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Einführung in das Handbuch

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel beschreibt den Inhalt des Handbuchs. Es enthält auch Informationen zu
Kompatibilität, Sicherheit und den angesprochenen Leserkreis.

Anwendbarkeit / Geltungsbereich
Dieses Handbuch bezieht sich auf das Haupt-Regelungsprogrammab Version 3.4x des
ACS880 Frequenzumrichters.

Die Firmware-VersiondesRegelungsprogrammswird in Parameter 7.5 Firmware-Versi-
on (Seite 178) oder inder System-Info imHauptmenüdesFrequenzumrichter-Bedienpa-
nels angezeigt.

Sicherheitsvorschriften
Alle Sicherheitsvorschriften, diemit demFrequenzumrichter geliefert werden,müssen
eingehalten werden.

• Lesen Sie aufmerksam die kompletten Sicherheitsvorschriften, bevor Sie den
Frequenzumrichter installieren, in Betriebnehmenoderbenutzen.Die vollständigen
Sicherheitsvorschriften werden mit dem Frequenzumrichter geliefert, entweder
als Teil desHardware-Handbuchs, oder bei ACS880Multidrive-Frequenzumrichtern
als ein separates Handbuch.

• Lesen Sie die spezifischen Warnungen und Hinweise der Firmware-Funktionen,
bevor Parameterwerte geändert werden. Diese Warnungen und Hinweise finden
Sie jeweils bei den Parameterbeschreibungen in Kapitel Parameter.

1
Einführung in das Handbuch 15



Angesprochener Leserkreis
Dieses Handbuch ist für alle Personen bestimmt, die das Antriebssystem planen, in
Betrieb nehmen oder bedienen.

Ergänzende Handbücher
Hinweis:EineKurzanleitung fürdie InbetriebnahmeeinerDrehzahlregelungs-Anwendung
enthält diemehrsprachige Kurzanleitung ACS880 Frequenzumrichtermit Haupt-Rege-
lungsprogramm (3AUA0000098062), die mit dem Frequenzumrichter geliefert wird.

CodeName

Hyperlink-Listen zu den Produkthandbüchern 1)

9AKK105408A7004ACS880-01 Frequenzumrichter

9AKK105713A4819ACS880-04 Frequenzumrichtermodule (200 bis 710 kW, 300 bis 700 hp)

9AKK105408A8149ACS880-07 drives (45 to 710 kW, 50 to 700 hp)

9AKK105713A6663ACS880-07 Frequenzumrichter (560 bis 2800 kW)

9AKK107046A0239ACS880-07CLC drives hardware manual

9AKK107680A9275ACS880-07LC drives hardware manual

9AKK106930A9565ACS880-11 Frequenzumrichter

9AKK107045A8023ACS880-14 Frequenzumrichtermodule (132 bis 400 kW, 200 bis 450 hp)

9AKK106930A3466ACS880-17 Frequenzumrichter (45 bis 400 kW, 60 bis 450 hp)

9AKK106354A1499ACS880-17 Frequenzumrichter (160 bis 3200 kW)

9AKK107492A4721ACS880-17LC drives

9AKK106930A9564ACS880-31 Frequenzumrichter

9AKK107045A8025ACS880-34 Frequenzumrichtermodule (132 bis 400 kW, 200 bis 450 hp)

9AKK106930A3467ACS880-37 Frequenzumrichter (45 bis 400 kW, 60 bis 450 hp)

9AKK106354A1500ACS880-37 Frequenzumrichter (160 bis 3200 kW)

9AKK107492A4722ACS880-37LC drives

Andere Hardware-Handbücher des Frequenzumrichters

3AXD50000025169ACS880-04XT Frequenzumrichter-Modulpakete (500 bis 1200 kW)

3AUA0000151433ACS880-04 single drive module packages hardware manual

3AXD50000023862ACS880-04 Single Drive-Modulpakete (560 bis 2200 kW)

3AUA0000128368ACS880-104 Wechselrichtermodules Hardware-Handbuch

3AXD50000045610ACS880-104LC inverter modules hardware manual

3AUA0000127691ACS880-107 Wechselrichtereinheiten Hardware-Handbuch

3AXD50000196111ACS880-107LC inverter units hardware manual
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CodeName

Frequenzumrichter-Firmware-Handbücher und Anleitungen

3AUA0000111128ACS880 Haupt-Regelungsprogramm Firmware-Handbuch

3AUA0000098062ACS880 drives with primary control program, quick startup guide

3AXD50000028574Adaptive programming application guide

3AUA0000127808Drive application programming manual (IEC 61131-3)

3AUA0000103295ACS880 Regelungsprogramm für Dioden-Einspeiseeinheiten

3AUA0000131562ACS880 IGBT supply control program firmware manual

3AXD50000126880CIO-01 I/O module for distributed I/O bus control user’s manual

Handbücher und Anleitungen der Optionen

3AUA0000085685ACX-AP-x Komfort-Bedienpanel Benutzerhandbuch

3AUA0000094606Drive Composer start-up and maintenance PC tool user’s manual

Handbücher undKurzanleitungen für E/A-Erweiterungsmodule, Feldbus-
Adaptermodule, Drehgeber-Schnittstellenmodule usw.

1) In der Dokumenten-Bibliothek vorhanden.

Im Internet findenSieHandbücher undandereProdukt-Dokumentation imPDF-Format.
SieheAbschnittDokumente-Bibliothek im Internet auf der hinterenEinband-Innenseite.
Wenn Handbücher nicht in der Dokumente-Bibliothek verfügbar sind, wenden Sie sich
bitte an Ihre ABB Vertretung.
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Begriffe und Abkürzungen

BeschreibungBegriff

Komfort-Bedienpanel Industrial ohne BluetoothACS-AP-I

Komfort-Bedienpanel Industrial mit Bluetooth-SchnittstelleACS-AP-W

AnalogeingangAI

AnalogausgangAO

Regelungseinheit-Typ.BCU

EA-Modul für LüftersteuerungCIO

DC-Zwischenkreis zwischen Gleichrichter und WechselrichterDC-Zwischenkreis

Distributed drives communication system; ein Protokoll für die Kommu-
nikation über Lichtwellenleiter

DDCS

DigitaleingangDI

Digital outputDO

Direct torquecontrol, direkteDrehmomentregelung, einMotorregelungs-
verfahren

DTC

Integrierter Feldbus (Embedded Field Bus, EFB)EFB

Einspeisemodul(e)mit einer Regelungseinheit und zugehörigen Kompo-
nenten.

Einspeiseeinheit

Analog-E/A-ErweiterungsmodulFAIO-01

FeldbusadapterFBA

Optionales CANopen®-AdaptermodulFCAN

Optionales ControlNet™-AdaptermodulFCNA-01

DDCS-Kommunikationsmodul mit zwei Paar 10 Mbit/s DDCS-KanälenFDCO-01

Optionales Digital-E/A-ErweiterungsmodulFDIO-01

Optionales DeviceNet™-AdaptermodulFDNA-01

Optionaler E/A-ErweiterungsadapterFEA-03

Optionales EtherCAT®-AdaptermodulFECA-01

Optionales TTL-Inkrementalgeber-SchnittstellenmodulFEN-01

Optionales Absolutwertgeber-SchnittstellenmodulFEN-11

Optionales Resolver-SchnittstellenmodulFEN-21

Optionales HTL-Inkrementalgeber-SchnittstellenmodulFEN-31

Optionales Ethernet-Adaptermodul für EtherNet/IP™, Modbus TCP®-
und PROFINET® IO-Protokolle

FENA-11

OptionalesEthernet-Adaptermodul fürProtokolledesTypsEtherNet/IP™,
Modbus TCP und PROFINET IO, 2 Anschlussbuchsen

FENA-21

Optionales Ethernet POWERLINK-AdaptermodulFEPL-02

Optionales Digital-E/A-ErweiterungsmodulFIO-01

Optionales Analog-E/A-ErweiterungsmodulFIO-11

Optionales PROFIBUS DP®-AdaptermodulFPBA-01

Optionales Thermistor-SchutzmodulFPTC-01

Optionales ATEX-zertifiziertes Thermistor-Schutzmodul für explosions-
gefährdete Bereiche

FPTC-02

Frequenzumrichter für die Regelung von DrehstommotorenFrequenzumrichter
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BeschreibungBegriff

Optionaler RS-485 (Modbus/RTU) AdapterFSCA-01

Optionale SicherheitsfunktionsmoduleFSO-12, FSO-21

High Threshold Logic, Logikbaustein mit erhöhter StörsicherheitHTL

Motor-ID-Lauf. Mit dem Motor-Identifikationslauf identifiziert der Fre-
quenzumrichter die Charakteristik des angeschlossenen Motors und er-
möglicht so eine optimale Motorregelung.

ID run

Bipolartransistor mit isolierter Gate-ElektrodeIGBT

WechselrichtereinheitINU

IGBT-EinspeiseeinheitISU

Enthält die Leistungselektronik und Anschlüsse des Umrichtermoduls.
Die Regelungs- und E/A-Einheit des Umrichtermoduls ist an das Leis-
tungsteil angeschlossen.

Leistungseinheit

Ein Kommunikationsanschluss, der zum Beispiel von ABB Controllern
verwendet wird. ACS880 Frequenzumrichter können an die optische
ModuleBus-Verbindung des Controllers angeschlossen werden.

ModuleBus

Umwandlung des Stroms aus dem DC-Zwischenkreis in AC-Strom für
den Motor

Motorseitiger
Wechselrichter

ErwandeltWechselspannung inGleichspannungfürdenDC-Zwischenkreis
des Frequenzumrichters um

Netzseitiger
Wechselrichter

Bei Feldbus-ProtokollenaufBasisdesCommon Industrial Protocol (CIP™),
wie z. B. DeviceNet und Ethernet/IP, wird der Frequenzumrichter mit
Control Supervisor- und AC/DC-Objekten des ODVA AC/DCDrive Profile
gesteuert. Weitere Informationen siehe www.odva.org.

Netzwerksteuerung

Vom Benutzer im Regelungsprogramm einstellbarer Befehl an den Fre-
quenzumrichter oder vomFrequenzumrichter gemessenes oder berech-
netes Signal
InmanchenFällen (z. B. Feldbus) einWert, auf den alsObjekt z. B. Variable,
Konstante oder Signal zugegriffen werden kann.

Parameter

Für die Kommunikation innerhalb der ABB Wechselrichter verwendetes
Protokoll

PSL2

Positiver TemperaturkoeffizientPTC

Optisches DDCS-KommunikationsmodulRDCO

RelaisausgangRO

Programmable Logic Controller / Speicherprogrammierbare SteuerungSPS

Safe torque off (Sicher abgeschaltetes Drehmoment) (IEC/EN 61800-5-
2).

STO

Transistor-Transistor-LogikbausteinTTL

Unterbrechungsfreie StromversorgungUSV

Wechselrichtermodul(e) mit einer Regelungseinheit und zugehörige
Komponenten. Üblicherweise regelt eine Wechselrichtereinheit einen
Motor.

Wechselrichtereinheit

Regelungseinheit-Typ.ZCU
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Haftungsausschluss für Cyber-Sicherheit
Dieses Produkt ist dafür ausgelegt, mit einer Netzwerkschnittstelle verbunden zu
werden und darüber Informationen und Daten zu übertragen. Es liegt in der alleinigen
Verantwortung des Kunden, eine dauerhaft sichere Verbindung zwischen Produkt und
Kundennetzwerk oder gegebenenfalls einem anderen Netzwerk bereitzustellen. Der
Kundemuss ausreichendeSicherheitsmaßnahmen treffen undauf demaktuellen Stand
halten (wie - und nicht darauf beschränkt - die Installation von Firewalls, Anwendung
vonAuthentifizierungsmaßnahmen, Verschlüsselung vonDaten, Installation vonAntivi-
rus-Programmenusw.), umdasProdukt, dasNetzwerk, sein Systemunddie Schnittstel-
len vor Sicherheitsverletzungen, unerlaubtem Zugriff, Eindringen, Sicherheitslücken
und/oder Diebstahl von Daten oder Informationen zu schützen.

ABBundseineKonzerngesellschaften sindnicht haftbar für Schädenund/oderVerluste,
die als Folge vonSicherheitsverletzungen, unerlaubtemZugriff, Störungen, Eindringung,
Sicherheitslücken und/oder Diebstahl von Daten und Informationen auftreten.
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VerwendungdesBedienpanels

Siehe ACX-AP-x Komfort-Bedienpanel Benutzerhandbuch (3AXD50000028267).

2
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Steuerplätze undBetriebsmo-
di

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthält die Beschreibung der Steuerungs- und Betriebsarten, die vom
Regelungsprogramm unterstützt werden.

Lokale Steuerung und externe Steuerung
Der ACS880 kann von zwei Haupt-Steuerplätzen gesteuert werden: Externe Steuerung
undLokalsteuerung.Die Lokalsteuerungwirdmit der Taste LOC/REMdesBedienpanels
oder mit dem PC-Tool aktiviert.

ACS880

Lokalsteuerung

Externe Steuerung

M
3~

Bedienpanel3)oder PC-Tool
Drive Composer (Option)

Geber

Integrierter Feldbus-
Schnittstelle (EFB)
oder
Master/Follower-
Verbindung

Feldbusadapter (Fxxx) oder
DDCS-Kommunikationsmodul

Bedienpanel

SPS
E/A1)

2)

3
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1)Die Ein-/Ausgänge könnenmit optionalen E/A-Erweiterungsmodulen (FIO-xx) in den
Steckplätzen des Frequenzumrichters erweitert werden.
2) Inkrementalgeber- oder Resolver-Schnittstellenmodul(e) (FEN-xx) in denSteckplätzen
des Frequenzumrichters.

￭ Lokalsteuerung

Die Eingabeder Steuerbefehle bei Einstellungdes Frequenzumrichters auf Lokalsteue-
rungerfolgt überdieTastaturdesBedienpanelsoderüber einenPCmitdemProgramm
DriveComposer. Bei LokalsteuerungsindDrehzahl- undDrehmomentregelungmöglich;
die Frequenzregelung ist bei Skalarregelung des Motors verfügbar (siehe Parameter
19.16).

Die Lokalsteuerung wird hauptsächlich bei Inbetriebnahme undWartung benutzt. Das
Bedienpanel hat bei Lokalsteuerung immer Vorrang vor externen Steuersignalquellen.
Das Wechseln auf Lokalsteuerung kann mit Parameter 19.17 verhindert werden.

Der Benutzer kann mit einem Parameter (49.5) die Reaktion des Antriebs bei Ausfall
der Kommunikationmit demBedienpanel oder demPC-Tool einstellen. (Der Parameter
ist bei externer Steuerung unwirksam.)
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￭ Externe Steuerung

Bei der externen Steuerung werden die Steuerbefehle über folgende Befehlsquellen
gegeben:

• dieE/A-Anschlüsse (Digital- undAnalogeingänge)oderoptionaleE/A-Erweiterungs-
module

• die integrierte Feldbus-Schnittstelle oder ein optionales Feldbus-Adaptermodul

• die externe (DDCS) Steuerungsschnittstelle

• die Master/Follower-Verbindung und/oder

• das Bedienpanel.

Es sind zwei externe Steuerplätze, EXT1 und EXT2, verfügbar. Der Benutzer kann die
Quellen für die Start- und Stoppbefehle separat für die beiden externen Steuerplätze
mit den Parametern 20.1...20.10 auswählen. Die Betriebsart kann separat für jeden
Steuerplatz ausgewähltwerden (in Parametergruppe 19),womit ein schnellesUmschal-
ten zwischen verschiedenen Betriebsarten z. B. Drehzahl- und Drehmomentregelung,
ermöglicht wird. Die Auswahl von EXT1/EXT2 erfolgt über eine Binärsignalquelle, wie
einenDigitaleingangoderdasFeldbus-Steuerwort (sieheParameter 19.11). Die Sollwert-
quelle kann für jede Betriebsart separat ausgewählt werden.

Die Steuerplatzauswahl wird in einem Zeitintervall von 2 ms geprüft.

Verwendung des Bedienpanels als externe Steuerquelle

Das Bedienpanel kann als auch Quelle von Start/Stopp-Befehlen und/oder Sollwerten
bei der externen Steuerung verwendet werden. Auswahlmöglichkeiten für das Bedien-
panel enthalten die Auswahlparameter für die Start/Stopp-Befehlsquelle und die Soll-
wertquelle.

Die Auswahlparameter für die Sollwertquelle (ausgenommen PID-Sollwertauswahl)
bieten zwei Auswahlmöglichkeiten für das Bedienpanel an. Der Unterschied zwischen
den zwei Auswahlmöglichkeiten ist der Anfangs-Sollwert, der beiWechsel der Sollwert-
quelle zum Bedienpanel benutzt wird.

Der vomBedienpanel stammendeSollwertwirdgespeichert,wenneineandereSollwert-
quelle ausgewähltwird.WennderAuswahlparameterder Sollwertquelle aufBedienpanel
(Sollw. gespeichert) eingestellt ist, wird der gespeicherte Wert als Anfangs-Sollwert
verwendet,wenndieSteuerungwieder zurück zumBedienpanelwechselt. Bittebeachten
Sie, dass jeweils nur ein Sollwerttyp gespeichert werden kann: wird zum Beispiel ver-
sucht, denselben gespeicherten Sollwert mit unterschiedlichen Betriebsarten zu ver-
wenden (Drehzahl, Drehmoment usw.), schaltet der Frequenzumrichter mit Störung
7083ab.DerBedienpanel-Sollwert kanndurchParameter inGruppe49separat begrenzt
werden.

WennderSollwertquellen-Auswahlparameter aufBedienpanel (Sollw. kopiert) eingestellt
ist, hängt der Anfangs-Sollwert des Bedienpanels davon ab, ob sich die Betriebsartmit
der Sollwertquelle ändert. Wenn die Sollwertquelle zumBedienpanel wechselt und sich
dieBetriebsart nicht ändert,wirdder letzteSollwert der vorherigenQuelle übernommen.
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Wenn sich die Betriebsart ändert, wird der Istwert des Frequenzumrichters, der der
neuen Betriebsart entspricht, als Anfangs-Sollwert übernommen.

Die PID-Sollwertauswahl in denParametergruppen40und41bietet nur eine Einstellung
für das Bedienpanel. Wenn das Bedienpanel als Sollwertquelle ausgewählt ist, wird der
Betrieb wieder unter Verwendung des vorherigen Sollwerts aufgenommen.

Betriebsarten des Frequenzumrichters
Der Frequenzumrichter kann in unterschiedlichen Betriebsarten mit verschiedenen
Sollwerttypen arbeiten. Der Modus ist für jeden Steuerplatz (Lokal, EXT1 und EXT2) in
Parametergruppe 19 einstellbar.

Die folgende Abbildung ist eine allgemeine Darstellung der Sollwerttypen und Steue-
rungs-/Regelungsketten.

Detaillierte Diagramme finden Sie im Kapitel Regelungsketten-Diagramme.

Drehzahl-Sollwert
Quellenauswahl I

Drehzahl-Sollwert
Quellenauswahl II

Drehzahlsollwert-
Rampenzeit und -form

Berechnung der
Drehzahlabweichung

Konfiguration der Motor-
Geberrückführung

Drehmoment-Sollwert
Quellenauswahl und

Modifikation

DC-Spannungssollwert
Quellenauswahl und

Modifikation

Prozess-Sollwert (PID)
und Auswahl der
Rückführquelle

Prozess-Regelung
(PID)

Frequenzsollwert
Quellenauswahl und

Modifikation

Frequenz-Sollwert-
Modifikation

Modifikation des DC-
Spannungssollwerts

Drehzahlregler

Konfig. der Drehgeber-
Rückf. der Last und des

Positionszählers

Sollwertauswahl für die
Drehmomentregelung

Auswahl Betriebsart

Drehmoment-
Begrenzung

Drehmomentregler

DTC-Motorregelung

Skalar- Motorregelung

￭ Drehzahlregelung

Der Motor folgt einem Drehzahlsollwert, der dem Antrieb vorgegeben wird. Diese Be-
triebsart kann entweder mit einer berechneten Drehzahl als Rückführwert oder mit In-
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krementalgeber- oder Resolver-Rückführung für einegenauereMotordrehzahlregelung
verwendet werden.

Die Drehzahlregelung ist bei lokaler und externer Steuerungmöglich. Sie ist sowohl bei
der DTC- (Direct Torque Control) als auch bei der Skalar-Motorregelung verfügbar.

￭ Drehmomentregelung

Der Motor folgt einem Drehmomentsollwert, der dem Antrieb vorgegeben wird. Die
Drehmomentregelung ist ohne Rückführung möglich, sie ist jedoch dynamischer und
genauer, wenn Drehgeber wie Inkrementalgeber oder Resolver verwendet werden. Für
die Regelung von Kranen, Winden oder Hubantrieben/Aufzügen wird die Verwendung
von Drehgebern empfohlen.

Bei DTC-Motorregelung kann die Drehmomentregelung sowohl bei lokaler als auch bei
externer Steuerung benutzt werden.

￭ Frequenzregelung

Der Motor folgt einem Frequenzsollwert, der dem Antrieb vorgegeben wird. Die Fre-
quenzregelung ist nur bei Skalar-Motorregelung verfügbar.

￭ Regelung der DC-Spannung

Dieser Modus ist speziell für Anwendungen ohne Festnetzanschluss vorgesehen, bei
denendieWechselrichtereinheit an einenGenerator angeschlossen ist unddie Einspei-
seeinheit ein AC-Netz bildet.

Die Wechselrichtereinheit passt die DC-Spannung durch Regelung des Generatormo-
mentsan.AufBasisderKapazitätdesDC-Kreisesentweder voneiner internenDatenbank
oder einemvomBenutzer vorgegebenenEingangsparameter unddemDC-Spannungs-
messwert gibt der PI-Regler einen Leistungssollwert aus. Der Leistungssollwert wird
dann in einen Drehmomentsollwert umgewandelt.

Die Einstellungen der Regelungskette der DC-Spannung sind in Parametergruppe 29
Spannungs-Sollwertkette (Seite 334) enthalten.

Der Modus der DC-Spannungsregelung ist nur bei Frequenzumrichter mit einer BCU
Regelungseinheit verfügbar.

￭ Spezielle Steuerungs- und Regelungsarten

Zusätzlich zudenobengenanntenBetriebsarten sinddie folgendenSteuerungs-/Rege-
lungsarten verfügbar:

• Prozess-Regelung (PID). Siehe hierzu Abschnitt Prozess-Regelung (PID). (Seite 71).

• Stoppen des Antriebs mit Aus1 und Aus3: Der Antrieb stoppt mit der eingestellten
Verzögerungsrampe und die Modulation des Frequenzumrichters stoppt.

• Tipp-Betrieb: Der Antrieb startet und beschleunigt auf die eingestellte Drehzahl,
wenn das Signal für den Tipp-Betrieb aktiviert wird. Siehe hierzu Abschnitt Tip-
pen (Seite 60).
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Programmbeschreibung

Inhalt dieses Kapitels
DiesesKapitel enthält eineBeschreibungder Programmeigenschaftenund -funktionen.

4
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Konfigurierung und Programmierung des Antriebs
Das Regelungsprogramm des Frequenzumrichters ist in zwei Teile aufgeteilt:

• Firmware-Programm

• Applikationsprogramm

Applikationsprogramm Firmware

Funktionsbaustein-
Programm

Standardbaustein-
Bibliothek

Parameter-
Schnittstelle

Drehzahlregelung
Drehmomentregelung
Frequenzregelung
Antriebslogik
E/A-Schnittstelle
Feldbusschnittstelle
Schutz
Rückmeldung

M

Antriebsregelungsprogramm

Mit der Firmware werden die Haupt-Regelungsfunktionen ausgeführt, einschließlich
Drehzahl- undDrehmomentregelung,Antriebssteuerung (Start/Stopp), E/A, Signalrück-
führung, Kommunikation und Schutzfunktionen. Firmware-Funktionenwerdenmit Pa-
rametern konfiguriert und programmiert und können durch die Applikationsprogram-
mierung erweitert werden.

￭ Konfiguration durch Parametereinstellungen

Parameter konfigurieren alle Standard-Antriebsfunktionen und können eingestellt
werden über

• das Bedienpanel, siehe hierzu Kapitel Verwendung des Bedienpanels

• das PC-Tool Drive Composer, wie im Drive Composer PC tool user’s manual
(3AUA0000094606 [Englisch]) beschrieben, oder

• den Feldbusanschluss, siehe die Kapitel Feldbussteuerung über die Schnittstelle
des integriertenFeldbusses (EFB) undFeldbussteuerungüberdenFeldbusadapter.

Alle Parametereinstellungenwerden automatisch im Permanentspeicher des Frequen-
zumrichters gespeichert. Wenn jedoch eine externe +24 V DC Spannungsversorgung
für dieRegelungseinheit benutztwird,wirddringendempfohlen, nachParameterände-
rungen eine Sicherung mit Parameter 96.7 durchzuführen, bevor die Regelungseinheit
abgeschaltet wird.

Falls erforderlich, können die Standard-Parameterwerte mit Parameter 96.6 wieder
hergestellt werden.
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￭ Adaptive Programmierung

Normalerweise kannder Benutzer denBetriebdes Frequenzumrichtersmit Parametern
einstellen. Allerdings habendie Standard-Parameter eine feste Anzahl von Einstellmög-
lichkeiten oder einen Einstellbereich. Um den Betrieb des Frequenzumrichters noch
benutzerspezifischer einzurichten, kann ein adaptives Programm aus einer Reihe von
Funktionsbausteinen erstellt werden.

DasPC-ToolDriveComposer verfügt über eineFunktion zurAdaptivenProgrammierung
mit einer grafischenBenutzerschnittstelle für die Zusammenstellungdes kundenspezi-
fischenProgramms.Die Funktionsbausteine enthaltendie üblichen arithmetischenund
logischen Funktionen, sowie zum Beispiel Auswahl-, Vergleichs- und Timer-Bausteine.
DasProgrammkannmaximal 20Bausteine enthalten. Das adaptive Programmarbeitet
in Intervallen von 10 ms.

Für die Auswahl von Eingangsdaten des Programms verfügt die Benutzerschnittstelle
über vorausgewähltephysikalischeEingänge, gängige Istwerte undandereStatusinfor-
mationendesFrequenzumrichters. Parameterwerte sowieKonstantenkönnenebenfalls
als Eingänge definiert werden. Der Ausgang des Programms kann zum Beispiel als
Startsignal, externesEreignis oder Sollwert verwendetwerden, odermit denAusgängen
des Frequenzumrichters verbundenwerden. Bitte beachten Sie, dass durch die Verbin-
dung des Ausgangs des adaptiven Programms an einen Auswahlparameter der Para-
meter schreibgeschützt wird.

Der Statusdes adaptivenProgrammswird vonParameter 7.30 angezeigt. Das adaptive
Programm kann durch 96.70 deaktiviert werden.

Hinweis: Die sequenzielle Programmierung wird nicht unterstützt.

Weitere Informationen enthält dasHandbuchAdaptiveprogrammingapplicationguide
(3AXD50000028574 [Englisch]).

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 7.30Adapt. ProgrammStatus (Seite 180) und96.70Adapt. Programmdekti-
vieren (Seite 560).

Ereignisse: 64A6 Adaptives Programm (Seite 598).

￭ Applikationsprogrammierung

Die Funktionalität der Firmware kann mit der Applikationsprogrammierung erweitert
werden. Die Applikationsprogrammierbarkeit ist als Option +N8010 verfügbar

Applikationsprogramme können aus Funktionsbausteinen, die der Norm IEC61131
entsprechen, mit einem separat erhältlichen PC-Tool erstellt werden.

Weitere Informationen enthält das Programmierhandbuch:Drive application program-
ming (IEC 61131-3) (3AUA0000127808 [Englisch]).
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Steuerungsschnittstellen

￭ Programmierbare Analogeingänge

Die Regelungseinheit besitzt zwei programmierbare Analogeingänge. Jeder Eingang
kann unabhängig als Spannungseingang (0/2…10 V oder -10…10 V) oder als Stromein-
gang (0/4…20 mA) mit Steckbrücken (Jumper) oder Schaltern auf der Regelungsein-
heit.eingestellt werden. Jeder Eingang kann gefiltert, invertiert und skaliert werden.

Die Analogeingänge der Regelungseinheit werden in einem Zeitintervall von 0,5 ms
gelesen.

DieAnzahl derAnalogeingängekannmit FIO-11 oder FAIO-01E/A-Erweiterungsmodulen
erweitert werden (siehe Programmierbare E/A-Erweiterungen unten). Die Analogein-
gänge der Erweiterungsmodule werden in einem Zeitintervall von 2 ms gelesen.

Der Frequenzumrichter kann so eingestellt werden, dass er eine Aktion durchführt (z.
B. eine Warn- oder Störmeldung generiert), sobald der Wert eines Analogeingangs au-
ßerhalb des vordefinierten Bereichs liegt.

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppe: 12 Standard AI (Seite 199).

Ereignisse:80A0AI-Überwachung(Seite605)undA8A0AIüberwachteWarnung(Seite622).

￭ Programmierbare Analogausgänge

Die Regelungseinheit hat zwei analoge Stromausgänge (0…20 mA). Jeder Ausgang
kann gefiltert, invertiert und skaliert werden.

Die Analogausgänge der Regelungseinheit werden in einem Zeitintervall von 0,5 ms
aktualisiert.

DieAnzahl derAnalogausgängekannmitFIO-11oderFAIO-01E/A-Erweiterungsmodulen
erweitert werden (siehe Programmierbare E/A-Erweiterungen unten). Die Analogaus-
gänge der Erweiterungsmodule werden in einem Zeitintervall von 2 ms aktualisiert.

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppe: 13 Standard AO (Seite 205).

￭ Programmierbare Digitaleingänge und -ausgänge

Die Regelungseinheit hat sechs Digitaleingänge, einenDigital-Startsperreeingang und
zwei Digitaleingänge/-ausgänge (E/A, die entweder als Eingang oder Ausgang einge-
stellt werden können). Die Digitaleingänge der Regelungseinheit werden in einem Zei-
tintervall von 0,5 ms gelesen.

Ein Digitaleingang (DI6) kann zusätzlich als PTC-Thermistor-Eingang benutzt werden.
Siehe Abschnitt Thermischer Motorschutz (Seite 91).

Digitaleingang/-ausgangDIO1 kann als Frequenzeingang undDIO2 kann als Frequenz-
ausgang benutzt werden.

32 Programmbeschreibung



Die Anzahl der Digitaleingänge/-ausgänge kann mit den FIO-01, FIO-11 oder FDIO-01
E/A-Erweiterungsmodulenerweitertwerden (sieheProgrammierbareE/A-Erweiterungen
unten). Die Digitaleingänge der Erweiterungsmodulewerden in einemZeitintervall von
2 ms gelesen.

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppen: 10StandardDI, RO (Seite 182) und 11StandardDIO, FI, FO (Seite 191).

￭ Programmierbare Relaisausgänge

DieRegelungseinheit hatdreiRelaisausgänge.DasAusgangssignal kannüberParameter
ausgewählt werden.

Die Relaisausgänge der Regelungseinheit werden in einem Zeitintervall von 0,5 ms ak-
tualisiert.

RelaisausgängekönnenmitdenE/A-ErweiterungsmodulenFIO-01oder FDIO-01 erwei-
tertwerden. Die Relaisausgängeder Erweiterungsmodulewerden in einemZeitintervall
von 2 ms aktualisiert.

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppen: 10 Standard DI, RO (Seite 182).

￭ Programmierbare E/A-Erweiterungen

Ein- und Ausgänge können mit E/A-Erweiterungsmodulen hinzugefügt werden. In die
Steckplätzeder Regelungseinheit könneneinbis dreiModule eingesetztwerden.Durch
denAnschluss eines E/A-Erweiterungsadapters FEA-03 stehenweitere Steckplätze zur
Verfügung.

Die unten stehende Tabelle enthält die Anzahl der Ein-/Ausgänge an der Regelungsein-
heit sowie die Anzahl der optionalen E/A-Erweiterungsmodule.

Relaisausgän-
ge (RO)

Analogausgän-
ge (AO)

Analogeingän-
ge (AI)

Digital-E/A
(DIO)

Digitaleingän-
ge (DI)

Verwendete
Hardware

32226 + DIILRegelungsein-
heit

2--4-FIO-01

-132-FIO-11

-22--FAIO-01

2---3FDIO-01

Drei E/A-Erweiterungsmodule können durch Einstellungen in den Parametergruppen
14...16 aktiviert und konfiguriert werden.
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Hinweis: Jede Gruppemit Konfigurationsparametern enthält Parameter, die dieWerte
der Eingänge ambetreffendenErweiterungsmodul anzeigen. Diese Parameter sinddie
einzige Möglichkeit, um die Eingänge an E/A- Erweiterungsmodulen als Signalquellen
zu nutzen. Um die Signalverbindung zu einem Eingang herzustellen, wird Andere im
Parameter für dieQuellenauswahl gewählt unddannder entsprechendeWertparameter
(und Bit für digitale Signale) in Gruppe 14, 15 oder 16 angegeben.

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppen: 14 E/A-Erweiterungsmodul 1 (Seite 211) 15 E/A-Erweiterungsmodul
2 (Seite 239) und 16 E/A-Erweiterungsmodul 3 (Seite 245).

Parameter: 60.41 Erw.adapter Komm. Port (Seite 486).

Ereignisse: 7082ExtE/AKomm.ausfall (Seite600)undA799ExtIOcommloss (Seite616).

￭ Feldbus-Steuerung

Der Frequenzumrichter kann über seine Feldbusschnittstellen an unterschiedliche Au-
tomatisierungssysteme angeschlossen werden. Siehe die Kapitel Feldbussteuerung
über die Schnittstelle des integrierten Feldbusses (EFB) und Feldbussteuerung über
den Feldbusadapter.

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppen: 50 Feldbusadapter (FBA) (Seite 447), 51 FBA A Einstellungen (Sei-
te 457), 52 FBA A data in (Seite 459), 53 FBA A data out (Seite 460), 54 FBA B Einstellun-
gen (Seite461), 55FBABdata in (Seite463), 56FBABdataout (Seite464)und58 Integrier-
ter Feldbus (EFB) (Seite 465).

Ereignisse:7510FBAAKommunikation(Seite603), 7520FBABKommunikation(Seite604),
A7C1FBAAKommunikation (Seite619), A7C2FBABKommunikation (Seite619) undA7CE
EFB Komm.ausfall (Seite 620).

￭ Master/Follower-Funktionalität

Allgemeines

MitderMaster/Follower-Funktionalitätwerdenmehrere Frequenzumrichter verbunden
unddieMotorlastenkönnengleichmäßigaufdieseFrequenzumrichteraufgeteiltwerden.
Dieses ist eine ideale Lösung fürAnwendungen,bei denenmehrereMotorenmiteinander
über Getriebe, Ketten, Riementriebe usw. gekoppelt sind.

Die externen Steuersignale werden typischerweise nur an einen Frequenzumrichter
angeschlossen, der als Master agiert. Der Master steuert bis zu 10 Follower durch
Steuersignale über ein elektrisches Kabel oder eine LWL-Kommunikationsverbindung.
Der Master kann die Rückführ-/Istwertsignale von bis zu drei ausgewählten Followern
lesen.
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M
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M
~

Drehzahlgeregelter Masterantrieb

Drehmoment- oder
drehzahlgeregelter
Follower

Prozess-Master

Prozess-
Follower

Master

DDCS

(Zum Beispiel)
Steuerwort

Drehzahl-Sollwert
Drehmoment-Sollwert

Master/Follower-Verbindung

(Zum Beispiel)
Statuswort
01.01, 01.10

Feldbus-Steuerung

Externes Steuerungssystem (z.
B. SPS)

DDCS

Follower

DerMaster ist normalerweisedrehzahlgeregelt unddie anderenAntriebe folgen seinem
Drehmoment- oder Drehzahl-Sollwert. Generell sollte ein Follower

• drehmomentgeregelt sein, wenn die Motorwellen des Masters und des Followers
über Getriebe, Ketten usw. fest gekoppelt sind, so dass keine Drehzahldifferenz
zwischen den Antrieben möglich ist,.

• drehzahlgeregelt sein,wenndieMotorwellendesMasters unddesFollowers flexibel
gekoppelt sind, so dass eine leichteDrehzahldifferenzmöglich ist.Wennbeide, der
Master und der Follower, drehzahlgeregelt sind, wird typischerweise auch eine
Drehzahlabsenkung (Drooping)eingestellt (sieheParameter 25.8).DieLastverteilung
zwischen Master und Follower kann alternativ, wie nachfolgend in Abschnitt Last-
verteilungsfunktionbei einemdrehzahlgeregeltenFollowerbeschrieben, eingestellt
werden.

Hinweis: Bei einem drehzahlgeregelten Follower (ohne Lastaufteilung) muss auf die
Beschleunigungs- und Verzögerungsrampenzeiten des Followers geachtet werden.
Wenn die Rampenzeiten länger eingestellt sind als imMaster, folgt der Follower seinen
eigenen Beschleunigungs-/ Verzögerungsrampenzeiten und nicht denen vomMaster.
Generell wird empfohlen, identische Rampenzeiten sowohl für den Master als auch für
den/die Follower einzustellen. Alle Einstellungen der Rampenform (siehe Parameter
23.16…23.19) sollten nur im Master vorgenommen werden.
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InmanchenAnwendungen sindDrehzahl- undDrehmomentregelungder Follower erfor-
derlich. In diesen Fällen kann mit Parameter (19.12 oder 19.14) in den entsprechenden
Betriebsmodus geschaltet werden. Alternativ kann ein externer Steuerplatz auf Dreh-
zahlregelung.derandereaufDrehmomentregelunggestelltwerden.Dannkannmiteinem
Digitaleingangdes Followers zwischenden Steuerplätzen umgeschaltetwerden. Siehe
Kapitel Steuerplätze und Betriebsarten.

Bei Drehmomentregelung kannder Follower-Parameter 26.15 zur Skalierungdes einge-
henden Drehmomentsollwerts eingestellt werden, um eine optimale Lastverteilung
zwischenMaster undFollower zuerreichen. Für einigeAnwendungenmitdrehmoment-
geregeltem Follower, bei denen zum Beispiel das Drehmoment sehr niedrig ist oder
diemit sehr niedrigerDrehzahl arbeiten, kann eineGeberrückmeldungerforderlich sein.

Wenn ein Frequenzumrichter schnell zwischen demMaster- und dem Follower-Status
umschalten muss, kann ein Benutzer-Parametersatz (siehe Seite 104) mit den Master-
Einstellungen und ein anderermit den Follower-Einstellungen gespeichert werden. Die
jeweiligen Einstellungen können dann zum Beispiel mit Digitaleingängen aktiviert
werden.

Lastverteilungsfunktion bei einem drehzahlgeregelten Follower

Die Lastverteilung zwischen demMaster und einem drehzahlgeregelten Follower kann
bei verschiedenen Anwendungen zum Einsatz kommen. Die Lastverteilungsfunktion
wird durch Aufschaltung eines zusätzlichen Trimmsignals auf den Drehzahlsollwert
realisiert, das auf dem Drehmomentsollwert basiert. Der Drehmoment-Sollwert wird
mit Parameter 23.42 ausgewählt (standardmäßig Sollwert 2 vomMaster). Die Lastver-
teilung wird mit Parameter 26.15 angepasst und mit der mit Parameter 23.40 ausge-
wählten Quelle aktiviert. Parameter 23.41 ermöglicht eine genauere Anpassung der
Drehzahl-Korrektur. Das letztendliche Korrektursignal, das demDrehzahl-Sollwert hin-
zugefügtwird,wirdmit Parameter 23.39angezeigt. SiehedasBlockdiagrammaufSeite
681.

Hinweis:

• Die Funktion kann nur aktiviert werden, wenn der Antrieb ein drehzahlgeregelter
Follower im Modus Fernsteuerung ist.

• Drehzahlabsenkung (Drooping) (25.8)wird ignoriert,wenndie Lastverteilungsfunk-
tion aktiv ist.

• Der Master und der Followermüssen die gleichen Einstellwerte für die Drehzahlre-
gelung aufweisen.

• DerDrehzahl-Korrekturwert ist durchdieParameter derDrehzahlabweichungsfens-
ter-Funktion 24.44 und 24.43 begrenzt. Eine aktivierte Begrenzungwird durch 6.19
angezeigt.

• Für einen zuverlässigen Rampenstopp eines Followers
• müssenbeideParameter 24.43und24.44auf einenkleinerenWert als Parameter

21.6 eingestelltwerden (oder die SteuerungdesDrehzahlabweichungsfensters
ist vollständig mit 24.41 deaktiviert) und

• muss Parameter 24.11 auf einen kleineren Wert als Parameter 21.6 eingestellt
werden.
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Kommunikation

Eine Master/Follower-Verbindung kann durch Verbinden der Frequenzumrichter mit
LWL-Kabeln (je nach Frequenzumrichter-Hardware kann zusätzliche Ausrüstung erfor-
derlich sein) oder durch Anschluss der Frequenzumrichter über die Anschlüsse XD2D
hergestellt werden. Das Medium wird mit Parameter 60.1 eingestellt.

Mit Parameter 60.3 wird eingestellt, ob der Frequenzumrichter der Master oder der
Follower in der Kommunikationsverbindung ist. Typischerweisewird der drehzahlgere-
gelte Prozess-Master-Umrichter auch als Master der Kommunikationsverbindung
konfiguriert.

Die Kommunikation über dieMaster/Follower-Verbindung erfolgt auf Basis desDDCS-
Protokolls, dasmit Datensätzen arbeitet (speziell Datensatz 41). Ein Datensatz enthält
drei 16-Bit-Worte. Die Inhalte der Datensätze sind mit den Parametern 61.1…61.3 frei
konfigurierbar. Die Datensatz-Übertragung durch den Master enthält typischerweise
das Steuerwort, den Drehzahl- und den Drehmomentsollwert, während die Follower
ein Statuswort mit zwei Istwerten zurücksenden.

Die Standardeinstellung von Parameter 61.1 ist Follower StrWrt. Mit dieser Einstellung
im Master werden ein aus den Bits 0...11 von 6.1 bestehendes Wort und vier mit den
Parametern 6.45…6.48 ausgewählte Bits an die Follower gesendet. Allerdings wird Bit
3 des Follower-Steuerworts modifiziert, sodass es aktiviert bleibt, solange der Master
moduliert; und der Wechsel auf 0 bewirkt, dass der Follower bis zum Stillstand austru-
delt. Dadurch wird der Stopp von Master und Follower synchronisiert.

Hinweis:WennderMaster rampengeführt stoppt, verfolgt der Follower denabnehmen-
den Sollwert, erhält aber keinen Stopp-Befehl, bis der Master die Modulation beendet
undBit 3desFollower-Steuerworts zurücksetzt. AusdiesemGrunddürfendiemaximalen
und minimalen Drehzahlgrenzwerte des Follower-Antriebs nicht dasselbe Vorzeichen
haben; andernfalls wird der Follower gegen den Grenzwert laufen, bis der Master
schließlich stoppt.

DreiWortemit zusätzlichenDaten könnenoptional von jedemFollower gelesenwerden.
Die Follower, aus denen Daten ausgelesen werden, werden im Master mit Parameter
60.14 ausgewählt. In jedem Follower werden die Daten, die gesendet werden sollen,
mit den Parametern 61.1…61.3 ausgewählt. Die Daten werden im Integerformat über-
tragen und dann von den Parametern 62.28…62.36 im Master angezeigt. Die Daten
können dann mit 62.4…62.12 mit anderen Parametern verknüpft werden.

Zur Störungsanzeige der Followern muss jeder Follower so konfiguriert sein, dass er
sein Statuswort als eines der oben genannten Datenworte überträgt. Im Master muss
der entsprechende Zielparameter auf Follower StatWrt gesetzt sein. Die bei einer Fol-
lower-Störung notwendige Aktion wird mit Parameter 60.17 ausgewählt. Mit externen
Ereignissen (siehe Parametergruppe 31 Störungsfunktionen) kann der Status anderer
Bits des Statusworts angezeigt werden.

BlockdiagrammederMaster/Follower-Kommunikation sindaufdenSeiten694und695
dargestellt.
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Aufbau der Master/Follower-Verbindung

Die Master/Follower-Verbindung wird entweder mit

• geschirmten Kabeln mit verdrillten Adernpaaren zwischen den Anschlüssen XD2D
der Frequenzumrichter* oder

• LWL-Kabeln hergestellt. Frequenzumrichtermit einer ZCU Regelungseinheit benö-
tigen ein zusätzliches FDCODDCS-Kommunikationsmodul; Frequenzumrichtermit
einer BCU Regelungseinheit benötigen ein RDCO-Modul.

*Bei Verwendung dieser Verbindung für Master/Follower kann nicht gleichzeitig die
Frequenzumrichter-Frequenzumrichter-Kommunikation (D2D) benutzt werden und
darf nicht mit der Frequenzumrichter-Frequenzumrichter-Kommunikation (D2D) ver-
wechseltwerden, diedurchdieProgrammierungderAntriebsapplikation implementiert
wird (siehe hierzu das Drive application programming manual (IEC 61131-3),
3AUA0000127808 [Englisch])

Im Folgenden werden Anschlussbeispiele gezeigt. Berücksichtigen Sie, dass bei einer
Stern-Konfigurationmit LWL-Kabeln eineNDBU-95CDDCS-Verteilereinheit erforderlich
ist.

Master/Follower-Anschluss mit elektrischen Kabeln
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Abschluss EIN Abschluss EINAbschluss AUS

Weitere Informationen zur Verdrahtung und zum Abschluss siehe das Hardware-
Handbuch des Frequenzumrichters.

Ring-Konfiguration mit LWL-Kabeln
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(ZCU) Regelungseinheit
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(BCU) Regelungseinheit (ZCU) Regelungseinheit

Master Follower 1 Follower 2

Wobei T = Sender; R = Empfänger

Stern-Konfiguration mit LWL-Kabeln (1)

R T R T R T R T

R
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RTRTRT

FDCO FDCO RDCO
CH2

Follower 2Follower 1Master

(ZCU) Regelungseinheit (ZCU) Regelungseinheit (BCU) Regelungseinheit

(ZCU) Regelungseinheit

Follower 3

FDCO

MSTR CH0 CH1 CH2

NDBU

Wobei T = Sender; R = Empfänger
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Stern-Konfiguration mit LWL-Kabeln (2)

R T R T

R
T

RTRTRT

R T R T

Master Follower 1 Follower 2

(ZCU) Regelungseinheit (ZCU) Regelungseinheit (BCU) Regelungseinheit

FDCO FDCO RDCO
CH2

Follower 3

(ZCU) Regelungseinheit

FDCO

CHx CHx CHx CHx

NDBU
X13 = REGEN

Wobei T = Sender; R = Empfänger

Beispiele für Parametereinstellungen

Nachfolgend ist eine Checkliste mit Parametern angeführt, die eingestellt werden
müssen, wenn eine Master/Follower-Verbindung konfiguriert wird. In diesem Beispiel
sendet der Master ein Steuerwort, einen Drehzahl- und einen Drehmoment-Sollwert.
Der Follower sendet ein Statuswort und zwei Istwerte (dies ist nicht immer so, wird
aber zur Verdeutlichung gezeigt).

Master-Einstellungen

• Aktivierung der Master/Follower-Verbindung
• 60.1 M/F Kommunik.-Anschluss (Auswahl des LWL-Kanals oder von XD2D )
• (60.2 M/F Knotenadresse = 1)
• 60.3M/FBetriebsart =DDCSMaster (sowohl für LWL- als auch für Kabelverbin-

dung)
• 60.5 M/F HW-Anschluss (Ring oder Stern bei LWL, Stern bei Kabel)

• Daten, die an die Follower gesendet werden
• 61.1 M/F Daten 1 Ausw. = Follower StrWrt (Follower-Steuerwort)
• 61.2 M/F Daten 2 Ausw. = Drehz.-Sollw. benutzt
• 61.3 M/F Ausw. Daten 3 = Drehm.Sollw. 5 (Istw)

• Aus den Followern gelesene Daten (optional)
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• 60.14 M/F Follower-Auswahl (Auswahl der Follower, von denen Daten gelesen
werden)

• 62.4 Foll.-Knot. 2 Daten 1 Ausw.…62.12 Foll.-Knot. 4Daten 3Ausw. (Zuordnung
der von den Followern empfangenen Daten)

Follower-Einstellungen:

• Aktivierung der Master/Follower-Verbindung
• 60.1 M/F Kommunik.-Anschluss (Auswahl des LWL-Kanals oder von XD2D )
• (60.2 M/F Knotenadresse = 2...60
• 60.3M/FBetriebsart =DDCSMaster (sowohl für LWL- als auch für Kabelverbin-

dung)
• 60.5 M/F HW-Anschluss (Ring oder Stern bei LWL, Stern bei Kabel)

• Zuordnung der vomMaster empfangenen Daten
• 62.1 M/F Daten 1 Ausw. = Steuerwort 16Bit
• 62.2 M/F Daten 2 Ausw. = Sollwert 1 16Bit
• 62.3 M/F Daten 3 Ausw. = Sollwert 2 16Bit

• Auswahl der Steuerungs- und Betriebsart
• 19.12 Ext1 Betriebsart = Drehzahl oder Drehmoment
• 20.1 Ext1 Befehlsquellen = M/F-Verbindung
• 20.2 Ext1 Start Signalart = Pegel

• Auswahl der Sollwert-Quellen
• 22.11 Drehz.-Sollw.1 Quelle = M/F Sollw. 1
• 26.11 Drehm.-Sollw.1 Quelle = M/F Sollw. 2

• Auswahl der Daten, die zum Master gesendet werden (optional)
• 61.1 M/F Daten 1 Ausw. = Statuswort 16Bit
• 61.2 M/F Daten 2 Ausw. = Istwert 1 16Bit
• 61.3 M/F Ausw. Daten 3 = Istwert 2 16Bit

Spezifikationen der Master/Follower-LWL-Verbindung

• Maximale LWL-Kabellänge:
• FDCO-01/02 oder RDCO-04 mit POF (Plastic Optic Fiber): 30 m
• Für Distanzen bis 1000m verwenden Sie bitte zwei NOCR-01 optische Conver-

ter/Repeater mit Glaskabel (GOF, 62,5 Mikrometer, Multi-Modus)

• Maximale Länge von geschirmten Kabeln mit verdrillten Aderpaaren: 50 m

• Übertragungsrate: 4 Mbit/s

• Gesamtleistungder Verbindung: < 5ms für dieÜbertragungder Sollwerte zwischen
Master und Followern.

• Protokoll: DDCS (Distributed Drives Communication System von ABB)

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppen: 60 DDCS-Kommunikation (Seite 475) 61 D2D und DDCS Sendeda-
ten (Seite 493) und 62 D2D und DDCS Empf.-Daten (Seite 500).

Ereignisse: 7582M/FKomm.ausfall (Seite604)undA7CBM/FKommUnterbr. (Seite620).
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￭ Externe Steuerungsschnittstelle

Allgemeines

Der Frequenzumrichter kann entweder über ein LWL-Kabel oder über ein Kabel mit
verdrilltenAdernpaarenaneineexterneSteuerung (wieAC800MvonABB)angeschlossen
werden. Der ACS880 ist sowohl mit ModuleBus- als auch mit DriveBus-Anschlüssen
kompatibel. Zu beachten ist, dass bestimmte Funktionen vonDriveBus (z. B. BusMana-
ger) nicht unterstützt werden.

Netzwerk-Topologie:

Eine Beispielverbindung entweder mit einem ZCU-basierten oder BCU-basierten Fre-
quenzumrichter unter Verwendung von LWL-Kabeln wird nachfolgend gezeigt.

Frequenzumrichter mit einer ZCU Regelungseinheit benötigen ein zusätzliches FDCO
DDCS-Kommunikationsmodul; Frequenzumrichter mit einer BCU Regelungseinheit
benötigen ein RDCO- oder FDCO-Modul. Die BCU hat einen eigenen Steckplatz für das
RDCO; ein FDCO-Modul kann ebenfalls mit einer BCU-Regelungseinheit verwendet
werden, es belegt jedoch einen der drei universellen Optionsmodul-Steckplätze. Ring-
und Stern-Konfigurationen sind auf die gleiche Weise möglich wie bei der Master/Fol-
lower-Verbindung (siehe Abschnitt Master/Follower-Funktionalität (Seite 34)); der
wesentliche Unterschied ist, dass der externe Controller an Kanal CH0 auf dem RDCO-
Modul anstelle von CH2 angeschlossen wird. Der Kanal auf dem FDCO-Kommunikati-
onsmodul kann frei gewählt werden.

RT RTRT

Controller

ACS880 ACS880

(ZCU) Regelungseinheit (BCU) Regelungseinheit

FDCO RDCO
CH0

T = Geber, R = Empfänger

Der externe Controller kann mit dem D2D-Stecker (RS-485) auch über ein geschirmtes
Kabelmit verdrilltenAdernpaaren verbundenwerden.DerAnschlusswirdmit Parameter
60.51 gewählt.

Die Übertragungsrate kann mit Parameter 60.56 ausgewählt werden.
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Kommunikation

Die Kommunikation zwischen dem Controller und dem Frequenzumrichter erfolgt mit
Datensätzen von je drei 16-Bit-Worten. Der Controller sendet einen Datensatz zum
Frequenzumrichter, der dann den nächsten Datensatz zum Controller schickt.

Die Kommunikation erfolgt mit den Datensätzen 10…33. Die Inhalte der Datensätze
sind frei konfigurierbar, jedoch enthält Datensatz 10 typischerweise das Steuerwort
undeinoder zwei Sollwerte,währendmitDatensatz 11 dasStatuswort undausgewählte
Istwerte zurückgesendetwerden. Für dieModuleBus-Kommunikation kannderACS880
mit Parameter 60.50 als "Standard-Frequenzumrichter" oder als "anwendungsspezifi-
scher Frequenzumrichter" eingerichtet werden. Bei der ModuleBus-Kommunikation
werden für einen "Standard-Frequenzumrichter" die Datensätze 1...4 und für einen
"anwendungsspezifischen Frequenzumrichter" die Datensätze 10...33 verwendet.

DasWort, das als Steuerwort definiert ist, wird intern an die Antriebsregelung übertra-
gen; die Codierung der Bits erfolgt entsprechend den Angaben in Abschnitt Inhalt des
Feldbus-Steuerworts (ABBDrivesProfil) (Seite 668). DieCodierungdesStatusworts er-
folgt wie in Abschnitt Inhalt des Feldbus-Statusworts (ABB Drives Profil) (Seite 670)
beschrieben.

Standardmäßig sind die Datensätze 32 und 33 für denMailbox-Service vorgesehen, der
die Einstellung oder Abfrage von Parameterwerten, wie folgt, aktiviert:

Parameter zum Antrieb schreiben

Sende-Adresse
Wert = 4865*
Sende-Daten
Wert = 1234

Sende-Adresse
Rückführung
Wert = 4865*

Parameter vom Antrieb lesen

Abfrage-Adresse
Wert = 6147**

Abfrage-Daten
Wert = 4300

Abfrage-Adresse
Rückführung
Wert = 6147**

Datensatz
32.1

Datensatz
32.2

Datensatz
33.1

Datensatz
32.3

Datensatz
33.2

Datensatz
33.3

Par. Wert

19.01 1234

1

24.03 4300

.

.
.
.

.

.
.
.

Controller ACS880

*19.01 → 13h.01h → 1301h = 4865

**24.03 → 18h.03h → 1803h = 6147
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Mit Parameter 60.64 können die Datensätze 24 und 25 anstelle der Datensätze 32 und
33 ausgewählt werden.

Die Aktualisierungsintervalle der Datensätze sind wie folgt:

• Datensätze 10…11: 2 ms

• Datensätze 12…13: 4 ms

• Datensätze 14…17: 10 ms

• Datensätze 18…25, 32, 33: 100 ms

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppen: 60 DDCS-Kommunikation (Seite 475) 61 D2D und DDCS Sendeda-
ten (Seite 493) und 62 D2D und DDCS Empf.-Daten (Seite 500).

Ereignisse: 7581DDCS-Strg.Kom.ausf. (Seite 604) undA7CADDCS-Strg.Kom.ausf. (Sei-
te 620).

￭ Steuerung der Einspeiseeinheit (LSU)

Allgemeines

Wenn der Frequenzumrichter über getrennt geregelte Einspeise- und Wechselrichter-
einheiten verfügt (auch als netzseitige und motorseitige Wechselrichter bezeichnet),
kanndieEinspeiseeinheit überdieWechselrichtereinheitgeregeltwerden.Beispielsweise
kann die Wechselrichtereinheit ein Steuerwort und Sollwerte an die Einspeiseeinheit
senden und ermöglicht so die Regelung beider Einheiten über die Schnittstelle eines
Regelungsprogramms.

Bei ACS880 Single Drive-Frequenzumrichtern werden die beiden Regelungseinheiten
abWerk verbunden. Bei ACS880Multidrives (Antriebssystememit einer Einspeiseeinheit
und mehreren Wechselrichtereinheiten) wird dieses Merkmal üblicherweise nicht ver-
wendet.

Kommunikation

Die Kommunikation zwischen der Einspeise- und derWechselrichtereinheit basiert auf
Datensätzen aus jeweils drei 16-Bit-Worten. Die Motorwechselrichtereinheit sendet
einen Datensatz an die Einspeiseeinheit, die den nächsten Datensatz an die Wechsel-
richtereinheit zurücksendet.

Für die Kommunikation werden die Datensätze 10 und 11 verwendet, die in Intervallen
von 2ms aktualisiert werden. Datensatz 10 wird vomMotorwechselrichter zur Einspei-
seeinheit gesendet,währendDatensatz 11 vonder Einspeiseeinheit zumMotorwechsel-
richter gesendetwird.Die Inhalte derDatensätze sind frei konfigurierbar, jedochenthält
Datensatz 10 typischerweisedasSteuerwort,währendmitDatensatz 11 dasStatuswort
zurückgesendet werden.

DieBasiskommunikationwirdmit Parameter 95.20 realisiert. Dadurchwerdenmehrere
Parameter sichtbar (siehe unten).
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Wenn die Einspeiseeinheit rückspeisefähig ist (z. B. eine IGBT-Einspeiseeinheit), kann
ihr ein DC-Spannungs- und/oder Blindleistungs-Sollwert vonMotorwechselrichter-Pa-
rametergruppe94LSUSteuerungbereitgestelltwerden. Eine rückspeisefähigeEinspei-
seeinheit sendet auch Istwert-Signale zur zumMotorwechselrichter, die in Parameter-
gruppe 1 Istwerte sichtbar sind.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 1.102Netzstrom(Seite 144)…1.164LSU-Nennleistung, 5.111Netzwechselrich-
tertemperatur…5.121 Leistungsschalter-Schließzähler, 6.36LSUStatuswort…6.43Ausw.
LSU StrWrtAnwend.B3, 6.116 LSU FU-Statuswort 1…6.118 LSU Startsperre-Statuswort,
7.106LSU-Softwarepaketname…7.107 LSU-Softwarepaketversion, 30.101 LSUGrenzen-
wort 1…30.149 LSU max. Leistungsgrenze, 31.120 LSU Erdschlussstörung…31.121 LSU
Netzphase fehlt, 95.20HW-OptionenWort 1 (Seite547) und96.108LSU-Regelungseinheit
booten (Seite 562).

Parametergruppen: 60 DDCS-Kommunikation (Seite 475), 61 D2D und DDCS Sendeda-
ten(Seite493),62D2DundDDCSEmpf.-Daten(Seite500)und94LSUSteuerung(Seite536).

Ereignisse: 7580 INU-LSU comm loss (Seite 604), 7584 LSU Laden fehlgeschlagen (Sei-
te 604), AF80 INU-LSU Komm.ausfall (Seite 623) und AF85 Warnung der netzseitigen
Einheit (Seite 624).

Motorregelung

￭ Direkte Drehmomentregelung (Direct Torque Control, DTC)

Die Motorregelung des ACS880 basiert auf der direkten Drehmomentregelung (DTC),
dermodernenMotorregelungsplattformvonABB.DieSchaltungenderAusgangshalblei-
terwerden sogesteuert, dass der erforderliche Statorfluss unddasMotordrehmoment
erreicht werden. Der Sollwert für den Drehmomentregler kommt vom Drehzahlregler,
demDC-Spannungsregler oder direkt von einer externen Drehmomentsollwert-Quelle.

Die Motorregelung erfordert die Messung der DC-Zwischenkreisspannung und von
zweiMotorphasenströmen.Der Statorflusswirddurch IntegrationderMotorspannung
im Vektorraum berechnet. Das Motormoment wird als Kreuzprodukt von Statorfluss
und Rotorstrom berechnet. Durch die Verwendung des identifizierten Motormodells
(Motor-ID-Lauf) wird die Berechnung des Statorflusses verbessert. Die Istdrehzahl der
Motorwelle wird für die Motorregelung nicht benötigt.

Der Hauptunterschied zwischen der herkömmlichen Regelung und DTC ist, dass der
Drehmomentreglermit demgleichenZeitintervall wie die Leistungshalbleiter-Ansteue-
rung arbeitet. Es gibt keinen separaten Spannungs- und frequenzgesteuerten Pulswei-
ten-Modulator (PWM); die Schaltung der Ausgangsstufe basiert allein auf dem elektro-
magnetischen Status des Motors.

Die beste Genauigkeit der Motorregelung wird erreicht, wenn ein normaler Motor-
Identifikationslauf (ID-Lauf) ausgeführt wird.

Siehe auch Abschnitt Skalar-Motorregelung (Seite 62).
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Einstellungen und Diagnose

Parameter: 99.4Motor-Regelmodus (Seite572) und99.13Ausw.Mot.-ID-Laufmodus (Sei-
te 575).

￭ Sollwertrampen

Beschleunigungs- und Verzögerungsrampenzeiten können individuell für Drehzahl-,
Frequenz- und Drehmomentsollwerte eingestellt werden.

Bei Drehzahl- oder Frequenzsollwerten werden die Rampen als die Zeit definiert, die
es dauert, um von Drehzahl oder Frequenz Null auf einen mit Parameter 46.1 oder 46.2
eingestellten Wert zu beschleunigen oder umgekehrt von diesen Werten auf Null zu
verzögern. Der Benutzer kann zwischen zwei voreingestellten Rampensätzenmit einer
Binärquelle, wie z.B. einem Digitaleingang, umschalten. Für den Drehzahlsollwert kann
ebenfalls die Rampenform eingestellt und geregelt werden.

Bei einemDrehmomentsollwertwerdendieRampenals dieZeit definiert, die esdauert,
den Sollwert von Null auf das Motornenndrehmoment (Parameter 1.30) zu regeln und
umgekehrt.

Spezielle Beschleunigungs-/Verzögerungsrampen

DieBeschleunigungs-/Verzögerungszeiten fürdenTipp-Betriebkönnenseparat einge-
stellt werden; siehe Abschnitt Tippen (Seite 60).

Die Änderungsrate der Motorpotentiometer-Funktion (Seite 74) ist einstellbar. Für
beide Drehrichtungen gilt die gleiche Änderungsrate.

Für den Notstopp (“AUS3”) kann eine Verzögerungsrampe eingestellt werden.

Einstellungen und Diagnose

Parameter:

• Drehzahl-Sollwertrampen: 23.11AuswahlRampeneinstell.…23.19Verzöger.-Verschliff
2 und 46.1 Drehzahl-Skalierung (Seite 435).

• Drehmoment-Sollwertrampen: 1.30Nenn-Drehmomentskalierung (Seite 142) 26.18
Drehm.Soll. Rampenzeit auf (Seite 315) und 26.19 Drehm.Soll. Rampenzeit ab (Sei-
te 316).

• Frequenz-Sollwertrampen: 28.71 Ausw. Freq.Rampeneinstell.…28.75 Freq.Verzöge-
rungszeit 2 und 46.2 Frequenz-Skalierung (Seite 435).

• Tippbetrieb: 23.20 Beschleun.Zeit Tippen (Seite 290) und 23.21 Verzöger.Zeit Tip-
pen (Seite 290).

• Motorpotentiometer: 22.75 Motorpotentiom. Ramp.zeit (Seite 285).

• Notstopp (“AUS3”): 23.23 Notstopp-Zeit (Seite 290).

46 Programmbeschreibung



￭ Konstantdrehzahlen/-frequenzen

Konstantdrehzahlen und -frequenzen sind voreingestellte Sollwerte, die schnell z. B.
über Digitaleingänge aktiviert werden können. Für die Drehzahlregelung können bis zu
7 Konstantdrehzahlen und für die Frequenzregelung bis zu 7 Konstantfrequenzen ein-
gestellt werden.

WARNUNG!
Konstantdrehzahlen und -frequenzen habenVorrang vor demnormalen Sollwert,
unabhängig von welcher Quelle der Sollwert gesendet wird.

Die Konstantdrehzahl-/Frequenzfunktion arbeitet mit einer Aktualisierungszeit von 2
ms.

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppen: 22Drehzahl-Sollwert-Auswahl (Seite 277) und28Frequenz-Sollwert-
kette (Seite 323).

￭ Ausblendung kritischer Drehzahlen/Frequenzen

DieFunktionderDrehzahlausblendungsteht fürAnwendungenzurVerfügung,bei denen
bestimmteMotordrehzahlenoderDrehzahlbereichewegenmechanischerSchwingungs-
probleme vermieden werden müssen.

DieFunktionDrehzahlausblendungverhindert, dassderSollwert für längereZeit in einem
kritischen Drehzahlbereich pendelt. Wenn ein sich ändernder Sollwert (22.87) in einen
kritischen Bereich geht, friert der Ausgang der Funktion (22.1) bei diesemWert ein, bis
der Sollwert den Bereich wieder verlässt. Jede schnelle Änderung des Ausgangs wird
durch die Rampenfunktion der weiteren Sollwertkette gedämpft.

Die Funktion ist auch für die Skalar-Motorregelungmit einemFrequenzsollwert verfüg-
bar. Der Eingang der Funktion wird mit Parameter 28.96 Freq.Sollw. 7 (Istw) und der
Ausgang mit 28.97 Freq.-Sollw. unbegrenzt angezeigt.

Beispiel

Ein Lüfter weist in den Bereichen 540 bis 690 U/min und 1380 bis 1560 U/min Vibratio-
nen auf. Damit der Frequenzumrichter die Vibration verursachenden Drehzahlbereiche
überspringt,

• schalten Sie die Drehzahlausblendungsfunktion durch Aktivieren von Bit 0 von Pa-
rameter 22.51 ein und

• stellen Sie die kritischen Drehzahlbereiche folgendermaßen ein:
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1560

1380

690

540

1 2 3 4 22.87 (U/min)
(Eingang der Funktion)

22.01 (U/min)
(Ausgang der Funktion)

Parameter 22.52 = 540 U/min1

Parameter 22.53 = 690 U/min2

Parameter 22.54 = 1380 U/min3

Parameter 22.55 = 1560 U/min4

Einstellungen und Diagnose

Parameter:

• Ausblendung kritischer Drehzahlen: 22.51 Kritische Drehzahl Funkt.…22.57
Krit.Drehz.3 oben (Seite 283)

• Ausblendung kritischer Frequenzen: 28.51 Kritische Frequenz Funkt.…28.57
Krit.Freq.3 oben.

￭ Drehzahlregler-Selbstabgleich

Der Drehzahlregler des Frequenzumrichters kann automatischmit der Selbstabgleich-
Funktion eingestelltwerden. Der Selbstabgleich erfolgt auf Basis einer Berechnungder
mechanischen Zeitkonstante (Massenträgheitsmoment) von Motor und Maschine.

Die Reglerabgleichroutine führt den Motor durch eine Reihe von Beschleunigungs-
/Verzögerungszyklen, deren Anzahl mit Parameter 25.40 eingestellt werden kann. Eine
höhere Anzahl führt zu genaueren Ergebnissen, insbesondere wenn die Differenz zwi-
schen Anfangs- und Maximaldrehzahl gering ist.

Der während des Reglerabgleichs verwendetemaximale Drehmoment-Sollwert ist das
Anfangsdrehmoment (d. h. das Drehmoment bei Aktivierung der Routine) plus 25.38,
außer wenn er durch die Maximal-Drehmomentgrenze (Parametergruppe 30 Grenzen)
oder das Motornenndrehmoment (Parametergruppe 99 Motordaten) begrenzt wird.
Die während der Routine berechnete Maximaldrehzahl ist die Anfangsdrehzahl (d. h.
dieDrehzahl bei Aktivierungder Routine) + 25.39, außerwenn sie durch Parameter 30.12
oder 99.9 begrenzt wird.
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Die folgende Abbildung zeigt das Drehzahl- und Drehmomentverhalten während der
Reglerabgleichroutine. In diesem Beispiel ist 25.40 auf 2 gestellt.

Anfangsdreh- moment
+ [25.38]

Anfangsdreh-
moment

Anfangsdrehzahl +
[25.39]

Anfangsdrehzahl

t

Hinweis:

• Wennder Antriebwährendder Routine nicht die erforderlicheBremsleistung erzeu-
gen kann, basieren die Ergebnisse nur auf den Beschleunigungsphasen und sind
nicht so genau wie mit der vollen Bremsleistung.

• DerMotor überschreitet die berechneteMaximaldrehzahl amEnde jeder Beschleu-
nigungsphase leicht.

Vor Aktivierung der Reglerabgleichroutine

Die Vorbedingungen für die Ausführung des Reglerabgleichs sind:

• Erfolgreiche Durchführung des Motor-ID-Laufs

• Einstellung der Drehzahl- und Drehmomentgrenze (Parametergruppe 30 Grenzen)

• Überwachung der Drehzahlrückmeldung auf Rauschen, Vibrationen und anderen
von der Mechanik des Systems erzeugten Störungen
• Filterung der Drehzahlrückmeldung (Parametergruppe 90 Geber Auswahl)
• Filterung der Drehzahlabweichung (Parametergruppe 24 Drehzahl-Sollwert-

Anpassung) und
• Die Nulldrehzahl (Parameter 21.6 und 21.7) wurden zur Verhinderung dieser

Störungen eingestellt.
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• Der Antrieb wurde gestartet und läuft im Modus Drehzahlregelung,

Bei Erfüllung dieser Bedingungen kann der Reglerabgleich mit Parameter 25.33 (oder
der hiermit ausgewählten Signalquelle) aktiviert werden.

Reglerabgleich-Modi

Der Reglerabgleich kann auf drei verschiedene, vonder Einstellung vonParameter 25.34
abhängigenWeisen erfolgen. Die Auswahlmöglichkeiten Sanft, Normal undDynamisch
definieren, wie der Drehmomentsollwert des Frequenzumrichters nach der Selbstab-
stimmung auf einen Sprung des Drehzahlsollwerts reagieren soll. Die Einstellung Sanft
ergibt eine langsame, jedoch robuste Reaktion; Dynamisch erzeugt eine schnelle Reak-
tion, jedoch können bei manchen Anwendungen die Verstärkungswerte zu hoch sein.
In der folgenden Abbildung wird das Einschwingverhalten der Drehzahl nach einer Än-
derung des Drehzahl-Sollwertes (typisch 1 bis 20%) dargestellt.

[n/nN] %

t

A B C D

UnterkompensiertA

Normal abgestimmt (Selbstoptimierung)B

Normal abgestimmt (manuell). Besseres dynamisches Regelverhalten als bei BC

Überkompensiert (Integrationszeit zu kurz und Reglerverstärkung zu hoch)D

Ergebnisse des Reglerabgleichs

DieErgebnissedesReglerabgleichswerdenautomatischgespeichert indenParametern

• 25.2 (Proportionalverstärkung des Drehzahlreglers)

• 25.3 (Integrationszeit des Drehzahlreglers)

• 25.37 (mechanische Zeitkonstante von Motor und Maschine).
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Es ist jedoch auchmöglich, die Reglerverstärkung, Integrationszeit und die Differenzi-
alzeit manuell einzustellen.

Die folgende Abbildung stellt ein vereinfachtes Blockschaltbild der Drehzahlregelung
dar. Der Reglerausgang ist der Sollwert für die Drehmomentregelung.

-
+ ++

+

Beschleunigungskompensation,
D-Anteil

Proportional,
integral

D-Anteil

Drehmoment-
Sollwert

Drehzahl-
Istwert

Drehzahl-
Sollwert

Regeldifferenz

Warnmeldungen

Die Warnmeldung AF90 wird generiert, wenn die Abgleichroutine nicht vollständig
durchgeführt wurde.

Siehe hierzu Kapitel Störungssuche.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 25.33Drehzahlregler-Selbstabgleich (Seite 309)…25.40SelbstabgleichWie-
derholzeiten (Seite 310).

Ereignisse: AF90 Drehzahlregler-Selbstabgleich (Seite 624).

￭ Schwingungs-/Oszillationsdämpfung

Die Schwingungsdämpfung kann zur Unterdrückung von Schwingungen verwendet
werden, die durch mechanische Vorgänge oder eine oszillierende DC Spannung verur-
sacht wurden. Der Eingang – ein Signal, das die Schwingung repräsentiert – wird mit
Parameter . 26.53 ausgewählt. Die Schwingungsdämpfungsfunktion gibt eine Sinus-
schwingung (26.58) aus, die mit einer geeigneten Verstärkung (26.57) sowie einer
Phasenverschiebung (26.56) zum Drehmoment-Sollwert addiert werden kann.

Der Algorithmus der Schwingungsdämpfung kann ohne Verbindung des Ausgangs an
die Sollwertkette aktiviert werden, wodurch Eingang und Ausgang dieser Funktion
verglichen werden und weitere Einstellungen vor Anwendung des Ergebnisses vorge-
nommen werden können.
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Einstellungen für die Abstimmung der Schwingungsdämpfung

Den Eingang mit26.53 wählen
Den Algorithmus mit26.51 wählen
26.57 auf 0 setzen

Schwingungsfrequenz anhand des Signals berechnen (mit dem 
PC-Tool Drive Composer) und 26.55
Set 26.56 einstellen 1)

Par.26.57 allmählich erhöhen, sodass der Algorithmus wirksam
wird

Die Schwingungsamplitude wird kleiner Die Schwingungsamplitude wird größer

26.57 erhöhen und ggf.26.56 einstellen Andere Werte für26.56 prüfen

26.57 erhöhen, um die Schwingungen
vollständig zu unterdrücken.

1)WenndiePhaseeinerDC-SpannungsoszillationdurchMessungnichtbestimmtwerden
kann, ist der Wert 0 Grad zumeist als Anfangswert geeignet.

Hinweis:Ein Ändernder Tiefpass-Filterzeitkonstante desDrehzahlabweichungssignals
oderder Integrationszeit derDrehzahlregelungkanndenAlgorithmusderSchwingungs-
dämpfung verändern. Die Abstimmung der Drehzahlregelung sollte vor dem Einstellen
dieses Algorithmus vorgenommen werden. (Die Drehzahlreglerverstärkung kann nach
der Einstellung dieses Algorithmus geändert werden.)

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 26.51 Freig. Schwing.Dämpfung (Seite 318)…26.58 Schwing. Dämpf. Aus-
gang (Seite 320).

￭ Beseitigung von Resonanzfrequenzen

Das Regelungsprogrammenthält eine Kerbfilterfunktion für die Beseitigung von Reso-
nanzfrequenzen aus dem Drehzahlabweichungssignal.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 24.13 RFE-Drehzahlfilter (Seite 295)…24.17 Poldämpfung (Seite 297).
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￭ Begrenzungs-Regelung

Bei der Drehmomentregelung könnte die Motordrehzahl potenziell stark ansteigen,
wenn die Last plötzlich abfällt. Das Regelungsprogramm hat eine Begrenzungsrege-
lungsfunktion, die denDrehmoment-Sollwert verringert,wenndieMotordrehzahl (90.1)
die mit Parameter 30.11 oder 30.12 eingestellten Werte überschreitet.

Motordrehzahl

Überdrehzahl-
Abschaltgrenzwert

Begrenzungsregelung
(Rush control) aktiv

Überdrehzahl-
Abschaltgrenzwert

30.12

30.11

0

31.30

31.30

Zeit

Die Funktion arbeitet mit einer PI-Regelung. Die Proportionalverstärkung und Integra-
tionszeit kann durch Parameter eingestellt werden. Das Setzen dieser beiden Werte
auf Null deaktiviert die Begrenzungsregelung.

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppen: 30 Grenzen (Seite 340) 31 Störungsfunktionen (Seite 352) und 90
Geber Auswahl (Seite 511).

Parameter: 26.81Begr.-ReglerVerstärk. (Seite322)und26.82Begr.-Regler Integrat.zeit (Sei-
te 322).

￭ Unterstützung von Drehgebern

Das Programmunterstützt zwei Singleturn- oderMultiturn-Drehgeber (oder Resolver).
Die folgenden optionalen Schnittstellenmodule sind verfügbar:

• TTL-Inkrementalgeber-SchnittstellenmodulFEN-01: zweiTTL-Eingänge,TTL-Ausgang
(für Drehgeber-Emulation und -Echo) und zwei Digitaleingänge
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• Absolutwertgeber-Schnittstellenmodul FEN-11: Absolutwertgeber-Eingang, TTL-
Eingang, TTL-Ausgang (für Drehgeber-Emulation und -Echo) und zwei Digitalein-
gänge

• Resolver-Schnittstellenmodul FEN-21: Resolver-Eingang, TTL-Eingang, TTL-Ausgang
(für Drehgeber-Emulation und -Echo) und zwei Digitaleingänge

• HTL-Inkrementalgeber-Schnittstellenmodul FEN-31: HTL-Eingang, TTL-Ausgang
(für Drehgeber-Emulation und -Echo) und zwei Digitaleingänge.

• HTL/TTL-Drehgeber-Schnittstellenmodul FSE-31 (zur Verwendungmit einemFSO-
xxSicherheitsfunktionsmodul): ZweiHTL/TTL-Drehgeber-Eingänge (zumZeitpunkt
der Drucklegung wird ein HTL-Eingang unterstützt).

DasSchnittstellenmodulwird in einemSteckplatz fürOptionenaufderRegelungseinheit
installiert. DasModul (ausgenommenFSE-31) kannauchaneinemErweiterungsadapter
FEA-03 installiert werden.

Drehgeber-Echo und -Emulation

Drehgeber-Echound -Emulationwerden vondenobenerwähntenFEN- xxSchnittstellen
unterstützt.

Das Drehgeber-Echo ist mit TTL-, TTL+- und HTL-Drehgebern verfügbar. Das vom
Drehgeber empfangene Signal wird unverändert zum TTL-Ausgangweitergeleitet. Da-
durch kann ein Drehgeber für mehrere Antriebe benutzt werden.

Durch die Drehgeber-Emulation wird das Drehgebersignal ebenfalls an den Ausgang
weitergeleitet, aber das Signal wird entweder skaliert oder die Positionsdaten werden
in Impulse umgewandelt. Die Emulation kann verwendetwerdenwenndieAbsolutwert-
geber- oder Resolverposition in TTL-Impulse umgewandelt oder das Signal in eine an-
dere Impulsanzahl umgewandelt werden muss.

Last- und Motor-Rückführung

FürdieDrehzahl- undPositionsrückführungkönnendrei verschiedeneQuellen verwendet
werden: Geber 1, Geber 2 oder Motor-Positionsberechnung. Jede dieser Quellen kann
für die Last-Positionsberechnungoder dieMotorregelung verwendetwerden. Die Last-
Positionsberechnung macht es zum Beispiel möglich, die Position eines Förderbands
oder die Höhe der Last an einem Kran zu ermitteln. Die Rückführungsquellen werden
mit den Parametern 90.41 und 90.51 ausgewählt.

Eine detaillierte Beschreibung der Signalverbindungen desMotors sowie der Lastrück-
führungsfunktionenenthaltendieBlockdiagrammeaufdenSeiten679und680.Weitere
Informationen zur Lastpositionsberechnung sieheAbschnitt Positionszähler (Seite 55).

Alle mechanischen Getriebe-Übersetzungsverhältnisse zwischen den Komponenten
(Motor, Motorgeber, Last, Lastgeber) werden unter Verwendung der im Diagramm
unten gezeigten Getriebeparameter spezifiziert.
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DasGetriebe-Übersetzungsverhältnis zwischen Lastgeber und Lastwirdmit 90.53 und
90.54 festgelegt. Dementsprechend wird jedes Getriebe-Übersetzungsverhältnis zwi-
schen Motorgeber und Motor mit 90.43 und 90.44 festgelegt. Wird die interne Positi-
onsberechnung als Lastrückführung verwendet, kann das Getriebe-Übersetzungsver-
hältnis zwischenMotor undLastmit 90.61 und90.62 festgelegtwerden. Standardmäßig
sind alle oben erwähnten Verhältnisse 1:1. Die Übersetzungsverhältnisse können nur
bei gestopptem Antrieb geändert werden; neue Einstellungenmachen die Validierung
durch 91.10 erforderlich.

Positionszähler

Das Regelungsprogramm enthält eine Positionszählerfunktion, die verwendet werden
kann, umdie Position der Last anzuzeigen. Der Ausgangder Zählerfunktion, Parameter
90.7 zeigt die skalierte Anzahl von Umdrehungen der ausgewählten Quelle an (siehe
Abschnitt Last- und Motor-Rückführung (Seite 54)).

Das Verhältnis zwischen der Anzahl der Umdrehungen derMotorwelle und den transla-
torischenBewegungder Last (bei beliebiger Entfernungseinheit)wirdmitdenParame-
tern 90.63 und 90.64 festgelegt. Diese Getriebefunktion kann geändert werden, ohne
einen Parameter aktualisieren oder den Positionszähler neu initialisieren zu müssen.

Eine detaillierte Beschreibungder Parameter undSignalverbindungender Lastrückfüh-
rungsfunktion enthält das Blockdiagramm auf Seite 680.
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(Näherungsschalter) Quellenauswahl mit 90.67 1
0

(Verhinderung der Initialisierung) Quellenauswahl mit 90.68 1 
0

90.35 1

Bit 4, Pos.-Zähler Anfangswert bereit 0

90.35 1

Bit 5, Pos.-Zähler Reinit. deaktiviert 0

(Reinitialisierungsanforderung) Quellenauswahl mit 90.69 0

Frequenzumrichter-Störung 1

0

+2147483647

90.07

0

(Anfangswert) Quellenauswahl mit 90.59 
(Standard,90.58

-2147483648

Der Positionszähler wird durch Eingabe einer bekannten physischen Position der Last
in das Regelungsprogramm initialisiert. Die Anfangsposition (z. B. die Referenz-/Null-
positionoderdieEntfernungzu ihr) kannmanuell in einenParameter (90.58) eingegeben
oder aus einemanderen Parameter entnommenwerden. Die Positionwird alsWert des
Positionszählers (90.7) eingestellt, wenn die mit 90.67 ausgewählte Quelle, z. B. ein an
einenDigitaleingangangeschlossenerNäherungsschalter, aktiviertwird. Eine erfolgrei-
che Initialisierung wird mit Bit 4 von 90.35 angezeigt.

Spätere Initialisierungendes Zählersmüssen zuerstmit 90.69 aktiviertwerden. Umein
Zeitfenster für Initialisierungen festzulegen, kann 90.68 zur Sperrung des Signals vom
Näherungsschalter verwendet werden. Eine aktive Störung im Antrieb verhindert auch
die Initialisierung des Zählers.

Verarbeitung von Geberstörungen

Wenn ein Geber für die Lastrückführung verwendet wird, ist die im Fall einer Geberstö-
rungdurchgeführteMaßnahmedurch90.55 festgelegt.WennderParameteraufWarnung
eingestellt ist,wirddie Berechnungnahtlos unter Verwendungder berechnetenMotor-
position fortgeführt. Wenn die Geberstörung beseitigt ist, wechselt die Berechnung
wieder nahtlos zur Geberrückführung. Die Lastpositionssignale (90.4, 90.5 und 90.7)
werden kontinuierlich aktualisiert, allerdings wird Bit 6 von 90.35 auf die Anzeige po-
tenziell falscher Positionsdaten hinzuweisen. Zusätzlich wird Bit 4 gesetzt, um auf von
90.35beimnächstenStopp zurückgesetzt, umdarauf hinzuweisen, denPositionszähler
neu zu initialisieren.

Parameter 90.60 legt fest, ob bei einer Geberstörung die Positionsberechnung ab dem
vorherigenWertodernacheinemNeustartderRegelungseinheitwieder aufgenommen
wird. Standardmäßig wird Bit 4 von 90.35 nach einer Störung zurückgesetzt, um anzu-
zeigen, dass eine Reinitialisierung erforderlich ist.Wenn90.60 auf Fortsetz. vom letzten
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Wert eingestellt ist, werden die Positionswerte nach einer Störung oder Neustadt bei-
behalten; Bit 6 von 90.35 wird allerdings gesetzt, um anzuzeigen, dass eine Störung
aufgetreten ist.

Hinweis: Bei einem Absolutwertgeber wird Bit 6 von 90.35 beim nächsten Stopp des
Frequenzumrichters zurückgesetzt, wenn die Geberstörung beseitigt ist; Bit 4 wird
nicht zurückgesetzt. Der Status des Positionszählers wird nach einem Neustart der
Regelungseinheit beibehalten; anschließendwirddie Positionsberechnungabdemvom
Geber übermittelten absoluten Position fortgesetzt, wobei die mit 90.58 spezifizierte
Anfangsposition berücksichtigt wird.

WARNUNG!
Wenn der Frequenzumrichter beim Auftreten einer Geberstörung gestoppt ist,
oder wenn der Frequenzumrichter nicht mit Spannung versorgt wird, erfolgt
keineAktualisierungderParameter90.4, 90.5, 90.7 und90.35, dakeineLast erfasst
werden kann. Achten Sie bei der Verwendung vorheriger Positionswerte (90.60
ist auf Fortsetz. vom letzten Wert eingestellt) darauf, dass die Positionsdaten
unzuverlässig sind, wenn sich die Last bewegen kann.

Lesen/Schreiben von Positionszählerwerten über Feldbus

Der Zugriff auf die Parameter der Positionszählerfunktion z. B. 90.7 und 90.58 erfolgt
von einem übergeordneten Leitsystem in den folgenden Formaten:

• 16-Bit Integerwert (falls 16 Bit für die Applikation ausreichen)

• 32-Bit Integerwert (Zugriff kannals zwei aufeinanderfolgende 16-Bit-Worteerfolgen)

Umbeispielsweise Parameter 90.7 über einen Feldbus zu lesen, denAuswahlparameter
des gewünschten Datensatzes (in Gruppe 52) auf Andere – 90.7 setzen und das Format
auswählen. Bei Auswahl eines 32-Bit-Format ist auch das darauf folgende Datenwort
automatisch reserviert.

Konfiguration der Motorrückführung mit HTL-Geber

1. Den Typ des Geber-Schnittstellenmoduls (Parameter 91.11 = FEN-31) und den
Steckplatz, in den das Modul eingesteckt wird (91.12), spezifizieren.

2. DenTypdesGebers (92.1 =HTL) spezifizieren.DieParameterlistewird vomFrequen-
zumrichter neu gelesen, nachdem der Wert geändert worden ist.

3. Das Schnittstellenmodul spezifizieren, an das der Drehgeber angeschlossen ist
(92.2 = Modul 1).

4. Die Impulsanzahl entsprechend den Angaben auf demGebertypenschild einstellen
(92.10).

5. Wenn der Drehgeber mit einer anderen als der Motordrehzahl dreht (d. h. wenn er
nicht direkt auf derMotorwellemontiert ist), dieGetriebeübersetzung in 90.43 und
90.44 einstellen.

6. Parameter 91.10 auf Aktualisiere setzen, damit die neuen Parametereinstellungen
wirksam werden. Der Parameter wird automatisch wieder auf Fertig gesetzt.
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7. Überprüfen, dass 91.2 den korrekten Typ des Schnittstellenmoduls anzeigt (FEN-
31). Auch den Status des Moduls prüfen; beide LEDs sollten grün leuchten.

8. Den Motor mit einem Sollwert von z.B. 400 U/min starten.

9. DieberechneteDrehzahl (1.2)mit dergemessenenDrehzahl (1.4) vergleichen.Wenn
die Werte gleich sind, den Drehgeber als Drehzahlrückführquelle einstellen (90.41
= Geber 1).

10. Die Reaktion des Antriebs für den Fall einstellen, dass dasDrehgebersignal ausfällt
(90.45)..

Beispiel 1 VerwendungdesselbenGebers sowohl für Last- als auch fürMotorrück-
führung

Der Frequenzumrichter regelt einen Motor, der für das Anheben der Last bei einem
Kran verwendet wird. Ein an der Motorwelle angebrachter Geber wird für als Rückfüh-
rungssignalquelle für die Motorregelung verwendet. Derselbe Geber wird auch für die
Berechnungder Lasthöhe indergewünschtenEinheit verwendet. ZwischenMotorwelle
und Seiltrommel ist ein Getriebe vorhanden Der Geber wird als Geber 1, wie oben in
KonfigurationderMotorrückführungmitHTL-Geberdargestellt, konfiguriert. Zusätzlich
werden folgende Einstellungen vorgenommen:

• 90.43 = 1

• 90.44 = 1
(WennderGeberdirekt anderMotorwellemontiert ist,wird keinGetriebebenötigt.)

• 90.51 = Geber 1

• 90.53 = 1

• 90.54 = 50
Die Seiltrommel dreht eine Umdrehung pro 50 Umdrehungen der Motorwelle.

• 90.61 = 1

• 90.62 = 1
(DieseParametermüssennichtgeändertwerden, dadiePositionsberechnungnicht
für die Rückführung verwendet wird.)

• 90.63 = 7

• 90.64 = 10
Die Last bewegt sich um 70 cm, d. h. 7/10 eines Meters pro Umdrehung der Seil-
trommel.

Die Lasthöhe in Metern kann von 90.7 gelesen werden, während 90.3 die Rotationsge-
schwindigkeit der Seiltrommel anzeigt.

Beispiel 2 Verwendung von zwei Gebern

Ein Geber (Geber 1) wird für die Motor-Rückführung verwendet. Der Geber ist mit der
Motorwelle über ein Getriebe verbunden. Einweiterer Geber (Geber 2)misst die Seilge-
schwindigkeit an anderer Stelle in derMaschine. JederGeberwird,wie oben inKonfigu-
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rationderMotorrückführungmitHTL-Geberdargestellt, konfiguriert. Zusätzlichwerden
folgende Einstellungen vorgenommen:

• 90.41 = Geber 1

• 90.43 = 1

• 90.44 = 3
Der Geber legt drei Umdrehungen pro Umdrehung der Motorwelle zurück.

• 90.51 = Geber 2

Die von Geber 2 gemessene Seilgeschwindigkeit kann von 90.3 gelesen werden. Dieser
Wert wird in U/min angegeben, kann aber mit 90.53 und 90.54 in eine andere Einheit
konvertiert werden. Bitte beachten Sie, dass die Steigungskonstante "Getriebe" in
dieser Umwandlung nicht verwendet werden kann, da sie 90.3 nicht beeinflusst.

Beispiel 3 ACS 600 / ACS800 Kompatibilität

BeidenACS600undACS800Frequenzumrichternwerdendieansteigendenundfallenden
Flankender Inkrementalgeberkanäle AundB typischerweisegezählt, umeinebestmög-
liche Genauigkeit zu erzielen. So entspricht die Anzahl der empfangenen Impulse pro
Umdrehung der vierfachen Nennimpulszahl des Inkrementalgebers.

Bei diesem Beispiel wird der 2048-Drehgeber des Typs HTL direkt an die Motorwelle
angepasst. Die gewünschte Anfangsposition, die dem Näherungsschalter entspricht,
ist 66770.

Im ACS880 werden folgende Einstellungen vorgenommen:

• 92.1 = HTL

• 92.2 = Modul 1

• 92.10 = 2048

• 92.13 = Aktiviert

• 90.51 = Geber 1

• 90.63 = 8192 (d. h. 4 × Wert von 92.10, da die Anzahl der empfangenen Pulse der 4-
fachen Nennimpulszahl entspricht. Siehe auch Parameter 92.12)

• Der gewünschte Parameter „Data out“ wird auf Andere – 90.58 gesetzt (32-Bit-
Format). Nur das HighWordmuss festgelegt werden – das darauffolgende Daten-
wort ist automatisch für das Low Word reserviert.

• DiegewünschtenQuellen (z.B.DigitaleingängeoderAnwender-BitsdesSteuerworts)
werden in 90.67 und 90.69 ausgewählt.

Wenn in der SPS der Initialwert im 32-Bit-Format mit Low und High Words (entspricht
den ACS800 Parametern POS COUNT INIT LO und POS COUNT INIT HI) gesetzt wird,
geben Sie den Wertr 66770 in diese Worte wie folgt ein:

• Z. B. PROFIBUS:
• FBA data out x = POS COUNT INIT HI = 1 (Bit 16 entspricht 65536)
• FBA data out (x + 1) = POS COUNT INIT LO = 1234.
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• ABB Steuerung mit DDCS-Kommunikation, z. B.:
• Datensatz 12.1 = POS COUNT INIT HI
• Datensatz 12.2 = POS COUNT INIT LO

Zur Prüfungder SPS-Konfiguration initialisieren Sie den Positionszählermit demange-
schlossenen Inkrementalgeber. Der von der SPS gesendete Anfangswert sollte unmit-
telbar durch 90.7 im Frequenzumrichter angezeigt werden. Derselbe Wert sollte dann
nach dem Lesen vom Frequenzumrichter in der SPS erscheinen.

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppen90Geber Auswahl (Seite 511), 91Geber-Adapter-Einstellungen (Sei-
te 523), 92 Geber 1-Konfiguration (Seite 527) und 93 Geber 2-Konfiguration (Seite 534).

￭ Tippen

Die Funktion Tippbetrieb ermöglicht das Umschalten auf das kurzzeitige Drehen des
Motors durch Tippen. Die Tipp-Funktion wird typischerweise bei Servicearbeiten oder
Inbetriebnahme zur vor-Ort-Steuerung der Maschine benutzt.

Zwei Tipp-Funktionen (1 und 2) sind verfügbar, jedemit eigener Aktivierungsquelle und
eigenem Sollwert. Die Signalquellen werden mit den Parametern 20.26 und 20.27 aus-
gewählt. Wenn die Tipp-Funktion aktiviert ist, startet der Antrieb und beschleunigtmit
der eingestellten Tipp-Drehzahl (22.42 oder 22.43) gemäß der eingestellten Tipp-Be-
schleunigungsrampe (23.20). Nach dem Abschalten des Aktivierungssignals verzögert
der Antrieb gemäß der eingestellten Tipp-Verzögerungsrampe (23.21) und stoppt.

Die folgende Abbildung und Tabelle sind ein Beispiel für den Tippbetrieb des Antriebs.
In dem Beispiel wird ein Stopp mit Rampe verwendet (siehe Parameter 21.3).

• Tipp-Befehl = Status der Quelle gemäß Einstellung von Parameter 20.26 oder 20.27

• Tippen-Freigabe = Status der Quelle gemäß Parameter 20.25

• Start-Befehl = Status des Frequenzumrichter-Startbefehls.

Tipp-
Befehl

Tippen-
Freig.

Start-
befehl

Drehzahl

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 t
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BeschreibungStart-
befehl

Tip-
pen-
Freig.

Tipp-Be-
fehl

Phase

Der Antrieb beschleunigt auf die Tipp-Drehzahl gemäß der
Beschleunigungsrampe der Tipp-Funktion.

0111-2

Antrieb folgt dem Tippen-Sollwert.0112-3

Der Antrieb verzögert auf Drehzahl Null entsprechend der
Verzögerungsrampe der Tipp-Funktion.

0103-4

Der Antrieb ist gestoppt.0104-5

Der Antrieb beschleunigt auf die Tipp-Drehzahl gemäß der
Beschleunigungsrampe der Tipp-Funktion.

0115-6

Antrieb folgt dem Tippen-Sollwert.0116-7

Der Antrieb verzögert auf Drehzahl Null entsprechend der
Verzögerungsrampe der Tipp-Funktion.

0107-8

DerAntrieb istgestoppt. SolangedasSignal FreigabeTippen
aktiviert ist, werden Startbefehle ignoriert. Nachdem das
Signal Freigabe Tippen deaktiviert worden ist, ist ein neuer
Startbefehl erforderlich.

01→008-9

Der Antriebbeschleunigt entlangder gewähltenBeschleuni-
gungsrampe (Parameter 23.11…23.19 ) auf den Drehzahl-
Sollwert.

10x9-10

Antrieb folgt dem Drehzahl-Sollwert.10x10-11

Der Antrieb verzögert entlang der ausgewählten Verzöge-
rungsrampe (Parameter 23.11…23.19 ) auf Drehzahl Null.

00x11-12

Der Antrieb ist gestoppt.00x12-13

Der Antriebbeschleunigt entlangder gewähltenBeschleuni-
gungsrampe (Parameter 23.11…23.19 ) auf den Drehzahl-
Sollwert.

10x13-14

Antrieb folgtdemDrehzahl-Sollwert. SolangederStartbefehl
aktiviert ist,wirddasSignal FreigabeTippen ignoriert.Wenn
dasSignal FreigabeTippenaktiviert ist,wennderStartbefehl
abgeschaltetwird,wird der Tippbetrieb sofort freigegeben.

10→1x14-15

Startbefehl schaltet ab. Der Antrieb startet die Verzögerung
gemäß der ausgewählten Verzögerungsrampe (Parameter
23.11…23.19 ).

010→115-16

Wenn der Tippen-Befehl aktiviert wird, passt sich der verzö-
gernde Antrieb an die Verzögerungsrampe der Tippen-
Funktion an.

Antrieb folgt dem Tippen-Sollwert.01116-17

Antrieb verzögert entsprechend der Verzögerungsrampe
der Tippen-Funktion.

01→0017-18

Der Antrieb verzögert entlang der ausgewählten Verzöge-
rungsrampe (Parameter 23.11

00018-19
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Siehe auch das Blockdiagramm auf Seite 678.

Die Tippen-Funktion arbeitet mit einer Aktualisierungszeit von 2 ms.

Hinweis:

• Der Tippbetrieb ist bei Lokalsteuerung des Antriebs nicht verfügbar.

• Tippen kann nicht aktiviertwerden,wenn der Startbefehl des Antriebs aktiviert ist,
oder der Antrieb kann nicht gestartet werden, wenn Tippen aktiviert ist. Der Start
des Antriebs nach Abschalten des Signals Freigabe Tippen erfordert einen neuen
Startbefehl.

WARNUNG!
WennderTippbetrieb freigegebenundaktiviertwird,währendderStartbefehl
aktiv ist, startetder Tippbetrieb sofort nachdemderStartbefehl abgeschaltet
wird.

• Wenn beide Tippen-Funktionen aktiviert worden sind, hat die zuerst aktivierte
Funktion Priorität.

• Der Tippbetrieb erfolgt mit der Drehzahlregelung.

• Die Rampenformzeiten (Parameter 23.16…23.19) gelten nicht für die Tippen-Be-
schleunigungs-/Verzögerungsrampen.

• Die über Feldbus aktivierten Tippen-Funktionen (Inching) (siehe Parameter 6.1, Bits
8…9) benutzen die Sollwerte und Rampenzeiten für Tippen, erfordern jedoch kein
Signal Freigabe Tippen.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 20.25 Freigabe Tippen (Seite 264), 20.26 Tippen 1 Start Quelle (Seite 264),
20.27 Tippen 2 StartQuelle (Seite 265), 22.42Drehz.-Sollw. Tippfunkt. 1 (Seite 282), 22.43
Drehz.-Sollw. Tippfunkt. 2 (Seite 282), 23.20Beschleun.Zeit Tippen (Seite 290) und 23.21
Verzöger.Zeit Tippen (Seite 290).

￭ Skalar-Motorregelung

Die Skalarregelung kann anstelle der direktenDrehmomentregelung (DTC) alsMotorre-
gelungsverfahrenausgewähltwerden.Bei derSkalarregelungwirdderAntriebmit einem
Drehzahl- oder Frequenz-Sollwert geregelt. Die hervorragende Regeleingenschaft von
DTC wird jedoch mit der Skalarregelung nicht erreicht.

Es empfiehlt sich die Einstellung des Skalar-Motor-Regelmodus

• Wenn der Nennstrom des Motors weniger als 1/6 des Nennausgangsstroms des
Frequenzumrichters beträgt.

• Wenn der Frequenzumrichter ohne angeschlossenen Motor benutzt wird (z.B. für
Prüfzwecke)

• Wenn der Frequenzumrichter einen Mittelspannungsmotor über einen Step-up-
Transformator speist.
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• In Mehrmotorantrieben, wenn
• die Last nicht gleich auf die Motoren verteilt ist,
• die Motoren unterschiedliche Größen haben oder
• die Motoren nach demMotor-ID-Lauf gewechselt werden

Bei der Skalarregelung sind einige Standardfunktionen nicht verfügbar.

Siehe auch Abschnitt Betriebsarten des Frequenzumrichters (Seite 26).

IR-Kompensation für die Skalar-Motorregelung

IR-Kompensation (auch bekannt als Spannungserhöhung) ist nur bei der Skalar-Motor-
regelung verfügbar. Bei aktivierter IR-Kompensation erhöhtder Frequenzumrichter bei
niedrigerDrehzahldieSpannungamMotor.Die IR-KompensationwirdbeiAnwendungen
eingesetzt, die ein hohes Anlaufmoment benötigen. Bei Step-up-Anwendungen kann
die Spannung nichtmit 0 Hz über den Transformator eingespeist werden; daher ist ein
zusätzlicherKnickpunkt zurFestlegungderKompensationnaheNull-Frequenzverfügbar.

Bei der direkten Drehmomentregelung (DTC) ist keine IR-Kompensation möglich oder
erforderlich, die Spannung wird automatisch optimal geregelt.

Motorspannung

f(Hz)

IR-Kompensation

Keine
Kompensation

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 19.20 Sollwerteinheit Skalarregel. (Seite 253), 97.12 IR-Komp. Step-up-Fre-
quenz (Seite 566), 97.13 IR-Kompensation (Seite 567) und99.4Motor-Regelmodus (Sei-
te 572).

Parametergruppe: 28 Frequenz-Sollwertkette (Seite 323).

￭ Rotorlage-Erkennung

Die Rotorlage-Erkennung ist eine automatische Messroutine zur Bestimmung der
Winkelposition des magnetischen Flusses eines Permanentmagnet-Synchronmotors
oder der magnetischen Achse eines Synchron-Reluktanzmotors. Die Motorregelung
benötigtdieabsolutePositiondesRotorflusses, umdasMotordrehmomentgenau regeln
zu können.

Geber, wie Absolutwertgeber und Resolver zeigen immer die Rotorposition nach dem
Offset zwischen dem Nullwinkel des Rotors und der Winkelposition des Gebers. Ande-
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rerseits bestimmt ein Standard-Drehgeber die Rotorposition, wenn er dreht, aber die
Ausgangspositionnicht bekannt ist. Ein Inkrementalgeber kann jedochals Absolutwert-
geberbenutztwerden,wennermitHallsensorenausgestattet ist,wennauchmit grober
Genauigkeit der Ausgangsposition. Hallsensoren erzeugen so genannte Kommutie-
rungsimpulse, die ihren Status sechsmal während einer Umdrehung ändern, so ist nur
bekannt, in welchem 60°-Sektor einer kompletten Umdrehung die Ausgangsposition
liegt.

Viele Geber geben proUmdrehung einenNullimpuls (auch Z-Impuls genannt). Die Posi-
tion desNullimpulses ist fest. Wenn diese Position in Bezug auf die von derMotorrege-
lung verwendeten Nullposition bekannt ist, ist auch die Rotorposition imMoment des
Nullimpulses bekannt.

Die Verwendung des Nullimpulses erhöht die Robustheit der Rotorpositionsmessung.
Die Rotorposition muss während des Starts ermittelt werden, da der vom Geber über-
trageneAnfangswert null ist. DurchdieRotorlage-Erkennungsroutinewirddie Position
bestimmt, aber es besteht das Risiko eines Positionsfehlers. Wenn die Nullimpulsposi-
tion vorher bekannt ist, kann die durch die Rotorlage-Erkennung ermittelte Position
korrigiert werden, sobald der Nullimpuls erstmalig nach dem Start detektiert wurde.

Absolutwertgeber/Resolver

Rotor

N

S

Die Rotorlageerkennungwird bei Permanentmagnet-Synchronmotoren und Synchron-
Reluktanzmotoren in den folgenden Fällen ausgeführt:

1. Einmalige Messung der Rotor- und Drehgeberpositionsdifferenz bei Benutzung
eines Absolutwertgebers, eines Resolvers oder eines Drehgebers mit Kommutie-
rungssignal

2. Bei jedem Einschalten der Spannungsversorgung, wenn ein Inkrementalgeber be-
nutzt wird

3. Bei der Motorregelung ohne Rückführung zur Wiederholung der Messung der Ro-
torposition bei jedem Start.

4. Wenn die Position des Nullimpulses vor dem ersten Start nach dem Einschalten
gemessen werden muss.

64 Programmbeschreibung



Hinweis: Bei Motorregelungmit Rückführungwird die Rotorlage-Erkennung nach dem
Motor-ID-Lauf automatischdurchgeführt. Die Rotorlage-Erkennungwird auch vor dem
Start automatisch durchgeführt, falls erforderlich.

Bei Motorregelung ohne Rückführung wird der Nullwinkel des Rotors vor dem Start
bestimmt. BeiMotorregelungmit Rückführungwird der aktuelleWinkel des Rotorsmit
derRotorlage-Erkennungbestimmt,wennderGeberdenNullwinkel anzeigt.DerOffset
des Winkels muss bestimmt werden, weil die Nullwinkel des Gebers und des Rotors
normalerweise nicht übereinstimmen. Die Rotorlage-Erkennung bestimmt, wie bei Re-
gelung ohne und mit Rückführung die Rotorlage erkannt wird.

Auch vom Benutzer kann ein Offset der Rotorlage für die Motorregelung eingestellt
werden – siehe Parameter 98.15. Beachten Sie, dass die Rotorlage-Erkennungsroutine
auch ihr Ergebnis indiesenParameter schreibt. Die Ergebnissewerdenauchaktualisiert,
wenn Benutzereinstellungen nicht mit 98.1 freigegeben sind.

Hinweis: Bei Regelung ohne Rückführung dreht der Motor immer, wenn er gestartet
wird, da die Motorwelle in Richtung Remanenzfluss gedreht wird.

Bit 4 von 6.21 zeigt an, wenn die Rotorposition bereits bestimmt worden ist.

Methoden der Rotorlage-Erkennung

Es sindmehrereMethodender Rotorlage-Erkennung verfügbar (sieheParameter 21.13).

Die Methode (Drehend) wird speziell für Fall 1 empfohlen (siehe Liste oben), da sie die
robusteste und genaueste Methode ist. Bei dieser Methode wird die Motorwelle rück-
wärts und vorwärts (±360/Polpaare)° gedreht, um die Rotorposition zu bestimmen.
Bei Fall 3 (Regelung ohne Rückführung) wird dieWelle nur in eine Richtung gedreht und
der Winkel ist kleiner.

Eine andere Methode, Drehend mit Null-Impuls, kann verwendet werden, wenn es Pro-
bleme bei der Verwendung der normalenMethode gibt, z. B. wegen hoher Reibung. Bei
dieser Methode wird der Rotor langsam gedreht, bis ein Nullimpuls vom Drehgeber
erkanntwird.WennderNullimpuls erstmals erkanntwird,wird dessen Position in Para-
meter 98.15 gespeichert, wo eine Feinabstimmung vorgenommen werden kann. Diese
Methode muss nicht zwingend mit einem Nullimpuls-Drehgeber verwendet werden.
Bei Motorregelung ohne Rückführung sind die beiden Methoden "Drehend" identisch.

Die Stillstandsmethoden (Stillstand 1, Stillstand 2) können verwendet werden, wenn
der Motor nicht gedreht werden kann (z. B. wenn die Last angekoppelt ist). Da die Ei-
genschaften von Motoren und Lasten unterschiedlich sind, muss getestet werden,
welches die am besten geeignete Stillstand-Methode ist.

Der Frequenzumrichter kann die Rotorposition beim Start auf einen drehenden Motor
ohneodermitDrehgeber-Rückführungbestimmen. IndieserSituationhatdieEinstellung
von 21.13 keine Bedeutung.

Die Rotorlage-Erkennungsroutine kann fehlschlagen, weshalb empfohlen wird, die
Routine mehrmals auszuführen und den Wert von Parameter 98.15 zu prüfen.

Programmbeschreibung 65



Ein Rotorlage-Erkennungsfehler (3385) kann bei einem drehenden Motor auftreten,
wenn der berechnete Winkel des Motors zu stark vom gemessenen Winkel abweicht.
Dieses könnte beispielsweise folgende Ursachen haben:

• Der Geber rutscht auf der Motorwelle

• In 98.15 wurde ein falscher Wert eingegeben.

• Der Motor drehte bereits, bevor die Rotorlageerkennung gestartet wurde

• Die Methode Drehend wurde in 21.13 ausgewählt, aber die Motorwelle ist blockiert

• Die Methode Drehend mit Null-Impuls wurde in 21.13 ausgewählt, aber während
einer Motordrehung wurde kein Nullimpuls erkannt

• In 99.3 wurde der falsche Motortyp ausgewählt.

• Der Motor-ID-Lauf ist fehlgeschlagen.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 6.21Umricht.-Statuswort 3 (Seite 166), 21.13 Rotorlageerkennung (Seite 272),
98.15Winkeloffset (Anwender) (Seite571)und99.13Ausw.Mot.-ID-Laufmodus (Seite575).

￭ Flussbremsung

WARNUNG!
Der Motor muss groß genug ausgelegt sein, um die thermische Energie der
Flussbremsung absorbieren zu können.

Durch eine höhere Magnetisierung des Motors kann der Frequenzumrichter für eine
schnellereBremsverzögerungdesAntriebs sorgen. Bei ErhöhungdesMotorflusseswird
die vomMotor während des Bremsens erzeugte Energie in thermische Energie umge-
wandelt.

Motordrehzahl
TBr/TN (%)

Keine
Flussbremsung

Flussbremsung

t(s) f (Hz)

Flussbremsung

Keine
Flussbremsung

60

40

20

TBr = Bremsmoment
TN = 100 Nm

Der Frequenzumrichter überwacht ständig - auch während der Flussbremsung - den
StatusdesMotors.DeshalbkanndieFlussbremsungsowohl fürdasBremsendesMotors
als auch für die Änderung der Drehzahl verwendet werden. Weitere Vorteile der Fluss-
bremsung sind:
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• Der Bremsvorgang beginnt unmittelbar nach dem Stopp-Befehl. Zur Ausführung
der Funktion muss die Flussreduzierung vor Beginn des Bremsvorgangs nicht ab-
gewartet werden.

• Die KühlungdesAsynchronmotors ist effizient. Der StatorstromdesMotors erhöht
sich während der Flussbremsung, nicht der Rotorstrom. Die Kühlung des Stators
ist wirksamer als die des Läufers.

• Die Flussbremsungkannbei AsynchronmotorenundPermanentmagnet-Synchron-
motoren benutzt werden.

Es gibt zwei Bremsstufen:

• DiemoderateBremsungermöglichteineschnellereVerzögerungalsbeideaktivierter
Flussbremsung. Der Motorfluss ist begrenzt, um eine Überhitzung des Motors zu
verhindern.

• Eine Vollbremsung benötigt nahezu den gesamten verfügbaren Strom, um die
mechanische Bremsenergie in thermische Energie umzuwandeln. Dabei ist die
Bremszeit kürzer als bei der moderaten Bremsung. Im zyklischen Betrieb kann der
Motor stark erhitzt werden.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 97.5 Flussbremsung (Seite 564).

￭ DC-Magnetisierung

Die DC-Magnetisierung kann beim Motor angewendet werden, um

• den Motor zu erwärmen oder um Kondensation zu verhindern, oder

• um den Motor bei oder nahe Nulldrehzahl zu halten.

Stillstandsheizung

Es steht eineMotor-Vorheizfunktion zur Verfügung, umbei gestopptemMotorKonden-
sation zu verhindern, oder vor dem Start Kondensation aus demMotor zu entfernen.
Bei der VorheizungwirdderMotormitDC-Stromgespeist, umdieWicklungen zu erwär-
men.

Die Vorheizung wird beim Start deaktiviert, oder wenn eine der anderen DC-Magneti-
sierungsfunktionen aktiviert ist. Bei gestopptem Antrieb wird die Vorheizung durch
die Funktion "Sicher abgeschaltetes Drehmoment", eine Störung des Antriebs oder die
Prozess-PID-Schlaffunktiondeaktiviert. Die Vorheizung kann erst eineMinute nachdem
Stopp des Antriebs beginnen.

Eine digitale Quelle zur Regelung der Vorheizungwirdmit Parameter 21.14 ausgewählt.
Der Vorheizstrom wird im Parameter 21.16 eingestellt.

Vormagnetisierung

Die Vormagnetisierung ist eine DC-Magnetisierung vor dem Start. Abhängig von der
ausgewählten Startmethode (21.1 oder 21.19) kann die Vormagnetisierung benutzt
werden, um das höchstmögliche Anlaufmoment bis zu 200% desMotornennmoments
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zugewährleisten. DurchEinstellungder Vormagnetisierungszeit (21.2) könnender Start
des Motors und z. B. das Öffnen einer mechanischen Bremse synchronisiert werden.

DC-Haltung

Diese Funktion ermöglicht es, während des normalen Betriebs den Rotor bei (nahezu)
Drehzahl Null zu halten. DieDC-Haltungwirdmit Parameter 21.8 aktiviert.Wenn sowohl
der Sollwert als auch dieMotordrehzahl unter einen bestimmtenWert (Parameter 21.9)
fallen, stoppt der Frequenzumrichter die Erzeugung eines sinusförmigen Stroms und
speist denDC-Haltestrom in denMotor. Der Stromwertwird imParameter 21.10 einge-
stellt. Wenn der Sollwert Parameter 21.9 überschreitet, wird der normale Betrieb fort-
gesetzt.

Motordrehzahl

Sollwerte

21.09

DC-
Haltung

t

t

Hinweis:

• DieDC-Haltung ist nur beiDrehzahlregelung imDTC-Motor-Regelmodus verfügbar
(siehe Seite 26).

• Die Funktion betrifft nur eine Phase desWechselstroms und ist von der Rotorposi-
tion abhängig. Der Rückstrom wird auf die anderen Phasen verteilt.

Nachmagnetisierung

Diese Funktion hält dieMotormagnetisierung für einebestimmteZeit (Parameter 21.11)
nachdemStoppenaufrecht. Das verhindert, dassdie Antriebsmaschinedurch eine Last
bewegt wird, z.B. bevor eine mechanische Bremse geschlossen werden kann. Die
NachmagnetisierungwirdmitParameter 21.8 aktiviert. DerMagnetisierungsstromund
die Zeit werden mit den Parametern 21.10 und 21.11 eingestellt.
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Hinweis: Die Nachmagnetisierung ist nur bei wenn der gewählte Stoppmodus ist
Rampe (siehe Parameter 21.3).

Dauermagnetisierung

Ein Digitalsignal, z. B. ein Anwender-Bit im Feldbus-Steuerwort, kann zur Aktivierung
derDauermagnetisierungausgewähltwerden. Dies ist besonders in Prozessen sinnvoll,
in denen Motoren gestoppt werden sollen (z. B. bis neues Material verfügbar ist) und
dann ohne vorige Magnetisierung schnell gestartet werden sollen.

Hinweis:

• Die Dauermagnetisierung ist nur im DTC-Motorregelungsmodus verfügbar (siehe
Seite 26). Wenn Parameter 21.12 gesetzt ist, bleibt der Motor nach einem Rampen-
stoppweiterhinmagnetisiert. Umeine kontinuierlicheMagnetisierungnach einem
Stoppmit Austrudeln zu ermöglichen,mussder Befehl (21.12) ein-, aus-, eingeschal-
tet werden. Wenn das Freigabesignal ausgeschaltet war, ist außerdem eine neue
ansteigende Flanke erforderlich, bevor die Dauermagnetisierung beginnt.

• Die Dauermagnetisierung sollte nicht aktiviert werden, während sich der Motor
dreht.

WARNUNG!
Der Motormuss dafür ausgelegt sein, die durch die Dauermagnetisierung verur-
sachte Wärme zu absorbieren oder abzuleiten, z. B. durch Zwangsbelüftung.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 6.21 Umricht.-Statuswort 3 (Seite 166), 21.1 Start-Methode (Seite 266), 21.2
Magnetisierungszeit (Seite 267), 21.8DC-Strom-Regelung…21.12 Befehl Dauermagneti-
sierung (Seite 272), 21.14VorheizenEing.Quelle (Seite 273) und21.16Vorheizstrom (Sei-
te 273).

￭ Berechnung der Motortemperatur

Die Funktion zur BerechnungderMotortemperatur ermittelt denStatorwiderstandund
errechnet die Anfangstemperatur des Motors. Die berechnete Motortemperatur kann
verwendet werden, wenn die Umgebungstemperatur unter null Grad Celsius fällt.

DieTemperaturwirdberechnet, indemeinDC-Strom(25%desMotornennstroms)über
einenZeitraumvon4Sekunden (Standard) in denMotor eingespeistwird. Die Funktion
verwendet denWiderstandswert bei Raumtemperatur, der während eines ID-Laufs er-
mittelt wurde.

Die Funktion kannmit Parameter 21.37 aktiviert werden. Die Berechnungszeit kannmit
Parameter 21.38 festgelegtwerden.Die Funktionkannauf einederbeidenArtenaktiviert
werden: Mit dem Startbefehl des Frequenzumrichters oder beim Einschalten des Fre-
quenzumrichters (nach dem Booten der Regelungskarte).
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Einstellungen und Diagnose

Parameter: 21.37BerechnungderMotortemperatur (Seite 275) und21.38Zeit zurBerech-
nung der Motortemperatur (Seite 276).

￭ Hexagonales Motorfluss-Schema

Hinweis: Diese Funktion steht nur im Modus Skalar-Motorregelung zur Verfügung
(siehe Seite 26).

Typischerweise regelt der Frequenzumrichter den Motorfluss so, dass der Drehfluss-
vektor einem kreisförmigen Fluss-Schema folgt. Diese Option ist für die meisten An-
wendungen ideal. Bei Betrieb oberhalb des Feldschwächpunkts (FWP) ist es jedoch
nicht möglich, 100% der Ausgangsspannung zu erreichen. Hierdurch reduziert sich die
Spitzenbelastbarkeit des Antriebs.

Durchdie Verwendungeines hexagonalenMotorfluss-Schemas lässt sich diemaximale
AusgangsspannungauchoberhalbdesFeldschwächepunktserreichen.Hierdurcherhöht
sich die Spitzenbelastbarkeit gegenüber dem kreisförmigen Schema, aber die Dauer-
belastbarkeit im Bereich FWP… 1.6 × FWP nimmt aufgrund der zunehmenden Verluste
ab.WenndashexagonaleMotorfluss-Schemaaktiv ist, ändert sichdasSchemaallmählich
von kreisförmig in hexagonal, während die Frequenz von 100 % auf 120 % des FWP
steigt.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 97.18 Hexagonal-Feldschwächung (Seite 567) und 97.19 Hexagonal-Feld-
schwächpunkt (Seite 568).
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Applikationsregelung

￭ Applikationsmakros

Applikationsmakros sind voreingestellte Applikationsparametersätze und E/A-Konfi-
gurationen. Siehe Kapitel Anwendungsmakros.

￭ Prozess-Regelung (PID).

Der Frequenzumrichter verfügt über eine integrierte Prozessregelung (PID). Der Regler
kann fürdieRegelungvonProzessvariablenwieDruck,DurchflussoderFüllstandbenutzt
werden.

Bei Aktivierung der Prozess-Regelung wird anstelle eines Drehzahl-Sollwertes ein Pro-
zess-Sollwert (Setzwert) auf den Frequenzumrichter geschaltet. Außerdem wird ein
Istwert (Prozessrückführwert) an den Frequenzumrichter gesendet. Die Prozess-PID-
Regelung regelt die Antriebsdrehzahl so, dass die gemessene Prozessmenge (Istwert)
auf dem gewünschten Wert geregelt wird (Setzwert).

Die PID-Regelung arbeitet mit einer Aktualisierungszeit von 2 ms.

Das vereinfachte Blockschaltbild veranschaulicht die Prozess-Regelung. Ein detaillier-
teres Blockdiagramm ist auf Seite 692dargestellt.

Sollwert

AI1

AI2

D2D

FBA

Prozess-
Istwerte

Filter

Begrenzung

Prozessregler
(PID)

. . .

Drehzahl-,
Drehmoment-
oder Frequenz-
Sollwertkette

ImRegelungsprogrammkönnen zwei komplette Sätze vonProzessregler-Einstellungen
parametriert werden, zwischen denen bei Bedarf umgeschaltet werden kann; siehe
Parameter 40.57.

Hinweis: Die Prozessregelung (PID) ist nur bei externer Steuerung verfügbar; siehe
Abschnitt Lokale Steuerung und externe Steuerung (Seite 23).

Schnelle Konfiguration des Prozessreglers (PID).

1. Aktivieren des Prozessreglers (Parameter 40.7).
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2. Die Quelle der Prozessrückführung auswählen (Parameter 40.8…40.11).

3. Die Quelle des Sollwerts auswählen 40.16…40.25).

4. Die Reglerverstärkung, Integrations- undDifferenzierzeit sowie die PID-Ausgangs-
pegel einstellen (40.32, 40.33, 40.34, 40.36 und 40.37).

5. Der Prozessreglerausgang wird mit Parameter 40.1 angezeigt. Als Quelle z. B. von
22.11 auswählen.

Schlaffunktion für den Prozess-Regler

Die Schlaffunktion kann in Prozessregelungsapplikationen (PID) benutzt werden, bei
denen der geregelte Prozess für eine längere Zeit einen stabilen Zustand bei einer
kleineren Antriebsdrehzahl erreicht (z.B. ein Tank wurde gefüllt). Dann spart die
Schlaffunktion Energie, indemderMotor komplett abgeschaltetwird, anstatt langsam
unterhalb des effizienten Betriebsbereichs des Systemsweiterzulaufen.Wenn sich der
Rückführwert ändert, aktiviert die Prozessregelung den Antrieb wieder.

Hinweis: Die Schlaffunktion ist deaktiviert, wenn die Steuerung der mechanischen
Bremse (siehe Seite 75) aktiv ist.

Beispiel: Der Frequenzumrichter regelt eine Druckerhöhungspumpe. Der Wasserver-
brauch sinkt während der Nacht. Folglich senkt der Prozessregler die Motordrehzahl.
Allerdings hält der Motor aufgrund natürlicher Verluste in den Leitungen und des
niedrigen Wirkungsgrads der Pumpen bei niedriger Drehzahl nicht an, sondern läuft
weiter. Die Schlaf-Funktion erfasst die niedrige Drehzahl und beendet nach Ablauf der
Schlaf-Verzögerung den unnötigen Pumpvorgang. Der Antrieb wechselt in den Schlaf-
Modus, wobei der Druckweiterhin überwachtwird. Der Pumpvorgang setztwieder ein,
sobald der Druck unter den zulässigen Minimalwert sinkt (Sollwert - Aufwachpegel)
und die Aufwachverzögerung abgelaufen ist.
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Sollwert

Zeit

Zeit

Zeit

Zeit

Istwert

Istwert

Prozessregler-Ausgang

Druckerhöhung vor der
Abschaltung (40.45)

Schlaf-Sollw.-Erhöh. (40.46)

Aufwachverzögerung
(40.48)

Nicht invertiert

Aufwachschwelle

Aufwachschwelle

Sollwert + 40.47

Sollwert - 40.47

(40.31 = Nicht invertiert (Sollw. ‑ Istw.)

40.31 = Invertiert (Istw. - Sollw.)

Schlafpegel

40.43

tsd = Schlafverzögerung
(40.44)

t< tsd tsd

Schlafmodus

STOPP START

Verfolgungsmodus

ImVerfolgungs-ModuswirdderPID-BausteinausgangdirektaufdenWert vonParameter
40.50 (oder 41.50) gesetzt. Der interne I-Anteil des PID-Reglers wird gesetzt und Tran-
sienten werden nicht zum Ausgang übertragen. So kann, wenn der Verfolgungsmodus
verlassen wird, der normale Prozessregelbetrieb ohne einen signifikanten Druckstoß
fortgesetzt werden.

Einstellungen und Diagnose

Parameter 96.4 Makroauswahl (Seite 552) (Makroauswahl).

Parametergruppen40Prozessregler Satz 1 (Seite 403) und41 Prozessregler Satz 2 (Sei-
te 418)
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￭ Motorpotentiometer

Der Motorpotentiometer ist in der Wirkung wie ein Zähler, dessen Wert mit zwei Digi-
talsignalen, die mit mit den Parametern 22.73 und 22.74 ausgewählt werden , erhöht
und verringert werden kann. Diese Signale haben keinen Einfluss, wenn der Antrieb
gestoppt ist.

Bei Freigabe der Funktionmit 22.71 übernimmt der Motorpotentiometer denmit 22.72
eingestelltenWert. Je nachder in 22.71 ausgewähltenBetriebsartwirdderMotorpoten-
tiometerwert nach Aus- und wieder Einschalten der Spannungsversorgung entweder
beibehalten oder zurückgesetzt.

DieÄnderungsratewird in 22.75alsdieZeit eingestellt, inder sichderWert vomMinimum
(22.76) zum Maximum (22.77) oder umgekehrt ändert. Wenn die Auf- und Ab-Signale
gleichzeitig aktiviert werden, wird der Motorpotentiometerwert nicht geändert.

Der Ausgangder Funktionwirdmit 22.80 angezeigt, der direkt alsQuelle einesAuswahl-
parameters wie 22.11 festgelegt werden kann.

Das folgende Beispiel zeigt das Verhalten des Motorpotentiometerwerts.

22.73

22.74

22.77

22.80

22.76

22.75

1

1

0

0

0

Einstellungen und Diagnose

Parameter 22.71 Motorpotentiometer Funktion (Seite 283)…22.80 Motorpotentiom.
akt.Sollw. (Seite 285).
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￭ Steuerung der mechanischen Bremse

Die mechanische Bremse hat die Aufgabe, den Motor und die Arbeitsmaschinen bei
Drehzahl Null zu halten,wennder Antrieb anhält oder nichtmit Spannung versorgtwird.
Die Bremssteuerungslogik überwacht die Einstellungen der Parametergruppe 44
Steuerung mech. Bremse sowie verschiedene externe Signale und wechselt zwischen
den Zuständen, die in dem Diagramm auf Seite 76 dargestellt sind. In den Tabellen
unterhalb des Statusdiagramms werden die Zustände und Übergänge detailliert be-
schrieben. Das Zeitablaufdiagrammauf Seite 79 zeigt ein Beispiel einer Bremssequenz
der Abfolge Schließen-Öffnen-Schließen.

Die Steuerungslogik der mechanischen Bremse arbeitet mit einer Aktualisierungszeit
von 10 ms.

Eingänge der Bremssteuerlogik

Der Startbefehl des Frequenzumrichters (Bit 5 von 6.16) ist die Hauptsteuerquelle der
Bremssteuerungslogik. Ein optionales, externes Öffnen-/Schließen-Signal kann mit
44.12 ausgewählt werden. Die zwei Signale interagieren wie folgt:

• Startbefehl = 1UND Signal gewähltmit Parameter 44.12 = 0→AnforderungBremse
öffnen

• Startbefehl = 0 ODER Signal gewählt mit Parameter 44.12 = 1 → Anforderung
Bremse schließen

Ein anderes externes Signal – zum Beispiel von einem übergeordneten Leitsystem –
kann über Parameter 44.11 dazu verwendet werden, das Öffnen der Bremse zu verhin-
dern.

Andere Signale mit Auswirkung auf den Status der Bremssteuerlogik sind

• die Bremsstatus-Quittierung (optional, festgelegt mit 44.7),

• Bit 2 von 6.11 (zeigt an, ob der Frequenzumrichter bereit ist, dem vorgegebenen
Sollwert zu folgen oder nicht),

• Bit 6 von 6.16 (zeigt an, ob der Frequenzumrichter moduliert oder nicht),

• das optionale Sicherheitsfunktionsmodul FSO-xx.

Ausgänge der Bremssteuerlogik

DiemechanischeBremsemuss vonBit 0desParameters 44.1 gesteuertwerden. Dieses
Bit sollte als die Quelle eines Relaisausgangs (oder eines Digitaleingangs/-ausgangs
imAusgangsmodus) gewähltwerden, der dannmit derBremseüber ein Schütz verdrah-
tet wird. Siehe Anschlussbeispiel auf Seite 80.

DieBremssteuerlogik fordert indenverschiedenenZuständenvonderAntriebsregelung,
den Motor zu halten, das Drehmoment zu erhöhen oder die Drehzahl an der Rampe zu
reduzieren. Diese Anforderungen sind in Parameter 44.1 sichtbar.
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Brems-Statusabfolge

BREMSE
DEAKTIVIERT

BREMSE ÖFFNET
BREMSE

GESCHLOSSEN
BREMSE ÖFFNET

WARTEN

BREMSE ÖFFN.
VERZÖGERUNG

BREMSE SCHLIESST

BREMSE SCHLIESST
VERZÖGERUNG

BREMSE SCHLIESST
WARTEN

BREMSE
GEÖFFNET

(aus jedem Zustand) (aus jedem Zustand)

1 2

10

3
6

4

5

3

6

8

7

6

9

Die Bremssteuerung ist deaktiviert (Parameter 44.6 = 0 und 44.1 b4
= 0). Die Bremse ist geschlossen (44.1 b0 = 0).

BREMSE DEAKTIVIERT

BREMSE ÖFFNET

„Bremse öffnen" wurde angefordert. Die Antriebsregelung erhält
denBefehl, dasDrehmomentbis zumÖffnungsmoment zu erhöhen,
um die Last in Position zu halten (44.1 b1 = 1 und b2 = 1). Der Status
von 44.11 wird geprüft; wenn er nicht innerhalb eine angemessene
Zeit 0 ist, schaltet der Frequenzumrichter mit Störmeldung 71A5
ab. 1) .

BREMSE ÖFFNET WARTEN

Die Bedingungen für das Öffnen der Bremse sind erfüllt und das
Öffnen-Signal wird aktiviert (44.1 b0 ist gesetzt). Die Anforderung
des Öffnungsmoments wird zurückgesetzt (44.1 b1 → 0). Die Last
wird von der Drehzahlregelung des Frequenzumrichters gehalten,
bis 44.8 abläuft.

BREMSE ÖFFN. VERZÖGE-
RUNG

Wenn nun 44.7 auf Keine Rückmeldung gesetzt wird, geht die
Steuerung in den Status BREMSE GEÖFFNET. Wenn eine Quelle für
dasRückmeldesignal ausgewähltwurde,wirddessenStatusgeprüft.
Wenn der Status nicht “Bremse geöffnet” ist, schaltet der Frequen-
zumrichter mit Störung 71A3 ab

1)
.

Die Bremse ist geöffnet (44.1 b0 = 1). Die Halte-Anforderung wird
zurückgesetzt (44.1b2=0)undderAntriebkannwiederdemSollwert
folgen.

BREMSE GEÖFFNET
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BREMSE SCHLIESST

"Bremse schließen"wurde angefordert. Die Antriebsregelung erhält
die Anforderung, die Drehzahl mit Rampe bis zum Stopp zu verrin-
gern (44.1 b3 = 1). Das Öffnen-Signal bleibt noch aktiv (44.1, b0 = 1).
Die Bremsensteuerungbleibt in diesemZustand, bis dieMotordreh-
zahl für die mit 44.15 eingestellte Zeit unter 44.14 bleibt.

BREMSE SCHLIESST WAR-
TEN

DieBedingungen fürBremseschließensinderfüllt. DasÖffnen-Signal
ist deaktiviert (44.1 b0 → 0) und der Momentwert für Bremse
schließen wurde in 44.2 geschrieben. Die Anforderung Verzögern
mit Rampe bleibt aktiviert (44.1 b3 = 1). Die Bremssteuerung bleibt
in diesem Zustand, bis die mit 44.13 eingestellte Zeit abgelaufen
ist.

BREMSESCHLIESSTVERZÖ-
GERUNG

Wenn nun 44.7 auf Keine Rückmeldung gesetzt wird, geht die
Steuerung in den Status BREMSE GESCHLOSSEN. Wenn eine Quelle
für das Rückmeldesignal ausgewählt wurde, wird dessen Status
geprüft. Wenn dieser nicht “Bremse geschlossen” ist, gibt der Fre-
quenzumrichter A7A1 eineWarnmeldung aus.Wenn 44.17 = Störung
ist, schaltet der Frequenzumrichtermit der Störung 71A2 nach 44.18
ab.

Die Bremse ist geschlossen (44.1, b0 = 0). Der Frequenzumrichter
moduliert nicht notwendigerweise.

BREMSE GESCHLOSSEN

Hinweis für Anwendungen ohne Geber-Rückführung (geberlos):
Wenn die Bremse durch eine Anforderung für Bremse schließen
(entweder von Parameter 44.12 oder ein FSO-xx Sicherheitsfunkti-
onsmodul) gegen einemmodulierenden Frequenzumrichter für
länger als 5 Sekunden geschlossen gehalten wird, wird die Bremse
in den Zustand "geschlossen" forciert und der Frequenzumrichter
schaltet mit der Störung 71A5 ab.

1) Alternativ kann eineWarnmeldungmit 44.17 ausgewähltwerden; dannmoduliert der Frequenzumrichterweiter
und bleibt in diesem Zustand.

Bedingungen für den Statuswechsel:

Bremssteuerung deaktiviert (Parameter 44.6 → 0).1

6.11, Bit 2 = 0 oder die Bremse wird vom optionalen FSO-xx Sicherheitsfunktionsmodul ge-
schlossen.

2

Anforderung Bremse öffnen und 44.16 sind abgelaufen.3

Bedingungen für Bremse öffnen (wie z.B. 44.10) sind erfüllt und 44.11 = 0.4

44.8 ist abgelaufen und Rückmeldung für Bremse offen (falls mit 44.7 gewählt) wurde
empfangen.

5

"Bremse schließen" wurde angefordert.6

Die Motordrehzahl blieb unter der Drehzahl für Bremse schließen 44.14 für die mit 44.15
eingestellte Zeit.

7
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44.13 ist abgelaufen und Rückmeldung für Bremse geschlossen (falls mit 44.7 gewählt)
wurde empfangen.

8

„Bremse öffnen" wurde angefordert.9

Bremssteuerung aktiviert (Parameter 44.6 → 1).10
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Zeitablaufdiagramm

Das vereinfachte Zeitablaufdiagramm veranschaulicht den Betrieb der Bremssteuer-
funktion. Siehe Statusdiagramm oben.

BOW

BREMSE ÖFFNET

BOD
BREMSE

GESCHLOSSEN
BREMSE GEÖFFNET

BCW BCD

BREMSE SCHLIESST

BREMSE
GESCHLOSSEN

Status

Anf.Ramp.stopp (44.01 b3)

Anf.halten b.gestoppt (44.01 b2)

Br.öffn.Drehm.Anford. (44.01 b1)

Bremssteuersignal (44.01 b0)

Drehzahl-Sollwert

Drehmoment-Sollwert

Bereit für Sollw. (06.11 b2)

Modulation (06.16 b6)

Startbefehl (06.16 b5)

tmd

Ts Tmem

ncs

tod tccd

tcd tcfd

trod

1 2 3 4 5 6 7 8 9

Startmoment bei Bremse öffnen (Parameter 44.3)Ts

Gespeicherter Drehmomentwert bei Bremse schließen (44.2)Tmem

Motormagnetisierungsverzögerungtmd

Verzögerung beim Öffnen der Bremse (Parameter 44.8)tod

Drehzahl, bei der die Bremse schließt (Parameter 44.14)ncs

Verzögerung des Befehls für Schließen der Bremse (Parameter 44.15)tccd

Verzögerung beim Schließen der Bremse (Parameter 44.13)tcd

Verzögerungszeit bei Störung Bremse schließen (Parameter 44.18)tcfd

Verzögerung beim Wiederöffnen der Bremse (Parameter 44.16)trod

BREMSE ÖFFNET WARTENBOW

BREMSE ÖFFN. VERZÖGERUNGBOD

BREMSE SCHLIESST WARTENBCW

BREMSE SCHLIESST VERZÖGERUNGBCD
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Verdrahtungsbeispiel

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass die Anlage, in die der Frequenzumrichtermit Bremssteue-
rungsfunktion integriert ist, den Unfallverhütungs- und Sicherheitsvorschriften
entspricht. Es ist zu beachten, dass der Frequenzumrichter (ein komplettes An-
triebsmodul oder einBasis-Antriebsmodul nach IEC61800-2) nicht als Sicherheits-
einrichtung nach EU-Maschinenrichtlinie und den zugehörigen harmonisierten
Normen definiert wird. Danach darf die Sicherheitseinrichtung für Personen der
kompletten Antriebseinrichtungen und die Betriebssicherheit nicht auf einem
spezifischenFrequenzumrichter-Merkmal (wiederBremssteuerfunktion)basieren,
sondernmussentsprechenddenBestimmungen indenanwendungsspezifischen
Vorschriften sichergestellt werden.

Die folgendeAbbildung zeigt ein Verdrahtungsbeispiel der Bremssteuerung.Die Bereit-
stellung und Installation der Hardware und Verdrahtung der Bremse muss durch den
Anwender erfolgen.

Die Bremsewird von Bit 0 des Parameters 44.1 gesteuert. Die Quelle für die Bremsquit-
tierung (Statusüberwachung) wird mit Parameter 44.7 gewählt. In diesem Beispiel
werden

• Parameter 10.24 auf den Befehl zum Öffnen der Bremse (d. h. Bit 0 von 44.1), und

• Parameter 44.7 auf DI5 gesetzt.
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COM

NC

NO

+24VD

DI5

1

2

3

4

5

XRO1

XD24

XDIO

115/230 VAC

Bremssteuerung
Hardware

Not-Bremsung

Motor
Mechanische
Bremse

M

Regelungseinheit
des Antriebs

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppe: 44 Steuerung mech. Bremse (Seite 424).

Ereignisse: 71A2 Stör.Schließ.mech. Br. (Seite 602), 71A3 Schließen der mech. Bremse
gestört (Seite 602), 71A5 Bremse Öffn.nicht zul. (Seite 602) und A7A1 Schließen mech.
Bremse gestört (Seite 617).

Regelung der DC-Spannung

￭ Überspannungsregelung

Die Überspannungsregelung des DC-Zwischenkreises wird typischerweise benötigt,
wenn der Motor im generatorischen Betrieb läuft. Der Motor kann elektrische Energie
erzeugen, wenn er verzögert oder wenn die Last die Motorwelle aktiv dreht, und dabei
versucht, den Motor über die eingestellte Drehzahl bzw. Frequenz hinaus zu beschleu-
nigen. Damit die DC-Spannung nicht den Überspannungsgrenzwert übersteigt, senkt
der Überspannungsregler automatisch das generatorische Moment, wenn der DC-
Spannungsgrenzwert erreicht ist. Die Überspannungsregelung erhöht dabei auch die
programmierten Verzögerungszeiten. Bei kürzeren Verzögerungszeiten werden ein
Brems-Chopper und Bremswiderstände benötigt.
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￭ Unterspannungsregelung (Netzausfallregelung)

Bei einemAusfall der Einspeisespannung setzt der Frequenzumrichter denBetrieb fort,
indem er die kinetische Energie des drehenden Motors nutzt. Der Frequenzumrichter
arbeitet solange, wie der Motor dreht und Energie in den Frequenzumrichter speist.
Der Frequenzumrichter kann nach einem Ausfall bei Wiederkehr der Spannungsversor-
gungdenBetrieb fortsetzen,wenndasNetzschütz (falls vorhanden) geschlossenbleibt.

Hinweis: Einheiten, die mit einem Netzschütz ausgestattet sind, müssen mit einem
Haltekreis (z.B. USV) ausgerüstet werden, der den Schütz-Steuerkreis während eines
kurzen Ausfalls der Spannungsversorgung geschlossen hält.

1.6 4.8 8 11.2 14.4

UDC

faus

TM

UDC

(V DC)
fout
(Hz)

TM
(Nm)

160 80 520

120 60 390

80 40 260

40 20 130

t(s)

UNetz

UDC= DC-Zwischenkreis-Spannung des Frequenzumrichters, fout = Ausgangsfrequenz
des Frequenzumrichters, TM = Motor Drehmoment Ausfall der Spannungsversorgung
bei Nennlast (fout = 40 Hz). Die DC-Zwischenkreisspannung fällt auf den unteren
Grenzwert. Die Regelung hält die Spannung solange konstant, wie die Spannungsver-
sorgung ausgefallen ist. Angetriebene Maschine und Motor wirken generatorisch. Die
Motordrehzahl fällt zwar ab, aber der Frequenzumrichter bleibt solange betriebsfähig,
wie der Motor ausreichend kinetische Energie abgeben kann.

Automatischer Neustart

WARNUNG!
Stellen Sie vor dem Aktivieren dieser Funktion sicher, dass keine gefährlichen Si-
tuationen eintreten können. Die Funktion startet den Frequenzumrichter auto-
matisch neu und setzt den Betrieb nach einem Spannungsausfall fort.

DerFrequenzumrichterkannnacheinerkurzenUnterbrechungderSpannungsversorgung
mit der Funktion Automatischer Neustart wieder gestartet werden, vorausgesetzt,
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dass er während einer durch Parameter 21.18 definierten Zeit bis zum Neustart ohne
Betrieb der Lüfter laufen kann.

Wenn die Funktion freigegeben wird, ermöglicht die folgende Funktionenabfolge bei
einem kurzen Spannungsabfall einen erfolgreichen Wiederanlauf/Neustart:

• DieUnterspannungs-Störmeldungwird unterdrückt (eswird jedoch eineWarnmel-
dung generiert)

• Modulation und Lüfterbetrieb werden gestoppt, um Restenergie zu sparen

• Das Vorladen des DC-Zwischenkreises wird freigegeben.

Wird die DC-Spannungsversorgung wieder hergestellt, bevor die mit Parameter 21.18
eingestellte Zeit abgelaufen ist, unddasStartsignal ist nochaktiviert,wirdder normale
Betrieb fortgesetzt. Ist zu diesem Zeitpunkt die DC-Spannung jedoch noch zu niedrig,
schaltet der Frequenzumrichter mit der Störmeldung 3280 ab.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 21.18 Auto-Neustart-Zeit (Seite 274).

Ereignis: 3280 Standby Timeout (Seite 590).
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￭ Spannungsregelung und Abschaltgrenzwerte

Die Regelungs- und Abschaltgrenzwerte der DC-Zwischenkreis-Spannungsregelung
sind von der Einspeisespannung und dem Frequenzumrichter-/Wechselrichtertyp ab-
hängig. Die DC-Spannung beträgt etwa das 1,35-fache der Außenleiter-Einspeisespan-
nung und wird mit Parameter 1.11 angezeigt.

Alle Pegel sind relativ zumEinspeisespannungsbereich, der in Parameter 95.1 eingestellt
wurde. Die folgende Tabelle gibt die Werte der gewählten DC-Spannungspegel in Volt
und in Prozent von UDCmax (die DC-Spannung an der oberen Grenze des Einspeisespan-
nungsbereichs) an.

Spannungsversorgungsbereich [V AC] (siehe 95.1)

660...690525...600500440...480380...415208...240Pegel [V DC (% von UDCmax)]

12181113880878800489/4401)Überspannungs-Störgrenze

1167
(125)

1013
(125)

810
(120)

810
(125)

700
(125)

405
(125)

Überspannungs-Regelungsgrenze

1159
(124)

1008
(124)

806
(119)

806
(124)

697
(124)

403
(124)

Interner Brems-Chopper bei 100%
Pulsweite

1077
(116)

936
(116)

780
(116)

749
(116)

648
(116)

375 (116)Interner Brems-Chopper bei 0% Puls-
weite

1071
(115)

932 (115)776 (115)745 (115)644
(115)

373 (115)Überspannungs-Warngrenze

932
(100)

810
(100)

675
(100)

648
(100)

560
(100)

324
(100)

UDCmax=DC-Spannunganderoberen
Grenze des Einspeisespannungsbe-
reichs

891709675594513281DC-Spannung an der unteren Grenze
des Einspeisespannungsbereichs

757 (85)602 (85)574 (85)505 (85)436 (85)239 (85)Unterspannungsregelung und Warn-
grenze

713 (80)567 (80)540 (80)475 (80)410 (80)225 (80)Ladeaktivierungs-/Standby-Grenze

535 (60)425 (60)405 (60)356 (60)308 (60)168 (60)Unterspannungs-Störgrenze

1) 489 V für die Baugrößen R1...R3, 440 V für die Baugrößen R4...R8.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 1.11 DC-Spannung (Seite 141), 30.30Überspann.-Regelung (Seite 348), 30.31
Unterspann.-Regelung (Seite 348), 95.1 Einspeisespannung (Seite540)und95.2Adaptive
Spannungsgrenzen (Seite 540).
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￭ Brems-Chopper

Mit einemBrems-Chopper kann die Energie, die von einembremsendenMotor erzeugt
wird, abgeleitet werden. Wenn die DC-Spannung zu hoch ansteigt ist, schaltet der
Chopper den DC-Zwischenkreis auf einen externen Bremswiderstand. Der Chopper ar-
beitet nach dem Prinzip der Pulsweitenmodulation.

Der Brems-Chopper (43.6) kann auch bei aktiviertemÜberspannungsregler (30.30) ak-
tiviert werden. In diesem Fall ist darauf zu achten, dass die Grenzwerte des Überspan-
nungsreglers hochgenug eingestellt sind, umeineAbschaltung vor Erreichender vollen
Bremsleistungzu verhindern. Bei bestimmtenAnwendungenverhindertdieseFunktion
unnötigeÜberspannungsabschaltungenund implementiert eineeinfachereSteuerungs-
logik, wenn der Widerstand nicht genügend Energie aufnehmen kann oder wenn der
Widerstand während des Bremsens ausfällt.

EinigeACS880Frequenzumrichter verfügen standardmäßigüber einen internenBrems-
Chopper, manche haben als interne oder externe Option einen Brems-Chopper. Siehe
hierzu das entsprechende Hardware-Handbuch oder den Vertriebskatalog.

Die internen Brems-Chopper der ACS880 Frequenzumrichter starten die Energieablei-
tung, wenn die DC-Zwischenkreisspannung 1,156 × UDCmax erreicht. 100% Pulsweite
wird je nach Einspeisespannungsbereich bei etwa 1,2 x UDCmax, erreicht – siehe oben
stehende Tabelle in Abschnitt Spannungsregelung und Abschaltgrenzwerte. (UDCmax
istdieDC-SpannungentsprechenddemMaximumdesAC-Einspeisespannungsbereichs.)
Weitere Informationen zuexternenBrems-Choppern findenSie inderenDokumentation.

Hinweis: Für die Benutzung des Brems-Choppers muss die Überspannungsregelung
(Parameter 30.30) deaktiviert werden.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 1.11 DC-Spannung (Seite 141) und 30.30 Überspann.-Regelung (Seite 348).

Parametergruppe: 43 Brems-Chopper (Seite 421).

￭ DC-Spannungserhöhung

Dieser Abschnitt beschreibt die VerwendungderDC-Spannungserhöhungsfunktion für
Frequenzumrichter, dieübereineseparateRegelungder IGBT-Einspeiseeinheit verfügen.

Die DC-Spannungserhöhung erfordert eine Leistungsminderung des Frequenzumrich-
ters. LeistungsminderungFaktorensieheHardware-HandbuchdesFrequenzumrichters.

Beschreibung der DC-Spannungserhöhungsfunktion

Die rückspeisefähigen Frequenzumrichter und Ultra-LowHarmonic Drives können ihre
Zwischenkreisspannung erhöhen. Das heißt, sie können die Betriebsspannung im DC-
Zwischenkreis über den Standardwert hinaus erhöhen.

Der Anwender kann die DC-Spannungserhöhungsfunktion, wie folgt, verwenden:

1. Den benutzerdefinierten DC-Spannungssollwert (94.22) einstellen und
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2. den benutzerdefinierten Sollwert (94.22) als Quelle für den DC-Spannungssollwert
des Frequenzumrichters (94.21) auswählen.

Vorteile der DC-Spannungserhöhungsfunktion:

• Möglichkeit, den Motor auch dann mit Nennspannung zu versorgen, wenn die Ein-
speisespannung des Frequenzumrichters unter der Motornennspannung liegt
Beispiel: Ein Frequenzumrichter, der an 415 V angeschlossen ist, kann einen 460 V
Motor mit 460 V versorgen.

• Ausgleich des Spannungsabfalls aufgrund des Ausgangsfilters, Motorkabels oder
der Einspeisekabel

• ErhöhtesMotordrehoment imFeldschwächbereich (d. h.wennder Frequenzumrich-
ter den Motor mit einer über der Motornenndrehzahl liegenden Drehzahl betreibt)

Anwendungsfälle

Beispiel 1: VolleMotorspannungunabhängigvonSchwankungenderEinspeisespan-
nung

Die Einspeisespannung beträgt 380 V, die Motornennspannung 400 V. Um die Motor-
nennspannung bei Nenndrehzahl unabhängig von den Schwankungen der Einspeise-
spannung zu erhalten:

1. BerechnenSiedenerforderlichenbenutzerdefiniertenDC-Spannungssollwert: 400V
× √2 = 567 V DC.

2. Setzen Sie den Wert von Parameter 94.22 auf 567 V.

3. Prüfen Sie, dass der Wert von Parameter 99.7 auf 400 V gesetzt ist.

Beispiel 2: Sinusfilter am Frequenzumrichterausgang

DerFrequenzumrichter istmit einemSinusfilter ausgerüstet.Die LängedesMotorkabels
beträgt 300 m (984 ft). Der berechnete Spannungsabfall über den Filter und im Kabel
beträgt 40 V. Die Motornennspannung beträgt 400 V.

Um den Spannungsabfall von 40 V bei Nenndrehzahl zu kompensieren:

1. BerechnenSiedie erforderlicheSpannungamFrequenzumrichter-Ausgangvordem
Sinusfilter, um den Spannungsabfall zu kompensieren: 400 V + 40 V = 440 V.

2. BerechnenSiedenerforderlichenbenutzerdefiniertenDC-Spannungssollwert: 440V
× √2 = 622 V.

3. Setzen Sie den Wert von Parameter 94.22 auf 622 V.

Wenn der Frequenzumrichter für den Betrieb mit DTC-Motorregelung konfiguriert ist
und der ID-Lauf mit angeschlossenem Ausgangsfilter und Motorkabel durchgeführt
wird, ist keine weitere Konfiguration erforderlich. Die DTC-Motorregelung gleicht die
berechnetenSpannungsabfall ausunderhöhtdieAusgangsspannungdesFrequenzum-
richters, ohne durch Parameter 99.7 begrenzt zu werden.
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Wenn der Frequenzumrichter für den Betrieb mit Skalar-Motorregelung konfiguriert
ist, ändern Sie den Wert von Parameter 99.7 auf 440 V, damit die Motorregelung bei
Nenndrehzahl bis zu 440 V am Frequenzumrichter-Ausgang erreichen kann.

Hinweis: Bei Skalarregelung des Motors kann die Ausgangsspannung alternativ durch
Anpassung der U/f-Kurve erhöht werden: durch Einstellung von Parameter 97.7. Der
Wert von 97.7 kann als das Verhältnis zwischen der erforderlichen Spannung und der
Nennspannung berechnet werden. In diesem Beispiel beträgt das Verhältnis 440 V /
400 V = 110%. Setzen Sie denWert von 97.7 auf 110% und belassen Sie die Motornenn-
spannung bei 400 V.

Grenzen

Es gibt zwei Arten von Begrenzungen, die Sie bei Verwendung der DC-Spannungserhö-
hungsfunktion berücksichtigen müssen: Begrenzungen des DC-Spannungssollwerts
und die Begrenzung der Frequenzumrichter- Ausgangsspannung.

Der Frequenzumrichter berechnet den Mindest- und den Maximalgrenzwert für den
benutzerdefinierten DC-Spannungssollwert (94.22). Die Berechnung basiert auf der
tatsächlichen Einspeisespannungundder oberenGrenze des größten für den Frequen-
zumrichter verfügbaren Einspeisespannungsbereichs (95.1). Die Grenzen sind:

1. Unterer Grenzwert: Interner DC-Spannungssollwert (Udc,int).

2. Oberer Grenzwert: Maximaler DC-Spannungssollwert (Udc,max).

Siehe hierzu die folgende Tabelle und die Abschnitte Interner DC-Spannungssollwert
(Udc,int). und Maximaler DC-Spannungssollwert (Udc,max)..

Diese Tabelle fasst die Grenzwerte für den benutzerdefiniertenDC-Spannungssollwert
und die Frequenzumrichter-Ausgangsspannung zusammen.

Maximale Frequen-
zumrichter-Aus-
gangsspannung mit
Standardwert von
Parameter 97.4

MaximalerDC-Span-
nungssollwert
(Udc,max).

Interner DC-Span-
nungssollwert
(Udc,int). 1)

95.1 AuswahlFre-
quen-
zumrich-
ter-Typ

479 V663 V553 V380…415 VxxxA-3

576 V799 V553 V380…415 VxxxA-5

641 V440…480 V

728 V500 V

795 V1102 V764 V525…600 VxxxA-7

981 V660…690 V

1) Siehe Abschnitt Interner DC-Spannungssollwert (Udc,int)..
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Interner DC-Spannungssollwert (Udc,int).

Udc,int = Uac,rms × √2 × 1,03

dabei sind

Interner DC-SpannungssollwertUdc,int

Einspeisespannungs-IstwertUac,rms

Wenn der benutzerdefinierte Sollwert (94.22 kleiner ist als der interne Sollwert (Udc,int),
verwendet das Regelungsprogramm den internen Sollwert als DC-Spannungssollwert
des Frequenzumrichters.

Maximaler DC-Spannungssollwert (Udc,max).

Udc,max = Ucat,hi × √2 × 1,13

dabei sind

Maximaler DC-SpannungssollwertUdc,max

ObererGrenzwert der höchstenEinstellungdesEinspeisespannungsbe-
reichs, die für den Frequenzumrichter verfügbar ist (95.1)

Ucat,hi

WennderbenutzerdefinierteSollwert (94.22überdemmaximalenDC-Spannungssollwert
(Udc,int) liegt, verwendet dasRegelungsprogrammdenMaximalwert alsDC-Spannungs-
sollwert des Frequenzumrichters.

Maximale Frequenzumrichter-Ausgangsspannung

Uac,out = (Udc /√2) × (1 - Ures)

dabei sind

Maximale Ausgangsspannung des FrequenzumrichtersUac,out

Istwert der DC-SpannungUdc

Wert von Parameter 97.4Ures

DieEinstellungder Spannungsreserve (97.4) begrenztdiemaximale Frequenzumrichter-
Ausgangsspannung.

Beispiele zur Berechnung der Grenzwerte

Beispiel 1: Berechnung des internen DC-Spannungssollwerts und des maximalen
DC-Spannungssollwerts

Die Spannungskategorie ist 380 … 415 V und die Netzspannung ist 400 V.

88 Programmbeschreibung



Interner DC-Spannungssollwert Udc,int = 400 V × √2 × 1,03 = 583 V.

Maximaler DC-Spannungssollwert Udc,max = 415 V × √2 × 1.13 = 663 V.

Beispiel 2: BerechnungdermaximalenAusgangsspannungdesFrequenzumrichters

Die DC-Spannung beträgt 650 V DC und die eingestellte Spannungsreserve (97.04) ist
-2%.

Die maximale Ausgangsspannung des Frequenzumrichters beträgt Uac,out = (650 / √2)
× (1 + 0,02) = 469 V.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 97.7 Fluss-Sollw. Anwender, 94.20 DC-Spann.-Sollw. (Seite 537), 94.21 DC-
Spann.-Sollw. Quelle (Seite 538), 94.22 Anwend. DC-Spann.-Sollw. (Seite 538) und 99.7
Motor-Nennspannung.

￭ Regelung der DC-Spannung

Ein spezieller Modus zur Regelung der Spannung des DC-Zwischenkreis steht speziell
für AnwendungenohneNetzanschluss zur Verfügung, bei denendieWechselrichterein-
heit an einen Generator angeschlossen ist und die Einspeiseeinheit ein AC-Netz bildet.
Siehe Abschnitt Regelung der DC-Spannung.

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppe: 29 Spannungs-Sollwertkette (Seite 334).
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Sicherheits- und Schutzfunktionen

￭ Emergency stop (Notstopp)

Das Notstoppsignal wird an den Eingang angeschlossen, der mit Parameter 21.5 aus-
gewählt wird. Ein Notstopp kann auch über den Feldbus ausgelöst werden (Parameter
6.1, Bits 0…2).

Der Modus des Notstopps wird mit Parameter 21.4 ausgewählt. Die folgenden
Stopparten sind verfügbar:

• Aus1: Stopp mit der Standard-Verzögerungsrampe des jeweiligen benutzten Soll-
werttyps

• Aus2: Stopp mit Austrudeln

• Aus3: Stopp mit der mit Parameter 23.23 eingestellten Notstopp-Rampe.

Bei den Stopparten Aus1 oder Aus3 kann die rampengeführte Motordrehzahl mit den
Parametern 31.32 und 31.33 überwacht werden.

Hinweis:

• FürNotstopp-FunktionengemäßSIL 3 /PLekannder Frequenzumrichtermit einem
TÜV-zertifizierten Sicherheitsfunktionsmodul FSO-xx ausgestattet werden. Das
Modul kann dann in zertifizierte Sicherheitssysteme integriert werden.

• Der Errichter der Anlage ist verantwortlich für die InstallationderNotstopp-Einrich-
tung und aller für den Notstopp zusätzlich erforderlichen Geräte zur Einhaltung
der Anforderungen der Notstopp-Kategorien. Weitere Informationen erhalten Sie
von Ihrer ABB-Vertretung.

• Nachdem ein Notstopp-Signal erkannt wurde, kann die Notstopp-Funktion nicht
deaktiviert werden, auch nicht, wenn das Signal zurückgesetzt wird.

• Wenn der minimale (oder maximale) Drehmoment-Grenzwert auf 0 % eingestellt
ist, ist die Notstopp-Funktion eventuell nicht in der Lage, den Antrieb zu stoppen.

• Zuschläge zum Drehzahl- und Drehmomentsollwert (Parameter 22.15, 22.17, 26.16,
26.25 und 26.41) und Sollwertrampenformen (23.16…23.19) werden beim rampen-
geführten Notstopp ignoriert.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 6.17Umricht.-Statuswort2 (Seite 163), 6.18StartsperreStatuswort (Seite 164),
21.4 Notstopp-Methode (Seite 267), 21.5 Notstopp-Quelle (Seite 268), 23.23 Notstopp-
Zeit (Seite 290), 25.13 Min Mom Drz.reg Notstopp (Seite 306), 25.14 Max Mom Drz.reg
Notstopp (Seite 306), 25.15 P-Verstärkung Notstopp (Seite 306), 31.32 Überwachung
Notstopprampe (Seite 362) und 31.33 Überwach.Verzög.Nstp.rampe (Seite 362).
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￭ Thermischer Motorschutz

Das Regelungsprogrammbietet zwei separate Motortemperatur-Überwachungsfunk-
tionen. Die Temperaturdatenquellen und Warn-/Abschaltgrenzwerte können für jede
Funktion gesondert eingestellt werden.

Die Motortemperatur kann überwacht werden mit

• dem thermischen Motorschutzmodell (intern im Frequenzumrichter berechnete
Temperatur) oder

• über Optionsmodule angeschlossene Sensoren mit einer verstärkten/doppelten
Isolation.

Zusätzlich zur Temperaturüberwachung ist eine Schutzfunktion für EX-Motoren verfüg-
bar, die in einer explosionsgefährdeten Umgebung installiert sind.

Thermisches Motorschutzmodell

Der Frequenzumrichter berechnet die Temperatur des Motors auf Basis der folgenden
Annahmen:

1. Wenn die Spannungsversorgung des Frequenzumrichters zum ersten Mal einge-
schaltet wird, wird angenommen, dass derMotor Umgebungstemperatur hat (mit
Parameter 35.50 festgelegt). Danachwird beim Einschalten der Spannungsversor-
gungdesFrequenzumrichters vonderberechnetenMotortemperatur ausgegangen.

2. DieMotortemperaturwird ausder vomBenutzer einstellbaren thermischenMotor-
zeit undderMotorlastkurveberechnet.DieMotorlastkurve sollte angepasstwerden,
wenn die Umgebungstemperatur 30 °C übersteigt.

Das thermischeMotorschutzmodell erfüllt dieAnforderungenderNorm IEC/EN61800-
5-1Ausg. 2.1 bezüglichdes thermischenGedächtnissesundderDrehzahlempfindlichkeit.
Die errechneteTemperaturwirdüberdieAbschaltunghinausgespeichert. DieDrehzahl-
abhängigkeit wird mit den Parametern 35.51, 35.52 und 35.53 eingestellt

Hinweis:Das thermischeMotormodell kannnur verwendetwerden,wennnur einMotor
an den Frequenzumrichter angeschlossen ist.
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Temperatur-Überwachung mit PTC-Sensoren

WARNUNG!
Zwischen den stromführenden Teilen des Motors und der Frequenzumrichter-
Regelungseinheit ist einedoppelteoder verstärkte Isolationerforderlich. Sensoren
ohne verstärkte oder doppelte Isolation müssen an das Optionsmodul FPTC-xx
oder FAIO-01 angeschlossenwerden. Bei einfach isoliertenMotortemperaturfüh-
lern bildet FAIO-01 eine doppelte Isolation. FPTC-xx bildet selbst eine doppelte
Isolation. Weitere Informationen enthält das Hardware-Handbuch.

Ein PTC-Sensor kann an Digitaleingang DI6 angeschlossen werden.

+24VD

DI6

T

Der Widerstandswert des PTC-Sensors wird größer, wenn seine Temperatur ansteigt.
Der steigende Widerstandswert des Sensors senkt die Spannung am Eingang und
schließlich wechselt sein Status von 1 auf 0 und meldet damit die Übertemperatur.

1…3 PTC-Sensoren können auch in Reihe geschaltet an einen Analogeingang und einen
Analogausgang angeschlossen werden. Über den Analogausgang wird ein konstanter
Erregerstromvon 1,6mAdurch den Sensor geleitet. DerWiderstanddes Sensors steigt
mit derMotortemperatur in demMaßeanwie auchdie amSensor abfallendeSpannung.
Die Temperaturmessfunktion berechnet den Widerstand des Sensors und generiert
eine Anzeige, falls Übertemperatur festgestellt wird.

Informationen zur Verdrahtung des Sensors enthält das Hardware-Handbuch des Fre-
quenzumrichters.

InderAbbildungwerden typischeWiderstandswerte einesPTC-Sensors inAbhängigkeit
von der Temperatur dargestellt.
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Zusätzlich zumobenGenanntenhabenoptionale FEN-xx-GeberschnittstellenundFPTC-
xx-Module Anschlüsse für PTC-Sensoren.Weitere Informationen enthält diemodulspe-
zifische Dokumentation.

Programmbeschreibung 93



Temperaturüberwachung mit Pt100- oder PT1000-Sensoren

WARNUNG!
Zwischen den stromführenden Teilen des Motors und der Frequenzumrichter-
Regelungseinheit ist einedoppelteoder verstärkte Isolationerforderlich. Sensoren
ohne verstärkte oder doppelte Isolation müssen an das Optionsmodul FAIO-01
angeschlossen werden. Bei einfach isolierten Motortemperaturfühlern bildet
FAIO-01 eine doppelte doppelte Isolation. Weitere Informationen enthält das
Hardware-Handbuch.

1…3Pt100- oder PT1000-Sensoren können in Reihe geschaltet an einen Analogeingang
und einen Analogausgang angeschlossen werden.

Der Analogausgang speist den Sensor mit einem konstanten Erregerstrom von 9,1 mA
(Pt100)oder 1mA (Pt1000).DerWiderstanddesSensors steigtmitderMotortemperatur
indemMaße,wiedie amSensor abfallendeSpannungan.Die Temperatur-Messfunktion
misst die Spannung mit dem Analogeingang und wandelt sie in Grad Celsius um.

Die Stör- und Warngrenzen können mit Parametern eingestellt werden.

Informationen zur Sensor-verdrahtung um enthält das Hardware-Handbuch des Fre-
quenzumrichters.

Hinweis:Wenn der Erregerstrom für den Sensor zu hoch ist, muss die Temperatur mit
anderen Mitteln gemessen werden.

Temperaturüberwachung mit KTY84 Sensoren

WARNUNG!
Zwischen den stromführenden Teilen des Motors und der Frequenzumrichter-
Regelungseinheit ist einedoppelteoder verstärkte Isolationerforderlich. Sensoren
ohne verstärkte oder doppelte Isolation müssen an das Optionsmodul FAIO-01
angeschlossen werden. Bei einfach isolierten Motortemperaturfühlern bildet
FAIO-01 eine doppelte doppelte Isolation. Weitere Informationen enthält das
Hardware-Handbuch.

Ein KTY84-Sensor kann an einen Analogeingang und einen Analogausgang der Rege-
lungseinheit angeschlossen werden.

Über den Analogausgang wird ein konstanter Erregerstrom von 2,0 mA durch den
Sensor geleitet. Der Widerstand des Sensors steigt mit der Motortemperatur in dem
Maße an wie auch die am Sensor abfallende Spannung. Die Temperaturmessfunktion
misst die Spannung am Analogeingang und wandelt sie in Grad Celsius um.

Die (optionalen) Geberschnittstellenmodule des Typs FEN- xx haben auch einen An-
schluss für einen KTY84-Sensor.

In der Abbildung und Tabelle unten werden typische Widerstandswerte eines KTY84-
Sensors in Abhängigkeit von der Betriebstemperatur des Motors dargestellt.
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KTY84-Skalierung
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Die Stör- und Warngrenzen können mit Parametern eingestellt werden.

Informationen zur Sensor-verdrahtung um enthält das Hardware-Handbuch des Fre-
quenzumrichters.

Motorlüfter-Steuerlogik (Parameter 35.100…35.106)

Wenn der Motor mit einem externen Lüfter ausgestattet ist, kann ein Antriebssignal
(beispielsweise läuft/stoppt) zur Steuerung des Lüfters über ein Relais oder einen Di-
gitalausgang benutzt werden. Ein Digitaleingang kann für das Lüfterrückführsignal
ausgewählt werden. Ein Ausfall des Rückführsignals kann optional eine Warn- oder
Störmeldung auslösen.

FürdenLüfter könnenStart- undStopp-Verzögerungszeiten eingestelltwerden. Zusätz-
lich kanneineRückführ-Verzögerungszeit eingestelltwerden, innerhalbderder Frequen-
zumrichter eine Rückmeldung nach dem Lüfterstart erwartet.

Ex-Motor-Betrieb (Parameter 95.15, Bit 0)

Das Regelungsprogramm hat eine Temperaturüberwachungsfunktion für EX-Motoren
in einer explosionsgefährdeten Umgebung. Der Schutz wird durch Einstellung von Bit
0 des Parameters 95.15 aktiviert.

PTC/Pt100 Relais (Parameter 95.20, Bit 8)

Die Aktivierung von Parameter 95.20, Bit 8 ändert die Quelle des externen Ereignisses
1 auf DI6. Außerdem wird der Typ des externen Ereignisses 1 auf Störung geändert.
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Einstellungen und Diagnose

Parametergruppen: 35 ThermischerMotorschutz (Seite 378) und91Geber-Adapter-Ein-
stellungen (Seite 523).

Parameter: 95.15 Spez. HW-Einstellungen (Seite 545) und 95.20 HW-Optionen Wort
1 (Seite 547).

￭ Motor-Überlastschutz

In diesemAbschnitt wird derMotor-Überlastschutz beschrieben, ohne das thermische
Motorschutzmodell entwedermitberechneterodergemessenerTemperatur zu verwen-
den. Schutz mit dem thermischen Motorschutzmodell siehe Abschnitt Thermischer
Motorschutz (Seite 91).

Der Motor-Überlastschutz ist erforderlich und wird durch mehrere Normen, darunter
der US-amerikanische National Electric Code (NEC), UL 508C und die gemeinsame
UL\IEC 61800-5-1 Norm in Verbindung mit IEC 60947-4-1 spezifiziert. Die Normen er-
möglichen den Motorüberlastschutz ohne externe Temperaturfühler.

Der Motorüberlastschutz erfüllt die Anforderungen der Norm IEC/EN 61800-5-1 Ausg.
2.1 bezüglich des thermischen Gedächtnisses und der Drehzahlempfindlichkeit. Die er-
rechnete Temperatur wird über die Abschaltung hinaus gespeichert. Die Drehzahlab-
hängigkeit wird mit Parametern eingestellt.

Durch den Schutz kann der Anwender die Betriebsklasse auf die gleiche Weise spezifi-
zieren wie die Überlastrelais in den Normen IEC 60947-4-1 und NEMA ICS 2 spezifiziert
werden.

DerMotor-Überlastschutz erfordert dieAngabeeinesMotorstrom-Abschaltgrenzwerts.
Dieser wird mit einer Kurve anhand der Parameter 35.51, 35.52 und 35.53 definiert. Der
Abschaltgrenzwert ist derMotorstrom, bei demschließlich derÜberlastschutz auslöst,
wenn der Motorstrom auf diesem Niveau bleibt.

DieMotorüberlastklasse (Betriebsklasse), Parameter 35.57,wird als die Zeit angegeben,
die dasÜberlastrelais benötigt, umbei einemBetriebmit dem7,2-FachendesAbschalt-
pegels (IEC60947-4-1) bzw. dem6-FachendesAbschaltpegels (NEMA ICS2) auszulösen.
Die Normen geben auch die Zeit bis zur Abschaltung für die Strompegel zwischen der
Abschaltgrenze und der 6-fachen Abschaltgrenze an. Der Frequenzumrichter erfüllt die
Anforderungen an die Abschaltzeiten gemäß IEC und NEMA.

Die Verwendung der Klasse 20 erfüllt die Anforderungen der UL 508C.

Der Motorüberlast-Algorithmus überwacht das quadrierte Verhältnis (Motorstrom /
Abschaltpegel)2 und kumuliert es über die Zeit. Dies wird manchmal als I2t-Schutz be-
zeichnet. Der kumulierte Wert wird in Parameter 35.5 angegeben.

Mit Parameter 35.56 kann festgelegtwerden, dass, wenn derWert in 35.5 88%erreicht,
eine Motorüberlast-Warnung ausgegeben wird, und wenn 100% erreicht werden, der
Frequenzumrichter mit Motorüberlast-Störung abschaltet. Die Geschwindigkeit, mit
der dieser interne Wert erhöht wird, hängt vom aktuellen Strom-, Abschaltstrom- und
Überlastwert ab.
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Die Parameter 35.51, 35.52 und 35.53 haben einen doppelten Zweck. Sie bestimmen die
Lastkurve für die Temperaturberechnung und für die Abschaltung bei Überlast.

Einstellungen und Diagnose

Allgemeine Parameter für den thermischenMotorschutz unddenMotorüberlastschutz:
35.51 Motorlastkurve … 35.53 Knickpunkt-Frequenz (Seite 387).

Spezifische Parameter für den Motor-Überlastschutz: 35.5 Motorüberlast Niveau (Sei-
te 379), 35.56 Motorüberlast Aktion … 35.57 Motorüberlast Klasse (Seite 389).

￭ Thermischer Schutz des Motorkabels

Das Regelungsprogramm hat eine thermische Schutzfunktion für das Motorkabel.
Diese Funktion ist z. B. zu verwenden, wenn der Nennstromdes Frequenzumrichter die
Strombelastbarkeit des Motorkabels überschreitet.

Das Programm berechnet die Temperatur des Kabels auf Basis folgender Daten:

• Gemessener Ausgangsstrom (Parameter 1.7)

• Dauernennstrom des Kabels, spezifiziert mit 35.61 und

• Thermische Zeitkonstante des Kabels, spezifiziert mit 35.62.

Wenn die berechnete Kabeltemperatur 102%dermaximalen Nenntemperatur erreicht,
wird eineWarnung (A480) generiert. Der Frequenzumrichter schaltetmit einer Störmel-
dung (4000) ab, wenn 106% erreicht werden.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 35.60 Kabeltemperatur...35.62 Kabel Temp.anstiegszeit (Seite 390).

Ereignisse: A480Motorkabel überlastet (Seite606)und4000Motorkabel überlastet (Sei-
te 591).

￭ Benutzerlastkurve

Die Benutzerlastkurve stellt eine Funktion bereit, die ein Eingangssignal (zum Beispiel
Motordrehmoment oder Motorstrom) als eine Funktion der Ausgangsdrehzahl oder
Ausgangsfrequenz des Antriebs überwacht. Die Funktion beinhaltet die Überwachung
sowohl des oberenGrenzwerts (Überlast) als auch des unterenGrenzwerts (Unterlast).
DieÜberlastüberwachungkann zumBeispiel eingesetztwerden, um festzustellen,wenn
eine Pumpe verstopft ist oder ein Sägeblatt auf einenKnorren trifft. Die Unterlastüber-
wachung kann feststellen, dass die Last verloren gegangen ist, beispielsweise durch
den Bruch eines Transmissionsriemens.

Die Überwachung erstreckt sich auf einen Motordrehzahl- und/oder Frequenzbereich.
DerFrequenzbereichwird imSkalar-Motorregelungsmodusmit einemFrequenzsollwert
verwendet; andernfalls wird der Drehzahlbereich verwendet. Der Bereich wird mit fünf
Drehzahl- (Parameter 37.11…37.15) oder Frequenzwerten (37.16…37.20) definiert. Die
Werte sind positiv, aber die Überwachung ist in der negativen Richtung symmetrisch
aktiv, das heißt, dassdasVorzeichendes überwachtenSignals ignoriertwird. Außerhalb
des Drehzahl-/Frequenzbereichs ist die Überwachung deaktiviert.
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Ein Unterlast- (37.21…37.25) und Überlastgrenzwert (37.31…37.35) wird für jeden der
fünf Drehzahl- oder Frequenzpunkte eingestellt. Zwischen diesen Punkten werden die
Grenzwerte linear interpoliert, um Überlast- und Unterlastkurven zu bilden.

37.21 (%)

37.31 (%)

37.35 (%)

37.25 (%)

ÜBERLAST

UNTERLAST
37.11 (U/min)
37.16 (Hz)

37.12
37.17

37.13
37.18

37.14
37.19

37.15
37.20

ZULÄSSIGER
BETRIEB

Drehzahl
Frequenz

Überwachtes Signal (37.02)

DieMaßnahme (keine, Warnung oder Störung), die ergriffen wird, wenn das Signal den
zulässigen Betriebsbereich verlässt, kann für Überlast- und Unterlastbedingungen se-
parat ausgewählt werden (Parameter 37.3 bzw. 37.4 ). Für jeden Zustand gibt es außer-
dem einen optionalen Timer, um die ausgewählte Maßnahme zu verzögern (37.41 and
37.42).

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppe: 37 Anwender-Lastkurve (Seite 399).

Ereignisse: A6E6ALK-Konfiguration (Seite614), A8BEALKÜberlast (Seite623), A8BFALK
Unterlast (Seite 623), 8001 ALKUnterlast (Seite 605) und8002ALKÜberlast (Seite 605).

￭ Automatische Quittierung von Störungen

WARNUNG!
Stellen Sie vor dem Aktivieren dieser Funktion sicher, dass keine gefährlichen Si-
tuationen eintreten können. Die Funktion startet den Frequenzumrichter auto-
matisch neu und setzt den Betrieb nach einer Störung fort.

Der Frequenzumrichter kann selbst automatisch Überspannungs-, Unterspannungs-
und externe Störungen quittieren. Der Benutzer kann außerdem eine Störung (ausge-
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nommen Störungen im Zusammenhang mit der Funktion "Sicher abgeschaltetes
Drehmoment") spezifizieren, die automatisch quittiert wird.

Standardmäßig ist die automatischeQuittierungabgeschaltet undmuss vomBenutzer
aktiviert werden.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 31.12 Wahl für autom. Quitt.…31.16 Verzögerungszeit (Seite 355).

￭ Weitere programmierbare Schutzfunktionen

Externe Ereignisse (Parameter 31.01…31.10)

Fünf unterschiedliche Ereignissignale des Prozesses können an ausgewählte Eingänge
angeschlossen werden, um damit Warnmeldungen und Störungsabschaltungen des
Antriebs zu generieren. Wenn das Signal abfällt, wird ein externes Ereignis (Störung,
Warnungoder lediglich ein Protokolleintrag) erzeugt. Die Inhalte derMeldungen können
mit dem Bedienpanel durch Auswahl vonMenü - Einstellungen - Texte bearbeiten be-
arbeitet werden.

Erkennung des Ausfalls einer Motorphase (Parameter 31.19)

Mit diesem Parameter wird die Reaktion des Frequenzumrichters beim Erkennen des
Ausfalls einer Motorphase eingestellt.

Erdschlussfehler-Erkennung (Parameter 31.20)

Die Erdschluss-Erkennungsfunktion basiert auf der Messung des Summenstroms. Be-
achten Sie, dass

• ein Erdschlussfehler im Einspeisekabel nicht den Schutz aktiviert

• in einemgeerdetenEinspeisenetzderSchutz innerhalb von2Millisekundenanspricht

• in einemungeerdeten Einspeisenetz die Einspeisenetzkapazität 1Mikrofarad oder
mehr betragen muss

• die kapazitiven Ströme durch geschirmte Motorkabel bis 300 Meter den Schutz
nicht aktivieren

• der Schutz deaktiviert ist, wenn der Antrieb gestoppt wurde.

Erkennung des sicher abgeschalteten Drehmoments (Parameter 31.22)

Der Frequenzumrichter überwacht den Status des Eingangs des sicher abgeschalteten
Drehmoments (STO). Mit diesem Parameter wird ausgewählt, welche Meldungen aus-
gegeben werden, wenn die Signale wegfallen. (Der Parameter selbst hat keine Auswir-
kungaufdie Funktiondes sicher abgeschaltetenDrehmoments).Weitere Informationen
über die Funktion des sicher abgeschalteten Drehmoments enthält das Hardware-
Handbuch des Frequenzumrichters.
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Vertauschte Einspeise- und Motorkabel (Parameter 31.23)

Der Frequenzumrichter erkennt, wenn Einspeise- und Motorkabel versehentlich ver-
tauscht wurden (wenn z.B. das Einspeisekabel an die Motorklemmen angeschlossen
wurde).Mit demParameterwirdgewählt, ob eine Störmeldungerzeugtwird oder nicht.
Beachten Sie, dass diese Schutzfunktion deaktiviert seinmuss, wenn der Frequenzum-
richter/Wechselrichter von einer DC-Spannungsquelle in den Zwischenkreis gespeist
wird.

Blockierschutz (Parameter 31.24…31.28)

DerFrequenzumrichter schütztdenMotor imFalle einerBlockierung.DieÜberwachungs-
grenzwerte (Strom, Frequenz und Zeit) können eingestellt werden und die Reaktion
des Frequenzumrichters bei Erkennen einer Blockierbedingung kann gewählt werden.

Überdrehzahlschutz (Parameter 31.30)

DerBenutzer kannÜberdrehzahlgrenzeneinstellen, die einegewisseSpanneüber/unter
den aktuell eingestellten Maximal- und Minimal-Drehzahlgrenzen liegen.

Rampenstopp-Überwachung (Parameter 31.32, 31.33, 31.37 und 31.38)

DasRegelungsprogrammhateineÜberwachungsfunktionsowohl für normaleRampen
als auch für Notstopprampen. Der Benutzer kann entweder einemaximale Zeit für den
Stopp definieren, oder eine maximale Abweichung von der erwarteten Verzögerungs-
rate.Wennder Antrieb nichtwie erwartet stoppt,wird eine Störungsmeldunggeneriert
und der Antrieb trudelt bis zum Stillstand aus.

Überwachung des Hauptlüfters (Parameter 31.35)

Mit dem Parameter wird eingestellt, wie der Antrieb reagiert, wenn der Hauptlüfter
ausfällt.

Bei einer Wechselrichtereinheit, die aus Wechselrichtermodulen der Baugröße R8i be-
steht, kannder Betrieb selbst dann fortgesetztwerden,wenn ein Lüfter einesWechsel-
richtermoduls stoppt. Siehe Beschreibung des Parameters.

Kundenspezifische Motorstrom-Störungsgrenze (Parameter 31.42)

DasRegelungsprogrammstellt aufGrundlagederAntriebshardware einenMotorstrom-
Grenzwert ein. In den meisten Fällen ist der Standardwert geeignet. Allerdings kann
einniedrigererGrenzwertmanuell vomBenutzer eingestelltwerden, beispielsweiseum
einen Permanentmagnetmotor vor Entmagnetisierung zu schützen.

Erkennung des Ausfalls der Lokalsteuerung (Parameter 49.05)

Der Benutzer kann mit einem Parameter die Reaktion des Antriebs bei Ausfall der
Kommunikation mit dem Bedienpanel oder dem PC-Tool einstellen.
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Diagnose

￭ Stör- und Warnmeldungen, Datenspeicherung

Siehe Kapitel Störungssuche.

￭ Signal-Überwachung

Drei Signale können für die Überwachung mit dieser Funktion ausgewählt werden.
Wenn ein überwachtes Signal über/unter einen voreingestelltenGrenzwert steigt/fällt,
wird ein Bit in 32.1 aktiviert und eine Warn- oder Störmeldung ausgelöst. Die Inhalte
der Meldungen können mit dem Bedienpanel durch Auswahl vonMenü - Einstellungen
- Texte bearbeiten festgelegt werden.

Die überwachten Signale sind Tiefpass gefiltert. Die Überwachung arbeitet mit einer
Aktualisierungszeit von 2 ms. Die Konfigurationsparameter werden mit einer Aktuali-
sierungszeit von 10 ms auf Änderungen geprüft.

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppe: 32 Überwachung (Seite 366).

Ereignisse: A8B0Signalüberwachung (Seite623), A8B1Signal 2Überwachung (Seite623),
A8B2Signal 3Überwachung (Seite623), 80B0Signalüberwachung (Seite605), 80B1Signal
2 Überwachung (Seite 605) und 80B2 Signal 3 Überwachung (Seite 605).

￭ Wartung von Zeitglied und Zähler

DasProgrammhat sechs verschiedeneZeitfunktionenoderZähler für die auszuführen-
den Wartungsarbeiten. Sie können so konfiguriert werden, dass eine Warnmeldung
ausgegeben wird, wenn eine voreingestellte Meldegröße erreicht wird. Die Inhalte der
Meldungen können mit dem Bedienpanel durch Auswahl vonMenü - Einstellungen -
Texte bearbeiten festgelegt werden.

Zeitfunktionen/Zähler können zurÜberwachungbeliebiger Parameter benutztwerden.
Die Zähler sind als Erinnerung für Servicearbeiten nützlich.

Es gibt drei Typen von Zählern:

• Einschaltzeit. Messung der Zeit, in der eine binäre Quelle aktiviert ist (zumBeispiel
ein Bit in einem Statuswort).

• Signalflankenzähler. Der Zählerwird um 1 erhöht, wenndie überwachte Binärquelle
ihren Status wechselt.

• Wert-Zähler. Der Zähler misst durch Integration den überwachten Parameter. Eine
Warnmeldungwird ausgegeben, wenn der auf-integrierteWert einen eingestellten
Grenzwert erreicht.

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppe: 33 Timer & Zähler (Seite 370).
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￭ Energiesparrechner

Dieses Merkmal beinhaltet die folgenden Funktionen:

• EinenEnergieoptimierer, derdenMotorfluss soeinstellt, dassderGesamtwirkungs-
grad des Antriebs maximiert wird

• Einen Zähler, der die verbrauchte und eingesparte Energie des Motors in kWh er-
mittelt und in der eingestellten Währung oder in der entsprechenden Menge der
CO2 Emission anzeigt und

• Einen Lastanalysator, der das Lastprofil des Antriebs darstellt (siehe hierzu den
gesonderten Abschnitt auf Seite 102.

Hinweis:DieGenauigkeit der Energieeinsparberechnunghängt direkt vonderGenauig-
keit der Referenz-Motorleistung gemäß Parameter 45.19 Bezugswert Leistung ab.

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppe: 45 Energiesparfunktionen (Seite 431).

￭ Last-Analysator

Spitzenwert-Speicher

Der Benutzer kann ein Signal auswählen, das von einem Spitzenwert-Speicher aufge-
zeichnet werden soll. Im Speicher werden die Spitzenwerte des Signals mit dem Ereig-
niszeitpunkt, demdazugehörendenMotorstrom,derDC-SpannungundderMotordreh-
zahl zum Zeitpunkt der Spitze aufgezeichnet. Der Spitzenwert wird in Intervallen von 2
ms aktualisiert.
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Amplituden-Speicher

DasRegelungsprogrammhat zweiAmplituden-Speicher. EntsprechendderEinstellung
von Parameter 36.8 sind die Speicher kontinuierlich aktiv oder nur, wenn der Frequen-
zumrichter moduliert.

Für Amplituden-Speicher 2 kannder Benutzer ein Signal auswählen, das im Intervall von
200ms abgefragt wird, und einenWert spezifizieren, der 100% entspricht. Die gespei-
cherten Abfragewerte werden entsprechend ihrer Amplitude 10 schreibgeschützten
Parametern zugeordnet. Jeder Parameter umfasst einen Amplitudenbereich von 10
Prozentpunkten und zeigt den Prozentanteil der gesammelten Abfragewerte an, die
auf diesen Bereich entfallen. Hinweis: Der niedrigste Bereich enthält auch negative
Werte (sofern vorhanden) und der höchste Bereich auch Werte über 100 %.
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Amplituden-Speicher 1 ist fest für die Überwachung desMotorstroms vorgesehen und
kann nicht zurückgesetztwerden. BeimAmplituden-Speicher 1 entsprechen 100%dem
maximalenAusgangsstromdes Frequenzumrichters (Imax, wie imHardware-Handbuch
beschrieben).DieVerteilungderMesspunktewirdmitParameter36.20…36.29angezeigt.

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppe: 36 Lastanalysator (Seite 393).
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Weitere Angaben

￭ Benutzer-Parametersätze

Der Frequenzumrichter unterstützt vier Benutzer-Parametersätze, die im Permanent-
speicher gespeichert undmit Antriebsparametern aktiviertwerden können. Es ist auch
möglich, über dieDigitaleingänge zwischenden verschiedenenBenutzer-Parametersät-
zen umzuschalten.

Ein Benutzer-Parametersatz enthält alle editierbaren Werte in den Parametergruppen
10…99 ohne die

• forcierten E/A-Werte wie Parameter 10.3 und 10.4

• Einstellungen der E/A-Erweiterungsmodule (Gruppen 14…16)

• die Parameter zur Aktivierung der Feldbuskommunikation (50.1 und 50.31)

• sonstige Einstellungen der Feldbus-Kommunikation (Gruppen 51…56 und 58).

• Einstellungen der Geber-Konfiguration (Gruppen 92…93),

• einige Hardware-Einstellungen in Parametergruppe 95, und

• benutzerdefinierte Parametereinstellungen 96.11…96.13.

Da die Motoreinstellungen in den Benutzer-Parametersätzen enthalten sind, muss si-
chergestellt sein, dass die Einstellungen dem in der Applikation verwendeten Motor
entsprechen, bevor ein Benutzer-Parametersatz aktiviert wird. Bei Applikationen, bei
denen verschiedeneMotoren von einemFrequenzumrichter geregelt werden,muss für
jeden Motor ein Motor-ID-Lauf durchgeführt und die Ergebnisse in den verschiedenen
Benutzer-Parametersätzen gespeichert werden. Dann kann der richtige Satz aktiviert
werden, wenn der Motor auf den Frequenzumrichter geschaltet wird.

Wenn keine Parametersätze gespeichert wurden, werden beim Versuch, einen Satz zu
laden, alle Parametersätze aus den aktuell aktiven Parametereinstellungen erzeugt.

DasUmschalten zwischendenbenutzerdefiniertenParametersätzen istnurbeigestopp-
tem Antrieb möglich.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 10.3Ausw.DI für erzw.Werte (Seite 182), 10.4DI erzwungeneWerte (Seite 182),
50.1FBAAfreigeben(Seite447), 50.31FBABfreigeben(Seite452)und96.10Parametersatz
Status (Seite 554)…96.13 Param.satz E/A-Modus Eing.2 (Seite 555).

Parametergruppe: 95 Hardware-Konfiguration (Seite 540).

Ereignisse: 64B2 Störung Param.satz (Seite 599).

￭ Parameter-Prüfsummenberechnung

Anhand eines vom Benutzer definierbaren Parametersatzes kann eine Parameter-
Prüfsumme berechnet werden, um Änderungen an der Antriebskonfiguration zu über-
wachen. Die berechnete Prüfsummewirdmit Soll-Prüfsummen 1...4 verglichen; imFalle
einer Abweichungwird ein Ereignis (reines Ereignis, Warnung oder Störung) generiert.

104 Programmbeschreibung



Standardmäßig enthält der für die Berechnung verwendete Parametersatz diemeisten
Parameter, mit Ausnahme von

• Istwertsignale

• Parametergruppe 47

• Parameter, die aktiviert werden, um neue Einstellungen (wie 51.27 and 96.7) zu va-
lidieren

• Parameter, die nicht im Flash-Speicher abgelegt werden (wie 96.24…96.26)

• Parameter, die intern von anderen berechnet werden (wie 98.9…98.14)..

• dynamischeParameter (z. B. Parameter, die je nachHardwareunterschiedlich sind)
und

• Applikationsprogramm-Parameter.

DerStandard-ParametersatzkannmitdemPC-ToolDriveCustomizerbearbeitetwerden.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 96.53Aktuelle Prüfsumme (Seite 558)…96.59Bestätigte Prüfsumme4 (Sei-
te 559).

Ereignisse: 6200Prüfsumme falsch (Seite 597) undA686Prüfsumme falsch. (Seite 612).
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￭ Benutzerschloss

WARNUNG!
ABB haftet nicht für Schäden oder Datenverlust aufgrund der fehlenden Aktivie-
rungdesBenutzerschlossesmit einemneuenPasswort. SieheHaftungsausschluss
für Cyber-Sicherheit (Seite 20).

Für eine höhere Cybersicherheit wird ausdrücklich empfohlen, ein Master-Passwort
festzulegen, um zumBeispiel die Änderung von Parameterwerten und/oder das Laden
der Firmware oder anderer Dateien zu verhindern.

LegenSiebeimehrerenFrequenzumrichtern für jedenFrequenzumrichtereineindeutiges
Passwort fest.

Zur erstmaligen Aktivierung des Benutzerschlosses:

• Geben Sie das Standard-Passwort 10000000 in 96.2 ein. Dadurchwerden die Para-
meter 96.100…96.102 sichtbar.

• Geben Sie in 96.100 ein neues Passwort ein. Verwenden Sie immer acht Zeichen;
wenn Sie den Drive Composer verwenden, schließen Sie die Eingabe mit Enter ab.

• Bestätigen Sie das neue Passwort in 96.101.

WARNUNG!
Bewahren Sie das Passwort an einem sicheren Ort auf - das Benutzerschloss
kann auch vonABBnicht geöffnetwerden,wenndas Passwort verloren geht.

• In 96.102 definieren Sie die Maßnahmen, die Sie verhindern wollen (wir empfehlen,
dassSie alleMaßnahmenauswählen, soferndiesenicht anderweitig vonderAnwen-
dung benötigt werden).

• Geben Sie in 96.2 ein ungültiges (zufällig gewähltes) Passwort ein.

• AktivierenSie96.8oder schaltenSiedieSpannungsversorgungderRegelungseinheit
aus und wieder ein.

• Prüfen Sie, obdie Parameter 96.100…96.102 verborgen sind.Wenn sie nicht verbor-
gen sind, geben Sie in 96.2 ein anderes zufällig gewähltes Passwort ein.

Um das Schloss wieder zu öffnen, geben Sie Ihr Passwort in 96.2 ein. Dadurch werden
die Parameter 96.100…96.102 wieder sichtbar.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 96.2 Passwort (Seite 551) und 96.100 Anwenderpasswort ändern…96.102
Anwenderschloss Fkt (Seite 561).

Ereignisse: A6B0 Benutzerschloss offen. (Seite 613).
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￭ Datenspeicher-Parameter

Vierundzwanzig (sechzehn 32-Bit, acht 16-Bit) Parameter sind für dieDatenspeicherung
reserviert. Die Parameter sind in derWerkseinstellung nichtmiteinander verknüpft; sie
können für Verknüpfungs-, Prüf- und Inbetriebnahmezwecke verwendet werden. Diese
Parameter können entsprechendderQuellen- oder Zieladressen-Auswahl anderer Para-
meter mit ausgewählten Daten beschrieben und wieder ausgelesen werden.

Hinweis: Es können nur 32-Bit-Gleitpunkt-Parameter (Typ real32) als Quelle für einen
anderenParameterwertgewähltwerden.Dasbedeutet, dieParameter47.1…47.8können
alsWertquelle für andere Parameter verwendet werden, während dies bei 47.11…47.28
nicht möglich ist.

Umeinen 16-Bit Integerwert (inDDCS-Datensätzenempfangen) alsQuelle einesanderen
Parameters zu verwenden, schreiben Sie den Wert in einen der real32 Datenspeicher-
Parameter (47.1…47.8). Wählen Sie diesen Datenspeicher-Parameter als Quelle und
stellen Sie eine geeignete Skalierungsmethode zwischen den 16-Bit- und 32-Bit-Wert
in den Parametern 47.31…47.38 ein.

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppe: 47 Datenspeicher (Seite 440).

￭ Funktion für reduzierten Betrieb

Für Wechselrichtereinheiten, die aus parallelgeschalteten Wechselrichtermodulen be-
stehen, steht der Betriebmit reduziertemStromzur Verfügung.Diese Funktion ermög-
licht die Fortsetzung des Betriebs mit eingeschränktem Strom, selbst dann, wenn ein
odermehrereModule außer Betrieb sind, zumBeispiel aufgrund vonWartungsarbeiten.
Im Prinzip ist der Betrieb mit reduziertem Strom auch mit nur einem Modul möglich,
allerdingsgeltenweiterhindiephysikalischenAnforderungen fürdenBetriebdesMotors;
zum Beispiel müssen die in Betrieb verbleibenden Module in der Lage sein, den Motor
mit ausreichendemMagnetisierungsstrom zu versorgen.

DieMaske „ReduzierterBetrieb“kannanstelledesModus „reduzierterBetrieb“ verwendet
werden, wenn das Leistungsmodul nicht physisch aus dem System entfernt werden
muss. Die Maskierung eines odermehrerer Module verhindert, dass die BCU Steuerbe-
fehle an den oder die ausgewählten PSL2-Kanäle sendet.

Hinweis:

• Die STO-Schaltung bleibt unverändert.

• Verwenden Sie die Maskierung nicht zur Umgehung von Störungen der STO-Schal-
tung.

• Entfernen Sie die LWL-Kabel nicht aus dem System.

• Das Modul muss von der AC-Seite getrennt werden, damit kein Strom durch die
Freilaufdioden fließt.
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Aktivierung des reduzierten Betriebs

Hinweis: Für Frequenzumrichter-Schankgeräte sind die Verkabelungsmaterialien und
das Luftschottblech von ABB lieferbar und im Lieferumfang enthalten.

WARNUNG!
Befolgen Sie die für den entsprechendenWechselrichter oder die entspre-
chende Wechselrichtereinheit geltenden Sicherheitsvorschriften.

1. Die Einspeisespannung und alle Hilfsspannungen vom Frequenzumrichter / von
der Wechselrichtereinheit trennen.

2. Falls die Wechselrichter-Regelungseinheit vom defekten Modul mit Spannung ver-
sorgt wird, installieren Sie eine Verlängerung der Verkabelung und schließen Sie
diese an eines der übrigen Module an.

3. Das Modul, das gewartet werden soll, aus dem Installationsplatz ausbauen. Siehe
hierzu die Anweisungen im entsprechenden Hardware-Handbuch.

4. Wenn die Funktion "Sicher abgeschaltetes Drehmoment" (STO) verwendet wird,
installieren Sie in der STO-Verkabelung Brücken anstelle des fehlenden Moduls
(sofern das Modul nicht das letzte in der Kette war).

5. Ein Luftschottblech an der oberen Modulführung befestigen, um den Luftstrom
durch den leeren Installationsplatz zu verhindern.

6. Wenn die Wechselrichtereinheit einen DC-Schalter mit einem Ladekreis hat, den
entsprechenden Kanal auf dem xSFC-xx-Laderegler deaktivieren.

7. DieSpannungsversorgungder Frequenzumrichter-/Wechselrichtereinheit einschal-
ten.

8. Stellen Sie Parameter 95.12 ein, um festzulegen, welche Module entfernt wurden.

9. Geben Sie die Anzahl der vorhandenen Wechselrichtermodule in Parameter 95.13
ein.

10. Alle Störmeldungen quittieren und die Frequenzumrichter-/Wechselrichtereinheit
starten. Der Maximalstromwird jetzt automatisch entsprechend der neuenWech-
selrichterkonfiguration begrenzt. Bei einer Abweichung zwischen der Zahl der er-
kanntenModule (95.14) unddem in95.13 eingestelltenWertwird eine Störmeldung
generiert.

Nach demWiedereinbau aller Modulemüssen Parameter 95.12 und 95.13 zur Deaktivie-
rung der Funktion wieder auf 0 gesetzt werden. Wenn die Wechselrichtereinheit einen
Ladekreis hat, muss die Ladeüberwachung für alle Module wieder aktiviert werden.
Wenn die Funktion "Sicher abgeschaltetes Drehmoment" (STO) verwendet wird, muss
eine Abnahmeprüfung durchgeführt werden (Anleitung sieheHardware-Handbuch der
Frequenzumrichter-/Wechselrichtereinheit).

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 6.17Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163) und95.13Reduz. Betrieb…95.14Ange-
schlossene Module (Seite 544).
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Ereignisse: 5695 Reduz Betrieb (Seite 595).

￭ dUdt-Filter-Unterstützung

Wenn am Ausgang des Frequenzumrichters ein externer dU/dt-Filter angeschlossen
ist, muss Bit 13 von 95.20 eingeschaltet sein. Die Einstellung begrenzt die Ausgangs-
schaltfrequenz.BeiWechselrichtermodulenderBaugrößeR5i…R7i forciertdieEinstellung
auch den Lüfter des Frequenzumrichter-/Wechselrichtermoduls auf volle Drehzahl.
Bitte beachtenSie, dassdie EinstellungbeiWechselrichtermodulenmit internendU/dt-
Filtern nicht aktiviert werden darf.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 95.20 HW-Optionen Wort 1 (Seite 547).

￭ Sinusfilter-Unterstützung

DasRegelungsprogrammhateineEinstellung,mitderdieVerwendungvonSinusfiltern
(bei ABB und anderen Anbietern separat erhältlich) aktiviert wird.

WennamAusgangdesFrequenzumrichters einABB-Sinusfilter angeschlossen ist,muss
Bit 1 von 95.15 eingeschaltet sein. Die Einstellung begrenzt die Schalt- und Ausgangs-
frequenzen, um

• zu verhindern, dassder Frequenzumrichter imBereichder Filterresonanzfrequenzen
läuft und

• den Filter vor Überhitzung zu schützen.

Bei einem Sinusfilter von Fremdanbieternmuss Bit 3 von 95.15 eingeschaltet sein. (Die
Einstellungbewirkt keineBegrenzungder Ausgangsfrequenz.) In Abhängigkeit vonden
EigenschaftendesFiltersmüssenweitereParametereingestelltwerden,wienachfolgend
aufgeführt.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 95.15 Spez. HW-Einstellungen (Seite 545), 97.1 Schaltfrequenz-Sollwert (Sei-
te 563), 97.2MinimaleSchaltfrequenz (Seite 563), 99.18Sinusfilter-Induktivität (Seite 579)
und 99.19 Sinusfilter-Kapazität (Seite 580).
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￭ Routermodus für die BCU Regelungseinheit

Die BCU Regelungseinheit einer Wechselrichtereinheit kann auf “Routermodus” einge-
stellt werden, um vor Ort angeschlossene Leistungseinheiten (z. B. Wechselrichtermo-
dule) von einer anderen BCU ansteuern zu können. Durch den Routermodus und einige
Hardware-Umschaltungen ist esmöglich, dass die gleichenModule zwischenWechsel-
richter und beispielsweise IGBT-Einspeisung hin und her wechseln.

Der Routermodus erfordert, dass zwei BCU-Einheiten über ihre PSL2 Kanäle verbunden
werden. Wenn der Routermodus aktiv ist, werden die von anderen BCU-Einheiten
kommenden Kanäle an die lokalen Module weiter geschaltet.

Die folgendenDiagrammezeigen,wiedieRegelungvonvierUmrichtermodulen zwischen
zwei BCUs umgeschaltet werden kann.

Hinweis:Umschaltung von Umrichter Modulen zwischen der Verwendung alsWechsel-
richter und IGBT-Einspeisung siehe ACS880 IGBT supply control program firmware
manual (3AUA0000131562 [Englisch]).

BCU 1 regelt alle Module, BCU 2 im Routermodus

BCU 1
95.14 = 000Fh (1111b)
95.16 = Off

BCU 2
95.16 = On
95.17 = 1100b

CH1 CH2 CH3 CH4 CH1 CH2 CH3 CH4

Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 4

BCU 2 regelt alle Module, BCU 1 im Routermodus
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CH1 CH2 CH3 CH4 CH1 CH2 CH3 CH4

Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 4

BCU 1
95.16 = On
95.17 = 1100b

BCU 2
95.14 = 000Fh (1111b)
95.16 = Off

Hinweis:

• Die lokalen Module müssen an aufeinanderfolgende Kanäle, beginnend mit CH1
angeschlossen werden. Die unmittelbar darauf folgenden Kanäle werden an die
andereBCUangeschlossenund zuden lokalenModulendurchgeschleift. Esmüssen
mindestens so viele lokale Module vorhanden sein wie es durchgeschleifte Kanäle
gibt.

• Bei SPS-Steuerung müssen sämtliche Umschaltung bei gestoppten Zustand
durchgeführt werden und zwar so, dass mindestens eine BCU sich zu dem betref-
fenden Zeitpunkt im Routermodus befindet.

• Bei VerwendungdesRoutermodus zusammenmit anderenRegelungsprogrammen
können zusätzlicheRegelnoder Einschränkungengelten. SiehehierzudieAnweisun-
gen im entsprechenden Firmware-Handbuch.

Einstellungen und Diagnose

Parameter: 95.16 Router-Modus (Seite 545) und 95.17 Router Kanal konfig (Seite 546).

￭ Parameterbereiche mit Option +N8200 (High-Speed-Lizenz)

Mit Option +N8200 (High-Speed-Lizenz) haben folgende Drehzahl- und Frequenzpara-
meter einen erweiterten Bereich.
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ParameterBereich

1.2-90000… 90000 U/min

22.1

22.26…22,32

22.41…22,43

22.52…22,57

22.81…22,87

23.1

23.2

23.27

23.39

24.1…24,4

30.11

30.12

36.15

49.15

49.16

90.1

1.610…90000 U/min

21.6

25.18

25.19

29.70

29.72

29.74

29.76

29.78

37.11…37,15

46.1

46.6

46.21

46.31

99.9
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ParameterBereich

1.6-1500 … 1500 Hz

28.1

28.2

28.26…28.32

28.52…28.57

28.78

28.90…28.92

28.96

28.97

30.13

30.14

49.17

49.18

1.630…1500 Hz

46.2

99.8
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Applikationsmakros

Inhalt dieses Kapitels
In diesem Kapitel werden die bestimmungsgemäße Verwendung, der Betrieb und die
Standardanschlüsse der Applikationsmakros beschrieben.

Weitere Informationen zu den Anschlüssen der Regelungseinheit JCU enthält das
Hardware-Handbuch des Frequenzumrichters.

Allgemeines
Applikationmakros sind Sätze von Standard-Parameterwerten, die für bestimmte Ap-
plikationen geeignet sind. Bei der Inbetriebnahme des Antriebs wählt der Benutzer ty-
pischerweise das ambesten geeignete Applikationsmakro als Startpunkt, dann nimmt
er die notwendigen Einstellungen vor, um den Frequenzumrichter an die Applikation
anzupassen. Dadurch ergibt sich normalerweise eine sehr viel geringere Anzahl an Be-
nutzeranpassungen im Vergleich zur herkömmlichen Programmierung eines Frequen-
zumrichters.

DieApplikationsmakros könnenmit Parameter 96.4Makroauswahl ausgewähltwerden.
BenutzerdefinierteParametersätzewerdenmitdenParametern inGruppe96System(Sei-
te 550) verwaltet.

Hinweis:Die indiesemKapitel beschriebenenStandard-Steueranschlüssebasierenauf
der ZCU Regelungseinheit.

5
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Makro Werkseinstellung
Das Makro Werkseinstellungen ist für reine Drehzahlregelungsapplikationen wie För-
derbänder, Pumpen und Lüfter sowie Prüfstände vorgesehen.

Der Antrieb ist drehzahlgeregelt und das Sollwertsignal wird an Analogeingang AI1 an-
geschlossen. Der Start-/Stoppbefehl wird über Digitaleingang DI1 gegeben; die Dreh-
richtung wird über DI2 gesteuert. Dieses Makro benutzt Steuerplatz EXT1.

Störungen werden über Digitaleingang DI3 quittiert.

DI4 schaltet zwischen den Beschleunigungs-/Verzögerungszeit-Einstellungen 1 und 2
um. Die Beschleunigungs- und Verzögerungszeiten sowie die Rampenformen werden
mit den Parametern 23.12…23.19 eingestellt.

DI5 aktiviert die Konstantdrehzahl 1.

￭ Standard-Parametereinstellungen für das Makro Werkseinstellungen

Die Standard-Parametereinstellungen für dasMakroWerkseinstellungen sind inKapitel
Parameter aufgelistet.

￭ Standard-Steueranschlüsse für das Makro Werkseinstellungen

BeschreibungBegriffAnschluss

XPOW Eingang für externe Spannungsversorgung

24 V DC, 2 A

+24VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Referenzspannung und Analogeingänge

10 V DC, RL 1…10 kOhm+VREF
+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

-10 V DC, RL 1…10 kOhm-VREF

MasseAGND

Drehzahl-Sollwert

0(2)…10 V, Rin > 200 kOhm

AI1+

AI1-

Standardmäßig nicht benutzt.AI2+

0(4)…20 mA, Rin = 100 OhmAI2-

XAO Analogausgänge

Motordrehz.U/minAO1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 OhmAGND

Motorstrom

0…20 mA, RL < 500 Ohm

AO2

AGND
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BeschreibungBegriffAnschluss

XD2D Umrichter-Umrichter-Verbindung

Master/Follower-Verbindung,Frequenzumrich-
ter-Frequenzumrichter-Verbindung oder An-
schlussder integrierten Feldbus-Schnittstelle.

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Relaisausgänge

BetriebsbereitNC

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V AC / 30 V DC

2 A

COM

NO

Läuft

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NO

Störung (-1)

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NO

XD24 Digitaleingang Startsperre

StartsperreDIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V DC 200 mA+24VD

Digitaleingang MasseDICOM

+24 V DC 200 mA+24VD

Digitaleingang/-ausgang MasseDIOGND

XDIO Digitaleingänge/-ausgänge

Ausgang: BetriebsbereitDIO1
1 DIO1
2 DIO2 Ausgang: LäuftDIO2
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BeschreibungBegriffAnschluss

XDI Digitaleingänge

Stopp (0) / Start (1)DI1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24 Vorwärts (0) /Rückwärts (1)DI2

QuittierenDI3

Beschl./Verzög.Zeit Satz 1 (0) / Satz 2 (1)DI4

Konstantdrehzahl 1 (1 = Ein)DI5

Standardmäßig nicht benutzt.DI6

Die Stromkreise für die Funktion "Sicher abgeschaltetes
Drehmoment" müssen vor Inbetriebnahme des Antriebs
geschlossen werden. Siehe das Hardware-Handbuch des
Frequenzumrichters.

XSTO

Anschluss für SicherheitsoptionenX12

Bedienpanel-AnschlussX13

Anschluss für Memory UnitX205
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Makro Hand/Auto
Das Makro Hand/Auto ist für Drehzahlregelungsapplikationen vorgesehen, bei denen
zwei externe Steuerplätze benutzt werden.

Die Drehzahl des Antriebs wird über die beiden externen Steuerplätze EXT1 (Hand-
Steuerung) und EXT2 (Auto-Steuerung) geregelt. Das Umschalten zwischen den Steu-
erplätzen erfolgt über Digitaleingang DI3.

Das Start-/Stoppsignal für EXT1 wird an DI1 angeschlossen und die Drehrichtung wird
über DI2 gesteuert. Für EXT2 wird das Start-/Stoppsignal über DI6 gegeben, die Dreh-
richtung wird über DI5 gesteuert.

Die Sollwertsignale für EXT1 und EXT2werden an die Analogeingänge AI1 und AI2 ange-
schlossen.

Eine Konstantdrehzahl (standardmäßig 300 U/min) kann über DI4 aktiviert werden.

￭ Standard-Parametereinstellungen für das Makro Hand/Auto

Die nachfolgende Liste enthält die Standard-Parameterwerte, die von den in Makro
Werkseinstellung Parameterliste (Seite 140) aufgelisteten Werten abweichen.

Makro Hand/Auto StandardwerteParameter

1500,00012.30 AI2 skaliert bei AI2 max

DI319.11 Auswahl Ext1/Ext2

Quel1 Start; Quel2 Richt20.6 Ext2 Befehlsquellen

DI620.8 Ext2 Eing.1 Quel

DI520.9 Ext2 Eing.2 Quel

DIIL20.12 Reglerfreig.1 Quelle

AI2 skaliert22.12 Drehz.-Sollw.2 Quelle

Ext1/Ext2 Auswahl folgen22.14 Auswahl Drehz.-Sollw. 1/2

DI422.22 Konstantdrehz. Auswahl 1

Beschleun/Verzög.zeit 123.11 Auswahl Rampeneinstell.

Nicht ausgewählt31.11 Störungsquitt.Quelle
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￭ Standard-Steueranschlüsse für das Makro Hand/Auto

BeschreibungBegriffAnschluss

XPOW Eingang für externe Spannungsversorgung

24 V DC, 2 A

+24VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Referenzspannung und Analogeingänge

10 V DC, RL 1…10 kOhm+VREF

+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

-10 V DC, RL 1…10 kOhm-VREF

MasseAGND

Drehzahl-Sollwert (Hand)

0(2)…10 V, Rin > 200 kOhm

AI1+

AI1-

Drehzahl-Sollwert (Auto)

0(4)…20 mA, Rin = 100 Ohm

AI2+

AI2-

XAO Analogausgänge

Motordrehz.U/minAO1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 OhmAGND

Motorstrom

0…20 mA, RL < 500 Ohm

AO2

AGND

XD2D Umrichter-Umrichter-Verbindung

Master/Follower-Verbindung,Frequenzumrich-
ter-Frequenzumrichter-Verbindung oder An-
schlussder integrierten Feldbus-Schnittstelle.

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Relaisausgänge

BetriebsbereitNC

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V AC / 30 V DC

2 A

COM

NO

Läuft

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NO

Störung (-1)

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NO

120 Applikationsmakros



BeschreibungBegriffAnschluss

XD24 Digitaleingang Startsperre

StartsperreDIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V DC 200 mA+24VD

Digitaleingang MasseDICOM

+24 V DC 200 mA+24VD

Digitaleingang/-ausgang MasseDIOGND

XDIO Digitaleingänge/-ausgänge

Ausgang: BetriebsbereitDIO1
1 DIO1
2 DIO2 Ausgang: LäuftDIO2

XDI Digitaleingänge

Stopp (0) / Start (1) – HandDI1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

Vorwärts (0) / Rückwärts (1) – HandDI2

Hand (0) / Auto (1)DI3

Konstantdrehzahl 1 (1 = Ein)DI4

Vorwärts (0) / Rückwärts (1) – AutoDI5

Stopp (0) / Start (1) – AutoDI6

Die Stromkreise für die Funktion "Sicher abgeschaltetes
Drehmoment" müssen vor Inbetriebnahme des Antriebs
geschlossen werden. Siehe das Hardware-Handbuch des
Frequenzumrichters.

XSTO

Anschluss für SicherheitsoptionenX12

Bedienpanel-AnschlussX13

Anschluss für Memory UnitX205
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Makro PID-Regelung
Das Makro Prozess-Regelung ist für Prozess-Regelungsapplikationen mit einem ge-
schlossenenRegelkreis vorgesehen,wie z.B.Druck-, Füllstands-oderDurchflussregelung:

• Druckerhöhungspumpen in Wasserversorgungsnetzen

• Füllstandsregelpumpen in Wasserspeichern

• Druckerhöhungspumpen in Fernwärmenetzen

• Materialflussregelung bei Förderanlagen.

DasProzess-Sollwertsignalwird anAnalogeingangAI1 unddasProzess-Rückführsignal
(Istwert) an AI2 angeschlossen. Alternativ kann ein direkter Drehzahlsollwert für den
Antrieb über AI1 angeschlossen werden. Dann wird der PID-Regler umgangen und der
Frequenzumrichter regelt die Prozessvariable nicht mehr.

Das Umschalten zwischen direkter Drehzahlregelung (Steuerung EXT1) und Regelung
der Prozessvariablen (EXT2) erfolgt über Digitaleingang DI3.

Die Stopp/Start-Signale für EXT1 und EXT2 werden an DI1 bzw. DI6 angeschlossen.

Eine Konstantdrehzahl (standardmäßig 300 U/min) kann über DI4 aktiviert werden.

Hinweis: Bei der Inbetriebnahme der PID-Regelung ist es hilfreich, denMotor zunächst
mit Drehzahlregelung über EXT1 zu regeln; damit kann die Polarität und Skalierung der
PID-Rückführunggetestetwerden.Wenndie Rückführunggeprüftworden ist, kannder
PID-Regelkreis durch Umschalten auf EXT2 “geschlossen” werden.

￭ Standard-Parametereinstellungen für das Makro Prozessregelung

Die nachfolgende Liste enthält die Standard-Parameterwerte, die von den in Makro
Werkseinstellung Parameterliste (Seite 140) aufgelisteten Werten abweichen.

Makro Hand/Auto StandardwerteParameter

4,00012.27 AI2 min

DI319.11 Auswahl Ext1/Ext2

Quelle1 Start20.1 Ext1 Befehlsquellen

Nicht ausgewählt20.4 EXT1 Eing.2 Quel

Quelle1 Start20.6 Ext2 Befehlsquellen

DI620.8 Ext2 Eing.1 Quel

DI520.12 Reglerfreig.1 Quelle

Prozessregler22.12 Drehz.-Sollw.2 Quelle

DI422.22 Konstantdrehz. Auswahl 1

Beschleun/Verzög.zeit 123.11 Auswahl Rampeneinstell.

Nicht ausgewählt31.11 Störungsquitt.Quelle

Ein wenn Antr. läuft40.7 Satz 1 Proz.reg. Betriebsart
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Makro Hand/Auto StandardwerteParameter

AI2 skaliert40.8 Satz 1 Proz.-Istw.1 Quelle

0,040 s40.11 Satz 1 Proz.-Istw. Filterzeit

1,0 s40.35 Satz 1 Differenzier-Filterzeit

Ext1/Ext2 Auswahl folgen40.60 Quelle f. Aktivierung P.regl.Satz 1

Hinweis:DieMakroauswahl hat keinen Einfluss auf Parametergruppe 41 Prozessregler
Satz 2
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￭ Standard-Steueranschlüsse für das Makro Prozessregelung

BeschreibungBegriffAnschluss

XPOW Eingang für externe Spannungsversorgung

24 V DC, 2 A

+24VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Referenzspannung und Analogeingänge

10 V DC, RL 1…10 kOhm+VREF

+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

P
I

-10 V DC, RL 1…10 kOhm-VREF

MasseAGND

Drehzahl-Sollwert

0(2)…10 V, Rin > 200 kOhm

AI1+

AI1-

Prozess-Istwert 1)

0(4)…20 mA, Rin = 100 Ohm

AI2+

AI2-

XAO Analogausgänge

Motordrehz.U/minAO1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 OhmAGND

Motorstrom

0…20 mA, RL < 500 Ohm

AO2

AGND

XD2D Umrichter-Umrichter-Verbindung

Master/Follower-Verbindung,Frequenzumrich-
ter-Frequenzumrichter-Verbindung oder An-
schlussder integrierten Feldbus-Schnittstelle.

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Relaisausgänge

BetriebsbereitNC

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V AC / 30 V DC

2 A

COM

NO

Läuft

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NO

Störung (-1)

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NO
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BeschreibungBegriffAnschluss

XD24 Digitaleingang Startsperre

Digitaleingang Startsperre. Standardmäßig
nicht benutzt.

DIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V DC 200 mA+24VD

Digitaleingang MasseDICOM

+24 V DC 200 mA+24VD

Digitaleingang/-ausgang MasseDIOGND

XDIO Digitaleingänge/-ausgänge

Ausgang: BetriebsbereitDIO1
1 DIO1
2 DIO2 Ausgang: LäuftDIO2

XDI Digitaleingänge

Stopp (0) / Start (1) – DrehzahlregelungDI1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24 Standardmäßig nicht benutzt.DI2

Drehzahlregelung (0) / Prozessregelung (1)DI3

Konstantdrehzahl 1 (1 = Ein)DI4

Startfreigabe (1 = Ein)DI5

Stopp (0) / Start (1) – ProzessregelungDI6

Die Stromkreise für die Funktion "Sicher abgeschaltetes
Drehmoment" müssen vor Inbetriebnahme des Antriebs
geschlossen werden. Siehe das Hardware-Handbuch des
Frequenzumrichters.

XSTO

Anschluss für SicherheitsoptionenX12

Bedienpanel-AnschlussX13

Anschluss für Memory UnitX205

1) Anschlussbeispiele für den Sensor, siehe Seite 126.
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￭ Sensor-Anschlussbeispiele für das Makro Prozessregelung

AI2+

AI2-

DIOGND

+24VD Hilfsspannungsausgang (200 mA max.).

Masse

Istwertmessung
-20...20 mA. Rin = 100 Ohm

-20...20 mA. Rin = 100 Ohm
Istwertmessung

Istwertmessung
-20...20 mA. Rin = 100 Ohm

AI2+

AI2-

Istwertmessung
-20...20 mA. Rin = 100 Ohm

AI2+

AI2-

Istwertmessung
-20...20 mA. Rin = 100 Ohm

AI2+

AI2-

Istwertmessung
-20...20 mA. Rin = 100 Ohm

AI2+

AI2-

AI2+

AI2-

DIOGND

+24VD Hilfsspannungsausgang (200 mA max.).

Masse

P

I

P

I

P

I

P

I

Spannungs-
versorgung

+

-

+
-

0/4...20 mA

0/4...20 mA

0/4...20 mA

0/4...20 mA

OUT

+

-

-

+

+24V

-

Frequenzumrichter 3

Frequenzumrichter 2

Frequenzumrichter 1

Hinweis: Der Sensor muss extern mit Spannung versorgt werden.
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Makro Momenten-Regelung
Dieses Makro wird in Applikationen benutzt, in denen die Drehmomentregelung des
Motors erforderlich ist. Dieses sind typischerweiseApplikationen, bei denen immecha-
nischen System ein bestimmter Zug aufrecht erhalten vorgegeben.

DerDrehmomentsollwertwird über AnalogeingangAI2, typischerweise als Stromsignal
im Bereich von 0…20 mA (entsprechend 0…100%Motornennmoment).

Das Start-/Stoppsignal wird an Digitaleingang DI1 angeschlossen. Die Drehrichtung
wird über DI2 festgelegt. Über den Digitaleingang DI3 kann Drehzahlregelung (EXT1)
anstelle der Drehmomentregelung (EXT2) aktiviertwerden.Wie beimMakro Prozessre-
gelung kann die Drehzahlregelung für die Inbetriebnahme des Antriebssystems und
Prüfung der Motordrehrichtung benutzt werden.

Es besteht auch die Möglichkeit, den Steuerplatz durch Drücken der Taste Loc/Rem
auf Lokalsteuerung (Bedienpanel oder PC-Tool) umzuschalten. Standardmäßig ist der
lokale Sollwert die Drehzahl. Wenn ein Drehmoment-Sollwert erforderlich ist, ist der
Wert von Parameter 19.16 Betriebsart Lokal auf Drehmoment zu ändern.

Eine Konstantdrehzahl (standardmäßig 300 U/min) kann über DI4 aktiviert werden.
DI5 schaltet zwischen den Beschleunigungs-/Verzögerungszeit-Einstellungen 1 und 2
um. Die Beschleunigungs- und Verzögerungszeiten sowie die Rampenformen werden
mit den Parametern 23.12…23.19 eingestellt.

￭ Standard-Parametereinstellungen fürdasMakroDrehmomentregelung
Die nachfolgende Liste enthält die Standard-Parameterwerte, die von den in Makro
Werkseinstellung Parameterliste (Seite 140) aufgelisteten Werten abweichen.

Standard-Parametereinstellungen für das Ma-
kro Drehmomentregelung

Parameter

DI319.11 Auswahl Ext1/Ext2

Drehmoment19.14 Ext2 Betriebsart

Schwellwert20.2 Ext1 Start Signalart

Quel1 Start; Quel2 Richt20.6 Ext2 Befehlsquellen

Schwellwert20.7 Ext2 Start Signalart

DI120.8 Ext2 Eing.1 Quel

DI220.9 Ext2 Eing.2 Quel

DI620.12 Reglerfreig.1 Quelle

DI422.22 Konstantdrehz. Auswahl 1

DI523.11 Auswahl Rampeneinstell.

AI2 skaliert26.11 Drehm.-Sollw.1 Quelle

Nicht ausgewählt31.11 Störungsquitt.Quelle
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￭ Standard-Steueranschlüsse für das Makro Drehmomentregelung

BeschreibungBegriffAnschluss

XPOW Eingang für externe Spannungsversorgung

24 V DC, 2 A

+24VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Referenzspannung und Analogeingänge

10 V DC, RL 1…10 kOhm+VREF

+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

-10 V DC, RL 1…10 kOhm-VREF

MasseAGND

Drehzahl-Sollwert

0(2)…10 V, Rin > 200 kOhm

AI1+

AI1-

Drehmoment-Sollwert

0(4)…20 mA, Rin = 100 Ohm

AI2+

AI2-

XAO Analogausgänge

Motordrehz.U/minAO1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 OhmAGND

Motorstrom

0…20 mA, RL < 500 Ohm

AO2

AGND

XD2D Umrichter-Umrichter-Verbindung

Master/Follower-Verbindung,Frequenzumrich-
ter-Frequenzumrichter-Verbindung oder An-
schlussder integrierten Feldbus-Schnittstelle.

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Relaisausgänge

BetriebsbereitNC

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V AC / 30 V DC

2 A

COM

NO

Läuft

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NO

Störung (-1)

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NO
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BeschreibungBegriffAnschluss

XD24 Digitaleingang Startsperre

Digitaleingang Startsperre. Standardmäßig
nicht benutzt.

DIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V DC 200 mA+24VD

Digitaleingang MasseDICOM

+24 V DC 200 mA+24VD

Digitaleingang/-ausgang MasseDIOGND

XDIO Digitaleingänge/-ausgänge

Ausgang: BetriebsbereitDIO1
1 DIO1
2 DIO2 Ausgang: LäuftDIO2

XDI Digitaleingänge

Stopp (0) / Start (1)DI1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

Vorwärts (0) /Rückwärts (1)DI2

Drehzahlregelung (0) / Drehmomentregelung
(1)

DI3

Konstantdrehzahl 1 (1 = Ein)DI4

Beschl./Verzög.Zeit Satz 1 (0) / Satz 2 (1)DI5

Startfreigabe (1 = Ein)DI6

Die Stromkreise für die Funktion "Sicher abgeschaltetes
Drehmoment" müssen vor Inbetriebnahme des Antriebs
geschlossen werden. Siehe das Hardware-Handbuch des
Frequenzumrichters.

XSTO

Anschluss für SicherheitsoptionenX12

Bedienpanel-AnschlussX13

Anschluss für Memory UnitX205
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Sequenzregelungsmakro
DasMakro Sequenzregelungwird für Drehzahlregelungsapplikationenmit Drehzahlre-
gelung,mehrerenKonstantdrehzahlenundzweiBeschleunigungs-/Verzögerungsrampen
benutzt.

In diesem Makro wird nur Steuerplatz EXT1 benutzt.

Das Makro bietet sieben voreinstellbare Konstantdrehzahlen, die über die Digitalein-
gänge DI4…DI6 (siehe Parameter 22.21 Konstantdrehzahl-Funktion) aktiviert werden
können. Ein externer Drehzahlsollwert kann über Analogeingang AI1 angeschlossen
werden. Der Sollwert ist nur aktiv, wenn keine der Konstantdrehzahlen aktiviert ist (alle
Digitaleingänge DI4…DI6 sind inaktiv). Betriebsbefehle können auch über das Bedien-
panel eingegeben werden.

Die Start-/Stoppbefehle werden über Digitaleingang DI1 gegeben; die Drehrichtung
wird über DI2 gesteuert.

ZweiBeschleunigungs-/VerzögerungsrampenkönnenüberüberDI3ausgewähltwerden.
Die Beschleunigungs- und Verzögerungszeiten sowie die Rampenformen werden mit
den Parametern 23.12…23.19 eingestellt.

￭ Betriebsablaufdiagramm

Das folgende Diagramm veranschaulicht die Funktionen des Makros (Beispiel).

Drehzahl

Zeit

Stopp mit
Verzögerungsrampe

Drehzahl
3

Drehzahl
2

Drehzahl
1

Beschleun1 Beschleun1 Beschleun2 Verzög2

Start/Stopp

Beschl1/Verzög1

Drehzahl 1

Drehzahl 2

Beschl2/Verzög2

Drehzahl 3
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￭ Konstantdrehzahl-Auswahl

StandardmäßigwerdendieKonstantdrehzahlen 1…7überdieDigitaleingängeDI4…DI6
wie folgt eingestellt:

Aktivierte KonstantdrehzahlDI6DI5DI4

Keine (Externer Drehzahl-Sollwert wird verwendet)000

Konstantdrehzahl 1001

Konstantdrehzahl 2010

Konstantdrehzahl 3011

Konstantdrehzahl 4100

Konstantdrehzahl 5101

Konstantdrehzahl 6110

Konstantdrehzahl 7111

￭ Standard-Parametereinstellungen für das Makro Sequenzregelung

Die nachfolgende Liste enthält die Standard-Parameterwerte, die von den in Makro
Werkseinstellung Parameterliste (Seite 140) aufgelisteten Werten abweichen.

Standardwerte des Makros SequenzregelungParameter

DIIL20.12 Reglerfreig.1 Quelle

Rampe21.3 Stopp-Methode

01b (Bit 0 = Gepackt)22.21 Konstantdrehzahl-Funktion

DI422.22 Konstantdrehz. Auswahl 1

DI522.23 Konstantdrehz. Auswahl 2

DI622.24 Konstantdrehz. Auswahl 3

600,00 U/min22.27 Konstantdrehzahl 2

900,00 U/min22.28 Konstantdrehzahl 3

1200,00 U/min22.29 Konstantdrehzahl 4

1500,00 U/min22.30 Konstantdrehzahl 5

2400,00 U/min22.31 Konstantdrehzahl 6

3000,00 U/min22.32 Konstantdrehzahl 7

DI323.11 Auswahl Rampeneinstell.

0,12 s25.6 Beschl.-Komp. Diff.-Zeit

Nicht ausgewählt31.11 Störungsquitt.Quelle
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￭ Standard-Steueranschlüsse für das Makro Sequenzregelung

BeschreibungBegriffAnschluss

XPOW Eingang für externe Spannungsversorgung

24 V DC, 2 A

+24VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Referenzspannung und Analogeingänge

10 V DC, RL 1…10 kOhm+VREF

+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

-10 V DC, RL 1…10 kOhm-VREF

MasseAGND

Drehzahl-Sollwert

0(2)…10 V, Rin > 200 kOhm

AI1+

AI1-

Standardmäßig nicht benutzt.

0(4)…20 mA, Rin = 100 Ohm

AI2+

AI2-

XAO Analogausgänge

Motordrehz.U/minAO1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 OhmAGND

Motorstrom

0…20 mA, RL < 500 Ohm

AO2

AGND

XD2D Umrichter-Umrichter-Verbindung

Master/Follower-Verbindung,Frequenzumrich-
ter-Frequenzumrichter-Verbindung oder An-
schlussder integrierten Feldbus-Schnittstelle.

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Relaisausgänge

BetriebsbereitNC

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V AC / 30 V DC

2 A

COM

NO

Läuft

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NO

Störung (-1)

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NO
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BeschreibungBegriffAnschluss

XD24 Digitaleingang Startsperre

StartsperreDIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V DC 200 mA+24VD

Digitaleingang MasseDICOM

+24 V DC 200 mA+24VD

Digitaleingang/-ausgang MasseDIOGND

XDIO Digitaleingänge/-ausgänge

Ausgang: BetriebsbereitDIO1
1 DIO1
2 DIO2 Ausgang: LäuftDIO2

XDI Digitaleingänge

Stopp (0) / Start (1)DI1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

Vorwärts (0) /Rückwärts (1)DI2

Beschl./Verzög.Zeit Satz 1 (0) / Satz 2 (1)DI3

Konstantdrehzahl-Auswahl (siehe Seite 131)

DI4

DI5

DI6

Die Stromkreise für die Funktion "Sicher abgeschaltetes
Drehmoment" müssen vor Inbetriebnahme des Antriebs
geschlossen werden. Siehe das Hardware-Handbuch des
Frequenzumrichters.

XSTO

Anschluss für SicherheitsoptionenX12

Bedienpanel-AnschlussX13

Anschluss für Memory UnitX205
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Feldbus-Regelungsmakro
Dieses Applikationsmakro wird von dieser Firmware-Version nicht unterstützt.
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Parameter

Inhalt dieses Kapitels
In diesemKapitelwerdendieParameter einschließlichder IstwertsignaledesRegelungs-
programms beschrieben.

6
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Begriffe und Abkürzungen

ErklärungBegriff

Typ des Parameters, der das Ergebnis einer Messung oder Berechnung durch den
Frequenzumrichter ist oder der Statusinformationen enthält. Diemeisten Istwert-
signale können nur gelesen werden, einige können jedoch zurückgesetzt werden
(zum Beispiel Zähler-Istwerte).

Istwertsignal

Wird inder folgendenTabelle indergleichenZeilewieder Parameternameangege-
ben. Der Standardwert eines Parameters, wenn er imMakroWerkseinstellung ver-
wendetwird.Weitere InformationenzumakrospezifischenParameterwertenenthält
Kapitel Applikationsmakros.

Standard

Hinweis: Bestimmte Konfigurationen oder optionale Geräte können spezifische
Standardwerte erfordern.

Diese sind folgendermaßen gekennzeichnet:

(95.20 bx) = Standardwert geändert oder schreibgeschützt mit Parameter 95.20,
Bit x.

(Wird in der folgenden Parametertabelle in der gleichen Zeile, wie der Parameter-
bereich oder die jeweilige Einstellung gezeigt.)

FbEq
16b / 32b

Die Skalierung zwischen dem bei der Kommunikation verwendeten Integerwert
und dem auf dem Bedienpanel angezeigten Wert, wenn ein 16-Bit-Wert für die
Übertragung an ein externes System ausgewählt wird. Die Skalierungwird sowohl
für 16-Bit- als auch 32-Bit-Werte angegeben.

Der Wert eines anderen Parameters wird verwendet.Andere

Bei Auswahl von “Andere” wird eine Parameterliste angezeigt, in der der Benutzer
den Quellen-Parameter angeben kann.

Hinweis: Der Quellenparameter muss vom Typ real32 (32-Bit-Gleitkommazahl)
sein. Um einen 16-Bit Integerwert (z. B.von einem externen Gerät in Datensätzen
empfangen) als Quelle zu verwenden, können die Datenspeicher-Parameter
47.01…47.08 verwendet werden.

Der Wert eines spezifischen Bits in einem anderen Parameter.Anderes [Bit]

Bei Auswahl von “Andere” wird eine Parameterliste angezeigt, in der der Benutzer
den Quellen-Parameter und das Bit angeben kann.

Entweder ein vom Benutzer einstellbarer Betriebsbefehl für den Antrieb oder ein
Istwertsignal.

Parameter

pro Einheit (Per unit)p.u.

Wert des Parameters.[Parameter-
nummer in
eckigen
Klammern]
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Parametergruppe - Zusammenfassung
SeiteInhalteGruppe

140Basissignale zurÜberwachungdes Frequenzumrichters/Antriebs.1 Istwerte

146Werte von Sollwerten, die von verschiedenen Quellen empfangen
werden.

3 Eingangssollwerte

148InformationüberWarnungenundStörungen, die zuletzt aufgetre-
ten sind.

4 Warnungen und Störungen

159Verschiedene Betriebszeitzähler undMesswerte zur Antriebswar-
tung.

5 Diagnosen

161Steuer- und Statusworte des Antriebs.6 Steuer- und Statusworte

178InformationenzurHardwareundFirmwaredesFrequenzumrichters
sowie zum Applikationsprogramm.

7 System-Info

182Konfiguration der Digitaleingänge und Relaisausgänge.10 Standard DI, RO

191Konfiguration der Digitaleingänge/-ausgänge und Frequenzein-
gänge/-ausgänge.

11 Standard DIO, FI, FO

199Konfiguration der Standard-Analogeingänge.12 Standard AI

205Konfiguration der Standard-Analogausgänge.13 Standard AO

211Konfiguration des E/A-Erweiterungsmoduls 1.14 E/A-Erweiterungsmodul 1

239Konfiguration des E/A-Erweiterungsmoduls 2.15 E/A-Erweiterungsmodul 2

245Konfiguration des E/A-Erweiterungsmoduls 3.16 E/A-Erweiterungsmodul 3

251Auswahl der Steuerquellen für Lokalsteuerung und externe
Steuerung und der Betriebsarten.

19 Betriebsart

254Auswahl der Signalquellen für Start/Stopp/Drehrichtung; Reg-
ler/Start/Tippen-Freigabe; Auswahl der Signalquellen für positi-
ve/negative Sollwertfreigabe.

20 Start/Stop/Drehrichtung

266Start- und Stopp-Arten; Notstopp und Auswahl der Signalquelle;
DC-Magnetisierungseinstellungen; Auswahl der Rotorlageerken-
nungsart.

21 Start/Stopp-Art

277Drehzahl-Sollwert-Auswahl; Motorpotentiometer-Einstellungen.22 Drehzahl-Sollwert-Auswahl

287Einstellung der Drehzahlsollwertrampen (Programmierung der
Beschleunigungs- und Verzögerungsraten des Antriebs).

23 Drehzahl-Sollwert-Rampen

294Berechnung der Drehzahl-Regelabweichung; Konfiguration der
Fensterregelung der Drehzahl-Regelabweichung; Drehzahl-
Sprungaufschaltung.

24Drehzahl-Sollwert-Anpassung

301Einstellungen für die Drehzahregelung .25 Drehzahl-Regelung

313Einstellungen für die Drehmoment-Sollwertkette.26 Drehmoment-Sollwertkette

323Einstellungen für die Frequenz-Sollwertkette.28 Frequenz-Sollwertkette

334Einstellungen der DC-Spannungs-Sollwertkette.29 Spannungs-Sollwertkette
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SeiteInhalteGruppe

340Betriebsgrenzwerte des Antriebs.30 Grenzen

352Konfiguration externer Ereignisse; Auswahl des Verhaltens des
Antriebs bei Störungen.

31 Störungsfunktionen

366Konfiguration der Signalüberwachungsfunktionen 1…3.32 Überwachung

370KonfigurationvonTimer-/Zähler-gesteuertenWartungsfunktionen.33 Timer & Zähler

378Einstellungen des thermischen Motorschutzes wie Konfiguration
derTemperaturmessungundderLüfterregelung, sowieFestlegung
der Lastkurve.

35 Thermischer Motorschutz

393Einstellungen für Spitzenwert- und Amplituden-Speicher.36 Lastanalysator

399Einstellungen für die Anwender-Lastkurve ULC (User Load Curve).37 Anwender-Lastkurve

403Parameterwerte für die Prozessregelung (PID).40 Prozessregler Satz 1

418Ein zweiter Satz von Parameterwerten für die Prozessregelung.41 Prozessregler Satz 2

421Einstellungen für den internen Brems-Chopper.43 Brems-Chopper

424Konfiguration der Steuerung der mechanischen Bremse.44 Steuerung mech. Bremse

431Einstellungen für die Berechnungen von Energieeinsparungen.45 Energiesparfunktionen

435Einstellungen der Drehzahlüberwachung; Istwertsignal-Filterung
und allgemeine Skalierungseinstellungen.

46EinstellungÜberwach/Skalier

440Datenspeicher-Parameter, in die andere Parameter entsprechend
ihrerQuellen- undZiel-EinstellungenausgewählteDaten schreiben
und wieder auslesen können.

47 Datenspeicher

443Kommunikationseinstellungen für den Bedienpanelanschluss des
Frequenzumrichters

49Bedienpanel-Kommunikation

447Konfiguration der Feldbus-Kommunikation.50 Feldbusadapter (FBA)

457Konfiguration von Feldbusadapter A.51 FBA A Einstellungen

459Auswahl der Daten, die vom Frequenzumrichter zum Feldbus-
Controller über den Feldbus-Adapter A übertragen werden.

52 FBA A data in

460Auswahl der Daten, die vom Feldbus-Controller über den Feldbu-
sadapter A zum Frequenzumrichter übertragen werden.

53 FBA A data out

461Konfiguration von Feldbusadapter B.54 FBA B Einstellungen

463Auswahl derDaten, die vomFrequenzumrichter über denFeldbus-
Adapter B zum Feldbus-Controller übertragen werden.

55 FBA B data in

464Auswahl der Daten, die vom Feldbus-Controller über den Feldbu-
sadapter B zum Frequenzumrichter übertragen werden sollen.

56 FBA B data out

465Konfigurationsparameter für die integrierte Feldbusschnittstelle
(EFB).

58 Integrierter Feldbus (EFB)

475Konfiguration der DDCS-Konfiguration.60 DDCS-Kommunikation
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SeiteInhalteGruppe

493Definiert die Daten, die über die DDCS-Verbindung gesendet wer-
den.

61 D2D und DDCS Sendedaten

500Abbildung der Daten, die über die DDCS-Verbindung empfangen
werden.

62 D2D und DDCS Empf.-Daten

511Konfiguration der Motor- und Last-Rückführung.90 Geber Auswahl

523Konfiguration der Drehgeber-Schnittstellenmodule.91Geber-Adapter-Einstellungen

527Einstellungen für Drehgeber 1.92 Geber 1-Konfiguration

534Einstellungen für Drehgeber 2.93 Geber 2-Konfiguration

536Regelung der Einspeiseeinheit des Frequenzumrichters wie z. B.
DC-Spannung und Blindleistungssollwert.

94 LSU Steuerung

540Verschiedene Hardware-spezifische Einstellungen.95 Hardware-Konfiguration

550Sprachenauswahl; Zugriffsebenen; Makro-Auswahl; Parameter si-
chernundwiederherstellen;Neustart der Regelungseinheit; Benut-
zer-Parametersätze; Auswahl von Einheiten; Datenspeicher-Trig-
gerung;Parameter-Prüfsummen-Berechnung;Anwender-/Parame-
terschloss.

96 System

563Motormodell-Einstellungen.97 Motorregelung

569Die vomBenutzer eingegebenenMotordaten, die imMotormodell
verwendet werden.

98Motorparameter (Anwender)

572Motor-Konfigurationseinstellungen.99 Motordaten

580FSO-xx Einstellungen.200 Sicherheit

580Einstellungen des dezentralen E/A-Busses.206 E/A-Buskonfiguration

581Einstellungen des dezentralen E/A-Busses.207 E/A-Bus Service

581Einstellungen des dezentralen E/A-Busses.208 E/A-Bus Diagnose

581Einstellungen des dezentralen E/A-Busses.209 E/A-Bus Lüfter-Identifikati-
on
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Parameterliste
Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

BasissignalezurÜberwachungdesFrequenzumrichters/An-
triebs.

Istwerte1

Alle Parameter in dieser Gruppe sind schreibgeschützt,
wenn nichts anderes angegeben ist.

- / real32Gemessene oder berechnete Motordrehzahl, abhängig
vom Typ der Rückführung (siehe Parameter 90.41 Ausw.

Motordrehzahl be-
nutzt

1.1

Drehz.-Rückf. Motor. Eine Filterzeitkonstante für dieses
Signal kann mit Parameter 46.11 Filterzeit Motordrehzahl
eingestellt werden.

- / 100 = 1 U/minGemesseneoder berechneteMotordrehzahl. 16-Bit-Skalie-
rung siehe Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

- / real32BerechneteMotordrehzahl inU/min.EineFilterzeitkonstan-
te für das Signal kannmit Parameter 46.11 FilterzeitMotor-
drehzahl eingestellt werden.

Motordrehzahl be-
rechnet

1.2

- / 100 = 1 U/minBerechnete Motordrehzahl. 16-Bit-Skalierung siehe Para-
meter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

- / real32AnzeigedesWerts von1.1Motordrehzahlbenutzt inProzent
der Synchrondrehzahl des Motors.

Motordrehzahl %1.3

- / 100 = 1 ProzentGemesseneoder berechneteMotordrehzahl. 16-Bit-Skalie-
rung siehe Parameter 46.1.

-1000.00 ... 1000.00
Prozent

- / real32Drehzahl überDrehgeber 1 inU/min. EineFilterzeitkonstan-
te für dieses Signal kann mit Parameter 46.11 Filterzeit
Motordrehzahl eingestellt werden.

Geber 1 Drehz. gefil-
tert

1.4

- / 100 = 1 U/minGeber 1 Drehzahl. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.1.-30000.00 ...
30000.00 U/min

- / real32Drehzahl überDrehgeber 2 inU/min. EineFilterzeitkonstan-
te für dieses Signal kann mit Parameter 46.11 Filterzeit
Motordrehzahl eingestellt werden.

Geber 2 Drehz. gefil-
tert

1.5

- / 100 = 1 U/minGeber 2 Drehzahl. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.1.-30000.00 ...
30000.00 U/min

- / real32Berechnete Frequenzumrichter-Ausgangsfrequenz in Hz.
EineFilterzeitkonstante fürdiesesSignal kannmit Parame-
ter 46.12 Filterzeit Ausg.frequenz eingestellt werden.

Ausgangsfrequenz1.6

- / 100 = 1 HzBerechnete Ausgangsfrequenz. 16-Bit-Skalierung siehe
Parameter 46.2.

-600.00 ... 600.00 Hz

- / real32Gemessener (absoluter) Motorstrom in A.Motorstrom1.7

- / 100 = 1 AMotorstrom. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.5.0.00 ... 30000.00 A

- / real32Motorstrom (Frequenzumrichter-Ausgangsstrom) in Pro-
zent des Motornennstroms.

Motorstrom in%des
Mot.-Nennstroms

1.8

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Motorstrom.0.0 ... 1000.0 Prozent

- / real32Motor-Drehmoment inProzentdesMotor-Nennmoments.
Siehe auch Parameter 1.30 Nenn-Drehmomentskalierung.

Motordrehmoment1.10

EineFilterzeitkonstante fürdiesesSignal kannmit Parame-
ter 46.13 Filterzeit Motordrehmoment eingestellt werden.
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / 10 = 1 ProzentMotor-Drehmoment. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.3.

-1600.0 ... 1600.0 Pro-
zent

- / real32Gemessene DC-Zwischenkreisspannung.DC-Spannung1.11

10 = 1 V / 100 = 1 VDC-Zwischenkreisspannung.0.00 ... 2000.00 V

- / real32Berechnete Motorspannung in V AC.Ausgangsspannung1.13

1 = 1 V / 1 = 1 VMotorspannung.0...2000 V

- / real32Frequenzumrichter-Ausgangsleistung.DieEinheitwirdmit
Parameter 96.16Auswahl Einheit eingestellt. EineFilterzeit-
konstante für dieses Signal kann mit Parameter 46.14 Fil-
terzeit Ausgangsleistung eingestellt werden.

Ausgangsleistung1.14

- / 100 = 1 kWAusgangsleistung. 16-Bit-Skalierung sieheParameter 46.4.-32768.00 ... 32767.00
kW

- / real32Anzeige des Werts von 1.14 Ausgangsleistung in Prozent
der Motornennleistung.

Ausg.leist. in % der
Mot.-Nennleist.

1.15

10 = 1 Prozent / 100 =
1 Prozent

Ausgangsleistung.-300.00 ... 300.00
Prozent

- / real32Berechnete mechanische Leistung an der Motorwelle. Die
Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl Einheit einge-
stellt. Eine Filterzeitkonstante für dieses Signal kann mit
Parameter 46.14 Filterzeit Ausgangsleistung eingestellt
werden.

Motorwellenleistung1.17

1 = 1 kW oder hp / 100
= 1 kW oder hp

Motorwellenleistung.-32768.00 ... 32767.00
kW oder hp

- / int16Betrag der Energie, die durch den Frequenzumrichter ge-
gangen ist (in RichtungMotor), in vollenGigawattstunden.
Der Mindestwert ist Null (0).

Wechselri.GWhmoto-
risch

1.18

1 = 1 GWh / 1 = 1 GWhMotorische Energie in GWh.0...32767 GWh

- / int16Betrag der Energie, die durch den Frequenzumrichter ge-
gangen ist (inRichtungMotor), in vollenMegawattstunden.
Wennder Zähler überläuft, wird 1.18Wechselri. GWhmoto-
risch erhöht. Der Mindestwert ist Null (0).

Wechselri.MWhmoto-
risch

1.19

1 = 1 MWh / 1 = 1 MWhMotorische Energie in MWh.0...1000 MWh

- / real32Betrag der Energie, die durch den Frequenzumrichter ge-
gangen ist (in RichtungMotor), in vollen Kilowattstunden.
Wennder Zähler überläuft,wird 1.19Wechselri.MWhmoto-
risch erhöht. Der Mindestwert ist Null (0).

Wechselri. kWhmoto-
risch

1.20

10 = 1 kWh / 1 = 1 kWhMotorische Energie in kWh.0...1000 kWh

- / real32Gemessener U-Phasenstrom.Strom Phase U1.21

- / 100 = 1 AU-Phasenstrom. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.5.-30000.00 ...
30000.00 A

- / real32Gemessener V-Phasenstrom.Strom Phase V1.22

- / 100 = 1 AV-Phasenstrom. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.5.-30000.00 ...
30000.00 A

- / real32Gemessener W-Phasenstrom.Strom Phase W1.23

- / 100 = 1 AW-Phasenstrom 16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.5.-30000.00 ...
30000.00 A
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / real32Verwendeter Fluss-Sollwert in Prozent desMotornennflus-
ses.

Fluss-Istwert %1.24

1 = 1 Prozent / 1 = 1
Prozent

Fluss-Sollwert.0...200 Prozent

0.00 NoUnit / real32Momentaner cosphi amAusgangdesFrequenzumrichters.WR momentaner cos
φ

1.25

100 = 1 / 100 = 1Cosphi.-1.00 ... 1.00

- / real32Istdrehzahl-Änderungsrate. Positive Werte bedeuten Be-
schleunigung, negative Werte bedeuten Verzögerung.

Drehz.-Änderungsra-
te

1.29

SieheauchParameter 31.32ÜberwachungNotstopprampe,
31.33 Überwach.Verzög.Nstp.rampe, 31.37 Rampenstopp
Überwachung und 31.38 RampenstoppÜberwachung Ver-
zögerung.

1 = 1 rpm/s / 1 = 1
rpm/s

Drehzahl-Änderungsrate.-15000...15000rpm/s

0.000 Nm oder lb·ft /
uint32

Drehmoment, das 100% des Motornennmoments ent-
spricht. Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl
Einheit eingestellt.

Nenn-Drehmoments-
kalierung

1.30

Hinweis: Dieser Wert wird von Parameter 99.12 Motor-
Nenndrehmoment kopiert, falls eingestellt. Anderenfallswird
der Wert aus anderen Motordaten berechnet.

1 = 1 Nm oder lb·ft /
1000 = 1 Nm oder lb·ft

Nenndrehmoment.0.000 ...
4000000.000 Nm
oder lb·ft

- / real32Gemessene Temperatur der einströmenden Kühlluft. Die
Einheit (°C oder °F) wird mit Parameter 96.16 Auswahl
Einheit eingestellt.

Umgebungstempera-
tur

1.31

1 = 1 ° / 10 = 1 °Kühlluft-Temperatur.-40.0 ... 200.0 °

- / int16Betrag der Energie, die durch den Frequenzumrichter ge-
gangen ist (in Richtung Einspeisung), in vollen Gigawatt-
stunden. Der Mindestwert ist Null (0).

Wechselri. GWhgene-
rator.

1.32

1 = 1 GWh / 1 = 1 GWhGenerierte Bremsenergie in GWh.0...32767 GWh

- / int16Betrag der Energie, die durch den Frequenzumrichter ge-
gangen ist (in Richtung Einspeisung), in vollen Megawatt-
stunden. Wenn der Zähler überläuft, wird 1.32 Wechselri.
GWh generator. erhöht. Der Mindestwert ist Null (0).

Wechselri.MWhgene-
rator.

1.33

1 = 1 MWh / 1 = 1 MWhGenerierte Bremsenergie in MWh.0...1000 MWh

- / real32Betrag der Energie, die durch den Frequenzumrichter ge-
gangen ist (in Richtung Einspeisung), in vollen Kilowatt-
stunden. Wenn der Zähler überläuft, wird 1.33 Wechselri.
MWh generator. erhöht. Der Mindestwert ist Null (0).

Wechselri. kWhgene-
rator.

1.34

10 = 1 kWh / 1 = 1 kWhGenerierte Bremsenergie in kWh.0...1000 kWh

0 GWh / int16Betrag der Nettoenergie (Motor-Energie - Rückspeise-
Energie), die durch den Frequenzumrichter geflossen ist,
in vollen Gigawattstunden.

MotorGWhgenerato-
risch

1.35

Der Wert kann zurückgesetzt werden, indem er auf null
gesetzt wird. Die Rücksetzung einer der Parameter 1.35
bis 1.37 setzt alle zurück.
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1 = 1 GWh / 1 = 1 GWhEnergiebilanz in GWh.-32768...32767 GWh

0 MWh / int16Betrag der Nettoenergie (Motor-Energie - Rückspeise-
Energie), die durch den Frequenzumrichter geflossen ist,
in vollen Megawattstunden. Bei Zählerüberlauf wird 1.35
Motor GWh generatorisch erhöht oder vermindert.

MotorMWhgenerato-
risch

1.36

Der Wert kann zurückgesetzt werden, indem er auf null
gesetzt wird. Die Rücksetzung einer der Parameter 1.35
bis 1.37 setzt alle zurück.

1 = 1 MWh / 1 = 1 MWhEnergiebilanz in MWh.-1000...1000 MWh

0 kWh / real32Betrag der Energie (Motor-Energie - Rückspeise-Energie),
die durch den Frequenzumrichter geflossen ist, in vollen
Kilowattstunden.

Motor kWhgenerato-
risch

1.37

Bei Zählerüberlauf wird 1.36MotorMWhgeneratorisch er-
höht oder vermindert.

Der Wert kann zurückgesetzt werden, indem er auf null
gesetzt wird. Die Rücksetzung einer der Parameter 1.35
bis 1.37 setzt alle zurück.

10 = 1 kWh / 1 = 1 kWhEnergiebilanz in kWh.-1000...1000 kWh

- / real32Absoluter Wert 1.1 Motordrehzahl benutzt.Absolute Motordreh-
zahl benutzt

1.61

- / 100 = 1 U/minGemesseneoder berechneteMotordrehzahl. 16-Bit-Skalie-
rung siehe Parameter 46.1.

0.00 ... 30000.00
U/min

- / real32Absoluter Wert 1.3 Motordrehzahl %.Abs. Motordrehzahl
%

1.62

10 = 1 Prozent / 100 =
1 Prozent

Gemessene oder berechnete Motordrehzahl.0.00 ... 1000.00 Pro-
zent

- / real32Absoluter Wert von 1.6 Ausgangsfrequenz.Absolute Ausgangs-
frequenz

1.63

- / 100 = 1 HzBerechnete Ausgangsfrequenz. 16-Bit-Skalierung siehe
Parameter 46.2.

0.00 ... 600.00 Hz

- / real32Absoluter Wert von 1.10 Motordrehmoment.Abs. Motordrehmo-
ment

1.64

- / 10 = 1 ProzentMotor-Drehmoment. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.3.

0.0 ... 1600.0 Prozent

- / real32Absoluter Wert von 1.14 Ausgangsleistung.Absolute Ausgangs-
leistung

1.65

1 = 1 kW oder hp / 100
= 1 kW oder hp

Ausgangsleistung.0.00 ... 32767.00 kW
oder hp

- / real32Absoluter Wert 1.15 Ausg.leist. in % der Mot.-Nennleist.. .Abs. Ausg.leist. in %
d. Mot.Nennleist.

1.66

10 = 1 Prozent / 100 =
1 Prozent

Ausgangsleistung.0.00 ... 300.00 Pro-
zent

- / real32Absoluter Wert von 1.17 Motorwellenleistung.Abs.Motorwellenleis-
tung

1.68

1 = 1 kW oder hp / 100
= 1 kW oder hp

Motorwellenleistung.0.00 ... 32767.00 kW
oder hp
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0.00 Prozent / real32Gemessene Temperatur der einströmenden Kühlluft.Umgebungstempera-
tur %

1.70

DerAmplitudenbereich0…100%entspricht 0…60 °Cbzw.
32…140 °F.

Siehe auch 1.31 Umgebungstemperatur.

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Kühlluft-Temperatur.-200.00 ... 200.00
Prozent

- / real32Berechneter Motorstrom in A bei Verwendung eines Step-
up- Transformators. Dieser Wert wird aus Parameter 1.7
mit Hilfe des Verhältnisses des Step-up-Transformators
(95.40) undder Sinusfilterwerte99.18und99.19berechnet.

Hochsetz-Motor-
strom

1.71

- / 100 = 1 ABerechneterMotorstrom. 16-Bit-Skalierung siehe Parame-
ter 46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32Effektivstrom Phase U.U-Phase Effek-
tivstrom

1.72

- / 100 = 1 AEffektivstrom Phase U. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32Effektivstrom Phase V.V-Phase Effek-
tivstrom

1.73

- / 100 = 1 AEffektivstrom Phase V. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32Effektivstrom Phase W.W-Phase Effek-
tivstrom

1.74

- / 100 = 1 AEffektivstromPhaseW. 16-Bit-Skalierung sieheParameter
46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

Netzstrom1.102

Berechneter Netzstrom durch die Einspeiseeinheit.

- / 100 = 1 ABerechneterNetzstrom. 16-Bit-SkalierungsieheParameter
46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

Wirkstrom1.104

Berechneter Wirkstrom durch die Einspeiseeinheit.

- / 100 = 1 ABerechneterWirkstrom. 16-Bit-Skalierung sieheParameter
46.5.

-30000.00 ...
30000.00 A

- / real32(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

Blindstrom1.106

Berechneter Blindstrom durch die Einspeiseeinheit.

- / 100 = 1 ABerechneterBlindstrom. 16-Bit-SkalierungsieheParameter
46.5.

-30000.00 ...
30000.00 A

- / real32(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

Netzfrequenz1.108

Berechnete Frequenz des Einspeisenetzes.

- / 100 = 1 HzBerechnete Einspeisefrequenz. 16-Bit-Skalierung siehe
Parameter 46.2.

0.00 ... 100.00 Hz
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- / real32(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

Netzspannung1.109

Berechnete Spannung des Einspeisenetzes.

10 = 1 V / 100 = 1 VBerechnete Einspeisespannung0.00 ... 2000.00 V

- / real32(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

Netz-Scheinleistung1.110

Berechnete Blindleistung, die über die Einspeiseeinheit
übertragen wird.

- / 100 = 1 kVABerechnete Blindleistung. 16-Bit-Skalierung siehe Parame-
ter 46.4.

-30000.00 ...
30000.00 kVA

- / real32(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

Netzleistung1.112

Berechnete Scheinleistung, die über die Einspeiseeinheit
übertragen wird.

- / 100 = 1 kWBerechnete Einspeiseleistung. 16-Bit-Skalierung siehe Pa-
rameter 46.4.

-30000.00 ...
30000.00 kW

- / real32(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

Netz-Blindleistung1.114

Berechnete Scheinleistung, die über die Einspeiseeinheit
übertragen wird.

10 = 1 kVAr / 100 = 1
kVAr

Berechnete Blindleistung.-30000.00 ...
30000.00 kVAr

- / real32(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

LSU cos φ1.116

Leistungsfaktor der Einspeiseeinheit.

100 = 1 / 100 = 1Leistungsfaktor.-1.00 ... 1.00

- / real32(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

LSU-Nennleistung1.164

Nennleistung der Einspeiseeinheit.

1 = 1 kW / 1 = 1 kWNennleistung0...30000 kW
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Werte von Sollwerten, die von verschiedenen Quellen
empfangen werden.

Eingangssollwerte3

Alle Parameter in dieser Gruppe sind schreibgeschützt,
wenn nichts anderes angegeben ist.

0.00 NoUnit / real32Lokaler Sollwert, Eingabe über das Bedienpanel oder PC-
Tool.

Bedienpanel-Sollwert3.1

10 = 1 / 100 = 1Lokaler Sollwert vom Bedienpanel oder PC-Tool.-100000.00 ...
100000.00

- / real32Fernsteuer-Sollwert, Eingabe über das Bedienpanel oder
PC-Tool.

Bedienpanel-Sollwert
2

3.2

10 = 1 / 100 = 1Fernsteuer-Sollwert vom Bedienpanel oder PC-Tool.-30000.00 ...
30000.00

0.00 NoUnit / real32Sollwert 1, über Feldbusadapter A empfangen.Feldbus A Sollwert 13.5

Siehe auch Kapitel Feldbus-Steuerung über einen Feldbu-
sadapter

10 = 1 / 100 = 1Sollwert 1 von Feldbusadapter A.-100000.00 ...
100000.00

0.00 NoUnit / real32Sollwert 2, über Feldbusadapter A empfangen.Feldbus A Sollwert 23.6

10 = 1 / 100 = 1Sollwert 2 von Feldbusadapter A.-100000.00 ...
100000.00

0.00 NoUnit / real32Sollwert 1, empfangen über Feldbusadapter B.Feldbus B Sollwert 13.7

10 = 1 / 100 = 1Sollwert 1 von Feldbusadapter B.-100000.00 ...
100000.00

0.00 NoUnit / real32Sollwert 2, empfangen über Feldbusadapter B.Feldbus B Sollwert 23.8

10 = 1 / 100 = 1Sollwert 2 von Feldbusadapter B.-100000.00 ...
100000.00

- / real32Skalierter Sollwert 1, derüberdieSchnittstelledes integrier-
ten Feldbusses empfangen wurde. Die Skalierung ist mit
58.26 EFB Sollwert 1 Typ definiert.

Integr.Feldbus
Sollw.1

3.9

10 = 1 / 100 = 1Sollwert 1, empfangen über die integrierte Feldbus-
Schnittstelle.

-30000.00 ...
30000.00

- / real32Skalierter Sollwert 2, der über die Schnittstelle des inte-
grierten Feldbusses empfangen wurde. Die Skalierung ist
mit 58.27 EFB Sollwert 2 Typ definiert.

Integr.Feldbus
Sollw.2

3.10

10 = 1 / 100 = 1Sollwert 2, empfangen über die integrierte Feldbus-
Schnittstelle.

-30000.00 ...
30000.00

- / real32Sollwert 1, empfangen vom externen (DDCS) Controller.DDCS-Controller
Sollw.1

3.11

Der Wert ist entsprechend Parameter 60.60 DDCS-Contr.
Sollw.1 Typ skaliert worden.

Siehe auch Abschnitt Externe Steuerungsschnittstelle.

10 = 1 / 100 = 1Skalierter Sollwert 1, empfangen von einer externen
Steuerung.

-30000.00 ...
30000.00

- / real32Sollwert 2, empfangen vom externen (DDCS) Controller.DDCS-Controller
Sollw.2

3.12

Der Wert ist entsprechend Parameter 60.61 DDCS-Contr.
Sollw.2 Typ skaliert worden.
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10 = 1 / 100 = 1Skalierter Sollwert 2, empfangen von einer externen
Steuerung.

-30000.00 ...
30000.00

- / real32Master/Follower-Sollwert 1, empfangen vomMaster. Der
Wert ist entsprechendParameter 60.10M/FSollwert 1 Typ
skaliert worden.

M/FoderD2DSollw.13.13

Siehe Abschnitt Master/Follower-Funktionalität.

10 = 1 / 100 = 1Skalierter Sollwert 1, empfangen vomMaster.-30000.00 ...
30000.00

- / real32Master/Follower-Sollwert 2, empfangen vomMaster. Der
Wert ist entsprechendParameter 60.11M/FSollwert 2 Typ
skaliert worden.

M/FoderD2DSollw.23.14

10 = 1 / 100 = 1Skalierter Sollwert 2, empfangen vomMaster.-30000.00 ...
30000.00

- / int32Sollwert 1, über Feldbusadapter A als 32-Bit-Integerwert
empfangen.

Feldbus A Sollwert 1
int32

3.30

- / -Sollwert 1 von Feldbusadapter A.

- / int32Sollwert 2, über Feldbusadapter A als 32-Bit-Integerwert
empfangen.

Feldbus A Sollwert 2
int32

3.31

- / -Sollwert 2 von Feldbusadapter A.

0 NoUnit / real32Im Applikationsprogramm festgelegter Bedienpanel-Soll-
wert

IEC-ApplikationBedi-
enpanel-Sollwert

3.51

1 = 1 / 1 = 1Bedienpanel-Sollwert im Applikationsprogramm-100000...100000
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Information über Warnungen und Störungen, die zuletzt
aufgetreten sind.

Warnungen und Stö-
rungen

4

Die Beschreibung der einzelnenWarn- und Störcodes ent-
hält Kapitel Störungssuche.

Alle Parameter in dieser Gruppe sind schreibgeschützt,
wenn nichts anderes angegeben ist.

0 / uint16Code der 1. aktiven Störung (Störung, die die aktuelle Ab-
schaltung verursacht hat).

Abschalt-Störung4.1

1 = 11. aktive Störung.0000…FFFFh

0 / uint16Code der zweitletzten aktiven Störung.Aktive Störung 24.2

1 = 1Zweitletzte aktive Störung.0000…FFFFh

0 / uint16Code der drittletzten aktiven Störung.Aktive Störung 34.3

1 = 1Drittletzte aktive Störung.0000…FFFFh

0 / uint16Code der viertletzten aktiven Störung.Aktive Störung 44.4

1 = 1Viertletzte aktive Störung.0000…FFFFh

0 / uint16Code der fünftletzten aktiven Störung.Aktive Störung 54.5

1 = 1Fünftletzte aktive Störung.0000…FFFFh

0 / uint16Code der letzten aktiven Warnung.Aktive Warnung 14.6

1 = 1Letzte aktive Warnung.0000…FFFFh

0 / uint16Code der zweitletzten aktiven Warnung.Aktive Warnung 24.7

1 = 1Zweitletzte aktive Warnung.0000…FFFFh

0 / uint16Code der drittletzten aktiven Warnung.Aktive Warnung 34.8

1 = 13. aktive Warnung.0000…FFFFh

0 / uint16Code der viertletzten aktiven Warnung.Aktive Warnung 44.9

1 = 1Viertletzte aktive Warnung.0000…FFFFh

0 / uint16Code der fünftletzten aktiven Warnung.Aktive Warnung 54.10

1 = 1Fünftletzte aktive Warnung.0000…FFFFh

0 / uint16Code der letzten gespeicherten (nicht aktiven) Störung.Letzte Störung4.11

1 = 1Letzte gespeicherte Störung.0000…FFFFh

0 / uint16Code der zweitletzten gespeicherten (nicht aktiven) Stö-
rung.

Zweitletzte Störung4.12

1 = 1Zweitletzte gespeicherte Störung.0000…FFFFh

0 / uint16Code der drittletzten gespeicherten (nicht aktiven) Stö-
rung.

Drittletzte Störung4.13

1 = 1Drittletzte gespeicherte Störung.0000…FFFFh

0 / uint16Code der viertletzten gespeicherten (nicht aktiven) Stö-
rung.

Viertletzte Störung4.14

1 = 1Viertletzte gespeicherte Störung.0000…FFFFh
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0 / uint16Code der fünftletzten gespeicherten (nicht aktiven) Stö-
rung.

Fünftletzte Störung4.15

1 = 1Fünftletzte gespeicherte Störung.0000…FFFFh

0 / uint16Code der letzten gespeicherten (nicht aktiven) Warnung.Letzte Warnung4.16

1 = 1Letzte gespeicherte Warnung.0000…FFFFh

0 / uint16Code der zweitletzten gespeicherten (nicht aktiven) War-
nung.

Zweitletzte Warnung4.17

1 = 1Zweitletzte gespeicherte Warnung.0000…FFFFh

0 / uint16Code der drittletzten gespeicherten (nicht aktiven) War-
nung.

Drittletzte Warnung4.18

1 = 1Drittletzte gespeicherte Warnung.0000…FFFFh

0 / uint16Code der viertletzten gespeicherten (nicht aktiven) War-
nung.

Viertletzte Warnung4.19

1 = 1Viertletzte gespeicherte Warnung.0000…FFFFh

0 / uint16Code der fünftletzten gespeicherten (nicht aktiven) War-
nung.

Fünftletzte Warnung4.20

1 = 1Fünftletzte gespeicherte Warnung.0000…FFFFh
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- / uint16ACS800 kompatibles Störungswort 1Störungswort 14.21

Die Bit-Zuordnungen dieses Worts entsprechen dem Stö-
rungswort 1 des ACS800. Mit Parameter 4.120 Störungs-
/WarnungswortKompatibilitätwird eingestellt, obdieBit-
Zuordnungen dem ACS800 Standard- oder dem ACS800
System-Regelungsprogramm entsprechen.

Jedes Bit kann verschiedene Ereignisse des ACS880 ent-
sprechend der folgenden Liste anzeigen.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
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ACS880Ereig-
nis, ange-
zeigt durch
dieses Bit

Siehe Stö-
rungssu-
che (Sei-
te 583).

ACS800 StörungsnameBit

(4.120 =
ACS800 Sys-
tem-Rege-
lungspro-
gramm)

(4.120 =
ACS800Stan-
dard-Rege-
lungspro-
gramm)

2340KURZ-
SCHLUSS

KURZ-
SCHLUSS

0

2310ÜBERSTROMÜBERSTROM1

3210DC ÜBERSPGDC ÜBERSPG2

2381, 4210,
4290, 42F1,
4310, 4380

ACS800
TEMP

ACS800
TEMP

3

2330, 2392,
3181

ERDSCHLUSSERDSCHLUSS4

4981, 4991,
4992, 4993

MOTOR
TEMP M

THERMISTOR5

4982MOTORTEM-
PERATUR

MOTORTEM-
PERATUR

6

6481, 6487,
64A1, 64A2,
64A3, 64B1,
64E1, 6881,
6882, 6883,
6885

SYSTEM_STÖ-
RUNG

SYSTEM_STÖ-
RUNG

7

-UNTERLASTUNTERLAST8

7310ÜBERFRE-
QUENZ

ÜBERFRE-
QUENZ

9

9081MSCHU-
SCHALT

Reserviert10

7582CH2 KOM
STÖR

Reserviert11

2340 (XXYY
YY01)

SC (INU1)Reserviert12

2340 (XXYY
YY02)

SC (INU2)Reserviert13

2340 (XXYY
YY03)

SC (INU3)Reserviert14

2340 (XXYY
YY04)

SC (INU4)Reserviert15
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- / uint16ACS800 kompatibles Störungswort 2Störungswort 24.22

Die Bit-Zuordnungen dieses Worts entsprechen dem Stö-
rungswort 2 des ACS800. Mit Parameter 4.120 Störungs-
/WarnungswortKompatibilitätwird eingestellt, obdieBit-
Zuordnungen dem ACS800 Standard- oder dem ACS800
System-Regelungsprogramm entsprechen.

Jedes Bit kann verschiedene Ereignisse des ACS880 ent-
sprechend der folgenden Liste anzeigen.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
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ACS880Ereig-
nis, ange-
zeigt durch
dieses Bit

(siehe Stö-
rungssu-
che (Sei-
te 583))

ACS800 Störungsname

Bit

(4.120 =
ACS800 Sys-
tem-Rege-
lungspro-
gramm)

(4.120 =
ACS800Stan-
dard-Rege-
lungspro-
gramm)

3130NETZPHASENETZPHASE0

-KEINE MOT.
DAT

KEINE MOT.
DAT

1

3220DC UNTER-
SPAN

DC UNTER-
SPAN

2

4000KABEL TEMPReserviert3

AFEBSTART GE-
SPER

FREIGABE4

7301, 7380,
7381, 73A0,
73A1

GEBER STO-
ER

GEBER STO-
ER

5

7080, 7082KOMM.
STÖRG

I/O KOMM6

-RECHNER-
TEMP

RECHNER-
TEMP

7

9082AUSWÄHL-
BAR

EXT FEHLER8

-HOHE
SCH.FREQ

HOHE
SCH.FREQ

9

80A0AI<MINFUNKAI<MINFUNK10

5681, 5682,
5690, 5691,
5692, 5693,
5694, 5695

PPCC LINKPPCC LINK11

6681, 7510,
7520, 7581

KOMMMO-
DUL

KOMMMO-
DUL

12

7081PANEL
KOMM

PANEL
KOMM

13

7121MOTOR
BLOCK

MOTOR
BLOCK

14

3381MOTOR PHA-
SE

MOTOR PHA-
SE

15

0000h / uint16(Nur mit einer BCU Regelungseinheit sichtbar)Fehlerhafte Module4.25

Zeigt an, bei welchen parallel geschalteten Modulen eine
Störung aufgetreten ist.

Die Bits diesesWorteswerden gelöscht, wenn alle Störun-
gen zurückgesetzt worden sind.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
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1 = Modul 1 gestörtModul 1b0

1 = Modul 2 gestörtModul 2b1

1 = Modul 3 gestört.Modul 3b2

1 = Modul 4 gestört.Modul 4b3

1 = Modul 5 gestört.Modul 5b4

1 = Modul 6 gestört.Modul 6b5

1 = Modul 7 gestört.Modul 7b6

1 = Modul 8 gestört.Modul 8b7

1 = Modul 9 gestört.Modul 9b8

1 = Modul 10 gestört.Modul 10b9

1 = Modul 11 gestört.Modul 11b10

1 = Modul 12 gestört.Modul 12b11

Reservedb12…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16ACS800 kompatibles Warnungswort 1.Warnungswort 14.31

Die Bit-Zuordnungen diesesWorts entsprechen demWar-
nungswort 1 des ACS800. Mit Parameter 4.120 Störungs-
/Warnungswort Kompatibilität wird eingestellt, ob die
Zuordnungen dem ACS800 Standard- oder dem ACS800
System-Regelungsprogramm entsprechen.

Jedes Bit kann verschiedene ACS880Warnungen entspre-
chend der folgenden Liste anzeigen.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

ACS880Ereig-
nis, ange-
zeigt durch
dieses Bit

(siehe Stö-
rungssu-
che (Sei-
te 583))

ACS800 Warnungsname

Bit

(4.120 =
ACS800 Sys-
tem-Rege-
lungspro-
gramm)

(4.120 =
ACS800Stan-
dard-Rege-
lungspro-
gramm)

A5A0STARTSPER-
RE

STARTSPER-
RE

0

AFE1, AFE2NOTSTOPPReserviert1

A491, A497,
A498, A499

MOTOR
TEMP M

THERMISTOR2

A492MOTORTEM-
PERATUR

MOTORTEM-
PERATUR

3

A2BA, A4A9,
A4B0, A4B1,
A4F6

ACS800
TEMP

ACS800
TEMP

4

A797, A7B0,
A7B1, A7E1

GEBER STO-
ER

GEBER STO-
ER

5

A490, A5EA,
A782, A8A0

TEMP MESS
W

TEMP MESS
W

6

-Digital-E/AReserviert7

-ANALOG IOReserviert8

-EXTDIOWRNReserviert9

A6E5, A7AA,
A7AB

ERWANAGIOReserviert10

A7CB, AF80CH2 KOM
STÖR

Reserviert11

A981MSCHU-
SCHALT

KOMMMO-
DUL

12

-NOTHALT
AUSL

Reserviert13

A2B3ERDSCHLUSSERDSCHLUSS14

A983SICH-SCHALTReserviert15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16ACS800 kompatibles Warnungswort 2.Warnungswort 24.32

Die Bit-Zuordnungen diesesWorts entsprechen demWar-
nungswort 2 des ACS800. Mit Parameter 4.120 Störungs-
/WarnungswortKompatibilitätwird eingestellt, obdieBit-
Zuordnungen dem ACS800 Standard- oder dem ACS800
System-Regelungsprogramm entsprechen.

Jedes Bit kann verschiedene ACS880Warnungen entspre-
chend der folgenden Liste anzeigen.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

ACS880Ereig-
nis, ange-
zeigt durch
dieses Bit

(siehe Stö-
rungssu-
che (Sei-
te 583))

ACS800 Warnungsname

Bit

(4.120 =
ACS800 Sys-
tem-Rege-
lungspro-
gramm)

(4.120 =
ACS800Stan-
dard-Rege-
lungspro-
gramm)

A781MOTORLÜF-
TER

Reserviert0

-UNTERLASTUNTERLAST1

-WR ÜBER-
LAST

Reserviert2

A480KABEL TEMPReserviert3

-I.GEBERA<>BGEBER4

A984LÜFT ÜTEMPReserviert5

-ReserviertReserviert6

-NETZAUS-
FALL

NETZAUS-
FALL

7

-POWDOWN
FILE

ALM (OS_17)8

A780MOTOR
BLOCK

MOTOR
BLOCK

9

A8A0AI<MINFUNKAI<MINFUNK10

A6D1, A6D2,
A7C1, A7C2,
A7CA, A7CE

KOMMMO-
DUL

Reserviert11

-BATTFEHLERReserviert12

A7EEPANEL
KOMM

PANEL
KOMM

13

A3A2DC UNTER-
SPAN

Reserviert14

-RESTARTReserviert15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16Benutzerdefiniertes Ereigniswort. DiesesWort erfasst den
Status der Ereignisse (Warnungen, Störungen oder reine
Ereignisse), diemit denParametern4.41…4.72 ausgewählt
wurden.

Ereigniswort 14.40

Für jedes Ereignis kann optional ein Hilfscode für das Fil-
tern festgelegt werden.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 =mit denParametern4.41 Ereigniswort 1Bit 0Code (und
4.42Ereigniswort 1 Bit 0Hilfscode) ausgewähltes Ereignis
ist aktiv.

Anwender-Bit 0b0

1 =mit denParametern 4.43 Ereigniswort 1 Bit 1 Code (und
4.44 Ereigniswort 1 Bit 1 Hilfscode) ausgewähltes Ereignis
ist aktiv.

Anwender-Bit 1b1

1 =mit denParametern4.71 (und4.72) ausgewähltes Ereig-
nis ist aktiv

Anwender-Bit 15b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 / uint16Auswahl des Hexadezimal-Codes eines Ereignisses (War-
nung, Störung oder reines Ereignis), dessen Status als Bit
0 von 4.40 Ereigniswort 1 angezeigt wird.

Ereigniswort 1 Bit 0
Code

4.41

1 = 1Code des Ereignisses.0000…FFFFh

0000 0000h / uint32Festlegung einesHilfscodes für das Ereignis, dasmit dem
vorherigenParameter ausgewähltwurde.Dasausgewählte
Ereignis wird nur im Ereigniswort angezeigt, wenn sein
HilfscodemitdemWertdiesesParametersübereinstimmt.

Ereigniswort 1 Bit 0
Hilfscode

4.42

MitdemWert00000000hzeigtdasEreigniswortunabhän-
gig vom Hilfscode das Ereignis an.

1 = 1Code der Warnung , Störung oder des reinen Ereignisses.0000 0000h…FFFF
FFFFh

0000h / uint16Auswahl des Hexadezimal-Codes eines Ereignisses (War-
nung, Störung oder reines Ereignis), dessen Status als Bit
1 von 4.40 Ereigniswort 1 angezeigt wird.

Ereigniswort 1 Bit 1
Code

4.43

1 = 1Code des Ereignisses.0000…FFFFh

0000 0000h / uint32Festlegung einesHilfscodes für das Ereignis, dasmit dem
vorherigenParameter ausgewähltwurde.Dasausgewählte
Ereignis wird nur im Ereigniswort angezeigt, wenn sein
HilfscodemitdemWertdiesesParametersübereinstimmt.

Ereigniswort 1 Bit 1
Hilfscode

4.44

MitdemWert00000000hzeigtdasEreigniswortunabhän-
gig vom Hilfscode das Ereignis an.

1 = 1Code der Warnung , Störung oder des reinen Ereignisses.0000 0000h…FFFF
FFFFh

............

0000h / uint16Auswahl des Hexadezimal-Codes eines Ereignisses (War-
nung, Störung oder reines Ereignis), dessen Status als Bit
15 von 4.40 Ereigniswort 1 angezeigt wird.

Ereigniswort 1 Bit 15
Code

4.71

Die Ereigniscodes sind in Kapitel Störungssuche aufgelis-
tet.

1 = 1Code des Ereignisses.0000…FFFFh
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0000 0000h / uint32Festlegung einesHilfscodes für das Ereignis, dasmit dem
vorherigenParameter ausgewähltwurde.Dasausgewählte
Ereignis wird nur im Ereigniswort angezeigt, wenn sein
HilfscodemitdemWertdiesesParametersübereinstimmt.

Ereigniswort 1 Bit 15
Hilfscode

4.72

MitdemWert00000000hzeigtdasEreigniswortunabhän-
gig vom Hilfscode das Ereignis an.

1 = 1Code der Warnung , Störung oder des reinen Ereignisses.0000 0000h…FFFF
FFFFh

ACS800 Standard-Re-
gelungsprogramm /
uint16

Festlegung, ob die Bit-Zuordnungen der Parameter
4.21…4.32 dem ACS800 Standard-Regelungsprogramm
oder dem ACS800 System-Regelungsprogramm entspre-
chen sollen.

Störungs-/Warnungs-
wort Kompatibilität

4.120

0Festlegung, ob die Bit-Zuordnungen der Parameter
4.21…4.32 dem ACS800 Standard-Regelungsprogramm,
wie folgt, entsprechen.

ACS800 Standard-
Regelungsprogramm

• 4.21: 03.05 STÖRUNGSWORT 1
• 4.22: 03.06 STÖRUNGSWORT 2
• 4.31: 03.08 WARNUNGSWORT 1
• 4.32: 03.09 WARNUNGSWORT 2

1Festlegung, ob die Bit-Zuordnungen der Parameter
4.21…4.32demACS800System-Regelungsprogramm,wie
folgt, entsprechen.

ACS800System-Rege-
lungsprogramm

• 4.21: 09.01 STÖRUNGWORT 1
• 4.22: 09.02 STÖRUNGSWORT 2
• 4.31: 09.04 WARNUNGSWORT 1
• 4.32: 09.04 WARNUNGSWORT 2
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Verschiedene Betriebszeitzähler und Messwerte zur An-
triebswartung.

Diagnosen5

Alle Parameter in dieser Gruppe sind schreibgeschützt,
wenn nichts anderes angegeben ist.

0 d / uint16EinschaltzeitzählerDerZähler läuft,wennder Frequenzum-
richter eingeschaltet ist.

Einschaltzeitzähler5.1

1 = 1 d / 1 = 1 dEinschaltzeitzähler0...65535 d

0 d / uint16Motor-Betriebszeitzähler Der Zähler läuft, wenn der Fre-
quenzumrichter moduliert.

Betriebszeitzähler5.2

1 = 1 d / 1 = 1 dMotor-Betriebszeitzähler0...65535 d

0 d / uint16Laufzeit des Frequenzumrichter-Lüfters. Kann mit dem
Bedienpanel zurückgesetztwerden, indemdieReset-Taste
länger als drei Sekunden gedrückt wird.

Lüfter-Laufzeitzähler5.4

1 = 1 d / 1 = 1 dLüfter-Laufzeitzähler.0...65535 d

- / uint32Takte von500Mikrosekundensindseit dem letztenBooten
der Regelungseinheit verstrichen.

Zeit seit Einschalten5.9

1 = 1 / 1 = 1Takte von500Mikrosekundensindseit dem letztenBooten
verstrichen.

0...4294967295

- / real32Zeigt den Istwert der Oberflächentemperatur der Rege-
lungseinheit an.

Temperatur Rege-
lungseinh

5.10

1 = 1 ° / 1 = 1 °Temperatur der Regelungseinheit in Grad Celsius.-50...150 °

- / real32Berechnete Wechselrichter-Temperatur in Prozent des
Störgrenzwerts. Der Abschaltgrenzwert ist, abhängig vom
Typ des Frequenzumrichters, unterschiedlich.

Wechselrichter-Tem-
peratur

5.11

0,0 % = 0 °C (32 °F)

Ca. 94% = Warngrenze

100,0% = Störgrenzwert

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Wechselrichter-Temperatur in Prozent.-40.0 ... 160.0 Prozent

- / uint16Diagnosewort 3.Diagnosewort 35.22

Reservedb0…10

1 = FU-Lüfter dreht oberhalb der Leerlauf-DrehzahlLüfterbefehlb11

1 = Wartungszähler des Frequenzumrichter-Lüfters hat
seinen Grenzwert erreicht.

Lüfter-Servicezählerb12

Reservedb13…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 Prozent / real32ZeigtdasAlterdesHauptlüfters alsProzentzahl derberech-
neten Lebensdauer an. Die Berechnung basiert auf der

Hauptlüfter Lastzäh-
ler

5.41

Last,denBetriebsbedingungenundanderenLüfter-Betrieb-
sparametern. Wenn der Zähler 100 % erreicht, wird eine
Warnung (A8C0 Lüfterservice-Zähler) generiert.

Kann mit dem Bedienpanel zurückgesetzt werden, indem
die Reset-Taste länger als drei Sekunden gedrückt wird.

1 = 1 Prozent / 1 = 1
Prozent

Alter des Hauptlüfters.0...150 Prozent
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0 Prozent / real32Zeigt das Alter desHilfslüfters als Prozentzahl der berech-
neten Lebensdauer an. Die Berechnung basiert auf der
Last,denBetriebsbedingungenundanderenLüfter-Betrieb-
sparametern. Wenn der Zähler 100 % erreicht, wird eine
Warnung (A8C0 Lüfterservice-Zähler) generiert.

Hilfslüfter Lastzähler5.42

Kann mit dem Bedienpanel zurückgesetzt werden, indem
die Reset-Taste länger als drei Sekunden gedrückt wird.

1 = 1 Prozent / 1 = 1
Prozent

Alter des Hilfslüfters.0...150 Prozent

- / real32(Nur sichtbar, wenn die Steuerung der IGBT-Einspeiseein-
heit mit 95.20) aktiviert wurde.

Netzwechselrichter-
temperatur

5.111

Berechnete Einspeiseeinheit-Temperatur in Prozent des
Störgrenzwerts.

0,0 % = 0 °C (32 °F)

Ca. 94% = Warngrenze

100,0% = Störgrenzwert

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Einspeiseeinheit-Temperatur in Prozent.-40.0 ... 160.0 Prozent

- / uint32(Nur sichtbar, wenn die Steuerung der IGBT-Einspeiseein-
heit mit 95.20) aktiviert wurde.

Leistungsschalter-
Schließzähler

5.121

Zählt die Schließvorgänge des Leistungsschalters oder
Hauptschützes der Einspeiseeinheit.

1 = 1 / 1 = 1Zählwert der SchließvorgängedesLeistungsschaltersoder
Hauptschützes der Einspeiseeinheit.

0...4294967295
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Steuer- und Statusworte des Antriebs.Steuer- und Status-
worte

6

- / uint16DasHauptsteuerwortdesAntriebs.Dieser Parameter zeigt
die Steuersignale, die von den ausgewählten Quellen (wie

Hauptsteuerwort6.1

Digitaleingängen, Feldbus-Schnittstellen und Regelungs-
programm) empfangen werden.

Die Bitbelegung des Worts entspricht der Beschreibung
auf Seite 668. Das entsprechende Statuswort und Status-
diagrammwerdenaufdenSeiten670und671erläutert/dar-
gestellt.

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
• Bits 12…15 können mit zusätzlichen Steuerdaten und

alsSignalquelle von jedemBinärquellen-Auswahlparame-
ter benutzt werden. Bit 10 muss aktiv sein, damit die
Bits 12…15 aktualisiert werden.

• Bei Verwendung der Feldbussteuerung unterscheidet
sich dieser Parameterwert vomWert des Statusworts,
dasder Frequenzumrichter vonder SPSempfängt. Siehe
Parameter 50.12 FBA A Debug-Modus.

- / uint16Antriebssteuerwort, das vom Applikationsprogramm
empfangenwurde (falls zutreffend). Die Bitbelegungwird
auf Seite 668 beschrieben.

Applik. Steuerwort6.2

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

0 / uint32Anzeige des unveränderten Steuerworts, das von der SPS
über den Feldbusadapter A empfangen wurde, wenn ein

FBA A Transparent
Steuerw.

6.3

transparentesKommunikationsprofil z.B. inParametergrup-
pe 51 FBA A Einstellungen ausgewählt wurde. Siehe Ab-
schnitt Steuerwort und Statuswort (Seite 664).

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1Steuerwort, empfangen über Feldbusadapter A.00000000…FFFFFFFFh

0 / uint32Anzeige des unveränderten Steuerworts, das von der SPS
über den Feldbusadapter B empfangen wurde, wenn ein

FBA B Transparent
Steuerw.

6.4

transparentesKommunikationsprofil z.B. inParametergrup-
pe 54 FBA B Einstellungen ausgewählt wurde. Siehe Ab-
schnitt Steuerwort und Statuswort (Seite 664).

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1Steuerwort, empfangen über Feldbusadapter B.00000000…FFFFFFFFh

0 / uint32Anzeige des unveränderten Steuerworts, das von der SPS
überdie Schnittstelle des integriertenFeldbusses empfan-

EFB Transparent
Steuerwort

6.5

gen wurde, wenn in Parameter 58.25 Steuerungsprofil ein
transparentes Kommunikationsprofil ausgewählt wurde.
Siehe Abschnitt Das Profil Transparent (Seite 653).

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1Steuerwort, empfangen über die integrierte Feldbus-
Schnittstelle.

00000000…FFFFFFFFh
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- / uint16Hauptstatuswort des Antriebs.Hauptstatuswort6.11

Die Bitbelegung wird auf Seite 670 beschrieben. Das ent-
sprechende Steuerwort und das Statusdiagrammwerden
auf den Seiten 668 und 671 dargestellt.

Hinweis:BeiVerwendungderFeldbusregelungunterscheidet
sich dieser Parameterwert vomWert des Steuerworts, den
der Frequenzumrichter an die SPS sendet. Siehe Parameter
50.12 FBA A Debug-Modus.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / uint16FU-Statuswort 1.Umricht.-Statuswort
1

6.16

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = sowohl das Reglerfreigabesignal (siehe Par. 20.12) als
auch das Startfreigabesignal (20.19) sind vorhanden, und
dieFunktion "Sicher abgeschaltetesDrehmoment" ist nicht
aktiviert worden.

Freigegebenb0

Hinweis:
• Bei E/A-Steuerung oder lokaler Steuerung bewirkt das

deaktivieren dieses Bits, dass der Frequenzumrichter in
den Status EINSCHALTSPERRE wechselt. Siehe hierzu
670.

• Dieses Bit ist nicht von einer aktiven Störung betroffen.

1 = Start ist gesperrt. Quelle des Sperrsignals siehe Para-
meter 6.18 und 6.25.

Gesperrtb1

1 = Der DC-Zwischenkreis ist aufgeladen. Falls vorhanden,
ist der DC-Schalter geschlossen und der Ladeschalter ge-
öffnet.

DC geladenb2

0 = Ladevorgang nicht abgeschlossen.Wenn derWechsel-
richter nichtmit einemDC-Schalter ausgerüstet ist (Option
+F286), die Einstellung von 95.9 prüfen.

1 = Antrieb ist bereit, den Startbefehl zu empfangenStartbereitb3

1 = Antrieb ist bereit, dem Sollwert zu folgenFolgt dem Sollwertb4

1 = der Antrieb wurde gestartetGestartetb5

1=der Frequenzumrichtermoduliert (Ausgangsstufewird
gesteuert)

Moduliertb6

1 = Ein Betriebsgrenzwert (Drehzahl, Drehmoment usw.)
ist aktiv

Begrenztb7

1 = Antrieb auf LokalsteuerungLokalsteuerungb8

1 = Antrieb auf Netzwerksteuerung. Siehe Begriffe und
Abkürzungen (Seite 18).

Netzwerk-Steuerungb9

1 = Steuerplatz EXT1 ist aktivExt1 aktivb10

1 = Steuerplatz EXT2 ist aktivExt2 aktivb11

Reservedb12
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1 = Start angefordert.Start Anforderungb13

Hinweis: Zum Zeitpunkt der Veröffentlichung dieses Hand-
buchsaktiviert eineStartanforderungdesBedienpanelsnicht
dieses Bit, wenn die Startsperre-Bedingung (siehe 1 Bild)
ansteht.

Reservedb14…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16FU-Statuswort 2.Umricht.-Statuswort
2

6.17

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = Motor-Identifikationslauf (ID) ist ausgeführt wordenID-Lauf fertigb0

1 = der Motor ist magnetisiert wordenMotor magnetisiertb1

1 = Drehmomentregelung ist aktivDrehmomentrege-
lung

b2

1 = Drehzahlregelung ist aktivDrehzahlregelungb3

ReserviertLeistungsregelungb4

1 = Ein “sicherer” Sollwert wird von Funktionen wie den
Parametern 49.5 und 50.2 verwendet.

Sicherer Sollwert ak-
tiv

b5

1 = Ein Sollwert “letzte Drehzahl” wird von Funktionen wie
den Parametern 49.5 und 50.2 verwendet

Letzte Drehzahl aktivb6

1 = Sollwertsignal ist ausgefallenSollwert verlorenb7

1 = Notstopp fehlgeschlagen (siehe Parameter 31.32 und
31.33)

Notstopp-Fehlerb8

1 = Freigabesignal für Tippen ist aktiv.Tippen aktivb9

1 = Istdrehzahl, Frequenz oderDrehmoment ist gleich oder
überdemGrenzwert (gemäßdenParametern46.31…46.33).
Dieses gilt für beide Drehrichtungen.

Über Grenzwertb10

1 = Ein Notstopp-Befehlssignal ist aktiv oder der Frequen-
zumrichter stopptnachEmpfangeneinesNotstoppbefehls.

Notstopp ist aktivb11

1 = Reduzierter Betrieb ist aktiv (siehe Abschnitt Funktion
für reduzierten Betrieb (Seite 107)).

Reduzierter Betriebb12

Reservedb13

1 =Stopp fehlgeschlagen (sieheParameter 31.37 und31.38)Stoppfehlgeschlagenb14

Reservedb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16Startsperre Statuswort. DiesesWort spezifiziert dieQuelle
der Sperrbedingung, die denStart desAntriebs verhindert.

Startsperre Status-
wort

6.18

Wenn die Bedingung für die Startsperre zurückgesetzt
wurde,mussderStartbefehl erneutgegebenwerden. Siehe
die Hinweise zu den einzelnen Bits.

Siehe auch Parameter 6.25 Startsperre Statuswort 2 und
6.16 Umricht.-Statuswort 1, Bit 1.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Hinweis:
• Wenn Bit 1 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 nach dem

Zurücksetzen der Sperrbedingung immer noch gesetzt
ist und eine Start-Flanke für den aktiven externen Steu-
erplatz gewählt ist, ist ein neues Startsignal mit anstei-
gender Flanke erforderlich. Siehe Parameter 20.2, 20.7
und 20.19.

• Wenn Bit 1 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 nach dem
Zurücksetzen der Sperrbedingung noch immer gesetzt
ist, ist ein neues Startsignalmit steigender Flanke erfor-
derlich.

• Bit zur Information. Die Sperrbedingung muss vom Be-
nutzer nicht zurückgesetzt werden.

1 = DC-Spannung fehlt oder Antrieb wurde nicht korrekt
parametriert. Parameter indenGruppen95und99prüfen.

Nicht betriebsbereitb0

1 = Steuerplatz wurde geändertSteuerplatz geändertb1

1 = Regelungsprogramm hält sich selbst im SperrstatusSSW-Sperreb2

1 = Eine Störung ist aktivStörungsquittierungb3

1 = Startfreigabe-Signal fehltStartfreigabe fehltb4

1 = Reglerfreigabe-Signal fehltReglerfreigabe fehltb5

1 = Betrieb durch das FSO-xx Sicherheitsfunktionsmodul
gesperrt

FSO sperrt Betr.b6

1 = Funktion "Sicher abgeschaltetes Drehmoment" aktivSTOb7

1 = Stromkalibrierungsroutine ist beendetStromkalibr. beendetb8

1 = Motor-Identifikationslauf ist beendetID-Lauf beendetb9

1 = Rotorlage-Erkennung ist beendetRotorlageerk. been-
det

b10

1 = Nothaltsignal (Modus Aus1)AUS1b11

1 = Nothaltsignal (Modus Aus2)Stopp Aus2b12

1 = Nothaltsignal (Modus Aus3)Stopp Aus3b13

1 =Die Funktionder automatischenQuittierung sperrt den
Betrieb

Autom.Quitt.sperrt
Betr.

b14

1 = Das Signal Freigabe Tippen sperrt den NormalbetriebTippen aktivb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Statuswort Drehzahlregelung.StatuswortDrehzahl-
regel.

6.19

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
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1 = Der Frequenzumrichter läuft mit Nulldrehzahl, d. h. der
Absolutwert von Par. 90.1Motordrehzahl f. Regelungblieb
unter 21.6 Nulldrehzahl-Grenze länger als 21.7 Nulldrehz.-
Verzögerung.

Nulldrehzahlb0

Hinweis:
• Dieses Bit wird nicht aktualisiert, wenn die Steuerung

dermechanischen Bremsemit Par. 44.6 aktiviert wurde
und der Frequenzumrichter moduliert.

• Wenn der Frequenzumrichter bei einem Rampenstopp
in Vorwärtsrichtung dreht, läuft der Verzöge-rungszeit-
zähler,wenn [90.1] < [21.6] ist. In Rückwärtsrichtung läuft
der Verzögerungszeitzähler, wenn 90.1 > -[21.6] ist.

1 = Der Antrieb läuft in Drehrichtung vorwärts oberhalb
der Nulldrehzahlgrenze, d.h. [90.1] > +[21.6].

Vorwärtsb1

1 = Der Antrieb läuft in Drehrichtung rückwärts oberhalb
der Nulldrehzahlgrenze, d.h. [90.1] < -[21.6].

Rückwärtsb2

1 = Fensterregelung der Drehzahlabweichung aktiv (siehe
Par. 24.41)

Außerhalb Fensterb3

1 = bei der Motorregelung verwendete berechnete Dreh-
zahl-Rückführung, d. h. die berechnete Drehzahl wird mit
Par. 90.41 oder 90.46 ausgewählt, oder der ausgewählte
Geber ist gestört (Par. 90.45)

Interner Drehz.-Ist-
wert

b4

0 = Geber 1 oder 2 wird für die Drehzahl-Rückführung ver-
wendet.

1 = Geber 1 wird für Drehzahl-Rückführung derMotorrege-
lung benutzt

Geber 1-Rückführungb5

0 = Geber 1 gestört oder nicht als Quelle der Drehzahl-
Rückführung ausgewählt

(siehe Par. 90.41 und 90.46)

1 =Geber 2wird für Drehzahl-Rückführung derMotorrege-
lung benutzt

Geber 2-Rückführungb6

0 = Geber 2 gestört oder nicht als Quelle der Drehzahl-
Rückführung ausgewählt

(siehe Par. 90.41 und 90.46)

1 = Eine Konstantdrehzahl oder -frequenz wurde ausge-
wählt; siehe Par. 6.20.

Konst.Drehz.-Anfor-
der.

b7

1 = Untergrenze der Drehzahl-Korrektur (bei einem dreh-
zahlgeregelten Follower) wurde erreicht (siehe Par.
23.39…23.41).

MF Drehz.korr minb8

1=ObergrenzederDrehzahl-Korrektur (bei einemdrehzahl-
geregelten Follower) wurde erreicht (siehe Par.
23.39…23.41).

MF Drehz.korr maxb9

Reservedb10…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Konstantdrehzahl/-frequenz Statuswort Anzeige, welche
Konstantdrehzahl oder -frequenz aktiv ist (falls ausge-
wählt). Siehe auch Parameter 6.19 Statuswort Drehzahlre-
gel., Bit 7 undAbschnitt Konstantdrehzahlen/-frequenzen.

Konst.Drehz.-Status-
wort

6.20

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
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Auswahl

Nr.

1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 1 ausgewähltKonstantdrehzahl 1b0

1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 2 ausgewähltKonstantdrehzahl 2b1

1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 3 ausgewähltKonstantdrehzahl 3b2

1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 4 ausgewähltKonstantdrehzahl 4b3

1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 5 ausgewähltKonstantdrehzahl 5b4

1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 6 ausgewähltKonstantdrehzahl 6b5

1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 7 ausgewähltKonstantdrehzahl 7b6

Reservedb7…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16FU-Statuswort 3.Umricht.-Statuswort
3

6.21

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = DC-Halten ist aktiv (siehe Par 21.8)DC-Haltung aktivb0

1 = Nachmagnetisierung ist aktiv (siehe Par 21.8)Nachmagnetisierung
aktiv

b1

1 = Motor vorheizen ist aktiv (siehe Par 21.14)Motorvorheizung ak-
tiv

b2

ReserviertSanftanlauf aktivb3

1 = Rotorposition ist bestimmt worden (Rotorlageerken-
nungnicht erforderlich). SieheAbschnitt Rotorlage-Erken-
nung (Seite 63).

Rotorlage bekanntb4

Brems-Chopperaktiv. SieheAbschnittBrems-Chopper (Sei-
te 85).

Brems-Chopper aktivb5

Berechnung der Mo-
tortemperatur aktiv

b6

Reservedb7…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Frequenzumrichter Sperre Statuswort 2. DiesesWort spe-
zifiziert die Quelle der Sperrbedingung, die den Start des
Antriebs sperrt.WenndieBedingungzurückgesetztwurde,
muss der Startbefehl erneut gegeben werden. Siehe die
Hinweise zu den einzelnen Bits.

Startsperre Status-
wort 2

6.25

SieheauchParameter 6.18StartsperreStatuswort und6.16
Umricht.-Statuswort 1, Bit 1.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Hinweis:
• Wenn Bit 1 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 nach dem

Zurücksetzen der Sperrbedingung immer noch gesetzt
ist unddieAuslösunggemäßeiner Flanke fürdenaktiven
externen Steuerplatz gewählt ist, ist ein neues Startsi-
gnalmit ansteigenderFlankeerforderlich. SieheParame-
ter 20.2, 20.7 und 20.19.

• Wenn Bit 1 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 nach dem
Zurücksetzen der Sperrbedingung noch immer gesetzt
ist, ist ein neues Startsignalmit steigender Flanke erfor-
derlich.

166 Parameter



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

1 = Ein Follower verhindert das Starten des Masters.Follower Antriebb0

1 =DasApplikationsprogrammverhindert das Startendes
Antriebs.

Applikationb1

Reservedb2

1 = Die Konfiguration der Geber-Rückführung verhindert
das Starten des Antriebs.

Geber-Rückführungb3

1 =EinKonflikt der Sollwertquellen-Parametrierung verhin-
dert das Starten des Antriebs. Siehe Warnung A6DA Soll-
wertquellen-Parametrierung.

Sollwertquellen-Para-
metrierung

b4

Reservedb5…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Über Grenzwert /
uint32

Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 10 von 6.11
Hauptstatuswort gesendet wird.

Ausw.HStatwrtBit 106.29

00Falsch

11Wahr

2Bit 10 von 6.17 Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163).Über Grenzwert

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Externer Steuerplatz /
uint32

Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 11 von 6.11
Hauptstatuswort gesendet wird.

Auswahl Anwender-
Bit 11

6.30

00FALSCH

11WAHR

2Bit 11 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).Externer Steuerplatz

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Ext Reglerfreigabe /
uint32

Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 12 von 6.11
Hauptstatuswort gesendet wird.

Auswahl Anwender-
Bit 12

6.31

00FALSCH

11WAHR

2InvertiertesBit5von6.18StartsperreStatuswort (Seite 164).Ext Reglerfreigabe

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Falsch / uint32Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 13 von 6.11
Hauptstatuswort gesendet wird.

Auswahl Anwender-
Bit 13

6.32

00Falsch

11Wahr

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Falsch / uint32Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 14 von 6.11
Hauptstatuswort gesendet wird.

Auswahl Anwender-
Bit 14

6.33

00Falsch

11Wahr

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0000h / uint16(Nur sichtbar, wenn die Steuerung der Einspeiseeinheit
mit 95.20) aktiviert wurde.

LSU Statuswort6.36

Zeigt den Status der Einspeiseeinheit an.

Siehe auch Abschnitt Steuerung der Einspeiseeinheit
(LSU) (Seite 44).

Parametergruppe 60 DDCS-Kommunikation. Dieser Para-
meter ist schreibgeschützt..

1 = EinschaltbereitEinschaltbereitb0

1 = Betriebsbereit, DC-Zwischenkreis geladenBetriebsbereitb1

1 = Betrieb freigegebenBereit für Sollwertb2

1 = Eine Störung ist aktivStörungb3

ReserviertNicht benutztb4

ReserviertNicht benutztb5

ReserviertNicht benutztb6

1 = Eine Warnmeldung ist aktivWarnungb7

1 = Die Einspeiseeinheit moduliertModuliertb8

1 = Fernsteuerung (EXT1 oder EXT2)Fernsteuerungb9

0 = Lokalsteuerung

1 = Netzspannung okNetz okb10

Im Programm der Einspeiseregelung auswählbarNicht benutztb11

Im Programm der Einspeiseregelung auswählbarNicht benutztb12

Im Programm der Einspeiseregelung auswählbarLädtoderbetriebsbe-
reit

b13

1 = Ladeschaltung ist aktivLadenb14

0 = Ladeschaltung ist nicht aktiv

Im Programm der Einspeiseregelung auswählbarNicht benutztb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0000h / uint16(Nur sichtbar, wenn die Steuerung der Einspeiseeinheit
mit 95.20) aktiviert wurde.

InterneStateMachine
LSUCW

6.39

AnzeigedesSteuerworts, das vonder Statusmaschineder
INU-LSU (Wechselrichter-/Einspeiseeinheit) andieEinspei-
seeinheit gesendet wurde.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = Laden wird gestartetEIN/AUSb0

0=AC-Hauptschützöffnen(Spannungsversorgungabschal-
ten)

0 = Notstopp (AUS 2)AUS 2b1

0 = Notstopp (AUS 3)AUS 3b2

1 = Modulieren wird gestartetSTARTb3

0 = Modulieren wird gestoppt

ReserviertNicht benutztb4
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Auswahl

Nr.

ReserviertNicht benutztb5

ReserviertNicht benutztb6

0→1 = eine aktive Störungquittieren. NachdemQuittieren
wird ein neuer Startbefehl angefordert.

RESETb7

ReserviertNicht benutztb8

ReserviertNicht benutztb9

ReserviertNicht benutztb10

ReserviertNicht benutztb11

Siehe Parameter 6.40 Ausw. LSU StrWrtAnwend.B0.ANWENDER BIT 0b12

Siehe Parameter 6.41 Ausw. LSU StrWrtAnwend.B1.ANWENDER BIT 1b13

Siehe Parameter 6.42 Ausw. LSU StrWrtAnwend.B2.ANWENDER BIT 2b14

Siehe Parameter 6.43 Ausw. LSU StrWrtAnwend.B3.ANWENDER BIT 3b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

HStrWrt Anwend.Bit 0
/ uint32

(Nur sichtbar, wenn die Steuerung der Einspeiseeinheit
mit 95.20) aktiviert wurde.

Ausw. LSU StrWrtAn-
wend.B0

6.40

Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 12 von 6.39
Interne StateMachine LSUCW an die Einspeiseeinheit ge-
sendet wird.

00Falsch

11Wahr

2Bit 12 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
0

3Bit 13 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
1

4Bit 14 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
2

5Bit 15 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
3

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

HStrWrt Anwend.Bit 1
/ uint32

(Nur sichtbar, wenn die Steuerung der Einspeiseeinheit
mit 95.20) aktiviert wurde.

Ausw. LSU StrWrtAn-
wend.B1

6.41

Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 13 von 6.39
Interne StateMachine LSUCW an die Einspeiseeinheit ge-
sendet wird.

00Falsch

11Wahr

2Bit 12 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
0

3Bit 13 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
1

4Bit 14 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
2
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Nr.

5Bit 15 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
3

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

HStrWrt Anwend.Bit 2
/ uint32

(Nur sichtbar, wenn die Steuerung der Einspeiseeinheit
mit 95.20) aktiviert wurde.

Ausw. LSU StrWrtAn-
wend.B2

6.42

Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 14 von 6.39
Interne StateMachine LSUCW an die Einspeiseeinheit ge-
sendet wird.

00Falsch

11Wahr

2Bit 12 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
0

3Bit 13 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
1

4Bit 14 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
2

5Bit 15 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
3

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

HStrWrt Anwend.Bit 3
/ uint32

(Nur sichtbar, wenn die Steuerung der Einspeiseeinheit
mit 95.20) aktiviert wurde.

Ausw. LSU StrWrtAn-
wend.B3

6.43

Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 15 von 6.39
Interne StateMachine LSUCW an die Einspeiseeinheit ge-
sendet wird.

00Falsch

11Wahr

2Bit 12 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
0

3Bit 13 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
1

4Bit 14 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
2

5Bit 15 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
3

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

HStrWrt Anwend.Bit 0
/ uint32

Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 12 des Fol-
lower-Steuerworts an Follower-Antriebe gesendet wird.
(Bits 0…11 des Follower-Steuerworts werden aus dem 6.1
Hauptsteuerwort.entnommen.)

Ausw.Follow.StrWrt
Anw.Bit 0

6.45

Siehe Abschnitt Master/Follower-Funktionalität.

00Falsch

11Wahr

2Bit 12 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
0

3Bit 13 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
1
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4Bit 14 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
2

5Bit 15 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
3

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

HStrWrt Anwend.Bit 1
/ uint32

Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 13 des Fol-
lower-Steuerworts an Follower-Antriebe gesendet wird.
(Bits 0…11 des Follower-Steuerworts werden aus dem 6.1
Hauptsteuerwort.entnommen.)

Ausw.Follow.StrWrt
Anw.Bit 1

6.46

00Falsch

11Wahr

2Bit 12 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
0

3Bit 13 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
1

4Bit 14 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
2

5Bit 15 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
3

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

HStrWrt Anwend.Bit 2
/ uint32

Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 14 des Fol-
lower-Steuerworts an Follower-Antriebe gesendet wird.
(Bits 0…11 des Follower-Steuerworts werden aus dem 6.1
Hauptsteuerwort.entnommen.)

Ausw.Follow.StrWrt
Anw.Bit 2

6.47

00Falsch

11Wahr

2Bit 12 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
0

3Bit 13 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
1

4Bit 14 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
2

5Bit 15 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
3

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

HStrWrt Anwend.Bit 3
/ uint32

Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 15 des Fol-
lower-Steuerworts an Follower-Antriebe gesendet wird.
(Bits 0…11 des Follower-Steuerworts werden aus dem 6.1
Hauptsteuerwort.entnommen.)

Ausw.Follow.StrWrt
Anw.Bit 3

6.48

00Falsch

11Wahr

2Bit 12 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
0

3Bit 13 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
1

4Bit 14 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
2
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Nr.

5Bit 15 von 6.1 Hauptsteuerwort (Seite 161).HStrWrt Anwend.Bit
3

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

- / uint16Benutzerdefiniertes Statuswort. Dieses Wort zeigt den
Status der mit den Parametern 6.60…6.75. ausgewählten
Binärquellen.

Anwend. Statuswort
1

6.50

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Status der mit Parameter 6.60 ausgewählten Quelle.Anwend. Status Bit 0b0

Status der mit Parameter 6.61 ausgewählten Quelle.Anwend. Status Bit 1b1

Status der mit Parameter 6.62 ausgewählten Quelle.Anwend. Status Bit 2b2

Status der mit Parameter 6.63 ausgewählten Quelle.Anwend. Status Bit 3b3

Status der mit Parameter 6.64 ausgewählten Quelle.Anwend. Status Bit 4b4

Status der mit Parameter 6.65 ausgewählten Quelle.Anwend. Status Bit 5b5

Status der mit Parameter 6.66 ausgewählten Quelle.Anwend. Status Bit 6b6

Status der mit Parameter 6.67 ausgewählten Quelle.Anwend. Status Bit 7b7

Status der mit Parameter 6.68 ausgewählten Quelle.Anwend. Status Bit 8b8

Status der mit Parameter 6.69 ausgewählten Quelle.Anwend. Status Bit 9b9

Status der mit Parameter 6.70 ausgewählten Quelle.Anwend.StatusBit 10b10

Status der mit Parameter 6.71 ausgewählten Quelle.Anwend. StatusBit 11b11

Status der mit Parameter 6.72 ausgewählten Quelle.Anwend. StatusBit 12b12

Status der mit Parameter 6.73 ausgewählten Quelle.Anwend. StatusBit 13b13

Status der mit Parameter 6.74 ausgewählten Quelle.Anwend.StatusBit 14b14

Status der mit Parameter 6.75 ausgewählten Quelle.Anwend. StatusBit 15b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Falsch / uint32Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 0 von 6.50
Anwend. Statuswort 1 angezeigt wird.

Ausw. An-
wend.Stat.wrt 1 Bit 0

6.60

00Falsch

11Wahr

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Außerhalb Fenster /
uint32

Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 1 von 6.50
Anwend. Statuswort 1 angezeigt wird.

Ausw. An-
wend.Stat.wrt 1 Bit 1

6.61

00Falsch

11Wahr

2Bit 3 von 6.19 Statuswort Drehzahlregel. (Seite 164).Außerhalb Fenster

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Notstopp fehlgeschla-
gen / uint32

Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 2 von 6.50
Anwend. Statuswort 1 angezeigt wird.

Ausw. An-
wend.Stat.wrt 1 Bit 2

6.62

00Falsch

11Wahr
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Nr.

2Bit 8 von 6.17 Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163).Notstoppfehlgeschla-
gen

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Magnetisiert / uint32Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 3 von 6.50
Anwend. Statuswort 1 angezeigt wird.

Ausw. An-
wend.Stat.wrt 1 Bit 3

6.63

00Falsch

11Wahr

2Bit 1 von 6.17 Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163).Magnetisiert

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Reglerfreig. deakti-
viert / uint32

Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 4 von 6.50
Anwend. Statuswort 1 angezeigt wird.

Ausw. An-
wend.Stat.wrt 1 Bit 4

6.64

00Falsch

11Wahr

2Siehe Parameter 6.18 Startsperre Statuswort.Reglerfreig. deakti-
viert

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Falsch / uint32Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 5 von 6.50
Anwend. Statuswort 1 angezeigt wird.

Ausw. An-
wend.Stat.wrt 1 Bit 5

6.65

00Falsch

11Wahr

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Falsch / uint32Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 6 von 6.50
Anwend. Statuswort 1 angezeigt wird.

Ausw. An-
wend.Stat.wrt 1 Bit 6

6.66

00Falsch

11Wahr

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

ID Lauf fertig / uint32Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 7 von 6.50
Anwend. Statuswort 1 angezeigt wird.

Ausw. An-
wend.Stat.wrt 1 Bit 7

6.67

00Falsch

11Wahr

2Bit 0 von 6.17 Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163).ID Lauf fertig

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Startsperre / uint32Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 8 von 6.50
Anwend. Statuswort 1 angezeigt wird.

Ausw. An-
wend.Stat.wrt 1 Bit 8

6.68

00Falsch

11.Wahr

2Bit 7 von 6.18 Startsperre Statuswort (Seite 164).Startsperre

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Begrenzend / uint32Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 9 von 6.50
Anwend. Statuswort 1 angezeigt wird.

Ausw. An-
wend.Stat.wrt 1 Bit 9

6.69

00Falsch

11Wahr
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Nr.

2Bit 7 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Begrenzend

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Drehmomentregelung
/ uint32

Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 10 von 6.50
Anwend. Statuswort 1 angezeigt wird.

Ausw. An-
wend.Stat.wrt1 Bit10

6.70

00FALSCH

11WAHR

2Bit 2 von 6.17 Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163).Drehmomentrege-
lung

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Nulldrehzahl / uint32Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 11 von 6.50
Anwend. Statuswort 1 angezeigt wird.

Ausw. An-
wend.Stat.wrt1 Bit11

6.71

00Falsch

11Wahr

2Bit 0 von 6.19 Statuswort Drehzahlregel. (Seite 164).Nulldrehzahl

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

InternerDrehz. Istwert
/ uint32

Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 12 von 6.50
Anwend. Statuswort 1 angezeigt wird.

Ausw. An-
wend.Stat.wrt1 Bit12

6.72

00Falsch

11Wahr

2Bit 4 von 6.19 Statuswort Drehzahlregel. (Seite 164).Interner Drehz. Ist-
wert

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Falsch / uint32Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 13 von 6.50
Anwend. Statuswort 1 angezeigt wird.

Ausw. An-
wend.Stat.wrt1 Bit13

6.73

00Falsch

11Wahr

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Falsch / uint32Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 14 von 6.50
Anwend. Statuswort 1 angezeigt wird.

Ausw. An-
wend.Stat.wrt1 Bit14

6.74

00Falsch

11Wahr

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Falsch / uint32Auswahl einer Binärquelle, deren Status als Bit 15 von 6.50
Anwend. Statuswort 1 angezeigt wird.

Ausw. An-
wend.Stat.wrt1 Bit15

6.75

00Falsch

11Wahr

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

0000h / uint16Anwenderdefiniertes Steuerwort 1.Anwend. Steuerwort
1

6.100

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 1
Bit 0

b0
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Nr.

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 1
Bit 1

b1

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 1
Bit 2

b2

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 1
Bit 3

b3

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 1
Bit 4

b4

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 1
Bit 5

b5

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 1
Bit 6

b6

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 1
Bit 7

b7

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 1
Bit 8

b8

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 1
Bit 9

b9

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Strwrt1
Bit 10

b10

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Strwrt1
Bit 11

b11

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Strwrt1
Bit 12

b12

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Strwrt1
Bit 13

b13

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Strwrt1
Bit 14

b14

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Strwrt1
Bit 15

b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0000h / uint16Anwenderdefiniertes Steuerwort 2.Anwend. Steuerwort
2

6.101

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 2
Bit 0

b0

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 2
Bit 1

b1

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 2
Bit 2

b2

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 2
Bit 3

b3

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 2
Bit 4

b4

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 2
Bit 5

b5

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 2
Bit 6

b6
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Nr.

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 2
Bit 7

b7

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 2
Bit 8

b8

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Str.wrt 2
Bit 9

b9

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Strwrt2
Bit 10

b10

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Strwrt2
Bit 11

b11

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Strwrt2
Bit 12

b12

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Strwrt2
Bit 13

b13

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Strwrt2
Bit 14

b14

Anwenderdefiniertes Bit.Ausw.Anw. Strwrt2
Bit 15

b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Nur sichtbar, wenn die Steuerung der IGBT-Einspeiseein-
heit mit 95.20) aktiviert wurde.

LSU FU-Statuswort 16.116

Frequenzumrichter-Statuswort 1, das vonderEinspeiseein-
heit empfangen wird.

Siehe auch Abschnitt Steuerung der Einspeiseeinheit
(LSU) (Seite 44).

Parametergruppe 60 DDCS-Kommunikation. Dieser Para-
meter ist schreibgeschützt..

1 = Freigabe- und Startfreigabesignale sind vorhandenFreigegebenb0

1 = Start ist nicht möglichGesperrtb1

1 = der Antrieb ist betriebsbereitBetrieb zulässigb2

1 = Antrieb ist bereit, den Startbefehl zu empfangenStartbereitb3

1 = Antrieb ist bereit, dem Sollwert zu folgenLäuftb4

1 = der Antrieb wurde gestartetGestartetb5

1=der Frequenzumrichtermoduliert (Ausgangsstufewird
gesteuert)

Moduliertb6

1 = ein Betriebsgrenzwert ist aktivBegrenzendb7

1 = Antrieb auf LokalsteuerungLokalsteuerungb8

1 = Antrieb auf Netzwerksteuerung.Netzwerk-Steuerungb9

1 = Externe Steuerung Ext1 ist aktivExt1 aktivb10

1 = Externe Steuerung Ext2 ist aktivExt2 aktivb11

1= Ladeschütz ist erregt. Der tatsächliche Status hängt
von der Hardware-Topologie ab (Schließer oder Öffner).

Laderelaisb12

1 = MCB-Relais ist geschlossen.MCB-Relaisb13
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Reservedb14…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Nur sichtbar, wenn die Steuerung der IGBT-Einspeiseein-
heit mit 95.20) aktiviert wurde.

LSU Startsperre-Sta-
tuswort

6.118

Dieses Wort spezifiziert die Ursache, die den Start der
Einspeiseeinheit verhindert.

Siehe auch Abschnitt Steuerung der Einspeiseeinheit
(LSU) (Seite 44).

Parametergruppe 60 DDCS-Kommunikation. Dieser Para-
meter ist schreibgeschützt..

Nicht betriebsbereitb0

Steuerplatz geändertb1

SSW-Sperreb2

Störungsquittierungb3

Startfreigabe fehltb4

Reglerfreigabe fehltb5

Reservedb6…8

Ladeüberlastb9

Reservedb10…11

Notstopp AUS2b12

Notstopp AUS3b13

Autom.Quitt.sperrenb14

Reservedb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Nr.

Informationen zur Hardware und Firmware des Frequen-
zumrichters sowie zum Applikationsprogramm.

System-Info7

AlleParameter indieserGruppekönnennurgelesenwerden
(read-only).

- / uint16Typ der Frequenumrichter-/Wechselrichtereinheit.Frequenzumrichter
Typ/ID

7.3

- / uint32Firmware-Identifikation.Firmware-Name7.4

Das Format ist AINFX, wobei X den Typ der Regelungsein-
heit bezeichnet.

(2 oder B = BCU-x2, 6 oder C = ZCU-12/14).

- / uint32Versionsnummer der Firmware.Firmware-Version7.5

Das Format ist A.BB.C.D, wobei A = Hauptversion, B = Un-
terversion, C = Patch (d.h. Code der Firmware-Variante),
D = 0.

- / uint32Name der Firmware-ProgrammversionSoftwarepaketName7.6

Das Format ist AINLX, wobei X den Typ der Regelungsein-
heit bezeichnet (2 oder B = BCU-x2, 6 oder C = ZCU-12/14).

- / uint32NummerderFirmware-ProgrammversionSieheParameter
7.5.

Softwarepaket Versi-
on

7.7

- / uint32Versionsnummer des Firmware-Bootloaders.Bootload-Version7.8

- / uint32Auslastung des Mikroprozessors in Prozent.CPU-Auslastung7.11

1 = 1 Prozent / 1 = 1
Prozent

Auslastung des Mikroprozessors.0...100 Prozent

- / uint16Versionsnummer der Leistungsteil-Logik.PU Logik Versions-
nummer

7.13

Der Wert von FFFF zeigt an, dass die Versionsnummern
von parallelgeschalteten Leistungseinheiten unterschied-
lich sind. Siehedie Frequenzumrichterdaten auf demBedi-
enpanel.

- / uint32Versionsname der FPGA-Logik der Regelungseinheit.FPGALogikVersions-
name

7.14

- / uint16Versionsnummer der FPGA-Logik der Regelungseinheit.FPGALogikVersions-
nummer

7.15

- / uint16(NurmitOption+N8010 sichtbar [Anwenderprogrammier-
barkeit nach IEC 61131-3])

Applik. Umgebung
Status 1

7.21

AnzeigederTasksdesApplikationsprogramms,diegerade
ausgeführt werden.

Siehe das Handbuch Drive (IEC 61131-3) application pro-
gramming manual (3AUA0000127808 [Englisch]).

1 = Pre Task wird ausgeführt.Pre Taskb0

1 = Task 1 wird ausgeführt.Appl Task1b1

1 = Task 2 wird ausgeführt.Appl Task2b2

1 = Task 3 wird ausgeführt.Appl Task3b3

Reservedb4…14

1 = Task Überwachung aktiviert.Task Überwachungb15

178 Parameter



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(NurmitOption+N8010 sichtbar [Anwenderprogrammier-
barkeit nach IEC 61131-3])

Applik. Umgebung
Status 2

7.22

Anzeige des Status der Öffnungen im Applikationspro-
gramm.

Siehe das Handbuch Drive (IEC 61131-3) application pro-
gramming manual (3AUA0000127808 [Englisch]).

Status von Öffnung 1 im Applikationsprogramm.Öffnung1b0

Status von Öffnung 2 im Applikationsprogramm.Öffnung2b1

Status von Öffnung 3 im Applikationsprogramm.Öffnung3b2

Status von Öffnung 4 im Applikationsprogramm.Öffnung4b3

Status von Öffnung 5 im Applikationsprogramm.Öffnung5b4

Status von Öffnung 6 im Applikationsprogramm.Öffnung6b5

Status von Öffnung 7 im Applikationsprogramm.Öffnung7b6

Status von Öffnung 8 im Applikationsprogramm.Öffnung8b7

Status von Öffnung 9 im Applikationsprogramm.Öffnung9b8

Status von Öffnung 10 im Applikationsprogramm.Öffnung10b9

Status von Öffnung 11 im Applikationsprogramm.Öffnung11b10

Status von Öffnung 12 im Applikationsprogramm.Öffnung12b11

Status von Öffnung 13 im Applikationsprogramm.Öffnung13b12

Status von Öffnung 14 im Applikationsprogramm.Öffnung14b13

Status von Öffnung 15 im Applikationsprogramm.Öffnung15b14

Status von Öffnung 16 im Applikationsprogramm.Öffnung16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint32(NurmitOption+N8010 sichtbar [Anwenderprogrammier-
barkeit nach IEC 61131-3])

Applikation Name7.23

Dieersten fünfASCII-ZeichendesNamens,der imProgram-
miertool fürdasApplikationsprogrammeingegebenwurde.
Der volle Namewird unter System-Info auf demBedienpa-
nel oder im PC-Tool Drive Composer angezeigt.

_N/A_ = Nicht ausgewählt.

- / uint32(NurmitOption+N8010 sichtbar [Anwenderprogrammier-
barkeit nach IEC 61131-3])

Applikation Version7.24

Applikationsprogramm-Versionsnummer, die imProgram-
miertool fürdasApplikationsprogrammangegebenwurde.
Wird auch unter System-Info auf dem Bedienpanel oder
im PC-Tool Drive Composer angezeigt.

- / uint32Die ersten fünf ASCII-Zeichen des Namens, der dem ange-
passten Paket gegeben wurde. Der volle Name wird unter
System-Info auf dem Bedienpanel oder im PC-Tool Drive
Composer angezeigt.

Anwenderpaket Na-
me

7.25

_N/A_ = Nicht ausgewählt.
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- / uint32Versionsnummer des Anwenderpakets. Wird auch unter
System-Info auf dem Bedienpanel oder im PC-Tool Drive
Composer angezeigt.

AnwenderpaketVersi-
on

7.26

0000h / uint16Zeigt den Status des adaptiven Programms an.Adapt. Programm
Status

7.30

Siehe Abschnitt Adaptive Programmierung (Seite 31).

1 = adaptives Programm ist initialisiertInitialisiertb0

1 = das adaptive Programmwird editiertEditierenb1

1 = das Editieren des adaptiven Programms ist beendetEditieren fertigb2

1 = das adaptive Programm läuftLäuftb3

Reservedb4…13

ReserviertStatusänderungb14

1 = Störung des adaptiven ProgrammsStörungb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / real32(NurmitOption+N8010 sichtbar [Anwenderprogrammier-
barkeit nach IEC 61131-3])

IEC-ApplikationCPU-
Auslastungsspitze

7.40

Zeigtdie vomApplikationsprogrammbewirkteSpitzenlast
des Mikroprozessors an. Dieser Parameter kann zum Bei-
spiel verwendetwerden,umdieAuswirkungeinerbestimm-
tenFunktiondesApplikationsprogrammsaufdieCPU-Last
zu prüfen.

DerWertwird in Prozent einer internenQuote angegeben.

Kann mit dem Bedienpanel zurückgesetzt werden, indem
die Reset-Taste länger als drei Sekunden gedrückt wird.

10 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Vom Applikationsprogrammbewirkte Spitzenlast des Mi-
kroprozessors.

0.0 ... 100.0 Prozent

- / real32(NurmitOption+N8010 sichtbar [Anwenderprogrammier-
barkeit nach IEC 61131-3])

IEC-ApplikationCPU-
Lastdurchschnitt

7.41

Zeigt die vom Applikationsprogramm bewirkte Durch-
schnittslast des Mikroprozessors an. Der Wert wird in
Prozent einer internen Quote angegeben.

10 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Vom Applikationsprogramm bewirkte Durchschnittslast
des Mikroprozessors.

0.0 ... 100.0 Prozent

- / uint16AnzeigedesModultyps inSteckplatz 1derRegelungseinheit
des Frequenzumrichters.

Steckplatz 1Options-
modul

7.51

- / uint16Anzeige des Modultyps in Steckplatz 2 der Regelungsein-
heit des Frequenzumrichters.

Steckplatz 2Options-
modul

7.52

- / uint16Anzeige des Modultyps in Steckplatz 3 der Regelungsein-
heit des Frequenzumrichters.

Steckplatz 3Options-
modul

7.53

0 / uint16Zeigt die Logikversion des FPGA-Moduls an, das in Steck-
platz 1 der Frequenzumrichter-Regelungseinheit erkannt
wurde.

Slot 1 module logic
version

7.54

Die Logikversion wird für die DDCS-Optionsmodule z. B.
FEN-Drehgebermodule (FEN-01, FEN-11, FEN-21, FEN-31)
und E/A-Module (FIO-11, FDIO-01, FAIO-01) erkannt.

1 = 1Logikversion des Moduls in Steckplatz 1 erkannt.0000…FFFFh
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- / uint16Zeigt die Software-Version des Moduls an, das in Steck-
platz 1 der Frequenzumrichter-Regelungseinheit erkannt
wurde.

Software-Versiondes
Moduls in Steckplatz
1

7.55

0 / uint16Zeigt die Logikversion des FPGA-Moduls an, das in Steck-
platz 2 der Frequenzumrichter-Regelungseinheit erkannt
wurde.

Slot 2 module logic
version

7.56

Die Logikversion wird für die DDCS-Optionsmodule z. B.
FEN-Drehgebermodule (FEN-01, FEN-11, FEN-21, FEN-31)
und E/A-Module (FIO-11, FDIO-01, FAIO-01) erkannt.

1 = 1Logikversion des Moduls in Steckplatz 2 erkannt.0000…FFFFh

- / uint16Zeigt die Software-Version des Moduls an, das in Steck-
platz 2 der Frequenzumrichter-Regelungseinheit erkannt
wurde.

Software-Versionvon
Modul in Steckplatz 2

7.57

0 / uint16Zeigt die Logikversion des FPGA-Moduls an, das in Steck-
platz 3 der Frequenzumrichter-Regelungseinheit erkannt
wurde.

Slot 3 module logic
version

7.58

Die Logikversion wird für die DDCS-Optionsmodule z. B.
FEN-Drehgebermodule (FEN-01, FEN-11, FEN-21, FEN-31)
und E/A-Module (FIO-11, FDIO-01, FAIO-01) erkannt.

1 = 1Logikversion des Moduls in Steckplatz 3 erkannt.0000…FFFFh

- / uint16Zeigt die Software-Version des Moduls an, das in Steck-
platz 3 der Frequenzumrichter-Regelungseinheit erkannt
wurde.

Software-Versiondes
Moduls in Steckplatz
3

7.59

- / uint32(Nur sichtbar, wenn die Steuerung der IGBT-Einspeiseein-
heit mit 95.20) aktiviert wurde.

LSU-Softwarepaket-
name

7.106

NamedesSoftwarepakets der Firmwareder Einspeiseein-
heit.

- / uint32(Nur sichtbar, wenn die Steuerung der IGBT-Einspeiseein-
heit mit 95.20) aktiviert wurde.

LSU-Softwarepaket-
version

7.107

Versionsnummer des Softwarepakets der Firmware der
Einspeiseeinheit.
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Konfiguration der Digitaleingänge und Relaisausgänge.Standard DI, RO10

- / uint16Anzeige des elektrischen Status der Digitaleingänge DIIL
und DI6…DI1. Die Ein-/Aus-Verzögerungen der Eingänge

DI Status10.1

(sofern spezifiziert)werden ignoriert.Mit Parameter 10.51
DI Filterzeit kann eine Filterzeit eingestellt werden.

Bits 0…5 zeigen den Status von DI1…DI6 an; Bit 15 zeigt
den Status des DIIL-Eingangs an. Beispiel:
1000000000010011b=DIIL, DI5, DI2 undDI1 sind aktiviert,
DI3, DI4 und DI6 sind nicht aktiviert.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / uint16Anzeige des Status der DigitaleingängeDIIL undDI6…DI1.
DiesesWortwird nur nachEin-/Aus-Verzögerungenaktua-

DI Status nachVerzö-
gerung

10.2

lisiert (falls zutreffend). Mit Parameter 10.51 DI Filterzeit
kann eine Filterzeit eingestellt werden.

Die Bits 0…5 zeigen den Status nach Verzögerung von
DI1…DI6 an; Bit 15 zeigt den Status nach Verzögerung des
DIIL-Eingangs an.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

0000h / uint16DerelektrischeStatusderDigitaleingängekannüberschrie-
ben werden, z.B. für Prüfzwecke. Ein Bit in Parameter 10.4

Ausw. DI für erzw.
Werte

10.3

DI erzwungeneWertesteht jeweils für einenDigitaleingang,
dessenWert benutzt wird, wenn das entsprechende Bit in
diesem Parameter = 1 ist.

1 = DI1 auf den Wert von Bit 0 des Parameters 10.4 DI er-
zwungene Werte forcieren.

DI1b0

1 = DI2 auf den Wert von Bit 1 des Parameters 10.4 DI er-
zwungene Werte forcieren.

DI2b1

1 = DI3 auf den Wert von Bit 2 des Parameters 10.4 DI er-
zwungene Werte forcieren.

DI3b2

1 = DI4 auf den Wert von Bit 3 des Parameters 10.4 DI er-
zwungene Werte forcieren.

DI4b3

1 = DI5 auf den Wert von Bit 4 des Parameters 10.4 DI er-
zwungene Werte forcieren.

DI5b4

1 = DI6 auf den Wert von Bit 5 des Parameters 10.4 DI er-
zwungene Werte forcieren.

DI6b5

Reservedb6…14

1 = DIIL auf den Wert von Bit 15 des Parameters 10.4 DI er-
zwungene Werte forcieren.

DIILb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Enthält die Werte, auf die die Digitaleingänge forciert
werden, wenn diese mit 10.3 Ausw. DI für erzw. Werte
ausgewählt wurden.

DI erzwungeneWerte10.4

Bit 0 ist der erzwungeneWert für DI1; Bit 15 ist der erzwun-
gene Wert für den DIIL-Eingang.
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0.0 s / uint32EinstellungderAktivierungsverzögerung fürDigitaleingang
DI1.

DI1 EIN-Verzögerung10.5

*DI-
Status

**Verzögerter
DI-Status

tEin tAus tEin tAus Zeit

1

0

1

0

tEin = 10.5 DI1 EIN-Verzögerung

tAus = 10.6 DI1 AUS-Verzögerung

*Elektrischer Status des Digitaleingangs. Durch 10.1 DI
Status angezeigt.

**Durch 10.2 DI Status nach Verzögerung angezeigt.

10 = 1 s / 10 = 1 sAktivierungsverzögerung für DI1.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Einstellung der Deaktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang DI1. Siehe Parameter 10.5 DI1 EIN-Verzögerung.

DI1AUS-Verzögerung10.6

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für DI1.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32EinstellungderAktivierungsverzögerung fürDigitaleingang
DI2.

DI2 EIN-Verzögerung10.7

*DI-
Status

**Verzögerter
DI-Status

tEin tAus tEin tAus Zeit

1

0

1

0

tEin = 10.7 DI2 EIN-Verzögerung

tAus = 10.8 DI2 AUS-Verzögerung

*Elektrischer Status des Digitaleingangs. Durch 10.1 DI
Status angezeigt.

**Durch 10.2 DI Status nach Verzögerung angezeigt.

10 = 1 s / 10 = 1 sAktivierungsverzögerung für DI2.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Einstellung der Deaktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang DI2. Siehe Parameter 10.7 DI2 EIN-Verzögerung.

DI2AUS-Verzögerung10.8

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für DI2.0.0 ... 3000.0 s
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0.0 s / uint32EinstellungderAktivierungsverzögerung fürDigitaleingang
DI3.

DI3 EIN-Verzögerung10.9

*DI-
Status

**Verzögerter
DI-Status

tEin tAus tEin tAus
Zeit

1

0

1

0

tEin = 10.9 DI3 EIN-Verzögerung

tAus = 10.10 DI3 AUS-Verzögerung

*Elektrischer Status des Digitaleingangs. Durch 10.1 DI
Status angezeigt.

**Durch 10.2 DI Status nach Verzögerung angezeigt.

10 = 1 s / 10 = 1 sAktivierungsverzögerung für DI3.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Einstellung der Deaktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang DI3. Siehe Parameter 10.9 DI3 EIN-Verzögerung.

DI3AUS-Verzögerung10.10

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für DI3.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32EinstellungderAktivierungsverzögerung fürDigitaleingang
DI4.

DI4 EIN-Verzögerung10.11

*DI-
Status

**Verzögerter
DI-Status

tEin tAus tEin tAus
Zeit

1

0

1

0

tEin = 10.11 DI4 EIN-Verzögerung

tAus = 10.12 DI4 AUS-Verzögerung

*Elektrischer Status des Digitaleingangs. Durch 10.1 DI
Status angezeigt.

**Durch 10.2 DI Status nach Verzögerung angezeigt.

10 = 1 s / 10 = 1 sAktivierungsverzögerung für DI4.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Einstellung der Deaktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang DI4. Siehe Parameter 10.11 DI4 EIN-Verzögerung.

DI4AUS-Verzögerung10.12

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für DI4.0.0 ... 3000.0 s
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.0 s / uint32EinstellungderAktivierungsverzögerung fürDigitaleingang
DI5.

DI5 EIN-Verzögerung10.13

*DI-
Status

**Verzögerte
r DI-Status

tEin tAus tEin tAus Zeit

1

0

1

0

tEin = 10.13 DI5 EIN-Verzögerung

tAus = 10.14 DI5 AUS-Verzögerung

*Elektrischer Status des Digitaleingangs. Durch 10.1 DI
Status angezeigt.

**Durch 10.2 DI Status nach Verzögerung angezeigt.

10 = 1 s / 10 = 1 sAktivierungsverzögerung für DI5.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Einstellung der Deaktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang DI5. Siehe Parameter 10.13 DI5 EIN-Verzögerung.

DI5AUS-Verzögerung10.14

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für DI5.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32EinstellungderAktivierungsverzögerung fürDigitaleingang
DI6.

DI6 EIN-Verzögerung10.15

*DI-
Status

**Verzögerter
DI-Status

tEin tAus tEin tAus Zeit

1

0

1

0

tEin = 10.15 DI6 EIN-Verzögerung

tAus = 10.16 DI6 AUS-Verzögerung

*Elektrischer Status des Digitaleingangs. Durch 10.1 DI
Status angezeigt.

**Durch 10.2 DI Status nach Verzögerung angezeigt.

10 = 1 s / 10 = 1 sAktivierungsverzögerung für DI6.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Einstellung der Deaktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang DI6. Siehe Parameter 10.15 DI6 EIN-Verzögerung.

DI6AUS-Verzögerung10.16

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für DI6.0.0 ... 3000.0 s

- / uint16StatusderRelaisausgängeRO8…RO1.Beispiel:00000001b
= RO1 ist aktiviert, RO2…RO8 sind nicht aktiviert.

RO Status10.21

Betriebsbereit; 10.01
b3 (-1) (95.20 b2);
35.105 b1 (95.20 b6);
06.16 b6 (95.20 b9) /
uint32

Auswahl eines Antriebssignals für die Verbindung an Re-
laisausgang RO1.

RO1 Quelle10.24

0Ausgang ist nicht angesteuert.Nicht angesteuert

1Ausgang ist angesteuert.Angesteuert

2Bit 1 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Betriebsbereit

4Bit 0 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Freigegeben
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

5Bit 5 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Gestartet

6Bit 1 von 6.17 Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163).Motor magnetisiert

7Bit 6 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Läuft

8Bit 2 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Bereit für Sollwert

9Bit 8 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Auf Sollwert

10Bit 2 von 6.19 Statuswort Drehzahlregel. (Seite 164).Rückwärts

11Bit 0 von 6.19 Statuswort Drehzahlregel. (Seite 164).Nulldrehzahl

12Bit 10 von 6.17 Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163).Über Grenzwert

13Bit 7 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Warnung

14Bit 3 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Störung

15Invertiertes Bit 3 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Störung (-1)

16Bit 13 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Start-Anforderung

22Bit 0 von 44.1 Status Bremssteuerung (Seite 424).BefehlBremseöffnen

23Bit 11 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Ext2 aktiv

24Bit 9 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Fernsteuerung

33Bit 0 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 1

34Bit 1 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 2

35Bit 2 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 3

40Bit 0 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 0

41Bit 1 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 1

42Bit 2 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 2

43Bit 8 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 8

44Bit 9 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 9

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

0.0 s / uint32Definiert die Aktivierungsverzögerung für Relaisausgang
RO1.

RO1EIN-Verzögerung10.25

Status der
ausgewählten

Quelle

RO Status

tEin tAus tAustEin Zeit

1

0
1

0

tEin = 10.25 RO1 EIN-Verzögerung

tAus = 10.26 RO1 AUS-Verzögerung

10 = 1 s / 10 = 1 sAktivierungsverzögerung für RO1.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32DefiniertdieDeaktivierungsverzögerung fürRelaisausgang
RO1. Siehe Parameter 10.25 RO1 EIN-Verzögerung.

RO1 AUS-Verzöge-
rung

10.26

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für RO1.0.0 ... 3000.0 s
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Läuft (95.20 b3) /
uint32

Auswahl eines Antriebssignals für die Verbindung an Re-
laisausgang RO2.

RO2 Quelle10.27

0Ausgang ist nicht angesteuert.Nicht angesteuert

1Ausgang ist angesteuert.Angesteuert

2Bit 1 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Betriebsbereit

4Bit 0 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Freigegeben

5Bit 5 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Gestartet

6Bit 1 von 6.17 Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163).Motor magnetisiert

7Bit 6 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Läuft

8Bit 2 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Bereit für Sollwert

9Bit 8 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Auf Sollwert

10Bit 2 von 6.19 Statuswort Drehzahlregel. (Seite 164).Rückwärts

11Bit 0 von 6.19 Statuswort Drehzahlregel. (Seite 164).Nulldrehzahl

12Bit 10 von 6.17 Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163).Über Grenzwert

13Bit 7 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Warnung

14Bit 3 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Störung

15Invertiertes Bit 3 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Störung (-1)

16Bit 13 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Start-Anforderung

22Bit 0 von 44.1 Status Bremssteuerung (Seite 424).BefehlBremseöffnen

23Bit 11 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Ext2 aktiv

24Bit 9 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Fernsteuerung

33Bit 0 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 1

34Bit 1 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 2

35Bit 2 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 3

40Bit 0 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 0

41Bit 1 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 1

42Bit 2 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 2

43Bit 8 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 8

44Bit 9 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 9

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Parameter 187



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.0 (95.20 b3) s /
uint32

Definiert die Aktivierungsverzögerung für Relaisausgang
RO2.

RO2EIN-Verzögerung10.28

Status der
ausgewählten

Quelle

RO Status

tEin tAus tAustEin

1

0

0

1

Zeit

tEin = 10.28 RO2 EIN-Verzögerung

tAus = 10.29 RO2 AUS-Verzögerung

10 = 1 s / 10 = 1 sAktivierungsverzögerung für RO2.0.0 ... 3000.0 s

0.0 (95.20 b3) s /
uint32

DefiniertdieDeaktivierungsverzögerung fürRelaisausgang
RO2. Siehe Parameter 10.28 RO2 EIN-Verzögerung.

RO2 AUS-Verzöge-
rung

10.29

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für RO2.0.0 ... 3000.0 s

Störung (-1) / uint32Auswahl eines Antriebssignals für die Verbindung an Re-
laisausgang RO3.

RO3 Quelle10.30

0Ausgang ist nicht angesteuert.Nicht angesteuert

1Ausgang ist angesteuert.Angesteuert

2Bit 1 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Betriebsbereit

4Bit 0 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Freigegeben

5Bit 5 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Gestartet

6Bit 1 von 6.17 Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163).Motor magnetisiert

7Bit 6 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Läuft

8Bit 2 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Bereit für Sollwert

9Bit 8 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Auf Sollwert

10Bit 2 von 6.19 Statuswort Drehzahlregel. (Seite 164).Rückwärts

11Bit 0 von 6.19 Statuswort Drehzahlregel. (Seite 164).Nulldrehzahl

12Bit 10 von 6.17 Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163).Über Grenzwert

13Bit 7 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Warnung

14Bit 3 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Störung

15Invertiertes Bit 3 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Störung (-1)

16Bit 13 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Start-Anforderung

22Bit 0 von 44.1 Status Bremssteuerung (Seite 424).BefehlBremseöffnen

23Bit 11 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Ext2 aktiv

24Bit 9 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Fernsteuerung

33Bit 0 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 1

34Bit 1 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 2

35Bit 2 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 3

40Bit 0 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 0

41Bit 1 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 1
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

42Bit 2 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 2

43Bit 8 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 8

44Bit 9 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 9

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

0.0 s / uint32Definiert die Aktivierungsverzögerung für Relaisausgang
RO3.

RO3EIN-Verzögerung10.31

Status der
ausgewählten

Quelle

RO Status

Zeit

1

0
1

0

tEin tEintAus tAus

tEin = 10.31 RO3 EIN-Verzögerung

tAus = 10.32 RO3 AUS-Verzögerung

10 = 1 s / 10 = 1 sAktivierungsverzögerung für RO3.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32DefiniertdieDeaktivierungsverzögerung fürRelaisausgang
RO3. Siehe Parameter 10.31 RO3 EIN-Verzögerung.

RO3 AUS-Verzöge-
rung

10.32

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für RO3.0.0 ... 3000.0 s

10.0 ms / uint32Einstellung einer Filterzeit für die Parameter 10.1DI Status
und 10.2 DI Status nach Verzögerung.

DI Filterzeit10.51

Hinweis: Dieser Parameter hat keine Auswirkung auf for-
cierteDI-Werte, diemit denParametern 10.3 und 10.4defi-
niert werden.

10 = 1 ms / 10 = 1 msFilterzeit für 10.1 und 10.2.0.3 ... 100.0 ms

Schnell / uint16Wählt die Standard-E/A-Kommunikationszeitstufe aus.Auswahl der E/A-
Zeitstufe

10.90

500Standard-E/A-Zeitstufe 500 us.Schnell

2000Standard-E/A-Zeitstufe 2 us.Normal

- / uint16Speicher-Parameter für die Steuerungder Relaisausgänge
und Digital-Ein-/Ausgänge über die integrierte Feldbus-
Schnittstelle.

RO/DIO Steuerwort10.99

Zur Steuerung der Relaisausgänge (RO) und Digital-Ein-
/Ausgänge (DIO) des Frequenzumrichterswird ein Steuer-
wort mit den Bit-Zuordnungen gesendet, die unten als
Modbus I/O-Daten gezeigt werden. Die Zielauswahlpara-
meter jener betreffenden Daten (58.101…58.124) aus
RO/DIOSteuerwort einstellen. ImQuellenauswahl-Parame-
ter des gewünschten Ausgangs dann das entsprechende
Bit dieses Worts auswählen.

Quellbit für Relaisausgang RO1. Siehe Parameter 10.24.RO1b0

Quellbit für Relaisausgang RO2. Siehe Parameter 10.27.RO2b1

Quellbit für Relaisausgang RO3. Siehe Parameter 10.30.RO3b2

Reservedb3…7
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Quellbit für Digital-Ein-/Ausgang DIO1 (siehe Parameter
11.6).

DIO1b8

Quellbit für Digital-Ein-/Ausgang DIO2 (siehe Parameter
11.10).

DIO2b9

Reservedb10…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Konfiguration der Digitaleingänge/-ausgänge und Fre-
quenzeingänge/-ausgänge.

Standard DIO, FI, FO11

- / uint16Anzeige des elektrischen Status der Digitaleingänge/-
ausgänge DIO2 und DIO1.

DIO Status11.1

Die Ein-/Aus-Verzögerungen (sofern spezifiziert) werden
ignoriert. Mit Parameter 11.81 DIO Filterzeit kann eine Fil-
terzeit (für den Eingangsmodus) eingestellt werden.

Beispiel: 0010 = DIO2 ist ein, DIO1 ist aus.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / uint16Anzeige des verzögerten Status der Digitaleingänge/-
ausgänge DIO2 und DIO1. Dieses Wort wird erst nach Ein-

DIO Status nach Ver-
zögerung

11.2

/Aus-Verzögerung (falls sie spezifiziert sind) aktualisiert.
Mit Parameter 11.81 DIO Filterzeit kann eine Filterzeit (für
den Eingangsmodus) eingestellt werden.

Beispiel: 0010 = DIO2 ist ein, DIO1 ist aus.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Ausgang / uint16Auswahl, ob DIO1 als Digitalausgang, Digitaleingang oder
Frequenzeingang benutzt wird.

DIO1 Konfiguration11.5

0DIO1 wird als Digitalausgang verwendet.Ausgang

1DIO1 wird als Digitaleingang verwendet.Eingang

2DIO1 wird als Frequenzeingang benutzt.Frequenz

Betriebsbereit /
uint32

Wählt ein Antriebssignal aus, das an Digitaleingang/-aus-
gang DIO1 angeschlossenwird, wenn Parameter 11.5 DIO1
Konfiguration auf Ausgang eingestellt ist.

DIO1 Signalquelle
Ausg.

11.6

0Ausgang ist nicht angesteuert.Nicht angesteuert

1Ausgang ist angesteuert.Angesteuert

2Bit 1 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Betriebsbereit

4Bit 0 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Freigegeben

5Bit 5 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Gestartet

6Bit 1 von 6.17 Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163).Motor magnetisiert

7Bit 6 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Läuft

8Bit 2 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Bereit für Sollwert

9Bit 8 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Auf Sollwert

10Bit 2 von 6.19 Statuswort Drehzahlregel. (Seite 164).Rückwärts

11Bit 0 von 6.19 Statuswort Drehzahlregel. (Seite 164).Nulldrehzahl

12Bit 10 von 6.17 Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163).Über Grenzwert

13Bit 7 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Warnung

14Bit 3 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Störung

15Invertiertes Bit 3 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Störung (-1)

16Bit 13 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Start-Anforderung

22Bit 0 von 44.1 Status Bremssteuerung (Seite 424).BefehlBremseöffnen

23Bit 11 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Ext2 aktiv

24Bit 9 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Fernsteuerung
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

33Bit 0 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 1

34Bit 1 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 2

35Bit 2 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 3

40Bit 0 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 0

41Bit 1 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 1

42Bit 2 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 2

43Bit 8 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 8

44Bit 9 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 9

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

0.0 s / uint32Definiert dieAktivierungsverzögerung fürDigitaleingang/-
ausgang DIO1 (bei Benutzung als Digitalausgang oder Di-
gitaleingang).

DIO1 EIN-Verzöge-
rung

11.7

*DIO-
Status

*
Verzögerter
DIO-Status

tEin tAus tEin tAus

1

0

0

1

Zeit

tEin = 11.7 DIO1 EIN-Verzögerung

tAus = 11.8 DIO1 AUS-Verzögerung

*Elektrischer Status von DIO (im Eingangsmodus) oder
Status der ausgewählten Quelle (im Ausgangsmodus).
Durch 11.1 DIO Status angezeigt.

**Durch 11.2 DIO Status nach Verzögerung angezeigt.

10 = 1 s / 10 = 1 sAktivierungsverzögerung für DIO1.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Definiert die Deaktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang/-ausgang DIO1 (bei Benutzung als Digitalausgang
oderDigitaleingang). SieheParameter 11.7DIO1EIN-Verzö-
gerung.

DIO1 AUS-Verzöge-
rung

11.8

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für DIO1.0.0 ... 3000.0 s

Ausgang / uint16Auswahl, ob DIO2 als Digitalausgang, Digitaleingang oder
Frequenzausgang benutzt wird.

DIO2 Konfiguration11.9

0DIO2 wird als Digitalausgang benutzt.Ausgang

1DIO2 wird als Digitaleingang benutzt.Eingang

2DIO2 wird als Frequenzausgang benutzt.Frequenz

Läuft / uint32Wählt ein Antriebssignal aus, das an Digitaleingang/-aus-
gang DIO2 verbunden wird, wenn Parameter 11.9 DIO2
Konfiguration auf Ausgang eingestellt ist.

DIO2 Signalquelle
Ausg.

11.10

0Ausgang ist nicht angesteuert.Nicht angesteuert

1Ausgang ist angesteuert.Angesteuert

2Bit 1 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Betriebsbereit
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

4Bit 0 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Freigegeben

5Bit 5 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Gestartet

6Bit 1 von 6.17 Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163).Motor magnetisiert

7Bit 6 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Läuft

8Bit 2 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Bereit für Sollwert

9Bit 8 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Auf Sollwert

10Bit 2 von 6.19 Statuswort Drehzahlregel. (Seite 164).Rückwärts

11Bit 0 von 6.19 Statuswort Drehzahlregel. (Seite 164).Nulldrehzahl

12Bit 10 von 6.17 Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163).Über Grenzwert

13Bit 7 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Warnung

14Bit 3 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Störung

15Invertiertes Bit 3 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Störung (-1)

16Bit 13 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Start-Anforderung

22Bit 0 von 44.1 Status Bremssteuerung (Seite 424).BefehlBremseöffnen

23Bit 11 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Ext2 aktiv

24Bit 9 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Fernsteuerung

33Bit 0 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 1

34Bit 1 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 2

35Bit 2 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 3

40Bit 0 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 0

41Bit 1 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 1

42Bit 2 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 2

43Bit 8 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 8

44Bit 9 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 9

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.0 s / uint32Definiert dieAktivierungsverzögerung fürDigitaleingang/-
ausgang DIO2 (bei Benutzung als Digitalausgang oder Di-
gitaleingang).

DIO2 EIN-Verzöge-
rung

11.11

*DIO-
Status

*
Verzögerter
DIO-Status

tEin tAus tEin tAus

1

0

0

1

Zeit

tEin = 11.11 DIO2 EIN-Verzögerung

tAus = 11.12 DIO2 AUS-Verzögerung

*Elektrischer Status von DIO (im Eingangsmodus) oder
Status der ausgewählten Quelle (im Ausgangsmodus).
Durch 11.1 DIO Status angezeigt.

**Durch 11.2 DIO Status nach Verzögerung angezeigt.

10 = 1 s / 10 = 1 sAktivierungsverzögerung für DIO2.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Definiert die Deaktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang/-ausgang DIO2 (bei Benutzung als Digitalausgang
oder Digitaleingang). Siehe Parameter 11.11 DIO2 EIN-Ver-
zögerung.

DIO2 AUS-Verzöge-
rung

11.12

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für DIO2.0.0 ... 3000.0 s

- / real32AnzeigedesWerts vonFrequenzeingang1 (überDIO1,wenn
dieser als Frequenzeingang verwendet wird) vor einer
Skalierung. Siehe Parameter 11.42 Freq.Eing 1 min.

Freq.Eing 1 Istwert11.38

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzNicht skalierter Wert von Frequenzeingang 1.0...16000 Hz

- / real32AnzeigedesWerts vonFrequenzeingang1 (überDIO1,wenn
dieser als Frequenzeingang verwendet wird) nach der
Skalierung. Siehe Parameter 11.42 Freq.Eing 1 min.

Freq.Eing 1 skaliert11.39

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1 / 1000 = 1Skalierter Wert von Frequenzeingang 1.-32768.000 ...
32767.000
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0 Hz / real32Einstellung der minimalen Eingangsfrequenz für Fre-
quenzeingang 1 (DIO1, wenn dieser als Frequenzeingang
benutzt wird).

Freq.Eing 1 min11.42

DaseingehendeFrequenzsignal (11.38Freq.Eing 1 Istwert)
wird, wie folgt, auf ein internes Signal skaliert (11.39
Freq.Eing 1 skaliert). Hierfür werden die Parameter
11.42…11.45 verwendet:

11.39

fin (11.38 )
11.42 11.43

11.45

11.44

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzMinimale Frequenz von Frequenzeingang 1 (DIO1).0...16000 Hz

16000 Hz / real32Einstellung der maximalen Eingangsfrequenz für Fre-
quenzeingang 1 (DIO1, wenn dieser als Frequenzeingang
benutzt wird).

Freq.Eing 1 max11.43

Siehe Parameter 11.42 Freq.Eing 1 min.

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzMaximale Frequenz von Frequenzeingang 1 (DIO1).0...16000 Hz

0.000 NoUnit / real32EinstellungdesWerts, der intern derminimalen Eingangs-
frequenz gemäß Parameter 11.42 Freq.Eing 1min entspre-
chenmuss. Siehe Diagramm zu Parameter 11.42 Freq.Eing
1 min.

Freq.Eing 1 skal.min11.44

1 = 1 / 1000 = 1Wert entspricht dem Minimum von Frequenzeingang 1.-32768.000 ...
32767.000

1500.000; 1800.000
(95.20 b0) NoUnit /
real32

EinstellungdesWerts, der interndermaximalenEingangs-
frequenzgemäßParameter 11.43 Freq.Eing 1max entspre-
chenmuss. Siehe Diagramm zu Parameter 11.42 Freq.Eing
1 min.

Freq.Eing 1 skal.max11.45

1 = 1 / 1000 = 1Wert entspricht dem Maximum von Frequenzeingang 1.-32768.000 ...
32767.000

- / real32AnzeigedesWerts vonFrequenzausgang 1nachder Skalie-
rung. Siehe Parameter 11.58 Freq.Ausg 1 Quelle min.

Freq.Ausg 1 Istwert11.54

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzWert von Frequenzausgang 1.0...16000 Hz

Motordrehzahl be-
nutzt / uint32

Auswahl eines Signals, das an Frequenzausgang 1 verbun-
den wird.

Freq.Ausg 1 Ausw.
Quelle

11.55

0Nicht ausgewähltNull
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

11.1 Motordrehzahl benutzt (Seite 140).Motordrehzahl be-
nutzt

31.6 Ausgangsfrequenz (Seite 140).Ausgangsfrequenz

41.7 Motorstrom (Seite 140).Motorstrom

61.10 Motordrehmoment (Seite 140).Motordrehmoment

71.11 DC-Spannung (Seite 141).DC-Spannung

81.14 Ausgangsleistung (Seite 141).FU-Ausgangsleistung

1023.1 Drehz.Sollw.Rampeneing. (Seite 287).Drehz.Sollw.Rampen-
eing.

1123.2 Drehz.Sollw.Rampenausg. (Seite 287).Drehz.Sollw.Rampen-
ausg.

1224.1 Drehz.-Sollw. benutzt (Seite 294).Drehzahlsollwert be-
nutzt

1326.2 Drehm.-Sollw. benutzt (Seite 313).Drehmom.Sollw.be-
nutzt

1428.2 Freq.-Sollw. Ramp.ausg. (Seite 323).Frequenz-Sollw. be-
nutzt

1640.1 Proz.reg.ausg. Istwert (Seite 403).Prozessregler Aus-
gang

1740.2 Proz.reg Istwert (Seite 403).Prozessregler Istwert

1840.3 Proz.reg Sollwert (Seite 403).Prozessregler Soll-
wert

1940.4 Proz.reg. Regelabw. (Seite 403).Prozessregler-Abwei-
chung

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.000 NoUnit / real32Definiert den reellen Wert des Signals (ausgewählt mit
Parameter 11.55 Freq.Ausg 1 Ausw. Quelle und angezeigt
durch Parameter 11.54 Freq.Ausg 1 Istwert), der demMini-
malwert von Frequenzausgang 1 (gemäß Einstellung von
Parameter 11.60 Freq.Ausg 1 min) entspricht.

Freq.Ausg 1 Quelle
min

11.58

fout(11.54 )

11.61

11.60

11.58 11.59 Signal (reell)
ausgewählt
mit Par.11.55

fout(11.54 )

11.61

11.60

11.59 11.58 Signal (reell)
ausgewählt
mit Par.11.55

1 = 1 / 1000 = 1Reeller Signalwert, der demMinimalwert vonFrequenzaus-
gang 1 entspricht.

-32768.000 ...
32767.000

1500.000; 1800.000
(95.20 b0) NoUnit /
real32

Definiert den reellen Wert des Signals (ausgewählt mit
Parameter 11.55 Freq.Ausg 1 Ausw. Quelle und angezeigt
durchParameter 11.54 Freq.Ausg 1 Istwert), der demMaxi-
malwert von Frequenzausgang 1 (gemäß Einstellung von
Parameter 11.61 Freq.Ausg 1 max) entspricht. Siehe Para-
meter 11.58 Freq.Ausg 1 Quelle min.

Freq.Ausg 1 Quelle
max

11.59

1 = 1 / 1000 = 1Reeller Signalwert, der dermaximalenWert von Frequenz-
ausgang 1 entspricht.

-32768.000 ...
32767.000

0 Hz / real32Einstellung des Minimalwerts von Frequenzausgang 1.
Siehe Diagramme zu Parameter 11.58 Freq.Ausg 1 Quelle
min.

Freq.Ausg 1 min11.60

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzMinimaler Wert von Frequenzausgang 1.0...16000 Hz

16000 Hz / real32Einstellung des Maximalwerts von Frequenzausgang 1.
Siehe Diagramme zu Parameter 11.58 Freq.Ausg 1 Quelle
min.

Freq.Ausg 1 max11.61

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzMaximaler Wert von Frequenzausgang 1.0...16000 Hz
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Nr.

10.0 ms / uint32Einstellungeiner Filterzeit für dieParameter 11.1DIOStatus
und 11.2 DIO Status nach Verzögerung. Die Filterzeit gilt
nur für DIOs im Eingangsmodus.

DIO Filterzeit11.81

10 = 1 ms / 10 = 1 msFilterzeit für 11.1.0.3 ... 100.0 ms
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Konfiguration der Standard-Analogeingänge.Standard AI12

Keine Aktion / uint16Aktiviert die Abgleich-Funktion für den Analogeingang.AI Abgleich12.1

Das Signal an den Eingang anschließen und die geeignete
Abgleich-Funktion auswählen.

0Abgleich von AI ist nicht aktiviert.Keine Aktion

1Der aktuelle Signalwert des Analogeingangs AI1 wird als
Mindestwert vonAI1 imParameter 12.17AI1min eingestellt.

AI1 min Abgleich

Die Einstellungwird automatisch auf Keine Aktion zurück-
gesetzt.

2DerSignalwert vonAnalogeingangAI1wirdalsMaximalwert
von AI1 in Parameter 12.18 AI1max gesetzt. Die Einstellung
wird automatisch auf Keine Aktion zurückgesetzt.

AI1 max Abgleich

3DerSignalwert vonAnalogeingangAI2wirdalsMindestwert
von AI2 in Parameter 12.27 AI2min gesetzt. Die Einstellung
wird automatisch auf Keine Aktion zurückgesetzt.

AI2 min Abgleich

4Der Signalwert von Analogeingang AI2 wird als Maximal-
wert von AI2 in Parameter 12.28 AI2 max gesetzt. Die Ein-
stellungwird automatisch auf KeineAktion zurückgesetzt.

AI2 max Abgleich

Keine Aktion / uint16Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters, wenn
einAnalogeingangssignal die fürdenEingangeingestellten
Minimum- und/oder Maximumgrenzen überschreitet.

AI Überwachungs-
funktion

12.3

Bei der Überwachung gilt für die Grenzwerte ein Toleranz-
bereich von 0,5 V bzw. 1,0 mA . Wenn beispielsweise die
Maximalgrenze für den Eingang 7,000 V ist, spricht die
Überwachung des Maximalgrenzwerts bei 7,500 V an.

Die zu beachtendenEingänge undGrenzwertewerdenmit
Parameter 12.4 Auswahl AI Überwachung eingestellt.

Hinweis: Die Analogeingangssignal-Überwachung ist nur
aktiv, wenn
• der Analogeingang in den folgenden Parametern als

Quelle (unter Verwendung von AI1 skaliert oder AI2 ska-
liert Auwahl) eingestellt ist 22.11, 22.12, 22.15, 22.17, 23.42,
26.11, 26.12, 26.16, 26.25, 28.11, 28.12, 30.21, 30.22, 40.16,
40.17, 40.50, 41.16, 41.17, 41.50 oder 44.9 und als aktive
Quelle verwendet wird oder

• die Überwachung mit Parameter 12.5 AI-Überwachung
erzwingen forciert wird.

0Es erfolgt keine Maßnahme.Keine Aktion

1Der Frequenzumrichter schaltet mit der Störung 80A0 AI-
Überwachung ab.

Störung

2Der Frequenzumrichter generiert eineWarnmeldungA8A0
AI überwachte Warnung.

Warnung
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Nr.

3Der Frequenzumrichter gibt eine Warnung (A8A0 AI über-
wachte Warnung) aus und friert die Drehzahl (oder die
Frequenz) auf denWert ein, mit demder Frequenzumrich-
ter gearbeitet hat. Die Drehzahl/Frequenz wird auf Basis
der Istdrehzahl mit 850 ms Tiefpass-Filterung ermittelt.

Letzte Drehzahl

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.

4Der Frequenzumrichter generiert eine Warnung (A8A0 AI
überwachteWarnung) undsetzt dieDrehzahl aufdenWert
von Parameter 22.41 Sicherer Drehz.Sollw. (oder 28.41 Si-
cherer Freq.Sollw., wenn ein Frequenz-Sollwert verwendet
wird).

Sicherer Drehz.Sollw

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.

- / uint16EinstellungderzuüberwachendenAnalogeingangsgrenzen.
Siehe Parameter 12.3 AI Überwachungsfunktion.

Auswahl AI Überwa-
chung

12.4

1 = Überwachung der Minimumgrenze von AI1 ist aktiv.AI1 < MINb0

1 = Überwachung der Maximumgrenze von AI1 ist aktiv.AI1 > MAXb1

1 = Überwachung der Minimumgrenze von AI2 ist aktiv.AI2 < MINb2

1 = Überwachung der Maximumgrenze von AI2 ist aktiv.AI2 > MAXb3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0000 0000b / uint16Aktiviert die Analogeingangsüberwachung separat für je-
den Steuerplatz (siehe Abschnitt Lokale Steuerung und
externe Steuerung (Seite 23)).

AI-Überwachung er-
zwingen

12.5

Der Parameter ist primär für die Analogeingangsüberwa-
chung vorgesehen, wenn der Eingang mit dem Applikati-
onsprogrammverbunden istundnichtals eineSteuerquelle
durch Frequenzumrichter-Parameter ausgewählt worden
ist.

1 = AI1-Überwachung aktiv, wenn EXT1 benutzt wird.AI1 Ext. 1b0

1 = AI1-Überwachung aktiv, wenn EXT2 benutzt wird.AI1 Ext. 2b1

1 = AI1-Überwachung aktiv, wenn Lokalsteuerung benutzt
wird.

AI1 Lokalb2

Reservedb3

1 = AI2-Überwachung aktiv, wenn EXT1 benutzt wird.AI2 Ext. 1b4

1 = AI2-Überwachung aktiv, wenn EXT2 benutzt wird.AI2 Ext. 2b5

1 = AI2-Überwachung aktiv, wenn Lokalsteuerung benutzt
wird.

AI2 Lokalb6

Reservedb7…15
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1 = 1 / 1 = 10000 0000b…0111
0111b

- / real32Anzeige des Werts von Analogeingang AI1 in mA oder V
(abhängig davon, ob der Eingangmit einer Hardware-Ein-
stellung als Strom- oder Spannungseingang eingestellt
wird).

AI1 Istwert12.11

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1000 = 1 mA oder V /
1000 = 1 mA oder V

Wert von Analogeingang AI1.-22.000 ... 22.000 mA
oder V

- / real32Anzeige desWerts von Analogeingang AI1 nach der Skalie-
rung. Siehe die Parameter 12.19 AI1 skaliert bei AI1min und
12.20 AI1 skaliert bei AI1 max.

AI1 skalierter Istwert12.12

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1 / 1000 = 1Skalierter Wert von Analogeingang AI1.-32768.000 ...
32767.000

V / uint16Auswahl der Einheit für das Lesen und Einstellen von Ana-
logeingang AI1.

AI1 Wahl Einheit12.15

Hinweis: Diese Einstellung muss mit der entsprechenden
Hardware-EinstellungaufderRegelungseinheit desFrequen-
zumrichters übereinstimmen (siehe Hardware-Handbuch
desFrequenzumrichters). Es ist einNeustart der Regelungs-
einheit (entwederdurchAus-undEinschaltenderSpannungs-
versorgung oder über Parameter 96.8 Regelungseinheit
booten) erforderlich, damit Änderungen in den Hardware-
Einstellungen wirksam werden.

2Volt.V

10Milliampere.mA
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0.100 s / real32Einstellung der Filterzeitkonstante für AnalogeingangAI1.AI1 Filterzeit12.16

Ungefiltertes
Signal

Gefiltertes
Signal

%

t

100

63

T

O = I × (1 - e-t/T)

I = Filtereingang (Sprung)

O = Filterausgang

t = Zeit

T = Filterzeitkonstante

Hinweis: Das Signal wird auch durch die Signal-Schnittstel-
lenhardware gefiltert (etwa 0,25 ms Zeitkonstante). Dies
kann nicht über Parametereinstellungen geändert werden.

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFilterzeitkonstante.0.000 ... 30.000 s

0.000 mA oder V / re-
al32

Definiert den Mindestwert der Anlage für Analogeingang
AI1.

AI1 min12.17

Einstellung des Werts, der tatsächlich zum Frequenzum-
richter gesendet wird, wenn das Analogsignal von der An-
lage auf seine Minimum-Einstellung gesetzt wird.

Siehe Parameter 12.1 AI Abgleich.

1000 = 1 mA oder V /
1000 = 1 mA oder V

Minimaler Wert von AI1.-22.000 ... 22.000 mA
oder V

20.000 mA oder V /
real32

Definiert den Maximalwert der Anlage für Analogeingang
AI1.

AI1 max12.18

Einstellung des Werts, der tatsächlich zum Frequenzum-
richter gesendet wird, wenn das Analogsignal von der An-
lage auf seine Maximum-Einstellung gesetzt wird.

Siehe Parameter 12.1 AI Abgleich.

1000 = 1 mA oder V /
1000 = 1 mA oder V

Maximaler Wert von AI1.-22.000 ... 22.000 mA
oder V
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0.000 NoUnit / real32Einstellung des reellen internen Werts, der dem Minimal-
wert von Analogeingang AI1 gemäß Parameter 12.17 AI1
min entspricht. (EineÄnderungderPolaritätseinstellungen
von 12.19 und 12.20 kanndenAnalogeingangeffektiv inver-
tieren.)

AI1 skaliert bei AI1
min

12.19

AIskaliert(12.12 )

AIin (12.11 )

12.20

12.17

12.18

12.19

1 = 1 / 1000 = 1Reeller Wert, der dem Minimalwert von AI1 entspricht.-32768.000 ...
32767.000

1500.000; 1800.000
(95.20 b0) NoUnit /
real32

Definiert den reellen internenWert, der demMaximalwert
von Analogeingang AI1 gemäß Parameter 12.18 AI1 max
entspricht. Siehe die Abbildung zu Parameter 12.19 AI1
skaliert bei AI1 min.

AI1 skaliert bei AI1
max

12.20

1 = 1 / 1000 = 1Reeller Wert, der dem Maximalwert von AI1 entspricht.-32768.000 ...
32767.000

- / real32Anzeige des Werts von Analogeingang AI2 in mA oder V
(abhängig davon, ob der Eingangmit einer Hardware-Ein-
stellung als Strom- oder Spannungseingang eingestellt
wird).

AI2 Istwert12.21

Dieser Parameter ist schreibgeschützt.

1000 = 1 mA oder V /
1000 = 1 mA oder V

Wert von Analogeingang AI2.-22.000 ... 22.000 mA
oder V

- / real32Anzeige desWerts von AnalogeingangAI2 nach der Skalie-
rung. Siehedie Parameter 12.29 AI2 skaliert bei AI2min und
12.30 AI2 skaliert bei AI2 max.

AI2 skalierter Istwert12.22

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1 / 1000 = 1Skalierter Wert von Analogeingang AI2.-32768.000 ...
32767.000

mA / uint16Auswahl der Einheit für das Lesen und Einstellen von Ana-
logeingang AI2.

AI2 Wahl Einheit12.25

Hinweis: Diese Einstellung muss mit der entsprechenden
Hardware-EinstellungaufderRegelungseinheit desFrequen-
zumrichters übereinstimmen (siehe Hardware-Handbuch
desFrequenzumrichters). Es ist einNeustart der Regelungs-
einheit (entwederdurchAus-undEinschaltenderSpannungs-
versorgung oder über Parameter 96.8 Regelungseinheit
booten) erforderlich, damit Änderungen in den Hardware-
Einstellungen wirksam werden.
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2Volt.V

10Milliampere.mA

0.100 s / real32Einstellungder Filterzeitkonstante für AnalogeingangAI2.
Siehe Parameter 12.16 AI1 Filterzeit.

AI2 Filterzeit12.26

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFilterzeitkonstante.0.000 ... 30.000 s

0.000 mA oder V / re-
al32

Einstellung desMinimum-Werts der Anlage für Analogein-
gang AI2.

AI2 min12.27

Einstellung des Werts, der tatsächlich zum Frequenzum-
richter gesendet wird, wenn das Analogsignal von der An-
lage auf seine Minimum-Einstellung gesetzt wird.

Siehe Parameter 12.1 AI Abgleich.

1000 = 1 mA oder V /
1000 = 1 mA oder V

Minimaler Wert von AI2.-22.000 ... 22.000 mA
oder V

20.000 mA oder V /
real32

EinstellungdesMaximum-Werts der Anlage für Analogein-
gang AI2.

AI2 max12.28

Einstellung des Werts, der tatsächlich zum Frequenzum-
richter gesendet wird, wenn das Analogsignal von der An-
lage auf seine Maximum-Einstellung gesetzt wird.

Siehe Parameter 12.1 AI Abgleich.

1000 = 1 mA oder V /
1000 = 1 mA oder V

Maximaler Wert von AI2.-22.000 ... 22.000 mA
oder V

0.000 NoUnit / real32Einstellung des reellen Werts, der dem Minimalwert von
Analogeingang AI2 gemäß Parameter 12.27 AI2 min ent-
spricht. (Eine Änderung der Polaritätseinstellungen von
12.29 und 12.30 kann den Analogeingang effektiv invertie-
ren.)

AI2 skaliert bei AI2
min

12.29

AIscaled (12.22 )

AIin (12.21 )

12.30

12.27

12.29

12.28

1 = 1 / 1000 = 1Reeller Wert, der dem Minimalwert von AI2 entspricht.-32768.000 ...
32767.000

100.000 NoUnit / re-
al32

Definiert den reellenWert, der demMaximalwert von Ana-
logeingangAI2gemäßParameter 12.28AI2maxentspricht.

AI2 skaliert bei AI2
max

12.30

Siehe die Abbildung zu Parameter 12.29 AI2 skaliert bei AI2
min.

1 = 1 / 1000 = 1Reeller Wert, der dem Maximalwert von AI2 entspricht.-32768.000 ...
32767.000
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Konfiguration der Standard-Analogausgänge.Standard AO13

- / real32Anzeige des Werts von AO1 in mA.AO1 Istwert13.11

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Wert von AO1.0.000 ... 22.000 mA

Motordrehzahl be-
nutzt / uint32

Auswahl eines Signals für die Verbindung an Analogaus-
gang AO 1.

AO1 Quelle13.12

Stellt alternativ denAusgangaufKonstantstrom, umeinen
Temperatursensor zu versorgen.

0Nicht ausgewähltNull

11.1 Motordrehzahl benutzt (Seite 140).Motordrehzahl be-
nutzt

31.6 Ausgangsfrequenz (Seite 140).Ausgangsfrequenz

41.7 Motorstrom (Seite 140).Motorstrom

61.10 Motordrehmoment (Seite 140).Motordrehmoment

71.11 DC-Spannung (Seite 141).DC-Spannung

81.14 Ausgangsleistung (Seite 141).FU-Ausgangsleistung

1023.1 Drehz.Sollw.Rampeneing. (Seite 287).Drehz.Sollw.Rampen-
eing.

1123.2 Drehz.Sollw.Rampenausg. (Seite 287).Drehz.Sollw.Rampen-
ausg.

1224.1 Drehz.-Sollw. benutzt (Seite 294).Drehzahlsollwert be-
nutzt

1326.2 Drehm.-Sollw. benutzt (Seite 313).Drehmom.Sollw.be-
nutzt

1428.2 Freq.-Sollw. Ramp.ausg. (Seite 323).Frequenz-Sollw. be-
nutzt

1640.1 Proz.reg.ausg. Istwert (Seite 403).Prozessregler Aus-
gang

1740.2 Proz.reg Istwert (Seite 403).Prozessregler Istwert

1840.3 Proz.reg Sollwert (Seite 403).Prozessregler Soll-
wert

1940.4 Proz.reg. Regelabw. (Seite 403).Prozessregler-Abwei-
chung

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

20Der Ausgangwird verwendet, um 1...3 Pt100-Sensorenmit
einem Erregungsstrom zu versorgen. Siehe Abschnitt
Thermischer Motorschutz (Seite 91).

Aktiviere Pt100 Erre-
gung

21Der Ausgangwird verwendet, um einen KTY84-Sensormit
einem Konstantstrom zu versorgen. Siehe Abschnitt
Thermischer Motorschutz (Seite 91).

Aktiviere KTY84Erre-
gung

22Der Ausgang wird verwendet, um 1…3 PTC-Sensoren mit
einem Konstantstrom zu versorgen. Siehe Abschnitt
Thermischer Motorschutz (Seite 91).

Aktiviere PTC Erre-
gung
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

23Der Ausgang wird verwendet, um 1…3 Pt1000-Sensoren
mit einem Konstantstrom zu versorgen. Siehe Abschnitt
Thermischer Motorschutz (Seite 91).

AktivierePt1000Erre-
gung

3713.91 AO1 Datenspeicher (Seite 210).AO1 Datenspeicher

3813.92 AO2 Datenspeicher (Seite 210).AO2 Datenspeicher

0.100 s / real32Definiert die Filterzeitkonstante für Analogausgang AO1.AO1 Filterzeit13.16

%

100

63 Gefiltertes
Signal

Ungefiltertes
Signal

T

t

O = I × (1 - e-t/T)

I = Filtereingang (Sprung)

O = Filterausgang

t = Zeit

T = Filterzeitkonstante

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFilterzeitkonstante.0.000 ... 30.000 s
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.0 NoUnit / real32Einstellung des reellen Mindestwerts des Signals (ausge-
wählt mit Parameter 13.12 AO1 Quelle), der dem Mindest-
ausgangswert von AO1 (gemäß Parameter 13.19 AO1 Ausg
bei AO1 Quel min) entspricht.

AO1 Quelle min13.17

IAO1 (mA)

Signal
(reell)
ausgewählt
mit Par.
13.12

13.20

13.19

13.17 13.18

Programmierung 13.17 als Maximalwert und 13.18 als Min-
destwert invertiert den Ausgang.

IAO1 (mA)

Signal
(reell)
ausgewählt
mit Par.
13.12

13.20

13.19

13.18 13.17

1 = 1 / 10 = 1Reeller Signalwert, derdemMindestausgangswert vonAO1
entspricht.

-32768.0 ... 32767.0

1500.000; 1800.000
(95.20 b0) NoUnit /
real32

Einstellung des reellen Maximalwerts des Signals (ausge-
wählt mit Parameter 13.12 AO1 Quelle), der dem Maximal-
ausgangswert von AO1 (gemäß Parameter 13.20 AO1 Ausg
bei AO1 Quel max) entspricht. Siehe Parameter 13.17 AO1
Quelle min.

AO1 Quelle max13.18

1 = 1 / 10 = 1Reeller Signalwert, der demmaximalenAusgangswert von
AO1 entspricht.

-32768.0 ... 32767.0

0.000 mA / real32Einstellung desminimalen Ausgangswerts für Analogaus-
gang AO1.

AO1 Ausg bei AO1
Quel min

13.19

Siehe die Abbildung zu Parameter 13.17 AO1 Quelle min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Minimaler Ausgangswert von AO1.0.000 ... 22.000 mA
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

20.000 mA / real32EinstellungdesmaximalenAusgangswerts für Analogaus-
gang AO1.

AO1 Ausg bei AO1
Quel max

13.20

Siehe die Abbildung zu Parameter 13.17 AO1 Quelle min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Maximaler Ausgangswert von AO1.0.000 ... 22.000 mA

- / real32Anzeige des Werts von AO2 in mA.AO2 Istwert13.21

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Wert von AO2.0.000 ... 22.000 mA

Motorstrom / uint32Auswahl eines Signals für die Verbindung an Analogaus-
gang AO2.

AO2 Quelle13.22

Stellt alternativ denAusgangaufKonstantstrom, umeinen
Temperatursensor zu versorgen.

Einstellungen siehe Parameter 13.12 AO1 Quelle.

0.100 s / real32EinstellungderFilterzeitkonstante fürAnalogausgangAO2.
Siehe Parameter 13.16 AO1 Filterzeit.

AO2 Filterzeit13.26

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFilterzeitkonstante.0.000 ... 30.000 s
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.0 NoUnit / real32Einstellung des reellen Mindestwerts des Signals (ausge-
wählt mit Parameter 13.22 AO2 Quelle), der dem Mindest-
ausgangswert vonAO2 (gemäßParameter 13.29AO2Ausg
bei AO2 Quel min) entspricht.

AO2 Quelle min13.27

IAO2 (mA)

Signal (reell)
ausgewählt
mit Par.
13.22

13.30

13.29

13.27 13.28

Programmierung 13.27 als Maximalwert und 13.28 als Min-
destwert invertiert den Ausgang.

IAO2 (mA)

13.30

Signal
(reell)
ausgewählt
mit Par.
13.22

13.29

13.28 13.27

1 = 1 / 10 = 1Reeller Signalwert, der demminimalen Ausgangswert von
AO2 entspricht.

-32768.0 ... 32767.0

100.0 NoUnit / real32Einstellung des reellen Maximalwerts des Signals (ausge-
wählt mit Parameter 13.22 AO2 Quelle), der demMaximal-
ausgangswert vonAO2 (gemäßParameter 13.30AO2Ausg
bei AO2 Quel max) entspricht. Siehe Parameter 13.27 AO2
Quelle min.

AO2 Quelle max13.28

1 = 1 / 10 = 1Reeller Signalwert, der demmaximalenAusgangswert von
AO2 entspricht.

-32768.0 ... 32767.0

0.000 mA / real32Einstellung desminimalen Ausgangswerts für Analogaus-
gang AO2.

AO2 Ausg bei AO2
Quel min

13.29

Siehe die Abbildung zu Parameter 13.27 AO2 Quelle min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Minimaler Ausgangswert von AO2.0.000 ... 22.000 mA
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

20.000 mA / real32EinstellungdesmaximalenAusgangswerts für Analogaus-
gang AO2.

AO2 Ausg bei AO2
Quel max

13.30

Siehe die Abbildung zu Parameter 13.27 AO2 Quelle min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Maximaler Ausgangswert von AO2 .0.000 ... 22.000 mA

0.00 NoUnit / real32Speicher-Parameter zur Steuerung des Analogausgangs
AO1, z.B. über Feldbus.

AO1 Datenspeicher13.91

In 13.12AO1Quelle AO1Datenspeicherwählen.Dann stellen
Sie diesen Parameter als Ziel für die eingehenden Daten
ein.

Bei Verwendung der integrierten Feldbus-Schnittstelle
stellenSie einfachdieZielauswahlparameterderbetreffen-
den Daten (58.101…58.124) auf AO1 Datenspeicher ein.

100 = 1 / 100 = 1Speicher-Parameter für AO1.-327.68 ... 327.67

0.00 NoUnit / real32Speicher-Parameter zur Steuerung des Analogausgangs
AO2, z.B. über Feldbus.

AO2 Datenspeicher13.92

In 13.22AO2QuelleAO2Datenspeicherwählen.Dannstellen
Sie diesen Parameter als Ziel für die eingehenden Daten
ein.

Stellen Sie einfach über die Schnittstelle des integrierten
Feldbusses die Zielauswahlparameter der betreffenden
Daten (58.101…58.124) auf AO2 Datenspeicherein ..

100 = 1 / 100 = 1Speicher-Parameter für AO2.-327.68 ... 327.67
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Konfiguration des E/A-Erweiterungsmoduls 1.E/A-Erweiterungsmo-
dul 1

14

Siehe auch Abschnitt Programmierbare E/A-Erweiterun-
gen (Seite 33).

Hinweis: Der Inhalt der Parametergruppe variiert entspre-
chend dem ausgewählten E/A-Erweiterungsmodultyp.

Nicht ausgewählt /
uint16

Aktiviert (und spezifiziert denTyp von) E/A-Erweiterungs-
modul 1.

Modul 1 Typ14.1

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0Inaktiv.Nicht ausgewählt

1FIO-01.FIO-01

2FIO-11.FIO-11

4FAIO-01.FAIO-01

3FDIO-01.FDIO-01

1 NoUnit / uint16Einstellung des Steckplatzes (1…3) auf der Regelungsein-
heitdesFrequenzumrichters, indemdasE/A-Erweiterungs-

Modul 1 Steckplatz14.2

modul installiertwird. Spezifiziert alternativ die Knoten-ID
des Steckplatzes auf einemFEA-03 Erweiterungsadapter-
modul.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

1 = 1 / 1 = 1Steckplatz 1 = 1; Steckplatz 2 = 2; Steckplatz 3 = 3.1...254

4…254: Knoten-IDdesSteckplatzes aufdemFEA-03Erwei-
terungsadaptermodul

Keine Option / uint16Anzeige des Status von E/A-Erweiterungsmodul 1.Modul 1 Status14.3

0Kein Modul im angegebenen Steckplatz erkannt.Keine Option

1Ein Modul wurde erkannt, mit dem allerdings keine Kom-
munikation möglich ist.

Keine Kommunikati-
on

2Der Modultyp ist unbekannt.Unbekannt

15Ein FIO-01-Modul wurde erkannt und ist aktiv.FIO-01

20Ein FIO-11-Modul wurde erkannt und ist aktiv.FIO-11

24Ein FAIO-01-Modul wurde erkannt und ist aktiv.FAIO-01
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FDIO-01)
Anzeigedes Status derDigitaleingängedes Erweiterungs-
moduls. Die Ein-/Aus-Verzögerungen der E/As (sofern sie
spezifiziert wurden) werden ignoriert. Mit Parameter 14.8
DI Filterzeit kann eine Filterzeit (für den Eingangsmodus)
eingestellt werden.

DI Status14.5

Bit 0 zeigt den Status von DI1 an.

Hinweis: Die Anzahl aktiver Bits in diesem Parameter hängt
von der Anzahl der Digitaleingänge/-ausgänge am Erweite-
rungsmodul ab.

Beispiel: 0101b = DI1 und DI3 sind aktiviert, die anderen
sind nicht aktiviert.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Anzeige des Status der Digitaleingänge/-ausgänge am
Erweiterungsmodul.DieEin-/Aus-VerzögerungenderE/As
(sofern sie spezifiziertwurden)werden ignoriert.Mit Para-
meter 14.8 DIO Filterzeit kann eine Filterzeit (für den Ein-
gangsmodus) eingestellt werden.

DIO Status14.5

Bit 0 zeigt den Status von DIO1 an.

Hinweis: Die Anzahl aktiver Bits in diesem Parameter hängt
von der Anzahl der Digitaleingänge/-ausgänge am Erweite-
rungsmodul ab.

Beispiel: 1001b=DIO1 undDIO4 sind aktiviert, die anderen
sind nicht aktiv.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Anzeige des Status der Digitaleingänge/-ausgänge am
Erweiterungsmodul.DieEin-/Aus-VerzögerungenderE/As
(sofern sie spezifiziertwurden)werden ignoriert.Mit Para-
meter 14.8 DIO Filterzeit kann eine Filterzeit (für den Ein-
gangsmodus) eingestellt werden.

DIO Status14.5

Bit 0 zeigt den Status von DIO1 an.

Hinweis: Die Anzahl aktiver Bits in diesem Parameter hängt
von der Anzahl der Digitaleingänge/-ausgänge am Erweite-
rungsmodul ab.

Beispiel: 1001b=DIO1 undDIO4 sind aktiviert, die anderen
sind nicht aktiv.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
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Nr.

- / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FDIO-01)
Anzeige des verzögerten Status der Digitaleingänge auf
demErweiterungsmodul.DasWortwirdnurnachEin-/Aus-
Verzögerungen (falls sie spezifiziert sind) aktualisiert.

DI Status nachVerzö-
gerung

14.6

Bit 0 zeigt den Status von DI1 an.

Hinweis: Die Anzahl aktiver Bits in diesem Parameter hängt
von der Anzahl der Digitaleingänge am Erweiterungsmodul
ab.

Beispiel: 0101b = DI1 und DI3 sind aktiviert, die anderen
sind nicht aktiviert.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Anzeige des verzögerten Status der Digitaleingänge/-
ausgänge auf dem Erweiterungsmodul. Dieses Wort wird
nur nach Ein-/Aus-Verzögerungen (falls sie spezifiziert
sind) aktualisiert.

DIO Status nach Ver-
zöger

14.6

Bit 0 zeigt den Status von DIO1 an.

Hinweis: Die Anzahl aktiver Bits in diesem Parameter hängt
von der Anzahl der Digitaleingänge/-ausgänge am Erweite-
rungsmodul ab.

Beispiel: 1001b=DIO1 undDIO4 sind aktiviert, die anderen
sind nicht aktiv.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Anzeige des verzögerten Status der Digitaleingänge/-
ausgänge auf dem Erweiterungsmodul. Dieses Wort wird
nur nach Ein-/Aus-Verzögerungen (falls sie spezifiziert
sind) aktualisiert.

DIO Status nach Ver-
zöger

14.6

Bit 0 zeigt den Status von DIO1 an.

Hinweis: Die Anzahl aktiver Bits in diesem Parameter hängt
von der Anzahl der Digitaleingänge/-ausgänge am Erweite-
rungsmodul ab.

Beispiel: 1001b=DIO1 undDIO4 sind aktiviert, die anderen
sind nicht aktiv.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

10.0 ms / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FDIO-01)
Definiert eine Filterzeit für die Parameter 14.5 DI Status
und 14.6 DI Status nach Verzögerung.

DI Filterzeit14.8

10 = 1 ms / 10 = 1 msFilterzeit für die DI-Status-Parameter.0.8 ... 100.0 ms

10.0 ms / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Definiert eine Filterzeit für die Parameter 14.5 DIO Status
and 14.6 DIO Status nach Verzöger. Die Filterzeit gilt nur
für DIOs im Eingangsmodus.

DIO Filterzeit14.8

10 = 1 ms / 10 = 1 msFilterzeit für die DIO-Status-Parameter.0.8 ... 100.0 ms

10.0 ms / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Einstellung einer Filterzeit für die Parameter 14.5 DIO Sta-
tus and 14.6 DIO Status nach Verzöger. Die Filterzeit gilt
nur für DIOs im Eingangsmodus.

DIO Filterzeit14.8
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10 = 1 ms / 10 = 1 msFilterzeit für die DIO-Status-Parameter.0.8 ... 100.0 ms

Eingang / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Auswahl, ob DIO1 des Erweiterungsmoduls als Digitalein-
gang oder Digitalausgang benutzt wird.

DIO1 Konfiguration14.9

0DIO1 wird als Digitalausgang verwendet.Ausgang

1DIO1 wird als Digitaleingang verwendet.Eingang

Eingang / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Auswahl, ob DIO1 des Erweiterungsmoduls als Digitalein-
gang oder Digitalausgang benutzt wird.

DIO1 Konfiguration14.9

0DIO1 wird als Digitalausgang verwendet.Ausgang

1DIO1 wird als Digitaleingang verwendet.Eingang

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Auswahl eines Antriebssignals für die Verbindung anDigi-
taleingang/-ausgangDIO1desErweiterungsmoduls,wenn
Parameter 14.9 DIO1 Konfiguration auf „ Ausgang“ einge-
stellt ist.

DIO1 Signalquelle
Ausg

14.11

0Ausgang ist nicht angesteuert.Nicht angesteuert

1Ausgang ist angesteuert.Angesteuert

2Bit 1 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Betriebsbereit

4Bit 0 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Freigegeben

5Bit 5 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Gestartet

6Bit 1 von 6.17 Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163).Motor magnetisiert

7Bit 6 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Läuft

8Bit 2 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Bereit für Sollwert

9Bit 8 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Auf Sollwert

10Bit 2 von 6.19 Statuswort Drehzahlregel. (Seite 164).Rückwärts

11Bit 0 von 6.19 Statuswort Drehzahlregel. (Seite 164).Nulldrehzahl

12Bit 10 von 6.17 Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163).Über Grenzwert

13Bit 7 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Warnung

14Bit 3 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Störung

15Invertiertes Bit 3 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Störung (-1)

16Bit 13 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Start-Anforderung

22Bit 0 von 44.1 Status Bremssteuerung (Seite 424).BefehlBremseöffnen

23Bit 11 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Ext2 aktiv

24Bit 9 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Fernsteuerung

33Bit 0 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 1

34Bit 1 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 2

35Bit 2 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 3

40Bit 0 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 0

41Bit 1 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 1
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42Bit 2 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 2

43Bit 8 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 8

44Bit 9 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 9

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Auswahl eines Antriebssignals für die Verbindung anDigi-
taleingang/-ausgangDIO1desErweiterungsmoduls,wenn
Parameter 14.9 DIO1 Konfiguration auf „ Ausgang“ einge-
stellt ist.

DIO1 Signalquelle
Ausg.

14.11

0Ausgang ist nicht angesteuert.Nicht angesteuert

1Ausgang ist angesteuert.Angesteuert

2Bit 1 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Betriebsbereit

4Bit 0 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Freigegeben

5Bit 5 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Gestartet

6Bit 1 von 6.17 Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163).Motor magnetisiert

7Bit 6 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Läuft

8Bit 2 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Bereit für Sollwert

9Bit 8 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Auf Sollwert

10Bit 2 von 6.19 Statuswort Drehzahlregel. (Seite 164).Rückwärts

11Bit 0 von 6.19 Statuswort Drehzahlregel. (Seite 164).Nulldrehzahl

12Bit 10 von 6.17 Umricht.-Statuswort 2 (Seite 163).Über Grenzwert

13Bit 7 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Warnung

14Bit 3 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Störung

15Invertiertes Bit 3 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Störung (-1)

16Bit 13 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Start-Anforderung

22Bit 0 von 44.1 Status Bremssteuerung (Seite 424).BefehlBremseöffnen

23Bit 11 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Ext2 aktiv

24Bit 9 von 6.11 Hauptstatuswort (Seite 162).Fernsteuerung

33Bit 0 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 1

34Bit 1 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 2

35Bit 2 von 32.1 Überwachungsstatus (Seite 366).Überwachung 3

40Bit 0 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 0

41Bit 1 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 1

42Bit 2 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 2

43Bit 8 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 8
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44Bit 9 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (Seite 189).RO/DIO Steuerwort
Bit 9

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FDIO-01)
EinstellungderAktivierungsverzögerung fürDigitaleingang
DI1.

DI1 EIN-Verzögerung14.12

*DI-
Status

**Verzögerter
DI-Status

tEin tAus tEin tAus
Zeit

1

0
1

0

tEin = 14.12 DI1 EIN-Verzögerung

tAus = 14.13 DI1 AUS-Verzögerung

*Elektrischer Status von DI oder Status der ausgewählten
Quelle (im Ausgangsmodus). Durch 14.5 DI Status ange-
zeigt.

** Durch 14.6 DI Status nach Verzögerung angezeigt.

10 = 1 s / 100 = 1 sAktivierungsverzögerung für DI1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Einstellung der Aktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang/-ausgang DIO1.

DIO1 EIN-Verzöge-
rung

14.12

*DIO-Status 

**Verzögerter
DIO-

Status

Zeit

0

1

1

0

tEin tAus tEin tAus

tEin = 14.12 DIO1 EIN-Verzögerung

tAus = 14.13 DIO1 AUS-Verzögerung

*Elektrischer Status von DIO (im Eingangsmodus) oder
Status der ausgewählten Quelle (im Ausgangsmodus).
Durch 14.5 DIO Status angezeigt.

** Durch 14.6 DIO Status nach Verzöger angezeigt.

10 = 1 s / 100 = 1 sAktivierungsverzögerung für DIO1.0.00 ... 3000.00 s
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0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Einstellung der Aktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang/-ausgang DIO1.

DIO1 EIN-Verzöge-
rung

14.12

*DIO-Status 

**Verzögerter
DIO-

Status

Zeit

0

1

1

0

tEin tAus tEin tAus

tEin = 14.12 DIO1 EIN-Verzögerung

tAus = 14.13 DIO1 AUS-Verzögerung

*Elektrischer Status von DIO (im Eingangsmodus) oder
Status der ausgewählten Quelle (im Ausgangsmodus).
Durch 14.5 DIO Status angezeigt.

**Durch 14.6 DIO Status nach Verzöger angezeigt.

10 = 1 s / 100 = 1 sAktivierungsverzögerung für DIO1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FDIO-01)
Einstellung der Deaktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang DI1. Siehe Parameter 14.12 DI1 EIN-Verzögerung.

DI1AUS-Verzögerung14.13

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für DI1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Einstellung der Deaktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang/-ausgang DIO1.

DIO1 AUS-Verzöge-
rung

14.13

Siehe Parameter 14.12 DIO1 EIN-Verzögerung.

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für DIO1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)

Einstellung der Deaktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang/-ausgang DIO1.

DIO1 AUS-Verzöge-
rung

14.13

Siehe Parameter 14.12 DIO1 EIN-Verzögerung.

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für DIO1.0.00 ... 3000.00 s

Eingang / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Auswahl, ob DIO2 des Erweiterungsmoduls als Digitalein-
gang oder Digitalausgang verwendet wird.

DIO2 Konfiguration14.14

0DIO2 wird als Digitalausgang benutzt.Ausgang

1DIO2 wird als Digitaleingang benutzt.Eingang

Eingang / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Auswahl, ob DIO2 des Erweiterungsmoduls als Digitalein-
gang oder Digitalausgang verwendet wird.

DIO2 Konfiguration14.14

0DIO2 wird als Digitalausgang benutzt.Ausgang

1DIO2 wird als Digitaleingang benutzt.Eingang

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Auswahl eines Antriebssignals für die Verbindung anDigi-
taleingang/-ausgang DIO2, wenn Parameter 14.14 DIO2
Konfiguration auf Ausgang eingestellt ist.

DIO2 Signalquelle
Ausg

14.16

Verfügbare Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 14.11
DIO1 Signalquelle Ausg.
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Wählt ein Antriebssignal aus, das an Digitaleingang/-aus-
gangDIO2angeschlossenwird,wennParameter 14.14DIO2
Konfiguration auf Ausgang eingestellt ist.

DIO2 Signalquelle
Ausg.

14.16

Verfügbare Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 14.11
DIO1 Signalquelle Ausg..

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FDIO-01)
EinstellungderAktivierungsverzögerung fürDigitaleingang
DI2. Siehe Parameter 14.12 DI1 EIN-Verzögerung.

DI2 EIN-Verzögerung14.17

10 = 1 s / 100 = 1 sAktivierungsverzögerung für DI2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Einstellung der Aktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang/-ausgang DIO2. Siehe Parameter 14.12 DIO1 EIN-
Verzögerung.

DIO2 EIN-Verzöge-
rung

14.17

10 = 1 s / 100 = 1 sAktivierungsverzögerung für DIO2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Einstellung der Aktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang/-ausgang DIO2. Siehe Parameter 14.12 DIO1 EIN-
Verzögerung.

DIO2 EIN-Verzöge-
rung

14.17

10 = 1 s / 100 = 1 sAktivierungsverzögerung für DIO2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FDIO-01)
Einstellung der Deaktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang DI2. Siehe Parameter 14.12 DI1 EIN-Verzögerung.

DI2AUS-Verzögerung14.18

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für DI2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Einstellung der Deaktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang/-ausgang DIO2.

DIO2 AUS-Verzöge-
rung

14.18

Siehe Parameter 14.12 DIO1 EIN-Verzögerung.

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für DIO2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Einstellung der Deaktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang/-ausgang DIO2.

DIO2 AUS-Verzöge-
rung

14.18

Siehe Parameter 14.12 DIO1 EIN-Verzögerung.

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für DIO2.0.00 ... 3000.00 s

Keine Aktion / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters, wenn
einAnalogeingangssignal die fürdenEingangeingestellten
Minimum- und/oder Maximumgrenzen überschreitet.

AI Überwachungs-
funktion

14.19

Die zu beachtendenEingänge undGrenzwertewerdenmit
Parameter 14.20 Auswahl AI Überwachung eingestellt.

0Es erfolgt keine Maßnahme.Keine Aktion

1Der Frequenzumrichter schaltet mit der Störung 80A0 AI-
Überwachung ab.

Störung

2Der Frequenzumrichter generiert eineWarnmeldungA8A0
AI überwachte Warnung.

Warnung
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

3Der Frequenzumrichter gibt eine Warnung (A8A0 AI über-
wachte Warnung) aus und friert die Drehzahl (oder die
Frequenz) auf denWert ein, mit demder Frequenzumrich-
ter gearbeitet hat. Die Drehzahl/Frequenz wird auf Basis
der Istdrehzahl mit 850 ms Tiefpass-Filterung ermittelt.

Letzte Drehzahl

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.

4Der Frequenzumrichter generiert eine Warnung (A8A0 AI
überwachteWarnung) undsetzt dieDrehzahl aufdenWert
von Parameter 22.41 Sicherer Drehz.Sollw. (oder 28.41 Si-
cherer Freq.Sollw. wenn ein Frequenz-Sollwert verwendet
wird).

Sicherer Drehz.Sollw

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.

Eingang / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Auswahl, ob DIO3 des Erweiterungsmoduls als Digitalein-
gang oder Digitalausgang verwendet wird.

DIO3 Konfiguration14.19

0DIO3 wird als Digitalausgang benutzt.Ausgang

1DIO3 wird als Digitaleingang benutzt.Eingang

- / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
EinstellungderzuüberwachendenAnalogeingangsgrenzen.
Siehe Parameter 14.19 AI Überwachungsfunktion.

Auswahl AI Überwa-
chung

14.20

Hinweis: Die Anzahl aktiver Bits in diesem Parameter hängt
von der Anzahl der Eingänge am Erweiterungsmodul ab.

1 = Überwachung der Minimumgrenze von AI1 ist aktiv.AI1 < MINb0

1 = Überwachung der Maximumgrenze von AI1 ist aktiv.AI1 > MAXb1

1 = Überwachung der Minimumgrenze von AI2 ist aktiv.AI2 < MINb2

1 = Überwachung der Maximumgrenze von AI2 ist aktiv.AI2 > MAXb3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
EinstellungderzuüberwachendenAnalogeingangsgrenzen.
Siehe Parameter 14.19 AI Überwachungsfunktion.

Auswahl AI Überwa-
chung

14.20

1 = Überwachung der Minimumgrenze von AI1 ist aktiv.AI1 < MINb0

1 = Überwachung der Maximumgrenze von AI1 ist aktiv.AI1 > MAXb1

1 = Überwachung der Minimumgrenze von AI2 ist aktiv.AI2 < MINb2

1 = Überwachung der Maximumgrenze von AI2 ist aktiv.AI2 > MAXb3

1 = Überwachung der Minimumgrenze von AI3 ist aktiv.AI3 < MINb4

1 = Überwachung der Maximumgrenze von AI3 ist aktiv.AI3 > MAXb5
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Keine Aktion / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Aktiviert die Abgleichsfunktion für denAnalogeingang, die
die Verwendung von gemessenen Istwerten als Minimal-
undMaximal-Eingangswerte ermöglicht anstelle potenziell
ungenauer Berechnungen.

AI Abgleich14.21

Das Signal an den Eingang anschließen und die geeignete
Abgleich-Funktion auswählen.

Siehe auch die Abbildung zu Parameter 14.35 AI1 skaliert
bei AI1 min.

0Abgleichsaktionabgeschlossenoder keineAktionangefor-
dert.

Keine Aktion

DerParametergehtautomatischnacheinerAbgleichaktion
wieder auf diesen Wert.

1Der gemessene Wert von AI1 wird als Minimalwert von AI1
in Parameter 14.33 AI1 min eingestellt

AI1 min Abgleich

2Der gemesseneWert von AI1 wird als Maximalwert von AI1
in Parameter 14.34 AI1 max eingestellt

AI1 max Abgleich

3Der gemesseneWert von AI2 wird als Minimalwert von AI2
in Parameter 14.48 AI2 min eingestellt

AI2 min Abgleich

4Der gemesseneWert von AI2wird alsMaximalwert von AI2
in Parameter 14.49 AI2 max eingestellt

AI2 max Abgleich

Keine Aktion / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Aktiviert die Abgleichsfunktion für denAnalogeingang, die
die Verwendung von gemessenen Istwerten als Minimal-
undMaximal-Eingangswerte ermöglicht anstelle potenziell
ungenauer Berechnungen.

AI Abgleich14.21

Das Signal an den Eingang anschließen und die geeignete
Abgleich-Funktion auswählen.

Siehe auch die Abbildung zu Parameter 14.35 AI1 skaliert
bei AI1 min.

0Abgleichsaktionabgeschlossenoder keineAktionangefor-
dert.

Keine Aktion

DerParametergehtautomatischnacheinerAbgleichaktion
wieder auf diesen Wert.

1Der gemessene Wert von AI1 wird als Minimalwert von AI1
in Parameter 14.33 AI1 min eingestellt

AI1 min Abgleich

2Der gemesseneWert von AI1 wird als Maximalwert von AI1
in Parameter 14.34 AI1 max eingestellt

AI1 max Abgleich

3Der gemesseneWert von AI2 wird als Minimalwert von AI2
in Parameter 14.48 AI2 min eingestellt

AI2 min Abgleich

4Der gemesseneWert von AI2wird alsMaximalwert von AI2
in Parameter 14.49 AI2 max eingestellt

AI2 max Abgleich

5Der gemesseneWert von AI3 wird als Minimalwert von AI3
in Parameter 14.63 AI3 min eingestellt

AI3 min Abgleich

6Der gemesseneWert von AI3wird alsMaximalwert von AI3
in Parameter 14.64 AI3 max eingestellt

AI3 max Abgleich
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Wählt ein Antriebssignal aus, das an Digitaleingang/-aus-
gangDIO3angeschlossenwird,wennParameter 14.19DIO3
Konfiguration auf Ausgang eingestellt ist.

DIO3 Signalquelle
Ausg.

14.21

Verfügbare Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 14.11
DIO1 Signalquelle Ausg.

- / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Die echten Daten der Analogeingänge können überschrie-
benwerden, z.B. für Prüfzwecke. Ein Parametermit forcier-
tem Wert wird für jeden Analogeingang bereitgestellt,
dessenWert benutzt wird, wenn das entsprechende Bit in
diesem Parameter = 1 ist.

Ausw.AI für erzw.
Werte

14.22

1 = Einstellung: AI1 auf den Wert von Parameter 14.28 AI1
erzwungene Werte forcieren.

AI1b0

1 = Einstellung: AI2 auf denWert des Parameters 14.43 AI2
erzwungene Werte forcieren.

AI2b1

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FDIO-01)
EinstellungderAktivierungsverzögerung fürDigitaleingang
DI3. Siehe Parameter 14.12 DI1 EIN-Verzögerung.

DI3 EIN-Verzögerung14.22

10 = 1 s / 100 = 1 sAktivierungsverzögerung für DI3.0.00 ... 3000.00 s

- / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Die echten Daten der Analogeingänge können überschrie-
benwerden, z.B. für Prüfzwecke. Ein Parametermit forcier-
tem Wert wird für jeden Analogeingang bereitgestellt,
dessenWert benutzt wird, wenn das entsprechende Bit in
diesem Parameter = 1 ist.

Ausw.AI für erzw.
Werte

14.22

1 = Einstellung: AI1 auf den Wert von Parameter 14.28 AI1
erzwungene Werte forcieren.

AI1b0

1 = Einstellung: AI2 auf denWert des Parameters 14.43 AI2
erzwungene Werte forcieren.

AI2b1

1 = Einstellung: AI3 auf Wert des Parameters 14.58 AI3 er-
zwungene Werte forcieren (nur FIO-11).

AI3b2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Einstellung der Aktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang/-ausgang DIO3. Siehe Parameter 14.12 DIO1 EIN-
Verzögerung.

DIO3 EIN-Verzöger14.22

10 = 1 s / 100 = 1 sAktivierungsverzögerung für DIO3.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FDIO-01)
Einstellung der Deaktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang DI3. Siehe Parameter 14.12 DI1 EIN-Verzögerung.

DI3AUS-Verzögerung14.23

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für DI3.0.00 ... 3000.00 s
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Auswahl

Nr.

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Einstellung der Deaktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang/-ausgang DIO3.

DIO3 AUS-Verzöge-
rung

14.23

Siehe Parameter 14.12 DIO1 EIN-Verzögerung.

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für DIO3.0.00 ... 3000.00 s

Eingang / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Festlegung, ob DIO4 des Erweiterungsmoduls als Digital-
eingang oder Digitalausgang verwendet wird.

DIO4 Konfiguration14.24

0DIO4 wird als Digitalausgang benutzt.Ausgang

1DIO4 wird als Digitaleingang benutzt.Eingang

- / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Anzeige des Werts von Analogeingang AI1 in mA oder V
(abhängig davon, ob der Eingang als Strom- oder Span-
nungseingang eingestellt wird).

AI1 Istwert14.26

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1000 = 1 mA oder V /
1000 = 1 mA oder V

Wert von Analogeingang AI1.-22.000 ... 22.000 mA
oder V

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Wählt ein Antriebssignal aus, das an Digitaleingang/-aus-
gang DIO4 angeschlossen wird, wenn Parameter 14.24
DIO4 Konfiguration auf Ausgang eingestellt ist.

DIO4 Signalquelle
Ausg.

14.26

Verfügbare Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 14.11
DIO1 Signalquelle Ausg.

- / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Anzeige desWerts von Analogeingang AI1 nach der Skalie-
rung. Siehe Parameter 14.35 AI1 skaliert bei AI1 min.

AI1 skalierter Wert14.27

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1 / 1000 = 1Skalierter Wert von Analogeingang AI1.-32768.000 ...
32767.000

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Einstellung der Aktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang/-ausgang DIO4. Siehe Parameter 14.12 DIO1 EIN-
Verzögerung.

DIO4 EIN-Verzöger14.27

10 = 1 s / 100 = 1 sAktivierungsverzögerung für DIO4.0.00 ... 3000.00 s

- / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Forcierter Wert, der anstelle des tatsächlichen Werts des
Eingangs verwendet werden kann. Siehe Parameter 14.22
Ausw.AI für erzw. Werte

AI1 erzwungene Wer-
te

14.28

1000 = 1 mA oder V /
1000 = 1 mA oder V

Forcierter Wert von Analogeingang AI1.-22.000 ... 22.000 mA
oder V

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Einstellung der Deaktivierungsverzögerung für Digitalein-
gang/-ausgang DIO4. Siehe Parameter 14.12 DIO1 EIN-
Verzögerung.

DIO4 AUS-Verzöger14.28

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für DIO4.0.00 ... 3000.00 s
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mA / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Anzeige der Stellung des Hardware-Strom-/Spannungs-
Auswahlschalters am E/A-Erweiterungsmodul.

AI1HWSchalterpositi-
on

14.29

Hinweis: Die Einstellungen des Auswahlschalters für
Strom/Spannung müssen der in Parameter 14.30 AI1 Wahl
Einheit ausgewählten Einheit entsprechen. DerNeustart des
E/A-Moduls (entweder durch Aus- und Wiedereinschalten
oder über Parameter 96.8 Regelungseinheit booten) ist er-
forderlich, damit die Änderungen in den Hardware-Einstel-
lungen wirksam werden.

10Milliampere.mA

2Volt.V

mA / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Auswahl der Einheit für das Lesen und Einstellen von Ana-
logeingang AI1.

AI1 Wahl Einheit14.30

Hinweis: Diese Einstellung muss der entsprechenden Hard-
ware-Einstellung am E/A- Erweiterungsmodul entsprechen
(sieheHandbuchdesE/A-Erweiterungsmoduls).DieHardwa-
re-Einstellung wird mit Parameter 14.29 AI1 HW Schalterpo-
sition angezeigt. Der Neustart des E/A-Moduls (entweder
durchAus- undWiedereinschaltenoderüberParameter 96.8
Regelungseinheit booten) ist erforderlich, damit die Ände-
rungen in den Hardware-Einstellungen wirksam werden.

10Milliampere.mA

2Volt.V

- / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FDIO-01)
Status der Relaisausgänge am E/A-Erweiterungsmodul.

RO Status14.31

Beispiel: 0001b = RO1 ist aktiviert, RO2 ist nicht aktiviert.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

1 ms / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Auswahl einer Hardware-Filterzeit für AI1.

AI1 Filter-Verstärk.14.31

Siehe auch Parameter 14.32 AI1 Filterzeit.

0Keine Filterung.Keine Filterung

1125 Mikrosekunden.125 us

2250 Mikrosekunden.250 us

3500 Mikrosekunden.500 us

41 Millisekunde.1 ms

52 Millisekunden.2 ms

64 Millisekunden.4 ms

77,9375 Millisekunden.7,9375 ms

- / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Status der Relaisausgänge am E/A-Erweiterungsmodul.

RO Status14.31

Beispiel: 0001b = RO1 ist aktiviert, RO2 ist nicht aktiviert.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Nr.

0.100 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Einstellung der Filterzeitkonstante für AnalogeingangAI1.

AI1 Filterzeit14.32

Ungefiltertes
Signal

Gefiltertes
Signal

%

100

63

t
T

O = I × (1 - e-t/T)

I = Filtereingang (Sprung)

O = Filterausgang

t = Zeit

T = Filterzeitkonstante

Hinweis: Das Signal wird auch wegen der Hardware der Si-
gnalschnittstelle gefiltert. Siehe auch Parameter 14.31 AI1
Filter-Verstärk..

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFilterzeitkonstante.0.000 ... 30.000 s

0.000 mA oder V / re-
al32

(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Definiert den Mindestwert für Analogeingang AI1.

AI1 min14.33

Siehe auch Parameter 14.21 AI Abgleich.

1000 = 1 mA oder V /
1000 = 1 mA oder V

Minimaler Wert von AI1.-22.000 ... 22.000 mA
oder V

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FDIO-01)
Auswahl eines Antriebssignals für die Verbindung an Re-
laisausgang RO1.

RO1 Quelle14.34

Verfügbare Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 14.11
DIO1 Signalquelle Ausg..

10.000 mA oder V /
real32

(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Definiert den Maximalwert für Analogeingang AI1.

AI1 max14.34

Siehe auch Parameter 14.21 AI Abgleich.

1000 = 1 mA oder V /
1000 = 1 mA oder V

Maximaler Wert von AI1.-22.000 ... 22.000 mA
oder V

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Auswahl eines Antriebssignals für die Verbindung an Re-
laisausgang RO1.

RO1 Quelle14.34

Verfügbare Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 14.11
DIO1 Signalquelle Ausg..
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0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FDIO-01)
Definiert die Aktivierungsverzögerung für Relaisausgang
RO1.

RO1EIN-Verzögerung14.35

Status der
ausgewählten
Quelle

RO Status

tEin tAus tAustEin
Zeit

1

0

0

1

tEin = 14.35 RO1 EIN-Verzögerung

tAus = 14.36 RO1 AUS-Verzögerung

10 = 1 s / 100 = 1 sAktivierungsverzögerung für RO1.0.00 ... 3000.00 s

0.000 NoUnit / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Definiert den reellen Wert, der demMinimalwert von Ana-
logeingangAI1 gemäßParameter 14.33 AI1min entspricht.

AI1 skaliert bei AI1
min

14.35

AIskaliert(14.27 )

AIin (14.26)

14.36

14.33

14.34

14.35

1 = 1 / 1000 = 1Reeller Wert, der dem Minimalwert von AI1 entspricht.-32768.000 ...
32767.000

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Definiert die Aktivierungsverzögerung für Relaisausgang
RO1.

RO1EIN-Verzögerung14.35

Status der
ausgewählten
Quelle

RO Status

tEin tAus tAustEin
Zeit

1

0

0

1

tEin = 14.35 RO1 EIN-Verzögerung

tAus = 14.36 RO1 AUS-Verzögerung

10 = 1 s / 100 = 1 sAktivierungsverzögerung für RO1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FDIO-01)
DefiniertdieDeaktivierungsverzögerung fürRelaisausgang
RO1. Siehe Parameter 14.35 RO1 EIN-Verzögerung.

RO1 AUS-Verzöge-
rung

14.36

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für RO1.0.00 ... 3000.00 s
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

100.000 NoUnit / re-
al32

(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Definiert den reellenWert, der demMaximalwert von Ana-
logeingangAI1 gemäßParameter 14.34AI1max entspricht.

AI1 skaliert bei AI1
max

14.36

Siehe die Abbildung zu Parameter 14.35 AI1 skaliert bei AI1
min.

1 = 1 / 1000 = 1Reeller Wert, der dem Maximalwert von AI1 entspricht.-32768.000 ...
32767.000

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
DefiniertdieDeaktivierungsverzögerung fürRelaisausgang
RO1. Siehe Parameter 14.35 RO1 EIN-Verzögerung.

RO1 AUS-Verzöge-
rung

14.36

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für RO1.0.00 ... 3000.00 s

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FDIO-01)
Auswahl eines Antriebssignals für die Verbindung an Re-
laisausgang RO2.

RO2 Quelle14.37

Verfügbare Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 14.11
DIO1 Signalquelle Ausg..

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Auswahl eines Antriebssignals für die Verbindung an Re-
laisausgang RO2.

RO2 Quelle14.37

Verfügbare Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 14.11
DIO1 Signalquelle Ausg..

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FDIO-01)
Definiert die Aktivierungsverzögerung für Relaisausgang
RO2. Siehe Parameter 14.35 RO1 EIN-Verzögerung.

RO2EIN-Verzögerung14.38

10 = 1 s / 100 = 1 sAktivierungsverzögerung für RO2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
Definiert die Aktivierungsverzögerung für Relaisausgang
RO2. Siehe Parameter 14.35 RO1 EIN-Verzögerung.

RO2EIN-Verzögerung14.38

10 = 1 s / 100 = 1 sAktivierungsverzögerung für RO2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FDIO-01)
DefiniertdieDeaktivierungsverzögerung fürRelaisausgang
RO2. Siehe Parameter 14.35 RO1 EIN-Verzögerung.

RO2 AUS-Verzöge-
rung

14.39

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für RO2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-01)
DefiniertdieDeaktivierungsverzögerung fürRelaisausgang
RO2. Siehe Parameter 14.35 RO1 EIN-Verzögerung.

RO2 AUS-Verzöge-
rung

14.39

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktivierungsverzögerung für RO2.0.00 ... 3000.00 s

- / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Anzeige des Werts von Analogeingang AI2 in mA oder V
(abhängig davon, ob der Eingang als Strom- oder Span-
nungseingang eingestellt wird).

AI2 Istwert14.41

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1000 = 1 mA oder V /
1000 = 1 mA oder V

Wert von Analogeingang AI2.-22.000 ... 22.000 mA
oder V

- / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Anzeige desWerts von AnalogeingangAI2 nach der Skalie-
rung. Siehe Parameter 14.50 AI2 skaliert bei AI2 min.

AI2 skalierter Wert14.42

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

1 = 1mA oder V / 1000
= 1 mA oder V

Skalierter Wert von Analogeingang AI2.-32768.000 ...
32767.000mA oder V

- / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Forcierter Wert, der anstelle des tatsächlichen Werts des
Eingangs verwendet werden kann. Siehe Parameter 14.22
Ausw.AI für erzw. Werte

AI2 erzwungeneWer-
te

14.43

1000 = 1 mA oder V /
1000 = 1 mA oder V

Forcierter Wert von Analogeingang AI2.-22.000 ... 22.000 mA
oder V

mA / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Anzeige der Stellung des Hardware-Strom-/Spannungs-
Auswahlschalters am E/A-Erweiterungsmodul.

AI2HWSchalterpositi-
on

14.44

Hinweis: Die Einstellungen des Auswahlschalters für
Strom/Spannung müssen der in Parameter 14.45 AI2 Wahl
Einheit ausgewählten Einheit entsprechen. DerNeustart des
E/A-Moduls (entweder durch Aus- und Wiedereinschalten
oder über Parameter 96.8 Regelungseinheit booten) ist er-
forderlich, damit die Änderungen in den Hardware-Einstel-
lungen wirksam werden.

10Milliampere.mA

2Volt.V

mA / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Auswahl der Einheit für das Lesen und Einstellen von Ana-
logeingang AI2.

AI2 Wahl Einheit14.45

Hinweis: Diese Einstellung muss der entsprechenden Hard-
ware-Einstellung am E/A- Erweiterungsmodul entsprechen
(sieheHandbuchdesE/A-Erweiterungsmoduls).DieHardwa-
re-Einstellung wirdmit Parameter 14.44 AI2 HW Schalterpo-
sition angezeigt. Der Neustart des E/A-Moduls (entweder
durchAus- undWiedereinschaltenoderüberParameter 96.8
Regelungseinheit booten) ist erforderlich, damit die Ände-
rungen in den Hardware-Einstellungen wirksam werden.

10Milliampere.mA

2Volt.V

1 ms / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Auswahl einer Hardware-Filterzeit für AI2.

AI2 Filter-Verstärk.14.46

Siehe auch Parameter 14.47 AI2 Filterzeit.

0Keine Filterung.Keine Filterung

1125 Mikrosekunden.125 us

2250 Mikrosekunden.250 us

3500 Mikrosekunden.500 us

41 Millisekunde.1 ms

52 Millisekunden.2 ms

64 Millisekunden.4 ms

77,9375 Millisekunden.7,9375 ms
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.100 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Einstellungder Filterzeitkonstante für AnalogeingangAI2.

AI2 Filterzeit14.47

Ungefiltertes
Signal

Gefiltertes
Signal

%

100

63

T
t

O = I × (1 - e-t/T)

I = Filtereingang (Sprung)

O = Filterausgang

t = Zeit

T = Filterzeitkonstante

Hinweis: Das Signal wird auch wegen der Hardware der Si-
gnalschnittstelle gefiltert. Siehe auch Parameter 14.46 AI2
Filter-Verstärk..

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFilterzeitkonstante.0.000 ... 30.000 s

0.000 mA oder V / re-
al32

(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Einstellung des Minimum-Werts für Analogeingang AI2.

AI2 min14.48

Siehe auch Parameter 14.21 AI Abgleich.

1000 = 1 mA oder V /
1000 = 1 mA oder V

Minimaler Wert von AI2.-22.000 ... 22.000 mA
oder V

10.000 mA oder V /
real32

(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Einstellung des Maximum-Werts für Analogeingang AI2.

AI2 max14.49

Siehe auch Parameter 14.21 AI Abgleich.

1000 = 1 mA oder V /
1000 = 1 mA oder V

Maximaler Wert von AI2.-22.000 ... 22.000 mA
oder V
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.000 NoUnit / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Einstellung des reellen Werts, der dem Minimalwert von
Analogeingang AI2 gemäß Parameter 14.48 AI2 min ent-
spricht.

AI2 skaliert bei AI2
min

14.50

AIskaliert(14.42)

AIin (14.41)

14.51

14.48

14.49

14.50

1 = 1 / 1000 = 1Reeller Wert, der dem Minimalwert von AI2 entspricht.-32768.000 ...
32767.000

100.000 NoUnit / re-
al32

(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Definiert den reellenWert, der demMaximalwert von Ana-
logeingangAI2gemäßParameter 14.49AI2maxentspricht.

AI2 skaliert bei AI2
max

14.51

Siehedie Abbildung zuParameter 14.50AI2 skaliert bei AI2
min.

1 = 1 / 1000 = 1Reeller Wert, der dem Maximalwert von AI2 entspricht.-32768.000 ...
32767.000

- / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Anzeige des Werts von Analogeingang AI3 in mA oder V
(abhängig davon, ob der Eingang als Strom- oder Span-
nungseingang eingestellt wird).

AI3 Istwert14.56

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1000 = 1 mA oder V /
1000 = 1 mA oder V

Wert von Analogeingang AI3.-22.000 ... 22.000 mA
oder V

- / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Anzeige desWerts vonAnalogeingangAI3 nach der Skalie-
rung. Siehe Parameter 14.65 AI3 skaliert bei AI3 min.

AI3 skalierter Istwert14.57

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1 / 1000 = 1Skalierter Wert von Analogeingang AI3.-32768.000 ...
32767.000

- / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Forcierter Wert, der anstelle des tatsächlichen Werts des
Eingangs verwendet werden kann. Siehe Parameter 14.22
Ausw.AI für erzw. Werte

AI3 erzwungeneWer-
te

14.58

1000 = 1 mA oder V /
1000 = 1 mA oder V

Erzwungener Wert von Analogeingang AI3.-22.000 ... 22.000 mA
oder V
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

mA / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Anzeige der Stellung des Hardware-Strom-/Spannungs-
Auswahlschalters am E/A-Erweiterungsmodul.

AI3 HW Schalterposi-
tion

14.59

Hinweis: Die Einstellungen des Auswahlschalters für
Strom/Spannung müssen der in Parameter 14.60 AI3 Wahl
Einheit ausgewählten Einheit entsprechen. DerNeustart des
E/A-Moduls (entweder durch Aus- und Wiedereinschalten
oder über Parameter 96.8 Regelungseinheit booten) ist er-
forderlich, damit die Änderungen in den Hardware-Einstel-
lungen wirksam werden.

10Milliampere.mA

2Volt.V

mA / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Auswahl der Einheit für das Lesen und Einstellen von Ana-
logeingang AI3.

AI3 Wahl Einheit14.60

Hinweis: Diese Einstellung muss der entsprechenden Hard-
ware-Einstellung am E/A- Erweiterungsmodul entsprechen
(sieheHandbuchdesE/A-Erweiterungsmoduls).DieHardwa-
re-Einstellung wirdmit Parameter 14.59 AI3 HW Schalterpo-
sitionangezeigt. Der Neustart des E/A-Moduls (entweder
durchAus- undWiedereinschaltenoderüberParameter 96.8
Regelungseinheit booten) ist erforderlich, damit die Ände-
rungen in den Hardware-Einstellungen wirksam werden.

10Milliampere.mA

2Volt.V

1 ms / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Auswahl einer Hardware-Filterzeit für AI3.

AI3 Filter-Verstärk.14.61

Siehe auch Parameter 14.62 AI3 Filterzeit.

0Keine Filterung.Keine Filterung

1125 Mikrosekunden.125 us

2250 Mikrosekunden.250 us

3500 Mikrosekunden.500 us

41 Millisekunde.1 ms

52 Millisekunden.2 ms

64 Millisekunden.4 ms

77,9375 Millisekunden.7,9375 ms
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.100 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Einstellungder Filterzeitkonstante für AnalogeingangAI3.

AI3 Filterzeit14.62

Ungefiltertes
Signal

Gefiltertes
Signal

%

100

63

T
t

O = I × (1 - e-t/T)

I = Filtereingang (Sprung)

O = Filterausgang

t = Zeit

T = Filterzeitkonstante

Hinweis: Das Signal wird auch wegen der Hardware der Si-
gnalschnittstelle gefiltert. Siehe Parameter 14.61 AI3 Filter-
Verstärk..

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFilterzeitkonstante.0.000 ... 30.000 s

0.000 mA oder V / re-
al32

(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Einstellung des Minimalwerts für Analogeingang AI3.

AI3 min14.63

Siehe auch Parameter 14.21 AI Abgleich.

1000 = 1 mA oder V /
1000 = 1 mA oder V

Minimaler Wert von AI3.-22.000 ... 22.000 mA
oder V

10.000 mA oder V /
real32

(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Einstellung des Maximalwerts für Analogeingang AI3.

AI3 max14.64

Siehe auch Parameter 14.21 AI Abgleich.

1000 = 1 mA oder V /
1000 = 1 mA oder V

Maximaler Wert von AI3.-22.000 ... 22.000 mA
oder V
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.000 NoUnit / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Einstellung des reellen Werts, der dem Minimalwert von
Analogeingang AI3 gemäß Parameter 14.63 AI3 min ent-
spricht.

AI3 skaliert bei AI3
min

14.65

AIskaliert(14.57)

AIin (14.56)

14.66

14.63

14.64

14.65

1 = 1 / 1000 = 1Reeller Wert, der dem Minimalwert von AI3 entspricht.-32768.000 ...
32767.000

100.000 NoUnit / re-
al32

(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Definiert den reellenWert, der demMaximalwert von Ana-
logeingangAI3gemäßParameter 14.64AI3maxentspricht.

AI3 skaliert bei AI3
max

14.66

Siehe die Abbildung zu Parameter 14.65 AI3 skaliert bei AI3
min.

1 = 1 / 1000 = 1Reeller Wert, der dem Maximalwert von AI3 entspricht.-32768.000 ...
32767.000

- / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
DerWertdesAnalogausgangskannüberschriebenwerden,
z.B. für Prüfzwecke. Ein forcierter Wertparameter (14.78
AO1 erzwungene Werte) steht für den Analogausgang zur
Verfügung. Sein Wert wird verwendet, wenn das entspre-
chende Bit in diesem Parameter = 1 ist.

Ausw.AO für erzw.
Werte

14.71

1 = Einstellung: AO1 auf denWert von Parameter 14.78 AO1
erzwungene Werte forcieren.

AO1b0

1 = Einstellung: AO2 auf Wert des Parameters 14.88 AO2
erzwungene Werte forcieren (nur FIO-01).

AO2b1

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
DerWertdesAnalogausgangskannüberschriebenwerden,
z.B. für Prüfzwecke. Ein forcierter Wertparameter (14.78
AO1 erzwungene Werte) steht für den Analogausgang zur
Verfügung. Sein Wert wird verwendet, wenn das entspre-
chende Bit in diesem Parameter = 1 ist.

Ausw.AO für erzw.
Werte

14.71

1 = Einstellung: AO1 auf denWert von Parameter 14.78 AO1
erzwungene Werte forcieren.

AO1b0

Reservedb1…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Anzeige des Werts von AO1 in mA.

AO1 Istwert14.76

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Wert von AO1.0.000 ... 22.000 mA

Null / uint32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Auswahl eines Signals für die Verbindung an Analogaus-
gang AO 1.

AO1 Quelle14.77

Stellt alternativ denAusgangaufKonstantstrom, umeinen
Temperatursensor zu versorgen.

0Nicht ausgewähltNull

11.1 Motordrehzahl benutzt (Seite 140).Motordrehzahl be-
nutzt

31.6 Ausgangsfrequenz (Seite 140).Ausgangsfrequenz

41.7 Motorstrom (Seite 140).Motorstrom

61.10 Motordrehmoment (Seite 140).Motordrehmoment

71.11 DC-Spannung (Seite 141).DC-Spannung

81.14 Ausgangsleistung (Seite 141).FU-Ausgangsleistung

1023.1 Drehz.Sollw.Rampeneing. (Seite 287).Drehz.Sollw.Rampen-
eing.

1123.2 Drehz.Sollw.Rampenausg. (Seite 287).Drehz.Sollw.Rampen-
ausg.

1224.1 Drehz.-Sollw. benutzt (Seite 294).Drehzahlsollwert be-
nutzt

1326.2 Drehm.-Sollw. benutzt (Seite 313).Drehmom.Sollw.be-
nutzt

1428.2 Freq.-Sollw. Ramp.ausg. (Seite 323).Frequenz-Sollw. be-
nutzt

1640.1 Proz.reg.ausg. Istwert (Seite 403).Prozessregler Aus-
gang

1740.2 Proz.reg Istwert (Seite 403).Prozessregler Istwert

1840.3 Proz.reg Sollwert (Seite 403).Prozessregler Soll-
wert

1940.4 Proz.reg. Regelabw. (Seite 403).Prozessregler-Abwei-
chung

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

20Der Ausgangwird verwendet, um 1...3 Pt100-Sensorenmit
einem Erregungsstrom zu versorgen. Siehe Abschnitt
Thermischer Motorschutz (Seite 91).

Aktiviere Pt100 Erre-
gung

21Der Ausgangwird verwendet, um einen KTY84-Sensormit
einem Konstantstrom zu versorgen. Siehe Abschnitt
Thermischer Motorschutz (Seite 91).

Aktiviere KTY84Erre-
gung

22Der Ausgang wird verwendet, um 1…3 PTC-Sensoren mit
einem Konstantstrom zu versorgen. Siehe Abschnitt
Thermischer Motorschutz (Seite 91).

Aktiviere PTC Erre-
gung
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

23Der Ausgang wird verwendet, um 1…3 Pt1000-Sensoren
mit einem Konstantstrom zu versorgen. Siehe Abschnitt
Thermischer Motorschutz (Seite 91).

AktivierePt1000Erre-
gung

3713.91 AO1 Datenspeicher.AO1 Datenspeicher

3813.92 AO2 Datenspeicher.AO2 Datenspeicher

- / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Forcierter Wert, der anstelle des gewählten Ausgangssi-
gnals verwendet werden kann. Siehe Parameter 14.71
Ausw.AO für erzw. Werte

AO1 erzwungene
Werte

14.78

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Erzwungener Wert von Analogausgang AO1.0.000 ... 22.000 mA

0.000 mA / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Forcierter Wert, der anstelle des gewählten Ausgangssi-
gnals verwendet werden kann. Siehe Parameter 14.71
Ausw.AO für erzw. Werte

AO1 erzwungene
Werte

14.78

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Erzwungener Wert von Analogausgang AO1.0.000 ... 20.000 mA

0.100 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Definiert die Filterzeitkonstante für Analogausgang AO1.

AO1 Filterzeit14.79

Ungefiltertes
Signal

Gefiltertes
Signal

%

100

63

T
t

O = I × (1 - e-t/T)

I = Filtereingang (Sprung)

O = Filterausgang

t = Zeit

T = Filterzeitkonstante

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFilterzeitkonstante.0.000 ... 30.000 s
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.0 NoUnit / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Einstellung des reellenWerts des Signals (ausgewählt mit
Parameter 14.77AO1Quelle), dasdemminimalenAusgangs-
wert vonAO1 (gemäßEinstellung vonParameter 14.82AO1-
Ausg. bei AO1 Q min) entspricht.

AO1 Quelle min14.80

IAO1 (mA)

Signal
(reell)
ausgewählt
mit Par.
14.77

14.83

14,82

14.80 14.81

IAO1 (mA)

Signal
(reell)
ausgewählt
mit Par.
par 14.77

14.83

14,82

14.81 14.80

1 = 1 / 10 = 1Reeller Signalwert, derdemMindestausgangswert vonAO1
entspricht.

-32768.0 ... 32767.0

100.0 NoUnit / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Einstellung des reellenWerts des Signals (ausgewählt mit
Parameter14.77AO1Quelle),dasdemmaximalenAusgangs-
wert vonAO1 (gemäßEinstellung vonParameter 14.83AO1-
Ausg. bei AO1 Q max) entspricht. Siehe Parameter 14.80
AO1 Quelle min.

AO1 Quelle max14.81

1 = 1 / 10 = 1Reeller Signalwert, der demmaximalenAusgangswert von
AO1 entspricht.

-32768.0 ... 32767.0
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.000 mA / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
Einstellung desminimalen Ausgangswerts für Analogaus-
gang AO1.

AO1-Ausg. bei AO1 Q
min

14.82

Siehe auch die Abbildung zu Parameter 14.80 AO1 Quelle
min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Minimaler Ausgangswert von AO1.0.000 ... 22.000 mA

0.000 mA / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Einstellung desminimalen Ausgangswerts für Analogaus-
gang AO1.

AO1-Ausg. bei AO1 Q
min

14.82

Siehe auch die Abbildung zu Parameter 14.80 AO1 Quelle
min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Minimaler Ausgangswert von AO1.0.000 ... 20.000 mA

10.000 mA / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FIO-11)
EinstellungdesmaximalenAusgangswerts für Analogaus-
gang AO1.

AO1-Ausg. bei AO1 Q
max

14.83

Siehe auch die Abbildung zu Parameter 14.80 AO1 Quelle
min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Maximaler Ausgangswert von AO1.0.000 ... 22.000 mA

10.000 mA / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
EinstellungdesmaximalenAusgangswerts für Analogaus-
gang AO1.

AO1-Ausg. bei AO1 Q
max

14.83

Siehe auch die Abbildung zu Parameter 14.80 AO1 Quelle
min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Maximaler Ausgangswert von AO1.0.000 ... 20.000 mA

- / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Anzeige des Werts von AO2 in mA.

AO2 Istwert14.86

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Wert von AO2.0.000 ... 22.000 mA

Null / uint32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Auswahl eines Signals für die Verbindung an Analogaus-
gang AO2.

AO2 Quelle14.87

Stellt alternativ denAusgangaufKonstantstrom, umeinen
Temperatursensor zu versorgen.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 14.77 AO1 Quelle.

0.000 mA / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Forcierter Wert, der anstelle des gewählten Ausgangssi-
gnals verwendet werden kann. Siehe Parameter 14.71
Ausw.AO für erzw. Werte

AO2 erzwungene
Werte

14.88

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Erzwungener Wert von Analogausgang AO2.0.000 ... 20.000 mA

0.100 s / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
EinstellungderFilterzeitkonstante fürAnalogausgangAO2.
Siehe Parameter 14.79 AO1 Filterzeit.

AO2 Filterzeit14.89

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFilterzeitkonstante.0.000 ... 30.000 s
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0.0 NoUnit / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Einstellung des reellenWerts des Signals (ausgewählt mit
Parameter 14.87AO2Quelle),dasdemminimalenAusgangs-
wert vonAO2 (gemäßEinstellungvonParameter 14.92AO2-
Ausg. bei AO2 Qmin) entspricht.

AO2 Quelle min14.90

IAO2 (mA)

Signal
(reell)
ausgewählt
mit
Par. 14.87

14.93

14.92

14.90 14.91

IAO2 (mA)

Signal (reell)
ausgewählt
mit
Par. 14.87

14.93

14.92

14.91 14.90

1 = 1 / 10 = 1Reeller Signalwert, der demminimalen Ausgangswert von
AO2 entspricht.

-32768.0 ... 32767.0

100.0 NoUnit / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Einstellung des reellenWerts des Signals (ausgewählt mit
Parameter14.87AO2Quelle),dasdemmaximalenAusgangs-
wert vonAO2 (gemäßEinstellungvonParameter 14.93AO2-
Ausg. bei AO2 Qmax) entspricht. Siehe Parameter 14.90
AO2 Quelle min.

AO2 Quelle max14.91

1 = 1 / 10 = 1Reeller Signalwert, der demmaximalenAusgangswert von
AO2 entspricht.

-32768.0 ... 32767.0
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0.000 mA / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
Einstellung desminimalen Ausgangswerts für Analogaus-
gang AO2.

AO2-Ausg. bei AO2 Q
min

14.92

Siehe auch die Abbildung zu Parameter 14.90 AO2 Quelle
min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Minimaler Ausgangswert von AO2.0.000 ... 20.000 mA

10.000 mA / real32(Sichtbar, wenn 14.1 Modul 1 Typ = FAIO-01)
EinstellungdesmaximalenAusgangswerts für Analogaus-
gang AO2.

AO2-Ausg. bei AO2 Q
max

14.93

Siehe auch die Abbildung zu Parameter 14.90 AO2 Quelle
min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Maximaler Ausgangswert von AO2 .0.000 ... 20.000 mA
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Nr.

Konfiguration des E/A-Erweiterungsmoduls 2.E/A-Erweiterungsmo-
dul 2

15

Siehe auch Abschnitt Programmierbare E/A-Erweiterun-
gen (Seite 33).

Hinweis: Der Inhalt der Parametergruppe variiert entspre-
chend dem ausgewählten E/A-Erweiterungsmodultyp.

- / uint16Siehe Parameter 14.1 Modul 1 Typ.Modul 2 Typ15.1

- / uint16Siehe Parameter 14.2 Modul 1 Steckplatz.Modul 2 Steckplatz15.2

Keine Option / uint16Siehe Parameter 14.3 Modul 1 Status.Modul 2 Status15.3

- / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.5 DI Status.

DI Status15.5

- / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.5 DIO Status.

DIO Status15.5

- / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.5 DIO Status.

DIO Status15.5

- / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.6 DI Status nach Verzögerung.

DI Status nachVerzö-
gerung

15.6

- / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.6 DIO Status nach Verzöger.

DIO Status nach Ver-
zöger

15.6

- / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.6 DIO Status nach Verzöger.

DIO Status nach Ver-
zöger

15.6

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.8 DI Filterzeit.

DI Filterzeit15.8

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.8 DIO Filterzeit.

DIO Filterzeit15.8

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.8 DIO Filterzeit.

DIO Filterzeit15.8

Eingang / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.9 DIO1 Konfiguration.

DIO1 Konfiguration15.9

Eingang / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.9 DIO1 Konfiguration.

DIO1 Konfiguration15.9

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.11 DIO1 Signalquelle Ausg.

DIO1 Signalquelle
Ausg

15.11

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.11 DIO1 Signalquelle Ausg..

DIO1 Signalquelle
Ausg

15.11

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.12 DI1 EIN-Verzögerung.

DI1 EIN-Verzögerung15.12

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.12 DIO1 EIN-Verzögerung.

DIO1 EIN-Verzöge-
rung

15.12

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.12 DIO1 EIN-Verzögerung.

DIO1 EIN-Verzöge-
rung

15.12

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.13 DI1 AUS-Verzögerung.

DI1AUS-Verzögerung15.13

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.13 DIO1 AUS-Verzögerung.

DIO1 AUS-Verzöge-
rung

15.13
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- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.13 DIO1 AUS-Verzögerung.

DIO1 AUS-Verzöge-
rung

15.13

- / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.14 DIO2 Konfiguration.

DIO2 Konfiguration15.14

- / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.14 DIO2 Konfiguration.

DIO2 Konfiguration15.14

- / uint32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.16 DIO2 Signalquelle Ausg.

DIO2 Signalquelle
Ausg

15.16

- / uint32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.16 DIO2 Signalquelle Ausg..

DIO2 Signalquelle
Ausg

15.16

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.17 DI2 EIN-Verzögerung.

DI2 EIN-Verzögerung15.17

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.17 DIO2 EIN-Verzögerung.

DIO2 EIN-Verzöge-
rung

15.17

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.17 DIO2 EIN-Verzögerung.

DIO2 EIN-Verzöge-
rung

15.17

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.18 DI2 AUS-Verzögerung.

DI2AUS-Verzögerung15.18

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.18 DIO2 AUS-Verzögerung.

DIO2 AUS-Verzöge-
rung

15.18

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.18 DIO2 AUS-Verzögerung.

DIO2 AUS-Verzöge-
rung

15.18

Eingang / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.19 DIO3 Konfiguration.

DIO3 Konfiguration15.19

Keine Aktion / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.19 AI Überwachungsfunktion.

AI Überwachungs-
funktion

15.19

- / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.20 Auswahl AI Überwachung

Auswahl AI Überwa-
chung

15.20

- / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.20 Auswahl AI Überwachung

Auswahl AI Überwa-
chung

15.20

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.21 DIO3 Signalquelle Ausg..

DIO3 Signalquelle
Ausg

15.21

Keine Aktion / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.21 AI Abgleich.

AI Abgleich15.21

Keine Aktion / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.21 AI Abgleich.

AI Abgleich15.21

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.22 DI3 EIN-Verzögerung.

DI3 EIN-Verzögerung15.22

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.22 DIO3 EIN-Verzöger.

DIO3 EIN-Verzöger15.22

- / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.22 Ausw.AI für erzw. Werte

Ausw.AI für erzw.
Werte

15.22

- / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.22 Ausw.AI für erzw. Werte

Ausw.AI für erzw.
Werte

15.22

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.23 DI3 AUS-Verzögerung.

DI3AUS-Verzögerung15.23
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- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.23 DIO3 AUS-Verzögerung.

DIO3 AUS-Verzöge-
rung

15.23

Eingang / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.24 DIO4 Konfiguration.

DIO4 Konfiguration15.24

- / uint32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.26 DIO4 Signalquelle Ausg..

DIO4 Signalquelle
Ausg

15.26

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Parameter 14.26 AI1 Istwert

AI1 Istwert15.26

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.27 DIO4 EIN-Verzöger.

DIO4 EIN-Verzöger15.27

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Parameter 14.27 AI1 skalierter Wert

AI1 skalierter Wert15.27

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.28 DIO4 AUS-Verzöger.

DIO4 AUS-Verzöger15.28

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.28 AI1 erzwungene Werte.

AI1 erzwungene Wer-
te

15.28

mA / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.29 AI1 HW Schalterposition.

AI1HWSchalterpositi-
on

15.29

mA / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.30 AI1 Wahl Einheit.

AI1 Wahl Einheit15.30

- / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.31 RO Status.

RO Status15.31

- / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.31 RO Status.

RO Status15.31

1 ms / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.31 AI1 Filter-Verstärk..

AI1 Filter-Verstärk.15.31

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.32 AI1 Filterzeit.

AI1 Filterzeit15.32

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.33 AI1 min.

AI1 min15.33

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.34 RO1 Quelle.

RO1 Quelle15.34

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.34 RO1 Quelle.

RO1 Quelle15.34

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.34 AI1 max.

AI1 max15.34

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.35 RO1 EIN-Verzögerung.

RO1EIN-Verzögerung15.35

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.35 RO1 EIN-Verzögerung.

RO1EIN-Verzögerung15.35

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.35 AI1 skaliert bei AI1 min.

AI1 skaliert bei AI1
min

15.35

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.36 RO1 AUS-Verzögerung.

RO1 AUS-Verzöge-
rung

15.36

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.36 RO1 AUS-Verzögerung.

RO1 AUS-Verzöge-
rung

15.36
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- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.36 AI1 skaliert bei AI1 max.

AI1 slaliert auf AI1
max

15.36

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.37 RO2 Quelle.

RO2 Quelle15.37

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.37 RO2 Quelle.

RO2 Quelle15.37

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.38 RO2 EIN-Verzögerung.

RO2EIN-Verzögerung15.38

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.38 RO2 EIN-Verzögerung.

RO2EIN-Verzögerung15.38

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.39 RO2 AUS-Verzögerung.

RO2 AUS-Verzöge-
rung

15.39

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.39 RO2 AUS-Verzögerung.

RO2 AUS-Verzöge-
rung

15.39

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Parameter 14.41 AI2 Istwert

AI2 Istwert15.41

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Parameter 14.42 AI2 skalierter Wert

AI2 skalierter Wert15.42

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.43 AI2 erzwungene Werte.

AI2 erzwungeneWer-
te

15.43

mA / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.44 AI2 HW Schalterposition.

AI2HWSchalterpositi-
on

15.44

mA / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.45 AI2 Wahl Einheit.

AI2 Wahl Einheit15.45

1 ms / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.46 AI2 Filter-Verstärk..

AI2 Filter-Verstärk.15.46

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.47 AI2 Filterzeit.

AI2 Filterzeit15.47

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.48 AI2 min.

AI2 min15.48

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.49 AI2 max.

AI2 max15.49

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.50 AI2 skaliert bei AI2 min.

AI2 skaliert bei AI2
min

15.50

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.51 AI2 skaliert bei AI2 max.

AI2 skaliert bei AI2
max

15.51

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Parameter 14.56 AI3 Istwert

AI3 Istwert15.56

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Parameter 14.57 AI3 skalierter Istwert

AI3 skalierter Istwert15.57

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.58 AI3 erzwungene Werte.

AI3 erzwungeneWer-
te

15.58

mA / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.59 AI3 HW Schalterposition.

AI3 HW Schalterposi-
tion

15.59

mA / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.60 AI3 Wahl Einheit.

AI3 Wahl Einheit15.60
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1 ms / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.61 AI3 Filter-Verstärk..

AI3 Filter-Verstärk.15.61

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.62 AI3 Filterzeit.

AI3 Filterzeit15.62

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.63 AI3 min.

AI3 min15.63

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.64 AI3 max.

AI3 max15.64

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.65 AI3 skaliert bei AI3 min.

AI3 skaliert bei AI3
min

15.65

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.66 AI3 skaliert bei AI3 max.

AI3 skaliert bei AI3
max

15.66

- / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.71 Ausw.AO für erzw. Werte

Ausw.AO für erzw.
Werte

15.71

- / uint16(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.71 Ausw.AO für erzw. Werte

Ausw.AO für erzw.
Werte

15.71

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Parameter 14.76 AO1 Istwert

AO1 Istwert15.76

Null / uint32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.77 AO1 Quelle.

AO1 Quelle15.77

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.78 AO1 erzwungene Werte.

AO1 erzwungene
Werte

15.78

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.78 AO1 erzwungene Werte.

AO1 erzwungene
Werte

15.78

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.79 AO1 Filterzeit.

AO1 Filterzeit15.79

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.80 AO1 Quelle min.

AO1 Quelle min15.80

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.81 AO1 Quelle max.

AO1 Quelle max15.81

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.82 AO1-Ausg. bei AO1 Q min.

AO1-Ausg. bei AO1 Q
min

15.82

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.82 AO1-Ausg. bei AO1 Q min.

AO1-Ausg. bei AO1 Q
min

15.82

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.83 AO1-Ausg. bei AO1 Q max.

AO1-Ausg. bei AO1 Q
max

15.83

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.83 AO1-Ausg. bei AO1 Q max.

AO1-Ausg. bei AO1 Q
max

15.83

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.86 AO2 Istwert

AO2 Istwert15.86

Null / uint32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.87 AO2 Quelle.

AO2 Quelle15.87

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.88 AO2 erzwungene Werte.

AO2 erzwungene
Werte

15.88

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.89 AO2 Filterzeit.

AO2 Filterzeit15.89
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- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.90 AO2 Quelle min.

AO2 Quelle min15.90

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.91 AO2 Quelle max.

AO2 Quelle max15.91

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.92 AO2-Ausg. bei AO2 Qmin.

AO2-Ausg. bei AO2 Q
min

15.92

- / real32(Sichtbar, wenn 15.1 Modul 2 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.93 AO2-Ausg. bei AO2 Qmax.

AO2-Ausg. bei AO2 Q
max

15.93
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Nr.

Konfiguration des E/A-Erweiterungsmoduls 3.E/A-Erweiterungsmo-
dul 3

16

Siehe auch Abschnitt Programmierbare E/A-Erweiterun-
gen (Seite 33).

Hinweis: Der Inhalt der Parametergruppe variiert entspre-
chend dem ausgewählten E/A-Erweiterungsmodultyp.

Nicht ausgewählt /
uint16

Siehe Parameter 14.1 Modul 1 Typ.Modul 3 Typ16.1

- / uint16Siehe Parameter 14.2 Modul 1 Steckplatz.Modul 3 Steckplatz16.2

Keine Option / uint16Siehe Parameter 14.3 Modul 1 Status.Modul 3 Status16.3

- / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.5 DI Status.

DI Status16.5

- / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.5 DIO Status.

DIO Status16.5

- / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.5 DIO Status.

DIO Status16.5

- / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.6 DI Status nach Verzögerung.

DI Status nachVerzö-
gerung

16.6

- / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.6 DIO Status nach Verzöger.

DIO Status nach Ver-
zöger

16.6

- / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.6 DIO Status nach Verzöger.

DIO Status nach Ver-
zöger

16.6

10.0 ms / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.8 DI Filterzeit.

DI Filterzeit16.8

10 = 1 ms / 1 = 1 ms0.8 ... 100.0 ms

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.8 DIO Filterzeit.

DIO Filterzeit16.8

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.8 DIO Filterzeit.

DIO Filterzeit16.8

Eingang / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.9 DIO1 Konfiguration.

DIO1 Konfiguration16.9

Eingang / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.9 DIO1 Konfiguration.

DIO1 Konfiguration16.9

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.11 DIO1 Signalquelle Ausg.

DIO1 Signalquelle
Ausg

16.11

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.11 DIO1 Signalquelle Ausg..

DIO1 Signalquelle
Ausg

16.11

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.12 DI1 EIN-Verzögerung.

DI1 EIN-Verzögerung16.12

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.12 DIO1 EIN-Verzögerung.

DIO1 EIN-Verzöge-
rung

16.12

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.12 DIO1 EIN-Verzögerung.

DIO1 EIN-Verzöge-
rung

16.12

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.13 DI1 AUS-Verzögerung.

DI1AUS-Verzögerung16.13

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.13 DIO1 AUS-Verzögerung.

DIO1 AUS-Verzöge-
rung

16.13
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- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.13 DIO1 AUS-Verzögerung.

DIO1 AUS-Verzöge-
rung

16.13

Eingang / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.14 DIO2 Konfiguration.

DIO2 Konfiguration16.14

Eingang / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.14 DIO2 Konfiguration.

DIO2 Konfiguration16.14

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.16 DIO2 Signalquelle Ausg.

DIO2 Signalquelle
Ausg

16.16

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.16 DIO2 Signalquelle Ausg..

DIO2 Signalquelle
Ausg

16.16

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.17 DI2 EIN-Verzögerung.

DI2 EIN-Verzögerung16.17

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.17 DIO2 EIN-Verzögerung.

DIO2 EIN-Verzöge-
rung

16.17

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.17 DIO2 EIN-Verzögerung.

DIO2 EIN-Verzöge-
rung

16.17

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.18 DI2 AUS-Verzögerung.

DI2AUS-Verzögerung16.18

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.18 DIO2 AUS-Verzögerung.

DIO2 AUS-Verzöge-
rung

16.18

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.18 DIO2 AUS-Verzögerung.

DIO2 AUS-Verzöge-
rung

16.18

Keine Aktion / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.19 AI Überwachungsfunktion.

AI Überwachungs-
funktion

16.19

Eingang / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.19 DIO3 Konfiguration.

DIO3 Konfiguration16.19

- / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.20 Auswahl AI Überwachung

Auswahl AI Überwa-
chung

16.20

- / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.20 Auswahl AI Überwachung

Auswahl AI Überwa-
chung

16.20

Keine Aktion / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.21 AI Abgleich.

AI Abgleich16.21

Keine Aktion / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.21 AI Abgleich.

AI Abgleich16.21

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.21 DIO3 Signalquelle Ausg..

DIO3 Signalquelle
Ausg

16.21

- / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.22 Ausw.AI für erzw. Werte

Ausw.AI für erzw.
Werte

16.22

- / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.22 Ausw.AI für erzw. Werte

Ausw.AI für erzw.
Werte

16.22

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.22 DI3 EIN-Verzögerung.

DI3 EIN-Verzögerung16.22

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.22 DIO3 EIN-Verzöger.

DIO3 EIN-Verzöger16.22

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.23 DI3 AUS-Verzögerung.

DI3AUS-Verzögerung16.23
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- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.23 DIO3 AUS-Verzögerung.

DIO3 AUS-Verzöge-
rung

16.23

Eingang / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.24 DIO4 Konfiguration.

DIO4 Konfiguration16.24

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Parameter 14.26 AI1 Istwert

AI1 Istwert16.26

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.26 DIO4 Signalquelle Ausg..

DIO4 Signalquelle
Ausg

16.26

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Parameter 14.27 AI1 skalierter Wert

AI1 skalierter Wert16.27

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.27 DIO4 EIN-Verzöger.

DIO4 EIN-Verzöger16.27

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.28 AI1 erzwungene Werte.

AI1 erzwungene Wer-
te

16.28

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.28 DIO4 AUS-Verzöger.

DIO4 AUS-Verzöger16.28

mA / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.29 AI1 HW Schalterposition.

AI1HWSchalterpositi-
on

16.29

mA / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.30 AI1 Wahl Einheit.

AI1 Wahl Einheit16.30

- / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.31 RO Status.

RO Status16.31

- / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.31 RO Status.

RO Status16.31

1 ms / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.31 AI1 Filter-Verstärk..

AI1 Filter-Verstärk.16.31

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.32 AI1 Filterzeit.

AI1 Filterzeit16.32

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.33 AI1 min.

AI1 min16.33

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.34 RO1 Quelle.

RO1 Quelle16.34

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.34 RO1 Quelle.

RO1 Quelle16.34

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.34 AI1 max.

AI1 max16.34

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.35 RO1 EIN-Verzögerung.

RO1EIN-Verzögerung16.35

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.35 RO1 EIN-Verzögerung.

RO1EIN-Verzögerung16.35

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.35 AI1 skaliert bei AI1 min.

AI1 skaliert bei AI1
min

16.35

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.36 RO1 AUS-Verzögerung.

RO1 AUS-Verzöge-
rung

16.36

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.36 RO1 AUS-Verzögerung.

RO1 AUS-Verzöge-
rung

16.36
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- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.36 AI1 skaliert bei AI1 max.

AI1 slaliert bei AI1
max

16.36

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.37 RO2 Quelle.

RO2 Quelle16.37

Nicht angesteuert /
uint32

(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.37 RO2 Quelle.

RO2 Quelle16.37

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.38 RO2 EIN-Verzögerung.

RO2EIN-Verzögerung16.38

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.38 RO2 EIN-Verzögerung.

RO2EIN-Verzögerung16.38

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FDIO-01)
Siehe Parameter 14.39 RO2 AUS-Verzögerung.

RO2 AUS-Verzöge-
rung

16.39

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-01)
Siehe Parameter 14.39 RO2 AUS-Verzögerung.

RO2 AUS-Verzöge-
rung

16.39

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Parameter 14.41 AI2 Istwert

AI2 Istwert16.41

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Parameter 14.42 AI2 skalierter Wert

AI2 skalierter Wert16.42

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.43 AI2 erzwungene Werte.

AI2 erzwungeneWer-
te

16.43

mA / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.44 AI2 HW Schalterposition.

AI2HWSchalterpositi-
on

16.44

mA / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.45 AI2 Wahl Einheit.

AI2 Wahl Einheit16.45

1 ms / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.46 AI2 Filter-Verstärk..

AI2 Filter-Verstärk.16.46

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.47 AI2 Filterzeit.

AI2 Filterzeit16.47

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.48 AI2 min.

AI2 min16.48

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.49 AI2 max.

AI2 max16.49

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.50 AI2 skaliert bei AI2 min.

AI2 skaliert bei AI2
min

16.50

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.51 AI2 skaliert bei AI2 max.

AI2 skaliert bei AI2
max

16.51

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Parameter 14.56 AI3 Istwert

AI3 Istwert16.56

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Parameter 14.57 AI3 skalierter Istwert

AI3 skalierter Istwert16.57

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.58 AI3 erzwungene Werte.

AI3 erzwungeneWer-
te

16.58

mA / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.59 AI3 HW Schalterposition.

AI3 HW Schalterposi-
tion

16.59

mA / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.60 AI3 Wahl Einheit.

AI3 Wahl Einheit16.60
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1 ms / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.61 AI3 Filter-Verstärk..

AI3 Filter Verstäk.r16.61

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.62 AI3 Filterzeit.

AI3 Filterzeit16.62

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.63 AI3 min.

AI3 min16.63

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.64 AI3 max.

AI3 max16.64

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.65 AI3 skaliert bei AI3 min.

AI3 skaliert bei AI3
min

16.65

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.66 AI3 skaliert bei AI3 max.

AI3 skaliert bei AI3
max

16.66

- / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.71 Ausw.AO für erzw. Werte

Ausw.AO für erzw.
Werte

16.71

- / uint16(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.71 Ausw.AO für erzw. Werte

Ausw.AO für erzw.
Werte

16.71

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Parameter 14.76 AO1 Istwert

AO1 Istwert16.76

Null / uint32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.77 AO1 Quelle.

AO1 Quelle16.77

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.78 AO1 erzwungene Werte.

AO1 erzwungene
Werte

16.78

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.78 AO1 erzwungene Werte.

AO1 erzwungene
Werte

16.78

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.79 AO1 Filterzeit.

AO1 Filterzeit16.79

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.80 AO1 Quelle min.

AO1 Quelle min16.80

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.81 AO1 Quelle max.

AO1 Quelle max16.81

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.82 AO1-Ausg. bei AO1 Q min.

AO1 Ausg. bei AO1 Q
min

16.82

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.82 AO1-Ausg. bei AO1 Q min.

AO1-Ausg. bei AO1 Q
min

16.82

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FIO-11)
Siehe Parameter 14.83 AO1-Ausg. bei AO1 Q max.

AO1 Ausg. bei AO1 Q
max

16.83

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.83 AO1-Ausg. bei AO1 Q max.

AO1-Ausg. bei AO1 Q
max

16.83

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.86 AO2 Istwert

AO2 Istwert16.86

Null / uint32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.87 AO2 Quelle.

AO2 Quelle16.87

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.88 AO2 erzwungene Werte.

AO2 erzwungene
Werte

16.88

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.89 AO2 Filterzeit.

AO2 Filterzeit16.89
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- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.90 AO2 Quelle min.

AO2 Quelle min16.90

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.91 AO2 Quelle max.

AO2 Quelle max16.91

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.92 AO2-Ausg. bei AO2 Qmin.

AO2-Ausg. bei AO2 Q
min

16.92

- / real32(Sichtbar, wenn 16.1 Modul 3 Typ = FAIO-01)
Siehe Parameter 14.93 AO2-Ausg. bei AO2 Qmax.

AO2-Ausg. bei AO2 Q
max

16.93
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Auswahl der Steuerquellen für Lokalsteuerungundexterne
Steuerung und der Betriebsarten.

Betriebsart19

Siehe auch Abschnitt Betriebsarten des Frequenzumrich-
ters (Seite 26).

Null / uint16Anzeige der aktuellen Betriebsart.Aktuelle Betriebsart19.1

Siehe Parameter 19.11…19.14.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1Kein Wert ausgewählt.Null

2Drehzahlregelung (mit DTC Motorregelung).Drehzahl

3Drehmomentregelung (mit DTC Motorregelung).Drehmoment

4Der Drehmomentselektor vergleicht den Drehzahlregler-
Ausgang (25.1 Drehm.Sollw.Drz.regl-Ausg.) und den Dreh-

Min

moment-Sollwert (26.74Drehm.Sollw. n.Rampe (Istw)) und
der kleinere von beiden wird benutzt.

5Der Drehmomentselektor vergleicht den Drehzahlregler-
Ausgang (25.1 Drehm.Sollw.Drz.regl-Ausg.) und den Dreh-

Max

moment-Sollwert (26.74Drehm.Sollw. n.Rampe (Istw)) und
der größere von beiden wird benutzt.

6Der Drehmoment-Sollwert vom Drehzahlregler-Ausgang
wirdzumDrehmoment-SollwertnachderDrehmomentram-
pe addiert.

Addieren

7Regelung der DC-Spannung.Spannung

10Frequenzregelung mit Skalar-Motorregelung.Skalar (Hz)

11Drehzahlregelung mit Skalar-Motorregelung.Skalar (U/min)

20Motor wird magnetisiert.Erzwung.Magn

EXT1 / uint32Einstellung der Quelle für die Auswahl des externem Steu-
erplatzes EXT1/ EXT2.

Auswahl Ext1/Ext219.11

0 = EXT1

1 = EXT2

0EXT1 (permanent ausgewählt).EXT1

1EXT2 (permanent ausgewählt).EXT2

2Steuerwort Bit 11, empfangen über Feldbusadapter A.FBA A HStrWrt Bit 11

3Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

4Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

5Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

6Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

7Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

8Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6
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11Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

12Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

32Steuerwort Bit 11 empfangenüber die integrierte Feldbus-
Schnittstelle.

EFB HStrWrt Bit 11

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Drehzahl / uint16Einstellung der Betriebsart für den externen Steuerplatz
EXT1.

Ext1 Betriebsart19.12

1Kein Wert ausgewählt.Null

2Drehzahlregelung. Der benutzteDrehmoment-Sollwert ist
25.1 Drehm.Sollw.Drz.regl-Ausg. (Ausgang der Drehzahl-
Sollwertkette).

Drehzahl

3Drehmomentregelung.DerbenutzteDrehmoment-Sollwert
ist 26.74 Drehm.Sollw. n.Rampe (Istw) (Ausgang der Dreh-
zahl-Sollwertkette).

Drehmoment

4Kombinationder AuswahloptionenDrehzahl undDrehmo-
ment: der Drehmoment-Selektor vergleicht den Drehzahl-
regler-Ausgang (25.1Drehm.Sollw.Drz.regl-Ausg.) undden
Drehmoment-Sollwert (26.74Drehm.Sollw. n.Rampe (Istw))
und der kleinere der beiden wird benutzt.

Minimum

WirddieDrehzahldifferenz negativ, folgt der Frequenzum-
richter demDrehzahlreglerausgang bis die Drehzahldiffe-
renz wieder positiv wird.

DeshalbbeschleunigtderAntriebnichtunkontrolliert,wenn
die Last bei Drehmomentregelung verloren geht.

5Kombinationder AuswahloptionenDrehzahl undDrehmo-
ment: der Drehmoment-Selektor vergleicht den Drehzahl-
regler-Ausgang (25.1 Drehm.Sollw.Drz.regl-Ausg.) und der
Drehmoment-Sollwert (26.74Drehm.Sollw. n.Rampe (Istw))
und der größere der beiden wird benutzt.

Maximum

Wird die Drehzahldifferenz positiv, folgt der Frequenzum-
richter demDrehzahlreglerausgang bis die Drehzahldiffe-
renz wieder negativ wird.

DeshalbbeschleunigtderAntriebnichtunkontrolliert,wenn
die Last bei Drehmomentregelung verloren geht.

6Kombinationder AuswahloptionenDrehzahl undDrehmo-
ment:DerDrehmomentselektor addiert denDrehmoment-
Sollwert vom Drehzahlregler-Ausgang zum Drehmoment-
Sollwert nach der Drehmoment-Rampe.

Addieren

7(nur Regelungseinheiten des Typs BCU) DC-Spannungsre-
gelung. Der verwendete Drehmoment-Sollwert ist 29.1
Drehmoment-SollwDC-Spannungsregelung (Ausgangder
DC-Spannungs-Sollwertquelle).

Spannung

Drehzahl / uint16Einstellung der Betriebsart für den externen Steuerplatz
EXT2.

Ext2 Betriebsart19.14

Einstellungen siehe Parameter 19.12 Ext1 Betriebsart.

Drehzahl / uint16Auswahl der Regelungsart für die Lokalsteuerung.Betriebsart Lokal19.16
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0Drehzahlregelung. Der benutzteDrehmoment-Sollwert ist
25.1 Drehm.Sollw.Drz.regl-Ausg. (Ausgang der Drehzahl-
Sollwertkette).

Drehzahl

1Drehmomentregelung.DerbenutzteDrehmoment-Sollwert
ist 26.74 Drehm.Sollw. n.Rampe (Istw) (Ausgang der Dreh-
zahl-Sollwertkette).

Drehmoment

Nein / uint16Aktiviert/deaktiviert die Lokalsteuerung (Start- und
Stopptasten auf demBedienpanel unddie Lokalsteuerung
über das PC-Tool).

Lokalbetrieb sperren19.17

WARNUNG!
BevordieLokalsteuerungdeaktiviertwird,musssicher-
gestellt sein, dass zum Anhalten des Antriebs das Be-
dienpanel nicht erforderlich ist.

0Lokalsteuerung freigegeben.Nein

1Lokalsteuerung gesperrt.Ja

U/min / uint16Auswahl des Sollwerttyps für die Skalar-Motorregelung.SollwerteinheitSkalar-
regel.

19.20

Siehe auch Abschnitt Betrieb Betriebsarten des Frequen-
zumrichters (Seite 26) undParameter 99.4Motor-Regelm-
odus.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0Hz.Hz

Der Sollwert kommt von Parameter 28.2 Freq.-Sollw.
Ramp.ausg. (Ausgang der Frequenzregelungskette).

1U/min. Der Sollwert kommt von Parameter 23.2
Drehz.Sollw.Rampenausg. (Drehzahl-SollwertnachRampe
und Rampenform).

U/min
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Auswahl der Signalquellen für Start/Stopp/Drehrichtung;
Regler/Start/Tippen-Freigabe; Auswahl der Signalquellen
für positive/negative Sollwertfreigabe.

Start/Stop/Drehrich-
tung

20

Weitere Informationen zu den Steuerplätzen siehe Ab-
schnitt Lokale SteuerungundexterneSteuerung (Seite 23).

Quel1 Start; Quel2
Richt / uint16

Auswahl der Quelle der Start-, Stopp- und Drehrichtungs-
befehle für den externen Steuerplatz 1 (EXT1).

Ext1 Befehlsquellen20.1

Siehe auch Parameter 20.2…20.5.

0Keine Quellen für Start- oder Stoppbefehle ausgewählt.Nicht ausgewählt

1Die Quelle für die Start- und Stoppbefehle wird mit Para-
meter 20.3EXT1Eing.1Quel eingestellt. Die Statusänderun-
gen der Quellenbits werden wie folgt interpretiert:

Quelle1 Start

BefehlStatus von Quelle 1 (20.3)

Start0→1 (20.2 = Flanke)

1 (20.2 = Pegel)

Stopp0

2Die mit 20.3 EXT1 Eing.1 Quel gewählte Quelle ist das
Startsignal; diemit 20.4 EXT1 Eing.2 Quel gewählte Quelle

Quel1 Start; Quel2
Richt

legt die Drehrichtung fest. Die Statusänderungen der
Quellenbits werden wie folgt interpretiert:

BefehlStatus von Quelle
2 (20.4)

Status von Quelle
1 (20.3)

StoppBeliebig0

Start vorwärts00→1 (20.2 = Flan-
ke)

Start rückwärts1
1 (20.2 = Pegel)

3Die mit 20.3 EXT1 Eing.1 Quel gewählte Quelle ist das
Startsignal vorwärts, diemit 20.4 EXT1Eing.2Quel gewähl-

Q1 Start vorw; Q2
Start rückw

teQuelle ist das Startsignal rückwärts. Die Statusänderun-
gen der Quellenbits werden wie folgt interpretiert:

BefehlStatus von Quelle
2 (20.4)

Status von Quelle
1 (20.3)

Stopp00

Start vorwärts00→1 (20.2 = Flan-
ke)

1 (20.2 = Pegel)

Start rückwärts0→1 (20.2 = Flan-
ke)

0

1 (20.2 = Pegel)

Stopp11
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

4Die Quelle für die Start- und Stoppbefehle wird mit Para-
meter 20.3 EXT1 Eing.1 Quel und 20.4 EXT1 Eing.2 Quel
eingestellt.

Q1P Start; Q2 Stop

Die Statusänderungen der Quellenbits werden wie folgt
interpretiert:

BefehlStatus von Quelle
2 (20.4)

Status von Quelle
1 (20.3)

Start10→1

Stopp0Beliebig

Hinweis: Das Startsignal wird mit dieser Einstellung immer
durch eine Flanke ausgelöst, unabhängig vonParameter 20.2
Ext1 Start Signalart.

5Die Quelle für die Start- und Stoppbefehle wird mit Para-
meter 20.3 EXT1 Eing.1 Quel und 20.4 EXT1 Eing.2 Quel
eingestellt.

Q1P Start; Q2 Stop;
Q3 Ri

Die mit 20.5 Ext1 Eing.3 Quelle ausgewählte Quelle be-
stimmtdieRichtung.DieStatusänderungenderQuellenbits
werden wie folgt interpretiert:

BefehlStatus von
Quelle 3
(20.5)

Status von
Quelle 2
(20.4)

Status von
Quelle 1
(20.3)

Start vor-
wärts

010→1

Start rück-
wärts

110→1

StoppBeliebig0Beliebig

Hinweis: Das Startsignal wird mit dieser Einstellung immer
durch eine Flanke ausgelöst, unabhängig vonParameter 20.2
Ext1 Start Signalart.

6Die Quellen für die Start- und Stoppbefehle werden mit
Parameter 20.3 EXT1 Eing.1 Quel, 20.4 EXT1 Eing.2 Quel
und20.5Ext1Eing.3Quelle ausgewählt.DieStatusänderun-
gen der Quellenbits werden wie folgt interpretiert:

Q1P Strt v; Q2P Strt r;
Q3Stop

BefehlStatus von
Quelle 3
(20.5)

Status von
Quelle 2
(20.4)

Status von
Quelle 1
(20.3)

Start vor-
wärts

1Beliebig0→1

Start rück-
wärts

10→1Beliebig

Stopp0BeliebigBeliebig

Hinweis: Das Startsignal wird mit dieser Einstellung immer
durch eine Flanke ausgelöst, unabhängig vonParameter 20.2
Ext1 Start Signalart.
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

11Die Start- und Stoppbefehle werden vom Bedienpanel
empfangen.

Bedienpanel

12Die Start- und Stoppbefehle werden über Feldbusadapter
A empfangen.

Feldbus A

Hinweis: Das Startsignal wird mit dieser Einstellung immer
durch eine Flanke ausgelöst, unabhängig vonParameter 20.2
Ext1 Start Signalart.

14Die Start- und Stoppbefehle werden über die integrierte
Feldbusschnittstelle empfangen.

Integrierter Feldbus

Hinweis: Das Startsignal wird mit dieser Einstellung immer
durch eine Flanke ausgelöst, unabhängig vonParameter 20.2
Ext1 Start Signalart.

15Die Start- und Stoppbefehle werden von einem anderen
Frequenzumrichter über die Master-Follower-Verbindung
empfangen.

M/F-Verbindung

Hinweis: Das Startsignal wird mit dieser Einstellung immer
durch eine Flanke ausgelöst, unabhängig vonParameter 20.2
Ext1 Start Signalart.

21DieStart- undStoppbefehlewerdenausdemApplikations-
programm-Steuerwort gelesen (Parameter 6.2 Applik.
Steuerwort).

Applikationspro-
gramm

Hinweis: Das Startsignal wird mit dieser Einstellung immer
durch eine Flanke ausgelöst, unabhängig vonParameter 20.2
Ext1 Start Signalart.

22Reserviert.ATF

16Die Start- und Stoppbefehle werden von einem externen
(DDCS) Controller empfangen.

DDCS-Controller

Hinweis: Das Startsignal wird mit dieser Einstellung immer
durch eine Flanke ausgelöst, unabhängig vonParameter 20.2
Ext1 Start Signalart.

Flanke / uint16Einstellung, obdasStartsignal fürdenexternenSteuerplatz
EXT1 durch Flanke oder Pegel ausgelöst wird.

Ext1 Start Signalart20.2

Hinweis:Dieser Parameter ist nurwirksam,wennParameter
20.1 Ext1 Befehlsquellen aufQuelle1 Start, Quel1 Start; Quel2
Richt, Q1 Start vorw;Q2Start rückwoder Bedienpanel einge-
stellt ist.

0Das Startsignal wird durch eine Flanke ausgelöst.Flanke

1Das Startsignal wird durch einen Pegel ausgelöst.Schwellwert

DI1 / uint32Wählt die Quelle 1 für Parameter 20.1 Ext1 Befehlsquellen.EXT1 Eing.1 Quel20.3

00 (immer Aus).Nicht ausgewählt

11 (immer Ein).Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

DI2 / uint32Wählt die Quelle 2 für Parameter 20.1 Ext1 Befehlsquellen.EXT1 Eing.2 Quel20.4

Verfügbare Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 20.3
EXT1 Eing.1 Quel.

Nicht ausgewählt /
uint32Wählt die Quelle 3 für Parameter 20.1 Ext1 Befehlsquellen.

Verfügbare Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 20.3
EXT1 Eing.1 Quel.

Ext1 Eing.3 Quelle20.5

Nicht ausgewählt /
uint16

Auswahl der Quelle der Start-, Stopp- und Drehrichtungs-
befehle für den externen Steuerplatz 2 (EXT2).

Ext2 Befehlsquellen20.6

Siehe auch Parameter 20.7…20.10.

0Keine Quellen für Start- oder Stoppbefehle ausgewählt.Nicht ausgewählt

1Die Quelle für die Start- und Stoppbefehle wird mit Para-
meter 20.8 Ext2 Eing.1Quel eingestellt. Die Statusänderun-
gen der Quellenbits werden wie folgt interpretiert:

Quelle1 Start

BefehlStatus von Quelle 1 (20.8)

Start0→1 (20.7 = Flanke)

1 (20.7 = Pegel)

Stopp0

2Die mit 20.8 Ext2 Eing.1 Quel gewählte Quelle ist das
Startsignal; die mit 20.9 Ext2 Eing.2 Quel gewählte Quelle
legt die Drehrichtung fest. Die Statusänderungen der
Quellenbits werden wie folgt interpretiert:

Quel1 Start; Quel2
Richt

BefehlStatus von Quelle
2 (20.9)

Status von Quelle
1 (20.8)

StoppBeliebig0

Start vorwärts00→1 (20.7 = Flan-
ke)

1 (20.7 = Pegel)
Start rückwärts1
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

3Die mit 20.8 Ext2 Eing.1 Quel gewählte Quelle ist das
Startsignal vorwärts; diemit 20.9Ext2Eing.2Quelgewählte
Quelle ist dasStartsignal rückwärtsDie Statusänderungen
der Quellenbits werden wie folgt interpretiert:

Q1 Start vorw; Q2
Start rückw

BefehlStatus von Quelle
2 (20.9)

Status von Quelle
1 (20.8)

Stopp00

Start vorwärts00→1 (20.7 = Flan-
ke)

1 (20.7 = Pegel)

Start rückwärts0→1 (20.7 = Flan-
ke)

1 (20.7 = Pegel)

0

Stopp11

4Die Quellen für die Start- und Stoppbefehle werden mit
Parameter 20.8 Ext2 Eing.1 Quel und 20.9 Ext2 Eing.2 Quel
eingestellt.

Q1P Start; Q2 Stop

Die Statusänderungen der Quellenbits werden wie folgt
interpretiert:

BefehlStatus von Quelle
2 (20.9)

Status von Quelle
1 (20.8)

Start10→1

Stopp0Beliebig

Hinweis: Das Startsignal wird mit dieser Einstellung immer
durch eine Flanke ausgelöst, unabhängig vonParameter 20.7
Ext2 Start Signalart.

5Die Quellen für die Start- und Stoppbefehle werden mit
Parameter 20.8 Ext2 Eing.1 Quel und 20.9 Ext2 Eing.2 Quel
eingestellt.

Q1P Start; Q2 Stop;
Q3 Ri

Die mit 20.10 Ext2 Eing.3 Quel ausgewählte Quelle be-
stimmtdieRichtung.DieStatusänderungenderQuellenbits
werden wie folgt interpretiert:

BefehlStatus von
Quelle 3
(20.10)

Status von
Quelle 2
(20.9)

Status von
Quelle 1
(20.8)

Start vor-
wärts

010→1

Start rück-
wärts

110→1

StoppBeliebig0Beliebig

Hinweis: Das Startsignal wird mit dieser Einstellung immer
durch eine Flanke ausgelöst, unabhängig vonParameter 20.7
Ext2 Start Signalart.
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

6Die Quellen für die Start- und Stoppbefehle werden mit
Parameter 20.8 Ext2 Eing.1 Quel, 20.9 Ext2 Eing.2Quel und
20.10 Ext2 Eing.3 Quel ausgewählt. Die Statusänderungen
der Quellenbits werden wie folgt interpretiert:

Q1P Strt v; Q2P Strt r;
Q3Stop

BefehlStatus von
Quelle 3
(20.10)

Status von
Quelle 2
(20.9)

Status von
Quelle 1
(20.8)

Start vor-
wärts

1Beliebig0→1

Start rück-
wärts

10→1Beliebig

Stopp0BeliebigBeliebig

Hinweis: Das Startsignal wird mit dieser Einstellung immer
durch eine Flanke ausgelöst, unabhängig vonParameter 20.7
Ext2 Start Signalart.

11Die Start- und Stoppbefehle werden vom Bedienpanel
empfangen.

Bedienpanel

12Die Start- und Stoppbefehle werden über Feldbusadapter
A empfangen.

Feldbus A

Hinweis: Das Startsignal wird mit dieser Einstellung immer
durch eine Flanke ausgelöst, unabhängig vonParameter 20.7
Ext2 Start Signalart.

14Die Start- und Stoppbefehle werden über die integrierte
Feldbusschnittstelle empfangen.

Integrierter Feldbus

Hinweis: Das Startsignal wird mit dieser Einstellung immer
durch eine Flanke ausgelöst, unabhängig vonParameter 20.7
Ext2 Start Signalart.

15Die Start- und Stoppbefehle werden von einem anderen
Frequenzumrichter über die Master-Follower-Verbindung
empfangen.

M/F-Verbindung

Hinweis: Das Startsignal wird mit dieser Einstellung immer
durch eine Flanke ausgelöst, unabhängig vonParameter 20.7
Ext2 Start Signalart.

21DieStart- undStoppbefehlewerdenausdemApplikations-
programm-Steuerwort gelesen (Parameter 6.2 Applik.
Steuerwort).

Applikationspro-
gramm

Hinweis: Das Startsignal wird mit dieser Einstellung immer
durch eine Flanke ausgelöst, unabhängig vonParameter 20.7
Ext2 Start Signalart.

22Reserviert.ATF

16Die Start- und Stoppbefehle werden von einem externen
(DDCS) Controller empfangen.

DDCS-Controller

Hinweis: Das Startsignal wird mit dieser Einstellung immer
durch eine Flanke ausgelöst, unabhängig vonParameter 20.7
Ext2 Start Signalart.

Parameter 259



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Flanke / uint16Einstellung, obdasStartsignal fürdenexternenSteuerplatz
EXT2 durch Flanke oder Pegel ausgelöst wird.

Ext2 Start Signalart20.7

Hinweis:Dieser Parameter ist nurwirksam,wennParameter
20.6 Ext2 Befehlsquellen aufQuelle1 Start, Quel1 Start; Quel2
Richt, Q1 Start vorw;Q2Start rückwoder Bedienpanel einge-
stellt ist.

0Das Startsignal wird durch eine Flanke ausgelöst.Flanke

1Das Startsignal wird durch einen Pegel ausgelöst.Schwellwert

Nicht ausgewählt /
uint32

Wählt die Quelle 1 für Parameter 20.6 Ext2 Befehlsquellen.

Verfügbare Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 20.3
EXT1 Eing.1 Quel.

Ext2 Eing.1 Quel20.8

Nicht ausgewählt /
uint32

Wählt die Quelle 2 für Parameter 20.6 Ext2 Befehlsquellen.

Verfügbare Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 20.3
EXT1 Eing.1 Quel.

Ext2 Eing.2 Quel20.9

Nicht ausgewählt /
uint32

Wählt die Quelle 3 für Parameter 20.6 Ext2 Befehlsquellen.

Verfügbare Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 20.3
EXT1 Eing.1 Quel.

Ext2 Eing.3 Quel20.10

Austrudeln (95.20b10)
/ uint16

Auswahl,wiederMotorgestopptwird,wenndasFreigabe-
signal erlischt.

Reglerfreig.Stoppmo-
dus

20.11

Die Quelle des Freigabesignals wird mit Parameter 20.12
Reglerfreig.1 Quelle ausgewählt.

0Stopp durch Abschalten der Ausgangshalbleiter des Fre-
quenzumrichters.

Austrudeln

Der Motor trudelt aus.

WARNUNG!
WenneinemechanischeBremse verwendetwird,muss
sichergestellt werden, dass durch den Stopp des An-
triebs mit Austrudeln keine Gefährdungen verursacht
werden.

1Anhalten entsprechend der aktiven Verzögerungsrampe.
SieheParametergruppe23Drehzahl-Sollwert-Rampen (Sei-
te 287).

Rampe

2Stopp entsprechend der Drehmoment-Grenzwerte (Para-
meter 30.19 und 30.20).

Drehmoment-Grenze

DIIL (95.20b10);ausge-
wählt (95.20 b5); DI5
(95.20 b9) / uint32

Auswahl der Quelle für das externe Freigabe-Signal. Wenn
dasFreigabe-Signal abgeschaltet ist, startet der Frequen-
zumrichter nicht. Falls er bereits läuft, stoppt der Antrieb
entsprechend der Einstellung von Parameter 20.11 Regler-
freig. Stoppmodus.

Reglerfreig.1 Quelle20.12

1 = Freigabesignal aktiv.

Hinweis: Die Warnung bei fehlendem Signal kann mit Para-
meter 20.30 Freig.sign. d. Funkt. Warnung unterdrückt wer-
den.

Siehe auch Parameter 20.19 Startfreigabe-Quelle.

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt
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Auswahl

Nr.

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

30Steuerwort Bit 3, empfangen über Feldbusadapter A.FBA A HStrWrt Bit 3

32Steuerwort Bit 3 empfangen über die integrierte Feldbus-
Schnittstelle.

EFB HStrWrt Bit 3

33DIIL -Eingang (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 15).DIIL

34Steuerwort Bit 3, vonder aktiven Steuerquelle empfangen.Aktive Steuerquelle
HStrWrt Bit 3

Hinweis:
• Wenn der Antrieb mit Feldbussteuerung läuft, werden

durch das Ausschalten von Bit 3 das Start- und das
Reglerfreigabesignal zurückgesetzt.

• In diesem Fall wird der Stoppmodus entweder durch
20.11Reglerfreig. Stoppmodusoder 21.3Stopp-Methode
bestimmt, je nachdem, welcher Modus die höhere Prio-
rität hat. Die Rangfolge der Stopp-Methoden von der
höchsten zur niedrigsten ist Austrudeln –Drehmoment-
Grenze – Rampe.
Wenn die aktive Steuerquelle das Bedienpanel, das PC-
Tool oder die Antriebs-E/A ist, ist das Startfreigabesi-
gnal immer aktiviert.

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]
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Auswahl

Nr.

Ausgewählt / uint32Einstellung der Quelle für das Startfreigabe-Signal.Startfreigabe-Quelle20.19

1 = Start-Freigabe.

Mit Abschalten des Signals wird der Start des Antriebs
gesperrt. (Durch Abschalten des Signals bei laufendem
Antrieb wird der Antrieb nicht gestoppt.)

Hinweis:
• Wenn beim Einschalten des Startfreigabesignals ein

durch einen Schwellwert ausgelöster Startbefehl aktiv
ist, startet der Antrieb. (Ein durch eine Flanke ausgelös-
tes Startsignal muss aktualisiert werden, damit der An-
trieb startet.) SieheParameter 20.2 Ext1 Start Signalart,
20.7 Ext2 Start Signalart und 20.29 Lokaler Starttrigger-
typ.

• Die Warnung bei fehlendem Signal kann mit Parameter
20.30Freig.sign. d. Funkt.Warnungunterdrücktwerden.

Siehe auch Parameter 20.12 Reglerfreig.1 Quelle.

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

30DIIL -Eingang (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 15).DIIL

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Ausgewählt / uint32Einstellen der Signalquelle für die Freigabe des positiven
Drehzahlsollwerts.

Freigabe pos. Dreh-
zahl-Sollw.

20.23

1 = Positive Drehzahl freigegeben.

0=PositiveDrehzahl alsNulldrehzahl-Sollwert interpretiert.
In der folgendenAbbildungwird 23.1 Drehz.Sollw.Rampen-
eing. auf Null gesetzt, nachdemdas Freigabesignal für die
positive Drehzahl gelöscht wurde.

Verhalten bei verschiedenen Regelungsarten:

Drehzahlregelung: Der Drehzahlsollwert wird auf Null ge-
setzt und der Motor wird mit der eingestellten Verzöge-
rungsrampe verzögert. Der Frequenzumrichter moduliert
weiter. Die Überdrehzahlregelung (Begrenzungs-Regler)
bewahrt vor zusätzlichem Drehmoment und der Motor
dreht nicht in positiver Richtung.

Drehmomentregelung:DerBegrenzungs-Reglerüberwacht
die Drehrichtung des Motors.

20.23

20.24

23.01

01.01

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Ausgewählt / uint32Ausw. der Quelle des Freigabebefehls für den negativen
Drehzahlsollwert. Siehe Parameter 20.23 Freigabe pos.
Drehzahl-Sollw..

Freigabe neg. Dreh-
zahl-Sollw

20.24

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl der Quelle für das Tippen-Freigabesignal.

(Die Quellen für Tippen-Aktivierungssignale werden mit
den Parametern 20.26 Tippen 1 Start Quelle und 20.27
Tippen 2 Start Quelle ausgewählt.)

Freigabe Tippen20.25

1 = Tippen ist freigegeben.

0 = Tippen ist deaktiviert.

Hinweis:DerTippbetriebkannnur freigegebenwerden,wenn
kein Startbefehl von einem externen Steuerplatz aktiv ist.
Andererseits kann, wenn Tippen bereits aktiviert ist, der
Antrieb nicht von einem externen Steuerplatz gestartet
werden (ausgenommen Tipp-Befehle über den Feldbus).

Siehe Abschnitt Tippen (Seite 60).

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Wenn mit Parameter 20.25 Freigabe Tippen freigegeben
ist, wird hiermit die Quelle für die Aktivierung der Tippen-
Funktion 1 ausgewählt. (Die Aktivierung der Tippen-Funk-
tion 1 kann auch über Feldbus erfolgen, unabhängig von
der Einstellung von Parameter 20.25.)

Tippen 1 Start Quelle20.26

1 = Tippen 1 ist aktiviert.

Hinweis:Wenn beide Tipp-Funktionen 1 und 2 aktiviert wor-
den sind, hat die zuerst aktivierte Funktion Priorität.

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
02).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Wenn mit Parameter 20.25 Freigabe Tippen freigegeben,
wird die Quelle für die Aktivierung der Tippen-Funktion 2
ausgewählt. (Die Aktivierung der Tippen-Funktion 2 kann
auch über den Feldbus erfolgen, unabhängig von der Ein-
stellung von Parameter 20.25.)

Tippen 2 Start Quelle20.27

1 = Tippen 2 ist aktiviert.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 20.26 Tippen 1
Start Quelle.

Hinweis:Wenn beide Tipp-Funktionen 1 und 2 aktiviert wor-
den sind, hat die zuerst aktivierte Funktion Priorität.

Flanke / uint16Einstellung, ob das Startsignal für den lokalen Steuerplatz
(z. B. Bedienpanel oder PC-Tool) durch Flanke oder einen
Pegel ausgelöst wird.

Lokaler Starttrigger-
typ

20.29

0Das Startsignal wird durch eine Flanke ausgelöst.Flanke

1Das Startsignal wird durch einen Pegel ausgelöst.Schwellwert

- / uint16Auswahl der zuunterdrückendenWarnungender Freigabe-
signale (z. B. Freigabe, Startfreigabe).Mit diesemParame-
ter kann verhindert werden, dass das Ereignisprotokoll
durch diese Warnungen überläuft.

Freig.sign. d. Funkt.
Warnung

20.30

Wenn ein Bit dieses Parameters auf 1 gesetzt wird, wird
die entsprechendeWarnungunterdrückt, d. h. eswirdkeine
Warnung generiert, selbst wenn das Signal ausgeschaltet
ist.

Die Bits dieses Binärwerts entsprechen den folgenden
Warnungen:

AFEA Startfreigabe-Signal fehltStartfreigabeb0

AFEB Reglerfreigabe fehltReglerfreigabe 1b1

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Start- undStopp-Arten; NotstoppundAuswahl der Signal-
quelle; DC-Magnetisierungseinstellungen; Auswahl der
Rotorlageerkennungsart.

Start/Stopp-Art21

Automatik / uint16Auswahl der Motorstart-Funktion für die DTC-Motorrege-
lung, d.h. 99.4Motor-RegelmodusaufDTCgesetztworden
ist.

Start-Methode21.1

Hinweis:
• Die Start-Funktion für die Skalar-Motorregelung wird

mit Parameter 21.19 Startmodus Skalar ausgewählt.
• Der Start auf eine drehendeMaschine ist nichtmöglich,

wenn DC-Magnetisierung gewählt ist (Schnell oder
Konstante Zeit).

• BeiPermanentmagnetmotorenundSynchron-Reluktanz-
motoren muss die Start-Methode Automatik benutzt
werden.

• DieseParametereinstellungkannnichtgeändertwerden,
wenn der Antrieb läuft.

Siehe auch Abschnitt DC-Magnetisierung (Seite 67).

0Der Frequenzumrichter magnetisiert den Motor vor dem
Start. Die Vormagnetisierungszeit wird automatisch fest-

Schnell

gelegt und beträgt je nach Motorgröße 200 ms bis 2 s.
Dieser Modus sollte eingestellt werden, wenn ein hohes
Anlaufmoment erforderlich ist.

1Der Frequenzumrichter magnetisiert den Motor vor dem
Start. Die Vormagnetisierungszeitwirdmit Parameter 21.2

Konstante Zeit

Magnetisierungszeit eingestellt. Dieser Modus sollte ge-
wählt werden, wenn eine konstante Vormagnetisierungs-
zeit erforderlich ist (d.h., wenn der Motorstart mit dem
ÖffneneinermechanischenBremse synchronisiertwerden
muss). Diese Einstellung garantiert auch das höchstmög-
liche Anlaufmoment, wenn die Vormagnetisierungszeit
lang genug eingestellt worden ist.

WARNUNG!
Der Antrieb startet nach Ablauf der eingestellten Ma-
gnetisierungszeit, auchwenndieMotormagnetisierung
noch nicht abgeschlossen ist. Bei Anwendungen, die
das volleAnlaufmomenterfordern,mussdie konstante
Magnetisierungszeit lang genug eingestellt werden,
damit die volle Magnetisierung und das volle Drehmo-
ment erreicht werden.

2Der automatischeStart gewährleistet einoptimalesAnlau-
fen des Motors unter allen Bedingungen.

Automatik

Diese Einstellung beinhaltet die Funktion fliegender Start
(Startenauf einendrehendenMotor) unddie automatische
Neustart-Funktion (ein gestoppter Motor kann sofort
wieder gestartet werden, ohne dass derMotorfluss abge-
baut werden muss). Die Motorregelung erkennt sowohl
den Fluss als auch denmechanischen Zustand desMotors
und startet den Motor unter allen Betriebsbedingungen
ohne Verzögerung.

3Diese Methode ist nur für Asynchronmotoren vorgesehen
und für Anwendungen optimiert, bei denen der Frequen-

Fliegender Start

zumrichter bei hohen Frequenzen (über 150 Hz) auf einen
drehenden Motor gestartet werden muss.
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

500 ms / uint16Einstellung der Vormagnetisierungszeit, wennMagnetisierungszeit21.2
• Parameter 21.1 Start-Methode auf Konstante Zeit einge-

stellt ist (bei DTC-Motorregelung) oder
• Parameter 21.19 StartmodusSkalar aufKonst. Zeit einge-

stellt ist (bei Skalar-Motorregelung).
Nach demStart-Befehl führt der Frequenzumrichter auto-
matisch während der eingestellten Zeit eine Vormagneti-
sierung des Motors aus. Um eine volle Magnetisierung si-
cherzustellen, muss dieser Parameter auf den gleichen
oder einen höheren Wert als die Rotorzeitkonstante des
Motors eingestellt werden. Wenn dieser nicht bekannt ist,
kann der in der folgenden Tabelle aufgeführte Faustregel-
Wert verwendet werden:

KonstanteMagnetisierungs-
zeit

Motornennleistung

≥ 50 bis 100 ms< 1 kW

≥ 100 bis 200 ms1 bis 10 kW

≥ 200 bis 1000 ms10 bis 200 kW

≥ 1000 bis 2000 ms200 bis 1000 kW

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

1 = 1 ms / 1 = 1 msKonstante DC-Magnetisierungszeit.0...10000 ms

Austrudeln / uint16Auswahl der Methode, mit der der Motor gestoppt wird,
wenn ein Stopp-Befehl empfangen wird.

Stopp-Methode21.3

Zusätzlich ist das Bremsen durch Auswahl der Flussbrem-
sung möglich (siehe Parameter 97.5 Flussbremsung).

Hinweis: Dieser Parameter ist in einer Master/Follower-
Konfiguration im Follower-Antrieb unwirksam.

0Stopp durch Abschalten der Ausgangshalbleiter des Fre-
quenzumrichters.

Austrudeln

Der Motor trudelt aus.

WARNUNG!
WenneinemechanischeBremse verwendetwird,muss
sichergestellt werden, dass durch den Stopp des An-
triebs mit Austrudeln keine Gefährdungen verursacht
werden.

1Anhalten entsprechend der aktiven Verzögerungsrampe.
SieheParametergruppe23Drehzahl-Sollwert-Rampen (Sei-
te 287).

Rampe

2Stopp entsprechend der Drehmoment-Grenzwerte (Para-
meter 30.19 und 30.20).

Drehmoment-Grenze

Rampenstopp (AUS1);
Stopp durch Austru-
deln (AUS2) (95.20b1);
Stopp Nstop-Rampe
(AUS3) (95.20 b2) /
uint16

Auswahl der Methode, mit der der Motor gestoppt wird,
wenn ein Notstopp-Befehl empfangen wird.

Die Quelle des Notstopp-Signals wird mit Parameter 21.5
Notstopp-Quelle ausgewählt.

Notstopp-Methode21.4
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0Bei laufendem Antrieb:Stopp Rampe (AUS1)
• 1 = normaler Betrieb.
• 0 = normaler Stopp gemäß der Standard-Verzögerungs-

rampe, die für den betreffenden Sollwerttyp festgelegt
ist (sieheAbschnitt Sollwertrampen (Seite46)).Nachdem
derAntriebgestopptworden ist kanndurchDeaktivieren
des Nothalt-Signals und Umschalten des Startsignals
von 0 auf 1 wieder gestartet werden.

Bei gestopptem Antrieb:
• 1 = Starten zulässig.
• 0 = Starten nicht zulässig.

1Bei laufendem Antrieb:Stopp Austrudeln
(AUS2) • 1 = normaler Betrieb.

• 0 = Stopp durch Austrudeln Der Antrieb kann durch De-
aktivieren des Startsperresignals und Umschalten des
Startsignals von 0 auf 1 wieder gestartet werden.

Bei gestopptem Antrieb:
• 1 = Starten zulässig.
• 0 = Starten nicht zulässig.

2Bei laufendem Antrieb:Stopp Nstop-Rampe
(AUS3) • 1 = normaler Betrieb.

• 0 = Stopp mit Rampe gemäß der mit Parameter 23.23
Notstopp-Zeit eingestelltenNotstopp-Rampe.Nachdem
derAntriebgestopptworden ist kanndurchDeaktivieren
des Nothalt-Signals und Umschalten des Startsignals
von 0 auf 1 wieder gestartet werden.

Bei gestopptem Antrieb:
• 1 = Starten zulässig.
• 0 = Starten nicht zulässig.

Nicht aktiv (wahr); DI4
(95.20 b1, 95.20 b2) /
uint32

Auswahl derQuelle für dasNotstopp-Signal. Der Stoppmo-
duswirdmitParameter21.4Notstopp-Methodeeingestellt.

0 = Notstopp aktiv

Notstopp-Quelle21.5

1 = normaler Betrieb.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

00.Aktiv (falsch)

11.Nicht aktiv (wahr)

2DIIL -Eingang (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 15).DIIL

3Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

4Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

5Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

6Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

7Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

8Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6
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Nr.

11Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

12Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

30.00 U/min / real32Einstellung des Nulldrehzahl-Grenzwerts. Der Motor wird
entlang einer Drehzahlrampe gestoppt, bis der Nulldreh-
zahl-Grenzwert erreicht ist. Nach der Nulldrehzahl-Verzö-
gerung trudelt der Motor aus.

Nulldrehzahl-Grenze21.6

Hinweis:Wenn Sie einenWert unterhalb des Standardwerts
verwenden, stellen Sie sicher, dass der Frequenzumrichter
stoppen kann.

- / 100 = 1 U/minNulldrehzahl-Grenzwert. 16-Bit-SkalierungsieheParameter
46.1.

0.00 ... 30000.00
U/min
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0 ms / real32Definiert die Verzögerung für die Verzög.Nulldrehz-Funkti-
on. Die Funktion eignet sich für Anwendungen, bei denen
eine sanfter und schneller Neustart wichtig ist. Während
derVerzögerungkenntder FrequenzumrichterdiePosition
des Läufers genau.

Nulldrehz.-Verzöge-
rung

21.7

Keine Nulldrehzahl-Verzögerung:

Der Frequenzumrichter erhält einen Stoppbefehl und ver-
zögert entlang einer Rampe.Wenndie aktuelleMotordreh-
zahl unter den Wert des Parameters 21.6 Nulldrehzahl-
Grenze fällt, wird die Modulation des Wechselrichters ge-
stoppt und der Motor trudelt aus.

Drehzahlregelung
abgeschaltet:
Der Motor trudelt aus.

21.06

Zeit

Drehzahl

Mit Nulldrehzahl-Verzögerung:

Der Frequenzumrichter erhält einen Stoppbefehl und ver-
zögert entlang einer Rampe. Wenn die Motor-Istdrehzahl
unter den Wert des Parameters 21.6 Nulldrehzahl-Grenze
fällt,wirddieFunktionNull-Drehzahl-Verzögerungaktiviert.
Währendder Verzögerungbleibt der Drehzahlregler durch
dieFunktionaktiv:DerWechselrichtermoduliert, derMotor
bleibtmagnetisiert undderFrequenzumrichter ist für einen
schnellen Neustart bereit. Die Nulldrehzahlverzögerung
kann z.B. bei der Tipp-Funktion benutzt werden.

Drehzahl
Der Drehzahlregler bleibt aktiv.
Der Motor verzögert bis zur
Nulldrehzahl.

Zeit

21.06

Verzögerung

1 = 1 ms / 1 = 1 msNulldrehzahl-Verzögerungszeit.0...30000 ms
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / uint16Aktiviert/deaktiviert die Funktionen DC-Haltung und
Nachmagnetisierung. Siehe Abschnitt DC-Magnetisie-
rung (Seite 67).

DC-Strom-Regelung21.8

Hinweis:
• Die DC-Haltung ist nur bei Drehzahlregelung im DTC-

Motor-Regelmodus verfügbar (siehe Seite 26).
• Durch die DC-Magnetisierung heizt sich der Motor auf.

Bei Anwendungen mit langer DC-Magnetisierungszeit
sollten fremdgekühlte Motoren benutzt werden. Bei
langerDC-Magnetisierungszeit kanndieDC-Magnetisie-
rung nicht verhindern, dass sich die Motorwelle dreht,
wenn eine konstante Last auf den Motor wirkt.

1 = Freigabe der DC-Haltung. Siehe Abschnitt DC-Hal-
tung (Seite 68).

DC-Haltungb0

Hinweis:DieDC-Haltung ist unwirksam,wenndasStartsignal
ausgeschaltet ist.

1 = Freigabe der Nachmagnetisierung. Siehe Abschnitt
Nachmagnetisierung (Seite 68).

Nachmagnetisierungb1

Hinweis: Die Nachmagnetisierung ist nur verfügbar, wenn
Rampenführung die gewählte Stopp-Methode ist (siehe Pa-
rameter 21.3 Stopp-Methode).

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

5.00 U/min / real32Einstellung der DC-Haltedrehzahl. Siehe Parameter 21.8
DC-Strom-Regelung und Abschnitt DC-Haltung (Seite 68).

DC-Haltedrehzahl21.9

- / 100 = 1 U/minDC-Haltedrehzahl. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.1.0.00 ... 1000.00
U/min

30.0 Prozent / real32EinstellungdesDC-Haltestroms inProzentdesMotornenn-
stroms. Siehe Parameter 21.8 DC-Strom-Regelung und
Abschnitt DC-Magnetisierung (Seite 67).

DC-Strom-Sollwert21.10

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

DC-Haltestrom.0.0 ... 100.0 Prozent

0 s / uint32Einstellung der Zeit, wie lange die Nachmagnetisierung
nach Stoppen des Motors aktiv ist. Der Magnetisierungs-
stromwirdmit Parameter 21.10 DC-Strom-Sollwert einge-
stellt.

Nachmagnetisie-
rungszeit

21.11

Siehe Parameter 21.8 DC-Strom-Regelung.

1 = 1 s / 1 = 1 sNachmagnetisierungszeit0...3000 s
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Aus / uint32Aktiviert/deaktiviert dieDauermagnetisierung (oderwählt
eineQuelle,mit der dieDauermagnetisierungaktiviert/de-
aktiviertwird). SieheAbschnitt Dauermagnetisierung (Sei-
te 69).

BefehlDauermagneti-
sierung

21.12

Der Magnetisierungsstrom wird auf Basis des Fluss-Soll-
werts berechnet (siehe Parametergruppe 97 Motorrege-
lung).

Hinweis:
• Diese Funktion ist nur bei DTC-Regelung verfügbar.
• Durch die Dauermagnetisierung wird der Motor aufge-

heizt. Bei Anwendungenmit langerMagnetisierungszeit
sollten fremdgekühlte Motoren benutzt werden.

• Durch Dauermagnetisierung kann nicht verhindert wer-
den, dass die Motorwelle über längere Zeit dreht, wenn
auf den Motor eine konstante Last ausgeübt wird.

0 = normaler Betrieb.

1 = Magnetisierung aktiv

00.Aus

11.Ein

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Drehend / uint16Auswahl, wie die Rotorlage-Erkennung ausgeführt wird.Rotorlageerkennung21.13

Siehe Abschnitt Rotorlage-Erkennung (Seite 63).

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0DieserModus führt zumgenauestenErgebnisderRotorla-
ge-Erkennung. Dieser Modus kann benutzt werden und
wird empfohlen,wennes zulässig ist, dassderMotor dreht
und die Inbetriebnahme nicht zeitkritisch ist.

Drehend

Hinweis: In diesemModusdrehtderMotor.DasLastmoment
muss weniger als 5 % betragen.

1Schneller als derModusDrehend, aber nicht so genau. Der
Motor dreht nicht.

Stillstand 1

Permanentmagnetmotoren: Dieser Modus wird bei
Schenkelpolmotoren empfohlen.

2Ein alternativer Modus für die Rotorlage-Erkennung im
Stillstand, der benutzt werden kann, wenn der Modus
Drehend nicht verwendet werden kann und der Modus
Stillstand 1 zu fehlerhaften Ergebnissen führt. Dieser Mo-
dus ist jedoch deutlich langsamer als Stillstand 1.

Stillstand 2

Permanentmagnetmotoren: Dieser Moduswird bei Moto-
ren ohne Schenkelpol empfohlen.

3DieserModus ist zu verwenden,wenndasNullimpulssignal
des Drehgebers überwacht werden soll und andere Modi
zu keinem Ergebnis führen. Der Motor dreht solange, bis
ein Nullimpuls erkannt wird.

Drehend mit Null-Im-
puls
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Inaktiv (falsch) /
uint32

Auswählen der Signalquelle für den Ein/Aus-Befehl der
Motorheizung (Vorheizen).

Vorheizen Eing.Quel-
le

21.14

Siehe Abschnitt Stillstandsheizung (Seite 67).

Hinweis: Die Funktion Vorheizen wird nicht aktiviert, wenn
• die STO-Funktion "Sicher abgeschaltetesDrehmoment"

aktiviert ist.
• eine Störmeldung aktiv ist,
• seit dem Stopp weniger als eine Minute vergangen ist

oder
• die PID Schlaffunktion aktiv ist.

Das Vorheizen wird beim Start des Frequenzumrichters
deaktiviert, und die Vormagnetisierung, Nachmagnetisie-
rung oder Dauermagnetisierung haben Vorrang.

0 = Vorheizen nicht aktiv

1 = Vorheizen aktiv

00. Die Stillstandsheizung ist ständig deaktiviert.Inaktiv (falsch)

11. Vorheizen ist immer aktiviert,wennderAntriebgestoppt
ist (abgesehen von den oben genannten Bedingungen).

Ein

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

8Überwachung 1 aktiv (32.1 Überwachungsstatus, Bit 0).Überwachung 1

9Überwachung 2 aktiv (32.1 Überwachungsstatus, Bit 1).Überwachung 2

10Überwachung 3 aktiv (32.1 Überwachungsstatus, Bit 2).Überwachung 3

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

60 s / real32Einstellung der Verzögerungszeit für die VorheizfunktionVorheiz Zeitverzöge-
rung

21.15

1 = 1 s / 1 = 1 sVorheiz Zeitverzögerung10...3000 s

0.0 Prozent / real32Einstellung des Motor-Vorheizstroms, der in den Motor
gespeist wird, wenn die mit 21.14 Vorheizen Eing. Quelle
ausgewählte Quelle aktiviert ist. Wert in Prozent des Mo-
tornennstroms.

Vorheizstrom21.16

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Vorheizstrom.0.0 ... 30.0 Prozent
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5.0 s / real32Der Motor kann automatisch nach einem kurzen Ausfall
der Spannungsversorgung mit der automatischen Neu-
start-Funktiongestartetwerden. SieheAbschnitt Automa-
tischer Neustart (Seite 82).

Auto-Neustart-Zeit21.18

Wenn dieser Parameter auf 0,0 Sekunden gesetzt ist, ist
der automatische Neustart deaktiviert. Ansonsten wird
mit dem Parameter die maximale Dauer des Spannungs-
ausfalls, nachdem ein Neustart versucht wird, festgelegt.
BeachtenSie, dassdieseZeit auchdieDC-Vorladeverzöge-
rung enthält.

WARNUNG!
Die Funktion startet den Frequenzumrichter automa-
tischneuundsetztdenBetriebnacheinemSpannungs-
ausfall fort. Sicherstellen. dass keine gefährlichen Si-
tuationen eintreten können.

1 = 1 s / 10 = 1 s0,0 s = automatischer Neustart deaktiviert.0.0 ... 10.0 s

0,1 … 10,0 s = maximale Dauer des Spannungsausfalls..

Normal / uint16Auswahl der Motorstart-Funktion für die Skalar-Motorre-
gelung, d. h. wenn 99.4 Motor-Regelmodus auf Skalar ge-
setzt worden ist.

Startmodus Skalar21.19

Hinweis:
• Die Start-Funktion für die DTC-Motorregelung wirdmit

Parameter 21.1 Start-Methode ausgewählt.
• Bei PermanentmagnetmotorenmussdieStart-Methode

Automatik verwendet werden.

Siehe auch Abschnitt DC-Magnetisierung (Seite 67).

0Sofortiger Start ab Drehzahl Null.Normal

1Der Frequenzumrichter magnetisiert den Motor vor dem
Start. Die Vormagnetisierungszeitwirdmit Parameter 21.2
Magnetisierungszeit eingestellt. Dieser Modus sollte ge-
wählt werden, wenn eine konstante Vormagnetisierungs-
zeit erforderlich ist (d.h., wenn der Motorstart mit dem
ÖffneneinermechanischenBremse synchronisiertwerden
muss). Diese Einstellung garantiert auch das höchstmög-
liche Anlaufmoment, wenn die Vormagnetisierungszeit
lang genug eingestellt worden ist.

Konst. Zeit

Hinweis: Diese Methode kann nicht für den Start eines dre-
henden Motors benutzt werden.

WARNUNG!
Der Antrieb startet nach Ablauf der eingestellten Ma-
gnetisierungszeit, auchwenndieMotormagnetisierung
noch nicht abgeschlossen ist. Bei Anwendungen, die
das volleAnlaufmomenterfordern,mussdie konstante
Magnetisierungszeit lang genug eingestellt werden,
damit die volle Magnetisierung und das volle Drehmo-
ment erreicht werden.
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2Diese Einstellung sollte beiAutomatik
• Applikationen verwendet werden werden, bei denen ein

fliegender Start (d. h. Start auf einen drehenden Motor)
erforderlich ist sowie

• bei Permanentmagnet-Motoren:

Nicht ausgewählt /
uint32

EindrehmomentgeregelterFollower-Antriebwirdübereine
Signalquelle in die Drehzahlregelung umgeschaltet, bei
Stopp-Befehl über Rampe (Aus1 oder Aus3). Dies ist für
einenunabhängigenrampengeführtenStoppdesFollowers
erforderlich.

Follower Rampen-
stopp erzw.

21.20

Siehe Abschnitt Master/Follower-Funktionalität.

1 = Stopp mit Rampe forciert die Drehzahlregelung

00.Nicht ausgewählt

11.Ausgewählt

2DIIL -Eingang (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 15).DIIL

3Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

4Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

5Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

6Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

7Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

8Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

11Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

12Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Nicht aktiv (falsch) /
uint32

Wählt die Quelle für den Ein/Aus-Befehl zur Berechnung
der Motortemperatur aus.

Berechnung der Mo-
tortemperatur

21.37

Siehe Abschnitt Berechnung der Motortemperatur (Sei-
te 69).

Hinweis:Die Funktion BerechnungderMotortemperatur er-
fordert, dass
• ein ID-Lauf durchgeführt wird
• die ID-Lauf-Anforderung nicht aktiv ist
• keine Störung ansteht und
• der Frequenzumrichter gestoppt undbetriebsbereit ist.

WARNUNG!
DerFrequenzumrichter startetdieModulation,wenn
die oben genannten Bedingungen erfüllt sind und
die Auswahl aktiv ist. Seien Sie besonders vorsichtig,
wenn Sie den Frequenzumrichter neu starten.

Parameter 275



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

00Nicht aktiv (falsch)

11Aktiv (wahr)

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

8Überwachung 1 aktiv (32.1 Überwachungsstatus, Bit 0).Überwachung 1

9Überwachung 2 aktiv (32.1 Überwachungsstatus, Bit 1).Überwachung 2

10Überwachung 3 aktiv (32.1 Überwachungsstatus, Bit 2).Überwachung 3

11DieBerechnungderMotortemperaturwird immermitdem
Startbefehl für den Frequenzumrichter durchgeführt.

Startbefehl für den
Frequenzumrichter

12Die Berechnung der Motortemperatur wird einmal nach
dem Einschalten des Frequenzumrichters durchgeführt
(Hochfahren der Regelungseinheit).

Einschalten des Fre-
quenzumrichters

4.0 s / real32Legt die Zeit zur Berechnung der Motortemperatur fest.Zeit zur Berechnung
derMotortemperatur

21.38

Die BerechnungderMotortemperaturwirdmit Parameter
21.37 Berechnung der Motortemperatur aktiviert.

10 = 1 s / 10 = 1 sZeit zur Berechnung der Motortemperatur in Sekunden.0.5 ... 20.0 s
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Drehzahl-Sollwert-Auswahl; Motorpotentiometer-Einstel-
lungen.

Drehzahl-Sollwert-
Auswahl

22

Siehe die Regelungsdiagramme auf den Seiten 676...678.

- / real32Anzeige des Ausgangs desDrehzahlsollwert-Auswahlbau-
steins.

Drehzahlsollwert un-
begrenzt

22.1

Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 677.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 U/minWert des ausgewählten Drehzahl-Sollwerts. 16-Bit-Skalie-
rung siehe Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

AI1 skaliert / uint32Auswahl von Quelle 1 für den Drehzahl-Sollwert.Drehz.-Sollw.1 Quelle22.11

Mit diesemParameter und Parameter 22.12 Drehz.-Sollw.2
Quelle können zwei Signalquellen eingestellt werden. Eine
mit 22.14AuswahlDrehz.-Sollw. 1/2gewählteDigitalquelle
kann zum Umschalten zwischen den beiden Quellen oder
für einemathematischeFunktion (22.13BerechnungDrehz.-
Sollw.1) verwendetwerden, die auf die beidenSignale zum
Bilden eines Sollwerts angewandt wird.

…

… ADD

SUB

MUL

MIN

MAX

Sollwert
1

22.11

22.81

22.82

22.13

22.14

22.83

22.12

0

AI

FB

Andere

0
AI

FB

Andere

0

1

0Kein Wert ausgewählt.Null

112.12 AI1 skalierter Istwert (Seite 201).AI1 skaliert

212.22 AI2 skalierter Istwert (Seite 203).AI2 skaliert

43.5 Feldbus A Sollwert 1 (Seite 146).Feldbus A Sollw.1

53.6 Feldbus A Sollwert 2 (Seite 146).Feldbus A Sollw.2

83.9 Integr.Feldbus Sollw.1 (Seite 146).Integr.Feldbus
Sollw.1

93.10 Integr.Feldbus Sollw.2 (Seite 146).Integr.Feldbus
Sollw.2

103.11 DDCS-Controller Sollw.1 (Seite 146).DDCS Strg.Sollw.1

113.12 DDCS-Controller Sollw.2 (Seite 146).DDCS Strg.Sollw.2

123.13 M/F oder D2D Sollw.1 (Seite 147).M/F Sollw. 1

133.14 M/F oder D2D Sollw.2 (Seite 147).M/F Sollw. 2

1522.80Motorpotentiom. akt.Sollw. (AusgangdesMotorpo-
tentiometers).

Motorpotentiometer

1640.1 Proz.reg.ausg. Istwert (Ausgang des Prozessreglers
(PID).

Prozessregler

18Bedienpanel-Sollwert, mit dem letzten benutzten Panel-
Sollwert als Anfangswert. Siehe Abschnitt Verwendung
des Bedienpanels als externe Steuerquelle (Seite 25).

Bedienpanel (Sollw.
gespeichert)
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19Bedienpanel-Sollwert, mit der letzten Quelle oder dem
letzten Istwert als Anfangswert. Siehe Abschnitt Verwen-
dungdesBedienpanels als externe Steuerquelle (Seite 25).

Bedienpanel (Sollw.
kopiert)

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Null / uint32Auswahl von Quelle 2 für den Drehzahl-Sollwert.Drehz.-Sollw.2 Quelle22.12

AuswahlmöglichkeitenundeinDiagrammderSollwertquel-
len-Auswahl siehe Parameter22.11 Drehz.-Sollw.1 Quelle.

Sollwert 1 / uint16Wählt eine mathematische Funktion zwischen den durch
die Parameter 22.11Drehz.-Sollw.1Quelle und 22.12Drehz.-
Sollw.2 Quelle ausgewählten Sollwertquellen. Siehe Dia-
gramm unter 22.11 Drehz.-Sollw.1 Quelle.

Berechnung Drehz.-
Sollw.1

22.13

0Dasmit 22.11Drehz.-Sollw.1Quelle ausgewählteSignalwird
als Drehzahlsollwert 1 verwendet (keine Funktion verwen-
det).

Sollwert 1

1Die Summe der Sollwertquellen wird als Drehzahlsollwert
1 verwendet.

Add (Sollw.1 +
Sollw.2)

2Die Differenz ([22.11 Drehz.-Sollw.1 Quelle] - [22.12 Drehz.-
Sollw.2 Quelle]) der Sollwertquellen wird als Drehzahlsoll-
wert 1 benutzt.

Sub (Sollw.1 - Sollw.2)

3DieMultiplikationderSollwertquellenwirdalsDrehzahlsoll-
wert 1 verwendet.

Mul (Sollw.1 x Sollw.2)

4Der kleinereWert der Sollwertquellenwird alsDrehzahlsoll-
wert 1 verwendet.

Min (Sollw.1, Sollw.2)

5Der größereWert der Sollwertquellenwird alsDrehzahlsoll-
wert 1 verwendet.

Max (Sollw.1, Sollw.2)

Ext1/Ext2 Auswahl
folgen / uint32

Konfiguriert die Auswahl zwischen Drehzahsollwerten 1
und 2.

AuswahlDrehz.-Sollw.
1/2

22.14

Siehe Diagramm unter 22.11 Drehz.-Sollw.1 Quelle.

0 = Drehzahlsollwert 1

1 = Drehzahlsollwert 2

00.Drehzahl-Sollw. 1

11.Drehzahl-Sollw. 2

2Drehzahlsollwert 1 wird verwendet, wenn der externe
Steuerplatz EXT1 aktiv ist. Drehzahlsollwert 2wird verwen-
det, wenn der externe Steuerplatz EXT2 aktiv ist.

Ext1/Ext2 Auswahl
folgen

Siehe auch Parameter 19.11 Auswahl Ext1/Ext2.

3Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

4Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

5Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

6Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

7Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5
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8Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

11Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

12Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Null / uint32Einstellung eines Sollwerts, der zumDrehzahlsollwert nach
der Sollwert-Auswahl hinzu addiert wird (siehe Seite 676).

Drehz.Zusatzsollw. 1
Quelle

22.15

AuswahlmöglichkeitensieheParameter 22.11Drehz.-Sollw.1
Quelle.

Hinweis:AusSicherheitsgründenwirddieser Zusatzsollwert
nicht addiert, wenn Stoppfunktionen aktiviert sind.

1.000 NoUnit / real32Einstellung des Skalierungsfaktors für den ausgewählten
Drehzahlsollwert (Drehzahlsollwert 1 oder 2 wird mit dem
eingestellten Wert multipliziert).

Drehz.Sollw.-Gewich-
tung

22.16

Drehzahlsollwert 1 oder 2 wird durch Parameter 22.14
Auswahl Drehz.-Sollw. 1/2 ausgewählt.

1000 = 1 / 1000 = 1Drehzahlsollwert-Skalierungsfaktor.-8.000 ... 8.000

Null / uint32Einstellung eines Zusatzsollwerts zum Drehzahlsollwert
nach der Drehzahl-Sollwertgewichtung (siehe Seite 676).

Drehz.Zusatzsollw. 2
Quelle

22.17

AuswahlmöglichkeitensieheParameter 22.11Drehz.-Sollw.1
Quelle.

Hinweis:AusSicherheitsgründenwirddieser Zusatzsollwert
nicht addiert, wenn Stoppfunktionen aktiviert sind.

- / uint16Einstellung, wie Konstantdrehzahlen gewählt werden und
obdasDrehrichtungssignalbeiVerwendungeinerKonstant-
drehzahl beachtet wird oder nicht.

Konstantdrehzahl-
Funktion

22.21

1 = Gepackt: 7 Konstantdrehzahlen sind mit drei Quellen
gemäß Einstellung der Parameter 22.22, 22.23 und 22.24
wählbar.

Konst.Drehz.-Modusb0

0=Separat: Konstantdrehzahlen 1, 2 und 3werden separat
von den Quellen gemäß den Parametern 22.22, 22.23 bzw.
22.24 aktiviert.

Bei einem Konflikt hat die Konstantdrehzahl mit der nied-
rigeren Nummer Priorität.
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1 = Startdrehrichtung: Zur Einstellung der Drehrichtung
für eine Konstantdrehzahl wird das Vorzeichen der Kon-
stantdrehzahl-Einstellung (Parameter 22.26…22.32) mit
demDrehrichtungssignalmultipliziert (vorwärts: +1, rück-
wärts: -1). Damit hat der Frequenzumrichter 14 Konstant-
drehzahlen (7 vorwärts, 7 rückwärts), wenn alle Werte in
22.26…22.32 positiv sind.

Drehricht.b1

WARNUNG!
Wenn das Drehrichtungssignal rückwärts ist und die
aktivierteKonstantdrehzahl negativ ist, dann läuft der
Antrieb in Drehrichtung vorwärts.

0 = Vorzeichen Drehz.: Die Drehrichtung für die Konstant-
drehzahlwirddurchdasVorzeichenderKonstantdrehzahl-
Einstellung (Parameter 22.26…22.32) festgelegt.

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

DI5 / uint32WennBit0vonParameter 22.21Konstantdrehzahl-Funktion
=0 (separat),wirdmit diesemParameter dieQuelle ausge-
wählt, die Konstantdrehzahl 1 aktiviert.

Konstantdrehz. Aus-
wahl 1

22.22

WennBit0vonParameter 22.21Konstantdrehzahl-Funktion
= 1 (Gepackt) ist, bestimmt dieser Parameter zusammen
mit den Parametern 22.23 Konstantdrehz. Auswahl 2 und
22.24 Konstantdrehz. Auswahl 3 die drei Quellen, deren
Zustände die Konstantdrehzahlen, wie folgt, aktivieren:

Aktivierte
Konstant-
drehzahl

Quelle einge-
stellt mit
Par. 22.24

Quelle einge-
stellt mit
Par. 22.23

Quelle einge-
stellt mit
Par. 22.22

Nicht ausge-
wählt

000

Konstant-
drehzahl 1

001

Konstant-
drehzahl 2

010

Konstant-
drehzahl 3

011

Konstant-
drehzahl 4

100

Konstant-
drehzahl 5

101

Konstant-
drehzahl 6

110

Konstant-
drehzahl 7

111

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1
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3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

WennBit0vonParameter 22.21Konstantdrehzahl-Funktion
=0 (separat),wirdmit diesemParameter dieQuelle ausge-
wählt, die Konstantdrehzahl 2 aktiviert.

Konstantdrehz. Aus-
wahl 2

22.23

WennBit0vonParameter 22.21Konstantdrehzahl-Funktion
= 1 (Gepackt) ist, bestimmt dieser Parameter zusammen
mit den Parametern 22.22 Konstantdrehz. Auswahl 1 und
22.24 Konstantdrehz. Auswahl 3 die drei Quellen, deren
ZuständedieKonstantdrehzahlen aktivieren: SieheTabelle
zu Parameter 22.22 Konstantdrehz. Auswahl 1.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 22.22 Konstant-
drehz. Auswahl 1.

Nicht ausgewählt /
uint32

WennBit0vonParameter 22.21Konstantdrehzahl-Funktion
=0 (separat),wirdmit diesemParameter dieQuelle ausge-
wählt, die Konstantdrehzahl 3 aktiviert.

Konstantdrehz. Aus-
wahl 3

22.24

WennBit0vonParameter 22.21Konstantdrehzahl-Funktion
= 1 (Gepackt) ist, bestimmt dieser Parameter zusammen
mit den Parametern 22.22 Konstantdrehz. Auswahl 1 und
22.23 Konstantdrehz. Auswahl 2 deren Zustände die Kon-
stantdrehzahlen aktivieren: Siehe Tabelle zu Parameter
22.22 Konstantdrehz. Auswahl 1.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 22.22 Konstant-
drehz. Auswahl 1.

300.00U/min / real32Einstellung von Konstantdrehzahl 1 (die Drehzahl, mit der
der Motor läuft, wenn Konstantdrehzahl 1 gewählt ist).

Konstantdrehzahl 122.26

- / 100 = 1 U/minKonstantdrehzahl 1. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

0.00 U/min / real32Einstellung der Konstantdrehzahl 2.Konstantdrehzahl 222.27

- / 100 = 1 U/minKonstantdrehzahl 2. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

0.00 U/min / real32Einstellung der Konstantdrehzahl 3.Konstantdrehzahl 322.28

- / 100 = 1 U/minKonstantdrehzahl 3. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

0.00 U/min / real32Einstellung der Konstantdrehzahl 4.Konstantdrehzahl 422.29

Parameter 281



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / 100 = 1 U/minKonstantdrehzahl 4. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

0.00 U/min / real32Einstellung der Konstantdrehzahl 5.Konstantdrehzahl 522.30

- / 100 = 1 U/minKonstantdrehzahl 5. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

0.00 U/min / real32Einstellung der Konstantdrehzahl 6.Konstantdrehzahl 622.31

- / 100 = 1 U/minKonstantdrehzahl 6. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

0.00 U/min / real32Einstellung der Konstantdrehzahl 7.Konstantdrehzahl 722.32

- / 100 = 1 U/minKonstantdrehzahl 7. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

- / real32Einstellung des Sollwerts für die sichere Drehzahl, die zu-
sammen mit den Überwachungsfunktionen verwendet
wird:

Sicherer Drehz.Sollw.22.41

• 12.3 AI Überwachungsfunktion
• 49.5 Reaktion Komm.ausfall
• 50.2 FBA A Komm.ausf.Reakt
• 50.32 FBA B Komm.ausf.Reakt
• 58.14 Reaktion Komm.ausfall

- / 100 = 1 U/minSollwert für sichereDrehzahl. 16-Bit-Skalierung siehe Para-
meter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

0.00 U/min / real32Definiert den Drehzahl-Sollwert für die Tippen-Funktion 1.
Weitere Informationen zuder Tippen-Funktion siehe Seite
60.

Drehz.-Sollw. Tipp-
funkt. 1

22.42

- / 100 = 1 U/minDrehzahl-Sollwert für die Tippen-Funktion 1. 16-Bit-Skalie-
rung siehe Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

0.00 U/min / real32Definiert denDrehzahl-Sollwert für die Tippen-Funktion 2.
Weitere Informationen zuder Tippen-Funktion siehe Seite
60.

Drehz.-Sollw. Tipp-
funkt. 2

22.43

- / 100 = 1 U/minDrehzahl-Sollwert für die Tippen-Funktion 2. 16-Bit-Skalie-
rung siehe Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

- / uint16Aktivierung/Deaktivierung der Funktion Drehzahlen-Aus-
blendung. Es wird auch festgelegt, ob die eingestellten
Bereiche für beide Drehrichtungen gelten oder nicht.

Kritische Drehzahl
Funkt.

22.51

Siehe auch Abschnitt Ausblendung kritischer Drehzah-
len/Frequenzen (Seite 47).

1 = Aktiviert: Drehzahlausblendung aktiviert.Aktiviertb0

0 = Deaktiviert: Drehzahlausblendung nicht aktiviert.

1 = Mit Vorzeichen: Die Vorzeichen der Parameter
22.52…22.57 werden berücksichtigt.

Vorz.Modusb1

0 = Absolut: Die Parameter 22.52…22.57 werden als Abso-
lutwerte verarbeitet.

Die Bereiche gelten für beide Drehrichtungen.

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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0.00 U/min / real32LegtdenunterenGrenzwert fürDrehzahl-Ausblendbereich
1 fest.

Krit.Drehz.1 unten22.52

Hinweis:DieserWertmuss kleiner oder gleich demWert von
22.53 Krit.Drehz.1 oben sein.

- / 100 = 1 U/minUntererWert fürDrehzahl-Ausblendbereich 1. 16-Bit-Skalie-
rung siehe Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

0.00 U/min / real32Legt den oberen Grenzwert für Drehzahl-Ausblendbereich
1 fest.

Krit.Drehz.1 oben22.53

Hinweis:DieserWertmuss größer oder gleich demWert von
22.52 Krit.Drehz.1 unten sein.

- / 100 = 1 U/minObererWert fürDrehzahl-Ausblendbereich 1. 16-Bit-Skalie-
rung siehe Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

0.00 U/min / real32LegtdenunterenGrenzwert fürDrehzahl-Ausblendbereich
2 fest.

Krit.Drehz.2 unten22.54

Hinweis:DieserWertmuss kleiner oder gleich demWert von
22.55 Krit.Drehz.2 oben sein.

- / 100 = 1 U/minUnterer Wert für Drehzahl-Ausblendbereich 2. 16-Bit-Ska-
lierung siehe Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

0.00 U/min / real32Legt den oberen Grenzwert für Drehzahl-Ausblendbereich
2 fest.

Krit.Drehz.2 oben22.55

Hinweis:DieserWertmuss größer oder gleich demWert von
22.54 Krit.Drehz.2 unten sein.

- / 100 = 1 U/minObererWert fürDrehzahl-Ausblendbereich 2. 16-Bit-Skalie-
rung siehe Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

0.00 U/min / real32LegtdenunterenGrenzwert fürDrehzahl-Ausblendbereich
3 fest.

Krit.Drehz.3 unten22.56

Hinweis:DieserWertmuss kleiner oder gleich demWert von
22.57 Krit.Drehz.3 oben sein.

- / 100 = 1 U/minUnterer Wert für Drehzahl-Ausblendbereich 3. 16-Bit-Ska-
lierung siehe Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

0.00 U/min / real32Legt den oberen Grenzwert für Drehzahl-Ausblendbereich
3 fest.

Krit.Drehz.3 oben22.57

Hinweis:DieserWertmuss größer oder gleich demWert von
22.56 Krit.Drehz.3 unten sein.

- / 100 = 1 U/minObererWert fürDrehzahl-Ausblendbereich 3. 16-Bit-Skalie-
rung siehe Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

Deaktiviert / uint16Auswahl undAktivierungder Betriebsart desMotorpoten-
tiometers.

Motorpotentiometer
Funktion

22.71

Siehe Abschnitt Motorpotentiometer (Seite 74).

0DerMotorpotentiometer ist deaktiviert und seinWertwird
auf 0 gesetzt.

Deaktiviert
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Auswahl

Nr.

1Wenn derMotorpotentiometer aktiviert ist, übernimmt er
zuerstdenmitParameter 22.72Motorpotentiom. Initialwert
festgelegten Wert.

Initalwert n.Einschal-
ten benutzen

Wenn der Frequenzumrichter läuft, kann der Wert durch
die Quellen auf bzw. ab eingestellt werden, die mit den
Parametern 22.73Motorpotentiom. Quelle hoch und 22.74
Motorpotentiom. Quelle ab definiert sind.

Durch einen Stopp oder ein Aus- und Wiedereinschalten
wird der Motorpotentiometer auf seinen Ausgangswert
zurückgesetzt (22.72).

2Wie Initalwert n.Einschalten benutzen, aber der Motorpo-
tentiometer-Wert wird nach einem Stopp oder Aus- und
Wiedereinschalten beibehalten.

Wert n.Einschalten
beibehalten

0.00 NoUnit / real32Definiert einenAnfangswert (Startpunkt) fürdenMotorpo-
tentiometer. Siehe Einstellungen von Parameter 22.71Mo-
torpotentiometer Funktion.

Motorpotentiom. Initi-
alwert

22.72

1 = 1 / 100 = 1Anfangswert des Motorpotentiometers.-32768.00 ... 32767.00

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl derQuelle desMotorpotentiometer AUF-Signals.

0 = Keine Änderung

Motorpotentiom.
Quelle hoch

22.73

1 = Motorpotentiometer erhöhen. (Wenn beide Quellen
(auf/ab) aktiv sind, ändert sich der Potentiometerwert
nicht.)

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl der Quelle des Motorpotentiometer AB-Signals.

0 = Keine Änderung

Motorpotentiom.
Quelle ab

22.74

1 = Motorpotentiometer reduzieren. (Wenn beide Quellen
(auf/ab) aktiv sind, ändert sich der Potentiometerwert
nicht.)

Auswahlmöglichkeiten sieheParameter 22.73Motorpoten-
tiom. Quelle hoch.
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60.0 s / real32Legt die Änderungsgeschwindigkeit des Motorpotentio-
meters fest. Dieser Parameter legt die von demMotorpo-
tentiometer für einen Wechsel vom Mindestwert (22.76)
auf denMaximalwert (22.77) benötigte Zeit fest. Für beide
Drehrichtungen gilt die gleiche Änderungsrate.

Motorpotentiom.
Ramp.zeit

22.75

10 = 1 s / 10 = 1 sMotorpotentiometer-Änderungsdauer.0.0 ... 3600.0 s

-1500.00 NoUnit / re-
al32

Legt den Minimalwert des Motorpotentiometers fest.Motorpotentiom.min
Wert

22.76

1 = 1 / 100 = 1Motorpotentiometer-Minimum.-32768.00 ... 32767.00

1500.00 NoUnit / re-
al32

Legt den Maximalwert des Motorpotentiometers fest.Motorpotentiom.
max Wert

22.77

1 = 1 / 100 = 1Motorpotentiometer-Maximum.-32768.00 ... 32767.00

- / real32AnzeigedesAusgangsderMotorpotentiometer-Funktion.
(Der Motorpotentiometer wird mit den Parametern
22.71…22.74 konfiguriert.)

Motorpotentiom.
akt.Sollw.

22.80

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1 / 100 = 1Motorpotentiometerwert.-32768.00 ... 32767.00

- / real32Zeigt denWert vonDrehzahlsollwert-Quelle 1 (ausgewählt
mit Parameter 22.11 Drehz.-Sollw.1 Quelle) an. Siehe das
Regelungsdiagramm auf Seite 676.

Drehz.Sollw. 1 (Istw)22.81

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 U/minWert vonSollwertquelle 1. 16-Bit-Skalierung sieheParame-
ter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

- / real32Zeigt denWert vonDrehzahlsollwert-Quelle 2 (ausgewählt
mit Parameter 22.12 Drehz.-Sollw.2 Quelle) an. Siehe das
Regelungsdiagramm auf Seite 676.

Drehz.Sollw. 2 (Istw)22.82

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 U/minWert von Sollwertquelle 2. 16-Bit-Skalierung siehe Parame-
ter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

- / real32ZeigtdenWertdesDrehzahlsollwertsnachderBerechnung
gemäß Parameter 22.13 Berechnung Drehz.-Sollw.1 und
Auswahl von Sollwert 1/2 (22.14 Auswahl Drehz.-Sollw. 1/2)
an. Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 676.

Drehz.Sollw. 3 (Istw)22.83

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 U/minDrehzahlsollwertnachAuswahlderQuelle. 16-Bit-Skalierung
siehe Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

- / real32Zeigt den Wert des Drehzahlsollwerts nach Aufschalten
des 1. Drehzahl-Zusatzwerts (22.15 Drehz.Zusatzsollw. 1
Quelle) an. Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 676.

Drehz.Sollw. 4 (Istw)22.84

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 U/minDrehzahlsollwertnachZusatzwert 1. 16-Bit-Skalierungsiehe
Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

- / real32Zeigt den Wert des Drehzahlsollwerts nach Anwendung
derDrehzahl-Gewichtung (22.16Drehz.Sollw.-Gewichtung)
an. Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 676.

Drehz.Sollw. 5 (Istw)22.85

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
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- / 100 = 1 U/minDrehzahlsollwert nachDrehzahl-Gewichtung. 16-Bit-Skalie-
rung siehe Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

- / real32Zeigt den Wert des Drehzahlsollwerts nach Aufschalten
des 2. Drehzahl-Zusatzwerts (22.17 Drehz.Zusatzsollw. 2
Quelle) an. Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 676.

Drehz.Sollw. 6 (Istw)22.86

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 U/minDrehzahlsollwert nach Zusatzwert 2. 16-Bit-Skalierung
siehe Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

- / real32Zeigt denWert des Drehzahlsollwerts vor Anwendung der
Drehzahl-Ausblendbereiche.SiehedasRegelungsdiagramm
auf Seite 677.

Drehz.Sollw. 7 (Istw)22.87

Der Wert wird von 22.86 Drehz.Sollw. 6 (Istw) empfangen,
es sei denn, er wird überschrieben von
• einer Konstantdrehzahl
• einem Tippbetriebs-Sollwert
• Netzwerksteuerungs-Sollwert (sieheBegriffe undAbkür-

zungen (Seite 18))
• dem Bedienpanel-Sollwert
• dem Drehzahlsollwert der sicheren Drehzahl.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 U/minDrehzahlsollwert vorAnwendungderDrehzahlausblendbe-
reiche. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

286 Parameter



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

EinstellungderDrehzahlsollwertrampen (Programmierung
der Beschleunigungs- und Verzögerungsraten des An-
triebs).

Drehzahl-Sollwert-
Rampen

23

Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 678.

- / real32Anzeigedes verwendetenDrehzahlsollwerts (inU/min) vor
Eingang indieRampen-undRampenformfunktionen. Siehe
das Regelungsdiagramm auf Seite 678.

Drehz.Sollw.Rampen-
eing.

23.1

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 U/minDrehzahlsollwert vor Rampen und Rampenform. 16-Bit-
Skalierung siehe Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

- / real32Anzeige des Drehzahlsollwerts in U/min mit Rampenzeit
undRampenform.SiehedasRegelungsdiagrammaufSeite
678.

Drehz.Sollw.Rampen-
ausg.

23.2

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 U/minDrehzahlsollwert nach Rampen und Rampenform. 16-Bit-
Skalierung siehe Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

DI4; Acc/Dec time 2
(95.20 b1) / uint32

Welt die Quelle Quelle, die zwischen zwei Sätzen von Be-
schleunigungs-/VerzögerungszeitengemäßdenEinstellun-
gen der Parameter 23.12…23.15 umschaltet.

Auswahl Rampenein-
stell.

23.11

0 = Beschleunigungszeit 1 und Verzögerungszeit 1 sind
aktiv.

1 = Beschleunigungszeit 2 und Verzögerungszeit 2 sind
aktiv.

00.Beschleun/Ver-
zög.zeit 1

11.Beschleun/Ver-
zög.zeit 2

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]
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20.000 s / real32Einstellung der Beschleunigungszeit 1, als die Zeit, die für
die Beschleunigung von null auf die mit Parameter 46.1
Drehzahl-Skalierung (nicht Parameter 30.12 Maximal-
Drehzahl) festgelegte Drehzahl erforderlich ist.

Beschleunigungszeit
1

23.12

Wenn der Drehzahl-Sollwert schneller erhöht wird, als die
eingestellte Beschleunigungsrampe, folgt die Motordreh-
zahl der Beschleunigungsrampe.

WennderDrehzahl-Sollwert langsamer erhöhtwird, als die
eingestellte Beschleunigungsrampe, folgt die Motordreh-
zahl dem Sollwert .

Wenn die Beschleunigungszeit zu kurz eingestellt wird,
verlängert der Frequenzumrichter automatisch die Be-
schleunigung, damit die Antriebsdrehmomentgrenzen
nicht überschritten werden.

10 = 1 s / 1000 = 1 sBeschleunigungszeit 1.0.000 ... 1800.000 s

20.000 s / real32Einstellung der Verzögerungszeit 1, als die Zeit, die für die
Änderung der mit Parameter 46.1 Drehzahl-Skalierung
(nicht vonParameter30.12Maximal-Drehzahl) eingestellten
Drehzahl auf Null erforderlich ist.

Verzögerungszeit 123.13

Wennder Drehzahl-Sollwert langsamer sinkt als die einge-
stellte Verzögerungsrampe, folgt die Motordrehzahl dem
Sollwert.

Wenn sich der Drehzahl-Sollwert schneller ändert als die
eingestellte Verzögerungsrampe, folgt dieMotordrehzahl
der Verzögerungsrampe.

Wenndie Verzögerungszeit zu kurz eingestelltwird, verlän-
gert der Frequenzumrichter automatischdieVerzögerung,
damit die Antriebsdrehmomentgrenzen (oder eine sichere
DC-Zwischenkreisspannung) nicht überschritten werden.
Wenn Zweifel bestehen, ob die Verzögerungszeit zu kurz
ist, stellen Sie sicher, dassdieDC-Überspannungsregelung
aktiviert ist (Parameter 30.30 Überspann.-Regelung ).

Hinweis:Wenn bei einer Anwendung mit einem hohen Mas-
senträgheitsmoment eine kurzeVerzögerungszeit erforder-
lich ist, sollte der Frequenzumrichtermit einer Bremseinrich-
tung z. B. einem Brems-Chopper und einem Bremswider-
stand, ausgestattet werden.

10 = 1 s / 1000 = 1 sVerzögerungszeit 1.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Einstellung der Beschleunigungszeit 2. Siehe Parameter
23.12 Beschleunigungszeit 1.

Beschleunigungszeit
2

23.14

10 = 1 s / 1000 = 1 sBeschleunigungszeit 2.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Einstellung der Verzögerungszeit 2. Siehe Parameter 23.13
Verzögerungszeit 1.

Verzögerungszeit 223.15

10 = 1 s / 1000 = 1 sVerzögerungszeit 2.0.000 ... 1800.000 s
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- / real32EinstellungderFormderBeschleunigungsrampezuBeginn
der Beschleunigung.

Beschleun.-Verschliff
1

23.16

0,000s: LineareRampe.Geeignet für eine stetigeBeschleu-
nigung oder Verzögerung und für langsame Rampen.

0,001…1000,000 s: Die Rampe ist S-förmig. S-Kurvenram-
pen sind ideal für Hub-Applikationen. Die S-Kurve besteht
aus symmetrischen Kurven an beiden Enden der Rampe
und einem linearen Teil dazwischen.

Hinweis:AusSicherheitsgründen sindKurvenformzeiten für
Nothalt-Rampenzeiten nicht anwendbar.

Hinweis:Rampenzeitenwerdeneventuell nicht immer einge-
halten,wennsie sichwährendderRampenführungverändern
und der Sollwert überschießen würde.

Beschleunigung:
Lineare
Rampe:
23.17 = 0 s

S-Kurven-
Rampe:
23.17 > 0 s

Lineare
Rampe:
23.16 = 0 s

Verschliffzeit

S-Kurven-
Rampe:
23.16 > 0 s

Drehzahl

Zeit

Verzögerung:

Drehzahl

Zeit

Lineare
Rampe:
23.18 = 0 s

Lineare
Rampe:
23.19 = 0 s

S-Kurven-
Rampe:
23.18 > 0 s

S-Kurven-
Rampe:
23.19 > 0 s

10 = 1 s / 1000 = 1 sRampenform beim Start der Beschleunigung.0.000 ... 1800.000 s

0.000 s / real32EinstellungderFormderBeschleunigungsrampezumEnde
der Beschleunigung. Siehe Parameter 23.16 Beschleun.-
Verschliff 1.

Beschleun.-Verschliff
2

23.17

10 = 1 s / 1000 = 1 sRampenform am Ende der Beschleunigung.0.000 ... 1800.000 s
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0.000 s / real32EinstellungderFormderBeschleunigungsrampezuBeginn
der Verzögerung. Siehe Parameter 23.16 Beschleun.-Ver-
schliff 1.

Verzöger.-Verschliff 123.18

10 = 1 s / 1000 = 1 sRampenform beim Start der Verzögerung.0.000 ... 1800.000 s

0.000 s / real32Einstellung der Form der Verzögerungsrampe zum Ende
der Verzögerung. Siehe Parameter 23.16 Beschleun.-Ver-
schliff 1.

Verzöger.-Verschliff
2

23.19

10 = 1 s / 1000 = 1 sRampenform am Ende der Verzögerung.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Definiert die Beschleunigungszeit für die Tipp-Funktion,
d. h. die Zeit, in der vonDrehzahl Null auf diemit Parameter
46.1Drehzahl-SkalierungeingestellteDrehzahlbeschleunigt
werden muss.

Beschleun.Zeit Tip-
pen

23.20

Siehe Abschnitt Tippen (Seite 60).

10 = 1 s / 1000 = 1 sBeschleunigungszeit für den Tipp-Betrieb.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Definiert die Verzögerungszeit für die Tipp-Funktion, d. h.
die Zeit, in der vonder Parameter 46.1 Drehzahl-Skalierung
eingestellten auf Drehzahl Null verzögert werden muss.

Verzöger.Zeit Tippen23.21

Siehe Abschnitt Tippen (Seite 60).

10 = 1 s / 1000 = 1 sVerzögerungszeit für den Tipp-Betrieb.0.000 ... 1800.000 s

3.000 s / real32Bei Drehzahlregelung legt dieser Parameter die Verzöge-
rungsrate fürNotstoppAUS3als die erforderlicheZeit fest,
in der die Drehzahl von demWert von Parameter 46.1
Drehzahl-Skalierung verzögert. Dies gilt genauso für die
Drehmomentregelung, weil der Frequenzumrichter auf
Drehzahlregelung umschaltet, wenn er einen Befehl für
Notstopp AUS3 empfängt.

Notstopp-Zeit23.23

Bei Frequenzregelung legt dieser Parameter die erforderli-
che Zeit fest, in der die Frequenz von demWert in Parame-
ter 46.2 Frequenz-Skalierung auf Null verzögert.

DieNotstopp-MethodeunddieAktivierungsquellewerden
mit den Parametern 21.4 Notstopp-Methode bzw. 21.5
Notstopp-Quelle ausgewählt. Notstopp kann auch über
Feldbus aktiviert werden.

Hinweis:Notstopp AUS1 verwendet diemit den Parametern
23.11…23.19oder 28.71…28.75 (Frequenzregelung) festgeleg-
te Standard-Verzögerungsrampe.

10 = 1 s / 1000 = 1 sVerzögerungszeit für Notstopp-Methode AUS 3.0.000 ... 1800.000 s

Deaktiviert / uint32Auswahl einerQuelle, diedenDrehzahlsollwert unmittelbar
vor Eintritt in die Rampenfunktion auf Null forciert.

Drehz.ramp.eing.Null
Quelle

23.24

0 =DenDrehzahlsollwert vor der Rampenfunktion auf Null
setzen

1 = Der Drehzahlsollwert läuft normal zur Rampenfunktion
weiter

00.Aktiviert

11.Deaktiviert

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl der Quelle für die Freigabe/Sperrung des Setz-
werts am Drehzahlrampen-Ausgang.

Freig.
Drehz.ramp.ausg.
setzen

23.26

Mit dieser Funktion wird ein sanfter Übergang von der
Drehmoment- oder Zugregelung des Motors zurück zur
Drehzahlregelung erzeugt. Die Nachverfolgungsfunktion
beobachtetdieaktuelleDrehzahlderAnwendungundwenn
eineAnpassungerforderlich ist, kannderDrehzahlsollwert
schnell auf die korrekte Drehzahl “berichtigt” werden.

Der Abgleich kann auch im Drehzahlregler erfolgen, siehe
Parameter 25.9 Freig. Drz.Reg.ausg. setzen.“

Siehe auch Parameter 23.27 Rampenausg. Setzwert.

0 = Deaktiviert

1 = Aktiviert

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / real32Einstellung des Setzwerts für den Drehzahlrampen-Aus-
gang.DerAusgangdesRampengeneratorswirdaufdiesen
Wert forciert,wenndie Funktionmit Parameter 23.26Freig.
Drehz.ramp.ausg. setzen aktiviert wird.

Rampenausg. Setz-
wert

23.27

- / 100 = 1 U/minDrehzahl-Sollwertrampen-Setzwert. 16-Bit-Skalierungsiehe
Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

Aus / uint32Aktiviert die Funktion variable Steigung, die die Steigung
der Drehzahlrampe während einer Drehzahlsollwertände-
rung regelt. Das ermöglicht die permanente Bildung einer
variablen Rampenrate anstelle der normalerweise verfüg-
baren zwei Standardrampen.

Freig. variable Stei-
gung

23.28

Wenn das Aktualisierungsintervall des Signals von einer
externen Steuerung und die variable Steigungsrate (23.29
VariableSteigungsrate)gleichsind, istderDrehzahlsollwert
(23.2 Drehz.Sollw.Rampenausg.) eine gerade Linie.

Drehzahl-Sollwert

Zeit

Drehzahl-
Sollwert

23.02
Drehz.Sollw.Rampenausg.

A

t

t = Aktualisierungsintervall des Signals von der externen
Steuerung

A = Drehzahl-Sollwert-Änderung in der Zeit t

Diese Funktion ist nur im Modus Fernsteuerung aktiv.

0Variable Steigung nicht aktiv.Aus

1Variable Steigung aktiviert (nicht bei Lokalsteuerung ver-
fügbar).

Ein

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

50 ms / real32EinstellungderÄnderungsratedesDrehzahlsollwerts,wenn
die variable Steigung mit Parameter 23.28 Freig. variable
Steigung aktiviert wurde.

VariableSteigungsra-
te

23.29

Beste Ergebnisse sindgewährleistet, wenndasAktualisie-
rungsintervall des Sollwerts in diesem Parameter einge-
stellt wird.

1 = 1 ms / 1 = 1 msVariable Steigungsrate.2...30000 ms

- / real32Anzeige des Drehzahl-Korrekturwerts für die bei einem
drehzahlgeregelten Follower-Antrieb verwendete Lastver-
teilungsfunktion.

Follower Drehz.Kor-
rekt. Ausg.

23.39

Siehe Abschnitt Lastverteilungsfunktion bei einem dreh-
zahlgeregelten Follower (Seite 36).

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / 100 = 1 U/minDrehzahlkorrekturwert. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

Nicht ausgewählt /
uint32

Quellenauswahl für die Aktivierung/Deaktivierung der
Lastverteilungsfunktion bei einem drehzahlgeregelten
Follower.

Follower Drehz.Korr.
freigeb.

23.40

Siehe Abschnitt Lastverteilungsfunktion bei einem dreh-
zahlgeregelten Follower (Seite 36).

0 = Deaktiviert

1 = Aktiviert

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

1.00 Prozent / real32Anpassung der Verstärkung des Drehzahl-Korrekturwerts
in einem drehzahlgeregelten Follower. Einstellung, wie
genau der Follower demMaster-Drehmoment folgt. Ein
höherer Wert bedeutet eine größere Genauigkeit.

Follower Drehz.Korr.
Verstärk

23.41

Siehe Abschnitt Lastverteilungsfunktion bei einem dreh-
zahlgeregelten Follower (Seite 36).

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Anpassung Drehzahlkorrekturwert.0.00 ... 100.00 Pro-
zent

MF Sollw. 2 / uint32Auswahl derQuelle desDrehmoment-Sollwerts der Funkti-
on Drehm.-Sollw.-Gewichtung.

Follower Drehz.Korr.
Drehmom. Quelle

23.42

Siehe Abschnitt Lastverteilungsfunktion bei einem dreh-
zahlgeregelten Follower (Seite 36).

0Kein Wert ausgewählt.NULL

13.14 M/F oder D2D Sollw.2 (Seite 147).MF Sollw. 2

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

BerechnungderDrehzahl-Regelabweichung;Konfiguration
der Fensterregelung der Drehzahl-Regelabweichung;
Drehzahl-Sprungaufschaltung.

Drehzahl-Sollwert-
Anpassung

24

SiehedieRegelungsdiagrammeaufdenSeiten681und682.

- / real32Anzeige des rampengeführten und korrigierten Drehzahl-
sollwerts (vorBerechnungderDrehzahlabweichung). Siehe
das Regelungsdiagramm auf Seite 681.

Drehz.-Sollw. benutzt24.1

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 U/minBenutzter Drehzahlsollwert für die Berechnung der Dreh-
zahlabweichung 16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

- / real32Anzeige der Drehzahlrückführung für die Berechnung der
Drehzahlabweichung.

Drehz.-Istw. benutzt24.2

Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 681.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 U/minBenutzterDrehzahlistwert fürdieBerechnungderDrehzahl-
abweichung 16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

0.00 U/min / real32Anzeige der gefilterten Drehzahlabweichung. Siehe das
Regelungsdiagramm auf Seite 681.

Drehz.Abw. gefiltert24.3

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 U/minGefilterte Drehzahlabweichung. 16-Bit-Skalierung siehe
Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

0.00 U/min / real32Anzeige der invertierten (ungefilterten) Drehzahlabwei-
chung. Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 681.

Drehz.Abw.invert24.4

Dieser Parameter ist schreibgeschützt.

- / 100 = 1 U/minInvertierte Drehzahlabweichung. 16-Bit-Skalierung siehe
Parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

0.00 U/min / real32Definiert eine Drehzahl-Sollwert-Korrektur, d.h. einen Zu-
satzwert zumbestehendenSollwert zwischenRampenund

Drehzahl-Korrektur24.11

Begrenzung. Das ist nützlich, um die Drehzahl, falls erfor-
derlich, zu justierenbeispielsweise zur Korrektur desZugs
zwischen den Abschnitten einer Papiermaschine.

Hinweis:Aus Sicherheitsgründenwird diese Korrektur nicht
benutzt, wenn eine Stoppfunktion aktiviert wird.

WARNUNG!
WenndieDrehzahlsollwert-KorrekturdenWert von21.6
Nulldrehzahl-Grenze übersteigt, kann ein Stopp mit
Rampe unmöglich sein. Stellen Sie sicher, dass die
Korrektur reduziert oderbeendetwird,wennein Stopp
mit Rampe erforderlich ist.

Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 681.

- / 100 = 1 U/minDrehzahl-Sollwert-Korrektur. 16-Bit-Skalierung siehe Para-
meter 46.1.

-10000.00 ...
10000.00 U/min
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0 ms / real32Einstellung der Zeitkonstante des Drehzahlabweichungs-
Tiefpassfilters.

Drehz.Abw. Filterzeit24.12

Wennsichder verwendeteDrehzahlsollwert schnell ändert,
können mögliche Störungen der Drehzahlmessung mit
dem Drehzahlabweichungsfilter ausgefiltert werden. Die
Reduzierung der Welligkeit mit diesem Filter kann jedoch
zu Drehzahlregelungsproblemen führen. Eine lange Filter-
zeitkonstanteundschnelleBeschleunigungszeitwiderspre-
chen sich. Eine sehr langeFilterzeit führt zu einer instabilen
Regelung.

1 = 1 ms / 1 = 1 msFilterzeitkonstante für die Drehzahlabweichung. 0 = Filter
nicht aktiviert.

0...10000 ms

Aus / uint16Aktiviert/deaktiviert denResonanzfrequenzfilter. Der Filter
wird mit den Parametern 24.13…24.17 konfiguriert.

RFE-Drehzahlfilter24.13

Das zumDrehzahlregler geleiteteDrehzahlabweichungssi-
gnalwird durch einen allgemeinen Bandsperrfilter zweiter
Ordnunggefiltert, umdieVerstärkungmechanischerReso-
nanzfrequenzen zu beseitigen.

Hinweis: Die Feinabstimmung des Resonanzfrequenzfilters
erfordert Grundwissen von Frequenzfiltern. Eine falsche
FeinabstimmungkannmechanischeSchwingungenverstär-
kenunddieHardwaredesFrequenzumrichtersbeschädigen.
Um die Stabilität des Drehzahlreglers zu gewährleisten, vor
der Änderung vonParameterwertendenFrequenzumrichter
stoppen oder die Filterfunktion deaktivieren.

0 = Resonanzfrequenzfilter deaktiviert.

1 = Resonanzfrequenzfilter aktiviert.

11.Ein

00.Aus

45.00 Hz / real32Definiert die Nullfrequenz des Resonanzfrequenzfilters.Nullfrequenz24.14

DerWertmuss auf einenWert nahe der Resonanzfrequenz
eingestelltwerden, die vordemDrehzahlregler ausgefiltert
wird.

Die Zeichnung zeigt den Frequenzverlauf.

20

0

-20

-40

-60
0 50 100 150

f(Hz)

20log10|H(ω)|

1 = 1 Hz / 100 = 1 HzNullfrequenz0.50 ... 500.00 Hz
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.000 null / real32DefiniertdenDämpfungskoeffizienten fürParameter 24.14.
Der Wert 0 entspricht der maximalen Ausblendung der
Resonanzfrequenz.

Nulldämpfung24.15

20

0

-20

-40

-60
0 50 100 150

f(Hz)

fNull= 45 Hz
ξNull= 0
ξPol = 1

fNull= 45 Hz
ξNull= 0,250
ξPol = 1

20log10|H(ω)|

Hinweis: Um sicherzustellen, dass das Resonanzfrequenz-
band gefiltert (und nicht verstärkt) wird, muss derWert von
24.15 kleiner sein als 24.17.

100 = 1 / 1000 = 1Dämpfungskoeffizient.-1.000 ... 1.000

40.00 Hz / real32Definiert die Polfrequenz des Resonanzfrequenzfilters.Polfrequenz24.16

40

20

0

-20

-40

-60
0 50 100

f(Hz)

20log10|H(ω)|

fNull= 45 Hz, fPol = 50 Hz
ξNull= 0, ξPol = 0,250

fNull= 45 Hz
fPol = 40 Hz
ξNull= 0
ξPol = 0,250

fNull= 45 Hz
fPol = 30 Hz
ξNull= 0
ξPol = 0,250

Hinweis:Wenn sich dieser Wert stark von demjenigen von
24.14 unterscheidet,werdendie Frequenzennaheder Polfre-
quenz verstärkt, wodurch die Arbeitsmaschine beschädigt
werden kann.

1 = 1 Hz / 100 = 1 HzPolfrequenz.0.50 ... 500.00 Hz
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.250 null / real32DefiniertdenDämpfungskoeffizienten fürParameter 24.16.
Der Koeffizient bestimmt den Frequenzverlauf des Reso-
nanzfrequenzfilters. Eine engere Bandbreite führt zu bes-
serendynamischenEigenschaften.DurchEinstellungdieses
Parameterwerts auf 1 wird der Effekt des Pols eliminiert.

Poldämpfung24.17

20log10|H(ω)|

40

20

0

-20

-40

-60

0 50 100
f(Hz)

fNull= 45 Hz
fPol = 40 Hz
ξNull= 0
ξPol = 0,050

fNull= 45 Hz
fPol = 40 Hz
ξNull= 0
ξPol = 0,250

fNull= 45 Hz
fPol = 40 Hz
ξNull= 0
ξPol = 0,750

Hinweis: Um sicherzustellen, dass das Resonanzfrequenz-
band gefiltert (und nicht verstärkt) wird, muss derWert von
24.15 kleiner sein als 24.17.

100 = 1 / 1000 = 1Dämpfungskoeffizient.-1.000 ... 1.000
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Deaktivieren / uint32Aktivierung/Deaktivierung (oder Auswahl einer Quelle zur
Aktivierung/Deaktivierung) der Fensterregelung der
Drehzahlabweichung, manchmal auch Totband-Regelung
oder Bahnriss-Schutz genannt. Dies ist eine Drehzahl-
Überwachungsfunktion eines Drehmoment geregelten
Antriebs, die ein Überschießen der Motordrehzahl verhin-
dert, wenn dasMaterial, das unter Zugspannung gehalten
wird, reißt.

Freig. Drz.-Regelabw.
Fenster

24.41

Hinweis: Die Fensterregelung ist nur wirksam, wenn die Be-
triebsart Addieren aktiv ist (sieheParameter 19.12 und 19.14),
oder wenn der Antrieb ein drehzahlgeregelter Follower ist
36).

ImnormalenBetriebhältdieFensterregelungdenDrehzahl-
reglereingangbeiNull, sodassderAntrieb inDrehmoment-
regelung bleibt.

Fällt dieMotorlast ab,würdedieMotordrehzahl ansteigen,
da die Drehmomentregelung versucht, das Drehmoment
aufrecht zu erhalten. Die Drehzahlabweichung (Drehzahl-
sollwert - Drehzahlistwert) wird größer, bis sie über die
Drehzahlabweichungsfenster-Grenzenansteigt.Wenndas
erkannt wird, wird der überschießende Anteil der Abwei-
chung an den Drehzahlreglereingang gegeben. Der Dreh-
zahlregler erzeugt einen Sollwert entsprechend zum Ein-
gang und der Verstärkung (25.2 P-Verstärkung), den der
DrehmomentselektordemDrehmoment-Sollwert hinzuge-
fügt. Das Ergebnis wird als interner Drehmomentsollwert
für den Frequenzumrichter verwendet.

Die Aktivierung der Fensterregelung der Drehzahlabwei-
chung wird mit Bit 3 von 6.19 Statuswort Drehzahlregel.
angezeigt.

298 Parameter



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Die Grenzen des Fensters werden mit 24.43 Drz.-Abw.-
Fenst. ob. Wert und 24.44 Drz.Abw.-Fenst. unt. Wert, wie
folgt, definiert:

Sollwert + [24.44] U/min

Sollwerte

Sollwert - [24.43] U/min

Sollwert + [24.43] U/min

Sollwerte

Sollwert - [24.44] U/min

Drehzahlabweichungs-
fenster

Drehzahlabweichungs-
fenster

Vorwärts

Reverse

0
U/min

Drehzahl
(U/min)

Beachten Sie, dass mit Parameter 24.44 (nicht 24.43) die
Überdrehzahlgrenze in beiden Drehrichtungen eingestellt
wird.Diesesgilt,weil die FunktiondieDrehzahlabweichung
überwacht (die negativ ist bei Überdrehzahl, positiv bei
Unterdrehzahl).

WARNUNG!
Bei einem drehzahlgeregelten Follower darf für einen
zuverlässigenRampenstoppdasDrehzahlabweichungs-
fenster den Wert 21.6 Nulldrehzahl-Grenze nicht über-
schreiten. Sicherstellen, dass beide 24.43 und 24.44
kleiner sind als 21.6 (oder die Fensterregelung für die
Drehzahlabweichungdeaktiviert ist),wenneinRampen-
stopp erforderlich ist.

0 = Fensterregelung der Drehzahlabweichung nicht akti-
viert

1 = Fensterregelung der Drehzahlabweichung aktiviert

00.Deaktivieren

11.Freigeben

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

NormaleDrehzahlrege-
lung / uint16

WenndieFensterregelungbeiDrehzahlabweichung (siehe
Parameter 24.41 Freig. Drz.-Regelabw. Fenster) aktiviert
ist, legt dieser Parameter fest, ob der Drehzahlregler nur
mit P-Verstärkung anstatt allen drei (P-, I- undD-) Anteilen
arbeitet.

Drehzahlfenster Re-
gelmodus

24.42
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0Alle drei Anteile (Parameter 25.2, 25.3 und 25.4) werden
vom Drehzahlregler benutzt.

Normale Drehzahlre-
gelung

1Nur die P-Verstärkung (25.2) wird vom Drehzahlregler be-
nutzt. Der Integrations- undDifferenzierungsanteilwerden
intern auf Null gesetzt.

P-Regelung

0.00 U/min / real32Einstellung der oberen Grenze des Drehzahlabweichungs-
fensters. Siehe Parameter 24.41 Freig. Drz.-Regelabw.
Fenster.

Drz.-Abw.-Fenst. ob.
Wert

24.43

- / 100 = 1 U/minOberer Grenzwert des Drehzahlabweichungsfensters. 16-
Bit-Skalierung siehe Parameter 46.1.

0.00 ... 3000.00
U/min

0.00 U/min / real32Einstellungder unterenGrenzedesDrehzahlabweichungs-
fensters. Siehe Parameter 24.41 Freig. Drz.-Regelabw.
Fenster.

Drz.Abw.-Fenst. unt.
Wert

24.44

- / 100 = 1 U/minUntererGrenzwert desDrehzahlabweichungsfensters. 16-
Bit-Skalierung siehe Parameter 46.1.

0.00 ... 3000.00
U/min

0.00 U/min / real32Einstellung eines Sprungs auf dieDrehzahlabweichungam
Drehzahlregler-Eingang (wird zum Drehzahlregler-Abwei-
chungswert addiert). Diese Funktion kann in großen An-
triebssystemen zur dynamischen Korrektur der Drehzahl
benutzt werden.

Drehzahl-Abw.
Sprung

24.46

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Sprungs auf die Drehzahl-
abweichung gelöscht wird, bevor der Stoppbefehl ge-
geben wird.

- / 100 = 1 U/minSprung auf Drehzahlabweichung. 16-Bit-Skalierung siehe
Parameter 46.1.

-3000.00 ... 3000.00
U/min
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Einstellungen für die Drehzahregelung .Drehzahl-Regelung25

SiehedieRegelungsdiagrammeaufdenSeiten681und682.

- / real32Anzeige des Drehzahlreglerausgangs, der zum Drehmo-
mentreglerübertragenwird.SiehedasRegelungsdiagramm
auf Seite 682.

Drehm.Sollw.Drz.regl-
Ausg.

25.1

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 10 = 1 ProzentBegrenztesDrehzahlregler-Ausgangsdrehmoment. 16-Bit-
Skalierung siehe Parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 Pro-
zent

10.00; 5.00 (95.21
b1/b2)NoUnit / real32

EinstellungderProportionalverstärkung (Kp) desDrehzahl-
reglers. EinezuhoheVerstärkungkannDrehzahlschwingun-
gen verursachen. Im folgendenDiagrammistderDrehzahl-

P-Verstärkung25.2

reglerausgangnacheinemSprunganstiegdargestellt,wenn
die Regeldifferenz konstant bleibt.

Reglerverstärkung = Kp
= 1
TI= Integrationszeit = 0
TD= Differenzierzeit = 0

Reglerausgang
Regler-

ausgang = Kp x
e

e =
Regeldifferenz

Zeit

%

ERegeldifferenz

Wirddie Verstärkung auf 1,00gesetzt, erzeugt eineAbwei-
chung (Sollwert - Istwert) von 10% der Motor-Synchron-
drehzahl einen proportionalen Korrekturwert von 10%.

Hinweis: Dieser Parameter wird automatisch von der
Selbstabgleich-Funktion der Drehzahlregelung eingestellt.
Siehe Abschnitt Drehzahlregler-Selbstabgleich (Seite 48).

100 = 1 / 100 = 1Proportionalverstärkung des Drehzahlreglers.0.00 ... 250.00
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

2.50; 5.00 s (95.21
b1/b2) s / real32

Einstellung der Integrationszeit des Drehzahlreglers. Die
Integrationszeit wird als die Geschwindigkeit definiert,
mit der sich der Reglerausgangbei einer konstantenRege-
labweichung ändert, wenn die Proportionalverstärkung
desDrehzahlreglers 1 ist. Je kürzer die Integrationszeit ist,
desto schneller wird die konstante Regeldifferenz ausge-
glichen.

Integrationszeit25.3

Einstellung der Integrationszeit auf Null deaktiviert den I-
Anteil desReglers. Dies ist bei derAbstimmungderPropor-
tionalverstärkung sinnvoll. Zuerst die Proportionalverstär-
kung einstellen, dann die Integrationszeit.

Der Integrator hat eine Anti-Integriersättigungsfunktion
für den Betrieb an einer Drehmoment- oder Stromgrenze.

Im folgenden Diagramm ist der Drehzahlreglerausgang
nach einemSprunganstieg dargestellt, wenn die Regeldif-
ferenz konstant bleibt.

Reglerausgang Reglerverstärkung = Kp =
1
TI= Integrationszeit > 0
TD= Differenzierzeit = 0

e =
Regeldifferenz

Zeit

%

Kp x e

Kp x e

TI

Hinweis: Dieser Parameter wird automatisch von der
Selbstabgleich-Funktion der Drehzahlregelung eingestellt.
Siehe Abschnitt Drehzahlregler-Selbstabgleich (Seite 48).

10 = 1 s / 100 = 1 sIntegrationszeit für den Drehzahlregler.0.00 ... 1000.00 s
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.000 s / real32EinstellungderD-Zeit desDrehzahlreglers. DieDifferenzie-
rung erhöht das Ausgangssignal des Reglers bei einer Än-
derung der Regelabweichung.

Differenzierzeit25.4

Je länger die D-Zeit ist, desto mehr wird der Drehzahlreg-
lerausgang bei einer Änderung verstärkt. Wenn die D-Zeit
auf Null eingestellt wird, arbeitet der Regler als PI-Regler
sonst als PID-Regler. Durch dieDifferenzierung spricht die
Regelung stärker auf Störeinflüsse an. Für einfachere An-
wendungen (speziell ohne Inkrementalgeber) ist normaler-
weise keine D-Zeit erforderlich und sollte Null bleiben.

Im folgenden Diagramm ist der Drehzahlreglerausgang
nach einemSprunganstieg dargestellt, wenn die Regeldif-
ferenz konstant bleibt. Die Differenzierung der Drehzahl-
abweichungmussmiteinemTiefpassfiltergefiltertwerden,
um externe Störungen zu vermeiden.

Kp × e
Kp × TD × 

e
Ts

TI

Kp × e

% Reglerausgang

Regeldifferenz

e =
Regeldifferenz

Zeit

Verstärkung = Kp = 1

TI = Integrationszeit > 0

TD= Differenzialzeit > 0

Ts= Abfrageintervall = 500 μs

Δe = Änderungen der Regelabweichung zwischen zwei Ab-
fragen

1000 = 1 s / 1000 = 1 sD-Zeit für den Drehzahlregler.0.000 ... 10.000 s

8 ms / real32Einstellung der Filterzeitkonstante der D-Zeit. Siehe Para-
meter 25.4 Differenzierzeit.

Differenzier-Filterzeit25.5

1 = 1 ms / 1 = 1 msDifferenzier-Filterzeitkonstante.0...10000 ms
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / real32Definiert die D-Zeit für die Beschleunigungs-/(Verzöge-
rungs-)Kompensation.EinhohesMassenträgheitsmoment
der LastwirdwährendderBeschleunigungdurchAddieren
der Sollwert-Ableitung (D-Anteil) zum Drehzahlregleraus-
gangkompensiert. DieWirkungsweisederDifferenzierung
wird in Parameter 25.4 Differenzierzeit beschrieben.

Beschl.-Komp. Diff.-
Zeit

25.6

Hinweis: Als Faustregel sollte für diesen Parameter einWert
zwischen 50 und 100% der Summe der mechanischen Zeit-
konstanten von Motor und angetriebener Maschine einge-
stellt werden.

In der folgenden Abbildung wird das Drehzahl-Ansprech-
verhalten bei rampenförmiger Beschleunigung einer Last
mit hoher Trägheit dargestellt.

Ohne Beschleunigungskompensation:

Drehzahl-
Sollwert

Drehzahl-
Istwert

Zeit

%

Mit Beschleunigungskompensation:

%

Zeit

Drehzahl-Sollwert

Drehzahl-
Istwert

10 = 1 s / 100 = 1 sD-Zeit der Beschleunigungskompensation.0.00 ... 1000.00 s

8.0 ms / real32Einstellung der Filterzeitkonstante der Beschleunigungs-
(oderVerzögerungs-) Kompensation. SieheParameter 25.4
Differenzierzeit und 25.6 Beschl.-Komp. Diff.-Zeit.

Beschl.-Komp. Filter-
zeit

25.7

1 = 1 ms / 10 = 1 msFilterzeit für Beschleunigungs-/Verzögerungszeit.0.0 ... 1000.0 ms
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / real32Einstellung des Drehzahl-Absenk-Anteils in Prozent der
Motornenndrehzahl.

Drehz.-Absenk-Anteil25.8

Der Drehzahl Absenk-Anteil vermindert bei einem Anstieg
der Antriebslast leicht die Drehzahl des Antriebs. Die Ver-
ringerung der Istdrehzahl an einem bestimmten Betrieb-
spunkt ist vonder EinstellungdesDrehzahl-Absenk-Anteils
und der Antriebslast abhängig (=Momentsollwert / Dreh-
zahlreglerausgang). Bei 100% Drehzahlregler-Ausgang
befindet sich die Absenk-Funktion auf dem Nennwert, d.
h. entsprechenddemWertdiesesParameters.DerDrehzahl
Absenk-Anteil sinkt linear zur abnehmenden Last bis auf
Null.

Der Drehzahl Absenk-Anteil kann benutzt werden, um z.B.
die Lastaufteilung bei einer Master/Follower-Applikation
mitmehrerenAntriebenanzupassen. Bei einerMaster/Fol-
lower-ApplikationsinddieMotorwellenmiteinandergekop-
pelt.

Der korrekteDrehzahl Absenk-Anteil einesProzessesmuss
für jede Anwendung von Fall zu Fall in der Praxis ermittelt
werden.

Drehzahlverminderung = Drehzahlregler-Ausgang × Ab-
senk-Anteil × Synchrondrehzahl des Motors

Beispiel: Der Drehzahlreglerausgang ist 50%, die Droop-
Rate ist 1%, die Synchrondrehzahl des Motors ist 1500
U/min.

Drehzahlverringerung = 0,50 × 0,01 × 1500 U/min = 7,5
U/min
Motordrehzahl

in
% der

Nenndrehzahl

Drehzahlregler-
Ausgang / %

Antriebslast

100%

Ohne
Drehzahl-
Absenk-
Anteil

Mit
Drehzahl-
Absenk-
Anteil

100% 25.08
Drehz.-Absenk-Anteil

100 = 1 Prozent / 100
= 1 Prozent

Drehzahl-Absenk-Anteil.0.00 ... 100.00 Pro-
zent

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl der Quelle für die Freigabe des Abgleichs des
Drehzreglerausgangs.

Freig. Drz.Reg.ausg.
setzen

25.9

Mit dieser Funktion wird ein sanfter, stoßfreier Übergang
vonderDrehmoment-oderZugregelungdesMotors zurück
zurDrehzahlregelungerzeugt.WennderAbgleich aktiviert
ist, wird der Ausgang des Drehzahlreglers auf den Wert
von 25.10 Drehz.Reglerausg. Setzwert forciert.

Der Abgleich kann auch im Rampengenerator erfolgen,
siehe Parameter 23.26 Freig. Drehz.ramp.ausg. setzen.“

0 = Deaktiviert

1 = Aktiviert

00Nicht ausgewählt
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

0.0 Prozent / real32Einstellung des verwendeten Setzwerts des Drehzahlreg-
lerausgang-Abgleichs.DerAusgangdesDrehzahl daswird
auf diesenWert forciert, wennder Abgleichmit Parameter
25.9 Freig. Drz.Reg.ausg. setzen aktiviert wird.

Drehz.Reglerausg.
Setzwert

25.10

- / 10 = 1 ProzentSollwert für denAbgleichdesDrehzahlregelungsausgangs.
16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.3.

-300.0 ... 300.0 Pro-
zent

-300.0 Prozent / re-
al32

EinstellungdesminimalenDrehmomentsdesDrehzahlreg-
lerausgangs.

Min.Moment
Drz.Reg.Ausg.

25.11

- / 10 = 1 ProzentMinimales Drehmoment des Drehzahlreglerausgangs. 16-
Bit-Skalierung siehe Parameter 46.3.

-1600.0 ... 0.0 Prozent

300.0 Prozent / real32EinstellungdesmaximalenDrehmomentsdesDrehzahlreg-
lerausgangs.

Max.Moment
Drz.Reg.Ausg.

25.12

- / 10 = 1 ProzentMaximales Drehmoment desDrehzahlreglerausgangs. 16-
Bit-Skalierung siehe Parameter 46.3.

0.0 ... 1600.0 Prozent

-400.0 Prozent / re-
al32

EinstellungdesminimalenDrehmomentsdesDrehzahlreg-
lerausgangs bei einem Notstopp mit Rampe (AUS1 oder
AUS3).

Min Mom Drz.reg
Notstopp

25.13

- / 10 = 1 ProzentMinimales Drehmoment des Drehzahlreglerausgangs für
einen Notstopp mit Rampe. 16-Bit-Skalierung siehe Para-
meter 46.3.

-1600.0 ... 0.0 Prozent

400.0Prozent / real32EinstellungdesmaximalenDrehmomentsdesDrehzahlreg-
lerausgangs bei einem Notstopp mit Rampe (AUS1 oder
AUS3).

Max Mom Drz.reg
Notstopp

25.14

- / 10 = 1 ProzentMaximales Drehmoment des Drehzahlreglerausgangs für
einen Notstopp mit Rampe. 16-Bit-Skalierung siehe Para-
meter 46.3.

0.0 ... 1600.0 Prozent

10.00; 5.00 (95.21
b1/b2)NoUnit / real32

Einstellungder Proportionalverstärkung für denDrehzahl-
regler, wenn ein Notstopp aktiviert wird. Siehe Parameter
25.2 P-Verstärkung.

P-Verstärkung Not-
stopp

25.15

100 = 1 / 100 = 1Proportionalverstärkung bei einem Notstopp.1.00 ... 250.00
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / real32Minimale Istdrehzahl für die Drehzahlregler-Anpassung.Drehz.Anpass min
Grenze

25.18

Die Drehzahlregler-Verstärkung und Integrationszeit kön-
nen entsprechend der Istdrehzahl (90.1 Motordrehzahl f.
Regelung) angepasst werden.

Dies erfolgt durch Multiplikation der Verstärkung (25.2 P-
Verstärkung) und der Integrationszeit (25.3 Integrations-
zeit) mit den Koeffizienten der jeweiligen Drehzahlen. Die
Koeffizientenwerden für Verstärkungund Integrationszeit
einzeln eingestellt.

Wenn der Drehzahl-Istwert kleiner oder gleich 25.18
Drehz.Anpass min Grenze ist, wird die Verstärkung mit
25.21 Kp Anpass Koeff b min Drehz. multipliziert und die
Integrationszeit durch 25.22 Ti Anpass Koeff b.min Drehz.
dividiert.

Wenn der Drehzahl-Istwert gleich oder größer als 25.19
Drehz.AnpassmaxGrenze ist, findet keineAnpassungstatt
(der Koeffizient ist 1).

Wenn der Drehzahl-Istwert zwischen 25.18 Drehz.Anpass
min Grenze und 25.19 Drehz.Anpass max Grenze liegt,
werden die Koeffizienten für die Verstärkung unddie Inte-
grationszeit linear auf Basis der Knickpunkte berechnet.

Siehe auch das Blockdiagramm auf Seite 682.

1,000

Kp =
Proportionalverstärkung

TI = Integrationszeit

Drehzahl-
Istwert
(90.01)
(U/min)

25.1925.18

Koeffizient für pKoder
TI

25.21
oder
25.22

0

1 = 1 U/min / 1 = 1
U/min

Minimale Istdrehzahl für die Drehzahlregler-Anpassung.0...30000 U/min

- / real32Maximale Istdrehzahl für die Drehzahlregler-Anpassung.Drehz.Anpass max
Grenze

25.19

Siehe Parameter 25.18 Drehz.Anpass min Grenze.

1 = 1 U/min / 1 = 1
U/min

Maximale Istdrehzahl für die Drehzahlregler-Anpassung.0...30000 U/min

1.000 NoUnit / real32Proportionalverstärkungskoeffizient bei der Minimum-
Istdrehzahl.

Kp Anpass Koeff b
min Drehz.

25.21

Siehe Parameter 25.18 Drehz.Anpass min Grenze.

1000 = 1 / 1000 = 1Proportionalverstärkungskoeffizient bei der Minimum-
Istdrehzahl.

0.000 ... 10.000

1.000 NoUnit / real32Integrationszeit-Koeffizient bei Minimum-Istdrehzahl.Ti Anpass Koeff b.
min Drehz.

25.22

Siehe Parameter 25.18 Drehz.Anpass min Grenze.

1000 = 1 / 1000 = 1Integrationszeit-Koeffizient bei Minimum-Istdrehzahl.0.000 ... 10.000
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / real32Maximaler Drehmoment-Sollwert für die Drehzahlregler-
Anpassung.

Drehmom.Anpass
max Grenz

25.25

Die Verstärkung des Drehzahlreglers kann entsprechend
des finalen unbegrenzten Drehmoment-Sollwerts (26.1
Drehm. Sollw.an Regel.%) angepasst werden.

Dies kann zur Glättung von Schwankungen durch eine
kleine Last oder Spiel im Getriebe verwendet werden.

Die Funktionbeinhaltet dieMultiplikationder Verstärkung
(25.2 P-Verstärkung) mit einem Koeffizienten innerhalb
eines bestimmten Drehmomentbereichs.

Wenn der Drehmoment-Sollwert 0% ist, wird die Verstär-
kung mit demWert von Parameter 25.27 Kp Anpass Koeff
b. min Mom. multipliziert.

Wenn der Drehzahl-Sollwert gleich oder größer als 25.25
Drehmom.Anpass max Grenz ist, findet keine Anpassung
statt (der Koeffizient ist 1).

Zwischen 0%und 25.25 Drehmom.AnpassmaxGrenzwird
der Koeffizient für die Verstärkung linear auf Basis der
Knickpunkte berechnet.

Der Drehmoment-Sollwert kann mit Parameter 25.26
Drehmom.Anpass Filterzeit gefiltert werden.

Siehe auch das Blockdiagramm auf Seite 682.

1,000

25,27

Koeffizient für pK

(Proportionalverstärkung)

Finaler Drehmoment-
Sollwert

(26.01) (U/min)

25.250

- / 10 = 1 ProzentMaximaler Drehmoment-Sollwert für die Drehzahlregler-
Anpassung. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.3.

0.0 ... 1600.0 Prozent

0.000 s / real32Einstellung einer Filterzeitkonstante für die Anpassung
der Änderungsrate der Verstärkung.

Drehmom.AnpassFil-
terzeit

25.26

Siehe Parameter 25.25 Drehmom.Anpass max Grenz.

100 = 1 s / 1000 = 1 sFilterzeit für die Anpassung.0.000 ... 100.000 s

1.000 NoUnit / real32Koeffizient der Proportionalverstärkung bei 0% Drehmo-
ment-Sollwert.

Kp Anpass Koeff b.
min Mom.

25.27

Siehe Parameter 25.25 Drehmom.Anpass max Grenz.

1000 = 1 / 1000 = 1Koeffizient der Proportionalverstärkung bei 0% Drehmo-
ment-Sollwert.

0.000 ... 10.000
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Auswahl

Nr.

Aktiviert / uint16Aktivierung/DeaktivierungderDrehzahlregler-Anpassung
auf Basis des Motorfluss-Sollwerts (1.24 Fluss-Istwert %).

Freigabe Fluss An-
pass.

25.30

Die ProportionalverstärkungdesDrehzahlreglerswirdmit
einemKoeffizienten von0…1bzw. 0…100%Fluss-Sollwert
multipliziert.

Siehe auch das Blockdiagramm auf Seite 682.
Koeffizient für Kp

(Proportionalverstärkung)

1,000

0,000
0 100

Fluss-Sollwert
(01.24) (%)

0Drehzahlregler-Anpassung auf Basis des Fluss-Sollwerts
deaktiviert

Deaktiviert

1Drehzahlregler-Anpassung auf Basis des Fluss-Sollwerts
aktiviert.

Aktiviert

Aus / uint32Aktivierung (oder Auswahl einer Quelle zur Aktivierung)
der Selbstabgleich-Funktion der Drehzahlregelung. Siehe
Abschnitt Drehzahlregler-Selbstabgleich (Seite 48).

Drehzahlregler-
Selbstabgleich

25.33

Der Selbstabgleich wird automatischmit den Parametern
25.2 P-Verstärkung, 25.3 Integrationszeit und 25.37Mecha-
nische Zeitkonstante eingestellt.

Die Vorbedingungen für die Ausführung des Reglerab-
gleichs sind:
• Erfolgreiche Durchführung des Motor-ID-Laufs
• Die Drehzahl- und Drehmomentgrenzwerte (Parameter-

gruppe 30 Grenzen) sind eingestellt
• Die Filterung des Drehzahl-Istwerts (Parametergruppe

90 Geber Auswahl), Filterung der Abweichung (24 Dreh-
zahl-Sollwert-Anpassung) und Nulldrehzahl (21
Start/Stopp-Art) sind eingestellt und

• Erfolgreicher Start des Antriebs und Betrieb im Modus
Drehzahlregelung.

WARNUNG!
Der Motor und die Maschine erreichen während der
SelbstabgleichroutinedieDrehmoment- undDrehzahl-
grenzen. STELLEN SIE SICHER, DASS FÜR DIE SELBST-
ABGLEICH-FUNKTION DIE ERFORERLICHEN VORAUS-
SETZUNGEN FÜR DIE SICHERHEIT ERFÜLLT SIND!

DieRoutinekanndurchStoppendesAntriebsabgebrochen
werden.

0→1 = Aktiviert den Selbstabgleich der Drehzahlregelung

Hinweis:DerWertwirdnicht automatisch aufNull (0) zurück-
gesetzt.

00.Aus
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

11.Ein

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Normal / uint16Voreinstellung für denDrehzahlregler-Abgleich. Diese Ein-
stellungbestimmt,wiederDrehmoment-Sollwert auf eine
Änderung des Drehzahl-Sollwerts reagiert.

Drehz.reg.-Selbstab-
gleich-Arten

25.34

0Langsame, aber robuste ReaktionSanft

1Normale Einstellung.Normal

2SchnelleReaktion.Kann fürmanchenApplikationenzueiner
zu hohen Verstärkung führen.

Dynamisch

0.00 s / real32MechanischeZeitkonstantedesAntriebsundder angetrie-
benenMaschine, ermittelt vonderSelbstabgleich-Funktion.
Der Wert kann manuell angepasst werden.

MechanischeZeitkon-
stante

25.37

10 = 1 s / 100 = 1 sMechanische Zeitkonstante.0.00 ... 1000.00 s

10.00 Prozent / real32Einstellung eines zusätzlichen Drehmomenwerts, der von
der Selbstabgleich-Funktion verwendet wird.

Selbstabgleich Dreh-
mom.sprung

25.38

DieserWertwirdaufdasMotor-Nenndrehmoment skaliert.

Beachten Sie, dass das von der Selbstabgleich-Funktion
verwendete Drehmoment auch von den Drehmoment-
Grenzen (in Parametergruppe30Grenzen) undvomMotor-
Nennmoment begrenzt werden kann.

100 = 1 Prozent / 100
= 1 Prozent

Selbstabgleich Drehmomentsprung.0.00 ... 100.00 Pro-
zent

10.00 Prozent / real32EinstellungeinesDrehzahlwerts, der fürdieSelbstabgleich-
Funktion zur Anfangsdrehzahl addiert wird. Die Anfangs-
drehzahl (bei Aktivierung des Selbstabgleichs verwendet)
plus der Wert dieses Parameters ist die berechnete Maxi-
mal-Drehzahl, die von der Selbstabgleich-Routine verwen-
det wird. Die Maximal-Drehzahl kann auch von den Dreh-
zahlgrenzen (in Parametergruppe 30 Grenzen) und der
Motornenndrehzahl begrenzt werden.

Selbstabgleich
Drehz.sprung

25.39

Der Wert wird auf die Motor-Nenndrehzahl skaliert.

Hinweis: Der Motor überschreitet die berechnete Maximal-
drehzahl am Ende jeder Beschleunigungsphase leicht.

100 = 1 Prozent / 100
= 1 Prozent

Selbstabgleich Drehzahlsprung.0.00 ... 100.00 Pro-
zent

10 NoUnit / uint16EinstellungderAnzahlderBeschleunigungs-/Verzögerungs-
zyklen, die während der Selbstabgleich-Routine durchge-
führt werden. Eine Erhöhung des Werts verbessert die
Genauigkeit der Selbstabgleich-Funktion und ermöglicht
die Verwendung kleinerer Drehmoment- oder Drehzahlän-
derungswerte.

Selbstabgleich Wie-
derholzeiten

25.40

1 = 1 / 1 = 1Anzahl der Zyklen während der Selbstabgleich-Routine.1...10

- / real32ReserviertDrehmoment-Soll-
wert Selbstabgleich
2

25.41
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Ausgewählt / uint32Wählt eineQuelle aus,welcheden I-Anteil desDrehzahlreg-
lers aktiviert/deaktiviert.

Freigabe Integralan-
teil

25.42

0 = I-Anteil deaktiviert

1 = I-Anteil aktiviert

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

- / real32Anzeigedesproportionalen (P-) Anteils desDrehzahlregler-
Ausgangs. Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 682.

Drehm.-Sollw. P-An-
teil

25.53

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 10 = 1 ProzentP-Anteil des Drehzahlreglerausgangs. 16-Bit-Skalierung
siehe Parameter 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
Prozent

- / real32Anzeige des Integral- (I-) Anteils des Drehzahlregler-Aus-
gangs. Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 682.

Drehm.-Sollw. I-Anteil25.54

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 10 = 1 ProzentI-Anteil des Drehzahlreglerausgangs. 16-Bit-Skalierung
siehe Parameter 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
Prozent

- / real32Anzeige des Differenz- (D-) Anteils des Drehzahlregler-
Ausgangs. Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 682.

Drehm.-Sollw. D-An-
teil

25.55

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 10 = 1 ProzentD-Anteil des Drehzahlreglerausgangs. 16-Bit-Skalierung
siehe Parameter 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
Prozent

- / real32DarstellungdesAusgangsder Beschleunigungkompensa-
tionsfunktion auf Seite 682.

Drehm.-Be-
schleun.Komp.

25.56

Siehe das Regelungsdiagramm.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 10 = 1 ProzentAusgang der Beschleunigungkompensationsfunktion. 16-
Bit-Skalierung siehe Parameter 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
Prozent
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / real32Anzeige des beschleunigungskompensierten Ausgangs
des Drehzahlreglers. Siehe das Regelungsdiagramm auf
Seite 682.

Drehm.-Soll. mit
Bes.Komp.

25.57

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 10 = 1 ProzentBeschleunigungskompensierterAusgangdesDrehzahlreg-
lers. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
Prozent
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Einstellungen für die Drehmoment-Sollwertkette.Drehmoment-Soll-
wertkette

26

SiehedieRegelungsdiagrammeaufdenSeiten683und685.

- / real32Anzeige des finalen Drehmoment-Sollwerts als Eingang
desDrehmomentreglers inProzent.AufdenSollwertwirken

Drehm. Sollw.an Re-
gel.%

26.1

sich dann verschiedene finale Begrenzer aus,wie Leistung,
Drehmoment, Last usw.

SiehedieRegelungsdiagrammeaufdenSeiten685und686.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 10 = 1 ProzentDrehmoment-Sollwert für die Drehmomentregelung. 16-
Bit-Skalierung siehe Parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 Pro-
zent

- / real32Anzeigedes finalenDrehmoment-Sollwerts (in Prozentdes
Motornennmoments) fürdieDTC-LogikundnachFrequenz-
, Spannungs- und Drehmoment-Begrenzung.

Drehm.-Sollw. be-
nutzt

26.2

Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 686.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 10 = 1 ProzentDrehmoment-Sollwert für die Drehmomentregelung. 16-
Bit-Skalierung siehe Parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 Pro-
zent

-300.0 Prozent / re-
al32

EinstellungdesMinimalwerts desDrehmoment-Sollwerts.
Ermöglicht eine lokale BegrenzungdesDrehmoment-Soll-
wertsbevorer zumDrehmoment-Rampenreglerweiterge-

Minimal-Drehm.-
Sollw.

26.8

leitetwird. AbsoluteDrehmoment-Begrenzung siehePara-
meter 30.19 Minimal-Moment 1.

- / 10 = 1 ProzentMinimaler Drehmoment-Sollwert. 16-Bit-Skalierung siehe
Parameter 46.3.

-1000.0 ... 0.0 Prozent

300.0 Prozent / real32EinstellungdesMaximalwertsdesDrehmoment-Sollwerts.
Ermöglicht eine lokale BegrenzungdesDrehmoment-Soll-

Maximal-Drehm.-
Sollw.

26.9

wertsbevorer zumDrehmoment-Rampenreglerweiterge-
leitetwird. AbsoluteDrehmoment-Begrenzung siehePara-
meter 30.20 Maximal-Moment 1.

- / 10 = 1 ProzentMaximaler Drehmoment-Sollwert. 16-Bit-Skalierung siehe
Parameter 46.3.

0.0 ... 1000.0 Prozent

Null / uint32Auswahl der Quelle für den Drehmoment-Sollwert 1.Drehm.-Sollw.1Quelle26.11

Mit diesemParameter undParameter 26.12Drehm.-Sollw.2
Quelle können zwei Signalquellen festgelegt werden. Eine
mit 26.14AuswahlDrehm.-Sollw.1/2gewählteDigitalquelle
kann zum Umschalten zwischen den beiden Quellen oder
für eine mathematische Funktion (26.13 Berechnung
Drehm.Sollw.1) verwendet werden, die auf die beiden Si-
gnale zum Bilden eines Sollwerts angewandt wird.

…

…

Sollwert
1

ADD

SUB

MUL

MIN

MAX

26.11

26.12

26.70

26.71

26.13

26.14

26.72

0

1

0

AI

FB

Andere

0
AI

FB

Andere

0Kein Wert ausgewählt.Null
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

112.12 AI1 skalierter Istwert (Seite 201).AI1 skaliert

212.22 AI2 skalierter Istwert (Seite 203).AI2 skaliert

43.5 Feldbus A Sollwert 1 (Seite 146).Feldbus A Sollw.1

53.6 Feldbus A Sollwert 2 (Seite 146).Feldbus A Sollw.2

83.9 Integr.Feldbus Sollw.1 (Seite 146).Integr.Feldbus
Sollw.1

93.10 Integr.Feldbus Sollw.2 (Seite 146).Integr.Feldbus
Sollw.2

103.11 DDCS-Controller Sollw.1 (Seite 146).DDCS Strg.Sollw.1

113.12 DDCS-Controller Sollw.2 (Seite 146).DDCS Strg.Sollw.2

123.13 M/F oder D2D Sollw.1 (Seite 147).M/F Sollw. 1

133.14 M/F oder D2D Sollw.2 (Seite 147).M/F Sollw. 2

1522.80Motorpotentiom. akt.Sollw. (AusgangdesMotorpo-
tentiometers).

Motorpotentiometer

1640.1 Proz.reg.ausg. Istwert (Ausgang des Prozessreglers
(PID).

Prozessregler

18Bedienpanel-Sollwert, mit dem letzten benutzten Panel-
Sollwert als Anfangswert. Siehe Abschnitt Verwendung
des Bedienpanels als externe Steuerquelle (Seite 25).

Bedienpanel (Sollw.
gespeichert)

19Bedienpanel-Sollwert, mit der letzten Quelle oder dem
letzten Istwert als Anfangswert. Siehe Abschnitt Verwen-
dungdesBedienpanels als externe Steuerquelle (Seite 25).

Bedienpanel (Sollw.
kopiert)

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Null / uint32Auswahl der Quelle für den Drehmoment-Sollwert 2.Drehm.-Sollw.2Quelle26.12

AuswahlmöglichkeitenundeinDiagrammderSollwertquel-
len-Auswahl siehe Parameter 26.11 Drehm.-Sollw.1 Quelle.

Sollwert 1 / uint16Wählt eine mathematische Funktion zwischen den durch
die Parameter 26.11 Drehm.-Sollw.1 Quelle und 26.12
Drehm.-Sollw.2Quelle ausgewähltenSollwertquellen. Siehe
Diagramm unter 26.11 Drehm.-Sollw.1 Quelle.

Berechnung
Drehm.Sollw.1

26.13

0Das mit 26.11 Drehm.-Sollw.1 Quelle ausgewählte Signal
wird als Drehzahlsollwert 1 verwendet (keine Funktion
verwendet).

Sollwert 1

1Die Summe der Sollwertquellen wird als Drehmoment-
Sollwert 1 verwendet.

Add (Sollw.1 +
Sollw.2)

2DieDifferenz ([26.11Drehm.-Sollw.1Quelle] - [26.12Drehm.-
Sollw.2 Quelle]) der Sollwertquellen wird als Drehzahlsoll-
wert 1 verwendet.

Sub (Sollw.1 - Sollw.2)

3Das Produkt der Sollwertquellen wird als Drehmoment-
Sollwert 1 verwendet.

Mul (Sollw.1 x Sollw.2)

4DerkleinereWertderSollwertquellenwirdalsDrehmoment-
Sollwert 1 verwendet.

Min (Sollw.1, Sollw.2)

5Der größere Wert der Sollwertquellen wird als Drehmo-
ment-Sollwert 1 verwendet.

Max (Sollw.1, Sollw.2)
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Drehmoment-Sollw.1
/ uint32

Konfiguriert dieWahl zwischendenDrehmoment-Sollwer-
ten 1 und 2.

Auswahl Drehm.-
Sollw.1/2

26.14

Siehe Diagramm unter 26.11 Drehm.-Sollw.1 Quelle.

0 = Drehmoment-Sollwert 1

1 = Drehmoment-Sollwert 2

00.Drehmoment-Sollw.1

11.Drehmoment-Sollw.2

2Drehmoment-Sollw. 1 wird verwendet, wenn der externe
Steuerplatz EXT1 aktiv ist. Drehmoment-Sollw. 2 wird ver-
wendet, wenn der externe Steuerplatz EXT2 aktiv ist.

Ext1/Ext2 Auswahl
folgen

Siehe auch Parameter 19.11 Auswahl Ext1/Ext2.

3Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

4Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

5Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

6Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

7Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

8Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

1.000 NoUnit / real32Einstellung des Skalierungsfaktors für den Drehmoment-
Sollwert (der Drehmoment-Sollwert wird mit dem einge-
stellten Wert multipliziert).

Drehm.-Sollw.-Ge-
wichtung

26.15

DieFunktionerlaubtAntriebendie Lastverteilung zwischen
zweiMotorendes selbenmechanischenSystemsauf einen
einstellbarenWert, der auf demDrehmoment-Sollwert des
Masters basiert.

1000 = 1 / 1000 = 1Drehmoment-Sollwert-Skalierungsfaktor.-8.000 ... 8.000

Null / uint32Auswahl der Quelle für Drehmoment-Zusatzsollwert 1.Drehm.Zusatzsollw. 1
Quel

26.16

Hinweis:AusSicherheitsgründenwirddieserZusatz-Sollwert
nicht benutzt, wenn eine Stoppfunktion aktiviert wird.

Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 683.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 26.11 Drehm.-
Sollw.1 Quelle.

0.000 s / real32Einstellung einer Tiefpass-Filterzeitkonstante für den
Drehmoment-Sollwert.

Drehm.-Sollw. Filter-
zeit

26.17

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFilterzeitkonstante für den Drehmoment-Sollwert.0.000 ... 30.000 s

0.000 s / real32Einstellungder Rampenanstiegszeit für denDrehmoment-
Sollwert, d.h. die Anstiegszeit, in der der Sollwert von Null
auf das Motornenndrehmoment ansteigt.

Drehm.Soll. Rampen-
zeit auf

26.18

100 = 1 s / 1000 = 1 sDrehmoment-Sollwert-Rampenanstiegszeit.0.000 ... 60.000 s
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.000 s / real32Einstellung der Rampenzeit für die Reduzierung des Dreh-
moment-Sollwerts, d.h. die Zeit, in der der Sollwert vom
Motornenndrehmoment auf Null zurück geführt wird.

Drehm.Soll. Rampen-
zeit ab

26.19

100 = 1 s / 1000 = 1 sDrehmoment-Sollwert-Rampenzeit bis auf Null.0.000 ... 60.000 s

Null / uint32Auswahl der Quelle für Drehmoment-Zusatzsollwert 2.Drehm.Zusatzsollw. 2
Quel

26.25

Der vonder gewähltenQuelle empfangeneWertwird nach
Auswahl der Betriebsart zum Drehmoment-Sollwert ad-
diert. Deshalb kann der Zusatzwert bei Drehzahl- und
Drehmomentregelung benutzt werden.

Hinweis:AusSicherheitsgründenwirddieserZusatz-Sollwert
nicht benutzt, wenn eine Stoppfunktion aktiviert wird.

WARNUNG!
Wenn der Zusatzsollwert die mit Parameter 25.11
Min.Moment Drz.Reg.Ausg. und 25.12 Max.Moment
Drz.Reg.Ausg. eingestelltenGrenzwerte überschreitet,
kann ein Rampenstopp unmöglich sein. Stellen Sie si-
cher, dass der Zusatzsollwert reduziert oder gelöscht
wird, wenn ein Stoppmit Rampe z. B. durch Parameter
26.26 Drehm.-Zusatz 2 auf null erforderlich ist.

Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 685.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 26.11 Drehm.-
Sollw.1 Quelle.

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl der Quelle, die den Drehmoment-Zusatzsollwert
2 (siehe Parameter 26.25 Drehm.Zusatzsollw. 2 Quel) auf
Null forciert.

Drehm.-Zusatz 2 auf
null

26.26

0 = normaler Betrieb.

1 = Drehmoment-Zusatzsollwert 2 auf Null setzen.

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]
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Auswahl

Nr.

100 ms / real32Einstellung der Filterzeit für denDrehmoment-Grenzwert.Drehmomentgrenz-
wert-Filterzeit

26.27

MitdiesemParameterwirdderSprungbeiGrenzwertände-
rung geglättet, wenn der Antrieb mit dem Drehmoment-
Grenzwert läuft.

1 = 1 ms / 1 = 1 msDrehmomentgrenzwert-Filterzeit.0...100 ms

0.0 Prozent / real32Bei Aktivierungmit Parameter 26.42 FreigabeDrehoment-
sprung wird ein zusätzlicher Sprung zum Drehmoment-
Sollwert addiert.

Drehmomentsprung26.41

Ein zweiter Drehmomentsprung kannmit den Zeigerpara-
metern 26.43 Freigabe Drehmomentsprung-Zeiger und
26.44 Drehmomentsprung-Quelle hinzugefügt werden.

Die beiden Drehmomentsprünge arbeiten unabhängig
voneinander und werden addiert, um den Gesamtdreh-
momentsprung zu berechnen.

Hinweis: Aus Sicherheitsgründen werden die Drehmoment-
sprünge nicht angewendet, wenn ein Notstopp aktiv ist.

WARNUNG!
Überschreitet derGesamtdrehmomentsprungdiemit
den Parametern 25.11 Min.Moment Drz.Reg.Ausg. und
25.12 Max.Moment Drz.Reg.Ausg. festgelegten Grenz-
werte kann ein Rampenstopp unmöglich sein. Stellen
Sie sicher, dassderDrehmomentsprung reduziert oder
deaktiviert wird, wenn ein Stoppmit Rampe erforder-
lich ist.

- / 10 = 1 ProzentDrehmomentsprung 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.3.

-300.0 ... 300.0 Pro-
zent

Deaktiviert / uint32Aktiviert/deaktiviertdenmitParameter26.41Drehmoment-
sprung festgelegten Drehmomentsprung.

FreigabeDrehoment-
sprung

26.42

0Drehmomentsprung deaktiviert.Deaktiviert

1Drehmomentsprung aktiviert.Aktiviert

Ausgewählt / uint32Wählt eine Quelle, die den mit Parameter 26.44 Dreh-
momentsprung-Quelle definierten Drehmomentsprung
aktiviert/deaktiviert.

Freigabe Dreh-
momentsprung-Zei-
ger

26.43

Siehe auch Parameter 26.41 Drehmomentsprung.

1 = Freigabe Drehmomentsprung

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5
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Auswahl

Nr.

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Null / uint32Wählt dieQuelle für denDrehmomentsprung, dermit 26.43
Freigabe Drehmomentsprung-Zeiger aktiviert wird.

Drehmomentsprung-
Quelle

26.44

0Kein Wert ausgewählt.Null

112.12 AI1 skalierter Istwert (Seite 201).AI1 skaliert

212.22 AI2 skalierter Istwert (Seite 203).AI2 skaliert

43.5 Feldbus A Sollwert 1 (Seite 146).Feldbus A Sollw.1

53.6 Feldbus A Sollwert 2 (Seite 146).Feldbus A Sollw.2

83.9 Integr.Feldbus Sollw.1 (Seite 146).Integr.Feldbus
Sollw.1

93.10 Integr.Feldbus Sollw.2 (Seite 146).Integr.Feldbus
Sollw.2

103.11 DDCS-Controller Sollw.1 (Seite 146).DDCS Strg.Sollw.1

113.12 DDCS-Controller Sollw.2 (Seite 146).DDCS Strg.Sollw.2

123.13 M/F oder D2D Sollw.1 (Seite 147).M/F Sollw. 1

133.14 M/F oder D2D Sollw.2 (Seite 147).M/F Sollw. 2

1522.80Motorpotentiom. akt.Sollw. (AusgangdesMotorpo-
tentiometers).

Motorpotentiometer

1640.1 Proz.reg.ausg. Istwert (Ausgang des Prozessreglers
(PID).

Prozessregler

18Bedienpanel-Sollwert, mit dem letzten benutzten Panel-
Sollwert als Anfangswert. Siehe Abschnitt Verwendung
des Bedienpanels als externe Steuerquelle (Seite 25).

Bedienpanel (Sollw.
gespeichert)

19Bedienpanel-Sollwert, mit der letzten Quelle oder dem
letzten Istwert als Anfangswert. Siehe Abschnitt Verwen-
dungdesBedienpanels als externe Steuerquelle (Seite 25).

Bedienpanel (Sollw.
kopiert)

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

DieParameter26.51…26.58konfigurierendieSchwingungs-
dämpfung. Siehe Abschnitt Schwingungs-/Oszillations-
dämpfung (Seite 51) unddasBlockdiagrammaufSeite685.

Freig.
Schwing.Dämpfung

26.51

Dieser Parameter aktiviert (oder wählt eine Quelle zur Ak-
tivierung) die Schwingungsdämpfung.

1 = Algorithmus der Schwingungsdämpfung aktiviert.

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1
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3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Einstellung (oder Auswahl einerQuelle zur Einstellung), ob
der Ausgang der Schwingungsdämpfungsfunktion zum
Drehmoment-Sollwert addiert wird oder nicht.

Schwing.Dämpf.Ausg.
freigeb

26.52

Hinweis: Vor der Aktivierung des Schwingungsdämpfungs-
ausgangs passen Sie die Parameter 26.53…26.57 an. Über-
wachenSiedanndasEingangssignal (ausgewähltmit 26.53)
unddenAusgang (26.58), umsicherzustellen, dassdieÄnde-
rung sicher ist.

1 = Schwingungsdämpfungsausgang zum Drehmoment-
Sollwert addieren

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Drehzahlabweichung
/ uint32

Auswahl des Eingangssignals für die Funktion zur Dämp-
fung von Schwingungen.

Schwing. Kompensa-
tion Eing.

26.53

Hinweis: Vor Änderung dieses Parameters während des Be-
triebsdeaktivierenSiedenSchwingungsdämpfungsausgang
mitParameter 26.52. BeobachtenSiedasVerhalten von26.58,
bevor Sie den Ausgang wieder aktivieren.

024.1 Drehz.-Sollw. benutzt - ungefilterte Motordrehzahl.Drehzahlabweichung

Hinweis:DieseEinstellungwirdbeiderSkalar-Motorregelung
nicht unterstützt.

11.11 DC-Spannung. (Dieser Wert wird intern gefiltert.)DC Spannung

31.0 Hz / real32Einstellung der Mittenfrequenz des Filters für die Schwin-
gungsdämpfung.

Schwing.Dämpf. Fre-
quenz

26.55

Stellen Sie denWert entsprechendder Anzahl derOszillati-
onsspitzen imüberwachten Signal (ausgewähltmit 26.53)
pro Sekunde ein.

Hinweis: Vor Änderung dieses Parameters während des Be-
triebsdeaktivierenSiedenSchwingungsdämpfungsausgang
mitParameter 26.52. BeobachtenSiedasVerhalten von26.58,
bevor Sie den Ausgang wieder aktivieren.

10 = 1 Hz / 10 = 1 HzMittenfrequenz für die Schwingungsdämpfung.0.1 ... 60.0 Hz

180 Grad / real32Einstellung eines Phasenwinkels für den Filterausgang.Schwing. Dämpf.
Phase

26.56

Hinweis: Vor Änderung dieses Parameters während des Be-
triebsdeaktivierenSiedenSchwingungsdämpfungsausgang
mitParameter 26.52. BeobachtenSiedasVerhalten von26.58,
bevor Sie den Ausgang wieder aktivieren.

10 = 1Grad / 1 = 1GradPhasenwinkel für den Schwingungsdämpfungsausgang.0...360 Grad

1.0 Prozent / real32Einstellung einer Verstärkung für den Ausgang der
Schwingungsdämpfung, d. h. wie stark der Filterausgang
verstärktwird, bevor er zumDrehmoment-Sollwert addiert
wird.

Schwing.Dämpf. Ver-
stärk.

26.57

Die Schwingungsdämpfungsverstärkung wird entspre-
chend der Drehzahlreglerverstärkung skaliert, sodass die
Änderung der Verstärkung nicht die Schwingungsdämp-
fung stört.

Hinweis: Vor Änderung dieses Parameters während des Be-
triebsdeaktivierenSiedenSchwingungsdämpfungsausgang
mitParameter 26.52. BeobachtenSiedasVerhalten von26.58,
bevor Sie den Ausgang wieder aktivieren.

10 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Einstellung der Verstärkung für den Schwingungsdämp-
fungsausgang.

0.0 ... 100.0 Prozent

- / real32AnzeigedesAusgangsder Schwingungsdämpfung.Dieser
WertwirdzumDrehmoment-Sollwert addiert (wenngemäß
Parameter 26.52 Schwing.Dämpf.Ausg. freigeb zulässig).

Schwing. Dämpf.
Ausgang

26.58

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

10 = 1 Prozent / 1000
= 1 Prozent

Ausgang der Schwingungsdämpfung.-1600.000 ...
1600.000 Prozent
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / real32Zeigt denWert von Drehmomentsollwert-Quelle 1 (ausge-
wähltmit Parameter 26.11Drehm.-Sollw.1Quelle) an. Siehe
das Regelungsdiagramm auf Seite 683.

Drehm.Sollw. 1 (Istw)26.70

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 10 = 1 ProzentWert vonDrehmomentsollwert-Quelle 1. 16-Bit-Skalierung
siehe Parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 Pro-
zent

- / real32Zeigt denWert vonDrehmomentsollwert-Quelle 2 (ausge-
wähltmit Parameter 26.12Drehm.-Sollw.2Quelle) an. Siehe
das Regelungsdiagramm auf Seite 683.

Drehm.Sollw. 2 (Istw)26.71

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 10 = 1 ProzentWert vonDrehmomentsollwert-Quelle 2. 16-Bit-Skalierung
siehe Parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 Pro-
zent

- / real32Anzeige des Drehmomentsollwerts nach Berechnung ge-
mäß Parameter 26.13 Berechnung Drehm.Sollw.1 (falls be-
nutzt) und nach der Auswahl (26.14 Auswahl Drehm.-
Sollw.1/2). Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 683.

Drehm.Sollw. 3 (Istw)26.72

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 10 = 1 ProzentDrehmoment-Sollwert nachderAuswahl. 16-Bit-Skalierung
siehe Parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 Pro-
zent

- / real32Anzeige des Drehmomentsollwerts nach der Anwendung
von Drehmoment-Zusatzsollwert 1. Siehe das Regelungs-
diagramm auf Seite 683.

Drehm.Sollw. 4 (Istw)26.73

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 10 = 1 ProzentDrehmoment-Sollwert nach der Anwendung von Drehmo-
ment-Zusatzsollwert 1. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.3.

-1600.0 ... 1600.0 Pro-
zent

- / real32Anzeige des Drehmoment-Sollwerts nach Begrenzungen
undRampen. SiehedasRegelungsdiagrammaufSeite 683.

Drehm.Sollw. n.Ram-
pe (Istw)

26.74

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 10 = 1 ProzentDrehmoment-Sollwert nach Begrenzungen und Rampen.
16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 Pro-
zent

- / real32Anzeige des Drehmoment-Sollwerts nach Auswahl der Re-
gelungsart.

Drehm.Sollw. 5 (Istw)26.75

Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 685.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 10 = 1 ProzentDrehmoment-Sollwert nachderAuswahl derRegelungsart.
16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 Pro-
zent

- / real32Anzeige des Drehmomentsollwerts nach der Anwendung
von Drehmoment-Zusatzsollwert 2. Siehe das Regelungs-
diagramm auf Seite 685.

Drehm.Sollw. 6 (Istw)26.76

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 10 = 1 ProzentDrehmoment-Sollwert nach der Anwendung von Drehmo-
ment-Zusatzsollwert 2. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.3.

-1600.0 ... 1600.0 Pro-
zent

- / real32AnzeigedesWertsderQuelle fürDrehmoment-Zusatzsoll-
wert 2. Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 685.

Drehm.Zus.Sollw. A
(Istw)

26.77

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
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Auswahl

Nr.

- / 10 = 1 ProzentDrehmoment-Zusatzsollwert 2. 16-Bit-Skalierung siehe
Parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 Pro-
zent

- / real32Anzeige des Werts von Drehmoment-Zusatzsollwert 2 vor
der Addition zum Drehmomentsollwert. Siehe das Rege-
lungsdiagramm auf Seite 685.

Drehm.Zus.Sollw. B
(Istw)

26.78

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 10 = 1 ProzentDrehmoment-Zusatzsollwert 2. 16-Bit-Skalierung siehe
Parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 Pro-
zent

10.0 NoUnit / real32Begrenzungsregler-Verstärkungswert. Siehe Abschnitt
Begrenzungs-Regelung (Seite 53).

Begr.-ReglerVerstärk.26.81

1 = 1 / 10 = 1Begrenzungsregler-Verstärkung (0,0 = deaktiviert).0.0 ... 10000.0

2.0 s / real32Begrenzungsregler-Integrationszeitwert.Begr.-Regler Inte-
grat.zeit

26.82

1 = 1 s / 10 = 1 sBegrenzungsregler-Integrationszeit (0,0 = deaktiviert).0.0 ... 10.0 s
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Einstellungen für die Frequenz-Sollwertkette.Frequenz-Sollwertket-
te

28

Siehe das Regelungsdiagramme 688 und 689.

- / real32Anzeige des verwendeten Frequenzsollwerts vor der Ram-
penfunktion. SiehedasRegelungsdiagrammauf Seite 689.

Freq.-Sollw.
Ramp.eing.

28.1

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 HzFrequenz-Sollwert vordenRampen. 16-Bit-Skalierungsiehe
Parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / real32Anzeige des finalen Frequenz-Sollwerts (nach Auswahl,
BegrenzungundRampen). SiehedasRegelungsdiagramm
auf Seite 689.

Freq.-Sollw.
Ramp.ausg.

28.2

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 HzFinaler Frequenz-Sollwert. 16-Bit-Skalierung sieheParame-
ter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

Null / uint32Auswahl der Quelle für den Frequenz-Sollwert 1.Freq.-Sollw.1 Quelle28.11

Mit diesem Parameter und Parameter 28.12 Freq.-Sollw.2
Quelle können zwei Signalquellen festgelegt werden. Eine
mit 28.14 Auswahl Freq.-Sollw.1/2 gewählte Digitalquelle
kann zum Umschalten zwischen den beiden Quellen oder
für einemathematische Funktion (28.13 BerechnungFreq.-
Sollw.1) verwendetwerden, die auf die beidenSignale zum
Bilden eines Sollwerts angewandt wird.

…

…

0

AI
FB

Andere

28.11

28.12

28.13

28.90

28.91

28.14

28.92

Sollwert
1

ADD

SUB

MUL

MIN

MAX
0
AI

FB

Andere

0

1

0Kein Wert ausgewählt.Null

112.12 AI1 skalierter Istwert (Seite 201).AI1 skaliert

212.22 AI2 skalierter Istwert (Seite 203).AI2 skaliert

43.5 Feldbus A Sollwert 1 (Seite 146).Feldbus A Sollw.1

53.6 Feldbus A Sollwert 2 (Seite 146).Feldbus A Sollw.2

83.9 Integr.Feldbus Sollw.1 (Seite 146).Integr.Feldbus
Sollw.1

93.10 Integr.Feldbus Sollw.2 (Seite 146).Integr.Feldbus
Sollw.2

103.11 DDCS-Controller Sollw.1 (Seite 146).DDCS Strg.Sollw.1

113.12 DDCS-Controller Sollw.2 (Seite 146).DDCS Strg.Sollw.2

123.13 M/F oder D2D Sollw.1 (Seite 147).M/F Sollw. 1

133.14 M/F oder D2D Sollw.2 (Seite 147).M/F Sollw. 2

1522.80Motorpotentiom. akt.Sollw. (AusgangdesMotorpo-
tentiometers).

Motorpotentiometer
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

1640.1 Proz.reg.ausg. Istwert (Ausgang des Prozessreglers
(PID).

Prozessregler

18Bedienpanel-Sollwert, mit dem letzten benutzten Panel-
Sollwert als Anfangswert. Siehe Abschnitt Verwendung
des Bedienpanels als externe Steuerquelle (Seite 25).

Bedienpanel (Sollw.
gespeichert)

19Bedienpanel-Sollwert, mit der letzten Quelle oder dem
letzten Istwert als Anfangswert. Siehe Abschnitt Verwen-
dungdesBedienpanels als externe Steuerquelle (Seite 25).

Bedienpanel (Sollw.
kopiert)

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Null / uint32Auswahl der Quelle für den Frequenz-Sollwert 2.Freq.-Sollw.2 Quelle28.12

AuswahlmöglichkeitenundeinDiagrammderSollwertquel-
len-Auswahl siehe Parameter 28.11 Freq.-Sollw.1 Quelle.

Sollwert 1 / uint16Wählt eine mathematische Funktion zwischen den durch
die Parameter 28.11 Freq.-Sollw.1 Quelle und 28.12 Freq.-
Sollw.2 Quelle ausgewählten Sollwertquellen. Siehe Dia-
gramm unter 28.11 Freq.-Sollw.1 Quelle.

Berechnung Freq.-
Sollw.1

28.13

0Dasmit 28.11 Freq.-Sollw.1Quelle ausgewählte Signalwird
als Frequenz-Sollwert 1 verwendet (keineFunktion verwen-
det).

Sollwert 1

1Die Summeder Sollwertquellenwird als Frequenz-Sollwert
1 verwendet.

Add (Sollw.1 +
Sollw.2)

2Die Differenz ([28.11 Freq.-Sollw.1 Quelle] - [28.12 Freq.-
Sollw.2 Quelle]) der Sollwertquellen wird als Frequenz-
Sollwert 1 verwendet.

Sub (Sollw.1 - Sollw.2)

3DasProduktderSollwertquellenwirdals Frequenz-Sollwert
1 verwendet.

Mul (Sollw.1 x Sollw.2)

4Der kleinere Wert der Sollwertquellen wird als Frequenz-
Sollwert 1 verwendet.

Min (Sollw.1, Sollw.2)

5Der größere Wert der Sollwertquellen wird als Frequenz-
Sollwert 1 verwendet.

Max (Sollw.1, Sollw.2)

Ext1/Ext2 Auswahl
folgen / uint32

Konfiguriert die Auswahl zwischen Frequenz-Sollwerten 1
und 2. Siehe Diagramm unter 28.11 Freq.-Sollw.1 Quelle.

Auswahl Freq.-
Sollw.1/2

28.14

0 = Frequenz-Sollw. 1

1 = Frequenz-Sollw. 2

00.Frequenz-Sollw. 1

11.Frequenz-Sollw. 2

2Frequenz-Sollw. 1 wird verwendet, wenn der externe Steu-
erplatz EXT1 aktiv ist. Frequenz-Sollw. 2 wird verwendet,
wenn der externe Steuerplatz EXT2 aktiv ist.

Ext1/Ext2 Auswahl
folgen

Siehe auch Parameter 19.11 Auswahl Ext1/Ext2.

3Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

4Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

5Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

6Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

7Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

8Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

- / uint16Einstellung,wie Konstantfrequenzen gewähltwerden und
obdasDrehrichtungssignalbeiVerwendungeinerKonstant-
frequenz berücksichtigt wird oder nicht.

Konstantfreq.-Funkti-
on

28.21

1 = Gepackt: 7 Konstantfrequenzen sind mit drei Quellen
gemäß Einstellung der Parameter 28.22, 28.23 und 28.24
wählbar.

Konstantfrequenz-
Modus

b0

0 = Separat: Die Konstantfrequenzen 1, 2 und 3 werden
separat von den Quellen gemäß den Parametern 28.22,
28.23 bzw. 28.24 aktiviert. Bei einem Konflikt hat die Kon-
stantfrequenz mit der niedrigeren Nummer Priorität.

1 = Startdrehrichtung: Zur Festlegung der Drehrichtung
für eine Konstantfrequenz wird das Vorzeichen der Kon-
stantfrequenz-Einstellung (Parameter 28.26…28.32) mit
demDrehrichtungssignalmultipliziert (vorwärts: +1, rück-
wärts: -1). Damit hat der Frequenzumrichter effektiv 14
Konstantfrequenzen (7 vorwärts, 7 rückwärts), wenn alle
Werte in 28.26…28.32 positiv sind.

Drehrichtung freige-
ben

b1

WARNUNG!
WenndasDrehrichtungssignal rückwärts unddie akti-
vierte Konstantfrequenz negativ ist, dann läuft der
Antrieb in Drehrichtung vorwärts.

0 = Gemäß Parameter: Die Drehrichtung für die Konstant-
frequenzwirddurchdasVorzeichenderKonstantfrequenz-
Einstellung (Parameter 28.26…28.32) festgelegt.

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Nicht ausgewählt /
uint32

Wenn Bit 0 von Parameter 28.21 Konstantfreq.-Funktion =
0 (separat), wird eine Quelle ausgewählt, die Konstantfre-
quenz 1 aktiviert.

Konstantfreq. Aus-
wahl 1

28.22

Wenn Bit 0 von Parameter 28.21 Konstantfreq.-Funktion =
1 (Gepackt) ist, bestimmtdieser Parameter zusammenmit
den Parametern 28.23 Konstantfreq. Auswahl 2 und 28.24
Konstantfreq. Auswahl 3 die drei Quellen, deren Zustände
die aktiven Konstantfrequenzen, wie folgt, aktivieren:

Aktivierte
Konstantfre-

quenz

Quelle einge-
stellt mit
Par. 28.24

Quelle einge-
stellt mit
Par. 28.23

Quelle einge-
stellt mit
Par. 28.22

Nicht ausge-
wählt

000

Konstantfre-
quenz 1

001

Konstantfre-
quenz 2

010

Konstantfre-
quenz 3

011

Konstantfre-
quenz 4

100

Konstantfre-
quenz 5

101

Konstantfre-
quenz 6

110

Konstantfre-
quenz 7

111

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Nicht ausgewählt /
uint32

Wenn Bit 0 von Parameter 28.21 Konstantfreq.-Funktion =
0 (separat), wird eine Quelle ausgewählt, die Konstantfre-
quenz 2 aktiviert.

Konstantfreq. Aus-
wahl 2

28.23

Wenn Bit 0 von Parameter 28.21 Konstantfreq.-Funktion =
1 (Gepackt) ist, bestimmtdieser Parameter zusammenmit
den Parametern 28.22 Konstantfreq. Auswahl 1 und 28.24
Konstantfreq. Auswahl 3 die drei Quellen, deren Zustände
die aktiven Konstantfrequenzen aktivieren:

Siehe Tabelle zu Parameter 28.22 Konstantfreq. Auswahl
1.

AuswahlmöglichkeitensieheParameter28.22Konstantfreq.
Auswahl 1.

Nicht ausgewählt /
uint32

Wenn Bit 0 von Parameter 28.21 Konstantfreq.-Funktion =
0 (separat), wird eine Quelle ausgewählt, die Konstantfre-
quenz 3 aktiviert.

Konstantfreq. Aus-
wahl 3

28.24

Wenn Bit 0 von Parameter 28.21 Konstantfreq.-Funktion =
1 (Gepackt), bestimmt dieser Parameter zusammen mit
den Parametern 28.22 Konstantfreq. Auswahl 1 und 28.23
Konstantfreq. Auswahl 2 die drei Quellen, deren Zustände
die aktiven Konstantfrequenzen aktivieren:

Siehe Tabelle zu Parameter 28.22 Konstantfreq. Auswahl
1.

AuswahlmöglichkeitensieheParameter28.22Konstantfreq.
Auswahl 1.

0.00 Hz / real32Einstellung der Konstantfrequenz 1 (die Frequenz, mit der
der Motor läuft, wenn Konstantfrequenz 1 gewählt ist).

Konstantfrequenz 128.26

- / 100 = 1 HzKonstantfrequenz 1. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Einstellung der Konstantfrequenz 2.Konstantfrequenz 228.27

- / 100 = 1 HzKonstantfrequenz 2. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Einstellung der Konstantfrequenz 3.Konstantfrequenz 328.28

- / 100 = 1 HzKonstantfrequenz 3. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Einstellung der Konstantfrequenz 4.Konstantfrequenz 428.29

- / 100 = 1 HzKonstantfrequenz 4. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Einstellung der Konstantfrequenz 5.Konstantfrequenz 528.30

- / 100 = 1 HzKonstantfrequenz 5. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Einstellung der Konstantfrequenz 6.Konstantfrequenz 628.31

- / 100 = 1 HzKonstantfrequenz 6. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Einstellung der Konstantfrequenz 7.Konstantfrequenz 728.32

- / 100 = 1 HzKonstantfrequenz 7. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / real32Einstellung des Sollwerts für die sichere Frequenz, die zu-
sammen mit den Überwachungsfunktionen verwendet
wird:

Sicherer Freq.Sollw.28.41

• 12.3 AI Überwachungsfunktion
• 49.5 Reaktion Komm.ausfall
• 50.2 FBA A Komm.ausf.Reakt
• 50.32 FBA B Komm.ausf.Reakt
• 58.14 Reaktion Komm.ausfall

- / 100 = 1 HzSollwert der sicheren Frequenz. 16-Bit-Skalierung siehe
Parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / uint16Aktivierung/Deaktivierung der Funktion Frequenzen aus-
blenden. Es wird auch festgelegt, ob die eingestellten Be-
reiche für beide Drehrichtungen gelten oder nicht.

Kritische Frequenz
Funkt.

28.51

Siehe auch Abschnitt Ausblendung kritischer Drehzah-
len/Frequenzen (Seite 47).

1 = Aktiviert: Frequenzausblendung aktiviert.Aktiviertb0

0 = Deaktiviert: Frequenzausblendung nicht aktiviert.

1 = Gemäß Parameter: Die Vorzeichen der Parameter
28.52…28.57 werden berücksichtigt.

Vorz.Modusb1

0=Absolut:DieParameter28.52…28.57werdenalsBetrags-
werte verarbeitet.

Die Bereiche gelten für beide Drehrichtungen.

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0.00 Hz / real32LegtdenunterenGrenzwert fürdenFrequenz-Ausblendbe-
reich 1 fest.

Krit.Freq.1 unten28.52

Hinweis:DieserWertmuss kleiner oder gleich demWert von
28.53 Krit.Freq.1 oben sein.

- / 100 = 1 HzUntererGrenzwert für Frequenz-Ausblendbereich 1. 16-Bit-
Skalierung siehe Parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Legt denoberenGrenzwert für denFrequenz-Ausblendbe-
reich 1 fest.

Krit.Freq.1 oben28.53

Hinweis:DieserWertmuss größer oder gleich demWert von
28.52 Krit.Freq.1 unten sein.

- / 100 = 1 HzObererGrenzwert für Frequenz-Ausblendbereich 1. 16-Bit-
Skalierung siehe Parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32LegtdenunterenGrenzwert fürdenFrequenz-Ausblendbe-
reich 2 fest.

Krit.Freq.2 unten28.54

Hinweis:DieserWertmuss kleiner oder gleich demWert von
28.55 Krit.Freq.2 oben sein.

- / 100 = 1 HzUntererGrenzwert für Frequenz-Ausblendbereich 2. 16-Bit-
Skalierung siehe Parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Legt denoberenGrenzwert für denFrequenz-Ausblendbe-
reich 2 fest.

Krit.Freq.2 oben28.55

Hinweis:DieserWertmuss größer oder gleich demWert von
28.54 Krit.Freq.2 unten sein.
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- / 100 = 1 HzObererGrenzwert für Frequenz-Ausblendbereich 2. 16-Bit-
Skalierung siehe Parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32LegtdenunterenGrenzwert fürdenFrequenz-Ausblendbe-
reich 3 fest.

Krit.Freq.3 unten28.56

Hinweis:DieserWertmuss kleiner oder gleich demWert von
28.57 Krit.Freq.3 oben sein.

- / 100 = 1 HzUntererGrenzwert für Frequenz-Ausblendbereich 3. 16-Bit-
Skalierung siehe Parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Legt denoberenGrenzwert für denFrequenz-Ausblendbe-
reich 3 fest.

Krit.Freq.3 oben28.57

Hinweis:DieserWertmuss größer oder gleich demWert von
28.56 Krit.Freq.3 unten sein.

- / 100 = 1 HzObererGrenzwert für Frequenz-Ausblendbereich 3. 16-Bit-
Skalierung siehe Parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

Beschleun/Verzög.zeit
1 / uint32

Auswahl einer Quelle, die zwischen zwei Sätzen von Be-
schleunigungs-/VerzögerungszeitengemäßdenEinstellun-
gen der Parameter 28.72…28.75 umschaltet.

Ausw. Freq.Rampen-
einstell.

28.71

0 = Beschleunigungszeit 1 und Verzögerungszeit 1

1 = Beschleunigungszeit 2 und Verzögerungszeit 2

00.Beschleun/Ver-
zög.zeit 1

11.Beschleun/Ver-
zög.zeit 2

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Parameter 329



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

20.000 s / real32Einstellung der Beschleunigungszeit 1 als die Zeit, die für
die Änderung der Frequenz von null auf die mit Parameter
46.2 Frequenz-Skalierung (nicht Parameter 30.14Maximal-
Frequenz) festgelegte Frequenz erforderlich ist.

Freq.Beschleuni-
gungszeit 1

28.72

Wenn sich der Sollwert schneller erhöht als die eingestellte
Beschleunigungsrate, folgtderMotorderBeschleunigungs-
rate.

Wenn sich der Sollwert langsamer als die eingestellte Be-
schleunigungsrate erhöht, folgt die Motorfrequenz dem
Sollwert.

Wenn die Beschleunigungszeit zu kurz eingestellt wird,
verlängert der Frequenzumrichter automatisch die Be-
schleunigung, damit die Antriebsdrehmomentgrenzen
nicht überschritten werden.

10 = 1 s / 1000 = 1 sBeschleunigungszeit 1.0.000 ... 1800.000 s

20.000 s / real32Einstellung der Verzögerungszeit 1 als die Zeit, die für die
Änderung der Frequenz von der mit Parameter 46.2 Fre-
quenz-Skalierung (nicht Parameter 30.14 Maximal-Fre-
quenz) eingestellten Frequenz auf Null erforderlich ist.

Freq.Verzögerungs-
zeit 1

28.73

Wenn Zweifel bestehen, ob die Verzögerungszeit zu kurz
ist, stellen Sie sicher, dassdieDC-Überspannungsregelung
aktiviert ist (Parameter 30.30 Überspann.-Regelung).

Hinweis:Wenn bei einer Anwendung mit einem hohen Mas-
senträgheitsmoment eine kurzeVerzögerungszeit erforder-
lich ist, sollte der Frequenzumrichtermit einer Bremseinrich-
tung z. B. einem Brems-Chopper und einem Bremswider-
stand, ausgestattet werden.

10 = 1 s / 1000 = 1 sVerzögerungszeit 1.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Einstellung der Beschleunigungszeit 2. Siehe Parameter
28.72 Freq.Beschleunigungszeit 1.

Freq.Beschleuni-
gungszeit 2

28.74

10 = 1 s / 1000 = 1 sBeschleunigungszeit 2.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32EinstellungderVerzögerungszeit 2. SieheParameter 28.73
Freq.Verzögerungszeit 1.

Freq.Verzögerungs-
zeit 2

28.75

10 = 1 s / 1000 = 1 sVerzögerungszeit 2.0.000 ... 1800.000 s

Deaktiviert / uint32Auswahl einer Quelle, die den Frequenzsollwert auf Null
setzt.

Freq.Rampeneingang
Null

28.76

0 = Den Frequenzsollwert auf Null setzen

1 = normaler Betrieb.

00.Aktiviert

11.Deaktiviert

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4
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6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Deaktiviert / uint32Auswahl der Quelle, mit der Ausgang des Frequenz-Ram-
pengenerators auf den aktuellen Frequenzwert gesetzt
wird.

Freq.Rampeanhalten28.77

0 = Rampenausgang auf die aktuelle Frequenz setzen

1 = normaler Betrieb.

00.Aktiviert

11.Deaktiviert

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

- / real32Einstellung des Setzwerts für den Frequenzrampen-Aus-
gang.DerAusgangdesRampengeneratorswirdaufdiesen
Wert forciert,wennderAbgleichmit Parameter 28.79Freig.
Freq.ramp.ausg. setzen aktiviert wird.

Freq.Rampenausg.
Setzwert

28.78

- / 100 = 1 HzFrequenz-Sollwertrampen-Setzwert. 16-Bit-Skalierung
siehe Parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl der Quelle für die Aktivierung/Deaktivierung des
Drehzahlrampen-Balancing. Siehe Parameter 28.78
Freq.Rampenausg. Setzwert.

Freig.
Freq.ramp.ausg. set-
zen

28.79

0 = Deaktiviert

1 = Aktiviert

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt
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2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

- / real32Zeigt denWert vonFrequenzsollwert-Quelle 1 (ausgewählt
mit Parameter 28.11 Freq.-Sollw.1 Quelle) an. Siehe das
Regelungsdiagramm auf Seite 688.

Freq.Sollw. 1 (Istw)28.90

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 HzWert vonFrequenzsollwert-Quelle 1. 16-Bit-Skalierungsiehe
Parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / real32Zeigt denWert vonFrequenzsollwert-Quelle 2 (ausgewählt
mit Parameter 28.12 Freq.-Sollw.2 Quelle) an. Siehe das
Regelungsdiagramm auf Seite 688.

Freq.Sollw. 2 (Istw)28.91

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 HzWert vonFrequenzsollwert-Quelle 2. 16-Bit-Skalierungsiehe
Parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / real32Anzeige des Frequenzsollwerts nach Berechnung gemäß
Parameter 28.13 Berechnung Freq.-Sollw.1 (falls benutzt)
und nach der Auswahl (28.14 Auswahl Freq.-Sollw.1/2).
Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 688.

Freq.Sollw. 3 (Istw)28.92

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 HzFrequenz-Sollwert nach Auswahl. 16-Bit-Skalierung siehe
Parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / real32Anzeige des Frequenzsollwerts nach der Anwendung von
Konstantfrequenzen,demBedienpanel-Sollwertusw.Siehe
auch das Regelungsdiagramm auf Seite 688.

Freq.Sollw. 7 (Istw)28.96

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 HzFrequenz-Sollwert 7. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / real32Anzeige des Frequenz-Sollwerts nach Anwendung der kri-
tischen Frequenzen, jedoch vor Rampen und Begrenzung.
Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 689.

Freq.-Sollw. unbe-
grenzt

28.97

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
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- / 100 = 1 HzFrequenz-Sollwert vor Rampen und Begrenzung. 16-Bit-
Skalierung siehe Parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz
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Einstellungen der DC-Spannungs-Sollwertkette.Spannungs-Sollwert-
kette

29

SieheAbschnitt RegelungderDC-Spannung (Seite 27) und
die Regelungsdiagramme (den Seiten 690 und 691).

DieseGruppe ist nurbei VerwendungeinerBCURegelungs-
einheit sichtbar.

- / real32Anzeige des DC-Spannungsreglerausgangs, der an den
Drehmomentregler übertragen wird.

Drehmoment-Sollw
DC-Spannungsrege-
lung

29.1

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

100 = 1 Prozent / 10 =
1 Prozent

Finaler DC-Spannungssollwert-1600.0 ... 1600.0 Pro-
zent

- / real32Anzeige des DC-Spannungssollwerts nach Berechnung
gemäßParameter 29.13DC-SpannungSollw1Funktion (falls

DC Spannung-Sollw29.2

benutzt) und nach der Auswahl (29.14 DC-Spannung
Sollw1/2 Auswahl). Siehe Diagramm zu Parameter 29.11
DC-Spannung Sollw1 Quelle.

10 = 1 V / 1 = 1 VDC-Spannungssolllwert nach Auswahl.0...2000 V

- / real32Anzeige des DC-Spannungssollwerts zwischen demMin-
dest-/Maximalgrenzwert und der Führung entlang der
Rampe.

DC-Spann.-Sollw be-
nutzt

29.3

10 = 1 V / 1 = 1 VDC-Spannungssolllwert vordemFührenentlangderRampe.0...2000 V

- / real32Anzeige des DC-Spannungssolllwert nach dem Führen
entlang der Rampe.

DC-Spann.-Sollwnach
Rampe

29.4

10 = 1 V / 1 = 1 VDC-Spannungssolllwert Führen entlang der Rampe.0...2000 V

- / real32Anzeige des gefilterten DC-Spannungsmesswertes nach
der mit 29.17 DC voltage filter time gefilterten Zeit

DC-Spannung gefil-
tert

29.5

10 = 1 V / 1 = 1 VGemessene und gefilterte DC-Spannung.0...2000 V

- / real32AnzeigederDifferenz zwischendemanderRampegeführ-
ten Spannungssollwert (29.4) und der gemessenen, gefil-
terten DC-Spannung (29.5).

DC-Spannung Fehler29.6

10 = 1 V / 1 = 1 VGemessene und gefilterte DC-Spannung.-2000...2000 V

- / real32Anzeige des PI-Reglerausgangs, d. h. DC-Spannungssoll-
werts, bevorer ineinenDrehmomentsollwertumgewandelt
wird.

Leistungs-Sollwert29.7

10 = 1 Prozent / 100 =
1 Prozent

Ausgang des PI-Reglers.-300.00 ... 300.00
Prozent

0 V / real32Festlegung eines Mindestgrenzwerts für den DC-Span-
nungssollwert, bevor er entlang der Rampe geführt wird.

Minimale DC-Span-
nung Sollwert

29.9

1 = 1 V / 1 = 1 VMinimaler DC-Spannungssollwert0...2000 V

2000 V / real32Festlegung eines Maximalgrenzwerts für den DC-Span-
nungssollwert, bevor er entlang der Rampe geführt wird.

Maximale DC-Span-
nung Sollwert

29.10

1 = 1 V / 1 = 1 VMaximaler DC-Spannungssollwert0...2000 V
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Null / uint32Auswahl der Quelle für den DC-Spannungssollwert 1.DC-Spannung Sollw1
Quelle

29.11

Mit diesem Parameter und Parameter 29.12 DC-Spannung
Sollw2Quelle könnenzweiSignalquellen festgelegtwerden.
Eine mit 29.14 DC-Spannung Sollw1/2 Auswahl gewählte
Digitalquelle kann zum Umschalten zwischen den beiden
Quellen oder für eine mathematische Funktion (29.13 DC-
Spannung Sollw1 Funktion) verwendetwerden, die auf die
beidenSignale zumBildeneinesSollwerts angewandtwird.

… …

… …

0

AI
FB

FB

Andere

Andere

AI

29.11

29.12

29.13

29.14

29.02

Sollwert
1

ADD

SUB

MUL

MIN

MAX

0

1

0

0Kein Wert ausgewählt.Null

112.12 AI1 skalierter Istwert (Seite 201).AI1 skaliert

212.22 AI2 skalierter Istwert (Seite 203).AI2 skaliert

43.5 Feldbus A Sollwert 1 (Seite 146).Feldbus A Sollw.1

53.6 Feldbus A Sollwert 2 (Seite 146).Feldbus A Sollw.2

83.9 Integr.Feldbus Sollw.1 (Seite 146).Integr.Feldbus
Sollw.1

93.10 Integr.Feldbus Sollw.2 (Seite 146).Integr.Feldbus
Sollw.2

103.11 DDCS-Controller Sollw.1 (Seite 146).DDCS Strg.Sollw.1

113.12 DDCS-Controller Sollw.2 (Seite 146).DDCS Strg.Sollw.2

123.13 M/F oder D2D Sollw.1 (Seite 147).M/F Sollw. 1

133.14 M/F oder D2D Sollw.2 (Seite 147).M/F Sollw. 2

1522.80Motorpotentiom. akt.Sollw. (AusgangdesMotorpo-
tentiometers).

Motorpotentiometer

1640.1 Proz.reg.ausg. Istwert (Ausgang des Prozessreglers
(PID).

Prozessregler

18Bedienpanel-Sollwert, mit dem letzten benutzten Panel-
Sollwert als Anfangswert. Siehe Abschnitt Verwendung
des Bedienpanels als externe Steuerquelle (Seite 25).

Bedienpanel (Sollw.
gespeichert)

19Bedienpanel-Sollwert, mit der letzten Quelle oder dem
letzten Istwert als Anfangswert. Siehe Abschnitt Verwen-
dungdesBedienpanels als externe Steuerquelle (Seite 25).

Bedienpanel (Sollw.
kopiert)

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Null / uint32Auswahl der Quelle für den DC-Spannungssollwert 2.DC-Spannung Sollw2
Quelle

29.12

AuswahlmöglichkeitenundeinDiagrammderSollwertquel-
len-Auswahl siehe Parameter 29.11 DC-Spannung Sollw1
Quelle.
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Sollwert 1 / uint16Wählt eine mathematische Funktion zwischen den durch
die Parameter 29.11 DC-Spannung Sollw1 Quelle und 29.12
DC-SpannungSollw2Quelle ausgewähltenSollwertquellen.
Siehe Diagramm unter 29.11 DC-Spannung Sollw1 Quelle.

DC-Spannung Sollw1
Funktion

29.13

0Dasmit 29.11 DC-Spannung Sollw1 Quelle ausgewählte Si-
gnal wird als DC-Spannungssollwert 1 verwendet (keine
Funktion verwendet).

Sollwert 1

1Die Summe der Werte der Sollwertquellen wird als DC-
Spannungssollwert 1 verwendet.

Add (Sollw.1 +
Sollw.2)

2Die Differenz ([29.11 DC-Spannung Sollw1 Quelle] - [29.12
DC-Spannung Sollw2 Quelle]) der Sollwertquellen wird als
DC-Spannungssollwert 1 verwendet.

Sub (Sollw.1 - Sollw.2)

3Das Produkt der Sollwertquellen wird als DC-Spannungs-
sollwert 1 verwendet.

Mul (Sollw.1 x Sollw.2)

4Der kleinere Wert der Sollwertquellen wird als DC-Span-
nungssollwert 1 verwendet.

Min (Sollw.1, Sollw.2)

5Die der größere Wert der Sollwertquellen wird als DC-
Spannungssollwert 1 verwendet.

Max (Sollw.1, Sollw.2)

Ext1/Ext2 Auswahl
folgen / uint32

Konfiguriert dieAuswahl zwischendenDC-Spannungssoll-
werten 1 und 2. Siehe Diagrammunter 29.11 DC-Spannung
Sollw1 Quelle.

DC-Spannung
Sollw1/2 Auswahl

29.14

0 = DC-Spannungssollwert 1

1 = DC-Spannungssollwert 2

00.DC-Spannung Soll-
wert 1

11.DC-Spannung Soll-
wert 2

2Der DC-Spannungssollwert 1 wird verwendet, wenn der
externe Steuerplatz EXT1 aktiv ist. Der DC-Spannungssoll-
wert 2wird verwendet,wennder externeSteuerplatz EXT2
aktiv ist.

Ext1/Ext2 Auswahl
folgen

Siehe auch Parameter 19.11 Auswahl Ext1/Ext2.

3Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

4Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

5Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

6Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

7Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

8Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

10 ms / real32EinstellungeinerFilterzeit fürdenDC-Spannungsmesswert.DC-Spannung Filter-
zeit

29.17

1 = 1 ms / 1 = 1 msFilterzeit für die DC-Spannungsmessung.0...10000 ms
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10 volt_per_second /
real32

Einstellung der maximalen Reduzierungsrate (Rampe in
Volt pro Sekunde) für den DC-Spannungssollwert.

DC-SpannungRampe
runter

29.18

1 = 1 V/s / 1 = 1 V/sReduzierungsrate des DC-Spannungssolllwerts.0...30000 V/s

10 volt_per_second /
real32

Einstellung der maximalen Erhöhungsrate des DC-Span-
nungssollwerts.

DC-SpannungRampe
hoch

29.19

1 = 1 V/s / 1 = 1 V/sErhöhungsrate des DC-Spannungssolllwerts.0...30000 V/s

54.66 V/s / real32EinstellungderProportionalverstärkungdesDC-Spannungs-
reglers (PI).

DC-Spannung P-Ver-
stärkung

29.20

100 = 1 V/s / 100 = 1
V/s

Proportionalverstärkung.0.00 ... 1000.00 V/s

0.1646 s / real32Einstellungder Integrationszeit desDC-Spannungsreglers.DC-SpannungIntegra-
tionszeit

29.21

Einstellung der Integrationszeit auf Null deaktiviert den I-
Anteil des Reglers.

10000 = 1 s / 10000 =
1 s

Integrationszeit.0.0000 ... 60.0000 s

Kopie aus Datenbank
/ uint16

Auswahl der Quelle für denWert der Gesamtkapazität der
DC-Schaltung.

DC-Kapazität Quelle29.25

DerWertwird zurBerechnungdesDC-Spannungssollwerts
verwendet.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0DieDC-KapazitätwirdentsprechenddemFrequenzumrich-
tertyp aus der internen Datenbank entnommen.

Kopie ausDatenbank

1Die DC-Kapazität wird von Parameter 29.26 Benutzte DC-
Kapazität gelesen.

Anwenderwert

0.000 mF / real32Definiert die Kapazität desDC-Zwischenkreises, wenn Pa-
rameter 29.25DC-Kapazität Quelle auf den Anwenderwert
eingestellt wird.

Benutzte DC-Kapazi-
tät

29.26

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

100 = 1 mF / 1000 = 1
mF

Benutzerdefinierte DC-Kapazität.0.000 ... 1000.000mF
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400.00U/min / real32Die Parameter 29.70…29.79 definieren die Begrenzungs-
kurve für das maximale Drehmoment in Abhängigkeit der
Drehzahl. Die Begrenzung wird angewandt, bevor der
Sollwert an den Drehmomentregler weitergeleitet wird.

DrehzahlDatenpunkt
1

29.70

Dieser Parameter definiert die Drehzahl am ersten Punkt
der Kurve. Die Kurve verläuft zwischen 0U/min und dieser
Drehzahl linear.

Drehmoment
(%)

Drehzahl
(U/min)

29.77

29.75

29.79

29.73

29.71

29.70 29.72 29.74 29.76 29.780

0

1 = 1 U/min / 100 = 1
U/min

Drehzahl am ersten Punkt der Kurve.0.00 ... 30000.00
U/min

300.0 Prozent / real32Definiert dasmaximale Drehmoment am ersten Punkt der
Begrenzungskurve.

Drehmoment Daten-
punkt 1

29.71

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Maximales Drehzahl am ersten Punkt der Kurve.0.0 ... 1600.0 Prozent

800.00U/min/ real32Dieser Parameter definiert die Drehzahl am zweiten Punkt
der Kurve.

DrehzahlDatenpunkt
2

29.72

1 = 1 U/min / 100 = 1
U/min

Drehzahl am zweiten Punkt der Kurve.0.00 ... 30000.00
U/min

300.0 Prozent / real32Definiert das maximale Drehmoment am zweiten Punkt
der Begrenzungskurve.

Drehmoment Daten-
punkt 2

29.73

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Maximales Drehzahl am zweiten Punkt der Kurve.0.0 ... 1600.0 Prozent

1200.00 U/min / re-
al32

Dieser Parameter definiert die Drehzahl am dritten Punkt
der Kurve.

DrehzahlDatenpunkt
3

29.74

1 = 1 U/min / 100 = 1
U/min

Drehzahl am dritten Punkt der Kurve.0.00 ... 30000.00
U/min

300.0 Prozent / real32DefiniertdasmaximaleDrehmomentamdrittenPunktder
Begrenzungskurve.

Drehmoment Daten-
punkt 3

29.75

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Maximales Drehzahl am dritten Punkt der Kurve.0.0 ... 1600.0 Prozent

1600.00 U/min / re-
al32

Dieser Parameter definiert die Drehzahl am vierten Punkt
der Kurve.

DrehzahlDatenpunkt
4

29.76

1 = 1 U/min / 100 = 1
U/min

Drehzahl am vierten Punkt der Kurve.0.00 ... 30000.00
U/min

300.0 Prozent / real32Definiert dasmaximaleDrehmoment amviertenPunkt der
Begrenzungskurve.

Drehmoment Daten-
punkt 4

29.77

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Maximales Drehzahl am vierten Punkt der Kurve.0.0 ... 1600.0 Prozent

2000.00 U/min / re-
al32

Dieser Parameter definiert die Drehzahl am fünften Punkt
der Kurve.

DrehzahlDatenpunkt
5

29.78

338 Parameter



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

1 = 1 U/min / 100 = 1
U/min

Drehzahl am fünften Punkt der Kurve.0.00 ... 30000.00
U/min

300.0 Prozent / real32Definiert das maximale Drehmoment am fünften Punkt
der Begrenzungskurve.

Drehmoment Daten-
punkt 5

29.79

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Maximales Drehzahl am fünften Punkt der Kurve.0.0 ... 1600.0 Prozent
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Betriebsgrenzwerte des Antriebs.Grenzen30

- / uint16Anzeige von Grenzenwort 1.Grenzenwort 130.1

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1=DasAntriebsdrehmomentwirddurchdieMotorregelung
(Unterspannungsregelung, Stromregelung, Lastwinkelre-

Drehm.-Grenzeb0

gelung oder Kippmomentregelung) oder durch die mit
Parametern eingestellten Drehmomentgrenzwerte be-
grenzt.

1 = Der Drehzahlreglerausgang wird begrenzt durch 25.11
Min.Moment Drz.Reg.Ausg.

Drz.Reg. Mom. minb1

1 = Der Drehzahlreglerausgang wird begrenzt durch 25.12
Max.Moment Drz.Reg.Ausg.

Drz.Reg. Mom. maxb2

1 = Der Drehmomentsollwert-Rampeneingang wird be-
grenzt durch 26.9 Maximal-Drehm.-Sollw., die Quelle von

Mom.-Sollw. maxb3

30.25 Ausw. Maximal Drehm., 30.26 Leist.grenzemot oder
30.27 Leist.grenze gen. Siehe Diagramm auf Seite 686.

1 = Der Drehmomentsollwert-Rampeneingang wird be-
grenzt durch 26.8 Minimal-Drehm.-Sollw., die Quelle von

Mom.-Sollw. minb4

30.18 Ausw. Minimal Drehm., 30.26 Leist.grenze mot oder
30.27 Leist.grenze gen. Siehe Diagramm auf Seite 686.

1 = Der Drehmomentsollwert wird aufgrund des Maximal-
drehzahl-Grenzwerts (30.12 Maximal-Drehzahl) durch den
Begrenzungsregler begrenzt

Mom.max Drehz.b5

1 = Der Drehmomentsollwert wird aufgrund des Minimal-
drehzahl-Grenzwerts (30.11 Minimal-Drehzahl) durch den
Begrenzungsregler begrenzt

Mom.min Drehz.b6

1 = Der Drehzahlsollwert wird durch die 30.12 Maximal-
Drehzahl oderdenMaximaldrehzahl-GrenzwertdesPerma-
nentmagnetmotors auf Basis der DC-Spannung begrenzt

Drehz.Sollw.maxb7

1 =DerDrehzahlsollwertwirddurch 30.11Minimal-Drehzahl
oder den Minimaldrehzahl-Grenzwert des Permanentma-
gnetmotors auf Basis der DC-Spannung begrenzt

Drehz.Sollw.minb8

1 = Der Frequenzsollwert wird durch 30.14 Maximal-Fre-
quenz begrenzt

Freq.Sollw.maxb9

1 = Der Frequenzsollwert wird durch 30.13 Minimal-Fre-
quenz begrenzt

Freq.Sollw.minb10

Reservedb11

1 = Angeforderte Ausgangsfrequenz kann wegen Begren-
zung der Schaltfrequenz ( z. B.wegen Ausgangsfilter oder
ATEX-bezogenem Schutz) nicht erreicht werden

Schaltfreq.Sollw.
Grenze

b12

(BeiPermanentmagnetmotorenundSynchronreluktanzmo-
toren sowie fremderregten Synchronmotoren im stabilen
Zustand)

Lastwinkel-Grenzeb13

1 =Dermaximale Lastwinkelwirdbegrenzt, d. h. derMotor
kann kein Weiteres Drehmoment erzeugen.

(Bei fremderregten Synchronmotoren in dynamischen Si-
tuationen)

1 = Das Drehmoment wird begrenzt

Reservedb14…15
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1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Anzeige des Statusworts der Drehmomentregler-Begren-
zung.

Mom-Begrenz.Status30.2

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

*Nur eines der Bits 0…3 und eines der Bits 9…13 kann
gleichzeitig gesetzt sein. Es wird das Bit des Grenzwerts
angezeigt, der zuerst überschritten wird.

*1 = Unterspannung im DC-Zwischenkreis.Unterspannungb0

*1 = Überspannung im DC-Zwischenkreis.Überspannungb1

*1 = Das Drehmoment wird begrenzt durch 30.26
Leist.grenze mot, 30.27 Leist.grenze gen oder die Quelle
von30.18Ausw.MinimalDrehm.. SieheDiagrammaufSeite
686.

Minimal-Momentb2

*1 = Das Drehmoment wird begrenzt durch 30.26
Leist.grenze mot, 30.27 Leist.grenze gen oder die Quelle
von 30.25 Ausw. Maximal Drehm..

Maximal-Momentb3

Siehe Diagramm auf Seite 686.

1 = EineWechselrichter-Stromgrenze (durch die Bits 8…11
bestimmt) ist aktiv

Int. Stromgrenzeb4

(Nur bei Permanentmagnetmotoren und Synchronreluk-
tanzmotoren sowie fremderregten Synchronmotoren)

Lastwinkelb5

1 = Der Grenzwert für den maximalen Lastwinkel ist akti-
viert, d. h. der Motor erzeugt das größtmögliche Drehmo-
ment.

(Nur bei Asynchronmotoren)Mot. Kippmomentb6

1 = Die Motor-Kippmoment-Begrenzung ist aktiviert, d.h.
der Motor kann nicht mehr Drehmoment erzeugen.

Reservedb7

1 = Der Eingangsstrom wird durch den thermischen
Grenzwert des Hauptstromkreises begrenzt.

Therm. Stromgrenzeb8

*1 = der maximale Ausgangsstrom (IMAX) wird begrenzt.Maximal-Stromb9

*1 = der Ausgangsstrom wird mit 30.17 Maximal-Strom
begrenzt

Anwender Strom-
grenz

b10

*1 = Der Ausgangsstrom wird durch einen berechneten
thermischen Stromwert begrenzt

Therm.Gre.IGBTb11

*1 = Der Ausgangsstrom wird aufgrund der berechneten
IGBT-Temperatur begrenzt.

IGBTÜbertemperaturb12

*1 = Der Ausgangsstrom wird aufgrund der IGBT-Sperr-
schicht-Temperatur begrenzt.

IGBT Überlastb13

Reservedb14…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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-1500.00; -1800.00
(95.20 b0) U/min / re-
al32

Definiert die zulässige Minimaldrehzahl.

WARNUNG!
Dieser Wert darf nicht höher sein als 30.12 Maximal-
Drehzahl.

Minimal-Drehzahl30.11

WARNUNG!
Bei Skalar-/Frequenzregelung ist dieser Grenzwert
nicht wirksam. Stellen Sie sicher, dass die Frequenz-
grenzen (30.13 und30.14) richtig eingestellt sind,wenn
die Frequenzregelung verwendet wird.

WARNUNG!
In einer Master/Follower-Konfiguration dürfen die
maximalen und minimalen Drehzahlgrenzwerte des
Follower-Antriebs nicht dasselbe Vorzeichen haben
Siehe Abschnitt Master/Follower-Funktionalität.

- / 100 = 1 U/minZulässige Minimal-Drehzahl. 16-Bit-Skalierung siehe Para-
meter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

1500,00; 1800,00
(95.20 b0) U/min / re-
al32

Definiert die zulässige Maximal-Drehzahl.

WARNUNG!
DieserWert darf nicht niedriger sein als 30.11Minimal-
Drehzahl.

Maximal-Drehzahl30.12

WARNUNG!
Bei Skalar-/Frequenzregelung ist dieser Grenzwert
nicht wirksam. Stellen Sie sicher, dass die Frequenz-
grenzen (30.13 und30.14) richtig eingestellt sind,wenn
die Frequenzregelung verwendet wird.

WARNUNG!
In einer Master/Follower-Konfiguration dürfen die
maximalen und minimalen Drehzahlgrenzwerte des
Follower-Antriebs nicht dasselbe Vorzeichen haben
Siehe Abschnitt Master/Follower-Funktionalität.

- / 100 = 1 U/minMaximal-Drehzahl. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.1.-30000.00 ...
30000.00 U/min

-50.00; -60.00 (95.20
b0) Hz / real32

Einstellung der zulässigen Minimal-Frequenz.

WARNUNG!
Dieser Wert darf nicht höher sein als 30.14 Maximal-
Frequenz.

Minimal-Frequenz30.13

WARNUNG!
DieserGrenzwert ist nur bei Skalar-/Frequenzregelung
wirksam.

- / 100 = 1 HzMinimal-Frequenz. 16-Bit-Skalierung sieheParameter 46.2.-598.00 ... 598.00 Hz
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50.00; 60.00 (95.20
b0) Hz / real32

Einstellung der zulässigen Maximal-Frequenz.

WARNUNG!
DieserWert darf nicht niedriger sein als 30.13Minimal-
Frequenz.

Maximal-Frequenz30.14

WARNUNG!
DieserGrenzwert ist nur bei Skalar-/Frequenzregelung
wirksam.

- / 100 = 1 HzMaximal-Frequenz. 16-Bit-SkalierungsieheParameter 46.2.-598.00 ... 598.00 Hz

Deaktiviert / uint16Eine temporäreMotorstrombegrenzungspeziell beimStart
kann durch diesen Parameter und 30.16Maximaler Anlauf-
strom definiert werden.

Max. Anlaufstrom
freigeben

30.15

Wenn dieser Parameter auf Aktiviert eingestellt wird, hält
der Frequenzumrichter die mit 30.16 Maximaler Anlauf-
strom eingestellte Anlaufstrom-Begrenzung ein. Die
Grenze ist für 2 Sekunden nach der Aufmagnetisierung
(eines Asynchronmotors) oder der Rotorlageerkennung
(eines Permanentmagnetmotors) wirksam, aber nicht
häufiger als einmal alle 7 Sekunden. Ansonsten istmit 30.17
Maximal-Strom eingestellte Grenze wirksam.

Hinweis: Die Verfügbarkeit eines höheren Anlaufstroms als
der allgemeine Grenzwert ist von der Frequenzumrichter-
Hardware abhängig. Siehe die Nenndaten im Hardware-
Handbuch des Frequenzumrichters.

0Die Stromgrenze für den Start ist deaktiviert.Deaktiviert

1Die Stromgrenze für den Start ist aktiviert.Aktiviert

0.00 A / real32Definiert einen maximalen Anlaufstrom, wenn dies mit
Parameter 30.15Max. Anlaufstrom freigeben erlaubtwird.

Maximaler Anlauf-
strom

30.16

1 = 1 A / 1 = 1 AMaximaler Motorstrom für den Start.0.00 ... 30000.00 A

0.00 A / real32Einstellung des maximal zulässigen Motorstroms.Maximal-Strom30.17

1 = 1 A / 1 = 1 AMaximaler Motorstrom.0.00 ... 30000.00 A
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Minimal Moment 1 /
uint32

Auswahl einerQuellemit der zwischen zwei verschiedenen
voreingestellten Minimalmoment-Grenzen umgeschaltet
wird.

Ausw. Minimal
Drehm.

30.18

0 = Minimalmoment-Grenze gemäß 30.19 ist aktiv

1 = Minimalmoment-Grenze gemäß 30.21 ist aktiv

Der Benutzer kann zwei verschiedene Sätze von Moment-
Grenzen definieren und zwischen den Sätzen mit einer Bi-
närquelle, wie einem Digitaleingang, umschalten.

DieAuswahldesMinimal-Grenzwerts (30.18) istunabhängig
von der Auswahl des Maximal-Grenzwerts (30.25).

Der erste Satz von Grenzwerten wird mit den Parametern
30.19 und 30.20 eingestellt. Der zweite Satz hat Auswahl-
Parameter für den Minimal- (30.21) und den Maximal-
Grenzwert (30.22), diedieVerwendungeiner auswählbaren
Analogquelle (wie einen Analogeingang) zulassen.

Benutzerdefinierte
Minimalmoment-

Grenze

Benutzerdefinierte
Maximalmoment-

Grenze

30.21

30.18

30.22

30.25

30.24

30.23

0

AI1

AI1

AI2

PID

Andere

Andere

PID

AI2

0

30.19

30.20

0

1

1

0

Die Parameter für die Grenzenauswahl werden in einem
Zeitintervall von 10 ms aktualisiert.

Hinweis:Zusätzlich zudenbenutzerdefiniertenGrenzenkann
das Drehmoment aus anderen Gründen (wie z.B. Leistungs-
grenzen) begrenzt werden. Siehe Blockdiagramm auf Seite
686.

00 (Minimalmoment-Grenze gemäß 30.19 ist aktiv).Minimal Moment 1

11 (Minimalmoment-Grenze gemäß 30.21 ist aktiv).Minimal Moment 2
Quelle

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3
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5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

-300.0 Prozent / re-
al32

Einstellen der Minimalmoment-Grenze für den Antrieb (in
Prozent des Motornennmoments). Siehe Diagramm zu
Parameter 30.18 Ausw. Minimal Drehm..

Minimal-Moment 130.19

Die Grenze ist wirksam, wenn
• die mit 30.18 Ausw. Minimal Drehm. ausgewählte Quelle

= 0 ist oder
• 30.18 ist auf Minimal Moment 1 gesetzt.

Hinweis: Dieser Parameter darf nicht für den Versuch, die
Drehung in Rückwärtsrichtung zu verhindern, auf 0%einge-
stellt werden. Bei einer Anwendung ohne Rückführung kann
dies dazu führen, dass der Motor überhaupt nicht stoppt.
UmdasDrehen in Rückwärtsrichtung zu verhindern, verwen-
den Sie die Drehzahl-/Frequenzgrenzwerte aus dieser Para-
metergruppe oder die Parameter 20.23/20.24.

- / 10 = 1 ProzentMinimalmoment-Grenze 1. 16-Bit-SkalierungsieheParame-
ter 46.3.

-1600.0 ... 0.0 Prozent

300.0 Prozent / real32Einstellen der Maximalmoment-Grenze für den Antrieb (in
Prozent des Motornennmoments). Siehe Diagramm zu
Parameter 30.18 Ausw. Minimal Drehm..

Maximal-Moment 130.20

Die Grenze ist wirksam, wenn
• diemit 30.25 Ausw.Maximal Drehm. ausgewählteQuelle

= 0 ist oder
• 30.25 ist auf Maximal Moment 1 gesetzt.

- / 10 = 1 ProzentMaximalmoment-Grenze 1. 16-Bit-SkalierungsieheParame-
ter 46.3.

0.0 ... 1600.0 Prozent

Minimal Moment 2 /
uint32

Definiert die Quelle der Minimalmoment-Grenze für den
Antrieb (in Prozent des Motornennmoments), wenn

Minimal Moment 2
Quelle

30.21

• die mit 30.18 Ausw. Minimal Drehm. ausgewählte Quelle
= 1 ist oder

• 30.18 auf Minimal Moment 2 Quelle gesetzt ist.
SieheDiagrammzuParameter 30.18Ausw.MinimalDrehm..

Hinweis: Positive Werte, die von der ausgewählten Quelle
empfangen werden, werden invertiert.

0Kein Wert ausgewählt.Null

112.12 AI1 skalierter Istwert (Seite 201).AI1 skaliert

212.22 AI2 skalierter Istwert (Seite 203).AI2 skaliert

540.1 Proz.reg.ausg. Istwert (Ausgang des Prozessreglers
(PID).

Prozessregler
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630.23 Minimal Moment 2.Minimal Moment 2

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Maximal Moment 2 /
uint32

Definiert die Quelle der Maximalmoment-Grenze für den
Antrieb (in Prozent des Motornennmoments), wenn

Maximal Moment 2
Quelle

30.22

• diemit 30.25 Ausw.Maximal Drehm. ausgewählteQuelle
= 1 ist oder

• 30.25 auf Maximal Moment 2 Quelle gesetzt ist.
SieheDiagrammzuParameter 30.18Ausw.MinimalDrehm..

Hinweis: Negative Werte, die von der ausgewählten Quelle
empfangen werden, werden invertiert.

0Kein Wert ausgewählt.Null

112.12 AI1 skalierter Istwert (Seite 201).AI1 skaliert

212.22 AI2 skalierter Istwert (Seite 203).AI2 skaliert

540.1 Proz.reg.ausg. Istwert (Ausgang des Prozessreglers
(PID).

Prozessregler

630.24 Maximal Moment 2.Maximal Moment 2

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

-300.0 Prozent / re-
al32

Einstellen der Minimalmoment-Grenze für den Antrieb (in
Prozent des Motornennmoments), wenn

Minimal Moment 230.23

• die mit 30.18 Ausw. Minimal Drehm. ausgewählte Quelle
= 1 ist und

• 30.21 ist auf Prozessregler gesetzt.

Hinweis: Dieser Parameter darf nicht für den Versuch, die
Drehung in Rückwärtsrichtung zu verhindern, auf 0%einge-
stellt werden. Bei einer Anwendung ohne Rückführung kann
dies dazu führen, dass der Motor überhaupt nicht stoppt.
UmdasDrehen in Rückwärtsrichtung zu verhindern, verwen-
den Sie die Drehzahl-/Frequenzgrenzwerte aus dieser Para-
metergruppe oder die Parameter 20.23/20.24.
Siehe Diagramm zu Parameter 30.18 Ausw. Minimal Drehm..

- / 10 = 1 ProzentMinimalmoment-Grenze2. 16-Bit-SkalierungsieheParame-
ter 46.3.

-1600.0 ... 0.0 Prozent

300.0 Prozent / real32Einstellen der Maximalmoment-Grenze für den Antrieb (in
Prozent des Motornennmoments), wenn

Maximal Moment 230.24

• diemit 30.25 Ausw.Maximal Drehm. ausgewählteQuelle
= 1 ist und

• 30.22 ist auf Maximal Moment 2 gesetzt.
SieheDiagrammzuParameter 30.18Ausw.MinimalDrehm..

- / 10 = 1 ProzentMaximalmoment-Grenze2. 16-Bit-SkalierungsieheParame-
ter 46.3.

0.0 ... 1600.0 Prozent

Maximal Moment 1 /
uint32

Auswahl einerQuelle,mit der zwischen zwei verschiedenen
voreingestelltenMaximal-Moment-Grenzenumgeschaltet
wird.

Ausw. Maximal
Drehm.

30.25

0 = Maximalmoment-Grenze 1 gemäß 30.20 ist aktiv

1 = Maximalmoment-Grenze gemäß 30.22 ist aktiv

SieheDiagrammzuParameter 30.18Ausw.MinimalDrehm..
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

00.Maximal Moment 1

11.Maximal Moment 2
Quelle

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

300.00 Prozent / re-
al32

FestlegungdermaximalenWellenleistung imMotormodus,
d. h. wenn Antriebskraft vomMotor zurMaschine übertra-
gen wird.

Leist.grenze mot30.26

DerWertwird in Prozent derMotor-Nennleistung angege-
ben.

Hinweis:WenndasWellen-NennmomentmitParameter99.12
Motor-Nenndrehmoment definiert ist, wird die Wellen-
Nennleistungmit denParametern 99.9Motor-Nenndrehzahl
und 99.12 Motor-Nenndrehmoment berechnet.

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Maximale Wellenleistung im Motormodus.0.00 ... 600.00 Pro-
zent

-300.00 Prozent / re-
al32

Festlegung der maximalen Wellenleistung im Generator-
modus, d. h. wenn Antriebskraft von der Maschine zum
Motorübertragenwird.DerWertwird inProzentderMotor-
Nennleistung angegeben.

Leist.grenze gen30.27

Hinweis: Dieser Parameter darf nicht für den Versuch, die
Drehung in Rückwärtsrichtung zu verhindern, auf 0%einge-
stellt werden. Bei einer Anwendung ohne Rückführung kann
dies dazu führen, dass der Motor überhaupt nicht stoppt.
UmdasDrehen in Rückwärtsrichtung zu verhindern, verwen-
den Sie die Drehzahl-/Frequenzgrenzwerte aus dieser Para-
metergruppe oder die Parameter 20.23/20.24.

Hinweis:WenndasWellen-NennmomentmitParameter99.12
Motor-Nenndrehmoment definiert ist, wird die Wellen-
Nennleistungmit denParametern 99.9Motor-Nenndrehzahl
und 99.12 Motor-Nenndrehmoment berechnet.
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Maximale Wellenleistung im Generatormodus.-600.00 ... 0.00 Pro-
zent

Aktiviert / uint16AktivierenderÜberspannungsregelungdesDC-Zwischen-
kreises.

Überspann.-Regelung30.30

Beim schnellen Abbremsen einer Lastmit hohemMassen-
trägheitsmoment steigt die Spannung bis auf den Grenz-
wert derÜberspannungsregelung. Umzu vermeiden, dass
dieDC-ZwischenkreisspannungdenGrenzwert übersteigt,
vermindert der Überspannungsregler das Bremsmoment
automatisch.

Hinweis:Mit dem internen Brems-Chopper erhöht der Fre-
quenzumrichter seine interne Überspannungsregelungs-
Grenze, um eine höhere Zuverlässigkeit beim Bremsen zu
ermöglichen.

0Überspannungsregelung ist deaktiviert.Deaktiviert

1Überspannungsregelung ist aktiviert.Aktiviert

Aktiviert / uint16AktivierenderUnterspannungsregelungdesDC-Zwischen-
kreises.

Unterspann.-Rege-
lung

30.31

WenndieDC-SpannungwegenAusfalls derNetzspannung
abfällt, senkt der Unterspannungsregler automatisch das
Motormoment um die Spannung über dem unteren
Grenzwert zuhalten.DurchdieVerringerungdesMotormo-
ments verursacht die Massenträgheit der Last ein Rück-
speisen von Energie in den Frequenzumrichter, hält damit
die Ladung des Zwischenkreises aufrecht und verhindert
eineUnterspannungsabschaltungbisderMotoraustrudelt.
Dies wirkt wie eine Netzausfallregelung in Systemen mit
hohemMassenträgheitsmomentwie z. B. Zentrifugenoder
Lüfter.

0Unterspannungsregelung ist deaktiviert.Deaktiviert

1Unterspannungsregelung ist aktiviert.Aktiviert

10000.0 V / real32Definiert dieGrenze für diemaximale effektiveMotorspan-
nung.

Motor RMSvoltage li-
mit

30.33

1 = 1 V / 1 = 1 VGrenze für die maximale effektive Motorspannung50.0 ... 10000.0 V

Aktiviert / uint16Aktiviert/deaktiviert die temperaturbasierte Begrenzung
des Ausgangsstroms.

Thermische Strom-
begrenzung

30.35

Die Begrenzung darf nur deaktiviert werden, wenn die An-
wendung dies erfordert.

0Thermische Strombegrenzung deaktiviert.Deaktiviert

1Thermische Strombegrenzung aktiviert.Aktiviert

- / uint16(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

LSU Grenzenwort 130.101

Zeigt das Grenzenwort 1 der Einspeiseeinheit an.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = der Leistungssollwert wird durch Parameter des Ein-
speiseregelungsprogramms begrenzt

P Anwender-Sollwert
max.

b0

1 = der Leistungssollwert wird durch Parameter des Ein-
speiseregelungsprogramms begrenzt

P Anwender-Sollwert
min.

b1
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

1 = die Leistung wird durch Parameter 30.149 begrenztP Anwender max.b2

1 = die Leistung wird durch Parameter 30.148 begrenztP Anwender min.b3

1=der LeistungssollwertwirdwegenÜbertemperatur des
Kühlmittels begrenzt

PKühlungs-Übertem-
peratur

b4

1 = der LeistungssollwertwirdwegenÜbertemperatur der
Einspeiseeinheit begrenzt

P Leistungsteil-Über-
temperatur

b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

LSU Grenzenwort 230.102

Zeigt das Grenzenwort 2 der Einspeiseeinheit an.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = der Blindleistungssollwert wird begrenztQAnwender-Sollwert
max.

b0

1 = der Blindleistungssollwert wird begrenztQAnwender-Sollwert
min.

b1

1 =der BlindleistungssollwertwirdwegenÜbertemperatur
des Kühlmittels begrenzt

QKühlungs-Übertem-
peratur

b2

1 =der BlindleistungssollwertwirdwegenÜbertemperatur
der Einspeiseeinheit begrenzt

QLeistungsteil-Über-
temperatur

b3

1 = AC-ÜberspannungsschutzAC-Überspannungb4

Reservedb5…6

1 = (bei Verwendung eines Blindleistungssollwerts vom
Typ AC-Spannung)

AC-Diff. max.b7

Der Eingang der AC-Regelung wird begrenzt

1 = (bei Verwendung eines Blindleistungssollwerts vom
Typ AC-Spannung)

AC-Diff. min.b8

Der Eingang der AC-Regelung wird begrenzt

Reservedb9…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

LSU Grenzenwort 330.103

Zeigt das Grenzenwort 3 der Einspeiseeinheit an.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = die Leistung wird durch den Unterspannungsregler
begrenzt

Unterspannungsgren-
ze

b0

1 = die Leistung wird durch den Überspannungsregler be-
grenzt

Überspannungsgren-
ze

b1

1 =die Leistungwirddurchdie Temperatur- oder benutzer-
definierten Leistungsgrenzwerte (siehe Parameter 30.148
und 30.149) begrenzt

Motorische Leistungb2

1=die Leistungwirddurchdie Temperatur- oder benutzer-
definierten Leistungsgrenzwerte (siehe Parameter 30.148
und 30.149) begrenzt

Generatorische Leis-
tung

b3
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Nr.

1 = der Wirkstrom wird begrenzt. Siehe hierzu Bits 6…9
und 14…15.

Wirkstrombegren-
zung

b4

1 = der Blindstromwird begrenzt. Siehe hierzu Bits 12…13.Blindstrombegren-
zung

b5

1 = der Wirkstrom wird durch den internen Wärmegrenz-
wert des Hauptkreises begrenzt

Thermischer Grenz-
wert

b6

1 = der Wirkstrom wird durch den internen Grenzwert für
den sicheren Betriebsbereich begrenzt

SOA-Grenzwertb7

1 = derWirkstromwird durch denmit den Parametern des
Einspeiseregelungsprogramms festgelegtenStromgrenz-
wert begrenzt

Anwenderdef. Strom-
begrenz.

b8

1=derWirkstromwirdaufBasis des internenGrenzwertes
für die maximale thermische IGBT-Belastung begrenzt

Therm.Grenze IGBTb9

Reservedb10…11

1 = der negative Blindstrom wird durch den maximalen
Gesamtstrom begrenzt

Q Istw. neg.b12

1 = der positive Blindstromwird durch denmaximalen Ge-
samtstrom begrenzt

Q Istw. pos.b13

1 = der negativeWirkstromwird durch denmaximalen Ge-
samtstrom begrenzt

P Istw. neg.b14

1 = der positive Wirkstrom wird durch den maximalen Ge-
samtstrom begrenzt

P Istw. pos.b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

LSU Grenzenwort 430.104

Zeigt das Grenzenwort 4 der Einspeiseeinheit an.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 =derDC-SollwertwirddurchParameter desEinspeisere-
gelungsprogramms begrenzt

Udc Sollw. max.b0

1=derDC-SollwertwirddurchParameter desEinspeisere-
gelungsprogramms begrenzt

Udc Sollw. min.b1

1 = der Strom wird durch Parameter des Einspeiserege-
lungsprogramms begrenzt

Anwender I max.b2

1 = der Strom wird in Abhängigkeit von der Temperatur
begrenzt

Temp. I max.b3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

-200.0Prozent/ real32(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

LSU min. Leistungs-
grenze

30.148

Definiert eineMindestleistungsgrenze fürdieEinspeiseein-
heit.

Negative Werte beziehen sich auf die Rückspeisung, d. h.
die Einspeisung von Strom in das Netz.

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Mindestleistungsgrenze für die Einspeiseeinheit.-200.0 ... 0.0 Prozent

350 Parameter



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl
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200.0 Prozent / real32(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

LSU max. Leistungs-
grenze

30.149

Definiert eineHöchstleistungsgrenze für die Einspeiseein-
heit.

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Höchstleistungsgrenze für die Einspeiseeinheit.0.0 ... 200.0 Prozent

Parameter 351



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Konfiguration externer Ereignisse; Auswahl desVerhaltens
des Antriebs bei Störungen.

Störungsfunktionen31

Nicht aktiv (wahr); DI6
(95.20 b8) / uint32

Definiert die Quelle des externen Ereignisses 1.

Siehe auch Parameter 31.2 Ext. Ereignis 1 Typ.

Ext. Ereignis 1 Quelle31.1

0 = Ereignis löst aus

1 = normaler Betrieb.

00.Aktiv (falsch)

11.Inaktiv (wahr)

2DIIL -Eingang (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 15).DIIL

3Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

4Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

5Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

6Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

7Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

8Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

11Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

12Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Störung (95.20 b8) /
uint16

Auswahl des Typs des externen Ereignisses 1.Ext. Ereignis 1 Typ31.2

0Das externe Ereignis erzeugt eine Störmeldung.Störung

1Das externe Ereignis erzeugt eine Warnmeldung.Warnung

3Wenn der Antriebmoduliert, erzeugt das externe Ereignis
eine Störmeldung.

Warnung/Störung

AnsonstenerzeugtdasexterneEreigniseineWarnmeldung.

Nicht aktiv (wahr); DIIL
(95.20 b5) / uint32

Definiert dieQuelle des externenEreignisses 2. Siehe auch
Parameter 31.4 Ext. Ereignis 2 Typ.

Ext. Ereignis 2 Quelle31.3

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 31.1 Ext. Ereignis
1 Quelle.

Störung / uint16Auswahl des Typs des externen Ereignisses 2.Ext. Ereignis 2 Typ31.4

0Das externe Ereignis erzeugt eine Störmeldung.Störung

1Das externe Ereignis erzeugt eine Warnmeldung.Warnung

3Wenn der Antriebmoduliert, erzeugt das externe Ereignis
eine Störmeldung.

Warnung/Störung

AnsonstenerzeugtdasexterneEreigniseineWarnmeldung.
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Nr.

Inaktiv (wahr) / uint32Definiert dieQuelle des externenEreignisses 3. Siehe auch
Parameter 31.6 Ext. Ereignis 3 Typ.

Ext. Ereignis 3 Quelle31.5

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 31.1 Ext. Ereignis
1 Quelle.

Störung / uint16Auswahl des Typs des externen Ereignisses 3.Ext. Ereignis 3 Typ31.6

0Das externe Ereignis erzeugt eine Störmeldung.Störung

1Das externe Ereignis erzeugt eine Warnmeldung.Warnung

3Wenn der Antriebmoduliert, erzeugt das externe Ereignis
eine Störmeldung.

Warnung/Störung

AnsonstenerzeugtdasexterneEreigniseineWarnmeldung.

Inaktiv (wahr) / uint32Definiert dieQuelle des externenEreignisses4. Sieheauch
Parameter 31.8 Ext. Ereignis 4 Typ.

Ext. Ereignis 4 Quelle31.7

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 31.1 Ext. Ereignis
1 Quelle.

Störung / uint16Auswahl des Typs des externen Ereignisses 4.Ext. Ereignis 4 Typ31.8

0Das externe Ereignis erzeugt eine Störmeldung.Störung

1Das externe Ereignis erzeugt eine Warnmeldung.Warnung

3Wenn der Antriebmoduliert, erzeugt das externe Ereignis
eine Störmeldung.

Warnung/Störung

AnsonstenerzeugtdasexterneEreigniseineWarnmeldung.

Inaktiv (wahr) / uint32Definiert dieQuelle des externenEreignisses 5. Siehe auch
Parameter 31.10 Ext. Ereignis 5 Typ.

Ext. Ereignis 5 Quelle31.9

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 31.1 Ext. Ereignis
1 Quelle.

Störung / uint16Auswahl des Typs des externen Ereignisses 5.Ext. Ereignis 5 Typ31.10

0Das externe Ereignis erzeugt eine Störmeldung.Störung

1Das externe Ereignis erzeugt eine Warnmeldung.Warnung

3Wenn der Antriebmoduliert, erzeugt das externe Ereignis
eine Störmeldung.

Warnung/Störung

AnsonstenerzeugtdasexterneEreigniseineWarnmeldung.

DI3 / uint32Auswahl derQuelle für ein externesStörungsquittiersignal.
Dieses Signal wird auch dann beachtet, wenn es am aktu-
ellen Steuerplatz (EXT1/EXT2/Local) nicht die aktive
Quelle ist.

Störungsquitt.Quelle31.11

(Eine Quittierung über die aktive Quelle wird unabhängig
von dieser Parametereinstellung immer beachtet.)

0→ 1 = Quittieren

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2
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4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

30Steuerwort Bit 7, empfangen über Feldbusadapter A.FBA A HStrWrt Bit 7

32Steuerwort Bit 7 empfangen über die integrierte Feldbus-
Schnittstelle.

EFB HStrWrt Bit 7

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

0000h / uint16Auswahl der Störungen, die automatischquittiertwerden.
Der Parameter ist ein 16-Bit-Wort, bei dem jedes Bit einem
Störungstyp entspricht.

Wahl für autom.
Quitt.

31.12

Wenn ein Bit auf 1 gesetzt wird, wird die entsprechende
Störung automatisch quittiert/zurückgesetzt.

Die Anzahl und das Intervall der Quittierversuche werden
mit den Parametern 31.14…31.16 definiert.

WARNUNG!
Stellen Sie vor dem Aktivieren dieser Funktion sicher,
dass keinegefährlichenSituationen eintreten können.
Die Funktion startet den Frequenzumrichter automa-
tisch neu und setzt den Betrieb nach einer Störung
fort.

Hinweis:
• Die Funktion der automatischen Quittierung ist nur bei

externer Steuerung verfügbar; siehe Abschnitt Lokale
Steuerung und externe Steuerung (Seite 23).

• Störungen im Zusammenhangmit der Funktion "Sicher
abgeschaltetesDrehmoment" (STO) könnennicht auto-
matisch quittiert werden.

• Wenn Bit 4 (Einspeiseeinheit) gesetzt wird und die
Wechselrichtereinheit mit 7583 Netzseit. Einh. gestört
abgeschaltet hat, wird ein Quittiersignal sowohl für die
Wechselrichter- als auch die Einspeiseeinheit ausgege-
ben.

Die Bits dieses Binärwerts entsprechen den folgenden
Störungen:

Überstromb0

Überspannungb1

Unterspannungb2

AI supervision faultb3

354 Parameter



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Einspeiseeinheitb4

Reservedb5…7

Im Applikationsprogramm festgelegt.Applik. Störung 1b8

Im Applikationsprogramm festgelegt.Applik. Störung 2b9

Siehe Parameter 31.13 Wählbare StörungWählbare Störungb10

VonQuellemit Parameter 31.1 Ext. Ereignis 1Quelle ausge-
wählt.

Ext. Störung 1b11

VonQuellemit Parameter 31.3 Ext. Ereignis 2Quelle ausge-
wählt.

Ext. Störung 2b12

VonQuellemit Parameter 31.5 Ext. Ereignis 3Quelle ausge-
wählt.

Ext. Störung 3b13

VonQuellemit Parameter 31.7 Ext. Ereignis 4Quelle ausge-
wählt.

Ext. Störung 4b14

VonQuellemit Parameter 31.9 Ext. Ereignis 5Quelle ausge-
wählt.

Ext. Störung 5b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 / uint32Festlegung der Störung, die mit Parameter 31.12 Wahl für
autom. Quitt., Bit 10, automatisch quittiert werden kann.

Wählbare Störung31.13

Die Störungen sind in Kapitel Störungssuche aufgelistet.

1 = 1Störcode0000…FFFFh

0 NoUnit / uint32Einstellung der maximalen Anzahl der automatischen
Quittierungen, die der Frequenzumrichter innerhalb der
mit Parameter 31.15 Wiederholzeit gesamt eingestellten
Zeit ausführen darf.

Anzahl Wiederholun-
gen

31.14

WenndieStörungbestehenbleibt,werdenweitereQuittie-
rungsversuche indenmitParameter31.16Verzögerungszeit
festgelegten Intervallen unternommen.

Die automatisch quittierbaren Störungen werden mit Pa-
rameter 31.12 Wahl für autom. Quitt. festgelegt.

1 = 1 / 1 = 1Anzahl der automatischen Quittierungen.0...5

30.0 s / real32Einstellung eines Zeitfensters für die automatische Stö-
rungsquittierung. Die maximale Anzahl der in diesem
Zeitfenster durchgeführten Quittierungsversuche ist mit
31.14 Anzahl Wiederholungen definiert.

Wiederholzeit ge-
samt

31.15

Hinweis:Wenn die Störung bestehen bleibt und sich nicht
quittieren lässt, generiert jeder Quittierungsversuch ein Er-
eignis und es wird ein neues Zeitfenster gestartet. Wenn in
der Praxis die festgelegte Anzahl an Quittierungen (31.14) in
festgelegten Intervallen (31.16) länger als der Wert von 31.15
dauert, unternimmtder FrequenzumrichterweitereQuittie-
rungsversuche, bis die Störungsursache beseitigt ist.

10 = 1 s / 10 = 1 sZeit für die automatischen Quittierungen.1.0 ... 600.0 s

0.0 s / real32Einstellungder Verzögerungszeit, für die der Frequenzum-
richter nach Auftreten einer Störung (oder eines vorherir-
genQuittierungsversuchs)wartet, bevor der Versuch einer
automatischen Quittierung unternommen wird.

Verzögerungszeit31.16

Siehe Parameter 31.12 Wahl für autom. Quitt..
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10 = 1 s / 10 = 1 sWartezeit der automatischen Quittierung.0.0 ... 120.0 s

Störung / uint16Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters, wenn
der Ausfall einer Motorphase erkannt wird.

Reaktion Ausfall Mo-
torphase

31.19

Hinweis: Der Frequenzumrichter ist eventuell nicht in der
Lage, denPhasenausfall bei einerMehrmotoren-Applikation
zuverlässig zu erkennen: es sollte eine separate Schutzme-
thode (z. B. einMotorschutzschalter) an jedemMotor instal-
liert werden.

0Es erfolgt keine Maßnahme.Keine Aktion

1Der Frequenzumrichter schaltet mit Störmeldung 3381
Motorphase fehlt ab.

Störung

Störung / uint16Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters, wenn
einErdschlussoder eineStromunsymmetrie imMotoroder
demMotorkabel erkannt wird.

Reaktion Erdschluss31.20

SieheauchAbschnittErdschlussfehler-Erkennung (Parame-
ter 31.20) (Seite 99).

0Es erfolgt keine Maßnahme.Keine Aktion

1Der Frequenzumrichter gibt eine Warnmeldung A2B3 Erd-
schluss aus.

Warnung

2Der Frequenzumrichter schaltet mit Störmeldung 2330
Erdschluss ab.

Störung
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Störung/Störung /
uint16

Auswahl der Anzeigen, wenn beide Signale für das sicher
abgeschalteteDrehmoment (STO)abgeschaltet sindoder
fehlen. Die Anzeigen hängen auch davon ab, ob beim Auf-
tretendiesesEreignissesder Frequenzumrichter läuft oder
gestoppt ist.

STO Anzeige
Läuft/Stopp

31.22

Die zu der jeweiligen Auswahl gehörende Tabelle gibt die
zu der betreffenden Einstellung gehörenden Anzeigen an.

Hinweis:
• Dieser Parameter hat keinen Einfluss auf die STO-Funk-

tion selbst. Die STO-Funktion arbeitet unabhängig von
derEinstellungdiesesParameters:Ein laufenderFrequen-
zumrichter stoppt bei Wegfall eines oder beider STO-
Signale und startet erstwieder,wennbeideSTO-Signale
anstehen und alle Störungen quittiert wurden.

• Das Fehlen nur eines STO-Signals erzeugt immer eine
Störmeldung,denneswirdals Fehlfunktion interpretiert.

• DieseParametereinstellungkannnichtgeändertwerden,
wenn der Antrieb läuft.

WARNUNG!
Der Frequenzumrichter kann keine Änderungen der
STO-Schaltung erkennen oder speichern, wenn die
Frequenzumrichter-Regelungseinheit nicht mit Span-
nungversorgtwirdoderwenndieHauptspannungsver-
sorgung des Frequenzumrichters ausgeschaltet ist.
Wenn bei Wiedereinschaltung der Spannungsversor-
gung beide STO-Schaltungen geschlossen sind und
ein entsprechendes Startsignal ansteht, startet der
Frequenzumrichter eventuell ohne einen neuen Start-
befehl. Dies ist bei der Risikoanalyse des Systems zu
berücksichtigen.

Weitere Informationen zur STO-Funktion finden Sie im
Hardware-Handbuch des Frequenzumrichters.

0Anzeige (Läuft
oder Gestoppt)

Eingänge

IN2IN1

Störung 5091 Si-
cher abgeschaltet
des Drehmoment

00

Störung 5091 Si-
cher abgeschaltet
des Drehmoment
und Störung FA81
Sich.abgesch
Drehm. 1 Ausfall

10

Störung 5091 Si-
cher abgeschaltet
des Drehmoment
und Störung FA82
Sich.abgesch
Drehm. 2 Ausfall

01

(Normalbetrieb)11

Störung/Störung
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

1BedeutungEingänge

GestopptLäuftIN2IN1

Warnung
A5A0 Sicher
abgeschalte-
tes Drehmo-

ment

Störung5091
Sicher abge-
schaltet des
Drehmo-

ment5091 Si.
abges. Dreh-

mom.

00

Warnung
A5A0 Sicher
abgeschalte-
tes Drehmo-
ment und

Störung Stö-
rung FA81

Sich.abgesch
Drehm. 1Aus-

fall

Störung5091
Sicher abge-
schaltet des
Drehmoment
und Störung
FA81 Sich.ab-
geschDrehm.
1 Ausfall

10

Warnung
A5A0 Sicher
abgeschalte-
tes Drehmo-
ment und

Störung Stö-
rung FA82

Sich.abgesch
Drehm.2Aus-

fall

Störung5091
Sicher abge-
schaltet des
Drehmoment
und Störung
FA82Sich.ab-
geschDrehm.
2 Ausfall

01

(Normalbetrieb)11

Störung/Warnung
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

2BedeutungEingänge

GestopptLäuftIN2IN1

Ereignis
B5A0STO-Er-

eignis

Störung5091
Sicher abge-
schaltet des
Drehmoment

00

Ereignis
B5A0STO-Er-
eignis und
Störung Stö-
rung FA81

Sich.abgesch
Drehm. 1Aus-

fall

Störung5091
Sicher abge-
schaltet des
Drehmoment
und Störung
FA81 Sich.ab-
geschDrehm.
1 Ausfall

10

Ereignis
B5A0STO-Er-
eignis und
Störung Stö-
rung FA82

Sich.abgesch
Drehm.2Aus-

fall

Störung5091
Sicher abge-
schaltet des
Drehmoment
und Störung
FA82Sich.ab-
geschDrehm.
2 Ausfall

01

(Normalbetrieb)11

Störung/Ereignis

3Anzeige (Läuft
oder Gestoppt)

Eingänge

IN2IN1

Warnung A5A0 Si-
cher abgeschalte-
tes Drehmoment

00

Warnung A5A0 Si-
cher abgeschalte-
tes Drehmoment
und Störung Stö-
rungFA81Sich.ab-
gesch Drehm. 1
Ausfall

10

Warnung A5A0 Si-
cher abgeschalte-
tes Drehmoment
und Störung Stö-
rungFA82Sich.ab-
gesch Drehm. 2
Ausfall

01

(Normalbetrieb)11

Warnung/Warnung

Parameter 359



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

4Anzeige (Läuft
oder Gestoppt)

Eingänge

IN2IN1

Ereignis B5A0
STO-Ereignis

00

Ereignis B5A0
STO-Ereignis und
Störung Störung
FA81Sich.abgesch
Drehm. 1 Ausfall

10

Ereignis B5A0
STO-Ereignis und
Störung Störung
FA82Sich.abgesch
Drehm. 2 Ausfall

01

(Normalbetrieb)11

Ereignis/Ereignis

5Anzeige (Läuft
oder Gestoppt)

Eingänge

IN2IN1

Nicht ausgewählt00

Störung Störung
FA81Sich.abgesch
Drehm. 1 Ausfall

10

Störung Störung
FA82Sich.abgesch
Drehm. 2 Ausfall

01

(Normalbetrieb)11

Keine Anzeige/Keine
Anzeige

Störung; keineReakti-
on (95.20b15) / uint16

Einstellungder Reaktiondes Frequenzumrichters bei nicht
korrekten Einspeise- und Motorkabel-Anschlüssen (d.h.
Einspeisekabel an Motoranschlüssen).

Kabelfeh. od. Erdschl31.23

Hinweis: Die Schutzfunktion muss in Frequenzumrich-
tern/Wechselrichtern deaktiviert sein, die über die DC-Ein-
speisung versorgt werden.

0Keine Reaktion (Schutz deaktiviert).Keine Aktion

1Der Frequenzumrichter schaltetmit der Störmeldung (3181
Kabelfehler od. Erdschluss) ab.

Störung

Störung / uint16Einstellungder Reaktiondes Frequenzumrichters bei einer
Blockierung des Motors.

Mot.-Blockierfunktion31.24

Eine Blockierbedingung wird folgendermaßen definiert:
• Der Frequenzumrichter überschreitetdenBlockierstrom-

Grenzwert (31.25 Blockierstromgrenze) und
• die Ausgangsfrequenz liegt unter demmit Parameter

31.27Blockierfrequenzgrenze eingestelltenWert oder die
Motordrehzahl ist unter demmit Parameter 31.26 Blo-
ckierdrehzahlgrenze eingestellten Wert und

• dieobengenanntenBedingungendauerten länger anals
die mit Parameter 31.28 Blockierzeit eingestellte Zeit.

0Nichts ausgewählt (Blockierüberwachung deaktiviert).Keine Aktion
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

1DerFrequenzumrichtergeneriert eineA780Motorblockiert.Warnung

2Der Frequenzumrichter schaltetmit der Störmeldung 7121
Motor blockiert ab.

Störung

200.0 Prozent / real32Blockierstrom-Grenzwert inProzentdesMotornennstroms.
Siehe Parameter 31.24 Mot.-Blockierfunktion.

Blockierstromgrenze31.25

10 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Blockierstrom-Grenzwert.0.0 ... 1600.0 Prozent

150.00; 180.00 U/min
(95.20 b0) U/min / re-
al32

Blockierdrehzahl-Grenzwert in U/min. Siehe Parameter
31.24 Mot.-Blockierfunktion.

Blockierdrehzahlgren-
ze

31.26

- / 100 = 1 U/minBlockierdrehzahl-Grenzwert. 16-Bit-Skalierung siehe Para-
meter 46.1.

0.00 ... 10000.00
U/min

15.00; 18.00 Hz (95.20
b0) Hz / real32

Blockierfrequenz-Grenzwert. Siehe Parameter 31.24 Mot.-
Blockierfunktion.

Blockierfrequenzgren-
ze

31.27

Hinweis: Eine Einstellung des Grenzwerts unterhalb von 10
Hz wird nicht empfohlen.

- / 100 = 1 HzBlockierfrequenz-Grenzwert. 16-Bit-Skalierung siehe Para-
meter 46.2.

0.00 ... 500.00 Hz

20 s / real32Blockierzeit. Siehe Parameter 31.24Mot.-Blockierfunktion.Blockierzeit31.28

1 = 1 s / 1 = 1 sBlockierzeit.0...3600 s

500.00U/min / real32Definiert zusammenmit 30.11Minimal-Drehzahl und 30.12
Maximal-Drehzahl die maximal zulässige Motordrehzahl
(Überdrehzahlschutz).Wenn90.1Motordrehzahl f. Regelung
oder die berechnete Drehzahl den Drehzahlgrenzwert ge-
mäß Parameter 30.11 oder 30.12 ummehr als den Wert
diesesParametersüberschreitet, schaltetderFrequenzum-
richter mit 7310 Überdrehzahl ab.

Überdrehzahlabstand31.30

Beispiel:Wenn die Maximaldrehzahl 1420 U/min und die
Toleranz für die Überdrehzahl-Abschaltgrenze 300 U/min
betragen, schaltet der Frequenzumrichter bei 1720 U/min
ab.

Drehzahl(90.01)

Zeit

Überdrehzahl-
Abschaltgrenzwert

(31.30)

(30.12)

(30.11 )

(31.30)

Überdrehzahl-
Abschaltgrenzwert

0
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / 100 = 1 U/minÜberdrehzahl-Abschalttoleranzbereich. 16-Bit-Skalierung
siehe Parameter 46.1.

0.00 ... 10000.00
U/min

- / real32Die Parameter 31.32 Überwachung Notstopprampe und
31.33Überwach.Verzög.Nstp.rampebilden zusammenmit
1.29 Drehz.-Änderungsrate eine Überwachungsfunktion
für die Notstopp-Methoden Aus1 und Aus3.

Überwachung Not-
stopprampe

31.32

Die Überwachung basiert entweder auf
• der Überwachung der Zeit, innerhalb der der Motor

stoppt, oder
• einemVergleichdesVerzögerungsistwertsmitder erwar-

teten Verzögerungsrate.
Wenn dieser Parameter auf 0% gesetzt wird, wird die ma-
ximale Stoppzeit direkt in Parameter 31.33 eingestellt. An-
sonstendefiniert 31.32diemaximal zulässigeAbweichung
vonder erwartetenVerzögerungsrate, diemit denParame-
tern 23.11…23.19

Wenn 31.32 auf 0% gesetzt und 31.33 auf 0 s eingestellt
werden, ist die Überwachung der Notstopp-Rampe deak-
tiviert.

1 = 1 Prozent / 1 = 1
Prozent

Maximale Abweichung von der erwarteten Verzögerungs-
rate.

0...300 Prozent

- / real32Wenn Parameter 31.32 Überwachung Notstopprampe auf
0% gesetzt wird, legt dieser Parameter die maximale Zeit
fest, die einNotstopp (ModusAus1oderAus3) dauerndarf.
Wenn der Motor bei Ablauf dieser Zeit nicht gestoppt hat,
schaltet der Frequenzumrichter mit 73B0 Störung N-
stopprampe ab, setzt Bit 8 von 6.17 Umricht.-Statuswort
2 und trudelt aus.

Überwach.Ver-
zög.Nstp.rampe

31.33

Wenn 31.32 auf einen anderen Wert als 0% gesetzt wird,
legt dieser Parameter eine Verzögerung zwischen dem
Empfang des Notstopp-Befehls und der Aktivierung der
Überwachung fest. Es wird die Vorgabe einer kurzen Ver-
zögerungempfohlen, damit sichdieDrehzahländerungsra-
te stabilisieren kann.

1 = 1 s / 1 = 1 sMaximale Rampenzeit (Rampe ab) oder Verzögerung der
Überwachungsaktivierung.

0...32767 s

362 Parameter



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Warnung / uint16Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters, wenn
eine Störung des Hauptlüfters erkannt wird.

Störungsfunktion
Hauptlüfter

31.35

Hinweis:Bei einerWechselrichtereinheit, die aus einemoder
mehrerenWechselrichtermodulenderBaugrößeR8i besteht,
kann der Betrieb selbst dann fortgesetzt werden, wenn ein
Hauptlüfter eines Moduls stoppt. Wenn ein Lüfterausfall er-
kannt wird, wird vom Regelungsprogramm automatisch
• der andere Lüfter des Moduls auf volle Drehzahl einge-

stellt
• die Lüfter der anderen Module (falls vorhanden) auf

volle Drehzahl eingestellt
• die Schaltfrequenz auf ein Minimum verringert und
• die Überwachung der Temperaturdifferenz zwischen

den Modulen deaktiviert.
Wenn dieser Parameter auf Störung eingestellt ist, schaltet
sich die Wechselrichtereinheit ab (führt aber dennoch die
oben genannten Funktionen aus). Andernfalls versucht der
Wechselrichter, den Betrieb fortzusetzen.
DerParameter hatbei flüssigkeitsgekühltenWechselrichtern
und Frequenzumrichtern keine Wirkung. Parameter 206.07
Lüfterdrehzahl Störgrenze auf Null setzen, um die Störung
in den flüssigkeitsgekühlten Einheiten zu deaktivieren.

0Der Frequenzumrichter schaltetmitder Störmeldung5080
Lüfter ab.

Störung

1Der Frequenzumrichter generiert eine A581 Lüfter.Warnung

2Es erfolgt keine Maßnahme.Keine Aktion

Aus / uint16(Nur mit einer ZCU Regelungseinheit sichtbar)Hilfslüfter Fehlerun-
terdrückung

31.36

Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters, wenn
eineStörungdes internenHilfslüfters einesModuls erkannt
wird.

0Der Frequenzumrichter schaltetmit der Störmeldung5081
Hilfslüfter läuft nicht ab.

Aus

Hinweis: Die Störung wird für zwei Minuten nach dem Ein-
schalten unterdrückt.

Während dieser Zeit gibt der Frequenzumrichter nur die
Warnung A582 Hilfslüfter läuft nicht aus.

1Der Frequenzumrichter gibt die Warnung A582 Hilfslüfter
läuft nicht ab.

Vorübergeh. Bypass
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / real32DieParameter 31.37RampenstoppÜberwachungund31.38
Rampenstopp Überwachung Verzögerung bilden zusam-
men mit 1.29 Drehz.-Änderungsrate eine Überwachungs-
funktion für den normalen Rampenstopp (d. h. keine Not-
stopp-Rampe).

Rampenstopp Über-
wachung

31.37

Die Überwachung basiert entweder auf
• der Überwachung der Zeit, innerhalb der der Motor

stoppt, oder
• einemVergleichdesVerzögerungsistwertsmitder erwar-

teten Verzögerungsrate.
Wenn dieser Parameter auf 0% gesetzt wird, wird die ma-
ximale Stoppzeit direkt in Parameter 31.38 eingestellt.
Ansonsten definiert 31.37 die maximal zulässige Abwei-
chung von der erwarteten Verzögerungsrate, die mit den
Parametern23.11…23.19berechnetwird.Wenndie tatsäch-
liche Verzögerungsrate (1.29) zu stark von der erwarteten
abweicht, schaltet der Frequenzumrichtermit 73B1 Stopp
fehlgeschlagen ab, setzt Bit 14 von 6.17 Umricht.-Status-
wort 2 und trudelt aus.

Wenn 31.37 auf 0% gesetzt und 31.38 auf 0 s eingestellt
wird, ist die Überwachung der Stopprampe deaktiviert.

1 = 1 Prozent / 0 = 1
Prozent

Maximale Abweichung von der erwarteten Verzögerungs-
rate.

0...300 Prozent

0 s / real32Wenn Parameter 31.37 Rampenstopp Überwachung auf
0% gesetzt wird, legt dieser Parameter die maximale Zeit
fest, die ein Rampenstopp dauern darf. Wenn der Motor
bei Ablauf dieser Zeit nicht gestoppt hat, schaltet der
Frequenzumrichter mit 73B1 Stopp fehlgeschlagen ab,
setzt Bit 14 von6.17Umricht.-Statuswort 2 und trudelt aus.

Rampenstopp Über-
wachung Verzöge-
rung

31.38

Wenn 31.37 auf einen anderen Wert als 0% gesetzt wird,
legt dieser Parameter eine Verzögerung zwischen dem
Empfang des Stoppbefehls und der Aktivierung der Über-
wachung fest. Es wird die Vorgabe einer kurzen Verzöge-
rung empfohlen, damit sich die Drehzahländerungsrate
stabilisieren kann.

1 = 1 s / 1 = 1 sMaximale Rampenzeit (Rampe ab) oder Verzögerung der
Überwachungsaktivierung.

0...32767 s

- / uint16Auswahl der zu unterdrückendenWarnungen.Der Parame-
ter ist ein 16-Bitwort, bei dem jedes Bit einer Warnung
entspricht. Wenn ein Bit auf 1 gesetzt wird, wird die ent-
sprechende Warnung unterdrückt.

Warnungen unter-
drücken

31.40

Die Bits dieses Binärwerts entsprechen den folgenden
Warnungen:

A3A1 DC-Überspannung.Überspannungb0

Reservedb1

A7E1 Geber (für Geber 1)Geber 1b2

A7E1 Geber (für Geber 2)Geber 2b3

A5F4 Control unit batteryBatterie der Rege-
lungseinheit

b4

AFE1 Notstopp (AUS2)Notstopp Aus2b5

AFE2 Notstopp (AUS1 oder AUS3)Notstopp Aus1 Aus3b6
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Reservedb7…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0.00 A / real32Einstellung einer anwenderspezifischen Motorstrom-
Störgrenze.

Überstrom-Störgren-
ze

31.42

Der Frequenzumrichter stellt automatisch eine interne
Motorstromgrenze entsprechend der Antriebs-Hardware
ein.Die interneStromgrenze ist für diemeistenAnwendun-
gen geeignet, jedoch kann mit diesem Parameter eine
niedrigere Stromgrenze eingestellt werden, um z.B. einen
Permanentmagnetmotor vor Entmagnetisierung zu
schützen.

Hinweis: Der Grenzwert definiert den maximalen Spitzen-
strom einer Phase.

Mit der Einstellung dieses Parameters auf 0,0 A ist nur die
interne Grenze wirksam.

- / 100 = 1 AAnwender-Motorstrom-Störgrenze 16-Bit-Skalierungsiehe
Parameter 46.5.

0.00 ... 30000.00 A

Austrudeln / uint16Einstellung der Stoppmethode, wenn eine unkritische
Störung auftritt.

Störung Aktion31.54

0Der Frequenzumrichter lässt denMotor bis zumStillstand
austrudeln.

Austrudeln

1Der Frequenzumrichter folgt der in Parameter 23.23 Not-
stopp-Zeit eingestellten Rampe für einen Notstopp.

Notstopp-Rampe

Störung / uint16Legt die Reaktion des Frequenzumrichters bei Ausfall der
Kommunikation mit einem E/A-Erweiterungsmodul fest.

Ext E/A Komm. Aus-
fall Ereignis

31.55

0Es erfolgt keine Maßnahme.Keine Aktion

1Der Frequenzumrichter gibt die Warnmeldung A799 ExtIO
comm loss aus.

Warnung

2Der Frequenzumrichter schaltetmit Störmeldung 7082Ext
E/A Komm.ausfall ab

Störung

Störung / uint16(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

LSU Erdschlussstö-
rung

31.120

Einstellung der Reaktion der Einspeiseeinheit bei Erken-
nung eines Erdschlussfehlers oder einer Stromunsymme-
trie.

0Es erfolgt keine Maßnahme.Keine Aktion

1Die Einspeiseeinheit erzeugt die Warnmeldung AE02 Erd-
schluss.

Warnung

2Die Einspeiseeinheit schaltet mit Störungsmeldung 2E01
Erdschluss ab.

Störung

Störung / uint16(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

LSU Netzphase fehlt31.121

Einstellung der Reaktion der Einspeiseeinheit, wenn der
Ausfall einer Netzphase erkannt wird.

0Es erfolgt keine Maßnahme.Keine Aktion

1Die Einspeiseeinheit schaltetmit Störung 3E00Ausfall der
Eingangsphase ab.

Störung
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Konfiguration der Signalüberwachungsfunktionen 1…3.Überwachung32

Zur Überwachung können drei Werte ausgewählt werden.
Eine Warn- oder Störmeldung wird erzeugt, wenn vorein-
gestellte Grenzwerte überschritten werden.

Siehe auch Abschnitt Signal-Überwachung (Seite 101).

- / uint16Signalüberwachung Statuswort.Überwachungsstatus32.1

Anzeige, ob die von der Signalüberwachungsfunktion
überwachtenWerte innerhalboderaußerhalbder jeweiligen
Grenzen liegen.

Hinweis: Dieses Wort ist von den mit den Parametern 32.6,
32.16 und 32.26 eingestellten Reaktionen des Frequenzum-
richters unabhängig.

1 = Das mit 32.7 ausgewählte Signal liegt außerhalb der
Grenzen.

Überw.1b0

1 = Das mit 32.17 ausgewählte Signal liegt außerhalb der
Grenzen.

Überw.2b1

1 = Das mit 32.27 ausgewählte Signal liegt außerhalb der
Grenzen.

Überw.3b2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Deaktiviert / uint16Modusauswahl fürSignal-Überwachungsfunktion1.Einstel-
lung, wie das überwachte Signal (siehe Parameter 32.7)

Überw. 1 Funktion32.5

mit seinen unteren oder oberen Grenzen (32.9 bzw. 32.10)
verglichen wird.

Die auszuführendeAktion,wenndieBedingungerfülltwird,
wird mit 32.6 ausgewählt.

0Signalüberwachung 1 nicht aktiviert.Deaktiviert

1Reaktion, wenn das Signal unter die untere Grenze fällt.Überw.U-Gren

2Reaktion,wenndasSignal die obereGrenzeüberschreitet.Überw.O-Gren

3Reaktion, wenn der Betragswert des Signals unter die
(absolute) untere Grenze fällt.

Überw.abs.U-Gren

4Reaktion,wennder Betragswert des Signals die (absolute)
obere Grenze überschreitet.

Überw.abs.O-Gren

5Reaktion, wenn das Signal unter die untere Grenze fällt
oder die obere Grenze überschreitet.

Beide Grenzen

6Reaktion, wenn der Betragswert des Signals unter die
(absolute) untere Grenze fällt oder die (absolute) obere
Grenze überschreitet.

Beide Grenzen abs.

Keine Aktion / uint16Auswahl der Reaktion des Frequenzumrichters, wenn der
durch die Signalüberwachung 1 überwachte Wert seine
Grenzen überschreitet.

Überw. 1 Reaktion32.6

Hinweis: Dieser Parameter beeinflusst nicht den mit 32.1
Überwachungsstatus angezeigten Status.

0Es erfolgt keine Maßnahme.Keine Aktion

1EineWarnmeldungA8B0Signalüberwachungwirderzeugt.Warnung
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2Der Frequenzumrichter schaltet mit 80B0 Signalüberwa-
chung ab.

Störung

3Wenn der Frequenzumrichter läuft, schaltet er mit 80B0
Signalüberwachung ab.

Störung, wenn An-
trieb läuft

Null / uint32AuswahldesSignals, dasmitderSignalüberwachungsfunk-
tion 1 überwacht wird.

Überw. 1 Signal32.7

0Kein Wert ausgewählt.Null

11.1 Motordrehzahl benutzt.Drehzahl

31.6 Ausgangsfrequenz.Frequenz

41.7 Motorstrom.Strom

61.10 Motordrehmoment.Drehmoment

71.11 DC-Spannung.DC-Spannung

81.14 Ausgangsleistung.Ausgangsleistung

912.11 AI1 Istwert.AI1

1012.21 AI2 Istwert (Seite 203).AI2

1823.1 Drehz.Sollw.Rampeneing. (Seite 287).Drehz.Sollw.Rampen-
eing.

1923.2 Drehz.Sollw.Rampenausg. (Seite 287).Drehz.Sollw.Rampen-
ausg.

2024.1 Drehz.-Sollw. benutzt (Seite 294).Drehzahlsollwert be-
nutzt

2126.2 Drehm.-Sollw. benutzt (Seite 313).Drehmom.Sollw.be-
nutzt

2228.2 Freq.-Sollw. Ramp.ausg. (Seite 323).Frequenz-Sollw. be-
nutzt

2440.1 Proz.reg.ausg. Istwert (Seite 403).Prozessregler Aus-
gang

2540.2 Proz.reg Istwert (Seite 403).Prozessregler Istwert

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

0.000 s / real32EinstellungeinerFilterzeitkonstante fürdasmitSignalüber-
wachung 1 überwachte Signal.

Überw. 1 Filterzeit32.8

1000 = 1 s / 1000 = 1 sSignalfilterzeit.0.000 ... 30.000 s

0.00 NoUnit / real32Einstellungder unterenGrenze für die Signalüberwachung
1.

Überw. 1Untergrenze32.9

- / 100 = 1Untere Grenze.-21474830.00 ...
21474830.00

0.00 NoUnit / real32Einstellung der oberen Grenze für Signalüberwachung 1.Überw. 1 Obergrenze32.10

- / 100 = 1Obere Grenze.-21474830.00 ...
21474830.00
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Deaktiviert / uint16Modusauswahl für Signal-Überwachungsfunktion 2. Ein-
stellung,wiedasüberwachteSignal (sieheParameter 32.17)
mit seinenunterenoderoberenGrenzen (32.19bzw. 32.20)
verglichen wird.

Überw. 2 Funktion32.15

Die auszuführende Aktion, wenn die Bedingung erfüllt
willst, wird mit 32.16 ausgewählt.

0Signalüberwachung 2 nicht aktiviert.Deaktiviert

1Reaktion, wenn das Signal unter die untere Grenze fällt.Überw.U-Gren

2Reaktion,wenndasSignal die obereGrenzeüberschreitet.Überw.O-Gren

3Reaktion, wenn der Betragswert des Signals unter die
(absolute) untere Grenze fällt.

Überw.abs.U-Gren

4Reaktion,wennder Betragswert des Signals die (absolute)
obere Grenze überschreitet.

Überw.abs.O-Gren

5Reaktion, wenn das Signal unter die untere Grenze fällt
oder die obere Grenze überschreitet.

Beide Grenzen

6Reaktion, wenn der Betragswert des Signals unter die
(absolute) untere Grenze fällt oder die (absolute) obere
Grenze überschreitet.

Beide Grenzen abs.

Keine Aktion / uint16Auswahl der Reaktion des Frequenzumrichters, wenn der
durch die Signalüberwachung 2 überwachte Wert seine
Grenzen überschreitet.

Überw. 2 Reaktion32.16

Hinweis: Dieser Parameter beeinflusst nicht den mit 32.1
Überwachungsstatus angezeigten Status.

0Es erfolgt keine Maßnahme.Keine Aktion

1Eine Warnmeldung A8B1 Signal 2 Überwachung wird er-
zeugt.

Warnung

2Der Frequenzumrichter schaltetmit 80B1 Signal 2Überwa-
chung ab.

Störung

3Wenn der Frequenzumrichter läuft, schaltet er mit 80B1
Signal 2 Überwachung ab.

Störung, wenn An-
trieb läuft

Null / uint32AuswahldesSignals, dasmitderSignalüberwachungsfunk-
tion 2 überwacht wird.

Überw. 2 Signal32.17

Verfügbare Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 32.7
Überw. 1 Signal.

0.000 s / real32EinstellungeinerFilterzeitkonstante fürdasmitSignalüber-
wachung 2 überwachte Signal.

Überw. 2 Filterzeit32.18

1000 = 1 s / 1000 = 1 sSignalfilterzeit.0.000 ... 30.000 s

0.00 NoUnit / real32Einstellungder unterenGrenze für die Signalüberwachung
2.

Überw. 2Untergrenze32.19

- / 100 = 1Untere Grenze.-21474830.00 ...
21474830.00

0.00 NoUnit / real32Einstellung der oberen Grenze für Signalüberwachung 2.Überw. 2 Obergrenze32.20

- / 100 = 1Obere Grenze.-21474830.00 ...
21474830.00
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Deaktiviert / uint16Modusauswahl für Signal-Überwachungsfunktion 3. Ein-
stellung,wiedasüberwachteSignal (sieheParameter 32.27)
mit seinen unterenoder oberenGrenzen (32.29bzw. 32.30)
verglichen wird.

Überw. 3 Funktion32.25

Die auszuführende Aktion, wenn die Bedingung erfüllt
willst, wird mit 32.26 ausgewählt.

0Signalüberwachung 3 nicht aktiviert.Deaktiviert

1Reaktion, wenn das Signal unter die untere Grenze fällt.Überw.U-Gren

2Reaktion,wenndasSignal die obereGrenzeüberschreitet.Überw.O-Gren

3Reaktion, wenn der Betragswert des Signals unter die
(absolute) untere Grenze fällt.

Überw.abs.U-Gren

4Reaktion,wennder Betragswert des Signals die (absolute)
obere Grenze überschreitet.

Überw.abs.O-Gren

5Reaktion, wenn das Signal unter die untere Grenze fällt
oder die obere Grenze überschreitet.

Beide Grenzen

6Reaktion, wenn der Betragswert des Signals unter die
(absolute) untere Grenze fällt oder die (absolute) obere
Grenze überschreitet.

Beide Grenzen abs.

Keine Aktion / uint16Auswahl der Reaktion des Frequenzumrichters, wenn der
durch die Signalüberwachung 3 überwachte Wert seine
Grenzen überschreitet.

Überw. 3 Reaktion32.26

Hinweis: Dieser Parameter beeinflusst nicht den mit 32.1
Überwachungsstatus angezeigten Status.

0Es erfolgt keine Maßnahme.Keine Aktion

1Eine Warnmeldung A8B2 Signal 3 Überwachung wird er-
zeugt.

Warnung

2Der Frequenzumrichter schaltetmit 80B2Signal 3Überwa-
chung ab.

Störung

3Wenn der Frequenzumrichter läuft, schaltet er mit 80B2
Signal 3 Überwachung ab.

Störung, wenn An-
trieb läuft

Null / uint32AuswahldesSignals, dasmitderSignalüberwachungsfunk-
tion 3 überwacht wird.

Überw. 3 Signal32.27

Verfügbare Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 32.7
Überw. 1 Signal.

0.000 s / real32EinstellungeinerFilterzeitkonstante fürdasmitSignalüber-
wachung 3 überwachte Signal.

Überw. 3 Filterzeit32.28

1000 = 1 s / 1000 = 1 sSignalfilterzeit.0.000 ... 30.000 s

0.00 NoUnit / real32Einstellungder unterenGrenze für die Signalüberwachung
3.

Überw.3Untergrenze32.29

- / 100 = 1Untere Grenze.-21474830.00 ...
21474830.00

0.00 NoUnit / real32Einstellung der oberen Grenze für Signalüberwachung 3.Überw. 3Obergrenze32.30

- / 100 = 1Obere Grenze.-21474830.00 ...
21474830.00
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Konfiguration von Timer-/Zähler-gesteuerten Wartungs-
funktionen.

Timer & Zähler33

SieheauchAbschnittWartungvonZeitgliedundZähler (Sei-
te 101).

- / uint16Anzeige des Wartungs-Timer-/Zähler-Statusworts, das
anzeigt, welche Wartungs-Timer/Zähler ihre Grenzen
überschritten haben.

Zählerstatus33.1

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = Einschaltzeit Timer 1 hat den eingestellten Grenzwert
erreicht.

Einschaltzeit 1b0

1 = Einschaltzeit Timer 2 hat den eingestellten Grenzwert
erreicht.

Einschaltzeit 2b1

1 = Signalflanken-Zähler 1 hat den eingestelltenGrenzwert
erreicht.

Flanke 1b2

1 = Signalflanken-Zähler 2 hat den eingestelltenGrenzwert
erreicht.

Flanke 2b3

1 = Wertzähler 1 hat den eingestellten Grenzwert erreicht.Wert 1b4

1 = Wertzähler 2 hat den eingestellten Grenzwert erreicht.Wert 2b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint32Anzeige des Istwerts von Einschaltzeit-Timer 1.Einschaltzeit 1 Ist-
wert

33.10

Der Timer läuft immer, wenn dasmit Parameter 33.13 Ein-
schaltzeit 1 Quelle ausgewählte Signal aktiv ist.

Wenn der Timer die mit 33.11 Einschaltzeit 1 Warngrenze
eingestellte Zeit überschreitet, wird Bit 0 von 33.1 Zähler-
status 1gesetzt. Diemit 33.14Einschaltzeit 1Warnmeldung
festgelegte Warnung wird auch ausgegeben, sofern sie
mit 33.12 Einschaltzeit 1 Funktion aktiviert ist.

Der Timer kann mit dem PC-Tool Drive Composer oder
durch Drücken der Reset-Taste (3 Sekunden) auf dem Be-
dienpanel zurückgesetzt werden.

- / 1 = 1 sIstwert von Einschaltzeit-Timer 1.0...4294967295 s

- / uint32Sets the warning limit for on-time timer 1.Einschaltzeit 1 Warn-
grenze

33.11

- / 1 = 1 sWarngrenze für Einschaltzeit-Timer 1.0...4294967295 s

- / uint16Konfiguration von Einschaltzeit-Timer 1.Einschaltzeit 1Funkti-
on

33.12

0 = Schleife: Nach Erreichen der Grenze wird der Zähler
zurückgesetzt. Der Zählerstatus (Bit 0 von 33.1) wechselt

Zähler-Modusb0

für eine Sekunde auf 1. Die Warnung (falls aktiviert) steht
für mindestens 10 Sekunden an.

1 = bisQuitt: Bei ErreichenderGrenzewechselt der Zähler-
status (Bit 0 von 33.1) auf 1 und behält diesen Zustand so-
lange bei, bis 33.10 zurückgesetzt wird. DieWarnung (falls
aktiviert) bleibt ebenfalls solangeaktiv, bis 33.10 zurückge-
setzt wird.
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0 = Deaktivieren: Keine Warnmeldung bei Erreichen des
Grenzwerts

Warn.freigebenb1

1 = Aktiviert: Eine Warnmeldung (siehe 33.14) wird bei Er-
reichen des Grenzwerts ausgegeben

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Falsch / uint32Auswahl des Signals, das mit Einschaltzeit-Timer 1 über-
wacht wird.

Einschaltzeit 1Quelle33.13

0Konstant 0 (Timer deaktiviert).Falsch

1Konstant 1.Wahr

2Bit 0 von 10.21 RO Status (Seite 185).RO1

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Einschaltzeit 1 über-
schritten / uint32

Auswahl der optionalen Warnmeldung für Einschaltzeit-
Timer 1.

Einschaltzeit 1 Warn-
meldung

33.14

0A886 Einschaltzeit 1.. Der Meldungstext kann über Menü –
Einstellungen – Texte bearbeiten mit dem Bedienpanel
geändert werden.

Einschaltzeit 1 über-
schritten

6A88C Gerät reinigen.Gerät reinigen

7A890 Zusatzlüfter.Zusatzlüfter warten

8A88E Schranklüfter.Schranklüfterwarten

9A88D DC-Kondensator.DC-Kondensatoren
warten

10A880 Motor bearing.Motorlager warten

- / uint32Anzeige des Istwerts von Einschaltzeit-Timer 2.Einschaltzeit 2 Ist-
wert

33.20

Der Timer läuft immer, wenn dasmit Parameter 33.23 Ein-
schaltzeit 2 Quelle ausgewählte Signal aktiv ist.

Wenn der Timer die mit 33.21 Einschaltzeit 2 Warngrenze
eingestellte Zeit überschreitet, wird Bit 1 von 33.1 Zähler-
status 1gesetzt.Diemit 33.24Einschaltzeit 2Warnmeldung
festgelegte Warnung wird auch ausgegeben, sofern sie
mit 33.22 Einschaltzeit 2 Funktion aktiviert ist.

Der Timer kann mit dem PC-Tool Drive Composer oder
durch Drücken der Reset-Taste (3 Sekunden) auf dem Be-
dienpanel zurückgesetzt werden.

- / 1 = 1 sIstwert von Einschaltzeit-Timer 2.0...4294967295 s

- / uint32Einstellen der Warngrenze für Einschaltzeit-Timer 2.Einschaltzeit 2 Warn-
grenze

33.21

- / 1 = 1 sWarngrenze für Einschaltzeit-Timer 2.0...4294967295 s

- / uint16Konfiguration von Einschaltzeit-Timer 2.Einschaltzeit 2Funkti-
on

33.22
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0 = Schleife: Nach Erreichen der Grenze wird der Zähler
zurückgesetzt. Der Zählerstatus (Bit 1 von 33.1) wechselt
für eine Sekunde auf 1. Die Warnung (falls aktiviert) steht
für mindestens 10 Sekunden an.

Zähler-Modusb0

1 =bisQuitt: Bei ErreichenderGrenzewechselt der Zähler-
status (Bit 1 von 33.1) auf 1 und behält diesen Zustand so-
lange bei, bis 33.20 zurückgesetztwird. DieWarnung (falls
aktiviert) bleibt ebenfalls solange aktiv, bis 33.20 zurück-
gesetzt wird.

0 = Deaktivieren: Keine Warnmeldung bei Erreichen des
Grenzwerts

Warn.freigebenb1

1 = Aktiviert: Eine Warnmeldung (siehe 33.24) wird bei Er-
reichen des Grenzwerts ausgegeben

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Falsch / uint32Auswahl des Signals, das mit Einschaltzeit-Timer 2 über-
wacht wird.

Einschaltzeit 2Quelle33.23

0Konstant 0 (Timer deaktiviert).Falsch

1Konstant 1.Wahr

2Bit 0 von 10.21 RO Status (Seite 185).RO1

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Einschaltzeit 2 über-
schritten / uint32

Auswahl der optionalen Warnmeldung für Einschaltzeit-
Timer 2.

Einschaltzeit 2 Warn-
meldung

33.24

1A887 Einschaltzeit 2.. Der Meldungstext kann über Menü –
Einstellungen – Texte bearbeiten mit dem Bedienpanel
geändert werden.

Einschaltzeit 2 über-
schritten

6A88C Gerät reinigen.Gerät reinigen

7A890 Zusatzlüfter.Zusatzlüfter warten

8A88E Schranklüfter.Schranklüfterwarten

9A88D DC-Kondensator.DC-Kondensatoren
warten

10A880 Motor bearing.Motorlager warten

- / uint32Istwert von Signalflankenzähler 1.Flankenzähler 1 Ist-
wert

33.30

Der Zähler wird jedesMal erhöht, wenn dasmit Parameter
33.33 Flankenzähler 1 Quelle ausgewählte Signal aktiviert
oder deaktiviert wird (abhängig von der Einstellung von
33.32 Flankenzähler 1 Funktion). Für den Zählerwert kann
ein Teiler eingestellt werden (siehe 33.34 Flankenzähler 1
Teiler).

Wenn der Zähler diemit 33.31 Flankenzähler 1 Warngrenze
eingestellte Grenze überschreitet, wird Bit 2 von 33.1 Zähl-
erstatus 1 gesetzt. Die mit 33.35 Flankenzähl. 1 Warnmel-
dung festgelegteWarnungwird auch ausgegeben, sofern
sie mit 33.32 Flankenzähler 1 Funktion aktiviert ist.

Der Zähler kann mit dem PC-Tool Drive Composer oder
durch Drücken der Reset-Taste (3 Sekunden) auf dem Be-
dienpanel zurückgesetzt werden.

- / 1 = 1Istwert von Signalflankenzähler 1.0...4294967295
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- / uint32Einstellung der Warngrenze für Signalflanken-Zähler 1.Flankenzähler 1
Warngrenze

33.31

- / 1 = 1Warngrenzwert für Signalflanken-Zähler 1.0...4294967295

- / uint16Konfiguration des Signalflanken-Zählers 1.Flankenzähler 1 Funk-
tion

33.32

0 = Schleife: Nach Erreichen der Grenze wird der Zähler
zurückgesetzt. Der Zählerstatus (Bit 2 von 33.1) wechselt
auf 1 undbehält diesenWert solange, bis der Zählerwieder
erhöhtwird. DieWarnung (falls aktiviert) steht fürmindes-
tens 10 Sekunden an.

Zähler-Modusb0

1 =bisQuitt: Bei ErreichenderGrenzewechselt der Zähler-
status (Bit 2 von 33.1) auf 1 und behält diesen Zustand so-
lange bei, bis 33.30 zurückgesetztwird. DieWarnung (falls
aktiviert) bleibt ebenfalls solange aktiv, bis 33.30 zurück-
gesetzt wird.

0 = Deaktivieren: Keine Warnmeldung bei Erreichen des
Grenzwerts

Warn.freigebenb1

1 = Aktiviert: Eine Warnmeldung (siehe 33.35) wird bei Er-
reichen des Grenzwerts ausgegeben

Steigende Flanken zählenZähl.steig.Flankenb2

0 = Deaktiviert: Steigende Flanken werden nicht gezählt

1 = Aktiviert: Steigende Flanken werden gezählt

Fallende Flanken zählenZähl.fall.Flankenb3

0 = Deaktiviert: Fallende Flanken werden nicht gezählt

1 = Aktiviert: Abfallende Flanken werden gezählt

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Falsch / uint32Auswahl des Signals, das mit dem Signalflankenzähler 1
überwacht wird.

Flankenzähler 1Quel-
le

33.33

0Konstant 0.Falsch

1Konstant 1.Wahr

2Bit 0 von 10.21 RO Status (Seite 185).RO1

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

1 NoUnit / uint32Einstellung eines Teilers für den Signalflanken-Zähler 1.
Einstellung,wieviel SignalflankendenZähler um1erhöhen.

Flankenzähler 1 Teiler33.34

- / 1 = 1Teiler für den Signalflankenzähler 1.1...2147483647

Flankenzähler 1 über-
schritten / uint32

EinstellungderoptionalenWarnmeldung fürSignalflanken-
Zähler 1.

Flankenzähl. 1 Warn-
meldung

33.35

2A888 Flankenzähler 1. Der Meldungstext kann über Menü
– Einstellungen – Texte bearbeiten mit dem Bedienpanel
geändert werden.

Flankenzähler 1 über-
schritten

11A884 Hauptschütz.Zähler Hauptschütz

12A881 Ausgangsrelais.Zähler Ausgangsre-
lais

13A882 Motorstarts.Zähler Motorstarts
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14A883 Einschaltvorgänge.Zähler Einschaltvor-
gänge

15A885 DC-Aufladungen.Zähler DC-Aufladun-
gen

- / uint32Anzeige des Istwerts von Signalflankenzähler 2.Flankenzähler 2 Ist-
wert

33.40

Der Zähler wird jedesMal erhöht, wenn dasmit Parameter
33.43 Flankenzähler 2 Quelle ausgewählte Signal aktiviert
oder deaktiviert wird (abhängig von der Einstellung von
33.42 Flankenzähler 2 Funktion). Für den Zählerwert kann
ein Teiler eingestellt werden (siehe 33.44 Flankenzähler 2
Teiler).

Wenn der Zähler diemit 33.41 Flankenzähler 2Warngrenze
eingestellte Grenze überschreitet, wird Bit 3 von 33.1 Zähl-
erstatus 1 gesetzt. Die mit 33.45 Flankenzähl. 2 Warnmel-
dung festgelegteWarnungwird auch ausgegeben, sofern
sie mit 33.42 Flankenzähler 2 Funktion aktiviert ist.

Der Zähler kann mit dem PC-Tool Drive Composer oder
durch Drücken der Reset-Taste (3 Sekunden) auf dem Be-
dienpanel zurückgesetzt werden.

- / 1 = 1Istwert von Signalflankenzähler 2.0...4294967295

- / uint32Einstellung der Warngrenze für Signalflanken-Zähler 2.Flankenzähler 2
Warngrenze

33.41

- / 1 = 1Warngrenzwert für Signalflanken-Zähler 2.0...4294967295

- / uint16Konfiguration des Signalflanken-Zählers 2.Flankenzähler 2 Funk-
tion

33.42

0 = Schleife: Nach Erreichen der Grenze wird der Zähler
zurückgesetzt. Der Zählerstatus (Bit 3 von 33.1) bleibt so-
lange 1, bis der Zähler wieder erhöht wird. Die Warnung
(falls aktiviert) steht für mindestens 10 Sekunden an.

Zähler-Modusb0

1 = bis Quitt: Nach Erreichen der Grenze bleibt der Zähler-
status (Bit 3 von 33.1) = 1, bis 33.40 zurückgesetzt wird.
DieWarnung (falls aktiviert) bleibt ebenfalls solangeaktiv,
bis 33.40 zurückgesetzt wird.

Warnmeldung aktivierenWarn.freigebenb1

0 = Deaktivieren: Keine Warnmeldung bei Erreichen des
Grenzwerts

1 = Aktiviert: Eine Warnmeldung (siehe 33.45) wird bei Er-
reichen des Grenzwerts ausgegeben

Steigende Flanken zählenZähl.steig.Flankenb2

0 = Deaktiviert: Steigende Flanken werden nicht gezählt

1 = Aktiviert: Steigende Flanken werden gezählt

Fallende Flanken zählenZähl.fall.Flankenb3

0 = Deaktiviert: Fallende Flanken werden nicht gezählt

1 = Aktiviert: Abfallende Flanken werden gezählt

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Falsch / uint32Auswahl des Signals, das mit dem Signalflankenzähler 2
überwacht wird.

Flankenzähler 2Quel-
le

33.43
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00.Falsch

11.Wahr

2Bit 0 von 10.21 RO Status (Seite 185).RO1

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

1 NoUnit / uint32Einstellung eines Teilers für den Signalflanken-Zähler 2.
Einstellung,wieviel SignalflankendenZähler um1erhöhen.

Flankenzähler 2 Teiler33.44

- / 1 = 1Teiler für den Signalflankenzähler 2.1...4294967295

Flankenzähler 2 über-
schritten / uint32

EinstellungderoptionalenWarnmeldung fürSignalflanken-
Zähler 2.

Flankenzähl. 2 Warn-
meldung

33.45

3A889 Flankenzähler 2.. Der Meldungstext kann über Menü
– Einstellungen – Texte bearbeiten mit dem Bedienpanel
geändert werden.

Flankenzähler 2 über-
schritten

11A884 Hauptschütz.Zähler Hauptschütz

12A881 Ausgangsrelais.Zähler Ausgangsre-
lais

13A882 Motorstarts.Zähler Motorstarts

14A883 Einschaltvorgänge.Zähler Einschaltvor-
gänge

15A885 DC-Aufladungen.Zähler DC-Aufladun-
gen

0 NoUnit / real32Anzeige des Istwerts von Wertzähler 1.Wertzähler 1 Istwert33.50

DerWert dermit Parameter 33.53Wertzähler 1 Quelle aus-
gewähltenQuellewird imAbstand von einer Sekundegele-
senund zumZählerstandhinzuaddiert. Für denZählerwert
kann ein Teiler eingestellt werden (siehe 33.54 Wertzähler
1 Teiler).

Wenn der Zähler die mit 33.51 Wertzähler 1 Warngrenze
eingestellte Grenze überschreitet, wird Bit 4 von 33.1 Zähl-
erstatus 1 gesetzt.

Diemit 33.55Wertzähler 1 Warnmeldung festgelegteWar-
nungwird auchausgegeben, sofern siemit 33.52Wertzäh-
ler 1 Funktion aktiviert ist.

Der Zähler kann mit dem PC-Tool Drive Composer oder
durch Drücken der Reset-Taste (3 Sekunden) auf dem Be-
dienpanel zurückgesetzt werden.

- / 1 = 1Istwert von Wertzähler 1.-2147483000...2147483000

- / real32Einstellung der Warngrenze für Wertzähler 1.Wertzähler 1 Warn-
grenze

33.51

Bei einem positiven Grenzwert wird Bit 4 von 33.1 Zähler-
statusauf 1gesetzt (undeineroptionaleWarnungerzeugt),
wenn der Zähler größer oder gleich dem Grenzwert ist.

Bei einem negativen Grenzwert wird Bit 4 von 33.1 Zähler-
status auf 1 gesetzt (und eineoptionaleWarnungerzeugt),
wenn der Zähler kleiner oder gleich dem Grenzwert ist.

0 = Zähler deaktiviert.

- / 1 = 1Warngrenzwert für Wertzähler 1.-2147483000...2147483000

- / uint16Konfiguration des Wertzählers 1.Wertzähler 1Funktion33.52
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0 = Schleife: Nach Erreichen der Grenze wird der Zähler
zurückgesetzt. Der Zählerstatus (Bit 4 von 33.1) wechselt
für eine Sekunde auf 1. Die Warnung (falls aktiviert) steht
für mindestens 10 Sekunden an.

Zähler-Modusb0

1 =bisQuitt: Bei ErreichenderGrenzewechselt der Zähler-
status (Bit 4 von 33.1) auf 1 und behält diesen Zustand so-
lange bei, bis 33.50 zurückgesetztwird. DieWarnung (falls
aktiviert) bleibt ebenfalls solange aktiv, bis 33.50 zurück-
gesetzt wird.

0 = Deaktivieren: Keine Warnmeldung bei Erreichen des
Grenzwerts

Warn.freigebenb1

1 = Aktiviert: Eine Warnmeldung (siehe 33.55) wird bei Er-
reichen des Grenzwerts ausgegeben

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl des Signals, dasmitWertzähler 1 überwachtwird.Wertzähler 1 Quelle33.53

0Keiner (Zähler deaktiviert).Nicht ausgewählt

11.1 Motordrehzahl benutzt.Motordrehzahl

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

1.000 NoUnit / real32Einstellung eines Teilers für denWertzähler 1. DerWert des
überwachtenSignalswird vor der Integrationdurchdiesen
Wert dividiert.

Wertzähler 1 Teiler33.54

- / 1 = 1Teiler für Wertzähler 1.0.001 ... 2147483.000

Wertzähler 1 über-
schritten / uint32

Auswahl der optionalen Warnmeldung für Wertzähler 1.Wertzähler1Warnmel-
dung

33.55

4A88A Wertzähler 1. Der Meldungstext kann über Menü –
Einstellungen – Texte bearbeiten mit dem Bedienpanel
geändert werden.

Wertzähler 1 über-
schritten

10A880 Motor bearing.Motorlager warten

0 NoUnit / real32Anzeige des Istwerts von Wertzähler 2.Wertzähler 2 Istwert33.60

Der Wert der mit Parameter 33.63 Wertzähler 2 Quelle
ausgewählten Quelle wird im Abstand von einer Sekunde
gelesen und zum Zählerstand hinzu addiert. Für den Zäh-
lerwert kann ein Teiler eingestellt werden (siehe 33.64
Wertzähler 2 Teiler).

Wenn der Zähler die mit 33.61 Wertzähler 2 Warngrenze
eingestellte Grenze überschreitet, wird Bit 5 von 33.1 Zähl-
erstatus 1 gesetzt.

Diemit 33.65Wertzähler 2Warnmeldung festgelegteWar-
nungwird auchausgegeben, sofern siemit 33.62Wertzäh-
ler 2 Funktion aktiviert ist.

Der Zähler kann mit dem PC-Tool Drive Composer oder
durch Drücken der Reset-Taste (3 Sekunden) auf dem Be-
dienpanel zurückgesetzt werden.

- / 1 = 1Istwert von Wertzähler 2.-2147483008...2147483008
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- / real32Einstellung der Warngrenze für Wertzähler 2.Wertzähler 2 Warn-
grenze

33.61

Bei einem positiven Grenzwert wird Bit 5 von 33.1 Zähler-
statusauf 1gesetzt (undeineroptionaleWarnungerzeugt),
wenn der Zähler größer oder gleich dem Grenzwert ist.

Bei einem negativen Grenzwert wird Bit 5 von 33.1 Zähler-
status auf 1 gesetzt (und eineoptionaleWarnungerzeugt),
wenn der Zähler kleiner oder gleich Grenzwert ist.

0 = Zähler deaktiviert.

- / 1 = 1Warngrenzwert für Wertzähler 2.-2147483008...2147483008

- / uint16Konfiguration des Wertzählers 2.Wertzähler 2Funktion33.62

0 = Schleife: Nach Erreichen der Grenze wird der Zähler
zurückgesetzt. Der Zählerstatus (Bit 5 von 33.1) wechselt
für eine Sekunde auf 1. Die Warnung (falls aktiviert) steht
für mindestens 10 Sekunden an.

Zähler-Modusb0

1 =bisQuitt: Bei ErreichenderGrenzewechselt der Zähler-
status (Bit 5 von 33.1) auf 1 und behält diesen Zustand so-
lange bei, bis 33.60 zurückgesetztwird. DieWarnung (falls
aktiviert) bleibt ebenfalls solange aktiv, bis 33.60 zurück-
gesetzt wird.

Warnmeldung aktivierenWarn.freigebenb1

0 = Deaktivieren: Keine Warnmeldung bei Erreichen des
Grenzwerts

1 = Aktiviert: Eine Warnmeldung (siehe 33.65) wird bei Er-
reichen des Grenzwerts ausgegeben

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl des Signals, dasmitWertzähler 2 überwachtwird.Wertzähler 2 Quelle33.63

0Keiner (Zähler deaktiviert).Nicht ausgewählt

11.1 Motordrehzahl benutzt.Motordrehzahl

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

1.000 NoUnit / real32Einstellung eines Teilers für denWertzähler 2. DerWert des
überwachtenSignalswird vor der Integrationdurchdiesen
Wert dividiert.

Wertzähler 2 Teiler33.64

- / 1 = 1Teiler für Wertzähler 2.0.001 ... 2147483.000

Wertzähler 2 über-
schritten / uint32

Auswahl der optionalen Warnmeldung für Wertzähler 2.Wertzähler2Warnmel-
dung

33.65

5A88B Wertzähler 2.. Der Meldungstext kann über Menü –
Einstellungen – Texte bearbeiten mit dem Bedienpanel
geändert werden.

Wertzähler 2 über-
schritten

10A880 Motor bearing.Motorlager warten
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Einstellungen des thermischen Motorschutzes wie Konfi-
gurationder Temperaturmessungundder Lüfterregelung,
sowie Festlegung der Lastkurve.

Thermischer Motor-
schutz

35

Siehe auch Abschnitt ThermischerMotorschutz (Seite 91).

- / real32Anzeige der Motortemperatur wie vom internen thermi-
schen Motorschutzmodell berechnet (siehe Parameter

Motortemperaturbe-
rechnet

35.1

35.50…35.55). Die Einheit (°C oder °F) wirdmit Parameter
96.16 Auswahl Einheit eingestellt.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Berechnete Motortemperatur.-60.0 ... 1000.0 °

- / real32Anzeige der Temperatur, die von der mit Parameter 35.11
Überwach.Temp. 1 Quelle eingestelltenQuelle empfangen

Motortemp. 1gemes-
sen

35.2

wird. Die Einheitwirdmit Parameter 96.16 Auswahl Einheit
eingestellt.

Hinweis:Bei °FbeträgtderBereich -76…1832. Bei einemPTC-
Sensor beträgt der Bereich 0… 5000 Ohm.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Gemessene Temperatur 1.-60...1000 °

- / real32Anzeige der Temperatur, die von der mit Parameter 35.21
Überwach.Temp. 2Quelle eingestelltenQuelle empfangen

Motortemp.2gemes-
sen

35.3

wird. Die Einheitwirdmit Parameter 96.16 Auswahl Einheit
eingestellt.

Hinweis:Bei °FbeträgtderBereich -76…1832. Bei einemPTC-
Sensor beträgt der Bereich 0… 5000 Ohm.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Gemessene Temperatur 2.-60...1000 °

- / uint16Anzeige des Status des optionalen Thermistorschutz-Mo-
duls FPTC-xx. Das Wort kann als Quelle von z.B. externen
Ereignissen benutzt werden.

FPTC Statuswort35.4

Hinweis:Die Bits “Modul gefunden”werden aktualisiert, un-
abhängig, ob das entsprechendeModul aktiviert ist. Jedoch
werden die Bits “Störung aktiv” und “Warnung aktiv” nicht
aktualisiert, wenn das Modul nicht aktiviert ist. Die Module
werdenmit Parameter 35.30 FPTC Konfigurationswort akti-
viert

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = Ja: Ein FPTC-xx-Modul wurde in Steckplatz 1 erkannt.Modul in Steckplatz 1
gefunden

b0

1 = Ja: BeiModul den Steckplatz 1 steht eine Störung (4991
Sichere Motortemperatur 1) an.

Störung aktiv in
Steckplatz 1

b1

1 = Ja: Bei Modul in Steckplatz 1 steht eine Warnung an
(A497 Motortemperatur 1).

Warnung aktiv in
Steckplatz 1

b2

1 = Ja: Ein FPTC-xx-Modul wurde in Steckplatz 2 erkannt.Modul in Steckplatz 2
gefunden

b3

1 = Ja: BeiModul denSteckplatz 2 steht eine Störung (4992
Sichere Motortemperatur 2) an.

Störung aktiv in
Steckplatz 2

b4
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1 = Ja: Bei Modul in Steckplatz 2 steht eineWarnung (A498
Motortemperatur 2) an.

Warnung aktiv in
Steckplatz 2

b5

1 = Ja: Ein FPTC-xx-Modul wurde in Steckplatz 3 erkannt.Modul in Steckplatz 3
gefunden

b6

1 = Ja: BeiModul denSteckplatz 3 steht eine Störung (4993
Sichere Motortemperatur 3) an.

Störung aktiv in
Steckplatz 3

b7

1 = Ja: Bei Modul in Steckplatz 3 steht eineWarnung (A499
Motortemperatur 3) an.

Warnung aktiv in
Steckplatz 3

b8

Reservedb9…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / real32Zeigt den Motorüberlastpegel als Prozentsatz der Motor-
überlast-Störgrenze an. SieheParameter 35.56Motorüber-
last AktionundAbschnittMotor-Überlastschutz (Seite 96).

MotorüberlastNiveau35.5

10 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Motor-Überlastschwelle.

0,0% Keine Motorüberlast.

0.0 ... 300.0 Prozent

88,0% Motorüberlast auf Warnpegel.

100,0% Motorüberlast auf Störpegel.

- / uint16Zeigt das Statuswort für die Temperaturkalibrierung an.StatuswortTempera-
turkalibrierung

35.9

Kalibrierungsstatus von Temperatur 1 Siehe Parameter
35.17 Temperatur 1 Kalibrierung.

Temperatur1Kalibrie-
rung abgeschlossen

b0

Kalibrierungsstatus von Temperatur 2 Siehe Parameter
35.27 Temperatur 2 Kalibrierung.

Temperatur2Kalibrie-
rung abgeschlossen

b1

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Deaktiviert / uint16Auswahl der Quelle, von der die gemessene Temperatur 1
gelesen wird.

Überwach.Temp. 1
Quelle

35.11

Anweisungen für die Verdrahtung enthält das Hardware-
Handbuch des Frequenzumrichters.

Diese Quelle stammt normalerweise von einem Sensor in
einemFrequenzumrichter-geregeltenMotor. Aber hiermit
könnte auch eine Temperatur von anderen Teilen des Pro-
zessegemessenundüberwachtwerden, solangeeingeeig-
neter Sensor von der Auswahlliste verwendet wird.

0KeinWert ausgewählt. Temperaturüberwachungsfunktion
1 ist deaktiviert.

Deaktiviert

1BerechneteMotortemperatur (sieheParameter 35.1Motor-
temperatur berechnet).

BerechneteTempera-
tur

DieTemperaturwirdvomFrequenzumrichter internberech-
net. DieUmgebungstemperatur desMotorsmuss in 35.50
Motor-Umgebungstemp. eingestellt werden.
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2Der KTY84-Sensor ist an den mit Parameter 35.14 Über-
wach.Temp. 1 AI Quelle ausgewählten Analogeingang und
an einen Analogausgang angeschlossen. Eingang und
Ausgang können sich auf der Regelungseinheit des Fre-
quenzumrichters oder auf einem Erweiterungsmodul be-
finden.

KTY84 Analog E/A

Die erforderlichen Einstellungen sind:
• Die Hardware-Steckbrücke oder den Schalter des Analo-

geingangsaufU (Spannung) stellen. JedeÄnderungmuss
mit einem Neustart der Regelungseinheit bestätigt
werden.

• Setzen Sie den Einheit-Auswahlparameter des Eingangs
auf Volt.

• Setzen Sie den den Quellen-Auswahlparameter des Ana-
logausgangs auf “Aktiviere KTY84 Erregung”.

• WählenSiedenAnalogeingang inParameter 35.14.Wenn
sich der Eingang auf einem E/A-Erweiterungsmodul be-
findet, verwendenSie die Auswahl Andere (sieheBegriffe
und Abkürzungen (Seite 18)) als Zeiger auf den aktuellen
Eingangswert-Parameter (zumBeispiel 14.26AI1 Istwert).

Der Analogausgang speist den Sensormit einemkonstan-
ten Strom.Wenn sich der Widerstand des Sensorsmit der
Sensortemperatur ändert, ändert sich entsprechend die
Spannung am Sensor. Die Spannung wird vom Analogein-
gang gelesen und in Grad umgewandelt.

3Ein KTY84-Sensor ist an Gebermodul 1 angeschlossen.KTY84 Gebermodul 1

Siehe auch Parameter 91.21 Ausw. Temp.messung 1 und
91.22 Temperatur-Filterzeit 1.

4Ein KTY84-Sensor ist an Gebermodul 2 angeschlossen.KTY84Gebermodul 2

Siehe auch Parameter 91.24 Ausw. Temp.messung 2 und
91.25 Temperatur-Filterzeit 2.

5Der Pt100 -Sensor ist an einen mit Parameter 35.14 Über-
wach.Temp. 1AIQuelle ausgewähltenStandard-Analogein-
gangundaneinenAnalogausgangangeschlossen. Eingang
und Ausgang können sich auf der Regelungseinheit des
Frequenzumrichters oder auf einem Erweiterungsmodul
befinden.

1 x Pt100 Analog E/A

Die erforderlichen Einstellungen sind die gleichen, wie bei
KTY84AnalogE/AmitderAusnahme,dassderQuellenaus-
wahl-Parameter des Analogausgangs auf Aktiviere Pt100
Erregung gesetzt werden muss.

6WieAuswahl 1 xPt100AnalogE/A, jedochmit zwei inReihe
geschalteten Sensoren. Die Verwendungmehrerer Senso-
ren verbessert die Messgenauigkeit erheblich.

2 x Pt100 Analog E/A

7Wie Auswahl 1 x Pt100 Analog E/A, jedochmit drei in Reihe
geschalteten Sensoren. Die Verwendungmehrerer Senso-
ren verbessert die Messgenauigkeit erheblich.

3 x Pt100 Analog E/A
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8Ein PTC-Sensor ist an Digitaleingang DI6 angeschlossen
(siehe Anschlussplan auf Seite 92).

PTC DI6

Hinweis: Entweder 0Ohm (normale Temperatur) oder 4000
Ohm (zu hohe Temperatur) wird mit 35.2 Motortemp. 1 ge-
messen angezeigt. Bei zu hoher Temperatur wird standard-
mäßigeineWarnmeldunggemäßParameter35.13Warngrenz-
wertTemperatur 1generiert.WennstattdesseneineStörmel-
dunggeneriertwerden soll, 35.12 Störgrenzwert Temperatur
1 auf 4000 Ohm einstellen.

20Der PTC-Sensor ist an einen mit Parameter 35.14 Über-
wach.Temp. 1AIQuelle ausgewähltenStandard-Analogein-
gangundaneinenAnalogausgangangeschlossen. Eingang
und Ausgang können sich auf der Regelungseinheit des
Frequenzumrichters oder auf einem Erweiterungsmodul
befinden.

PTC Analog E/A

Die erforderlichen Einstellungen sind die gleichen, wie bei
KTY84AnalogE/AmitderAusnahme,dassderQuellenaus-
wahl-Parameter des Analogausgangs auf Aktiviere PTC
Erregung gesetzt werden muss.

9Ein PTC -Sensor ist an Gebermodul 1 angeschlossen.PTC Gebermodul 1

Siehe auch Parameter 91.21 Ausw. Temp.messung 1 und
91.22 Temperatur-Filterzeit 1.

10Ein PTC -Sensor ist an Gebermodul 2 angeschlossen.PTC Gebermodul 2

Siehe auch Parameter 91.24 Ausw. Temp.messung 2 und
91.25 Temperatur-Filterzeit 2.

11Die Temperatur wird von der durch Parameter 35.14 Über-
wach.Temp. 1 AI Quelle ausgewählten Quelle gelesen. Es
wird angenommen, dass derWert der Quelle dermit 96.16
Auswahl Einheit angegebenen Temperatureinheit ent-
spricht.

Direkte Temperatur

13Der Pt1000-Sensor ist an einenmit Parameter 35.14 Über-
wach.Temp. 1AIQuelle ausgewähltenStandard-Analogein-
gangundaneinenAnalogausgangangeschlossen. Eingang
und Ausgang können sich auf der Regelungseinheit des
Frequenzumrichters oder auf einem Erweiterungsmodul
befinden.

1 x Pt1000 Analog
E/A

Die erforderlichen Einstellungen sind die gleichen, wie bei
KTY84AnalogE/AmitderAusnahme,dassderQuellenaus-
wahl-Parameter desAnalogausgangs auf Aktiviere Pt1000
Erregung gesetzt werden muss.

14Wie Auswahl 1 x Pt1000 Analog E/A, jedoch mit zwei in
Reihe geschalteten Sensoren. Die Verwendung mehrerer
Sensoren verbessert die Messgenauigkeit erheblich.

2 x Pt1000 Analog
E/A

15Wie Auswahl 1 x Pt1000 Analog E/A, jedoch mit drei in
Reihe geschalteten Sensoren. Die Verwendung mehrerer
Sensoren verbessert die Messgenauigkeit erheblich.

3 x Pt1000 Analog
E/A

16Ein Pt1000-Sensor ist an Gebermodul 1 angeschlossen.
Siehe Parameter 91.21 Ausw. Temp.messung 1 und 91.22
Temperatur-Filterzeit 1.

Pt1000 Gebermodul
1

Hinweis:DerPt1000-SensorwirdnurdurchdieGebermodule
FEN-11 und FEN-31 unterstützt.
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17Ein Pt1000-Sensor ist an Gebermodul 2 angeschlossen.
Siehe Parameter 91.24 Ausw. Temp.messung 2 und 91.25
Temperatur-Filterzeit 2.

Pt1000 Gebermodul
2

Hinweis:DerPt1000-SensorwirdnurdurchdieGebermodule
FEN-11 und FEN-31 unterstützt.

130 ° / real32Einstellung des Störgrenzwerts für Temperaturüberwa-
chungsfunktion 1.

Störgrenzwert Tem-
peratur 1

35.12

Wenn die gemessene Temperatur 1 den Grenzwert über-
schreitet, schaltet der Frequenzumrichtermit der Störmel-
dung 4981 Externe Temperatur 1 ab.

Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl Einheit ein-
gestellt.

Hinweis:Bei °FbeträgtderBereich -76…1832. Bei einemPTC-
Sensor beträgt der Bereich 0… 5000 Ohm.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Störgrenzwert für Temperaturüberwachungsfunktion 1.-60...1000 °

110 ° / real32Einstellung des Warngrenzwerts für Temperaturüberwa-
chungsfunktion 1. Wenn die gemessene Temperatur 1 die-
sen Grenzwert überschreitet, wird eine Warnung (A491
Externe Temperatur 1 ) generiert.

Warngrenzwert Tem-
peratur 1

35.13

Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl Einheit ein-
gestellt.

Hinweis:Bei °FbeträgtderBereich -76…1832. Bei einemPTC-
Sensor beträgt der Bereich 0… 5000 Ohm.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Warngrenzwert für Temperaturüberwachungsfunktion 1.-60...1000 °

Nicht ausgewählt /
uint32

Spezifiziert den Analogeingang, wenn die Einstellung von
35.11 Überwach.Temp. 1 Quelle die Messung über einen
Analogeingang erfordert.

Überwach.Temp. 1 AI
Quelle

35.14

Hinweis:WennsichderEingangaufeinemE/A-Erweiterungs-
modul befindet, verwendenSiedieAuswahlAnderealsZeiger
auf den AI-Istwert in Gruppe 14, 15 oder 16 z. B. 14.26 AI1 Ist-
wert.

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

1Analogeingang AI1 der Regelungseinheit.AI1 Istwert

2Analogeingang AI2 der Regelungseinheit.AI2 Istwert

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

0 ° / real32Definiert die Kalibrierung von Temperatur 1.Temperatur1Kalibrie-
rung

35.17

DieKalibrierungkann zur FeinabstimmungderMotortem-
peraturmessung verwendet werden. Nachdem der Motor
abgekühlt ist, messen Sie seine Umgebungstemperatur
und stellen Sie diesen Wert entsprechend ein.

Dieser Parameter wirkt sich nur aus, wenn die Pt100- oder
Pt1000-MessungüberAI undAOderRegelungseinheit oder
E/A-Erweiterungsmodule erfolgt.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Kalibrierung der Temperatur 1 in Celsius.-30...1000 °
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Deaktiviert / uint16Auswahl der Quelle, von der die gemessene Temperatur 2
gelesen wird.

Überwach.Temp. 2
Quelle

35.21

Anweisungen für die Verdrahtung enthält das Hardware-
Handbuch des Frequenzumrichters.

Diese Quelle stammt normalerweise von einem Sensor in
einemFrequenzumrichter-geregeltenMotor. Aber hiermit
könnte auch eine Temperatur von anderen Teilen des Pro-
zessegemessenundüberwachtwerden, solangeeingeeig-
neter Sensor von der Auswahlliste verwendet wird.

0KeinWert ausgewählt. Temperaturüberwachungsfunktion
2 ist deaktiviert.

Deaktiviert

1BerechneteMotortemperatur (sieheParameter 35.1Motor-
temperatur berechnet).

BerechneteTempera-
tur

DieTemperaturwirdvomFrequenzumrichter internberech-
net. DieUmgebungstemperatur desMotorsmuss in 35.50
Motor-Umgebungstemp. eingestellt werden.

2Der KTY84-Sensor ist an den mit Parameter 35.24 Über-
wach.Temp. 2 AI Quelle ausgewählten Analogeingang und
an einen Analogausgang angeschlossen. Eingang und
Ausgang können sich auf der Regelungseinheit des Fre-
quenzumrichters oder auf einem Erweiterungsmodul be-
finden.

KTY84 Analog E/A

Die erforderlichen Einstellungen sind:
• Die Hardware-Steckbrücke oder den Schalter des Analo-

geingangsaufU (Spannung) stellen. JedeÄnderungmuss
mit einem Neustart der Regelungseinheit bestätigt
werden.

• Setzen Sie den Einheit-Auswahlparameter des Eingangs
auf Volt.

• Setzen Sie den den Quellen-Auswahlparameter des Ana-
logausgangs auf “Aktiviere KTY84 Erregung”.

• Wählen Sie denAnalogeingang in Parameter 35.24.Wenn
sich der Eingang auf einem E/A-Erweiterungsmodul be-
findet, verwendenSie die Auswahl Andere (sieheBegriffe
und Abkürzungen (Seite 18)) als Zeiger auf den aktuellen
Eingangswert-Parameter (zumBeispiel 14.26AI1 Istwert).

Der Analogausgang speist den Sensormit einemkonstan-
ten Strom.Wenn sich der Widerstand des Sensorsmit der
Sensortemperatur ändert, ändert sich entsprechend die
Spannung am Sensor. Die Spannung wird vom Analogein-
gang gelesen und in Grad umgewandelt.

3Ein KTY84-Sensor ist an Gebermodul 1 angeschlossen.KTY84 Gebermodul 1

Siehe auch Parameter 91.21 Ausw. Temp.messung 1 und
91.22 Temperatur-Filterzeit 1.

4Ein KTY84-Sensor ist an Gebermodul 2 angeschlossen.KTY84Gebermodul 2

Siehe auch Parameter 91.24 Ausw. Temp.messung 2 und
91.25 Temperatur-Filterzeit 2.
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

5Der Pt100-Sensor ist an einen mit Parameter 35.24 Über-
wach.Temp. 2AIQuelle ausgewähltenStandard-Analogein-
gangundaneinenAnalogausgangangeschlossen. Eingang
und Ausgang können sich auf der Regelungseinheit des
Frequenzumrichters oder auf einem Erweiterungsmodul
befinden.

1 x Pt100 Analog E/A

Die erforderlichen Einstellungen sind die gleichen, wie bei
KTY84AnalogE/AmitderAusnahme,dassderQuellenaus-
wahl-Parameter des Analogausgangs auf Aktiviere Pt100
Erregung gesetzt werden muss.

6WieAuswahl 1 xPt100AnalogE/A, jedochmit zwei inReihe
geschalteten Sensoren. Die Verwendungmehrerer Senso-
ren verbessert die Messgenauigkeit erheblich.

2 x Pt100 Analog E/A

7Wie Auswahl 1 x Pt100 Analog E/A, jedochmit drei in Reihe
geschalteten Sensoren. Die Verwendungmehrerer Senso-
ren verbessert die Messgenauigkeit erheblich.

3 x Pt100 Analog E/A

8Ein PTC-Sensor ist an Digitaleingang DI6 angeschlossen
(siehe Anschlussplan auf Seite 92).

PTC DI6

Hinweis: Entweder 0Ohm (normale Temperatur) oder 4000
Ohm (zu hohe Temperatur) wird mit 35.3 Motortemp. 2 ge-
messen angezeigt. Bei zu hoher Temperatur wird standard-
mäßigeineWarnmeldunggemäßParameter35.23Warngrenz-
wertTemperatur 2generiert.WennstattdesseneineStörmel-
dunggeneriertwerden soll, 35.22 Störgrenzwert Temperatur
2 auf 4000 Ohm einstellen.

20Der PTC-Sensor ist an einen mit Parameter 35.24 Über-
wach.Temp. 2AIQuelle ausgewähltenStandard-Analogein-
gangundaneinenAnalogausgangangeschlossen. Eingang
und Ausgang können sich auf der Regelungseinheit des
Frequenzumrichters oder auf einem Erweiterungsmodul
befinden.

PTC Analog E/A

Die erforderlichen Einstellungen sind die gleichen, wie bei
KTY84AnalogE/AmitderAusnahme,dassderQuellenaus-
wahl-Parameter des Analogausgangs auf Aktiviere Pt100
Erregung gesetzt werden muss.

9Ein PTC -Sensor ist an Gebermodul 1 angeschlossen.PTC Gebermodul 1

Siehe auch Parameter 91.21 Ausw. Temp.messung 1 und
91.22 Temperatur-Filterzeit 1.

10Ein PTC -Sensor ist an Gebermodul 2 angeschlossen.PTC Gebermodul 2

Siehe auch Parameter 91.24 Ausw. Temp.messung 2 und
91.25 Temperatur-Filterzeit 2.

11Die Temperatur wird von der durch Parameter 35.24
Überwach.Temp. 2AIQuelle ausgewähltenQuelle gelesen.
Es wird angenommen, dass der Wert der Quelle der mit
96.16 Auswahl Einheit angegebenen Temperatureinheit
entspricht.

Direkte Temperatur

384 Parameter



Def / Typ

FbEq 16b / 32b
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13Der Pt1000-Sensor ist an einenmit Parameter 35.24 Über-
wach.Temp. 2AIQuelle ausgewähltenStandard-Analogein-
gangundaneinenAnalogausgangangeschlossen. Eingang
und Ausgang können sich auf der Regelungseinheit des
Frequenzumrichters oder auf einem Erweiterungsmodul
befinden.

1 x Pt1000 Analog
E/A

Die erforderlichen Einstellungen sind die gleichen, wie bei
KTY84AnalogE/AmitderAusnahme,dassderQuellenaus-
wahl-Parameter des Analogausgangs auf Aktiviere Pt100
Erregung gesetzt werden muss.

14Wie Auswahl 1 x Pt1000 Analog E/A, jedoch mit zwei in
Reihe geschalteten Sensoren. Die Verwendung mehrerer
Sensoren verbessert die Messgenauigkeit erheblich.

2 x Pt1000 Analog
E/A

15Wie Auswahl 1 x Pt1000 Analog E/A, jedoch mit drei in
Reihe geschalteten Sensoren. Die Verwendung mehrerer
Sensoren verbessert die Messgenauigkeit erheblich.

3 x Pt1000 Analog
E/A

16Ein Pt1000-Sensor ist an Gebermodul 1 angeschlossen.
Siehe Parameter 91.21 Ausw. Temp.messung 1 und 91.22
Temperatur-Filterzeit 1.

Pt1000 Gebermodul
1

Hinweis:DerPt1000-SensorwirdnurdurchdieGebermodule
FEN-11 und FEN-31 unterstützt.

17Ein Pt1000-Sensor ist an Gebermodul 2 angeschlossen.
Siehe Parameter 91.24 Ausw. Temp.messung 2 und 91.25
Temperatur-Filterzeit 2.

Pt1000 Gebermodul
2

Hinweis:DerPt1000-SensorwirdnurdurchdieGebermodule
FEN-11 und FEN-31 unterstützt.

130 ° / real32Einstellung des Störgrenzwerts für Temperaturüberwa-
chungsfunktion 2.

Störgrenzwert Tem-
peratur 2

35.22

Wenn die gemessene Temperatur 2 den Grenzwert über-
schreitet, schaltet der Frequenzumrichtermit der Störmel-
dung 4982 Externe Temperatur 2 ab.

Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl Einheit ein-
gestellt.

Hinweis:Bei °FbeträgtderBereich -76…1832. Bei einemPTC-
Sensor beträgt der Bereich 0… 5000 Ohm.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Störgrenzwert für Temperaturüberwachungsfunktion 2.-60...1000 °

110 ° / real32Einstellung des Warngrenzwerts für Temperaturüberwa-
chungsfunktion 2.Wenndie gemessene Temperatur 2 den
Grenzwert überschreitet, wird eine Warnung generiert.

Warngrenzwert Tem-
peratur 2

35.23

(A492 Externe Temperatur 2) wird generiert.

Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl Einheit ein-
gestellt.

Hinweis:Bei °FbeträgtderBereich -76…1832. Bei einemPTC-
Sensor beträgt der Bereich 0… 5000 Ohm.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Warngrenzwert für Temperaturüberwachungsfunktion 2.-60...1000 °
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Nicht ausgewählt /
uint32

Wählt den Eingang für Parameter 35.21 Überwach.Temp.
2 Quelle aus, Auswahlmöglichkeiten KTY84 Analog E/A, 1
x Pt100Analog E/A, 2 x Pt100Analog E/A, 3 x Pt100Analog
E/A und Direkte Temperatur.

Überwach.Temp. 2 AI
Quelle

35.24

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

1Analogeingang AI1 der Regelungseinheit.AI1 Istwert

2Analogeingang AI2 der Regelungseinheit.AI2 Istwert

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

0 ° / real32Definiert die Kalibrierung von Temperatur 2.Temperatur2Kalibrie-
rung

35.27

Siehe Parameter 35.17 Temperatur 1 Kalibrierung.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Kalibrierung der Temperatur 2 in Celsius.-30...1000 °

- / uint16Aktiviert die FPTC- xx Thermistorschutz-Module, die auf
der Regelungseinheit des Frequenzumrichters installiert
sind.Mit diesemWort ist es auchmöglich,Warnmeldungen
(aber keine Störmeldungen) von jedemModul zu unter-
drücken.

FPTCKonfigurations-
wort

35.30

1 = Ja: Modul in Steckplatz 1 installiert.Modul in Steckplatz 1b0

1= Ja:Warnungen vomModul in Steckplatz 1werdenunter-
drückt.

Warnung in Steck-
platz 1 deaktivieren

b1

1 = Ja: Modul in Steckplatz 2 installiert.Modul in Steckplatz 2b2

1= Ja:Warnungen vomModul in Steckplatz 2werdenunter-
drückt.

Warnung in Steck-
platz 2 deaktivieren

b3

1 = Ja: Modul in Steckplatz 3 installiert.Modul in Steckplatz 3b4

1= Ja:Warnungen vomModul in Steckplatz 3werdenunter-
drückt.

Warnung in Steck-
platz 3 deaktivieren

b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

20 ° / real32EinstellungderUmgebungstemperaturdesMotors fürdas
thermische Motorschutzmodell. Die Einheit (°C oder °F)
wird mit Parameter 96.16 Auswahl Einheit eingestellt.

Motor-Umgebung-
stemp.

35.50

Das thermischeMotorschutzmodell berechnet die Motor-
temperatur auf Basis der Parameter 35.50…35.55. Die
Motortemperatur steigt während des Betriebs, wenn der
Motor oberhalbder Lastkurve läuft, und sinkt beimBetrieb
unterhalb der Kurve ab.

WARNUNG!
Das Modell kann den Motor nicht schützen, wenn der
MotorwegenStaub, Schmutzusw.nicht richtiggekühlt
wird.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Umgebungstemperatur-60...100 °
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100 Prozent / uint16Definiert die Motorlastkurve zusammen mit den Parame-
tern 35.52 Max. Last Nulldrehzahl und 35.53 Knickpunkt-
Frequenz. Das thermischeMotorschutzmodell benutzt die
Lastkurve zur Berechnung der Motortemperatur.

Motorlastkurve35.51

Wenn der Parameter auf 100% gesetzt wird, ist die Maxi-
mallast als Wert von Parameter 99.6 Motor-Nennstrom
betrachtet (höhere Lasten heizen den Motor auf). Die
Lastkurve sollte eingestellt werden, wenn die Umgebung-
stemperatur von dem in 35.50 Motor-Umgebungstemp.
eingestellten Nennwert abweicht.

I = Motorstrom
IN = Motornennstrom

Ausgangsfrequenz
des Frequenz-
umrichters

I/IN
(%)

150

100

50
35.52

35.53

35.51

1 = 1 Prozent / 1 = 1
Prozent

Maximallast für die Motorlastkurve.50...150 Prozent

70 Prozent / uint16Definiert die Motorlastkurve zusammen mit den Parame-
tern 35.51Motorlastkurve und35.53Knickpunkt-Frequenz.
Einstellung dermaximalenMotorlast bei Drehzahl Null der
Lastkurve. Wenn der Motor einen externen Motorlüfter
besitzt, umdie Kühlleistung zu verbessern, kann ein höhe-
rer Wert eingestellt werden. Siehe Empfehlungen des Mo-
torenherstellers.

Max. Last Nulldreh-
zahl

35.52

Siehe Parameter 35.51 Motorlastkurve.

1 = 1 Prozent / 1 = 1
Prozent

Max. Last Nulldrehzahl für die Motorlastkurve.25...150 Prozent

45.00 Hz / uint16Definiert die Motorlastkurve zusammen mit den Parame-
tern 35.51Motorlastkurveund35.52Max. LastNulldrehzahl.
EinstellungderKnickpunktfrequenzder Lastkurved. h. des
Punkts, an demdieMotorlastkurve beginnt, vomWert von
Parameter 35.51Motorlastkurve auf denWert vonParame-
ter 35.52 Max. Last Nulldrehzahl zu sinken.

Knickpunkt-Frequenz35.53

Siehe Parameter 35.51 Motorlastkurve.

- / 100 = 1 HzKnickpunkt der Motorlastkurve. 16-Bit-Skalierung siehe
Parameter 46.2.

1.00 ... 500.00 Hz
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80 ° / real32EinstellungdesTemperaturanstiegsdesMotors,wennder
Motor mit Nennstrom belastet wird. Siehe Empfehlungen
des Motorenherstellers.

Mot.-Nenn-Temp.-
Anstieg

35.54

Die Einheit (°C oder °F) wird mit Parameter 96.16 Auswahl
Einheit eingestellt.

Temperatur

Zeit

Umgebungstemperatur

Mot.-Nenn-
Temp.-Anstieg

1 = 1 ° / 1 = 1 °Temperaturanstieg.0...300 °

256 s / uint16Einstellung der von dem thermischen Motorschutzmodell
verwendeten thermischen Zeitkonstante, die als die Zeit
definiert ist, die zum Erreichen von 63% der Motornenn-
temperaturbenötigtwird. SieheEmpfehlungendesMoto-
renherstellers.

Motor therm.Zeitkon-
stante

35.55

Motorstrom

Temperaturanstieg

Zeit

Zeit

100%

100%

63%

Thermische
Motorzeitkonstante

1 = 1 s / 1 = 1 sThermische Motorzeitkonstante.100...10000 s

Keine Aktion / uint16Auswahl der Reaktion, wenn Motorüberlast festgestellt
wird.

MotorüberlastAktion35.56

Siehe Abschnitt Motor-Überlastschutz (Seite 96).

0Es erfolgt keine Maßnahme.Keine Aktion
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1Der Frequenzumrichtergeneriert dieWarnungA783Motor-
überlast, wenn der Motor bis zur Warngrenze überlastet
ist, d. h. Parameter 35.5 Motorüberlast Niveau den Wert
88,0% erreicht.

Nur Warnmeldung

2DerFrequenzumrichtergeneriert dieWarnungA783Motor-
überlast, wenn der Motor bis zur Warngrenze überlastet
ist, d. h. Parameter 35.5 Motorüberlast Niveau den Wert
88,0% erreicht.

Warnung und Stö-
rung

Der Frequenzumrichter schaltet mit der Störung 7122 Mo-
torüberlast ab, wenn der Motor bis zum Störungspegel
überlastet ist, d. h. Parameter 35.5 Motorüberlast Niveau
erreicht den Wert 100,0%.

Klasse 20 / uint16Einstellung der verwendeten Motorüberlastklasse. Die
Schutzklasse wird vom Benutzer als Zeit für die Abschal-
tungbeim7,2-fachen (IEC60947-4-1) oder 6-fachen (NEMA
ICS) Abschaltstrom spezifiziert.

MotorüberlastKlasse35.57

Siehe Abschnitt Motor-Überlastschutz (Seite 96).

0Motor-Überlastklasse 5.Klasse 5

1Motor-Überlastklasse 10.Klasse 10

2Motor-Überlastklasse 20.Klasse 20

3Motor-Überlastklasse 30.Klasse 30

4Motor-Überlastklasse 40.Klasse 40

0.0 Prozent / real32Anzeige der berechneten Temperatur des Motorkabels.
SieheAbschnitt Thermischer Schutz desMotorkabels (Sei-
te 97).

Kabeltemperatur35.60

102% = Übertemperatur-Warnung (A480 Motorkabel
überlastet)

106%=Übertemperatur-Störung (4000Motorkabel über-
lastet)

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Berechnete Temperatur des Motorkabels.0.0 ... 200.0 Prozent

10000.00 A / real32Einstellung des Dauerstroms des Motorkabels für den
thermischen Schutz im Regelungsprogramm.

Kabelnennstrom35.61

WARNUNG!
Der in diesen Parameter eingegebene Wert muss ent-
sprechend allen Faktoren, die die Belastbarkeit des
Kabels beeinflussen, wie z. B. Umgebungstemperatur,
Art der Kabelverlegung und Abdeckung, begrenzt
werden. Siehedie technischenDatendesKabelherstel-
lers.

1 = 1 A / 100 = 1 ADauerstrom-Belastbarkeit des Motorkabels.0.00 ... 10000.00 A
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1 s / uint16Einstellung der Zeitkonstanten des Motorkabels für den
thermischen Schutz im Regelungsprogramm. Dieser Wert
ist die Zeit, in der 63% der Kabelnenntemperatur erreicht
werden, wenn das Kabel mit Nennstrom belastet wird
(Parameter 35.61 Kabelnennstrom).

KabelTemp.anstiegs-
zeit

35.62

0 s = Thermischer Motorkabelschutz deaktiviert.

Siehe die technischen Daten des Kabelherstellers.

Kabelstrom

Temperaturanstieg

100%

100%

63%

Zeit

ZeitThermische
Kabelzeitkonstante

1 = 1 s / 1 = 1 s0 s → Thermischer Motorkabelschutz deaktiviert.0...50000 s

1…50000 s → Thermische Motorkabel-Zeitkonstante.

Aus, 06.16 b6 (95.20
b6) / uint32

DieParameter35.100…35.106konfiguriereneineüberwach-
te Start/Stopp-Logik für externe Einrichtungen wie z. B.
einen schützgesteuerten Motorlüfter.

DOL-SteuerungQuel-
le

35.100

Mit diesem Parameter wird das Signal zum Starten und
Stoppen des Lüfters ausgewählt.

0 = Stopp

1 = Start

Der Ausgang, der das Lüfterschütz ansteuert, muss mit
Parameter 35.105, Bit 1, verbundenwerden.Mit 35.101 bzw.
35.102 können Einschalt- undAusschaltverzögerungen für
denLüfter eingestelltwerden. Ein vomLüfter kommendes
Rückführsignal kann auf denmit 35.103 ausgewählten An-
schluss gelegt werden; der Ausfall des Rückführsignals
löst optional eine Warnung oder eine Störung aus (siehe
35.104 und 35.106).

00 (Funktion deaktiviert).Aus

11.Ein

2Bit 6 von 6.16 Umricht.-Statuswort 1 (Seite 162).Läuft

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]
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- / uint32Definiert eine Startverzögerung für den Motorlüfter.DOL-Steuerung Ein-
Verzög.

35.101

Der Verzögerungstimer läuft an, wenn die mit Parameter
35.100 ausgewählte Steuerquelle eingeschaltetwird. Nach
Ende der Verzögerung wird Bit 1 von 35.105 gesetzt.

1 = 1 s / 100 = 1 sStartverzögerung Motorlüfter0...42949673 s

20 min / uint32Definiert eine Stoppverzögerung für den Motorlüfter.DOL-Steuerung Aus-
Verzög.

35.102

Der Verzögerungstimer läuft an, wenn die mit Parameter
35.100ausgewählte Steuerquelle ausgeschaltetwird.Nach
EndederVerzögerungwirdBit 1 von35.105 zurückgesetzt.

1 = 1 min / 1 = 1 minStoppverzögerung Motorlüfter0...715828 min

Nicht ausgewählt; DI5
(95.20 b6) / uint32

Auswahl desEingangs für dasMotorlüfter-Rückführsignal.

0 = Gestoppt

DOL-SteuerungRück-
führquel

35.103

1 = Läuft

Nach demStart des Lüfters (Bit 1 von 35.105wird gesetzt)
wird die Rückmeldung innerhalb dermit 35.104 eingestell-
ten Zeit erwartet.

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

0; 5 (95.20 b6) s /
uint32

Definiert eine Verzögerung des Rückführsignals für den
Motorlüfter.

DOL-Steuer.Rückführ-
verzög.

35.104

Der Verzögerungstimer startet, wenn Bit 1 von 35.105 ge-
setztwird.Wennbis zumAblauf der Verzögerung vondem
Lüfter keine Rückmeldung eingegangen ist, wird die mit
35.106 ausgewählte Maßnahme durchgeführt.

Hinweis:DieseVerzögerungwird nur beimStart angewandt.
Wenn das Rückführsignal während des Betriebs ausbleibt,
wird sofort die mit 35.106 eingestellte Maßnahme durchge-
führt.

1 = 1 s / 1 = 1 sStartverzögerung Motorlüfter0...42949673 s
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- / uint16Status der Motorlüfter-Steuerungslogik.DOL-Steuerung Sta-
tuswort

35.105

Bit 1 ist der Steuerausgang für den Lüfter, der als Quelle
z. B. für einenDigital- oder Relaisausgang verwendetwird.

DieanderenBitsgebendieZuständedergewähltenSteuer-
und Rückführquellen und den Störungsstatus an.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Status der mit 35.100 gewählten Lüftersteuerungsquelle.Startbefehl:b0

0 = Stopp angefordert

1 = Start angefordert.

Lüftersteuerbit (Verzögerungenwerdenüberwacht).Dieses
Bit als Quelle für den Ausgang wählen, der den Lüfter
steuert.

Verzögerter Startbe-
fehl:

b1

0 = Gestoppt

1 = Gestartet

Status der Lüfterrückführung (Quellemit 35.103 gewählt).DOL Rückführung:b2

0 = Gestoppt

1 = Läuft

Störungsstatus.DOL Störung (-1):b3

0 = Störung (Lüfterrückführung fehlt). Die mit 35.106 aus-
gewählte Maßnahme wird durchgeführt.

1 = keine Störung

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Störung / uint16Einstellen der durchzuführenden Maßnahme, wenn die
Motorlüfter-SteuerungslogikdasFehlenderLüfterrückmel-
dung erkennt.

DOL-SteuerungEreig-
nistyp

35.106

0Es erfolgt keine Maßnahme.Keine Aktion

1Der Frequenzumrichter gibt eine Warnung aus (A781 Mo-
torlüfter).

Warnung

2Der Frequenzumrichter schaltet mit 71B1 Motorlüfter ab.Störung
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Einstellungen für Spitzenwert- und Amplituden-Speicher.Lastanalysator36

Siehe auch Abschnitt Last-Analysator (Seite 102).

FU-Ausgangsleistung
/ uint32

Auswahl des Signals, das vomSpitzenwert-Speicher über-
wacht werden soll.

Spitz.wert.Sign.quell36.1

Das Signal wird mit der Filterzeit gemäß Einstellung von
Parameter 36.2 Spitz.wert.Filterzeit gefiltert.

DerSpitzenwertwirdzusammenmitanderenausgewählten
Signalen gleichzeitig in den Parametern 36.12…36.15 ge-
speichert.

Der Spitzenwert-Speicher kann mit Parameter 36.9 Spei-
cher rücksetzen zurückgesetzt werden. Der Speicher wird
auch dann immer zurückgesetzt, wenn die Signalquelle
geändertwird.DatumundUhrzeit der letztenRücksetzung
werden in Parameter 36.16 bzw. 36.17 gespeichert.

0Nicht ausgewähltNull

11.1 Motordrehzahl benutzt (Seite 140).Motordrehzahl be-
nutzt

31.6 Ausgangsfrequenz (Seite 140).Ausgangsfrequenz

41.7 Motorstrom (Seite 140).Motorstrom

61.10 Motordrehmoment (Seite 140).Motordrehmoment

71.11 DC-Spannung (Seite 141).DC-Spannung

81.14 Ausgangsleistung (Seite 141).FU-Ausgangsleistung

1023.1 Drehz.Sollw.Rampeneing. (Seite 287).Drehz.Sollw.Rampen-
eing.

1123.2 Drehz.Sollw.Rampenausg. (Seite 287).Drehz.Sollw.Rampen-
ausg.

1224.1 Drehz.-Sollw. benutzt (Seite 294).Drehzahlsollwert be-
nutzt

1326.2 Drehm.-Sollw. benutzt (Seite 313).Drehmom.Sollw.be-
nutzt

1428.2 Freq.-Sollw. Ramp.ausg. (Seite 323).Frequenz-Sollw. be-
nutzt

1640.1 Proz.reg.ausg. Istwert (Seite 403).Prozessregler Aus-
gang

1740.2 Proz.reg Istwert (Seite 403).Prozessregler Istwert

1840.3 Proz.reg Sollwert (Seite 403).Prozessregler Soll-
wert

1940.4 Proz.reg. Regelabw. (Seite 403).Prozessregler-Abwei-
chung

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

2.00 s / real32Definiert eine Filterzeit für die Spitzenwertspeicherung.
Siehe Parameter 36.1 Spitz.wert.Sign.quell.

Spitz.wert.Filterzeit36.2

100 = 1 s / 100 = 1 sFilterzeit des Spitzenwert-Speichers.0.00 ... 120.00 s
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Umgebungstempera-
tur / uint32

Auswahl des Signals, das mit dem Amplitudenspeicher 2
überwacht wird. Das Signal wird in 200-ms-Intervallen ab-
gefragt undkannmit Parameter 36.7Ampl.Spei.2 Sign.skal.
skaliert werden.

Ampl.Spei.2
Sign.quell

36.6

Die Ergebnisse werden mit den Parametern 36.40…36.49
angezeigt. Jeder Parameter stellt einenAmplitudenbereich
dar und zeigt den Anteil der Abfragen innerhalb dieses
Bereichs an.

Der Amplitudenspeicher 2 kann mit Parameter 36.9 Spei-
cher rücksetzen zurückgesetzt werden. Der Speicher wird
auch dann immer zurückgesetzt, wenn die Signalquelle
oder die Skalierung geändert wird. DatumundUhrzeit der
letztenRücksetzungwerden in Parameter 36.50bzw. 36.51
gespeichert.

0Nicht ausgewähltNull

11.1 Motordrehzahl benutzt (Seite 140).Motordrehzahl be-
nutzt

31.6 Ausgangsfrequenz (Seite 140).Ausgangsfrequenz

41.7 Motorstrom (Seite 140).Motorstrom

61.10 Motordrehmoment (Seite 140).Motordrehmoment

71.11 DC-Spannung (Seite 141).DC-Spannung

81.14 Ausgangsleistung (Seite 141).FU-Ausgangsleistung

1023.1 Drehz.Sollw.Rampeneing. (Seite 287).Drehz.Sollw.Rampen-
eing.

1123.2 Drehz.Sollw.Rampenausg. (Seite 287).Drehz.Sollw.Rampen-
ausg.

1224.1 Drehz.-Sollw. benutzt (Seite 294).Drehzahlsollwert be-
nutzt

1326.2 Drehm.-Sollw. benutzt (Seite 313).Drehmom.Sollw.be-
nutzt

1428.2 Freq.-Sollw. Ramp.ausg. (Seite 323).Frequenz-Sollw. be-
nutzt

1640.1 Proz.reg.ausg. Istwert (Seite 403).Prozessregler Aus-
gang

1740.2 Proz.reg Istwert (Seite 403).Prozessregler Istwert

1840.3 Proz.reg Sollwert (Seite 403).Prozessregler Soll-
wert

1940.4 Proz.reg. Regelabw. (Seite 403).Prozessregler-Abwei-
chung

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

201.70 Umgebungstemperatur % (Seite 144).Umgebungstempera-
tur

DerAmplitudenbereich0…100%entspricht0…60 °Cbzw.
32…140 °F.

100.00NoUnit / real32Einstellung des Signalwerts, der der 100%-Amplitude ent-
spricht.

Ampl.Spei.2Sign.skal.36.7

1 = 1 / 100 = 1Signalwert entsprechend 100%.0.00 ... 32767.00
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / uint16Legt fest, obdie Amplitudenspeicher 1 und 2 kontinuierlich
aktiv sind oder nur dann, wenn der Frequenzumrichter
moduliert.

Logger-Funktion36.8

0 = Amplitudenspeicher 1 kontinuierlich aktivAL1b0

1 =Amplitudenspeicher 1 nur aktiv,wennder Frequenzum-
richter moduliert.

0 = Amplitudenspeicher 2 kontinuierlich aktivAL2b1

1=Amplitudenspeicher 2nur aktiv,wennder Frequenzum-
richter moduliert.

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Fertig / uint16SetztdenSpitzenwert-Speicherund/oderAmplitudenspei-
cher 2 zurück.

Speicher rücksetzen36.9

(Amplitudenspeicher 1 kann nicht zurückgesetzt werden.)

0Rücksetzen beendet oder nicht angefordert (normaler Be-
trieb).

Fertig

1Spitzenwert-SpeicherundAmplitudenspeicher2 zurückset-
zen.

Alle

2Spitzenwert-Speicher zurücksetzen.PVL

3Amplitudenspeicher 2 zurücksetzen.AL2

- / real32Anzeige des vom Spitzenwert-Speicher gespeicherten
Spitzenwerts.

Sp.Wert.Spei.Spitzen-
wert

36.10

1 = 1 / 100 = 1Spitzenwert.-32768.00 ... 32767.00

- / uint16Anzeige desDatums, an demder Spitzenwert gespeichert
wurde.

SWS Spitzenwert Da-
tum

36.11

0 / uint32Anzeige des Zeitpunkts, zu dem der Spitzenwert gespei-
chert wurde.

SWSSpitzenwertZeit36.12

1 = 1Zeitpunkt des Spitzenwerts.00:00:00…23:59:59

- / real32AnzeigedesMotorstroms zumZeitpunkt der Speicherung
des Spitzenwerts.

SWS Strom bei Spit-
zenwert

36.13

1 = 1 A / 100 = 1 AMotorstrom bei Spitzenwert.-32768.00 ... 32767.00
A

- / real32AnzeigederDC-ZwischenkreisspannungdesFrequenzum-
richters zumZeitpunkt der Speicherungdes Spitzenwerts.

SWS DC-
Spann.b.Spitzenw.

36.14

10 = 1 V / 100 = 1 VDC-Spannung bei Spitzenwert.0.00 ... 2000.00 V

- / real32AnzeigederMotordrehzahl zumZeitpunktderSpeicherung
des Spitzenwerts.

SWS Drehz. bei Spit-
zenw.

36.15

- / 100 = 1 U/minMotordrehzahl bei Spitzenwert. 16-Bit-Skalierung siehe
Parameter 46.1.

-32768.00 ... 32767.00
U/min

0 / uint16Anzeige des Datums, an dem der Spitzenwert-Speicher
zurückgesetzt wurde.

SWS Rücksetzdatum36.16

1 = 1Datumder letztenRücksetzungdes Spitzenwert-Speichers.-

0 / uint32Anzeige des Zeitpunkts, zu demder Spitzenwert-Speicher
zurückgesetzt wurde.

SWS Rücksetzzeit36.17
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

1 = 1Zeitpunkt der letzten Rücksetzung des Spitzenwert-Spei-
chers.

00:00:00…23:59:59

- / real32AnzeigedesProzentsatzesder Abfragewerte, die in Ampli-
tudenspeicher 1 aufgezeichnet wurden und unter 10 % la-
gen.Hinweis: IndiesemProzentsatz sindauchdieAbfragen
mit negativemWert enthalten.

AL1 unter 10%36.20

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Amplitudenspeicher 1, Abfragewerte im Bereich unter 10
%.

0.00 ... 100.00 Pro-
zent

- / real32AnzeigedesProzentanteils der AbfragewertedesAmplitu-
den-Speichers 1, die in den Bereich 10 bis 20 % fallen.

AS1 10 bis 20%36.21

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Abfragewerte imAmplituden-Speicher 1 imBereich von 10
bis 20%.

0.00 ... 100.00 Pro-
zent

- / real32AnzeigedesProzentanteils der AbfragewertedesAmplitu-
den-Speichers 1, die in den Bereich 20 bis 30 % fallen.

AS1 20 bis 30%36.22

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Abfragewerte imAmplituden-Speicher 1 imBereich von 20
bis 30%.

0.00 ... 100.00 Pro-
zent

- / real32AnzeigedesProzentanteils der AbfragewertedesAmplitu-
den-Speichers 1, die in den Bereich 30 bis 40 % fallen.

AS1 30 bis 40%36.23

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Abfragewerte imAmplituden-Speicher 1 imBereich von30
bis 40%.

0.00 ... 100.00 Pro-
zent

- / real32AnzeigedesProzentanteils der AbfragewertedesAmplitu-
den-Speichers 1, die in den Bereich 40 bis 50 % fallen.

AS1 40 bis 50%36.24

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Abfragewerte imAmplituden-Speicher 1 imBereich von40
bis 50%.

0.00 ... 100.00 Pro-
zent

- / real32AnzeigedesProzentanteils der AbfragewertedesAmplitu-
den-Speichers 1, die in den Bereich 50 bis 60 % fallen.

AS1 50 bis 60%36.25

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Abfragewerte imAmplituden-Speicher 1 imBereich von50
bis 60%.

0.00 ... 100.00 Pro-
zent

- / real32AnzeigedesProzentanteils der AbfragewertedesAmplitu-
den-Speichers 1, die in den Bereich 60 bis 70 % fallen.

AS1 60 bis 70%36.26

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Abfragewerte imAmplituden-Speicher 1 imBereich von60
bis 70%.

0.00 ... 100.00 Pro-
zent

- / real32AnzeigedesProzentanteils der AbfragewertedesAmplitu-
den-Speichers 1, die in den Bereich 70 bis 80 % fallen.

AS1 70 bis 80%36.27

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Abfragewerte imAmplituden-Speicher 1 imBereich von 70
bis 80%.

0.00 ... 100.00 Pro-
zent

- / real32AnzeigedesProzentanteils der AbfragewertedesAmplitu-
den-Speichers 1, die in den Bereich 80 bis 90 % fallen.

AS1 80 bis 90%36.28

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Abfragewerte imAmplituden-Speicher 1 imBereich von80
bis 90%.

0.00 ... 100.00 Pro-
zent

- / real32AnzeigedesProzentanteils der Abfragewerte, gespeichert
im Amplituden-Speicher 1, die in den Bereich über 90 %
fallen.

AS1 über 90%36.29

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Amplituden-Speicher 1, Abfragewerte über 90%.0.00 ... 100.00 Pro-
zent
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- / real32AnzeigedesProzentsatzesder Abfragewerte, die in Ampli-
tudenspeicher 2 aufgezeichnet wurden und unter 10 % la-
gen.Hinweis: IndiesemProzentsatz sindauchdieAbfragen
mit negativemWert enthalten.

AL2 unter 10%36.40

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Amplitudenspeicher 2, Abfragewerte im Bereich unter 10
%.

0.00 ... 100.00 Pro-
zent

- / real32AnzeigedesProzentanteils der AbfragewertedesAmplitu-
den-Speichers 2, die in den Bereich 10 bis 20 % fallen.

AS2 10 bis 20%36.41

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Abfragewerte imAmplituden-Speicher 2 imBereich von 10
bis 20%.

0.00 ... 100.00 Pro-
zent

- / real32AnzeigedesProzentanteils der AbfragewertedesAmplitu-
den-Speichers 2, die in den Bereich 20 bis 30 % fallen.

AS2 20 bis 30%36.42

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Abfragewerte im Amplituden-Speicher 2 im Bereich von
20 bis 30%.

0.00 ... 100.00 Pro-
zent

- / real32AnzeigedesProzentanteils der AbfragewertedesAmplitu-
den-Speichers 2, die in den Bereich 30 bis 40 % fallen.

AS2 30 bis 40%36.43

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Abfragewerte im Amplituden-Speicher 2 im Bereich von
30 bis 40%.

0.00 ... 100.00 Pro-
zent

- / real32AnzeigedesProzentanteils der AbfragewertedesAmplitu-
den-Speichers 2, die in den Bereich 40 bis 50 % fallen.

AS2 40 bis 50%36.44

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Abfragewerte im Amplituden-Speicher 2 im Bereich von
40 bis 50%.

0.00 ... 100.00 Pro-
zent

- / real32AnzeigedesProzentanteils der AbfragewertedesAmplitu-
den-Speichers 2, die in den Bereich 50 bis 60 % fallen.

AS2 50 bis 60%36.45

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Abfragewerte im Amplituden-Speicher 2 im Bereich von
50 bis 60%.

0.00 ... 100.00 Pro-
zent

- / real32AnzeigedesProzentanteils der AbfragewertedesAmplitu-
den-Speichers 2, die in den Bereich 60 bis 70 % fallen.

AS2 60 bis 70%36.46

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Abfragewerte im Amplituden-Speicher 2 im Bereich von
60 bis 70%.

0.00 ... 100.00 Pro-
zent

- / real32AnzeigedesProzentanteils der AbfragewertedesAmplitu-
den-Speichers 2, die in den Bereich 70 bis 80 % fallen.

AS2 70 bis 80%36.47

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Abfragewerte imAmplituden-Speicher 2 imBereich von70
bis 80%.

0.00 ... 100.00 Pro-
zent

- / real32AnzeigedesProzentanteils der AbfragewertedesAmplitu-
den-Speichers 2, die in den Bereich 80 bis 90 % fallen.

AS2 80 bis 90%36.48

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Abfragewerte im Amplituden-Speicher 2 im Bereich von
80 bis 90%.

0.00 ... 100.00 Pro-
zent

- / real32AnzeigedesProzentanteils der Abfragewerte, gespeichert
im Amplituden-Speicher 2, die in den Bereich über 90 %
fallen.

AS2 über 90%36.49

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Amplituden-Speicher 2, Abfragewerte über 90%.0.00 ... 100.00 Pro-
zent

0 / uint16AnzeigedesDatumsder letztenRücksetzungdesAmplitu-
denspeichers 2.

AS2 Rücksetzdatum36.50

1 = 1Letztes Rücksetzdatum des Amplitudenspeichers 2.-
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0 / uint32Anzeige des Zeitpunkts der letzten Rücksetzung des Am-
plitudenspeichers 2.

AS2 Rücksetzzeit36.51

1 = 1Letzter Rücksetz-Zeitpunkt des Amplitudenspeichers 2.00:00:00…23:59:59
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Einstellungen für die Anwender-LastkurveULC (User Load
Curve).

Anwender-Lastkurve37

Siehe auch Abschnitt Anwender-Lastkurve.

- / uint16Zeigt denStatusdes überwachtenSignals an. (Das Status-
wort ist unabhängig vondenAktionenundVerzögerungen,

ALK Ausgang Status-
wort

37.1

die mit den Parametern 37.3, 37.4, 37.41 und 37.42 einge-
stellt wurden.)

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = Überwachtes Signal unterhalb der Unterlastkurve.Unterlast Grenzeb0

Reservedb1

1 = Überwachtes Signal oberhalb der Überlastkurve.Überlast Grenzeb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl des Signals, das überwacht werden soll. Die
Funktion vergleicht den absoluten Wert des Signals mit
der Lastkurve.

ALKÜberwachungssi-
gnal

37.2

0Kein Signal ausgewählt (Überwachung nicht aktiv).Nicht ausgewählt

21.7 Motorstrom (Seite 140).Motorstrom%

31.10 Motordrehmoment (Seite 140).Motordrehmoment%

41.15 Ausg.leist. in % der Mot.-Nennleist. (Seite 141).Ausg.leist. in % der
Mot.-Nennleist.

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Deaktiviert / uint16Auswahl der ReaktiondesAntriebs,wennder Betragswert
des überwachten Signals länger als die Zeit gem.Wert von
37.41ALKÜberlastTimeroberhalbderÜberlastkurvebleibt.

ALK Überlast-Aktio-
nen

37.3

0Es erfolgt keine Maßnahme.Deaktiviert

1Der Frequenzumrichter generiert eine Warnung (A8BE A
LK Überlast).

Warnung

2Der Frequenzumrichter schaltetmit 8002ALKÜberlast ab.Störung

3DerFrequenzumrichtergeneriert eineWarnmeldung (A8BE
A LK Überlast), wenn das Signal kontinuierlich über der

Warnung/Störung

Überlastkurve für die Hälfte der mit Parameter 37.41 ALK
Überlast Timer festgelegten Zeit bleibt.

Der Frequenzumrichter schaltetmit 8002ALKÜberlast ab,
wenndas Signalwährenddermit 37.41 ALKÜberlast Timer
festgelegten Zeit kontinuierlich über der Überlastkurve
bleibt.

Deaktiviert / uint16Auswahl der ReaktiondesAntriebs,wennder Betragswert
des überwachten Signals länger als die mit 37.42 ALK Un-

ALK Unterlast-Aktio-
nen

37.4

terlast Timer festgelegteZeit unterhalbderUnterlastkurve
bleibt.

0Es erfolgt keine Maßnahme.Deaktiviert

1Der Frequenzumrichter generiert eineWarnung (A8BFALK
Unterlast).

Warnung
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2Der Frequenzumrichter schaltet mit 8001 ALK Unterlast
ab.

Störung

3DerFrequenzumrichtergeneriert eineWarnmeldung (A8BF
ALK Unterlast), wenn das Signal für die Hälfte der mit Pa-
rameter 37.42 ALK Unterlast Timer festgelegten Zeit kon-
tinuierlich unter der Unterlastkurve bleibt.

Warnung/Störung

Der Frequenzumrichter schaltet mit 8001 ALK Unterlast
ab, wenn das Signal während der mit 37.42 ALK Unterlast
Timer festgelegtenZeit kontinuierlich unter derUnterlast-
kurve bleibt.

150.0 U/min / real32Einstellungdes erstenDrehzahlpunkts auf der X-Achseder
Anwenderlastkurve.

ALK Drehz.-Tabelle
Punkt 1

37.11

Die Drehzahlpunkte werden im DTC- und Skalar-Motorre-
gelungsmodus bei Drehzahlregelung benutzt.

Die fünf Punkte müssen eine aufsteigende Folge vom
niedrigsten zumhöchstenWert haben. Die Punktewerden
als positive Werte definiert, aber der Bereich ist symme-
trisch auch in der negativen Richtung wirksam. Die Über-
wachung ist außerhalb dieser beiden Bereiche nicht aktiv.

1 = 1 U/min / 10 = 1
U/min

Drehzahl.0.0 ... 30000.0U/min

750.0 U/min / real32Einstellung des zweiten Drehzahlpunkts auf der X-Achse
der Benutzerlastkurve.

ALK Drehz.-Tabelle
Punkt 2

37.12

1 = 1 U/min / 10 = 1
U/min

Drehzahl.0.0 ... 30000.0U/min

1290.0 U/min / real32Einstellung des dritten Drehzahlpunkts auf der X-Achse
der Benutzerlastkurve.

ALK Drehz.-Tabelle
Punkt 3

37.13

1 = 1 U/min / 10 = 1
U/min

Drehzahl.0.0 ... 30000.0U/min

1500.0 U/min / real32Einstellung des vierten Drehzahlpunkts auf der X-Achse
der Benutzerlastkurve.

ALK Drehz.-Tabelle
Punkt 4

37.14

1 = 1 U/min / 10 = 1
U/min

Drehzahl.0.0 ... 30000.0U/min

1800.0 U/min / real32Einstellung des fünften Drehzahlpunkts auf der X-Achse
der Benutzerlastkurve.

ALK Drehz.-Tabelle
Punkt 5

37.15

1 = 1 U/min / 10 = 1
U/min

Drehzahl.0.0 ... 30000.0U/min

5.0 Hz / real32Einstellung des ersten Frequenzpunkts auf der X-Achse
der Benutzerlastkurve.

ALK Freq.-Tabelle
Punkt 1

37.16

DieFrequenzpunktewerden imSkalar-Motorregelungsmo-
dus bei Frequenzregelung benutzt.

Die fünf Punkte müssen eine aufsteigende Folge vom
niedrigsten zumhöchstenWert haben. Die Punktewerden
als positive Werte definiert, aber der Bereich ist symme-
trisch auch in der negativen Richtung wirksam. Die Über-
wachung ist außerhalb dieser beiden Bereiche nicht aktiv.

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrequenz0.0 ... 598.0 Hz

25.0 Hz / real32Einstellung des zweiten Frequenzpunkts auf der X-Achse
der Benutzerlastkurve.

ALK Freq.-Tabelle
Punkt 2

37.17
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1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrequenz0.0 ... 598.0 Hz

43.0 Hz / real32Einstellung des dritten Frequenzpunkts auf der X-Achse
der Benutzerlastkurve.

ALK Freq.-Tabelle
Punkt 3

37.18

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrequenz0.0 ... 598.0 Hz

50.0 Hz / real32Einstellung des vierten Frequenzpunkts auf der X-Achse
der Benutzerlastkurve.

ALK Freq.-Tabelle
Punkt 4

37.19

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrequenz0.0 ... 598.0 Hz

60.0 Hz / real32Einstellung des fünften Frequenzpunkts auf der X-Achse
der Benutzerlastkurve.

ALK Freq.-Tabelle
Punkt 5

37.20

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrequenz0.0 ... 598.0 Hz

10.0 Prozent / real32Einstellung des ersten Punkts der Unterlastkurve.ALK Unterlast Punkt
1

37.21

Jeder Punkt der Unterlastkurve muss einen niedrigeren
Wert haben als der korrespondierende Überlastpunkt.

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Unterlastpunkt.0.0 ... 1600.0 Prozent

15.0 Prozent / real32Einstellung des zweiten Punkts der Unterlastkurve.ALK Unterlast Punkt
2

37.22

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Unterlastpunkt.0.0 ... 1600.0 Prozent

25.0 Prozent / real32Einstellung des dritten Punkts der Unterlastkurve.ALK Unterlast Punkt
3

37.23

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Unterlastpunkt.0.0 ... 1600.0 Prozent

30.0 Prozent / real32Einstellung des vierten Punkts der Unterlastkurve.ALK Unterlast Punkt
4

37.24

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Unterlastpunkt.0.0 ... 1600.0 Prozent

30.0 Prozent / real32Einstellung des fünften Punkts der Unterlastkurve.ALK Unterlast Punkt
5

37.25

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Unterlastpunkt.0.0 ... 1600.0 Prozent

300.0 Prozent / real32Einstellung des ersten Punkts der Überlastkurve.ALK Überlast Punkt 137.31

Jeder Punkt der Überlastkurve muss einen höheren Wert
haben als der korrespondierende Unterlastpunkt.

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Überlastpunkt.0.0 ... 1600.0 Prozent

300.0 Prozent / real32Einstellung des zweiten Punkts der Überlastkurve.ALK Überlast Punkt 237.32

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Überlastpunkt.0.0 ... 1600.0 Prozent

300.0 Prozent / real32Einstellung des dritten Punkts der Überlastkurve.ALK Überlast Punkt 337.33

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Überlastpunkt.0.0 ... 1600.0 Prozent

300.0 Prozent / real32Einstellung des vierten Punkts der Überlastkurve.ALK Überlast Punkt 437.34

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Überlastpunkt.0.0 ... 1600.0 Prozent
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300.0 Prozent / real32Einstellung des fünften Punkts der Überlastkurve.ALK Überlast Punkt 537.35

1 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Überlastpunkt.0.0 ... 1600.0 Prozent

20.0 s / real32Einstellungder Zeit, die das überwachte Signal kontinuier-
lich oberhalb der Überlastkurve bleiben muss, bevor der
Frequenzumrichter die mit 37.3 ALK Überlast-Aktionen
ausgewählte Aktion ausführt.

ALK Überlast Timer37.41

1 = 1 s / 10 = 1 sÜberlastzeit.0.0 ... 10000.0 s

20.0 s / real32Einstellungder Zeit, die das überwachte Signal kontinuier-
lich unterhalb der Unterlastkurve bleiben muss, bevor der
Frequenzumrichter die mit 37.4 ALK Unterlast-Aktionen
ausgewählte Aktion ausführt.

ALK Unterlast Timer37.42

1 = 1 s / 10 = 1 sUnterlastzeit.0.0 ... 10000.0 s
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Parameterwerte für die Prozessregelung (PID).Prozessregler Satz 140

DerFrequenzumrichter enthält einenaktivenProzessregler
(PID) zur Regelung von Prozessen, jedoch können zwei se-
parate komplette Parametersätze für den PID-Regler pro-
grammiert und gespeichert werden.

Der erste Satz besteht aus den Parametern 40.07…40.56*
und der zweite Satz aus den Parametern aus Gruppe 41
Prozessregler Satz 2. Die binäreQuelle, für die Auswahl des
Parametersatzes, wird mit Parameter 40.57 Auswahl
P.regl.Satz1/Satz2 ausgewählt.

Siehe Abschnitt Prozess-Regelung (PID). (Seite 71) und die
Regelungsdiagramme auf den Seiten 692 und 693.

*Die weiteren Parameter in dieser Gruppe sind für beide
Sätze gleich.

- / real32Zeigt denAusgangdesProzessreglers an. SiehedasRege-
lungsdiagramm auf Seite 693.

Proz.reg.ausg. Ist-
wert

40.1

Dieser Parameter ist schreibgeschützt.. Die Einheit wird
mit Parameter 40.12 Satz 1 Auswahl Einheit eingestellt.

1 = 1 / 10 = 1Prozessregler-Ausgang.-32768.0 ... 32767.0

- / real32Anzeige des Prozess-Istwerts nach Auswahl der Quelle,
mathematischerFunktion (Parameter40.10Satz 1Berechn.

Proz.reg Istwert40.2

Proz.-Istw.) und Filterung. Siehe das Regelungsdiagramm
auf Seite 692.

Dieser Parameter ist schreibgeschützt.. Die Einheit wird
mit Parameter 40.12 Satz 1 Auswahl Einheit eingestellt.

1 = 1 / 100 = 1Prozess-Istwert (Rückführsignal)-32768.00 ... 32767.00

- / real32Anzeige des Prozess-Sollwerts nach Auswahl der Quelle,
mathematischerFunktion (Parameter40.18Satz 1Berechn.

Proz.reg Sollwert40.3

Proz.-Sollw.), BegrenzungundRampe.SiehedasRegelungs-
diagramm auf Seite 693.

Dieser Parameter ist schreibgeschützt.. Die Einheit wird
mit Parameter 40.12 Satz 1 Auswahl Einheit eingestellt.

1 = 1 / 100 = 1Sollwert für die Prozessregelung.-32768.00 ... 32767.00

- / real32Anzeigeder Prozess-Regelabweichung. Standardmäßig ist
dieser Wert die Differenz Sollwert - Istwert, jedoch kann

Proz.reg. Regelabw.40.4

die Regelabweichungmit Parameter 40.31 Satz 1 Invertier.
Regelabw. invertiert werden. Siehe das Regelungsdia-
gramm auf Seite 693.

Dieser Parameter ist schreibgeschützt.. Die Einheit wird
mit Parameter 40.12 Satz 1 Auswahl Einheit eingestellt.

1 = 1 / 100 = 1Prozess-Regelabweichung.-32768.00 ... 32767.00

- / real32Anzeige des getrimmten Ausgangssollwerts. Siehe das
Regelungsdiagramm auf Seite 693.

Proz.reg.Trim.ausg.-
Istwert

40.5

Dieser Parameter ist schreibgeschützt.. Die Einheit wird
mit Parameter 40.12 Satz 1 Auswahl Einheit eingestellt.

1 = 1 / 1 = 1Getrimmter Sollwert.-32768...32767

- / uint16Anzeige der Statusinformation der Prozessregelung.Proz.reg. Statuswort40.6

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

1 = Prozessregelung ist aktiv.Proz.reg. aktivb0

1 = Prozess-Sollwert ist eingefroren.Sollw. eingefrorenb1

1 = Prozessreglerausgang ist eingefroren.Ausg. eingefrorenb2

1 = Schlafmodus ist aktiv.Schlafmodusb3

1 = Schlaf-Verlängerung aktiv.Schlaf-Verlängerungb4

1 = Trimm-Funktion aktiv.Trimm-Modusb5

1 = Verfolgungs-Funktion aktiv.Verfolgungs-Modusb6

1 = der PID-Ausgang wird durch Par. 40.37 begrenzt.Ausg. Grenzw.ob.b7

1 = der PID-Ausgang wird durch Par. 40.36 begrenzt.Ausg. Grenzw.unt.b8

1 = Totband aktiv (siehe Par. 40.39)Totband aktivb9

0=Parametersatz 1wirdbenutzt. 1 = Parametersatz 2wird
benutzt.

Proz.reg.-Satzb10

Reservedb11

1 = Interner Sollwert aktiv (siehe Par. 40.16…40.24)Interner Sollwert ak-
tiv

b12

Reservedb13…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Aus / uint16Aktiviert/deaktiviert die Prozessregelung. Siehe auch Pa-
rameter 40.60 Quelle f. Aktivierung P.regl.Satz 1.

Satz 1 Proz.reg. Be-
triebsart

40.7

Hinweis: Die Prozessregelung (PID) ist nur bei externer
Steuerung verfügbar; siehe Abschnitt Lokale Steuerung und
externe Steuerung.

0Prozessregelung (PID) deaktiviertAus

1Prozessregelung (PID) aktiviertEin

2Prozessregelung ist aktiv, wenn der Antrieb läuft.Ein wenn Antr. läuft

AI1 skaliert / uint32Auswahl der erstenQuelle des Prozess-Istwerts. Siehedas
Regelungsdiagramm auf Seite 692.

Satz 1 Proz.-Istw.1
Quelle

40.8

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

112.12 AI1 skalierter Istwert (Seite 201).AI1 skaliert

212.22 AI2 skalierter Istwert (Seite 203).AI2 skaliert

311.39 Freq.Eing 1 skaliert.Freq.Eing skaliert

51.7 Motorstrom.Motorstrom

61.14 Ausgangsleistung.FU-Ausgangsleistung

71.10 Motordrehmoment (Seite 140).Motordrehmoment

1040.91 Proz.Istwert Datenspeicher (Seite 417).Rückführung Daten-
speicher

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl der zweiten Quelle des Prozess-Istwerts.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 40.8 Satz 1 Proz.-
Istw.1 Quelle.

Satz 1 Proz.-Istw.2
Quelle

40.9
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Quelle1 / uint16Definition, wie das Prozess-Rückführsignal aus den zwei
Rückführquellen berechnet wird, die mit den Parametern
40.8 Satz 1 Proz.-Istw.1 Quelle und 40.9 Satz 1 Proz.-Istw.2
Quelle ausgewählt wurden.

Satz 1 Berechn. Proz.-
Istw.

40.10

0Quelle 1.Quelle1

1Summe der Quellen 1 und 2.Quelle1+Quelle2

2Quelle 2 subtrahiert von Quelle 1.Quelle1-Quelle2

3Quelle 1 mit Quelle 2 multipliziert.Quelle1*Quelle2

4Quelle 1 durch Quelle 2 dividiert.Quelle1/Quelle2

5Der kleinere Wert der zwei Quellen.MIN(Quel1,Quel2)

6Der größere Wert der zwei Quellen.MAX(Quel1,Quel2)

7Der Durchschnittswert der zwei Quellen.AVE(Quel1,Quel2)

8Quadratwurzel von Quelle 1.Qwurzel(Quell1)

9Quadratwurzel von (Quelle 1 - Quelle 2).Qwurzel(Quel1-Quel2)

10Quadratwurzel von (Quelle 1 + Quelle 2).Qwur-
zel(Quel1+Quel2)

11Quadratwurzel von Quelle 1 + Quadratwurzel von Quelle 2.Qwur-
zel(Quel1)+Qwur-
zel(Quel2)

0.000 s / real32EinstellungderFilterzeitkonstante fürdenProzess-Istwert.Satz 1 Proz.-Istw. Fil-
terzeit

40.11

1 = 1 s / 1000 = 1 sFilterzeit der Rückführung / des Istwerts.0.000 ... 30.000 s

% / uint16Einstellung der Einheit für die Parameter 40.01…40.05,
40.21…40.24 und 40.47.

Satz 1 Auswahl Ein-
heit

40.12

7U/minU/min

4%.%

3Hz.Hz

250Benutzerdefinierte Einheit 1. Der Name der Einheit kann
mit dem Bedienpanel über das Menü – Einstellungen –
Texte bearbeiten geändert werden.

Proz.reg. Anw.-Einh.1

100.00NoUnit / real32Einstellung eines generellen Skalierungsfaktors für die
Prozessregelungskette zusammen mit Parameter 40.15
Satz 1 Sollw.Skal. Ausg..

Satz 1 Sollw-Skal. Ba-
sis

40.14

DieSkalierungkanngenutztwerden,wennz.B. derProzess-
sollwert in Hz eingegeben wird und der Ausgang des PID-
Reglers alsDrehzahlwert bei derDrehzahlregelung verwen-
det wird. In diesem Fall könnte dieser Parameter auf 50
undParameter 40.15 auf dieMotornenndrehzahl bei 50Hz
gesetzt werden.

Tatsächlich ist der Ausgang des Prozessreglers = [40.15],
wenn die Regelabweichung (Sollwert - Istwert) = [40.14]
und [40.32] = 1 ist.

Hinweis:Die Skalierungbasiert auf demVerhältnis von40.14
und 40.15. DieWerte 50 und 1500würden beispielsweise die
gleiche Skalierung ergeben wie 1 und 30.

1 = 1 / 100 = 1Prozess-Sollwert-Basis.-32768.00 ... 32767.00
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

1500,00; 1800,00
(95.20 b0) NoUnit /
real32

Siehe Parameter 40.14 Satz 1 Sollw-Skal. Basis.Satz 1 Sollw.Skal.
Ausg.

40.15

1 = 1 / 100 = 1Prozessreglerausgang-Basis.-32768.00 ... 32767.00

Interner Sollwert /
uint32

Auswahl der ersten Quelle des Prozess-Sollwerts. Dieser
Sollwert ist in Parameter 40.25 Satz 1 Ausw. Sollwert als
Sollwert 1 verfügbar. Siehe das Regelungsdiagramm auf
Seite 692.

Satz 1 Proz.-Sollw.1
Quelle

40.16

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

13.1Bedienpanel-Sollwert (Seite 146). SieheAbschnitt Lokale
Steuerung und externe Steuerung (Seite 23).

Bedienpanel

2Interner Sollwert. Siehe Parameter 40.19 Satz 1 Int. Sollw.
Auswahl 1.

Interner Sollwert

312.12 AI1 skalierter Istwert (Seite 201).AI1 skaliert

412.22 AI2 skalierter Istwert (Seite 203).AI2 skaliert

822.80Motorpotentiom. akt.Sollw. (AusgangdesMotorpo-
tentiometers).

Motorpotentiometer

1011.39 Freq.Eing 1 skaliert.Freq.Eing skaliert

2440.92 Proz.Sollwert Datenspeicher (Seite 417).SetzpunktDatenspei-
cher

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl der zweiten Quelle des Prozess-Sollwerts. Dieser
Sollwert ist in Parameter 40.25 Satz 1 Ausw. Sollwert als
Sollwert 2 verfügbar.

Satz 1 Proz.-Sollw.2
Quelle

40.17

Auswahlmöglichkeiten sieheParameter 40.16 Satz 1 Proz.-
Sollw.1 Quelle.

Quelle1 oder Quelle2 /
uint16

Auswahl einer mathematischen Funktion der Sollwert-
Quellen, die mit den Parametern 40.16 Satz 1 Proz.-Sollw.1
Quelle und 40.17 Satz 1 Proz.-Sollw.2 Quelle ausgewählt
wurden.

Satz 1 Berechn. Proz.-
Sollw.

40.18

0Es wird keine mathematische Funktion benutzt. Die mit
Parameter 40.25Satz 1Ausw. Sollwert ausgewählteQuelle
wird verwendet.

Quelle1 oder Quelle2

1Summe der Quellen 1 und 2.Quelle1+Quelle2

2Quelle 2 subtrahiert von Quelle 1.Quelle1-Quelle2

3Quelle 1 mit Quelle 2 multipliziert.Quelle1*Quelle2

4Quelle 1 durch Quelle 2 dividiert.Quelle1/Quelle2

5Der kleinere Wert der zwei Quellen.MIN(Quel1,Quel2)

6Der größere Wert der zwei Quellen.MAX(Quel1,Quel2)

7Der Durchschnittswert der zwei Quellen.AVE(Quel1,Quel2)

8Quadratwurzel von Quelle 1.Qwurzel(Quell1)

9Quadratwurzel von (Quelle 1 - Quelle 2).Qwurzel(Quel1-Quel2)

10Quadratwurzel von (Quelle 1 + Quelle 2).Qwur-
zel(Quel1+Quel2)
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

11Quadratwurzel von Quelle 1 + Quadratwurzel von Quelle 2.Qwur-
zel(Quel1)+Qwur-
zel(Quel2)

Nicht ausgewählt /
uint32

Wählt zusammenmit 40.20Satz 1 Int. Sollw. Auswahl 2 den
internen Sollwert aus den Voreinstellungen gemäß den
Parametern 40.21…40.24 aus.

Satz 1 Int. Sollw. Aus-
wahl 1

40.19

Aktivierte
Sollwert-Vorein-

stellung

Quelle eingestellt
mit Par. 40.20

Quelle eingestellt
mit Par. 40.19

1 (Par. 40.21)00

2 (Par. 40.22)01

3 (Par. 40.23)10

4 (Par. 40.24)11

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Wählt zusammenmit 40.19 Satz 1 Int. Sollw. Auswahl 1 den
internen Sollwert aus den Voreinstellungen gemäß den
Parametern 40.21…40.24 aus. Siehe Parameter 40.19 Satz
1 Int. Sollw. Auswahl 1.

Satz 1 Int. Sollw. Aus-
wahl 2

40.20

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4
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Auswahl

Nr.

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

- / real32Festlegungdes voreingestellten Prozess-Sollwerts 1 Siehe
Parameter 40.19 Satz 1 Int. Sollw. Auswahl 1.

Satz 1 Interner Soll-
wert 1

40.21

DieEinheitwirdmit Parameter 40.12 Satz 1Auswahl Einheit
eingestellt.

1 = 1 / 100 = 1Voreingestellter Prozess-Sollwert 1.-32768.00 ... 32767.00

- / real32Festlegungdes voreingestellten Prozess-Sollwerts 2 Siehe
Parameter 40.19 Satz 1 Int. Sollw. Auswahl 1.

Satz 1 Interner Soll-
wert 2

40.22

DieEinheitwirdmit Parameter 40.12 Satz 1Auswahl Einheit
eingestellt.

1 = 1 / 100 = 1Voreingestellter Prozess-Sollwert 2.-32768.00 ... 32767.00

- / real32Festlegungdes voreingestellten Prozess-Sollwerts 3 Siehe
Parameter 40.19 Satz 1 Int. Sollw. Auswahl 1.

Satz 1 Interner Soll-
wert 3

40.23

DieEinheitwirdmit Parameter 40.12 Satz 1Auswahl Einheit
eingestellt.

1 = 1 / 100 = 1Voreingestellter Prozess-Sollwert 3.-32768.00 ... 32767.00

- / real32Festlegungdes voreingestellten Prozess-Sollwerts 4Siehe
Parameter 40.19 Satz 1 Int. Sollw. Auswahl 1.

Satz 1 Interner Soll-
wert 4

40.24

DieEinheitwirdmit Parameter 40.12 Satz 1Auswahl Einheit
eingestellt.

1 = 1 / 100 = 1Voreingestellter Prozess-Sollwert 4.-32768.00 ... 32767.00

Sollwert 1 Quelle /
uint32

Konfiguration der Auswahl zwischen den Sollwertquellen
1 (40.16) und 2 (40.17).

Satz 1 Ausw. Sollwert40.25

Dieser Parameter ist nur wirksam, wenn Parameter 40.18
Satz 1 Berechn. Proz.-Sollw. aufQuelle1 oderQuelle2 einge-
stellt ist.

0 = Sollwertquelle 1

1 = Sollwertquelle 2

00.Sollwert 1 Quelle

11.Sollwert 2 Quelle

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4
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6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

0.00 NoUnit / real32Definiert einen unteren Grenzwert für den Prozessregler-
Sollwert.

Satz 1 Proz.-Sollw.
Min

40.26

1 = 1 / 100 = 1Unterer Grenzwert für den Prozessregler-Sollwert.-32768.00 ... 32767.00

32767.00 NoUnit / re-
al32

Definiert einen oberen Grenzwert für den Prozessregler-
Sollwert.

Satz 1 Proz.-Sollw.
Max

40.27

1 = 1 / 100 = 1Oberer Grenzwert für den Prozessregler-Sollwert.-32768.00 ... 32767.00

0.0 s / real32Einstellung der kürzesten Zeit für das Ansteigen des Soll-
werts von 0% auf 100%.

Satz 1 P.-
Sollw.Ramp.zeit auf

40.28

1 = 1 s / 10 = 1 sSollwert-Rampen-Anstiegszeit.0.0 ... 1800.0 s

0.0 s / real32Einstellung der kürzesten Zeit für das Vermindern des
Sollwerts von 100% auf 0%.

Satz 1 P.-Sollw.
Ramp.zeit ab

40.29

1 = 1 s / 10 = 1 sSollwert-Rampen-Verminderungszeit.0.0 ... 1800.0 s

Nicht ausgewählt /
uint32

Friert den Prozess-Sollwert ein oder definiert eine Quelle,
die den Sollwert des Prozessreglers (PID) einfriert. Diese
Funktion kann verwendet werden, wenn der Sollwert von
einemRückführwert aus demProzess abhängt, der auf ei-
nem Analogeingang liegt, und der Sensor ohne Stoppen
des Prozesses gewartet werden muss.

Satz 1 Freig. Sollw.
einfrieren

40.30

1 = Prozessregler-Sollwert ist eingefroren.

SieheauchParameter 40.38Satz 1 Freig.Reg.ausg.einfrier...

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1
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11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Nicht inv. (Sollw. -
Istw.) / uint32

Invertiert den Eingang des Prozessreglers.

0 = Abweichung nicht invertiert (Abweichung = Sollwert -
Rückführung)

Satz 1 Invertier. Rege-
labw.

40.31

1 = Invertierte Regelabweichung (Abweichung = Rückfüh-
rung - Sollwert)

Siehe auch Abschnitt Prozess-Regelung (PID). (Seite 71).

00.Nicht inv. (Sollw. -
Istw.)

11.Invert. (Istw. - Sollw.)

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

1.00 NoUnit / real32Einstellungder Proportional-Verstärkung für denProzess-
regler. Siehe Parameter 40.33 Satz 1 Integrationszeit.

Satz 1 P-Verstärkung40.32

100 = 1 / 100 = 1Verstärkung für den Prozessregler.0.10 ... 100.00

60.0 s / real32Einstellung der Integrationszeit für den Prozessregler.Satz 1 Integrations-
zeit

40.33

Diese Zeit muss auf die gleiche Größenordnung wie die
Reaktionszeit des zu regelndes Prozesses eingestellt wer-
den, sonst kommt es zu einer Instabilität.

Störung/Reglerausgang

Zeit
Ti

I

O

G x I

G x I

I = Reglereingang (Regelabweichung)

O = Reglerausgang

G = Regelverstärkung

Ti = Integrationszeit

Hinweis:Bei EinstellungdiesesWerts auf 0wirdder “I”-Anteil
deaktiviert und der PID- wird ein PD-Regler.

1 = 1 s / 10 = 1 sIntegrationszeit.0.0 ... 32767.0 s

0.000 s / real32Einstellung der Differenzierzeit der PID-Prozessregelung.
Der D-Anteil am Reglerausgang wird nach der folgenden
Formel auf Basis der beiden aufeinander folgendenAbwei-
chungswerte (EK-1 und EK) berechnet:

Satz 1Differenzierzeit40.34

Proz D-Zeit × (EK - EK-1)/TS, dabei sind

TS = 2 ms Abfrageintervall

E =Regelabweichung=Prozess-Sollwert - Prozess-Istwert.
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1000 = 1 s / 1000 = 1 sDifferenzierzeit.0.000 ... 10.000 s

0.0 s / real32Definiert die Zeitkonstante eines 1-poligen Filters zur
Glättung des D-Anteils des Prozessreglers.

Satz 1 Differenzier-
Filterzeit

40.35

Ungefiltertes
Signal

Gefiltertes
Signal

Zeit
T

100

63

%

O = I × (1 - e-t/T)

I = Filtereingang (Sprung)

O = Filterausgang

t = Zeit

T = Filterzeitkonstante

10 = 1 s / 10 = 1 sFilterzeitkonstante.0.0 ... 10.0 s

0.0 NoUnit / real32Einstellungdes unterenGrenzwerts für denProzessregler-
Ausgang. Durch Verwendung der unteren und oberen
Grenzwerte kann der Betriebsbereich begrenzt werden.

Satz 1 Proz.reg. Ausg.
min

40.36

1 = 1 / 10 = 1Unterer Grenzwert für den Prozessregler-Ausgang.-32768.0 ... 32767.0

1500,0; 1800,0 (95.20
b0) NoUnit / real32

Einstellung des oberen Grenzwerts für den Prozessregler-
Ausgang. SieheauchParameter40.36Satz 1Proz.reg. Ausg.
min..

Satz 1 Proz.reg. Ausg.
max

40.37

1 = 1 / 10 = 1Oberer Grenzwert für den Prozessregler-Ausgang.-32768.0 ... 32767.0

Nicht ausgewählt /
uint32

Einfrieren (oder Festlegen einer Quelle für das Einfrieren)
des Prozessregler-Ausgangs und den Ausgang auf dem
Wert halten, der vor dem Einfrieren aktiv war. Diese Funk-
tion kann z. B. verwendet werden, wenn ein Sensor, der
Prozess-Istwerte liefert, gewartetwerdenmuss, ohnedass
der Prozess gestoppt wird.

Satz 1
Freig.Reg.ausg.einfri-
er.

40.38

1 = Prozessreglerausgang ist eingefroren

Siehe auchParameter 40.30Satz 1 Freig. Sollw. einfrieren..

0Prozessreglerausgang ist nicht eingefroren.Nicht ausgewählt

1Prozessreglerausgang ist eingefroren.Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4
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Nr.

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

0.0 NoUnit / real32EinstellungeinesTotbandesumdenSollwertherum. Immer
wenn der Prozess-Istwert in den Totbandbereich geht,
startet einVerzögerungs-Zeitglied.Wennder Istwert länger
als die Verzögerungszeit (40.40 Satz 1 Totband-Verzöge-
rung) im Totband-Bereich bleibt, wird der Prozessregler-
Ausgangeingefroren. DerNormalbetriebwird fortgesetzt,
wenn der Istwert den Totband-Bereich verlässt.

Satz 1 Totband-Be-
reich

40.39

40.39 Satz 1
Totband-Bereich

40.40 Satz 1 Totband-Verzögerung

Sollwert

Istwert/Rückführung

Prozessregler-
Ausgang

Prozessregler-
Ausgang
eingefroren.

Zeit

1 = 1 / 10 = 1Totband-Bereich.0.0 ... 32767.0

0.0 s / real32Totband-Verzögerung. Siehe Parameter 40.39 Satz 1 Tot-
band-Bereich

Satz1Totband-Verzö-
gerung

40.40

1 = 1 s / 10 = 1 sVerzögerungszeit für den Totband-Bereich.0.0 ... 3600.0 s

Nicht ausgewählt /
uint16

Auswahl des Modus der Schlaffunktion.

Siehe auch Abschnitt Prozess-Regelung (PID). (Seite 71).

Satz 1 Schlafmodus40.41

0Schlaffunktion deaktiviertNicht ausgewählt

1DerAusgangdesPID-ReglerswirdmitdemWert von40.43
Satz 1 Schlafpegel verglichen.

Intern

Wennder Prozessreglerausgang länger als die eingestellte
Schlaf-Verzögerung (40.44 Satz 1 Schlaf-Verzögerung)
unterdemSchlafpegelbleibt, schaltetderFrequenzumrich-
ter in den Schlafmodus.

Die Parameter 40.44…40.48 sind in Kraft.

2Die Schlaffunktion wird von der Quelle aktiviert, die mit
Parameter 40.42 Satz 1 Freig. Schlaffunkt. Qu. ausgewählt
ist.

Extern

Die Parameter 40.44…40.46 und 40.48 sind in Kraft.
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Nicht ausgewählt /
uint32

Einstellung einer Quelle, mit der die Schlaffunktion des
PID-Reglers aktiviert wird, wenn Parameter 40.41 Satz 1
Schlafmodus auf Extern eingestellt ist.

Satz 1 Freig. Schlaf-
funkt. Qu.

40.42

0 = Schlaffunktion deaktiviert

1 = Schlaffunktion aktiviert

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

0.0 NoUnit / real32Einstellung der Startgrenze für die Schlaffunktion, wenn
Parameter 40.41 Satz 1 Schlafmodus auf Intern eingestellt
worden ist.

Satz 1 Schlafpegel40.43

1 = 1 / 10 = 1Schlaf-Startpegel.0.0 ... 32767.0

60.0 s / real32Festlegung einer Verzögerung, bevor die Schlaffunktion
tatsächlich aktiviert wird, um ein zu frühes Schlafen zu
verhindern.

Satz1Schlaf-Verzöge-
rung

40.44

Die Verzögerungszeit beginnt, wenn die mit Parameter
40.41 Satz 1 Schlafmodus eingestellte Schlafbedingung
erfüllt ist, undwirdwieder zurückgesetzt, wenn die Bedin-
gung wegfällt.

1 = 1 s / 10 = 1 sSchlafmodus-Startverzögerungszeit.0.0 ... 3600.0 s

0.0 s / real32Definiert eine Verlängerungszeit für die Schlaf-Sollwert-
Erhöhung. Siehe Parameter 40.46 Satz 1 Schlaf-Sollw.-Er-
höh..

Satz 1 Schlaf-Verlän-
ger.zeit

40.45

1 = 1 s / 10 = 1 sZeit der Schlaf-Verlängerung0.0 ... 3600.0 s

0.0 NoUnit / real32Wenn der Frequenzumrichter in den Schlafmodus geht,
wird der Prozess-Sollwert für diemit Parameter 40.45 Satz
1 Schlaf-Verlänger.zeit eingestellte Zeit um diesen Wert
erhöht.

Satz 1 Schlaf-Sollw.-
Erhöh.

40.46

Falls aktiviert,wirddieSchlaf-Verlängerung/Sollwert-Erhö-
hung beendet, wenn der Antrieb aufwacht.

1 = 1 / 10 = 1Schlaf-Sollwerterhöhung0.0 ... 32767.0
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- / real32Wenn 40.41 Satz 1 Schlafmodus auf Intern gesetzt wird,
bestimmt dieser Parameter den Aufwachpegel als Abwei-
chung zwischen Prozess-Sollwert und -Istwert. Die Einheit
wirdmitParameter40.12Satz 1Auswahl Einheit eingestellt.

Satz 1 Aufwach-Ab-
weichung

40.47

Wenn die Abweichung größer ist als der Wert dieses Para-
meters und für dieDauer der Aufwach-Verzögerung (40.48
Satz 1Aufwach-Verzögerung) sobleibt,wachtder Frequen-
zumrichter auf.

Siehe auch Parameter 40.31 Satz 1 Invertier. Regelabw...

1 = 1 bar/Pa/psi / 100
= 1 bar/Pa/psi

Aufwachpegel (als Abweichung zwischenProzess-Sollwert
und -Istwert).

-32768.00 ... 32767.00
bar/Pa/psi

0.50 s / real32Einstellung der Aufwachverzögerung der Schlaffunktion,
um unnötiges Aufwachen zu verhindern. Siehe Parameter
40.47 Satz 1 Aufwach-Abweichung.

Satz1Aufwach-Verzö-
gerung

40.48

DieVerzögerungszeitbeginnt,wenndieAbweichunggrößer
ist, als die Aufwach-Abweichung (40.47 Satz 1 Aufwach-
Abweichung), und wird zurückgesetzt, wenn die Abwei-
chung unter die Aufwach-Abweichung fällt.

1 = 1 s / 100 = 1 sAufwachverzögerung.0.00 ... 60.00 s

Nicht ausgewählt /
uint32

Aktiviert den Verfolgungsmodus (oder wählt eine Quelle
aus, die denVerfolgungsmodus aktiviert). ImVerfolgungs-
modus wird der PID-Regler Ausgang durch den Wert er-
setzt, der in Parameter 40.50 Satz 1 Verfolg.-Sollw. Quelle
ausgewähltwurde. SieheauchAbschnitt Prozess-Regelung
(PID). (Seite 71).

Satz 1 Verfolgungs-
Modus

40.49

1 = Verfolgungsmodus aktiviert

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl derQuelle desWerts für denVerfolgungs-Modus.
Siehe Parameter 40.49 Satz 1 Verfolgungs-Modus.

Satz 1 Verfolg.-Sollw.
Quelle

40.50

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt
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Nr.

112.12 AI1 skalierter Istwert (Seite 201).AI1 skaliert

212.22 AI2 skalierter Istwert (Seite 203).AI2 skaliert

33.5 Feldbus A Sollwert 1 (Seite 146).Feldbus A Sollw.1

43.6 Feldbus A Sollwert 2 (Seite 146).Feldbus A Sollw.2

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Aus / uint16Aktiviert die Trimmfunktion undwählt zwischen direktem
und proportionalem Trimmen (oder einer Kombination
von beiden). Beim Trimmen kann der Antriebssollwertmit
einem Korrekturfaktor kombiniert werden. Der Ausgang
nach dem Trimmen ist als Parameter 40.5
Proz.reg.Trim.ausg.-Istwert verfügbar.

Satz 1 Trimm-Modus40.51

Siehe das Regelungsdiagramm auf Seite 693.

0Die Trimmfunktion ist nicht aktiv.Aus

1Die Trimmfunktion ist aktiv. Der Korrekturfaktor bezieht
sich auf dieMaximal-Drehzahl, dasMaximal-Moment oder
die Maximal-Frequenz; die jeweilige Auswahl erfolgt mit
Parameter 40.52 Satz 1 Trimm-Auswahl.

Direkt

2DieTrimmfunktion ist aktiv. Der Trimm-Faktorbezieht sich
auf den mit Parameter 40.53 Satz 1 Trimm-Sollw. Quelle
ausgewählten Sollwert.

Proportional

3Die Trimmfunktion ist aktiv. Der Trimm-Faktor ist eine
Kombination von beiden Modi Direkt und Proportional;
das jeweilige Verhältnis wird mit Parameter 40.54 Satz 1
Trimm-Mix eingestellt.

Kombiniert

Drehmoment / uint16Wählt aus, ob die Trimm-/Korrekturfunktion für den
Drehzahl-, den Drehmoment- oder den Frequenz-Sollwert
verwendet werden soll.

Satz 1 Trimm-Aus-
wahl

40.52

1Trimmen des Drehmoment-SollwertsDrehmoment

2Trimmen des Drehzahl-Sollwerts.Drehzahl

3Trimmen des Frequenz-Sollwerts.Frequenz

Nicht ausgewählt /
uint32

Wählt die Signalquelle für den Trimm-Sollwert aus.Satz 1 Trimm-Sollw.
Quelle

40.53

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

112.12 AI1 skalierter Istwert (Seite 201).AI1 skaliert

212.22 AI2 skalierter Istwert (Seite 203).AI2 skaliert

33.5 Feldbus A Sollwert 1 (Seite 146).Feldbus A Sollw.1

43.6 Feldbus A Sollwert 2 (Seite 146).Feldbus A Sollw.2

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]
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Nr.

0.000 NoUnit / real32WennParameter40.51Satz 1Trimm-ModusaufKombiniert
gesetzt wird, definiert diese Einstellung den Anteil der Di-
rekt- und Proportional-Trimm-Quellen für den finalen
Trimm-Faktor.

Satz 1 Trimm-Mix40.54

0,000 = 100% proportional

0,500 = 50% proportional, 50% direkt

1,000 = 100% direkt

1 = 1 / 1000 = 1Trimm-Mix.0.000 ... 1.000

1.000 NoUnit / real32Einstellung einesMultiplikators für denTrimm-Faktor. Der
Wert wird mit dem Ergebnis gemäß Parameter 40.51 Satz
1 Trimm-Modus multipliziert.

Satz 1 Trimm-Einstel-
lung

40.55

Dann wird das Ergebnis dieser Multiplikation mit dem Er-
gebnis von Parameter 40.56 Satz 1 Trimm Korrek.Sign.
multipliziert.

1 = 1 / 1000 = 1Multiplikator für den Trimm-Faktor.-100.000 ... 100.000

Proz.reg. Sollw. /
uint16

Auswahl des Signals, das getrimmt werden soll.Satz 1 Trimm Kor-
rek.Sign.

40.56

1Prozessregelungs-SollwertProz.reg. Sollw.

2Prozessregler-Ausgang.Proz.reg. Ausg.

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl der Quelle, mit der eingestellt wird, ob Prozess-
Parameter-Satz 1 (Parameter 40.07…40.56) oder -Satz 2
(Gruppe 41 Prozessregler Satz 2) benutzt werden soll.

Auswahl
P.regl.Satz1/Satz2

40.57

0 = Prozess-PID-Parametersatz 1 wird verwendet

1 = Prozess-PID-Parametersatz 2 wird verwendet

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]
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Ein / uint32Wählt eineQuelle, die die Prozessregelung freigibt/sperrt.Quelle f. Aktivierung
P.regl.Satz 1

40.60

Siehe auch Parameter 40.7 Satz 1 Proz.reg. Betriebsart.

0 = Prozessregelung ist gesperrt.

1 = Prozessregelung ist freigegeben.

00.Aus

11.Ein

2Die Prozess-PID-Regelungwirdbei einemexternenSteuer-
platz deaktiviert.

Ext1/Ext2 Auswahl
folgen

EXT1 ist bei einem externen Steuerplatz aktiv und freige-
geben

EXT2 ist aktiv.

Siehe auch Parameter 19.11 Auswahl Ext1/Ext2.

3Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

4Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

5Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

6Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

7Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

8Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

11Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

12Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

0.00 NoUnit / real32Speicher-Parameter für einen empfangenen Prozess-Ist-
wert, z.B. über die integrierte Feldbus-Schnittstelle.

Proz.Istwert Daten-
speicher

40.91

Der Wert kann als Modbus I/O Daten an den Frequenzum-
richter sendet werden. Den Zielauswahlparameter der be-
treffendenDaten (58.101…58.124) auf RückführungDaten-
speicher setzen. In 40.8 Satz 1 Proz.-Istw.1 Quelle (oder
40.9 Satz 1 Proz.-Istw.2 Quelle) die Option Rückführung
Datenspeicher wählen.

100 = 1 / 100 = 1Speicher-Parameter für den Prozess-Istwert-327.68 ... 327.67

0.00 NoUnit / real32Speicher-Parameter zumEmpfangeinesProzess-Sollwerts
z. B. über die integrierte Feldbus-Schnittstelle.

Proz.Sollwert Daten-
speicher

40.92

Der Wert kann als Modbus I/O Daten an den Frequenzum-
richter sendet werden. Den Zielauswahlparameter der be-
treffenden Daten (58.101…58.124) auf Setzpunkt Daten-
speicher setzen. In 40.16 Satz 1 Proz.-Sollw.1 Quelle (oder
40.17 Satz 1 Proz.-Sollw.2 Quelle) die Option Setzpunkt
Datenspeicher wählen.

100 = 1 / 100 = 1Speicher-Parameter für den Prozess-Sollwert.-327.68 ... 327.67
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Nr.

Ein zweiter Satz vonParameterwerten für die Prozessrege-
lung.

Prozessregler Satz 241

Die Auswahl zwischen diesem Satz und dem ersten Satz
(Parametergruppe 40 Prozessregler Satz 1) erfolgt mit
Parameter 40.57 Auswahl P.regl.Satz1/Satz2.

Siehe Abschnitt Prozess-Regelung (PID). (Seite 71). Siehe
auch Parameter 40.01…40.06, 40.91, 40.92, und die Rege-
lung Diagramme auf Seite 692 und 693.

Aus / uint16Siehe Parameter 40.7 Satz 1 Proz.reg. Betriebsart.Satz 2 Proz.reg. Be-
triebsart

41.7

AI1 skaliert / uint32Siehe Parameter 40.8 Satz 1 Proz.-Istw.1 Quelle.Satz 2 Proz.-Istw.1
Quelle

41.8

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe Parameter 40.9 Satz 1 Proz.-Istw.2 Quelle.Satz 2 Proz.-Istw.2
Quelle

41.9

Quelle1 / uint16Siehe Parameter 40.10 Satz 1 Berechn. Proz.-Istw..Satz 2 Berechn. Proz.-
Istw.

41.10

- / real32Siehe Parameter 40.11 Satz 1 Proz.-Istw. Filterzeit.Satz 2 Proz.-Istw. Fil-
terzeit

41.11

% / uint16Einstellung der Einheit für die Parameter 41.21…41.24 und
41.47.

Satz 2 Auswahl Ein-
heit

41.12

7U/minU/min

4%.%

3Hz.Hz

249Benutzerdefinierte Einheit 2 Der Name der Einheit kann
über Menü – Einstellungen – Texte bearbeiten mit dem
Bedienpanel geändert werden.

Proz.reg.Anw.-Einh.2

- / real32Siehe Parameter 40.14 Satz 1 Sollw-Skal. Basis.Satz 2 Sollw-Skal. Ba-
sis

41.14

- / real32Siehe Parameter 40.15 Satz 1 Sollw.Skal. Ausg...Satz 2 Sollw.Skal.
Ausg.

41.15

Interner Sollwert /
uint32

Siehe Parameter 40.16 Satz 1 Proz.-Sollw.1 Quelle.Satz 2 Proz.-Sollw.1
Quelle

41.16

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe Parameter 40.17 Satz 1 Proz.-Sollw.2 Quelle.Satz 2 Proz.-Sollw.2
Quelle

41.17

Quelle1 oder Quelle2 /
uint16

Siehe Parameter 40.18 Satz 1 Berechn. Proz.-Sollw..Satz 2 Berechn. Proz.-
Sollw.

41.18

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe Parameter 40.19 Satz 1 Int. Sollw. Auswahl 1.Satz 2 Int. Sollw. Aus-
wahl 1

41.19

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe Parameter 40.20 Satz 1 Int. Sollw. Auswahl 2.Satz 2 Int. Sollw. Aus-
wahl 2

41.20

- / real32Siehe Parameter 40.21 Satz 1 Interner Sollwert 1.Satz 2 Interner Soll-
wert 1

41.21

- / real32Siehe Parameter 40.22 Satz 1 Interner Sollwert 2.Satz 2 Interner Soll-
wert 2

41.22

- / real32Siehe Parameter 40.23 Satz 1 Interner Sollwert 3.Satz 2 Interner Soll-
wert 3

41.23
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- / real32Siehe Parameter 40.24 Satz 1 Interner Sollwert 4.Satz 2 Interner Soll-
wert 4

41.24

Sollwert 1 Quelle /
uint32

Siehe Parameter 40.25 Satz 1 Ausw. Sollwert.Satz 2 Ausw. Sollwert41.25

- / real32Siehe Parameter 40.26 Satz 1 Proz.-Sollw. Min.Satz 2 Proz.-Sollw.
Min

41.26

- / real32Siehe Parameter 40.27 Satz 1 Proz.-Sollw. Max.Satz 2 Proz.-Sollw.
Max

41.27

- / real32Siehe Parameter 40.28 Satz 1 P.-Sollw.Ramp.zeit auf.Satz 2 P.Sollw.
Ramp.zeit auf

41.28

- / real32Siehe Parameter 40.29 Satz 1 P.-Sollw. Ramp.zeit ab.Satz 2 P.Sollw.
Ramp.zeit ab

41.29

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe Parameter 40.30 Satz 1 Freig. Sollw. einfrieren.Satz 2 Freig. Sollw.
einfrieren

41.30

Nicht inv. (Sollw. -
Istw.) / uint32

Siehe Parameter 40.31 Satz 1 Invertier. Regelabw.Satz 2 Invertier. Rege-
labw.

41.31

- / real32Siehe Parameter 40.32 Satz 1 P-Verstärkung.Satz 2 P-Verstärkung41.32

- / real32Siehe Parameter 40.33 Satz 1 Integrationszeit.Satz 2 Integrations-
zeit

41.33

- / real32Siehe Parameter 40.34 Satz 1 Differenzierzeit.Satz 2 Differenzier-
zeit

41.34

- / real32Siehe Parameter 40.35 Satz 1 Differenzier-Filterzeit.Satz 2 Differenzier-
Filterzeit

41.35

- / real32Siehe auch Parameter 40.36 Satz 1 Proz.reg. Ausg. minSatz 2 Proz.reg. Ausg.
min

41.36

- / real32Siehe Parameter 40.37 Satz 1 Proz.reg. Ausg. max.Satz 2 Proz.reg. Ausg.
max

41.37

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe Parameter 40.38 Satz 1 Freig.Reg.ausg.einfrier.Satz 2
Freig.Reg.ausg.einfri-
er.

41.38

- / real32Siehe Parameter 40.39 Satz 1 Totband-BereichSatz 2 Freig. Schlaf-
funkt. Qu.

41.39

- / real32Siehe Parameter 40.40 Satz 1 Totband-VerzögerungSatz2Totband-Verzö-
gerung

41.40

Nicht ausgewählt /
uint16

Siehe Parameter 40.41 Satz 1 Schlafmodus.Satz 2 Schlafmodus41.41

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe Parameter 40.42 Satz 1 Freig. Schlaffunkt. Qu.Satz 2 Freig. Schlaf-
funkt. Qu.

41.42

- / real32Siehe Parameter 40.43 Satz 1 Schlafpegel.Satz 2 Schlafpegel41.43

- / real32Siehe Parameter 40.44 Satz 1 Schlaf-Verzögerung.Satz2Schlaf-Verzöge-
rung

41.44

- / real32Siehe Parameter 40.45 Satz 1 Schlaf-Verlänger.zeit.Satz 2 Schlaf-Verlän-
ger.zeit

41.45

- / real32Siehe Parameter 40.46 Satz 1 Schlaf-Sollw.-Erhöh.Satz 2 Schlaf-Sollw.-
Erhöh.

41.46

- / real32Siehe Parameter 40.47 Satz 1 Aufwach-AbweichungSatz 2 Aufwach-Ab-
weichung

41.47
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Nr.

- / real32Siehe Parameter 40.48 Satz 1 Aufwach-Verzögerung.Satz2Aufwach-Verzö-
gerung

41.48

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe Parameter 40.49 Satz 1 Verfolgungs-Modus.Satz 2 Verfolgungs-
Modus

41.49

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe Parameter 40.50 Satz 1 Verfolg.-Sollw. Quelle.Satz 2 Verfolg.-Sollw.
Quelle

41.50

Aus / uint16Siehe Parameter 40.51 Satz 1 Trimm-Modus.Satz 2 Trimm-Modus41.51

Drehmoment / uint16Siehe Parameter 40.52 Satz 1 Trimm-Auswahl.Satz 2 Trimm-Aus-
wahl

41.52

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe Parameter 40.53 Satz 1 Trimm-Sollw. Quelle.Satz 2 Trimm-Sollw.
Quelle

41.53

- / real32Siehe Parameter 40.54 Satz 1 Trimm-Mix.Satz 2 Trimm-Mix41.54

- / real32Siehe Parameter 40.55 Satz 1 Trimm-Einstellung.Satz 2 Trimm-Einstel-
lung

41.55

Proz.reg. Sollw. /
uint16

Siehe Parameter 40.56 Satz 1 Trimm Korrek.Sign.Satz 2 Trimm Kor-
rek.Sign.

41.56

Ein / uint32Siehe Parameter 40.60 Quelle f. Aktivierung P.regl.Satz 1.Quelle f. Aktivierung
P.regl.Satz 2

41.60
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Einstellungen für den internen Brems-Chopper.Brems-Chopper43

SieheauchAbschnittRegelungderDC-Spannung (Seite81).

- / real32Anzeige der berechneten Temperatur des Bremswider-
standsoderwie naheder BremswiderstandamdemPunkt
ist, dass er zu heiß wird.

Bremswiderst.
Temp.belast.

43.1

Der Wert wird in Prozent angegeben, wobei 100% die
Temperatur ist, die der Widerstand schließlich erreicht,
wenn er lange genug seine maximale Nennlast aufnimmt
(43.9 Br.widerst. Dauer-Pmax).

Die Temperaturberechnung basiert auf den Werten der
Parameter 43.08, 43.09 und 43.10 sowie auf der Annahme,
dass der Widerstand entsprechend den Herstelleranwei-
sungen installiert ist (d. h. er kühlt sich, wie erwartet, ab).

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1 Prozent / 1000 =
1 Prozent

Berechnete Temperatur des Bremswiderstands.0.0 ... 120.0 Prozent

Deaktiviert / uint16Aktivierung der Brems-Chopper-Steuerung und Auswahl
desÜberlast-Schutzverfahrens (BerechnungoderMessung)
für den Bremswiderstand

Freigabe Brems-
Chopper

43.6

Hinweis: Stellen Sie vor Aktivierung der Brems-Chopper-
Steuerung sicher, dass
• ein Bremswiderstand angeschlossen ist
• DieÜberspannungsregelungabgeschaltet ist (Parameter

30.30 Überspann.-Regelung) und
• derEinspeisespannungsbereich (Parameter95.1Einspei-

sespannung) korrekt ausgewählt wurde.

0Brems-Chopper-Steuerung ist deaktiviert.Deaktiviert

1Brems-Chopper-Steuerung mit Bremswiderstandsschutz
aufBasis des thermischenModells aktiviert.WennSiedies

Aktiviert mit therm.
Modell

auswählen, müssen Sie auch die vomModell benötigten
Werte spezifizieren, d. h. Parameter 43.08…43.12. Siehe
Datenblatt des Widerstands.

2Brems-Chopper-Steuerung ohne Bremswiderstands-
ÜberlastschutzaufBasisdes thermischenModells aktiviert.

Aktiviert ohne therm.
Modell

Diese Einstellung kann benutzt werden, wenn der Wider-
stand zum Beispiel mit einem temperaturgesteuerten
Schutzschalter ausgestattet ist, der so verdrahtet ist, dass
der Antrieb bei Überhitzung des Bremswiderstands abge-
schaltet wird.

Vor Verwendungdieser Einstellungmüssen Sie sicherstel-
len, dass die Überspannungsregelung abgeschaltet ist
(Parameter 30.30 Überspann.-Regelung)
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3Der Brems-Chopper beginntmit 100%Pulsweite zu leiten,
wenn

Überspannungsspit-
zen-Schutz

• die DC-Spannung die Überspannungsstörgrenze über-
schreitet (es gilt eine Hysterese) und

• der Frequenzumrichter nicht moduliert (z. B. während
des Austurdelns).

Der auf einem thermischen Modell basierende Überlast-
schutz des Widerstands ist nicht aktiv.

Diese Einstellung ist für Situationen, in denen
• DerBrems-Chopper fürdenNormalbetriebnichtbenötigt

wird, d. h. umdie Trägheitsenergie desMotors abzubau-
en,

• derMotor einenbeträchtlichenTeil derMagnetisierungs-
energie in seinen Wicklungen speichern kann und

• derMotor absichtlich oder unabsichtlichmit Austrudeln
gestoppt wird.

In einer solchen Situation gibt der Motor so viel magneti-
sche Energie an den Frequenzumrichter ab, dass Schäden
hervorgerufen werden.

Zum Schutz des Frequenzumrichters kann der Brems-
Choppermit einemkleinenWiderstandverwendetwerden,
der nur diemagnetische Energie (nicht die Trägheitsener-
gie) des Motors ableitet.

Ein / uint32Wählt die Quelle für das schnelle Ein-/Ausschalten des
Brems-Choppers aus.

Freig. Br.-Chopp.Mo-
dulation

43.7

0 = IGBT-Pulse des Brems-Chopperswerden abgeschaltet

1 = Normale IGBT-Modulation des Brems-Choppers zuläs-
sig.

Mit diesem Parameter kann der Brems-Chopper so pro-
grammiertwerden, dass er nur arbeitet,wenndieNetzein-
speisung eines Antriebs mit rückspeisefähiger Einspeise-
einheit ausfällt.

00.Aus

11.Ein

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

0 s / real32Einstellung der thermischen Zeitkonstante des thermi-
schen Modells für den Bremswiderstand.

Br.widerst.therm.Zeit-
konst.

43.8

1 = 1 s / 1 = 1 sThermischeZeitkonstantedesBremswiderstands, d.h. die
Bemessungszeit, in der 63%der Temperatur erreichtwird.

0...10000 s

0.00 kW / real32Festlegung der maximalen Dauerlast des Bremswider-
stands, die schließlich die Temperatur des Widerstands
auf den maximal zulässigen Wert erhöht, jedoch nicht
darüber hinaus (= kontinuierlichesWärmeableitvermögen
des Widerstands in kW). Der Wert wird für den Überlast-
schutz des Widerstands auf Grundlage des thermischen
Modells verwendet. SieheParameter 43.6 FreigabeBrems-
Chopper und Datenblatt des Bremswiderstands.

Br.widerst. Dauer-
Pmax

43.9

1 = 1 kW / 1 = 1 kWMaximale Dauerlast des Bremswiderstands.0.00 ... 10000.00 kW

0.0 Ohm / real32EinstellungdesWiderstandswertsdesBremswiderstands.
Der Wert wird für den Schutz des Brems-Choppers auf
Grundlage des thermischen Modells verwendet. Siehe Pa-
rameter 43.6 Freigabe Brems-Chopper.

Brems-Widerstands-
wert

43.10
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1 = 1 Ohm / 1 = 1 OhmWiderstandswert des Bremswiderstands.0.0 ... 1000.0 Ohm

105 Prozent / real32Auswahl des Störungsgrenzwerts für den Schutz des
BremswiderstandsaufGrundlagedes thermischenModells.
Siehe Parameter 43.6 Freigabe Brems-Chopper. Bei Über-
schreitendesGrenzwertes schaltetder Frequenzumrichter
mit der Störungsmeldung 7183 Bremswiderst.-Ü-temp ab

Br.widerst.TempStör-
Gre

43.11

Der Wert wird in Prozent der Temperatur angegeben, die
der Widerstand erreicht, wenn er die Energie gemäß Ein-
stellung von Parameter 43.9 Br.widerst. Dauer-Pmax auf-
nehmen muss.

1 = 1 Prozent / 1= 1
Prozent

Störgrenzwert-Temperatur des Bremswiderstands.0...150 Prozent

95 Prozent / real32Auswahl des Warnungsgrenzwerts für den Schutz des
BremswiderstandsaufGrundlagedes thermischenModells.
Siehe Parameter 43.6 Freigabe Brems-Chopper. Bei Über-
schreitendesGrenzwertsgeneriert der Frequenzumrichter
eine Warnmeldung A793 Bremswiderst.-Ü-temp.

Br.widerst. Temp-
WarnGre

43.12

Der Wert wird in Prozent der Temperatur angegeben, die
der Widerstand erreicht, wenn er die Energie gemäß Ein-
stellung von Parameter 43.9 Br.widerst. Dauer-Pmax auf-
nehmen muss.

1 = 1 Prozent / 1= 1
Prozent

Warngrenzwert-Temperatur des Bremswiderstands.0...150 Prozent
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Konfiguration der Steuerung der mechanischen Bremse.Steuerung mech.
Bremse

44

Siehe auch Abschnitt Steuerung der mechanischen Brem-
se (Seite 75).

- / uint16AnzeigedesStatuswortsder Steuerungdermechanischen
Bremse.

Status Bremssteue-
rung

44.1

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Befehl schließen/öffnen an die Bremsenansteuerung (0 =
schließen, 1 = öffnen).

Bef.Bre.öffnenb0

Dieses Bit auf den gewünschten Ausgang legen.

1 = Drehmoment bei Bremse öffnen von der Antriebslogik
angefordert

Br.öffn.Drehm.An-
ford.

b1

1 = Halten angefordert von der AntriebslogikAnf.halten b.ge-
stoppt

b2

1 =Haltmit Rampe auf Drehzahl Null von der Antriebslogik
angefordert

Anf.Ramp.stoppb3

1 = Bremsensteuerung ist freigegebenBrems.strg.freig.b4

1 = Bremsensteuerung in Status BREMSE GESCHLOSSEN.Brem.geschlos.b5

Siehe auch Abschnitt Steuerung der mechanischen Brem-
se (Seite 75).

1 = Bremsensteuerung in Status BREMSE ÖFFNETBremse öffnetb6

SieheAbschnitt SteuerungdermechanischenBremse (Sei-
te 75).

1 = Bremsensteuerung in Status BREMSE GEÖFFNETBremse geöffnetb7

SieheAbschnitt SteuerungdermechanischenBremse (Sei-
te 75).

1 = Bremsensteuerung in Status BREMSE SCHLIESST.Bremse schließtb8

SieheAbschnitt SteuerungdermechanischenBremse (Sei-
te 75).

Reservedb9…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / real32AnzeigedesDrehmoments (in Prozent) zumZeitpunkt des
vorigen Befehls Bremse schließen.

Drehmomentspeicher44.2

Dieser Wert kann als Sollwert für das Drehmoment für
Bremse öffnen benutzt werden. Siehe Parameter 44.9
Br.öffnenDrehm.Quelle und44.10Br.öffnenDrehmoment.

Eine Filterzeit für diesen Wert kann mit Parameter 44.21
Filterzeit Dremomentspeicher eingestellt werden.

- / 10 = 1 ProzentDrehmomentbeiBremseschließen. 16-Bit-Skalierungsiehe
Parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 Pro-
zent

- / real32Anzeige des aktuellen Drehmoments für Bremse öffnen.
Siehe Parameter 44.9 Br.öffnen Drehm.Quelle und 44.10
Br.öffnen Drehmoment.

Br.öffnen Drehm.-
Sollw.

44.3

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 10 = 1 ProzentAktuellesDrehmoment fürBremseöffnen. 16-Bit-Skalierung
siehe Parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 Pro-
zent
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Nicht ausgewählt /
uint32

Aktiviert/deaktiviert die Steuerung der mechanischen
Bremse (oder wählt eine Quelle, mit der die Steuerung der
mechanischen Bremse aktiviert/deaktiviert wird).

Freig. Bremsensteue-
rung

44.6

0 = Bremsensteuerung deaktiviert

1 = Bremssteuerung aktiv

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Keine Rückmeldung /
uint32

Aktiviert/deaktiviert (undwähltdieQuelle für)dieZustands-
überwachung(Rückmeldung)vonBremseöffnen/schließen.

Br.Rückmeldung
Quelle

44.7

Wenn eine Störung der Bremsensteuerung (unerwarteter
ZustanddesRückmeldesignals) erkanntwird, reagiert der
Frequenzumrichter entsprechend der Einstellung von Pa-
rameter 44.17 Br.Störungsfunktion.

0 = Bremse geschlossen

1 = Bremse geöffnet

00.Aus

11.Ein

2ÜberwachungBremsegeöffnet/geschlossen istdeaktiviert.Keine Rückmeldung

3Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

4Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

5Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

6Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4
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7Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

8Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

11Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

12Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

0.00 s / real32Definiert die Verzögerungszeit für dasÖffnenderBremse,
d.h. die Verzögerung zwischen dem internen Bremse-Öff-
nen-Befehl undder FreigabederMotor-Drehzahlregelung.
DerVerzögerungszähler startet,wennderFrequenzumrich-
terdenMotormagnetisierthatunddasMotordrehmoment
auf den zum Lösen der Bremse erforderlichen Wert ange-
stiegen ist (Parameter 44.3 Br.öffnen Drehm.-Sollw.).
Gleichzeitig mit dem Start des Zeitglieds aktiviert die
Bremsensteuerung den Bremssteuer-Ausgang und das
Öffnen der Bremse beginnt.

Br.öffnenVerzög.zeit44.8

Die Verzögerungszeit, die in diesemParameter eingestellt
wird, muss der Verzögerung für das mechanische Öffnen
der Bremse laut Angabe des Bremsenherstellers entspre-
chen.

100 = 1 s / 100 = 1 sVerzögerung beim Öffnen der Bremse.0.00 ... 5.00 s

Br.öffnen Drehmo-
ment / uint32

EinstellungeinerQuelle, die alsDrehmoment-Sollwertbeim
Öffnen der Bremse benutzt wird, wenn

Br.öffnen
Drehm.Quelle

44.9

• ihr absoluterWert größer ist als die Einstellung vonPara-
meter 44.10 Br.öffnen Drehmoment und

• ihr Vorzeichen der Einstellung von 44.10 Br.öffnen Dreh-
moment entspricht.

Siehe Parameter 44.10 Br.öffnen Drehmoment.

0Null.Null

112.12 AI1 skalierter Istwert (Seite 201).AI1 skaliert

212.22 AI2 skalierter Istwert (Seite 203).AI2 skaliert

33.5 Feldbus A Sollwert 1 (Seite 146).Feldbus A Sollw.1

43.6 Feldbus A Sollwert 2 (Seite 146).Feldbus A Sollw.2

7Parameter 44.2 Drehmomentspeicher.Drehmomentspeicher

8Parameter 44.10 Br.öffnen Drehmoment.Br.öffnen Drehmo-
ment

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]
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0.0 Prozent / real32Einstellung des Vorzeichens (d.h. der Drehrichtung) und
des kleinsten absoluten Werts des Drehmoments für
Bremse öffnen (angefordertes Motordrehmoment bei
Bremse öffnen in Prozent des Motornenndrehmoments).

Br.öffnen Drehmo-
ment

44.10

Der Wert der mit Parameter 44.9 Br.öffnen Drehm.Quelle
ausgewählten Quelle wird nur als „Bremse öffnen“-Dreh-
moment benutzt, wenn er dasselbe Vorzeichen wie dieser
Parameter und einen größeren absoluten Wert hat.

Hinweis:Dieser Parameter ist bei der Skalar-Motorregelung
nicht aktiv.

- / 10 = 1 ProzentMinimal-DrehmomentbeiBremseöffnen. 16-Bit-Skalierung
siehe Parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 Pro-
zent

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl einerQuelle, diedasÖffnenderBremseverhindert.

0 = Normaler Betrieb

Br.geschl.halten
Quelle

44.11

1 = Br.geschl.halten Quelle

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]
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Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl der Quelle für ein externes Bremse-schließen-An-
forderungssignal.

Br.schließen Quelle44.12

Wenn aktiviert, hat das Signal Vorrang vor der internen
Bremssteuerung und schließt die Bremse.

0=Normalbetrieb/keinexternesSchließsignal angeschlos-
sen

1 = Bremse schließen

Hinweis:
• Wenn in einer Applikation ohne Geber-Rückführung

(geberlos) die Bremse durch einen Befehl Bremse
schließengegeneinenmodulierendenFrequenzumrich-
ter länger als 5 Sekunden geschlossen gehalten wird,
wird die Bremse zum Schließen gezwungen und der
Frequenzumrichter schaltetmit einer Störmeldung71A5
Bremse Öffn.nicht zul. ab.

• DieseParametereinstellungkannnichtgeändertwerden,
wenn der Antrieb läuft.

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

0.00 s / real32Einstellung einer Verzögerungszeit zwischen einemBefehl
Bremse schließen (z.B., wenn das Ausgangssignal der
Bremssteuerung deaktiviert wird) und dem Stopp der
Modulation des Frequenzumrichters. Damit bleiben der
Motormagnetisiert unddie Regelungaktiv, bis die Bremse
tatsächlich schließt.

Br.schließen Ver-
zög.zeit

44.13

Setzen Sie diesen Parameter auf den gleichenWert, wie er
vomBremsenhersteller alsZeit fürdasmechanischeÖffnen
der Bremse angegeben wurde.

100 = 1 s / 100 = 1 sVerzögerungszeit beim Schließen der Bremse.0.00 ... 60.00 s
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10.00 U/min / real32Einstellung der Drehzahl, bei der die Bremse schließt, als
ein absoluter Wert.

Br.schließen Schwell-
wert

44.14

Nachdem die Motordrehzahl für die Dauer der Verzöge-
rungszeit für Bremse schließen (44.15
Br.Schließ.Schwellw.Verz.zeit) unterdiesemWertgeblieben
ist, wird ein Schließen-Befehl gegeben.

Hinweis:Prüfen Sie die Kompatibilität dieser Einstellungmit
21.3Stopp-Methode (undderentsprechendenVerzögerungs-
zeit).

- / 100 = 1 U/minDrehzahl für Bremse schließen. 16-Bit-Skalierung siehe
Parameter 46.1.

0.00 ... 1000.00
U/min

0.00 s / real32Einstellung einer Verzögerungszeit für den Schwellenwert
Bremse schließen. Siehe Parameter 44.14 Br.schließen
Schwellwert.

Br.Schließ.Schwellw.Verz.zeit44.15

100 = 1 s / 100 = 1 sVerzögerungszeit für den Schwellenwert von Bremse
schließen.

0.00 ... 10.00 s

0.00 s / real32Einstellung der Mindestzeit zwischen dem Schließen der
Bremse und einem folgenden Öffnen-Befehl.

Br.Wiederöffnen Ver-
zög.zeit

44.16

100 = 1 s / 100 = 1 sVerzögerungszeit für das Wiederöffnen der Bremse.0.00 ... 10.00 s

Störung / uint16Einstellung der Reaktion des Antriebs bei einer Störung
der Steuerung der mechanischen Bremse.

Br.Störungsfunktion44.17

Hinweis:Wenn Parameter 44.7 Br.Rückmeldung Quelle auf
KeineRückmeldungeingestellt ist, dann ist dieÜberwachung
desRückmeldestatusdeaktiviert, undeswerdenkeineWarn-
oder Störmeldungengeneriert. Die Bedingungen für Bremse
öffnen werden jedoch immer überwacht.

0Der Frequenzumrichter schaltet mit Störmeldung 71A2
Stör.Schließ.mech. Br. / 71A3 Schließen der mech. Bremse
gestört ab, wenn der Status der Rückmeldung nicht dem
von der Bremssteuerung erwarteten Status entspricht.

Störung

Der Frequenzumrichter schaltetmit der Störmeldung 71A5
Bremse Öffn.nicht zul. ab, wenn die Bedingungen für das
ÖffnenderBremsenicht erfülltwerdenkönnen (wenn zum
Beispiel das erforderlicheDrehmoment für denMotorstart
nicht erreicht wird).

1Der Frequenzumrichter gibt eine Warnmeldung A7A1
Schließen mech. Bremse gestört / A7A2 Öffnen mech.
Bremse gestört aus, wenn der Status der Rückmeldung
nicht dem von der Bremssteuerung erwarteten Status
entspricht.

Warnung

Der Frequenzumrichter gibt eine Warnmeldung A7A5
Bremse öffnen nicht zulässig aus, wenn die Bedingungen
für das Öffnen der Bremse nicht erfüllt werden können
(wenn zumBeispiel das erforderlicheDrehmoment für den
Motorstart nicht erreicht wird).
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

2BeimSchließenderBremseerzeugtder Frequenzumrichter
die Warnung A7A1 Schließen mech. Bremse gestört, wenn
der Status der Rückmeldung nicht dem von der Bremsen-
steuerung erwarteten Status entspricht.

StörungbeimÖffnen

Beim Öffnen der Bremse schaltet der Frequenzumrichter
mit Störmeldung71A3Schließendermech. Bremsegestört
ab, wenn der Status der Rückmeldung nicht dem von der
Bremsensteuerung erwarteten Status entspricht.

Der Frequenzumrichter schaltetmit der Störmeldung 71A5
Bremse Öffn.nicht zul. ab, wenn die Bedingungen für das
ÖffnenderBremsenicht erfülltwerdenkönnen (wenn zum
Beispiel das erforderlicheDrehmoment für denMotorstart
nicht erreicht wird).

0.00 s / real32Einstellung einer Verzögerungszeit für die Störung beim
Schließender Bremse, d.h. zwischenBremse schließen und
Störabschaltung.

Br.Störungs-Verzöge-
rung

44.18

100 = 1 s / 100 = 1 sVerzögerungszeit für die Störmeldung bei Bremse schlie-
ßen.

0.00 ... 60.00 s

100 ms / real32Definiert eine Filterzeit für Parameter 44.2 Drehmoment-
speicher (Drehmoment-Istwert als Drehmoment-Sollwert
für das Öffnen verwendet).

FilterzeitDremoment-
speicher

44.21

100 = 1 ms / 1 = 1 msFilterzeit.0...100 ms
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Einstellungen für dieBerechnungen vonEnergieeinsparun-
gen.

Energiesparfunktio-
nen

45

Siehe auch Abschnitt Energiesparrechner (Seite 102).

0 GWh / uint16Anzeige der Energieeinsparung in GWh im Vergleich zum
direkten Netzbetrieb des Motors. Dieser Parameter wird
erhöht, wenn 45.2 Gesparte Energie in MWh überläuft.

Gesparte Energie in
GWh

45.1

Dieser Parameter ist schreibgeschützt (siehe Parameter
45.21 Einsparberech. rücksetzen).

1 = 1 GWh / 1 = 1 GWhEnergieeinsparung in GWh.0...65535 GWh

0 MWh / uint16Anzeige der Energieeinsparung in MWh im Vergleich zum
direkten Netzbetrieb des Motors. Dieser Parameter wird
erhöht, wenn 45.3 Gesparte Energie in kWh überläuft.

Gesparte Energie in
MWh

45.2

Wenn dieser Parameter überläuft, wird Parameter 45.1
Gesparte Energie in GWh erhöht.

Dieser Parameter ist schreibgeschützt (siehe Parameter
45.21 Einsparberech. rücksetzen).

1 = 1 MWh / 1 = 1 MWhEnergieeinsparung in MWh.0...999 MWh

0.0 kWh / uint16Anzeige der Energieeinsparung in kWh im Vergleich zum
direkten Netzbetrieb des Motors.

Gesparte Energie in
kWh

45.3

Wennder interneBrems-ChopperdesFrequenzumrichters
aktiviert ist, wird angenommen, dass die gesamte vom
Motor zum Frequenzumrichter zurückgespeiste Energie
in Wärme umgewandelt wird. Die Berechnung ermittelt
jedoch immer nochEinsparungendurchdieDrehzahlrege-
lung.BeideaktiviertemBrems-Chopperwirddie vomMotor
zurückgespeiste Energie auch erfasst.

Wenn dieser Parameter überläuft, wird Parameter 45.2
Gesparte Energie in MWh erhöht.

Dieser Parameter ist schreibgeschützt (siehe Parameter
45.21 Einsparberech. rücksetzen).

10 = 1 kWh / 10 = 1
kWh

Energieeinsparung in kWh.0.0 ... 999.9 kWh

0 Tausend / uint32Anzeigeder finanziellenEinsparung inTausend imVergleich
zum direkten Netzbetrieb des Motors. Dieser Parameter
wird erhöht, wenn 45.6 Gesparte Kosten überläuft.

Gesparte Kosten x
1000

45.5

DieWährungwirdmit Parameter 45.17 Energie-Tarif Wäh-
rung eingestellt.

Dieser Parameter ist schreibgeschützt (siehe Parameter
45.21 Einsparberech. rücksetzen).

- / 1 = 1 TausendFinanzielle Einsparung in Einheiten von Tausend.0...4294967295 Tau-
send
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.00 Einheiten /
uint32

Anzeige der finanziellen Einsparung im Vergleich zum di-
rektenNetzbetriebdesMotors.DieserWert ist dasProdukt
aus eingesparter Energie in kWh und dem aktuellen Ener-
gietarif (45.14 Auswahl E-Tarif).

Gesparte Kosten45.6

Wenn dieser Parameter überläuft, wird Parameter 45.5
Gesparte Kosten x 1000 erhöht.

DieWährungwirdmit Parameter 45.17 Energie-Tarif Wäh-
rung eingestellt.

Dieser Parameter ist schreibgeschützt (siehe Parameter
45.21 Einsparberech. rücksetzen).

1 = 1 Einheiten / 100 =
1 Einheiten

Finanzielle Einsparung.0.00 ... 999.99 Einhei-
ten

0 metric_kiloton /
uint16

Anzeige der Verringerung der CO2-Emissionen in metri-
schen Kilotonnen im Vergleich zum direkten Netzbetrieb
desMotors.DieserParameterwirderhöht,wennParameter
45.9 CO2 Einsp.in t überläuft.

CO2 Einsp.in kt45.8

Dieser Parameter ist schreibgeschützt (siehe Parameter
45.21 Einsparberech. rücksetzen).

1 = 1 metric_kiloton /
1 = 1 metric_kiloton

ReduzierungderCO2-Emissionen inmetrischenKilotonnen.0...65535metric_kilo-
ton

0.0 metric_ton /
uint16

Anzeige der Verringerung der CO2-Emissionen in metri-
schen Kilotonnen im Vergleich zum direkten Netzbetrieb
desMotors. DurchMultiplikationder eingespartenEnergie
in MWhmit Parameter 45.18 CO2 Umrechnungsfaktor
(Standard: 0,5 t/MWh).

CO2 Einsp.in t45.9

Wenn dieser Parameter überläuft, wird Parameter 45.8
CO2 Einsp.in kt erhöht.

Dieser Parameter ist schreibgeschützt (siehe Parameter
45.21 Einsparberech. rücksetzen).

1 = 1 metric_ton / 10 =
1 metric_ton

Reduzierung der CO2-Emissionen in metrischen Tonnen.0.0 ... 999.9 me-
tric_ton

Deaktiviert / uint16Aktivierung/Deaktivierungder Energieoptimierungsfunk-
tion. Die Funktion optimiert den Motorfluss so, dass der
Gesamtenergieverbrauch und der Motorgeräuschpegel
reduziert werden, wenn der Antrieb mit einer geringeren
Last als der Nennlast arbeitet. Der Gesamtwirkungsgrad
(Motor und Frequenzumrichter) kann abhängig vom Last-
moment und der Drehzahl um 1…20%verbessertwerden.

Energieoptimierung45.11

Hinweis:
• BeiDTC-MotorregelungeinesPermanentmagnetmotors

oder Synchron-Reluktanzmotors ist die Energieoptimie-
rung immeraktiviert, unabhängigvondiesemParameter.

• Bei Skalarregelung eines Asynchronmotors optimiert
die FunktiondenMotorfluss,wienachfolgendbeschrie-
ben. DerMotorflusswird auchmit einemangeschlosse-
nen Sinusfilter optimiert.

• Bei Skalarregelung eines Permanentmagnetmotorsmi-
nimiert die Funktion den Motorstrom. Der Motorstrom
wird auchminimiert,wennein Sinusfilter angeschlossen
ist. EinemodellbasierteOptimierungkanndurchAktivie-
ren von Parameter 98.1 Motormodell (Anwender) und
Angabe der Motordaten aktiviert werden.
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0Die Energieoptimierung ist deaktiviert.Deaktiviert

1Die Energieoptimierung ist aktiviert.Aktiviert

1.000 Einheiten /
uint32

Einstellung des Energie-Tarifs 1 (Energiepreis pro kWh).
Je nach Einstellung von Parameter 45.14 Auswahl E-Tarif
wird entweder dieser Wert oder 45.13 Energie-Tarif 2 für
die Berechnung der Kosteneinsparungen verwendet.

Energie-Tarif 145.12

DieWährungwirdmit Parameter 45.17 Energie-Tarif Wäh-
rung eingestellt.

Hinweis:Tarifewerdennur zumZeitpunktderAuswahl gele-
sen und können bei Änderung nicht das Ergebnis älterer Be-
rechnungen verändern.

- / 1000 = 1 EinheitenEnergie-Tarif 1.0.000 ... 4294967.295
Einheiten

2.000 Einheiten /
uint32

Einstellung vonEnergie-Tarif 2 (Preis der Energie pro kWh).

Siehe Parameter 45.12 Energie-Tarif 1.

Energie-Tarif 245.13

- / 1000 = 1 EinheitenEnergie-Tarif 2.0.000 ... 4294967.295
Einheiten

Energie-Tarif 1 /
uint32

Auswahl (oder Einstellung einer Quelle zur Auswahl) des
voreingestellten Energie-Tarifs, der benutzt wird.

Auswahl E-Tarif45.14

0 = 45.12 Energie-Tarif 1

1 = 45.13 Energie-Tarif 2

00.Energie-Tarif 1

11.Energie-Tarif 2

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

EUR / uint16EinstellungderWährung fürdieBerechnungderEinsparun-
gen.

Energie-Tarif Wäh-
rung

45.17

101Euro.EUR

102US-Dollar.USD
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

100Lokale Währung. Der Name der Währung kann über Menü
- Einstellungen - Texte bearbeiten mit dem Bedienpanel
erzeugt werden.

Lokale Währung

0.500tn_MWh/uint16EinstellungeinesUmrechnungsfaktors fürdieUmrechnung
voneingesparter Energie inCO2-Emissionen (kg/kWhoder
tn/MWh).

CO2Umrechnungsfak-
tor

45.18

1 = 1 tn_MWh / 100 = 1
tn_MWh

Umrechnungsfaktor für eingesparte Energie in
CO2-Emissionen.

0.000 ... 65.535
tn_MWh

0.0 kW / real32Tatsächliche LeistungsaufnahmedesMotorsbei direktem
Netzanschluss und Betrieb der Applikation. Dieser Wert
dient als ReferenzbeimBerechnender Energieeinsparung.

Bezugswert Leistung45.19

Hinweis:DieGenauigkeit derBerechnungderEnergieeinspa-
rungen ist direkt abhängig vonderGenauigkeit diesesWerts.
Wenn keine Eingabe gemacht wird, wird für die Berechnung
dieMotornennleistung verwendet. Dies kann jedoch zu einer
zu hoch angegebenen Energieeinsparung führen, da viele
Motoren im Prozess eine geringere Leistungsaufnahme ha-
ben als auf dem Leistungsschild angegeben.

- / 10 = 1 kWMotorleistung. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.4.0.0 ... 100000.0 kW

Fertig / uint16Rücksetzen der Zählerparameter für Einsparungen
45.1…45.9

Einsparberech. rück-
setzen

45.21

0Kein Rücksetzen angefordert (normaler Betrieb) oder
Rücksetzung abgeschlossen.

Fertig

1Rücksetzen der Zähler-Parameter für Einsparungen. Der
Wert wird automatisch wieder auf Fertig (Fertig) gesetzt.

Rücksetzen
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Einstellungen der Drehzahlüberwachung; Istwertsignal-
Filterung und allgemeine Skalierungseinstellungen.

Einstellung Über-
wach/Skalier

46

Hinweis:Die 16-Bit-Skalierungengelten,wennParameterwer-
te direkt gelesen oder geschrieben werden. Bei protokoll-
undprofilspezifischen Lese-/Schreibbefehlen (z. B. Kommu-
nikationsobjekte) ist die Skalierungprotokoll- bzw. profilab-
hängig. SiehehierzudieDokumentationdesAdaptermoduls.

1500,00; 1800,00
U/min (95.20 b0)
U/min / real32

Einstellen des maximalen Drehzahlwerts zur Festlegung
der Beschleunigungsrampe und der Anfangsdrehzahl für
die Festlegungder Verzögerungsrampe (sieheParameter-
gruppe 23 Drehzahl-Sollwert-Rampen). Die Drehzahl-Be-

Drehzahl-Skalierung46.1

schleunigungs- und Verzögerungsrampenzeiten beziehen
sich deshalb auf diesen Wert (nicht auf Parameter 30.12
Maximal-Drehzahl).

Auch wird die 16-Bit-Skalierung der drehzahlbezogenen
Parameter festgelegt.

Der Wert dieses Parameters entspricht 20000 bei der
Feldbus-, Master/Follower-Kommunikation usw.

1 = 1 U/min / 100 = 1
U/min

Beschleunigungs-Enddrehzahl/Verzögerungs-Anfangsdreh-
zahl.

0.10 ... 30000.00
U/min

50,00 Hz; 60,00 Hz
(95.20 b0) Hz / real32

Definiert denmaximalen Frequenzwert, der zur Definition
der Beschleunigungsrampe verwendet wird, und den An-
fangsfrequenzwert, der zur Definition der Verzögerungs-

Frequenz-Skalierung46.2

rampe verwendet wird (siehe Parametergruppe 28 Fre-
quenz-Sollwertkette). Die Frequenz-Beschleunigungs- und
Verzögerungsrampenzeiten beziehen sich deshalb auf
diesenWert (nicht aufParameter 30.14Maximal-Frequenz).

Auch wird die 16-Bit-Skalierung der frequenzbezogenen
Parameter festgelegt. Der Wert dieses Parameters ent-
spricht 20000bei der Feldbus-,Master/Follower-Kommu-
nikation usw.

10 = 1 Hz / 100 = 1 HzEnd-/AnfangsfrequenzderBeschleunigung/Verzögerung.0.10 ... 1000.00 Hz

100.0 Prozent / real32Einstellung der 16-Bit-Skalierung der Drehmoment-Para-
meter. DerWert dieses Parameters (in Prozent desMotor-

Drehmoment-Skalie-
rung

46.3

nennmoments) entspricht 10000 bei der Feldbus-, Mas-
ter/Follower- usw. Kommunikation.

Siehe auch Parameter 46.42 Drehmom. Dezimalstellen.

10 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Drehmomentwert, der 10000 bei der Feldbuskommunika-
tion entspricht.

0.1 ... 1000.0 Prozent

1000.00 kW oder hp /
real32

Einstellung des Ausgangsleistungswerts, der 10000 bei
der Feldbus-, Master/Follower-Kommunikation usw. ent-
spricht. Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl
Einheit eingestellt.

Leistungs-Skalierung46.4

1 = 1 kW oder hp / 100
= 1 kW oder hp

Leistungswert, der 10000 bei der Feldbuskommunikation
entspricht.

0.10 ... 30000.00 kW
oder hp

10000 A / real32Einstellung der 16-Bit-Skalierung der Strom-Parameter.
Der Wert dieses Parameters entspricht 10000 bei der
Feldbus-, Master/Follower-Kommunikation usw.

Strom-Skalierung46.5

1 = 1 A / 1 = 1 AStrom, der 10000 bei der Feldbuskommunikation ent-
spricht.

0...30000 A
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.00 U/min / real32FestlegungeinerDrehzahl, diedemvomFeldbus (entweder
der integrierte Feldbus-Schnittstelle oder der Schnittstelle
FBA A oder FBA B) empfangenen Null-Sollwert entspricht.
Bei einer Einstellung von z. B. 500 entspricht der Feldbus-
Sollwertbereich von 0…20000 einer Frequenz von
500…[46.1] Hz.

Drehz.-Sollw. Null-
Skalierung

46.6

Hinweis:Dieser Parameter ist nurmit demABBDrives Kom-
munikationsprofil wirksam.

1 = 1 U/min / 100 = 1
U/min

Drehzahl entsprechend demminimalen Feldbus-Sollwert.0.00 ... 30000.00
U/min

0.00 Hz / real32FestlegungeinerFrequenz,diedemvomFeldbus (entweder
der integrierte Feldbus-Schnittstelle oder der Schnittstelle
FBA A oder FBA B) empfangenen Null-Sollwert entspricht.
Bei einer Einstellung von z. B. 30 entspricht der Feldbus-
Sollwertbereichvon0…20000einerDrehzahl von30…[46.2]
U/min.

Freq.-Sollw. Null-Ska-
lierung

46.7

Hinweis:Dieser Parameter ist nurmit demABBDrives Kom-
munikationsprofil wirksam.

10 = 1 Hz / 100 = 1 HzFrequenz entsprechenddemminimalen Feldbus-Sollwert.0.00 ... 1000.00 Hz

500 ms / real32Einstellungeiner Filterzeit für die Signale 1.1Motordrehzahl
benutzt, 1.2 Motordrehzahl berechnet, 1.4 Geber 1 Drehz.
gefiltert und 1.5 Geber 2 Drehz. gefiltert.

Filterzeit Motordreh-
zahl

46.11

1 = 1 ms / 1 = 1 msMotordrehzahlsignal-Filterzeit.0...20000 ms

500 ms / real32Einstellung einer Filterzeit für das Signal 1.6 Ausgangsfre-
quenz.

Filterzeit Ausg.fre-
quenz

46.12

1 = 1 ms / 1 = 1 msAusgangsfrequenzsignal-Filterzeit.0...20000 ms

100 ms / real32Einstellung einer Filterzeit für das Signal 1.10 Motordreh-
moment.

Filterzeit Motordreh-
moment

46.13

1 = 1 ms / 1 = 1 msMotordrehmomentsignal-Filterzeit.0...20000 ms

100 ms / real32Einstellungeiner Filterzeit für dasSignal 1.14Ausgangsleis-
tung.

Filterzeit Ausgangs-
leistung

46.14

1 = 1 ms / 1 = 1 msAusgangsleistungssignal-Filterzeit.0...20000 ms
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100.00 U/min / real32Definiert die “Auf Sollwert”-Grenzen für die Drehzahlrege-
lung des Antriebs.

Erlaubte Drehz.ab-
weich.

46.21

Wenn die absolute Differenz zwischen Sollwert (22.87
Drehz.Sollw. 7 (Istw)) und Istwert (90.1 Motordrehzahl f.
Regelung) kleiner als dieHälfte desWerts von46.21 Erlaub-
te Drehz.abweich. wird, gilt, dass der Frequenzumrichter
“Auf Sollwert” ist.

Dies wird von Bit 8 von 6.11 Hauptstatuswort angezeigt.

DasBit schaltet aus,wenndie absoluteDifferenz zwischen
Soll- und Istdrehzahl den Wert von 46.21 Erlaubte
Drehz.abweich. überschreitet.

Hysterese

Frequenz-
umrichter

auf Sollwert
(06.11 Bit 8 = 1)

Hysterese

22.87 + 46.21
(U/min)

22.87 + 0.5 x 46.21
(U/min)

22.87
(U/min)

22.87 - 0.5 x 46.21
(U/min)

22.87 - 46.21
(U/min)

0 (rpm)

90.01
(U/min)

- / 100 = 1 U/minGrenze fürdieAnzeige “Auf Sollwert” beiDrehzahlregelung.
16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.1.

0.00 ... 30000.00
U/min
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

10.00 Hz / real32Definiert die “Auf Sollwert”-Grenzen für die Frequenzrege-
lung des Antriebs. Wenn die absolute Differenz zwischen
Sollwert (28.96 Freq.Sollw. 7 (Istw)) und Istwert (1.6 Aus-
gangsfrequenz) kleiner als 46.22 Erlaubte Freq.abweich
ist, gilt, dassder Frequenzumrichter “Auf Sollwert” ist. Dies
wird von Bit 8 von 6.11 Hauptstatuswort angezeigt.

Erlaubte Freq.ab-
weich

46.22

Frequenz-
umrichter

auf Sollwert
(06.11 Bit 8 = 1)

01.06 (Hz)

28.96 + 46.22 (Hz)

28.96 - 46.22 (Hz)

28.96 (Hz)

0 (Hz)

- / 100 = 1 HzGrenze fürdieAnzeige “AufSollwert”bei Frequenzregelung.
16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.2.

0.00 ... 1000.00 Hz

10.0 Prozent / real32Definiert die “Auf Sollwert”-Grenzen für die Drehmoment-
regelung des Antriebs.

Erlaubte Drehm.ab-
weich.

46.23

Wenn die absolute Differenz zwischen Sollwert (26.73
Drehm.Sollw.4 (Istw))und Istwert (1.10Motordrehmoment)
kleiner als 46.23 ErlaubteDrehm.abweich. ist, gilt, dass der
Frequenzumrichter “Auf Sollwert” ist. Dies wird von Bit 8
von 6.11 Hauptstatuswort angezeigt.

Frequenz-
umrichter

auf Sollwert
(06.11 Bit 8 = 1)

01.10 (%)

26.73 + 46.23 (%)

26.73 (%)

26.73 - 46.23 (%)

0 (%)

- / 1 = 1 ProzentGrenze für die Anzeige “Auf Sollwert” bei Drehmomentre-
gelung. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.3.

0.0 ... 300.0 Prozent
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1500.00 U/min / re-
al32

Definiert die Aktivierungsschwelle für die Anzeige “Über
Grenze” bei der Drehzahlregelung. Wenn die Istdrehzahl
den Grenzwert übersteigt, wird Bit 10 von 6.17 Umricht.-
Statuswort 2 gesetzt.

Grenzw.Drehz.überw.46.31

- / 100 = 1 U/minAnzeige der Aktivierungsschwelle “Über Grenze” bei der
Drehzahlregelung. 16-Bit-SkalierungsieheParameter 46.1.

0.00 ... 30000.00
U/min

50.00 Hz / real32Definiert die Aktivierungsschwelle für die Anzeige “Über
Grenze” bei der Frequenzregelung. Wenn die Istfrequenz
den Grenzwert übersteigt, wird Bit 10 von 6.17 Umricht.-
Statuswort 2 gesetzt.

Grenzw.Freq.überw.46.32

- / 100 = 1 HzAnzeige der Aktivierungsschwelle “Über Grenze” bei der
Frequenzregelung. 16-Bit-Skalierung sieheParameter 46.2.

0.00 ... 1000.00 Hz

300.0 Prozent / real32Definiert die Aktivierungsschwelle für die Anzeige “Über
Grenze” bei der Drehmomentregelung. Wenn das Istdreh-
moment den Grenzwert übersteigt, wird Bit 10 von 6.17
Umricht.-Statuswort 2 gesetzt.

Grenzw.Drehm.überw.46.33

- / 10 = 1 ProzentAnzeige der Aktivierungsschwelle “Über Grenze” bei der
Drehmomentregelung. 16-Bit-Skalierung siehe Parameter
46.3.

0.0 ... 1600.0 Prozent

1 NoUnit / uint16EinstellungderAnzahl vonDezimalstellenderdrehmoment-
bezogenen Parameter.

Drehmom. Dezimal-
stellen

46.42

1 = 1 / 1 = 1Anzahl von Dezimalstellen der Drehmoment-Parameter.0...2
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Datenspeicher-Parameter, indieandereParameterentspre-
chend ihrer Quellen- und Ziel-Einstellungen ausgewählte
Daten schreiben und wieder auslesen können.

Datenspeicher47

BeachtenSie, dass es verschiedeneSpeicherparameter für
verschiedeneDatentypengibt. Integer-Speicherparameter
können nicht als Quelle anderer Parameter verwendet
werden.

SieheauchAbschnittDatenspeicher-Parameter (Seite 107).

- / real32Datenspeicher-Parameter 1.Datenspeicher 1 re-
al32

47.1

Die Parameter 47.1…47.8 sind reelle 32-Bit-Zahlen, die als
Quellwerte anderer Parameter verwendetwerden können.

Die Speicherparameter 47.1…47.8 können als Ziel der
empfangenen 16-Bit-Daten (Parametergruppe62D2Dund
DDCSEmpf.-Daten) oder alsQuelle der gesendeten 16-Bit-
Daten (Parametergruppe 61 D2D und DDCS Sendedaten)
verwendet werden. Skalierung und Bereich werden mit
Parametern 47.31…47.38 eingestellt.

- / 1000 = 132-Bit-Fließkommazahl. 16-Bit-Skalierung sieheParameter
47.31.

-32768.000 ...
32767.000

- / real32Datenspeicher-Parameter 2.Datenspeicher 2 re-
al32

47.2

Siehe auch Parameter 47.1 Datenspeicher 1 real32.

- / 1000 = 132-Bit-Fließkommazahl. 16-Bit-Skalierung sieheParameter
47.32.

-32768.000 ...
32767.000

- / real32Datenspeicher-Parameter 3.Datenspeicher 3 re-
al32

47.3

Siehe auch Parameter 47.1 Datenspeicher 1 real32.

- / 1000 = 132-Bit-Fließkommazahl. 16-Bit-Skalierung sieheParameter
47.33.

-32768.000 ...
32767.000

- / real32Datenspeicher-Parameter 4.Datenspeicher 4 re-
al32

47.4

Siehe auch Parameter 47.1 Datenspeicher 1 real32.

- / 1000 = 132-Bit-Fließkommazahl. 16-Bit-Skalierung sieheParameter
47.34.

-32768.000 ...
32767.000

- / real32Datenspeicher-Parameter 5.Datenspeicher 5 re-
al32

47.5

Siehe auch Parameter 47.1 Datenspeicher 1 real32.

- / 1000 = 132-Bit-Fließkommazahl. 16-Bit-Skalierung sieheParameter
47.35.

-32768.000 ...
32767.000

- / real32Datenspeicher-Parameter 6.Datenspeicher 6 re-
al32

47.6

Siehe auch Parameter 47.1 Datenspeicher 1 real32.

- / 1000 = 132-Bit-Fließkommazahl. 16-Bit-Skalierung sieheParameter
47.36.

-32768.000 ...
32767.000

- / real32Datenspeicher-Parameter 7.Datenspeicher 7 re-
al32

47.7

Siehe auch Parameter 47.1 Datenspeicher 1 real32.

- / 1000 = 132-Bit-Fließkommazahl. 16-Bit-Skalierung sieheParameter
47.37.

-32768.000 ...
32767.000

- / real32Datenspeicher-Parameter 8.Datenspeicher 8 re-
al32

47.8

Siehe auch Parameter 47.1 Datenspeicher 1 real32.
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- / 1000 = 132-Bit-Fließkommazahl. 16-Bit-Skalierung sieheParameter
47.38.

-32768.000 ...
32767.000

- / int32Datenspeicher-Parameter 9.Datenspeicher 1 int3247.11

- / 1 = 132-Bit Integerwert.-2147483648...2147483647

- / int32Datenspeicher-Parameter 10.Datenspeicher 2 int3247.12

- / 1 = 132-Bit Integerwert.-2147483648...2147483647

- / int32Datenspeicher-Parameter 11.Datenspeicher 3 int3247.13

- / 1 = 132-Bit Integerwert.-2147483648...2147483647

- / int32Datenspeicher-Parameter 12.Datenspeicher4 int3247.14

- / 1 = 132-Bit Integerwert.-2147483648...2147483647

- / int32Datenspeicher-Parameter 13.Datenspeicher5 int3247.15

- / 1 = 132-Bit Integerwert.-2147483648...2147483647

- / int32Datenspeicher-Parameter 14.Datenspeicher6 int3247.16

- / 1 = 132-Bit Integerwert-2147483648...2147483647

- / int32Datenspeicher-Parameter 15.Datenspeicher 7 int3247.17

- / 1 = 132-Bit Integerwert.-2147483648...2147483647

- / int32Datenspeicher-Parameter 16.Datenspeicher8 int3247.18

- / 1 = 132-Bit Integerwert.-2147483648...2147483647

- / int16Datenspeicher-Parameter 17.Datenspeicher 1 int1647.21

1 = 1 / 1 = 116-Bit Integerwert.-32768...32767

- / int16Datenspeicher-Parameter 18.Datenspeicher 2 int1647.22

1 = 1 / 1 = 116-Bit Integerwert.-32768...32767

- / int16Datenspeicher-Parameter 19.Datenspeicher 3 int1647.23

1 = 1 / 1 = 116-Bit Integerwert.-32768...32767

- / int16Datenspeicher-Parameter 20.Datenspeicher4 int1647.24

1 = 1 / 1 = 116-Bit Integerwert.-32768...32767

- / int16Datenspeicher-Parameter 21.Datenspeicher5 int1647.25

1 = 1 / 1 = 116-Bit Integerwert.-32768...32767

- / int16Datenspeicher-Parameter 22.Datenspeicher6 int1647.26

1 = 1 / 1 = 116-Bit Integerwert.-32768...32767

- / int16Datenspeicher-Parameter 23.Datenspeicher 7 int1647.27

1 = 1 / 1 = 116-Bit Integerwert.-32768...32767

- / int16Datenspeicher-Parameter 24.Datenspeicher8 int1647.28

1 = 1 / 1 = 116-Bit Integerwert.-32768...32767
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Unskaliert / uint16Festlegung der Skalierung von Parameter 47.1 Datenspei-
cher 1 real32 in das und aus dem 16-Bit-Integerformat.
DieseSkalierungwird verwendet,wennderDatenspeicher-
Parameter dasZiel vonempfangenen 16-Bit-Daten (einge-
stellt in Parametergruppe 62D2DundDDCSEmpf.-Daten)
oder dieQuelle vonübertragenen 16-Bit-Daten (eingestellt
in Parametergruppe 61 D2D und DDCS Sendedaten) ist.

Datenspeicher 1 re-
al32 Typ

47.31

Die Einstellung definiert auch den sichtbaren Bereich der
Speicherparameter.

0Nur Datenspeicher. Bereich: -2147483,264… 2147473,264.Unskaliert

1Skalierung: 1 = 1. Bereich: -32768 … 32767.Transparent

2Skalierung: 1 = 100. Bereich: -327,68 … 327,67.Allgemein

3Die Skalierung wird mit Parameter 46.3 Drehmoment-
Skalierung eingestellt.

Drehmoment

Bereich: -1600,0 … 1600,0.

4DieSkalierungwirdmitParameter46.1Drehzahl-Skalierung
eingestellt.

Drehzahl

Bereich: -30000,00 … 30000,00.

5Die Skalierung wird mit Parameter 46.2 Frequenz-Skalie-
rung eingestellt.

Frequenz

Bereich: -600,00…600,00

Unskaliert / uint16Einstellung der 16-Bit-Skalierung von Parameter 47.2 Da-
tenspeicher 2 real32.

Datenspeicher 2 re-
al32 Typ

47.32

Siehe Parameter 47.31 Datenspeicher 1 real32 Typ.

Unskaliert / uint16Einstellung der 16-Bit-Skalierung von Parameter 47.3 Da-
tenspeicher 3 real32.

Datenspeicher 3 re-
al32 Typ

47.33

Siehe Parameter 47.31 Datenspeicher 1 real32 Typ.

Unskaliert / uint16Einstellung der 16-Bit-Skalierung von Parameter 47.4 Da-
tenspeicher 4 real32.

Datenspeicher 4 re-
al32 Typ

47.34

Siehe Parameter 47.31 Datenspeicher 1 real32 Typ.

Unskaliert / uint16Einstellung der 16-Bit-Skalierung von Parameter 47.5 Da-
tenspeicher 5 real32.

Datenspeicher 5 re-
al32 Typ

47.35

Siehe Parameter 47.31 Datenspeicher 1 real32 Typ.

Unskaliert / uint16Einstellung der 16-Bit-Skalierung von Parameter 47.6 Da-
tenspeicher 6 real32.

Datenspeicher 6 re-
al32 Typ

47.36

Siehe Parameter 47.31 Datenspeicher 1 real32 Typ.

Unskaliert / uint16Einstellung der 16-Bit-Skalierung von Parameter 47.7 Da-
tenspeicher 7 real32.

Datenspeicher 7 re-
al32 Typ

47.37

Siehe Parameter 47.31 Datenspeicher 1 real32 Typ.

Unskaliert / uint16Einstellung der 16-Bit-Skalierung von Parameter 47.8 Da-
tenspeicher 8 real32.

Datenspeicher 8 re-
al32 Typ

47.38

Siehe Parameter 47.31 Datenspeicher 1 real32 Typ.
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Kommunikationseinstellungen für den Bedienpanelan-
schluss des Frequenzumrichters

Bedienpanel-Kommu-
nikation

49

1 NoUnit / uint32Einstellung der Knoten-ID-Nummer des Frequenzumrich-
ters. Alle Geräte, die an ein Kommunikationsnetz ange-

Knoten-ID-Nummer49.1

schlossen werden, müssen eine eindeutige Knoten-ID ha-
ben.

Hinweis: Bei Frequenzumrichtern, die an ein Kommunikati-
onsnetz angeschlossen werden, ist es ratsam, die ID 1 für
Ersatz-/Austausch-Frequenzumrichter zu reservieren.

1 = 1 / 1 = 1Knoten-ID-Nummer1...32

230,4 kbps / uint32EinstellungderÜbertragungsgeschwindigkeit derVerbin-
dung.

Baudrate49.3

138,4 kBit/s..38,4 kbps

257,6 kBit/s..57,6 kbps

386,4 kBit/s..86,4 kbps

4115,2 kBit/s..115,2 kbps

5230,4 kBit/s..230,4 kbps

10.0 s / uint32Einstellung einer Zeitüberschreitung bei der Bedienpanel-
(oder PC-Tool-) Kommunikation.WenneineKommunikati-

Komm.ausfall-Zeit49.4

onsunterbrechung länger alsdie eingestellteZeit andauert,
erfolgt die durch Parameter 49.5 Reaktion Komm.ausfall
festgelegte Reaktion.

10 = 1 s / 1000 = 1 sZeitüberschreitungbei derBedienpanel/PC -Tool-Kommu-
nikation.

0.3 ... 3000.0 s

Störung / uint16Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters auf den
Ausfall der Kommunikation mit dem Bedienpanel (oder
dem PC-Tool).

Reaktion Komm.aus-
fall

49.5

Änderungen dieses Parameters werden erst wirksam,
nachdem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder
die neuen Einstellungenmit Parameter 49.6 Einstellungen
aktualisieren validiert wurden

SieheauchdieParameter 49.7 Panel-Komm.-Überwachung
aktivieren und 49.8 Sekundär-Komm.ausfall Reaktion.

0Es erfolgt keine Maßnahme.Keine Aktion

1Der Frequenzumrichter schaltetmit 7081 Panel-Kommuni-
kation ab. Dies erfolgt nur dann, wenn die Steuerung über

Störung

des Bedienpanel erwartet wird (ist als Quelle von
Start/Stopp/Sollwert am aktuell aktiven Steuerplatz ge-
wählt) oder wenn unter Verwendung von Parameter 49.7
Panel-Komm.-Überwachung aktivieren die Überwachung
eingestellt ist.
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2Der Frequenzumrichter gibt die Warnmeldung A7EE Bedi-
enpanel-Kommunikation aus und friert die Drehzahl auf
denWert ein,mit demder Frequenzumrichter zuletzt gear-
beitet hat. Dies erfolgt nur dann,wenndie Steuerung über
das Bedienpanel erwartet wird oder wenn unter Verwen-
dung von Parameter 49.7 Panel-Komm.-Überwachung ak-
tivieren die Überwachung eingestellt ist.

Letzte Drehzahl

Die Drehzahl wird auf Basis der Istdrehzahl mit 850 ms
Tiefpass-Filterung ermittelt.

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.

3Der Frequenzumrichter generiert die Warnung A7EE Bedi-
enpanel-Kommunikation und setzt die Drehzahl auf den
Wert vonParameter 22.41 SichererDrehz.Sollw. (oder 28.41
Sicherer Freq.Sollw.,wennderFrequenzsollwert verwendet
wird). Dies erfolgt nur dann, wenn die Steuerung über das
Bedienpanel erwartet wird oder wenn unter Verwendung
vonParameter 49.7 Panel-Komm.-Überwachungaktivieren
die Überwachung eingestellt ist.

Sicherer Drehz.Sollw

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.

5Der Frequenzumrichter generiert die Warnung A7EE Bedi-
enpanel-Kommunikation. Dies erfolgt nur dann, wenn die
Steuerung über das Bedienpanel erwartet wird oderwenn
unter Verwendung von Parameter 49.7 Panel-Komm.-
Überwachung aktivieren die Überwachung eingestellt ist.

Warnung

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.

Fertig / uint16Wendet die Einstellungen der Parameter 49.1 Knoten-ID-
Nummer…49.5 an.

Einstellungenaktuali-
sieren

49.6

Hinweis: Die Aktualisierung kann eine Kommunikationsun-
terbrechung verursachen, einWiederanschluss der Panelver-
bindungzumFrequenzumrichter könnteerforderlichwerden.

0Aktualisieren durchgeführt oder nicht verlangt.Fertig

1AktualisierenderParameter49.1Knoten-ID-Nummer…49.5.
Der Wert wird automatisch wieder auf Fertig (Fertig) ge-
setzt.

Aktualisiere

- / uint16Aktiviert dieÜberwachungderBedienpanel-Kommunikati-
on separat für jeden Steuerplatz (siehe Abschnitt Lokale
Steuerung und externe Steuerung (Seite 23)).

Panel-Komm.-Überwa-
chung aktivieren

49.7

DerParameter istprimär fürdieÜberwachungderKommu-
nikation mit dem Bedienpanel vorgesehen, wenn er nicht
als eineSteuerquelle durchAntriebsparameter ausgewählt
worden ist.
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1=Kommunikationsüberwachungaktiv,wennExt 1benutzt
wird.

Ext 1b0

1=Kommunikationsüberwachungaktiv,wennExt2benutzt
wird.

Ext 2b1

1 =Kommunikationsüberwachungaktiv,wennLokalsteue-
rung benutzt wird.

Lokalb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Keine Aktion / uint16Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters auf den
Ausfall der Kommunikation mit dem Bedienpanel (oder
dem PC-Tool). Diese Maßnahme wird ergriffen, wenn

Sekundär-Komm.aus-
fall Reaktion

49.8

• das Bedienpanel als alternativer Steuerplatz oder Soll-
wertquelle parametriert wurde, aber derzeit nicht die
aktive Quelle ist, und

• die Kommunikationsüberwachung für den aktiven Steu-
erplatz nicht durch Parameter 49.7 Panel-Komm.-Über-
wachung aktivieren eingestellt wurde.

0Es erfolgt keine Maßnahme.Keine Aktion

5Der Frequenzumrichter generiert die Warnung A7EE Bedi-
enpanel-Kommunikation.

Warnung

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.

U/min / uint16Festlegung der Einheit für den Drehzahl-Sollwert, wenn
dieser über das Bedienpanel eingegeben wird.

Panel-Drehz.-Sollw.
Einheit

49.14

0U/minU/min

1Prozent von Parameter 46.1 Drehzahl-Skalierung.%

-30000.00U/min / re-
al32

FestlegungeinesMindestgrenzwerts für denBedienpanel-
Drehzahlsollwert bei externer Steuerung.

Min. Ext.-Drehz.-
Sollw. Panel

49.15

Bei lokaler Steuerung sind die Grenzwerte in Parameter-
gruppe 30 Grenzen in Kraft. Siehe Abschnitt Lokale Steue-
rung und externe Steuerung (Seite 23).

- / 100 = 1 U/minMinimaler Drehzahlsollwert. 16-Bit-Skalierung siehe Para-
meter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

30000.00 U/min / re-
al32

Festlegung eines Höchstgrenzwerts für den Bedienpanel-
Drehzahlsollwert bei externer Steuerung.

Max. Ext.-Drehz.-
Sollw. Panel

49.16

Bei lokaler Steuerung sind die Grenzwerte in Parameter-
gruppe 30 Grenzen in Kraft. Siehe Abschnitt Lokale Steue-
rung und externe Steuerung (Seite 23).

- / 100 = 1 U/minMaximaler Drehzahlsollwert. 16-Bit-Skalierung siehe Para-
meter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 U/min

-500.00 Hz / real32FestlegungeinesMindestgrenzwerts für denBedienpanel-
Frequenzsollwert bei externer Steuerung.

Min. Ext.-Freq.-Sollw.
Panel

49.17

Bei lokaler Steuerung sind die Grenzwerte in Parameter-
gruppe 30 Grenzen in Kraft. Siehe Abschnitt Lokale Steue-
rung und externe Steuerung (Seite 23).
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- / 100 = 1 HzMinimaler Frequenzsollwert. 16-Bit-Skalierung siehe Para-
meter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

500.00 Hz / real32Festlegung eines Höchstgrenzwerts für den Bedienpanel-
Frequenzsollwert bei externer Steuerung.

Max. Ext.-Freq.-Sollw.
Panel

49.18

Bei lokaler Steuerung sind die Grenzwerte in Parameter-
gruppe 30 Grenzen in Kraft. Siehe Abschnitt Lokale Steue-
rung und externe Steuerung (Seite 23).

- / 100 = 1 HzMaximaler Frequenzsollwert. 16-Bit-Skalierung siehe Para-
meter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

Automatik / uint32Wählt einen Istwert, der in der oberen rechten Ecke des
Bedienpanels angezeigt werden soll. Dieser Parameter ist
nur wirksam, wenn das Bedienpanel keine aktive Sollwert-
quelle ist.

Panel aktuelle Quelle49.24

0Der aktive Sollwert wird angezeigt.Automatik

140.3 Proz.reg Sollwert.Proz.reg Sollwert

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]
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Konfiguration der Feldbus-Kommunikation.Feldbusadapter (FBA)50

Siehe auch Kapitel Feldbus-Steuerung über einen Feldbu-
sadapter

Deaktivieren / uint16Aktiviert/deaktiviert die Kommunikation zwischen dem
Frequenzumrichter undFeldbusadapter A und spezifiziert
den Steckplatz, in dem der Adapter installiert ist.

FBA A freigeben50.1

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0DieKommunikation zwischendemFrequenzumrichter und
Feldbusadapter A ist deaktiviert.

Deaktivieren

1FreigabederKommunikation zwischenFrequenzumrichter
undFeldbus-Adaptermodul A.DerAdapter ist in Steckplatz
1.

Optionssteckpl. 1

2DieKommunikation zwischendemFrequenzumrichter und
FeldbusadapterA ist aktiviert. DerAdapter ist in Steckplatz
2.

Optionssteckpl. 2

3DieKommunikation zwischendemFrequenzumrichter und
FeldbusadapterA ist aktiviert. DerAdapter ist in Steckplatz
3.

Optionssteckpl. 3

Keine Aktion / uint16Einstellungder Reaktiondes Frequenzumrichters bei einer
Feldbus-Kommunikationsunterbrechung. Eine Verzöge-

FBAAKomm.ausf.Re-
akt

50.2

rungszeitwirdmit Parameter 50.3 FBAAKomm.ausf.T-out
eingestellt.

Siehe auch Parameter 50.26 FBA A Komm.-Überwachung
aktivieren.

0Es erfolgt keine Maßnahme.Keine Aktion

1Der Frequenzumrichter schaltetmit 7510FBAAKommuni-
kation ab. Dies erfolgt nur dann, wenn die Steuerung über

Störung

die FBA A Schnittstelle erwartet wird (FBA A ist als Quelle
von Start/Stopp/Sollwert am aktuell aktiven Steuerplatz
gewählt) oder wenn unter Verwendung von Parameter
50.26 FBA A Komm.-Überwachung aktivieren die Überwa-
chung eingestellt ist.

2Der Frequenzumrichter generiert die Warnung A7C1 FBA
AKommunikation und friert dieDrehzahl auf denWert ein,

Letzte Drehzahl

mit dem der Frequenzumrichter zuletzt gearbeitet hat.
Dies erfolgt nur dann, wenn die Steuerung über die FBA A
Schnittstelle erwartet wird oder wenn unter Verwendung
vonParameter50.26FBAAKomm.-Überwachungaktivieren
die Überwachung eingestellt ist.

Die Drehzahl wird auf Basis der Istdrehzahl mit 850 ms
Tiefpass-Filterung ermittelt.

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.
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3Der Frequenzumrichter generiert die Warnung A7C1 FBA
AKommunikation und setzt dieDrehzahl auf denWert von
Parameter 22.41 Sicherer Drehz.Sollw. festgelegten Wert
(wenn der Drehzahlsollwert verwendet wird) oder 28.41
SichererFreq.Sollw. (wennderFrequenzsollwert verwendet
wird).

Sicherer Drehz.Sollw.

Dies erfolgt nur dann, wenn die Steuerung über die FBA A
Schnittstelle erwartet wird oder wenn unter Verwendung
vonParameter50.26FBAAKomm.-Überwachungaktivieren
die Überwachung eingestellt ist.

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.

4Der Frequenzumrichter schaltetmit 7510FBAAKommuni-
kation ab. Dies erfolgt auch, wenn keine Steuerung von
der FBA A-Schnittstelle erwartet wird.

Immer Störung

5Der Frequenzumrichter generiert die Warnung A7C1 FBA
A Kommunikation. Dies erfolgt nur dann, wenn die Steue-
rung über die FBA A Schnittstelle erwartetwird oderwenn
unter Verwendung von Parameter 50.26 FBA A Komm.-
Überwachung aktivieren die Überwachung eingestellt ist.

Warnung

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.

0.3 s / uint16Einstellungder Verzögerungszeit, bevor diemit Parameter
50.2FBAAKomm.ausf.ReakteingestellteAktionausgeführt
wird. Die Zeitzählungbeginnt,wenndie Aktualisierungder
Kommunikationstelegramme über die Kommunikations-
verbindung abbricht. Als Faustregel gilt, dass dieser Para-
metermindestensaufdasdreifacheÜbertragungsintervall
des Masters eingestellt werden sollte.

FBA A Komm.ausf.T-
out

50.3

Hinweis: Sofort nach demEinschalten besteht beimBooten
eine60SekundenVerzögerung.WährenddieserVerzögerung
ist dieKommunikationsausfall-Überwachungnicht aktiv (die
Kommunikation kann aber aktiv sein).

10 = 1 s / 10 = 1 sVerzögerungszeit.0.1 ... 6553.5 s

Automatisch / uint16Auswahl des Typs und der Skalierung von Sollwert 1, der
vom Feldbus über Adapter A empfangen wird.

FBA A Sollwert 1 Typ50.4

Hinweis: Für feldbusspezifische Kommunikationsprofile
können unterschiedliche Skalierungen verwendet werden.
Weitere Informationen enthält das Handbuch des Feldbus-
Adapters.

0Typ und Skalierung werden automatisch danach gewählt,
mit welcher Sollwertkette (siehe Einstellungen Drehmo-
ment, Drehzahl, Frequenz) der ankommende Sollwert ver-
bunden ist. Ist der Sollwertmit keiner Sollwertkette, findet
keine Skalierung statt (wie bei Einstellung Transparent).

Automatisch

1Keine Skalierung (16-Bit Skalierung mit 1 = 1 Einheit).Transparent

448 Parameter



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

2Allgemeiner Sollwert mit einer 16-Bit-Skalierung von 100
= 1 (d. h. Integerwert und zwei Dezimalstellen).

Allgemein

3Die Skalierung wird mit Parameter 46.3 Drehmoment-
Skalierung eingestellt.

Drehmoment

4DieSkalierungwirdmitParameter46.1Drehzahl-Skalierung
eingestellt.

Drehzahl

5Die Skalierung wird mit Parameter 46.2 Frequenz-Skalie-
rung eingestellt.

Frequenz

Automatisch / uint16Auswahl des Typs und der Skalierung von Sollwert 2, der
vom Feldbus über Adapter A empfangen wird.

FBA A Sollwert 2 Typ50.5

Siehe Parameter 50.4 FBA A Sollwert 1 Typ.

Automatisch / uint16Auswahl des Typs und der Skalierung von Istwert 1, der
über FeldbusadapterAandasFeldbus-Netzwerkgesendet
wird.

FBA A Istwert 1 Typ50.7

Hinweis: Für feldbusspezifische Kommunikationsprofile
können unterschiedliche Skalierungen verwendet werden.
Weitere Informationen enthält das Handbuch des Feldbus-
Adapters.

0Typ/Quelle und Skalierung folgen dem Typ des Sollwerts
1, dermit Parameter 50.4 FBA A Sollwert 1 Typ ausgewählt
ist. Siehe nachfolgend die individuellen Einstellungen für
die Quellen und Skalierungen.

Automatisch

1Dermit Parameter 50.10 FBAA Istw.1 transp.Quelle ausge-
wählte Wert wird als Istwert 1 gesendet. Keine Skalierung
(16-Bit Skalierung mit 1 = 1 Einheit).

Transparent

2Dermit Parameter 50.10 FBAA Istw.1 transp.Quelle ausge-
wählte Wert wird als Istwert 1 mit einer 16-Bit Skalierung
von 100= 1 Einheit (d. h. Integerwert und zwei Dezimalstel-
len) gesendet.

Allgemein

31.10 Motordrehmoment wird als Istwert 1 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.3 Drehmoment-Skalie-
rung eingestellt.

Drehmoment

41.1 Motordrehzahl benutzt wird als Istwert 1 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.1 Drehzahl-Skalierung
eingestellt.

Drehzahl

51.6 Ausgangsfrequenz wird als Istwert 1 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.2 Frequenz-Skalierung
eingestellt.

Frequenz

6DieMotorpositionwird als Istwert 2 gesendet. Siehe Para-
meter 90.6 Motorposition skaliert

Position

Automatisch / uint16Auswahl des Typs und der Skalierung von Istwert 2, der
über FeldbusadapterAandasFeldbus-Netzwerkgesendet
wird.

FBA A Istwert 2 Typ50.8

Siehe Parameter 50.7 FBA A Istwert 1 Typ.

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl der Quelle des Feldbus-Statusworts, wenn der
Feldbusadapter auf ein transparentes Kommunikations-
profil z. B. durch seine Konfigurationsparameter (Gruppe
51 FBA A Einstellungen) eingestellt wird.

FBA A StatW
transp.Quelle

50.9

0Keine Quelle gewählt.Nicht ausgewählt
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Wenn Parameter 50.7 FBA A Istwert 1 Typ auf Transparent
oder Allgemein eingestellt ist, wirdmit diesem Parameter
die Quelle von Istwert 1 ausgewählt, der über Feldbusad-
apter A an das Feldbus-Netzwerk übertragen wird.

FBA A Istw.1
transp.Quelle

50.10

0Keine Quelle gewählt.Nicht ausgewählt

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Wenn Parameter 50.8 FBA A Istwert 2 Typ auf Transparent
oder Allgemein eingestellt ist, wirdmit diesem Parameter
die Quelle von Istwert 2 ausgewählt, der über Feldbusad-
apter A an das Feldbus-Netzwerk übertragen wird.

FBA A Istw.2
transp.Quelle

50.11

0Keine Quelle gewählt.Nicht ausgewählt

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Deaktivieren / uint16Ermöglicht die Anzeigeder vonFeldbusadapter A empfan-
genenundan ihngesendetenRohdaten (nichtmodifiziert)
in den Parametern 50.13…50.18.

FBA A Debug-Modus50.12

Diese Funktion sollte nur für Fehlersuche/Debugging be-
nutzt werden.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0Anzeige der Rohdaten von Feldbusadapter A deaktiviert.Deaktivieren

1Anzeige der Rohdaten von Feldbusadapter A aktivieren.Schnell

0 / uint32AnzeigedesRaw-Steuerworts (nichtmodifiziert), das vom
Master (SPS) an Feldbusadapter A gesendet wird, wenn
die Fehlersuche (Debugging) mit Parameter 50.12 FBA A
Debug-Modus aktiviert ist.

FBA A Steuerwort50.13

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1Steuerwort vom Master an Feldbusadapter A gesendet.00000000…FFFFFFFFh

- / int32Anzeige des Raw-Sollwerts REF1 (nicht modifiziert), der
vom Master (SPS) an Feldbusadapter A gesendet wird,
wenn die Fehlersuche (Debugging) mit Parameter 50.12
FBA A Debug-Modus aktiviert ist.

FBA A Sollwert 150.14

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / int32Anzeige des Raw-Sollwerts REF2 (nicht modifiziert), der
vom Master (SPS) an Feldbusadapter A gesendet wird,
wenn die Fehlersuche (Debugging) mit Parameter 50.12
FBA A Debug-Modus aktiviert ist.

FBA A Sollwert 250.15

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

0 / uint32AnzeigedesRaw-Statusworts (nichtmodifiziert), das vom
FeldbusadapterAandenMaster (SPS)gesendetwird,wenn
die Fehlersuche (Debugging) mit Parameter 50.12 FBA A
Debug-Modus aktiviert ist.

FBA A Statuswort50.16

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1Statuswort, das vom Feldbusadapter A an den Master ge-
sendet wird.

00000000…FFFFFFFFh
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / int32Anzeige des Raw-Istwerts ISTW1 (nicht modifiziert), der
vomFeldbusadapter A andenMaster (SPS) gesendetwird,
wenn die Fehlersuche (Debugging) mit Parameter 50.12
FBA A Debug-Modus aktiviert ist.

FBA A Istwert 150.17

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / int32Anzeige des Raw-Istwerts ISTW2 (nicht modifiziert), der
vomFeldbusadapter A andenMaster (SPS) gesendetwird,
wenn die Fehlersuche (Debugging) mit Parameter 50.12
FBA A Debug-Modus aktiviert ist.

FBA A Istwert 250.18

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Normal / uint16Auswahl der Zeitebenen der Kommunikation.FBA A Zeitzyklus50.21

Generell reduzieren langsamere Zeitebenen der Lese-
/Schreib-Dienste die CPU-Last. Die folgende Tabelle zeigt
die Zeitebenen der Lese-/Schreibdienste für Daten mit
zyklisch hoher und niedriger Übertragungsrate bei jeder
Parametereinstellung.

Zyklische niedrig
**

Zyklische hoch *Einstellung

2 ms10 msÜberwachung

10 ms2 msNormal

2 ms500 μsSchnell

2 ms250 μsSehr schnell

* Datenmit zyklischhoherÜbertragungsrate sindFeldbus-
Statusworte, Istw.1 und Istw.2.

** Datenmit zyklisch niedriger Übertragungsrate sind die
Parameterdaten, die denParametergruppen52FBAAdata
in und 53 FBA A data out, azyklisch. zugeordnet werden.

Steuerworte, Sollw.1 und Sollw.2, werden als Interrupts
behandelt, die bei Empfang von Nachrichten mit zyklisch
hoher Übertragungsrate ausgelöst werden.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0Normale GeschwindigkeitNormal

1Hohe Geschwindigkeit.Schnell

2Sehr hohe Geschwindigkeit.Sehr schnell

3Langsame Geschwindigkeit. Optimal für die Kommunika-
tion mit einem PC-Tool und zur Überwachung.

Überwachung

- / uint16Aktiviert die Überwachung der Feldbuskommunikation
separat für jeden Steuerplatz (siehe Abschnitt Lokale
Steuerung und externe Steuerung (Seite 23) Seite 20).

FBA A Komm.-Über-
wachung aktivieren

50.26

DerParameter istprimär fürdieÜberwachungderKommu-
nikationmit FBA A vorgesehen, wenn wenn die Kommuni-
kationmit demApplikationsprogrammverbunden ist und
nichtalsSteuerquelle vonFrequenzumrichtern-Parametern
ausgewählt worden ist.

1 =Kommunikationsüberwachungaktiv,wennExt 1benutzt
wird.

Ext 1b0
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

1=Kommunikationsüberwachungaktiv,wennExt2benutzt
wird.

Ext 2b1

1 =Kommunikationsüberwachungaktiv,wennLokalsteue-
rung benutzt wird.

Lokalb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Deaktivieren / uint16Aktiviert/deaktiviert die Kommunikation zwischen dem
Frequenzumrichter undFeldbusadapter B, und spezifiziert
den Steckplatz, in dem der Adapter installiert ist.

FBA B freigeben50.31

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0DieKommunikation zwischendemFrequenzumrichter und
Feldbusadapter B ist deaktiviert.

Deaktivieren

1DieKommunikation zwischendemFrequenzumrichter und
FeldbusadapterB ist aktiviert. DerAdapter ist in Steckplatz
1.

Optionssteckpl. 1

2DieKommunikation zwischendemFrequenzumrichter und
FeldbusadapterB ist aktiviert. DerAdapter ist in Steckplatz
2.

Optionssteckpl. 2

3DieKommunikation zwischendemFrequenzumrichter und
FeldbusadapterB ist aktiviert. DerAdapter ist in Steckplatz
3.

Optionssteckpl. 3

Keine Aktion / uint16Einstellungder Reaktiondes Frequenzumrichters bei einer
Feldbus-Kommunikationsunterbrechung. Eine Verzöge-
rungszeit kann mit Parameter 50.33 FBA B Komm.ausf.T-
out eingestellt werden.

FBABKomm.ausf.Re-
akt

50.32

Siehe auch Parameter 50.56 FBA B Komm.-Überwachung
aktivieren.

0Es erfolgt keine Maßnahme.Keine Aktion

1DerFrequenzumrichter schaltetmit 7520FBABKommuni-
kation ab. Dies erfolgt nur dann, wenn die Steuerung über
die FBA B Schnittstelle erwartet wird (FBA B ist als Quelle
von Start/Stopp/Sollwert am aktuell aktiven Steuerplatz
gewählt) oder wenn unter Verwendung von Parameter
50.56 FBA B Komm.-Überwachung aktivieren die Überwa-
chung eingestellt ist.

Störung

2Der Frequenzumrichter generiert die Warnung A7C2 FBA
BKommunikation und friert dieDrehzahl auf denWert ein,
mit dem der Frequenzumrichter zuletzt gearbeitet hat.
Dies erfolgt nur dann, wenn die Steuerung über die FBA B
Schnittstelle erwartet wird oder wenn unter Verwendung
vonParameter50.56FBABKomm.-Überwachungaktivieren
die Überwachung eingestellt ist.

Letzte Drehzahl

Die Drehzahl wird auf Basis der Istdrehzahl mit 850 ms
Tiefpass-Filterung ermittelt.

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.
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3Der Frequenzumrichter generiert die Warnung A7C2 FBA
BKommunikation und setzt dieDrehzahl auf denWert von
Parameter 22.41 Sicherer Drehz.Sollw. festgelegten Wert
(wenn der Drehzahlsollwert verwendet wird) oder 28.41
SichererFreq.Sollw. (wennderFrequenzsollwert verwendet
wird).

Sicherer Drehz.Sollw.

Dies erfolgt nur dann, wenn die Steuerung über die FBA B
Schnittstelle erwartet wird oder wenn unter Verwendung
vonParameter50.56FBABKomm.-Überwachungaktivieren
die Überwachung eingestellt ist.

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.

4DerFrequenzumrichter schaltetmit 7520FBABKommuni-
kation ab. Dies erfolgt auch, wenn keine Steuerung von
der FBA B-Schnittstelle erwartet wird.

Immer Störung

5Der Frequenzumrichter generiert die Warnung A7C2 FBA
B Kommunikation. Dies erfolgt nur dann, wenn die Steue-
rung über die FBAB Schnittstelle erwartetwird oderwenn
unter Verwendung von Parameter 50.56 FBA B Komm.-
Überwachung aktivieren die Überwachung eingestellt ist.

Warnung

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.

0.3 s / uint16Einstellungder Verzögerungszeit, bevor diemit Parameter
50.32 FBA B Komm.ausf.Reakt eingestellte Aktion ausge-
führt wird. Die Zeitzählung beginnt, wenn die Aktualisie-
rungderKommunikationstelegrammeüberdieKommuni-
kationsverbindung abbricht.

FBA B Komm.ausf.T-
out

50.33

Als Faustregel gilt, dass dieser Parametermindestens auf
das dreifache Übertragungsintervall des Masters einge-
stellt werden sollte.

Hinweis: Sofort nach demEinschalten besteht beimBooten
eine60SekundenVerzögerung.WährenddieserVerzögerung
ist dieKommunikationsausfall-Überwachungnicht aktiv (die
Kommunikation kann aber aktiv sein).

10 = 1 s / 10 = 1 sVerzögerungszeit.0.1 ... 6553.5 s

Automatisch / uint16Auswahl des Typs und der Skalierung von Sollwert 1, der
vom Feldbus über Adapter B empfangen wird.

FBA B Sollwert 1 Typ50.34

Siehe Parameter 50.4 FBA A Sollwert 1 Typ.

Automatisch / uint16Auswahl des Typs und der Skalierung von Sollwert 2, der
vom Feldbus über Adapter B empfangen wird.

FBA B Sollwert 2 Typ50.35

Siehe Parameter 50.4 FBA A Sollwert 1 Typ.

Automatisch / uint16Auswahl von Typ/Quelle von Istwert 1, der über Feldbusa-
dapter B an das Feldbus-Netzwerk gesendet wird.

FBA B Istwert 1 Typ50.37

Siehe Parameter 50.7 FBA A Istwert 1 Typ.
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Automatisch / uint16Auswahl von Typ/Quelle von Istwert 2, der über Feldbusa-
dapter B an das Feldbus-Netzwerk gesendet wird.

FBA B Istwert 2 Typ50.38

Siehe Parameter 50.8 FBA A Istwert 2 Typ.

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl der Quelle des Feldbus-Statusworts, wenn der
Feldbusadapter auf ein transparentes Kommunikations-
profil z. B. durch seine Konfigurationsparameter (Gruppe
54 FBA B Einstellungen) eingestellt wird.

FBA B StatW
transp.Quelle

50.39

0Keine Quelle gewählt.Nicht ausgewählt

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

WennParameter 50.37 FBAB Istwert 1 Typ auf Transparent
oder Allgemein eingestellt ist, wirdmit diesem Parameter
die Quelle von Istwert 1 ausgewählt, der über Feldbusad-
apter B an das Feldbus-Netzwerk übertragen wird.

FBA B Istw.1
transp.Quelle

50.40

0Keine Quelle gewählt.Nicht ausgewählt

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

WennParameter 50.38FBAB Istwert 2Typauf Transparent
oder Allgemein eingestellt ist, wirdmit diesem Parameter
die Quelle von Istwert 2 ausgewählt, der über Feldbusad-
apter B an das Feldbus-Netzwerk übertragen wird.

FBA B Istw.2
transp.Quelle

50.41

0Keine Quelle gewählt.Nicht ausgewählt

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Deaktivieren / uint16Ermöglicht die Anzeigeder vonFeldbusadapter B empfan-
genenundan ihngesendetenRohdaten (nichtmodifiziert)
in den Parametern 50.43…50.48.

FBA B Debug-Modus50.42

Diese Funktion sollte nur für Fehlersuche/Debugging be-
nutzt werden.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0Anzeige der Rohdaten von Feldbusadapter B deaktiviert.Deaktivieren

1Anzeige der Rohdaten von Feldbusadapter B aktiviert.Schnell

0 / uint32AnzeigedesRaw-Steuerworts (nichtmodifiziert), das vom
Master (SPS) an Feldbusadapter B gesendet wird, wenn
die Fehlersuche (Debugging) mit Parameter 50.42 FBA B
Debug-Modus aktiviert ist.

FBA B Steuerwort50.43

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1Steuerwort vom Master an Feldbusadapter B gesendet.00000000…FFFFFFFFh

- / int32AnzeigedesRaw-Sollwerts SOLLW1 (nichtmodifiziert), der
vom Master (SPS) an Feldbusadapter B gesendet wird,
wenn die Fehlersuche (Debugging) mit Parameter 50.42
FBA B Debug-Modus aktiviert ist.

FBA B Sollwert 150.44

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
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- / int32Anzeige des Raw-Sollwerts SOLLW2 (nicht modifiziert),
der vomMaster (SPS) anFeldbusadapter Bgesendetwird,
wenn die Fehlersuche (Debugging) mit Parameter 50.42
FBA B Debug-Modus aktiviert ist.

FBA B Sollwert 250.45

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

0 / uint32AnzeigedesRaw-Statusworts (nichtmodifiziert), das vom
FeldbusadapterBandenMaster (SPS)gesendetwird,wenn
die Fehlersuche (Debugging) mit Parameter 50.42 FBA B
Debug-Modus aktiviert ist.

FBA B Statuswort50.46

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1Statuswort, das vom Feldbusadapter B an den Master ge-
sendet wird.

00000000…FFFFFFFFh

- / int32Anzeige des Raw-Istwerts ISTW1 (nicht modifiziert), der
vomFeldbusadapter B andenMaster (SPS) gesendetwird,
wenn die Fehlersuche (Debugging) mit Parameter 50.42
FBA B Debug-Modus aktiviert ist.

FBA B Istwert 150.47

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / int32Anzeige des Raw-Istwerts ISTW2 (nicht modifiziert), der
vomFeldbusadapter B andenMaster (SPS) gesendetwird,
wenn die Fehlersuche (Debugging) mit Parameter 50.42
FBA B Debug-Modus aktiviert ist.

FBA B Istwert 250.48

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Normal / uint16Auswahl der Zeitebenen der Kommunikation.FBA B Zeitzyklus50.51

Generell reduzieren langsamere Zeitebenen der Lese-
/Schreib-Dienste die CPU-Last. Die folgende Tabelle zeigt
die Zeitebenen der Lese-/Schreibdienste für Daten mit
zyklisch hoher und niedriger Übertragungsrate bei jeder
Parametereinstellung.

Zyklische niedrig
**

Zyklische hoch *Einstellung

2 ms10 msÜberwachung

10 ms2 msNormal

2 ms500 μsSchnell

2 ms250 μsSehr schnell

* Datenmit zyklischhoherÜbertragungsrate sindFeldbus-
Statusworte, Istw.1 und Istw.2.

** Datenmit zyklisch niedriger Übertragungsrate sind die
Parameterdaten, diedenParametergruppen55FBABdata
in und56FBABdataout zugeordnet sind, sowie azyklische
Daten.

Steuerworte, Sollw.1 und Sollw.2, werden als Interrupts
behandelt, die bei Empfang von Nachrichten mit zyklisch
hoher Übertragungsrate ausgelöst werden.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0Normale GeschwindigkeitNormal

1Hohe Geschwindigkeit.Schnell
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2Sehr hohe Geschwindigkeit.Sehr schnell

3Langsame Geschwindigkeit. Optimal für die Kommunika-
tion mit einem PC-Tool und zur Überwachung.

Überwachung

- / uint16Aktiviert die Überwachung der Feldbuskommunikation
separat für jeden Steuerplatz (siehe Abschnitt Lokale
Steuerung und externe Steuerung (Seite 23)).

FBA B Komm.-Über-
wachung aktivieren

50.56

DerParameter istprimär fürdieÜberwachungderKommu-
nikation mit FBA B vorgesehen, wenn er an das Applikati-
onsprogrammangeschlossen ist undnicht als Steuerquelle
von Parametern ausgewählt worden ist.

1 =Kommunikationsüberwachungaktiv,wennExt 1benutzt
wird.

Ext 1b0

1=Kommunikationsüberwachungaktiv,wennExt2benutzt
wird.

Ext 2b1

1 =Kommunikationsüberwachungaktiv,wennLokalsteue-
rung benutzt wird.

Lokalb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Aktiviert / uint16Aktiviert/deaktiviert die automatische FBA-ErkennungFBAautomaticdetec-
tion

50.99

Hinweis: Die automatische FBA-Erkennung funktioniert nur
zusammen mit einem Feldbus-Adapter.

0Automatische FBA-Erkennung ist deaktiviert.Deaktiviert

1Automatische FBA-Erkennung ist aktiviert.Aktiviert
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Konfiguration von Feldbusadapter A.FBA A Einstellungen51

Nicht ausgewählt /
uint16

Zeigt den Typ des angeschlossenen Feldbus-Adaptermo-
duls an.

FBA A Typ51.1

0 = Modul nicht gefunden oder nicht ordnungsgemäß an-
geschlossen oder mit Parameter 50.1 FBA A freigeben de-
aktiviert; 1 = FPBA; 32 = FCAN; 37 = FDNA; 101 = FCNA, 128
= FENA-11/21; 135 = FECA; 136 = FEPL; 485 = FSCA.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / uint16Die Parametereinstellungen51.02…51.26 sind adaptermo-
dulspezifisch.Weitere Informationenenthält dieDokumen-

FBA A Par251.2

tation des Feldbus-Adaptermoduls. Hinweis: Nicht alle
diese Parameter werden unbedingt verwendet.

1 = 1 / 1 = 1Parameter zur Konfiguration des Feldbusadapters.0...65535

............

- / uint16Siehe Parameter 51.2 FBA A Par2.FBA A Par2651.26

1 = 1 / 1 = 1Parameter zur Konfiguration des Feldbusadapters.0...65535

Fertig / uint16Überprüft alle geänderten Konfigurationseinstellungen
des Feldbusadaptermoduls. Nach der Aktualisierung geht
der Wert automatisch wieder auf Fertig.

FBA A Par aktualisie-
ren

51.27

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0Aktualisierung abgeschlossen.Fertig

1Aktualisierung läuft.Aktualisiere

0 / uint16Anzeige der Parametertabellen-Version der Feldbusadap-
termodul-Mapping-Datei, die imSpeicherdesFrequenzum-
richters gespeichert ist.

FBAAVer. Parameter-
tabelle

51.28

Im Format axyz, dabei sind ax = Haupttabellenrevisions-
nummer; yz = nachgeordnete Tabellenrevisionsnummer.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1Parametertabellen-Version des Adaptermoduls.0000…FFFFh

- / uint16AnzeigedesFrequenzumrichter-Typcodesder Feldbusad-
aptermodul-Mapping-Datei, die im Frequenzumrichter
gespeichert ist.

FBA A Typcode FU51.29

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1 / 1 = 1Frequenzumrichter-Typcode inderMapping-Datei gespei-
chert.

- / uint16Anzeige der Version derMapping-Datei des Feldbusadap-
termoduls, die im Memory des Frequenzumrichters im
Dezimalformat gespeichert ist.

FBA A Version Map-
pingdatei

51.30

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1 / 1 = 1Version der Mappingdatei.

Nicht konfiguriert /
uint16

Anzeige des Status der Feldbusadaptermodul-Kommuni-
kation.

D2FBA A Komm.-Sta-
tus

51.31

0Adapter ist nicht konfiguriert.Nicht konfiguriert

1Der Adapter wird initialisiert.Initialisiert
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

2Eine Unterbrechung ist bei der Kommunikation zwischen
dem Adapter und dem Frequenzumrichter aufgetreten.

Time Out

3Störung bei der Adapterkonfiguration: Mapping-Datei im
DatensystemdesFrequenzumrichtersnichtgefundenoder
das Hochladen der Mapping-Datei ist mehr als dreimal
fehlgeschlagen.

Konfig. Störung

4Feldbuskommunikation ist off-line.Off-line

5Feldbus-Kommunikation ist online oder Feldbusadapter
wurde so konfiguriert, dass er keine Kommunikationsun-
terbrechung erkennt. Weitere Informationen enthält die
Dokumentation des Feldbus-Adapters.

On-line

6Der Adapter führt einen Hardware-Reset aus.Quittieren

0 / uint16Anzeige der Patch- und Build-Version der Adaptermodul-
Firmware im Format xxyy, wobei xx = Patch-Versionsnum-
mer, yy = Build-Versionsnummer ist.

FBA A Gem.Software
Vers.

51.32

Beispiel: C802 = 200.02 (Patch-Version 200, Build-Version
2).

1 = 1Patch- und Build-Version der Adaptermodul-Firmware.0000…FFFFh

0 / uint16AnzeigederHauptversionunddernachgeordnetenVersion
der Adaptermodul-Firmware im Format xyy, wobei x =
Hauptrevisionsnummer, yy = Revisionsnummer der nach-
geordneten Version.

FBA A Appl.Software
Vers.

51.33

Beispiel: 300= 3.00 (Hauptversion 3, nachgeordnete Versi-
on 00).

1 = 1Hauptversion und nachgeordnete Version der Adaptermo-
dul-Firmware.

0000…FFFFh
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Auswahl der Daten, die vom Frequenzumrichter zum Feld-
bus-Controller über den Feldbus-Adapter A übertragen
werden.

Hinweis: 32-Bit-Werte erfordern zwei aufeinander folgende
Parameter. Wenn ein 32-Bit-Wert in einem Datenparameter
eingestellt wird, ist der darauf folgende Parameter automa-
tisch reserviert.

FBA A data in52

Nicht ausgewählt /
uint32

Mit denParametern 52.01…52.12werdendieDatenausge-
wählt, die vom Frequenzumrichter über Feldbusadapter A
zum Feldbus-Controller gesendet werden sollen.

FBA A data in152.1

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

1Steuerwort (16Bit)Steuerwort 16Bit

2Sollwert 1 (16 Bits)Sollwert 1 16Bit

3Sollwert 2 (16 Bits)Sollwert 2 16Bit

4Statuswort (16 Bits)Statuswort 16Bit

5Istwert 1 (16 Bits)Istwert 1 16Bit

6Istwert 2 (16 Bits)Istwert 2 16Bit

11Steuerwort (32 Bits)Steuerwort 32Bit

12Sollwert 1 (32 Bits)Sollwert 1 32Bit

13Sollwert 2 (32 Bits)Sollwert 2 32Bit

14Statuswort (32 Bits)Statuswort 32Bit

15Istwert 1 (32 Bits)Istwert 1 32Bit

16Istwert 2 (32 Bits)Istwert 2 32Bit

24Statuswort 2 (16 Bits)Statuswort 2 16Bit

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

............

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe Parameter 52.1 FBA A data in1.FBA A data in1252.12
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Auswahl der Daten, die vom Feldbus-Controller über den
Feldbusadapter A zum Frequenzumrichter übertragen
werden.

Hinweis: 32-Bit-Werte erfordern zwei aufeinander folgende
Parameter. Wenn ein 32-Bit-Wert in einem Datenparameter
eingestellt wird, ist der darauf folgende Parameter automa-
tisch reserviert.

FBA A data out53

Nicht ausgewählt /
uint32

Mit denParametern53.01…53.12werdendieDatenausge-
wählt, die über den Feldbusadapter A vom Feldbus-Con-
troller zum Frequenzumrichter gesendet werden.

FBA data out153.1

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

1Steuerwort (16Bit)Steuerwort 16Bit

2Sollwert 1 (16 Bits)Sollwert 1 16Bit

3Sollwert 2 (16 Bits)Sollwert 2 16Bit

11Steuerwort (32 Bits)Steuerwort 32Bit

12Sollwert 1 (32 Bits)Sollwert 1 32Bit

13Sollwert 2 (32 Bits)Sollwert 2 32Bit

21Steuerwort 2 (16 Bits)Steuerwort 2 16Bit

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Mit denParametern53.01…53.12werdendieDatenausge-
wählt, die über den Feldbusadapter A vom Feldbus-Con-
troller zum Frequenzumrichter gesendet werden.

FBA data out253.2

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

1Steuerwort (16Bit)Steuerwort 16Bit

2Sollwert 1 (16 Bits)Sollwert 1 16Bit

3Sollwert 2 (16 Bits)Sollwert 2 16Bit

11Steuerwort (32 Bits)Steuerwort 32Bit

12Sollwert 1 (32 Bits)Sollwert 1 32Bit

13Sollwert 2 (32 Bits)Sollwert 2 32Bit

21Steuerwort 2 (16 Bits)Steuerwort 2 16Bit

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe Parameter 53.1 FBA data out1.FBA data out1253.12
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Konfiguration von Feldbusadapter B.FBA B Einstellungen54

Nicht ausgewählt /
uint16

Zeigt den Typ des angeschlossenen Feldbus-Adaptermo-
duls an. 0 =Modul nicht gefunden oder nicht ordnungsge-
mäß angeschlossen oder mit Parameter 50.31 FBA B frei-

FBA B Typ54.1

geben deaktiviert; 1 = FPBA; 32 = FCAN; 37 = FDNA; 101 =
FCNA, 128 = FENA-11/21; 135 = FECA; 136 = FEPL; 485 =
FSCA.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / uint16DieParametereinstellungen54.02…54.26 sindadaptermo-
dulspezifisch.Weitere Informationenenthält dieDokumen-

FBA B Par254.2

tation des Feldbus-Adaptermoduls. Hinweis: Nicht alle
diese Parameter werden unbedingt verwendet.

1 = 1 / 1 = 1Parameter zur Konfiguration des Feldbusadapters.0.0 ... 65535.0

............

- / uint16Siehe Parameter 54.2 FBA B Par2.FBA B Par2654.26

1 = 1 / 1 = 1Parameter zur Konfiguration des Feldbusadapters.0.0 ... 65535.0

Fertig / uint16Überprüft alle geänderten Konfigurationseinstellungen
des Feldbusadaptermoduls. Nach der Aktualisierung geht
der Wert automatisch wieder auf Fertig.

FBA B Par aktualisie-
ren

54.27

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0Aktualisierung abgeschlossen.Fertig

1Aktualisierung läuft.Aktualisiere

0 / uint16Anzeige der Parametertabellen-Version der Feldbusadap-
termodul-Mapping-Datei, die imSpeicherdesFrequenzum-

FBABVer. Parameter-
tabelle

54.28

richters gespeichert ist. Im Format axyz, dabei sind ax =
Haupttabellenrevisionsnummer; yz=nachgeordneteTabel-
lenrevisionsnummer.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1Parametertabellen-Version des Adaptermoduls.0000…FFFFh

- / uint16AnzeigedesFrequenzumrichter-Typcodesder Feldbusad-
aptermodul-Mapping-Datei, die im Frequenzumrichter
gespeichert ist.

FBA B Typcode FU54.29

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1 / 1 = 1Frequenzumrichter-Typcode inderMapping-Datei gespei-
chert.

0...65535

- / uint16Anzeige der Version derMapping-Datei des Feldbusadap-
termoduls, die im Memory des Frequenzumrichters im
Dezimalformat gespeichert ist.

FBA B Version Map-
pingdatei

54.30

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1 / 1 = 1Version der Mappingdatei.0...65535

Nicht konfiguriert /
uint16

Anzeige des Status der Feldbusadaptermodul-Kommuni-
kation.

D2FBA B Komm.-Sta-
tus

54.31

0Adapter ist nicht konfiguriert.Nicht konfiguriert

1Der Adapter wird initialisiert.Initialisiert
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

2Eine Unterbrechung ist bei der Kommunikation zwischen
dem Adapter und dem Frequenzumrichter aufgetreten.

Time Out

3Störung bei der Adapterkonfiguration: Mapping-Datei im
DatensystemdesFrequenzumrichtersnichtgefundenoder
das Hochladen der Mapping-Datei ist mehr als dreimal
fehlgeschlagen.

Konfig. Störung

4Feldbuskommunikation ist off-line.Off-line

5Feldbus-Kommunikation ist online oder Feldbusadapter
wurde so konfiguriert, dass er keine Kommunikationsun-
terbrechung erkennt. Weitere Informationen enthält die
Dokumentation des Feldbus-Adapters.

On-line

6Der Adapter führt einen Hardware-Reset aus.Quittieren

0 / uint16Anzeige der Patch- und Build-Version der Adaptermodul-
Firmware im Format xxyy, wobei xx = Patch-Versionsnum-
mer, yy = Build-Versionsnummer ist.

FBA B Gem.Software
Vers.

54.32

Beispiel: C802 = 200.02 (Patch-Version 200, Build-Version
2).

1 = 1Patch- und Build-Version der Adaptermodul-Firmware.0000…FFFFh

0 / uint16AnzeigederHauptversionunddernachgeordnetenVersion
der Adaptermodul-Firmware im Format xyy, wobei x =
Hauptrevisionsnummer, yy = Revisionsnummer der nach-
geordneten Version.

FBA B Appl.Software
Vers.

54.33

Beispiel: 300= 3.00 (Hauptversion 3, nachgeordnete Versi-
on 00).

1 = 1Hauptversion und nachgeordnete Version der Adaptermo-
dul-Firmware.

0000…FFFFh
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Auswahl der Daten, die vom Frequenzumrichter über den
Feldbus-Adapter B zum Feldbus-Controller übertragen
werden.

FBA B data in55

Nicht ausgewählt /
uint32

Die Parameter 55.01…55.12 legen die Daten fest, die vom
Frequenzumrichter über Feldbusadapter B zum Feldbus-
Controller gesendet werden sollen.

FBA B data in155.1

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

1Steuerwort (16Bit)Steuerwort 16Bit

2Sollwert 1 (16 Bits)Sollwert 1 16Bit

3Sollwert 2 (16 Bits)Sollwert 2 16Bit

4Statuswort (16 Bits)Statuswort 16Bit

5Istwert 1 (16 Bits)Istwert 1 16Bit

6Istwert 2 (16 Bits)Istwert 2 16Bit

11Steuerwort (32 Bits)Steuerwort 32Bit

12Sollwert 1 (32 Bits)Sollwert 1 32Bit

13Sollwert 2 (32 Bits)Sollwert 2 32Bit

14Statuswort (32 Bits)Statuswort 32Bit

15Istwert 1 (32 Bits)Istwert 1 32Bit

16Istwert 2 (32 Bits)Istwert 2 32Bit

24Statuswort 2 (16 Bits)Statuswort 2 16Bit

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

............

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe Parameter 55.1 FBA B data in1.FBA B data in1255.12
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Auswahl der Daten, die vom Feldbus-Controller über den
Feldbusadapter B zum Frequenzumrichter übertragen
werden sollen.

FBA B data out56

Nicht ausgewählt /
uint32

Die Parameter 56.01…56.12 legen die Daten fest, die über
FeldbusadapterB vomFeldbus-Controller andenFrequen-
zumrichter übertragen werden sollen.

FBA B data out156.1

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

1Steuerwort (16Bit)Steuerwort 16Bit

2Sollwert 1 (16 Bits)Sollwert 1 16Bit

3Sollwert 2 (16 Bits)Sollwert 2 16Bit

11Steuerwort (32 Bits)Steuerwort 32Bit

12Sollwert 1 (32 Bits)Sollwert 1 32Bit

13Sollwert 2 (32 Bits)Sollwert 2 32Bit

21Steuerwort 2 (16 Bits)Steuerwort 2 16Bit

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

............

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe Parameter 56.1 FBA B data out1.FBA B data out1256.12
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Konfigurationsparameter fürdie integrierteFeldbusschnitt-
stelle (EFB).

Integrierter Feldbus
(EFB)

58

Siehe auchKapitel Steuerungüber die integrierte Feldbus-
Schnittstelle (EFB).

Nicht ausgewählt /
uint16

Aktiviert/deaktiviert die integrierte Feldbus-Schnittstelle
(EFB) und wählt das zu verwendende Protokoll aus.

Protokoll freigeben58.1

Hinweis:
• Wenn die integrierte Feldbusschnittstelle aktiviert ist,

ist dieUmrichter-Umrichter-Funktionalität automatisch
deaktiviert.

• DieseParametereinstellungkannnichtgeändertwerden,
wenn der Antrieb läuft.

0Nicht ausgewählt (Kommunikation ist deaktiviert).Nicht ausgewählt

1Die integrierte Feldbus-Schnittstelle ist freigegeben und
benutzt das Protokoll Modbus RTU.

Modbus RTU

0 / uint16Zeigt die Protokoll-ID und Version anProtokoll-ID58.2

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1Protokoll-ID und Version0000…FFFFh

1 NoUnit / uint16Legt die Knotenadresse des Frequenzumrichters am
Feldbus fest. Die Werte 1…247 sind zulässig. Online sind
keine zwei Geräte mit gleicher Adresse zulässig.

Knotenadresse58.3

Änderungen dieses Parameters werden erst wirksam,
nachdem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder
die neuenEinstellungenmit Parameter 58.6Kommunikati-
onssteuerung validiert wurden.

1 = 1 / 1 = 1Knotenadresse (Werte 1…247 sind zulässig).0...255

19,2 kbps / uint16EinstellungderÜbertragungsgeschwindigkeitderFeldbus-
Verbindung.

Baudrate58.4

Änderungen dieses Parameters werden erst wirksam,
nachdem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder
die neuenEinstellungenmit Parameter 58.6Kommunikati-
onssteuerung validiert wurden.

14,8 kBit/s.4,8 kBit/s

29,6 kBit/s.9,6 kbps

319,2 kBit/s.19,2 kbps

438,4 kBit/s..38,4 kbps

557,6 kBit/s..57,6 kbps

676,8 kBit/s.76,8 kbps

7115,2 kBit/s..115,2 kbps

8 EVEN 1 / uint16Auswahl des Typs des Paritätsbits und der Anzahl der
Stoppbits.

Parität58.5

Änderungen dieses Parameters werden erst wirksam,
nachdem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder
die neuenEinstellungenmit Parameter 58.6Kommunikati-
onssteuerung validiert wurden.

08 Datenbits, kein Paritätsbit, ein Stoppbit8 NONE 1
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

18 Datenbits, kein Paritätsbit, zwei Stoppbits8 NONE 2

28 Datenbits, gerades Paritätsbit, ein Stoppbit8 EVEN 1

38 Datenbits, ungerades Paritätsbit, ein Stoppbit8 ODD 1

Freigegeben / uint16Validiert/aktualisiert Änderungen der EFB-Einstellungen
oder aktiviert den Leise-Modus.

Kommunikations-
steuerung

58.6

0Normalbetrieb.Freigegeben

1Aktualisiert Änderungen der Einstellungen der EFB-Konfi-
guration.DerEinstellwertwirddanachautomatischwieder
auf Freigegeben gesetzt.

Einstellungenaktuali-
sieren

2Aktiviert den Leise-Modus (es werden keine Meldungen
gesendet).

Leise-Modus

Der Leise-Modus kann durch Aktivierung der Auswahl Ein-
stellungen aktualisieren dieses Parameters beendet wer-
den.

- / uint16Zeigt den Status der EFB-Kommunikation an.Kommunikationsdia-
gnose

58.7

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = EFB Initialisierung fehlgeschlagenInit fehlgeschlagenb0

1 = Die Knotenadresse ist in dem Protokoll nicht zulässigAdr Konfig. Fehlerb1

1 = Der Frequenzumrichter darf keine Daten sendenLeise Modusb2

0 = Der Frequenzumrichter darf Daten senden

ReserviertAutobaudingb3

1 = Störungen erkannt (möglicherweise sind A/B-Leiter
vertauscht)

Verdrahtungsfehlerb4

1 = Fehler erkannt: Prüfen Sie die Parameter 58.04 und
58.05

Paritätsfehlerb5

1 = Fehler erkannt: Prüfen Sie die Parameter 58.05 und
58.04

Baudratenfehlerb6

1 = In den letzten 5 Sekunden wurden 0 Bytes empfangenKeine Busaktivitätb7

1 = In den letzten 5 Sekunden wurden 0 Datenpakete (an
ein beliebiges Gerät adressiert) erkannt

Keine Datenpaketeb8

1 = Fehler erkannt (Störungen oder ein anderes Gerät ist
mit der selben Adresse online)

Stör.od.Adr. Fehlerb9

1 =0andenFrequenzumrichter adressiertenDatenpakete
wurden innerhalb des Timeout (58.16) empfangen

Komm. Ausfallb10

1 = Kein(e) Steuerwort oder Sollwerte wurden innerhalb
von Timeout (58.16) empfangen

Steuerw./Sollw. Aus-
fall

b11

ReserviertNicht aktivb12

1 = Protokoll-abhängige Statusinformation.Protokoll 1b13

1 = Protokoll-abhängige Statusinformation.Protokoll 2b14

1 =ProblemmitAnfragenandasFrequenzumrichter-Rege-
lungsprogramm.

Interner Fehlerb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0 NoUnit / uint32AnzeigederAnzahldergültigenPakete, die andenFrequen-
zumrichter adressiert waren.

EmpfangeneDatenpa-
kete

58.8

Im normalen Betrieb steigt diese Anzahl ständig an.

Kann mit dem Bedienpanel zurückgesetzt werden, indem
die Reset-Taste länger als drei Sekunden gedrückt wird.

1 = 1 / 1 = 1Anzahl der empfangenen Pakete, die an den Frequenzum-
richter adressiert waren.

0...4294967295

0 NoUnit / uint32Anzeige der Anzahl der gültigen Pakete, die vom Frequen-
zumrichter gesendet wurden.

Gesendete Datenpa-
kete

58.9

Im normalen Betrieb steigt diese Anzahl ständig an.

Kann mit dem Bedienpanel zurückgesetzt werden, indem
die Reset-Taste länger als drei Sekunden gedrückt wird.

1 = 1 / 1 = 1Anzahl der gesendeten Pakete.0...4294967295

0 NoUnit / uint32Anzahl der gültigen Pakete, die an ein beliebiges, an den
Bus angeschlossenesGerät adressiertwaren. Imnormalen
Betrieb steigt die Anzahl ständig an.

Alle Pakete58.10

Kann mit dem Bedienpanel zurückgesetzt werden, indem
die Reset-Taste länger als drei Sekunden gedrückt wird.

1 = 1 / 1 = 1Anzahl aller empfangenen Pakete.0...4294967295

0 NoUnit / uint32ZeigtdieAnzahlderZeichenfehler an,die vomFrequenzum-
richter empfangen wurden. Ein ansteigender Zählerwert
zeigt ein Konfigurationsproblem am Bus an.

UART-Fehler58.11

Kann mit dem Bedienpanel zurückgesetzt werden, indem
die Reset-Taste länger als drei Sekunden gedrückt wird.

1 = 1 / 1 = 1Anzahl der UART-Fehler.0...4294967295

0 NoUnit / uint32Anzeige der Anzahl der vomFrequenzumrichtermit einem
CRC-Fehler empfangenenPakete. Ein ansteigenderZähler-
wert zeigt eine Störung am Bus an.

CRC-Fehler58.12

Kann mit dem Bedienpanel zurückgesetzt werden, indem
die Reset-Taste länger als drei Sekunden gedrückt wird.

1 = 1 / 1 = 1Anzahl der CRC-Fehler.0...4294967295

Störung / uint16Auswahl der Reaktion des Frequenzumrichters auf einem
Ausfall der EFB-Kommunikation.

Reaktion Komm.aus-
fall

58.14

Änderungen dieses Parameters werden erst wirksam,
nachdem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder
die neuenEinstellungenmit Parameter 58.6Kommunikati-
onssteuerung validiert wurden.

Siehe auch Parameter 58.15 Komm.ausfall-Art und 58.16
Komm.ausfall-Zeit.

0Keine Maßnahmen (Überwachung deaktiviert).Nein

1Der Frequenzumrichter schaltetmit der Störmeldung6681
EFB Komm.ausfall ab. Dies erfolgt nur dann, wenn die
Steuerung über EFB erwartet wird (EFB ist als Quelle für
Start/Stopp/Sollwert im derzeit aktiven Steuerplatz aus-
gewählt) oderwenndieÜberwachungmit Parameter 58.36
EFB Komm.-Überwachung aktivieren eingestellt ist.

Störung
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2Der Frequenzumrichter gibt die Warnmeldung A7CE EFB
Komm.ausfall aus und friert die Drehzahl auf denWert ein,
mit dem der Frequenzumrichter zuletzt gearbeitet hat.
Dies erfolgt nur dann, wenn die Steuerung über den EFB
erwartetwirdoderwennunterVerwendungvonParameter
58.36 EFB Komm.-Überwachung aktivieren die Überwa-
chung eingestellt ist.

Letzte Drehzahl

Die Drehzahl wird auf Basis der Istdrehzahl mit 850 ms
Tiefpass-Filterung ermittelt.

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.

3Der Frequenzumrichter generiert die Warnung A7CE EFB
Komm.ausfall und setzt die Drehzahl auf denWert von Pa-
rameter 22.41 Sicherer Drehz.Sollw. (oder 28.41 Sicherer
Freq.Sollw., wenn der Frequenzsollwert verwendet wird).
Dies erfolgt nur dann, wenn die Steuerung über den EFB
erwartetwirdoderwennunterVerwendungvonParameter
58.36 EFB Komm.-Überwachung aktivieren die Überwa-
chung eingestellt ist.

Sicherer Drehz.Sollw

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.

4Der Frequenzumrichter schaltetmit der Störmeldung6681
EFB Komm.ausfall ab. Das tritt auf, auch wenn keine
Steuerung über EFB erwartet wird.

Immer Störung

5Der Frequenzumrichter generiert die Warnung A7CE EFB
Komm.ausfall. Dies erfolgt nur dann, wenn die Steuerung
über den EFB erwartet wird oder wenn unter Verwendung
vonParameter 58.36 EFBKomm.-Überwachung aktivieren
die Überwachung eingestellt ist.

Warnung

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.

Steuerw. / Sollw.1 /
Sollw.2 / uint16

Einstellung,welcheNachrichtentypendenTimeout-Zähler
zur ErkennungeinesEFB-Kommunikationsausfalls zurück-
setzen.

Komm.ausfall-Art58.15

Änderungen dieses Parameters werden erst wirksam,
nachdem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder
die neuenEinstellungenmit Parameter 58.6Kommunikati-
onssteuerung validiert wurden.

Siehe auch Parameter 58.14 Reaktion Komm.ausfall und
58.16 Komm.ausfall-Zeit.

1Jede Meldung, die an den Frequenzumrichter adressiert
ist, setzt Timeout zurück.

Jede Meldung

2Das Schreiben des Steuerworts oder eines Sollwerts vom
Feldbus setzt Timeout zurück.

Steuerw. / Sollw.1 /
Sollw.2
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3.0 s / uint16Einstellung eines Grenzwerts für die Zeit der Unterbre-
chung (Timeout) bei der EFB-Kommunikation. Wenn eine
Kommunikationsunterbrechung länger als die eingestellte
Zeit andauert, erfolgt die durch Parameter 58.14 Reaktion
Komm.ausfall festgelegte Reaktion.

Komm.ausfall-Zeit58.16

Änderungen dieses Parameters werden erst wirksam,
nachdem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder
die neuenEinstellungenmit Parameter 58.6Kommunikati-
onssteuerung validiert wurden.

Hinweis: Sofort nach demEinschalten besteht beimBooten
eine30SekundenVerzögerung.WährenddieserVerzögerung
ist dieKommunikationsausfall-Überwachungnicht aktiv (die
Kommunikation kann aber aktiv sein).
Siehe auch Parameter 58.15 Komm.ausfall-Art.

1 = 1 s / 10 = 1 sTimeout der EFB-Kommunikation.0.0 ... 6000.0 s

0 ms / uint16Einstellung einer Mindestverzögerung für die Antwort zu-
sätzlich zu jeder festenVerzögerungszeit, die dasProtokoll
vorsieht.

Sende-Verzögerung58.17

Änderungen dieses Parameters werden erst wirksam,
nachdem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder
die neuenEinstellungenmit Parameter 58.6Kommunikati-
onssteuerung validiert wurden.

1 = 1 ms / 1 = 1 msMindest-Antwort-Verzögerungszeit.0...65535 ms

0 / uint32AnzeigederRaw-Daten (nichtmodifiziert)desSteuerworts,
das vomModbus-Controller zum Frequenzumrichter ge-
sendet wird. Nur zu Debugging-Zwecken.

EFB Steuerwort58.18

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1Steuerwort, das vomModbus-Controller zum Frequenzum-
richter gesendet wird.

00000000…FFFFFFFFh

0 / uint32AnzeigederRaw-Daten (nichtmodifiziert)desStatusworts,
das vom Frequenzumrichter zum Modbus-Controller ge-
sendet wird. Nur zu Debugging-Zwecken.

EFB Statuswort58.19

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1Statuswort, das vom Frequenzumrichter zum Modbus-
Controller gesendet wird.

00000000…FFFFFFFFh

ABB Drives / uint16Einstellung des Steuerungsprofils, das vom Protokoll be-
nutzt wird.

Steuerungsprofil58.25

0ABBDrives Profil (mit einem 16-Bit Steuerwort) mit Regis-
tern im klassischen Format für Abwärtskompatibilität.

ABB Drives

2Transparent Profil (16-Bit oder 32-Bit Steuerwort) mit Re-
gistern im klassischen Format.

Transparent

Automatisch / uint16Auswahl des Typs und der Skalierung von Sollwert 1, der
über die integriert Feldbus-Schnittstelle (EFB) empfangen
wird.

EFB Sollwert 1 Typ58.26

Der skalierte Sollwert wird mit 3.9 Integr.Feldbus Sollw.1
angezeigt.
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0Typ und Skalierung werden automatisch danach gewählt,
mit welcher Sollwertkette (siehe Einstellungen Drehmo-
ment, Drehzahl, Frequenz) der ankommende Sollwert ver-
bunden ist. Ist der Sollwertmit keiner Sollwertkette, findet
keine Skalierung statt (wie bei Einstellung Transparent).

Automatisch

1Es wird keine Skalierung benutzt.Transparent

2Allgemeiner Sollwertmit einer Skalierung von 100= 1 (Inte-
gerwert und zwei Dezimalstellen).

Allgemein

3Die Skalierung wird mit Parameter 46.3 Drehmoment-
Skalierung eingestellt.

Drehmoment

4DieSkalierungwirdmitParameter46.1Drehzahl-Skalierung
eingestellt.

Drehzahl

5Die Skalierung wird mit Parameter 46.2 Frequenz-Skalie-
rung eingestellt.

Frequenz

Drehmoment / uint16Auswahl des Typs und der Skalierung von Sollwert 2, der
über die integriert Feldbus-Schnittstelle (EFB) empfangen
wird.

EFB Sollwert 2 Typ58.27

Die Skalierung wird mit 3.10 Integr.Feldbus Sollw.2 ange-
zeigt.

Auswahlmöglichkeiten sieheParameter 58.26EFBSollwert
1 Typ.

Automatisch / uint16Auswahl von Typ/Quelle und Skalierung von Istwert 1, der
überdieEFB-Schnittstelle andasFeldbus-Netzwerkgesen-
det wird.

EFB Istwert 1 Typ58.28

0Typ/Quelle und Skalierung folgen dem Typ des Sollwerts
1, der mit Parameter 58.26 EFB Sollwert 1 Typ ausgewählt
ist. Siehe nachfolgend die individuellen Einstellungen für
die Quellen und Skalierungen.

Automatisch

1Der mit Parameter 58.31 EFB Istw.1 transp.Quelle ausge-
wählte Wert wird als Istwert 1 gesendet. Keine Skalierung
(16-Bit Skalierung ist 1 = 1 Einheit).

Transparent

2Der mit Parameter 58.31 EFB Istw.1 transp.Quelle ausge-
wählte Wert wird als Istwert 1 mit einer 16-Bit Skalierung
von 100= 1 Einheit (d. h. Integerwert und zwei Dezimalstel-
len) gesendet.

Allgemein

31.10 Motordrehmoment wird als Istwert 1 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.3 Drehmoment-Skalie-
rung eingestellt.

Drehmoment

41.1 Motordrehzahl benutzt wird als Istwert 1 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.1 Drehzahl-Skalierung
eingestellt.

Drehzahl

51.6 Ausgangsfrequenz wird als Istwert 1 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.2 Frequenz-Skalierung
eingestellt.

Frequenz

6DieMotorpositionwird als Istwert 2 gesendet. Siehe Para-
meter 90.6 Motorposition skaliert

Position

Drehmoment / uint16Auswahl von Typ/Quelle und Skalierung von Istwert 2, der
überdieEFB-Schnittstelle andasFeldbus-Netzwerkgesen-
det wird.

EFB Istwert 2 Typ58.29
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0Typ/Quelle und Skalierung folgen dem Typ des Sollwerts
2, der mit Parameter 58.27 EFB Sollwert 2 Typ ausgewählt
ist. Siehe nachfolgend die individuellen Einstellungen für
die Quellen und Skalierungen.

Automatisch

1Der mit Parameter 58.32 EFB Istw.2 transp.Quelle ausge-
wählte Wert wird als Istwert 2 gesendet. Keine Skalierung
(16-Bit Skalierung ist 1 = 1 Einheit).

Transparent

2Der mit Parameter 58.32 EFB Istw.2 transp.Quelle ausge-
wählte Wert wird als Istwert 2 mit einer 16-Bit Skalierung
von 100= 1 Einheit (d. h. Integerwert und zwei Dezimalstel-
len) gesendet.

Allgemein

31.10 Motordrehmoment wird als Istwert 2 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.3 Drehmoment-Skalie-
rung eingestellt.

Drehmoment

41.1Motordrehzahl benutztwird als Istwert 2 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.1 Drehzahl-Skalierung
eingestellt.

Drehzahl

51.6 Ausgangsfrequenz wird als Istwert 2 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.2 Frequenz-Skalierung
eingestellt.

Frequenz

6DieMotorpositionwird als Istwert 2 gesendet. Siehe Para-
meter 90.6 Motorposition skaliert

Position

Nicht ausgewählt /
uint32

AuswahlderQuelledesStatusworts,wennParameter 58.25
Steuerungsprofil auf Transparent eingestellt ist.

EFB StatW
transp.Quelle

58.30

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl der Quelle von Istwert 1, wenn 58.28 EFB Istwert
1 Typ auf Transparent oder Allgemein eingestellt ist.

EFB Istw.1
transp.Quelle

58.31

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl der Quelle von Istwert 2, wenn 58.29 EFB Istwert
2 Typ auf Transparent oder Allgemein eingestellt ist.

EFB Istw.2
transp.Quelle

58.32

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Modus 0 / uint16Einstellung desMapping zwischen Parametern undHalte-
registern im Modbus-Registerbereich 400101…465535.

Addressierungsart58.33

Änderungen dieses Parameters werden erst wirksam,
nachdem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder
die neuenEinstellungenmit Parameter 58.6Kommunikati-
onssteuerung validiert wurden.
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016-Bit Werte (Gruppen 1…99, Indices 1…99):Modus 0

Registeradresse = 400000 + 100 × Parametergruppe +
Parameterindex.Beispiel: Parameter 22.80wirdzugeordnet
zu Register 400000 + 2200 + 80 = 402280.

32-Bit Werte (Gruppen 1…99, Indices 1…99):

Registeradresse = 420000 + 200 × Parametergruppe +
2 × Parameterindex. Beispiel: Parameter 22.80 wird zuge-
ordnet zu Register 420000 + 4400 + 160 = 424560.

116-Bit Werte (Gruppen 1…255, Indices 1…255):Modus 1

Registeradresse = 400000 + 256 × Parametergruppe +
Parameterindex.Beispiel: Parameter 22.80wirdzugeordnet
zu Register 400000 + 5632 + 80 = 405712.

232-Bit Werte (Gruppen 1…127, Indices 1…255):Modus 2

Registeradresse = 400000 + 512 × Parametergruppe +
2 × Parameterindex. Beispiel: Parameter 22.80 wird zuge-
ordnet zu Register 400000 + 11264 + 160 = 411424.

LO-HI / uint16Auswahl, in welcher Reihenfolge 16-Bit Register von 32-Bit
Parametern übertragen werden.

Wort-Reihenfolge58.34

Für jedesRegister enthält das ersteBytedashöherwertige
Byte und das zweite Byte enthält das niedrigstwertige
Byte.

Änderungen dieses Parameters werden erst wirksam,
nachdem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder
die neuenEinstellungenmit Parameter 58.6Kommunikati-
onssteuerung validiert wurden.

0Das erste Register enthält das höherwertige Wort, das
zweite enthält das niedrigstwertige Wort.

HI-LO

1Das erste Register enthält das niedrigstwertigeWort, das
zweite enthält das höherwertige Wort.

LO-HI

- / uint16Aktiviert die Überwachung der Feldbuskommunikation
separat für jeden Steuerplatz (siehe Abschnitt Lokale
Steuerung und externe Steuerung (Seite 23)).

EFB Komm.-Überwa-
chung aktivieren

58.36

DerParameter istprimär fürdieÜberwachungderKommu-
nikationmit dem EFB vorgesehen, wenn die EFB-Kommu-
nikation mit dem Applikationsprogramm verbunden ist
und nicht als eine Steuerquelle durch Frequenzumrichter-
parameter ausgewählt worden ist.

1 =Kommunikationsüberwachungaktiv,wennExt 1benutzt
wird.

Ext 1b0

1=Kommunikationsüberwachungaktiv,wennExt2benutzt
wird.

Ext 2b1

1 =Kommunikationsüberwachungaktiv,wennLokalsteue-
rung benutzt wird.

Lokalb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Steuerwort 16Bit /
uint32

Einstellungder Adresse imFrequenzumrichter, auf die der
Modbus-Master zugreift, wenn er Daten aus Register
Adresse 400001 liest oder in das Register schreibt.

Daten E/A 158.101

Der Modbus-Master bestimmt den Datentyp (Ein- oder
Ausgang). Der Wert wird in einem Modbus-Frame beste-
hend aus zwei 16-Bit-Worten gesendet. Ein 16-Bit-Wert
wird imLSW (least significantword) gesendet. Ist derWert
ein 32-Bit-Wert, wird auch der folgende Parameter für ihn
reserviert undmuss auf Nicht ausgewählt eingestellt wer-
den.

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

1Steuerwort (16 Bits)Steuerwort 16Bit

2Sollwert 1 (16 Bits).Sollwert 1 16Bit

3Sollwert 2 (16 Bits).Sollwert 2 16Bit

4Statuswort (16 Bits)Statuswort 16Bit

5Istwert 1 (16 Bits)Istwert 1 16Bit

6Istwert 2 (16 Bits)Istwert 2 16Bit

11Steuerwort (32 Bits)Steuerwort 32Bit

12Sollwert 1 (32 Bits).Sollwert 1 32Bit

13Sollwert 2 (32 Bits).Sollwert 2 32Bit

14Statuswort (32 Bits)Statuswort 32Bit

15Istwert 1 (32 Bits)Istwert 1 32Bit

16Istwert 2 (32 Bits)Istwert 2 32Bit

21Steuerwort 2 (16 Bits).Steuerwort 2 16Bit

Wenn ein 32-Bit Steuerwort benutzt wird, betrifft diese
Einstellung die höchstwertigen 16 Bits.

24Statuswort 2 (16 Bits)Statuswort 2 16Bit

Wenn ein 32-Bit Steuerwort benutzt wird, betrifft diese
Einstellung die höchstwertigen 16 Bits.

31Parameter 10.99 RO/DIO Steuerwort.RO/DIO Steuerwort

32Parameter 13.91 AO1 Datenspeicher.AO1 Datenspeicher

33Parameter 13.92 AO2 Datenspeicher.AO2 Datenspeicher

40Parameter 40.91 Proz.Istwert Datenspeicher.Rückführung Daten-
speicher

41Parameter 40.92 Proz.Sollwert Datenspeicher.SetzpunktDatenspei-
cher

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Sollwert 1 16Bit /
uint32

Einstellungder Adresse imFrequenzumrichter, auf die der
Modbus-Master zugreift, wenn er Daten aus Register
Adresse 400002 liest oder in das Register schreibt.

Daten E/A 258.102

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 58.101 Daten E/A
1.
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Sollwert 2 16Bit /
uint32

Einstellungder Adresse imFrequenzumrichter, auf die der
Modbus-Master zugreift, wenn er Daten aus Register
Adresse 400003 liest oder in das Register schreibt.

Daten E/A 358.103

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 58.101 Daten E/A
1.

Statuswort 16Bit /
uint32

Einstellungder Adresse imFrequenzumrichter, auf die der
Modbus-Master zugreift, wenn er Daten aus Register
Adresse 400004 liest oder in das Register schreibt.

Daten E/A 458.104

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 58.101 Daten E/A
1.

Istwert 1 16Bit / uint32Einstellungder Adresse imFrequenzumrichter, auf die der
Modbus-Master zugreift, wenn er Daten aus Register
Adresse 400005 liest oder in das Register schreibt.

Daten E/A 558.105

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 58.101 Daten E/A
1.

Istwert 2 16Bit / uint32Einstellungder Adresse imFrequenzumrichter, auf die der
Modbus-Master zugreift, wenn er Daten aus Register
Adresse 400006 liest oder in das Register schreibt.

Daten E/A 658.106

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 58.101 Daten E/A
1.

Nicht ausgewählt /
uint32

Parameter-Selektor für Modbus Registeradresse 400007.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 58.101 Daten E/A
1.

Daten E/A 758.107

............

Nicht ausgewählt /
uint32

Parameter-Selektor für Modbus Registeradresse 400024.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 58.101 Daten E/A
1.

Daten E/A 2458.124
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Konfiguration der DDCS-Konfiguration.DDCS-Kommunikati-
on

60

DasDDCS-Protokollwird verwendet inderKommunikation
zwischen
• Frequenzumrichtern ineinerMaster/Follower-Konfigura-

tion (siehe Seite 34),
• dem Frequenzumrichter und einer externen Steuerung

wie z. B. dem AC 800M (siehe Seite 42) oder
• demFrequenzumrichter (genauergesagt, einerWechsel-

richtereinheit) undder Einspeiseeinheit desAntriebssys-
tems (siehe Seite 44).

Bei allen genannten Verwendungenwird eine LWL-Verbin-
dung benutzt, die auch ein FDCO-Modul (typischerweise
mit Regelungseinheiten des Typs ZCU) oder ein RDCO-
Modul (mit Regelungseinheiten des Typs BCU) erfordert.
DieMaster/Follower-KommunikationunddieKommunika-
tionmit einem externen Controller kann auch über ein ge-
schirmtes Kabelmit verdrillten Adernpaaren erfolgen, das
an XD2D des Frequenzumrichters angeschlossen ist.

DieseGruppeenthält auchParameter fürdieÜberwachung
derFrequenzumrichter-Frequenzumrichter-Kommunikation
(D2D).

Nicht benutzt / uint16Auswahl desAnschlusses fürdieMaster/Follower-Funktio-
nalität.

M/F Kommunik.-An-
schluss

60.1

0Nicht ausgewählt (Kommunikation ist deaktiviert).Nicht benutzt

1Kanal A am FDCO-Modul in Steckplatz 1 (nur mit ZCU-Re-
gelungseinheit).

Steckplatz 1A

2Kanal A am FDCO-Modul in Steckplatz 2 (nur mit ZCU-Re-
gelungseinheit).

Steckplatz 2A

3Kanal A am FDCO-Modul in Steckplatz 3 (nur mit ZCU-Re-
gelungseinheit).

Steckplatz 3A

4Kanal B am FDCO-Modul in Steckplatz 1 (nur mit ZCU-Re-
gelungseinheit).

Steckplatz 1B

5Kanal B am FDCO-Modul in Steckplatz 2 (nur mit ZCU-Re-
gelungseinheit).

Steckplatz 2B

6Kanal B am FDCO-Modul in Steckplatz 3 (nur mit ZCU-Re-
gelungseinheit).

Steckplatz 3B

12Kanal 2 desRDCO-Moduls (nurmit Regelungseinheit BCU).RDCO CH 2

7Anschluss XD2D.XD2D

Hinweis:Diese Verbindung kann nicht mit der Frequenzum-
richter-Frequenzumrichter-Kommunikation (D2D)gleichzeitig
benutzt werden und darf nicht mit der Frequenzumrichter-
Frequenzumrichter-Kommunikation (D2D) verwechseltwer-
den, die durch die Programmierung der Antriebsapplikation
gemäß IEC61131-3 implementiertwird (ausführliche Erläute-
rung im Drive application programming manual (IEC 61131-
3), 3AUA0000127808 [Englisch]).
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1 NoUnit / uint16Auswahl der Knotenadresse des Frequenzumrichters für
dieMaster/Follower-Kommunikation. Zwei Knotenon-line
dürfen nicht die selbe Adresse besitzen.

M/F Knotenadresse60.2

Hinweis:Die für denMaster zulässigen Adressen sind 0 und
1. Die für die Follower zulässigen Adressen sind 2 und 60.

- / -Knotenadresse.1...254

Nicht benutzt / uint16Definiert die FunktiondesAntriebs inderMaster/Follower-
oder Frequenzumrichter-Frequenzumrichter-Verbindung.

M/F Betriebsart60.3

0Die Master/Follower-Funktionalität ist nicht aktiv.Nicht benutzt

1Der Frequenzumrichter ist der Master in der Master/Fol-
lower-Verbindung (DDCS).

DDCS Master

2Der Frequenzumrichter ist der Follower in derMaster/Fol-
lower-Verbindung (DDCS).

DDCS Follower

3Der Frequenzumrichter ist der Master in der Master/Fol-
lower-Verbindung (D2D).

D2D Master

Hinweis:DieseEinstellungdarf nur verwendetwerden,wenn
dieD2D-KommunikationdurchdieApplikationsprogrammie-
rung implementiert ist. BeiVerwendungderMaster/Follower-
Funktionalität (siehe Seite 34) über den XD2D-Anschluss
muss stattdessen DDCS Master gewählt werden.

4Der Frequenzumrichter ist ein Follower in der Master/Fol-
lower-Verbindung (D2D).

D2D Follower

Hinweis:DieseEinstellungdarf nur verwendetwerden,wenn
dieD2D-KommunikationdurchdieApplikationsprogrammie-
rung implementiert ist. BeiVerwendungderMaster/Follower-
Funktionalität (siehe Seite 34) über den XD2D-Anschluss
muss stattdessen DDCS Follower gewählt werden.

5Die Funktion des Frequenzumrichters in der Master/Fol-
lower-Verbindung (DDCS) wird mit den Parametern 60.15
Master setzen und 60.16 Follower setzen eingestellt.

DDCS Forcieren

6Die Funktion des Frequenzumrichters in der Master/Fol-
lower-Verbindung (D2D) wird mit den Parametern 60.15
Master setzen und 60.16 Follower setzen eingestellt.

D2D Forcieren

Hinweis:DieseEinstellungdarf nur verwendetwerden,wenn
dieD2D-KommunikationdurchdieApplikationsprogrammie-
rung implementiert ist. BeiVerwendungderMaster/Follower-
Funktionalität (siehe Seite 34) über den XD2D-Anschluss
muss stattdessen DDCS Forcieren gewählt werden.

Ring / uint16Auswahl der Topologie der Master/Follower-Verbindung.M/F HW-Anschluss60.5

Hinweis: Verwenden Sie die Einstellung Stern, wenn Sie die
Master/Follower-Funktionalität (siehe Seite 34) über den
XD2D-Anschluss verwenden (im Gegensatz zu einer LWL-
Verbindung).

0Die Geräte sind in Ringtopologie angeschlossen. Die Wei-
terleitung von Meldungen ist aktiviert.

Ring
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1Die Geräte sind in einer Sterntopologie angeschlossen
(zumBeispiel über eine Verteilereinheit). DieWeiterleitung
von Meldungen ist deaktiviert.

Stern

10 NoUnit / uint16Einstellungder Lichtintensität derÜbertragungs-LEDs von
Kanal CH2 des RDCO-Moduls. (Dieser Parameter ist nur
wirksam,wennParameter 60.1M/FKommunik.-Anschluss
auf RDCO CH 2 eingestellt ist. FDCO-Module haben einen
Hardware-Selektor für den Transmitter-Strom.)

Steuerung M/F-Ver-
bindung

60.7

Generell sollten für längere LWL-Kabel höhere Werte ge-
wählt werden.

Die maximale Einstellung ist für die maximale Länge der
LWL-Verbindunggeeignet. SieheMaster/Follower-Funktio-
nalität (Seite 34).

- / -Lichtintensität.1...15

100 ms / uint16Einstellung eines Grenzwerts für die Zeit der Unterbre-
chung (Timeout) bei derMaster/Follower-Kommunikation
(DDCS).WenneineKommunikationsunterbrechung länger
als die eingestellte Zeit andauert, erfolgt die durch Para-
meter 60.9 M/F Komm-Verl.Reakt festgelegte Reaktion.

M/F Komm-Verl. T-
out

60.8

Als Faustregel gilt, dass dieser Parametermindestens auf
das dreifache Übertragungsintervall des Masters einge-
stellt werden sollte.

- / -Master/Follower-Kommunikationsunterbrechung.0...65535 ms

Störung / uint16Hiermit wird die Reaktion des Frequenzumrichters auf ei-
nem Ausfall der Master/Follower-Kommunikation ausge-
wählt.

M/F Komm-Verl.Re-
akt

60.9

0Es erfolgt keine Maßnahme.Keine Aktion

1Der Frequenzumrichter generiert die Warnung A7CB M/F
KommUnterbr.. Dies erfolgt nur dann,wenndie Steuerung
über die Master/Follower-Verbindung erwartet wird oder
wennunter VerwendungvonParameter 60.32M/FKomm.-
Überwachung aktivieren die Überwachung eingestellt ist.

Warnung

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.

2Der Frequenzumrichter schaltetmit der Störmeldung 7582
M/F Komm.ausfall ab. Dies erfolgt nur dann, wenn die
Steuerungüber dieMaster/Follower-Verbindungerwartet
wird oder wenn unter Verwendung von Parameter 60.32
M/F Komm.-Überwachung aktivieren die Überwachung
eingestellt ist.

Störung

3Der Frequenzumrichter schaltetmit der Störmeldung 7582
M/F Komm.ausfall ab. Dies geschieht auch, wenn keine
Steuerung von der Master/Follower-Verbindung erwartet
wird.

Immer Störung

Automatisch / uint16Auswahl des Typs und der Skalierung von Sollwert 1, der
über die Master/Follower-Verbindung empfangen wird.
DasErgebniswirdmit 3.13M/FoderD2DSollw.1 angezeigt.

M/F Sollwert 1 Typ60.10
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0Typ und Skalierung werden automatisch danach gewählt,
mit welcher Sollwertkette (siehe Einstellungen Drehmo-
ment, Drehzahl, Frequenz) der ankommende Sollwert ver-
bunden ist. Ist derSollwertmit keinerSollwertkette verbun-
den, findet keine Skalierung statt (wie bei Einstellung
Transparent).

Automatisch

1Es wird keine Skalierung benutzt.Transparent

2Allgemeiner Sollwertmit einer Skalierung von 100= 1 (Inte-
gerwert und zwei Dezimalstellen).

Allgemeines

3Die Skalierung wird mit Parameter 46.3 Drehmoment-
Skalierung eingestellt.

Drehmoment

4DieSkalierungwirdmitParameter46.1Drehzahl-Skalierung
eingestellt.

Drehzahl

5Die Skalierung wird mit Parameter 46.2 Frequenz-Skalie-
rung eingestellt.

Frequenz

Drehmoment / uint16Auswahl des Typs und der Skalierung von Sollwert 2, der
über die Master/Follower-Verbindung empfangen wird.
DasErgebniswirdmit 3.14M/FoderD2DSollw.2 angezeigt.

M/F Sollwert 2 Typ60.11

Auswahlmöglichkeiten sieheParameter 60.10M/FSollwert
1 Typ.

Automatisch / uint16Auswahl von Typ/Quelle und Skalierung von Istwert 1, der
an die Master/Follower-Verbindung gesendet wird.

M/F Istwert 1 Typ60.12

0Typ/Quelle und Skalierung folgen dem Typ des Sollwerts
1, der mit Parameter 60.10 M/F Sollwert 1 Typ ausgewählt
ist. Siehe nachfolgend die individuellen Einstellungen für
die Quellen und Skalierungen.

Automatisch

1ReserviertTransparent

2ReserviertAllgemeines

31.10 Motordrehmoment wird als Istwert 1 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.3 Drehmoment-Skalie-
rung eingestellt.

Drehmoment

41.1 Motordrehzahl benutzt wird als Istwert 1 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.1 Drehzahl-Skalierung
eingestellt.

Drehzahl

51.6 Ausgangsfrequenz wird als Istwert 1 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.2 Frequenz-Skalierung
eingestellt.

Frequenz

Automatisch / uint16Auswahl von Typ/Quelle und Skalierung von Istwert 2, der
an die Master/Follower-Verbindung gesendet wird.

M/F Istwert 2 Typ60.13

0Typ/Quelle und Skalierung folgen dem Typ des Sollwerts
2, der mit Parameter 60.11 M/F Sollwert 2 Typ ausgewählt
ist. Siehe nachfolgend die individuellen Einstellungen für
die Quellen und Skalierungen.

Automatisch

1ReserviertTransparent

2ReserviertAllgemeines

31.10 Motordrehmoment wird als Istwert 2 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.3 Drehmoment-Skalie-
rung eingestellt.

Drehmoment
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41.1Motordrehzahl benutztwird als Istwert 2 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.1 Drehzahl-Skalierung
eingestellt.

Drehzahl

51.6 Ausgangsfrequenz wird als Istwert 2 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.2 Frequenz-Skalierung
eingestellt.

Frequenz

Nicht ausgewählt /
uint32

(Nur im Master wirksam.) Festlegung der Follower, aus
denen die Daten gelesen werden. Siehe auch Parameter
62.28…62.33.

M/F Follower-Aus-
wahl

60.14

2Die Daten werden aus dem Follower mit Knotenadresse 2
gelesen.

Follower Knoten 2

4Die Daten werden aus dem Follower mit Knotenadresse 3
gelesen.

Follower Knoten 3

8Die Daten werden aus dem Follower mit Knotenadresse 4
gelesen.

Follower Knoten 4

6DieDatenwerdenausdenFollowernmit denKnotenadres-
sen 2 und 3 gelesen.

Follower Knoten 2+3

10DieDatenwerdenausdenFollowernmit denKnotenadres-
sen 2 und 4 gelesen.

Follower Knoten 2+4

12DieDatenwerdenausdenFollowernmit denKnotenadres-
sen 3 und 4 gelesen.

Follower Knoten 3+4

14DieDatenwerdenausdenFollowernmit denKnotenadres-
sen 2, 3 und 4 gelesen.

Follower Knoten
2+3+4

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

Falsch / uint32WennParameter 60.3M/FBetriebsart aufDDCSForcieren
oder D2D Forcieren gesetzt wird, wählt dieser Parameter
eine Quelle aus, durch die der Frequenzumrichter zum
MasteraufderMaster/Follower-Verbindunggemachtwird.

Master setzen60.15

1=DerFrequenzumrichter istderMaster inderMaster/Fol-
lower-Verbindung.

00.Falsch

11.Wahr

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Falsch / uint32WennParameter 60.3M/FBetriebsart aufDDCSForcieren
oder D2D Forcieren gesetzt wird, wählt dieser Parameter
eine Quelle aus, durch die der Frequenzumrichter zum
Follower auf der Master/Follower-Verbindung gemacht
wird.

Follower setzen60.16

1 = Der Frequenzumrichter ist der Follower in der Mas-
ter/Follower-Verbindung.

00.Falsch

11.Wahr

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]
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Störung / uint16(Nur im Master wirksam.) Auswahl der Reaktion des Fre-
quenzumrichters bei einer Störung in einem Follower.

Follower Aktion b
Stör

60.17

Siehe auch Parameter 60.23 M/F Status Überwachung
Ausw.1.

Hinweis: Jeder Follower muss so konfiguriert sein, dass er
seinStatuswort als einesderdreiDatenworte indenParame-
tern60.1…60.3überträgt. ImMastermussderentsprechende
Zielparameter (62.4…62.12) auf Follower StatWrt gesetzt
sein.

0Es erfolgt keineMaßnahme.NichtbetroffeneFrequenzum-
richter in derMaster/Follower-Verbindung setzen den Be-
trieb fort.

Keine Aktion

1Der Frequenzumrichter generiert die Warnmeldung (AFE7
Follower).

Warnung

2Schaltet mit FF7E Follower ab. Alle Follower werden ge-
stoppt.

Störung

Immer / uint16Startsperre des Masters mit dem Status der Follower.Follower freigeb60.18

Siehe auch Parameter 60.23 M/F Status Überwachung
Ausw.1.

Hinweis: Jeder Follower muss so konfiguriert sein, dass er
seinStatuswort als einesderdreiDatenworte indenParame-
tern60.1…60.3überträgt. ImMastermussderentsprechende
Zielparameter (62.4…62.12) auf Follower StatWrt gesetzt
sein.

0DerMaster kann nur gestartet werden, wenn alle Follower
einschaltbereit sind (Bit 0 von 6.11 Hauptstatuswort in je-
dem Follower aktiviert ist).

HStatWrt Bit 0

1DerMaster kann nur gestartet werden, wenn alle Follower
betriebsbereit sind (Bit 1 von 6.11 Hauptstatuswort in je-
dem Follower aktiviert ist).

HStatWrt Bit 1

2DerMaster kann nur gestartet werden, wenn alle Follower
einschalt- und betriebsbereit sind (Bits 0 und 1 von 6.11
Hauptstatuswort in jedem Follower aktiviert sind).

HStatWrt Bit 0 + 1

3Der Start desMasters ist nichtmit demStatusder Follower
verriegelt.

Immer

4DerMaster kannnurgestartetwerden,wenndasbenutzer-
definierbare Bit 12 von 6.11 Hauptstatuswort in jedem
Follower aktiviert ist). Siehe Parameter 6.31 Auswahl An-
wender-Bit 12.

HStatWrt Bit 12

5Der Master kann nur gestartet werden, wenn Bit 0 und Bit
12 von 6.11 Hauptstatuswort in jedem Follower aktiviert
sind.

HStatWrt Bits 0 + 12

6Der Master kann nur gestartet werden, wenn Bit 1 und Bit
12 von 6.11 Hauptstatuswort in jedem Follower aktiviert
sind.

HStatWrt Bits 1 + 12
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- / uint16Die Parameter 60.19…60.28 sind nur dann wirksam, wenn
derFrequenzumrichterderMaster ineinerD2D-(Umrichter-
Umrichter)-Verbindung ist, die durchdasApplikationspro-
gramm implementiert wurde. Siehe Parameter 60.1 M/F
Kommunik.-Anschluss und60.3M/FBetriebsart sowiedas
Drive (IEC 61131-3) application programming manual
(3AUA0000127808 [Englisch]).

M/F Komm. Überwa-
chung Ausw.1

60.19

ImMaster legen die Parameter 60.19M/FKomm.Überwa-
chungAusw.1 und60.20M/FKomm.ÜberwachungAusw.2
die Follower fest, die auf Kommunikationsausfall über-
wacht werden.

Dieser Parameter legt fest, welche Follower (von den Fol-
lowern 1...16) überwacht werden. Jeder der festgelegten
Followerwird vomMaster abgefragt.Wenn keine Antwort
empfangen wird, wird die mit 60.9 M/F Komm-Verl.Reakt
festgelegte Maßnahme durchgeführt.

Der Status der Kommunikation wird mit 62.37 M/F Kom-
munikationStatus 1 und62.38M/FKommunikationStatus
2 angezeigt.

1 = Follower 1 wird vomMaster abgefragt.Follower 1b0

1 = Follower 2 wird vomMaster abgefragt.Follower 2b1

1 = Follower 3 wird vomMaster abgefragt.Follower 3b2

1 = Follower 4 wird vomMaster abgefragt.Follower 4b3

1 = Follower 5 wird vomMaster abgefragt.Follower 5b4

1 = Follower 6 wird vomMaster abgefragt.Follower 6b5

1 = Follower 7 wird vomMaster abgefragt.Follower 7b6

1 = Follower 8 wird vomMaster abgefragt.Follower 8b7

1 = Follower 9 wird vomMaster abgefragt.Follower 9b8

1 = Follower 10 wird vomMaster abgefragt.Follower 10b9

1 = Follower 11 wird vomMaster abgefragt.Follower 11b10

1 = Follower 12 wird vomMaster abgefragt.Follower 12b11

1 = Follower 13 wird vomMaster abgefragt.Follower 13b12

1 = Follower 14 wird vomMaster abgefragt.Follower 14b13

1 = Follower 15 wird vomMaster abgefragt.Follower 15b14

1 = Follower 16 wird vomMaster abgefragt.Follower 16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Auswahl der Follower (von den Followern 17...32), die auf
Kommunikationsausfall überwachtwerden. SieheParame-
ter 60.19 M/F Komm. Überwachung Ausw.1.

M/F Komm. Überwa-
chung Ausw.2

60.20

1 = Follower 17 wird vomMaster abgefragt.Follower 17b0

1 = Follower 18 wird vomMaster abgefragt.Follower 18b1

1 = Follower 19 wird vomMaster abgefragt.Follower 19b2

1 = Follower 20 wird vomMaster abgefragt.Follower 20b3
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1 = Follower 21 wird vomMaster abgefragt.Follower 21b4

1 = Follower 22 wird vomMaster abgefragt.Follower 22b5

1 = Follower 23 wird vomMaster abgefragt.Follower 23b6

1 = Follower 24 wird vomMaster abgefragt.Follower 24b7

1 = Follower 25 wird vomMaster abgefragt.Follower 25b8

1 = Follower 26 wird vomMaster abgefragt.Follower 26b9

1 = Follower 27 wird vomMaster abgefragt.Follower 27b10

1 = Follower 28 wird vomMaster abgefragt.Follower 28b11

1 = Follower 29 wird vomMaster abgefragt.Follower 29b12

1 = Follower 30 wird vomMaster abgefragt.Follower 30b13

1 = Follower 31 wird vomMaster abgefragt.Follower 31b14

1 = Follower 32 wird vomMaster abgefragt.Follower 32b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Dieser Parameter ist nurwirksam,wennder Frequenzum-
richter der Master in der D2D-Verbindung ist. Siehe Para-
meter 60.1 M/F Kommunik.-Anschluss und 60.3 M/F Be-
triebsart.)

M/F Status Überwa-
chung Ausw.1

60.23

ImMaster legen die Parameter 60.23 M/F Status Überwa-
chungAusw.1 und 60.24M/F StatusÜberwachungAusw.2
die Follower fest, derenStatuswort vomMaster überwacht
wird.

Dieser Parameter legt die Follower (von den Followern
1...16) fest, deren Statusworte vomMaster überwacht
werden.

Wenn ein Follower eine Störung meldet (Bit 3 des Status-
worts ist aktiviert), erfolgtdiemitParameter60.17Follower
Aktion b Stör festgelegte Aktion. Bits 0 und 1 des Status-
worts (Status "bereit") werden, wie in Parameter 60.18
Follower freigeb festgelegt, behandelt.

Mit 60.27M/FStatusÜberw.ModusAusw.1 und60.28M/F
Status Überw. Modus Ausw.2 kann festgelegt werden, ob
ein bestimmter Follower nur überwacht wird, wenn er ge-
stoppt ist.

Hinweis: Auch die Kommunikationsüberwachung für die
gleichen Follower in Parameter 60.19 M/F Komm. Überwa-
chung Ausw.1 aktivieren

Der Status der Kommunikation wird mit 62.37 M/F Kom-
munikationStatus 1 und62.38M/FKommunikationStatus
2 angezeigt.

Status von Follower 1 wird überwacht.Follower 1b0

Status von Follower 2 wird überwacht.Follower 2b1

Status von Follower 3 wird überwacht.Follower 3b2

Status von Follower 4 wird überwacht.Follower 4b3

Status von Follower 5 wird überwacht.Follower 5b4
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Status von Follower 6 wird überwacht.Follower 6b5

Status von Follower 7 wird überwacht.Follower 7b6

Status von Follower 8 wird überwacht.Follower 8b7

Status von Follower 9 wird überwacht.Follower 9b8

Status von Follower 10 wird überwacht.Follower 10b9

Status von Follower 11 wird überwacht.Follower 11b10

Status von Follower 12 wird überwacht.Follower 12b11

Status von Follower 13 wird überwacht.Follower 13b12

Status von Follower 14 wird überwacht.Follower 14b13

Status von Follower 15 wird überwacht.Follower 15b14

Status von Follower 16 wird überwacht.Follower 16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Festlegungder Follower (von den Followern 17...32), deren
Statusworte vom D2D-Master überwacht werden.

M/F Status Überwa-
chung Ausw.2

60.24

Hinweis: Auch die Kommunikationsüberwachung für die
gleichen Follower in Parameter 60.20 M/F Komm. Überwa-
chung Ausw.2 aktivieren

Siehe Parameter 60.23 M/F Status Überwachung Ausw.1.

1 = Status von Follower 17 wird überwacht.Follower 17b0

1 = Status von Follower 18 wird überwacht.Follower 18b1

1 = Status von Follower 19 wird überwacht.Follower 19b2

1 = Status von Follower 20 wird überwacht.Follower 20b3

1 = Status von Follower 21 wird überwacht.Follower 21b4

1 = Status von Follower 22 wird überwacht.Follower 22b5

1 = Status von Follower 23 wird überwacht.Follower 23b6

1 = Status von Follower 24 wird überwacht.Follower 24b7

1 = Status von Follower 25 wird überwacht.Follower 25b8

1 = Status von Follower 26 wird überwacht.Follower 26b9

1 = Status von Follower 27 wird überwacht.Follower 27b10

1 = Status von Follower 28 wird überwacht.Follower 28b11

1 = Status von Follower 29 wird überwacht.Follower 29b12

1 = Status von Follower 30 wird überwacht.Follower 30b13

1 = Status von Follower 31 wird überwacht.Follower 31b14

1 = Status von Follower 32 wird überwacht.Follower 32b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16Im D2D Master legen die Parameter 60.27 M/F Status
Überw.ModusAusw.1 und60.28M/FStatusÜberw.Modus
Ausw.2 den Modus für die Überwachung des Follower-
Statusworts fest. Für jeden Follower kann einzeln einge-
stelltwerden, ober ständigüberwachtwird, oder nurwenn
er gestoppt ist.

M/F Status Überw.
Modus Ausw.1

60.27

Mit diesem Parameter wird die Art der Statuswort-Über-
wachung der Follower 1...16 ausgewählt.

0 = Status von Follower 1 wird ständig überwacht.Follower 1b0

1 = Status von Follower 1 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 2 wird ständig überwacht.Follower 2b1

1 = Status von Follower 2 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 3 wird ständig überwacht.Follower 3b2

1 = Status von Follower 3 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 4 wird ständig überwacht.Follower 4b3

1 = Status von Follower 4 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 5 wird ständig überwacht.Follower 5b4

1 = Status von Follower 5 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 6 wird ständig überwacht.Follower 6b5

1 = Status von Follower 6 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 7 wird ständig überwacht.Follower 7b6

1 = Status von Follower 7 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 8 wird ständig überwacht.Follower 8b7

1 = Status von Follower 8 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 9 wird ständig überwacht.Follower 9b8

1 = Status von Follower 9 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 10 wird ständig überwacht.Follower 10b9

1 = Status von Follower 10 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 11 wird ständig überwacht.Follower 11b10

1 = Status von Follower 11 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 12 wird ständig überwacht.Follower 12b11

1 = Status von Follower 12 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.
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0 = Status von Follower 13 wird ständig überwacht.Follower 13b12

1 = Status von Follower 13 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 14 wird ständig überwacht.Follower 14b13

1 = Status von Follower 14 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 15 wird ständig überwacht.Follower 15b14

1 = Status von Follower 15 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 16 wird ständig überwacht.Follower 16b15

1 = Status von Follower 16 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Auswahl der Art der Überwachung des Statusworts der
Follower 17...32.

M/F Status Überw.
Modus Ausw.2

60.28

0 = Status von Follower 17 wird ständig überwacht.Follower 17b0

1 = Status von Follower 17 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 18 wird ständig überwacht.Follower 18b1

1 = Status von Follower 18 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 19 wird ständig überwacht.Follower 19b2

1 = Status von Follower 19 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 20 wird ständig überwacht.Follower 20b3

1 = Status von Follower 20 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 21 wird ständig überwacht.Follower 21b4

1 = Status von Follower 21 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 22 wird ständig überwacht.Follower 22b5

1 = Status von Follower 22 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 23 wird ständig überwacht.Follower 23b6

1 = Status von Follower 23 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 24 wird ständig überwacht.Follower 24b7

1 = Status von Follower 24 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 25 wird ständig überwacht.Follower 25b8

1 = Status von Follower 25 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 26 wird ständig überwacht.Follower 26b9

1 = Status von Follower 26 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.
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0 = Status von Follower 27 wird ständig überwacht.Follower 27b10

1 = Status von Follower 27 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 28 wird ständig überwacht.Follower 28b11

1 = Status von Follower 28 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 29 wird ständig überwacht.Follower 29b12

1 = Status von Follower 29 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 30 wird ständig überwacht.Follower 30b13

1 = Status von Follower 30 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 31 wird ständig überwacht.Follower 31b14

1 = Status von Follower 31 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

0 = Status von Follower 32 wird ständig überwacht.Follower 32b15

1 = Status von Follower 32 wird nur überwacht, wenn der
Follower gestoppt ist.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

60.0 s / uint16EinstellungeinerAufwachverzögerung, inder keineStörun-
genoderWarnungen inderMaster/Follower-Kommunika-
tion generiert werden. Dadurch können alle Frequenzum-
richter in der Master/Follower-Verbindung einschalten.

M/F Aufwach-Verzö-
gerung

60.31

Der Master kann erst nach Ablauf der Verzögerung oder
wenn alle überwachten Follower bereit sind gestartet
werden.

10 = 1 s / 10 = 1 sMaster/Follower Aufwachverzögerung.0.0 ... 180.0 s

- / uint16Aktiviert dieÜberwachungderMaster/FollowerKommuni-
kation separat für jeden Steuerplatz (siehe Abschnitt Lo-
kale Steuerung und externe Steuerung (Seite 23)).

M/FKomm.-Überwa-
chung aktivieren

60.32

DerParameter istprimär fürdieÜberwachungderKommu-
nikation mit Master oder Follower vorgesehen, wenn die
Kommunikation mit dem Applikationsprogramm verbun-
den ist und nicht als eine Steuerquelle durch Frequenzum-
richterparameter ausgewählt worden ist.

1 =Kommunikationsüberwachungaktiv,wennExt 1benutzt
wird.

Ext 1b0

1=Kommunikationsüberwachungaktiv,wennExt2benutzt
wird.

Ext 2b1

1 =Kommunikationsüberwachungaktiv,wennLokalsteue-
rung benutzt wird.

Lokalb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Nicht benutzt / uint16Auswahl des Kanals für den Anschluss eines optionalen
FEA-xx Erweiterungsadaptermoduls.

Erw.adapter Komm.
Port

60.41

0Nicht ausgewählt (Kommunikation ist deaktiviert).Nicht benutzt
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1Kanal A des FDCO-Moduls in Steckplatz 1.Steckplatz 1A

2Kanal A des FDCO-Moduls in Steckplatz 2.Steckplatz 2A

3Kanal A des FDCO-Moduls in Steckplatz 3.Steckplatz 3A

4Kanal B des FDCO-Moduls in Steckplatz 1.Steckplatz 1B

5Kanal B des FDCO-Moduls in Steckplatz 2.Steckplatz 2B

6Kanal B des FDCO-Moduls in Steckplatz 3.Steckplatz 3B

13Kanal CH 3 des RDCO-Moduls (nur mit Regelungseinheit
BCU).

RDCO CH 3

ABB Engineered Drive
/ uint16

Einstellung in der ModuleBus-Kommunikation, ob der An-
trieb vom Typ “engineered (kundenspezifisch)” oder
“Standard” ist.

DDCS-Contr. FU-Typ60.50

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0Der Frequenzumrichter ist ein “Engineered Drive” (Daten-
sätze 10…25 werden benutzt).

ABBEngineeredDrive

1DerFrequenzumrichter ist ein “StandardDrive” (Datensätze
1…4 werden benutzt).

ABB Standard Drive

Nicht benutzt / uint16Auswahl des DDCS-Kanals zum Anschluss eines externen
Controllers (wie z. B. eines AC 800M).

DDCS-Contr.
Komm.port

60.51

0Nicht ausgewählt (Kommunikation ist deaktiviert).Nicht benutzt

1Kanal A des FDCO-Moduls in Steckplatz 1.Steckplatz 1A

2Kanal A des FDCO-Moduls in Steckplatz 2.Steckplatz 2A

3Kanal A des FDCO-Moduls in Steckplatz 3.Steckplatz 3A

4Kanal B des FDCO-Moduls in Steckplatz 1.Steckplatz 1B

5Kanal B des FDCO-Moduls in Steckplatz 2.Steckplatz 2B

6Kanal B des FDCO-Moduls in Steckplatz 3.Steckplatz 3B

10Kanal 0desRDCO-Moduls (nurmit Regelungseinheit BCU).RDCO CH 0

7Anschluss XD2D.XD2D

1 NoUnit / uint16Auswahl der Knotenadresse des Umrichters für die Kom-
munikationmit demexternenController. Zwei Knoten, die
online sind, dürfen nicht dieselbe Adresse besitzen.

DDCS-Contr.Knotena-
dr.

60.52

Bei einem AC 800M (CI858) DriveBus-Anschluss müssen
die Frequenzumrichter die Adressen 1 bis 24 erhalten und
bei einemAC 80DriveBus-Anschluss die Adressen 1 bis 12.
Hinweis: Die BusManager-Funktion muss im DriveBus
Controller deaktiviert sein.

In eineroptischenModuleBus-VerbindungwirddieAdresse
entsprechend der Position wie folgt eingestellt:
1. DieHunderter des Positionswertsmit 16multiplizieren.
2. Die Zehner und Einer des Positionswerts zumErgebnis

addieren.
Wenn z.B. der Positionswert 101 ist,mussdieser Parameter
auf den Wert 1×16 + 1 = 17 eingestellt werden.

- / -Knotenadresse.1...254
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Stern / uint16Auswahl der Topologie des LWL-Anschlussesmit externer
Steuerung.

DDCS-Contr.HW-Ver-
bind.

60.55

0Die Geräte sind in Ringtopologie angeschlossen. Die Wei-
terleitung von Meldungen ist aktiviert.

Ring

1Die Geräte sind in einer Sterntopologie angeschlossen
(zumBeispiel über eine Verteilereinheit). DieWeiterleitung
von Meldungen ist deaktiviert.

Stern

4 mbps / uint16Einstellung der Kommunikationsgeschwindigkeit des in
Parameter60.51DDCS-Contr.Komm.portgewähltenKanals

DDCS-Contr. Baudra-
te

60.56

11 Megabit/Sekunde.1 mbps

22 Megabit/Sekunde.2 mbps

44 Megabit/Sekunde.4 mbps

88 Megabit/Sekunde.8 mbps

10 NoUnit / uint16Einstellung der Lichtstärke der Übertragungs-LED amRD-
CO-Modul, Kanal CH0. (Dieser Parameter ist nur wirksam,
wenn Parameter 60.51 DDCS-Contr. Komm.port auf RDCO
CH0 eingestellt ist. FDCO-Module haben einenHardware-
Selektor für den Transmitter-Strom.)

DDCS-Contr. Verb.-
Strg.

60.57

Generell sollten für längere LWL-Kabel höhere Werte ge-
wählt werden.

Die maximale Einstellung ist für die maximale Länge der
LWL-Verbindunggeeignet. SieheMaster/Follower-Funktio-
nalität (Seite 34).

- / -Lichtintensität.1...15

100 ms / uint16Einstellen des Timeouts für die Kommunikation mit dem
externen Controller.

DDCS-Con-
tr.Komm.Ausf.Zeit

60.58

Wenn eine Kommunikationsunterbrechung länger als die
eingestellte Zeit andauert, erfolgt die durch Parameter
60.59 DDCS Kom.Ausf. Reakt. festgelegte Reaktion.

Als Faustregel gilt, dass dieser Parametermindestens auf
das dreifacheÜbertragungsintervall der Steuerung einge-
stellt werden sollte.

Hinweis:
• Sofort nach dem Einschalten besteht beim Booten eine

60SekundenVerzögerung.WährenddieserVerzögerung
ist dieKommunikationsausfall-Überwachungnicht aktiv
(die Kommunikation kann aber aktiv sein).

• Ein AC 800M Controller erkennt eine Kommunikations-
unterbrechung sofort, die Kommunikation wird aber
nach einerWartezeit von 9Sekundenwiederhergestellt.
Beachten Sie auch, dass das Sendeintervall von Daten-
sätzen zeitlich nicht dem Ausführungsintervall von der
Applikationstask entspricht. Beim ModuleBus wird das
Sendeintervall durch den Controller-Parameter Scan
Cycle Time (Standard: 100 ms) bestimmt.

- / -Timeout für die Kommunikation mit der externen Steue-
rung.

0...60000 ms

Störung / uint16Auswahl der Reaktion des Frequenzumrichters auf eine
UnterbrechungderKommunikationzwischenFrequenzum-
richter und externer Steuerung.

DDCS Kom.Ausf. Re-
akt.

60.59
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0Keine Maßnahmen (Überwachung deaktiviert).Keine Aktion

1Der Frequenzumrichter schaltetmit der Störmeldung 7581
DDCS-Strg.Kom.ausf. ab. Dies erfolgt nur dann, wenn die
Steuerung über in externen Controller erwartet wird oder
wennunterVerwendungvonParameter60.65DDCS-Contr.
Komm.-Überwachung aktivieren die Überwachung einge-
stellt ist.

Störung

2DerFrequenzumrichtergibtdieWarnmeldungA7CADDCS-
Strg.Kom.ausf. aus und friert die Drehzahl auf den Wert
ein,mit demder Frequenzumrichter zuletzt gearbeitet hat.
Dies erfolgt nur dann,wenndie Steuerungüber in externen
Controller erwartetwirdoderwennunter Verwendung von
Parameter 60.65 DDCS-Contr. Komm.-Überwachung akti-
vieren die Überwachung eingestellt ist.

Letzte Drehzahl

Die Drehzahl wird auf Basis der Istdrehzahl mit 850 ms
Tiefpass-Filterung ermittelt.

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.

3DerFrequenzumrichtergeneriert dieWarnungA7CADDCS-
Strg.Kom.ausf. und setzt die Drehzahl auf den Wert von
Parameter 22.41 SichererDrehz.Sollw. (oder 28.41 Sicherer
Freq.Sollw., wenn der Frequenzsollwert verwendet wird).
Dies erfolgt nur dann,wenndie Steuerungüber in externen
Controller erwartetwirdoderwennunter Verwendung von
Parameter 60.65 DDCS-Contr. Komm.-Überwachung akti-
vieren die Überwachung eingestellt ist.

Sicherer Drehz.Sollw

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.

4Der Frequenzumrichter schaltetmit der Störmeldung 7581
DDCS-Strg.Kom.ausf. ab. Dies geschieht auch,wenn keine
Steuerung von der externen Steuerung (oder PC-Tool) er-
wartet wird.

Immer Störung

5DerFrequenzumrichtergeneriert dieWarnungA7CADDCS-
Strg.Kom.ausf.. Dies erfolgt nurdann,wenndie Steuerung
über in externenController erwartetwird oderwenn unter
Verwendung von Parameter 60.65 DDCS-Contr. Komm.-
Überwachung aktivieren die Überwachung eingestellt ist.

Warnung

WARNUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei Ausfall der
Kommunikation ohne Gefährdungen fortgesetzt wer-
den kann.

Automatisch / uint16Auswahl des Typs und der Skalierung von Sollwert 1, der
vonder externenSteuerungempfangenwird.DasErgebnis
wird mit 3.11 DDCS-Controller Sollw.1 angezeigt.

DDCS-Contr. Sollw.1
Typ

60.60
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0Typ und Skalierung werden automatisch danach gewählt,
mit welcher Sollwertkette (siehe Einstellungen Drehmo-
ment, Drehzahl, Frequenz) der ankommende Sollwert ver-
bunden ist. Ist derSollwertmit keinerSollwertkette verbun-
den, findet keine Skalierung statt (wie bei Einstellung
Transparent).

Automatisch

1Es wird keine Skalierung benutzt.Transparent

2Allgemeiner Sollwertmit einer Skalierung von 100= 1 (Inte-
gerwert und zwei Dezimalstellen).

Allgemeines

3Die Skalierung wird mit Parameter 46.3 Drehmoment-
Skalierung eingestellt.

Drehmoment

4DieSkalierungwirdmitParameter46.1Drehzahl-Skalierung
eingestellt.

Drehzahl

5Die Skalierung wird mit Parameter 46.2 Frequenz-Skalie-
rung eingestellt.

Frequenz

Automatisch / uint16Auswahl des Typs und der Skalierung von Sollwert 2, der
vonder externenSteuerungempfangenwird.DasErgebnis
wird mit 3.12 DDCS-Controller Sollw.2 angezeigt.

DDCS-Contr. Sollw.2
Typ

60.61

AuswahlmöglichkeitensieheParameter60.60DDCS-Contr.
Sollw.1 Typ.

Automatisch / uint16Auswahl von Typ/Quelle und Skalierung von Istwert 1, der
an die externe Steuerung gesendet wird.

DDCS-Contr. Istw.1
Typ

60.62

0Typ/Quelle und Skalierung folgen dem Typ des Sollwerts
1, dermit Parameter 60.60DDCS-Contr. Sollw.1 Typ ausge-
wählt ist. Siehenachfolgenddie individuellenEinstellungen
für die Quellen und Skalierungen.

Automatisch

1Reserviert.Transparent

2Reserviert.Allgemeines

31.10 Motordrehmoment wird als Istwert 1 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.3 Drehmoment-Skalie-
rung eingestellt.

Drehmoment

41.1 Motordrehzahl benutzt wird als Istwert 1 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.1 Drehzahl-Skalierung
eingestellt.

Drehzahl

51.6 Ausgangsfrequenz wird als Istwert 1 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.2 Frequenz-Skalierung
eingestellt.

Frequenz

Automatisch / uint16Auswahl von Typ/Quelle und Skalierung von Istwert 2, der
an die externe Steuerung gesendet wird.

DDCS-Contr. Istw.2
Typ

60.63

0Typ/Quelle und Skalierung folgen dem Typ des Sollwerts
2, dermit Parameter 60.61DDCS-Contr. Sollw.2 Typ ausge-
wählt ist. Siehenachfolgenddie individuellenEinstellungen
für die Quellen und Skalierungen.

Automatisch

1Reserviert.Transparent

2Reserviert.Allgemeines

31.10 Motordrehmoment wird als Istwert 2 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.3 Drehmoment-Skalie-
rung eingestellt.

Drehmoment
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41.1Motordrehzahl benutztwird als Istwert 2 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.1 Drehzahl-Skalierung
eingestellt.

Drehzahl

51.6 Ausgangsfrequenz wird als Istwert 2 gesendet. Die
Skalierung wird mit Parameter 46.2 Frequenz-Skalierung
eingestellt.

Frequenz

0 NoUnit / uint16Auswahl desDatensatzpaars, das vomMailbox-Service bei
der Kommunikation zwischen Frequenzumrichter und
Steuerung verwendet wird.

Auswahl Mailbox Da-
tensatz

60.64

SieheAbschnitt ExterneSteuerungsschnittstelle (Seite42).

- / -Datensätze 32 und 33.0...1

- / uint16Aktiviert dieÜberwachungderDDCS-Controller-Kommuni-
kation separat für jeden Steuerplatz (siehe Abschnitt Lo-
kale Steuerung und externe Steuerung (Seite 23)).

DDCS-Contr. Komm.-
Überwachungaktivie-
ren

60.65

DerParameter istprimär fürdieÜberwachungderKommu-
nikationmitdemController vorgesehen,wenndieKommu-
nikation mit dem Applikationsprogramm verbunden ist
und nicht als eine Steuerquelle durch Frequenzumrichter-
parameter ausgewählt worden ist.

1 =Kommunikationsüberwachungaktiv,wennExt 1benutzt
wird.

Ext 1b0

1=Kommunikationsüberwachungaktiv,wennExt2benutzt
wird.

Ext 2b1

1 =Kommunikationsüberwachungaktiv,wennLokalsteue-
rung benutzt wird.

Lokalb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Nicht benutzt / uint16(Nur sichtbar,wennmit 95.20die Steuerungder Einspeise-
einheit aktiviert wurde.)

INU-LSU Komm.port60.71

AuswahldesDDCS-Kanals zumAnschlussaneinenweiteren
Umrichter (z. B. an eine Einspeiseeinheit).

Die vrefügbare Auswahl sowie die Standardeinstellungen
hängen von der Frequenzumrichter-Hardware ab.

Siehe auch Abschnitt Steuerung der Einspeiseeinheit
(LSU) (Seite 44).

0Nicht ausgewählt (Kommunikation ist deaktiviert).Nicht benutzt

11Kanal 1 des RDCO-Moduls.RDCO CH 1

15Anschluss X201.ZBIB DDCS
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10 NoUnit / uint16(Nur sichtbar,wennmit 95.20die Steuerungder Einspeise-
einheit aktiviert wurde.)

INU-LSU Ver-
bind.Strg.

60.77

Einstellungder Lichtintensität derÜbertragungs-LEDs von
Kanal CH1 des RDCO-Moduls. (Dieser Parameter ist nur
wirksam, wenn Parameter 60.71 INU-LSU Komm.port auf
RDCO CH 1 eingestellt ist. FDCO-Module haben einen
Hardware-Selektor für den Transmitter-Strom.)

Generell sollten für längere LWL-Kabel höhere Werte ge-
wählt werden.

Die maximale Einstellung ist für die maximale Länge der
LWL-Verbindunggeeignet. SieheMaster/Follower-Funktio-
nalität.

- / -Lichtintensität.1...15

100 ms / uint16(Nur sichtbar,wennmit 95.20die Steuerungder Einspeise-
einheit aktiviert wurde.)

INU-LSU
Komm.ausf.T-out

60.78

Einstellung eines Timeouts für die Kommunikationmit ei-
nem anderen Frequenzumrichter oder Leistungsteilen (z.
B. der Einspeiseeinheit).WenneineKommunikationsunter-
brechung länger als die eingestellte Zeit andauert, erfolgt
die durch Parameter 60.79 INU-LSU Komm-Verl.Reakt
festgelegte Reaktion.

- / -Timeout fürdieKommunikationzwischenFrequenzumrich-
tern oder Leistungsteilen.

0 ms

Störung / uint16(Nur sichtbar,wennmit 95.20die Steuerungder Einspeise-
einheit aktiviert wurde.)

INU-LSU Komm-
Verl.Reakt

60.79

Auswahl der Reaktion der Wechselrichtereinheit auf eine
UnterbrechungderKommunikation zwischenderWechsel-
richtereinheit und dem anderen Frequenzumrichter (typi-
scherweise der Einspeiseeinheit).

WARNUNG!
Bei anderen Einstellungen als Störung arbeitet der
Wechselrichter mit den Statusinformationen, die zu-
letzt voneinemanderenUmrichter empfangenwurden,
weiter. Esmuss sichergestellt sein, dassdadurch keine
Gefährdung entsteht.

0Es erfolgt keine Maßnahme.Keine Aktion

1Der Frequenzumrichter generiert eineWarnung (AF80 INU-
LSU Komm.ausfall).

Warnung

2Der Frequenzumrichter schaltet mit 7580 INU-LSU comm
loss ab.

Störung
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Definiert die Daten, die über die DDCS-Verbindung gesen-
det werden.

D2DundDDCSSende-
daten

61

Siehe auch Parametergruppe 60 DDCS-Kommunikation.

Follower StrWrt /
uint32

Vorauswahl der als Wort 1 über die Master/Follower-Ver-
bindung zu übertragenden Daten.

M/F Daten 1 Ausw.61.1

Siehe auch Parameter 61.25 M/F Daten 1 Wert und Ab-
schnitt Master/Follower-Funktionalität (Seite 34).

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

1Steuerwort (16Bit)Steuerwort 16Bit

4Statuswort (16 Bits)Statuswort 16Bit

5Istwert 1 (16 Bits)Istwert 1 16Bit

Hinweis: Es wird nicht empfohlen, mit dieser Einstellung
einen Sollwert an Follower zu senden, da das Quellsignal
gefiltert ist. Benutzen Sie dafür die "Sollwert"-Auswahl.

6Istwert 2 (16 Bits)Istwert 2 16Bit

Hinweis: Es wird nicht empfohlen, mit dieser Einstellung
einen Sollwert an Follower zu senden, da das Quellsignal
gefiltert ist. Benutzen Sie dafür die "Sollwert"-Auswahl.

27DasausdenBits0…11 von6.1Hauptsteuerwortbestehen-
deWort und diemit den Parametern 06.45…06.48 ausge-
wählten Bits.

Follower StrWrt

Hinweis:Bit 3desFollwer-Steuerwortsbleibt aktiviert, solan-
ge der Master moduliert; wenn es in 0 wechselt, trudelt der
Follower bis zum Stillstand aus.

614524.1 Drehz.-Sollw. benutzt (Seite 294).Drehz.-Sollw. benutzt

673126.75 Drehm.Sollw. 5 (Istw) (Seite 321).Drehm.Sollw. 5 (Istw)

665826.2 Drehm.-Sollw. benutzt (Seite 313).Drehm.-Sollw. be-
nutzt

28Ein Follower-Statuswort, das mit einem ACS800 Master
(System-Regelungsprogramm) kompatibel ist. Bei dieser

ACS800System-Rege-
lungsprogr.

Einstellung wird Statuswort Bit 0 gelöscht, wenn das
Freigabesignal fehlt.

29Ansonsten identisch mit der Einstellung Follower StrWrt,
allerdings bleibt Bit 6 des Follower-Steuerworts so lange

Follower CW B6 hoch

gesetzt, wie der Master moduliert. So kann der Follower
entlang der Stopprampe des Masters stoppen.

809013Der 32-Bit-Positionswertwird von88.53D2Dposition send
angezeigt.

Hinweis: Diese Einstellung kann nicht in 61.03 M/F Ausw.
Daten 3 verwendet werden, denn der 32-Bit-Wert erfordert
zwei aufeinanderfolgende Worte.

D2D position
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22582Skalierten Geschwindigkeitswert, wie er in 88.54 D2D po-
sition send angezeigt wird.

D2D velocity

Hinweis: Gelegentlich werden folgende Daten an den Fol-
lower gesendet:
• 32768-Positionsinitialisierung oder Positionssendetyp

geändert.
• 32767-Latch 1 triggered in master.

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Drehz.-Sollw. benutzt
/ uint32

Vorauswahl der als Wort 2 über die Master/Follower-Ver-
bindung zu übertragenden Daten.

M/F Daten 2 Ausw.61.2

Siehe auch Parameter 61.26 M/F Daten 2 Wert.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 61.1 M/F Daten 1
Ausw..

Hinweis:Wenn der Parameter 61.2 auf einen anderen Wert
als Drehz.-Sollw. benutzt und 60.10 auf Automatisch einge-
stellt wird, folgt der Follower-Frequenzumrichter nicht dem
Master-Frequenzumrichter.

Drehm.Sollw. 5 (Istw)
/ uint32

Vorauswahl der als Wort 3 über die Master/Follower-Ver-
bindung zu übertragenden Daten.

M/F Ausw. Daten 361.3

Siehe auch Parameter 61.27 M/F Daten 3 Wert.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 61.1 M/F Daten 1
Ausw..

- / uint16AnzeigedermitWort 1 als Integerwert überdieMaster/Fol-
lower-Verbindung zu übertragenden Daten.

M/F Daten 1 Wert61.25

Wenn keine Daten mit 61.1 M/F Daten 1 Ausw. vorausge-
wählt wurden, kann der zu sendendeWert direkt in diesen
Parameter geschrieben werden.

- / -Daten, die als Wort 1 in der Master/Follower-Kommunika-
tion gesendet werden.

0...65535

- / uint16AnzeigedermitWort 2als Integerwert überdieMaster/Fol-
lower-Verbindung zu übertragenden Daten.

M/F Daten 2 Wert61.26

Wenn keine Daten mit 61.2 M/F Daten 2 Ausw. vorausge-
wählt wurden, kann der zu sendendeWert direkt in diesen
Parameter geschrieben werden.

- / -Daten, die als Wort 2 in der Master/Follower-Kommunika-
tion gesendet werden.

0...65535

- / uint16AnzeigedermitWort 3als Integerwert überdieMaster/Fol-
lower-Verbindung zu übertragenden Daten.

M/F Daten 3 Wert61.27

Wenn keine Daten mit 61.3 M/F Ausw. Daten 3 vorausge-
wählt wurden, kann der zu sendendeWert direkt in diesen
Parameter geschrieben werden.

- / -Daten, die alsWort 3 in der Master/Follower-Kommunika-
tion gesendet werden.

0...65535
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Nicht ausgewählt /
uint32

MitdenParametern61.45…61.50werdendieDatenvoraus-
gewählt, die in den Datensätzen 2 und 4 an die externe
Steuerung gesendet werden sollen. Diese Datensätze
werden in der ModuleBus-Kommunikation mit einem
“Standard Drive” verwendet (60.50 DDCS-Contr. FU-Typ =
ABB Standard Drive). Die Parameter 61.95…61.100 zeigen
die Daten an, die an die externe Steuerung gesendet wer-
den sollen.WennkeineDaten vorausgewähltwurden, kann
der zu sendende Wert direkt in diese Parameter geschrie-
ben werden. Zum Beispiel legt dieser Parameter die Vor-
auswahl der Daten für Wort 1 von Datensatz 2 fest. Para-
meter 61.95Datensatz 2Daten 1Wert zeigt die ausgewähl-
ten Daten im Integerformat an. Wenn keine Daten voraus-
gewähltwerden, kannder zu sendendeWert direkt in Para-
meter 61.95 geschrieben werden.

Datensatz 2 Daten 1
Ausw.

61.45

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

1Steuerwort (16Bit)Steuerwort 16Bit

4Statuswort (16 Bits)Statuswort 16Bit

5Istwert 1 (16 Bits)Istwert 1 16Bit

6Istwert 2 (16 Bits)Istwert 2 16Bit

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Vorauswahl der als Wort 2 von Datensatz 2 an die externe
Steuerung zu sendenden Daten.

Datensatz 2 Daten 2
Ausw.

61.46

Siehe auch Parameter 61.96 Datensatz 2 Daten 2 Wert.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 61.45 Datensatz
2 Daten 1 Ausw..

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe auch Parameter 61.45 Datensatz 2 Daten 1 Ausw..Datensatz 2 Daten 3
Ausw.

61.47

............

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe auch Parameter 61.45 Datensatz 2 Daten 1 Ausw..Datensatz 4 Daten 3
Ausw.

61.50

Nicht ausgewählt /
uint32

Mit denParametern61.51…61.74werdendieDaten voraus-
gewählt, die in den Datensätzen 11, 13, 15, 17, 19, 21, 23 und
25 an die externe Steuerung gesendet werden sollen.

Datensatz 11 Daten 1
Ausw.

61.51

Die Parameter 61.101…61.124 zeigen die Daten an, die an
die externeSteuerunggesendetwerdensollen.Wennkeine
Daten vorausgewählt wurden, kann der zu sendendeWert
direkt in diese Parameter geschrieben werden.

Zum Beispiel legt dieser Parameter die Vorauswahl der
Daten für Wort 1 von Datensatz 11 fest. Parameter 61.101
Datensatz 11 Daten 1 Wert zeigt die ausgewählten Daten
im Integerformat an. Wenn keine Daten vorausgewählt
werden, kann der zu sendende Wert direkt in Parameter
61.101 geschrieben werden.

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

1Steuerwort (16Bit)Steuerwort 16Bit

4Statuswort (16 Bits)Statuswort 16Bit

5Istwert 1 (16 Bits)Istwert 1 16Bit
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

6Istwert 2 (16 Bits)Istwert 2 16Bit

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Vorauswahl der alsWort 2 von Datensatz 11 an die externe
Steuerung zu sendenden Daten.

Datensatz 11 Daten 2
Ausw.

61.52

Siehe auch Parameter 61.102 Datensatz 11 Daten 2 Wert.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 61.51 Datensatz
11 Daten 1 Ausw..

Nicht ausgewählt /
uint32

Vorauswahl der alsWort 3 von Datensatz 11 an die externe
Steuerung zu sendenden Daten.

Datensatz 11 Daten 3
Ausw.

61.53

Siehe auch Parameter 61.103 Datensatz 11 Daten 3 Wert.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 61.51 Datensatz
11 Daten 1 Ausw..

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe auch Parameter 61.51 Datensatz 11 Daten 1 Ausw..Datensatz 13 Daten 1
Ausw

61.54

............

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe auch Parameter 61.51 Datensatz 11 Daten 1 Ausw..Datensatz 25Daten 3
Ausw.

61.74

0 null / uint16Zeigt die Daten (im Integerformat) an, die als Wort 1 von
Datensatz 2 an die externe Steuerung gesendet werden
sollen.

Datensatz 2 Daten 1
Wert

61.95

Wenn keine Daten mit 61.45 Datensatz 2 Daten 1 Ausw.
vorausgewählt wurden, kann der zu sendendeWert direkt
in diesen Parameter geschrieben werden.

- / -Als Wort 1 von Datensatz 2 zu sendende Daten.0...65535

0 null / uint16Zeigt die Daten (im Integerformat) an, die als Wort 2 von
Datensatz 2 an die externe Steuerung gesendet werden
sollen.

Datensatz 2 Daten 2
Wert

61.96

Wenn keine Daten mit 61.46 Datensatz 2 Daten 2 Ausw.
vorausgewählt wurden, kann der zu sendendeWert direkt
in diesen Parameter geschrieben werden.

- / -Als Wort 2 von Datensatz 2 zu sendende Daten.0...65535

0 null / uint16Zeigt die Daten (im Integerformat) an, die als Wort 3 von
Datensatz 2 an die externe Steuerung gesendet werden
sollen.

Datensatz 2 Daten 3
Wert

61.97

Wenn keine Daten mit 61.47 Datensatz 2 Daten 3 Ausw.
vorausgewählt wurden, kann der zu sendendeWert direkt
in diesen Parameter geschrieben werden.

- / -Als Wort 3 von Datensatz 2 zu sendende Daten.0...65535

............

0 null / uint16Zeigt die Daten (im Integerformat) an, die als Wort 3 von
Datensatz 4 an die externe Steuerung gesendet werden
sollen.

Datensatz 4 Daten 3
Wert

61.100

Wenn keine Daten mit 61.50 Datensatz 4 Daten 3 Ausw.
ausgewählt wurden, kann der zu sendende Wert direkt in
diesen Parameter geschrieben werden.

- / -Als Wort 3 von Datensatz 4 zu sendende Daten.0...65535
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / uint16Zeigt die Daten (im Integerformat) an, die als Wort 1 von
Datensatz 11 an die externe Steuerung gesendet werden
sollen.

Datensatz 11 Daten 1
Wert

61.101

Wenn keine Daten mit 61.51 Datensatz 11 Daten 1 Ausw.
vorausgewählt wurden, kann der zu sendendeWert direkt
in diesen Parameter geschrieben werden.

- / -Als Wort 1 von Datensatz 11 zu sendende Daten.0...65535

- / uint16Zeigt die Daten (im Integerformat) an, die als Wort 2 von
Datensatz 11 an die externe Steuerung gesendet werden
sollen.

Datensatz 11 Daten 2
Wert

61.102

Wenn keine Daten mit 61.52 Datensatz 11 Daten 2 Ausw.
vorausgewählt wurden, kann der zu sendendeWert direkt
in diesen Parameter geschrieben werden.

- / -Als Wort 2 von Datensatz 11 zu sendende Daten.0...65535

- / uint16Zeigt die Daten (im Integerformat) an, die als Wort 3 von
Datensatz 11 an die externe Steuerung gesendet werden
sollen.

Datensatz 11 Daten 3
Wert

61.103

Wenn keine Daten mit 61.53 Datensatz 11 Daten 3 Ausw.
ausgewählt wurden, kann der zu sendende Wert direkt in
diesen Parameter geschrieben werden.

- / -Als Wort 3 von Datensatz 11 zu sendende Daten.0...65535

- / uint16Zeigt die Daten (im Integerformat) an, die als Wort 1 von
Datensatz 13 an die externe Steuerung gesendet werden
sollen.

Datensatz 13 Daten 1
Wert

61.104

Wenn keine Daten mit 61.54 Datensatz 13 Daten 1 Ausw
ausgewählt wurden, kann der zu sendende Wert direkt in
diesen Parameter geschrieben werden.

- / -Als Wort 1 von Datensatz 13 zu sendende Daten.0...65535

............

- / uint16Zeigt die Daten (im Integerformat) an, die als Wort 3 von
Datensatz 25 an die externe Steuerung gesendet werden
sollen.

Datensatz 25Daten 3
Wert

61.124

Wenn keine Daten mit 61.74 Datensatz 25 Daten 3 Ausw.
ausgewählt wurden, kann der zu sendende Wert direkt in
diesen Parameter geschrieben werden.

- / -Als Wort 3 von Datensatz 25 zu sendende Daten.0...65535
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

LSU StrWrt / uint32(Die Parameter 61.151…61.203 sind nur sichtbar, wenn die
Regelung der Einspeiseeinheit mit 95.20 aktiviert ist.)

INU-LSU DS 10 Daten
1 Ausw.

61.151

Parameter 61.151…61.153 legerndie Vorauswahl derDaten
fest, die inDatensatz 10aneinenanderenFrequenzumrich-
ter gesendetwerden sollen (normalerweise die Einspeise-
einheit des Frequenzumrichters).

Die Parameter 61.201…61.203 zeigen die Daten an, die an
in anderen Frequenzumrichter gesendet werden sollen.
Wenn keine Daten vorausgewählt wurden, kann der zu
sendende Wert direkt in diese Parameter geschrieben
werden.

Zum Beispiel legt dieser Parameter die Vorauswahl der
Daten für Wort 1 von Datensatz 10 fest. Parameter 61.201
INU-LSUDS 10Daten 1Wert zeigt die ausgewähltenDaten
im Integerformat an. Wenn keine Daten vorausgewählt
werden, kann der zu sendende Wert direkt in Parameter
61.201 geschrieben werden.

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

22Steuerwort für die Einspeiseeinheit.LSU StrWrt

2408494.20 DC-Spann.-Sollw. (Seite 537).DC-Spann.-Sollw.

2409494.30 Blindleist.-Sollw. (Seite 538).Blindleist.-Sollw.

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

DC-Spannungssoll-
wert / uint32

Vorauswahl der alsWort 2 vonDatensatz 10andenanderen
Frequenzumrichter zu sendenden Daten.

INU-LSU DS 10 Daten
2 Ausw.

61.152

Siehe auch Parameter 61.202 INU-LSU DS 10 Daten 2Wert.

Auswahlmöglichkeiten sieheParameter 61.151 INU-LSUDS
10 Daten 1 Ausw..

Blindleistungssollwert
/ uint32

Vorauswahl der alsWort 3 vonDatensatz 10andenanderen
Frequenzumrichter zu sendenden Daten.

INU-LSU DS 10 Daten
3 Ausw.

61.153

Siehe auch Parameter 61.203 INU-LSUDS 10 Daten 3Wert.

Auswahlmöglichkeiten sieheParameter 61.151 INU-LSUDS
10 Daten 1 Ausw..

- / uint16Anzeige (im Integerformat) der als Wort 1 von Datensatz
10andenanderenFrequenzumrichter zusendendenDaten.

INU-LSU DS 10 Daten
1 Wert

61.201

Wenn keine Datenmit 61.151 INU-LSUDS 10 Daten 1 Ausw.
vorausgewählt wurden, kann der zu sendendeWert direkt
in diesen Parameter geschrieben werden.

- / -Als Wort 1 von Datensatz 10 zu sendende Daten.0...65535

- / uint16Anzeige (im Integerformat) der als Wort 2 von Datensatz
10andenanderenFrequenzumrichter zusendendenDaten.

INU-LSU DS 10 Daten
2 Wert

61.202

Wenn keineDatenmit 61.152 INU-LSUDS 10Daten 2 Ausw.
vorausgewählt wurden, kann der zu sendendeWert direkt
in diesen Parameter geschrieben werden.

- / -Als Wort 2 von Datensatz 10 zu sendende Daten.0...65535
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Nr.

- / uint16Anzeige (im Integerformat) der als Wort 3 von Datensatz
10andenanderenFrequenzumrichter zusendendenDaten.

INU-LSU DS 10 Daten
3 Wert

61.203

Wenn keineDatenmit 61.153 INU-LSUDS 10Daten 3 Ausw.
ausgewählt wurden, kann der zu sendende Wert direkt in
diesen Parameter geschrieben werden.

- / -Als Wort 3 von Datensatz 10 zu sendende Daten.0...65535
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Abbildung der Daten, die über die DDCS-Verbindung
empfangen werden.

D2D und DDCS
Empf.-Daten

62

Siehe auch Parametergruppe 60 DDCS-Kommunikation.

Nicht ausgewählt /
uint32

(Nur Follower): Definiert ein Ziel für die als Wort 1 vom
MasterüberdieMaster/Follower-Verbindungempfangenen
Daten.

M/F Daten 1 Ausw.62.1

Siehe auch Parameter 62.25 M/F Daten 1 Wert.

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

1Steuerwort (16Bit)Steuerwort 16Bit

2Sollwert 1 (16 Bits)Sollwert 1 16Bit

3Sollwert 2 (16 Bits)Sollwert 2 16Bit

4Skalierter Geschwindigkeitswert.M/FGeschwindigkeit

Hinweis: Diese Einstellung sollte für das gleiche Datenwort
gewählt werden, das im Master auf D2D-Geschwindigkeit
eingestellt wurde.

3032-Bit-Positionswert.M/F-Position

Hinweis: Diese Einstellung sollte für das gleiche Datenwort
gewähltwerden, das imMaster aufD2D-Position eingestellt
wurde. (Diese Einstellung reserviert automatisch zwei auf-
einanderfolgende Datenworte.)

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

(Nur Follower): Definiert ein Ziel für die als Wort 2 vom
MasterüberdieMaster/Follower-Verbindungempfangenen
Daten.

M/F Daten 2 Ausw.62.2

Siehe auch Parameter 62.26 M/F Daten 2 Wert.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 62.1 M/F Daten 1
Ausw..

Nicht ausgewählt /
uint32

(Nur Follower): Definiert ein Ziel für die als Wort 3 vom
MasterüberdieMaster/Follower-Verbindungempfangenen
Daten.

M/F Daten 3 Ausw.62.3

Siehe auch Parameter 62.27 M/F Daten 3 Wert.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 62.1 M/F Daten 1
Ausw..

Follower StatWrt /
uint32

Definiert ein Ziel für die als Wort 1 vom ersten Follower (d.
h. der Followermit Knotenadresse 2) über dieMaster/Fol-
lower-Verbindung empfangenen Daten.

Foll.-Knot. 2 Daten 1
Ausw.

62.4

Siehe auch Parameter 62.28 Foll.-Knot. 2 Daten 1 Wert.

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

26Statuswort des Followers. Siehe auch Parameter 60.18
Follower freigeb.

Follower StatWrt

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Nicht ausgewählt /
uint32

Definiert ein Ziel für die alsWort 2 vom ersten Follower (d.
h. der Followermit Knotenadresse 2) über dieMaster/Fol-
lower-Verbindung empfangenen Daten.

Foll.-Knot. 2 Daten 2
Ausw.

62.5

Siehe auch Parameter 62.29 Foll.-Knot. 2 Daten 2 Wert.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 62.4 Foll.-Knot. 2
Daten 1 Ausw..

Nicht ausgewählt /
uint32

Definiert ein Ziel für die alsWort 3 vom ersten Follower (d.
h. der Followermit Knotenadresse 2) über dieMaster/Fol-
lower-Verbindung empfangenen Daten.

Foll.-Knot. 2 Daten 3
Ausw.

62.6

Siehe auch Parameter 62.30 Foll.-Knot. 2 Daten 3 Wert.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 62.4 Foll.-Knot. 2
Daten 1 Ausw..

Follower StatWrt /
uint32

Definiert ein Ziel für die als Wort 1 vom zweiten Follower
(d. h. der Follower mit Knotenadresse 3) über die Mas-
ter/Follower-Verbindung empfangenen Daten.

Foll.-Knot. 3 Daten 1
Ausw.

62.7

Siehe auch Parameter 62.31 Foll.-Knot. 3 Daten 1 Wert.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 62.4 Foll.-Knot. 2
Daten 1 Ausw..

Nicht ausgewählt /
uint32

Definiert ein Ziel für die als Wort 2 vom zweiten Follower
(d. h. der Follower mit Knotenadresse 3) über die Mas-
ter/Follower-Verbindung empfangenen Daten.

Foll.-Knot. 3 Daten 2
Ausw.

62.8

Siehe auch Parameter 62.32 Foll.-Knot. 3 Daten 2 Wert.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 62.4 Foll.-Knot. 2
Daten 1 Ausw..

Nicht ausgewählt /
uint32

Definiert ein Ziel für die als Wort 3 vom zweiten Follower
(d. h. der Follower mit Knotenadresse 3) über die Mas-
ter/Follower-Verbindung empfangenen Daten.

Foll.-Knot. 3 Daten 3
Ausw.

62.9

Siehe auch Parameter 62.33 Foll.-Knot. 3 Daten 3 Wert.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 62.4 Foll.-Knot. 2
Daten 1 Ausw..

Follower StatWrt /
uint32

Definiert ein Ziel für die alsWort 1 vomdritten Follower (d.
h. der Followermit Knotenadresse 4) über dieMaster/Fol-
lower-Verbindung empfangenen Daten.

Foll.-Knot. 4 Daten 1
Ausw.

62.10

Siehe auch Parameter 62.34 Foll.-Knot. 4 Daten 1 Wert.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 62.4 Foll.-Knot. 2
Daten 1 Ausw..

Nicht ausgewählt /
uint32

Definiert ein Ziel für die als Wort 2 vom dritten Follower
(d. h. der Follower mit Knotenadresse 4) über die Mas-
ter/Follower-Verbindung empfangenen Daten.

Foll.-Knot. 4 Daten 2
Ausw.

62.11

Siehe auch Parameter 62.35 Foll.-Knot. 4 Daten 2 Wert.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 62.4 Foll.-Knot. 2
Daten 1 Ausw..

Nicht ausgewählt /
uint32

Definiert ein Ziel für die als Wort 3 vom dritten Follower
(d. h. der Follower mit Knotenadresse 4) über die Mas-
ter/Follower-Verbindung empfangenen Daten.

Foll.-Knot. 4 Daten 3
Ausw.

62.12

Siehe auch Parameter 62.36 Foll.-Knot. 4 Daten 3 Wert.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 62.4 Foll.-Knot. 2
Daten 1 Ausw..
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / uint16(Nur Follower): Anzeige der als Wort 1 im Integerformat
vomMaster empfangenen Daten.

M/F Daten 1 Wert62.25

Mit Parameter 62.1 M/F Daten 1 Ausw. kann ein Ziel für die
empfangenenDatenausgewähltwerden.DieserParameter
kannauchvonanderenParameternalsSignalquelle verwen-
det werden.

- / -Daten, die als Wort 1 in der Master/Follower-Kommunika-
tion empfangen werden.

0...65535

- / uint16(Nur Follower): Anzeige der als Wort 2 im Integerformat
vomMaster empfangenen Daten.

M/F Daten 2 Wert62.26

Mit Parameter 62.2M/FDaten 2 Ausw. kann ein Ziel für die
empfangenenDatenausgewähltwerden.DieserParameter
kannauchvonanderenParameternalsSignalquelle verwen-
det werden.

- / -Daten, die als Wort 2 in der Master/Follower-Kommunika-
tion empfangen werden.

0...65535

- / uint16(Nur Follower): Anzeige der als Wort 3 im Integerformat
vomMaster empfangenen Daten.

M/F Daten 3 Wert62.27

Mit Parameter 62.3M/FDaten 3 Ausw. kann ein Ziel für die
empfangenenDatenausgewähltwerden.DieserParameter
kannauchvonanderenParameternalsSignalquelle verwen-
det werden.

- / -Daten, die alsWort 3 in der Master/Follower-Kommunika-
tion empfangen werden.

0...65535

- / uint16Anzeige der vom ersten Follower (d. h. dem Follower mit
Knotenadresse 2) im Integerformat als Wort 1 empfange-
nen Daten.

Foll.-Knot. 2 Daten 1
Wert

62.28

Mit Parameter 62.4 Foll.-Knot. 2 Daten 1 Ausw. kann ein
Ziel fürdie empfangenenDatenausgewähltwerden.Dieser
Parameter kann auch von anderen Parametern als Signal-
quelle verwendet werden.

- / -AlsWort 1 vomFollowermit Knotenadresse 2 empfangene
Daten.

0...65535

- / uint16Anzeige der vom ersten Follower (d. h. dem Follower mit
Knotenadresse 2) im Integerformat als Wort 2 empfange-
nen Daten.

Foll.-Knot. 2 Daten 2
Wert

62.29

Mit Parameter 62.5 Foll.-Knot. 2 Daten 2 Ausw. kann ein
Ziel fürdie empfangenenDatenausgewähltwerden.Dieser
Parameter kann auch von anderen Parametern als Signal-
quelle verwendet werden.

- / -AlsWort 2 vomFollowermitKnotenadresse2empfangene
Daten.

0...65535

- / uint16Anzeige der vom ersten Follower (d. h. dem Follower mit
Knotenadresse 2) im Integerformat als Wort 3 empfange-
nen Daten.

Foll.-Knot. 2 Daten 3
Wert

62.30

Mit Parameter 62.6 Foll.-Knot. 2 Daten 3 Ausw. kann ein
Ziel fürdie empfangenenDatenausgewähltwerden.Dieser
Parameter kann auch von anderen Parametern als Signal-
quelle verwendet werden.

- / -AlsWort 3 vomFollowermitKnotenadresse2empfangene
Daten.

0...65535
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / uint16Anzeige der vom zweiten Follower (d. h. dem Follower mit
Knotenadresse 3) im Integerformat als Wort 1 empfange-
nen Daten.

Foll.-Knot. 3 Daten 1
Wert

62.31

Mit Parameter 62.7 Foll.-Knot. 3Daten 1 Ausw. kann ein Ziel
für die empfangenen Daten ausgewählt werden. Dieser
Parameter kann auch von anderen Parametern als Signal-
quelle verwendet werden.

- / -AlsWort 1 vomFollowermit Knotenadresse 3 empfangene
Daten.

0...65535

- / uint16Anzeige der vom zweiten Follower (d. h. dem Follower mit
Knotenadresse 3) im Integerformat als Wort 2 empfange-
nen Daten.

Foll.-Knot. 3 Daten 2
Wert

62.32

Mit Parameter 62.8 Foll.-Knot. 3 Daten 2 Ausw. kann ein
Ziel fürdie empfangenenDatenausgewähltwerden.Dieser
Parameter kann auch von anderen Parametern als Signal-
quelle verwendet werden.

- / -AlsWort 2 vomFollowermitKnotenadresse3empfangene
Daten.

0...65535

- / uint16Anzeige der vom zweiten Follower (d. h. dem Follower mit
Knotenadresse 3) im Integerformat als Wort 3 empfange-
nen Daten.

Foll.-Knot. 3 Daten 3
Wert

62.33

Mit Parameter 62.9 Foll.-Knot. 3 Daten 3 Ausw. kann ein
Ziel fürdie empfangenenDatenausgewähltwerden.Dieser
Parameter kann auch von anderen Parametern als Signal-
quelle verwendet werden.

- / -AlsWort 3 vomFollowermitKnotenadresse3empfangene
Daten.

0...65535

- / uint16Anzeige der vom dritten Follower (d. h. dem Follower mit
Knotenadresse 4) im Integerformat als Wort 1 empfange-
nen Daten.

Foll.-Knot. 4 Daten 1
Wert

62.34

Mit Parameter 62.10 Foll.-Knot. 4 Daten 1 Ausw. kann ein
Ziel fürdie empfangenenDatenausgewähltwerden.Dieser
Parameter kann auch von anderen Parametern als Signal-
quelle verwendet werden.

- / -AlsWort 1 vomFollowermitKnotenadresse4empfangene
Daten.

0...65535

- / uint16Anzeige der vom dritten Follower (d. h. dem Follower mit
Knotenadresse 4) im Integerformat als Wort 2 empfange-
nen Daten.

Foll.-Knot. 4 Daten 2
Wert

62.35

Mit Parameter 62.11 Foll.-Knot. 4 Daten 2 Ausw. kann ein
Ziel fürdie empfangenenDatenausgewähltwerden.Dieser
Parameter kann auch von anderen Parametern als Signal-
quelle verwendet werden.

- / -AlsWort 2 vomFollowermit Knotenadresse4 empfangene
Daten.

0...65535

- / uint16Anzeige der vom dritten Follower (d. h. dem Follower mit
Knotenadresse 4) im Integerformat als Wort 3 empfange-
nen Daten.

Foll.-Knot. 4 Daten 3
Wert

62.36

Mit Parameter 62.12 Foll.-Knot. 4 Daten 3 Ausw. kann ein
Ziel fürdie empfangenenDatenausgewähltwerden.Dieser
Parameter kann auch von anderen Parametern als Signal-
quelle verwendet werden.
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- / -AlsWort 3 vomFollowermit Knotenadresse4 empfangene
Daten.

0...65535

- / uint16Zeigt im Master den Status der Kommunikation mit den
durch Parameter 60.19 M/F Komm. Überwachung Ausw.1
festgelegten Followern an.

M/F Kommunikation
Status 1

62.37

In einem Follower zeigt Bit 0 den Kommunikationsstatus
mit dem Master an.

1 (im Master) = Kommunikation mit Follower 1 OK.Follower 1 / Follb0

1 (in einem Follower) = Kommunikation mit Master OK.

1 = Kommunikation mit Follower 2 OK.Follower 2b1

1 = Kommunikation mit Follower 3 OK.Follower 3b2

1 = Kommunikation mit Follower 4 OK.Follower 4b3

1 = Kommunikation mit Follower 5 OK.Follower 5b4

1 = Kommunikation mit Follower 6 OK.Follower 6b5

1 = Kommunikation mit Follower 7 OK.Follower 7b6

1 = Kommunikation mit Follower 8 OK.Follower 8b7

1 = Kommunikation mit Follower 9 OK.Follower 9b8

1 = Kommunikation mit Follower 10 OK.Follower 10b9

1 = Kommunikation mit Follower 11 OK.Follower 11b10

1 = Kommunikation mit Follower 12 OK.Follower 12b11

1 = Kommunikation mit Follower 13 OK.Follower 13b12

1 = Kommunikation mit Follower 14 OK.Follower 14b13

1 = Kommunikation mit Follower 15 OK.Follower 15b14

1 = Kommunikation mit Follower 16 OK.Follower 16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Zeigt im Master den Status der Kommunikation mit den
durch Parameter 60.20 M/F Komm. Überwachung Ausw.2
festgelegten Followern an.

M/F Kommunikation
Status 2

62.38

1 = Kommunikation mit Follower 17 OK.Follower 17b0

1 = Kommunikation mit Follower 18 OK.Follower 18b1

1 = Kommunikation mit Follower 19 OK.Follower 19b2

1 = Kommunikation mit Follower 20 OK.Follower 20b3

1 = Kommunikation mit Follower 21 OK.Follower 21b4

1 = Kommunikation mit Follower 22 OK.Follower 22b5

1 = Kommunikation mit Follower 23 OK.Follower 23b6

1 = Kommunikation mit Follower 24 OK.Follower 24b7

1 = Kommunikation mit Follower 25 OK.Follower 25b8

1 = Kommunikation mit Follower 26 OK.Follower 26b9

1 = Kommunikation mit Follower 27 OK.Follower 27b10
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1 = Kommunikation mit Follower 28 OK.Follower 28b11

1 = Kommunikation mit Follower 29 OK.Follower 29b12

1 = Kommunikation mit Follower 30 OK.Follower 30b13

1 = Kommunikation mit Follower 31 OK.Follower 31b14

1 = Kommunikation mit Follower 32 OK.Follower 32b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Zeigt im Master den Status „Bereit“ der Kommunikation
mit den durch Parameter 60.23 M/F Status Überwachung
Ausw.1 festgelegten Followern an.

M/F Follower bereit
Status 1

62.41

1 = Follower 1 bereit.Follower 1b0

1 = Follower 2 bereit.Follower 2b1

1 = Follower 3 bereit.Follower 3b2

1 = Follower 4 bereit.Follower 4b3

1 = Follower 5 bereit.Follower 5b4

1 = Follower 6 bereit.Follower 6b5

1 = Follower 7 bereit.Follower 7b6

1 = Follower 8 bereit.Follower 8b7

1 = Follower 9 bereit.Follower 9b8

1 = Follower 10 bereit.Follower 10b9

1 = Follower 11 bereit.Follower 11b10

1 = Follower 12 bereit.Follower 12b11

1 = Follower 13 bereit.Follower 13b12

1 = Follower 14 bereit.Follower 14b13

1 = Follower 15 bereit.Follower 15b14

1 = Follower 16 bereit.Follower 16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Zeigt im Master den Status „Bereit“ der Kommunikation
mit den durch Parameter 60.24 M/F Status Überwachung
Ausw.2 festgelegten Followern an.

M/F Follower bereit
Status 2

62.42

1 = Follower 17 bereit.Follower 17b0

1 = Follower 18 bereit.Follower 18b1

1 = Follower 19 bereit.Follower 19b2

1 = Follower 20 bereit.Follower 20b3

1 = Follower 21 bereit.Follower 21b4

1 = Follower 22 bereit.Follower 22b5

1 = Follower 23 bereit.Follower 23b6

1 = Follower 24 bereit.Follower 24b7

1 = Follower 25 bereit.Follower 25b8

Parameter 505



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

1 = Follower 26 bereit.Follower 26b9

1 = Follower 27 bereit.Follower 27b10

1 = Follower 28 bereit.Follower 28b11

1 = Follower 29 bereit.Follower 29b12

1 = Follower 30 bereit.Follower 30b13

1 = Follower 31 bereit.Follower 31b14

1 = Follower 32 bereit.Follower 32b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Nicht ausgewählt /
uint32

Die Parameter 62.45…62.50 definieren ein Ziel für die in
den Datensätzen 1 und 3 von der externen Steuerung
empfangenen Daten. Diese Datensätze werden in der Mo-
duleBus-Kommunikation mit einem “Standard Drive” ver-
wendet (60.50DDCS-Contr. FU-Typ=ABBStandardDrive).

Datensatz 1 Daten 1
Ausw.

62.45

Die Parameter 62.95…62.100 zeigen die von der externen
Steuerung im Integerformat empfangenen Daten an und
können von anderen Parametern als Quellen verwendet
werden.

Zum Beispiel wählt dieser Parameter das Ziel für Wort 1
von Datensatz 1 aus. Parameter 62.95 Datensatz 1 Daten
1 Wert zeigt die empfangenen Daten im Integerformat an
und kann von anderenParametern auch alsQuelle verwen-
det werden.

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

1Steuerwort (16Bit)Steuerwort 16Bit

2Sollwert 1 (16 Bits)Sollwert 1 16Bit

3Sollwert 2 (16 Bits)Sollwert 2 16Bit

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Definiert ein Ziel für die alsWort 2 ausDatensatz 1 empfan-
genen Daten.

Datensatz 1 Daten 2
Ausw.

62.46

Siehe auch Parameter 62.96 Datensatz 1 Daten 2 Wert.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 62.45 Datensatz
1 Daten 1 Ausw..

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe auch Parameter 62.45 Datensatz 1 Daten 1 Ausw..Datensatz 1 Daten 3
Ausw.

62.47

............

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe auch Parameter 62.45 Datensatz 1 Daten 1 Ausw..Datensatz 3 Daten 3
Ausw.

62.50
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Nicht ausgewählt /
uint32

Die Parameter 62.51…62.74 definieren ein Ziel für die in
den Datensätzen 10, 12, 14, 16, 18, 20, 22 und 24 von der
externen Steuerung empfangenen Daten.

Datensatz 10 Daten 1
Ausw.

62.51

Die Parameter 62.101…62.124 zeigen die von der externen
Steuerung im Integerformat empfangenen Daten an und
können von anderen Parametern als Quellen verwendet
werden.

Zum Beispiel wählt dieser Parameter das Ziel für Wort 1
vonDatensatz 10aus. Parameter62.101Datensatz 10Daten
1 Wert zeigt die empfangenen Daten im Integerformat an
und kann von anderenParametern auch alsQuelle verwen-
det werden.

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

1Steuerwort (16Bit)Steuerwort 16Bit

2Sollwert 1 (16 Bits)Sollwert 1 16Bit

3Sollwert 2 (16 Bits)Sollwert 2 16Bit

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Definiert ein Ziel für die als Wort 2 aus Datensatz 10 emp-
fangenen Daten.

Datensatz 10Daten 2
Ausw.

62.52

Siehe auch Parameter 62.102 Datensatz 10 Daten 2 Wert.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 62.51 Datensatz
10 Daten 1 Ausw..

Nicht ausgewählt /
uint32

Definiert ein Ziel für die als Wort 3 aus Datensatz 10 emp-
fangenen Daten.

Datensatz 10Daten 3
Ausw.

62.53

Siehe auch Parameter 62.103 Datensatz 10 Daten 3 Wert.

Auswahlmöglichkeiten siehe Parameter 62.51 Datensatz
10 Daten 1 Ausw..

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe auch Parameter 62.51 Datensatz 10 Daten 1 Ausw..Datensatz 12 Daten 1
Ausw.

62.54

............

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe auch Parameter 62.51 Datensatz 10 Daten 1 Ausw..Datensatz 24Daten3
Ausw.

62.74

0 null / uint16Anzeige (im Integerformat) der als Wort 1 von Datensatz
1 von der externen Steuerung empfangenen Daten.

Datensatz 1 Daten 1
Wert

62.95

Ein Ziel für diese Daten kann mit Parameter 62.45 Daten-
satz 1 Daten 1 Ausw. ausgewählt werden Der Wert kann
auch von einem anderen Parameter als Quelle verwendet
werden.

- / -Als Wort 1 aus Datensatz 1 empfangene Daten.0...65535

0 null / uint16Anzeige (im Integerformat) der als Wort 2 von Datensatz
1 von der externen Steuerung empfangenen Daten.

Datensatz 1 Daten 2
Wert

62.96

Ein Ziel für diese Daten kann mit Parameter 62.46 Daten-
satz 1 Daten 2 Ausw. ausgewählt werden Der Wert kann
auch von einem anderen Parameter als Quelle verwendet
werden.

- / -Als Wort 2 aus Datensatz 1 empfangene Daten.0...65535
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0 null / uint16Anzeige (im Integerformat) der als Wort 3 von Datensatz
1 von der externen Steuerung empfangenen Daten.

Datensatz 1 Daten 3
Wert

62.97

Ein Ziel für diese Daten kann mit Parameter 62.47 Daten-
satz 1 Daten 3 Ausw. ausgewählt werden Der Wert kann
auch von einem anderen Parameter als Quelle verwendet
werden.

- / -Als Wort 3 aus Datensatz 1 empfangene Daten.0...65535

............

0 null / uint16Anzeige (im Integerformat) der als Wort 3 von Datensatz
3 von der externen Steuerung empfangenen Daten.

Datensatz 3 Daten 3
Wert

62.100

Ein Ziel für diese Daten kann mit Parameter 62.50 Daten-
satz 3 Daten 3 Ausw. ausgewählt werden Der Wert kann
auch von einem anderen Parameter als Quelle verwendet
werden.

- / -Als Wort 3 aus Datensatz 3 empfangene Daten.0...65535

- / uint16Anzeige (im Integerformat) der als Wort 1 von Datensatz
10 von der externen Steuerung empfangenen Daten.

Datensatz 10 Daten 1
Wert

62.101

EinZiel fürdieseDatenkannmitParameter62.51Datensatz
10 Daten 1 Ausw. ausgewählt werden Der Wert kann auch
voneinemanderenParameteralsQuelle verwendetwerden.

- / -Als Wort 1 aus Datensatz 10 empfangene Daten.0...65535

- / uint16Anzeige (im Integerformat) der als Wort 2 von Datensatz
10 von der externen Steuerung empfangenen Daten.

Datensatz 10Daten 2
Wert

62.102

Ein Ziel für diese Daten kann mit Parameter 62.52 Daten-
satz 10 Daten 2 Ausw. ausgewählt werden Der Wert kann
auch von einem anderen Parameter als Quelle verwendet
werden.

- / -Als Wort 2 aus Datensatz 10 empfangene Daten.0...65535

- / uint16Anzeige (im Integerformat) der als Wort 3 von Datensatz
10 von der externen Steuerung empfangenen Daten.

Datensatz 10Daten 3
Wert

62.103

Ein Ziel für diese Daten kann mit Parameter 62.53 Daten-
satz 10 Daten 3 Ausw. ausgewählt werden Der Wert kann
auch von einem anderen Parameter als Quelle verwendet
werden.

- / -Als Wort 3 aus Datensatz 10 empfangene Daten.0...65535

- / uint16Anzeige (im Integerformat) der als Wort 1 von Datensatz
12 von der externen Steuerung empfangenen Daten.

Datensatz 12 Daten 1
Wert

62.104

Ein Ziel für diese Daten kann mit Parameter 62.54 Daten-
satz 12 Daten 1 Ausw. ausgewählt werden Der Wert kann
auch von einem anderen Parameter als Quelle verwendet
werden.

- / -Als Wort 1 aus Datensatz 12 empfangene Daten.0...65535

............

- / uint16Anzeige (im Integerformat) der als Wort 3 von Datensatz
24 von der externen Steuerung empfangenen Daten.

Datensatz 24Daten3
Wert

62.124

Ein Ziel für diese Daten kann mit Parameter 62.74 Daten-
satz 24 Daten 3 Ausw. ausgewählt werden Der Wert kann
auch von einem anderen Parameter als Quelle verwendet
werden.

508 Parameter



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / -Als Wort 3 aus Datensatz 24 empfangene Daten.0...65535

LSU StatWrt / uint32(Die Parameter 62.151…62.203 sind nur sichtbar, wenn die
Regelung der Einspeiseeinheit mit 95.20 aktiviert ist.)

INU-LSU DS 11 Daten
1 Ausw.

62.151

Die Parameter 62.151…62.153 definieren ein Ziel für die in
Datensatz 11 voneinemanderenUmrichter (normalerweise
der Einspeiseeinheit des Frequenzumrichters) empfange-
nen Daten.

Die Parameter 62.201…62.203 zeigendie vondemanderen
Umrichter empfangenen Daten im Integerformat an und
können von anderen Parametern als Quellen verwendet
werden.

Zum Beispiel wählt dieser Parameter das Ziel für Wort 1
von Datensatz 11 aus. Parameter 62.201 INU-LSU DS 11
Daten 1 Wert zeigt die empfangenen Daten im Integerfor-
mat an und kann von anderen Parametern auch als Quelle
verwendet werden.

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

4Statuswort der Einspeiseeinheit.LSU StatWrt

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Definiert ein Ziel für die als Wort 2 aus Datensatz 11 emp-
fangenen Daten.

INU-LSU DS 11 Daten
2 Ausw.

62.152

Siehe auch Parameter 62.202 INU-LSU DS 11 Daten 2Wert.

Auswahlmöglichkeiten sieheParameter 62.151 INU-LSUDS
11 Daten 1 Ausw..

Nicht ausgewählt /
uint32

Definiert ein Ziel für die als Wort 3 aus Datensatz 11 emp-
fangenen Daten.

INU-LSU DS 11 Daten
3 Ausw.

62.153

Siehe auch Parameter 62.203 INU-LSU DS 11 Daten 3Wert.

Auswahlmöglichkeiten sieheParameter 62.151 INU-LSUDS
11 Daten 1 Ausw..

- / uint16Anzeige (im Integerformat) der als Wort 1 von Datensatz
11 vomweiteren Frequenzumrichter empfangenen Daten.

INU-LSU DS 11 Daten
1 Wert

62.201

EinZiel für dieseDaten kannmit Parameter 62.151 INU-LSU
DS 11 Daten 1 Ausw. ausgewählt werden Der Wert kann
auch von einem anderen Parameter als Quelle verwendet
werden.

- / -Als Wort 1 aus Datensatz 11 empfangene Daten.0...65535

- / uint16Anzeige (im Integerformat) der als Wort 2 von Datensatz
11 vomweiteren Frequenzumrichter empfangenen Daten.

INU-LSU DS 11 Daten
2 Wert

62.202

Ein Ziel für diese Daten kann mit Parameter 62.152 INU-
LSUDS11Daten2Ausw. ausgewähltwerdenDerWert kann
auch von einem anderen Parameter als Quelle verwendet
werden.

- / -Als Wort 2 aus Datensatz 11 empfangene Daten.0...65535
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- / uint16Anzeige (im Integerformat) der als Wort 3 von Datensatz
11 vomweiteren Frequenzumrichter empfangenen Daten.

INU-LSU DS 11 Daten
3 Wert

62.203

Ein Ziel für diese Daten kann mit Parameter 62.153 INU-
LSUDS11Daten3Ausw. ausgewähltwerdenDerWert kann
auch von einem anderen Parameter als Quelle verwendet
werden.

- / -Als Wort 3 aus Datensatz 11 empfangene Daten.0...65535
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Konfiguration der Motor- und Last-Rückführung.Geber Auswahl90

Siehe auch Abschnitt Unterstützung vonDrehgebern (Sei-
te 53) und das Diagramm auf Seite 679.

- / real32AnzeigederberechnetenodergemessenenMotordrehzahl,
die zur Drehzahlregelung verwendetwird, d. h. die endgül-

Motordrehzahl f. Re-
gelung

90.1

tigeMotordrehzahl-Rückführung, diemit Parameter 90.41
Ausw. Drehz.-Rückf. Motor ausgewählt undmit 90.42 Mo-
tordrehz.-Filterzeit gefiltert wird.

Wenn die gemessene Rückführung gewählt wird, wird sie
auch vonderMotorgetriebefunktion (90.43Motorgetriebe
Zähler und 90.44 Motorgetriebe Nenner) skaliert.

Bei Skalarregelung wird immer die berechnete Drehzahl
verwendet.

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 U/minFür die Regelung verwendete Motordrehzahl .-32768.00 ... 32767.00
U/min

16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.1.

- / real32Anzeige der Motorposition (innerhalb einer Umdrehung),
die vondermit Parameter 90.41Ausw.Drehz.-Rückf.Motor
gewählten Quelle stammt.

Motorposition90.2

Wenn die gemessene Rückführung gewählt wird, wird sie
auch vonderMotorgetriebefunktion (90.43Motorgetriebe
Zähler und 90.44 Motorgetriebe Nenner) skaliert.

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

32767 = 1 Umdr. /
100000000 = 1 Umdr.

Motorposition.0.00000000 ...
1.00000000 Umdr.

- / real32Zeigt die berechnete oder gemessene Lastdrehzahl an, die
zur Motorregelung verwendet wird, d. h. die endgültige

Lastdrehzahl90.3

Lastdrehzahl-Rückführung, diemit Parameter 90.51Ausw.
Drehz.-Rückf. Last ausgewählt und mit 90.52 Lastdrehz.-
Filterzeit gefiltert wird.

Wenn die gemessene Rückführung gewählt wird, wird sie
auch von der Lastgetriebefunktion (90.53 Lastgetriebe
Zähler und 90.54 Lastgetriebe Nenner) skaliert.

WenndieMotor-RückführungoderberechneteRückführung
verwendet wird, wird sie von 90.61 Getriebe Zähler und
90.62GetriebeNenner invers skaliert (d. h. 90.62wirddurch
90.61 dividiert).

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 U/minLastdrehzahl-32768.00 ... 32767.00
U/min

16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.1.

Parameter 511



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / int32Anzeige der Lastposition, die von dermit Parameter 90.51
Ausw. Drehz.-Rückf. Last ausgewählten Quelle gelesen
wird. DerWertwird, wiemit Parameter 90.57 Lastposition
Auflösung spezifiziert, multipliziert.

Lastposition90.4

Wenn die gemessene Rückführung gewählt wird, wird sie
auch von der Lastgetriebefunktion (90.53 Lastgetriebe
Zähler und 90.54 Lastgetriebe Nenner) skaliert.

WenndieMotor-RückführungoderberechneteRückführung
verwendet wird, wird sie von 90.61 Getriebe Zähler und
90.62GetriebeNenner invers skaliert (d. h. 90.62wirddurch
90.61 dividiert).

Mit 90.56 Lastposition Offset kann ein Offset eingestellt
werden.

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 1 = 1Lastposition.

- / real32Anzeigeder skalierten Lastposition imDezimalformat. Die
Position ist relativ zur Anfangsposition, die mit den Para-
metern 90.65 und 90.66 eingestellt wurde.

Lastposition skaliert90.5

Die Anzahl der Dezimalstellen wird mit Parameter 90.38
Pos.zähler Dezimalstellen eingestellt.

Hinweis:Dies ist ein Fließkomma-Parameter, unddieGenau-
igkeit ist nahe den Enden des Bereichs beeinträchtigt.
Überlegen Sie, Parameter 90.7 Lastposition skaliert int. an-
stelle dieses Parameters zu verwenden

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100000 = 1Skalierte Lastposition im Dezimalformat.-2147483.648 ...
2147483.647

- / int32Anzeige der berechneten Motorposition.Motorposition ska-
liert

90.6

DerAchsenmodus (linear oderÜberlauf) unddieAuflösung
werdenmit den Parametern 90.48Motorposition Achsen-
modus bzw. 90.49 Motorposition Auflösung definiert.

Hinweis:Der Positionswert kannauf einer schnellenZeitebe-
ne an den Feldbus-Controller gesendetwerden, indemPosi-
tion entweder in 50.7 FBA A Istwert 1 Typ, 50.8 FBA A Istwert
2 Typ, 50.37 FBA B Istwert 1 Typ oder 50.38 FBA B Istwert 2
Typ ausgewählt wird.

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1 / 1000 = 1Motorposition.-2147483.648 ...
2147483.647

- / int32Anzeige des Ausgangs der Funktion Positionszähler als
Integerwert, damit bietet er eine Abwärtskompatibilität
mitACS600undACS800Frequenzumrichtern.DiePosition
ist relativ zur Anfangsposition, die mit den Parametern
90.58 und 90.59 eingestellt wurde. Siehe Abschnitt Positi-
onszähler (Seite 55) unddasBlockdiagrammauf Seite 680.

Lastposition skaliert
int.

90.7

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / -Skalierte Lastposition im Integerformat.
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- / real32Drehzahl von Geber 1 in U/min.Geber 1 Drehzahl90.10

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 U/minGeber 1 Drehzahl.-32768.00 ... 32767.00
U/min

16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.1.

- / real32Anzeige der Istposition von Drehgeber 1 innerhalb einer
Umdrehung.

Geber 1 Position90.11

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

32767 = 1 Umdr. /
100000000 = 1 Umdr.

Istposition von Geber 1 innerhalb einer Umdrehung.0.00000000 ...
1.00000000 Umdr.

- / uint32Anzeige der Umdrehungen von (Multiturn-)Drehgeber 1
innerhalb seines Wertebereichs (siehe Parameter 92.14
Datenbandbreite Umrdreh.).

Geber 1 Multiturn-
Umdreh.

90.12

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 1 = 1Geber 1 Umdrehungen0...16777215

- / int32Anzeige der Umdrehungszähler-Erweiterung für Geber 1.Geber 1 Umdreh. Er-
weiter.

90.13

Bei einem Singleturn-Drehgeber wird der Zähler erhöht,
wenndieGeberposition (Parameter 90.11) in der positiven
Drehrichtung überläuft, und wird entsprechend in der ne-
gativen Drehrichtung vermindert.

Bei einem Multiturn-Drehgeber wird der Zähler erhöht,
wenn der Umdrehungszähler (Parameter 90.12) in der po-
sitivenDrehrichtung denWertebereich überschreitet, und
wird entsprechend in der negativen Drehrichtung vermin-
dert.

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 1 = 1Geber 1 Erweiterung des Umdrehungsbereichs.-2147483648...2147483647

- / uint32Anzeige der Raw-Messdaten von Geber 1 Position (inner-
halb einerUmdrehung) als 24-Bit-Integerwert ohneVorzei-
chen, die über die Drehgeberschnittstelle empfangen
werden.

Geber 1 Position Raw90.14

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 1 = 1Geber 1 Position Rohdaten innerhalb einer Umdrehung.0...16777215

- / uint32Anzeige der Umdrehungen von (Multiturn-)Drehgeber 1
innerhalb seines Wertebereichs (siehe Parameter 92.14
Datenbandbreite Umrdreh.).

Geber 1Umdreh. Raw90.15

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 1 = 1Geber 1 Umdrehungen als Rohdaten-Zählung.0...16777215

- / real32Zeigt die Drehzahl von Geber 2 in U/min an.Geber 2 Drehzahl90.20

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100 = 1 U/minGeber 2 Drehzahl.-32768.00 ... 32767.00
U/min

16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.1.
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- / real32Anzeige der Istposition von Drehgeber 2 innerhalb einer
Umdrehung.

Geber 2 Position90.21

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 100000000= 1Um-
dr.

Istposition von Geber 2 innerhalb einer Umdrehung.0.00000000 ...
1.00000000 Umdr.

- / uint32Anzeige der Umdrehungen von (Multiturn-)Drehgeber 2
innerhalb seines Wertebereichs (siehe Parameter 93.14
Datenbandbreite Umrdreh.).

Geber 2 Multiturn-
Umdreh.

90.22

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 1 = 1Geber 2 Umdrehungen0...16777215

- / int32Anzeige der Umdrehungszähler-Erweiterung für Geber 2.Geber 2 Umdreh. Er-
weiter.

90.23

Bei einem Singleturn-Drehgeber wird der Zähler erhöht,
wenndieGeberposition (Parameter 90.21) inderpositiven
Drehrichtung überläuft, und wird entsprechend in der ne-
gativen Drehrichtung vermindert.

Bei einem Multiturn-Drehgeber wird der Zähler erhöht,
wenn der Umdrehungszähler (Parameter 90.22) in der po-
sitivenDrehrichtung denWertebereich überschreitet, und
wird entsprechend in der negativen Drehrichtung vermin-
dert.

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 1 = 1Geber 2 Umdrehungszähler-Erweiterung.

- / uint32Anzeige der Raw-Messdaten von Geber 2 Position (inner-
halb einerUmdrehung) als 24-Bit-Integerwert ohneVorzei-
chen, die über die Drehgeberschnittstelle empfangen
werden.

Geber 2 Position Raw90.24

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 1 = 1Geber 2 Position Rohdaten innerhalb einer Umdrehung.0...16777215

- / uint32Anzeige der Umdrehungen von (Multiturn-)Drehgeber 2
innerhalb seines Wertebereichs (siehe Parameter 93.14
Datenbandbreite Umrdreh.).

Geber 2Umdreh. Raw90.25

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 1 = 1Geber 2 Umdrehungen als Rohdaten-Zählung.0...16777215

- / int32Motor-Umdrehungszähler-Erweiterung.Motor-Umdreh.Erwei-
ter.

90.26

Der Zähler wird erhöht, wenn die mit 90.41 Ausw. Drehz.-
Rückf. Motor gewählte Position in der positiven Drehrich-
tung überläuft, und wird entsprechend in der negativen
Drehrichtung vermindert.

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 1 = 1Motor-Umdrehungszähler-Erweiterung.-2147483648...2147483647
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- / int32Last-Umdrehungszähler-Erweiterung.Last-Umdreh. Erwei-
ter.

90.27

Der Zähler wird erhöht, wenn die mit 90.51 Ausw. Drehz.-
Rückf. LastgewähltePosition inderpositivenDrehrichtung
überläuft, und wird entsprechend in der negativen Dreh-
richtung vermindert.

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 1 = 1Last-Umdrehungszähler-Erweiterung.-2147483648...2147483647

- / uint16Statusinformation zum Positionszähler. Siehe Abschnitt
Positionszähler (Seite 55).

Pos.zähler Status90.35

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = Geber 1 als Quelle der Last-Rückführung ausgewähltGeber 1-Rückführungb0

1 = Geber 2 als Quelle der Last-Rückführung ausgewähltGeber 2-Rückführungb1

1 = Intern berechnete Lastposition als Quelle der Last-
Rückführung ausgewählt

Interne Positions-
Rückführung

b2

1 = Motor-Rückführung als Quelle der Last-Rückführung
ausgewählt

Motor-Rückführungb3

0 = Positionszähler nicht initialisiert oder Geberrückfüh-
rung ausgefallen. Es wird eine neue Zähler-Initialisierung
empfohlen.
1 = Positionszähler erfolgreich initialisiert

Pos.zähler Init. bereitb4

1 = Initialisierung des Positionszähler durch Par. 90.68
verhindert.

Pos.zähler Neu-Init.
deaktiviert

b5

1 =Geberrückführung setzt ausoder ist ausgefallen. (Wenn
der Antrieb läuft, wird immer die berechnete Position ver-
wendet,wenndieGeberrückführungausgefallen ist.Wenn
der Antrieb gestoppt ist, wird die Positionszählung auf
Basis der Geberrückführungsdaten fortgesetzt, wenn die
Verbindung wieder hergestellt ist.)

Positionsdatenunge-
nau

b6

Paragraph with type
attribute with value
Name is not defined

b7 … 15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

3 NoUnit / uint16Skaliert dieWerte der Parameter 90.5 Lastposition skaliert
und90.65Pos.zähler Anf.Wrt bei Zugriff durch eine externe
Quelle (z. B. Feldbus). Die Einstellung entspricht der Anzahl
der Dezimalstellen.

Pos.zähler Dezimal-
stellen

90.38

Zum Beispiel wird bei der Einstellung 3 ein Integer Wert
von 66770, der in 90.65 Pos.zähler Anf.Wrt geschrieben
wird, durch 1000 geteilt, so dass der endgültige Wert
66,770 beträgt. Genausowird derWert von 90.5 Lastposi-
tion skaliert mit 1000 multipliziert, wenn er gelesen wird.

1 = 1 / 1 = 1Anzahl der Dezimalstellen des Positionszählers0...9

Parameter 515



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Berechnet / uint16Auswahl desMotordrehzahl-Rückführwerts für dieMotor-
regelung:

Ausw. Drehz.-Rückf.
Motor

90.41

Hinweis: Stellen Sie bei einem Permanentmagnetmotor si-
cher, dass eine Rotorlageerkennung (siehe Seite 63) unter
Verwendung des ausgewählten Gebers durchgeführt wird.
Setzen Sie gegebenenfalls Parameter 99.13 Ausw. Mot.-ID-
Laufmodus auf Rotorlageerkennung, um eine neue Rotorla-
geerkennung anzufordern.

0Es wird ein berechneter Drehzahlwert der DTC-Regelung
benutzt.

Berechnet

1Mit Geber 1 gemessene Istdrehzahl. Der Geber wird mit
denParametern inGruppe92Geber 1-Konfiguration konfi-
guriert.

Geber 1

2Mit Geber 2 gemessene Istdrehzahl. Der Geber wird mit
den Parametern in Gruppe 93 Geber 2-Konfiguration kon-
figuriert.

Geber 2

3 ms / real32Einstellung einer Filterzeit für dieMotordrehzahl-Rückfüh-
rung, die für die Drehzahlregelung (90.1 Motordrehzahl f.
Regelung) verwendet wird.

Motordrehz.-Filter-
zeit

90.42

1 = 1 ms / 1 = 1 msMotordrehzahl-Filterzeit.0...10000 ms

1 NoUnit / int32DieParameter90.43und90.44definiereneineGetriebfunk-
tion zwischen der Motordrehzahl-Rückführung und der
Motorregelung.DasGetriebeverhältnis dientderKorrektur
einer Differenz zwischen Motor- und Geberdrehzahlen,
wennder Geber beispielsweise nicht direkt auf derMotor-
welle montiert ist.

MotorgetriebeZähler90.43

90.43
90.44

=
Motordrehzahl
Geberdrehzahl

Siehe auch Abschnitt Last- und Motor-Rückführung (Sei-
te 54).

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

- / 1 = 1Motorgetriebe-Zähler.-2147483648...2147483647

1 NoUnit / int32Siehe Parameter 90.43 Motorgetriebe Zähler.Motorgetriebe Nen-
ner

90.44

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

- / 1 = 1Motorgetriebe-Nenner.-2147483648...2147483647

Störung / uint16Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters bei
Ausfall der gemessenen Motor-Rückführung.

Reakt.Mot.Geb.Stö-
rung

90.45

0Der Frequenzumrichter schaltet mit Störmeldung 7301
Motordrehz.-Rückführ. oder 7381 Geber ab.

Störung

516 Parameter



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

1Der Frequenzumrichter generiert eine Warnung A798 Ge-
beroption, Komm.ausfall, A7B0Motordrehz.-Rückführung
oder A7E1 Geber und setzt den Betrieb mit berechneten
Rückführungen fort.

Warnung

Hinweis: Vor Verwendung dieser Einstellung die Stabilität
des Drehzahlregelkreises mit der berechneten Rückführung
prüfen; hierzu denAntriebmit der berechnetenRückführung
laufen lassen (siehe 90.41 Ausw. Drehz.-Rückf. Motor).

Nein / uint16ErzwingtdieVerwendungderberechnetenMotordrehzahl
als Rückführung für dasDTC-Motormodell. Dieser Parame-
ter kann aktiviert werden, wenn die Geberdaten beispiels-
weise aufgrund von Motorschlupf offensichtlich unzuver-
lässig sind.

Geberlose Regel. er-
zwing.

90.46

Hinweis: Dieser Parameter beeinflusst nur die Auswahl der
Rückführung fürdasMotormodell, nicht für denDrehzahlreg-
ler.

0Das Motormodell verwendet die mit 90.41 Ausw. Drehz.-
Rückf. Motor ausgewählte Rückführung.

Nein

1DasMotormodell verwendetdenberechnetenDrehzahlwert
(unabhängig von der Einstellung des Parameters 90.41
Ausw. Drehz.-Rückf. Motor, der in diesem Fall nur die
Quelle der Rückführung für den Drehzahlregler auswählt).

Ja

Rundachse / uint16Auswahl desAchsentyps fürdieMessungderMotorpositi-
on.

Motorposition Ach-
senmodus

90.48

0Linear.Linear

1Der Wert liegt zwischen 0 und 1 Umdrehungen und läuft
bei 360 Grad über.

Rundachse

24 NoUnit / uint16Einstellungder Anzahl der Bits, die für dieMotorpositions-
zählung innerhalb einer Umdrehung benutzt werden. Zum
Beispiel wirdmit der Einstellung von 24 der Positionswert
für die Anzeige in Parameter 90.6 Motorposition skaliert
(oder für den Feldbus) mit 16777216 multipliziert.

MotorpositionAuflö-
sung

90.49

- / 1 = 1Motorposition Auflösung.0...31

Nicht ausgewählt /
uint16

Auswahl der Quelle der Lastdrehzahl- und Positionsrück-
führungen für die Regelung.

Ausw. Drehz.-Rückf.
Last

90.51

0Keine Last-Rückführung ausgewählt.Nicht ausgewählt

1Last-Rückführungenwerden auf Basis der aus Geber 1 ge-
lesenen Drehzahl und Positionswerte aktualisiert.

Geber 1

Die Werte werden von der Lastgetriebefunktion (90.53
Lastgetriebe Zähler und 90.54 Lastgetriebe Nenner) ska-
liert.

Der Geber wird mit den Parametern in Gruppe 92 Geber 1-
Konfiguration konfiguriert.
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2Last-Rückführungenwerden auf Basis der aus Geber 2 ge-
lesenen Drehzahl und Positionswerte aktualisiert.

Geber 2

Die Werte werden von der Lastgetriebefunktion (90.53
Lastgetriebe Zähler und 90.54 Lastgetriebe Nenner) ska-
liert.

Der Geber wirdmit den Parametern in Gruppe 93 Geber 2-
Konfiguration konfiguriert.

3Die berechnete Drehzahl und Position werden verwendet.
Die Werte werden von der Motorseite zur Lastseite mit
dem invertiertenVerhältnis zwischen90.61GetriebeZähler
und 90.62 Getriebe Nenner skaliert (d. h. 90.62 wird durch
90.61 dividiert).

Berechnet

4Diemit Parameter 90.41 Ausw. Drehz.-Rückf.Motor für die
Motor-RückführunggewählteQuellewirdauch fürdie Last-
Rückführung verwendet.

Motor-Rückführung

Abweichungen zwischen Motor- und Lastdrehzahl (und
Lastposition) könnenmit dem invertierten Verhältnis zwi-
schen 90.61 Getriebe Zähler und 90.62 Getriebe Nenner
kompensiertwerden (d. h. 90.62wirddurch90.61dividiert).

4 ms / real32Einstellung einer Filterzeit für die Lastdrehzahl-Rückfüh-
rung (90.3 Lastdrehzahl).

Lastdrehz.-Filterzeit90.52

- / 1 = 1 msLastdrehzahl-Filterzeit.0...10000 ms

1 NoUnit / int32DieParameter90.53und90.54definiereneineGetriebfunk-
tion zwischen der Lastdrehzahl-Rückführung (d.h. von der
angetriebenen Maschine) und der mit Parameter 90.51
Ausw.Drehz.-Rückf. LastausgewähltenGeber-Rückführung.
DasGetriebeverhältnis dient der Korrektur einerDifferenz
zwischen Last- und Geberdrehzahlen, wenn der Geber
beispielsweisenichtdirekt aufderWelle der angetriebenen
Maschine montiert ist.

Lastgetriebe Zähler90.53

90.53
90.54

=
Lastdrehzahl
Geberdrehzahl

Siehe auch Abschnitt Last- und Motor-Rückführung (Sei-
te 54).

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

- / 1 = 1Lastgetriebe-Zähler.-2147483648...2147483647

1 NoUnit / int32Siehe Parameter 90.53 Lastgetriebe Zähler.Lastgetriebe Nenner90.54

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

- / 1 = 1Lastgetriebe-Nenner.-2147483648...2147483647

Störung / uint16Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters bei
Ausfall der Last-Rückführung.

StörungLastrückführ90.55

0Der Frequenzumrichter schaltetmit der Störung73A1 Last-
Rückführungab.

Störung

1Der Frequenzumrichter generiert dieWarnungA798Gebe-
roption, Komm.ausfall oder A7B1 Lastdrehz. Rückführ. und
setzt den Betrieb mit berechneten Rückführungen fort.

Warnung
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0.0 Umdr. / int32Einstellungeines lastseitigenWinkeloffsets. DieAuflösung
wird mit Parameter 90.57 Lastposition Auflösung einge-
stellt.

Lastposition Offset90.56

- / 1 = 1 Umdr.Lastseitiger Positionsoffset.-2147483648...2147483647
Umdr.

16 NoUnit / uint16Einstellen,wie vieleBits für die Lastpositionszählung inner-
halb einer Umdrehung benutzt werden. Zum Beispiel wird
bei der Einstellung von 18der Positionswert für dieAnzeige
in Parameter 90.4 Lastposition mit 65536 multipliziert.

Lastposition Auflö-
sung

90.57

- / 1 = 1Lastpositions-Auflösung.0...31

- / int32Definiert eine Anfangsposition (oder Entfernung) für den
Positionszähler (in Form eines Integerwerts), wenn Para-
meter 90.59 Pos.zähler Anf.Wrt INT Quelle auf Pos.zähler
Anf.Wert INT eingestellt ist.

Pos.zähler Anf.Wrt
INT

90.58

Siehe auch Abschnitt Positionszähler (Seite 55).

- / 1 = 1Anfangspositions-Integerwert für den Positionszähler.-2147483648...2147483647

Pos.zähler Anf.Wert
INT / uint32

Auswahl derQuelle für denAnfangspositions-Integerwert.
Wenndiemit 90.67 Pos.zähler InitialisierungQuelle ausge-
wählte Quelle aktiviert wird, wird angenommen, dass der
in diesem Parameter ausgewählte Wert die Lastposition
ist.

Pos.zähler Anf.Wrt
INT Quelle

90.59

00.Null

1Parameter 90.58 Pos.zähler Anf.Wrt INT.Pos.zähler Anf.Wert
INT

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Neuinitialisierung an-
fordern / uint16

Einstellung der Reaktion des Positionszählers bei Ausfall
der Last-Rückführung.

Pos.zähler-Fehler-
und Boot-Reaktion

90.60

0Bit 4 von 90.35 Pos.zähler Statuswird gelöscht. Die Neuin-
itialisierung des Positionszählers wird empfohlen.

Anforder. Neuinitiali-
sierung

1DiePositionszählungwirdabdem letztenWert fortgesetzt,
wenn die Last-Rückführung ausgefallen ist oder die Rege-
lungseinheit neu gestartet wurde. Bit 4 von 90.35
Pos.zähler Status wird nicht gelöscht, jedoch wird Bit 6
gesetzt, um anzuzeigen, dass eine Störung aufgetreten
ist.

Fortsetz. vom letzten
Wert

Hinweis:Wenn die Last-Rückführung ausfällt, während der
Antriebgestopptoder nicht eingeschaltet ist,wirdderZähler
nicht aktualisiert, auch nicht, wenn sich die Last bewegt.

1 NoUnit / int32DieParameter 90.61und90.62definiereneineGetriebfunk-
tion zwischen der Motor- und der Lastdrehzahl.

Getriebe Zähler90.61

90.61
90.62

=
Motordrehzahl
Lastdrehzahl

Siehe auch Abschnitt Last- und Motor-Rückführung (Sei-
te 54).

- / 1 = 1Getriebe-Zähler (motorseitig).-2147483648...2147483647

1 NoUnit / int32Siehe Parameter 90.61 Getriebe Zähler.Getriebe Nenner90.62
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- / 1 = 1Getriebe-Nenner (lastseitig).-2147483648...2147483647

1 NoUnit / int32Die Parameter 90.63 und 90.64 definieren die Steigungs-
konstante für die Positionsberechnung:

Steigung Zähler90.63

90.63
90.64

Die Steigungskonstante ist der Umwandlungswert der
Drehbewegung der Motorwelle in Fahrstrecke. Die Stei-
gungskonstante ist die Fahrstrecke der Last bei einer
Umdrehung der Motorwelle.

Die Lastposition auf der Fahrstrecke wird mit Parameter
90.7 Lastposition skaliert int. angezeigt. Hinweis: Die
Lastposition wird erst aktualisiert, nachdem die neuen
Positionseingangsdaten empfangen wurden.

- / 1 = 1Steigungswert-Zähler.-2147483648...2147483647

1 NoUnit / int32Siehe Parameter 90.63 Steigung Zähler.Steigung Nenner90.64

- / 1 = 1Steigungswert-Nenner.-2147483648...2147483647

0.000 null / real32Definiert eine Anfangsposition (oder Entfernung) für den
Positionszähler (in Form eines Dezimalwerts), wenn Para-
meter 90.66 Pos.zähler Anf.Wrt Quelle auf Pos.zähler
Anf.Wert eingestellt ist.

Pos.zähler Anf.Wrt90.65

Die Anzahl der Dezimalstellen wird mit Parameter 90.38
Pos.zähler Dezimalstellen eingestellt.

- / 1 = 1Anfangsposition für den Positionszähler.-2147483.648 ...
2147483.647

Pos.zähler Anf.Wert /
uint32

Auswahl der Quelle für den Anfangspositionswert. Wenn
diemit 90.67 Pos.zähler InitialisierungQuelle ausgewählte
Quelle aktiviertwird,wirdangenommen,dassder indiesem
Parameter ausgewählteWertdie Lastposition (imDezimal-
format) ist.

Pos.zähler Anf.Wrt
Quelle

90.66

00.Null

1Parameter 90.65 Pos.zähler Anf.Wrt.Pos.zähler Anf.Wert

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl einer Digitalquelle (z. B. ein an einen Digitalein-
gang angeschlossener Grenzschalter), die den Positions-
zähler initialisiert. Wenn die Digitalquelle aktiviert wird,
wird angenommen, dass der mit 90.66 Pos.zähler Anf.Wrt
Quelle ausgewählte Wert die Lastposition ist.

Pos.zähler Initialisie-
rung Quelle

90.67

Hinweis: Die Initialisierung des Positionszählers kann mit
Parameter 90.68 Pos.zähler Initialisierung deakt. verhindert
werden.

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2
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4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl einer Quelle, die die Initialisierung des Positions-
zählers verhindert.

Pos.zähler Initialisie-
rung deakt.

90.68

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Auswahl einer Quelle, die eine neue Initialisierung des Po-
sitionszählers freigibt, d. h. Bit 4 von 90.35 Pos.zähler
Status wird zurückgesetzt.

Reset Pos.zähler Init.
fertig

90.69

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3
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5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]
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Konfiguration der Drehgeber-Schnittstellenmodule.Geber-Adapter-Ein-
stellungen

91

- / uint16AnzeigedesStatusderDigitaleingänge vonFENxxDrehge-
ber-Schnittstellenmodulen.

FEN DI Status91.1

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

DI1 von Schnittstellenmodul 1 (siehe Parameter 91.11 und
91.12)

DI1 / Modul 1b0

DI2 von Schnittstellenmodul 1 (siehe Parameter 91.11 und
91.12)

DI2 / Modul 1b1

Reservedb2…3

DI1 von Schnittstellenmodul 2 (siehe Parameter 91.13 und
91.14)

DI1 / Modul 2b4

DI2 von Schnittstellenmodul 2 (siehe Parameter 91.13 und
91.14)

DI2 / Modul 2b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Keine Option / uint16Zeigt den Typ des Schnittstellenmoduls an, das an dem
Ort gefunden wurde, der mit Parameter 91.12 Modul 1
Steckplatz definiert wurde.

Modul 1 Status91.2

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

0Kein Modul im angegebenen Steckplatz erkannt.Keine Option

1Ein Modul wurde erkannt, mit dem allerdings keine Kom-
munikation möglich ist.

Keine Kommunikati-
on

2Der Modultyp ist unbekannt.Unbekannt

16Ein FEN-01-Modul wurde erkannt und ist aktiv.FEN-01

17Ein FEN-11-Modul wurde erkannt und ist aktiv.FEN-11

18Ein FEN-21-Modul wurde erkannt und ist aktiv.FEN-21

21Ein FEN-31-Modul wurde erkannt und ist aktiv.FEN-31

25Ein FSE-31-Modul wurde erkannt und ist aktiv.FSE-31

Keine Option / uint16Zeigt den Typ des Schnittstellenmoduls an, das an dem
Ort gefunden wurde, der mit Parameter 91.14 Modul 2
Steckplatz definiert wurde.

Modul 2 Status91.3

Anzeigen siehe Parameter 91.2 Modul 1 Status.

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / real32AnzeigederTemperatur, dieüberdenSensor-Eingangvon
Schnittstellenmodul 1 gemessen wurde. Die Einheit (°C

Modul 1 Temperatur91.4

oder °F) wird mit Parameter 96.16 Auswahl Einheit einge-
stellt.

Hinweis: Bei einem PTC-Sensor ist die Einheit Ohm.

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / -Gemessene Temperatur über Schnittstellenmodul 1.0...1000 °
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- / real32AnzeigederTemperatur, dieüberdenSensor-Eingangvon
Schnittstellenmodul 2 gemessen wurde. Die Einheit (°C
oder °F) wird mit Parameter 96.16 Auswahl Einheit einge-
stellt.

Modul 2 Temperatur91.6

Hinweis: Bei einem PTC-Sensor ist die Einheit Ohm.

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / -Gemessene Temperatur über Schnittstellenmodul 2.0...1000 °

Fertig / uint16Validierung von geänderten Parametern des Drehgeber-
Schnittstellenmoduls. Dies ist erforderlich, damitÄnderun-
gen in den Parametergruppen 90…93 wirksam werden.

Geber-Par. aktualisie-
ren

91.10

NachderAktualisierunggehtderWert automatischwieder
auf Fertig.
• NurbeiPermanentmagnetmotoren:DerFrequenzumrich-

ter führt beim nächsten Start eine neue Rotorlageerken-
nung durch (siehe Seite 63), wenn sich die Einstellungen
des Drehgebers für die Motorrückführung geändert ha-
ben.

• Dieser Parameter kann nicht geändert werden, während
der Antrieb läuft.

0Aktualisierung abgeschlossen.Fertig

1Aktualisierung läuft.Aktualisiere

Nicht ausgewählt /
uint16

Einstellung des Modultyps von Schnittstellenmodul 1.Modul 1 Typ91.11

0Nicht ausgewählt (Kommunikation ist deaktiviert).Nicht ausgewählt

1FEN-01.FEN-01

2FEN-11.FEN-11

3FEN-21.FEN-21

4FEN-31.FEN-31

5FSE-31.FSE-31

2 NoUnit / uint16Einstellung des Steckplatzes (1…3) auf der Regelungsein-
heit desFrequenzumrichters, indemdasSchnittstellenmo-
dul installiert wird. Alternativ Einstellung der Knoten-ID
des Steckplatzes auf einemFEA-03 Erweiterungsadapter-
modul.

Modul 1 Steckplatz91.12

1 = 1 / 1 = 1Steckplatz 1 = 1; Steckplatz 2 = 2; Steckplatz 3 = 31...254

4…254:Knoten-IDdesSteckplatzesaufdemFEA-03Erwei-
terungsadaptermodul

Nicht ausgewählt /
uint16

Einstellung des Modultyps von Schnittstellenmodul 2.Modul 2 Typ91.13

0Nicht ausgewählt (Kommunikation ist deaktiviert).Nicht ausgewählt

1FEN-01.FEN-01

2FEN-11.FEN-11

3FEN-21.FEN-21

4FEN-31.FEN-31

5FSE-31.FSE-31
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3 NoUnit / uint16Einstellung des Steckplatzes (1…3) auf der Regelungsein-
heit desFrequenzumrichters, indemdasSchnittstellenmo-
dul installiert wird. Alternativ Einstellung der Knoten-ID
des Steckplatzes auf einemFEA-03 Erweiterungsadapter-
modul.

Modul 2 Steckplatz91.14

1 = 1 / 1 = 1Steckplatz 1 = 1; Steckplatz 2 = 2; Steckplatz 3 = 31...254

4…254:Knoten-IDdesSteckplatzesaufdemFEA-03Erwei-
terungsadaptermodul

Nicht ausgewählt /
uint16

Einstellung des Typs des Temperatursensors, der an
Schnittstellenmodul 1 angeschlossen ist. Hinweis: Das
Modul muss auch mit den Parametern 91.11 … 91.12 akti-
viert werden.

Ausw. Temp.mes-
sung 1

91.21

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

1PTC. (Die Einheit ist Ohm.)PTC

2KTY84. (Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl
Einheit gewählt.)

KTY-84

3Pt1000 (Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl
Einheit gewählt.)

Pt1000

Hinweis:DerPt1000-SensorwirdnurdurchdieGebermodule
FEN-11 und FEN-31 unterstützt.

1500 ms / real32Einstellung einer Filterzeit für die Temperaturmessung
über Schnittstellenmodul 1.

Temperatur-Filterzeit
1

91.22

- / -Filterzeit für die Temperaturmessung.0...10000 ms

Nicht ausgewählt /
uint16

Einstellung des Typs des Temperatursensors, der an
Schnittstellenmodul 2 angeschlossen ist. Hinweis: Das
Modul muss auch mit den Parametern 91.13 … 91.14 akti-
viert werden.

Ausw. Temp.mes-
sung 2

91.24

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

1PTC. (Die Einheit ist Ohm.)PTC

2KTY84. (Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl
Einheit gewählt.)

KTY-84

3Pt1000 (Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl
Einheit gewählt.)

Pt1000

Hinweis:DerPt1000-SensorwirdnurdurchdieGebermodule
FEN-11 und FEN-31 unterstützt.

1500 ms / real32Einstellung einer Filterzeit für die Temperaturmessung
über Schnittstellenmodul 2.

Temperatur-Filterzeit
2

91.25

- / 1 = 1 msFilterzeit für die Temperaturmessung.0...10000 ms

Nicht ausgewählt /
uint16

Auswahl desGebereingangs auf demSchnittstellenmodul
1, dessen Signal zum TTL-Ausgang emuliert oder von die-
sem weitergeleitet wird.

Modul 1 TTLAusgang
Quelle

91.31

Siehe auch Abschnitt Unterstützung vonDrehgebern (Sei-
te 53).

0TTL-Ausgang nicht benutzt.Nicht ausgewählt

1Eingang1wird zumTTL-Ausgangemuliert oder vondiesem
weitergeleitet.

Moduleingang 1
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2Eingang2wird zumTTL-Ausgangemuliertoder vondiesem
weitergeleitet.

Moduleingang 2

- / uint16Festlegung der Anzahl der TTL-Impulse pro Umdrehung
für denAusgangderDrehgeberemulationdes Schnittstel-
lenmoduls 1.

Modul 1 Emulat. Im-
pulse/Umdr

91.32

1 = 1 / -Anzahl der TTL-Impulse für die Emulation.0...65535

- / real32Legt beim Schnittstellenmodul 1 fest, wann Nullimpulse
im Verhältnis zur vom Geber empfangenen Nullposition
emuliert werden.

Modul 1 Emulat. Nul-
limpuls Offset

91.33

ZumBeispiel wird bei einemWert von 0,50000 ein Nullim-
puls emuliert, wenn die Geberposition 0,5 Umdrehungen
erreicht hat. Bei einemWert von 0,00000 wird ein Nullim-
puls emuliert, wenn der Geber die Nullposition erreicht
hat.

32767 = 1 Umdr. /
100000 = 1 Umdr.

Position der emulierten Nullimpulse.0.00000 ... 1.00000
Umdr.

Nicht ausgewählt /
uint16

Auswahl desGebereingangs auf demSchnittstellenmodul
2, dessen Signal zum TTL-Ausgang emuliert oder von die-
sem weitergeleitet wird.

Modul 2 TTLAusgang
Quelle

91.41

Siehe auch Abschnitt Unterstützung vonDrehgebern (Sei-
te 53).

0TTL-Ausgang nicht benutzt.Nicht ausgewählt

1Eingang1wird zumTTL-Ausgangemuliert oder vondiesem
weitergeleitet.

Moduleingang 1

2Eingang2wird zumTTL-Ausgangemuliertoder vondiesem
weitergeleitet.

Moduleingang 2

- / uint16Festlegung der Anzahl der TTL-Impulse pro Umdrehung
für denAusgangderDrehgeberemulationdes Schnittstel-
lenmoduls 2.

Modul 2 Emulat. Im-
pulse/Umdr

91.42

1 = 1 / 1 = 1Anzahl der TTL-Impulse für die Emulation.0...65535

- / real32Legt beim Schnittstellenmodul 2 fest, wann Nullimpulse
im Verhältnis zur vom Geber empfangenen Nullposition
emuliert werden.

Modul 2 Emulat. Nul-
limpuls Offset

91.43

ZumBeispiel wird bei einemWert von 0,50000 ein Nullim-
puls emuliert, wenn die Geberposition 0,5 Umdrehungen
erreicht hat. Bei einemWert von 0,00000 wird ein Nullim-
puls emuliert, wenn der Geber die Nullposition erreicht
hat.

32767 = 1 Umdr. /
100000 = 1 Umdr.

Position der emulierten Nullimpulse.0.00000 ... 1.00000
Umdr.
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Einstellungen für Drehgeber 1.Geber 1-Konfigurati-
on

92

Hinweis:Der Inhalt dieser Parametergruppe variiert entspre-
chend dem ausgewählten Gebertyp.

Hinweis: Es wird empfohlen, wann immer möglich, den
Drehgeberanschluss 1 (diese Gruppe) zu verwenden, da die
über diese Schnittstelle empfangenen Daten aktueller sind
als die über Anschluss 2 empfangenen Daten (Gruppe 93
Geber 2-Konfiguration).

Nicht ausgewählt /
uint16

Einstellung des Typs des Drehgebers 1.Geber 1 Typ92.1

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

1TTL. Modultyp (Eingang): FEN-01 (X31), FEN-11 (X41) oder
FEN-21 (X51).

TTL

2TTL+. Modultyp (Eingang): FEN-01 (X32).TTL+

3Absolutwertgeber. Modultyp (Eingang): FEN-11 (X42).Absolutwertgeber

4Resolver. Modultyp (Eingang): FEN-21 (X52).Resolver

5HTL. Modultyp (Eingang): FEN-31 (X82).HTL

6HTL. Modultyp (Eingang): FSE-31 (X31).HTL 1

7HTL.Modultyp (Eingang): FSE-31 (X32). ZumZeitpunkt der
Veröffentlichung dieses Handbuchs nicht unterstützt.

HTL 2

Modul 1 / uint16Auswahl des Schnittstellenmoduls, an das der Drehgeber
angeschlossen ist.

Geber 1 Quelle92.2

(Die physischen Steckplätze und Typen der Drehgeber-
Schnittstellenmodule werden in Parametergruppe 91 Ge-
ber-Adapter-Einstellungen eingestellt.)

0Schnittstellenmodul 1.Modul 1

1Schnittstellenmodul 2.Modul 2

1 kHz / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Resolver)
Einstellung der Frequenz des Erregersignals.

Erregungssignalfre-
quenz

92.10

Hinweis:Wenn ein EnDat- oder HIPERFACE-Geber und FEN-
11 FPGA ab Version VIE12200 verwendet wird, wird dieser
Parameter bei der Überprüfung der Gebereinstellungen au-
tomatisch eingestellt (91.10 Geber-Par. aktualisieren).

1 = 1 kHz / 1 = 1 kHzFrequenz des Erregersignals.1...20 kHz

0 NoUnit / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Absolute encoder)
Einstellen der Anzahl der Sinus/Cosinus-Zyklen innerhalb
einer Umdrehung.

Sin/Cos-
Schwing./Umdr.

92.10

Hinweis: Dieser Parameter muss nicht eingestellt werden,
wenn EnDat- oder SSI-Geber imDauer-Übertragungsmodus
benutzt werden. Siehe Parameter 92.30 Serieller Übertr.mo-
dus.

- / 1 = 1Anzahl der Sinus/Cosinus-Zyklen innerhalb einer Umdre-
hung.

0...65535

2048 NoUnit / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = HTL 1)
Einstellung der Anzahl der Impulse pro Umdrehung.

Inkremente/Umdre-
hung

92.10
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- / 1 = 1Anzahl von Impulsen.0...65535

4.0 V / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Resolver)
Einstellung der RMS-Amplitude des Erregungssignals.

Erregungssignalam-
plitude

92.11

10 = 1 V / 100 = 1 VAmplitude des Erregungssignals.4.0 ... 12.0 V

Nicht ausgewählt /
uint16

(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Absolute encoder)
Auswahl der Quelle der absoluten Positionsinformation.

Absolutposition
Quelle

92.11

0Nicht ausgewählt.Nicht ausgewählt

1Kommutierungssignale.Kommutierungssigna-
le

2Serielle Schnittstelle: EnDat-Geber.EnDat

3Serielle Schnittstelle: HIPERFACE-Geber.Hiperface

4Serielle Schnittstelle: SSI-Geber.SSI

5Serielle Schnittstelle: Tamagawa 17/33-Bit-Drehgeber.Tamagawa

Zwei Spuren A&B /
uint16

(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = HTL 1)
Einstellung des Typs des Inkrementalgebers.

Inkrementalgeber-
Typ

92.11

0Geber mit zwei Spuren (mit zwei Kanälen, A und B)Zwei Spuren A&B

1Inkrementalgeber mit einer Spur (mit einem Kanal, A)Eine Spur A

Hinweis: Bei dieser Einstellung ist der gemessene Drehzahl-
wert unabhängig von der Drehrichtung positiv.

1 NoUnit / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Resolver)
Einstellung der Anzahl der Polpaare des Resolvers.

Resolver-Polpaare92.12

1 = 1 / 1 = 1Anzahl der Polpaare des Resolvers.1...32

Deaktiviert / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Absolute encoder)
Aktiviert den Drehgeber-Nullimpuls für den Absolutwert-
gebereingang (X42) des FEN-11 Schnittstellenmoduls.

Freig. Nullimpuls92.12

Hinweis:Bei seriellenSchnittstellengibt eskeinenNullimpuls,
d. h.wennParameter 92.11 AbsolutpositionQuelle auf EnDat,
Hiperface, SSI oder Tamagawa gesetzt ist.

0Nullimpuls deaktiviert.Deaktiviert

1Nullimpuls aktiviert.Aktiviert

Auto steigendeFlanke
/ uint16

(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = HTL 1)
Auswahl der Art der Drehzahlberechnung.

Drehz.-Berechn.-Mo-
dus

92.12

*Bei einemEin-Spur-Drehgeber (Parameter92.11 Inkremen-
talgeber-Typ ist auf Eine Spur A gesetzt) ist die Drehzahl
immer positiv.

0Kanäle A und B: Steigende und fallende Flanken werden
für die Drehzahl-Berechnung genutzt.

A&B alle

*Kanal B: Bestimmung der Drehrichtung.

Hinweis:Bei einemEin-Spur-Drehgeber (Parameter 92.11 In-
krementalgeber-Typ) hat diese Einstellung die Wirkung von
A alle Flanken
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1Kanal A: Steigende und fallende Flanken werden für die
Drehzahl-Berechnung genutzt.

A alle Flanken

*Kanal B: Bestimmung der Drehrichtung.

2KanalA: SteigendeFlankenwerden fürdieDrehzahl-Berech-
nung genutzt.

A steigende Flanke

*Kanal B: Bestimmung der Drehrichtung.

3Kanal A: Fallende Flankenwerden für die Drehzahl-Berech-
nung genutzt.

A fallende Flanke

*Kanal B: Bestimmung der Drehrichtung.

4Eine der oben genannten Berechnungssarten (Modi) wird,
wie folgt, automatisch abhängig von der Pulsfrequenz
eingestellt:

Auto steigende Flan-
ke

Benutzter ModusPulsfrequenz des/der
Kanals/Kanäle

A&B alle< 2442 Hz

A alle Flanken2442…4884 Hz

A steigende Flanke> 4884 Hz

5Eine der oben genannten Berechnungssarten (Modi) wird,
wie folgt, automatisch abhängig von der Pulsfrequenz
eingestellt:

Auto fallende Flanke

Benutzter ModusPulsfrequenz des/der
Kanals/Kanäle

A&B alle< 2442 Hz

A alle Flanken2442…4884 Hz

A fallende Flanke> 4884 Hz

0 NoUnit / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Absolute encoder)
Einstellung der Anzahl der Bits, die zur Positionsanzeige
in einer Umdrehung verwendet werden. Beispiel: Eine Ein-
stellung von 15 Bits entsprechen 32768 Positionen pro
Umdrehung.

Datenbandbreite Po-
sition

92.13

Der Wert wird verwendet, wenn Parameter 92.11 Absolut-
position Quelle auf EnDat, Hiperface oder SSI gesetzt ist.
WennParameter 92.11 AbsolutpositionQuelle auf Tamaga-
wa eingestellt wird, wird dieser Parameter intern auf 17
gesetzt.

Hinweis:Wenn ein EnDat- oder HIPERFACE-Geber und FEN-
11 FPGA ab Version VIE12200 verwendet wird, wird dieser
Parameter bei der Überprüfung der Gebereinstellungen au-
tomatisch eingestellt (91.10 Geber-Par. aktualisieren).

1 = 1 / 1 = 1Anzahl von Bits, die zur Positionsanzeige in einer Umdre-
hung verwendet werden.

0...32
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Aktiviert / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = HTL 1)
Auswahl, obdiePositionsberechnungmitGeber 1 zur Erhö-
hung der Positionsdaten-Auflösung benutzt wird oder
nicht.

Freig.Positions-Be-
rechn.

92.13

0Gemessene Position wird benutzt. (Die Auflösung ist 4 x
Pulse pro Umdrehung für Drehgeber mit zwei Spuren AB,
2 x Pulse pro Umdrehung für Drehgeber mit einer Spur.)

Deaktiviert

1Berechnete Positionwird benutzt. (Verwendet eine Positi-
onsinterpolation; extrapoliert zumZeitpunkt derDatenab-
frage.)

Aktiviert

0 NoUnit / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Absolute encoder)
EinstellungderAnzahl der Bits für dieUmdrehungszählung
mit einem Mehrkanal-Drehgeber. Eine Einstellung auf 12
Bit würde z.B. das Zählen von bis zu 4096 Umdrehungen
unterstützen.

Datenbandbreite
Umrdreh.

92.14

Der Wert wird verwendet, wenn Parameter 92.11 Absolut-
position Quelle auf EnDat, Hiperface oder SSI gesetzt ist.
WennParameter 92.11 AbsolutpositionQuelle auf Tamaga-
wa eingestellt ist, aktiviert die Einstellung dieses Parame-
ters auf einenWert ungleichNull die Abfrage vonMultiturn-
Daten.

Hinweis:Wenn ein EnDat- oder HIPERFACE-Geber und FEN-
11 FPGA ab Version VIE12200 verwendet wird, wird dieser
Parameter bei der Überprüfung der Gebereinstellungen au-
tomatisch eingestellt (91.10 Geber-Par. aktualisieren).

1 = 1 / 1 = 1Anzahl der Bits, die für die Umdrehungszählung benutzt
werden.

0...32

Deaktiviert / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = HTL 1)
Auswahl, ob der gezählte oder berechnete Drehzahlwert
benutzt wird.

Freig. Drehz.-Be-
rechn.

92.14

DieBerechnungerhöht dieDrehzahlwelligkeit imDauerbe-
trieb, erhöht jedoch die Dynamik.

Hinweis:Dieser Parameter ist bei FEN-xxModulenmit FPGA-
Version VIEx 2000 oder höher nicht wirksam.

0Der letzte berechnete Drehzahlwert wird benutzt. (Das
Berechnungsintervall beträgt 62,5 Mikrosekunden bis 4
Millisekunden.)

Deaktiviert

1Die berechnete Drehzahl (berechnet zum Zeitpunkt der
Datenabfrage) wird benutzt.

Aktiviert

4880Hz / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = HTL 1)
AktiviertdieÜbergangsfilterung fürDrehgeberauswertung
(Wechsel derDrehrichtungoberhalbdergewähltenPulsfre-
quenz werden ignoriert).

Übergangsfilter92.15

0Drehrichtungswechsel zulässig unter 4880 Hz.4880Hz

1Drehrichtungswechsel zulässig unter 2440 Hz.2440Hz

2Drehrichtungswechsel zulässig unter 1220 Hz.1220Hz

3Drehrichtungswechsel zulässig bei jeder Pulsfrequenz.Deaktiviert
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0 kHz / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = HTL 1)
Einstellung der maximalen Pulsfrequenz von Inkremental-
geber 1.

Zuässige Puls-Freq.
von Geber 1

92.17

1 = 1 kHz / 1 = 1 kHzPulsfrequenz.0...300 kHz

A, B / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = HTL 1)
Auswahl, fürwelcheKanälewelcheSchnittstellenkabel und
-leiter auf Anschlussfehler überwacht werden.

Geberkabel-Stör.Mo-
dus

92.21

0A und B.A+, A-, B+, B-, Z+, Z-

1A, B und Z.A, B, Z

2A+, A-, B+ und B-.A+, A-, B+, B-

3A+, A-, B+, B-, Z+ und Z-.A+, A-, B+, B-, Z+, Z-

Keine Filterung /
uint16

(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = HTL)
Freigabe der Impulsflanken-Filterung. Die Impulsflanken-
Filterung kanndie Zuverlässigkeit vonMessungen verbes-
sern, speziell bei Drehgebern mit einseitigem Anschluss.

Puls-Flanken Filter-
zeit

92.24

Hinweis: Die Impulsflanken-Filterung wird nur von FEN-31
Modulenmit FPGA-VersionVIE3 2200oderhöher unterstützt.

Hinweis:Die Impulsflanken-Filterungverringertdiemaximale
Pulsfrequenz. Bei einer Filterzeit von 2 µs beträgt die maxi-
male Pulsfrequenz 200 kHz.

0Filterung nicht aktiviert.Keine Filterung

1Filterzeit 1 Mikrosekunde.1 µs

2Filterzeit 2 Mikrosekunden.2 µs

Anfangsposition /
uint16

(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Absolute encoder)
Auswahl der Art der seriellen Verbindung bei EnDat- oder
SSI-Gebern.

Serieller Übertr.mo-
dus

92.30

0Einzel-Positionsübertragungsmodus (Anfangsposition ).Anfangsposition

1Kontinuierliche Positionsübertragung.Kontinuierliche Pos.

Hinweis:DieMotorregelungwird intern als geberlose Rege-
lung forciert und die berechnete Drehzahl wird verwendet.

2KontinuierlicheDrehzahl- undPositionsübertragung.Diese
Einstellung ist für EnDat 2.2-Drehgeber ohne Sin/Cos-In-
krementalsignale.

Kontinuierlich Dreh-
zahl und Position

Hinweis:FürdieseEinstellung ist ein FEN-11 Absolutwertge-
ber-Schnittstellenmodul der RevisionHoder höher erforder-
lich.

50 ms / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Absolute encoder)
EinstellungdermaximalenDrehgeber-Berechnungszeit für
einen EnDat-Drehgeber.

EnDat max Berech-
nungszeit

92.31

Hinweis: Dieser Parameter muss nur eingestellt werden,
wenn ein EnDat-Drehgeber mit kontinuierlicher Positions-
übertragungbenutztwird, d.h. ohne Sin/Cos Inkrementalsi-
gnale (wird nur als Dregeber 1 unterstützt). Siehe auch Para-
meter 92.30 Serieller Übertr.modus.

010 Mikrosekunden.10 us
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Auswahl

Nr.

1100 Mikrosekunden.100 us

21 Millisekunde.1 ms

350 Millisekunden.50 ms

100 us / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Absolute encoder)
Auswahl desÜbertragungszyklus für einenSSI-Drehgeber.

SSI Zykluszeit92.32

Hinweis: Dieser Parameter muss nur eingestellt werden,
wenn ein SSI-Drehgebermit kontinuierlicher Positionsüber-
tragungbenutztwird, d.h. ohneSin/Cos Inkrementalsignale
(wird nur als Dregeber 1 unterstützt). Siehe auch Parameter
92.30 Serieller Übertr.modus.

050 Mikrosekunden.50 us

1100 Mikrosekunden.100 us

2200 Mikrosekunden.200 us

3500 Mikrosekunden.500 us

41 Millisekunde.1 ms

52 Millisekunden.2 ms

2 NoUnit / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Absolute encoder)
Einstellen der Länge einer SSI-Meldung. Die Länge wird
definiert als Anzahl von Taktzyklen. Die Anzahl der Zyklen
kann berechnet werden, indem 1 zur Anzahl der Bits in ei-
nem SSI-Message-Frame addiert wird.

SSI Takt-Zyklen92.33

- / 1 = 1Länge der SSI-Meldung.2...127

1 NoUnit / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Absolute encoder)
Bei einemSSI-Drehgeber: Einstellungder PositiondesMSB
(Most Significant Bit) der Positionsdaten innerhalb einer
SSI-Meldung.

SSI Positionhöchstw.
Bit

92.34

- / 1 = 1Platz des MSB (Bit-Nummer) der Positionsdaten.1...126

1 NoUnit / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Absolute encoder)
Bei einemSSI-DrehgeberEinstellungderPositiondesMSB
(Most Significant Bit) der Umdrehungszählung innerhalb
einer SSI-Meldung.

SSI Umdreh.
höchstw. Bit

92.35

- / 1 = 1Position desMSB (Bit-Nummer) der Umdrehungszählung.1...126

Binär / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Absolute encoder)
Auswahl des Datenformats für einen SSI-Drehgeber.

SSI Datenformat92.36

0Binärcode.Binär

1Gray-Code.Gray

100 kBit/s / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Absolute encoder)
Auswahl der Baudrate für einen SSI-Drehgeber.

SSI Baudrate92.37

010 kBit/s.10 kBit/s

150 kBit/s.50 kBit/s

2100 kBit/s.100 kBit/s

3200 kBit/s.200 kBit/s

4500 kBit/s.500 kBit/s

51000 kBit/s.1000 kBit/s
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315-45 Grad / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Absolute encoder)
Einstellung des Phasenwinkels innerhalb einer Sin/Cos-
Signalperiode, der demWertNull in der seriellenSSI-Daten-
verbindung entspricht. Der Parameter dient der Synchro-
nisationder SSI-Positionsdaten undder Position auf Basis
der Sin/Cos-Inkremental-Signale. Eine nicht korrekte Syn-
chronisationkanneinenFehler von±1 Inkrementalperioden
verursachen.

SSI Nullphase92.40

Hinweis: Dieser Parameter muss nur eingestellt werden,
wenn ein SSI-Drehgeber imModusAnfangsposition benutzt
wird (siehe Parameter 92.30 Serieller Übertr.modus).

0315-45 Grad.315-45 Grad

145-135 Grad.45-135 Grad

2135-225 Grad.135-225 Grad

3225-315 Grad.225-315 Grad

Ungerade / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Absolute encoder)
Legt die Verwendung der Paritäts- und Stopp-Bits bei
Verwendung eines HIPERFACE-Drehgebers fest.

Hiperface Parität92.45

Typischerweise muss dieser Parameter nicht eingestellt
werden.

0Paritätsbit ungerade, ein Stoppbit.Ungerade

1Paritätsbit gerade, ein Stoppbit.Gerade

4800 Bits/s / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Absolute encoder)
Einstellung der Übertragungsrate der Verbindung mit ei-
nem HIPERFACE-Drehgeber.

Hiperface Baudrate92.46

Typischerweise muss dieser Parameter nicht eingestellt
werden.

04800 Bits/s.4800 Bits/s

19600 Bits/s9600 Bits/s

219200 Bits/s19200 Bits/s

338400 Bits/s.38400 Bits/s

64 NoUnit / uint16(Sichtbar, wenn 92.1 Geber 1 Typ = Absolute encoder)
Einstellung der Knotenadresse für einen HIPERFACE-
Drehgeber.

Hiperface Knoten-
adresse

92.47

Typischerweise muss dieser Parameter nicht eingestellt
werden.

- / 1 = 1Knotenadresse des HIPERFACE-Drehgebers.0...255
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Einstellungen für Drehgeber 2.Geber 2-Konfigurati-
on

93

Hinweis: Der Inhalt der Parametergruppe variiert entspre-
chend dem ausgewählten Gebertyp.

Hinweis: Es wird empfohlen, wann immer möglich, den
Drehgeberanschluss 1 (Gruppe92Geber 1-Konfiguration) zu
verwenden, da die über diese Schnittstelle empfangenen
Datenaktueller sind, als dieDatenüberDrehgeberanschluss
2 (diese Gruppe).

Nicht ausgewählt /
uint16

Einstellung des Typs des Drehgebers 2.Geber 2 Typ93.1

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

1TTL. Modultyp (Eingang): FEN-01 (X31), FEN-11 (X41) oder
FEN-21 (X51).

TTL

2TTL+. Modultyp (Eingang): FEN-01 (X32).TTL+

3Absolutwertgeber. Modultyp (Eingang): FEN-11 (X42).Absolutwertgeber

4Resolver. Modultyp (Eingang): FEN-21 (X52).Resolver

5HTL. Modultyp (Eingang): FEN-31 (X82).HTL

6HTL. Modultyp (Eingang): FSE-31 (X31).HTL 1

7HTL.Modultyp (Eingang): FSE-31 (X32). ZumZeitpunkt der
Veröffentlichung dieses Handbuchs nicht unterstützt.

HTL 2

Modul 1 / uint16Auswahl des Schnittstellenmoduls, an das der Drehgeber
angeschlossen ist. (Die physischenSteckplätze undTypen

Geber 2 Quelle93.2

derDrehgeber-Schnittstellenmodulewerden inParameter-
gruppe 91 Geber-Adapter-Einstellungen eingestellt.)

1Schnittstellenmodul 1.Modul 1

2Schnittstellenmodul 2.Modul 2

- / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Resolver)
Siehe Parameter 92.10 Erregungssignalfrequenz.

Erregungssignalfre-
quenz

93.10

- / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Absolute encoder)
Siehe Parameter 92.10 Sin/Cos-Schwing./Umdr..

Sin/Cos-
Schwing./Umdr.

93.10

- / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = HTL 1)
Siehe Parameter 92.10 Inkremente / Umdrehung.

Inkremente/Umdre-
hung

93.10

- / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Resolver)
Siehe Parameter 92.11 Erregungssignalamplitude.

Erregungssignalam-
plitude

93.11

Nicht ausgewählt /
uint16

(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Absolute encoder)
Siehe Parameter 92.11 Absolutposition Quelle.

Absolutposition
Quelle

93.11

Zwei Spuren A&B /
uint16

(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = HTL 1)
Siehe Parameter 92.11 Inkrementalgeber-Typ.

Inkrementalgeber-
Typ

93.11

- / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Resolver)
Siehe Parameter 92.12 Resolver-Polpaare.

Resolver-Polpaare93.12

Deaktiviert / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Absolute encoder)
Siehe Parameter 92.12 Freig. Nullimpuls.

Freig. Nullimpuls93.12

Auto steigendeFlanke
/ uint16

(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = HTL 1)
Siehe Parameter 92.12 Drehz.-Berechn.-Modus.

Drehz.-Berechn.-Mo-
dus

93.12
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- / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Absolute encoder)
Siehe Parameter 92.13 Datenbandbreite Position.

Datenbandbreite Po-
sition

93.13

Aktiviert / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = HTL 1)
Siehe Parameter 92.13 Freig.Positions-Berechn..

Freig.Positions-Be-
rechn.

93.13

- / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Absolute encoder)
Siehe Parameter 92.14 Datenbandbreite Umrdreh..

Datenbandbreite
Umrdreh.

93.14

Deaktiviert / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = HTL 1)
Siehe Parameter 92.14 Freig. Drehz.-Berechn..

Freig. Drehz.-Be-
rechn.

93.14

4880Hz / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = HTL 1)
Siehe Parameter 92.15 Übergangsfilter.

Übergangsfilter93.15

- / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = HTL 1)
Siehe Parameter 92.17 Zuässige Puls-Freq. von Geber 1.

Zuässige Puls-Freq.
von Geber 2

93.17

A, B / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = HTL 1)
Siehe Parameter 92.21 Geberkabel-Stör. Modus.

Geberkabel-Stör.Mo-
dus

93.21

Keine Filterung /
uint16

(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = HTL)
Siehe Parameter 92.24 Puls-Flanken Filterzeit.

Puls-Flanken Filter-
zeit

93.24

Anfangsposition /
uint16

(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Absolute encoder)
Siehe Parameter 92.30 Serieller Übertr.modus.

Serieller Übertr.mo-
dus

93.30

50 ms / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Absolute encoder)
Siehe Parameter 92.31 EnDat max Berechnungszeit.

EnDat Berechnungs-
zeit

93.31

100 us / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Absolute encoder)
Siehe Parameter 92.32 SSI Zykluszeit.

SSI Zykluszeit93.32

- / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Absolute encoder)
Siehe Parameter 92.33 SSI Takt-Zyklen.

SSI Takt-Zyklen93.33

- / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Absolute encoder)
Siehe Parameter 92.34 SSI Position höchstw. Bit.

SSI Positionhöchstw.
Bit

93.34

- / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Absolute encoder)
Siehe Parameter 92.35 SSI Umdreh. höchstw. Bit.

SSI Umdreh.
höchstw. Bit

93.35

Binär / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Absolute encoder)
Siehe Parameter 92.36 SSI Datenformat.

SSI Datenformat93.36

100 kBit/s / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Absolute encoder)
Siehe Parameter 92.37 SSI Baudrate.

SSI Baudrate93.37

315-45 Grad / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Absolute encoder)
Siehe Parameter 92.40 SSI Nullphase.

SSI Nullphase93.40

Ungerade / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Absolute encoder)
Siehe Parameter 92.45 Hiperface Parität.

Hiperface Parität93.45

4800 Bits/s / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Absolute encoder)
Siehe Parameter 92.46 Hiperface Baudrate.

Hiperface Baudrate93.46

- / uint16(Sichtbar, wenn 93.1 Geber 2 Typ = Absolute encoder)
Siehe Parameter 92.47 Hiperface Knotenadresse.

Hiperface Knoten-
adresse

93.47
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Regelung der Einspeiseeinheit des Frequenzumrichters
wie z. B. DC-Spannung und Blindleistungssollwert.

LSU Steuerung94

Beachten Sie, dass die hier eingestellten Sollwerte auch
als Sollwertquellen imRegelungsprogrammder Einspeise-
einheit eingestellt werden müssen, damit sie benutzt
werden.

Diese Gruppe ist nur sichtbar, wenn mit Parameter 95.20
HW-Optionen Wort 1 die Regelung der Einspeiseeinheit
aktiviert wurde.

Siehe auch Abschnitt Steuerung der Einspeiseeinheit
(LSU) (Seite 44).

Ein / uint16Aktiviert/deaktiviert die interne State Machine INU-LSULSU Steuerung94.1

Wenn die State Machine aktiviert ist, regelt die Wechsel-
richtereinheit (INU) die Einspeiseeinheit (LSU) und verhin-
dert das StartenderWechselrichtereinheit, bis die Einspei-
seeinheit bereit ist.

Wenn die State Machine deaktiviert ist, wird der Status
der Einspeiseeinheit von der Wechselrichtereinheit igno-
riert.

0Statusmaschine INU-LSU deaktiviert.Aus

1Statusmaschine INU-LSU aktiviert.Ein

Deaktiviert / uint16Aktiviert/deaktiviert denBedienpanel- undPC-Tool-Zugriff
auf die Einspeiseeinheit (netzseitiger Umrichter) über die
Wechselrichtereinheit (motorseitiger Umrichter).

LSUPanel-Kommuni-
kation

94.2

Hinweis:DieseFunktionwirdnur vonden folgendenFrequen-
zumrichtern unterstützt:
• ACS880-11
• ACS880-31
• ACS880-17 auf Basis eines integrierten Frequenzumrichter-
moduls
• ACS880-37 auf Basis eines integrierten Frequenzumrichter-
moduls.

0Zugriff vomBedienpanel undPC-Tool auf die Einspeiseein-
heit über die Wechselrichtereinheit ist deaktiviert.

Deaktiviert

1Zugriff vomBedienpanel undPC-Tool auf die Einspeiseein-
heit über die Wechselrichtereinheit ist aktiviert.

Aktiviert

ABB Einzelantrieb
Standard-SW / uint16

(Nur bei bestimmten Frequenzumrichtertypen sichtbar.)

Wählt die Funktion vonBit 1 von6.11Hauptstatuswort aus.

INU-LSU status word
profile

94.4

0DerFrequenzumrichter setztBit 1 von6.11Hauptstatuswort
nach dem Laden des DC-Zwischenkreises.

ABB Einzelantrieb
Standard-SW

1Der Frequenzumrichter setzt Bit 1 von 6.11 Hauptstatus-
wort, nachdem das Netzschütz geschlossen ist und die
Einspeiseeinheit (netzseitiger Wechselrichter) läuft.

SWabwärtskompati-
bel

DieseEinstellungkannz. B. bei der InstallationdesFrequen-
zumrichters ineinebestehendeAnlagemitanderenACS880
sowie ACS800 Frequenzumrichter verwendet werden.
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Nicht ausgewählt /
uint32

(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

ExternerLSU-Startbe-
fehl

94.5

Einstellung der Quelle zum Auslösen des externen LSU-
Startbefehls

Dieser Parameter ist nur sichtbar, wenn die INU-ISU-Kom-
munikation in 95.20, Bit 15, aktiviert ist.

Hinweis:Wenn die LSU mit Parameter 94.5 Externer LSU-
Startbefehl gestopptwird, läuft die LSU für diemit 94.11 LSU
Stopp-Verzögerung festgelegte Zeit weiter.

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

30DIIL -Eingang (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 15).DIIL

15 s / uint16Einstellungdermaximal zulässigenZeit, in der die Einspei-
seeinheit (LSU) den DC-Zwischenkreis laden darf, bevor
dieStörung7584LSULaden fehlgeschlagengeneriertwird.

LSU max Ladezeit94.10

1 = 1 s / 1 = 1 sMaximale Ladezeit.0...65535 s

600.0 s / uint16Definiert eine Stoppverzögerung für die Einspeiseeinheit.
Dieser Parameter kann verwendetwerden, umdieÖffnung
des Leistungsschalters/Netzschützes zu verzögern, wenn
ein Neustart erwartet wird.

LSU Stopp-Verzöge-
rung

94.11

10 = 1 s / 10 = 1 sStoppverzögerung der Einspeiseeinheit.0.0 ... 3600.0 s

- / real32(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

DC-Spann.-Sollw.94.20

Anzeige des DC-Spannungssollwerts, der an die Einspeie-
einheit gesendet wird.

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

10 = 1 V / 10 = 1 VDC-Spannungssollwert,derandieEinspeieeinheitgesendet
wird.

0.0 ... 2000.0 V
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Nr.

Anwend.-Sollw. /
uint32

(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

DC-Spann.-Sollw.
Quelle

94.21

Auswahl der Quelle des DC-Spannungssollwerts, der an
die Einspeieeinheit gesendet werden soll.

0Kein Wert ausgewählt.Null

194.22 Anwend. DC-Spann.-Sollw..Anwend.-Sollw.

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

0.0 V / real32(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

Anwend. DC-Spann.-
Sollw.

94.22

Definiert den DC-Spannungssollwert für die Einspeiseein-
heit, wenn 94.21 DC-Spann.-Sollw. Quelle auf Anwend.-
Sollw. eingestellt ist.

10 = 1 V / 10 = 1 VAnwender DC-Sollwert.0.0 ... 2000.0 V

- / real32(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

Blindleist.-Sollw.94.30

Anzeige des Blindleistungssollwerts, der an die Einspeie-
einheit gesendet wird.

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

10 = 1 kVAr / 10 = 1
kVAr

Blindleistungssollwert, der andieEinspeieeinheit gesendet
wird.

-3276.8 ... 3276.7 kVAr

Anwend.-Sollw. /
uint32

(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

Blindleist.-Sollw.
Quelle

94.31

Auswahl derQuelle des Blindleistungssollwerts, der andie
Einspeieeinheit gesendet werden soll.

0Kein Wert ausgewählt.Null

194.32 Anwend. Blindleist.-Sollw..Anwend.-Sollw.

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

0.0 kVAr / real32(Nur sichtbar, wenn mit 95.20 die Steuerung der IGBT-
Einspeiseeinheit aktiviert wurde.)

Anwend. Blindleist.-
Sollw.

94.32

Definiert den Blindleistungssollwert für die Einspeiseein-
heit,wenn94.31Blindleist.-Sollw.Quelle aufAnwend.-Sollw.
eingestellt ist.

10 = 1 kVAr / 10 = 1
kVAr

Anwender Blindleistungssollwert-3276.8 ... 3276.7 kVAr

600.00 Prozent / re-
al32

Einstellung der maximalenWellenleistung für denmotori-
schen Betrieb nach Netzausfall, wenn die Steuerung der
IGBT-Einspeiseeinheit aktiv ist (Bit 15 von95.20HW-Optio-
nen Wort 1 ist „1“ gesetzt).

Leistungsgrenzemot.
bei Netzausfall

94.40

DerWertwird in Prozent derMotor-Nennleistung angege-
ben.

Hinweis:Mit einer Dioden-Einspeiseeinheit (Bit 11 von 95.20
ist „1“ gesetzt) wird die motorische Wellenleistung nach ei-
nemNetzausfall unabhängig von diesem Parameter auf 2%
begrenzt.
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1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Maximale Wellenleistung bei motorischem Betrieb bei
Netzausfall.

0.00 ... 600.00 Pro-
zent

-600.00 Prozent / re-
al32

Einstellung dermaximalenWellenleistung für den genera-
torischen Betrieb nach Netzausfall, wenn die Steuerung
der Einspeiseeinheit aktiv ist (Bit 15 von 95.20 HW-Optio-
nen Wort 1 ist „1“ gesetzt).

Leistungsgrenzegen.
bei Netzausfall

94.41

DerWertwird in Prozent derMotor-Nennleistung angege-
ben.

Hinweis:Mit einer Dioden-Einspeiseeinheit (Bit 11 von 95.20
ist „1“ gesetzt) wird die motorische Wellenleistung nach ei-
nemNetzausfall unabhängig von diesem Parameter auf 2%
begrenzt.

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

MaximaleWellenleistungbeigeneratorischemBetriebnach
Netzausfall.

-600.00 ... 0.00 Pro-
zent

Nicht ausgewählt /
uint32

Ermöglichtder LSUdieErkennungeines schwachenNetzes
bei ACS880-11/31/14/34/17/37 Frequenzumrichtern, um
die Stabilität in schwachenNetzenundbei Versorgungdes
Frequenzumrichters durch einenGenerator zu verbessern.

LSUweakgrid enable94.50

Hinweis: Dieser Parameter kann nur bei ACS880-
11/31/14/34/17/37derBaugrößenR3, R6, R8undR11 verwen-
det werden.

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Verschiedene Hardware-spezifische Einstellungen.Hardware-Konfigura-
tion

95

Nicht ausgewählt /
uint16

EinstellungdesEinspeisespannungsbereichs. Dieser Para-
meter wird vom Frequenzumrichter benutzt, um die
NennspannungdesEinspeisenetzes zubestimmen.Dieser

Einspeisespannung95.1

Parameter hat auch Einfluss auf die Stromkennwerte und
die DC-Spannungsregelung (Grenzen für die Abschaltung
und Aktivierung des Brems-Choppers) des Frequenzum-
richters.

WARNUNG! Eine nicht korrekte Einstellung kann zu ei-
nem unkontrollierten Motorbetrieb oder der Überlast
des Brems-Choppers oder -Widerstands führen.

Hinweis: Die gezeigten Einstellmöglichkeiten sind von der
Frequenzumrichter-Hardware abhängig. Hat der Frequen-
zumrichter nur einen Spannungsbereich, wird dieser stan-
dardmäßig ausgewählt.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0Kein Spannungsbereich ausgewählt. Der Frequenzumrich-
ter startet nicht, bevor nicht ein Spannungsbereich ausge-
wählt worden ist.

Nicht ausgewählt

1208…240 V208...240 V

2380...415 V380...415 V

3440...480 V440...480 V

4500 V500 V

5525...600 V525...600 V

6660...690 V660...690 V

Deaktivieren; aktivie-
ren (95.20 b15) /
uint16

Aktiviert die adaptiven Spannungsgrenzen.

AdaptiveSpannungsgrenzenkönnenbenutztwerden,wenn
z.B.mit einer IGBT-Einspeiseeinheit derDC-Spannungspe-

AdaptiveSpannungs-
grenzen

95.2

gel angehoben werden soll. Wenn die Kommunikation
zwischen demWechselrichter und der IGBT-Einspeiseein-
heit aktiv ist (95.20 HW-Optionen Wort 1), beziehen sich
die Spannungsgrenzen auf den zur Einspeiseeinheit über-
tragenenDC-Spannungssollwert (94.20DC-Spann.-Sollw.),
sofern der Sollwert hoch genug ist. Sonst werden die
Grenzen basierend auf der gemessenen DC-Spannung am
Ende der Vorlade-Sequenz berechnet.

Diese Funktion ist auch nützlich, wenn die AC-Einspeise-
spannung des Frequenzumrichters hoch ist, da die Warn-
schwellen entsprechend angehoben werden.

*Beeinflusst durch 95.20 HW-Optionen Wort 1, Bit 15.

0Adaptive Spannungsgrenzen sind deaktiviert.Deaktiviert

1Adaptive Spannungsgrenzen sind aktiviert.Aktiviert
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Interne 24V (ZCU); ex-
terne 24V (BCU; 95.20
b4) / uint16

Einstellung der Spannungsversorgung der Regelungsein-
heit.

*Der Standardwert hängt vom Typ der Regelungseinheit
und der Einstellung von Parameter 95.20 HW-Optionen
Wort 1, Bit 4 ab.

Spann.Vers. Rege-
lungseinh.

95.4

0Die Regelungseinheitwird über die Spannungsversorgung
des Frequenzumrichters gespeist.

Interne 24V

Hinweis:Wenn Betriebsfunktion mit reduzierter Leistung
erforderlich ist, wählen Sie Externe 24V oder Redundante
externe 24V.

1Die Regelungseinheit des Frequenzumrichters ist an eine
externeSpannungsversorgungangeschlossen. Störungen
desLeistungsteils desFrequenzumrichtersundderVerbin-
dung zum Leistungsteil werden unterdrückt, wenn der
Frequenzumrichter gestoppt ist, sodass derHauptstrom-
kreis ohne Störmeldungen abgeschaltet werden kann,
währenddieRegelungseinheitmitSpannungversorgtwird.

Externe 24V

2(Nur Regelungseinheiten vom Typ BCU)Redundante externe
24V

Die Regelungseinheit des Frequenzumrichters ist an zwei
redundante, externe Spannungsquellen angeschlossen.
BeimAusfall einer der beiden Spannungsquellenwird eine
Warnmeldung (AFECExternes Leistungssignal fehlt) gene-
riert. StörungendesLeistungsteilsdesFrequenzumrichters
undderVerbindungzumLeistungsteilwerdenunterdrückt,
wenn der Frequenzumrichter gestoppt ist, sodass der
Hauptstromkreis ohne Störmeldungen abgeschaltet wer-
den kann, während die Regelungseinheit mit Spannung
versorgt wird.
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Deaktivieren; aktivie-
ren (95.20 b5) / uint16

(Nur mit einer ZCU Regelungseinheit sichtbar)

Aktivierung/DeaktivierungderDC-Schalter-Überwachung
über den Eingang DIIL. Diese Einstellung ist für Wechsel-
richtermodule mit internem Ladekreis vorgesehen, die
über einen DC-Schalter an den DC-Zwischenkreis ange-
schlossen sind.

Freig. Überw.DC-
Schalter

95.8

Ein Hilfskontakt des DC-Schalters muss am Eingang DIIL
angeschlossen sein, damit der Eingang abschaltet, wenn
der DC-Schalter geöffnet wird.

M

+2
4 

V

D
IIL

DC-Zwischenkreis

DC-Schalter

Wechselrichtermodul

LadeschützLadesteuerung

Wenn der DC-Schalter bei Betrieb desWechselrichters ge-
öffnet wird, erhält der Wechselrichter einen Stoppbefehl
zum Austrudeln und der Ladekreis wird aktiviert.

DerStartdesWechselrichters ist erstwiedermöglich,wenn
der DC-Schalter geschlossen und der DC-Zwischenkreis
der Wechselrichtereinheit wieder geladen ist.

Hinweis:Standardmäßig ist DIIL der Eingang für das Regler-
freigabesignal. Ggf. 20.12 Reglerfreig.1 Quelle einstellen.

Hinweis: Ein interner Ladekreis ist bei einigen Wechselrich-
termodultypen standardmäßig vorhanden, bei anderen op-
tional; wenden Sie sich hierzu an Ihre ABB-Vertretung.

0DC-Schalter-Überwachungüber denEingangDIIL ist deak-
tiviert.

Deaktiviert

1DC-Schalter-Überwachung über den Eingang DIIL ist akti-
viert.

Aktiviert
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / uint16(Nur mit einer BCU Regelungseinheit sichtbar)Sicherungsschalter-
Controller

95.9

AktiviertdieKommunikationmiteinemBSFCLadekreisreg-
ler. Diese Einstellung ist für Wechselrichtermodule vorge-
sehen, die über einen voneinemLadekreisregler gesteuer-
tenDC-Schalter/Ladekreis an einenDC-Zwischenkreis an-
geschlossen sind. Bei Einheiten ohne DC-Schalter sollte
dieser Parameter auf Deaktiviert gesetzt werden.

Der Ladekreisregler überwachtdasLadenderWechselrich-
tereinheit und sendet einen Freigabebefehl, sobald der
Ladevorgang beendet ist (d. H. . Der DC-Schalter wird ge-
schlossen,nachdemderLeuchtmelder „LadenOK“aufleuch-
tet und der Ladeschalter geöffnet wurde).

Siehe hierzu die BSFC-Dokumentation.

0Kommunikation mit dem BSFC deaktiviert.Deaktiviert

1Kommunikation mit dem BSFC aktiviert.Freigeben

0000h / uint16(Nur mit BCU Regelungseinheit sichtbar)Reduced run mask95.12

Gibt an,welcheUmrichtermodule aus derUmrichterkonfi-
guration entfernt wurden. Ein anderer Wert außer 0 akti-
viert die Funktion "Reduzierter Betrieb".

SieheAbschnittFunktion für reduziertenBetrieb (Seite 107).

Modul 1 wurde entfernt.Module 1 removedb0

Modul 2 wurde entfernt.Module 2 removedb1

Modul 3 wurde entfernt.Module 3 removedb2

Modul 4 wurde entfernt.Module 4 removedb3

Modul 5 wurde entfernt.Module 5 removedb4

Modul 6 wurde entfernt.Module 6 removedb5

Modul 7 wurde entfernt.Module 7 removedb6

Modul 8 wurde entfernt.Module 8 removedb7

Modul 9 wurde entfernt.Module 9 removedb8

Modul 10 wurde entfernt.Module 10 removedb9

Modul 11 wurde entfernt.Module 11 removedb10

Modul 12 wurde entfernt.Module 12 removedb11

Reservedb12…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / uint16(Nur mit einer BCU Regelungseinheit sichtbar)Reduz. Betrieb95.13

SpezifikationderAnzahl verfügbarerWechselrichtermodu-
le.

Dieser Parametermussgesetztwerden,wennein reduzier-
ter Betrieb erforderlich ist. Ein anderer Wert außer 0 akti-
viert die Funktion "Reduzierter Betrieb".

Wenn das Regelungsprogrammdie Anzahl dermit diesem
Parameter festgelegten Module nicht erkennt, wird eine
Störung (5695 Reduz Betrieb) generiert.

SieheAbschnittFunktion für reduziertenBetrieb (Seite 107).

0 = Reduzierter Betrieb deaktiviert
1…12 = Anzahl verfügbarer Module

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

- / -Anzahl verfügbarer Wechselrichtermodule.0...65535

0000h / uint16(Nur mit einer BCU Regelungseinheit sichtbar)Angeschlossene Mo-
dule

95.14

Anzeige,welchederparallel angeschlossenenWechselrich-
termodule vom Regelungsprogramm erkannt wurden.

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Modul 1 wurde erkannt.Modul 1b0

Modul 2 wurde erkannt.Modul 2b1

Modul 3 wurde erkannt.Modul 3b2

Modul 4 wurde erkannt.Modul 4b3

Modul 5 wurde erkannt.Modul 5b4

Modul 6 wurde erkannt.Modul 6b5

Modul 7 wurde erkannt.Modul 7b6

Modul 8 wurde erkannt.Modul 8b7

Modul 9 wurde erkannt.Modul 9b8

Modul 10 wurde erkannt.Modul 10b9

Modul 11 wurde erkannt.Modul 11b10

Modul 12 wurde erkannt.Modul 12b11

Reservedb12…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / uint16Enthält Hardware-spezifische Einstellungen, die durch
Umschalten der spezifischenBits aktiviert unddeaktiviert
werden können.

Spez. HW-Einstellun-
gen

95.15

Hinweis:Die Installation vonHardware, diemit diesemPara-
meter spezifiziert wird, kann eine Leistungsminderung des
Frequenzumrichterausgangs erfordern oder zu anderen Be-
grenzungen führen. Siehe dasHardware-Handbuch des Fre-
quenzumrichters.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

1 = Der angetriebene Motor ist ein Ex-Motor von ABB für
eine potenziell explosionsgefährdete Umgebung. Hiermit
wirddie erforderlicheMindestschaltfrequenz für Ex-Moto-
ren von ABB eingestellt.

EX Motorb0

Hinweis:Weitere Informationen zu Ex-Motoren anderer
Hersteller erhalten Sie von Ihrer ABB-Vertretung.

1 =AndemAusgangdesFrequenzumrichters/Wechselrich-
ters ist ein ABB Sinusfilter angeschlossen.

ABB Sinusfilterb1

1 = Anpassung der Mindest-Schaltfrequenz-Grenze an die
Ausgangsfrequenz aktiv. Diese Einstellung optimiert die
Regelung bei hohen Ausgangsfrequenzen (über 120 Hz).

Modus hohe Drehzb2

1 =AndenAusgangdes Frequenzumrichters/Wechselrich-
ters ist ein kundenspezifischer Sinusfilter angeschlossen.
Siehe auch die Parameter 97.1, 97.2, 99.18, 99.19.

Anwenderspez.Sinus-
filter

b3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Aus / uint32(Nur mit einer BCU Regelungseinheit sichtbar)Router-Modus95.16

Aktiviert/deaktiviert denRoutermodusder Regelungsein-
heit BCU. Bei aktivem Router-Modus werden die an eine
andere BCU (d. h. diemit 95.17 Router Kanal konfig ausge-
wählt sind)angeschlossenenPSL2-Kanäle zudenLeistungs-
einheiten (Umrichtermodulen) durchgeschleift, die an
diese BCU angeschlossen sind.

Siehe Abschnitt Routermodus für die BCU Regelungsein-
heit (Seite 110).

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0Routermodus ist nicht aktiv.Off

1Routermodus ist aktiv.On

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / uint16(Nur mit einer BCU Regelungseinheit sichtbar)Router Kanal konfig95.17

Einstellung,welchePSL2-KanälederBCURegelungseinheit
an eine andere BCU angeschlossen und zu der lokalen
Leistungseinheit durchgeschleift sind.

Hinweis:Die lokalen Leistungsteile müssen an aufeinander-
folgendeKanäle, beginnendmitCH1, angeschlossenwerden.
Die andere BCU wird dann an einen oder mehrere aufeinan-
derfolgendeKanäle, beginnendmit demersten freienKanal,
angeschlossen.

Hinweis:Der niedrigstemit diesemParameter ausgewählte
Kanalwirdmit dem lokalen Leistungsteilmit der niedrigsten
Nummer verbunden, usw.

Hinweis:Esmüssenmindestens soviele lokale Leistungsteile
vorhanden sein, wie es durchgeschleifte Kanäle gibt.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

Siehe Abschnitt Routermodus für die BCU Regelungsein-
heit (Seite 110).

0ch1b0

1 = Kanal CH2 wird zu einer lokalen Leistungseinheit (die
an CH1 angeschlossen ist) durchgeschleift.

ch2b1

1 = Kanal CH3 wird zu einer lokalen Leistungseinheit (die
an CH1 angeschlossen ist) durchgeschleift.

ch3b2

1 = Kanal CH4 wird zu einer lokalen Leistungseinheit
durchgeschleift.

ch4b3

1 = Kanal CH5 wird zu einer lokalen Leistungseinheit
durchgeschleift.

ch5b4

1 = Kanal CH6 wird zu einer lokalen Leistungseinheit
durchgeschleift.

ch6b5

1 = Kanal CH7 wird zu einer lokalen Leistungseinheit
durchgeschleift.

ch7b6

1 = Kanal CH8 wird zu einer lokalen Leistungseinheit
durchgeschleift.

ch8b7

1 = Kanal CH9 wird zu einer lokalen Leistungseinheit
durchgeschleift.

ch9b8

1 = Kanal CH10 wird zu einer lokalen Leistungseinheit
durchgeschleift.

ch10b9

1 = Kanal CH11 wird zu einer lokalen Leistungseinheit
durchgeschleift.

ch11b10

1 = Kanal CH12 wird zu einer lokalen Leistungseinheit
durchgeschleift.

ch12b11

Reservedb12…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / uint16SpezifikationHardware-bezogenerOptionen, die differen-
zierte Parameter-Standardeinstellungen erfordern. Die
AktivierungeinesBits indiesemParameter führt zur erfor-
derlichenÄnderung inanderenParametern.DieAktivierung
einer Notstopp-Option belegt zum Beispiel einen Digital-
eingang. In denmeisten Fällen werden die differenzierten
Parameter auch schreibgeschützt.

HW-Optionen Wort 195.20

Dieser Parameter unddiedurch ihn verursachtenÄnderun-
gen in anderen Parameter werden bei einem Parameter-
Restore nicht überschrieben.

WARNUNG! Prüfen Sie nach dem Ändern von Bits in
diesemWort erneut die Werte der betreffenden Para-
meter.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

* Siehe Abschnitt Steuerung der Einspeiseeinheit
(LSU) (Seite 44).

0 = 50 Hz; 1 = 60 Hz. Betrifft 11.45, 11.59, 12.20, 13.18, 30.11,
30.12, 30.13, 30.14, 31.26, 31.27, 40.15, 40.37, 41.15, 41.37,
46.1, 46.2.

Einspeisefrequenz60
Hz

b0

1 = Notstopp, Kategorie 0, ohne FSO-Modul. Betrifft 21.4,
21.5, 23.11.

Notstopp Kat 0b1

1 = Notstopp, Kategorie 1, ohne FSO-Modul. Betrifft 10.24,
21.4, 21.5, 23.11.

Notstopp Kat 1b2

1 = Regelung des Schranklüfters (wird nur bei spezieller
ACS880-07Hardware benutzt). Betrifft 10.27, 10.28, 10.29.

RO2 für -07 Schran-
klüfter

b3

1 = Regelungseinheit mit externer Spannungsversorgung.
Betrifft 95.4. (Nurmit einerRegelungseinheit ZCUsichtbar)

Ext. vers. Regelungs-
einh.

b4

1 = DC-Schalter-Überwachung ist aktiv Betrifft 20.12, 31.3,
95.8. (Nur mit einer Regelungseinheit ZCU sichtbar)

Schalter DC
Spann.vers.

b5

1 = Steuerung des Motorlüfters ist aktiv. Betrifft 10.24,
35.100, 35.103, 35.104.

DOL Motorschalterb6

1 = xSFC-01 Sicherungsschalter-Controller. Betrifft 95.9.
(Nur sichtbar mit einer BCU Regelungseinheit)

xSFC-01 Sicherungs-
schalter-Controller

b7

1= Serviceschalter oder PTC/Pt100 Relais angeschlossen.
Betrifft 31.1, 31.2.

Serviceschalterb8

1 = Ausgangsschütz vorhanden. Betrifft 10.24, 20.12.Ausgangsschützb9

1=Statusder (z.B. temperaturgesteuerten) Schalter, ange-
schlossen an den DIIL-Eingang. Betrifft 20.11, 20.12.

Bremswiderst., Sinus-
filter, IP54 Lüfter

b10

*1 = Steuerung der Dioden-Einspeiseeinheit durch die
Wechselrichtereinheit ist aktiv. Machtmehrere Parameter
in den Gruppen 6, 60, 61, 62 und 94 sichtbar. (Nur sichtbar
mit einer BCU Regelungseinheit)

INU-DSUKommunika-
tion

b11

Reservedb12
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

1 = Aktiv: An den Ausgang des Frequenzumrichters ist ein
externer du/dt-Filter angeschlossen. Die Einstellung be-
grenzt die Ausgangsschaltfrequenz. Bei den Wechselrich-
ter-Baugrößen R5i bis R7i wird der Modullüfter auf die
volle Drehzahl forciert.

du/dt Filter Aktivie-
rung

b13

Hinweis: Dieses Bit muss auf 0 bleiben, wenn der Frequen-
zumrichter/das Wechselrichtermodul mit einem internen
dU/dt-Filter ausgestattet ist (z. B. Wechselrichtermodule
Baugröße R8i mit Option +E205).

1 = Die Wechselrichtereinheit besteht aus Modulen der
Baugröße R8imit Lüftern imdirektenNetzbetrieb (Option
+C188). Deaktiviert die Überwachung der Lüfter-Rückfüh-
rung und ändert den Lüftertyp auf Ein/Aus-Steuerung.

Aktivier. Lüfter m.
Ein/Aus-Steuerung

b14

*1 =Steuerungder Einspeiseeinheit durchdieWechselrich-
tereinheit ist aktiv. Betrifft 31.23 und 95.2. Macht mehrere
Parameter in den Gruppen1, 5, 6, 7, 30, 31, 60, 61, 62, 94
und 96 sichtbar.

INU-ISUKommunika-
tion

b15

Bit 15 setzt auch 195.01 ein Speisespannung in der ISU auf
den gleichen Wert wie 95.1 in der INU gesetzt ist.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16SpezifikationHardware-bezogenerOptionen, die differen-
zierte Parameter-Standardeinstellungen erfordern. Siehe
Parameter 95.20 HW-Optionen Wort 1.

HW-Optionen Wort 295.21

WARNUNG! Prüfen Sie nach dem Ändern von Bits in
diesemWort erneut die Werte der betreffenden Para-
meter.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

1 =DualUse ist aktiviert. Für FrequenzumrichtermitOption
+N8200. (ErlaubthöhereAusgangsdrehzahlen/-frequenzen
und Drehzahl-/Frequenz-Sollwertgrenzen.)

Doppel-Verwendungb0

1 = Synchronreluktanzmotoren Betrifft 25.2, 25.3, 25.15,
99.3.

SynRMb1

1=Schenkelpol-Permanentmagnetmotorwirdverwendet.
Betrifft 25.2, 25.3, 25.15, 99.3.

Schenkelpol-PMb2

1 = Verwendung eines extern erregten Synchronmotors.
Erfordert eine Lizenz. Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertre-
tung bezüglich weiterer Informationen.

LV Synchrob3

1 = Hilfslüfter 1 ist installiert und wird überwacht.Überwachung von
Hilfslüfter 1

b4

1 = Hilfslüfter 2 ist installiert und wird überwacht.Überwachung von
Hilfslüfter 2

b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Kein Filter / uint16(Nur mit einer BCU Regelungseinheit sichtbar)Par.Filter parallel-
gesch. Module

95.30

Filtert die Liste der Frequenzumrichter-/Wechselrichter-
Typen,die vonParameter95.31Konfigurationparallelgesch.
Module erstellt wurde.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

1Alle aufgelisteten Typen.No filter

2-3 (380…415 V) Typen aufgelistet.400 V

3-5 (380…500 V) Typen aufgelistet.500 V

4-7 (525…690 V) Typen aufgelistet.690 V

5Aufgelistete flüssigkeitsgekühlte Typen -7 (525…690 V).-7 LC (525-690V)

Nicht ausgewählt /
uint16

(Sichtbar, wenn 95.30 Par.Filter parallelgesch. Module =
Kein Filter)
(Nur mit einer BCU Regelungseinheit sichtbar)

Konfigurationparallel-
gesch. Module

95.31

Definiert denFrequenzumrichter-/Wechselrichtertyp, falls
er aus parallel geschalteten Modulen besteht.

Wenn der Frequenzumrichter/Wechselrichter aus einem
einzelnen Modul besteht, belassen Sie den Wert bei Not
selected.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0Der Frequenzumrichter/Wechselrichter besteht nicht aus
parallel geschalteten Modulen, oder es wurde kein Typ
ausgewählt.

Not selected

-Der Frequenzumrichter-/Wechselrichtertyp besteht aus
parallel geschalteten Modulen.

[Frequenzumrichter-
/Wechselrichtertyp]

0.000 NoUnit / real32EinstellungdesVerhältnissesdesStep-up-Transformators.Übersetzungsverhält-
nis

95.40

1000 = 1 / 1000 = 1Step-up-Transformatorverhältnis0.000 ... 100.000
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Sprachenauswahl; Zugriffsebenen; Makro-Auswahl; Para-
meter sichern und wiederherstellen; Neustart der Rege-

System96

lungseinheit; Benutzer-Parametersätze; Auswahl von Ein-
heiten;Datenspeicher-Triggerung;Parameter-Prüfsummen-
Berechnung; Anwender-/Parameterschloss.

Nicht ausgewählt /
uint16

Auswahl der Sprache der Parameter-Schnittstelle und an-
derer angezeigter Informationen, die auf demBedienpanel
angezeigt werden.

Auswahl Sprache96.1

Hinweis: Es werden eventuell nicht alle aufgelisteten Spra-
chen unterstützt.

Hinweis:Dieser Parameter wirkt sich nicht auf die Sprachen
im PC-Tool Drive Composer aus. (Diese werden über dem
Menüpunkt Ansicht – Einstellungen des Drive Composer
ausgewählt.)

1031Deutsch.Deutsch

1040Italienisch.Italiano

3082Spanisch.Español

2070Portugiesisch.Português

1043Niederländisch.Nederlands

1036Französisch.Français

1030Dänisch.Dansk

1035Finnisch.Suomi

1053Schwedisch.Svenska

1049Russisch.Русский

0Kein Wert ausgewählt.Nicht ausgewählt

1045Polnisch.Polski

1029Tschechisch.Česky

2052Vereinfachtes Chinesisch.Chinese (Simplified,
PRC)

1055Türkisch.Türkçe

1041Japanisch.Japanese

1033Englisch.English
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0 / uint32In diesen Parameter können Passwörter eingegeben wer-
den, umweitere Zugriffsebenen zu aktivieren (siehe Para-
meter 96.3 Zugriffsebenen aktiv) oder das Anwender-
schloss zu konfigurieren.

Passwort96.2

Die Eingabe von „358“ schaltet das Parameterschloss um,
wodurch die Änderung aller anderen Parameter über das
Bedienpanel oder das PC-Tool Drive Composer verhindert
wird.

Die Eingabe des Anwenderpassworts (standardmäßig
“10000000”) aktiviert die Parameter 96.100…96.102, mit
denen ein neues Anwenderpasswort festgelegt werden
kann und die Aktionen ausgewählt werden können, die
verhindert werden sollen.

Durch Eingabe eines ungültigen Passworts wird das An-
wenderschloss geschlossen, falls es offen war, d. h. die
Parameter 96.100…96.102 werden ausgeblendet. Prüfen
Sie, ob nach Eingabe des Passworts, dass die Parameter
tatsächlich verborgen sind. Sind sie es nicht, geben Sie ein
anderes (beliebiges) Passwort ein.

Die Eingabe mehrerer ungültiger Passworte bewirkt eine
Verzögerung, bevor ein neuer Versuch unternommenwer-
den kann. Die Eingabe weiterer ungültiger Passworte ver-
längert die Verzögerung kontinuierlich.

Hinweis:SiemüssendasStandard-Benutzerpasswortändern,
um einen hohen Grad an Cyber-Sicherheit beizubehalten.
Bewahren Sie das Passwort an einem sicheren Platz auf –
wenn das Passwort verloren geht, kann der Schutz nicht
einmal von ABB deaktiviert werden.

Siehe auch Abschnitt Benutzerschloss (Seite 106).

1 = 1Passwort.0…99999999

- / uint16Anzeige der Zugriffsebenen, die durch Eingabe von Pass-
wörtern in Parameter 96.2 Passwort aktiviert wurden.

Zugriffsebenen aktiv96.3

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Endanwender.Endanwenderb0

Service.Serviceb1

Fortgeschrittener ProgrammiererFortgeschr. Program-
mierer

b2

Reserviertb3

OEM Zugr.ebene 1.OEM Zugr.ebene 1b11

OEM Zugr.ebene 2.OEM Zugr.ebene 2b12

OEM Zugr.ebene 3.OEM Zugr.ebene 3b13

ParameterschlossParameterschlossb14

Reserviertb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Fertig / uint16Auswahl desApplikationsmakros. SiehehierzudasKapitel
Applikationsmakros.

Makroauswahl96.4

Nachdem eine Auswahl getroffen wurde, schaltet der Pa-
rameter wieder automatisch auf Fertig.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0Makro-Auswahl beendet; Normalbetrieb.Fertig

1Makro Werkseinstellung (siehe 116).Werkseinstellungen

2Makro Hand/Auto (siehe Seite 119).Hand/Auto

3Makro PID-Regelung (siehe 122).Prozessregelung

4Makro Drehmomentregelung (siehe 127).Drehmomentrege-
lung

5Makro Sequenzregelung (siehe Seite 130).Sequenzregelung

6Reserviert.Feldbus

Werkseinstellungen /
uint16

Anzeige des aktuell gewählten Applikationsmakros.

Zur Änderung des Makros, Parameter 96.4 Makroauswahl
verwenden.

Aktives Makro96.5

1Makro Werkseinstellung (siehe 116).Werkseinstellungen

2Makro Hand/Auto (siehe Seite 119).Hand/Auto

3Makro PID-Regelung (siehe 122).Prozessregelung

4Makro Drehmomentregelung (siehe 127).Drehmomentrege-
lung

5Makro Sequenzregelung (siehe Seite 130).Sequenzregelung

6Reserviert.Feldbus

Fertig / uint16WiederherstellenderWerkseinstellungdesRegelungspro-
gramms, d. h. Standardeinstellungender Parameterwerte.

Parameter Restore96.6

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0Wiederherstellen der Werkseinstellungen abgeschlossen.Fertig

8AlleeditierbarenParameterwertewerdenauf ihreStandard-
werte zurückgesetzt, außer

eingeschr. Werksein-
stellung

• Motordaten und ID-Lauf-Ergebnisse
• Parameter 31.42 Überstrom-Störgrenze
• EinstellungendesBedienpanels/der PC-Kommunikation
• Einstellungen der E/A-Erweiterungsmodule
• Feldbusadapter-Einstellungen
• Drehgeber-Konfigurationsdaten.
• Auswahl der Applikationsmakros unddie dadurch imple-

mentierten Standard-Parametereinstellungen
• Parameter 95.21 HW-Optionen Wort 2
• Parameter 95.9 Sicherungsschalter-Controller
• differenzierte Standardeinstellungen durch Parameter

95.20HW-OptionenWort 1 und 95.21HW-OptionenWort
2

• Parameterschloss-Konfigurationsparameter
96.100 … 96.102.
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

62AlleeditierbarenParameterwertewerdenauf ihreStandard-
werte zurückgesetzt, außer

Werkseinstellung

• EinstellungendesBedienpanels/der PC-Kommunikation
• Auswahl der Applikationsmakros unddie dadurch imple-

mentierten Standard-Parametereinstellungen
• Parameter 95.1 Einspeisespannung
• Parameter 95.9 Sicherungsschalter-Controller
• differenzierte Standardeinstellungen durch Parameter

95.20HW-OptionenWort 1 und 95.21HW-OptionenWort
2

• Parameterschloss-Konfigurationsparameter
96.100 … 96.102.

Die Kommunikation mit dem PC-Tool ist während der
Wiederherstellung unterbrochen worden.

Hinweis: Durch Aktivierung dieser Einstellung werden die
Standardeinstellungen des Feldbusadapters wiederherge-
stellt, sofern einer angeschlossen ist. Hierin eingeschlossen
sindmöglicherweiseEinstellungen, dieüberdieFrequenzum-
richter-Parameter nicht zugänglich sind.

32Die Einstellungen für den Feldbus-Adapter und die inte-
grierte Feldbus-Schnittstelle (Parametergruppen 50…58)
werden auf ihre Standardwerte zurückgesetzt. Hierdurch
werden die Standardeinstellungen des Feldbusadapters
wiederhergestellt, sofern einer angeschlossen ist. Hierin
eingeschlossen sind möglicherweise Einstellungen, die
über die Frequenzumrichter-Parameter nicht zugänglich
sind.

AlleFeldbuseinstellun-
gen rücksetzen

Fertig / uint16Speichert diegültigenParameterwerte imPermanentspei-
cher. Dieser Parameter sollte zumSpeichernder von einem
FeldbusgesendetenWertebenutztwerdenoderwenneine
externe Spannungsversorgung der Regelungseinheit ver-
wendetwird, dadie Spannungsversorgungeine sehr kurze
Nachlaufzeit nach dem Abschalten haben könnte.

Parameter sichern96.7

Hinweis:Ein neuer Parameterwertwird automatischgespei-
chert, wenn er mit dem PC-Tool oder Bedienpanel geändert
wurde, nicht jedoch, wenn die Änderung über einen Feldbu-
sadapter-Anschluss erfolgt ist.

0Speicherung abgeschlossen.Fertig

1Speicherung starten oder Speicherung läuft.Speichern

- / uint16DieÄnderungdesWerts dieses Parameter auf 1 bootet die
Regelungseinheit neu (ohne ein komplettes Aus- undWie-
dereinschalten des Umrichtermoduls).

Regelungseinheit
booten

96.8

Der Wert wird automatisch auf Null (0) zurückgesetzt.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

1 = 1 / 1 = 11 = Neustart der Regelungseinheit.0...1
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Falsch / uint32DieÄnderungdesWertsdiesesParameters (oderderdurch
diesen Parameter gewählten Quelle) von 0 auf 1 führt zum
Neustart des optionalen FSO- xx Sicherheitsfunktionsmo-
duls.

FSO Neustart96.9

Hinweis:DerWertwirdnicht automatisch aufNull (0) zurück-
gesetzt.

00.Falsch

11.Wahr

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

nicht zutreffend /
uint16

Zeigt den Status der Benutzer-Parametersätze an.

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

ParametersatzStatus96.10

SieheauchAbschnitt Benutzer-Parametersätze (Seite 104).

0Kein Benutzer-Parametersatz wurde gespeichert.nicht zutreffend

1Ein Benutzer-Parametersatz wird geladen.Laden

2Ein Benutzer-Parametersatz wird gespeichert.Speichern

3Ungültiger Parametersatz.Störung

4Parametersatz 1 wurde geladen.Parameterersatz 1

5Parametersatz 2 wurde geladen.Parameterersatz 2

6Parametersatz 3 wurde geladen.Parameterersatz 3

7Parametersatz 4 wurde geladen.Parameterersatz 4

Keine Aktion / uint16Ermöglicht das Speichern undWiederherstellen von bis zu
vier benutzerdefiniertenParametersätzen. SieheAbschnitt
Benutzer-Parametersätze (Seite 104).

Param.satz spei-
chern/laden

96.11

Der Parametersatz, der vor dem Abschalten des Frequen-
zumrichters verwendet wurde, wird nach dem nächsten
Einschalten wieder geladen.

Hinweis:Hardware-KonfigurationseinstellungenwiedieE/A-
Erweiterungsmodul-, Feldbus- undGeber-Konfigurationspa-
rameter (Gruppe 14…16, 51…56, 58 und 92…93 und sowie
die Parameter 50.1 und 50.31) und forcierte Eingangs-/Aus-
gangswerte (wie 10.3 und 10.4) sind nicht in denbenutzerde-
finierten Parametersätzen enthalten.

Hinweis: Parameteränderungen, die nach dem Laden eines
Parametersatzes vorgenommenwerden,werdennicht auto-
matisch gespeichert – sie müssen mit diesem Parameter
gespeichert werden.

Hinweis:Wenn keine Parametersätze gespeichert wurden,
werdenbeimVersuch, einenSatz zu laden, alle Parametersät-
ze aus den aktuell aktiven Parametereinstellungen erzeugt.

Hinweis: Das Umschalten zwischen den Sätzen ist nur bei
gestopptem Antrieb möglich.

0Laden oder Speichern abgeschlossen; Normalbetrieb.Keine Aktion
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

1Laden des Benutzer-Parametersatzes unter Verwendung
der Parameter 96.12 und 96.13

Param.satz E/A-Mo-
dus

2Laden von Benutzer-Parametersatz 1.Satz 1 laden

3Laden von Benutzer-Parametersatz 2.Satz 2 laden

4Laden von Benutzer-Parametersatz 3.Satz 3 laden

5Laden von Benutzer-Parametersatz 4.Satz 4 laden

18Speichern von Benutzer-Parametersatz 1.Satz 1 speichern

19Speichern von Benutzer-Parametersatz 2.Satz 2 speichern

20Speichern von Benutzer-Parametersatz 3.Satz 3 speichern

21Speichern von Benutzer-Parametersatz 4.Satz 4 speichern

Nicht ausgewählt /
uint32

WennParameter96.11aufParam.satzE/A-Modus(Seite555)
eingestellt ist,wirdderBenutzer-Parametersatz zusammen
mit Parameter 96.13, wie folgt, ausgewählt:

Param.satz E/A-Mo-
dus Eing.1

96.12

Gewählter Be-
nutzer-Parame-

tersatz

StatusderQuel-
le gemäß 96.13

StatusderQuel-
le gemäß 96.12

Satz 100

Satz 201

Satz 310

Satz 411

00Nicht ausgewählt

11Ausgewählt

2Digitaleingang DI1 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
0).

DI1

3Digitaleingang DI2 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
1).

DI2

4Digitaleingang DI3 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
2).

DI3

5Digitaleingang DI4 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
3).

DI4

6Digitaleingang DI5 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
4).

DI5

7Digitaleingang DI6 (10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit
5).

DI6

10Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 0).

DIO1

11Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.2 DIO Status nach Ver-
zögerung, Bit 1).

DIO2

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Nicht ausgewählt /
uint32

Siehe Parameter 96.12 Param.satz E/A-Modus Eing.1.Param.satz E/A-Mo-
dus Eing.2

96.13
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / uint16Auswahl der Einheit der Parameter zur Anzeige der Leis-
tung, der Temperatur und des Drehmoments.

Auswahl Einheit96.16

0 = kW
1 = hp

Leistungsteilb0

Reservedb1

0 = C (°C)
1 = F (°F)

Temperatur-Einheitb2

Reservedb3

0 = Nm (Nm)
1 = lbft (lbf·ft)

Drehmoment-Einheitb4

Reservedb5…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

DDCS Steuerung /
uint16

Festlegung der externen Quelle erster Priorität für die
SynchronisationderZeit unddesDatumsdesFrequenzum-
richters.

Zeit SyncPrimärquel-
le

96.20

Datum und Uhrzeit können auch direkt in 96.24 … 96.26
eingestellt werden, dann wird dieser Parameter ignoriert.

0Keine externe Quelle ausgewählt.Intern

1Externer Controller.DDCS Steuerung

2Feldbus-Schnittstelle A oder B.Feldbus A oder B

3Feldbus-Schnittstelle A.Feldbus A

4Feldbus-Schnittstelle B.Feldbus B

5Die Master-Station einer Master/Follower- oder einer
Umrichter-Umrichter-Verbindung (D2D).

D2D oder M/F

6Integrierte FeldbusschnittstelleIntegrierter FB

8Bedienpanel oder am Bedienpanel angeschlossenes PC-
Tool Drive Composer.

Panel Verbindung

9PC-Tool Drive Composer über ein FENA-Modul.Ethernet Tool Ver-
bind.

Inaktiv / uint16Aktiviert im Master die Uhrsynchronisation für den Mas-
ter/FollowerunddieUmrichter-Umrichter-Kommunikation
(D2D).

M/F u. D2D Uhrsyn-
chronisat.

96.23

0Uhrsynchronisation nicht aktiv.Inaktiv

1Uhrsynchronisation aktiv.Aktiv

12055 Tage / uint16Anzahl der ganzen vergangenen Tage seit Anfang 1980.
Dieser Parameter ermöglicht zusammen mit 96.25 Zeit in
Minuten innerh. 24 h und 96.26 Zeit i. ms innerh. einer Mi-
nute die Einstellung des Datums und der Uhrzeit im Fre-
quenzumrichterüberdieParameter-Schnittstelle voneinem
Feldbus- oder Applikationsprogramm aus. Dies kann not-
wendig sein, wenn das Feldbusprotokoll die Zeitsynchro-
nisation nicht unterstützt.

Volle Tage seit 1. Jan
1980

96.24

1 = 1 Tage / 1 = 1 TageTageszähler. 1 = 1. Januar 1980.1...59999 Tage

0 min / uint16Anzahl der vollendeten Minuten seit Mitternacht. So ent-
spricht der Wert 860 der Uhrzeit 2:20 pm.

Zeit in Minuten in-
nerh. 24 h

96.25

Siehe Parameter 96.24 Volle Tage seit 1. Jan 1980.
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

1 = 1 min / 1 = 1 minMinuten seit Mitternacht.0...1439 min

0 ms / uint16Anzahl der vergangenenMillisekunden seit der letzten Mi-
nute.

Zeit i. ms innerh. ei-
ner Minute

96.26

Siehe Parameter 96.24 Volle Tage seit 1. Jan 1980.

1 = 1 ms / 1 = 1 msAnzahl der vergangenenMillisekunden seit der letzten Mi-
nute.

0...59999 ms

- / uint16Zeitquelle Statuswort.Zeit Sync Quelle, Sta-
tus

96.29

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = Tick erster Priorität empfangen: Der Tick wurde von
derQuelle erster Priorität (oder von96.24…96.26) empfan-
gen.

Zeit Tick empfangenb0

1 = Tick zweiter Priorität empfangen: Der Tick wurde von
der Quelle zweiter Priorität empfangen.

HilfszeitTickempfan-
gen

b1

1 = Ja: Tick-Intervall ist zu lang (ohne Genauigkeit).Tick Intervall ist zu
lang

b2

1 = Tick empfangen. Der Tick wurde von einem externen
Controller empfangen.

DDCS Controllerb3

1 = Tick empfangen. Der Tick wurde über eine Master-
/Follower-Verbindung empfangen.

Master/Followerb4

Reservedb5

1 = Tick empfangen. Der Tick wurde über eine Umrichter-
Umrichter-Verbindung (D2D) empfangen.

D2Db6

1 = Tick empfangen. Der Tick wurde über die Feldbus-
Schnittstelle A empfangen.

FbusAb7

1 = Tick empfangen. Der Tick wurde über die Feldbus-
Schnittstelle B empfangen.

FbusBb8

1 = Tick empfangen. Der Tick wurde über die integrierte
Feldbus-Schnittstelle empfangen.

EFBb9

Reservedb10

1 = Tick empfangen. Der Tickwurde vomBedienpanel oder
dem PC-Tool Drive Composer, das am Bedienpanel ange-
schlossen ist, empfangen.

Panel Verbindungb11

1 = Tick empfangen. Der Tick wurde vom PC-Tool Drive
Composer über ein FENA-Modul empfangen.

Ethernet Tool Ver-
bind

b12

1 = Tick empfangen. Der Tick wurde mit den Parametern
96.24...96.26 eingestellt.

Parametereinstellungb13

1 = RTC-Zeit: Zeit und Datum wurden von der Echtzeituhr
gelesen.

RTCb14

1 = Frequenzumrichter-Einschaltzeit: Anzeige der Zeit und
des Datums der Frequenzumrichter-Einschaltzeit.

FU-Einschaltzeitb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 null / uint16Einstellung der ID-Nummer des Frequenzumrichters. Die
ID kann von einem externen Controller über DDCS gelesen
werden z. B. für den Vergleich mit einer ID, die in der Con-
troller-Applikation vorhanden ist.

Frequenzumrichter
ID-Nummer

96.31

1 = 1 / 1 = 1ID-Nummer.0...32767
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Nr.

Aktiviert / uint16Aktiviert/deaktiviert die Speicherung des Einschaltens.
Bei Aktivierung speichert der Frequenzumrichter nach je-
dem Einschalten ein Ereignis (B5A2 Einschalten).

Einschaltvorgang-Er-
eignis-Speicherung

96.39

0Die Ereignisprotokollierung nach dem Einschalten ist de-
aktiviert.

Deaktiviert

1Die Ereignisprotokollierung nachdemEinschalten ist akti-
viert.

Aktiviert

- / uint16Löscht den Inhalt der Ereignisprotokolle. Siehe Abschnitt
Speicher und Analyse der Warn- und Störmeldungen (Sei-
te 585).

LöscheStör-/Ereign.-
Speicher

96.51

1 = 1 / 1 = 100001 = Den Ereignisspeicher löschen. (Der Wert wird au-
tomatisch wieder auf 00000 gesetzt.)

0...65535

0 / uint32Anzeigeder Prüfsummeder aktuellenParameter-Konfigu-
ration. Die Prüfsummewird erzeugt undaktualisiert, wenn
in 96.54 Prüfsumme Aktion eine Aktion ausgewählt wird.

Aktuelle Prüfsumme96.53

Die Parameter, die in die Berechnung einbezogenwerden,
wurden vorausgewählt, jedoch kann die Auswahl mit dem
PC-Tool Drive customizer editiert/geändert werden.

Siehe auch Abschnitt Parameter-Prüfsummenberech-
nung (Seite 104).

1 = 1Aktuelle Prüfsumme.00000000…FFFFFFFFh

Keine Aktion / uint16Auswahl, wie der Frequenzumrichter reagiert, wenn die
Parameter-Prüfsumme (96.53 Aktuelle Prüfsumme) mit
keiner der bestätigten Prüfsummen (96.56…96.59) über-
einstimmt . Die aktiven Prüfsummen werden mit 96.55
Prüfsumme Steuerwortausgewählt.

Prüfsumme Aktion96.54

0Es erfolgt keine Maßnahme. (Die Prüfsummen-Funktion
wird nicht verwendet.)

Keine Aktion

1Der Frequenzumrichter generiert einen Ereignisspeicher-
Eintrag (B686 Prüfsumme falsch).

Reines Ereignis

2Der Frequenzumrichter generiert eine Warnung (A686
Prüfsumme falsch.).

Warnung

3Der Frequenzumrichter generiert eine Warnung (A686
Prüfsumme falsch.). Der Start des Antriebs wird gesperrt.

Warnung und
Startsperre

4Der Frequenzumrichter schaltet mit 6200 Prüfsumme
falsch ab.

Störung

- / uint16Die Bits 0…3 legen fest,mitwelcher bestätigten Prüfsum-
me (von 96.56 … 96.59) die aktuelle Prüfsumme (96.53)
verglichen wird.

Prüfsumme Steuer-
wort

96.55

DieBits4…7wähleneinenbestätigten (Referenz)-Prüfsum-
men-Parameter (96.56 … 96.59), in den die aktuelle Prüf-
summe von Parameter 96.53 kopiert wird.

1 = Aktiviert: Prüfsumme 1 (96.56) wird herangezogen.Bestätigte Prüfsum-
me 1

b0

1 = Aktiviert: Prüfsumme 2 (96.57) wird herangezogen.Bestätigte Prüfsum-
me 2

b1

1 = Aktiviert Prüfsumme 3 (96.58) wird herangezogen.Bestätigte Prüfsum-
me 3

b2
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1 = Aktiviert: Prüfsumme 4 (96.59) wird herangezogen.Bestätigte Prüfsum-
me 4

b3

1 = Setzen: Den Wert von 96.53 in 96.56 kopieren.Bestätigte Prüfsum-
me 1 setzen

b4

1 = Setzen: Den Wert von 96.53 in 96.57 kopieren.Bestätigte Prüfsum-
me 2 setzen

b5

1 = Setzen: Den Wert von 96.53 in 96.58 kopieren.Bestätigte Prüfsum-
me 3 setzen

b6

1 = Setzen: Den Wert von 96.53 in 96.59 kopieren.Bestätigte Prüfsum-
me 4 setzen

b7

Reservedb8…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 / uint32Bestätigte Prüfsumme 1 (Referenz).Bestätigte Prüfsum-
me 1

96.56

1 = 1Bestätigte Prüfsumme 1.00000000…FFFFFFFFh

0 / uint32Bestätigte Prüfsumme 2 (Referenz).Bestätigte Prüfsum-
me 2

96.57

1 = 1Bestätigte Prüfsumme 2.00000000…FFFFFFFFh

0 / uint32Bestätigte Prüfsumme 3 (Referenz).Bestätigte Prüfsum-
me 3

96.58

1 = 1Bestätigte Prüfsumme 3.00000000…FFFFFFFFh

0 / uint32Bestätigte Prüfsumme 4 (Referenz).Bestätigte Prüfsum-
me 4

96.59

1 = 1Bestätigte Prüfsumme 4.00000000…FFFFFFFFh

0001h / uint16Liefert Statusinformationen zumBenutzer-Datenspeicher.
Siehe Abschnitt Speicher und Analyse derWarn- und Stör-
meldungen (Seite 585).

Anwend. Datenspei-
cher Statuswort

96.61

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = Der Anwender-Datenspeicher ist aktiviert. Das Bit wird
gelöscht, nachdem die Post-Trigger-Zeit abgelaufen ist.

Läuftb0

1 = Der Anwender-Datenspeicher wurde getriggert. Das
Bit wird gelöscht, wenn der Speicher neu gestartet wird.

Getriggertb1

1=DerAnwender-Datenspeicher enthältDaten, diegelesen
werdenkönnen.DasBitwirdnichtgelöscht,weil dieDaten
in der Speicher Unit gespeichert werden.

Daten verfügbarb2

1 = Der Anwender-Datenspeicher ist konfiguriert worden.
Das Bit wird nicht gelöscht, weil die Konfigurationsdaten
in der Memory Unit gespeichert werden.

Konfiguriertb3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Aus / uint32Triggert oder wählt eine Quelle, die den Anwender-Daten-
speicher triggert.

Anwend. Datenspei-
cher-Trigger

96.63

00.Aus

11.Ein
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

Aus / uint32Startet oder wählt eine Quelle, die den Anwender-Daten-
speicher startet.

Anwend. Datenspei-
cher starten

96.64

00.Aus

11.Ein

-Siehe Begriffe und Abkürzungen (Seite 136).Anderes [Bit]

500us / uint16Auswahl des Abfrage-Intervalls für den Werksdatenspei-
cher. Siehe Abschnitt Speicher und Analyse der Warn- und
Störmeldungen (Seite 585).

Werks-Datenspeicher
Zeitebene

96.65

500500 Mikrosekunden.500us

20002 Millisekunden.2ms

1000010 Millisekunden.10ms

Nein / uint16Deaktiviert/aktiviert dasadaptiveProgramm(falls vorhan-
den). Siehe auchAbschnitt AdaptiveProgrammierung (Sei-
te 31).

Adapt. Programm
dektivieren

96.70

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0Adaptives Programm freigegeben.Nein

1Adaptives Programm nicht freigegeben.Ja

10000000 / uint32(Sichtbar, wenn das Parameterschloss geöffnet worden
ist)

Anwenderpasswort
ändern

96.100

Zum Ändern des aktuellen Passworts muss ein neues
Passwort indiesenParameter und96.101Anwenderpassw.
bestätigen eingegebenwerden. EineWarnung ist aktiv bis
das neue Passwort bestätigt wird. Die Änderung des
Passworts kann durch Schließen des Parameterschlosses
ohne Bestätigung abgebrochen werden Zum Schließen
des Schlosses ein ungültiges Passwort in Parameter 96.2
Passwort eingeben, Parameter 96.8 Regelungseinheit
bootenaktivierenoderdieSpannungsversorgungaus- und
wieder einschalten.

Siehe auch Abschnitt Benutzerschloss (Seite 106).

1 = 1Neues Anwenderpasswort.10000000…99999999

10000000 / uint32(Sichtbar, wenn das Parameterschloss geöffnet worden
ist)

Anwenderpassw. be-
stätigen

96.101

Bestätigt das neue Anwenderpasswort, das in 96.100 An-
wenderpasswort ändern (Seite 560) eingegeben wurde.

1 = 1Bestätigung des neuen Benutzer-Passworts.10000000…99999999
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

- / uint16(Sichtbar, wenn das Parameterschloss geöffnet worden
ist)

AnwenderschlossFkt96.102

Auswahl der Aktionen oder Funktionen, die durch das Pa-
rameterschloss geschützt werden sollen. Änderungen
werden wirksam, wenn das Parameterschloss wieder ge-
schlossen wurde. Siehe Parameter 96.2 Passwort.

Hinweis:Wir empfehlen, alle Aktionen und Funktionalitäten
auszuwählen, sofern die Anwendung nichts anderes erfor-
dert.

1 =ABB-Zugriffsebenen (Service, erfahrenerProgrammierer
usw., [siehe 96.3]) deaktiviert

ABB-Zugriffsebenen
sperren

b0

1 = Ändern des Parameterschloss-Status nicht möglich, d.
h. Passwort 358 hat keine Auswirkung

Parameterschloss-
Status einfrieren

b1

1 = Laden von Dateien in den Frequenzumrichter nicht
möglich. Dieses gilt für:

Dateidownload sper-
ren

b2

• Firmware-Upgrades
• Konfigurationdes Sicherheitsfunktionsmoduls (FSO-xx)
• Parameter-Restore
• Laden eines adaptiven Programms
• Laden und Debuggen eines Applikationsprogramms
• Ändern der Startansicht des Bedienpanels
• Editieren von Frequenzumrichter-Texten
• Editierender Favoritenliste der Parameter auf demBedi-

enpanel
• Konfigurationseinstellungen mit dem Bedienpanel wie

Zeit- und Datumsformate und das Ein-/Ausblenden der
Uhranzeige

1 = Zugriff auf die Parameter der gesperrten Zugriffsebe-
nen durch den Feldbus verhindert

FBSchreib.auf verste.
sperren

b3

Reservedb4…5

1 = Erstellung eines Backups und Wiederherstellung aus
einem Backup verhindert

AP schützenb6

1 = Bluetooth ist auf dem Bedienpanel ACS-AP-W deakti-
viert.Wennsichder Frequenzumrichter amPanelbus:befin-
det, wird Bluetooth auf allen Bedienpanels deaktiviert.

Panel-Bluetooth
sperren

b7

Reservedb8…10

1 = OEM-Zugangsebene 1 deaktiviertOEM Zugriffsebene 1
sperren

b11

1 = OEM-Zugangslevel 2 deaktiviertOEMZugriffsebene 2
sperren

b12

1 = OEM-Zugangslevel 3 deaktiviertOEMZugriffsebene 3
sperren

b13

Reservedb14…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0 NoUnit / uint16(Sichtbar,wennmit 95.20die Steuerungder IGBT-Einspei-
seeinheit aktiviert wurde.)

LSU-Regelungsein-
heit booten

96.108

DieÄnderungdesWerts dieses Parameter auf 1 bootet die
Regelungseinheit der Einspeiseeinheit neu (ohne ein
komplettes Aus- und Wiedereinschalten des Antriebssys-
tems). Der Wert wird automatisch auf Null (0) zurückge-
setzt.

1 = 1 / 1 = 11 = die Regelungseinheit der Einspeiseeinheit.0...1
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Motormodell-Einstellungen.Motorregelung97

4.500 kHz / real32Wenn Parameter 97.9 Schaltfrequenz Modus auf Kunden-
spezif. eingestellt ist, wird die Schaltfrequenz festgelegt,
sofern sie nicht auf andere Weise intern begrenzt ist.

Schaltfrequenz-Soll-
wert

97.1

Hinweis:Dies ist ein Parameter für Experten, der nicht ohne
die entsprechendenFachkenntnissegeändertwerden sollte.

1000 = 1 kHz / 1000 =
1 kHz

Schaltfrequenz-Sollwert.0.000 ... 24.000 kHz

1.500 kHz / real32Wenn Parameter 97.9 Schaltfrequenz Modus auf Kunden-
spezif., eingestellt ist, wird ein Mindestschaltfrequenz-

Minimale Schaltfre-
quenz

97.2

Sollwert festgelegt.Die Ist-Schaltfrequenz fällt unter keinen
Umständen unter diesen Grenzwert.

Hinweis:Dies ist ein Parameter für Experten, der nicht ohne
die entsprechendenFachkenntnissegeändertwerden sollte.

Hinweis: Interne Schaltfrequenzgrenzen des Frequenzum-
richters können den hier eingegebenen Wert außer Kraft
setzen.

1000 = 1 kHz / 1000 =
1 kHz

Minimale Schaltfrequenz.0.000 ... 24.000 kHz

100 Prozent / real32Die Einstellung der Schlupf-Verstärkung dient der Verbes-
serung des berechneten Motorschlupfes. 100% bedeutet

Schlupf-Verstärkung97.3

volle Schlupfausgleichsverstärkung; 0% bedeutet keine
Schlupfausgleichsverstärkung. Die Standardwert ist 100
%. AndereWerte können benutzt werden, wenn eine stati-
sche Drehzahlabweichung trotz Einstellung auf volle
Schlupfverstärkung erkannt wird.

Beispiel (Motor mit Nennschlupf von 40 U/min bei Nenn-
last): Dem Frequenzumrichter wird ein Drehzahlsollwert
von1000U/minvorgegeben.TrotzvollerSchlupfausgleichs-
verstärkung (= 100%) ergibt eine manuelle Drehzahlmes-
sunganderMotorwelle einenDrehzahlwert von998U/min.
Die statische Drehzahlabweichung beträgt 1000 U/min -
998 U/min = 2 U/min. Zum Ausgleichen der Abweichung
sollte die Schlupfverstärkung auf 105% erhöht werden (2
U/min / 40 U/min = 5%).

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Schlupf-Verstärkung.0...200 Prozent
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Nr.

-2 Prozent / real32Einstellung der zulässigen minimalen Spannungsreserve.
Wenn die Spannungsreserve auf den eingestellten Wert
gefallen ist, geht der Antrieb in den Feldschwächebereich.

Spannungsreserve97.4

Hinweis:Dies ist ein Parameter für Experten, der nicht ohne
die entsprechendenFachkenntnissegeändertwerden sollte.

Bei einer DC-Zwischenkreisspannung von Udc = 550 V und
einer Spannungsreserve von 5% beträgt der Effektivwert
der maximalen Ausgangsspannung bei
Dauerbetrieb 0,95 × 550 V / sqrt(2) = 369 V.

DiedynamischeLeistungderMotorregelung imFeldschwä-
chebereich kanndurchErhöhendesWerts der Spannungs-
reserve verbessert werden, der Antrieb geht dann jedoch
früher in den Feldschwächebereich über.

Hinweis:DerStandardwert für denACS880-11/31/14/34und
R8, R11 des ACS880-17/37 beträgt -3%.

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Spannungsreserve.-5...50 Prozent

Deaktiviert / uint16EinstellungdesModusder Flussbremsung. (AndereStopp-
und Bremsmodi können in Parametergruppe 21
Start/Stopp-Art konfiguriert werden.

Flussbremsung97.5

Siehe Abschnitt Flussbremsung (Seite 66).

Hinweis:Dies ist ein Parameter für Experten, der nicht ohne
die entsprechendenFachkenntnissegeändertwerden sollte.

0Flussbremsung ist deaktiviert.Deaktiviert

1Der Flusswert ist während der Bremsung begrenzt. Die
Verzögerungszeit ist imVergleich zurVollbremsung länger.

Moderat

2Maximale Bremsleistung. Fast der gesamte verfügbare
Strom wird im Motor zur Umwandlung der mechanischen
Bremsenergie in thermische Energie verwendet.

Voll

Fluss-Sollwert Anwen-
der / uint32

Auswahl der Quelle des Fluss-Sollwerts.

Hinweis:Dies ist ein Parameter für Experten, der nicht ohne
die entsprechendenFachkenntnissegeändertwerden sollte.

Fluss-Sollw. Ausw.97.6

0Kein Wert ausgewählt.Null

1Parameter 97.7 Fluss-Sollw. Anwender.Fluss-SollwertAnwen-
der

-Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkürzungen (Sei-
te 136)).

Anderes [Bit]

100.00 Prozent / re-
al32

Definiert den Fluss-Sollwert, wenn Parameter 97.6 Fluss-
Sollw. Ausw. auf Fluss-Sollwert Anwender eingestellt ist.

Fluss-Sollw. Anwen-
der

97.7

100 = 1 Prozent / 100
= 1 Prozent

Benutzerdefinierter Fluss-Sollwert.0.00 ... 200.00 Pro-
zent
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BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.0 Prozent / real32Mit diesem Parameter kann die Regelungsdynamik eines
Synchronreluktanzmotors oder eines Permanentmagnet-
Synchronmotorsmit Schenkelpolläufer verbessertwerden.

Optimierung Mini-
mal-Moment

97.8

Als Faustregel sollte ein Wert festgelegt werden, bis zu
dem das Ausgangsdrehmoment mit minimaler Verzöge-
rungansteigenmuss.DadurchwirdderMotorstromerhöht
und das Drehmoment-Ansprechverhalten bei niedrigen
Drehzahlen verbessert.

10 = 1 Prozent / 10 = 1
Prozent

Drehmomentgrenze für Optimierer0.0 ... 1600.0 Prozent

Normal / uint16Optimierung der Einstellung für eine ausgewogene gute
Regel-PerformanceundeinenniedrigenMotorgeräuschpe-
gel.

Schaltfrequenz Mo-
dus

97.9

Hinweis:Dies ist ein Parameter für Experten, der nicht ohne
die entsprechendenFachkenntnissegeändertwerden sollte.

Hinweis: Andere Einstellungen als Normal können eine Leis-
tungsminderungerfordern. SiehedieNenndaten imHardwa-
re-Handbuch des Frequenzumrichters.

Hinweis:UmdieRegelungs-Performance zu verbessern,wird
der Schaltfrequenzsollwert automatisch mit einem ABB-Si-
nusfilter erhöht, wenn das Stromverhältnis zwischen Motor
und Frequenzumrichter weniger als 0,55 beträgt.

0Optimierte Regel-Performance bei langen Motorkabeln.Normal

1Minimierung der Motorgeräuschpegel.Leise

2Die Regelung ist optimiert für Applikationenmit zyklischer
Last.

Zyklisch

3Diese Einstellung darf nur von durch ABB autorisiertem
Servicepersonal vorgenommen werden.

Kundenspezif.

Deaktiviert / uint16Aktivierung der Signaleinkopplung. Ein hochfrequentes
Wechselstromsignal wird demMotor bei niedrigen Dreh-
zahlen zugeführt, um die Stabilität der Drehmomentrege-
lung zu verbessern. Die Signaleinkopplung kann mit ver-
schiedenen Amplitudenpegeln aktiviert werden.

Signaleinkopplung97.10

Hinweis:Dies ist ein Parameter für Experten, der nicht ohne
die entsprechendenFachkenntnissegeändertwerden sollte.

Hinweis: Benutzen Sie den kleinstmöglichen Pegel, der eine
ausreichend zufriedenstellende Performance bietet.

Hinweis:DieSignaleinkopplungkannbei Asynchronmotoren
nicht verwendet werden.

0Signaleinkopplung ist nicht aktiviert.Deaktiviert

1Die Signaleinkopplung wird mit einem Amplitudenpegel
von 5 % aktiviert.

Freigegeben (5%)

2Die Signaleinkopplung wird mit einem Amplitudenpegel
von 10 % aktiviert.

Freigegeben (10%)

3Die Signaleinkopplung wird mit einem Amplitudenpegel
von 15 % aktiviert.

Freigegeben (15%)
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Nr.

4Die Signaleinkopplung wird mit einem Amplitudenpegel
von 20 % aktiviert.

Freigegeben (20%)

100 Prozent / real32Abgleich der Rotorzeitkonstante.TR Abgleich97.11

DieserParameter kannzurVerbesserungderDrehmoment-
genauigkeit bei einem Induktionsmotor mit Drehgeber-
Rückführungverwendetwerden.Normalerweise sorgtder
Motoridentifikationslauf füreineausreichendeGenauigkeit,
aber eine manuelle Feineinstellung kann für optimale
Leistung bei besonders anspruchsvollen Anwendungen
durchgeführt werden.

Hinweis:Dies ist ein Parameter für Experten, der nicht ohne
die entsprechendenFachkenntnissegeändertwerden sollte.

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Abgleich der Rotorzeitkonstante.25...400 Prozent

0.0 Hz / real32Die IR-Kompensation (d.h. Erhöhung der Ausgangsspan-
nung) kann in Step-up-Applikationen zum Ausgleich von
ohmschen Verlusten in Step-up-Transformator, Kabeln
und Motor benutzt werden. Da die Spannung nicht bei 0
% durch einen Step-up-Transformator gewandelt werden
kann, sollte eine spezielle Art der IR-Kompensation verwen-
det werden.

IR-Komp. Step-up-
Frequenz

97.12

Dieser Parameter addiert einen Frequenz-Knickpunkt zu
Parameter 97.13 IR-Kompensation wie dargestellt.

U / UN
(%)

f (Hz)

100%

97.13

97.12

Relative Ausgangsspannung bei IR-
Kompensation

Feldschwächepunkt

0,0 Hz = Knickpunkt deaktiviert.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzKnickpunkt für die IR-Kompensation bei Step-up-Applika-
tionen.

0.0 ... 50.0 Hz
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0.00 Prozent / real32Einstellungder relativenErhöhungderAusgangsspannung
bei Null-Drehzahl (IR-Kompensation). Die Funktion ist in
Applikationen mit einem hohen Anlaufmoment nützlich,
bei denen die direkte Drehmomentregelung (DTC-Modus)
nicht benutzt werden kann.

IR-Kompensation97.13

U / UN
(%)

f (Hz)

100%

97.13

Feldschwächepunkt

Relative Ausgangsspannung bei IR-
Kompensation

50% der
Nennfrequenz

Relative Ausgangsspannung.
Keine IR-Kompensation.

Siehe auch Abschnitt IR-Kompensation für die Skalar-Mo-
torregelung (Seite 63).

1 = 1 Prozent / 10000
= 1 Prozent

Spannungserhöhung bei Drehzahl Null in Prozent der Mo-
tornennspannung.

0.00 ... 50.00 Prozent

Deaktiviert / uint16Auswahl, ob die temperaturabhängigen Parameter (wie
Stator- oder Rotor-Widerstandswerte) des Motormodells
in die aktuelle (gemessene oder berechnete) Temperatur
einbezogen werden oder nicht.

Motormod. Tempe-
rat.anpass.

97.15

Auswahl der Quellen für die Temperaturmessung siehe
Parametergruppe 35 Thermischer Motorschutz.

0Temperaturanpassung des Motormodells deaktiviert.Deaktiviert

1BerechneteTemperatur (35.1Motortemperaturberechnet)
wird zur Anpassung des Motormodells verwendet.

BerechneteTempera-
tur

2Gemessene Temperatur 1 (35.2 Motortemp. 1 gemessen)
wird zur Anpassung des Motormodells verwendet.

GemesseneTempera-
tur 1

3Gemessene Temperatur 2 (35.3 Motortemp. 2 gemessen)
wird zur Anpassung des Motormodells verwendet.

GemesseneTempera-
tur 2

Aus / uint16AktiviertdashexagonaleMotorflussmuster imFeldschwäch-
bereich, d. h. oberhalb der durch Parameter 97.19 Hexago-
nal-Feldschwächpunkt definierten Grenze.

Hexagonal-Feld-
schwächung

97.18

Hinweis:Dieser Parameter ist nur bei der Skalar-Motorrege-
lung aktiv.

SieheauchAbschnittHexagonalesMotorfluss-Schema(Sei-
te 70).

0Der rotierende Fluss-Vektor folgt einem kreisförmigen
Schema.

Aus
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Auswahl

Nr.

1Der Flussvektor folgt unterhalb des hexagonalen Feld-
schwächpunktseinemkreisförmigenSchemaundoberhalb
davon einem hexagonalen Schema (97.19).

Ein

120.0 Prozent / real32Festlegung der Aktivierungsgrenze für die Hexagonal-
Feldschwächung (in Prozent des Feldschwächpunkts, d. h.
der Frequenz, bei der die maximale Ausgangsspannung
erreichtwird). SieheParameter97.18Hexagonal-Feldschwä-
chung.

Hexagonal-Feld-
schwächpunkt

97.19

Hinweis:Dieser Parameter ist nur bei der Skalar-Motorrege-
lung aktiv.

1 = 1 Prozent / 1000 =
1 Prozent

Aktivierungsgrenze für Hexagonal-Feldschwächung.0.0 ... 500.0 Prozent

0.0 Prozent / real32Ungefiltertes Motormoment in Prozent des Motor-Nenn-
drehmoments.

Motor-Drehmoment
ungefiltert

97.32

Hinweis: Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

- / 10 = 1 ProzentUngefiltertes Motordrehmoment.-1600.0 ... 1600.0 Pro-
zent

16-Bit-Skalierung siehe Parameter 46.3.

5.00 ms / real32Definiert eine Filterzeit für die berechnete Drehzahl. Siehe
Diagramm auf Seite 679.

Filterzeit für Drehz.-
Berechnung

97.33

1 = 1 ms / 100 = 1 msFilterzeit für die berechnete Drehzahl.0.00 ... 100.00 ms

0.00 Prozent / real32Definiert den maximal zulässigen Statorfluss-Unterstüt-
zungssollwert für die Erhöhung des Flusses bei Bedarf.

Maximum flux refe-
rence assistance

97.78

DieStatorflussunterstützungverbessertdenWirkungsgrad
des Frequenzumrichters bei hoher Belastungmit fremder-
regten Synchronmotoren.

DieFunktionwirdaktiviert,wennParameter97.78auf einen
Wert ungleichNull eingestellt ist. Der Flusswirdbei Bedarf
zwischen den Parametern 97.7 und 97.7 + 97.78 erhöht.

1 = 1 Prozent / 100 = 1
Prozent

Maximale Fluss-Sollwert- Unterstützung.0.00 ... 200.00 Pro-
zent
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Die vom Benutzer eingegebenen Motordaten, die im Mo-
tormodell verwendet werden.

Motorparameter (An-
wender)

98

Diese Parameter sind bei Sondermotoren oder für eine
genauereMotorregelung nützlich. Ein besseresMotormo-
dell verbessert immer die Motorregelung.

Nicht ausgewählt /
uint16

Aktiviert dieMotormodell-Parameter 98.2…98.14undden
Rotorwinkel-Offset-Parameter 98.15

Motormodell (Anwen-
der)

98.1

Hinweis: Dieser Parameterwert wird automatisch auf Null
gesetzt,wennmitParameter99.13Ausw.Mot.-ID-Laufmodus
gewählt wird. DieWerte der Parameter 98.2…98.15werden
entsprechend den während des ID-Laufs ermittelten Moto-
reigenschaften aktualisiert.

Hinweis:Währenddes ID-Laufsdirekt andenMotoranschlüs-
senvorgenommeneMessungen liefernwahrscheinlichabwei-
chendeWerte zudenen, die imDatenblatt desMotorherstel-
lers angegeben sind.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0Eswerden die während des ID-Laufs erkanntenWerte ver-
wendet.

Nicht ausgewählt

1Die Werte der Parameter 98.2 … 98.14 werden im Motor-
modell verwendet.

Motorparameter

2DerWert von Parameter 98.15wird als Rotorwinkel-Offset
verwendet. Die Parameter 98.2 … 98.14 sind nicht aktiv.

Winkeloffset

3Die Werte der Parameter 98.2 … 98.14 werden im Motor-
modell verwendet, und derWert von Parameter 98.15wird
als Rotorwinkel-Offset verwendet.

Motorparameter &
Winkeloffset

0.00000 pu / real32EinstellungdesStator-WiderstandswertsRS fürdasMotor-
modell.

Rs (Anwender)98.2

Bei einemMotormit Sternschaltung, ist RSderWiderstand
einerWicklung. Bei einem inDreieckschaltung angeschlos-
senen Motor entspricht RS einem Drittel des Widerstands
einer Wicklung.

Widerstandswert bei 20 °C (68 °F).

- / 100000 = 1 puStator-Widerstandswert in pro Einheit (p.u).0.00000 ... 0.50000
pu

0.00000 pu / real32EinstellungdesRotor-Widerstandswerts RR für dasMotor-
modell.

Rr (Anwender)98.3

Widerstandswert bei 20 °C (68 °F).

Hinweis: Dieser Parameter gilt nur für Asynchronmotoren.

- / 100000 = 1 puRotor-Widerstandswert in pro Einheit (p.u).0.00000 ... 0.50000
pu

0.00000 pu / real32EinstellungderHauptinduktivität LM für dasMotormodell.Lm (Anwender)98.4

Hinweis: Dieser Parameter gilt nur für Asynchronmotoren.

- / 100000 = 1 puHauptinduktivität in pro Einheit (p.u.).0.00000 ... 10.00000
pu
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0.00000 pu / real32Definiert die Streuinduktivität σLS.SigmaL (Anwender)98.5

Hinweis: Dieser Parameter gilt nur für Asynchronmotoren.

- / 100000 = 1 puStreuinduktivität in pro Einheit (p.u.).0.00000 ... 1.00000
pu

0.00000 pu / real32Definiert die Längs-Induktivität (Synchronität).Ld (Anwender)98.6

Hinweis:DieserParametergilt nur fürPermanentmagnetmo-
toren und SynRM. Bei SynRMkannderWert zur Abstimmung
der Sättigungskurve verwendet werden.

- / 100000 = 1 puLängs-Induktivität in pro Einheit (p.u).0.00000 ... 10.00000
pu

0.00000 pu / real32Definiert die Quer-Induktivität (Synchronität).Lq (Anwender)98.7

Hinweis:DieserParametergilt nur fürPermanentmagnetmo-
toren und SynRM. Bei SynRMkannderWert zur Abstimmung
der Sättigungskurve verwendet werden.

- / 100000 = 1 puQuer-Induktivität in pro Einheit (p.u).0.00000 ... 10.00000
pu

0.00000 pu / real32Einstellung des Permanentmagnetflusses.PM Fluss (Anwender)98.8

Hinweis:DieserParametergilt nur fürPermanentmagnetmo-
toren.

- / 100000 = 1 puPermanentmagnet-Fluss in pro Einheit (p.u.).0.00000 ... 2.00000
pu

0.00000Ohm/ real32EinstellungdesStator-WiderstandswertsRS fürdasMotor-
modell.

Rs SI (Anwender)98.9

Widerstandswert bei 20 °C (68 °F).

- / 100000 = 1 OhmStatorwiderstand0.00000 ...
100.00000 Ohm

0.00000Ohm/ real32EinstellungdesRotor-Widerstandswerts RR für dasMotor-
modell.

Rr SI (Anwender)98.10

Widerstandswert bei 20 °C (68 °F).

Hinweis: Dieser Parameter gilt nur für Asynchronmotoren.

100 = 1 Ohm / 100000
= 1 Ohm

Rotor-Widerstandswert.0.00000 ...
100.00000 Ohm

0.00 mH / real32EinstellungderHauptinduktivität LM für dasMotormodell.Lm SI (Anwender)98.11

Hinweis: Dieser Parameter gilt nur für Asynchronmotoren.

10 = 1mH/ 100 = 1mHHauptinduktivität.0.00 ... 100000.00
mH

0.00 mH / real32Definiert die Streuinduktivität σLS.SigmaL SI (Anwen-
der)

98.12

Hinweis: Dieser Parameter gilt nur für Asynchronmotoren.

10 = 1mH/ 100 = 1mHStreuinduktivität.0.00 ... 100000.00
mH
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0.00 mH / real32Definiert die Längs-Induktivität (Synchronität).Ld SI (Anwender)98.13

Hinweis:DieserParametergilt nur fürPermanentmagnetmo-
toren.

10 = 1mH/ 100 = 1mHLängs-Induktivität.0.00 ... 100000.00
mH

0.00 mH / real32Definiert die Quer-Induktivität (Synchronität).Lq SI98.14

Hinweis:DieserParametergilt nur fürPermanentmagnetmo-
toren.

10 = 1mH/ 100 = 1mHQuer-Induktivität.0.00 ... 100000.00
mH

0.0 Grad / real32Einstellung des Winkel-Offset zwischen der Nullposition
des Synchronmotors und der Nullposition des Positions-
sensors.

Winkeloffset (Anwen-
der)

98.15

Dieser Wert wird zunächst von der Rotorlageerkennungs-
Routine eingestellt, wenn ein Absolutwertgeber oder ein
Inkrementalgeber mit Z-Impuls verwendet wird. Durch
Einstellungvon98.1Motormodell (Anwender)aufWinkeloff-
set oderMotorparameter&Winkeloffset kanneineFeinab-
stimmung des Wertes vorgenommen werden.

Hinweis: Der Wert wird in elektrischen Winkelgraden einge-
stellt. Der elektrische Winkel entspricht demmechanischen
Winkel multipliziert mit der Anzahl der Motorpolpaare.

Hinweis:DieserParametergilt nur fürPermanentmagnetmo-
toren.

1 = 1 Grad / 1 = 1 GradWinkel-Offset.0.0 ... 360.0 Grad
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Motor-Konfigurationseinstellungen.Motordaten99

Asynchronmotor;
SynRM (95.21 b1); Per-

Auswahl des Motortyps.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

Motorart99.3

manentmagnetmotor
(95.21 b2) / uint16

0Standard-Käfigläufer-Induktionsmotor (Asynchronmotor).Asynchronmotor

1Permanentmagnetmotor. Drehstrom-Synchronmotormit
Dauermagnetrotor und sinusförmiger Gegen-EMK- Span-
nung

Permanentmag.mo-
tor

2Synchronreluktanzmotor.DreiphasigerAC-Synchronmotor
mit Schenkelpolläufer ohne Permanentmagnete.

SynRM

DTC / uint16Auswahl der Motorregelungsart.Motor-Regelmodus99.4

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0Direkte Drehmomentregelung. Diese Regelungsart ist für
die meisten Anwendungen geeignet.

DTC

Hinweis: Neben der direkten Drehmomentregelung gibt es
auch die Skalarregelung, die in den folgenden Situationen
verwendet werden sollte:
• bei Mehrmotoren-Applikationen

1. wenndie Last nicht gleich auf dieMotoren verteilt
ist,

2. wenndieMotorenunterschiedlicheGrößenhaben
oder

3. wenndieMotorennachdemMotor-ID-Lauf ausge-
tauscht werden

• Wenn der Nennstrom des Motors weniger als 1/6 des
NennausgangsstromsdesFrequenzumrichtersbeträgt.

• wenn der Frequenzumrichter ohne angeschlossenen
Motor verwendet wird (z. B. für Prüfzwecke),

Siehe auch Abschnitt Betriebsarten des Frequenzumrich-
ters (Seite 26).

1Skalarregelung. Die sehr guteMotorregelungsgenauigkeit
vonDTCkannmitderSkalarregelungnicht erreichtwerden.

Skalar

Siehe die Einstellung DTC oben. Dort findet sich eine Liste
der Applikationen, bei denen die Skalarregelung auf jeden
Fall verwendet werden sollte.

Hinweis:
• Ein korrekter Motorbetrieb setzt voraus, dass der Ma-

gnetisierungsstrom des Motors 90% des Nennstroms
des Frequenzumrichters nicht übersteigt

• Einige Standardmerkmale sind bei der Skalarregelung
nicht aktiv.

Siehe Abschnitt Skalar-Motorregelung (Seite 62) und Ab-
schnitt Betriebsarten des Frequenzumrichters (Seite 26).
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0.0 A / real32Einstellung des Motor-Nennstroms. Dieser Einstellwert
muss genau demWert entsprechen, der auf dem Motor-
Typenschild angegeben ist. Beim Anschlussmehrerer Mo-
toren an den Frequenzumrichter muss der Gesamtstrom
der Motoren eingegeben werden.

Motor-Nennstrom99.6

Hinweis: Ein korrekter Motorbetrieb setzt voraus, dass der
Magnetisierungsstrom des Motors 90% des Nennstroms
des Frequenzumrichters nicht übersteigt.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

10 = 1 A / 10 = 1 ANennstrom desMotors. Der zulässige Bereich ist 1/6…2 ×
IN (Nennstrom) des Frequenzumrichters (0…2 × IN bei
Skalarregelung).

0.0 ... 10000.0 A

0.0 V / real32Definiert die in den Motor eingespeiste Motornennspan-
nung. Diese Einstellung muss genau demWert auf dem
Motor-Typenschild entsprechen.

Motor-Nennspan-
nung

99.7

Hinweis: Bei Permanentmagnetmotoren ist die Nennspan-
nung die Gegen-EMK-Spannung bei Nenndrehzahl des Mo-
tors.WenndieSpannungalsSpannungproU/minangegeben
ist z. B. 60 V pro 1000U/min, dann beträgt die Spannung für
eineNenndrehzahl von 3000U/min=3×60V= 180V. Beach-
ten Sie, dass die Nennspannung nicht der äquivalenten DC-
Motorspannung (EDCM)entspricht, die voneinigenMotoren-
herstellern angegebenwird.DieNennspannungkannberech-
net werden, indem die EDCM-Spannung durch 1,7 (oder
Quadratwurzel von 3) dividiert wird.

Hinweis:Die BelastungderMotorisolation ist immer abhän-
gig von der Einspeisespannung des Frequenzumrichters.
Das gilt auch, wenn die Motornennspannung niedriger ist
als die des Frequenzumrichters und der Einspeisung.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

10 = 1 V / 10 = 1 VNennspannungdesMotors.Der zulässigeBereich ist 1/6…2
× UN (Nennspannung) des Frequenzumrichters. UN ent-
spricht der oberenGrenzedesmit Parameter 95.1 Einspei-
sespannung eingestellten Einspeisespannungsbereichs.

0.0 ... 1500.0 V

50.00 Hz / real32Einstellung der Motor-Nennfrequenz. Dieser Einstellwert
muss genau demWert entsprechen, der auf dem Motor-
Typenschild angegeben ist.

Motor-Nennfrequenz99.8

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

10 = 1 Hz / 100 = 1 HzNennfrequenz des Motors.0.00 ... 1000.00 Hz
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0 U/min / real32EinstellungderNenndrehzahldesMotors.DieseEinstellung
mussgenaudemWertaufdemMotor-Typenschildentspre-
chen.

Motor-Nenndrehzahl99.9

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

Hinweis: (Asynchrongenerator) Die Nenndrehzahlmuss ein-
gestellt werden, als ob der Generator als Motor betrieben
wird.

1 = 1 U/min / 1 = 1
U/min

Nenndrehzahl des Motors.0...30000 U/min

- / real32EinstellungderNennleistungdesMotors.DieseEinstellung
mussgenaudemWertaufdemMotor-Typenschildentspre-
chen.Wennauf demTypenschild keineNennleistungange-
geben ist, kannstattdessendasNennmoment inParameter
99.12 eingegeben werden.

Motor-Nennleistung99.10

Wenn mehrere Motoren an den Frequenzumrichter ange-
schlossen sind,muss die Gesamtleistung derMotoren an-
gegeben werden.

Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl Einheit ein-
gestellt.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

1 = 1 kW oder hp / 100
= 1 kW oder hp

Nennleistung des Motors.0.00 ... 26000.00 kW
oder hp

0.00 NoUnit / real32EinstellungdesMotor-Cosphi für ein genaueresMotormo-
dell. Dieser Wert ist nicht obligatorisch, aber bei einem
Asynchronmotor nützlich, vor allembei einer Identifikation
mit stillstehendemMotor. Bei einem Permanentmagnet-
motor oder einem Synchronreluktanzmotor wird dieser
Wert nicht benötigt.

Motornenn-Cos φ99.11

Hinweis:KeinenSchätzwert eingeben.Wennder exakteWert
nicht bekannt ist, die Parametereinstellungauf null belassen.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

100 = 1 / 100 = 1Cosphi des Motors.0.00 ... 1.00

0.000 Nm oder lb·ft /
uint32

Einstellung des Motorwellennennmoments. Dieser Wert
kannanstellederNennleistung (99.10) eingegebenwerden,
wenn er auf dem Motor-Typenschild steht.

Motor-Nenndrehmo-
ment

99.12

Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl Einheit ein-
gestellt.

Hinweis: Diese Einstellung ist eine Alternative zur Nennleis-
tung (99.10). Wenn beide eingegeben werden, hat 99.12
Vorrang.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.
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1 = 1 Nm oder lb·ft /
1000 = 1 Nm oder lb·ft

Motor-Nenndrehmoment.0.000 ...
4000000.000 Nm
oder lb·ft

Nicht ausgewählt;
Stillstand (95.21
b1/b2) / uint16

Einstellen des Typs der Motoridentifikationsroutine (ID-
Lauf), die beim nächsten Start des Frequenzumrichters
durchgeführt werden soll. Mit demMotor-Identifikations-
lauf identifiziert der Frequenzumrichter die Charakteristik
des angeschlossenenMotors und ermöglicht so eine opti-
male Motorregelung.

Ausw. Mot.-ID-Lauf-
modus

99.13

Wenn bisher noch kein ID-Lauf durchgeführt wurde (oder
wenndie Standard-ParameterwertemitHilfe vonParame-
ter 96.6 Parameter Restore wiederhergestellt wurden),
wird dieser Parameter automatisch auf Stillstand gesetzt
und zeigt an, dass ein ID-Lauf durchgeführt werdenmuss.

NachdemID-LaufstopptderFrequenzumrichterunddieser
ParameterwirdautomatischaufNicht ausgewähltgesetzt.

Hinweis: Für den Erweitert ID-Lauf muss die angetriebene
Einrichtung immer vomMotor abgekoppelt werden.

Hinweis:VorAktivierungdes ID-LaufsmussdieMessungder
Motortemperatur (falls verwendet) in Parametergruppe 35
Thermischer Motorschutz und Parameter 97.15 konfiguriert
werden.

Hinweis:Wenn ein Sinusfilter installiert ist, setzen Sie das
entsprechendeBit inParameter95.15Spez.HW-Einstellungen
vor der Aktivierung des ID-Laufs. Bei einem nicht von ABB
gelieferten (kundenspezifischen) Filter müssen auch 99.18
und 99.19.gesetzt werden.

Hinweis: Bei Skalarregelung (99.4 Motor-Regelmodus =
Skalar) wird der ID-Lauf nicht automatisch angefordert. Ein
ID-Lauf kann jedoch für eine genauere Drehmomentberech-
nung durchgeführt werden.

Hinweis:Wenn der ID-Lauf aktiviert ist, kann er durch Stop-
pen des Frequenzumrichters abgebrochen werden:

Hinweis: Der ID-Lauf muss immer dann ausgeführt werden,
wenn einer der Motor-Parameter (99.4, 99.6 … 99.12) geän-
dert worden ist.

Hinweis: Evtl. vorhandene Safe Torque Off- und Notstopp-
Schaltkreisemüssenwährenddes ID-Laufsgeschlossensein.

Hinweis: Eine evtl vorhandene mechanische Bremse wird
durch die Schaltlogik für den ID-Lauf nicht geöffnet.

Hinweis:Bei PermanentmagnetmotorenundSynRMsinddie
ID-Läufe Reduziert, Normal undErweitert identisch. Darüber
hinaus sinddie ID-Läufe Stillstand undErweiterter Stillstand
identisch.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

Parameter 575



Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0Kein Motor-ID-Lauf angefordert. Diese Einstellung kann
nur gewählt werden, nachdem der ID-Lauf (Normal, Redu-
ziert, Stillstand, Erweitert, Erweiterter Stillstand) bereits
ausgeführt worden ist.

Nicht ausgewählt

1Normaler ID-Lauf.Normal
• unterstützt alle Motortypen
• Last muss abgekoppelt werden
• gute Performance.
Gewährleistet eineguteRegelgenauigkeit für alle Antriebs-
anwendungen. Dieser Modus sollte möglichst immer ge-
wählt werden.

Hinweis:Wenn das Lastmoment höher als 20 % des Motor-
nennmoments ist oder wenn die Maschine nicht für das
Nennmomentwährenddes ID-Laufsausgelegt ist, dannmuss
die Arbeitsmaschine für die Dauer des ID-Laufs vomMotor
abgekoppelt werden. Bei den Permanentmagnet- oder
SynRM-MotorenkannderWertdes transientenDrehmoments
bis zum Zweifachen des Nenndrehmoments betragen.

Hinweis:Die Drehrichtung desMotors vor demStart des ID-
Laufs prüfen. Während des ID-Laufs dreht sich der Motor in
Vorwärtsrichtung.

WARNUNG! Der Motor beschleunigt während des ID-
Laufs auf etwa 50…100%der Nenndrehzahl. STELLEN
SIE VOR DEM ID-LAUF SICHER, DASS DER MOTOR GE-
FAHRLOS BETRIEBEN WERDEN KANN!

2Reduzierter ID-Lauf.Reduziert
• unterstützt nur Asynchronmotoren
• Insbesondere für Konusläufer-Bremsmotoren bei

Kranapplikationen
• Last muss abgekoppelt werden
• gute Performance.
DieserModus sollte anstelle desNormal oder Erweitert ID-
Laufs gewählt werden, wenn
• die mechanischen Verluste 20 % übersteigen (d. h. der

Motor kann von der angetriebenen Einrichtung nicht
abgekoppelt werden) oder wenn

• eine Fluss-Reduzierung nicht zulässig ist, während der
Motor läuft (d. h. bei einemMotor mit einer integrierten
Bremse, die über die Motorklemmen gespeist wird).

Bei diesem ID-Laufmodus ist die Motorregelung im Feld-
schwächebereich oder bei hohen Drehmomenten nicht
unbedingt so genauwie beim ID-Lauf Normal. Der ID-Lauf
Reduziertwird schneller ausgeführt als der ID-LaufNormal
(< 90 Sekunden).

Hinweis:Die Drehrichtung desMotors vor demStart des ID-
Laufs prüfen. Während des ID-Laufs dreht sich der Motor in
Vorwärtsrichtung.

WARNUNG! Der Motor beschleunigt während des ID-
Laufs auf etwa 50…100%der Nenndrehzahl. STELLEN
SIE VOR DEM ID-LAUF SICHER, DASS DER MOTOR GE-
FAHRLOS BETRIEBEN WERDEN KANN!
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3ID-Lauf Stillstand:Stillstand
• unterstützt alle Motortypen
• die Last muss nicht abgekoppelt werden
• moderate Performance.
In denMotorwirdDC-Stromeingespeist. Bei einem Induk-
tionsmotor (Asynchronmotor) wird die Motorwelle nicht
gedreht. Bei einem Permanentmagnet- oder Synchronre-
luktanzmotorkannsichdieWelleumeinehalbeUmdrehung
drehen.

Hinweis: Der ID-Lauf Stillstand sollte nur gewählt werden,
wenn der ID-Lauf Normal, Reduziert oder Erweitert nicht
möglich ist, weil die angekoppelte Mechanik dies nicht zu-
lässt (z.B. bei Aufzügen oder Kran-Applikationen).

Siehe auch Abschnitt Erweiterter Stillstand.

4Mit der Rotorlage-Erkennung wird der Startwinkel eines
Permanent- oder Synchronreluktanzmotors bestimmt
(siehe Seite Rotorlage-Erkennung (Seite 63)). Die Rotorla-
ge-Erkennungaktualisiert nicht die anderenMotormodell-
Werte.

Rotorlageerkennung

Die Rotorlage-Erkennung wird im Rahmen der ID-Läufe
Normal, Reduziert, Stillstand, Erweitert oder Erweiterter
Stillstandautomatischdurchgeführt.MitdieserEinstellung
kanndieRotorlage-Erkennungseparat ausgeführtwerden.
Dieses ist nach Veränderungen der Drehgeber-Konfigura-
tion nützlich, wie z.B. dem Austausch oder Ergänzen von
Absolutwertgebern, Resolvern oder Inkrementalgebern
mit Kommutierungssignalen.

Hinweis: Diese Einstellung kann nur nach einem ID-Lauf
Normal, Reduziert, Stillstand, Erweitert oder Erweiterter
Stillstand verwendet werden.

Hinweis: Je nach Auswahl des Modus der Rotorlage-Erken-
nungkannsichdieMotorwellewährendderRotorlage-Erken-
nung drehen. Siehe Parameter 21.13 Rotorlageerkennung.

5Erfordert eine Kalibrierung der Strommessung, d.h. eine
Identifikation der Offset- und Verstärkungsfehler bei der
Strommessung.

Kalibr.Strommessung

Die Kalibrierung wird beim nächsten Start ausgeführt.
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6ID-Lauf Erweitert:Erweitert
• unterstützt nur Asynchronmotoren
• Last muss abgekoppelt werden
• höchste Performance
• dauert länger.
Der ID-Lauf gewährleistet die bestmöglicheRegelgenauig-
keit. Der ID-Lauf kanneinigeMinutendauern.DieserModus
sollte gewählt werden, wenn höchste Regelgenauigkeit
über den gesamten Betriebsbereich erforderlich ist.

Hinweis:Wenn das Lastmoment mehr als 20 % des Motor-
nennmomentsbeträgt oderwenndieMaschine nicht für das
Nennmomentwährend des ID-Laufs ausgelegt ist, muss die
Arbeitsmaschine während eines Erweiterten ID-Laufs vom
Motor abgekoppelt werden.

Hinweis:Die Drehrichtung desMotors vor demStart des ID-
Laufs prüfen. Während des ID-Laufs dreht sich der Motor in
Vorwärtsrichtung.

WARNUNG! Der Motor beschleunigt während des ID-
Laufsauf etwa50…100%derNenndrehzahl. Eswerden
verschiedene Beschleunigungen und Verzögerungen
ausgeführt. STELLEN SIE VOR DEM ID-LAUF SICHER,
DASS DER MOTOR GEFAHRLOS BETRIEBEN WERDEN
KANN!

7Erweiterter Stillstands-ID-Lauf.Erweiterter Stillstand
• nur für Asynchronmotoren
• empfohlen: <50 kW
• die Last muss nicht abgekoppelt werden
• gute Performance
• dauert länger.
Diese Einstellung wird für Asynchronmotoren bis 75 kW
anstelle des ID-Laufs Stillstand empfohlen, wenn:
• diegenauenNenndatendesMotorsunbekannt sind, oder
• das Regelungsverhalten des Motors nach einem ID-Lauf

Stillstand nicht zufriedenstellend ist.

Hinweis:Die für den ID-Lauf Erweiterter Stillstandbenötigte
Zeit variiert je nachMotorgröße. Bei einemkleinenMotor ist
der ID-Laufnormalerweisenach5Minutenbeendet, bei einem
großen Motor kann er bis zu einer Stunde dauern.

Nicht ausgewählt /
uint16

Anzeige des zuletzt durchgeführten ID-Lauftyps. Weitere
Informationen zudenverschiedenenModi sieheEinstellun-
gen von Parameter 99.13 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus.

Ausgeführter Mot.-
ID-Lauf

99.14

0Es wurde kein ID-Lauf durchgeführt.Nicht ausgewählt

1ID-Lauf Normal.Normal

2ID-Lauf Reduziert.Reduziert

3ID-Lauf Stillstand.Stillstand

4Rotorlageerkennung.Rotorlageerkennung

5Kalibr.Strommessung.Kalibr.Strommessung

6ID-Lauf Erweitert.Erweitert
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7ID-Lauf Erweiterter Stillstand.Erweiterter Stillstand

0 NoUnit / uint16Berechnete Anzahl der Polpaare im Motor.Motor-Polpaare99.15

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

1 = 1 / 1 = 1Anzahl der Polpaare.0...1000

U V W / uint16Wechselt die Drehrichtung des Motors. Dieser Parameter
kann benutzt werden, wenn der Motor in der falschen
Richtung dreht (zumBeispiel bei falscher Phasenfolge der
Motorkabel) und bei erschwerter Änderung des Motorka-
belanschlusses.

Phasenfolge99.16

Hinweis:DasÄnderndiesesParametershatkeineAuswirkung
auf die Polaritäten des Drehzahlsollwerts, d.h. bei einem
positiven Drehzahlsollwert dreht der Motor vorwärts. Mit
der Einstellung der Phasenfolge wird sichergestellt, dass
“vorwärts” tatsächlich die korrekte Drehrichtung ist.

Hinweis:Nach Änderung dieser Parametereinstellungmuss
dasVorzeichendesDrehgeber-Rückführsignals (fallsbenutzt)
geprüft werden. Dies erfolgt durch die Einstellung von Para-
meter 90.41 Ausw. Drehz.-Rückf. Motor auf Berechnet und
VergleichdesVorzeichensvon90.1Motordrehzahl f. Regelung
mit 90.10 Geber 1 Drehzahl (oder 90.20 Geber 2 Drehzahl).
Wenn das Vorzeichen desMesswertsignals nicht korrekt ist,
muss der Kabelanschluss des Drehgebers korrigiert oder
das Vorzeichen von 90.43 Motorgetriebe Zähler umgekehrt
werden.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geändert
werden, wenn der Antrieb läuft.

0NormalU V W

1Umgekehrte Drehrichtung.U W V

0.000 mH / real32Festlegung der Induktivität eines kundenspezifischen Si-
nusfilters, das heißt, wenn Parameter 95.15 Spez. HW-Ein-
stellungen Bit 3 aktiviert ist.

Sinusfilter-Induktivi-
tät

99.18

Hinweis: Bei einem Sinusfilter von ABB (95.15 Spez. HW-Ein-
stellungen Bit 1) wird dieser Parameter automatisch einge-
stellt und sollte nicht verändert werden.

1000 = 1mH/ 1 = 1mHInduktivität eines kundenspezifischen Sinusfilters.0.000 ... 100000.000
mH
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

0.00 uF / real32FestlegungderKapazität eines kundenspezifischenSinus-
filters, das heißt, wenn Parameter 95.15 Spez. HW-Einstel-
lungen Bit 3 aktiviert ist.

Sinusfilter-Kapazität99.19

Wenn die Kondensatoren in Form einer Sternschaltung
verbunden sind, ist als Parameterwert die Kapazität eines
der Kondensatoren einzutragen.

M
3~

C

99.19 = C
C CFrequenzumrichter

Sinusfilter

Wenndie Kondensatoren in FormeinerDreiecksschaltung
verbunden sind, multiplizieren Sie die Kapazität eines der
Kondensatorenmit 3 und tragenSie das Ergebnis als Para-
meterwert ein.

M
3~

C C

C 99.19 = 3 × C

Frequenzumrichter

Sinusfilter

Hinweis: Bei einem Sinusfilter von ABB (95.15 Spez. HW-Ein-
stellungen Bit 1) wird dieser Parameter automatisch einge-
stellt und sollte nicht verändert werden.

100 = 1 uF / 1 = 1 uFKapazität eines kundenspezifischen Sinusfilters.0.00 ... 100000.00 uF

Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

FSO-xx Einstellungen.

Diese Gruppe enthält Parameter für das optionale Sicher-
heitsfunktionsmodul FSO-xx. Einzelheiten hierzu finden
Sie in der Dokumentation des FSO- xx Moduls.

Sicherheit200

Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Einstellungen des dezentralen E/A-Busses.

DieseGruppe ist nurbei VerwendungeinerBCURegelungs-
einheit sichtbar.

Diese Gruppen enthalten Parameter, die sich auf den de-
zentralenE/A-Busbeziehen, derbeimanchenFrequenzum-
richtern zurÜberwachungder Lüfter imSchrank verwendet
wird. Siehe hierzu CIO-01 I/O module for distributed I/O
bus control user’smanual (3AXD50000126880 [Englisch]).

E/A-Buskonfigurati-
on

206
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Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Einstellungen des dezentralen E/A-Busses.

DieseGruppe ist nurbei VerwendungeinerBCURegelungs-
einheit sichtbar.

Diese Gruppen enthalten Parameter, die sich auf den de-
zentralenE/A-Busbeziehen, derbeimanchenFrequenzum-
richtern zurÜberwachungder Lüfter imSchrank verwendet
wird. Siehe hierzu CIO-01 I/O module for distributed I/O
bus control user’smanual (3AXD50000126880 [Englisch]).

E/A-Bus Service207

Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Einstellungen des dezentralen E/A-Busses.

DieseGruppe ist nurbei VerwendungeinerBCURegelungs-
einheit sichtbar.

Diese Gruppen enthalten Parameter, die sich auf den de-
zentralenE/A-Busbeziehen, derbeimanchenFrequenzum-
richtern zurÜberwachungder Lüfter imSchrank verwendet
wird. Siehe hierzu CIO-01 I/O module for distributed I/O
bus control user’smanual (3AXD50000126880 [Englisch]).

E/A-Bus Diagnose208

Def / Typ

FbEq 16b / 32b

BeschreibungName / Bereich /
Auswahl

Nr.

Einstellungen des dezentralen E/A-Busses.

DieseGruppe ist nurbei VerwendungeinerBCURegelungs-
einheit sichtbar.

Diese Gruppen enthalten Parameter, die sich auf den de-
zentralenE/A-Busbeziehen, derbeimanchenFrequenzum-
richtern zurÜberwachungder Lüfter imSchrank verwendet
wird. Siehe hierzu CIO-01 I/O module for distributed I/O
bus control user’smanual (3AXD50000126880 [Englisch]).

E/A-BusLüfter-Identi-
fikation

209
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Störungssuche

Inhalt dieses Kapitels
In diesem Kapitel sind alle Warn- und Störmeldungen einschließlich der möglichen Ur-
sachenundKorrekturmaßnahmenaufgelistet.Mit den Informationen indiesemKapitel
können die Ursachen der meisten Warn- und Störmeldungen erkannt und korrigiert
werden. Ist das nicht möglich, wenden Sie sich bitte an Ihre ABB-Vertretung. Wenn Sie
das PC-Tool Drive Composer nutzen können, senden Sie das damit erstellte Support-
Paket an Ihre ABB-Vertretung.

Die Warn- und Störmeldungen sind nachfolgend in separaten Tabellen aufgelistet. Die
Tabellen sind nach den Codes der Warn- und Störmeldungen sortiert.

Sicherheit

WARNUNG!
Die Wartungsarbeiten an dem Frequenzumrichter dürfen nur von qualifiziertem
Fachpersonal ausgeführt werden! Lesen Sie die Anweisungen im Kapitel Sicher-
heitsvorschriften imHardware-Handbuch des Frequenzumrichters, bevor Sie an
dem Frequenzumrichter arbeiten.

7
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Anzeigen

￭ Warnungen und Störungen

Warnungen und Störungen zeigen einen anormalen Antriebszustand an. Der Code und
die Bezeichnung der anstehenden Warn-/Störmeldungen wird auf dem Bedienpanel
desFrequenzumrichtersund imPC-ProgrammDriveComposer angezeigt.Über Feldbus
sind nur die Codes der Warn-/Störmeldungen verfügbar.

Warnungen müssen nicht quittiert werden; die Anzeige wird aufgehoben, wenn die
Ursache der Warnung nicht mehr besteht. Warnungen beeinflussen nicht den Betrieb
des Antriebs und der Frequenzumrichter regelt weiterhin den Motor.

Störungen veranlassen den Frequenzumrichter zum Abschalten der Regelung und der
Motor wird stoppt. Nachdem die Ursache einer Störung behoben worden ist, kann die
Störungüber eine auswählbareQuelle (siehe Parameter 31.11 Störungsquitt.Quelle)wie
z.B. das Bedienpanel, das Drive Composer PC-Tool, die Digitaleingänge des Frequen-
zumrichters oder über denFeldbus, quittiertwerden.Wenndie Störungquittiertwurde,
kann der Frequenzumrichter wieder gestartet werden.

MancheStörungenerfordern einenNeustart der Regelungseinheit entweder durchAus-
und Wiedereinschalten oder mit Parameter 96.8 Regelungseinheit booten - dies ist in
der Liste der Störungen angegeben.

Warn- und Störmeldungen können durch Auswahl vonWarnung, Störung oder Störung
(-1) im Quellenauswahlparameter an einen Relaisausgang oder einen Digitaleingang/-
ausgang weitergeleitet werden. Siehe folgende Abschnitte:

• Programmierbare Digitaleingänge und -ausgänge (Seite 32)

• Programmierbare Relaisausgänge (Seite 33) und

• Programmierbare E/A-Erweiterungen (Seite 33).

￭ Reine Ereignismeldungen

Zusätzlich zu Warn- und Störmeldungen gibt es Ereignismeldungen, die nur in den Er-
eignisspeichern des Frequenzumrichters protokolliert werden. Die Codes dieser Ereig-
nisse sind in der Tabelle Warnungen, Störungen und reine Ereignisse enthalten.

￭ Editierbare Textmeldungen

Für einige Warn- und Störmeldungen kann der Text der Meldungen geändert und An-
weisungen und Kontaktinformationen können ergänzt werden. Zum Ändern dieser
Meldungen wählen SieMenü - Einstellungen - Texte bearbeitenmit dem Bedienpanel
oder verwenden Sie den Lokalisierungseditor im Drive Composer pro.
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Speicher und Analyse der Warn- und Störmeldungen

￭ Ereignisprotokolle

DerFrequenzumrichter verfügtüber zweiEreignisprotokolle. EinesderProtokolle enthält
Störmeldungen und Störungsquittierungen; das andere enthält Warnungen, reine Er-
eignisse und die Löschung von Einträgen. Jedes Protokoll enthält die 64 letzten Ereig-
nisse mit Zeitstempel und weiteren Informationen.

Auf die Protokolle kann über das Hauptmenü des Bedienpanels zugegriffen werden.
Die Protokolle werden als Liste dargestellt, wenn sie mit dem PC-Tool Drive Composer
angezeigt werden.

Die Protokolle können mit Parameter 96.51 Lösche Stör-/Ereign.-Speicher gelöscht
werden.

Zusatzcodes

Bei manchen Ereignissen wird ein Zusatzcode generiert, der bei der Lokalisierung des
Problems hilft. Der Zusatzcode wird auf dem Bedienpanel zusammenmit der Meldung
angezeigt. Erwird auch in den Ereignisdetails gespeichert. Im PC-Tool Drive Composer
wird der Zusatzcode (falls vorhanden) in der Ereignisliste angezeigt.

Datenspeicher der Werkseinstellungen

Der Frequenzumrichter verfügt über einen Datenspeicher, in dem voreingestellte Fre-
quenzumrichterwerte in 500-Mikrosekunden-Intervallen (Standard; siehe Parameter
96.65 Werks-Datenspeicher Zeitebene) gespeichert werden.

Die Störungsdatender letzten fünf Störungen sind imEreignisprotokoll abrufbar,wenn
es imPC-Tool DriveComposer Pro aufgerufenwird. (Die Störungsdaten sindnicht über
das Bedienpanel abrufbar.)

Folgende Werte werden im Werksdatenprotokoll aufgezeichnet: 1.7 Motorstrom, 1.10
Motordrehmoment, 1.11 DC-Spannung, 1.24 Fluss-Istwert %, 6.1 Hauptsteuerwort, 6.11
Hauptstatuswort, 24.1Drehz.-Sollw. benutzt, 30.1Grenzenwort 1, 30.2Mom-Begrenz.Sta-
tus und 90.1 Motordrehzahl f. Regelung. Die Auswahl der Parameter kann nicht vom
Benutzer verändert werden.

￭ Andere Datenspeicher

Anwenderspezifischer Datenspeicher

Mit dem PC-Tool Drive Composer pro kann ein anwenderspezifischer Datenspeicher
konfiguriert werden. Diese Funktionalität ermöglicht die freie Auswahl von bis zu acht
Parametern, die in einstellbaren Intervallen abgefragtwerden. Die Triggerbedingungen
unddieLängederAufzeichnungkönnen fürbis zu8000Abfragewerte festgelegtwerden.
Der Status des Datenspeichers wird im PC-Tool sowie in in Parameter 96.61 Anwend.
DatenspeicherStatuswortgezeigt.Die auslösendenQuellenkönnenmitdenParametern
96.63 Anwend. Datenspeicher-Trigger und 96.64 Anwend. Datenspeicher starten aus-
gewählt werden. Konfiguration, Status und gesammelte Daten werden in der Memory
Unit für die spätere Analyse gespeichert.
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Datenspeicher PSL2

Die Regelungseinheit BCU, diemit einigen Frequenzumrichtertypen (insbesonderemit
parallel geschaltetenWechselrichtermodulen) verwendetwird, enthält einenDatenspei-
cher, der die Daten der Wechselrichtermodule speichert, was bei der Störungsanzeige
und -analyse hilfreich ist. Die Daten werden auf einer SD-Speicherkarte in der BCU ge-
speichert und können von ABB Servicepersonal analysiert werden.

￭ Parameter mit Warn- und Störinformationen

Der Frequenzumrichter kann eine Liste der aktuell aktiven Störungen, die den Antrieb
zum gegenwärtigen Zeitpunkt gestoppt haben, speichern. Die Störungen werden in
Parametergruppe 4 Warnungen und Störungen (Seite 148) angezeigt. Die Parameter-
gruppe zeigt auch eine Liste der Störungen undWarnungen an, die vorher aufgetreten
sind.

Ereigniswort (Parameter 04.40…04.72)

Parameter 4.40 Ereigniswort 1 kann vomBenutzer konfiguriert werden, um den Status
von 16 auswählbaren Ereignissen anzuzeigen (d.h. Störungen, Warnungen oder reine
Ereignisse). Es ist möglich, einen Zusatzcode für jedes Ereignis zu spezifizieren, um
andere Zusatzcodes herauszufiltern.

Erzeugung von QR-Codes für die Serviceanwendung
Ein QR-Code (oder eine Reihe von QR-Codes) können vom Frequenzumrichter erzeugt
undauf demBedienpanel angezeigtwerden. DerQR-Code enthält die Identifkationsda-
ten des Frequenzumrichters, Informationen zu den letzten Ereignissen sowie Werte
von Status- und Zählerparametern. Der Code kann mit einemmobilen Gerät mit der
Serviceanwendung (Service-App) gelesen werden, die die Daten zur Analyse an ABB
sendet. Weitere Informationen zur Anwendung erhalten Sie von Ihrer lokalen ABB-Ver-
tretung.

Der QR-Code kann überMenü - Assistenten - QR-Code auf dem Bedienpanel erzeugt
werden.
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Warnungen, Störungen und reine Ereignisse

MaßnahmeUrsacheEreignisname
/ Zusatzcode

Code
(Hex)

Versuchen, die Stromkalibrierung erneut
auszuführen(wählenSieKalibr.Strommes-

DergemesseneOffsetderAusgangspha-
sen-Strommessung oder die Differenz

Kalibrierung2281

sung bei Parameter 99.13). Wenn diezwischendenStrommessungender Aus-
Störung weiterhin bestehen bleibt, wen-
den Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

gangsphasen U2 und W2 ist zu groß (die
Wertewerdenbei der Kalibrierungaktua-
lisiert).

Die Motorbelastung prüfen.DerAusgangsstromhat interneStörgren-
ze überschritten.

Überstrom2310
Wenn die Regelungseinheit über eine ex-
terneSpannungsversorgungverfügt, die
Einstellung des Parameters 95.04
Spann.Vers. Regelungseinh. prüfen.
Beschleunigungszeiten inParametergrup-
pe 23 Drehzahl-Sollwert-Rampen (Dreh-
zahlregelung), 26Drehmoment-Sollwert-
kette (Drehmomentregelung) oder 28
Frequenz-Sollwertkette (Frequenzrege-
lung) prüfen. PrüfenSie auchdie Parame-
ter 46.1 Drehzahl-Skalierung, 46.2 Fre-
quenz-Skalierungund46.3Drehmoment-
Skalierung.
MotorundMotorkabelprüfen (einschließ-
lich Phasen- und Dreieck-/Stern-An-
schluss).
Prüfen, dass am Motorkabel keine
Schütze öffnen und schließen.
Prüfen, obdie IBN-/Motor-Daten inPara-
metergruppe 99 den Angaben auf dem
Motorschild entsprechen.
Prüfen und sicherstellen, dass keine
Leistungsfaktorkorrektur-Kondensatoren
oderÜberspannungsabsorber imMotor-
kabel installiert sind.
Drehgeberkabel (einschließlichPhasenfol-
ge) prüfen.
Zusatzcode (Format XXXY YYZZ) prüfen.
Bei parallelgeschalteten Wechselrichter-
modulen wird mit “Y YY” der Kanal der
Regelungseinheit BCU angezeigt, über
den die Störung empfangen wurde. “ZZ”
verweist auf die Phase, die die Störung
ausgelöst hat (0: Keinedetaillierten Infor-
mationen verfügbar, 1: U-Phase, 2: V-
Phase, 4:W-Phase, 3/5/6/7:mehrere
Phasen).

Wenn die Regelungseinheit über eine ex-
terneSpannungsversorgungverfügt, die

Der Frequenzumrichter hat eine Lastun-
symmetrie erkannt, die typisch für einen
Erdschluss imMotoroderMotorkabel ist.

Erdschluss2330

Einstellung des Parameters 95.4
Spann.Vers. Regelungseinh. prüfen.
Prüfen und sicherstellen, dass keine
Leistungsfaktorkorrektur-Kondensatoren
oder Überspannungsableiter am Motor-
kabel installiert sind.
DurchMessendes Isolationswiderstands
des Motors und Motorkabels auf Erd-
schluss imMotoroderMotorkabelprüfen.
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MaßnahmeUrsacheEreignisname
/ Zusatzcode

Code
(Hex)

Versuchen Sie, den Motor im Skalar-Mo-
dus zu regeln, falls zulässig. (Siehe Para-
meter 99.4 Motor-Regelmodus.)
Bei parallelgeschalteten Modulen den
Zusatzcode (Format XXXY YYZZ) prüfen.
“Y YY” steht für denKanal der Regelungs-
einheit BCU, über den die Störung emp-
fangen wurde.
Wenn kein Erdschluss festzustellen ist,
wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

Den Motor und das Motorkabel auf An-
schlussfehler überprüfen.

Kurzschluss im/in den Motorkabel(n)
oder im Motor

Kurzschluss2340

Wenn die Regelungseinheit über eine ex-
terneSpannungsversorgungverfügt, die
Einstellung des Parameters 95.4
Spann.Vers. Regelungseinh. prüfen.
Prüfen, dass Parameter 99.10 Motor-
Nennleistung korrekt eingestellt ist.
Prüfen und sicherstellen, dass keine
Leistungsfaktorkorrektur-Kondensatoren
oder Überspannungsableiter am Motor-
kabel installiert sind.
Zusatzcode (Format XXXY YYZZ) prüfen.
Bei parallelgeschalteten Wechselrichter-
modulen wird mit “Y YY” der Kanal der
Regelungseinheit BCU angezeigt, über
den die Störung empfangen wurde. “ZZ”
zeigt die Stelle des Kurzschlusses an (0:
Keinedetaillierten Informationen verfüg-
bar, 1: Oberer Zweig U-Phase, 2: Unterer
ZweigU-Phase,4:Oberer ZweigV-Phase,
8: Unterer Zweig V-Phase, 10: Oberer
Zweig W-Phase, 20: Unterer Zweig W-
Phase, andere: Kombinationen aus den
genannten).
Zusatzcode40hprüfen=Kurzschlussdes
DC-Kondensators
Nach der Störungsbehebung die Rege-
lungseinheit (mit Parameter 96.8 Rege-
lungseinheit booten)oderdurchAus- und
Wiedereinschalten neu starten.

Motorkabel prüfen.IGBT-Übertemperatur zwischen Sperr-
schicht undGehäuse.DieseStörmeldung

IGBT-Überlast2381
Die Umgebungsbedingungen prüfen.

schützt IGBT(s) und sie kann durch einen KühlluftmengeundLüfterbetriebprüfen.
Kurzschluss imMotorkabel aktiviertwer-
den.

Kühlkörperrippenauf Staubbelagprüfen.
Motorleistung mit der Leistung des Fre-
quenzumrichters vergleichen.

Motorkabel prüfen.Differenz des Phasenstroms zwischen
parallelgeschalteten Wechselrichtermo-
dulen ist zu hoch.

BUStromdiffe-
renz

2391
Prüfen und sicherstellen, dass keine
Leistungsfaktorkorrektur-Kondensatoren
oder Überspannungsableiter am Motor-
kabel installiert sind.
Zusatzcode (Format XXXY YYZZ) prüfen.
“XXX” spezifiziert die Quelle des ersten
Fehlers (siehe “YYY”). “YYY” gibt dasMo-
dul an, von dem der Kanal der BCU Rege-
lungseinheit die Störung empfangen hat
(1: Kanal 1, 2: Kanal 2, 4: Kanal 3, 8: Kanal
4,…, 800: Kanal 12, andere: Kombinatio-
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MaßnahmeUrsacheEreignisname
/ Zusatzcode

Code
(Hex)

nen aus den oben genannten). “ZZ” ver-
weist auf die Phase (1: U, 2: V, 3:W).

Prüfen und sicherstellen, dass keine
Leistungsfaktorkorrektur-Kondensatoren

Die Summe des Erdschlussstroms der
Wechselrichtermodule ist zu hoch.

BU Erdschluss2392

oder Überspannungsableiter am Motor-
kabel installiert sind.
Den IsolationswiderstanddesMotorsund
der Motorkabel prüfen.
Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

AC-Sicherungen prüfen.Die IGBT-Einspeiseeinheit hat einen Erd-
schluss erkannt.

Erdschluss2E01
Auf Erdschlüsse prüfen.
Einspeisekabel prüfen.
Leistungsmodule prüfen.
Prüfen,dasskeineLeistungsfaktorkorrek-
tur-KondensatorenoderÜberspannungs-
absorber am Einspeisekabel installiert
sind.
Wenn kein Erdschluss festzustellen ist,
wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

Prüfen, dass die Drehzahlpunkte der
Kurve (mit 29.70…29.79 festgelegt) in
aufsteigender Folge angeordnet sind.

Die Parametrierung der Drehzahl-/Dreh-
moment-Begrenzungskurve (in der DC-
Spannungsreferenzkette) istnichtkonsis-
tent.

Datenpkte
Spannungsket-
te ungültig

3000

Netzanschluss-Sicherungen prüfen.Die DC-Zwischenkreis-Spannung
schwingtwegeneiner ausgefallenenEin-

Eingangsphase
fehlt

3130
Leistungskabel auf lose Anschlüsse
überprüfen.gangsphase, einergeschmolzenenSiche-

rung oder einer instabilen Regelung. Einspeisenetz auf Unsymmetrie prüfen.
Überprüfen Sie die Stabilität der Rege-
lung und die Einstellungen für die Dreh-
zahregelung.

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Keine Rückmeldung vom Laderelais
empfangen.

Laderelais-Stö-
rung

3180

Kabelfeh. od.
Erdschl.

3181 Den Schutz in Parameter 31.23 ab-
schalten.

1.Die Frequenzumrichter-Hardware
wirdvoneinemgemeinsamenDC-Bus
gespeist.

1.

Leistungsanschlüsse prüfen.2.Fehlerhafter Eingangsspannungsan-
schluss und Motorkabelanschluss

2.
Eingangssicherungen prüfen.

(d.h. das Einspeisekabel ist an die
Motoranschlussklemmenangeschlos-
sen).

Prüfen und sicherstellen, dass keine
Leistungsfaktorkorrektur-Kondensa-

3.Der Frequenzumrichter hat eine La-
stunsymmetrie erkannt, die typisch

3.

toren oder Überspannungsableiter
am Motorkabel installiert sind.

für einen Erdschluss im Motor oder
Motorkabel ist.

Durch Messen des Isolationswider-
stands des Motors undMotorkabels
auf Erdschluss imMotor oderMotor-
kabel prüfen.
Versuchen Sie, den Motor im Skalar-
Modus zu regeln, falls zulässig. (Siehe
Parameter 99.4Motor-Regelmodus.)

Prüfen, ob die Überspannungsregelung
aktiviert ist (Parameter30.30Überspann.-
Regelung).

DC-Zwischenkreisspannung zu hoch.DC-Überspan-
nung

3210
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MaßnahmeUrsacheEreignisname
/ Zusatzcode

Code
(Hex)

Prüfen, ob die Einspeisespannung der
NenneingangsspannungdesFrequenzum-
richters entspricht.
Prüfung des Einspeiseanschlusses auf
statischeoder transienteÜberspannung.
Brems-Chopper und -Widerstand (falls
benutzt) überprüfen.
Die Verzögerungszeit prüfen.
Die FunktionAustrudelnbenutzen (wenn
zulässig).
Den Frequenzumrichters mit Brems-
Chopper und -Widerständennachrüsten.
Bei parallelgeschalteten Modulen den
Zusatzcode (Format XXXY YYZZ) prüfen.
“Y YY” steht für denKanal der Regelungs-
einheit BCU, über den die Störung emp-
fangen wurde.

Einspeisekabel, Sicherungen und Schalt-
anlage/Verteiler prüfen.

Zu niedrige DC-Zwischenkreisspannung
wegen fehlender Einspeisephase, ge-

DC-Unterspan-
nung

3220

Bei parallelgeschalteten Modulen den
Zusatzcode (Format XXXY YYZZ) prüfen.

schmolzener Sicherungoder Störungder
Gleichrichterbrücke.

“Y YY” steht für denKanal der Regelungs-
einheit BCU, über den die Störung emp-
fangen wurde.

ZustandderNetzeinspeisung (Spannung,
Verkabelung, Sicherungen, Schaltanlage)
prüfen.

Der automatische Neustart ist fehlge-
schlagen (sieheAbschnitt Automatischer
Neustart (Seite 82)).

Standby Ti-
meout

3280

Zusatzcode (Format XXXY YYZZ) prüfen.
“XXX” spezifiziert die Quelle des ersten

Differenz der DC-Spannungen zwischen
parallelgeschalteten Wechselrichtermo-
dulen.

DC-Spann.-Dif-
ferenz

3291

Fehlers (siehe “YYY”). “YYY” gibt dasMo-
dul an, durchdasderKanal derBCURege-
lungseinheit die Störung empfangen hat
(1: Kanal 1, 2: Kanal 2, 4: Kanal 3, 8: Kanal
4, …, 800: Kanal 12).

Motorkabel anschließen.Motoranschluss fehlt (alle drei Phasen
sind nicht angeschlossen).

Motorphase
fehlt

3381

Für mehr Informationen siehe Zusatzco-
de.

Die Routine zur Rotorlage-Erkennung
konnte nicht ausgeführt werden (siehe

Rotorlage-Er-
kennung

3385

Prüfenund sicherstellen, dassderMotor-
ID-Lauferfolgreichabgeschlossenwurde.

Abschnitt Rotorlage-Erkennung (Sei-
te 63)).

Parameter98.15Winkeloffset (Anwender)
löschen.
DieEinstellungvonParameter99.3Motor-
art prüfen.

Das Vorzeichen der gemessenen und der
berechneten Drehzahl prüfen.

Die berechnete und die gemessene Posi-
tion haben unterschiedliche Vorzeichen.

0001

DiePhasenfolge imGeberkabelumkehren
oder Parameter 99.16 editieren.
Prüfen, dass das Lastmoment für den
ModusDrehen nicht zu hoch ist (esmuss
unter 5%) liegen.
Prüfen, dass der Motor nicht bereits
dreht, wenn die Rotorlageerkennung be-
ginnt.

MotordrehtwährendderRotorlageerken-
nung.

0002

Prüfen, dass der Geber keinen Schlupf
aufweist.

Zu große Differenz zwischen der gemes-
senen und der berechneten Position.

0003
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Parameter 98.15 mehrmals prüfen, um
sicherzustellen, dass die Routine zur Ro-
torlageerkennunggleichmäßigeErgebnis-
se liefert.
Die Motormodell-Parameter prüfen.
Prüfen, dass die Nullimpulse korrekt
festgelegt sind.

Der Rotor hat nicht, wie erwartet, zwi-
schen den Nullimpulsen gedreht.

0004

Prüfen, dass der gewählte Modus (Para-
meter 21.13) zu demMotor passt.

Die Positionsberechnung hat sich nicht
stabilisiert.

0005

Prüfen, dass sich Parameter 90.41 wäh-
rend der Routine nicht auf Berechnet än-
dert.

DieStatusinformationüberdiegemesse-
ne Position hat sich geändert.

0006

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Allgemeine Störung der Rotorlageerken-
nung.

0007

Prüfen, dass der gewählte Modus (Para-
meter 21.13) von demMotortyp unter-
stützt wird.

Der ausgewählteModuswirdnicht unter-
stützt.

0008

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.(LV Synchro) Stillstandsstörung.0009

Den Zusatzcode prüfen. Die Quelle der
Störung anhand des Codes überprüfen:

Eingangsphasenausfall durch die IGBT-
Brücke erkannt.

Ausfall der Ein-
gangsphase

3E00

1. Phase A
2. Phase B
4. Phase C
8. Phase kann nicht erkannt werden
AC-Sicherungen überprüfen.
Einspeisenetz auf Unsymmetrie prüfen.

Einstellungen der Parameter 35.61 und
35.62 prüfen.

Die berechnete Motorkabeltemperatur
hat die Warngrenze überschritten.

Motorkabel
überlastet

4000

DieDimensionierungdesMotorkabels im
Hinblick aufdie erforderliche Lastprüfen.

DieUmgebungstemperaturprüfen.Wenn
sie höher als 40 °C (104 °F) ist, sicherstel-

DieTemperaturdesFrequenzumrichters
ist zu hoch.

Umgebung-
stemperatur

4100

len,dassderLaststromnichtdie reduzier-
te Belastbarkeit des Frequenzumrichters
übersteigt. Siehe das entsprechende
Hardware-Handbuch.
Ausreichende Kühlluftmenge für das
FrequenzumrichtermodulundLüfterfunk-
tion prüfen.
Das Schrankinnere und den Kühlkörper
des Frequenzumrichtermoduls auf
Staubablagerungenprüfen.Fallserforder-
lich, reinigen.

Für ausreichende Kühlung des Frequen-
zumrichters sorgen.

Temperatur der Regelungseinheit ist zu
hoch.

Temp. Rege-
lungseinh

4110

Hilfslüfter prüfen.

Die Umgebungsbedingungen prüfen.Die berechnete IGBT-Temperatur des
Frequenzumrichters ist zu hoch.

IGBT-Übertem-
peratur

4210
KühlluftmengeundLüfterbetriebprüfen.
Kühlkörperrippenauf Staubbelagprüfen.
Motorleistung mit der Leistung des Fre-
quenzumrichters vergleichen.

DieUmgebungstemperaturprüfen.Wenn
sie höher als 40 °C (104 °F) ist, sicherstel-

DieTemperaturdesFrequenzumrichters
ist zu hoch.

Kühlung4290

len,dassderLaststromnichtdie reduzier-
te Belastbarkeit des Frequenzumrichters
übersteigt. Siehe das entsprechende
Hardware-Handbuch.
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Ausreichende Kühlluftmenge für das
FrequenzumrichtermodulundLüfterfunk-
tion prüfen.
Das Schrankinnere und den Kühlkörper
des Frequenzumrichtermoduls auf
Staubablagerungenprüfen.Fallserforder-
lich, reinigen.

Die Umgebungsbedingungen prüfen.Die IGBT-Temperatur des Frequenzum-
richters ist zu hoch.

IGBT-Tempera-
tur

42F1
KühlluftmengeundLüfterbetriebprüfen.
Kühlkörperrippenauf Staubbelagprüfen.
Motorleistung mit der Leistung des Fre-
quenzumrichters vergleichen.

Siehe A4B0 Übertemperatur.Die Temperatur des Leistungsteils ist zu
hoch.

Übertempera-
tur

4310

Siehe A4B1 Zu hohe Temperaturdiffe-
renz (Seite 608).

HoheTemperaturdifferenz zwischenden
IGBTs der verschiedenen Phasen.

Hohe Temp.-
Differenz

4380

Prüfen Sie den Wert von Parameter 35.2
Motortemp. 1 gemessen.

Die gemessene Temperatur 1 hat die
Störgrenze überschritten.

ExterneTempe-
ratur 1

4981

Die Motorkühlung prüfen (oder anderer
Einrichtungen,derenTemperaturgemes-
sen wird).
Den Wert von 35.12 Störgrenzwert Tem-
peratur 1 prüfen.

Prüfen Sie den Wert von Parameter 35.3
Motortemp. 2 gemessen.

Die gemessene Temperatur 2 hat die
Störgrenze überschritten.

ExterneTempe-
ratur 2

4982

Die Motorkühlung prüfen (oder anderer
Einrichtungen,derenTemperaturgemes-
sen wird).
Den Wert von 35.22 Störgrenzwert Tem-
peratur 2 prüfen.

Die Regelungseinheit abschalten und
prüfen, obdasModul korrekt im richtigen
Steckplatz sitzt.

Ein Thermistorschutzmodul ist durch
Parameter 35.30 aktiviert worden, kann
aber nicht gefunden werden.

FPTC nicht ge-
funden

4990

Die letzteZifferdesZusatzcodesbezeich-
net den Steckplatz.

Die Kühlung des Motors prüfen.Das in Steckplatz 1 installierte Thermis-
torschutzmodul zeigt Übertemperatur
an.

Sichere Motor-
temperatur 1

4991
MotorbelastungundFrequenzumrichter-
Nenndaten prüfen.
DieVerdrahtungdesTemperatursensors
prüfen. Falls defekt, Verdrahtung reparie-
ren.
Den Widerstand des Sensors messen.
Sensor ersetzen, wenn defekt.

Die Kühlung des Motors prüfen.Das in Steckplatz 2 installierte Thermis-
torschutzmodul zeigt Übertemperatur
an.

Sichere Motor-
temperatur 2

4992
MotorbelastungundFrequenzumrichter-
Nenndaten prüfen.
DieVerdrahtungdesTemperatursensors
prüfen. Falls defekt, Verdrahtung reparie-
ren.
Den Widerstand des Sensors messen.
Sensor ersetzen, wenn defekt.

Die Kühlung des Motors prüfen.Das in Steckplatz 3 installierte Thermis-
torschutzmodul zeigt Übertemperatur
an.

Sichere Motor-
temperatur 3

4993
MotorbelastungundFrequenzumrichter-
Nenndaten prüfen.
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DieVerdrahtungdesTemperatursensors
prüfen. Falls defekt, Verdrahtung reparie-
ren.
Den Widerstand des Sensors messen.
Sensor ersetzen, wenn defekt.

Siehe A581 Lüfter.Lüfterrückmeldung fehlt.Lüfter5080

Siehe A582 Hilfslüfter läuft nicht.Ein Hilfslüfter (an die Lüfteranschlüsse
der Regelungseinheit angeschlossen) ist

Hilfslüfter läuft
nicht

5081

blockiert oder ist von der Spannungsver-
sorgung getrennt.

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung
und nennen Sie den Zusatzcode. Der Co-

Hardware-Störung im Schaltkreis der
Funktion des sicher abgeschalteten
Drehmoments (STO).

STO Hardw.-
Störung

5090

de enthält Informationen über die Stelle
der Störung, insbesonderebei parallelge-
schalteten Wechselrichtermodulen.
Wenn die Bits des Codes in 32-Bit-Binär-
zahlen konvertiertwerden, stehen sie für
Folgendes:
31…28: Anzahl der defektenWechselrich-
termodule (0…11dezimal). 1111: STO_ACT
Zustände der Regelungseinheit und der
Wechselrichtermodule, zwischen denen
ein Konflikt besteht
27. STO_ACTZustandderWechselrichter-
module
26: STO_ACT Zustand der Regelungsein-
heit
25: STO1 der Regelungseinheit
24: STO2 der Regelungseinheit
23…12: STO1 der Wechselrichtermodule
12…1 (Bits von nicht vorhandenenModu-
len auf 1 eingestellt)
11…0: STO2 der Wechselrichtermodule
12…1 (Bits von nicht vorhandenenModu-
len auf 1 eingestellt)

Die Anschlüsse des Schaltkreises der
FunktionSicher abgeschaltetesDrehmo-
ment prüfen.

Die Funktion Sicher abgeschaltetes
Drehmoment istaktiviert,d.h.Sicherheits-
schaltkreis-Signal(e), angeschlossen an

Sich.abge-
schal.Drehm

5091

Siehe hierzu das jeweilige Hardware-
Handbuch und die Beschreibung von Pa-

XSTO, werden beim Start oder während
des Betriebs unterbrochen.

rameter 31.22 STO Anzeige
Läuft/Stopp (Seite 357).

SpannungsversorgungdesFrequenzum-
richters aus- und wieder einschalten.

Speicher der Leistungseinheit wurde ge-
löscht.

PU Logikfehler5092

Wenn die Regelungseinheit extern ge-
speist wird, die Regelungseinheit durch
Aus- undWiedereinschalten odermit Pa-
rameter 96.8 Regelungseinheit booten)
ebenfalls neu starten.WenndasProblem
weiterhin besteht, wenden Sie sich an
Ihre ABB-Vertretung.

SpannungsversorgungdesFrequenzum-
richters aus- und wieder einschalten.

Die Hardware des Frequenzumrichters
passt nicht zu den in der Memory Unit

Umr.Typ/ID
passt nicht

5093

Zusatzcode (Format 0X0Y) prüfen.gespeicherten Daten. Die Störmeldung
“X” bezeichnet den ersten gestörten PU-
Kanal in hexadezimaler Form (1…C) (Bei

kann z.B. nach einem Firmware-Update
oder Austausch der Memory Unit auftre-
ten. einerZCURegelungseinheit kann “X”auch
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1 oder 2 sein, was allerdings für die Stö-
rung irrelevant ist.)
“Y”bezeichnetdieZusatzcode-Kategorie.
Die Kategorien der Zusatzcodes sind:
1 = PU- und CU-Nenndaten sind nicht
gleich. Nenndaten-ID hat sich geändert.
2 = Nenndaten-ID von Parallelschaltung
hat sich geändert
3=PU-Typensindnicht in allenLeistungs-
einheiten gleich.
4 = Nenndaten-ID von Parallelschaltung
ist in einer einzelnen Leistungseinheit
aktiviert
5=Es ist nichtmöglich, die ausgewählten
Nenndaten mit den aktuellen PUs zu im-
plementieren.
6 = Nenndaten-ID der PU ist 0.
7 = Auslesen derNenndaten-ID für die PU
oder des PU-Typs bei PU-Verbindung
fehlgeschlagen.
8 = PU nicht unterstützt (unzulässige
Nenndaten-ID).
9 = inkompatiblerModulnennstrom (Ein-
heit enthält ein Modul mit einem zu
niedrigen Nennstrom).
A - Ausgewählte Parallel-ID nicht in der
Datenbank gefunden.
Bei StörungenderParallelschaltung (BCU
Regelungseinheit) ist das Format des
Zusatzcodes 0X0Y.

Siehe A5EA Messkreis Temperatur (Sei-
te 610).

Problembeider internenTemperaturmes-
sung des Frequenzumrichters.

Messkreis
Temperatur

5094

PrüfenSiedenWert von95.4 Spann.Vers.
Regelungseinh..

Die Art der Spannungsversorgung der
Regelungseinheit entspricht nicht der
Parametereinstellung.

Komm. z. Leis-
tungsteil

5681

Anschlüsse zwischen Regelungseinheit
und Leistungsteil prüfen.Kommunikationsstörung zwischen der

Regelungseinheit und dem Leistungsteil
des Frequenzumrichters.

Zusatzcode (Format XXXY YYZZ) prüfen.
Bei parallelgeschalteten Modulen wird
mit “YYY”der betroffeneKanal der Rege-
lungseinheit BCU angezeigt (0:Übertra-
gung). “ZZ” spezifiziert die Fehlerquelle
(1: Senderseite [Verbindungsfehler], 2:
Senderseite [keine Kommunikation], 3:
Empfängerseite [Verbindungsfehler], 4:
Empfängerseite [keineKommunikation],
5: Sender FIFO Fehler [siehe “XXX”], 6:
Modul [xINT-Karte] nicht gefunden, 7:
BAMU-Karte nicht gefunden).
“XXX” spezifiziert den Sender-FIFO Feh-
lercode (1: Interner Fehler [ungültiger
Aufrufparameter], 2: Interner Fehler
[Konfigurationwird nicht unterstützt], 3:
Übertragungspuffer voll).

Anschlüsse zwischen Regelungseinheit
und Leistungsteil prüfen.

DieVerbindungzwischenderRegelungs-
einheit und dem Leistungsteil des Fre-
quenzumrichters ist ausgefallen.

Verbind. Leis-
tungsteil

5682

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Interne Kommunikation gestört.Int.Komm.Leis-
tungsteil

5690
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Wenn die Regelungseinheit über eine ex-
terneSpannungsversorgungverfügt, die

Messkreis-StörungMesskreis ADC5691

Einstellung des Parameters 95.4
Spann.Vers. Regelungseinh. prüfen.
Wenn die Störung bestehen bleibt, wen-
den Sie sich an Ihre ABB-Vertretung und
nennen Sie den Zusatzcode.

Zusatzcode (Format ZZZY YYXX) prüfen.
“YY Y” spezifiziert das betroffene Wech-

Störung der Spannungsversorgung des
Leistungsteils.

PU-Karte
Spann.ausf.

5692

selrichtermodul (0…C, immer 0 für ZCU-
Regelungseinheiten). “XX” spezifiziert die
betroffene Spannungsversorgung (1:
Spannungsversorgung 1, 2: Spannungs-
versorgung 2, 3:beide Spannungsversor-
gungen).

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung
und nennen Sie den Zusatzcode.

Messkreis-StörungMesskreis DFF5693

Einstellung von 95.31 Konfiguration par-
allelgesch.Moduleprüfen. Spannungsver-

Die Anzahl der angeschlossenen Leis-
tungsmodule weicht von der erwarteten
Anzahl ab.

PU Komm.-
Konf.-Fehl

5694

sorgung des Frequenzumrichters aus-
und wieder einschalten. Wenn die Rege-
lungseinheit extern gespeist wird, die
Regelungseinheit durchAus- undWieder-
einschalten oder mit Parameter 96.8 Re-
gelungseinheit booten) ebenfalls neu
starten.
Wenn das Problem weiterhin besteht,
wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

BAMU 1 befindet sich auf dem falschen
Kanal.

0001

BAMU 2 befindet sich auf dem falschen
Kanal.

0002

Die Leistungseinheit (xINT) befindet sich
auf dem falschen Kanal.

0003

Zu viele Leistungseinheiten (xINTs).0005

Prüfen, dass der Wert von 95.13 Reduz.
Betrieb der Anzahl der vorhandenen

DieAnzahl der erkanntenWechselrichter-
module stimmt nicht mit demWert von
Parameter 95.13 Reduz. Betrieb überein.

ReduzierterBe-
trieb

5695

Wechselrichtermoduleentspricht. Prüfen,
dass die vorhandenen Module vom DC-
Busgespeistwerdenundmit LWL-Kabeln
andieBCURegelungseinheit angeschlos-
sen sind.
Wenn alle Module derWechselrichterein-
heit startbereit sind (z. B.Wartungsarbei-
ten abgeschlossen sind), prüfen, dass
Parameter 95.13 Reduz. Betrieb auf 0 (re-
duzierter Betrieb deaktiviert) gesetzt ist.

Prüfen, ob Parameter 95.12 Reduced run
masknichtentsprechendden reduzierten
Leistungseinheiten eingestellt ist.

Parameter 95.13 Reduz. Betrieb ist ge-
setzt, aber alle Leistungseinheiten wer-
den gefunden.
Fehlerhaftes Kanalbit.

0000

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung
und nennen Sie den Zusatzcode.

Statusrückmeldung von den Ausgangs-
phasenstimmtnichtmitdenSteuersigna-
len überein.

PU-Status-
Rückmeld.

5696

Störungssuche 595



MaßnahmeUrsacheEreignisname
/ Zusatzcode

Code
(Hex)

Rückmeld. La-
dekreis

5697 Die Einstellung von 95.9 Sicherungs-
schalter-Controller prüfen. Der Para-
meterdarf nurdannaktiviertwerden,

·Falsche Parametereinstellung.·
wennein xSFCLadekreisregler instal-
liert ist.

Die normale Einschaltreihenfolge ist:·LadeschalterundDC-Schalterwurden
unter Missachtung der Reihenfolge
betätigt, oder ein Startbefehl wurde

·
1. Ladeschalter schließen.

2. NachBeendigungdes Ladevor-
gangs (OK-Anzeige für den La-

ausgegeben, bevor die Einheit be-
triebsbereit war.

devorgang leuchtet auf) den
DC-Schalter schließen.

3. Ladeschalter öffnen.

Ladekreis prüfen.·Ladekreis-Störung.·
Bei einemWechselrichtermodul der
BaugrößeR6i/R7i zeigtderZusatzco-
de “FA” an, dass die Rückmeldung
überdenLadeschütz-Statusnichtmit
dem Steuersignal übereinstimmt.
Bei parallel geschaltetenModulender
Baugröße R8i gibt der Zusatzcode
(Format XX00) “XX” den betroffenen
Kanal der BCU Regelungseinheit an.

Die Verdrahtung und den Zustand
des Bremswiderstands prüfen.

·Störung im Bremswiderstandskreis.·
Die Kompatibilität der Leistungsteil-Lo-
gik mit der Firmware prüfen.

UnbekannteLogik-StörungdesLeistungs-
teils

Unbekannte
PU-Störg.

5698

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung
und nennen Sie den Zusatzcode.

Interne Störung.InterneSWStö-
rung

6000

FPGA-
Vers.n.kompat.

6181 DieRegelungseinheit (mit Parameter
96.8 Regelungseinheit booten) oder
durch Aus- und Wiedereinschalten

·FirmwareundFPGA-Dateiversiondes
Leistungsteils nicht kompatibel.

·
der Spannungsversorgung neu star-
ten.WenndasProblemweiterhin be-
stehenbleibt,wendenSie sich an Ihre
ABB-Vertretung.

Erneut versuchen.·Aktualisierung der Software der
Leistungseinheit fehlgeschlagen.

·
Den Zusatzcode prüfen, um die
Kompatibilität der FPGA-Version zu

·
prüfen (Format: XXYYZZ). "XX" (8:
LogikderLeistungseinheit kannnicht
erkannt werden, FPGA-Logik nicht
kompatibel, 9 = FPGA-Logik der
Leistungseinheit ist alt, FPGA-Logik
aktualisieren, 10 = Software ist nicht
mitderFPGA-LogikderLeistungsein-
heit kompatibel, Software aktualisie-
ren (oder Downgrade der FPGA der
Leistungseinheit)). YY = Kanal der
BCU Leistungseinheit (erster Kanal
= 0)
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Siehe A686 Prüfsumme falsch.Die berechnete Parameter-Prüfsumme
entspricht keiner aktivierten Sollwert-
Prüfsumme.

Prüfsumme
falsch

6200

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Lesefehler der Feldbusadapter A Map-
ping-Datei.

FBA A Map-
ping-Datei

6306

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Lesefehler der Feldbusadapter B Map-
ping-Datei.

FBA B Map-
ping-Datei

6307

DieRegelungseinheit (mitParameter96.8
Regelungseinheit booten) oder durch

Interne Störung.Task-Überlast6481

Aus- und Wiedereinschalten der Span-
nungsversorgung neu starten.Wenn das
Problemweiterhin bestehen bleibt, wen-
den Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

DieRegelungseinheit (mitParameter96.8
Regelungseinheit booten) oder durch

Interne Störung.Stapel-Über-
lauf

6487

Aus- und Wiedereinschalten der Span-
nungsversorgung neu starten.Wenn das
Problemweiterhin bestehen bleibt, wen-
den Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

Die Regelungseinheit hat den Frequen-
zumrichter aufgrund einer CPU-Fehlersi-

Firmware-Störung.Neustart nach
Firmware-Stö-
rung

6488

tuation, eines Watchdog Bark, eines
WatchdogBiteoder einesnichtbehebba-
ren DDR ECC-Fehlers neu gestartet.
WenndasPC-ToolDriveComposerverfüg-
bar ist, senden Sie ein Support-Paket an
die ABB Vertretung. Anweisungen siehe
dasDriveComposer start-upandmainte-
nance PC tool user’s manual
(3AUA0000094606 [Englisch]).

DieRegelungseinheit (mitParameter96.8
Regelungseinheit booten) oder durch

DatenlesefehlerInt.Datei-Lade-
störung

64A1

Aus- und Wiedereinschalten der Span-
nungsversorgung neu starten.Wenn das
Problemweiterhin bestehen bleibt, wen-
den Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Int. D.Satz-LadestörungInt. D.Satz-La-
destörung

64A2

Zusatzcode prüfen. Siehe nachfolgend
die Maßnahmen zu den einzelnen Codes.

Applikationsdatei nicht kompatibel oder
beschädigt.

Ladestörung
Applikat.

64A3

Die Größe der Anwendung reduzieren.Nicht genügend Speicher für die Anwen-
dung.

8006
Die Anzahl von Parameter-Mappings re-
duzieren.
SiehedasvomAutomationBuildererzeug-
te antriebsspezifische Protokoll.
Die Systembibliothek aktualisieren oder
Automation Builder neu installieren.

Die Anwendung enthält die falsche Sys-
tembibliotheksversion.

8007

SiehedasvomAutomationBuildererzeug-
te antriebsspezifische Protokoll.
In Automation Builder denBefehl "Clean"
ausgebenunddieAnwendungneu laden.

Die Anwendung ist leer.8008

In Automation Builder die Konfiguration
desApplikations-Taskprüfen, denBefehl

Die Anwendung enthält ungültige Tasks.8009

"Clean all" ausgeben unddie Anwendung
neu laden.
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Die Systembibliothek aktualisieren oder
Automation Builder neu installieren.

Die Anwendung enthält eine unbekannte
Ziel- (System-) Bibliotheksfunktion.

800A

SiehedasvomAutomationBuildererzeug-
te antriebsspezifische Protokoll.

ZeichnenSiedieZusatzcodesaller Lizenz-
fehler auf undwenden Sie sich bezüglich

Das Starten des Regelungsprogramms
wird verhindert, da entweder eine einge-

Lizenz fehlt64A5

weiterer Anweisungen an den Produkt-
Lieferanten.

schränkte Lizenz vorliegt oder eine erfor-
derliche Lizenz fehlt.

Zusatzcode (Format XXXX YYYY) prüfen.
“XXXX” spezifiziert die Nummer des

Fehler bei Ausführung des adaptiven
Programms

Adaptives Pro-
gramm

64A6

Funktionsbausteins (0000 = allgemeine
Störung). “YYYY” steht für das Problem
(siehe die Maßnahmen für jeden Code in
dieser Auflistung).

Template-Programmwiederherstellen
oder das Programm in den Frequenzum-
richter herunterladen.

Programm beschädigt oder Baustein
nicht vorhanden.

000A

Eingänge des Bausteins prüfen.Erforderlicher Bausteineingang fehlt.000C
Template-Programmwiederherstellen
oder das Programm in den Frequenzum-
richter herunterladen.

Programm beschädigt oder Baustein
nicht vorhanden.

000E

Bausteine entfernen, bis Störung beho-
ben ist.

Programm zu groß.0011

ProgrammkorrigierenundindenFrequen-
zumrichter laden.

Programm ist leer.0012

Das Programmbearbeiten, umdenPara-
metersollwert zu korrigieren, oder um

Ein nicht vorhandener Parameter oder
Baustein wird im Programm verwendet.

001C

einen vorhandenen Baustein zu verwen-
den.
Das Programmbearbeiten, umdenPara-
metersollwert zu korrigieren.

ParametertypfürausgewähltenPinungül-
tig.

001D

Die Parameter-Referenz im Programm
prüfen.

Ausgang zumParameter fehlgeschlagen,
da der Parameter schreibgeschützt war.

001E

AufandereQuellenprüfen, diedenZielpa-
rameter beeinflussen.
DasProgrammanaktuelleBausteinbiblio-
thek und Firmware-Version anpassen.

Programmdatei mit aktueller Firmware-
Version nicht kompatibel.

0023, 0024

DasProgrammbearbeiten, umdieAnzahl
der Bausteine zu verringern.

Zu viele Bausteine.002A

DieSpannungsversorgungderRegelungs-
einehit ausschalten und Memory Unit
wieder installieren.

Die Memory Unit wurde entfernt, als die
Regelungseinheit eingeschaltet wurde.

Memory Unit
fehlt

64B0

Wenn die Memory Unit beim Auftreten
der Störung nicht tatsächlich entfernt
wurde, prüfen, dass die Memory Unit
ordnungsgemäßauf demSteckplatz und
dieMontageschraube fest angezogen ist.
DieRegelungseinheit (mitParameter96.8
Regelungseinheit booten) oder durch
Aus- und Wiedereinschalten der Span-
nungsversorgung neu starten.Wenn das
Problemweiterhin bestehen bleibt, wen-
den Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

DieRegelungseinheit (mitParameter96.8
Regelungseinheit booten) oder durch

Interne Störung.Interne SSW-
Störung

64B1

Aus- und Wiedereinschalten der Span-
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nungsversorgung neu starten.Wenn das
Problemweiterhin bestehen bleibt, wen-
den Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

Stellen Sie sicher, dass ein gültiger Para-
metersatz existiert. Versuchen Sie, ihn
erneut zu laden, wenn Sie unsicher sind.

Laden des Anwender-Parametersatzes
ist fehlgeschlagen, weil

Störung Pa-
ram.satz

64B2

• der Satz mit dem Regelungspro-
gramm nicht kompatibel ist

• derFrequenzumrichterwährenddes
Ladens abgeschaltet wurde.

DieRegelungseinheit (mitParameter96.8
Regelungseinheit booten) oder durch

Betriebssystemfehler.Kernel-Über-
last

64E1

Aus- und Wiedereinschalten der Span-
nungsversorgung neu starten.Wenn das
Problemweiterhin bestehen bleibt, wen-
den Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

EineanstehendeStörungwurdequittiert.Informative Störmeldung.Störungsquit-
tierung

64FF

VersuchenSie,dasSpeichernmitParame-
ter 96.7 Parameter sichern zu forcieren.
Erneut versuchen.

Parameter laden oder sichern ist fehlge-
schlagen.

Parametersys-
tem

6581

Die Kommunikation/ zwischen den Fre-
quenzumrichter und dem Bedienpanel
oder PC prüfen Erneut versuchen.

Der Timeout beim Laden oder Speichern
des Parameters wurde durch eine Kom-
munikationsunterbrechung zwischen
demFrequenzumrichterunddemBedien-

Backup/Resto-
re T-out

6591

panel oderdemBedienpanel unddemPC-
Tool verursacht.

SPS-Programmierung prüfen.Der Frequenzumrichter besitzt nicht die
von der SPS angeforderte Funktion oder
die Funktion ist nicht aktiviert.

FBA A Pa-
ram.konflikt

65A1
Einstellungen der Parametergruppen 50
Feldbusadapter (FBA) und 51 FBA A Ein-
stellungen prüfen.

SPS-Programmierung prüfen.Der Frequenzumrichter besitzt nicht die
von der SPS angeforderte Funktion oder
die Funktion ist nicht aktiviert.

FBA B Pa-
ram.konflikt

65A2
Einstellungen der Parametergruppen 50
Feldbusadapter (FBA) und 54 FBA B Ein-
stellungen Prüfen.

Siehe A6DA Sollwertquellen-Parametrie-
rung (Seite 613).

Eine Sollwertquelle ist gleichzeitig mit
mehreren Parametern mit unterschiedli-
chen Einheiten verbunden.

Sollwertquel-
len-Parametrie-
rung

65B1

Den Status den Feldbus-Masters prüfen
(online/offline/Fehler etc.).

Kommunikationsausfall im integrierten
Feldbus (EFB).

EFB
Komm.ausfall

6681

Kabelanschlüsse am XD2D-Stecker auf
der Regelungseinheit prüfen.

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Konfigurationsdatei des integrierten
Feldbusses (EFB) konnte nicht gelesen
werden.

EFB Konfig.da-
tei

6682

Die Einstellungen in Parametergruppe58
Integrierter Feldbus (EFB) prüfen.

Parametereinstellungendes integrierten
Feldbusses (EFB) sind nicht konsistent
oder mit dem ausgewählten Protokoll
nicht kompatibel.

Ungült.EFB Pa-
rameter

6683

Ladefehler EFB6684 Protokoll-Firmware des integrierten
Feldbusses (EFB) konnte nicht gela-
den werden.

·
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Version der EFB-Protokoll-Firmware
und Frequenzumrichter-Firmware
sind nicht kompatibel.

·

Störung quittieren. Wenden Sie sich an
Ihre ABB-Vertretung, wenn die Störung
bestehen bleibt.

Interne Störung.Textdaten-
Überlauf

6881

Störung quittieren. Wenden Sie sich an
Ihre ABB-Vertretung, wenn die Störung
bestehen bleibt.

Interne Störung.Text 32-Bit
Tab-Überl.

6882

Störung quittieren. Wenden Sie sich an
Ihre ABB-Vertretung, wenn die Störung
bestehen bleibt.

Interne Störung.Text 64-Bit
Tab- Überl.

6883

Störung quittieren. Wenden Sie sich an
Ihre ABB-Vertretung, wenn die Störung
bestehen bleibt.

Interne Störung.Textdatei-
Überlauf

6885

Siehe A798 Geberoption, Komm.aus-
fall (Seite 616).

Kommunikation zwischen Frequenzum-
richter und einem Optionsmodul ausge-
fallen.

Opt.modul
Komm.ausf

7080

PC-Tool- oder Bedienpanel-Anschluss
prüfen.

Bedienpanel (oder PC-Tool) hat die Kom-
munikation eingestellt.

Panel-Kommu-
nikation

7081

Die Steckverbinder des Bedienpanels
überprüfen.
Das Bedienpanel trennen und dann wie-
der verbinden.
Zusatzcodeprüfen. Der Code spezifiziert
denE/A-Anschlusswie folgt:0:Bedienpa-
nel, 1:Feldbus-Schnittstelle A, 2:Feldbus-
Schnittstelle B, 3: Ethernet, 4: D2D/EFB-
Port).

Siehe A799 ExtIO comm loss (Seite 616).Die E/A-Erweiterungsmodul-Typen und
-Orte, die parametriert sind, entsprechen
nicht der erkannten Konfiguration.

Ext E/A
Komm.ausfall

7082

DerBedienpanel-Sollwert kann jeweils für
nur einen Sollwerttyp gespeichert wer-
den.

Es wurde versucht, den gespeicherten
Bedienpanel-Sollwert für mehrere Rege-
lungsarten zu verwenden.

Panel-Sollwert-
Konflikt

7083

MöglichkeitderVerwendungeineskopier-
ten Sollwerts anstelle eines gespeicher-
ten Sollwerts in Betracht ziehen (siehe
Sollwert-Auswahlparameter).

Bedienpanelund/oderPC-Tool aktualisie-
ren.

Die aktuelle Version des Bedienpanels
und/oder des PC-Tools unterstützt eine
Funktion nicht.

Panel/PC-Tool
Versionskon-
flikt

7084

Wenden Sie sich gegebenenfalls an Ihre
ABB-Vertretung.(ZumBeispiel könnenältereBedienpanel-

versionen nicht als Quelle eines externen
Sollwerts verwendet werden).

Zusatzcodeprüfen. Der Code spezifiziert
die Schnittstelle, an die das nicht unter-
stützte Modul angeschlossen ist:

Optionsmodul wird nicht unterstützt.
(Zum Beispiel werden Feldbus-Adapter-
module des Typs Fxxx-xx-M nicht unter-
stützt.)

Optionsmodul
nicht kompati-
bel

7085

1: Feldbus-Schnittstelle A, 2: Feldbus-
Schnittstelle B.
DasModul durcheinenunterstütztenTyp
ersetzen.
A - das FSO-xx Modul wird von der Rege-
lungskarte nicht unterstützt. Das FSO-xx
Modul entfernen, um die Störung zu be-
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heben. Das FSO-xx an die unterstützte
Regelungskarte anschließen.

DieMotorbelastungundFrequenzumrich-
ter-Nenndaten prüfen.

DerMotor läuft z. B. wegen zu hoher Last
oder unzureichender Motorleistung im
Blockierbereich.

Motorblockiert7121

ParametereinstellungenderStörungsfunk-
tion prüfen.

Prüfen, ob der Motor überlastet ist.Der Motorstrom ist zu hoch.ÜberlastMotor7122
Die für die Motor-Überlastfunktion ver-
wendeten Parameter 35.51…35.53) und
35.55…35.56 einstellen.

Prüfen, ob ein Bremswiderstand ange-
schlossen ist.

DC-Überspannung während des Brems-
vorgangs erkannt.

Bremswider-
stand

7181

Den Zustand des Bremswiderstands
prüfen.
Die Dimensionierung des Brems-Chop-
pers und des Bremswiderstands prüfen.

Den Antrieb stoppen. Den Bremswider-
stand abkühlen lassen.

Die Temperatur des Bremswiderstands
hat die mit Parameter 43.11 Br.widerst.

Bremswiderst.-
Ü-temp

7183

EinstellungenderÜberlast-Schutzfunkti-
on des Widerstands prüfen (Parameter-
gruppe 43 Brems-Chopper).

TempStörGre eingestellte Störgrenze
überschritten.

Einstellung der Störgrenzwerte prüfen,
Parameter43.11Br.widerst.TempStörGre.
Prüfen,obmitdemBremszyklusdie zuläs-
sigen Grenzwerte eingehalten werden.

Anschlüsse von Brems-Chopper und
Bremswiderstand prüfen.

KurzschlussdesBremswiderstandsoder
Störung der Brems-Chopper-Steuerung

KabelBremswi-
derst.

7184

Prüfen, dass der Bremswiderstand nicht
beschädigt ist.
Nach der Störungsbehebung die Rege-
lungseinheit (mit Parameter 96.8 Rege-
lungseinheit booten)oderdurchAus- und
Wiedereinschalten neu starten.

Prüfen Sie, ob der Bremswiderstand an-
geschlossen und nicht beschädigt ist.

Kurzschluss im Brems-Chopper-IGBTKurzschl.Brem-
schopp

7191

Die elektrische Spezifikation des Brems-
widerstands anhand der Angaben im
Hardware-Handbuch prüfen.
Den Brems-Chopper austauschen (wenn
austauschbar).
Nach der Störungsbehebung die Rege-
lungseinheit (mit Parameter 96.8 Rege-
lungseinheit booten)oderdurchAus- und
Wiedereinschalten neu starten.

Den Brems-Chopper abkühlen lassen.Brems-Chopper-IGBT-Temperatur hat
den internen Störgrenzwert überschrit-
ten.

IGBT-Ü-
temp.Br.Chop.

7192
PrüfenSie,obdieUmgebungstemperatur
zu hoch ist.
Prüfen Sie, ob der Lüfter ausgefallen ist.
Prüfen Sie, ob der Luftstrom behindert
wird.
Die Dimensionierung und Kühlung des
Schaltschranks prüfen.
EinstellungenderÜberlast-Schutzfunkti-
on des Widerstands prüfen (Parameter-
gruppe 43 Brems-Chopper).
Prüfen,obmitdemBremszyklusdie zuläs-
sigen Grenzwerte eingehalten werden.
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Prüfen,obdieAC-Einspeisespannungdes
Frequenzumrichters nicht zu hoch ist.

DenAnschlussdermechanischenBremse
prüfen.

StörungderSteuerungdermechanischen
Bremse.

Stör.Schließ.mech.
Br.

71A2

Einstellungen dermechanischen Bremse
in Parametergruppe44Steuerungmech.
Bremse prüfen.

Die Störmeldungwird aktiviert,wenn z.B.
dasBremsenrückmeldesignal bei Bremse
schließennicht,wie erwartet, empfangen
wird. Prüfen, obdasRückmeldesignalmit dem

aktuellen Status der Bremse überein-
stimmt.

DenAnschlussdermechanischenBremse
prüfen.

StörungderSteuerungdermechanischen
Bremse.

Stör.Öff.mech.Brem-
se

71A3

Einstellungen dermechanischen Bremse
in Parametergruppe44Steuerungmech.
Bremse prüfen.

Die Störmeldungwird aktiviert,wenn z.B.
dasBremsenrückmeldesignal bei Bremse
öffnen nicht, wie erwartet, empfangen
wird. Prüfen, obdasRückmeldesignalmit dem

aktuellen Status der Bremse überein-
stimmt.

Die Einstellungen der mechanischen
Bremse in Parametergruppe 44 Steue-

Die Bedingungen für das Öffnen der me-
chanischen Bremse können nicht erfüllt

Bremse
Öffn.nicht zul.

71A5

rung mech. Bremse (speziell 44.11 Br.ge-
schl.halten Quelle) prüfen.

werden (z.B. verhindert Parameter 44.11
Br.geschl.halten Quelle das Öffnen der
Bremse). Prüfen Sie, ob das Bestätigungssignal

(falls benutzt) mit dem aktuellen Status
der Bremse übereinstimmt.

Bei einer geberlosenApplikationwird die
Bremse durch die Anforderung Bremse

Die mit Parameter 44.12 Br.schließen
Quelle ausgewählte Signalquelle prüfen.

schließen (entweder durch Parameter
44.12 Br.schließenQuelle oder ein FSO-xx

Die an das FSO-xx Sicherheitsfunktions-
modulangeschlossenenSicherheitsschalt-
kreise prüfen.

Sicherheitsfunktionsmodul) länger als 5
Sekunden gegen einen modulierenden
Frequenzumrichtergeschlossengehalten.

Den von der Logik angesteuerten Lüfter
(oder andere Einrichtung) prüfen.

Kein Rückführsignal von einem externen
Lüfter empfangen.

Motorlüfter71B1

Die Einstellungen der Parameter
35.100…35.106 prüfen.

SieheA7B0Motordrehz.-Rückführung(Sei-
te 618).

Kein Motordrehzahl-Rückführsignal
empfangen.

Motordrehz.-
Rückführ.

7301

Überdrehzahl7310 Die Einstellungen der Minimal- und
Maximaldrehzahl prüfen, Parameter

·Die Motordrehzahl liegt wegen einer
falschen Einstellung der Minimal-
/Maximaldrehzahl, einesunzureichen-

·
30.11 Minimal-Drehzahl, 30.12 Maxi-

den Bremsmoments oder durch Än- mal-Drehzahlund31.30Überdrehzahl-
abstand.derungder Last bei Verwendungdes
Prüfen, ob das geeignete Motor-
bremsmoment vorhanden ist.

Drehmomentsollwertsüberderzuläs-
sigen Höchstdrehzahl.

DieAnwendbarkeitderDrehmoment-
regelung prüfen.
Die Notwendigkeit eines Brems-
Choppers und Widerstands/Wider-
stände prüfen.

DenStatusderMotorstrom-Messung
prüfen.

·Berechnete Drehzahl nicht korrekt.·
Einender folgenden ID-LäufeNormal,
Erweitert oder Erweiterter Stillstand
anstelle zumBeispiel eines Reduziert
oder StillstandID-Laufs auführen.
SieheParameter 99.13Ausw.Mot.-ID-
Laufmodus (Seite 575).
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Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Interne Störung.Geber-Schnitt-
stelle

7380

Siehe A7E1 Geber (Seite 620).Rückführsignal des Gebers fehlt.Geber7381

Siehe A797 Konfiguration der Drehz.
Rückführ. (Seite 615).

KonfigurationderDrehzahl-Rückführung
nicht korrekt.

Konf. Drehz.
Rückführ.

73A0

Zusatzcode (Format XXYYZZZZ) prüfen.
“XX” spezifiziert dieNummerdesDrehge-

Kein Lastpositions-Rückführsignal emp-
fangen.

Last-Rückfüh-
rung

73A1

ber-Schnittstellenmoduls (01:91.11/91.12,
02: 91.13/91.14), “YY” spezifiziert den
Drehgeber (01:92Geber 1-Konfiguration,
02: 93 Geber 2-Konfiguration). “ZZZZ”
bezeichnet das Problem (siehe nachfol-
gend die Maßnahmen für die einzelnen
Codes).

Drehgeberstatus prüfen.Drehgeberbetrieb gestoppt.0001
EinstellungendesSteigungswerts (90.63
und 90.64) prüfen.

Festgelegter Steigungswert ungültig
oder außerhalb der Grenzen.

0002

Einstellungen desMotor-/Lastgetriebes
(90.61 und 90.62) prüfen.

Motor-/Lastgetriebe-Definition ungültig
oder außerhalb der Grenzen.

0003

Gebereinstellungen prüfen (92 Geber 1-
Konfigurationoder93Geber 2-Konfigura-
tion).

Geber nicht konfiguriert.0004

MitParameter91.10Geber-Par. aktualisie-
rendiegeändertenEinstellungenbestäti-
gen.
Drehgeberstatus prüfen.Drehgeberbetrieb gestoppt.0005

Die Einstellungen der Parameter 31.32
ÜberwachungNotstopprampeund31.33
Überwach.Verzög.Nstp.rampe prüfen.

Der Notstopp wurde nicht innerhalb der
vorgesehenen Zeit beendet.

Störung N-
stopprampe

73B0

Die voreingestellten Rampenzeiten
(23.11…23.19 für Modus AUS1, 23.23 für
Modus AUS3) prüfen.

Die Einstellungen der Parameter 31.37
Rampenstopp Überwachung und 31.38

Der rampengeführte Stopp wurde nicht
innerhalbder vorgesehenenZeitbeendet.

Stopp fehlge-
schlagen

73B1

RampenstoppÜberwachungVerzögerung
prüfen.
Die festgelegten Rampenzeiten in Para-
metergruppe 23 Drehzahl-Sollwert-Ram-
pen prüfen.

Ohne Dual-User-Lizenz beträgt der Stö-
rungsgrenzwert 598 Hz. Für Informatio-

Maximal zulässige Ausgangsfrequenz
überschritten.

Überfrequenz73F0

nen zurDual-User-LizenzwendenSie sich
an Ihre ABB-Vertretung.

Status der Feldbus-Kommunikation prü-
fen.

Die zyklische Kommunikation zwischen
Frequenzumrichter undFeldbusadapter-

FBA A Kommu-
nikation

7510

SieheDokumentationderFeldbusschnitt-
stelle.

modul A oder zwischen SPS und Feldbu-
sadaptermodul A ist unterbrochen.

Die Einstellungender Parametergruppen
50Feldbusadapter (FBA), 51FBAAEinstel-
lungen, 52 FBA A data in und 53 FBA A
data out prüfen.
Kabelanschlüsse prüfen.
Prüfen, ob der Kommunikationsmaster
kommunizieren kann.
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Kommunikationsverbindungenzwischen
Adapter und Frequenzumrichter prüfen.

KommunikationsproblemzwischenAdap-
ter und Regelungseinheit.

0002

Parameter nur wenn notwendig aktuali-
sieren, umeinenAusfall der Kommunika-
tion zu vermeiden.

Kommunikationsproblem zwischen dem
Adapter undder SPSoder Aktualisierung
der Parameter mit Parameter 51.27 FBA
A Par aktualisieren, während die SPSmit
dem Adapter kommuniziert hat.

0004

Feldbus-Kommunikationsadapterprüfen.KommunikationsausfallmitdemFeldbus-
Kommunikationsadapter.

0005

Status der Feldbus-Kommunikation prü-
fen.

Die zyklische Kommunikation zwischen
Frequenzumrichter undFeldbusadapter-

FBA B Kommu-
nikation

7520

SieheDokumentationderFeldbusschnitt-
stelle.

modul B oder zwischen SPS und Feldbu-
sadaptermodul B ist unterbrochen.

Die Einstellungen der Parametergruppe
50 Feldbusadapter (FBA) prüfen.
Kabelanschlüsse prüfen.
Prüfen, ob der Kommunikationsmaster
kommunizieren kann.

Kommunikationsverbindungenzwischen
Adapter und Frequenzumrichter prüfen.

KommunikationsproblemzwischenAdap-
ter und Frequenzumrichter.

0002

Parameter nur wenn notwendig aktuali-
sieren, umeinenAusfall der Kommunika-
tion zu vermeiden.

Kommunikationsproblem zwischen dem
Adapter undder SPSoder Aktualisierung
der Parameter mit Parameter 51.27 FBA
A Par aktualisieren, während die SPSmit
dem Adapter kommuniziert hat.

0004

Feldbus-Kommunikationsadapterprüfen.KommunikationsausfallmitdemFeldbus-
Kommunikationsadapter.

0005

Den Status der anderen Wechselrichter
prüfen (Parametergruppe 6 Steuer- und
Statusworte).

Die DDCS-Kommunikation (über LWL)
zwischen den Wechselrichtern (z. B. der
Wechselrichtereinheit undder Einspeise-
einheit) ist ausgefallen.

INU-LSU
Komm.ausfall

7580

Einstellungen der Parametergruppe 60
DDCS-Kommunikation prüfen. Die ent-
sprechendenEinstellungen imRegelungs-
programmder anderenFrequenzumrich-
ter-Leistungsteile prüfen.
Kabelanschlüsse prüfen. Falls erforder-
lich, die Kabel austauschen.

Status der externen Steuerung überprü-
fen. Siehe die Dokumentation der exter-
nen Steuerung.

Die DDCS-Kommunikation (über LWL)
zwischen dem Frequenzumrichter und
der externen Steuerung ist ausgefallen.

DDCS-
Strg.Kom.ausf.

7581

Einstellungen der Parametergruppe 60
DDCS-Kommunikation prüfen.
Kabelanschlüsse prüfen. Falls erforder-
lich, die Kabel austauschen.

Siehe A7CB M/F Komm Unterbr. (Sei-
te 620).

DieMaster/Follower-Kommunikation ist
unterbrochen.

M/F
Komm.ausfall

7582

Der Zusatzcode gibt den ursprünglichen
Störungscode im Regelungsprogramm

Der an denMotorwechselrichter verbun-
dene Netzwechselrichter (oder ein ande-

Netzseit. Einh.
gestört

7583

der Einspeiseeinheit an. Siehe Abschnittrer Frequenzumrichter) hat eine Störung
generiert. Zusatzcodes zu den Störungen des netz-

seitigen Umrichters (Seite 633).

Sicherstellen, dass die Kommunikation
mitderEinspeiseeinheitdurchParameter
95.20 HW-Optionen Wort 1 aktiviert ist.

Die Einspeiseeinheit war innerhalb der
vorgesehenen Zeit nicht bereit (d. h. das
Netzschütz/derLeistungsschalterkonnte
nicht geschlossen werden).

LSU Laden
fehlgeschl.

7584

PrüfenSiedieEinstellungen vonParame-
ter 94.10 LSU max Ladezeit.
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Prüfen, ob die Einspeiseeinheit aktiviert
ist, für den Start freigegeben ist und von
der Wechselrichtereinheit geregelt wer-
denkann (z. B. nicht im lokalenRegelungs-
modus).

Siehe A8BF ALK Unterlast (Seite 623).Ausgewähltes Signal hat die Anwender-
Unterlastkurve unterschritten.

ALK Unterlast8001

Siehe A8BE A LK Überlast (Seite 623).Ausgewähltes Signal hat die Anwender-
Überlastkurve überschritten.

ALK Überlast8002

Zusatzcode (Format XXXXXYZZ) prüfen.
“Y” spezifiziert die Lagedes Eingangs (0:

Ein Analogsignal hat einenderGrenzwer-
te überschritten, die für den Analogein-
gang spezifiziert wurden.

AI-Überwa-
chung

80A0

Regelungseinheit / Bedienpanel, 1: E/A-
Erweiterungsmodul 1, 2: E/A-Erweite-
rungsmodul 2,3:E/A-Erweiterungsmodul
3). “ZZ” spezifiziert die Grenze (01: AI1
unter dem Minimum, 02: AI1 über dem
Maximum, 03: AI2 unter dem Minimum,
04: AI2 über demMaximum).
Den Signalpegel am Analogeingang prü-
fen.
DieVerkabelungzudemEingangüberprü-
fen.
Den oberen und unteren Grenzwert des
Eingangs in Parametergruppe 12 Stan-
dard AI prüfen.

DieQuellederStörungprüfen (Parameter
32.7 Überw. 1 Signal).

Störung, die von der Signal-Überwa-
chungsfunktion 1 generiert wird.

Signal-Überwa-
chung

80B0

DieQuellederStörungprüfen (Parameter
32.17 Überw. 2 Signal).

Störung, die von der Signal-Überwa-
chungsfunktion 2 generiert wird.

Signal 2 Über-
wachung

80B1

DieQuellederStörungprüfen (Parameter
32.27 Überw. 3 Signal).

Störung, die von der Signal-Überwa-
chungsfunktion 3 generiert wird.

Signal 3 Über-
wachung

80B2

Externes Gerät überprüfen.Störung des externen Gerätes 1Externe Stö-
rung 1

9081
Die Einstellung von Parameter 31.1 Ext.
Ereignis 1 Quelle prüfen.

Externes Gerät überprüfen.Störung des externen Gerätes 2Externe Stö-
rung 2

9082
Die Einstellung von Parameter 31.3 Ext.
Ereignis 2 Quelle prüfen.

Externes Gerät überprüfen.Störung des externen Gerätes 3Externe Stö-
rung 3

9083
Die Einstellung von Parameter 31.5 Ext.
Ereignis 3 Quelle prüfen.

Externes Gerät überprüfen.Störung des externen Gerätes 4Externe Stö-
rung 4

9084
Die Einstellung von Parameter 31.7 Ext.
Ereignis 4 Quelle prüfen.

Externes Gerät überprüfen.Störung des externen Gerätes 5Externe Stö-
rung 5

9085
Die Einstellung von Parameter 31.9 Ext.
Ereignis 5 Quelle prüfen.

Informative Warnung. (Siehe Parameter
99.13 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus

Beim nächsten Start wird eine Kalibrie-
rung desOffset und der Verstärkung der
Strommessung durchgeführt.

Stromkalibrie-
rung

A2A1

Prüfen und sicherstellen, dass keine
Leistungsfaktorkorrektur-Kondensatoren

Der Frequenzumrichter hat eine Lastun-
symmetrie erkannt, die typisch für einen
Erdschluss imMotoroderMotorkabel ist.

ErdschlussA2B3

oder Überspannungsableiter am Motor-
kabel installiert sind.
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DurchMessendes Isolationswiderstands
des Motors und Motorkabels auf Erd-
schluss imMotoroderMotorkabelprüfen.
Versuchen Sie, den Motor im Skalar-Mo-
dus zu regeln, falls zulässig. (Siehe Para-
meter 99.4 Motor-Regelmodus.)
Wenn kein Erdschluss festzustellen ist,
wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

Den Motor und das Motorkabel auf An-
schlussfehler überprüfen.

Kurzschluss im/in den Motorkabel(n)
oder im Motor

KurzschlussA2B4

Prüfen und sicherstellen, dass keine
Leistungsfaktorkorrektur-Kondensatoren
oder Überspannungsableiter am Motor-
kabel installiert sind.

Motorkabel prüfen.IGBT-Übertemperatur zwischen Sperr-
schichtundGehäuse.DieseWarnmeldung

IGBT-ÜberlastA2BA
Die Umgebungsbedingungen prüfen.

schützt IGBT(s) und sie kann durch einen KühlluftmengeundLüfterbetriebprüfen.
Kurzschluss im Motorkabel ausgelöst
werden.

Kühlkörperrippenauf Staubbelagprüfen.
Motorleistung mit der Leistung des Fre-
quenzumrichters vergleichen.

Die Einspeisespannung prüfen (Parame-
ter 95.1 Einspeisespannung). Beachten

DieDC-Zwischenkreisspannungdes Fre-
quenzumrichters ist zu hoch (wenn der
Antrieb gestoppt ist).

DC-Überspan-
nung

A3A1

Sie, dass die nicht korrekte Einstellung
zu einem unkontrollierten Motorbetrieb
oder einer Überlastung des Brems-
Choppers oder des Widerstands führen
kann.
Die Einspeisespannung prüfen.
Wenn das Problem weiterhin besteht,
wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

Die Einspeisespannung prüfen (Parame-
ter 95.1 Einspeisespannung). Beachten

Die DC-Zwischenkreis-Spannung des
Frequenzumrichters ist zu niedrig (wenn
der Antrieb gestoppt ist).

DC-Unterspan-
nung

A3A2

Sie, dass die nicht korrekte Einstellung
zu einem unkontrollierten Motorbetrieb
oder einer Überlastung des Brems-
Choppers oder des Widerstands führen
kann.
Die Einspeisespannung prüfen.
Wenn das Problem weiterhin besteht,
wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

Die Einspeisespannung prüfen (Parame-
ter 95.1 Einspeisespannung). Beachten

DieDC-Zwischenkreisspannunghatnoch
nicht den für den Betrieb erforderlichen
Pegel erreicht.

DC-Zw.kreis
nicht gelad.

A3AA

Sie, dass die nicht korrekte Einstellung
zu einem unkontrollierten Motorbetrieb
oder einer Überlastung des Brems-
Choppers oder des Widerstands führen
kann.
Die Einspeisespannung prüfen.
Wenn das Problem weiterhin besteht,
wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

Einstellungen der Parameter 35.61 und
35.62 prüfen.

Die berechnete Motorkabeltemperatur
hat die Warngrenze überschritten.

Motorkabel
überlastet

A480

DieDimensionierungdesMotorkabels im
Hinblick aufdie erforderliche Lastprüfen.

Zusatzcode (Format 0XYYZZZZ) prüfen.Problem bei der Motortemperaturmes-
sung.

Inkorr. Einst. d.
Temperatursen-
sors

A490

606 Störungssuche



MaßnahmeUrsacheEreignisname
/ Zusatzcode

Code
(Hex)

“X” bezeichnet die betreffendeTempera-
turüberwachungsfunktion (1=Parameter
35.11, 2 = Parameter 35.21).
“YY” zeigt die ausgewählte Temperatur-
quellean,d.h.dieEinstellungdesAuswahl-
parameters im hexadezimalen Format.
“ZZZZ” steht für das Problem (siehe die
Maßnahmen für jeden Code nach dieser
Auflistung).

Die Parameter 35.11/35.21 im Vergleich
zu 91.21/91.24 prüfen.

Der Sensortyp ist nicht korrekt0001

Die Parameter 35.11…35.14/35.21…35.24
(und91.21/91.24prüfen,wennder Sensor

Temperatur unter Grenzwert.0002

an ein Geber-Schnittstellenmodul ange-
schlossen ist.). Sensor undseineVerdrah-
tung prüfen.
Die Parameter 35.11…35.14/35.21…35.24
(und91.21/91.24prüfen,wennder Sensor

Kurzschluss:0003

an ein Geber-Schnittstellenmodul ange-
schlossen ist.). Sensor undseineVerdrah-
tung prüfen.
Die Parameter 35.11…35.14/35.21…35.24
(und91.21/91.24prüfen,wennder Sensor

Stromkreisunterbrechung0004

an ein Geber-Schnittstellenmodul ange-
schlossen ist.). Sensor undseineVerdrah-
tung prüfen.

Prüfen Sie den Wert von Parameter 35.2
Motortemp. 1 gemessen.

Die gemessene Temperatur 1 hat die
Warngrenze überschritten.

ExterneTempe-
ratur 1

A491

Die Motorkühlung prüfen (oder anderer
Einrichtungen,derenTemperaturgemes-
sen wird).
DenWert von 35.13Warngrenzwert Tem-
peratur 1 prüfen.

Prüfen Sie den Wert von Parameter 35.3
Motortemp. 2 gemessen.

Die gemessene Temperatur 2 hat die
Warngrenze überschritten.

ExterneTempe-
ratur 2

A492

Die Motorkühlung prüfen (oder anderer
Einrichtungen,derenTemperaturgemes-
sen wird).
DenWert von 35.23Warngrenzwert Tem-
peratur 2 prüfen.

Die Kühlung des Motors prüfen.Das in Steckplatz 1 installierte Thermis-
torschutzmodul zeigt Übertemperatur
an.

Motortempera-
tur 1

A497
MotorbelastungundFrequenzumrichter-
Nenndaten prüfen.
DieVerdrahtungdesTemperatursensors
prüfen. Falls defekt, Verdrahtung reparie-
ren.
Den Widerstand des Sensors messen.
Sensor ersetzen, wenn defekt.

Die Kühlung des Motors prüfen.Das in Steckplatz 2 installierte Thermis-
torschutzmodul zeigt Übertemperatur
an.

Motortempera-
tur 2

A498
MotorbelastungundFrequenzumrichter-
Nenndaten prüfen.
DieVerdrahtungdesTemperatursensors
prüfen. Falls defekt, Verdrahtung reparie-
ren.
Den Widerstand des Sensors messen.
Sensor ersetzen, wenn defekt.
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Die Kühlung des Motors prüfen.Das in Steckplatz 3 installierte Thermis-
torschutzmodul zeigt Übertemperatur
an.

Motortempera-
tur 3

A499
MotorbelastungundFrequenzumrichter-
Nenndaten prüfen.
DieVerdrahtungdesTemperatursensors
prüfen. Falls defekt, Verdrahtung reparie-
ren.
Den Widerstand des Sensors messen.
Sensor ersetzen, wenn defekt.

Zusatzcode prüfen. Siehe nachfolgend
die Maßnahmen zu den einzelnen Codes.

Regelungseinheit-Temperatur ist zuhoch.Temperatur
Regelungseinh

A4A0

Die Umgebungsbedingungen prüfen.Temperatur über Warngrenze.–
KühlluftmengeundLüfterbetriebprüfen.
Kühlkörperrippenauf Staubbelagprüfen.
Wenden Sie sich für den Austausch der
Regelungseinheit andie ABB-Vertretung.

Thermistor defekt.1

DieUmgebungstemperaturprüfen.Wenn
sie höher als 40 °C (104 °F) ist, sicherstel-

DieTemperaturdesFrequenzumrichters
ist zu hoch.

KühlungA4A9

len,dassderLaststromnichtdie reduzier-
te Belastbarkeit des Frequenzumrichters
übersteigt. Sie das entsprechendeHard-
ware-Handbuch.
Ausreichende Kühlluftmenge für das
FrequenzumrichtermodulundLüfterfunk-
tion prüfen.
Das Schrankinnere und den Kühlkörper
des Frequenzumrichtermoduls auf
Staubablagerungenprüfen.Fallserforder-
lich, reinigen.

Die Umgebungsbedingungen prüfen.Temperatur des Leistungsteils ist zu
hoch.

Übertempera-
tur

A4B0
KühlluftmengeundLüfterbetriebprüfen.
Die Einstellung von 31.36 Hilfslüfter Feh-
lerunterdrückung (falls vorhanden) prü-
fen.
Kühlkörperrippenauf Staubbelagprüfen.
Motorleistung mit der Leistung des Fre-
quenzumrichters vergleichen.
Siehe A5EA Messkreis Temperatur (Sei-
te 610).

Motorkabel überprüfen.HoheTemperaturdifferenz zwischenden
IGBTs der verschiedenen Phasen.

ZuhoheTempe-
raturdifferenz

A4B1
Kühlung des/der Umrichtermoduls/-
module prüfen.
Zusatzcode (Format XXXY YYZZ) prüfen.
“XXX” verweist auf die Quelle der Diffe-
renz (0:EinzelnesModul, Temperaturdif-
ferenz zwischen IGBTs verschiedener
Phasen, 1: parallelgeschaltete Module,
Minimum-Maximum-Differenz zwischen
allen IGBTsallerModule,2:parallelgeschal-
tete Module, Minimum-Maximum-Diffe-
renz zwischen den Karten der Hilfsspan-
nungsversorgung). Bei parallelgeschalte-
ten Modulen wird mit “Y YY” der Kanal
der Regelungseinheit BCU angegeben,
überdendiehöchsteTemperaturgemes-
senwurde. “ZZ” spezifiziert die Phase (0:
einzelnes Modul, 1: U-Phase [parallelge-
schalteteModule], 2:V-Phase [parallelge-
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schalteteModule],3:W-Phase [parallelge-
schaltete Module].

Die Umgebungsbedingungen prüfen.Die IGBT-Temperatur des Frequenzum-
richters ist zu hoch.

IGBT-Tempera-
tur

A4F6
KühlluftmengeundLüfterbetriebprüfen.
Kühlkörperrippenauf Staubbelagprüfen.
Motorleistung mit der Leistung des Fre-
quenzumrichters vergleichen.

Verbindungen zwischen der Regelungs-
einheit und dem Leistungsteil prüfen.

Kommunikationsstörung zwischen der
Regelungseinheit und dem Leistungsteil
des Frequenzumrichters.

Kommunik.
zumLeistungs-
teil

A580

Zusatzcode (Format XXXY YYZZ) prüfen.
Bei parallelgeschalteten Modulen wird
mit “YYY”der betroffeneKanal der Rege-
lungseinheit BCU angezeigt (0:Übertra-
gung). “ZZ” spezifiziert die Fehlerquelle
(8:Übertragungsfehler inderPSL-Verbin-
dung [siehe "XXX"], 9: Sender FIFOWarn-
grenze erreicht). “XXX” spezifiziert die
Richtung des Übertragungsfehlers und
den detaillierten Warncode (0: Rx/Kom-
munikationsfehler, 1: Tx/Reed-Solomon
Symbolfehler, 2: Tx/kein Synchronisati-
onsfehler, 3:Tx/Reed-SolomonDecoder-
fehler,4:Tx/Manchester Codierungsfeh-
ler).
Das PSL2 Datenprotokoll lesen. Im Drive
Composer pro den Zeitstempel der Stö-
rung A580 prüfen. Das Protokoll mit
demselben Datumund derselben Zeit la-
den. Wenn die Datei geöffnet ist, auf
“Show fault log” klicken.
Die Hardware des Leistungsteils prüfen.

Die Einstellung vonParameter 95.20HW-
Optionen Wort 1, Bit 14 prüfen.

Lüfterrückmeldung fehlt.LüfterA581

Zur Identifizierung des Lüfters den Zu-
satzcode prüfen. Code 0 bezeichnet
Hauptlüfter 1. Andere Codes (Format
XYZ): “X” spezifiziert den Statuscode (1:
ID-Lauf, 2: Normal). “Y” spezifiziert den
Index des an die BCU Regelungseinheit
angeschlossenen Wechselrichtermoduls
(0…n, immer0bei ZCURegelungseinhei-
ten). “Z” spezifiziert den IndexdesLüfters
(1: Hauptlüfter 1, 2: Hauptlüfter 2, 3:
Hauptlüfter 3).
Hinweis: Die Codierung der Module be-
ginntmit 0. Beispielsweise bedeutet der
Code 101, dass Hauptlüfter 1 von Modul
1 (anBCU-Kanal V1T/V1Rangeschlossen)
während des ID-Laufs auf Störung ging.
Lüfterbetrieb und Anschluss prüfen.
Lüfter austauschen, falls defekt.

Der Zusatzcode verweist auf den Lüfter
(1: Hilfslüfter 1, 2: Hilfslüfter 2).

Ein Hilfslüfter (an die Lüfteranschlüsse
der Regelungseinheit angeschlossen) ist

Hilfslüfter läuft
nicht

A582

Prüfen, dass die Einstellung zur Hilfslüf-
ter-Überwachung inParameter 95.21HW-

blockiert oder ist von der Spannungsver-
sorgung getrennt.

OptionenWort 2mit der Hardware über-
einstimmt.
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Sicherstellen, dass die vordere Abde-
ckung des Frequenzumrichtermoduls
montiert und festgeschraubt ist.
Den/die Hilfslüfter und den/die jeweili-
gen Anschlüsse prüfen.
Den gestörten Lüfter austauschen.

Anschlüsse des Sicherheitsschaltkreises
prüfen. Siehe hierzu das jeweilige Hard-

Die Funktion Sicher abgeschaltetes
Drehmoment istaktiviert,d.h.Sicherheits-

Sicher abge-
schaltetes
Drehmoment

A5A0

ware-Handbuch und die Beschreibung
von Parameter 31.22 STO Anzeige
Läuft/Stopp (Seite 357).

schaltkreis-Signal(e), angeschlossen an
XSTO, werden nicht empfangen.

Zusatzcode (Format XXXY YYZZ) prüfen.
“Y YY” steht für den Kanal der BCU Rege-

Problembeider internenTemperaturmes-
sung des Frequenzumrichters.

Messkreis-
Temperatur

A5EA

lungseinheit, über den die Störung emp-
fangenwurde (“000”bei einer ZCURege-
lungseinheit).
“ZZ” verweist auf den Ursprung der Stö-
rung:
Bei RegelungsprogrammabVersion 2.8x:
1: U-Phase, IGBT, 2: V-Phase IGBT, 3:W-
Phase IGBT, 4: Spannungsversorgungs-
karte, 5: Leistungsteil xINT-Karte, 6:
Brems-Chopper, 7: Lufteinlass (TEMP3,
X10), 8: dU/dt-Filter (TEMP2, X7), 9:
TEMP1 (X6) Spannungsversorgung Kühl-
körper auf dem ACS880-x04LC Modul,
Baugröße R7i.
BeiRegelungsprogrammenderVersionen
bis 2.7x einschließlich: 1: U-Phase, IGBT,
2: V-Phase IGBT, 3:W-Phase IGBT, 4:
Leistungsteil INT-Karte, 5: Brems-Chop-
per, 6: Lufteinlass, 7: Spannungsversor-
gungskarte,8: duU/dt-Filter,FAh: Luftein-
lass Temp.

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Störung der Spannungsversorgung des
Leistungsteils.

PU-Karte
Spann.ausfall

A5EB

Verbindungen zwischen der Regelungs-
einheit und dem Leistungsteil prüfen.

Kommunikationsstörung zwischen der
Regelungseinheit und dem Leistungsteil
des Frequenzumrichters.

Int.Komm.Leis-
tungsteil

A5EC

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Problemmit demMesskreis des Leis-
tungsteils (Analog-Digital-Wandler).

Messkreis ADCA5ED

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Problemmitder Strom-oderSpannungs-
messung des Leistungsteils.

Messkreis DFFA5EE

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Statusrückmeldung von den Ausgangs-
phasenstimmtnichtmitdenSteuersigna-
len überein.

PU-Status-
Rückmeld

A5EF

Informative Warnung. Vor dem Start der
Wechselrichtereinheit warten, bis Lade-
vorgang abgeschlossen ist.

Ladevorgang läuft.Rückmeld. La-
dekreis

A5F0

DasLadenmitdemmanuellenSicherungs-
lasttrennschalter-Controller (xSFC)muss
innerhalb von zweiMinutenbeendet sein.
Danach meldet eine Warnung, dass der
Ladewiderstand immer noch verbunden
ist.
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Informative Warnung.Eine adäquate Motorregelung mit der
angeforderten Ausgangsfrequenz kann

Schaltfrequenz
unter angefor-
dertemWert

A5F3

wegen einer begrenzten Schaltfrequenz
(z. B. durch Parameter 95.15) nicht er-
reicht werden.

DieBatteriederRegelungseinheit austau-
schen.

Niedriger Ladestand der Batterie der Re-
gelungseinheit.

Batterie der
Regelungsein-
heit

A5F4

DieseWarnmeldung kannmit Parameter
31.40 unterdrückt werden.

Unnötiges Speichern von Parametern
durch Parameter 96.7 oder zyklisches

Der Flash-Speicher (in der Memory Unit)
wurde zu häufig gelöscht, wodurch die

Flash Lösch-
Geschwind.
überschr.

A682

Schreiben von Parametern vermeiden
(wie zum Beispiel die Auslösung der an-

Lebensdauer des Speichers beeinträch-
tigt wird.

wenderspezifischen Datenspeicherung
durch Parameter).
Zusatzcode (Format XYYY YZZZ) prüfen.
“X” spezifiziert die Quelle der Warnung
(1: generische Löschung des Flash- Spei-
chers durch Überwachung). “ZZZ” spezi-
fiziert die Nummer des Flash-Untersek-
tors, der die Warnung generiert hat.

Zusatzcode prüfen. Siehe nachfolgend
die Maßnahmen zu den einzelnen Codes.

Fehler in der Datensicherung zum Leis-
tungsteil.

Datensicher. z.
Leistungsteil

A683

SpannungsversorgungdesFrequenzum-
richters aus- und wieder einschalten.

Ein Fehler verhindert die Initialisierung
des Speichervorgangs.

0, 1

Wenn die Regelungseinheit extern ge-
speist wird, die Regelungseinheit durch
Aus- undWiedereinschalten odermit Pa-
rameter 96.8 Regelungseinheit booten)
ebenfalls neu starten.WenndasProblem
weiterhin besteht, wenden Sie sich an
Ihre ABB-Vertretung.
SpannungsversorgungdesFrequenzum-
richters aus- und wieder einschalten.

Schreibfehler.2

Wenn die Regelungseinheit extern ge-
speist wird, die Regelungseinheit durch
Aus- undWiedereinschalten odermit Pa-
rameter 96.8 Regelungseinheit booten)
ebenfalls neu starten.WenndasProblem
weiterhin besteht, wenden Sie sich an
Ihre ABB-Vertretung.

Zusatzcode prüfen. Siehe nachfolgend
die Maßnahmen zu den einzelnen Codes.

Fehler in der SD-Karte, die zurDatenspei-
cherung verwendetwird (nur Regelungs-
einheit BCU).

SD KarteA684

Einekompatible, beschreibbareSD-Karte
indenSD-Karten-SteckplatzaufderRege-
lungseinheit BCU einsetzen.

Keine SD-Karte.0

Einekompatible, beschreibbareSD-Karte
indenSD-Karten-SteckplatzaufderRege-
lungseinheit BCU einsetzen.

Schreibgeschützte SD-Karte.1

Eine kompatible, beschreibbareSD-Karte
indenSD-Karten-SteckplatzaufderRege-
lungseinheit BCU einsetzen.

SD-Karte nicht lesbar.2

Einekompatible, beschreibbareSD-Karte
indenSD-Karten-SteckplatzaufderRege-
lungseinheit BCU einsetzen.

Initialisierung der SD-Karte fehlgeschla-
gen.

3
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Die Einspeisespannung prüfen.Power fail savingwird zu häufig angefor-
dert. AufgrunddesbegrenztenSpeicher-

Sichern bei
Spannungsaus-
fall

A685

intervalls lösen manche Anforderungen
die Speicherung nicht aus und Daten
können bei Spannungsausfall verloren
gehen. Dies kann durch eine Oszillation
der DC-Spannung verursacht sein.

Prüfen, oballe erforderlichenbestätigten
(Referenz)-Prüfsummen (96.56…96.59)

Die berechnete Parameter-Prüfsumme
entspricht keiner aktivierten Sollwert-
Prüfsumme.

Prüfsumme
falsch

A686

in 96.55 PrüfsummeSteuerwort aktiviert
sind.
Die Parameterkonfiguration prüfen.
Mit 96.55 Prüfsumme Steuerwort einen
Prüfsummen-Parameter aktivieren und
die tatsächliche Prüfsumme in diesen
Parameter kopieren.

Wenden Sie sich zur Konfiguration der
Funktion an Ihre ABB-Vertretung oder

Für den Fall einer Abweichung der Para-
meter-PrüfsummewurdeeineMaßnahme

Prüfsummen-
Konfiguration

A687

deaktivieren Sie das Merkmal in 96.54
Prüfsumme Aktion.

definiert, aber die Funktion wurde nicht
konfiguriert.

SieheHandbuchDrive customizer PC tool
user’s manual (3AUA0000104167 [Eng-
lisch]).

ZuvieleDaten inderParameter-Mapping-
tabelle von Drive Customizer erstellt.

Konfiguration
Parameter-
Mapping

A688

Parameterskalierung und -format in der
Parameter-Mappingtabelle prüfen. Siehe

Parameterwert läuft über zum Beispiel
durchdie inderParameter-Mappingtabel-

Mapping-
Par.wert abge-
schnitten

A689

HandbuchDrive customizerPCtool user’s
manual (3AUA0000104167 [Englisch]).

le spezifizierte Skalierung (inDriveCusto-
mizer erstellt).

Zusatzcode prüfen. Siehe nachfolgend
die Maßnahmen zu den einzelnen Codes.

Die Motorparameter sind nicht korrekt
eingestellt.
Der Antrieb ist nicht korrekt dimensio-
niert.

Motornennda-
ten

A6A4

EinstellungenderMotor-Konfigurations-
parameter in den Gruppen 98 und 99
prüfen.

Die Schlupffrequenz ist zu gering.1

Korrekte Dimensionierung des Frequen-
zumrichters für den Motor prüfen.
EinstellungenderMotor-Konfigurations-
parameter in den Gruppen 98 und 99
prüfen.

Synchron-undNenndrehzahl unterschei-
den sich zu stark.

2

Korrekte Dimensionierung des Frequen-
zumrichters für den Motor prüfen.
EinstellungenderMotor-Konfigurations-
parameter in den Gruppen 98 und 99
prüfen.

Die Nenndrehzahl ist höher als die Syn-
chrondrehzahl mit einem Polpaar.

3

Korrekte Dimensionierung des Frequen-
zumrichters für den Motor prüfen.
EinstellungenderMotor-Konfigurations-
parameter in den Gruppen 98 und 99
prüfen.

Der Nennstrom hat die Grenzen über-
schritten.

4

Korrekte Dimensionierung des Frequen-
zumrichters für den Motor prüfen.
EinstellungenderMotor-Konfigurations-
parameter in den Gruppen 98 und 99
prüfen.

Die Nennspannung hat die Grenzen
überschritten.

5

Korrekte Dimensionierung des Frequen-
zumrichters für den Motor prüfen.
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/ Zusatzcode
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EinstellungenderMotor-Konfigurations-
parameter in den Gruppen 98 und 99
prüfen.

Die mechanische Nennleistung ist höher
als die elektrische Wirkleistung.

6

Korrekte Dimensionierung des Frequen-
zumrichters für den Motor prüfen.
EinstellungenderMotor-Konfigurations-
parameter in den Gruppen 98 und 99
prüfen.

Nennleistung stimmt mit Nenndrehzahl
und -moment nicht überein.

7

Korrekte Dimensionierung des Frequen-
zumrichters für den Motor prüfen.

Prüfen, ob alle erforderlichen Parameter
in Gruppe 99 eingestellt worden sind.

Parameter inGruppe99 sindnicht einge-
stellt.

KeineMotorda-
ten

A6A5

Hinweis: Es ist normal, dass diese Warn-
meldung während der Inbetriebnahme
auftritt und solange ansteht, bis die Mo-
tordaten eingegeben sind.

Die Einspeisespannung inParameter 95.1
Einspeisespannung einstellen.

Die Einspeisespannung ist nicht einge-
stellt worden.

Spann.-Bereich
nicht gewählt

A6A6

Schließen Sie das Benutzerschloss durch
Eingabe eines ungültigen Passworts in

Das Benutzerschloss ist offen, d. h. die
Benutzerschloss-Konfigurationsparame-
ter 96.100…96.102 sind sichtbar.

Benutzer-
Schloss offen

A6B0

Parameter 96.2Passwort SieheAbschnitt
Benutzerschloss (Seite 106).

Bestätigen Sie das neue Passwort durch
Eingabedieses Passworts in 96.101. Zum

Ein neues Passwort wurde in Parameter
96.100 eingegeben, jedoch nicht bestä-
tigt in 96.101.

Benutzer-Pass-
wort nicht be-
stätigt

A6B1

Abbrechen das Benutzerschloss ohne
Bestätigung des neuen Passworts
schließen. Siehe Abschnitt Benutzer-
schloss (Seite 106).

SPS-Programmierung prüfen.Der Frequenzumrichter besitzt nicht die
von einer SPS angeforderte Funktion,

FBA A Parame-
ter-Konflikt

A6D1
Einstellungen der Parametergruppen 50
Feldbusadapter (FBA) und 51 FBA A Ein-
stellungen prüfen.

oder die angeforderte Funktion ist nicht
aktiviert.

SPS-Programmierung prüfen.Der Frequenzumrichter besitzt nicht die
von einer SPS angeforderte Funktion,

FBA B Parame-
ter-Konflikt

A6D2
Einstellungen der Parametergruppen 50
Feldbusadapter (FBA) und 54 FBA B Ein-
stellungen Prüfen.

oder die angeforderte Funktion ist nicht
aktiviert.

Die Sollwertquellen-Auswahlparameter
prüfen.

Eine Sollwertquelle ist gleichzeitig mit
mehreren Parametern mit unterschiedli-
chen Einheiten verbunden.

Sollwertquel-
len-Parametrie-
rung

A6DA

Zusatzcode (Format XXYY 00ZZ) prüfen.
“XX” und “YY” geben die beiden Parame-
tersätze an,mit denendieQuelle verbun-
den war (01 = Drehzahl-Sollwertkette
[22.11, 22.12, 22.15, 22.17], 02 = Frequenz-
Sollwertkette [28.11, 28.12], 03 =Drehmo-
ment-Sollwertkette [26.11, 26.12, 26.16],
04=anderedrehmomentbezogenePara-
meter [26.25, 30.21, 30.22, 44.9], 05 = PID-
Regelungsparameter [40.16, 40.17, 40.50,
41.16, 41.17, 41.50]). “ZZ”gibt dieKonflikt-
Sollwertquelle an (01…0E= Index in Para-
metergruppe 3, 33 = Prozess-PID-Rege-
lung, 3D =Motorpotentiometer, 65 = AI1,
66 = AI2, 6F = Frequenzeingang).
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Zusatzcodeprüfen.DerCodebezeichnet
denAnalogeingang,dessenEinstellungen
den Konflikt verursacht.

Die Hardware-Einstellung für
Strom/Spannung eines Analogeingangs
entspricht nicht der Parametereinstel-
lung.

AI Parameter-
einstellung

A6E5

Ändern Sie entweder die Hardware-Ein-
stellung (auf der Frequenzumrichter-Re-
gelungseinheit) oder Parameter
12.15/12.25.

Hinweis:DerNeustart der Regelungsein-
heit (entwederdurchAus- undWiederein-
schaltenoder über Parameter 96.8 Rege-
lungseinheit booten) ist erforderlich, da-
mit die Änderungen in den Hardware-
Einstellungen wirksam werden.

Zusatzcode (Format XXXXZZZZ) prüfen.
“ZZZZ” bezeichnet das Problem (siehe

Konfigurationsfehler der Anwender-
Lastkurve.

ALK-Konfigura-
tion

A6E6

nachfolgend die Maßnahmen für die ein-
zelnen Codes).

Prüfen, ob jederDrehzahlpunkt (Parame-
ter 37.11…37.15) einen höheren Wert als
der vorherige Punkt hat.

Drehzahlpunkte inkonsistent.0000

Prüfen, ob jeder Frequenzpunkt
(37.16…37.20) einenhöherenWert als der
vorherige Punkt hat.

Frequenzpunkte inkonsistent.0001

Prüfen, ob jeder Überlastpunkt
(37.31…37.35) einen höherenWert als der

Unterlastpunkt über Überlastpunkt.0002

entsprechende Unterlastpunkt hat
(37.21…37.25).
Prüfen, ob jeder Überlastpunkt
(37.31…37.35) einen höherenWert als der

Überlastpunkt unter Unterlastpunkt.0003

entsprechende Unterlastpunkt hat
(37.21…37.25).

DieMotorbelastungundFrequenzumrich-
ter-Nenndaten prüfen.

DerMotor läuft z. B. wegen zu hoher Last
oder unzureichender Motorleistung im
Blockierbereich.

MotorblockiertA780

ParametereinstellungenderStörungsfunk-
tion prüfen.

Den von der Logik angesteuerten Lüfter
(oder andere Einrichtung) prüfen.

Kein Rückführsignal von einem externen
Lüfter empfangen.

MotorlüfterA781

Die Einstellungen der Parameter
35.100…35.106 prüfen.

Temperatur
FEN-Modul

A782 Prüfen, ob die Parametereinstellung
von 35.11 Überwach.Temp. 1 Quelle /
35.21 Überwach.Temp. 2 Quelle der

·Fehler der Temperaturmessung mit
einem Temperatursensor (KTY oder
PTC), angeschlossen an ein Schnitt-
stellenmodul FEN-xx.

·
aktuellenGeber-Schnittstellen-Instal-
lation entspricht.
Einstellungen der Parameter 91.21
und 91.24 prüfen. Prüfen, ob das ent-
sprechendeModul indenParametern
91.11…91.14 aktiviert ist.Mit Parame-
ter 91.10Geber-Par. aktualisierendie
geändertenEinstellungen.bestätigen.

FEN-01 unterstützt die Temperatur-
messung mit KTY-Sensoren nicht.

·Fehler der Temperaturmessung mit
einemTemperatursensorKTY, ange-
schlossen an Schnittstellenmodul
FEN-01.

·
Verwenden Sie PTC-Sensoren oder
ein anderes Schnittstellenmodul.

Prüfen, ob der Motor überlastet ist.Der Motorstrom ist zu hoch.ÜberlastMotorA783
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Die für die Motor-Überlastfunktion ver-
wendeten Parameter (35.51…35.53) und
35.55…35.56 einstellen.

Prüfen, ob ein Bremswiderstand ange-
schlossen ist.

Bremswiderstanddefektodernichtange-
schlossen.

Bremswider-
stand

A791

Den Zustand des Bremswiderstands
prüfen.

Den Antrieb stoppen. Den Bremswider-
stand abkühlen lassen.

Die Temperatur des Bremswiderstands
hat die mit Parameter 43.12 Br.widerst.

Übertemp.
Bremswiderst.

A793

EinstellungenderÜberlast-Schutzfunkti-
on des Widerstands prüfen (Parameter-
gruppe 43 Brems-Chopper).

TempWarnGre festgelegte Warngrenze
überschritten.

Einstellung des Warngrenzwerts prüfen,
Parameter43.12Br.widerst. TempWarnG-
re prüfen.
Prüfen, obderWiderstandkorrektdimen-
sioniert ist.
Prüfen,obmitdemBremszyklusdie zuläs-
sigen Grenzwerte eingehalten werden.

MindestenseineEinstellungderBremswi-
derstandsdaten (Parameter 43.8…43.10)
ist nicht korrekt.

Die Bremswiderstandsdaten wurden
nicht eingestellt.

Bremswider-
stands-Daten

A794

Der Parameterwirdmit demZusatzcode
spezifiziert.

Den Wert von 43.10 prüfen.Widerstandswert zu gering.0000 0001
Den Wert von 43.8 prüfen.Thermische Zeitkonstante nicht einge-

stellt.
0000 0002

Den Wert von 43.9 prüfen.MaximaleDauerleistungnicht eingestellt.0000 0003

Zusatzcode (Format XXYYZZZZ) prüfen.
“XX” spezifiziert dieNummerdesDrehge-

DieKonfigurationderDrehzahl-Rückfüh-
rung wurde geändert.

Konfiguration
der Drehz.
Rückführ.

A797

ber-Schnittstellenmoduls (01:91.11/91.12,
02: 91.13/91.14, “YY” spezifiziert den
Drehgeber (01:, 92Geber 1-Konfiguration,
02: 93 Geber 2-Konfiguration). “ZZZZ”
bezeichnet das Problem (siehe nachfol-
gend die Maßnahmen für die einzelnen
Codes).

Den Modulsteckplatz prüfen (91.12 oder
91.14).

Adapter imangegebenenSteckplatznicht
gefunden.

0001

Den Modultyp (91.11 oder 91.13) anhand
des Status (91.2 oder 91.3) prüfen.

Der erkannte Typ des Schnittstellenmo-
duls passt nicht zur Parametereinstel-
lung.

0002

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Logikversion zu alt.0003
Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Softwareversion zu alt.0004
Den Modultyp (91.11 oder 91.13) anhand
desDrehgebertyps(92.1oder93.1)prüfen.

Gebertyp mit dem Schnittstellenmodul-
typ inkompatibel.

0006

Den Modulsteckplatz prüfen (91.12 oder
91.14).

Adapter nicht konfiguriert.0007

MitParameter91.10Geber-Par. aktualisie-
rendiegeändertenEinstellungen.bestäti-
gen.

DieKonfigurationderDrehzahl-Rückfüh-
rung wurde geändert.

0008

Geber inGruppe92Geber 1-Konfiguration
oder93Geber2-Konfigurationkonfigurie-
ren.

KeineGeber fürdasGebermodul konfigu-
riert.

0009
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Wahl des Eingangs prüfen (91.31 oder
91.41).

Emulationseingang existiert nicht.000A

Wahl des Eingangs (91.31 oder 91.41), Typ
des Schnittstellenmoduls und Gebertyp
prüfen.

Echowird vomausgewähltenEingang (z.
B. Resolver oderAbsolutwertgeber) nicht
unterstützt.

000B

Wahl des Eingangs (91.31 oder 91.41) und
Einstellungen des Modus für die serielle
Verbindung (92.30 oder 93.30) prüfen.

Emulationbei kontinuierlicher Positions-
übertragung nicht unterstützt.

000C

Prüfen, ob der Geber als Rückführungs-
quelle in Parameter 90.41 oder 90.51 ge-
wählt ist.

Geberrückführungwirdnicht als tatsäch-
licheRückführungverwendet,odergemes-
sene Motorrückführung unterbrochen

Geberoption,
Komm.ausfall

A798

Prüfen, ob das Schnittstellenmodul ord-
nungsgemäß in seinemSteckplatz instal-
liert ist.

(und Parameter 90.45/90.55 ist aufWar-
nung gesetzt).

Prüfen, ob die Kontakte des Schnittstel-
lenmoduls oder der Steckplätze beschä-
digt sind.UmdasProblemeinzugrenzen,
das Modul in einen anderen Steckplatz
installieren.
WenndasModul an einemFEA-03-Erwei-
terungsadapter installiert ist, die LWL-
Anschlüsse prüfen.
Zusatzcode (Format XXXX YYYY) prüfen.
“YYYY” steht für das Problem (siehe die
Maßnahmen für jeden Code nach dieser
Auflistung).

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.KeineAntwort aufGeber-Konfigurations-
meldung.

0001

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Keine Antwort auf Deaktivierungsmel-
dung des Adapter-Watchdog.

0002

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Keine Antwort auf Aktivierungsmeldung
des Adapter-Watchdog.

0003

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Keine Antwort auf Adapter-Konfigurati-
onsmeldung.

0004

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Zuviele fehlendeAntwortenaufDrehzahl-
und Positionsmeldungen.

0005

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.DDCS-Treiber ausgefallen.0006

Zusatzcode (Format XXYY YYYY) prüfen.
“XX” spezifiziertdieAnzahlderE/A-Erwei-

Die E/A-Erweiterungsmodul-Typen und
-Orte, die parametriert sind, entsprechen
nicht der erkannten Konfiguration.

Ext E/A
Komm.ausfall

A799

terungsmodule (01: Parametergruppe 14
E/A-Erweiterungsmodul 1, 02: 15 E/A-Er-
weiterungsmodul 2 2, 03: 16 E/A-Erweite-
rungsmodul 3).
“YY YYYY” steht für das Problem (siehe
dieMaßnahmen für jedenCode nach die-
ser Auflistung).

Prüfen, ob dasModul ordnungsgemäß in
seinem Steckplatz installiert ist.

Kommunikation mit dem Modul fehlge-
schlagen.

00 0001

Prüfen, dass das Modul und der Steck-
platzanschluss nicht beschädigt sind.
Das Modul in einem anderen Steckplatz
installieren.
Die Typ- undSteckplatzeinstellungender
Module prüfen (Parameter 14.1/14.2,
15.1/15.2 oder 16.1/16.2).

Modul nicht gefunden.00 0002

Prüfen, ob dasModul ordnungsgemäß in
seinem Steckplatz installiert ist.
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Prüfen, dass das Modul und der Steck-
platzanschluss nicht beschädigt sind.
Das Modul in einem anderen Steckplatz
installieren.
Die Typ- undSteckplatzeinstellungender
Module prüfen (Parameter 14.1/14.2,
15.1/15.2 oder 16.1/16.2).

Konfiguration des Moduls fehlgeschla-
gen.

00 0003

Prüfen, ob dasModul ordnungsgemäß in
seinem Steckplatz installiert ist.
Prüfen, dass das Modul und der Steck-
platzanschluss nicht beschädigt sind.
Das Modul in einem anderen Steckplatz
installieren.
Die Typ- undSteckplatzeinstellungender
Module prüfen (Parameter 14.1/14.2,
15.1/15.2 oder 16.1/16.2).

Konfiguration des Moduls fehlgeschla-
gen.

00 0004

Prüfen, ob dasModul ordnungsgemäß in
seinem Steckplatz installiert ist.
Prüfen, dass das Modul und der Steck-
platzanschluss nicht beschädigt sind.
Das Modul in einem anderen Steckplatz
installieren.

Den Brems-Chopper austauschen (wenn
extern). Frequenzumrichter mit internen

Kurzschluss im Brems-Chopper-IGBTKurzschl. Br.-
Chopper

A79B

Choppern müssen durch ABB geprüft
werden.
Prüfen Sie, ob der Bremswiderstand an-
geschlossen und nicht beschädigt ist.

Den Brems-Chopper abkühlen lassen.DieBrems-Chopper-IGBT-Temperaturhat
den internenWarngrenzwert überschrit-
ten.

IGBT-Über-
temp. Br.-
Chopper

A79C
PrüfenSie,obdieUmgebungstemperatur
zu hoch ist.
Prüfen Sie, ob der Lüfter ausgefallen ist.
Prüfen Sie, ob der Luftstrom behindert
wird.
Die Dimensionierung und Kühlung des
Schaltschranks prüfen.
EinstellungenderÜberlast-Schutzfunkti-
on des Widerstands prüfen (Parameter
43.6…43.10).
Prüfen, ob der kleinste zulässige Wider-
standswert für den Chopper verwendet
wird.
Prüfen,obmitdemBremszyklusdie zuläs-
sigen Grenzwerte eingehalten werden.
Prüfen,obdieAC-Einspeisespannungdes
Frequenzumrichters nicht zu hoch ist.

DenAnschlussdermechanischenBremse
prüfen.

Die Meldung wird aktiviert, wenn das
Bremsenrückmeldesignal bei Bremse

Schließen
mech. Bremse
gestört

A7A1

Einstellungen dermechanischen Bremse
in Parametergruppe44Steuerungmech.
Bremse prüfen.

schließennicht,wie erwartet, empfangen
wird.

Prüfen, obdasRückmeldesignalmit dem
aktuellen Status der Bremse überein-
stimmt.

DenAnschlussdermechanischenBremse
prüfen.

Die Meldung wird aktiviert, wenn das
Bremsenrückmeldesignal bei Bremse

Öffnen mech.
Bremse ge-
stört

A7A2

Einstellungen dermechanischen Bremse
in Parametergruppe44Steuerungmech.
Bremse prüfen.

öffnen nicht, wie erwartet, empfangen
wird.
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Prüfen, obdasRückmeldesignalmit dem
aktuellen Status der Bremse überein-
stimmt.

Die Einstellungen der mechanischen
Bremse in Parametergruppe 44 Steue-

Die Bedingungen für das Öffnen der me-
chanischen Bremse können nicht erfüllt

Bremse öffnen
nicht zulässig

A7A5

rung mech. Bremse (speziell 44.11 Br.ge-
schl.halten Quelle) prüfen.

werden (z.B. verhindert Parameter 44.11
Br.geschl.halten Quelle das Öffnen der
Bremse). Prüfen Sie, ob das Bestätigungssignal

(falls benutzt) mit dem aktuellen Status
der Bremse übereinstimmt.

Zusatzcode (Format XX00 00YY) prüfen.
“XX” spezifiziert die Nummer des E/A-

DiehardwareseitigeStrom-/Spannungs-
einstellung eines Analogeingangs (an ei-

Erweiterungs-
AI-Parametrie-
rung

A7AA

Erweiterungsmoduls (01:Parametergrup-
pe 14 E/A-Erweiterungsmodul 1, 02: 15

nem E/A-Erweiterungsmodul) stimmt
nicht mit den Parametereinstellungen
überein. E/A-Erweiterungsmodul 2,03: 16 E/A-Er-

weiterungsmodul 3). “YY” spezifiziert den
Analogeingang des Moduls.
ZumBeispiel wird für E/A-Erweiterungs-
modul 1 Analogeingang AI1 (Zusatzcode
0100 0000) die Hardware-Strom-/Span-
nungseinstellung von Parameter 14.29
angezeigt.DieentsprechendeParameter-
einstellung ist 14.30. Die Hardware-Ein-
stellung im Modul oder den Parameter
anpassen, umdieNichtübereinstimmung
zu beseitigen.

Hinweis:DerNeustart der Regelungsein-
heit (entwederdurchAus- undWiederein-
schaltenoder über Parameter 96.8 Rege-
lungseinheit booten) ist erforderlich, da-
mit die Änderungen in den Hardware-
Einstellungen wirksam werden.

Die Einstellungen von Typ und Ort der
Module prüfen (Parameter 14.1, 14.2, 15.1,
15.2, 16.1 und 16.2)..

Die von den Parametern spezifizierten
Typen und Steckplätze der E/A- Erweite-
rungsmodule stimmen nicht mit der er-
kannten Konfiguration überein.

Konfig.-Fehler
E/A-Erweite-
rung

A7AB

Prüfen, ob die Module korrekt installiert
sind.
Zusatzcodeprüfen. SieheDrive applicati-
on programming manual (IEC 61131-3)
(3AUA0000127808 [Englisch]).

Zusatzcode (Format XXYYZZZZ) prüfen.
“XX” spezifiziert dieNummerdesDrehge-

Es wird kein Motordrehzahl-Rückführsi-
gnal empfangen..

Motordrehz.-
Rückführung

A7B0

ber-Schnittstellenmoduls (01:91.11/91.12,
02: 91.13/91.14), “YY” spezifiziert den
Drehgeber (01:92Geber 1-Konfiguration,
02: 93 Geber 2-Konfiguration). “ZZZZ”
bezeichnet das Problem (siehe nachfol-
gend die Maßnahmen für die einzelnen
Codes).

EinstellungendesMotorgetriebes (90.43
und 90.44) prüfen.

Motorgetriebe-Definition ungültig oder
außerhalb der Grenzen.

0001

Gebereinstellungen prüfen (92 Geber 1-
Konfigurationoder93Geber 2-Konfigura-
tion).

Geber nicht konfiguriert.0002

MitParameter91.10Geber-Par. aktualisie-
rendiegeändertenEinstellungenbestäti-
gen.
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Drehgeberstatus prüfen.Drehgeberbetrieb gestoppt.0003
Auf Schlupf zwischen Geber und Motor
prüfen.

Drehgeber-Schlupf erkannt.0004

Zusatzcode (Format XXYYZZZZ) prüfen.
“XX” spezifiziert dieNummerdesDrehge-

Kein Lastdrehzahl-Rückführsignal emp-
fangen.

Lastdrehz.
Rückführung

A7B1

ber-Schnittstellenmoduls (01:91.11/91.12,
02: 91.13/91.14), “YY” spezifiziert den
Drehgeber (01:92Geber 1-Konfiguration,
02: 93 Geber 2-Konfiguration). “ZZZZ”
bezeichnet das Problem (siehe nachfol-
gend die Maßnahmen für die einzelnen
Codes).

Einstellungen des Lastgetriebes (90.53
und 90.54) prüfen.

Lastgetriebe-Definition ungültig oder
außerhalb der Grenzen.

0001

EinstellungendesSteigungswerts (90.63
und 90.64) prüfen.

Festgelegter Steigungswert ungültig
oder außerhalb der Grenzen.

0002

Drehgeberstatus prüfen.Drehgeberbetrieb gestoppt.0003
Auf Schlupf zwischen Geber und Motor
prüfen.

Drehgeber-Schlupf erkannt.0004

Status der Feldbus-Kommunikation prü-
fen.

Die zyklische Kommunikation zwischen
Frequenzumrichter undFeldbusadapter-

FBA A Kommu-
nikation

A7C1

SieheDokumentationderFeldbusschnitt-
stelle.

modul A oder zwischen SPS und Feldbu-
sadaptermodul A ist unterbrochen.

Die Einstellungender Parametergruppen
50Feldbusadapter (FBA), 51FBAAEinstel-
lungen, 52 FBA A data in und 53 FBA A
data out prüfen.
Kabelanschlüsse prüfen.
Prüfen, ob der Kommunikationsmaster
kommunizieren kann.

Kommunikationsverbindungenzwischen
Adapter und Frequenzumrichter prüfen.

KommunikationsproblemzwischenAdap-
ter und Frequenzumrichter.

0002

Kommunikationsverbindungenzwischen
Adapter undSPSprüfen. Parameter 51.27

Kommunikationsproblem zwischen dem
Adapter undder SPSoder Aktualisierung

0004

FBAAPar aktualisieren nichtmehr für die
Parameter-Aktualisierung verwenden..

der Parameter mit Parameter 51.27 FBA
A Par aktualisieren.

Feldbus-Kommunikationsadapterprüfen.KommunikationsausfallmitdemFeldbus-
Kommunikationsadapter.

0005

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Unbekannte interne Probleme.Anderer Wert
des Zusatzco-

des

Status der Feldbus-Kommunikation prü-
fen.

Die zyklische Kommunikation zwischen
Frequenzumrichter undFeldbusadapter-

FBA B Kommu-
nikation

A7C2

SieheDokumentationderFeldbusschnitt-
stelle.

modul B oder zwischen SPS und Feldbu-
sadaptermodul B ist unterbrochen.

Die Einstellungen der Parametergruppe
50 Feldbusadapter (FBA) prüfen.
Kabelanschlüsse prüfen.
Prüfen, ob der Kommunikationsmaster
kommunizieren kann.

Kommunikationsverbindungenzwischen
Adapter und Frequenzumrichter prüfen.

KommunikationsproblemzwischenAdap-
ter und Frequenzumrichter.

0002

Kommunikationsverbindungenzwischen
Adapter undSPSprüfen. Parameter 51.27

Kommunikationsproblem zwischen dem
Adapter undder SPSoder Aktualisierung

0004

FBAAPar aktualisieren nichtmehr für die
Parameter-Aktualisierung verwenden..

der Parameter mit Parameter 51.27 FBA
A Par aktualisieren.
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Feldbus-Kommunikationsadapterprüfen.KommunikationsausfallmitdemFeldbus-
Kommunikationsadapter.

0005

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Unbekannte interne Probleme.Anderer Wert
des Zusatzco-

des

Status der externen Steuerung überprü-
fen. Siehe die Dokumentation der exter-
nen Steuerung.

Die DDCS-Kommunikation (über LWL)
zwischen dem Frequenzumrichter und
der externen Steuerung ist ausgefallen.

Kom.ausf. DD-
CS-Steuerung

A7CA

Einstellungen der Parametergruppe 60
DDCS-Kommunikation prüfen.
Kabelanschlüsse prüfen. Falls erforder-
lich, die Kabel austauschen.

Den Zusatzcode prüfen. Der Code gibt
an,welcheKnotenadresse (mitParameter

DieMaster/Follower-Kommunikation ist
unterbrochen.

M/F
Komm.ausfall

A7CB

60.2 in jedem Frequenzumrichter einge-
stellt) inderMaster/Follower-Verbindung
betroffen ist.
Einstellungen der Parametergruppe 60
DDCS-Kommunikation prüfen.
AmFDCO-Modul (falls vorhanden) sicher-
stellen, dass der Schalter der DDCS-Ver-
bindung nicht auf 0 (AUS) eingestellt ist.
Kabelanschlüsse prüfen. Falls erforder-
lich, die Kabel austauschen.

Den Status den Feldbus-Masters prüfen
(online/offline/Fehler etc.).

Kommunikationsausfall im integrierten
Feldbus (EFB).

EFB
Komm.ausfall

A7CE

Kabelanschlüsse am XD2D-Stecker auf
der Regelungseinheit prüfen.

Zusatzcode (Format XXYYZZZZ) prüfen.
“XX” spezifiziert dieNummerdesDrehge-

Geberfehler.GeberA7E1

ber-Schnittstellenmoduls (01:91.11/91.12,
02: 91.13/91.14), “YY” spezifiziert den
Drehgeber (01:92Geber 1-Konfiguration,
02: 93 Geber 2-Konfiguration). “ZZZZ”
bezeichnet das Problem (siehe nachfol-
gend die Maßnahmen für die einzelnen
Codes).

DieReihenfolgeder Leiter anbeidenEnde
des Drehgeberkabels prüfen.

Kabelstörung0001

Die Erdungen des Drehgeberkabels prü-
fen.
Wenn der Drehgeber vorher in Betrieb
war, denDrehgeber, dasDrehgeberkabel
und das Drehgeber-Schnittstellenmodul
auf Schäden prüfen.
Siehe Parameter 92.21 Geberkabel-Stör.
Modus.
Den Zustand des Drehgebers prüfen.Kein Drehgeber-Signal.0002
Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Überdrehzahl.0003
Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Überfrequenz.0004
Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Resolver ID-Lauf Störung.0005
Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Resolver Überstromfehler.0006
Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Drehzahl-Skalierungsfehler.0007
Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Kommunikationsstörungmit demAbso-

lutwertgeber.
0008
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Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Initialisierungsfehler desAbsolutwertge-
bers.

0009

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.KonfigurationsfehlerdesSSIAbsolutwert-
gebers.

000A

Siehe Dokumentation des Gebers.Geberhateinen internenFehlergemeldet.000B
Siehe Dokumentation des Gebers.Geber hat einenBatteriefehler gemeldet.000C
Siehe Dokumentation des Gebers.Geber hatÜberdrehzahl oder verringerte

Auflösung aufgrund von Überdrehzahl
gemeldet.

000D

Siehe Dokumentation des Gebers.Geber hat einen Fehler des Positionszäh-
lers gemeldet.

000E

Siehe Dokumentation des Gebers.Geberhateinen internenFehlergemeldet.000F

PC-Tool- oder Bedienpanel-Anschluss
prüfen.

Bedienpanel (oder PC-Tool) hat die Kom-
munikation eingestellt.

Bedienpanel-
Kommunikati-
on

A7EE

Die Steckverbinder des Bedienpanels
überprüfen.
Die verwendete Montageplattform, falls
benutzt, prüfen.
Das Bedienpanel trennen und dann wie-
der verbinden.

Den Zusatzcode prüfen. Die Quelle der
Warnung anhand des Zusatzcodes über-
prüfen:

Warnung, die von einem Einschaltzeit-
oder einemWert-Zähler augegebenwur-
de.

MotorlagerA880

0: 33.13 Einschaltzeit 1 Quelle
1. 33.23 Einschaltzeit 2 Quelle
4. 33.53 Wertzähler 1 Quelle
5. 33.63 Wertzähler 2 Quelle.

Den Zusatzcode prüfen. Die Quelle der
Warnung anhand des Zusatzcodes über-
prüfen:

Warnung, die von einem Flanken-Zähler
erzeugt wird.
Programmierbare Warnungen:

AusgangsrelaisA881

2. 33.33 Flankenzähler 1 Quelle33.35 Flankenzähl. 1 Warnmeldung
3. 33.43 Flankenzähler 2 Quelle.33.45 Flankenzähl. 2 Warnmeldung

Den Zusatzcode prüfen. Die Quelle der
Warnung anhand des Zusatzcodes über-
prüfen:

Warnung, die von einem Flanken-Zähler
erzeugt wird.
Programmierbare Warnungen:

MotorstartsA882

2. 33.33 Flankenzähler 1 Quelle33.35 Flankenzähl. 1 Warnmeldung
3. 33.43 Flankenzähler 2 Quelle.33.45 Flankenzähl. 2 Warnmeldung

Den Zusatzcode prüfen. Die Quelle der
Warnung anhand des Zusatzcodes über-
prüfen:

Warnung, die von einem Flanken-Zähler
erzeugt wird.
Programmierbare Warnungen:

Einschaltvor-
gänge

A883

2. 33.33 Flankenzähler 1 Quelle33.35 Flankenzähl. 1 Warnmeldung
3. 33.43 Flankenzähler 2 Quelle.33.45 Flankenzähl. 2 Warnmeldung

Den Zusatzcode prüfen. Die Quelle der
Warnung anhand des Zusatzcodes über-
prüfen:

Warnung, die von einem Flanken-Zähler
erzeugt wird.
Programmierbare Warnungen:

HauptschützA884

2. 33.33 Flankenzähler 1 Quelle33.35 Flankenzähl. 1 Warnmeldung
3. 33.43 Flankenzähler 2 Quelle.33.45 Flankenzähl. 2 Warnmeldung

Den Zusatzcode prüfen. Die Quelle der
Warnung anhand des Zusatzcodes über-
prüfen:

Warnung, die von einem Flanken-Zähler
erzeugt wird.
Programmierbare Warnungen:

DC-AufladungA885

2. 33.33 Flankenzähler 1 Quelle33.35 Flankenzähl. 1 Warnmeldung
3. 33.43 Flankenzähler 2 Quelle.33.45 Flankenzähl. 2 Warnmeldung

EinstellungderQuellederWarnung (Para-
meter 33.13Einschaltzeit 1Quelle) prüfen.

Die Warnung wird vom Einschaltzeit-Ti-
mer 1 generiert.

Einschaltzeit 1
-Timer

A886
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EinstellungderQuellederWarnung (Para-
meter 33.23Einschaltzeit 2Quelle) prüfen.

Die Warnung wird vom Einschaltzeit-Ti-
mer 2 generiert.

Einschaltzeit 2
-Timer

A887

EinstellungderQuellederWarnung (Para-
meter 33.33 Flankenzähler 1 Quelle) prü-
fen.

Die Warnung wird von Flankenzähler 1
generiert.

Flankenzähler 1A888

EinstellungderQuellederWarnung (Para-
meter 33.43 Flankenzähler 2 Quelle) prü-
fen.

Die Warnung wird von Flankenzähler 2
generiert.

Flankenzähler
2

A889

EinstellungderQuellederWarnung (Para-
meter 33.53 Wertzähler 1 Quelle) prüfen.

DieWarnungwird vonWertzähler 1 gene-
riert.

Wertzähler 1A88A

EinstellungderQuellederWarnung (Para-
meter 33.63 Wertzähler 2 Quelle) prüfen.

DieWarnungwird vonWertzähler 2gene-
riert.

Wertzähler 2A88B

Den Zusatzcode prüfen. Die Quelle der
Warnung anhand des Zusatzcodes über-
prüfen:

Warnung, die von einemEinschaltzeit-Ti-
mer generiert wird.
Programmierbare Warnungen:

Gerät reinigenA88C

0: 33.13 Einschaltzeit 1 Quelle33.14 Einschaltzeit 1 Warnmeldung
1. 33.23 Einschaltzeit 2 Quelle33.24 Einschaltzeit 2 Warnmeldung
10: 5.4 Lüfter-Laufzeitzähler.

Den Zusatzcode prüfen. Die Quelle der
Warnung anhand des Zusatzcodes über-
prüfen:

Warnung, die von einemEinschaltzeit-Ti-
mer generiert wird.
Programmierbare Warnungen:

DC-Kondensa-
tor

A88D

0: 33.13 Einschaltzeit 1 Quelle33.14 Einschaltzeit 1 Warnmeldung
1. 33.23 Einschaltzeit 2 Quelle33.24 Einschaltzeit 2 Warnmeldung
10: 5.4 Lüfter-Laufzeitzähler.

Den Zusatzcode prüfen. Die Quelle der
Warnung anhand des Zusatzcodes über-
prüfen:

Warnung, die von einemEinschaltzeit-Ti-
mer generiert wird.
Programmierbare Warnungen:

SchranklüfterA88E

0: 33.13 Einschaltzeit 1 Quelle33.14 Einschaltzeit 1 Warnmeldung
1. 33.23 Einschaltzeit 2 Quelle33.24 Einschaltzeit 2 Warnmeldung
10: 5.4 Lüfter-Laufzeitzähler.

Den Zusatzcode prüfen. Die Quelle der
Warnung anhand des Zusatzcodes über-
prüfen:

Warnung, die von einemEinschaltzeit-Ti-
mer generiert wird.
Programmierbare Warnungen:

LüfterA88F

0: 33.13 Einschaltzeit 1 Quelle33.14 Einschaltzeit 1 Warnmeldung
1. 33.23 Einschaltzeit 2 Quelle33.24 Einschaltzeit 2 Warnmeldung
10: 5.4 Lüfter-Laufzeitzähler.

Den Zusatzcode prüfen. Die Quelle der
Warnung anhand des Zusatzcodes über-
prüfen:

Warnung, die von einemEinschaltzeit-Ti-
mer generiert wird.
Programmierbare Warnungen:

ZusatzlüfterA890

0: 33.13 Einschaltzeit 1 Quelle33.14 Einschaltzeit 1 Warnmeldung
1. 33.23 Einschaltzeit 2 Quelle33.24 Einschaltzeit 2 Warnmeldung
10: 5.4 Lüfter-Laufzeitzähler.

Zusatzcode (Format XYY) prüfen.Ein Analogsignal hat einenderGrenzwer-
te überschritten, die für den Analogein-
gang spezifiziert wurden.

AI überwachte
Warnung

A8A0
“X” spezifiziert die Lagedes Eingangs (0:
AI auf derRegelungseinheit; 1: E/A-Erwei-
terungsmodul 1 etc.), “YY” spezifiziert
den Eingang und Grenzen (01: AI1 unter
dem Minimum, 02: AI1 über demMaxi-
mum, 03: AI2 unter dem Minimum, 04:
AI2 über demMaximum).
Den Signalpegel am Analogeingang prü-
fen.
DieVerkabelungzudemEingangüberprü-
fen.
Den oberen und unteren Grenzwert des
Eingangs in Parametergruppe 12 Stan-
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dard AI, 14 E/A-Erweiterungsmodul 1, 15
E/A-Erweiterungsmodul 2 oder 16 E/A-
Erweiterungsmodul 3 prüfen

Quelle der Warnung (Parameter 32.7
Überw. 1 Signal) prüfen.

Warnung, die von der Signal-Überwa-
chungsfunktion 1 genieriert wird.

Signal-Überwa-
chung

A8B0

Quelle der Warnung (Parameter 32.17
Überw. 2 Signal) prüfen.

Warnung, die von der Signal-Überwa-
chungsfunktion 2 genieriert wird.

Signal 2 Über-
wachung

A8B1

Quelle der Warnung (Parameter 32.27
Überw. 3 Signal) prüfen.

Warnung, die von der Signal-Überwa-
chungsfunktion 3 genieriert wird.

Signal 3 Über-
wachung

A8B2

AufBetriebsbedingungenprüfen, diedas
überwachteSignal erhöhen (zumBeispiel

Ausgewähltes Signal hat die Anwender-
Überlastkurve überschritten.

ALK ÜberlastA8BE

die Motorlast, wenn Drehmoment oder
Strom überwacht werden).
DieDefinitionder Lastkurveprüfen (Para-
metergruppe 37 Anwender-Lastkurve).

AufBetriebsbedingungenprüfen, diedas
überwachte Signal senken (zum Beispiel

Ausgewähltes Signal hat die Anwender-
Unterlastkurve unterschritten.

ALK UnterlastA8BF

Lastverlust, wenn Drehmoment oder
Strom überwacht werden).
DieDefinitionder Lastkurveprüfen (Para-
metergruppe 37 Anwender-Lastkurve).

Den Zusatzcode prüfen. Der Code zeigt
den auszutauschenden Lüfter.

Ein Lüfter hat das Ende seiner berechne-
ten Lebensdauer erreicht.

Lüfterservice-
Zähler

A8C0

0: HauptlüfterSiehe Parameter 5.41 und 5.42.
1: Hilfslüfter
2: Hilfslüfter 2
3: Schranklüfter
4: Lüfter des Platinengehäuses
Anweisungen zumAustauschdesLüfters
siehe das Hardware-Handbuch des Fre-
quenzumrichters.

Externes Gerät überprüfen.Störung des externen Gerätes 1Externe War-
nung 1

A981
Die Einstellung von Parameter 31.1 Ext.
Ereignis 1 Quelle prüfen.

Externes Gerät überprüfen.Störung des externen Gerätes 2Externe War-
nung 2

A982
Die Einstellung von Parameter 31.3 Ext.
Ereignis 2 Quelle prüfen.

Externes Gerät überprüfen.Störung des externen Gerätes 3Externe War-
nung 3

A983
Die Einstellung von Parameter 31.5 Ext.
Ereignis 3 Quelle prüfen.

Externes Gerät überprüfen.Störung des externen Gerätes 4Externe War-
nung 4

A984
Die Einstellung von Parameter 31.7 Ext.
Ereignis 4 Quelle prüfen.

Externes Gerät überprüfen.Störung des externen Gerätes 5Externe War-
nung 5

A985
Die Einstellung von Parameter 31.9 Ext.
Ereignis 5 Quelle prüfen.

Status des anderen Umrichters prüfen
(Parameter 6.36 und 6.39 Interne State-
Machine LSUCW).

Die DDCS-Kommunikation (über LWL)
zwischen den Wechselrichtern (z. B. der
Wechselrichtereinheit undder Einspeise-
einheit) ist ausgefallen.

INU-LSU
Komm.ausfall

AF80

Einstellungen der Parametergruppe 60
DDCS-Kommunikation prüfen. Die ent-Der Wechselrichter setzt seinen Betrieb

auf der Grundlage der Statusinformatio- sprechendenEinstellungen imRegelungs-
nen fort, die von demanderen Umrichter
zuletzt empfangen wurden.

programmder anderenFrequenzumrich-
ter-Leistungsteile prüfen.
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Kabelanschlüsse prüfen. Falls erforder-
lich, die Kabel austauschen.

Der Hilfscode gibt den ursprünglichen
Warnungscode im Regelungsprogramm

Die Einspeiseeinheit (oder ein anderer
Umrichter) hat eine Warnung generiert.

Warnung der
netzseitigen
Einheit

AF85

der Einspeiseeinheit an. Siehe Abschnitt
Zusatzcodes zu den Warnungen des
netzseitigen Umrichters (Seite 630).

Informative Warnung. Siehe Abschnitt
Prozess-Regelung (PID). sowie die Para-
meter 40.41…40.48.

Der Antrieb geht in den Schlafmodus.Prozess-PID
Schlafmodus

AF8C

Zusatzcode (Format XXXX YYYY) prüfen.
“YYYY” steht für das Problem (siehe die

Die Selbstabgleichroutine des Drehzahl-
reglers wurde nicht erfolgreich abge-
schlossen.

Drehzahlregler-
Selbstabgleich

AF90

Maßnahmen für jeden Code nach dieser
Auflistung).

Den Selbstabgleich wiederholen, bis er
erfolgreich beendet wurde.

Der Frequenzumrichter wurde vor Been-
digung der Selbstabgleichroutine ge-
stoppt.

0000

Sicherstellen, dass die Voraussetzungen
für die Selbstabgleichroutine erfüllt sind.

Der Frequenzumrichterwurdegestartet,
aberwarnichtbereit, denSelbstabgleich-
Befehl zu befolgen.

0001

SieheAbschnittDrehzahlregler-Selbstab-
gleich (Seite 48).
Den Drehmomentsprung verringern (Pa-
rameter 25.38) oder den Drehzahlsprung
erhöhen (25.39).

Der erforderliche Drehmoment-Sollwert
wurde nicht erreicht, bevor der Frequen-
zumrichterdieMaximal-Drehzahl erreicht
hat.

0002

Den Drehmomentsprung erhöhen (Para-
meter 25.38) oder den Drehzahlsprung
verringern (25.39).

Der Motor konnte nicht auf die Maximal-
/Minimal-Drehzahl beschleunigen/verzö-
gern.

0003

Den Drehmomentsprung (Parameter
25.38)oderDrehzahlsprung (25.39) verrin-

Der Motor konnte nicht mit dem vollen
Selbstabgleich-Drehmoment verzögern.

0004

gern oder die Drehmoment-Grenzwerte
entsprechend der Grenzwertquelle erhö-
hen, die in den Parametern 30.1 und 30.2
angegeben ist.

Informative Warnung. Siehe die Einstel-
lungen in Parametergruppe 31 Störungs-
funktionen.

Eine Störung soll automatisch quittiert
werden.

Autom. Rück-
setzen

AFAA

Notstopp (AUS
2)

AFE1 Prüfen Sie, ob eine Fortsetzung des
Betriebs gefahrlos möglich ist. Die
Quelle des Notstoppsignals (z. B.

·Der Frequenzumrichter hat einen
Notstoppbefehl (Stoppart Aus2)
empfangen.

·
einen Notstopp-Taster) quittieren.
Den Frequenzumrichter neu starten.
Wenn der Notstopp unbeabsichtigt
war, prüfen Sie die Quelle des
Stoppsignals (z. B. 21.5 Notstopp-
Quelle oder das von einer externen
SteuerungempfangeneSteuerwort).

Informative Warnung. Nach dem
Stopp aufgrund eines Befehls zum

·(Follower-Antrieb ineinerMaster/Fol-
lower-Konfiguration)
Antrieb hat einen Stoppbefehl vom
Master erhalten.

·
rampengeführten Stopp (Off1 oder
Off3) sendetderMaster einenkurzen,
10 Millisekunden langen Befehl zum
Austrudeln (Off2) an den/die Fol-
lower. Der Off2-Stoppwird im Ereig-
nisprotokoll des Followers gespei-
chert.
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Prüfen Sie, ob eine Fortsetzung des Be-
triebs gefahrlos möglich ist. Die Quelle

Der Frequenzumrichter hat einen Stopp-
befehl (Stoppart AUS1 oder AUS3) emp-
fangen.

Notstopp
(AUS1 oder
AUS3)

AFE2

des Notstoppsignals (z. B. einen Not-
stopp-Taster) quittieren. Den Frequen-
zumrichter neu starten.
Wenn der Notstopp unbeabsichtigt war,
prüfen Sie die Quelle des Stoppsignals
(z. B. 21.5 Notstopp-Quelle oder das von
einer externen Steuerung empfangene
Steuerwort).

Zusatzcodeprüfen. 2 zumCodeaddieren,
um die Knotenadresse des gestörten
Frequenzumrichters zu finden.

Ein Follower hat mit einer Störmeldung
abgeschaltet.

FollowerAFE7

Die Störung im Follower beheben.

Die Einstellung von Parameter 20.19
Startfreigabe-Quelle sowie die damit
ausgewählte Quelle prüfen.

Kein Startfreigabe-Signal empfangen.Startfreigabe-
Signal fehlt

AFEA

Die Einstellung von Parameter 20.12
Reglerfreig.1 Quelle prüfen. Signal ein-

Kein Freigabesignal empfangen.Reglerfreigabe
fehlt

AFEB

schalten (z.B. im Feldbus-Steuerwort)
oderdenAnschlussdergewähltenSignal-
quelle prüfen.

Die externe 24 V DC Spannungsversor-
gung der Regelungseinheit prüfen oder

95.4 Spann.Vers. Regelungseinh. ist auf
Externe 24V gesetzt, aber an den An-

Externes Leis-
tungssignal
fehlt

AFEC

die Einstellung von Parameter 95.4 än-
dern.

schluss XPOW der Regelungseinheit ist
keine externe Spannungsversorgung an-
geschlossen.

Informative Warnung.Der Motor-ID-Lauf wird beim nächsten
Start ausgeführtoder findetgeradestatt.

Motor-ID-Lauf
ausgewählt

AFF6

Informative Warnung.BeimnächstenStartwird eineRotorlage-
Erkennung durchgeführt.

Rotorlage-Er-
kennung

AFF7

Anschlüsse des Sicherheitsschaltkreises
prüfen. Siehe hierzu das jeweilige Hard-

Die Funktion Sicher abgeschaltetes
Drehmoment istaktiviert,d.h.Sicherheits-

STO-EreignisB5A0

ware-HandbuchdesFrequenzumrichtersschaltkreis-Signal(e), angeschlossen an
XSTO, werden nicht empfangen. und die Beschreibung von Parameter

31.22 STO Anzeige Läuft/Stopp.

Informatives Ereignis.DerFrequenzumrichterwurdeeingeschal-
tet.

Einschaltvor-
gang

B5A2

Informatives Ereignis.ID-Lauf abgeschlossenID Lauf fertigB5F6
Der Hilfscode gibt die Art des ID-Laufs
an.
0: Nicht ausgewählt
1: Normal
2: Reduziert
3: Stillstand
4: Rotorlage-Erkennung
5: Kalibrierung der Strommessung
6: Erweitert
7: Erweiterter Stillstand

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung
und nennen Sie den Zusatzcode. Wenn

SW interne Fehlfunktion.SW interneDia-
gnosen

B680

das Tool Drive Composer verfügbar ist,
erstellen Sie auch ein Support-Paket und
senden Sie es an Ihre ABB-Vertretung
(AnweisungensiehedasDriveComposer
Handbuch).
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MaßnahmeUrsacheEreignisname
/ Zusatzcode

Code
(Hex)

SieheA686Prüfsummefalsch. (Seite612).Die berechnete Parameter-Prüfsumme
entspricht keiner aktivierten Sollwert-
Prüfsumme.

Prüfsumme
falsch

B686

Informatives Ereignis.Die Software sammelt Informationen.SW-interne In-
formation

B68B

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.SW interne Fehlfunktion.STO CRCFA90

Memory Unit
fehlt

FB11 Regelungseinheit abschalten.
Prüfen,obdieMemoryUnitordnungs-
gemäß indieRegelungseinheit einge-
steckt ist.

·In die Regelungseinheit ist keineMe-
mory Unit eingesteckt.

·

Regelungseinheit abschalten. Eine
Memory Unit (mit der entsprechen-

·Die in die Regelungseinheit einge-
steckte Memory Unit ist leer.

·
den Firmware) in die Regelungsein-
heit einstecken.

Regelungseinheit abschalten.Die in die Regelungseinheit eingesteckte
Memory Unit ist nicht kompatibel.

Memory Unit
ni. komp.

FB12
Eine kompatibleMemoryUnit einstecken

Regelungseinheit abschalten.Die Firmware der eingestecktenMemory
Unit istmitdemFrequenzumrichter nicht
kompatibel.

Fw MemUnit
n.kompat

FB13
Eine Memory Unit mit kompatibler Firm-
ware einstecken.

DieSpannungsversorgungderRegelungs-
einheit aus- und wieder einschalten.

DieMemoryUnit ist leer oder enthält eine
inkompatible bzw. defekte Firmware.

MemUnit FW
Ladefehl

FB14

Den Aufkleber auf der Memory Unit prü-
fen, umsicherzustellen, dassdie Firmwa-
re mit der Regelungseinheit (ZCU-
1x/BCU-x2) kompatibel ist.
Das PC-Tool Drive Composer (ab Version
2.3) an den Frequenzumrichter anschlie-
ßen. ImMenüToolsdasUntermenüREco-
ver drive auswählen.
WenndasProblemweiterhin besteht, die
Memory Unit austauschen.

DieMotornenndaten inParametergruppe
99 Motordaten prüfen.

Der Motor-ID-Lauf wurde nicht erfolg-
reich abgeschlossen.

ID-LaufFF61

Prüfen, dass keine externe Steuerung an
den Umrichter angeschlossen ist.
SpannungsversorgungdesFrequenzum-
richters aus- undwieder einschalten (und
der Regelungseinheit, falls separat ver-
sorgt).
Prüfen, dass die Motorwelle nicht blo-
ckiert ist.
Zusatzcode prüfen. Die zweite Ziffer des
Codes bezeichnet das Problem (siehe
nachfolgend die Maßnahmen zu den ein-
zelnen Codes).

Einstellungender Parameter 99.6Motor-
Nennstrom und 30.17 Maximal-Strom

Maximalstromgrenze zu niedrig.0001

prüfen. Stellen Sie sicher, dass 30.17 Ma-
ximal-Strom>99.6Motor-Nennstrom ist.
Korrekte Dimensionierung des Frequen-
zumrichters anhand der Motordaten
überprüfen.
Einstellungen der Parameter prüfen.Maximaldrehzahlgrenzeoderberechneter

Feldschwächepunkt zu niedrig.
0002

• 30.11 Minimal-Drehzahl

• 30.12 Maximal-Drehzahl
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MaßnahmeUrsacheEreignisname
/ Zusatzcode

Code
(Hex)

• 99.7 Motor-Nennspannung

• 99.8 Motor-Nennfrequenz

• 99.9 Motor-Nenndrehzahl.

Sicherstellen, dass

• 30.12 Maximal-Drehzahl > (0,55 ×
99.9 Motor-Nenndrehzahl) > (0,50
× Synchrondrehzahl)

• 30.11 Minimal-Drehzahl < 0 und

• Einspeisespannung > (0,66 × 99.7
Motor-Nennspannung) ist.

EinstellungenderParameter99.12Motor-
NenndrehmomentunddieDrehmoment-
Grenzen in Gruppe 30 Grenzen prüfen.

Maximaldrehmomentgrenze zu niedrig.0003

Sicherstellen, dassdie ausgewählteMaxi-
maldrehmomentgrenzegrößer als 100%
ist.
Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Kalibrierung der Strommessung wurde

nicht innerhalb einer angemessenenZeit
abgeschlossen.

0004

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Interne Störung.0005…0008
Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.(Nur Asynchronmotoren)Die Beschleuni-

gung wurde nicht in angemessener Zeit
abgeschlossen.

0009

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.(NurAsynchronmotoren)DieVerzögerung
wurde nicht in angemessener Zeit abge-
schlossen.

000A

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.(Nur Asynchronmotoren) Drehzahl fiel
während des ID-Laufs auf Null.

000B

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.(Nur Permanentmagnetmotoren) Die
erste Beschleunigung wurde nicht in an-
gemessener Zeit abgeschlossen.

000C

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.(Nur Permanentmagnetmotoren) Die
zweite Beschleunigung wurde nicht in
angemessener Zeit abgeschlossen.

000D

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Interne Störung.000E…0010
Versuchen Sie, den ID-Lauf zu wiederho-
len.

(nur SynRM) Rotorausrichtung während
des Impulstests nicht korrekt.

0011

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.
Prüfen, obdieNennleistungdenAngaben
in der Beschreibung des erweiterten
Stillstands-ID-Laufs entspricht.

Es ist nicht möglich, einen erweiterten
Stillstands-ID-Lauf durchzuführen.

0012

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.
Die Daten auf dem Typenschild überprü-
fen.

(Nur Asynchronmotoren) Fehler in den
Motordaten.

0013

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.
Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Die Beschleunigung wurde während des

Rotorlageerkennungs--ID-Laufs nicht in-
0014

nerhalb einer angemessenen Zeit been-
det.

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Fehler Erweiterter Stillstand.0015
Verkabelung prüfen.Fehler bei der Rs-Berechnung.0016
Prüfen, obdieSchaltfrequenzhochgenug
ist.
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/ Zusatzcode

Code
(Hex)

Die Einstellungen des Sinusfilters, falls
angeschlossen, prüfen.
Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

Zusatzcodeprüfen. 2 zumCodeaddieren,
um die Knotenadresse des gestörten
Frequenzumrichters zu finden.

Ein Follower hat mit einer Störmeldung
abgeschaltet.

FollowerFF7E

Die Störung im Follower beheben.

Die Störungsinformation seitensder SPS
prüfen.

Ein Störabschaltbefehl wurde über Feld-
busadapter A empfangen.

FB A Störab-
schaltung

FF81

Die Störungsinformation seitensder SPS
prüfen.

Ein Störabschaltbefehl wurde über Feld-
busadapter B empfangen.

FB B Störab-
schaltung

FF82

VomModbus-Controller bereitgestellte
Störungsinformation prüfen.

Ein Störabschaltbefehl wurde über die
integrierte Feldbusschnittstelle (EFB)
empfangen.

EFB Störab-
schaltung

FF8E

Anschlüsse des Sicherheitsschaltkreises
prüfen. Siehe hierzu das jeweilige Hard-

Die Funktion "Sicher abgeschaltetes
Drehmoment" (Safe Torque Off) ist akti-

Sich.abgesch
Drehm.1Ausfall

FA81

ware-Handbuch und die Beschreibungviert, d.h. STO-Schaltkreis 1 ist unterbro-
chen. von Parameter 31.22 STO Anzeige

Läuft/Stopp (Seite 357).
DenZusatzcodeprüfen.DerCodeenthält
Informationen zur Stelle der Störung,
insbesondere bei parallelgeschalteten
Wechselrichtermodulen.
Wenn die Bits des Codes in 32-Bit-Binär-
zahlen konvertiertwerden, stehen sie für
Folgendes:
31…28: Anzahl der defektenWechselrich-
termodule (0…11dezimal). 1111: STO_ACT
Zustände der Regelungseinheit und der
Wechselrichtermodule, zwischen denen
ein Konflikt besteht
27. STO_ACTZustandderWechselrichter-
module
26: STO_ACT Zustand der Regelungsein-
heit
25: STO1 der Regelungseinheit
24: STO2 der Regelungseinheit
23…12: STO1 der Wechselrichtermodule
12…1 (Bits von nicht vorhandenenModu-
len auf 1 eingestellt)
11…0: STO2 der Wechselrichtermodule
12…1 (Bits von nicht vorhandenenModu-
len auf 1 eingestellt)

Anschlüsse des Sicherheitsschaltkreises
prüfen. Siehe hierzu das jeweilige Hard-

Die Funktion "Sicher abgeschaltetes
Drehmoment" (Safe Torque Off) ist akti-

Sich.abgesch
Drehm.2 Aus-
fall

FA82

ware-Handbuch und die Beschreibung
von Parameter 31.22 STO Anzeige
Läuft/Stopp (Seite 357).

viert, d.h. STO-Schaltkreis 2 ist unterbro-
chen.

DenZusatzcodeprüfen.DerCodeenthält
Informationen zur Stelle der Störung,
insbesondere bei parallelgeschalteten
Wechselrichtermodulen.
Wenn die Bits des Codes in 32-Bit-Binär-
zahlen konvertiertwerden, stehen sie für
Folgendes:
31…28: Anzahl der defektenWechselrich-
termodule (0…11dezimal). 1111: STO_ACT
Zustände der Regelungseinheit und der
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/ Zusatzcode
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Wechselrichtermodule, zwischen denen
ein Konflikt besteht
27. STO_ACTZustandderWechselrichter-
module
26: STO_ACT Zustand der Regelungsein-
heit
25: STO1 der Regelungseinheit
24: STO2 der Regelungseinheit
23…12: STO1 der Wechselrichtermodule
12…1 (Bits von nicht vorhandenenModu-
len auf 1 eingestellt)
11…0: STO2 der Wechselrichtermodule
12…1 (Bits von nicht vorhandenenModu-
len auf 1 eingestellt)

Störungssuche 629



Zusatzcodes zudenWarnungendesnetzseitigenUmrichters
Inder folgendenTabelle sinddieZusatzcodesderAF85WarnungdernetzseitigenEinheit
aufgelistet.Weitere InformationenzurStörungsbehebungsiehedasFirmware-Handbuch
des netzseitigen Umrichters/Wechselrichters.

MaßnahmeUrsacheEreignisname
/ Zusatzcode

Code
(Hex)

Einspeisespannung prüfen.DerAusgangsstromhat interneStörgren-
ze überschritten.

ÜberstromAE01
Prüfen,dasskeineLeistungsfaktorkorrek-
tur-KondensatorenoderÜberspannungs-
absorber im Einspeisekabel installiert
sind.
MotorbelastungundBeschleunigungszei-
ten prüfen.
Die Leistungshalbleiter (IGBTs) und die
Strommessumformer prüfen.

AC-Sicherungen prüfen.IGBT-Einspeisung hat eine Unsymmetrie
der Last erkannt.

ErdschlussAE02
Auf Erdschlüsse prüfen.
Einspeisekabel prüfen.
Leistungsmodule prüfen.
Prüfen,dasskeineLeistungsfaktorkorrek-
tur-KondensatorenoderÜberspannungs-
absorber am Einspeisekabel installiert
sind.

Einspeisekabel prüfen.IGBT-Übertemperatur zwischen Sperr-
schicht und Gehäuse.

IGBT-ÜberlastAE04

SicherungendesWechselrichters prüfen.Stromdifferenz inder Verteilereinheit er-
kannt.

BUStromdiffe-
renz

AE05
Umrichter prüfen.
Wechselrichter prüfen.
LCL-Filter prüfen.

AC-Sicherungen prüfen.Erdschluss inderVerteilereinheit erkannt:
Summe aller Ströme übersteigt den
Grenzwert.

BU ErdschlussAE06
Auf Erdschlüsse prüfen.
Einspeisekabel prüfen.
Leistungsmodule prüfen.
Prüfen,dasskeineLeistungsfaktorkorrek-
tur-KondensatorenoderÜberspannungs-
absorber am Einspeisekabel installiert
sind.

Prüfen, obParameter95.1 Einspeisespan-
nung auf die verwendete Einspeisespan-
nung eingestellt ist.

DC-Zwischenkreisspannung zu hoch.

Hinweis: Diese Warnung wird nur ange-
zeigt, wenn die IGBT-Einspeiseeinheit
nicht moduliert.

DC-Überspan-
nung

AE09

Einspeisung und Sicherungen prüfen.Zu niedrige DC-Zwischenkreisspannung
wegen fehlender Phase im Einspeisean-

DC-Unterspan-
nung

AE0A
Prüfen, obParameter95.1 Einspeisespan-
nung auf die verwendete Einspeisespan-
nung eingestellt ist.

schluss, geschmolzener Sicherung oder
interner StörungderGleichrichterbrücke.

Hinweis: Diese Warnung wird nur ange-
zeigt, wenn die IGBT-Einspeiseeinheit
nicht moduliert.
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/ Zusatzcode

Code
(Hex)

DieEinstellungder Eingangsspannung in
Parameter 95.1 Einspeisespannung prü-
fen.
Eingangsspannung prüfen.
Ladewiderstände prüfen.
Wenn das Problem weiterhin besteht,
wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

DieDC-Zwischenkreisspannunghatnoch
nicht den für den Betrieb erforderlichen
Pegel erreicht.
Eine Eingangsphase könnte nicht ange-
schlossen.

Hinweis: Diese Warnung wird nur ange-
zeigt, wenn die IGBT-Einspeiseeinheit
nicht moduliert.

DC-Zw.kreis
nicht gelad.

AE0B

DC-Sicherungen prüfen.
Den Anschluss des Umrichtermoduls an
den DC-Zwischenkreis prüfen.

In der Verteilereinheit erkannteDifferenz
in der DC-Zwischenkreisspannung

BU DC-Spann.-
Differenz

AE0C

AC-Sicherungen prüfen.
Einspeisekabel prüfen.

Von der Verteilereinheit erkannte Diffe-
renz in der Netzspannung

BUSpannungs-
differenz

AE0D

Die Umgebungsbedingungen prüfen.
KühlluftmengeundLüfterbetriebprüfen.
Kühlkörperrippenauf Staubbelagprüfen.
Motorleistungmit der Leistungder IGBT-
Einspeiseeinheit vergleichen.

Die Temperatur des Leistungsteils ist zu
hoch.

Übertempera-
tur

AE14

Verkabelung überprüfen.
Kühlung des/der Leistungsmoduls(e)
prüfen.

HoheTemperaturdifferenz zwischenden
IGBTs der verschiedenen Phasen.

ZuhoheTempe-
raturdifferenz

AE15

Die Umgebungsbedingungen prüfen.
KühlluftmengeundLüfterbetriebprüfen.
Kühlkörperrippenauf Staubbelagprüfen.
Motorleistungmit der Leistungder IGBT-
Einspeiseeinheit vergleichen.

Die IGBT-Temperatur ist zu hoch.IGBT-Tempera-
tur

AE16

DenEinspeisespannungsbereich einstel-
len (Parameter 95.1 Einspeisespannung).

Der Einspeisespannungsbereich wurde
nicht definiert.

Spannungsbe-
reich nicht ge-
wählt

AE24

Prüfen Sie, ob eine Fortsetzung des Be-
triebs gefahrlos möglich ist.
Den Not-Aus-Schalter in die Position
Normal zurückstellen.
Den Frequenzumrichter neu starten.

Die-Einspeiseeinheit hat einenNotstopp-
befehl (Stoppart AUS2) empfangen.

Notstopp
(AUS2)

AE58

KühlluftstromundLüfterbetriebdesMo-
duls prüfen.
DieUmgebungstemperaturprüfen.Wenn
sie höher als 40°C (104 °F) ist, sicherstel-
len, dassderLaststromnichtdie reduzier-
te Belastbarkeit übersteigt.
Siehe entsprechendes Hardware-Hand-
buch.
Den Innenraum des Schaltschranks und
denKühlkörperdesEinspeisemoduls auf
Staubablagerungen prüfen. Reinigen,
wenn erforderlich.

Einspeisemodultemperatur ist zu hoch,
z. B. wegen Überlast des Moduls oder
Lüfterausfall.

Temperatur-
warnung

AE5F

Den Zusatzcode im Programm des netz-
seitigen Umrichters prüfen, um den Lüf-
ter zu identifizieren.
Lüfterbetrieb und Anschluss prüfen.
Lüfter austauschen, falls defekt.

Lüfter blockiert oder nicht angeschlos-
sen.

LüfterAE73

NachdemNetzausfall die IGBT-Einspeise-
einheitwiedermitdemNetzsynchronisie-
ren.

Netzausfall erkannt.NetzausfallAE78
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/ Zusatzcode
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(Hex)

Zwei Versuche in 5Minuten sind zulässig,
um eine Überhitzung des Ladekreises zu
verhindern.

Es gibt zu viele Versuche, den DC-Zwi-
schenkreis aufzuladen.

LadungszählerAE85
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Zusatzcodes zu den Störungen des netzseitigen Umrichters
In der folgenden Tabelle sind die Zusatzcodes von 7583 Netzseit. Einh. gestört aufge-
listetWeitere Informationen zur Störungsbehebung siehedas Firmware-Handbuchdes
netzseitigen Umrichters.

MaßnahmeUrsacheEreignisname
/ Zusatzcode

Code
(Hex)

Einspeisespannung prüfen.DerAusgangsstromhat interneStörgren-
ze überschritten.

Überstrom2E00
Prüfen,dasskeineLeistungsfaktorkorrek-
tur-KondensatorenoderÜberspannungs-
absorber im Einspeisekabel installiert
sind.
MotorbelastungundBeschleunigungszei-
ten prüfen.
Die Leistungshalbleiter (IGBTs) und die
Strommessumformer prüfen.

AC-Sicherungen prüfen.Die IGBT-Einspeiseeinheit hat einen Erd-
schluss erkannt.

Erdschluss2E01
Auf Erdschlüsse prüfen.
Einspeisekabel prüfen.
Leistungsmodule prüfen.
Prüfen,dasskeineLeistungsfaktorkorrek-
tur-KondensatorenoderÜberspannungs-
absorber am Einspeisekabel installiert
sind.
Wenn kein Erdschluss festzustellen ist,
wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

Einspeisekabel prüfen.Die IGBT-Einspeiseeinheit hat einen
Kurzschluss erkannt.

Kurzschluss2E02
Prüfen,dasskeineLeistungsfaktorkorrek-
tur-KondensatorenoderÜberspannungs-
absorber am Einspeisekabel installiert
sind.
Nach der Störungsbehebung die Rege-
lungseinheit durch Aus- und Wiederein-
schalten oder mit Parameter 96.8 Rege-
lungseinheit booten neu starten.

Last prüfen.IGBT-Übertemperatur zwischen Sperr-
schicht und Gehäuse.

IGBT-Überlast2E04

SicherungendesWechselrichters prüfen.Stromdifferenz inder Verteilereinheit er-
kannt.

BUStromdiffe-
renz

2E05
Umrichter prüfen.
Wechselrichter prüfen.
LCL-Filter prüfen.
Alle Karten abschalten.
Wenn die Störung weiterhin bestehen
bleibt, wenden Sie sich an Ihre ABB-Ver-
tretung.

AC-Sicherungen prüfen.Erdschluss inderVerteilereinheit erkannt:
Summe aller Ströme übersteigt den
Grenzwert.

BU Erdschluss2E06
Auf Erdschlüsse prüfen.
Einspeisekabel prüfen.
Leistungsmodule prüfen.
Prüfen,dasskeineLeistungsfaktorkorrek-
tur-KondensatorenoderÜberspannungs-
absorber am Einspeisekabel installiert
sind.
Wenn kein Erdschluss festzustellen ist,
wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.
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/ Zusatzcode

Code
(Hex)

Den Zusatzcode prüfen. Die Quelle der
Störung anhand des Codes überprüfen:
1. Phase A
2. Phase B
4. Phase C
8: Phase kann nicht erkannt werden. AC-
Sicherungen überprüfen.
Einspeisenetz auf Unsymmetrie prüfen.

Eingangsphasenausfall durch die IGBT-
Brücke erkannt.

Ausfall der Ein-
gangsphase

3E00

Prüfen, obParameter95.1 Einspeisespan-
nung auf die verwendete Einspeisespan-
nung eingestellt ist.

DC-Zwischenkreisspannung zu hoch.DC-Überspan-
nung

3E04

Einspeisekabel, Sicherungen und Schalt-
anlage/Verteiler prüfen.
Prüfen, obParameter95.1 Einspeisespan-
nung auf die verwendete Einspeisespan-
nung eingestellt ist.

Zu niedrige DC-Zwischenkreisspannung
wegen fehlender Einspeisephase oder
geschmolzener Sicherung.

DC-Unterspan-
nung

3E05

DC-Sicherungen überprüfen.
Den Anschluss an die DC-Stromschiene
prüfen.
Wenn das Problem weiterhin besteht,
wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

Differenz der DC-Spannungen zwischen
parallelgeschalteten Einspeisemodulen.

BU DC-Spann.-
Differenz

3E06

Die Netzanschlüsse prüfen.
AC-Sicherungen überprüfen.
Wenn das Problem weiterhin besteht,
wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

Differenz der Netzspannungen zwischen
parallel geschalteten Einspeisemodulen.

BUSpannungs-
differenz

3E07

Parameter 95.1 Einspeisespannung prü-
fen.
Versorgungsspannung und Sicherungen
prüfen.
Anschluss zwischen Relaisausgang und
Ladeschütz prüfen.
Prüfen, ob der Messkreis der DC-Span-
nung korrekt funktioniert.

Die DC-Zwischenkreisspannung ist nach
dem Laden nicht hoch genug.

LSU charging3E08

DieUmgebungstemperaturprüfen.Wenn
sie höher als 40°C (104 °F) ist, sicherstel-
len, dassderLaststromnichtdie reduzier-
te Belastbarkeit übersteigt.
Siehe entsprechendes Hardware-Hand-
buch.
Den Kühlluftstromdes Leistungsmoduls
und den Lüfterbetrieb prüfen.
Das Schrankinnere und den Kühlkörper
desLeistungsmodulsaufStaubablagerun-
gen prüfen. Reinigen, wenn erforderlich.

Die Leistungsmodultemperatur ist zu
hoch.

Kühlung4E01

Die Umgebungsbedingungen prüfen.
KühlluftmengeundLüfterbetriebprüfen.
Kühlkörperrippenauf Staubbelagprüfen.
Motorleistungmit der Leistungder IGBT-
Einspeiseeinheit vergleichen.

Die IGBT-Temperatur ist zu hoch.IGBT-Tempera-
tur

4E02

Siehe AE14 Übertemperatur (Seite 631).Die Temperatur des Leistungsteils ist zu
hoch.

Übertempera-
tur

4E03

SieheAE15ZuhoheTemperaturdifferenz.HoheTemperaturdifferenz zwischenden
IGBTs der verschiedenen Phasen. Die
Höhe der zulässigen Temperatur hängt
von der Baugröße ab.

ZuhoheTempe-
raturdifferenz

4E04
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MaßnahmeUrsacheEreignisname
/ Zusatzcode

Code
(Hex)

Die Kühlung des Schranks, LCL-Filters
und Hilfstransformators prüfen.

Übertemperatur entweder im Schrank,
demLCL-FilteroderdemHilfstransforma-
tor erkannt.

Schrank- oder
LCL-Übertem-
peratur

4E06

Lüfterbetrieb und Anschluss prüfen.
Lüfter austauschen, falls defekt.

EinHilfslüfter ist blockiert oder getrennt.Hilfslüfter de-
fekt

5E01

SpannungsversorgungderEinspeiseein-
heit aus- und wieder einschalten. Wenn
die Regelungseinheit extern gespeist
wird, dieRegelungseinheitmit Parameter
96.108 LSU-Regelungseinheit booten) )
oder durch Aus- und Wiedereinschalten
neu booten.
Wenn das Problem weiterhin besteht,
wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

DieHardware der Einspeiseeinheit passt
nicht zu den in der Memory Unit gespei-
chertenDaten.DieStörmeldungkann z.B.
nach einem Firmware-Update oder Aus-
tausch der Memory Unit auftreten.

Umr.Typ/ID
passt nicht

5E05

Verdrahtung des Steuerkreises von
Netzschütz/Hauptleistungsschalter prü-
fen.
Den Status anderer Schalter, die an den
SteuerkreisdesNetzschützes/Hauptleis-
tungsschalters angeschlossen sind, prü-
fen.
Siehe mitgelieferte Stromlaufpläne.
Betriebsspannung des Hauptschützes
prüfen (muss 230 V betragen).
Anschlüsse anDigitaleingangDI3 prüfen.
Die entsprechende 48V Einspeisung und
die angeschlossenen Lüfter prüfen.

Das Regelungsprogramm erhält kein Be-
stätigungssignal für Ein (1) vom Netz-
schütz/Hauptleistungsschalter über den
Digitaleingang, obwohl das Regelungs-
programm den Netzschützkreis über
einen Relaisausgang geschlossen hat.
Netzschütz/Hauptleistungsschalter
funktioniert nicht richtig oder es gibt lo-
se/fehlerhafte Anschlüsse.

Netzschütz-
Fehler

5E06

Mögliche Netztransienten überwachenDie Synchronisation auf das Einspeise-
netz ist fehlgeschlagen.

Synchronisati-
onsstörung

6E19

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.Umr.Typ/ID Ladestörung.Umr.Typ/ID
Fehler

6E1A

Das Regelungsprogramm des netzseiti-
gen Umrichters prüfen. Zeichnen Sie die
Zusatzcodesaller anstehendenLizenzfeh-
ler auf und wenden Sie sich bezüglich
weiterer Anweisungen an den Produkt-
Lieferanten.
Diese Störung erfordert einen Neustart
der Regelungseinheit entweder durch
Aus- und Einschalten der Spannungsver-
sorgungoderüberParameter96.108LSU-
Regelungseinheit booten.
8201: Wenden Sie sich an Ihren Lieferan-
ten bezüglich weiterer Anweisungen.

Bei ACS880 Frequenzumrichternwerden
zwei Lizenztypen verwendet:
Lizenzen,die vomGerätgefundenwerden
müssen, damit die Firmware ausgeführt
werden kann, und Lizenzen, die verhin-
dern, dassdie Firmware ausgeführtwird.
Die LizenzwirddurchdenWert imZusatz-
codefeld angegeben.Die Lizenz ist ange-
gebenmit Nxxxx, wobei xxxx die 4-stelli-
ge Zahl aus dem Zusatzcodefeld ist.
8201: Die Einheit hat eine restriktive Li-
zenz. Die Firmware in dieserWechselrich-
tereinheit kannnicht ausgeführtwerden,
denn für diese Einheit wurde eine ‘Low
Harmonic‘-LizenzgefundenDieseEinheit
ist ausschließlich für das Regelungspro-
grammder IGBT-Einspeisung (2Q) vorge-
sehen.

Lizenz fehlt6E1F
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MaßnahmeUrsacheEreignisname
/ Zusatzcode

Code
(Hex)

Überprüfen Sie den Zusatzcode auf die
genaueParametergruppeundden Index.
PrüfenSie, obder Parameter imFrequen-
zumrichter vorhanden ist.
PrüfenSie, obder Parameterwert ausder
Makrodatei mit den Mindest- und Maxi-
malgrenzen des Parameters überein-
stimmt.
Ist der Zusatzcode gleich Null, liegt ein
allgemeiner Dateifehler vor. Wenden Sie
sich an Ihre ABB Vertretung.
Der Zusatzcode im hexadezimalen For-
mat enthält eine 8-Bit-Gruppe, einen 8-
Bit-Index und einen 16-Bit-Fehlercode.

In der Makrodatei ist ein Parameter so
definiert, dass er nicht geschrieben wer-
den kann.

Makro-Parame-
trierungsfehler

6E21

DerParameter ist vonderMakrodatei aus
nicht zugänglich.

0005

Der geschriebene Wert liegt unter der
Mindestgrenze des Parameters.

0009

DergeschriebeneWert liegt oberhalbder
Maximalgrenze des Parameters.

000A

Der geschriebene Wert ist nicht in der
Parameterauswahlliste aufgeführt.

000B

Die Parameterfunktion verhindert die
Anzeige des Wertes.

000C

Der Parameter existiert nicht.000D
Der Parameter in derMakrodatei stimmt
nichtmitdemParameter imFrequenzum-
richter überein. Die Einheit oder das An-
zeigeformat ist unterschiedlich.

001F

DerZeigerparameterwurdegeschrieben,
um auf einen Parameter oder ein Bit zu
verweisen, der/das nicht existiert oder
der/das nicht als Ziel für das Makro ver-
fügbar ist

0022

PC-Tool- oder Bedienpanel-Anschluss
prüfen.
Die Steckverbinder des Bedienpanels
überprüfen.
DieBedienpanel-Montageplattformaus-
tauschen.

Das Bedienpanel oder PC-Tool, das als
aktiver Steuerplatz ausgewählt ist, hat
die Kommunikation unterbrochen.

Panel-Störung7E01

NachdemNetzausfall die IGBT-Einspeise-
einheitwiedermitdemNetzsynchronisie-
ren.

Netzausfall erkannt. Netzausfall dauert
zu lange.

Netzausfall8E07
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Feldbussteuerung über die in-
tegrierteFeldbus-Schnittstelle
(EFB)

Inhalt dieses Kapitels
In diesem Kapitel wird die Steuerung des Frequenzumrichters durch externe Geräte
übereinKommunikationsnetzwerk (Feldbus)mit einer integriertenFeldbus-Schnittstelle
beschrieben.

8
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Systemübersicht
Der Frequenzumrichter kann an ein externes Steuerungssystemüber eineKommunika-
tionsverbindungmit einemFeldbusadapter oder der integrierten Feldbus-Schnittstelle
angeschlossen werden.

Der integrierte Feldbusunterstützt dasModbusRTUProtokoll. Das Frequenzumrichter-
Regelungsprogrammkannauf einer Zeitbasis von 10Millisekunden 10Modbus-Register
verarbeiten. Wenn z. B. der Frequenzumrichter eine Anforderung zum Lesen von 20
Registern empfängt, beginnt er, die Antwort innerhalb von 22 ms nach Empfang der
Anforderungzusenden–20ms fürdieVerarbeitungderAnforderungund2mszusätzlich
für den Bus. Die tatsächliche Antwortzeit hängt auch von anderen Faktoren ab wie z.
B. der Baudrate (eine Parametereinstellung des Frequenzumrichters).

DerFrequenzumrichter kannsoeingestelltwerden,dasseralleSteuerungsinformationen
über die Feldbus-Schnittstelle empfängt, oder die Steuerung kann zwischen der inte-
grierten Feldbus-Schnittstelle undanderen verfügbarenQuellen z. BDigital- undAnalo-
geingängen aufgeteilt werden.

...

Feldbus-Controller

Feldbus

Prozess-E/A (zyklisch)

Service-Telegramme
(azyklisch)

Steuerwort (CW)
Sollwerte

Statuswort (SW)
Istwerte

Parameter R/W Anfragen/Antworten

XD2DXD2DXD2D

ACS880ACS880ACS880

Abschluss
AUS

Abschluss
EIN

Abschluss
AUS

RegelungseinheitRegelungseinheitRegelungseinheit

Datenfluss

Anschluss des Feldbusses an den Frequenzumrichter
Den Feldbus an Klemme XD2D an der Regelungseinheit des Frequenzumrichters an-
schließen. Das Hardware-Handbuch des Frequenzumrichters enthält weitere Informa-
tionen zu Anschluss, Verdrahtung und Abschluss der Verbindung.
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Hinweis:WennderAnschlussXD2Dvonder integrierten Feldbus-Schnittstelle reserviert
ist (Parameter 58.1 Protokoll freigeben ist aufModbusRTUgesetzt),wirdderUmrichter-
Umrichter-Betrieb automatisch deaktiviert.

Einrichtung der integrierten Feldbus-Schnittstelle
Die Einstellungen des Frequenzumrichters für die Kommunikation über die integrierte
Feldbus-Schnittstelle werdenmit den Parametern in der folgenden Tabelle vorgenom-
men.DieSpalteEinstellung fürFeldbus-Steuerungenthält entwederdeneinzustellenden
Wert oder den Standardwert. Die Spalte Funktion/ Information enthält eine Beschrei-
bung des Parameters.

Funktion/InformationEinstellung fürdieFeldbuss-
teuerung

Parameter

KOMMUNIKATIONSINITIALISIERUNG

Initialisiert das integrierte Feldbus-
Kommunikationsprotokoll.DerUmrich-
ter-Umrichter-Betrieb wird automa-
tisch deaktiviert.

Modbus RTU58.1 Protokoll freigeben

KONFIGURIERUNG DES INTEGRIERTEN MODBUS

Knotenadresse. Es darf online keine
zwei Knoten mit derselben Adresse
geben.

1 (Standard)58.3 Knotenadresse

Stellt die Kommunikationsgeschwin-
digkeit der Verbindungein. Denselben
Wertwie inderMasterstation verwen-
den

19,2 kbps (Standard)58.4 Baudrate

Auswahl der Paritäts- und Stoppbit-
Einstellungen. Den gleichen Wert ein-
stellen, der inderMasterstation einge-
stellt ist.

8 EVEN 1 (Standard)58.5 Parität

Einstellung der Reaktion, wenn ein
Kommunikationsausfall festgestellt
wurde.

Störung (default)58.14ReaktionKomm.ausfall

Aktivierung/DeaktivierungderKommu-
nikationsausfall-Überwachung und
Definition der Zählerrücksetzung der
Kommunikationsausfall-Verzögerung.

Steuerw. / Sollw.1 / Sollw.2
(Standard)

58.15 Komm.ausfall-Art

Legt das Zeitlimit für die Kommunika-
tionsüberwachung fest.

3,0 s (Standard)58.16 Komm.ausfall-Zeit

EinstellungeinerAnsprechverzögerung
für den Frequenzumrichter.

0 ms (Standard)58.17 Sende-Verzögerung
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Funktion/InformationEinstellung fürdieFeldbuss-
teuerung

Parameter

Auswahl des vom Frequenzumrichter
verwendeten Steuerungsprofils.

ABB Drives (Standard),
Transparent

58.25 Steuerungsprofil

Siehe Abschnitt Basis-Information zur
Schnittstelle des integriertenFeldbus-
ses (Seite 642).

Auswahl des Sollwert- und Istwert-
Typs.

Automatisch, Transparent,
Allgemein, Drehmoment,
Drehzahl, Frequenz

58.26 EFB Sollwert 1 Typ

……

58.29 EFB Istwert 2 Typ Mit der Einstellung Automatisch wird
der Typ automatisch entsprechend
demaktivenRegelmodusausgewählt.

Auswahl der Quelle des Statusworts,
wennParameter 58.25Steuerungspro-
fil auf Transparent eingestellt ist.

Andere (siehe Begriffe und
Abkürzungen)

58.30 EFB StatW
transp.Quelle

Auswahl derQuelle von Istwert 1,wenn
58.28 EFB Istwert 1 Typ auf Transpa-
rent oder Allgemein eingestellt ist.

Andere (siehe Begriffe und
Abkürzungen)

58.31 EFB Istw.1
transp.Quelle

Auswahl derQuelle von Istwert 2,wenn
58.29 EFB Istwert 2 Typ auf Transpa-
rent oder Allgemein eingestellt ist.

Andere (siehe Begriffe und
Abkürzungen)

58.32 EFB Istw.2
transp.Quelle

Einstellung der Zuordnung zwischen
Parametern und Halteregistern im
Modbus-Registerbereich
400001…465536 (100…65535).

Modus 0 (Standard)58.33 Addressierungsart

Definition der Reihenfolge der Daten-
worte im Modbus-Message-Frame.

LO-HI (Standard)58.34 Wort-Reihenfolge

Einstellung der Parameter-Adresse,
auf die der Modbus-Master zugreift,
wenn er Daten liest oder in die Regis-
ter-Adressen schreibt, die den Mod-
bus-Ein/Aus-Parameternentsprechen.

Zum Beispiel die Standard-
Einstellungen (E/A 1…6ent-
halten das Steuerwort, das
Statuswort, zwei Sollwerte
und zwei Istwerte)

58.101 Daten E/A 1

…

58.124 Daten E/A 24

Auswahl der Parameter, die über die
Modbus-E/A-Worte gelesen oder be-
schrieben werden sollen.

Diese Einstellungen schreiben die
empfangenenDatenaufSpeicherpara-
meter 10.99RO/DIOSteuerwort, 13.91
AO1 Datenspeicher, 13.92 AO2 Daten-
speicher, 40.91Proz.IstwertDatenspei-
cher oder 40.92 Proz.Sollwert Daten-
speicher.

RO/DIO Steuerwort, AO1
Datenspeicher,AO2 Daten-
speicher,RückführungDaten-
speicher, Setzpunkt Daten-
speicher

Validierungder eingestelltenKonfigu-
rationsparameter.

Einstellungen aktualisieren58.6Kommunikationssteue-
rung

DieneuenEinstellungenwerdenmit demnächstenEinschaltendesFrequenzumrichters
oder durch Validierung mit Parameter 58.6 Kommunikationssteuerung wirksam.

640 Feldbussteuerung über die integrierte Feldbus-Schnittstelle (EFB)



Einstellung der Parameter der Antriebsregelung
NachdemEinrichtender integriertenFeldbus-Schnittstellemüssendie in der folgenden
Tabelle aufgelisteten Antriebsregelungsparameter geprüft und eingestellt werden. In
der Spalte Einstellung für Feldbus-Steuerung ist derWert / sind dieWerte angegeben,
der/die zu verwenden sind, wenn das Feldbus-Signal die gewünschte Quelle bzw. das
Ziel für das betreffende Antriebssignal ist. In der Spalte Funktion/Informationwird
der Parameter beschrieben.

Funktion/InformationEinstellung für die
Feldbussteuerung

Parameter

AUSWAHL DER QUELLEN FÜR STEUERBEFEHLE

Auswahl der Feldbus-Steuerung als Quelle
für die Start- undStoppbefehle,wennEXT1
als der aktive Steuerplatz gewählt ist.

Integrierter Feldbus20.1 Ext1 Befehlsquellen

Auswahl der Feldbus-Steuerung als Quelle
für die Start- undStoppbefehle,wennEXT2
als der aktive Steuerplatz gewählt ist.

Integrierter Feldbus20.2 Ext1 Start Signalart

DREHZAHL-SOLLWERT-AUSWAHL

Auswahl des über die integrierte Feldbus-
Schnittstelle empfangenen Sollwerts als
Drehzahl-Sollwert 1.

EFBSollwert 1 oder EFB
Sollwert 2

22.11 Drehz.-Sollw.1 Quelle

Auswahl des über die integrierte Feldbus-
Schnittstelle empfangenen Sollwerts als
Drehzahl-Sollwert 2.

EFBSollwert 1 oder EFB
Sollwert 2

22.12 Drehz.-Sollw.2 Quelle

DREHMOMENT-SOLLWERT-AUSWAHL

Auswahl des über die integrierte Feldbus-
Schnittstelle empfangenen Sollwerts als
Drehmoment-
Sollwert 1.

EFBSollwert 1 oder EFB
Sollwert 2

26.11 Drehm.-Sollw.1 Quelle

Auswahl des über die integrierte Feldbus-
Schnittstelle empfangenen Sollwerts als
Drehmoment-
Sollwert 2.

EFBSollwert 1 oder EFB
Sollwert 2

26.12 Drehm.-Sollw.2 Quelle

FREQUENZ-SOLLWERT-AUSWAHL

Auswahl des über die integrierte Feldbus-
Schnittstelle empfangenen Sollwerts als
Frequenz-Sollwert 1.

EFBSollwert 1 oder EFB
Sollwert 2

28.11 Freq.-Sollw.1 Quelle

Auswahl des über die integrierte Feldbus-
Schnittstelle empfangenen Sollwerts als
Frequenz-Sollwert 2.

EFBSollwert 1 oder EFB
Sollwert 2

28.12 Freq.-Sollw.2 Quelle

WEITERE AUSWAHL

EFB-Sollwerte können als Quelle für praktisch jeden Signalwahlparameter ausgewählt werden,
indem Andere (siehe Begriffe und Abkürzungen) und dann entweder 3.9 Integr.Feldbus Sollw.1
oder 3.10 Integr.Feldbus Sollw.2 gewählt wird.

Feldbussteuerung über die integrierte Feldbus-Schnittstelle (EFB) 641



Funktion/InformationEinstellung für die
Feldbussteuerung

Parameter

REGELUNGVONRELAISAUSGÄNGEN,ANALOGAUSGÄNGENUNDDIGITALEINGÄNGEN/-AUSGÄNGEN

Legt Bit 0 von Speicherparameter 10.99
RO/DIOSteuerwort aufRelaisausgangRO1.

RO/DIO Steuerwort
Bit0

10.24 RO1 Quelle

Legt Bit 1 von Speicherparameter 10.99
RO/DIOSteuerwortaufRelaisausgangRO2.

RO/DIO Steuerwort
Bit1

10.27 RO2 Quelle

Legt Bit 2 von Speicherparameter 10.99
RO/DIOSteuerwortaufRelaisausgangRO3.

RO/DIO Steuerwort
Bit2

10.30 RO3 Quelle

Stellt den Digitaleingang/-ausgang auf
Ausgangsmodus ein.

Ausgang (Standard)11.5 DIO1 Konfiguration

11.9 DIO2 Konfiguration

Legt Bit 8 von Speicherparameter 10.99
RO/DIO Steuerwort auf Digitaleingang/-
ausgang DIO1.

RO/DIO Steuerwort
Bit8

11.6 DIO1 Signalquelle Ausg.

Legt Bit 9 von Speicherparameter 10.99
RO/DIO Steuerwort auf Digitaleingang/-
ausgang DIO2.

RO/DIO Steuerwort
Bit9

11.10DIO2SignalquelleAusg.

Legt Speicherparameter 13.91 AO1 Daten-
speicher auf Analogausgang AO1.

AO1 Datenspeicher13.12 AO1 Quelle

Legt Speicherparameter 13.92 AO2 Daten-
speicher auf Analogausgang AO2.

AO2 Datenspeicher13.22 AO2 Quelle

PROZESS-PID-ISTWERT UND -SOLLWERT

Legt die Bits von Speicherparameter 10.99
RO/DIO Steuerwort auf die Digitaleingän-
ge/-ausgänge.

RückführungDatenspei-
cher

40.8 Satz 1 Proz.-Istw.1
Quelle

Setzpunkt Datenspei-
cher

40.16 Satz 1 Proz.-Sollw.1
Quelle

SYSTEMSTEUEREINGÄNGE

Speichert geänderte Parameterwerte (ein-
schließlich der über Feldbus geänderten
Werte) im Permanentspeicher.

Speichern (kehrt zurück
zu Fertig)

96.7 Parameter sichern

Basis-Information zur Schnittstelle des integriertenFeldbus-
ses
Die zyklische Kommunikation zwischen einem Feldbussystem und dem Frequenzum-
richter besteht aus 16- oder 32-Bit-Datenworten (mit den transparenten Steuerungs-
profilen).

Inder folgendenAbbildungwerdendieFunktionender integriertenFeldbus-Schnittstelle
veranschaulicht. Die bei der zyklischen Kommunikation übertragenen Signale werden
auf der nächsten Seite beschrieben.
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EFB-Profil

Feldbus-Netzwerk

Zyklische
Kommunikation

CW

REF1

REF2

2)

AUSW
0

2

EFB CW 3)

03.09 Integr.Feldbus
Sollw.1

03.10 Integr.Feldbus
Sollw.2

EFB SW 3)

Istwert 1 3)

Istwert 2 3)

1)

EXT1/2
Start-Befehle

0

2

58,25

SW

IST1

IST2

E/A-Daten
Auswahl

Azyklische
Kommunikation

Parameter-
Tabelle

Gruppen
22/26/28/40 usw.

Sollwert-
Auswahl

Gruppen
22/26/28/40 usw.

Sollwert-
Auswahl

20.01
20.06

Par. 01.01...255.255

2)

E/A 1

E/A 2

E/A 3

...

E/A 24
58.101
58.124

Siehe auch weitere Parameter, die über den Feldbus gesteuert werden können.1

Datenkonvertierung,wennParameter 58.25 Steuerungsprofil auf ABBDrives eingestellt
ist. Siehe Abschnitt Steuerungsprofile (Seite 645).

2

Wenn Parameter 58.25 Steuerungsprofil auf Transparent eingestellt ist,3

• werden die Quellen des Statusworts und der Istwerte mit den Parametern
58.30…58.32 ausgewählt (anderenfalls werden die Istwerte 1 und 2 automatisch
entsprechend dem Sollwerttyp ausgewählt) und

• das Steuerwort wird mit 6.5 EFB Transparent Steuerwort angezeigt.

￭ Steuerwort und Statuswort

Das Steuerwort (CW) ist ein gepacktes boolesches 16-Bit- oder 32-Bit-Datenwort. Das
Steuerwort ist daswichtigste Instrument zur SteuerungdesAntriebs über ein Feldbus-
system.DasSteuerwortwird vomFeldbus-Controller andenFrequenzumrichter gesen-
det. Durch Frequenzumrichter-Parameter wählt der Anwender das EFB-Steuerwort
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(CW) als Quelle der Frequenzumrichter-Steuerbefehle (z. B. Start/Stopp, Notstopp,
Auswahl zwischen externenSteuerplätzen 1/2 oder Störungsquittierung). Der Frequen-
zumrichter schaltet zwischen den Betriebszuständen entsprechend den Bit-codierten
Anweisungen des Steuerworts (CW) um.

DasFeldbus-Steuerwortwirdentwederunverändert indenFrequenzumrichtergeschrie-
ben (siehe Parameter 6.5 EFB Transparent Steuerwort) oder die Daten werden konver-
tiert. Siehe Abschnitt Steuerungsprofile (Seite 645).

Das Feldbus-Statuswort (SW) ist ein gepacktes boolesches 16-Bit- oder 32-Bit-Daten-
wort. Mit dem Statuswort werden Status-Informationen vom Frequenzumrichter an
den Feldbus-Controller gesendet. Das Feldbus-Statuswortwird entweder unverändert
oder nach Datenkonvertierung als Statuswort des Frequenzumrichters verarbeitet.
Siehe Abschnitt Steuerungsprofile (Seite 645).

￭ Sollwerte

Die EFB-Sollwerte 1 und 2 sind 16- oder 32-Bit-Integerwerte mit Vorzeichen. Der Inhalt
eines jeden Sollwert-Worts kann als Quelle eines beliebigen Signals, z. B. als Drehzahl-
, Frequenz-, Drehmoment oder Prozess-Sollwert verwendet werden. Bei der Kommuni-
kation über die integrierte Feldbus-Schnittstelle werden die Sollwerte 1 und 2 mit 3.9
Integr.Feldbus Sollw.1 bzw. 3.10 Integr.Feldbus Sollw.2 angezeigt.. Ob die Sollwerte
skaliert werden oder nicht, hängt von den Einstellungen von 58.26 EFB Sollwert 1 Typ
und 58.27 EFB Sollwert 2 Typ ab. Siehe Abschnitt Steuerungsprofile (Seite 645).

￭ Istwerte

Die Feldbus-Istwertsignale (IST1 und IST2) sind 16-Bit- oder 32-Bit Integerwerte mit
Vorzeichen. Sie übertragen ausgewählte Parameterwerte vomFrequenzumrichter zum
Master. Ob die Istwerte skaliert werden oder nicht, hängt von den Einstellungen von
58.28EFB Istwert 1 Typund58.29EFB Istwert 2 Typab. SieheAbschnitt Steuerungspro-
file (Seite 645).

￭ Dateneingänge und Datenausgänge

Dateneingänge und -ausgänge sind 16-Bit- oder 32-Bit-Datenworte, die ausgewählte
Antriebsparameterwerte enthalten. Die Parameter 58.101 Daten E/A 1… 58.124 Daten
E/A 24 legen die Adressen fest, von denen der Master Daten liest (Eingang) oder auf
die er Daten schreibt (Ausgang).

Steuerung der Frequenzumrichter-Ausgänge über EFB

DieAdressenauswahl-ParameterderDateneingänge/-ausgängehabeneineEinstellung,
mit der die Daten in einen Speicherparameter des Frequenzumrichters geschrieben
werdenkönnen.DieseSpeicherparameter sindals Signalquellender Frequenzumrichter-
Ausgänge auswählbar.

Die gewünschtenWerteder Relaisausgänge (RO) undDigitaleingänge/-ausgänge (DIO)
können in ein 16-Bit-Wort in 10.99 RO/DIO Steuerwort geschrieben werden, das dann
als Quelle für dieses Ausgänge gewählt wird. Jeder Analogausgang (AO) des Frequen-
zumrichters hat einen speziellen Speicherparameter (13.91 AO1Datenspeicher und 13.92
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AO2 Datenspeicher), die in den Quellauswahlparametern 13.12 AO1 Quelle und 13.22
AO2 Quelle verfügbar sind.

Prozess-PID-Prozess-Istwerte und -Sollwert über EFB senden

Der Frequenzumrichter besitzt auch Speicherparameter für eingehende Prozess-PID-
Istwerte (40.91 Proz.Istwert Datenspeicher) sowie einen Prozess- PID-Sollwert (40.92
Proz.Sollwert Datenspeicher). Der Speicherparameter des Istwertsignals kann in den
Quellauswahlparametern 40.8 Satz 1 Proz.-Istw.1 Quelle und 40.9 Satz 1 Proz.-Istw.2
Quelle ausgewählt werden.

DieentsprechendenParameter imProzess-PID-Regelungssatz2 (Gruppe41Prozessregler
Satz 2) bieten die gleichen Auswahlmöglichkeiten.

￭ Register-Adressierung

Das Adressfeld von Modbus-Anforderungen für den Aufruf von Halteregistern ist 16
Bit. Dadurch kann das Modbus-Protokoll die Adressierung von 65536 Halteregistern
unterstützen.

Bisher verwendeten Modbus-Master-Geräte 5-stellige Dezimaladressen von 40001 bis
49999, um Halteregisteradressen darzustellen. Die Dezimaladressen mit 5 Stellen be-
grenzten die Anzahl der Halteregister, die adressierte werden konnten, auf 9999.

Moderne Modbus-Master-Geräte stellen in der Regel eine Möglichkeit bereit, um das
gesamteSpektrumvon65536Modbus-Halteregistern aufzurufen. EineMethode ist die
Verwendung von 6-stelligen Dezimaladressen von 400001 bis 465536. In diesem
Handbuch werden 6-stellige Dezimaladressen verwendet, um Modbus-Halteregister-
adressen zu repräsentieren.

Modbus-Master-Geräte, bei denen die Adressierung auf 5 Dezimalstellen begrenzt ist,
könnenweiterhinRegister von400001bis 409999durchdieVerwendungvon5-stelligen
Dezimaladressen von40001bis 49999aufrufen.DieRegister 410000bis 465536können
von diesen Master-Geräten nicht aufgerufen werden.

Hinweis: Registeradressen der 32-Bit-Parameter können anhand der 5-stelligen Regis-
ternummern nicht aufgerufen werden.

Steuerungsprofile
In einem Steuerungsprofil sind die Regeln für die Datenübertragung zwischen dem
Frequenzumrichter und dem Feldbus-Master festgelegt, zum Beispiel:

• ob und wie gepackte boolesche Worte konvertiert werden

• wie Registeradressen für den Feldbus-Master zugeordnet werden (Mapping).

Der Frequenzumrichter kann zum Empfangen und Senden vonMeldungen gemäß dem
ABB-Drives-Profil oder demProfil Transparent konfiguriertwerden: Für die ABB-Drives-
Profile konvertiert die integrierte Feldbus-Schnittstelle des Frequenzumrichters das
Steuerwort und das Statuswort in und aus demOriginal-Frequenzumrichter-Datenfor-
mat. Das Profil Transparent enthält keineDatenkonvertierung. Die folgende Abbildung
veranschaulicht die Profil-Auswahl.
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Feldbus

FrequenzumrichterDatenkonvertierung

Skalierung der Iswerte
und Sollwerte

AUSW

Profil-Auswahl

0

2

58,25

58.26...58.29

Auswahl des Steuerungsprofils mit Parameter 58.25 Steuerungsprofil:

• (0) ABB Drives

• (2) Transparent

Beachten Sie, dass die Skalierung der Sollwerte und Istwerte unabhängig von der Pro-
filauswahl mit den Parametern 58.26…58.29 gewählt werden kann.

Das Profil ABB Drives

￭ Steuerwort

In der folgenden Tabelle werden die Inhalte des Feldbus-Steuerworts für das Steue-
rungsprofil ABB Drives beschrieben. Die integrierte Feldbus-Schnittstelle konvertiert
diesesWort in die Form, in der es vomFrequenzumrichter verarbeitet wird. Der fettge-
druckte Text in Großbuchstaben bezieht sich auf die in Zustandsdiagramm (Seite 649)
dargestellten Zustände.

STATUS/BeschreibungWertNameBit

Weiter mit BETRIEBSBEREIT.1AUS1_ CONTROL0

StoppentlangderaktivenVerzögerungsrampe.Weiter
mitAUS1AKTIV;weitermitEINSCHALTBEREIT, sofern
keine anderen Sperren (AUS2, AUS3) aktiviert sind.

0

Betrieb fortsetzen (OFF2 nicht aktiv).1AUS2_ CONTROL1

Notstopp, Austrudeln.0

WeitermitAUS2AKTIV, weitermitEINSCHALTSPER-
RE.
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STATUS/BeschreibungWertNameBit

Betrieb fortsetzen (AUS3 nicht aktiv).1AUS3_ CONTROL2

Notstopp innerhalbdermitAntriebsparameter einge-
stellten Zeit. Weiter mit AUS3 AKTIV; weiter mit EIN-
SCHALTSPERRE.

0

WARNUNG!
Sicherstellen, dass Motor und angetriebene
Maschine in diesem Modus gestoppt werden
können.

Weiter mit BETRIEB FREIGEGEBEN.1BETRIEB SPERREN3

Hinweis: Das Freigabesignal muss aktiv sein; siehe
Antriebsdokumentation. Wenn der Antrieb auf
Empfang des Freigabesignals durch den Feldbus
eingestellt ist, wird dieses Bit das Signal aktivieren.

Betrieb sperren. Weiter mit BETRIEB GESPERRT.0

Normalbetrieb.WeitermitRAMPENFUNKTIONSGENE-
RATOR::AUSGANG FREIGEGEBEN.

1RAMPENAUSGANG
NULL

4

Ausgang des Rampenfunktionsgenerators auf Null
forcieren.DerFrequenzumrichterwird rampengeführt
gestoppt (Strom- und DC-Spannungsgrenzen sind
wirksam)

0

Rampenfunktion freigeben.1RAMPE ANHALTEN5

WeitermitRAMPENFUNKTIONSGENERATOR:HOCH-
LAUFGEBER FREIGEGEBEN.

Rampenfunktion angehalten (Ausgang des Rampen-
funktionsgenerators gehalten).

0

Normalbetrieb. Weiter mit IN BETRIEB.1RAMPENEINGANGNULL6

Hinweis: Dieses Bit ist nur wirksam, wenn die Feld-
busschnittstelle mit Hilfe der Frequenzumrichter-
Parameter als Quelle für dieses Signal
eingestellt ist.

Der Eingang des Rampenfunktionsgenerators wird
auf Null gesetzt.

0

Störungsquittierung, wenn eine aktive Störung an-
steht. Weiter mit EINSCHALTSPERRE.

0=>1QUITTIEREN7

Hinweis: Dieses Bit ist nur wirksam, wenn die Feld-
busschnittstelle mit Hilfe der Frequenzumrichter-
Parameter als Quelle für dieses Signal
eingestellt ist.

Normalen Betrieb fortsetzen.0
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STATUS/BeschreibungWertNameBit

Beschleunigung auf Tippen-Sollwert 1.1TIPPEN_18

Hinweis:
• Bits 4…6 müssen 0 sein.
• Siehe auch Abschnitt Tippen (Seite 60).

Tippen 1 deaktiviert0

Beschleunigung auf Tippen-Sollwert 2.1TIPPEN_29

Siehe Hinweise bei Bit 8.

Tippen 2 deaktiviert0

Feldbussteuerung aktiviert.1FERNSTEUERUNG10

Die Feldbussteuerung ist deaktiviert (einigeBits sind
immer noch aktiv z. B Quittierung).

0

Externen Steuerplatz EXT2 wählen. Wirksam, wenn
der Steuerplatz für die Anwahl durch den Feldbus
parametriert ist.

1EXTERNER STEUER-
PLATZ

11

Externen Steuerplatz EXT1 wählen. Wirksam, wenn
der Steuerplatz für die Anwahl durch den Feldbus
parametriert ist.

0

Reserviert12...15

￭ Statuswort

In der folgenden Tabelle werden die Feldbus-Statusworte für das ABB Drives-Profil
beschrieben. Die integrierte Feldbus-Schnittstelle konvertiert das Frequenzumrichter-
Statuswort für den Feldbus in diese Form. Der fettgedruckte Text in Großbuchstaben
bezieht sich auf die in Zustandsdiagramm (Seite 649) dargestellten Zustände.

STATUS/BeschreibungWertNameBit

EINSCHALTBEREIT.1EINSCHALTBEREIT0

NICHT EINSCHALTBEREIT.0

BETRIEBSBEREIT.1BETRIEBSBEREIT1

AUS1 AKTIV.0

BETRIEB FREIGEGEBEN.1BEREIT FÜR SOLLWERT2

BETRIEB GESPERRT.0

STÖRUNG.1STÖRUNG3

Keine Störung.0

AUS2 nicht aktiv.1AUS2 STATUS4

AUS2 AKTIV.0
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STATUS/BeschreibungWertNameBit

AUS3 nicht aktiv.1AUS3 STATUS5

AUS3 AKTIV.0

EINSCHALTSPERRE.1EINSCHALTSPERRE6

-0

Warnung.1WARNUNG7

Keine Warnung.0

INBETRIEB.Der Istwert entsprichtdemSollwert
= liegt innerhalb der Toleranzgrenzen, d.h. bei
Drehzahlregelung beträgt die Drehzahlabwei-
chung max. 10% der Motornenndrehzahl.

1AUF SOLLWERT8

Der Istwertweicht vomSollwert ab= liegt außer-
halb der Toleranzgrenzen.

0

Antriebs-Steuerplatz: FERN (EXT1 oder EXT2)1FERNSTEUERUNG9

Antriebs-Steuerplatz: LOKAL.0

Der Frequenz- oder Drehzahl-Istwert entspricht
dem (mit dem Frequenzumrichter-Parameter
eingestellten) Überwachungsgrenzwert. Dies
gilt für beide Drehrichtungen.

1ÜBER GRENZWERT10

Der Frequenz- oder Drehzahlistwert liegt inner-
halb der Überwachungsgrenze.

0

Statusbits, die mit der Frequenzumrichterlogik
für anwendungsspezifische 12 ANWENDER _1-
Funktionen kombiniert werden können.

ANWENDER 011

Externes Freigabesignal empfangen.1EXTERNE FREIGABE12

Kein externes Freigabesignal empfangen.0

Reserviert13...15

￭ Zustandsdiagramm

Im folgenden Diagrammwerden die Statuswechsel im Frequenzumrichter gezeigt,
wenndieserdasABBDrivesProfil verwendetundsokonfiguriert ist, dasserdenBefehlen
des Steuerworts der integrierten Feldbus-Schnittstelle folgt. Texte inGroßbuchstaben
beziehen sich auf die Zustände, die in den Tabellen der Feldbus-Steuerworte und -Sta-
tusworte beschriebenworden sind. SieheAbschnitt Steuerwort (Seite 646) undStatus-
wort (Seite 648).
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NETZ AUS

Störung

ABB Drives-Profil

(SW Bit3=1)

(CW Bit7=1)

NICHT
EINSCHALTBEREIT

STÖRUNG

Einschalten

(SW Bit6=1)

(CW Bit0=0)

(SW Bit0=0)

(CW=xxxx x1xx xxxx x110)

(SW Bit0=1)

(CW=xxxx x1xx xxxx x111)

EINSCHALT-
SPERRE

CW = Steuerwort
SW = Statuswort
n = Drehzahl

I = Eingangsstrom
RFG: =

Rampenfunktionsgenerator
f = Frequenz

BETRIEB
FREIGEGEBEN

RFG:
AUSGANG

FREIGEGEBEN

RFG:
HOCHLAUFGEBER
FREIGEGEBEN

IN BETRIEB (SW Bit
8=1)

(CW=xxxx x1xx x111 1111)

(CW=xxxx x1xx xx11 1111)

(CW=xxxx x1xx xxx1 1111)

(SW Bit2=1)

ZUSTAND

Bedingung

ansteig.
Flanke

(CW Bit6=0)

(CW Bit5=0)

C D

D

D

C

B

A

EINSCHALT-
BEREIT

BETRIEBS-
BEREIT

BETRIEB
GESPERRT

AUS1
AKTIV

(CW Bit3=0)

(SW Bit2=0)

Betrieb
gesperrt

(CW Bit4=0)

n(f) = 0 / I = 0

(SW Bit1=0)

aus jedem
Zustand

(CW Bit0=0)

B C D

AUS1

(SW Bit1=1)

(CW=xxxx x1xx xxxx 1111
und SW Bit12=1)

aus jedem
Zustand

Emergency stop (Notstopp)

AUS2 (CW Bit1=0)

Emergency stop (Notstopp)

AUS3 (CW Bit2=0)

aus jedem
Zustand

AUS2
AKTIV

AUS3
AKTIV (SW Bit4=0)(SW Bit5=0)

n(f) = 0 / I = 0

aus jedem
Zustand

(CW Bit3=1
und

SW Bit12=1)

A B C D
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￭ Sollwerte

Das ABB Drives-Profil unterstützt zwei Sollwerte, EFB-Sollwert 1 und EFB-Sollwert 2.
Sollwerte sind 16-Bit-Worte, die ein Vorzeichen-Bit und einen ganzzahligen 15-Bit-Wert
enthalten. Ein negativer Wert wird durch die Berechnung des Komplementärwerts des
positiven Werts gebildet.

Die Sollwerte werden gemäß den Parametern 46.01...46.07 skaliert; welche Skalierung
verwendet wird, hängt von der Einstellung von 58.26 EFB Sollwert 1 Typ und 58.27 EFB
Sollwert 2 Typ (Seite 470) ab.

±
±

Feldbus Frequenzumrichter

20000

10000

0

-10000

-20000

46.01 (mit Drehzahl-Sollwert)
46.02 (mit Frequenz-Sollwert)

46.03 (mit Drehmoment-Sollwert)
46.04 (mit Leistungssollwert)

0 (mit Drehmoment- oder Leistungs-Sollwert)
(46.06) (mit Drehzahl-Sollwert)
(46.07) (mit Frequenz-Sollwert)

-(46.03) (mit Drehmoment-Sollwert)
-(46.04) (mit Leistungssollwert)

-(46.01) (mit Drehzahl-Sollwert)
-(46.02) (mit Frequenz-Sollwert)

Die skalierten Sollwertewerdenmit den Parametern 3.9 Integr.Feldbus Sollw.1 and 3.10
Integr.Feldbus Sollw.2 angezeigt.
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￭ Istwerte

Das ABB Drives-Profil unterstützt die Verwendung von zwei Feldbus-Istwerten, IST1
und IST2. Istwerte sind 16-Bit-Worte, die ein Vorzeichen-Bit und einen ganzzahligen 15-
Bit-Wert enthalten. Ein negativer Sollwert wird durch die Berechnung des Komplemen-
tärwerts des positiven Sollwerts gebildet.

Die IstwertewerdengemäßdenParametern46.01...46.04 skaliert; die Art der Skalierung
hängt von der Einstellung der Parameter 58.28 EFB Istwert 1 Typ und 58.29 EFB Istwert
2 Typ (Seite 470) ab.

Feldbus Frequenzumrichter

20000

10000

0

-10000

-20000

46.01 (mit Drehzahl-Sollwert)
46.02 (mit Frequenz-Sollwert)

46.03 (mit Drehmoment-Sollwert)
46.04 (mit Leistungssollwert)

-(46.03) (mit Drehmoment-Sollwert)
-(46.04) (mit Leistungssollwert)

-(46.01) (mit Drehzahl-Sollwert)
-(46.02) (mit Frequenz-Sollwert)

0

652 Feldbussteuerung über die integrierte Feldbus-Schnittstelle (EFB)



￭ Modbus-Halteregisteradressen

Die folgende Tabelle enthält die Modbus-Standard-Halteregisteradressen für die An-
triebsdaten.

Bei diesem Profil erfolgt der Zugriff auf die 16-Bit-Daten mit Konvertierung.

Register-Daten (16-Bit-Worte)Register-Adresse

Steuerwort. Siehe Abschnitt Steuerwort (Seite 646).

Die Auswahl kann mit Parameter 58.101 Daten E/A 1 geändert werden.

400001

Sollwert 1 (SOLL1)

Die Auswahl kann mit Parameter 58.102 Daten E/A 2 geändert werden.

400002

Sollwert 2 (SOLL2)

Die Auswahl kann mit Parameter 58.103 Daten E/A 3 geändert werden.

400003

Statuswort (SW). Siehe Abschnitt Statuswort (Seite 648).

Die Auswahl kann mit Parameter 58.104 Daten E/A 4 geändert werden.

400004

Istwert 1 (IST1).

Die Auswahl kann mit Parameter 58.105 Daten E/A 5 geändert werden.

400005

Istwert 2 (IST2).

Die Auswahl kann mit Parameter 58.106 Daten E/A 6 geändert werden.

400006

Dateneingang/-ausgang 7...24.

Die Auswahl erfolgt mit den Parametern 58.107 Daten E/A 7 ... 58.124 Daten
E/A 24.

400007...400024

Nicht verwendet400025...400089

ZugangStörungscode. SieheAbschnitt Störungscode-Register (Halteregister
400090…400100) (Seite 659).

400090...400100

Parameter lesen/schreiben.

DieParameterwerdendenRegister-AdressengemäßParameter 58.33Addres-
sierungsart zugeordnet.

400101...465536

Das Profil Transparent
Das Profil Transparent ermöglicht einen benutzerspezifischen Zugang zum Frequen-
zumrichter.

Der Inhalt des Steuerworts kann vom Benutzer definiert werden. Das vom Feldbus er-
haltene Steuerwort ist in Parameter 6.5 EFBTransparent Steuerwort sichtbar und kann
dazu verwendet werden, den Frequenzumrichter mit den Zeigerparametern und/oder
der Applikationsprogrammierung zu steuern.

Das an den Feldbus-Controller zu sendende Statuswort wird mit Parameter 58.30 EFB
StatW transp.Quelle ausgewählt. Dieses kann zum Beispiel das vom Benutzer konfigu-
rierbare Statuswort in 6.50 Anwend. Statuswort 1 sein.
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Das transparente Profil beinhaltet keineDatenkonvertierungdes Steuerworts oder des
Statusworts. ObSollwerte oder Istwerte skaliertwerden, hängt vonder Einstellungder
Parameter 58.26...58.29 ab. Die über den Feldbus empfangenen Sollwerte werden in
den Parametern 3.9 Integr.Feldbus Sollw.1 und 3.10 Integr.Feldbus Sollw.2 angezeigt.

DieModbus-Halteregister-Adressen für das Profil Transparent entsprechen denen des
Profils ABB Drives (siehe Seite 653).

Modbus-Funktionscodes
Die folgende Tabelle enthält die Modbus-Funktionscodes, die von der integrierten
Feldbus-Schnittstelle unterstützt werden.

BeschreibungFunktionsnameCode

Liest den 0/1 Status von Coils (0X Referenzen).Read Coils01h

Liest den 0/1 Status von diskreten Eingängen
(1X Referenzen).

Read Discrete Inputs02h

Liest die binären Inhalte von Halteregistern (4X
Referenzen).

Read Holding Registers03h

Forciert ein Einzel-Coil (0X Referenz) auf 0 oder
1.

Write Single Coil05h

Schreibt ein Einzel-Halteregister (4X Referenz).Write Single Register06h

Besteht aus einer Reihe von Tests zur Prüfung
derKommunikationoder verschiedener, interner
Fehlerbedingungen.

Diagnose08h

Unterstützte Subcodes:

• 00h Return Query Data: Echo-/Loopback-
Test.

• 01h Restart CommOption: Neustart und In-
itialisierungdesEFB, LöschenvonKommuni-
kations-Ereigniszählern.

• 04h Force Listen Only Mode
• 0AhClear Counters andDiagnostic Register
• 0Bh Return Bus Message Count
• 0Ch Return Bus Comm. Error Count
• 0Dh Return Bus Exception Error Count
• 0Eh Return Slave Message Count
• 0Fh Return Slave No Response Count
• 10hReturn SlaveNAK (negativeQuittierung)

Count
• 11h Return Slave Busy Count
• Return Bus Character Overrun Count
• 14h Clear Overrun Counter and Flag

Sendet ein Statuswort und einen Ereignis-Zähl-
wert zurück

Get Comm Event Counter0Bh

Setzt eine Folge von Coils (0X Referenzen) auf 0
oder 1.

Write Multiple Coils0Fh
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BeschreibungFunktionsnameCode

Schreibt die Inhalte eines zusammenhängenden
Blocks von Halteregistern (4X Referenzen).

Write Multiple Registers10h

Modifiziert die Inhalte eines 4X Registers mit
einer Kombination aus einer AND- Maske, einer
OR-Maske und der aktuellen Registerinhalte.

Mask Write Register16h

Schreibt die Inhalte eines zusammenhängenden
Blocks von 4X Registern, liest dann die Inhalte
einer anderenGruppe vonRegistern (diegleiche
oder eine andere als die geschriebene) in einen
Server.

Read/Write Multiple Registers17h

Unterstützte Subcodes:Encapsulated InterfaceTransport2Bh/0Eh

• 0Eh Read Device Identification: Erlaubt das
Lesen der Identifikation und anderer Infor-
mationen.

Unterstützte ID-Codes (Zugriffstyp):

• 00h: Abfrage der Basis-Geräte-Identifizie-
rung (stream access)

• 04h: Abfrage des spezifischen Identifikati-
onsobjekts (individual access)

Unterstützte Objekt-IDs:

• 00h: Herstellername ("ABB")
• 01h: Produktcode (z. B. “AINFX”)
• 02h:Major/Minor-Revision (Kombinationder

Inhalte der Parameter 7.5 Firmware-Version
und 58.2 Protokoll-ID).

• 03h: Vendor URL (“www.abb.com”)
• 04h: Produkt-Code (zumBeispiel “ACS880”)

Ausnahmecodes
Die folgende Tabelle enthält die Modbus-Ausnahmecodes, die von der integrierten
Feldbus-Schnittstelle unterstützt werden.

BeschreibungNameCode

Der als Abfrage empfangene Funktionscode ist
für den Server eine nicht zulässige Aktion.

ILLEGAL FUNCTION01h

Die mit der Abfrage empfangene Datenadresse ist
für
den Server eine nicht zulässige Adresse.

ILLEGAL DATA ADDRESS02h

Die abgefragte Anzahl der Register ist größer, als der
Frequenzumrichter verarbeiten kann.

ILLEGAL DATA VALUE03h

Hinweis: Diese Fehlermeldung bedeutet nicht, dass
der in einenFrequenzumrichter-Parameter geschrie-
bene Wert außerhalb des gültigen Bereichs liegt.
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BeschreibungNameCode

Der in einenFrequenzumrichter-Parametergeschrie-
beneWert ist außerhalb des gültigen Bereichs. Siehe
Abschnitt Störungscode-Register (Halteregister
400090…400100) (Seite 659).

SLAVE DEVICE FAILURE04h

Der Server istmit der Verarbeitung eines Programm-
befehls von langer Dauer beschäftigt.

SLAVE DEVICE BUSY06h

Coils (Sollwertsatz 0xxxx)
Coils sind 1-Bit-Lese/Schreibwerte. Steuerwort-Bits werdenmit diesemDatentyp dar-
gestellt. In der folgendenTabelle sinddieModbus-Coils (Sollwertsatz 0xxxx) aufgeführt.

Transparentes ProfilABB-Drives-ProfilSollwerte

Steuerwort-Bit 0AUS 100001

Steuerwort-Bit 1AUS 200002

Steuerwort-Bit 2AUS 300003

Steuerwort-Bit 3BETRIEB GESPERRT00004

Steuerwort-Bit 4RAMPENAUSGANG NULL00005

Steuerwort-Bit 5RAMPE ANHALTEN00006

Steuerwort-Bit 6RAMPENEINGANG NULL00007

Steuerwort-Bit 7QUITTIEREN00008

Steuerwort-Bit 8TIPPEN_100009

Steuerwort-Bit 9TIPPEN_200010

Steuerwort-Bit 10FERNSTEUERUNG00011

Steuerwort-Bit 11EXTERNER STEUERPLATZ00012

Steuerwort-Bit 12Benutzerdefiniert (0)00013

Steuerwort-Bit 13Benutzerdefiniert (1)00014

Steuerwort-Bit 14Benutzerdefiniert (2)00015

Steuerwort-Bit 15Benutzerdefiniert (3)00016

Steuerwort-Bit 16Reserviert00017

Steuerwort-Bit 17Reserviert00018

Steuerwort-Bit 18Reserviert00019

Steuerwort-Bit 19Reserviert00020

Steuerwort-Bit 20Reserviert00021

Steuerwort-Bit 21Reserviert00022

Steuerwort-Bit 22Reserviert00023
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Transparentes ProfilABB-Drives-ProfilSollwerte

Steuerwort-Bit 23Reserviert00024

Steuerwort-Bit 24Reserviert00025

Steuerwort-Bit 25Reserviert00026

Steuerwort-Bit 26Reserviert00027

Steuerwort-Bit 27Reserviert00028

Steuerwort-Bit 28Reserviert00029

Steuerwort-Bit 29Reserviert00030

Steuerwort-Bit 30Reserviert00031

Steuerwort-Bit 31Reserviert00032

10.99 RO/DIO Steuerwort, Bit 0Reserviert00033

10.99 RO/DIO Steuerwort, Bit 1Reserviert00034

10.99 RO/DIO Steuerwort, Bit 2Reserviert00035

10.99 RO/DIO Steuerwort, Bit 3Reserviert00036

10.99 RO/DIO Steuerwort, Bit 4Reserviert00037

10.99 RO/DIO Steuerwort, Bit 5Reserviert00038

10.99 RO/DIO Steuerwort, Bit 6Reserviert00039

10.99 RO/DIO Steuerwort, Bit 7Reserviert00040

10.99 RO/DIO Steuerwort, Bit 8Reserviert00041

10.99 RO/DIO Steuerwort, Bit 9Reserviert00042

Diskrete Eingänge (Sollwertsatz 1xxxx)
Diskrete Eingänge sind 1-Bit-Werte, die nur gelesen werden können. Statuswort-Bits
werden mit diesem Datentyp dargestellt. In der folgenden Tabelle sind die diskreten
Modbus-Eingänge (Sollwertsatz 1xxxx) aufgeführt.

Transparentes ProfilABB-Drives-ProfilSollwerte

Statuswort-Bit 0EINSCHALTBEREIT10001

Statuswort-Bit 1BETRIEBSBEREIT10002

Statuswort-Bit 2BEREIT FÜR SOLLWERT10003

Statuswort-Bit 3STÖRUNG10004

Statuswort-Bit 4AUS2 STATUS10005

Statuswort-Bit 5AUS3 STATUS10006

Statuswort-Bit 6EINSCHALTSPERRE10007

Statuswort-Bit 7WARNUNG10008
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Transparentes ProfilABB-Drives-ProfilSollwerte

Statuswort-Bit 8AUF SOLLWERT10009

10009

Statuswort-Bit 9FERNSTEUERUNG10010

Statuswort-Bit 10ÜBER GRENZWERT10011

Statuswort-Bit 11Benutzerdefiniert (0)10012

Statuswort-Bit 12Benutzerdefiniert (1)10013

Statuswort-Bit 13Benutzerdefiniert (2)10014

Statuswort-Bit 14Benutzerdefiniert (3)10015

Statuswort-Bit 15Reserviert10016

Statuswort-Bit 16Reserviert10017

Statuswort-Bit 17Reserviert10018

Statuswort-Bit 18Reserviert10019

Statuswort-Bit 19Reserviert10020

Statuswort-Bit 20Reserviert10021

Statuswort-Bit 21Reserviert10022

Statuswort-Bit 22Reserviert10023

Statuswort-Bit 23Reserviert10024

Statuswort-Bit 24Reserviert10025

Statuswort-Bit 25Reserviert10026

Statuswort-Bit 26Reserviert10027

Statuswort-Bit 27Reserviert10028

Statuswort-Bit 28Reserviert10029

Statuswort-Bit 29Reserviert10030

Statuswort-Bit 30Reserviert10031

Statuswort-Bit 31Reserviert10032

10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 0Reserviert10033

10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 1Reserviert10034

10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 2Reserviert10035

10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 3Reserviert10036

10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 4Reserviert10037

10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 5Reserviert10038

10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 6Reserviert10039

10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 7Reserviert10040
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Transparentes ProfilABB-Drives-ProfilSollwerte

10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 8Reserviert10041

10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 9Reserviert10042

10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 10Reserviert10043

10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 11Reserviert10044

10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 12Reserviert10045

10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 13Reserviert10046

10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 14Reserviert10047

10.2 DI Status nach Verzögerung, Bit 15Reserviert10048

Störungscode-Register (Halteregister 400090…400100)
Diese Register enthalten Informationen über die letzte Abfrage. Das Störungsregister
wird gelöscht, wenn eine Abfrage erfolgreich beendet wurde.

BeschreibungNameSollwerte

1 = Setzt die internen Störungs-Register (91…95) zu-
rück.

Reset Error Registers90

Funktionscode der fehlgeschlagenen AbfrageError Function Code91

Wird gesetzt, wenn Ausnahmecode 04h generiert
wird (siehe Tabelle oben).

Error Code92

• 00h No error
• 02h Low/High limit exceeded
• 03h Faulty Index: Nicht verfügbarer Index eines

Array-Parameters
• 05h Incorrect Data Type: Wert entspricht nicht

dem Datentyp des Parameters
• 65h General Error: Nicht definierbarer Fehler bei

einer Abfrage

Das letzte Register (diskreter Eingang, Coil oder Hal-
teregister), das nicht gelesen oder geschrieben wer-
den konnte.

Failed Register93

Das letzte Register, das erfolgreich geschrieben
werden konnte.

Last Register Written Suc-
cessfully

94

Das letzte Register, das erfolgreich gelesen werden
konnte.

Last Register Read Success-
fully

95
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Feldbussteuerung über einen
Feldbusadapter

Inhalt dieses Kapitels
In diesem Kapitel wird die Steuerung des Antriebs durch externe Geräte über ein
Kommunikationsnetzwerk (Feldbus) beschrieben, das über ein Feldbusadaptermodul
an den Frequenzumrichter angeschlossen ist.

Zuerst wird die Feldbussteuerungsschnittstelle des Frequenzumrichters beschrieben,
dann folgt ein Konfigurationsbeispiel.

Systemübersicht
Der Frequenzumrichter kann über einen optionalen Feldbusadapter, der in einem
Steckplatz auf der Regelungseinheit installiert wird, an eine externe Steuerung ange-
schlossenwerden.Der Frequenzumrichter hat zwei unabhängigeSchnittstellen für den
Feldbusanschluss, “Feldbusadapter A” (FBA A) und “Feldbusadapter B” (FBA B). Der
Frequenzumrichter kann sokonfiguriertwerden, dass er alle Steuerungsinformationen
über die Feldbus-Schnittstelle(n) empfängt, oder die Steuerungkann zwischender/den
Feldbus-Schnittstelle(n) und anderen verfügbaren Quellen, wie zum Beispiel Digital-
und Analogeingänge, aufgeteilt werden, abhängig davon, wie die Steuerplätze EXT1
und EXT2 konfiguriert worden sind.

Hinweis: Der Text und die Beispiele in diesem Kapitel beschreiben die Konfiguration
eines Feldbusadapters (FBA A) mit den Parametern 50.01...50.21 und den Parameter-
gruppen 51…53. Der zweite Feldbusadapter (FBA B), falls vorhanden, wird auf ähnliche
Weise mit den Parametern 50.31...50.51 und Parametergruppen 54…56 konfiguriert.
Es wird empfohlen, dass Schnittstelle FBA B nur für die Überwachung benutzt wird.

9
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Feldbusadaptermodule sind für verschiedeneKommunikationssystemeund -protokolle
verfügbar, zum Beispiel

• CANopen (Adaptermodul FCAN-01)

• ControlNet (Adaptermodul FCNA-01)

• DeviceNet (Adaptermodul FDNA-01)

• EtherCAT® (Adaptermodul FECA-01)

• EtherNet/IP™ (FENA-11 oder FENA-21 Adapter)

• Modbus/RTU (Adaptermodul FSCA-01).

• Modbus/TCP (Adaptermodul FENA-11 oder FENA-21)

• POWERLINK (Adaptermodul FEPL-02)

• PROFIBUS-DP (Adaptermodul FPBA-01)

• PROFINET IO (Adaptermodul FENA-11 oder FENA-21).

Hinweis:Feldbusadaptermit demSuffix “M” (z.B. FPBA-01-M)werdennicht unterstützt.

Frequenzumrichter
Feldbus-
Controller

Feldbus

Andere
Geräte

Feldbusadapter des
Typs Fxxx, installiert
auf der
Regelungseinheit
(Steckplatz 1, 2 oder
3)

Datenfluss

Prozess-E/A
(zyklisch)

Prozess-E/A (zyklisch)
oder Servicemeldungen
(azyklisch)

Steuerwort (CW)
Sollwerte

Statuswort (SW)
Istwerte

Parameter R/W Anfragen/Antworten
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Basisinformationen zur Feldbussteuerungsschnittstelle
Die zyklische Kommunikation zwischen einem Feldbussystem und dem Frequenzum-
richter besteht aus 16- oder 32-Bit-Eingangs- undAusgangsdatenworten.Der Frequen-
zumrichter kanndieVerwendungvonmaximal 12Datenworten (16Bits) in jederRichtung
unterstützen.

Die vomFrequenzumrichter andenFeldbus-Controller übertragenenDatenwerdenmit
denParametern 52.1 FBAAdata in1 ... 52.12 FBAAdata in12 festgelegt. Die vomFeldbus-
Controller andenFrequenzumrichter übertragenenDatenwerdendurchParameter53.1
FBA data out1 ... 53.12 FBA data out12 festgelegt.

FBA-Profil

Feldbus-Netzwerk

Zyklische Kommunikation

1

2

3

4)

Profil-
Auswahl

Start-Funktion

22.11 /
26.11 / 26.12

...

1)

EXT1/2

Drehz./
Drehm
Sollw.1
Quelle

20.01
20.06

Parameter-
Tabelle

Feldbusadapter

Drehz./Drehm
Sollw.2
Quelle

22.12 /
26.11 / 26.12

Par. 01.01...99.99

FBA IST 2

FBA IST 1

FBA Hauptstatwrt

Par. 10.01...99.99

FBA SOLL2

FBA SOLL1

FBA Hauptstrwrt4)

Auswahl
Ausg.-Dat.

Gruppe
52

Auswahl
Eing.-Dat.

Gruppe
53

5)

Azyklische Kommunikation

Siehe Handbuch des Feldbus-
Adaptermoduls.

3)

Profil-
Auswahl

3)

DATA
OUT 2)

12

DATA
IN 2)

1

2

3

5)

...

12

Feldbus-spezifische
Schnittstelle

Siehe auch weitere Parameter, die über den Feldbus gesteuert werden können.1)

Die maximale Anzahl der verwendeten Datenworte ist protokollabhängig.2)

Profil/Instanz-Auswahlparameter. Feldbusmodul-spezifischeParameter.Weitere Infor-
mationen siehe das Benutzerhandbuch des entsprechenden Feldbusadaptermoduls.

3)
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Bei DeviceNet wird der Steuerungsteil direkt übertragen.4)

Bei DeviceNet wird der Istwertteil direkt übertragen.5)

￭ Steuerwort und Statuswort

Das Steuerwort ist das wichtigste Instrument zur Steuerung des Antriebs über ein
Feldbussystem. Es wird von der Feldbus-Master-Station über das Adaptermodul an
den Antrieb übertragen. Der Antrieb ändert seinen Betriebszustand entsprechend den
bitcodiertenAnweisungen imSteuerwortundsendetStatusinformationen imStatuswort
an den Master zurück.

FürdasKommunikationsprofil ABBDriveswerdendie Inhalte vonSteuer- undStatuswort
detailliert in den Tabellen auf den Seiten 573 und 574 dargestellt. Die Frequenzumrich-
terzustände sind im Statusdiagramm (Seite 575) dargestellt.

Wennein transparentesKommunikationsprofil beispielsweisedurchParametergruppe
51 FBA A Einstellungen gewählt wird, ist das von der SPS empfangene Steuerwort in
6.3 FBA A Transparent Steuerw. verfügbar. Die einzelnen Bits des Wortes können dann
über Bitzeiger-Parameter für die Regelungdes Frequenzumrichters verwendetwerden.
Die Quelle des Statusworts z. B. 6.50 Anwend. Statuswort 1 kannmit 50.9 FBA A StatW
transp.Quelle gewählt werden.

Debuggen der Netzwerk-Worte

Wenn Parameter 50.12 FBA ADebug-Modus auf Schnell eingestellt ist, wird das Steuer-
wort, das vom Feldbus empfangen wird, mit Parameter 50.13 FBA A Steuerwort ange-
zeigt, und das Statuswort, das an das Feldbus-Netzwerk gesendetwird, wirdmit 50.16
FBA A Statuswort angezeigt. Die Analyse der “Raw”-Daten ist sehr nützlich, um festzu-
stellen, ob der Feldbus-Master die Daten korrekt überträgt, bevor die Übergabe an das
Feldbus-Netzwerk erfolgt.
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￭ Sollwerte

Sollwerte sind 16-Bit-Wortemit einemVorzeichenbit und einem 15-Bit-Integerwert. Ein
negativerSollwert (derdieumgekehrteDrehrichtunganzeigt)wirddurchdieBerechnung
des Komplementärwerts des positiven Sollwerts ermittelt.

ABB-Antriebe können Steuerdaten von verschiedenen Quellen erhalten, einschließlich
Analog- und Digitaleingängen, dem Antriebs-Bedienpanel und einem Feldbusadapter-
modul. Damit die Steuerung über den Feldbus erfolgen kann, muss das Kommunikati-
onsmodul als Quelle für die Steuerdaten z.B. für Sollwerte definiert und eingestellt
werden. Das erfolgt mit den Quellen-Auswahlparametern in den Gruppen 22 Drehzahl-
Sollwert-Auswahl, 26 Drehmoment-Sollwertkette und 28 Frequenz-Sollwertkette.

Debuggen der Netzwerk-Worte

Wenn Parameter 50.12 FBA A Debug-Modus auf Schnell eingestellt ist, werden die über
denFeldbus empfangenenSollwertemit 50.14 FBAASollwert 1 und50.15 FBAASollwert
2 angezeigt.

Skalierung von Sollwerten

Hinweis: Die im Folgenden beschriebenen Skalierungen gelten für das Kommunikati-
onsprofil ABB Drives. Für feldbusspezifische Kommunikationsprofile können unter-
schiedliche Skalierungen verwendet werden. Weitere Informationen enthält das Hand-
buch des Feldbus-Adapters.

DieSollwertewerdengemäßdenParametern46.01...46.07 skaliert; dieArtderSkalierung
hängt von der Einstellung der Parameter 50.4 FBA A Sollwert 1 Typ und 50.5 FBA A
Sollwert 2 Typ ab.
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±
±

Feldbus Frequenzumrichter

20000

10000

0

-10000

-20000

46.01 (mit Drehzahl-Sollwert)
46.02 (mit Frequenz-Sollwert)

46.03 (mit Drehmoment-Sollwert)
46.04 (mit Leistungssollwert)

0 (mit Drehmoment- oder Leistungs-Sollwert)
(46.06) (mit Drehzahl-Sollwert)
(46.07) (mit Frequenz-Sollwert)

-(46.03) (mit Drehmoment-Sollwert)
-(46.04) (mit Leistungssollwert)

-(46.01) (mit Drehzahl-Sollwert)
-(46.02) (mit Frequenz-Sollwert)

Die skalierten Sollwerte werden mit den Parametern 3.5 Feldbus A Sollwert 1 und 3.6
Feldbus A Sollwert 2 angezeigt.
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￭ Istwerte

Istwerte sind 16-Bit-Worte, die Betriebsdaten des Antriebs enthalten. Die Typen der
überwachten Signale werden mit den Parametern 50.7 FBA A Istwert 1 Typ und 50.8
FBA A Istwert 2 Typ ausgewählt.

Debuggen der Netzwerk-Worte

Wenn Parameter 50.12 FBA A Debug-Modus auf Schnell eingestellt ist, werden die an
den Feldbus gesendeten Istwerte mit 50.17 FBA A Istwert 1 uand 50.18 FBA A Istwert 2
angezeigt.

Skalierung von Istwerten

Hinweis: Die im Folgenden beschriebenen Skalierungen gelten für das Kommunikati-
onsprofil ABB Drives. Für feldbusspezifische Kommunikationsprofile können unter-
schiedliche Skalierungen verwendet werden. Weitere Informationen enthält das Hand-
buch des Feldbus-Adapters.

Die IstwertewerdengemäßdenParametern46.01...46.04 skaliert; die Art der Skalierung
hängt vonder Einstellungder Parameter 50.7 FBAA Istwert 1 Typund50.8 FBAA Istwert
2 Typ ab.

Feldbus Frequenzumrichter

20000

10000

0

-10000

-20000

46.01 (mit Drehzahl-Sollwert)
46.02 (mit Frequenz-Sollwert)

46.03 (mit Drehmoment-Sollwert)
46.04 (mit Leistungssollwert)

-(46.03) (mit Drehmoment-Sollwert)
-(46.04) (mit Leistungssollwert)

-(46.01) (mit Drehzahl-Sollwert)
-(46.02) (mit Frequenz-Sollwert)

0

Feldbussteuerung über einen Feldbusadapter 667



￭ Inhalt des Feldbus-Steuerworts (ABB Drives Profil)

Der fettgedruckte Text in Großbuchstaben bezieht sich auf die im Zustandsdiagramm
(Seite 575) dargestellten Zustände.

STATUS/BeschreibungWertNameBit

Weiter mit BETRIEBSBEREIT.1AUS10

Stoppentlangder aktivenVerzögerungsrampe.Weitermit
AUS1 AKTIV; weiter mit EINSCHALTBEREIT, sofern keine
anderen Sperren (AUS2, AUS3) aktiviert sind.

0

Betrieb fortsetzen (OFF2 nicht aktiv).1AUS21

Stopp, Austrudeln.0

Weiter mit AUS2 AKTIV, weiter mit EINSCHALTSPERRE.

Betrieb fortsetzen (AUS3 nicht aktiv).1AUS32

Notstopp innerhalbdermit Antriebsparameter eingestell-
ten Zeit.

0

Weiter mit AUS3 AKTIV, weiter mit EINSCHALTSPERRE.

WARNUNG!
Sicherstellen,dassMotorundangetriebeneMaschine
in diesem Modus gestoppt werden können.

Weiter mit BETRIEB FREIGEGEBEN.1Run3

Hinweis: Das Freigabesignal muss aktiv sein. Wenn der
Antrieb auf Empfang des Freigabesignals durch den
Feldbus eingestellt ist, wird dieses Bit das Signal aktivie-
ren. Siehe auch Parameter 6.18 Startsperre Statuswort
und 6.25 Startsperre Statuswort 2.

Betrieb sperren. Weiter mit BETRIEB GESPERRT.0

Normalbetrieb. Weiter mit RAMPENFUNKTIONSGENERA-
TOR::AUSGANG FREIGEGEBEN.

1Rampenausgang
Null

4

AusgangdesRampenfunktionsgenerators aufNull setzen.
Der Antrieb verzögert sofort auf Drehzahl Null (unter Be-
achtung der Drehmomentgrenzen).

0

Rampenfunktion freigeben.1Rampe anhalten5

WeitermitRAMPENFUNKTIONSGENERATOR:HOCHLAUF-
GEBER FREIGEGEBEN.

Rampenfunktionangehalten (AusgangdesRampenfunkti-
onsgenerators gehalten).

0
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STATUS/BeschreibungWertNameBit

Normalbetrieb. Weiter mit IN BETRIEB.1Rampeneingang
Null

6

Hinweis: Dieses Bit ist nur wirksam, wenn die Feldbus-
schnittstelle mit Hilfe der Antriebsparameter als Quelle
für dieses Signal eingestellt ist.

Der Eingang des Rampenfunktionsgenerators wird auf
Null gesetzt.

0

Störungsquittierung, wenn eine aktive Störung ansteht.
Weiter mit EINSCHALTSPERRE.

0=>1Quittieren7

Hinweis: Dieses Bit ist nur wirksam, wenn die Feldbus-
schnittstelle mit Hilfe der Frequenzumrichter-Parameter
als Quelle für das Quittiersignal eingestellt ist.

Normalen Betrieb fortsetzen.0

Beschleunigung auf Tippen-Sollwert 1.1Tippen 18

Hinweis:
• Bits 4...6 müssen 0 sein.
• Siehe auch Abschnitt Tippen (Seite 60).

Tippen 1 deaktiviert.0

Beschleunigung auf Tippen-Sollwert 2.1Tippen 29

Siehe Hinweise bei Bit 8.

Tippen 2 deaktiviert.0

Feldbussteuerung aktiviert.1Fernsteuerung10

Steuerwort undSollwert kommennicht zumFrequenzum-
richter durch, mit Ausnahme der Bits 0...2.

0

Externen Steuerplatz EXT2 wählen. Wirksam, wenn der
Steuerplatz fürdieAnwahl durchdenFeldbusparametriert
ist.

1Externer Steuer-
platz

11

Externen Steuerplatz EXT1 wählen. Wirksam, wenn der
Steuerplatz fürdieAnwahl durchdenFeldbusparametriert
ist.

0

Reserviert.12 … 15
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￭ Inhalt des Feldbus-Statusworts (ABB Drives Profil)

Der fettgedruckte Text in Großbuchstaben bezieht sich auf die im Zustandsdiagramm
(Seite 575) dargestellten Zustände.

STATUS/BeschreibungWertNameBit

EINSCHALTBEREIT.1Einschaltbereit0

NICHT EINSCHALTBEREIT.0

BETRIEBSBEREIT.1Betriebsbereit1

AUS1 AKTIV.0

BETRIEB FREIGEGEBEN.1Bereit für Sollwert2

BETRIEBGESPERRT. SperrbedingungsieheParameter6.18
Startsperre Statuswort und 6.25 Startsperre Statuswort
2.

0

STÖRUNG.1Störung3

Keine Störung.0

AUS2 nicht aktiv.1AUS 2 nicht aktiv4

AUS2 aktiv.0

AUS3 nicht aktiv.1AUS 3 nicht aktiv5

AUS3 aktiv.0

EINSCHALTSPERRE.1Einschaltsperre6

–0

Warnung aktiv.1Warnung7

Keine Warnung aktiv.0

IN BETRIEB. Der Istwert ist gleich demSollwert = ist inner-
halb der Toleranzgrenzen (siehe Parameter 46.21…46.23).

1Auf Sollwert8

Der Istwert weicht vom Sollwert ab = liegt außerhalb der
Toleranzgrenzen.

0

Antriebs-Steuerplatz: FERN (EXT1 oder EXT2)1Fernsteuerung9

Antriebs-Steuerplatz: LOKAL.0

Siehe Parameter 6.29 Ausw. HStatwrt Bit 10.-Über Grenzwert10

Siehe Parameter 6.30 Auswahl Anwender-Bit 11.-Anwender-Bit 011

Siehe Parameter 6.31 Auswahl Anwender-Bit 12.-Anwender-Bit 112

Siehe Parameter 6.32 Auswahl Anwender-Bit 13.-Anwender-Bit 213

Siehe Parameter 6.33 Auswahl Anwender-Bit 14.-Anwender-Bit 314

Reserviert.15
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￭ Das Statusdiagramm (ABB Drives Profil)

Störung

aus jedem
Zustand

SW B3=1

CW B7=1

aus jedem Zustand

Emergency stop (Notstopp)

NETZ AUS EINSCHALTSPERRE

NICHT
EINSCHALTBEREIT

EINSCHALTBEREIT

BETRIEBSBEREIT

BETRIEB
GESPERRT

STÖRUNG

AUS2
AKTIV

AUS3
AKTIV

BETRIEB
FREIGEGEBEN

RFG: AUSGANG
FREIGEGEBEN

RFG: HOCHLAUFGEBER
FREIGEGEBEN

IN BETRIEB

ZUSTAND

AUS1
AKTIV

AUS2 (CW b1=0)

SW B4=0

aus jedem Zustand

Emergency stop (Notstopp)

AUS3 (CW b2=0)

SW B5=0

n(f) = 0 / I = 0

Bedingung

pos. Bit-Flanke

Einschalten

SW B6=1

CW B0=0

SW B0=0

CW=xxxx x1xx xxxx x110

CW B3=0

A B C D

SW B2=0

Betrieb
gesperrt

SW B8=1

CW=xxxx x1xx x111 1111

CW=xxxx x1xx xx11 1111

CW=xxxx x1xx xxx1 1111

SW B2=1

CW B6=0

CW B5=0

CW B4=0

n(f) = 0 / I = 0

SW B1=0

SW B1=1

CW=xxxx x1xx xxxx 1111

aus jedem
Zustand

AUS1 (CW b0=0)

B C D

C D

D

CW = Steuerwort
SW = Statuswort
bx = Bit x
n = Drehzahl
I = Eingangsstrom
RFG: = Rampenfunktionsgenerator
f = Frequenz

D

C

B

A

SW B0=1

CW=xxxx x1xx xxxx x111
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Einstellungendes Frequenzumrichters für die Feldbussteue-
rung
1. Das Feldbus-Adaptermodul muss mechanisch und elektrisch entsprechend den

Anweisungen im Benutzerhandbuch des betreffenden Moduls installiert werden.

2. Den Frequenzumrichter einschalten.

3. Die Kommunikation zwischen dem Frequenzumrichter und dem Feldbusadapter-
modul wird mit Parameter 50.1 FBA A freigeben aktivieren.

4. Mit 50.2 FBA A Komm.ausf.Reakt muss die Reaktion des Antriebs bei einer Unter-
brechung der Feldbuskommunikation eingestellt werden.

Hinweis: Diese Funktion überwacht die Kommunikation zwischen dem Feldbus-
Master unddemAdaptermodul unddieKommunikation zwischendemAdaptermo-
dul und dem Frequenzumrichter.

5. Mit 50.3 FBA A Komm.ausf.T-out wird die Verzögerungszeit zwischen der Kommu-
nikationsunterbrechung und der gewählten Reaktion eingestellt.

6. Wählen Sie für die restlichen Parameter in Gruppe 50 Feldbusadapter (FBA) ab
50.04 applikationsspezifischeWerte. Beispiele geeigneterWerte sind inden folgen-
den Tabellen aufgelistet.

7. Stellen Sie die Feldbusadaptermodul-Konfigurationsparameter in Gruppe 51 FBA
A Einstellungen ein. Es müssen mindestens die benötigte Knotenadresse und das
Regelungsprofil eingestellt werden.

8. Definieren Sie die Prozessdaten, die zum Frequenzumrichter übertragen und von
diesem gesendet werden in den Parametergruppen 52 FBA A data in und 53 FBA A
data out

Hinweis: Abhängig von dem verwendeten Kommunikationsprotokoll und -profil
kanndas Steuer- unddas Statuswort bereits für das SendenundEmpfangendurch
das Konfigurationssystem konfiguriert sein.

9. Die gültigen Parameterwerte im Permanentspeicher durch Einstellung von 96.7
Parameter sichern to Speichern sichern.

10. Die Einstellungen in denParametergruppen 51, 52 und53werden erst durch Setzen
von Parameter 51.27 FBA A Par aktualisieren auf Aktualisiere wirksam.

11. Die Steuerplätze EXT1 undEXT2 so konfigurieren, dass Steuer- undSollwertsignale
vom Feldbus kommen. Beispiele geeigneter Werte sind in den folgenden Tabellen
aufgelistet.
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￭ Beispiel für die Parametereinstellung: FPBA (PROFIBUS DP)

Dieses Beispiel zeigt, wie eine Standard-Drehzahlregelungsanwendung konfiguriert
wird, die das Kommunikationsprofil PROFIdrive mit PPO-Typ 2 verwendet. Die Start-
/Stopp-Befehle und Sollwerte entsprechen dem PROFIdrive-Profil bei Drehzahlrege-
lungsmodus.

Die über den Feldbus gesendeten Sollwerte müssen im Frequenzumrichter so skaliert
werden, dass siedengewünschtenEffekthaben.DerSollwert ±16384 (4000h) entspricht
dem Drehzahlbereich, der in Parameter 46.1 Drehzahl-Skalierung (in Vorwärts- und
Rückwärtsrichtung) eingestellt ist. Wenn z. B. 46.01 auf 480U/min eingestellt ist, dann
fordert der über den Feldbus gesendete Wert 4000h 480 U/min an.

PZD6PZD5PZD4PZD3PZD2PZD1Richtung

Verzögerungszeit 1Beschleunigungs-
zeit 1

Drehzahl-SollwertSteuerwortAusgang

DC SpannungMotorstromDrehzahl-IstwertStatuswortEingang

In der folgendenTabelle sinddie empfohlenenEinstellungen fürdieAntriebsparameter
aufgelistet.

BeschreibungEinstellung für
Frequenzumrich-
ter ACS880

Antriebsparameter

FreigabederKommunikation zwischenFrequen-
zumrichter und Feldbus-Adaptermodul.

1...3 = [Steckplatz-
nummer]

50.1 FBA A freigeben

Auswahl desTypsundderSkalierung für Feldbus
A Sollwert 1.

4 = Drehzahl50.4 FBA A Sollwert 1 Typ

Auswahl des Istwerttyps bzw. der Istwertquelle
und der Skalierung entsprechend dem aktuell

0 = Automatisch50.7 FBA A Istwert 1 Typ

aktiven Modus (wie mit Parameter 19.01 ange-
zeigt).

Anzeige des Typs des Feldbus-Adaptermoduls.1 = FPBA 1)51.1 FBA A Typ

Einstellung der Profibus-Knotenadresse des
Feldbus-Adaptermoduls.

32)51.02 Knotenadresse

Anzeige der aktuellen Baudrate des PROFIBUS-
Netzwerks in kBit/s.

12000
1)51.03 Baudrate

Anzeige des durch das SPS-Konfigurationstool
gewählten Telegrammtyps.

1 = PPO1
1)51.04 MSG-Typ

Auswahl des Steuerworts entsprechend dem
Profil PROFIdrive (Drehzahlregelung).

0 = PROFIdrive51.05 Profil

Deaktiviert den RPBA-Emulationsmodus.0 = Deaktiviert51.07 RPBA-Modus

Statuswort4 = Statuswort
16Bit

1)
52.01 FBA data in1

Istwert 15 = Act1 16 Bit52.02 FBA data in2
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BeschreibungEinstellung für
Frequenzumrich-
ter ACS880

Antriebsparameter

Motorstrom01.07
2)52.03 FBA data in3

DC Spannung01.11
2)52.05 FBA data in5

Steuerwort1 = Steuerwort
16Bit

1)
53.01 FBA data out1

Sollwert 1 (Drehzahl)2 = Sollwert 1 16
Bits

53.02 FBA Data Out 2

Beschleunigungszeit 123.12
2)53.03 FBA data out3

Verzögerungszeit 123.13
2)53.05 FBA data out5

ValidiertdieEinstellungenderKonfigurationspa-
rameter.

1 = Aktualisiere51.27 FBAAPar aktualisieren

Auswahl der Drehzahlregelung als Regelungsart
1 für den externen Steuerplatz EXT1.

2 = Drehzahl19.12 Ext1 Betriebsart

Auswahl von Feldbusadapter A alsQuelle für die
Start- und Stoppbefehle über den externen
Steuerplatz EXT1.

12 = Feldbus A20.1 Ext1 Befehlsquellen

Auswahl eines voneinemSchwellwert ausgelös-
ten Startsignals für den externen Steuerplatz
EXT1.

1 = Schwellwert20.2 Ext1 Start Signalart

Auswahl von Feldbus A Sollwert 1 als Quelle des
Drehzahl-Sollwerts 1.

4 = Feldbus A
Sollw.1

22.11 Drehz.-Sollw.1 Quelle

1) Schreibgeschützt oder automatische Erkennung/Einstellung
2) Beispiel

Die Startabfolge für das obige Parameterbeispiel ist nachfolgend angegeben.

Steuerwort

• Nach dem Einschalten, nach einer Störung oder einem Notstopp:
• 476h (1142 dezimal) –> NICHT EINSCHALTBEREIT

• Bei Normalbetrieb:
• 477h (1143 dezimal) –> EINSCHALTBEREIT (gestoppt)
• 47Fh (1151 dezimal) –> IN BETRIEB (läuft)
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Blockdiagramme der Rege-
lung/Steuerung

Inhalt dieses Kapitels
In diesem Kapitel sind die Blockdiagramme der Regelung und Steuerung des Frequen-
zumrichters abgebildet. Die Blockdiagramme der Regelung und Steuerung zeigen, wie
die Parameter interagieren und wo sich die Parametereinstellungen innerhalb des An-
triebsparametersystems auswirken.

Ein allgemeineresDiagrammist inAbschnittBetriebsartendesFrequenzumrichters (Sei-
te 26) dargestellt.
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Blockschaltbild der Regelung

￭ Drehzahl-Sollwert Quellenauswahl I
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￭ Drehzahl-Sollwert Quellenauswahl II
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￭ Drehzahlsollwert-Rampenzeit und -form
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￭ Konfiguration der Motor-Geberrückführung
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￭ Konfig. der Drehgeber-Rückf. der Last und des Positionszählers
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￭ Berechnung der Drehzahlabweichung
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￭ Drehzahlregler

25
.0

4 
S

pe
ed

 d
er

iv
at

io
n 

tim
e

25
.0

5 
D

er
iv

at
io

n 
fil

te
r t

im
e

25
.0

2 
S

pe
ed

 p
ro

po
rti

on
al

 g
ai

n

25
.1

5 
P

ro
po

rti
on

al
 g

ai
n 

em
 s

to
p

24
.4

6 
S

pe
ed

 e
rro

r s
te

p

25
.5

5 
To

rq
ue

 d
er

iv
 re

fe
re

nc
e

25
.5

6 
To

rq
ue

 a
cc

 c
om

pe
ns

at
io

n

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e
x

25
.0

3 
S

pe
ed

 in
te

gr
at

io
n 

tim
e

Va
lu

e
 2

5.
10

 S
pe

ed
 c

trl
 b

al
an

ci
ng

 re
fe

re
nc

e

25
.0

9 
S

pe
ed

 c
trl

 b
al

an
ci

ng
 e

na
bl

e

25
.1

1 
S

pe
ed

 c
on

tro
l m

in
 to

rq
ue

Va
lu

e
25

.1
2 

S
pe

ed
 c

on
tro

l m
ax

 to
rq

ue

Va
lu

e

Se
le

ct
io

n

>

25
.0

8 
D

ro
op

in
g 

ra
te

P
ID

Va
lu

e
25

.5
7 

To
rq

ue
 re

fe
re

nc
e 

un
ba

la
nc

ed

- + +

S
pe

ed
 re

gu
la

to
r

24
.0

3 
S

pe
ed

 e
rro

r f
ilt

er
ed

25
.0

1 
To

rq
ue

 re
fe

re
nc

e 
sp

ee
d 

co
nt

ro
l

Va
lu

e

A
N

D
S

to
p 

co
m

m
an

d
Va

lu
e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

25
.1

8 
S

pe
ed

 a
da

pt
 m

in
 li

m
it

25
.1

9 
S

pe
ed

 a
da

pt
 m

ax
 li

m
it

Va
lu

e

Va
lu

e

25
.2

5 
To

rq
ue

 a
da

pt
 m

ax
 li

m
it

25
.2

6 
To

rq
ue

 a
da

pt
 fi

lt 
tim

e

25
.3

0 
Fl

ux
 a

da
pt

io
n 

en
ab

le

Va
lu

e

Va
lu

e

90
.0

1 
M

ot
or

 s
pe

ed
 fo

r c
on

tro
l

26
.0

1 
To

rq
 re

f t
o 

TC

01
.2

4 
Fl

ux
 a

ct
ua

l %

x

25
.2

1 
K

p 
ad

ap
t c

oe
f a

t m
in

 s
pe

ed

25
.2

2 
Ti

 c
oe

f a
t m

in
 s

pe
ed

25
.1

8
25

.1
9

25
.2

11

25
.2

71

25
.2

5

25
.1

8
25

.1
9

1

25
.2

2 0 0 00

25
.2

7 
K

p 
ad

ap
t c

oe
f a

t m
in

 to
rq

ue

Va
lu

e
25

.1
4 

M
ax

 to
rq

 s
p 

ct
rl 

em
 s

to
p

06
.1

8 
bi

t 1
1 

E
m

 O
ff1

 
O

R
06

.1
8 

bi
t 1

3 
E

m
 O

ff3
 

Va
lu

e

Va
lu

e
25

.1
3 

M
in

 to
rq

 s
p 

ct
rl 

em
 s

to
p

06
.1

8 
bi

t 1
1 

E
m

 O
ff1

 
O

R
06

.1
8 

bi
t 1

3 
E

m
 O

ff3
 

Va
lu

e

06
.1

8 
bi

t 1
1 

E
m

 O
ff1

 
O

R
06

.1
8 

bi
t 1

3 
E

m
 O

ff3
 

x

10
0

1

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e
25

.5
4 

To
rq

ue
 in

te
gr

al
 re

fe
re

nc
e

25
.5

3 
To

rq
ue

 p
ro

p 
re

fe
re

nc
e

Va
lu

e

+

Se
le

ct
io

n

>25
.4

2 
In

te
gr

al
 te

rm
 e

na
bl

e
Se

le
ct

io
n

>

0

682 Blockdiagramme der Regelung/Steuerung



￭ Drehmoment-Sollwert Quellenauswahl und Modifikation
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￭ Auswahl Betriebsart
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￭ Sollwertauswahl für die Drehmomentregelung
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￭ Drehmoment-Begrenzung
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￭ Drehmomentregler
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￭ Frequenzsollwert-Auswahl
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￭ Frequenz-Sollwert-Modifikation
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￭ DC-Spannungssollwert-Auswahl
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￭ Modifikation des DC-Spannungssollwerts
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￭ Prozess-Sollwert (PID) und Auswahl der Rückführquelle
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￭ Prozess-Regelung (PID)
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￭ Master/Follower-Kommunikation I (Master)
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￭ Master/Follower-Kommunikation II (Follower)
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Ergänzende Informationen
—

Anfragen zum Produkt und zum Service
Wenden Sie sich mit Anfragen zum Produkt unter Angabe des Typenschlüssels
und der Seriennummer des Geräts an Ihre ABB Vertretung. Eine Liste der ABB
Verkaufs-, Support- und Service-Adressen finden Sie im Internet unter
www.abb.com/contact-centers.

Produkt-Schulung
Informationen zudenProduktschulungenvonABB findenSie aufder Internetseite
new.abb.com/service/training.

Feedback zu ABB Handbüchern
Über Kommentare und Hinweise zu unseren Handbüchern freuen wir uns. Auf
der Internetseite new.abb.com/drives/manuals-feedback-form finden Sie ein
Formblatt für Mitteilungen.

Dokumente-Bibliothek im Internet
Sie findenHandbücher undweitere Produkt-Dokumentation imPDF-Format auf
der Internetseite www.abb.com/drives/documents.
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