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Sicherheitsvorschriften

Uberblick

Warnungen und

Hinweise

Warnungen

Dieses Kapitel enthélt die Sicherheitsvorschriften, die bei der Installa-
tion, dem Betrieb und der Wartung des ACS 600 befolgt werden mus-
sen. Bei Nichtbeachtung dieser Vorschriften kann es zu Verletzungen,
auch mit tédlichen Folgen, oder zu Schaden an Frequenzumrichter,
Motor und Arbeitsmaschine kommen. Vor Ausfihrung irgendwelcher
Arbeiten am oder mit dem Geréat missen die in diesem Kapitel ent-
haltenen Informationen gelesen werden.

In diesem Handbuch wird zwischen zwei Arten von
Sicherheitsvoschriften unterschieden. Warnungen sollen tber
Zustande informieren, die bei Nichteinhaltung der vorgeschriebenen
Vorgehensweise zu einem folgenschweren Fehler, zu Verletzung und
Tod fuhren kdnnen. Hinweise sollen den Leser zu besonderer
Aufmerksamkeit veranlassen oder zusatzliche Informationen zu dem
betreffenden Thema liefern. Hinweise sind weniger wichtig als
Warnungen, durfen aber nicht miRachtet werden.

Durch sie wird der Leser uiber Situationen informiert, die zu ernsthaften
Verletzungen von Personen und/oder schweren Schaden an Geraten
fuhren kénnen, und zwar mit den folgenden Symbolen:

Hochspannungsgefahr: Dieses Symbol warnt vor
Hochspannungen, die zu Verletzungen von Perso-
nen und/oder Schaden an Geréten fuhren kénnen.
Der Text neben diesem Symbol beschreibt M6g-
lichkeiten zur Vermeidung dieser Gefahr.

Allgemeine Warnung: Dieses Symbol warnt vor
nichtelektrischen Gefahren, die zu Verletzungen
von Personen und/oder Schéaden an Geraten
fuhren kénnen. Der Text neben diesem Symbol
beschreibt Mdglichkeiten zur Vermeidung dieser
Gefahr.

Warnung vor elektrostatischer Entladung:
Dieses Symbol warnt vor elektrostatischen Ent-
M ladungen, die zu Schaden an Geraten fuhren
kénnen. Der Text neben diesem Symbol beschreibt
Mdglichkeiten zur Vermeidung dieser Gefahr.
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Sicherheitsvorschriften

Allgemeine

Sicherheitsvorschriften

Hinweise

A

Durch Hinweise wird der Leser informiert, dal} besondere Aufmerk-
samkeit erforderlich ist oder dalR es zu einem Thema Zusatzinforma-
tionen gibt, und zwar mit den folgenden Symbolen:

VORSICHT! Vorsicht soll auf einen bestimmten Sachverhalt
besondere Aufmerksamkeit lenken.

Hinweis: Hinweis beinhaltet oder verweist auf Zusatzinfor-
mationen zu dem betreffenden Thema.

Diese Sicherheitsvorschriften gelten fir Arbeiten an Geréaten der Bau-
reihe ACS 600. Zusatzliche Sicherheitshinweise befinden sich auf den
ersten Seiten des Installations- und Inbetriebnahmehandbuchs.

ACHTUNG! Alle elektrischen Installations- und Wartungsarbeiten am
ACS 600 sind von qualifiziertem, elektrotechnisch geschultem Perso-
nal durchzufuhren.

Der ACS 600 und die benachbarten Geréte sind fachgerecht zu erden.

Auf keinen Fall dirfen Arbeiten an einem eingeschalteten ACS 600
durchgefuhrt werden. Nach dem Abschalten des Gerétes ist stets flnf
Minuten zu warten, damit sich die Kondensatoren im Zwischenkreis
entladen kdnnen, bevor am Frequenzumrichter, am Motor oder am
Motorkabel gearbeitet wird. Es ist ratsam, vor Beginn der Arbeiten mit
einem Spannungsprufer zu prifen, ob der Frequenzumrichter tat-
sachlich stromlos ist.

Die Motorkabel-AnschluRklemmen nehmen bei eingeschaltetem
ACS 600 gefahrlich hohe Spannungen an, auch wenn der Motor nicht
in Betrieb ist.

Im ACS 600 kdnnen sich selbst bei abgeschalteter Netzspannung
aufgrund auf3erer Steuerstromkreise gefahrlich hohe Spannungen
bilden. Deshalb ist beim Arbeiten am Gerét entsprechende Vorsicht
geboten. Bei Nichtbeachtung dieser Vorschriften kann es zu Verlet-
zungen, auch mit tddlichen Folgen, kommen.

ACHTUNG! Beim Einsatz des ACS 600 arbeiten die Elektromotoren,
Kraftiibertragungselemente und Arbeitsmaschinen in einem erwei-
terten Betriebsbereich, was eine hohere Beanspruchung zur Folge hat.
Es sollte sichergestellt sein, dal3 alle Betriebsmittel fir diese hohere
Beanspruchung geeignet sind.

Ein Betrieb ist nicht gestattet, wenn die Motornennspannung weniger
als die Halfte der Nennanschlu3spannung des ACS 600 oder der
Motornennstrom weniger als 1/6 des Nennausgangsstromes des
ACS 600 betragt. Ferner sind die Eigenschaften der Motorisolation zu
beachten. Der ACS 600 liefert am Ausgang, unabhéngig von der
Ausgangsfrequenz, kurze Impulse hoher Spannung (ungefahr das
1,35- bis 1,41fache der Netzspannung). Diese Spannung kann sich

iv
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Sicherheitsvorschriften

durch ungunstige Eigenschaften des Motorkabels auf den zweifachen
Wert erh6hen. Beim Einsatz des Geréates fir Mehrmotorenbetrieb sind
vom zustandigen ABB-BUro weitere Informationen einzuholen. Bei
Nichtbeachtung dieser Vorschriften kann der Motor dauerhaft
beschadigt werden.

Far die Isolationsprifungen sind alle Kabel vom ACS 600 abzu-
klemmen. Ein Betrieb bei anderen Werten als der Nennleistung sollte
vermieden werden. Bei Nichtbeachtung dieser Vorschriften kann der
ACS 600 dauerhaft beschadigt werden.

Der ACS 600 besitzt mehrere automatische Ricksetzfunktionen.
Wenn diese Funktionen angewahlt sind, wird das Gerat nach einem
Fehler zuriickgesetzt und anschlielend wieder in Betrieb genommen.
Diese Funktionen sollen nicht angewahlt werden, wenn andere
Einrichtungen flr einen solchen Betrieb nicht geeignet sind oder
gefahrliche Situationen entstehen kénnen.
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Kapitel 1 — Einleitung

Ubersicht

Vor Beginn der Arbeit

Zum Inhalt dieses
Handbuches

Dieses Kapitel beschreibt Zweck, Inhalt sowie den vorgesehenen
Benutzerkreis fir das vorliegende Handbuch. Es verweist auf weitere
Druckschriften.

Dieses Handbuch gilt fir die Pumpen- und Lfter-
Anwendungsprogramm-Versionen ab 5.0.

Zweck dieses Handbuches ist es, dem Benutzer alle notwendigen
Informationen zur Steuerung und Programmierung seines ACS 600
Antriebs zu geben.

Der Benutzer dieses Handbuches soll folgende Voraussetzungen
haben:

+ Kenntnisse auf den Gebieten Installationstechnik, elektronische
Bauteile und elektrische Schaltzeichen.

» Grundkenntnisse im Bereich ABB-Produkt-Bezeichnungen und
ABB-Benennungen.

« Nicht erforderlich sind Erfahrungen oder Kenntnisse zu Installation,
Betrieb oder Wartung des ACS 600.

Sicherheitsvorschriften sind auf den Seiten iii—vi dieses Handbuches
enthalten. Diese Sicherheitsvorschriften beschreiben die Formate fiir
verschiedene im Handbuch benutzte Warnungen und Hinweise.
Dieses Kapitel enthélt ferner die allgemeinen Sicherheitsvorschriften,
die grundséatzlich einzuhalten sind.

Kapitel 1 — Einleitung, also das Kapitel, das Sie gerade lesen, fiihrt Sie
in das Programmierhandbuch fur die Baureihe ACS 600 ein.

Kapitel 2 — Ubersicht tiber die Programmierung des ACS 600 und die
Steuertafel CDP 312 gibt einen Uberblick tiber die Programmierung
Ihres ACS 600. Dieses Kapitel beschreibt die Steuertafel, die zum
Steuern und Programmieren dient.

Kapitel 3 — Inbetriebnahmedaten nennt und erlautert die Inbetrieb-
nahmeparameter sowie den ID-Lauf.

Kapitel 4 — Steuerung beschreibt die Istwertsignale sowie die
Steuerung Uber die Tastatur und von externen Steuerplatzen aus.

Kapitel 5 - Applikationsmakros beschreibt die Funktion der Makros
PFC, Hand/Auto und Nutzer.

Kapitel 6 — Parameter behandelt die Parameter des ACS 600 und
erlautert die Funktionen jedes einzelnen Parameters.

Programmierhandbuch
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Kapitel 1 — Einleitung

Weitere Handblicher

Kapitel 7 — Fehlersuche beschreibt Fehlermeldungen und Warnungen
des ACS 600, die mdglichen Ursachen und ihre Behebung.

Anhang A — Vollstdndige Parametereinstellungen fuhrt alle Parameter-
einstellungen fir den ACS 600 mit PFC-Anwendungsprogramm in
Form von Tabellen auf.

Anhang B - Beispiel einer PFC-Anwendung enthalt die
zusammengefal3te Beschreibung einer PFC-Anwendung mit zwei
Pumpen.

Anhang C — Feldbus-Steuerung enthalt die Angaben, die zur
Steuerung des ACS 600 uber ein Feldbus-Adaptermodul erforderlich
sind. Fur den ACS stehen verschiedene Adaptermodule als
Zusatzausstattung zur Verfigung.

Index enthélt die Seitennummern zu den in diesem Handbuch
enthaltenen Uberschriften.

Neben dem vorliegenden Handbuch umfafit die Benutzerdokumen-
tation fur den ACS 600 noch folgende weitere Handblcher:

» Hardware- und Installationshandbticher

* Verschiedene Installations- und Inbetriebnahmehandbuicher fir die
optionalen Zusatzeinrichtungen des ACS 600

1-2
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Kapitel 2 — Ubersicht (iber die Programmierung des

ACS 600 und die Steuertafel CDP 312

Ubersicht

Programmierung des
ACS 600

Applikationsmakros

Parametergruppen

Inbetriebnahmeparameter

Steuertafel

Dieses Kapitel beschreibt die Funktion der Steuertafel und deren
Verwendung mit dem ACS 600 zum Andern von Parametern, zum
Messen von Istwerten und zum Steuern des Antriebes.

Hinweis: Die Steuertafel CDP 312 kommuniziert nicht mit Version 3.x
oder alteren Versionen des ACS 600 Standard-
Anwendungsprogramms. Die Steuertafel CDP 311 kommuniziert nicht
mit Programmversion 5.x oder neueren Versionen.

Der Benutzer kann die Konfiguration des ACS 600 durch
entsprechende Programmierung des Umrichters an die Anforderungen
des jeweiligen Anwendungsfalles anpassen. Fir die Programmierung
steht ein Satz von Parametern zur Verfligung.

Die Parameter kdbnnen einzeln eingestellt oder als vorprogrammierte
Parameterséatze gewahlt werden.Vorprogrammierte Parametersatze
werden Applikationsmakros genannt. Weitere Angaben hierzu siehe
Kapitel 5 — Applikationsmakros.

Zur einfacheren Programmierung sind die Parameter im ACS 600 zu
Gruppen zusammengefaldt. Die Parameter der Gruppe
Inbetriebnahmedaten sind in Kapitel 3 — Inbetriebnahmedaten
beschrieben, wahrend andere Parameter in Kapitel 6 — Parameter
beschrieben sind.

Die Gruppe Inbetriebnahmedaten enthélt die Grundeinstellungen, die
notwendig sind, um den ACS 600 an Ihren Motor anzupassen und auf
dem Display der Steuertafel die Sprache einzustellen. Diese Gruppe
enthalt auch eine Liste vorprogrammierter Applikationsmakros. Die
Gruppe Inbetriebnahmedaten enthélt Parameter, die bei der
Inbetriebnahme des Antriebes eingestellt und anschlieRend nicht mehr
geandert werden mussen; siehe Kapitel 3 — Inbetriebnahmedaten fur
die Beschreibung der einzelnen Parameter.

Die Steuertafel dient zum Steuern und Programmieren des ACS 600.
Die Steuertafel kann direkt an der Schranktir befestigt oder
beispielsweise in einem Bedienpult montiert werden.

Programmierhandbuch
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Kapitel 2 — Ubersicht tiber die Programmierung des ACS 600 und die Steuertafel CDP 312

PAR —— FUNC ——DRIVE——

RESET
(]

&
0

Abbildung 2-1 Die Steuertafel.

Anzeige Das LCD-Display enthalt 4 Zeilen mit je 20 Zeichen.

Die Auswahl der gewilinschten Sprache erfolgt mit dem
Inbetriebnahmedaten-Parameter 99.01 SPRACHE. Werkseitig wird
eine vom Kunden gewuinschte Auswahl aus vier Sprachen in den
Speicher des ACS 600 geladen (siehe Kapitel 3 —
Inbetriebnahmedaten).

Tasten Die Tasten auf der Steuertafel sind als flache, mit Symbolen versehene
Drucktasten ausgefuhrt. lhre Funktionen werden auf der nachsten
Seite erlautert.
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Kapitel 2 — Ubersicht tiber die Programmierung des ACS 600 und die Steuertafel CDP 312

ID-Nummer des  Status Steuertafel Piehrichtu.ng Wert des Betriebszustand
ausgewdahlten L = Lokal = Vorwarts Sollwerts (I)= getneb
=Stop

) R =Fern - = Ruckwérts
Anmeb\:@ine Steuerfkt. \ /

Statuszeile ————
—
—

—>

Namen und
Werte der
Istwerte

Statuszeile —————p p
Nr. und Name

der Gruppe -

Nr. und Name des >

Parameters

Parameterwert ——J

Statuszeile ————
—>
_>
_> ;

Waéhlbare
Funktionen

« (e

Geratetyp ———— |

Name d. Anw.Software >
u. Versionsdatum
Stationsnummer ———J-|

Anzeige-Modus Istwertsignal

2y
SN

ENTER

Auswabhl Istwertsignal/
Fehlerspeicher

Blattern Istwertsignal/
Fehlermeldung

Auswahlmodus aufrufen
Neues Signal Ubernehmen

Parameter-Modus

2y
SN

ENTER

Auswahl Gruppe
Schnelle Wertédnderung

Auswahl Parameter
Langsame Wertanderung

Anderungsmodus aufrufen
Neuen Wert Gibernehmen

Funktions-Modus

@@ Auswahl Zeile

ENTER Funktion starten

Modus Wahl des Antriebs

* @@ Auswahl Antrieb / ID

Anderungsmodus aufrufen
Neuen Wert Glbernehmen

ENTER

Abbildung 2-2 Steuertafel: Anzeigen auf Display und Tastenfunktion.

Sollwerteinstellfunktion

Tastatur / Externe Steuerung @ Vorwarts Start
Fehlerricksetzung @ Ruckwarts Stop

Abbildung 2-3 Steuertafel: Befehlstasten fiir den Betrieb.
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Kapitel 2 — Ubersicht tiber die Programmierung des ACS 600 und die Steuertafel CDP 312

Steuertafelbetrieb

Tastaturmodi

Identifikationsanzeige

Istwertsignal-
Anzeigemodus

Nachfolgend wird der Betrieb mit der Steuertafel beschrieben. Die
Tasten und Anzeigen auf der Steuertafel sind in den Abbildungen 2-1,
2-2 und 2-3 erlautert.

Mit der Steuertafel sind vier verschiedene Tastaturmodi moglich:
Istwertsignal-Anzeigemodus, Parametermodus, Funktionsmodus und
Antriebsauswahlmodus. Dartiber hinaus gibt es noch eine spezielle
Identifikationsanzeige, die nach Anschlul3 der Steuertafel an die
Verbindung erscheint. Die Identifikationsanzeige und die Tastaturmodi
werden nachstehend kurz beschrieben.

Wenn die Steuertafel erstmals angeschlossen oder der Antrieb
eingeschaltet wird, erscheint die Identifikationsanzeige.

Hinweis: Die Steuertafel kann an den Antrieb angeschlossen werden,
wahrend am Antrieb Spannung anliegt.

Nach zwei Sekunden wechselt die Anzeige, und die Istwertsignale des
gewdhlten Antriebes werden sichtbar.

Dieser Modus arbeitet mit zwei Anzeigen, der Istwertsignal-Anzeige
und der Fehlerspeicher-Anzeige. Die Istwertsignal-Anzeige wird bei
der Eingabe des Istwertsignal-Anzeigemodus aktiviert. Befindet sich
der ausgewahlte Antrieb im Fehlerzustand, erscheint als erstes die
Fehlerspeicher-Anzeige.

Die Steuertafel kehrt aus jedem anderen Modus automatisch in den
Istwertsignal-Anzeigemodus zurlck, wenn innerhalb einer Minute
keine Tasten gedrickt werden (Ausnahmen: Status-Anzeige im
Antriebsauswahlmodus und im Fehler-Anzeigemodus).

Beim Istwertsignal-Anzeigemodus kdnnen jeweils bis zu drei
Istwertsignale gleichzeitig iberwacht werden. Weitere Informationen
Uber Istwertsignale siehe Kapitel 4 — Steuerung. Wie die drei
Istwertsignale fir die Anzeige ausgewahlt werden, ist in Tabelle 2-2
erlautert.

Der Fehlerspeicher enthalt Angaben zu 64 Fehlern und Warn-
meldungen, die im ACS 600 aufgetreten sind. Kommt es zu einem
Spannungsausfall, verbleibt Meldungsnummer 16 im Speicher. Wie der
Fehlerspeicher geldscht wird, ist in Tabelle 2-3 beschrieben.

Die folgende Tabelle zeigt die im Fehlerspeicher enthaltenen
Meldungen. Fir jede Meldung werden die zugehdrigen Informationen
angegeben.

2-4

Programmierhandbuch



Kapitel 2 — Ubersicht tiber die Programmierung des ACS 600 und die Steuertafel CDP 312

Meldung Information
Fehler vom ACS 600 ermittelt. Sequenznummer der Meldung.
Beispiel einer Fehlerspeicher- Name der Warnung und “+” -Zeichen
, anzeige vor dem Namen.
Zeichen Name Gesamt-Einschaltzeit.
Sequenznummer Einschalt-
(1 ist die jungste Meldung) zeit Fehler durch den Benutzer Sequenznummer der Meldung.

zurlickgesetzt. -FEHLERRUCKSETZ. Text.
Gesamt-Einschaltzeit.

Warnung durch ACS 600 Sequenznummer der Meldung.
aktiviert. Name der Warnung und “+" -Zeichen
vor dem Namen.
Gesamt-Einschaltzeit.

Warnung durch ACS 600 Sequenznummer der Meldung.
deaktiviert. Name der Warnung und “-" -Zeichen
vor dem Namen.
Gesamt-Einschaltzeit.

Tritt im ausgewahlten Antrieb ein Fehler oder eine Warnung auf, so
wird die entsprechende Meldung sofort angezeigt, aufl3er im
Antriebsauswahlmodus. Die Tabelle 2-4 zeigt, wie ein Fehler
zuruickgesetzt wird. Es ist moéglich, von der Fehler-Anzeige in andere
Anzeigen zu wechseln, ohne den Fehler riickzusetzen. Wenn keine
Tasten betatigt werden, wird der Text des Fehlers oder der Warnung so
lange angezeigt, wie der Fehler ansteht.

Weitere Angaben zur Fehlersuche siehe Kapitel 7 - Fehlersuche.

Tabelle 2-1 Anzeige des vollen Namens der drei Istwertsignale.

Schritt Funktion Taste Anzeige
1. Die vollen Namen der drei Istwertsignale Halten
anzeigen.
2. Zum Istwertsignal-Anzeigemodus Loslassen

zurtickkehren.

Programmierhandbuch 2-5



Kapitel 2 — Ubersicht tiber die Programmierung des ACS 600 und die Steuertafel CDP 312

Tabelle 2-2 Auswahl von Istwertsignalen flir die Anzeige.

Schritt Funktion Taste Anzeige
1. Den Istwertsignal-Anzeigemodus aufrufen.
2. Eine Zeile auswahlen (der blinkende
Cursor zeigt die ausgewahlte Zeile an).
3. Die Istwertsignal-Auswahlfunktion
aufrufen. ENTER
4. Ein Istwertsignal auswéhlen.
Die Istwersignal-Gruppe wechseln.
5.a Die Auswahl ibernehmen und zum
Istwertsignal-Anzeigemodus zuriick-
kehren.
5b Um die Auswahl zu annullieren und die
urspriingliche Auswahl beizubehalten,
beliebige Modus-Taste driicken.
Der ausgewahlte Tastatur-Modus wird
aufgerufen.
2-6 Programmierhandbuch



Kapitel 2 — Ubersicht tiber die Programmierung des ACS 600 und die Steuertafel CDP 312

Tabelle 2-3 Fehlers und Riicksetzen des Fehlerspeichers. Der Fehlerspeicher kann nicht
zurtickgesetzt werden, falls eine Fehlermeldung bzw. eine Warnung aktiv ist.

Schritt Funktion Taste Anzeige

1. Den Istwertsignal-Anzeigemodus aufrufen. I
2. Die Fehlerspeicher-Anzeige aufrufen. @ @
3. Den vorhergehenden (NACH OBEN) oder
nachsten (NACH UNTEN) Fehler @ @
auswahlen.
Den Fehlerspeicher Iéschen.
Der Fehlerspeicher ist leer.

4. Zum Istwertsignal-Anzeigemodus
zurlickkehren. @ @

Tabelle 2-4 Anzeigen und Rlicksetzen eines aktiven Fehlers.

Schritt Funktion Taste Display

1. Einen aktiven Fehler anzeigen. I
2. Den Fehler l16schen.
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Kapitel 2 — Ubersicht tiber die Programmierung des ACS 600 und die Steuertafel CDP 312

Parametermodus

Tabelle 2-5 Auswahl eines Parameters und Andern des Wertes.

Der Parametermodus wird verwendet, um die Parameter des ACS 600

zu andern. Bei der erstmaligen Eingabe dieses Modus nach dem
Einschalten erscheint auf der Anzeige der erste Parameter der ersten
Gruppe. Bei jeder weiteren Eingabe des Parametermodus wird der
vorher ausgewahlte Parameter angezeigt.

Schritt Funktion Taste Anzeige
1. Den Parametermodus aufrufen.
2. Eine andere Gruppe auswahlen.
3. Einen Parameter auswéhlen.
4. Die Parametereinstellfunktion aufrufen.
5. Den Parameterwert andern.
(Langsame Anderung furr Zahlen und
Text)
(Schnelle Anderung nur fir Zahlen)
6a. Den neuen Wert sichern.
6b. Um die neue Einstellung zu annullieren
und den urspriinglichen Wert beizube-
halten, beliebige Modus-Taste driicken.
Der ausgewahlte Tastaturmodus wird
aufgerufen.
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Funktionsmodus  Der Funktionsmodus wird verwendet, um Sonderfunktionen zu wéhlen.
Zu diesen Funktionen gehéren Parameter Auslesen, Parameter
Einlesen und Einstellen des Kontrastes der Anzeige in der Steuertafel.

Mit der Funktion Parameter Einlesen werden alle Parameter und die

Ergebnisse der Motoridentifizierung vom Antrieb zur Steuertafel
~_ kopiert. Die Funktion Einlesen kann bei laufendem Antrieb ausgefuhrt
” «=| werden, wahrend des Auslesevorganges mul3 der STOP-Befehl

EINLESEN
gegeben werden.

e
Tabelle 2-6 und Unterabschnitt Kopieren der Parameter von einem

AUSLESEN Gerét zum anderen Gerét beschreiben, wie die Funktionen Parameter

Einlesen und Parameter Auslesen ausgewahlt und ausgefiihrt werden.

Hinweis:

« Standardmalfig werden durch die Funktion Parameter Auslesen die
in der Steuertafel gespeicherten Parametergruppen 10 bis 97 zum
Antrieb kopiert. Die Gruppen 98 und 99, die sich auf Optionen,
Sprache, Makro und Motordaten beziehen, werden nicht
ausgelesen.

» Das Einlesen muf3 vor dem Auslesen erfolgen.

« Die Parameter kbnnen nur aus- und eingelesen werden, wenn die
Firmware-Versionen (siehe Parameter 33.01 SOFTWARE VER-
SION und 33.02 APPL SW VERSION) des Bestimmungsantriebes
mit derjenigen des Ursprungsantriebes identisch ist.

» Der Antrieb mufd wahrend des Auslesevorganges gesperrt sein.

Tabelle 2-6 Wahl und Ausfiihrung einer Funktion.

Schritt Funktion Taste Anzeige

1. Den Funktionsmodus aufrufen. @
2. Eine Funktion wahlen (der blinkende
Cursor zeigt die gewahlte Funktion an). @ @

3. Die ausgewahlte Funktion starten.

ENTER || =~
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Tabelle 2-7 Einstellung des Anzeigekontrastes.

Schritt Funktion Taste Display

1 Den Funktionsmodus aufrufen.
2. Eine Funktion auswahlen (der blinkende

Cursor zeigt die gewéhlte Funktion an).
3. Die Kontrasteinstellfunktion aufrufen.
4. Den Kontrast einstellen.
5.a Den ausgewahlten Wert ibernehmen.

ENTER

5b Um die neue Einstellung zu annullieren

und den urspriinglichen Wert beizube-
halten, beliebige Modus-Taste driicken.

B®
0.0

Der gewdhlte Tastatur-Modus wird
aufgerufen.

Kopieren der Parameter ~ Mit den Parameter-Einlese- und Auslesefunktionen kénnen Parameter
von einem Gerét zum  im Funktions-Modus von einem Antrieb zum anderen kopiert werden.

anderen Gerdt Die nachstehend genannte Vorgehensweise ist zu befolgen:

1. Richtige Optionen (Gruppe 98), Sprache und Makro (Gruppe 99)
fur jeden Antrieb auswahlen.

2. Leistungsschild-Daten fiir die Motoren einstellen (Gruppe 99) und
erforderlichenfalls den Identifizierungslauf fir jeden Motor
durchfuhren (die ID-Magnetisierung bei Drehzahl Null durch
Driicken der Starttaste oder durch einen Identifizierungslauf.
Naheres zum ldentifizierungslauf siehe Kapitel 3 -
Inbetriebnahmedaten).

3. Parameter in den Gruppen 10 bis 97 an einem ACS 600-Antrieb
wie gewtinscht einstellen.

2-10
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4. Parameter von diesem ACS 600 in die Steuertafel einlesen
(siehe Tabelle 2-6).

5. Die (§) -Taste driicken, um zur externen Steuerung zu wechseiln.
(In der ersten Zeile der Anzeige erscheint kein L).

6. Steuertafel abklemmen und am nachsten ACS 600-Geréat wieder
anschlieRen.

7. Sicherstellen, daf3 sich der gewahlte ACS im lokalen
Steuermodus befindet (L in der ersten Zeile der Anzeige). Falls
erforderlich, den Steuerplatz durch Driicken der (¥)-Taste &ndern.

8. Parameter von der Steuertafel in das ACS 600-Gerat auslesen
(siehe Tabelle 2-6).

9. Die Punkte 7 und 8 fur die tGbrigen Geréte wiederholen.

Hinweis: Die Parameter der Gruppen 98 und 99 hinsichtlich Optionen,
Sprache, Makro und Motordaten werden nicht kopiert.l)

D Durch diese Einschrankung soll verhindert werden, daf3 falsche Motordaten ausgelesen werden
(Gruppe 99). In bestimmten Féllen ist es auch méglich, die Gruppen 98 und 99 sowie die Ergebnisse
des Motor-ID-Laufs ein- und auszulesen. Bitte fragen Sie bei der zustandigen ABB-Vertretung nach.
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Antriebsauswahlmodus

Im Normalbetrieb werden die Funktionen des Antriebsauswahlmodus
nicht bendtigt; diese Funktionen sind fur Konfigurationen reserviert, bei
denen mehrere Antriebe an eine gemeinsame Steuertafelverbindung
(Panel Link) angeschlossen sind. (Weitere Einzelheiten siehe
Installation and Start-up Guide for Bus Connection Interface Module,
NBCI. Dokument-Nr.: 3AFY 58919748).

.Panel Link" ist die Kommunikationsverbindung zwischen Steuertafel
und ACS 600. Jeder online verbundenen Station muf3 eine eindeutige
ID-Nummer zugeordnet sein. Als Standardeinstellung hat der ACS 600
die ID-Nummer 1.

VORSICHT! Die am ACS 600 standardmalf3ig vorgegebene ID-
Nummer sollte nur gedndert werden, wenn das Gerét mit einer
Steuertafel verbunden werden soll, an die schon weitere Geréte online
angeschlossen sind.

Tabelle 2-8 Auswahl eines Antriebs und Andern seiner ID-Nummer.

Schritt

Funktion

Taste

Display

1.

Den Antriebsauswahlmodus aufrufen.

Die nachste Ansicht auswahlen.

Zum Andern der ID-Nummer einer Station
zundchst ENTER driicken (es erscheinen
eckige Klammern um die ID-Nummer) und
dann den Wert mit den Tasten () ()
einstellen. Zur Bestatigung des neuen
Werts erneut ENTER driicken. Die neue
ID-Nummer gilt erst, nachdem die
Versorgungsspannung des ACS 600
einmal aus- und eingeschaltet wurde (erst
danach wird der neue Wert angezeigt).

Die Gesamt-Statusanzeige aller an die
Steuertafel angeschlossen Gerate wird
hinter der letzten Einzelstation angezeigt.
Falls nicht alle Stationen gleichzeitig auf
die Anzeige passen, kénnen die restlichen
mit @& abgerufen werden.

@

Auf dem Display angezeigte Symbole:

# = Antrieb angehalten, Vorwartslauf

* = Antrieb lauft, Riickwartslauf

F = Antrieb hat wegen Stérung abgeschaltet

Um eine Verbindung zum letzten
angezeigten Antrieb herzustellen und
einen anderen Modus aufzurufen, eine der
Modustasten driicken.

Der ausgewéhlte Tastaturmodus wird
aufgerufen.

2-12
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Betriebsbefehle

Andern des Steuerplatzes

Start, Stop, Drehrichtung
und Sollwert

Betriebsbefehle steuern den Betrieb des ACS 600. Sie beinhalten
Befehle zum Ein- und Ausschalten des Antriebes, zum Andern der
Drehrichtung und zum Einstellen des Sollwertes. Der Sollwert dient
zum Steuern der Motordrehzahl oder des Motordrehmomentes.

Betriebsbefehle kdnnen immer dann von der Steuertafel aus erteilt
werden, wenn die Statuszeile angezeigt wird und die Steuertafel als
Steuerplatz gewahlt ist. Dies wird durch L (Lokale Steuerung) bzw. R
(Externe Steuerung) auf dem Display der entsprechenden Steuertafel
angezeigt.

Lokale Steuerung Externe Steuerung durch Steuertafel

Wenn in der ersten Zeile des Displays weder ein L noch ein R er-
scheint, wird der Antrieb von einem anderen Gerét gesteuert. In
diesem Fall kdnnen von dieser Steuertafel keine Betriebsbefehle
gegeben werden, und es ist nur moglich, Istwertsignale zu
Uberwachen, Parameter einzustellen und ID-Nummern auszulesen
bzw. zu andern.

Externe Steuerung Uber E/A-Schnittstelle oder Kommunikationsmodul

Die Steuerung wird zwischen Tastatur und Externen Steuerplatzen
umgeschaltet, indem die LOC REM-Taste gedriickt wird. Flr
Erlauterungen zur Tastatursteuerung und zur Externen Steuerung
siehe Kapitel 4 — Steuerung.

Start-, Stop- und Drehrichtungsbefehle werden von der Steuertafel aus
mit den Tasten \V/2 @ oder @ erteilt. Tabelle 2-9 beschreibt,
wie der Sollwert von der Steuertafel aus eingestellt wird.

Programmierhandbuch
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Tabelle 2-9 Einstellen des Sollwertes.

Schritt

Funktion

Taste

Display

1.

Eine Modus-Taste driicken, um einen
Tastatur-Modus aufzurufen, in dem die
Statuszeile angezeigt wird.

Die Sollwerteinstellfunktion aufrufen. Der
blinkende Cursor zeigt an, daf3 die
Sollwerteinstellfunktion gewéahlt wurde.

Den Sollwert andern.
(langsam)

(schnell)

4.a

4.b

Zum Speichern des Sollwertes die Enter-
Taste driicken.

Der Wert wird im Festspeicher abgelegt.
Er wird nach einem Spannungsausfall
automatisch wiederhergestellt.

Um den Sollwerteinstell-Modus zu verlas-
sen, ohne den Wert im Festspeicher
abzulegen, eine beliebige Modus-Taste
driicken.

Der gewahlte Tastatur-Modus wird
aufgerufen.

2-14
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Ubersicht

Inbetriebnahme

Der erste Teil dieses Kapitels behandelt die Inbetriebnahme des ACS
600.

Im zweiten Teil des Kapitels werden die Startparameter aufgezahlt und
erlautert. Bei den Startparametern handelt es sich um eine besondere
Gruppe von Parametern, die eine Inbetriebnahme des ACS 600
ermoglichen und Motordaten enthalten. Startparameter sollen nur
wahrend der Erstinbetriebnahme eingestellt und anschlieRend nicht
mehr gedndert werden.

Die folgende Tabelle enthélt die schrittweise Anleitung zur
Inbetriebnahme des ACS 600 Frequenzumrichters. Die
Vorgehensweise ist fur verschiedene ACS 600-Programme sowie die
Pumpen- und Liftersteuerung (PFC) identisch. Da es sich um einen
allgemeingultigen Vorgang handelt und auf dem Standard-
Anwendungsprogramm basiert, entspricht die Anzeige auf der
Steuertafel nicht immer der des PFC-Programmes.

Hinweis: Vor der Inbetriebnahme eines ACS 600 mit Pumpen- und
Luftersteuerung (PFC) ist sicherzustellen, daf3 am digitalen E/A-
Anschlul? der Standard-E/A-Platine NIOC alle Verriegelungseingénge
auf EIN gesetzt sind.

INBETRIEBNAHME

Bei der Inbetriebnahme muissen die Sicherheitsvorschriften befolgt werden. Siehe

f Die Inbetriebnahme darf nur von einem qualifizierten Elektriker durchgeftihrt werden.

hierzu das entsprechende Hardware-Handbuch.

Am ACx 600 darf nicht haufiger als finfmal in zehn Minuten Spannung angelegt
werden, damit der Ladewiderstand nicht Uberhitzt (diese Einschrankung gilt nicht fur
Gerate des Typs ACS 600 MultiDrive und ACx 607

Baureihe -0760-3, -0930-5, -0900-6 oder hdher).

O | Vor der Inbetriebnahme ist die Installation zu Uberprifen. Siehe hierzu die Installations-

Checkliste im jeweiligen Hardware-Handbuch.

O | Sicherstellen, daRR der Motoranlauf kein Sicherheitsrisiko darstellt..

Es wird empfohlen, die Arbeitsmaschine wahrend der erstmaligen Inbetriebnahme
abzukoppeln, falls sie durch eine falsche Drehrichtung beschéadigt werden konnte.

Programmierhandbuch
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INBETRIEBNAHME

Netzspanung anlegen. Auf der Steuertafel erscheinen die
Identifikations-Daten...

... dann die Identifikationsanzeige des Antriebs ...

... und einige Sekunden spater die Istwert-Signalanzeige.

Mit der Konfigurierung des Antriebs kann begonnen
werden.

Sprache auswihlen. Die allgemeine Vorgehensweise bei
der Parametereinstellung wird im folgenden erlautert.

Allgemeine Vorgehensweise bei der Parametereinstellung:

* PAR-Taste driicken, um den Parametermodus
aufzurufen.

. - oder ® -Taste dricken, um eine Parametergruppe
auszuwahlen (10 bis 99).

. - oder (¥ -Taste driicken, um einen Parameter
innerhalb der Parametergruppe auszuwahlen.

» Einene neuen Wert durch Driicken der ENTER-Taste
(Parameterwert in Klammern) und der - bzw. der ®).-
Taste auswéhlen (schnelle Einstellung durch bzw.

®)

¢ Neuen Wert durch Dricken der ENTER-Taste bestatigen
(Klammern verschwinden).

Applikationsmakro auswihlen. Aligemeine
Vorgehensweise bei der Parametereinstellung siehe oben.

Der Standardwert ist fir die meisten Anwendungen geeignet. Eine
detaillierte Beschreibung der Applikationsmakros ist in Kapitel 5 -
Applikationsmakros enthalten.

3-2
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INBETRIEBNAHME

O | Motorsteuerungsmodus wahlen. Allgemeine
Vorgehensweise bei der Parametereinstellung siehe oben.

In den meisten Fallen ist eine direkte Drehmomentregelung (DTC)
moglich. Der SKALARE Regelungsmodus wird in folgenden Féllen
empfohlen:

« flr Antriebe mit mehreren Motoren, bei denen die Anzahl der an den
ACS 600 angeschlossenen Motoren variiert.

« wenn der Nennstrom des Motors weniger als 1/6 des Umrichter-
Nennstroms betragt.

« wenn der Umrichter zu Prifzwecken eingeschaltet wird und kein
Motor angeschlossen ist.

Die auf dem Typenschild angegebenen Motordaten

eingeben.
( N
© ABB Motors C€ ©
3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 | »—
| No
[Ins.cl. F IP 55
v Hz kW [ vmin [ A Jcos PlianN[tE/s
690Y | 50 [30 [1475 [ 325 [0.83
400D |50 [ 30 [1475 [ 56 [0.83
660Y | 50 | 30 |1470 | 34 |0.83 380V
380D |50 |30 [1470 | 59 [0.83@—  Netz-
415D 50 30 1475 54 0.83 spannung

440D 60 35 [1770 | 59 0.83
Cat. no 3GAA 202 001 - ADA

6312/C3 48 6210/C3 [ 180 kg

Q(i} IEC 34-1 {4:9)

Hinweis: Motordaten so einstellen, dal} sie exakt den
Werten auf demTypenschild entsprechen. Falls
beispielsweise die Nenndrehzahl auf dem Typenschild mit
1440 U/min angegeben ist, der Parameter 99.08
MOTORNENNDREHZAHL allerdings auf 1500 U/min
eingestellt wird, hat dies Betriebsstdérungen des Antriebs
zur Folge.

O | Nennspannung. Allgemeine Vorgehensweise bei der
Parametereinstellung siehe Seite 3-2.

Zulassiger Bereich: 1/2 - Uy ... 2 - Uy des ACS 600. (Uy bezieht sich
auf die Maximalspannung in jedem der Spannungsbereiche: 415 V-
Wechselspannung fiir 400 V-Geréte, 500V-Wechselspannung fur 500 V-
Gerate und 690 V-Wechselspannung fiir 600 V-Geréate.)
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INBETRIEBNAHME

Nennstrom. Allgemeine Vorgehensweise bei der
Parametereinstellung siehe Seite 3-2.

Zulassiger Bereich: 1/6 - Ipq ... 2 - Iopng des ACS 600

Nennfrequenz. Allgemeine Vorgehensweise bei der
Parametereinstellung siehe Seite 3-2.

Bereich: 8 ... 300 Hz

Nenndrehzahl. Allgemeine Vorgehensweise bei der
Parametereinstellung siehe Seite 3-2.

Bereich: 1 ... 18000 rpm

Nennleistung. Allgemeine Vorgehensweise bei der
Parametereinstellung siehe Seite 3-2.

Bereich: 0... 9000 kW

Wenn die Eingabe der Motordaten abgeschlossen ist,
erscheint eine Warnmeldung. Sie zeigt an, dal} die
Motorparameter eingestellt wurden und der ACS 600 fiir
die Motor-Idenfikation bereit ist (ID-Magnetisierung oder
ID-Lauf).

Motor-Identifikation auswahlen. Allgemeine
Vorgehensweise bei der Parametereinstellung siehe Seite
3-2.

Die Standardeinstellung NEIN ist fiir die meisten Anwendungen
geeignet. Sie wird in diesem Basisstartverfahren verwendet.

Der ID-Lauf (STANDARD oder REDUZIERT) sollte statt dessen in
folgenden Fallen gewéhlt werden:

Betriebspunkt nahe Drehzahl Null.

Betrieb in einem Drehmomentbereich oberhalb des Motor-
Nenndrehmoments innerhalbd eines breiten Drehzahlbereichs und
ohne Impulsgeber (d.h. ohne Drehzahlriickmeldung) erforderlich.

Naheres zum ID-Lauf steht in der zweiten Halfte dieses Kapitels.
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INBETRIEBNAHME

O LOC/REM -Taste driicken, um zur lokalen Steuerung zu
wechseln (L erscheint in der ersten Zeile).

Die @ -Taste drticken. Der Motor wird bei Drehzahl Null
20 bis 60 Sekunden lang magnetisiert. Zwei
Warnmeldungen werden angezeigt:

» Die obere Warnmeldung wird eingeblendet, solange die
Magnetisierung stattfindet.

» Die untere Warnmeldung erscheint nach Abschluf der
Magnetisierung.

O | Drehrichtung des Motors prifen.

e ACT -Taste dricken, um die Statuszeile aufzurufen.

« Zur Anderung des Drehzahlsollwertes die REF -Taste
betatigen, und danach die Taste oder (bzw.Taste
oder (¥)).

+ Die -(Start)-Taste drucken, um den Motor zu starten.

» Prufen, ob der Motor in die gewtiinschte Richtung dreht.
* Motor durch Driicken der @.—Taste anhalten.

Zum Andern der Motordrehrichtung ist wie folgt vorzugehen:

¢ ACx 600 von der Netzspannung trennen und 5 Min. warten, bis die Vorwarts-
Zwischenkreiskondensatoren sich entladen haben. Die Spannung lauf
zwischen jeder AnschluBklemme (U1, V1 und W1) und Masse mit
einem Multimeter messen um sicherzustellen, dal3 der
Frequeflzumrlchter s.pannungsf.rel ist. Riickwérts-
* Anschliisse von zwei Phasenleitern des Motorkabels am lauf

Motorklemmenblock oder am MotoranschluRkasten miteinander
vertauschen.

¢ Ausgefiihrte Arbeiten durch Anlegen von Netzspannung uberprifen,
und die der zuvor beschriebene Priifung wiederholen.

O | Minimaldrehzahl einstellen. Allgemeine Vorgehensweise
bei der Parametereinstellung siehe Seite 3-2.
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INBETRIEBNAHME

Maximaldrehzahl einstellen. Allgemeine Vorgehensweise
bei der Parametereinstellung siehe Seite 3-2.

Beschleunigungszeit 1 einstellen. Allgemeine
Vorgehensweise bei der Parametereinstellung siehe Seite
3-2.

Hinweis: Beschleunigungszeit 2 ebenfalls prifen, falls fur
diese Anwendung zwei Beschleunigungszeiten verwendet
werden.

Verzogerungszeit 1 einstellen. Allgemeine Vorgehens-
weise bei der Parametereinstellung siehe Seite 3-2.

Hinweis: Verzbgerungszeit 2 ebenfalls prufen, falls fur
diese Anwendung zwei Verzdgerungszeiten verwendet
werden.

Standardmalfiig wird das externe Start-/Stop-Signal tber
den Digitaleingang D16, der externe Sollwert tber
Analogeingang All zugefuhrt.

Anfahren Uber einen Digitaleingang:

 LOC/REM -Taste driicken, um zur externen Steuerung
zu wechseln (in der ersten Zeile erscheint kein L).

+ Digitaleingang DI6 einschalten.

Der ACS 600 beginnt damit, die Motordrehzahl auf
Grundlage des Prozel3-Sollwertes (All) und des Istwertes
(Al2) zu regeln.

Lokale Steuerung: & dricken.

Externe Steuerung: Digitaleingang DI6 abschalten.

LOC/REM -Taste dricken, um zwischen externer und
lokaler Steuerung zu wechseln.

Anwendbar, falls das PFC-
Makro gewahlt wurde. Siehe
Parameter 99.02
APPLIK.MAKRO.

Anwendbar, falls das PFC-
Makro gewahlt wurde. Siehe
Parameter 99.02
APPLIK.MAKRO.

3-6
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Kapitel 3 — Inbetriebnahmedaten

Bei der Anderung der Werte fiir die Startparameter ist entsprechend
der Erlauterung in Kapitel 2 - Ubersicht tiber die Programmierung des
ACS 600 und die Steuertafel CDP 312, Tabelle 2-5 zu verfahren. Die
Startparameter sind in Tabelle 3-1 aufgelistet. Die Spalte Bereich/
Einheit in Tabelle 3-1 enthalt Parameterwerte, die im Anschlul an die
Tabelle ausfiihrlich erlautert werden.

WARNUNG! Ein Betrieb des Motors und der angetriebenen Maschine
mit falschen Inbetriebnahmedaten kann zu Betriebsstérungen,
Beeintrachtigungen bei der Regelgenauigkeit und Schaden am Geréat
fuhren.

Tabelle 3-1 Gruppe 99, Startparameter.

Parameter

Bereich/Einheit

Erlauterung

01 SPRACHE

Verfligbare Sprachen

Auswahl der Sprache fiir die
Anzeige.

02 APPLIK.MAKRO

Applikationsmakros

Auswahl der
Applikationsmakros.

MODE

03 APPL PAR NEIN; JA Setzt die Parameter auf die werk-
ZURUCK seitig eingestellten Werte zuriick.
04 MOTOR CTRL DTC; SCALAR Auswahl Motorregelungs-Modus.

05 MOTORNENN-
SPANNUNG

1/2 - Uy ... 2 - Uy des
ACS 600

Nennspannung laut Motor-
Leistungsschild.

LEISTUNG

06 MOTORNENN- 1/6 - lyyg .. 2 - lynqdes | Pafdt den ACS 600 an den
STROM ACS 600 Motornennstrom an.

07 MOTORNENN- 8...300 Hz Nennfrequenz laut
FREQUENZ Motor-Leistungsschild.

08 MOTORNENN- 1...18 000 rpm Nenndrehzahl laut
DREHZAHL Motor-Leistungsschild.

09 MOTORNENN- 0 ... 9000 kW Nennleistung laut

Motor-Leistungsschild.

10 MOTOR-ID-LAUF

NEIN; STANDARD;
REDUZIERT

Wahlt die Art des Motor-ID-
Laufs.

Die Parameter 99.04 ... 99.09 missen bei der Inbetriebnahme in
jedem Fall eingestellt werden.

Der folgende Hinweis gilt nicht bei Verwendung der Wechselfunktion:

Hinweis: Falls mehrere Motoren gleichzeitig an einen ACS 600
angeschlossen sind, missen bei Einstellung der Startparameter
bestimmte zusatzliche Hinweise beriicksichtigt werden; Informationen
hierzu erhalten Sie bei Ihrer zustandigen ABB-Vertretung.

Programmierhandbuch
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99.01 SPRACHE Der ACS 600 zeigt alle Informationen in der vom Benutzer gewahlten
Sprache an. Auf der Bedientafel sind 11 Alternativen angegeben,
tatsachlich wird jedoch ein Satz von vier Sprachen in den Speicher des
ACS 600 geladen. Die folgenden Sprachenséatze stehen zur
Verfligung:

« Englisch (GB & USA), Franzdsisch, Spanisch, Portugiesisch
» Englisch (GB & USA), Deutsch, Italienisch, Niederlandisch
» Englisch (GB & USA), Dénisch, Schwedisch, Finnisch

Wenn Englisch (Am) gewabhlt ist, wird als Leistungseinheit HP statt
kW verwendet.

99.02 APPLIK.MAKRO  Mit diesem Parameter wird das Applikationsmakro gewéhlt, das den
ACS 600 fur eine bestimmte Anwendung konfiguriert. Eine Liste der
verfligbaren Applikationsmakros mit Beschreibung ist in Kapitel 5-
Applikationsmakros enthalten. Die Inbetriebnahmedaten werden nicht
geéandert, wenn ein anderes Applikationsmakro geladen wird. Es
besteht auch die Mdglichkeit, die aktuellen Einstellungen als
Benutzermakro zu sichern (NUTZER1SPEIC oder NUTZER2SPEIC)
und diese Einstellungen wieder abzurufen (NUTZER1LADEN oder
NUTZER2LADEN).

Es gibt Parameter, die nicht in den Makros enthalten sind. Siehe
Abschnitt 99.03 APPL PAR ZURUCK.

Hinweis: Beim Laden eines Benutzermakros werden auch die Motor-
einstellungen der Inbetriebnahmedaten-Gruppe und die Ergebnisse
des Motor-ID-Laufes wiederhergestellt. Es muf3 gepruft werden, ob die
Einstellungen zu dem verwendeten Motor passen.

99.03 APPL PAR  Mit der Auswahl JA werden die urspringlichen Einstellungen eines
ZURUCK  Applikationsmakros wie folgt wiederhergestellt:

« Falls ein PFC- oder Hand/Auto-Makro gewahlt ist, werden die
Parameterwerte mit Ausnahme der Gruppen 98 und 99 wieder in
die Werkseinstellung geandert.

¢ Wenn das Anwendermakro 1 oder 2 gewahlt wird, werden die
Parameterwerte mit den zuletzt gesicherten Werten
wiederhergestellt. AuBerdem werden die Ergebnisse des Motor-ID-
Laufes wiederhergestellt (siehe Kapitel 5 - Applikationsmakros).
Ausnahmen: Die Parametereinstellungen 16.05 NUTZER 10
WECHSEL (O) und 99.02 APPLIK.MAKRO bleiben unverandert.

Hinweis: Die Parametereinstellungen und die Ergebnisse des Motor-
ID-Laufes werden auf die gleiche Art und Weise wiederhergestellt wie
dies beim Austausch eines Makros durch ein anderes der Fall ist.
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99.04 MOTOR CTRL
MODE

99.05 MOTORNENN-
SPANNUNG

99.06 MOTORNENN-
STROM

Kapitel 3 — Inbetriebnahmedaten

Mit diesem Parameter wird der Motorregelungs-Modus eingestellit.

DTC

Der Modus DTC (Direct Torque Control) ist flr die meisten
Anwendungen geeignet. Der ACS 600 arbeitet mit genauer Drehzahl-
und Momentenregelung bei Kéfiglaufermotoren ohne Impulsgeberriick-
fihrung.

Sind mehrere Motoren an den ACS 600 angeschlossen, gelten fir die
Verwendung der direkten Drehmomentregelung (DTC) bestimmte
Einschréankungen. Ausfiihrliche Informationen hierzu erhalten Sie bei
Ihrer zustédndigen ABB-Niederlassung.

SCALAR

Die skalare Regelung sollte in den Sonderfallen gewéhlt werden, in
denen keine DTC-Regelung mdglich ist. Der SCALAR-
Regelungsmodus wird fir Mehrmotorenantriebe empfohlen, wenn die
Anzahl der am ACS 600 angeschlossenen Motoren veranderlich ist.
Die SCALAR-Regelung wird auRerdem empfohlen, wenn der
Nennstrom weniger als 1/6 des Umrichternennstromes betréagt oder
der Umrichter fur Testzwecke ohne angeschlossenen Motor benutzt
wird.

Mit SCALAR-Regelung arbeitet der Antrieb nicht so effizient wie mit
DTC-Regelung. Die Unterschiede zwischen SCALAR- und DTC-
Regelung werden in den diesbeziiglichen Parameterlisten dieses
Handbuches noch erlautert.

Einige Standardfunktionen sind im SCALAR-Regelungsmodus
gesperrt: Motor-ID-Lauf (Gruppe 99), Drehzahlgrenzen (Gruppe 20),
Drehmomentgrenzen (Gruppe 20), DC-Magnetisierung (Gruppe 21),
Drehzahlregler-Optimierung (Gruppe 23), FluRBoptimierung

(Gruppe 26), FluBbremsung (Gruppe 26), Unterlastfunktion (Gruppe
30), Schutz bei Motorphase-Fehler (Gruppe 30), Schutz bei
Motorblockierung (Gruppe 30). AuRerdem kann kein Start auf eine
rotierende Maschine und kein schneller Motor-Neustart durchgefihrt
werden, obwohl die Startfunktion AUTOMATIK gewd&hlt werden kann
(Par. 21.01 START FUNKTION (O)).

Mit diesem Parameter wird der ACS 600 an die auf dem Leistungs-
schild angegebene Motornennspannung angepalit.

Hinweis: Es ist nicht zuléssig, einen Motor mit einer Nennspannung
kleiner als ¥2 x Uy oder gréRBer als 2 x Uy des ACS 600 anzuschlief3en.

Mit diesem Parameter wird der ACS 600 an den Motornennstrom
angepaldt. Der zulassige Bereich von 1/6 X lopg ... 2 X g des ACS 600
ist fir den DTC Motorregelungs-Modus giiltig. Im SCALAR-Modus liegt
der zulassige Bereich zwischen 0 X lopq ... 2 X Iopg des ACS 600.

Fir einen runden Lauf des Motors ist es erforderlich, daf? der
Magnetisierungsstrom des Motors 90 % des Umrichternennstromes
nicht tberschreitet.

Programmierhandbuch
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99.07 MOTORNENN-
FREQUENZ

99.08 MOTORNENN-
DREHZAHL

A

99.09 MOTORNENN-
LEISTUNG

99.10 MOTOR-ID-LAUF

Mit diesem Parameter wird der ACS 600 an die Motornennfrequenz
angepalit; der Wert ist von 8 bis 300 Hz einstellbar.

Mit diesem Parameter wird der ACS 600 auf die Nenndrehzahl
eingestellt, die auf dem Leistungsschild angegeben ist.

Hinweis: Diese Parameter missen unbedingt auf die auf dem
Leistungsschild angegebenen Werte eingestellt werden, um einen
ordnungsgemaélfen Betrieb des Antriebs zu gewéhrleisten. Es darf
nicht statt dessen die Motor-Synchrondrehzahl oder ein anderer
N&aherungswert angegeben werden!

Hinweis: Die Drehzahlgrenzwerte in Gruppe 20 Grenzen sind mit der
Einstellung des Parameters 99.08 MOTORNENNDREHZAHL
verknipft. Wenn sich der Wert des Parameters 99.08
MOTORNENNDREHZAHL andert, &ndern sich automatisch auch die
Einstellungen der Drehzahlgrenzwerte.

Mit diesem Parameter wird der ACS 600 an die Motornennleistung
angepalit; der Wert ist zwischen 0 und 9000 kW einstellbar.

Mit diesem Parameter wird der Motor-ldentifizierungslauf gestartet.
Wahrend dieses Laufes ermittelt der ACS 600 die Kennwerte des
Motors fur eine optimale Motorregelung. Der ID-Lauf dauert ungeféhr
eine Minute.

Der ID-Lauf kann nicht durchgefiihrt werden, wenn der skalare
Regelungsmodus gewahlt ist (Parameter 99.04 MOTOR CTRL MODE
auf SCALAR gesetzt).

NEIN

Der Motor-ID-Lauf wird nicht ausgefiihrt. Diese Option kann bei den
meisten Anwendungen gewdahlt werden. Das Motorenmodell wird
ermittelt, indem der Motor vor dem Start 20 bis 60 Sekunden lang bei
Drehzahl O magnetisiert wird.

Hinweis: Der ID-Lauf (Standard oder Reduziert) sollte gewahit
werden, wenn:

» die Betriebsdrehzahl nahe 0 ist

» wahrend des Betriebs ein Giber dem Nenndrehmoment des Motors
liegendes Drehmoment innerhalb eines breitgefacherten
Drehzahlbereiches ohne Impulsdrehgeber (d.h. ohne
Drehzahlriickmeldung) erforderlich ist.

STANDARD
Die Ausfuhrung des Standard-Motor-ID-Laufs garantiert die
bestmdgliche Regelgenauigkeit. Der Motor muf3 von der

3-10
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ID-Lauf

Kapitel 3 — Inbetriebnahmedaten

Arbeitsmaschine abgekoppelt werden, bevor der Standard-Motor-ID-
Lauf ausgefuhrt wird.

REDUZIERT

Der reduzierte Motor-ldentifizierungslauf sollte anstelle des Standard-
ID-Laufs gewahlt werden , wenn:

» die mechanischen Verluste Gber 20 % betragen (d. h. die Last nicht
abgekoppelt werden kann)

« eine Reduzierung des Flusses nicht zuléssig ist, wahrend der Motor
lauft (z. B. bei einem Bremsmotor, bei dem sich die Bremse
einschaltet, wenn der Fluf? unter einen bestimmten Wert abféllt).

Hinweis: Vor dem Start des Motor-ID-Laufes ist die Drehrichtung des
Motors zu kontrollieren. Wahrend des ID-Laufes dreht sich der Motor in
Vorwartsrichtung.

Hinweis: Falls das PFC-Makro (Pumpen- und Liftersteuerung)
gewahlt wurde (Parameter 99.02 APPLIK.MAKRO) und die
Verriegelungen verwendet werden (Parameter 81.20 AUTOWECHSEL
VERR(O) auf EIN gesetzt), mul3 das Verriegelungssignal von Motor Nr.
1(*) am Digitaleingang DI2 anliegen. Anderenfalls kann der ID-Lauf des
Motors nicht eingeleitet werden.

(*) drehzahlgeregelter Motor

WARNUNG! Wahrend des Motor-ID-Laufes lauft der Motor auf
ungefahr 50 ... 80 % der Nenndrehzahl hoch.

ES IST ZU PRUFEN, OB DER MOTOR GEFAHRLOS BETRIEBEN
WERDEN KANN, BEVOR DER MOTOR-ID-LAUF AUSGEFUHRT
WIRD!

Ausfihren des Motor-ID-Laufs:

Hinweis: Werden vor dem ID-Lauf bestimmte Parameterwerte
geéandert (Gruppe 10 bis 98) , ist sicherzustellen, dal} die neuen
Einstellungen die folgenden Voraussetzungen erfillen:

e 20.01 MINIMAL FREQUENZ < 0.

e 20.02 MAXIMAL DREHZAHL > 80 % der Motor-Nenndrehzahl.
* 20.03 MAXIMAL STROM > 100*/4.

* 20.04 MAXIMAL MOMENT > 50 %.

Programmierhandbuch
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1. Sicherstellen, dal3 die Bedientafel auf Tastatursteuerung
eingestellt ist (in der Statuszeile wird ,L“ angezeigt). Der
Steuerungsmodus kann mit der Taste umgeschaltet werden.

2. Zu Option STANDARD oder REDUZIERT wechseln:

3. Wabhl durch Driicken der ENTER-Taste bestatigen. Die folgende
Meldung wird angezeigt:

4. Um den ID-Lauf zu starten, Taste @ dricken. Das FREIGABE-
Signal mul aktiv sein (siehe Parameter 16.01 FREIGABE (O)).
Falls das PFC-Makro gewdahlt wurde, mussen die Verriegelungen
aktiviert sein (siehe Parameter 81.20 AUTOWECHSEL VERR(O)).

Warnung wenn ID-Lauf Warnung wahrend des ID-Laufs Warnung nach erfolgreichem
gestartet ist AbschluB eines ID-Laufs

Im allgemeinen sollten wahrend des Motor-ID-Laufes keine Tasten an
der Steuertafel gedriickt werden. Allerdings

» kann der Motor-ID-Lauf jederzeit gestoppt werden, indem die Taste
@ gedriickt oder das FREIGABE-Signal geléscht wird.

« konnen, nachdem der Identifizierungslauf mit der Taste ) gestartet
wurde, die Istwerte Uberwacht werden, indem nacheinander die
Tasten ACT und gedrtickt werden.
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Ubersicht

Istwertsignale

Dieses Kapitel beschreibt die Istwertsignale und den Fehlerspeicher

und erlautert die lokale sowie sowie die externe Steuerung.

Istwertsignale Giberwachen Funktionen des ACS 600. Sie haben
keinen EinflulR auf dessen Betriebsverhalten. Die Werte der

Istwertsignale werden vom Antrieb gemessen oder berechnet und

kénnen vom Anwender nicht eingestellt werden.

Im Istwertsignal-Anzeigemodus der Steuertafel werden standig drei
Istwertsignale angezeigt.

Die Grundeinstellwerte fir die Anzeige hdngen vom gewahlten
Applikationsmakro ab (siehe Kapitel 5 — Applikationsmakros). Fur die

Auswahl der anzuzeigenden Istwerte ist vorzugehen, wie in Kapitel 2 —
Ubersicht iiber die Programmierung des ACS 600 und die Steuertafel

CDP 312, Tabelle 2-2, Auswahl von Istwertsignalen fir die Anzeige,

beschrieben.

Gruppe 1 Istwertsignale

Tabelle 4-1 Gruppe 1 Istwertsignale.

Istwertsignal Kurzname Bereich/Einheit Erlauterung
01 DREHZAHL DREHZAHL rpm Berechnete Motordrehzabhl, in rpm.
02 FREQUENZ 12 FREQ Hz Berechnete Frequenz des Motors.
03 STROM 12 STROM A Gemessener Motorstrom.
04 DREHMOMENT DREHMOM. % Berechnetes Motormoment.

100 entspricht dem Motornenmoment.

05 LEISTUNG LEISTUNG % Motorleistung. 100 entspricht der Nennleistung
06 GS ZW KR \% Gemessene Zwischenkreisspannung in Volt.
ZWISCHENKREISSPAN
07 NETZSPANNUNG NETZSP V Berechnete Anschlu3spannung.
08 AUSGSP. V \% Berechnete Motorspannung.
AUSGANGSSPANNUNG
9 ACS 600 TEMP ACS TEMP °C Temperatur des Kihlkorpers.
10 EXTERNER SOLLW. 1 EXSOLLW1 rpm, Hz Externer Sollwert 1.
11 EXTERNER SOLLW. 2 EXSOLLW2 % Externer Sollwert 2.

Programmierhandbuch

4-1



Kapitel 4 — Steuerung

Istwertsignal Kurzname Bereich/Einheit Erlauterung
12 STEUERPLATZ STEUERPL TASTATUR,; Aktiver Steuerplatz. Siehe Abschnitt Lokale oder
EXT1; EXT2 externe Steuerung in diesem Kapitel.

13 BETRIEBSZEIT BETR. h h Betriebsstundenzéhler. Der Timer lauft, sobald an
der NAMC-Platine Spannung anliegt.

14 kWh ZAHLER kWh kWh Kilowattstunden-Z&hler.

15 APPL.BLOCK AUSG APPL.AUS % Applikationsbaustein-Ausgangssignal. Siehe
Bild 4-2.

16 DI6-1 STATUS Dl6-1 Status der Standard-Digitaleingange (DI16-1) und
des Digitaleingangs 1 (DI7) des optionalen
PFC-Erweiterungsmoduls.
ov="0";+24VvDC ="1"

17 Al1 (V) All (V) \% Wert des Analogeinganges 1.

18 Al2 (mA) Al2 (mA) mA Wert des Analogeinganges 2.

19 AI3 (mA) AI3 (mA) mA Wert des Analogeinganges 3.

20 RO3-1 STATUS RO3-1 Status der Relaisausgange (RO3-1) und der
Digitalausgénge (RO5-4) des optionalen
PFC-Erweiterungsmoduls.
1= Relais aktiviert ; 0 = Relais nicht aktiviert

21 AO1 (mA) AO1 (mA) mA Wert des Analogausganges 1.

22 AO2 (mA) AO2 (mA) mA Wert des Analogausganges 2.

23 ISTWERT 1V ISTWERT1 NO; Bar; %;C; Wert des Prozel3-Rickkopplungssignals Nr.1, das

mg/l; kPa vom Prozel3-Pl-Regler empfangen wurde.

(Siehe Par 80.12 IST1 EINHEIT)

24 ISTWERT 2 ISTWERT?2 NO; Bar; %;C; Wert des Prozel3-Rickkopplungssignals Nr.2, das

mg/l; kPa vom Prozef3-PI-Regler empfangen wurde.

(Siehe Par 80.14 IST2 EINHEIT)

25 REGELABWEICHUNG | REGELABW % Regelabweichung des PID-Reglers
(Differenz zwischen dem Sollwert und dem Istwert
des PID-Reglers).

26 PFC OPERATION PFCOPT h Zeit, die seit der letzten selbsttatigen Anderung

TIME verstrichen ist.
Siehe Parametergruppe 81 PFC-REGELUNG.

27 ACTUAL FUNC OUT ACTUAL F Ergebnis der Rechenoperation, die mit Parameter

80.04 AKTUELLER ISTWERT ausgewahlt wurde

Dstandardeinstellung fur das Makro Pumpen- und Liiftersteuerung

(PFC).

2)Standardeinstellung fur das Hand/Auto-Makro.
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Gruppe 3 Istwertsignale

Kapitel 4 — Steuerung

Mit den Istwertsignalen der Gruppe 2 ist es mdglich, die Verarbeitung
von Drehzahl- und Drehmomentsollwerten im Antrieb zu Gberwachen.
Signal-MeRR3punkte siehe Wahl des Steuerplatzes und der
Steuerquelle. bzw. die Diagramme der Steuersignal-
Anschlu3diagramme der Aplikationsmakros (Kapitel 5 —
Applikationsmakros).

Tabelle 4-2 Die untenstehende Tabelle enthélt die Gruppe 2
Istwertsignale.

. Bereich ..
Istwertsignal Kurzname /Einheit Erlauterung

01 DREHZAHL DREH S 2 % Begr. Drehzahlsollwert.

SOLLW 2 100 % = max. Drehzahl.})

02 DREHZAHL DREH S 3 % An Rampe gefiihrter

SOLLW 3 Drehzahlsollwert.
100 % = max. Drehzahl.

03...08 Reserviert

09 MOMENT MOM S 2 % Drehzahlreglerausgang. 100 % =

SOLLW 2 Nenndrehmoment des Motors.

10 MOMENT MOM S 3 % Drehmomentsollwert. 100 % =

SOLLW 3 Nenndrehmoment des Motors.

11...12 Reserviert

13 MOMENT SWMOM % Drehmomentsollwert nach

BENUTZER SW BEN S Frequenz-, Spannungs- und
Drehmomentbegrenzern. 100 % =
Nenndrehmoment des Motors.

14 ... 16 Reserviert

17 DREHZ. DREHZ % Berechnete Drehzahl des Motors .

GESCHAETZT GE 100 % = max. Drehzahl.V)

1) Max. Drehzahl ist der Wert von Parameter 20.02 MAXIMAL DREHZAHL
oder 20.01 MINIMAL DREHZAHL, falls der absolute Wert des unteren Gren-
zwertes groRer ist als der des oberen Grenzwertes.

Gruppe 3 enthélt Istwertsignale, die hauptséchlich vom Feldbus
verwendet werden (eine Master-Station steuert den ACS 600 uber
einen seriellen Anschluf3). Alle Signale in Gruppe 3 sind 16 bit-
Datenworte, wobei jedes Bit einem Teil der vom Antrieb zur Master-
Station Ubertragenen binaren Daten (0,1) entspricht.

Die Signalwerte (Datenworte) konnen auch an der Steuertafel im
hexadezimalen Format dargestellt werden.

Naheres zu Gruppe 3 Istwertsignale siehe Anhang A - Vollsténdige
Parametereinstellungen und Anhang C - Feldbus-Steuerung.

Programmierhandbuch

4-3



Kapitel 4 — Steuerung

Fehlerspeicher

Lokale oder Externe
Steuerung

Lokale Steuerung

Externe Steuerung

Der Fehlerspeicher enthéalt Angaben zu den letzten 16 Fehlern und
Warnungen, die im ACS 600 aufgetreten sind (oder 64, falls die
Spannungsversorgung in der Zwischenzeit nicht abgeschaltet wurde).
Auch die Fehlerbeschreibung und die gesamte Betriebszeit sind
verfugbar. Als Betriebszeit wird die Zeit gerechnet, wéhrend der die
NAMC-Platine des ACS 600 an Spannung liegt.

Kapitel 2 — Ubersicht iiber die Programmierung des ACS 600 und die
Steuertafel CDP 312,(Tabelle 2-4 Anzeigen und Ricksetzen eines
aktiven Fehlers.), beschreibt, wie der Fehlerspeicher tber die
Steuertafel angezeigt und geléscht werden kann.

Der ACS 600 kann von zwei externen Steuerplatzen aus oder Uber die
Steuertafel-Tastatur gesteuert werden (das heil3t, es kdnnen Sollwert-,
Start/Stop- und Drehrichtungsbefehle gegeben werden). Die
untenstehende Abbildung zeigt die Steuerplatze des ACS 600

Die Wahl zwischen lokaler und externer Steuerung erfolgt mit Hilfe der
LOC REM -Taste auf der Tastatur der Srteuertafel.

Start/Stop/Drehrichtung,
Tastatur SOLLW1 (Hz) ’:‘
oder SOLLW 2 (%) U
EXT1 ] EXT2
Start/Stop/Drehrichtung, Start/Stop/Drehrichtung,
EXT SOLLW 1 (Hz) EXT SOLLW 2 (%)

Abbildung 4-1 Steuerplétze.

Die Steuerbefehle werden von der Steuertafel-Tastatur aus erteilt,
wenn sich der ACS 600 in der Betriebsart Lokale Steuerung befindet.
Dies wird durch ,L" (Lokal) auf dem Display der Steuertafel angezeigt.

Wenn sich der ACS 600 in der Betriebsart Externe Steuerung befindet,
werden die Befehle hauptsachlich von einem externen Steuerplatz aus
Uber die Klemmenleiste auf der NIOC-Platine (Digital- und
Analogeingange) vorgegeben, es kdnnen aber auch Uber die
Steuertafel oder einen Feldbus-Adapter Befehle vorgegeben werden.

4-4
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Die externe Steuerung wird durch ein Leerzeichen oder ein R auf der
Anzeige der Steuertafel angezeigt.

Externe Steuerung uber die E/A- Externe Steuerung Uber Steuertafel
Anschlisse oder tber (Start-/Stop-/Richtungsbefehle
Kommunikationsmodule. und/oder Sollwert von “externer”

Steuertafel ausgegeben)

Mit dem Parameter 11.02 AUSWAHL EXT1/EXT2 (O) wird zwischen
den beiden externen Steuerplatzen EXT1 und EXT2 ausgewahlt.

Bei EXT1 sind Start/Stop- und Drehrichtungsbefehle durch den
Parameter 10.01 EX1START/STP/DREH und die Sollwertquelle durch
den Parameter 11.03 AUSW. EXT SOLLW 1 (O) festgelegt. Der
externe Sollwert 1 ist stets der Drehzahlsollwert.

Bei EXT2 sind Start/Stop- und Drehrichtungsbefehle durch den
Parameter 10.02 EX2START/STP/DREH und die Sollwertquelle durch
den Parameter 11.06 AUSW. EXT SOLLW 2 (O) festgelegt. Der
externe Sollwert 2 ist der Sollwert fir den Prozel3-Pl-Regler, falls das
PFC-Makro verwendet wird. Beim Hand/Auto-Makro ist der externe
Sollwert 2 ein prozentualer Anteil (%) der max. Frequenz.

Befindet sich der ACS 600 in der Betriebsart Externe Steuerung, kann
durch entsprechende Einstellung des Parameters 12.01
FESTDREHZAHL WAHL (O) auch ein Betrieb mit Konstantfrequenz
gewahlt werden. In diesem Fall wird Uber Digitaleingange eine von drei
Konstantfrequenzen ausgewahlt. Die Wahl einer Konstantfrequenz
hat Vorrang vor der Wahl externer Frequenz-Sollwertsignale.

Programmierhandbuch
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m ACS 600 Sollwertauswahl

11.02 AUSWAHL | |12.01 FESTDREH-| |11.01 TASTATUR
EXTL/EXT2 ZAHL WAHL SOLLWERT
Analoge
Eingange _ ! X
All...AI3 \ \
\ |
Auswabhl der Sollwertquelle ' '
| > \ |
Gruppe 12 ! !
11.06 AUSW.EXT| |11.03 AUSW.EXT , |
SOLLW 2 SOLLW 1 KONSTANTFREQ , |
, \
Digitale . . ! '
-2 \ Drehzahlregler
Eingange ' A-30116, | [0 ' |
DI1...DI6  KOMM.MOD. | | EXTERNER !
@ |SOLLW. 1 ® I Gruppe 25
: = ExTig ! . EXTERN FREQUENZAUSBLEND
| > ' TASTATUR. / NICN AUSGEW./ |
)
, EXT2
|
: T TASTATUR 20.01 MINIMAL FREQ
\
CHO NAMC . EXTERNEA ! 20.02 MAXIMAL FREQ
Platine . PEC 15 APPL , | soLLw. 2 !
(KOMM.MODUL) \ A BLOCK , ! |
AUSG
AIL-3,D11-6, ! VNV ' !
KOMM.MOD, Proz.-Soliw. | g ' ' Gruppe 22
N Pre ! | RAMPEN
' EXTERN 5 ' SOLLW2(%) ,
1 Ll r Y 1 |
u »
= SLASTATY, y N Hand/Autg : T b !
G SOLLWI(Hz !
y TASTATUR , (‘/ X Gruppe 23
| + Frequenz- | DREHZAHLREGELUNG
' 1 Sollwert . -
, — ' ! T MOMENT SOLLW
| ' ! [ 2
\
m X , X Drehmom.Regler
1 ' 1
\
STEUER- : ! : MAXIMiE.?AAOMENT
TAFEL | . |
1 ! ' .
' ! ' MOMENT SOLLW
, ! | 3
' . \
REF ' ' ! 213
° ! ! ' MOMENT
' ' ' BENUTZER SW
, ! |
| \ |
' \ !
I \ !
. \ !
- f------c----- & - - - - - - oo [ ® - - ------- :
- , \
P . 1 '
Start/Stop, Drehrichtung .
\
\
|
X \
! : * Start/Sto,
ICHT AUSGEW 1 TASTATUR ! PY i
! VERLANGT /
Kommﬂéé.\: SAE Y > « !
- . ' \_ EXTERN VORWZ\RT.S\ ' Drehrichtung
r—0 R 4 T
— TASTATUR ™, EXT2 RUCKWARTS_ 1 \
! [ X \
1 ' 1
' NICHT AUSGEW, \ ,
. DI1-6, KOMM.MOD. X :
T ' ' '
- \ TASTATUR. 1 , X
1 v
\ | JA, DIL-6,
' ! | i KOMM.MOD.
.
T T
Auswahl der Start-/Stop- ! ! \
; |
/Drehrichtungsquelle . ! !
10.01 EXT1 10.02 EXT2 10.03 16.01
U i STRT/STP/IDREH | | STRT/STP/DREH DREHRICHTUNG FREIGABE

Abbildung 4-2 Wahl des Steuerplatzes und der Steuerquelle.
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Ubersicht

Applikationsmakros

Dieses Kapitel enthélt eine Beschreibung der Makros Pumpen- und
Luftersteuerung (PFC), des Makros Hand/Auto und von zwei Benutzer-
makros. Die standardmafiigen Parametereinstellungen sind in
Anhang A - Vollstdndige Parametereinstellungen aufgelistet.

Applikationsmakros sind vorprogrammierte Parametersatze.
Ihre Anwendung vereinfacht und verkurzt die Inbetriebnahme des
ACS 600.

Applikationsmakros verringern die Anzahl der wéhrend der Inbetrieb-
nahme einzustellenden Parameter. Alle Parameter haben werkseitig
vorgegebene Grundeinstellwerte. Das Makro Pumpen- und Lifter-
steuerung (PFC) ist das werkseitig vorgegebene Grundeinstellungs-
Makro.

Bei der Inbetriebnahme kann entweder das PFC- oder das Hand/Auto-
Makro als Grundeinstellung fir den ACS 600 gewahlt werden.

Die Grundeinstellwerte der Applikationsmakros sind so gewahlt, daf?
sie jeweils Mittelwerte fir eine typische Anwendung darstellen. Es ist
zu prufen, ob die voreingestellten Werte den Anforderungen des
Anwenders geniigen; gegebenenfalls kénnen diese Einstellungen an
Ihre Anwendung angepasst werden. Alle Eingange und Ausgange sind
programmierbar.

Hinweis: Bei einer Anderung der Parameterwerte eines PFC- oder
Hand/Auto-Makros werden die neuen Einstellungen sofort aktiviert und
bleiben auch aktiv, wenn die Versorgungsspannung des ACS 600 aus-
und wieder eingeschaltet wird. Die werkseitig geladenen Vorgabe-
Parametereinstellungen sind jedoch flr jedes Standardmakro weiterhin
verfiigbar. Die Standardeinstellungen werden wiederhergestellt, wenn
der Parameter 99.03 APPL PAR ZURUCK in JA geandert wird oder
wenn das Makro verandert wird.

Hinweis: Es gibt bestimmte Parameter, die unverandert bleiben,
selbst wenn das Makro geandert wurde oder die Standard-
einstellungen des Makros wiederhergestellt wurden. Weitere
Einzelheiten hierzu siehe Kapitel 3 - Inbetriebnahmedaten,
Beschreibung des Parameters 99.03 APPL ZURUCK.

Programmierhandbuch
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Makro Pumpen- und
Lftersteuerung
(PFC)

Das Makro Pumpen- und Liftersteuerung (PFC) kann eine
Pumpenstation (oder eine Lufter- bzw. Kompressorstation) mit bis zu
vier parallel angeschlossenen Pumpen steuern. Das Steuerungsprinzip
einer Station mit zwei Pumpen wird im folgenden erléautert:

» Der Motor von Pumpe Nr. 1 ist an den ACS 600 angeschlossen. Die
Leistung der Pumpe wird durch Anderung der Motordrehzabhl
geregelt.

» Der Motor von Pumpe Nr. 2 ist direkt angeschlossen. Die Pumpe
kann falls erforderlich durch den ACS 600 ein- und ausgeschaltet
werden.

» Der Prozef3-Sollwert und der Istwert werden dem im PFC-Makro
enthaltenen Pl-Regler zugefuhrt. Der PI-Regler stimmt die
Frequenz (Drehzahl) der ersten Pumpe so ab, dal3 der Prozel3-
Istwert dem Sollwert folgt. Uberschreitet der Frequenz-Sollwert des
Prozel3-Pl-Reglers den vom Benutzer eingestellten Grenzwert,
dann startet das PFC-Makro automatisch die zweite Pumpe. Wenn
die Frequenz den vom Benutzer eingestellten Grenzwert
unterschreitet, halt das PFC-Makro automatisch die zweite Pumpe
an.

» Unter Verwendung der Digitaleingédnge des ACS 600 kann eine
Verriegelungsfunktion angewandt werden. Das PFC-Makro stellt
fest, wenn eine Pumpe abgeschaltet ist und startet stattdessen eine
andere Pumpe.

» Das PFC-Makro ermoglicht einen automatischen Pumpenwechsel
(in Abbildung 5-1 nicht verwendet). Daher kann sichergestellt
werden, daf} alle Pumpen die gleiche Zahl von Betriebsstunden
aufweisen. Naheres zum Wechselsystem und den anderen
natzlichen Leistungsmerkmalen wie Anhaltefunktion, Konstant-
Sollwert, Sollwert-Sprung und Bypass-Regelung siehe Kapitel 6 -
Parameter (Gruppe 81 PFC-Regelung).

StandardmaRig erhélt der ACS 600 den Prozel3-Sollwert tGber
Analogeingang 1, den Prozel3-Istwert Uber Analogeingang 2 und die
Start/Stop-Befehle tber Digitaleingang 6. Die Verriegelungen werden
Uber Digitaleingang 2 (Motor 1) und Digitaleingang 3 (Motor 2)
aufgeschaltet.

Die standardmé&f3igen Ausgangssignale werden Uber Analogausgang 1
(Frequenz) und 2 (Istwert des Prozel3-Pl-Reglers) zugefihrt.

Befindet sich die Steuertafel im Modus Lokale Steuerung (L in der
ersten Zeile auf dem Display), folgt der ACS 600 dem Uber die
Steuertafel eingegebenen Sollwert. Die automatische Pumpen- und
Liftersteuerung wird umgangen: Kein Prozel3-PI-Regler ist aktiviert
und die Motoren mit Festdrehzahl werden nicht gestartet.

5-2
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Schaltbild

Netz
3~

J{ Eingangsleistung

ACS 600
ProzeR-Istwert =

Pl

ProzeR-Sollwert |

+24 V Spannungsyersorgung

D13 (Veriogolun b Der Sollwert und die Befehle fir Start/Stop und Dreh-
i gz::zgzlz:g 1; / richtung werden tiber die Steuertafel vorgegeben. Um
R02 gq o lg auf Extern zu wechseln, Taste LOC REM dricken.
L] el
Ein/Aus
. TPumpe 1
rT-F |1 égegulierte Dreh-
1 __|. .1 _/Pumpe?2 ahl
| Ein/Aus
Pumpe 2
S I Festdrehzahl Der Sollwert wird Uber Analogeingang Al2 vorgege-
% ben. Die Befehle fir Start/Stop werden tber den Digi-

taleingange DI6 vorgegeben.

+24 V Gleichstrom ~230 V Wechselstrom

Abbildung 5-1 Schaltbild fiir Makro Pumpen- und Llftersteuerung (PFC). Bitte beachten, dal3 der
automatische Pumpenwechsel bei den Standardeinstellungen nicht verwendet wird.
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Externe Anschliisse Das folgende AnschluRbeispiel gilt fir die Einstellungen des
PFC-Makros.
Klemmenblock X21 Funktion
> 1 REF Referenzspannung 10 V DC

max. 10 mA

GND

All+ Externer Sollwert2:0 ... 10 V
(ProzeR-Sollwert fur PI-Regler)

All-

Al2+ Istwert 1: 4 ... 20 mA
(ProzeR-Istwert fiir PI-Regler)

Al2-

Al3+ Fur die Anwendung nicht spezifiziert

Al3-

AO1+ Frequenz: 0 ... 20 mA

AO1-

AO2+ Istwert 1: 0 ... 20 mA
(Istwert/PI -Regler)

AO2-

- Klemmenblock X22

1 DI1 Fur die Anwendung nicht spezifiziert
2 DI2 Verriegelung: Motor 1 Aus/Ein

3 DI3 Verriegelung: Motor 2 Aus/Ein

4 Dl4 Fir die Anwendung nicht spezifiziert
5 DI5 Fir die Anwendung nicht spezifiziert
6 D16 Stop/Start

7 +24VDC +24V DC

8 max 100 mA

9 DGND Digitalmasse

Klemmenblock X23

1 +24VDC Hilfsspannung 24 V DC
max. 250 mA
2 GND
Klemmenblock X25
~ Tw 1 RO11 Relaisausgang 1
. M1 START
230VAC 2 |RO12
=Lz 3 RO13
Klemmenblock X26
— " 1 RO21 Relaisausgang 2
w
! M2 START
230V AC ' R L
B
- > 3 RO23
Klemmenblock X27
1 RO31 Relaisausgang 3
FEHLER
2 RO32
230 VAC ®
3 RO33

Abbildung 5-2 Standardméfige externe Steueranschliisse fiir das Applikationsmakro Pumpen- und
Liiftersteuerung (PFC).In der Abbildung sind die Beschriftungen an den Klemmenblcken der NIOC-
Platine dargestellt. Bei ACS 601 und ACS 604 nimmt der Benutzer die Anschliisse direkt an den
Eingangs- und Ausgangsklemmen der NIOC-Platine vor. Bei ACS 607 sind die Eingédnge und
Ausgénge der NIOC-Platine entweder direkt oder intern auf einen separaten Klemmenblock fiir die
Benutzeranschliisse gefiihrt. Der separate Klemmblock ist optional. Eine detalierte Beschreibung der
Anschliisse ist in dem entsprechenden Hardware-Handbuch aufgefiihrt.
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Steuersignal-  Bei der Wahl des Makros Pumpen- und Liftersteuerung (PFC) werden
anschliisse die Steuersignale, d. h. die Sollwerte sowie die Befehle fur Start, Stop
und Drehrichtung, entsprechend Abbildung 5-3 geschaltet.

Auswahl der Sollwertquelle Sollwertauswahl
KOMM. MODUL AUSW.EXT AUSW.EXT KONSTANT FREQ AUSWAHL TASTATUR FESTDREH-
98.02 SOLLW 2 11.06 SOLLW 1 11.03 Gruppe 12 EXT1/EXT2 11.02 | [SOLLWERT 11.01| [ZAHL WAHL 12.01

T
|
!
|
|
|
|
' Al ;MAX(AI3,AI3)
T
!
|
|
|
|
|

\
! 1
1 ! 1
1 ' 1
Analoge & [ ! \
Digitale ! X '
Eingénge KOMM. MODUL , , X
TASTATUR ' . ] Extern
) 7
: ExT2 4 ' |
| : : Lokal| +  Frequenzregelung
\ |
NEIN ! ! ! ' FREQUENZAUSBLEND
Ser. Komm. \'\ AlL,. ;MAX(AI3,AI3) ! ! [ Gruppe 25
\ \
Kan. 0 auf der KOMM. MODUL Extern R : . : T
NAMC-01- TASTATUR -Bloc! | ' X
Platine IA Lokal £ ' SOLLW (%) 1 , MINIMAL FREQ 20.01
. PI-REGLER : \ | MAXIMAL FREQ 20.02
' Gruppe 80 \ ! 1
! \ SOLLW1 (Hz) :
|
AlL;.;AI3 , [ \ RAMPEN
\ ' PFC- REGELUNG ' ! Gruppe 22
NEIN ' Gruppe 81 I '
'oALAR ! PP , : 1
" AN _ _,_ SarStop-Steersignate | X DREHZAHLREGELUNG
: : . ' ' Gruppe 23
X NENS ! \ D
' o ' [
STEUER- ! . I o
TAFEL Schnittstellen- Vo Drehmoment-Regler
AUSW.EINGISTL | [ AUSW.EING.IST1 | auswanl fiir . o
80.05 ., 80.06 Istwertsignal ~ * o MAXIMAL MOMENT
! ' 20.04
1 1 [
REF \ [ : )
1 ! 1
3 : . L
! ! ' ! Motor Start/Stop-Steuerung
)
f 1 : 1
N I P . — o e — — _ T RELAISAUSGANGE
\ \ ! Gruppe 13
\ \ :
\ \
\
\ \
_ \
l i ;
NICHT AUSGEW ' ' , .
DI1,...DI6 : Lokal : o Start/Stop
KOMM. MODUL ) EXT1 VERLANGT ' /
TASTATUR ! ! Extern VORWARTS __ | Drehrichiung
\ NICHT AUSGEW EXT2 RUCKWARTS :
DI1,..DI6, ® ! ,
KOMM. MODUL . ' |
TASTATUR ' X
: . ' !
' ' X '
' X . 1 JA; DIL;.;DI6;
' X , 1 KOMM. MODUL
1 ! : :
] Auswahl der ! : 1 L
Start-/Stop-/ | ExT1 STRT/STP/| | EXT2 STRT/STP/ DREHRICHTUNG FREIGABE
Drehrich- DREH 10.01 DREH 10.02 10.03 16.01
tungsquelle

Abbildung 5-3 Steuersignalanschltisse fiir das Makro Pumpen- und Lliftersteuerung (PFC).

Programmierhandbuch 5-5



Kapitel 5 — Applikationsmakros

Applikationsmakro
Hand/Auto

__ = Hand/Auto

Schaltbild

EXT1 (Hz) =
Handsteuerung

=

—

Netz-

spannung

Die Befehle fir Start/Stop und Drehrichtung sowie die
Sollwerteinstellungen kénnen Gber einen der beiden externen
Steuerplatze EXT1 (Hand) und EXT2 (Auto) vorgegeben werden. Die
Befehle fur Start/Stop und Drehrichtung von EXT1 (Hand) liegen auf
dem Digitaleingang DI1, das Sollwertsignal liegt auf dem
Analogeingang All. Die Befehle fir Start/Stop und Drehrichtung von
EXT2 (Auto) liegen auf dem Digitaleingang DI6, das Sollwertsignal
liegt auf dem Analogeingang Al2. Die Auswahl zwischen EXT1

und EXT2 erfolgt in Abhéangigkeit vom Status des Digitaleingangs DI5.
Der Antrieb ist frequenzgeregelt.

Der Drehzahlsollwert und die Befehle fiir Start/Stop und Drehrichtung
kénnen auch Uber die Steuertafel gegeben werden.

Der Frequenzsollwert bei automatischen Steuerung (EXT2) wird in
Prozent des betragsmaligen Maximalwertes aus der Maximalfrequenz
des Antriebs vorgegeben (siehe Parameter 11.07 EXT SOLLW. 2 MIN
und 11.08 EXT SOLLW. 2 MAX).

Zwei Analog- und drei Relais-Ausgangssignale sind an Klemmen
verfugbar. Vorgabesignale fur den Istwertsignalanzeigemodus der
Steuertafel sind FREQUENZ, STROM und STEUERPL.

Lokale Steuerung: Sollwert und die Befehle fir Start/Stop wer-
den Uber die Steuertafel vorgegeben. Um auf Extern zu wech-

PLC —

[ I

seln, Taste LOC REM drucken.

—— Relais-
——— ausgange

oder autom.
System
EXT2 (%) =
Autom. Steuerung

Motor

Externe Steuerung (Hand): Sollwert wird Uber Analogeingang All
vorgegeben. Befehle fur Start/Stop werden Uber
Digitaleingang DI1gegeben.

Abbildung 5-4 Schaltbild fiir das Makro Hand/Auto.

5-6
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Externe Anschliisse Das folgende Anschlul3beispiel gilt fur die Einstellungen des Makros

Hand/Auto.
Klemmenblock X21 Funktion
\\ 1 REF Referenzspannung 10 V DC
o max. 10 mA
v—t | 2 GND
|
Ay | 3 All+ Externer Sollwert 1 (Hand-Steuerung)
[ 4 |An 010V
L
5 Al2+ Externer Sollwert 2 (Autom. Steuerung)
4..20mA
6 Al2-
7 Al3+ Fir die Anwendung nicht spezifiziert
8 AlI3-
9 AO1+ Frequenz
0..20mA
10 AO1-
11 AO2+ Strom
0..20mA
12 AO2-

Klemmenblock X22

1 DI1 Stop/Start (Hand)

2 DI2 Fur die Anwendung nicht spezifiziert

3 DI3 Fur die Anwendung nicht spezifiziert

4 Dl4 Fur die Anwendung nicht spezifiziert
*DI5 -Funktion: Schalter offen = EXT1 (Hand),
Schalter geschlossen = EXT2 (Auto) 5 DI5 Auswahl/EXT1(Hand)/EXT2(Auto)

6 D16 Stop/Start (Auto)

7 +24VDC +24V DC

max 100 mA
8
9 DGND Digitalmasse

Klemmenblock X23

1 +24VDC Hilfsspannung 24 V DC
max. 250 mA

2 GND

Klemmenblock X25

1 RO11 Relaisausgang 1
BEREIT

2 RO12

—X) 3 |rRo13

Klemmenblock X26

1 RO21 Relaisausgang 2
LAUFT

2 RO22

—X) 3 |rRO23

Klemmenblock X27

1 RO31 Relaisausgang 3
FEHLER (-1)

2 RO32

C 3 3 RO33

Abbildung 5-5 Steueranschliisse fiir das Applikationsmakro Hand/Auto. In der Abbildung sind die
Beschriftungen an den Klemmenblécken der NIOC-Platine dargestellt. Bei ACS 601 und ACS 604
nimmt der Benutzer die Anschliisse direkt an den Eingangs- und Ausgangsklemmen der NIOC-
Platine vor. Bei ACS 607 sind die Eingdnge und Ausgénge der NIOC-Platine entweder direkt, oder
intern auf einen separaten Klemmenblock fiir die Benutzeranschllisse gefiihrt. Der separate
Klemmenblock ist optional. Eine detalierte Beschreibung der Anschliisse ist in dem entsprechenden
Hardware-Handbuch aufgefiihrt.
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Steuersignal-  Bei der Wahl des Makros Hand/Auto werden die Steuersignale, d. h.
anschliisse die Sollwerte sowie die Befehle fur Start und Stop, entsprechend
Abbildung 5-6 geschaltet.

ACS 600 Sollwertauswahl

11.02 AUSWAHL 12.01 FESTDREH-| 11.01 TASTATUR

EXTL/EXT2 ZAHL WAHL SOLLWERT
Analoge
. ' !
Eingéange | _ DI3, DI4(DREHZAHIL4) |
All...AI3 ' ! \
' ! \
Auswahl der Sollwertquelle ' ' '
1 U 1
, \
11.06 AUSW.EXT | |11.03 AUSW. EXT obpe 2 X . !
SOLLW 2 SOLLW 1 DREHZAHLEN , , .
1 ' 1
EII . X ' ! Frequenzregelun
Eingange ! ' : \ q g g
\
DI1...DI6 AL ! o, !
' ad Gruppe 25
'\3 EXTL o ! X ' EXTERN FREQUENZAUSBLEND
D—‘ TASTATUR NGHT AUSGE# ' |
————e i \
EXT2 o ! I _/_
! ! | TASTATUR 20.01 MINIMAL FREQ
CHO NAMC- : : ! 20.02 MAXIMAL FREQ
Platine . . !
(KOMM.MODUL) \ , , |
\ ! \
A2 ! ! ' Gruppe 22
| > L] ! L ! RAMPEN
EXTERN ! ! L
o ® \ ! !
STATUR a ' SOLLW2(%) ' |
. §STATURG T ® \
& memgd : . Gruppe 23
, SOLLWI(Hz ' DREHZAHLREGELUNG
. ' < \
1 ' 1
1 ' 1
1 ! 1
1 ! 1
1 ! 1
\
STEUER X , !
TAFEL . ' \
1 ! '
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
REF , \ !
° , . .
, ' \
, ' \
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
e @ - - - - - - - === -~ [P ® - - - - - - - -
_ ! ]
! '
\ .
'
: :
,
\
‘ ! I ° Start/Sto
NICHT AUSGEW " TASTATIR ! - P
Dl o @ EXTig K VERLANGT /
- - w N A '
' EXTERN VORWARTS ' Drehrichtung
TASTATYR .
0—8 ' *—& T
EXT2 RUCKWARTS
: [ J @ :
1 ' i
\ NICHT AUSGEW \ ,
\ [ ] ' \
\ D6 \ ,
1 - - 1 1
\ TASTATUR ! , X
' : ' '
\ ! \
\ IA
, . \
Auswahl der ' . ! ,
Start-/Stop-/ ! 0 !
Drehrichtungs- [ " 1002 EXT2 10.03 16.01
_ quelle STRT/STP/DREH | | STRT/STPIDREH DREHRICHTUNG FREIGABE

Abbildung 5-6 Steuersignalanschliisse fiir das Hand/Auto-Makro.
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Kapitel 5 — Applikationsmakros

Zusatzlich zu den Standard-Applikationsmakros kénnen zwei
Benutzermakros erstellt werden. Mit dem Benutzermakro kann der
Benutzer alle Parametereinstellungen (einschlief3lich Gruppe 99) und
die Ergebnisse des Motor-Identifizierungslaufes im permanenten
Speicher sichern® und diese Daten zu einem spateren Zeitpunkt
wieder abrufen.

Um Benutzermakro 1 zu erstellen:

1. Stellen Sie die Parameter ein. Fihren Sie den Motor-
Identifizierungslauf durch, sofern dies noch nicht erfolgt ist.

2. Sichern Sie die Parametereinstellungen und die Ergebnisse des
ID-Laufes, indem Sie Parameter 99.02 APPLIK.MAKRO in
NUTZER1 SPEICHERN andern (ENTER driicken). Der
Speichervorgang dauert einige Minuten.

Um das Benutzermakro abzurufen:

1. Andern Sie Parameter 99.02 APPLIK.MAKRO in NUTZER1
LADEN.

2. Dricken Sie die ENTER -Taste, um die Parameter zu laden.

Die Benutzermakros kénnen auch Uber digitale Eingdnge geschaltet
werden (siehe Parameter 16.05 NUTZER 10 WECHSEL (0)).

Hinweis: Das Laden des Benutzermakros stellt auch die Motor-
einstellungen der Inbetriebnahmedaten-Gruppe und die Ergebnisse
des Motor-ID-Laufes wieder her. Es muf3 deshalb gepriift werden, ob
diese Einstellungen fir den verwendeten Motor geeignet sind.

Beispiel: Mit Hilfe von Benutzermakros kann der ACS 600 zwischen
zwei Motoren umgeschaltet werden, ohne bei jedem Wechsel des
Motors die Motorparameter einstellen und den Motor-ldentifizierungs-
lauf wiederholen zu missen. Der Benutzer muf3 fiir jeden der Motoren
die Einstellungen nur einmal anpassen und den Identifizierungslauf
durchfihren und dann diese Daten in zwei Benutzermakros sichern.
Wenn der Motor gewechselt wird, muf3 nur das betreffende
Benutzermakro geladen werden, und der Antrieb ist einsatzbereit.

1) Der Steuertafel-Sollwert und die Einstellung des Steuerplatzes (Lokal oder Extern) werden eben

falls gespeichert.

Programmierhandbuch
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Ubersicht Dieses Kapitel erlautert fir jeden Parameter des ACS 600 die Funktion
sowie die jeweils zuldssigen Auswahlmdglichkeiten.

Parametergruppen Die Parameter des ACS 600 sind nach ihrer Funktion in Gruppen
zusammengefal3t. In Abb. 6-1 sind alle Parametergruppen dargestellt.
In Kapitel 2 — Ubersicht iiber die Programmierung des ACS 600 wird
beschrieben, wie die Parameter auszuwéhlen und einzustellen sind.
Weitere Angaben zu den Inbetriebnahmedaten und Istwertsignalen
sind in Kapitel 3 — Inbetriebnahmedaten und Kapitel 4 — Steuerung
enthalten. Einige der in der jeweiligen Anwendung nicht verwendeten
Parameter sind zur einfacheren Programmierung verborgen.

VORSICHT! Beim Programmieren der Ein-/Ausgange ist Vorsicht
geboten, da ein Ein-/Ausgang zum Steuern mehrerer Operationen
benutzt werden kann (allerdings nicht sollte). Wird ein Ein-/Ausgang fur
einen bestimmten Zweck programmiert, bleibt die Einstellung erhalten,
auch wenn Sie diesen Ein-/Ausgang flir einen anderen Zweck in
Verbindung mit einem anderen Parameter ebenfalls wahlen.

[ 26 MOTORSTEUERUNG [ 98 OPTIONSMODULE

[25 FREQUENZAUSBLEND 99 STARTPARAMETER

[24 MOMENTREGELUNG
[23 DREHZAHLREGELUNG
[22 RAMPEN
[ 21 START/STOP
20 GRENZEN ||

INBETRIEBNAHMEDATEN

92 D SATZ TR ADR

90 D SATZ REC ADR
ANTRIEB
[ 16 KONTROLLEINGANGE

[ 70 DDCS-STEUERUNG —
[ 51 KOMM. MOD DATEN
[ 33 INFORMATIONEN
[32 UBERWACHUNG

14 RELAISAUSGANGE
[13 ANALOGEINGANGE
[12 KONSTANTFREQ

FELDBUS-DATENSATZE

[ 11 SOLLWERTAUSWAHL |31 AUTOM. RUCKSETZEN 81 PFC-REGELUNG
10 START/STOP/DREHR. 30 FEHLERFUNKTIONEN 80 PI-REGLER
STEUERANSCHLUSSE SCHUTZ, INFORMATION PFC-ANWENDUNG

UND KOMMUNIKATION

Abbildung 6-1 Parametergruppen.
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Gruppe 10 Start/Stop/
Drehr.

10.01 EXT1
START/STP/DREH (O)

A

Diese Parameterwerte kbnnen nur bei gesperrtem ACS 600 geéndert
werden, was durch (O) gekennzeichnet wird. Die Spalte Bereich/
Einheit in Tabelle 6-1 enthalt die zulassigen Parameterwerte. Die
Parameter werden im Anschlufd an die folgende Tabelle ausfihrlich
erlautert.

Tabelle 6-1 Gruppe 10.

Parameter Bereich/Einheit Erlauterung

1 EX1START/
STP/DREH

©)

NICHT AUSGEW,;
Digitaleingénge;
TASTATUR;
KOMM.MODUL

Wahlt Quelle von Start/Stop und
Drehrichtung fur externen
Steuerplatz EXT1

2 EX2START/ NICHT AUSGEW; Wahlt Quelle von Start/Stop und

STP/DREH Digitaleingénge; Drehrichtung fur externen
()] TASTATUR,; Steuerplatz EXT2
KOMM.MODUL
3 DREH- VORWARTS; Drehrichtungssperre
RICHTUNG (O) RUCKWARTS;
VERLANGT

Befehle flur Start/Stop und Drehrichtung kénnen tber die Tastatur oder
von zwei externen Steuerplatzen aus vorgegeben werden. Die
Auswahl zwischen den beiden externen Steuerplatzen erfolgt mit
Parameter 02 AUSWAHL EXT1/EXT2. Weitere Angaben enthélt
Kapitel 4 — Steuerung.

Dieser Parameter definiert Quelle und Anschlisse fir die Start-, Stop-
und Drehrichtungs-Befehle des externen Steuerplatzes 1 (EXT1).

NICHT AUSGEW
Keine Start/Stop/Drehrichtung-Signalquellen fir EXT1 ausgewahlt.

Di1

Start/Stop tber Zweileiter-Steuerkreis, angeschlossen an
Digitaleingang DI1. Stop = 0 V- an DI1; Start = 24 V- an DI1. Die
Drehrichtung ist durch Parameter 10.3 DREHRICHTUNG festgelegt.

WARNUNG! Nach der Ricksetzung eines Fehlers lauft der Antrieb an,
wenn das Startsignal gesetzt ist.

DI1,2

Start/Stop und Drehrichtung Uber Zweileiter-Steuerkreis. Start/Stop ist
angeschlossen an Digitaleingang DI1 (wie oben). Drehrichtung ist
angeschlossen an DI2. Vorwarts = 0 V- an DI2; Ruckwarts = 24 V- an
DI2. Damit die Drehrichtung geéndert werden kann, muf3 der
Parameter 10.03 DREHRICHTUNG auf den Wert VERLANGT gestellt
werden.
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WARNUNG! Nach der Riicksetzung eines Fehlers lauft der Antrieb an,
wenn das Startsignal gesetzt ist.

DI1P,2P

Start/Stop Uber Dreileiter-Steuerkreis. Start/Stop-Befehle werden tber
Drucktaster vorgegeben (P steht fir ,,Pulse” — Impuls). Der Start-Taster
ist als Schliel3er ausgefuhrt und an Digitaleingang DI1 angeschlossen.
Der Stop-Taster ist als Offner ausgefiihrt und an Digitaleingang DI2
angeschlossen. Mehrere Start-Taster werden parallel geschaltet;
mehrere Stop-Taster werden in Reihe geschaltet. Die Drehrichtung
wird durch Parameter 10.03 DREHRICHTUNG festgelegt.

DI1P,2P,3

Start/Stop und Drehrichtung tber Dreileiter-Steuerkreis. Start/Stop ist
angeschlossen wie bei DI1P,2P. Drehrichtung ist angeschlossen an
Digitaleingang DI3. Vorwarts = 0 V- an DI3; Ruckwarts = 24 V- an DI3.
Damit die Drehrichtung geéndert werden kann, mul3 der Parameter
10.03 DREHRICHTUNG auf den Wert VERLANGT gestellt werden.

DI1P,2P,3P

Start vorwarts, Start riickwarts und Stop. Die Start- und Drehrichtungs-
Befehle werden gleichzeitig Uber zwei getrennte Drucktaster gegeben
(P steht fur ,Pulse” — Impuls). Der Stop-Taster ist als Offner ausgefiihrt
und an Digitaleingang DI3 angeschlossen. Die Taster fir Start vorwéarts
und Start riickwarts sind als Schlie3er ausgefihrt und an
Digitaleingang DI1 bzw. Digitaleingang DI2 angeschlossen. Mehrere
Start-Taster werden parallel, mehrere Stop-Taster in Reihe geschaltet.
Damit die Drehrichtung geéndert werden kann, muld der Parameter
10.03 DREHRICHTUNG auf den Wert VERLANGT gestellt werden.

DI6

Start/Stop Uber Zweileiter-Steuerkreis, angeschlossen an
Digitaleingang DI6. Stop = 0 V- an DI6; Start = 24 V- an DI6. Die
Drehrichtung wird durch Parameter 10.10.03 DREHRICHTUNG
festgelegt.

WARNUNG! Nach der Riicksetzung eines Fehlers lauft der Antrieb an,
wenn das Startsignal gesetzt ist.

DI6,5

Start/Stop und Drehrichtung Uber Zweileiter-Steuerkreis. Start/Stop ist
an Digitaleingang D16 angeschlossen, Drehrichtung an Digitaleingang
DI5. Vorwarts = 0 V- an DI5; Ruckwarts = 24 V— an DI5. Damit die
Drehrichtung geandert werden kann, muf3 der Parameter 10.3
DREHRICHTUNG auf den Wert VERLANGT gestellt werden.

WARNUNG! Nach der Riicksetzung eines Fehlers lauft der Antrieb an,
wenn das Startsignal gesetzt ist.

Programmierhandbuch
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10.02 EXT2 START/STP/

DREH (O)

10.03 DREHRICHTUNG

(®)

TASTATUR

Die Start-/Stop- und Drehrichtungs-Befehle werden Gber die Tastatur
der Steuertafel gegeben, wenn der Externe Steuerplatz 1 aktiviert ist.
Damit die Drehrichtung geandert werden kann, muf3 der Parameter
10.03 DREHRICHTUNG auf den Wert VERLANGT gestellt werden.

KOMM. MODUL
Die Start-/Stop- und Drehrichtungs-Befehle werden Gber ein
Kommunikationsmodul (z.B. Feldbus-Adapter) gegeben.

Dieser Parameter definiert Quelle und Anschlisse fir die Start-, Stop-
und Drehrichtungs-Befehle des externen Steuerplatzes 2 (EXT2).

NICHT AUSGEW; DI1, DI1,2; DI1P,2P; DI1P,2P,3; DI1P,2P,3P; DI6;
DI6,5; TASTATUR; KOMM.MODUL

Fur Erlauterungen zu den Einstellungen siehe Parameter 10.01
EX1START/STP/DREH (O).

Mit diesem Parameter kann die Drehrichtung des Motors auf
VORWARTS oder RUCKWARTS festgelegt werden. Wird VERLANGT
gewahlt, erfolgt die Auswahl der Drehrichtung entsprechend den
Parametern 10.01 EX1START/STP/DREH und 10.02 EX2START/STP/
DREH oder Uber Drucktasten auf der Tastatur.

Hinweis: Falls das PFC-Makro verwendet wird und der Externe
Sollwert 2 als aktiver Sollwert des ACS 600 fungiert, ist dieser
Parameter auf VORWARTS festgelegt. Es wird keine andere
Einstellung akzeptiert. Die gleiche Einschrankung gilt im Modus Lokale
Steuerung (d.h. wenn die Steuertafel der aktive Steuerplatz ist), wenn
der Wert von Parameter 11.01 TASTATUR SOLLWERT auf SOLLW2
(%) eingestellt ist. Beim Makro Hand/Auto gelten hinsichtlich der
Drehrichtung keine Einschrankungen.
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Gruppe 11 Sollwert-
auswahl

11.01 TASTATUR
SOLLWERT

11.02 AUSWAHL EXT1/

EXT2 (O)

Kapitel 6 — Parameter

Diese Parameterwerte, mit Ausnahme der mit (O) gekennzeichneten,
kénnen bei laufendem ACS 600 geédndert werden. Die Spalte Bereich/

Einheit in Tabelle 6-2 enthélt die zulassigen Parameterwerte. Die
Parameter werden im Anschluf3 an die folgende Tabelle ausfuhrlich

erlautert.

Tabelle 6-2 Gruppe 11.

Parameter

Bereich/Einheit

Erlauterung

01 TASTATUR
SOLLWERT

SOLLW1(Hz);
SOLLWERT2 (%)

Wahl des aktiven
Tastatur-Sollwertes.

02 AUSWAHL EXT1/
EXT2 (O)

DI1 ... DI6; EXT1; EXT2;
KOMM.MODUL

Eingang fir Wahl des
externen Steuerplatzes.

03 AUSW. EXT SOLLW
10

TASTATUR; Analog- und
Digitaleingédnge; KOMM.
MODUL; COMMREF+AI1;

Eingang externer
Sollwert 1

COMMREF*AI1
04 EXT SOLLW.1MIN | 0...120Hz Minimalwert externer
Sollwert 1.
05 EXT SOLLW. 1 MAX | 0...120 Hz Maximalwert externer

Sollwert 1.

06 AUSW.EXT TASTATUR; Analogein- Eingang externer

SOLLW?2 (O) gange; KOMM. MODUL Sollwert 2

07 EXT SOLLW.2MIN | 0...100 % Minimalwert externer
Sollwert 2.

08 EXT SOLLW. 2 MAX | 0...500 % Maximalwert externer

Sollwert 2.

Der Sollwert kann tber die Tastatur oder von zwei externen
Steuerplatzen aus vorgegeben werden. Siehe hierzu Kapitel 4 —
Steuerung, Abschnitt Lokale oder Externe Steuerung.

SOLLW1 (Hz)

Der Tastatur-Sollwert 1 wird als aktiver Tastatur-Sollwert gewabhlt.
Die Sollwertart ist die Frequenz in Hz.

SOLLWERT?2 (%)

Der Tastatur-Sollwert 2 wird als aktiver Tastatur-Sollwert gewéhlt. Der
Tastatur-Sollwert 2 wird in % angegeben. Die Art des Tastatur-Soll-
wertes 2 hdngt vom gewahlten Applikationsmakro ab. Wenn beispiels-
weise das Makro Hand/Auto gewéhlt wurde, ist SOLLWERT 2 (%) ein
relativer Frequenz-Sollwert.

Dieser Parameter bestimmt den Digitaleingang, der zur Auswahl des
externen Steuerplatzes benutzt wird, bzw. legt diesen auf EXT1 oder
EXT2 fest. Mit diesem Parameter wird die externe Quelle sowohl fir
die Start-/Stop-/Drehrichtungs-Befehle als auch fir den Sollwert
festgelegt.
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11.03 AUSW EXT
SOLLWI (0)

11.04 EXT SOLLW.1 MIN

EXT1

Es wird der externe Steuerplatz 1 gewahlt. Die Steuersignalquellen fr
EXT1 werden durch Parameter 10.01 (Start-/Stop-/Drehrichtungs-
befehle) und Parameter 11.03 (Sollwert) festgelegt.

EXT2

Es wird der externe Steuerplatz 2 gewahlt. Die Steuersignalquellen fur
EXT2 werden durch Parameter 10.02 (Start-/Stop-/
Drehrichtungsbefehle) und Parameter 11.06 (Sollwert) festgelegt.

DI1 - DI6

Der externe Steuerplatz 1 oder 2 wird in Abhangigkeit vom Status des
gewahlten Digitaleingangs (DI1 ... DI6) gewahlt: EXT1 =0 V—; EXT2 =
24 V-,

KOMM. MODUL
Der externe Steuerplatz 1 oder 2 wird tGber ein Kommunikationsmodul
(z.B. Feldbus-Adapter) gewahlt.

Dieser Parameter legt die Signalquelle fiir den Externen Sollwert 1
fest.

TASTATUR
Der Sollwert wird tiber die Tastatur vorgegeben. Die erste Zeile auf
dem Display zeigt den Wert des Sollwertes an.

All
Der Sollwert kommt vom Analogeingang 1 (Spannungssignal).

Al2
Der Sollwert kommt vom Analogeingang 2 (Stromsignal).

Al3
Der Sollwert kommt vom Analogeingang 3 (Stromsignal).

Al1+AI3; AI2+AI3; AlL-Al3; Al2-Al3; AI1*AI3; AI2*Al3; MIN(AILAI3);
MIN(AI2,Al13); MAX(AIL,AI3); MAX(AI2,AI3)

Der Sollwert wird aus den gewdahlten Eingangssignalen in
Abhangigkeit von den mathematischen Funktionen berechnet, die
durch diese Einstellung definiert sind.

KOMM. MODUL
Der Sollwert wird Gber ein Kommunikationsmodul (z.B. Feldbus-
Adapter) eingegeben.

Mit diesem Parameter wird die Frequenz in Hz entsprechend dem
kleinsten Sollwert eingestellt; der Wert entspricht dem Minimum des an
SOLLWERT1 anliegenden Analog-Eingangssignals (der Parameter
11.03 AUSW EXT SOLLW. 1 (O) hat den Wert Al1, Al2 oder AI3).
Siehe Abbildung 6-2.

Hinweis: Wenn der Sollwert Uber das Kommunikationsmodul (z.B.
Feldbusadapter) gegeben wird, unterscheidet sich die Skalierung von
der eines Analogsignals. Siehe hierzu Anhang A - Vollsténdige
Parametereinstellungen.
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11.05 EXT SOLLW1 MAX

11.06 AUSW. EXT
SOLLW2 (O)

11.07 EXT SOLLW.2 MIN

11.08 EXT SOLLW.2 MAX

Kapitel 6 — Parameter

Mit diesem Parameter wird die Frequenz in Hz entsprechend dem
groRRten Sollwert eingestellt; der Wert entspricht dem Maximum des an
SOLLWERT1 anliegenden Analog-Eingangssignals (der Parameter
11.03 AUSW EXT SOLLW. 1 (O) hat den Wert Al1, Al2 oder Al3).
Siehe Abbildung 6-2.

Hinweis: Wenn der Sollwert Gber das Kommunikationsmodul (z.B.
Feldbusadapter) gegeben wird, unterscheidet sich die Skalierung von
der eines Analogsignals. Siehe hierzu Anhang C - Feldbus-Steuerung.

Dieser Parameter legt die Signal-Quelle fiir den Externen Sollwert 2
fest. Es gelten die gleichen Auswahlmaoglichkeiten wie fir den
Externen Sollwert 1.

Mit diesem Parameter wird der Minimum-Sollwert in Prozent
eingestellt. Der Wert entspricht dem Minimum des an SOLLWERT?2
anliegenden Eingangssignals (der Parameter 11.06 AUSW. EXT
SOLLW?2 (O) hat den Wert Al1, Al2 oder Al3). Siehe Abbildung 6-2.

* Wenn das PFC-Makro gewabhlt ist, legt dieser Parameter den
Maximal-Prozef3sollwert fest. Der Wert wird als Prozentanteil der
Maximal-Proze3gréf3e angegeben.

« Wenn das Makro Hand/Auto gewahlt ist, legt dieser Parameter den
Maximal-Drehzahlsollwert fest. Der Wert wird als Prozentanteil der
mit Parameter 20.02 MAXIMAL DREHZAHL definierten
Hochstdrehzahl angegeben, bzw. 20.01 MINIMAL DREHZAHL,
wenn der Betragswert der Mindestgrenze grofRer als die
Hdochstgrenze ist.

Hinweis: Wenn der Sollwert tber das Kommunikationsmodul (z.B.
Feldbusadapter) gegeben wird, unterscheidet sich die Skalierung von
der eines Analogsignals. Siehe hierzu Anhang C — Feldbus-Steuerung.

Mit diesem Parameter wird der Maximal-Sollwert in Prozent eingestellt.
Der Wert entspricht dem Maximum des an SOLLWERT2 anliegenden
Eingangssignals (der Parameter 11.06 AUSW. EXT SOLLW2 (O) hat
den Wert All, AI2 oder AI3). Siehe Abbildung 6-2.

* Wenn das PFC-Makro gewabhlt ist, legt dieser Parameter den
Maximal-Prozef3sollwert fest. Der Wert wird als Prozentanteil der
Maximal-Proze3gréf3e angegeben.

« Wenn das Makro Hand/Auto gewahlt ist, legt dieser Parameter den
Maximal-Drehzahlsollwert fest. Der Wert wird als Prozentanteil der
mit Parameter 20.02 MAXIMAL DREHZAHL definierten
Hochstdrehzahl angegeben, bzw. 20.01 MINIMAL DREHZAHL,
wenn der Betragswert der Mindestgrenze groRRer als die
Hochstgrenze ist.

Programmierhandbuch
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Bereich des

Hinweis: Wenn der Sollwert Uber das Kommunikationsmodul (z.B.
Feldbusadapter) gegeben wird, unterscheidet sich die Skalierung von
der eines Analogsignals. Siehe hierzu Anhang C — Feldbus-Steuerung.

Analogeingangs

10V
MAXIMUM Al 20 mA |

02V
MINIMUM Al 0/4 mA

Bereich des externen
Sollwertes 1

120 Hz

11.05 EXT
¢ SOLLW.1 MAX

0 Hz

120 Hz

11.04 EXT
SOLLW.1 MIN

Bereich des externen

Sollwertes 2

500 %

SOLLW.2 MIN

Abbildung 6-2 Einstellung von EXT SOLLW. MIN und EXT SOLLW. MAX. Der Bereich des
Analogeingangs-Signales wird festgelegt durch Parameter 13.02 MAXIMUM Al1, 13.07 MAXIMUM
Al2 oder 13.12 MAXIMUM AI3 und Parameter 13.01 MINIMUM Al1, 13.06 MINIMUM Al2 oder 13.11
MINIMUM AI3, abhdngig vom benutzten Analogeingang. EXT SOLLW.Z2 ist abh&ngig vom gewé&hltem
Applikationsmakro entweder ein Frequenz-Sollwert des Motors oder ein Prozel3-Sollwert.
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Gruppe 12 Konstantfreq

Kapitel 6 — Parameter

Diese Parameterwerte konnen bei laufendem ACS 600 geéandert
werden, ausgenommen die mit (O) gekennzeichneten Parameter. Die
Spalte Bereich/Einheit in Tabelle 6-3 enthalt die zuldssigen
Parameterwerte. Die Parameter werden im Anschluf3 an die folgende
Tabelle ausfuhrlich erlautert.

Tabelle 6-3 Gruppe 12.

Parameter

Bereich/Einheit

Erlauterung

01 FESTDREHZAHL
WAHL (O)

NEIN; Digitaleingange

Wahl der Festdrehzahl

02 KONST FREQUENZ 1 0..120 Hz Konstantfrequenz 1
03 KONST FREQUENZ 2 0..120 Hz Konstantfrequenz 2
04 KONST FREQUENZ 3 0..120 Hz Konstantfrequenz 3

Konstantfrequenzen haben Vorrang vor allen anderen Sollwerten.

Hinweis: Falls des PFC-Makro verwendet wird, Parameter 12.01
FESTDREHZAHL WAHL (O) auf einen anderen Wert als NICHT
AUSGEW gesetzt und einer der gewahlten Digitaleingédnge auf einen
hohen Pegel eingestellt ist, wird die automatische Pumpen- und
Liftersteuerung (PFC) umgangen: Es wird kein Prozel3-PI-Regler
verwendet und die Motoren mit Festdrehzahl werden nicht gestartet.

12.01 FESTDREHZAHL
WAHL (O)

Mit diesem Parameter wird bestimmt, welche Digitaleingdnge zur
Auswahl von Festdrehzahlen verwendet werden.

NEIN
Festdrehzahl-Funktion abgeschaltet.

Dl4 (FREQ1); DI5 (FREQ2)
Die Festdrehzahlen 1-2 werden mit den Digitaleingangen ausgewahlt.
24 V- = Festdrehzahl aktiviert.

Dl4,5
Drei Festdrehzahlen (1 ... 3) werden mit zwei Digitaleingédngen
entsprechend der untenstehenden Tabelle ausgewéhlt.

Tabelle 6-4 Auswahl der Festdrehzahlen mit Digitaleingdngen DI4,5.

Dl4 DI5 Funktion
0 0 Keine Konstantfrequenz
1 0 Konstantfrequenz 1
0 1 Konstantfrequenz 2
1 1 Konstantfrequenz 3
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12.02 KONST
FREQUENZ 1

12.03 KONST
FREQUENZ 2

12.04 KONST
FREQUENZ 3

Programmierbare Konstantfrequenzen von 0 bis 120 Hz.
Programmierbare Konstantfrequenzen von 0 bis 120 Hz.

Programmierbare Konstantfrequenzen von 0 bis 120 Hz.

6-10
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Gruppe 13 Analog-
eingénge

Diese Parameterwerte kdnnen bei laufendem ACS 600 geéandert wer-
den. Die Spalte Bereich/Einheit in Tabelle 6-5 enthalt die zuldssigen
Parameterwerte. Die Parameter werden im Anschluf3 an die folgende

13.01 MINIMUM Al1

Tabelle ausfiihrlich erlautert.

Tabelle 6-5 Gruppe 13.

Parameter Bereich/Einheit Erlauterung

1 MINIMUM Al1 ov;2V, Mindestwert von All. Wert soll
EINGEST.WERT, | kleinstem Sollwert entsprechen.
EINSTELLEN

2 MAXIMUM Al1 10V, Hoéchstwert von All. Wert soll
EINGEST.WERT, | gréRtem Sollwert entsprechen.
EINSTELLEN

3 SKALIERUNG Al1 0...100.0 % Skalierungsfaktor fir All.

4 FILTER Al1 0..10s Filterzeitkonstante fiir Al1.

5 INVERTIERT All NEIN; JA Invertierung Signal All.

6 MINIMUM Al2 0 mA; 4 mA; Mindestwert von Al2. Wert soll
EINGEST.WERT, | kleinstem Sollwert entsprechen.
EINSTELLEN

7 MAXIMUM Al2 20 mA; Hoéchstwert von Al2. Wert soll
EINGEST.WERT, | gréRtem Sollwert entsprechen.
EINSTELLEN

8 SKALIERUNG Al2 0...100.0 % Skalierungsfaktor fiir Al2.

9 FILTER AI2 0..10s Filterzeitkonstante fiir Al2.

10 INVERTIERT AI2 NEIN; JA Invertierung Signal Al2.

11 MINIMUM AI3 0 mA; 4 mA; Mindestwert von Al3. Wert soll
EINGEST.WERT, | kleinstem Sollwert entsprechen.
EINSTELLEN

12 MAXIMUM AI3 20 mA; Hoéchstwert von Al3. Wert soll
EINGEST.WERT, | gréRtem Sollwert entsprechen.
EINSTELLEN

13 SKALIERUNG AI3 0...100.0 % Skalierungsfaktor fir Al3.

14 FILTER AI3 0..10s Filterzeitkonstante fir Al3.

15 INVERTIERT AI3 NEIN; JA Invertierung Signal Al3.

0V; 2V, EINGEST.WERT, EINSTELLEN

Mit diesem Parameter wird der Mindestwert des am Analogeingang Al
anzulegenden Signals festgelegt. Wenn All als Signalquelle fur den
externen Sollwert 1 (Par. 11.03 AUSW. EXT SOLLW1 (O)) oder den
externen Sollwert 2 (Par. 11.06 AUSW. EXT SOLLW2 (O)) gewahlt ist,
entspricht dieser Wert dem durch Parameter 11.04 EXT. SOLLW.1
MIN. bzw. 11.07 EXT. SOLLW.2 MIN. festgelegten Wert. Typische
Mindestwerte sind O V oder 2 V.
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13.02 MAXIMUM Al1

13.03 SKALIERUNG Al1

13.04 FILTER Al1

Um den Mindestwert entsprechend dem analogen Eingangssignal
einzustellen: die ENTER-Taste dricken, EINSTELLEN auswahlen, das
Mindestsignal an den Analogeingang legen, anschliel3end erneut die
ENTER-Taste drucken. Damit ist der Wert als Mindestwert festgelegt.
Der lesbare Bereich bei der Einstellung betragt 0 bis 10 V. Nach
Betatigung von EINSTELLEN wird der Text EINGEST. angezeigt.

Der ACS 600 hat eine ,Living-Zero“-Funktion, mit deren Hilfe die
Schutz- und Uberwachungsschaltung einen Ausfall des Steuersignales
feststellen kann. Damit diese Funktion genutzt werden kann, mul3 das
Mindesteingangssignal grof3er als 0,3 V eingestellt werden, und der
Parameter 30.01 AI<MIN FUNKTION muf3 entsprechend eingestellt
werden.

10 V; EINGEST.WERT; EINSTELLEN

Dieser Parameter legt den Hochstwert des am Analogeingang All
anzulegenden Signals fest. Wenn Al1l als Signalquelle fiir den externen
Sollwert 1 (Par. 11.03 AUSW EXT SOLLW1 (O)) oder den externen
Sollwert 2 (Par. 11.06 AUSW. EXT SOLLW2 (O)) gewahlt ist, entspricht
dieser Wert dem durch Parameter 11.05 EXT. SOLLW.1 MAX. bzw.
11.08 EXT. SOLLW.2 MAX. festgelegten Wert. Ein typischer
Hochstwert ist 10 V.

Um den Hochstwert entsprechend dem analogen Eingangssignal
einzustellen: die ENTER-Taste driicken, EINSTELLEN auswahlen, das
Hochstsignal an den Analogeingang legen, anschlieRend erneut die
ENTER-Taste driicken. Damit ist der Wert als Hochstwert festgelegt.
Der lesbare Bereich bei der Einstellung betragt 0 bis 10 V. Nach
Betatigung von EINSTELLEN wird der Text EENGEST.WERT
angezeigt.

Skalierungsfaktor fur das Signal am Analogeingang All. Siehe
Abbildung 6-4.

Filterzeitkonstante fiir Analogeingang Al1. Bei einer Anderung des
Analogeingangswertes fallen 63 % der Anderung in die durch diesen
Parameter bestimmte Zeitspanne.

Hinweis: Bedingt durch die Filter-Hardware, wird das Signal selbst
dann mit einer Zeitkonstanten von 10 ms gefiltert, wenn als
Minimalwert O s angegeben wird. Dieses Verhalten kann durch
Parametereingaben nicht geandert werden.
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13.05 INVERTIERT Al1

13.06 MINIMUM Al2

13.07 MAXIMUM Al2

Kapitel 6 — Parameter

[%]
Ungefiltertes Signal

100

63 \

Gefiltertes Signal

t
Zeitkonstante

Abbildung 6-3 Filterzeitkonstante fiir Analogeingang All.

NEIN;JA

Wenn dieser Parameter auf JA gesetzt wird, entspricht der Hochstwert
des Eingangssignals dem minimalen Sollwert und der Mindestwert
dem maximalen Sollwert.

0 mA; 4 mA; EINGEST.WERT,; EINSTELLEN

Mit diesem Parameter wird der Mindestwert des am Analogeingang
Al2 anzulegenden Signales festgelegt. Wenn Al2 als Signalquelle fir
den externen Sollwert 1 (Par. 11.03 AUSW EXT SOLLW1 (O)) oder
den externen Sollwert 2 (Par. 11.06 AUSW. EXT SOLLW?2 (O)) gewahlt
ist, entspricht dieser Wert dem durch 04 EXT SOLLW. 1 MIN oder 07
EXT SOLLW. 2 MIN festgelegten Wert. Typische Mindestwerte sind O
mA oder 4 mA.

Um den Mindestwert entsprechend dem analogen Eingangssignal
einzustellen: die ENTER-Taste driicken, EINSTELLEN auswahlen, das
Mindestsignal an den Analogeingang legen, anschlieRend erneut die
ENTER-Taste dricken. Damit ist der Wert als Mindestwert festgelegt.
Der lesbare Bereich bei der Einstellung betragt 0 bis 20 mA. Nach
Betatigung von EINSTELLEN wird der Text EINGEST.WERT
angezeigt.

Der ACS 600 hat eine ,Living-Zero“-Funktion, mit deren Hilfe die
Schutz- und Uberwachungsschaltung einen Ausfall des Steuersignales
feststellen kann. Damit diese Funktion genutzt werden kann, muf3 das
Mindesteingangssignal gréRer als 1 mA sein.

20 mA; EINGEST.WERT; EINSTELLEN

Mit diesem Parameter wird der Hochstwert des am Analogeingang Al2
anzulegenden Signales festgelegt. Wenn Al2 als Signalquelle fur den
externen Sollwert 1 (Parameter 11.03 AUSW EXT SOLLW1 (O)) oder
den externen Sollwert 2 (Parameter 11.06 AUSW. EXT SOLLW2 (O)),
gewabhlt ist, entspricht dieser Wert dem durch Parameter 11.05 EXT.
SOLLW.1 MAX. bzw. 11.08 EXT. SOLLW.2 MAX. festgelegten Wert.
Ein typischer Hochstwert ist 20 mA.

Programmierhandbuch
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13.08 SKALIERUNG Al2
13.09 FILTER Al2

13.10 INVERTIERT Al2
13.11 MINIMUM Al3
13.12 MAXIMUM AI3
13.13 SKALIERUNG AlI3
13.14 FILTER AI3

13.15 INVERTIERT AlI3

Um den Héchstwert entsprechend dem analogen Eingangssignal
einzustellen: die ENTER-Taste dricken, EINSTELLEN auswahlen, das
Hochstsignal an den Analogeingang legen, anschlie3end erneut die
ENTER-Taste driicken. Der lesbare Bereich bei der Einstellung betréagt
0 bis 20 mA. Damit ist der Wert als Hochstwert festgelegt. Nach
Betatigung von EINSTELLEN wird der Text EINGEST.WERT
angezeigt.

Siehe Parameter 13.03 SKALIERUNG Al1.
Siehe Parameter 13.04 FILTER AlI1.

Siehe Parameter 13.05 INVERTIERT Al1.
Siehe Parameter 13.06 MINIMUM AI2.
Siehe Parameter 13.07 MAXIMUM AI2.
Siehe Parameter 13.03 SKALIERUNG Al1.
Siehe Parameter 13.04 FILTER AlIL.

Siehe Parameter 13.05 INVERTIERT Al1.

All + AI3 =

SKALIERUNG Al1 EXT SOLLW1

100 %

SKALIERUNG AI3
10 %

oV

120Hz 20mA 12 Hz EXT SOLLW1 MAX

[ 120 Hz

60 % 7.2Hz

55.2 Hz

40 % 48 Hz

oV 0 mA 0 Hz

Abbildung 6-4 Beispiel flir Skalierung der Analogeingédnge. Externer
Sollwert 1 wurde durch Parameter 11.03 AUSW EXT SOLLW1 (O) als
Summe All + AlI3 gewéhlt und der Hochstwert daftir (120 Hz) durch
Parameter 11.05 EXT SOLLW1 MAX. Die Skalierung ftir
Analogeingang Al1 wird durch Parameter 13.03 SKALIERUNG Allauf
100 % festgesetzt. Die Skalierung fuir Analogeingang AI3 wird durch
Parameter 13.13 SKALIERUNG Al3 auf 10% festgesetzt.
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Gruppe 14
Relaisausgdnge

14.01 RELAIS RO1
AUSG. (0)

Kapitel 6 — Parameter

Diese mit (O) gekennzeichneten Parameterwerte kénnen nur bei
gesperrtem ACS 600 gedndert werden. Die Parameter werden im
Anschluf? an die folgende Tabelle ausfuhrlich erlautert.

Tabelle 6-6 Gruppe 14

Parameter Bereich/Einheit Erlauterung

01 RELAIS RO1 AUSG.
(©)

Inhalt Relaisausgang 1.

02 RELAIS RO2 AUSG.
©) Vorhandene

Inhalt Relaisausgang 2.

03 RELAIS RO3 AUSG, | Auswahimoglich-
) keiten siehe

nachfolgenden
04 MODUL 2 REL Text.
AUSGL1 (O)

Inhalt Relaisausgang 3.

Relaisausgang 1/
Erweiterungsmodul 2

05 MODUL 2 REL
AUSG2 (0)

Relaisausgang 2/
Erweiterungsmodul 2

Mit diesem Parameter kann bestimmt werden, welche Information Uber
den Relaisausgang 1 angezeigt wird.

M1 START

Muf3 nur ausgewahlt werden, wenn das Makro Pumpen- und
Liftersteuerung (PFC) aktiv ist. Das Relais zieht an, wenn die
automatische Pumpen- und Liftersteuerung (PFC) den Motor Nr. 1
startet. Das Relais fallt ab, wenn die PFC-Steuerung den Motor Nr.1
abschaltet.

Hinweis: Der Parameter hat stets den Wert M1 START, wenn einer der
folgenden Zustéande vorliegt:

* Im Externen Steuermodus: Externer Sollwert 2 ist aktiv und
Parameter 81.18 AUTOWECHS. INTERV. ist groR3er als Null.

* |m Lokalen Steuermodus: Parameter 11.01 TASTATUR SOLLWERT
ist SOLLW (%) und Parameter 81.18 AUTOWECHS. INTERV. ist
groRer als Null.

NICHTBENUTZT

BEREIT
ACS 600 ist funktionsbereit. Das Relais zieht an, wenn das
Freigabesignal ansteht und kein Fehler vorliegt.

LAUFT
Der ACS 600 wurde gestartet, das Freigabesignal ist aktiv, und aktive
Fehler liegen nicht vor.

FEHLER
Ein Fehler ist aufgetreten. Weitere Informationen siehe Kapitel 7 —
Fehlersuche.
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FEHLER(-1)
Das Relais zieht an, wenn Spannung angelegt wird, und fallt bei einer
Fehlerauslosung ab.

FEHLER(RST)

Der ACS 600 befindet sich in einem Fehlerzustand, wird jedoch nach
der voreingestellten automatischen Ruckstellzeit wieder zurtickgesetzt
(siehe Parameter 31.03 VERZOGERUNGSZEIT).

BLOCK WARN.
Der Blockieralarm hat angesprochen
(siehe Parameter 30.10 BLOCKIERFUNKTION).

BLOCK FEHLER
Der Blockieralarm hat angesprochen
(siehe Parameter 30.10 BLOCKIERFUNKTION).

MOT.TEMPWARN
Die Motortemperatur hat die Warngrenze Gberschritten.

MOT.TEMPFEHL
Die Motortemperatur hat die Abschaltgrenze tberschritten.

ACS TEMPWARN
Die Temperatur des ACS 600 hat die Warngrenze von 115 °C (239°F)
tiberschritten.

ACS TEMPFEHL
Der Uberhitzungsschutz des ACS 600 hat ausgelost. Der Auslosewert
liegt bei 125 °C (257 °F).

FEHLER/WARN.
Es liegt ein Fehler bzw. eine Warnung vor.

WARNUNG
Es liegt eine Warnmeldung vor.

RUCKWARTS
Der Motor dreht rickwarts.

EXT STEUERPL
Externe Steuerung ist gewahlt.

WAHL SOLLW 2
Sollwert 2 ist gewahlt.

DC UBERSPG.
Die Spannung im Gleichstromzwischenkreis hat den Uberspannungs-
grenzwert Uberschritten.

DC UNTERSPG.
Die Spannung im Gleichstromzwischenkreis hat den
Unterspannungsgrenzwert unterschritten.

6-16
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14.02 RELAIS RO2
AUSG. (0)

Kapitel 6 — Parameter

FREQ 1 GRENZE

Die Ausgangsdrehzahl hat den Uberwachungsgrenzwert 1 {iber- oder
unterschritten. Siehe Parameter 32.01 FREQ 1 FUNCTION und
Parameter 32.02 FREQ 1 LIMIT.

FREQ 2 GRENZE

Die Ausgangsdrehzahl hat den Uberwachungsgrenzwert 2 tiber- oder
unterschritten. Siehe Parameter 32.03 FREQ 2 FUNCTION und
Parameter 32.04 FREQ 2 LIMIT.

STROMGRENZE

Der Motorstrom hat den eingestellten Stromiberwachungsgrenzwert
Uber- oder unterschritten. Siehe Parameter 32.05 STROMFUNKTION
und Parameter 32.06 STROMGRENZE.

SOLLW1GRENZE

Der Sollwert 1 hat den eingestellten Uberwachungsgrenzwert tiber-
oder unterschritten. Siehe Parameter 32.11 SOLLWERT 1 FKT und
Parameter 32.12 SOLLWERT 1 GRENZE.

SOLLW2GRENZE

Der Sollwert 2 hat den eingestellten Uberwachungsgrenzwert tiber-
oder unterschritten. Siehe Parameter 32.13 SOLLWERT 2 FKT und
Parameter 32.14 SOLLWERT 2 GRENZE.

GESTARTET
Der ACS 600 hat einen Startbefehl erhalten.

SOLLW.FEHLER
Der Sollwert ist ausgefallen.

BEI DREHZAHL
Der Istwert hat den Sollwert erreicht. Die Drehzahlabweichung betragt
maximal 10 % der Nenndrehzahl im Drehzahlsteuerungs-Modus.

IST 1 GRENZE

Istwert 1 hat den Minimalwert unterschritten oder den Maximalwert
Uberschritten. Siehe Parameter 32.15 ISTWERT 1 FKT und Parameter
32.16 ISTWERT 1 GRENZE.

IST 2 GRENZE

Istwert 2 hat den Minimalwert unterschritten oder den Maximalwert
Uberschritten. Siehe Parameter 32.13 ISTWERT 2 FKT und 32.14
ISTWERT 2 GRENZE.

KOMM. MODUL
Das Relais wird von dem Feldbus-Sollwert REF3 angesteuert.
Siehe Anhang C - Feldbus-Steuerung.

Siehe Parameter 14.01 RELAIS RO1 AUSG. (O). Ausnahme: Auswahl
M1 START wird ersetzt durch M2 START.

M2 START
MufR3 nur ausgewahlt werden, wenn das Makro Pumpen- und
Luftersteuerung (PFC) aktiv ist. Das Relais zieht an, wenn die
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14.03 RELAIS RO3
AUSG. (0)

automatische Pumpen- und Liftersteuerung (PFC) den Motor Nr. 2
startet. Das Relais fallt ab, wenn die PFC-Steuerung den Motor Nr. 2
abschaltet.

Hinweis: Der Parameter hat stets den Wert M2 START, wenn einer der
folgenden Zustande vorliegt:

* Im Externen Steuermodus: Externer Sollwert 2 ist aktiv und
Parameter 81.18 AUTOWECHS. INTERV. ist groR3er als Null und
Parameter 81.17 ANZ. HILFSMOTOREN (O) ist gleich oder
grofRer 1.

* Im Lokalen Steuermodus: Parameter 11.01 TASTATUR SOLLWERT
ist SOLLW?2 (%), Parameter 81.18 AUTOWECHS. INTERV. ist
groR3er als Null und Parameter 81.17 ANZ. HILFSMOTOREN (O) ist
gleich oder grofier 1.

Siehe Parameter 14.01 RELAIS RO1 AUSG. (O). Ausnahmen:
Auswahl M1 START ersetzt durch M3 START, IST 1 GRENZE durch
MOTOR ERREGT und IST 2 GRENZE durch NUTZ 2 WAHL

M3 START

Mufl3 nur ausgewahlt werden, wenn das Makro Pumpen- und
Liftersteuerung (PFC) aktiv ist. Das Relais zieht an, wenn die
automatische Pumpen- und Luftersteuerung (PFC) den Motor Nr. 3
startet. Das Relais fallt ab, wenn die PFC-Steuerung den Motor Nr.3
abschaltet.

Hinweis: Der Parameter hat stets den Wert M3 START, wenn einer der
folgenden Zusténde vorliegt:

* Im Externen Steuermodus: Externer Sollwert 2 ist aktiv und
Parameter 81.18 AUTOWECHS. INTERV. ist grof3er als Null und
Parameter 81.17 ANZ. HILFSMOTOREN (O) ist gleich oder
grol3er 2.

e Im Lokalen Steuermodus: Parameter 11.01 TASTATUR SOLLWERT
ist SOLLW2 (%), Parameter 81.18 AUTOWECHS. INTERV. ist
groRer als Null und Parameter 81.17 ANZ. HILFSMOTOREN (O) ist
gleich oder grofier 2.

MOTOR ERREGT
Der Motor ist magnetisiert und bereit, das Nenndrehmoment zur
Verfigung zu stellen (Nennmagnetisierung des Motors ist erreicht).

NUTZ 2 WAHL
Nutzermakro 2 ist geladen.
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14.04 MODUL 2 REL
AUSGI (O)

14.05 MODUL 2 REL
AUSG2 (0)

Kapitel 6 — Parameter

Mit Hilfe dieses Parameters kann ausgewahlt werden, welche Daten
bei Verwendung des Erweiterungsmoduls 2 am Relaisausgang 1
angezeigt werden.

BEREIT; LAUFT; FEHLER; FEHLER (-1); DREHZAHL 1 GRENZE;
IST 1 GRENZE

Naheres hierzu siehe Parameter 14.01 RELAIS RO1 AUSG. (O) .

Mit Hilfe dieses Parameters kann ausgewahlt werden, welche Daten
bei Verwendung des Erweiterungsmoduls 2 oder des PFC-Moduls am
Relaisausgang 2 angezeigt werden.

BEREIT; LAUFT; FEHLER; FEHLER (-1); FREQ 1 GRENZE; IST 1
GRENZE

Né&heres hierzu siehe 14.01 RELAIS RO1 AUSG. (O).

Programmierhandbuch
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Gruppe 15

Analogausgénge

15.01 ANALOG-
AUSGANG (O)

Diese Parameterwerte, mit Ausnahme der mit (O) gekennzeichneten,
kénnen bei laufendem ACS 600 geéndert werden. Die Spalte Bereich/

Einheit in Tabelle 6-7 enthalt die zulassigen Paramterwerte. Die
Paramter werden im Anschluf3 an die folgende Tabelle ausfuhrlich

erlautert.

Tabelle 6-7 Gruppe 15.

Parameter

Bereich/Einheit

Erlauterung

01 ANALOGAUSGANG1 (O)

Vorhandene Aus-
wahlmdglichkeiten
siehe nachfol-
genden Text.

Inhalt Analogausgang 1.

02 INVERTIERT AO1 NEIN; JA Invertierung Analog-
ausgangssignal 1.

03 MINIMUM AO1 0mA; 4 mA Mindestwert Analog-
ausgangssignal 1.

04 FILTER AO1 0.00...10.00 s Filterzeitkonstante fur AOL.

05 SKALIERUNG AO1 10 ... 1000 % Skalierungsfaktor fiir

Analogausgangssignal 1.

06 ANALOGAUSGANG?2? (O)

Vorhandene Aus-
wahlmdglichkeiten
siehe nachfol-
genden Text.

Inhalt Analogausgang 2.

07 INVERTIERT AO2 NEIN; JA Invertierung Analog-
ausgangssignal 2.

08 MINIMUM AO2 0mA; 4 mA Mindestwert Analog-
ausgangssignal 2.

09 FILTER AO2 0.00 ... 10.00 s Filterzeitkonstante fur AO2.

10 SKALIERUNG AO2 10 ... 1000 % Skalierungsfaktor fiir

Analogausgangssignal 2.

Mit diesem Parameter kann man auswéhlen, welches Ausgangssignal
dem Analogausgang AO1 (Stromsignal) zugeordnet wird. Die folgende

Liste zeigt den Skalenendwert, wenn die Parameter
15.05 SKALIERUNG AO1 und 15.10 SKALIERUNG AO2

auf 100 % gesetzt sind.

NEIN (nicht benutzt)
DREHZAHL

Motordrehzahl. 20 mA = Motornenndrehzahl. Die Aktualisierung erfolgt

alle 24 ms.
FREQUENZ

Ausgangsfrequenz. 20 mA = Motornennfrequenz. Die Aktualisierung

erfolgt alle 24 ms.
STROM

Ausgangsstrom. 20 mA = Motornennstrom. Die Aktualisierung erfolgt

alle 24 ms.
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DREHMOMENT
Motormoment. 20 mA = 100 % Motornennmoment. Die Aktualisierung
erfolgt alle 24 ms.

LEISTUNG
Motorleistung. 20 mA = 100 % der ACx 600 Motornennleistung. Die
Aktualisierung erfolgt alle 100 ms.

ZW-KREISSPAN

Spannung im Gleichstromzwischenkreis. 20 mA = 100 % des
Referenzwerts.

Der Referenzwert betragt 540 V— (= 1,35 - 400 V) fir den ACS 600 mit
einer Versorgungswechselspannung von 380 ... 415 V und 675 V-
(1,35 - 500 V) fur den ACS 600 mit einer
Versorgungswechselspannung von 380 ... 500 V. Die Aktualisierung
erfolgt alle 24 ms.

AUSG.SPAN
Motorspannung. 20 mA = Motornennspannung. Die Aktualisierung
erfolgt alle 100 ms.

SOLLWERT
Aktiver Sollwert, dem der ACS 600 gerade folgt. 20 mA = 100 % des
aktiven Sollwertes. Die Aktualisierung erfolgt alle 24 ms.

REGLERABWEICH

Der Unterschied zwischen dem Sollwert und dem Istwert des Prozel3-
PID-Reglers. 0/4 mA =-100 % , 10/12 mA = 0 %, 20 mA = 100 %.
Die Aktualisierung erfolgt alle 24 ms.

ISTWERT 1

Durch Parameter 80.07 ISTWERT 1 MIN und 80.08 ISTWERT 1 MAX
skalierter Wert. 20 mA = Wert von Parameter 80.08 ISTWERT 1 MAX.
Die Aktualisierung erfolgt alle 24 ms.

ISTWERT 2

Durch Parameter 80.09 ISTWERT 2 MIN und 80.10 ISTWERT 2 MAX
skalierter Wert. 20 mA = Wert von Parameter 80.10 ISTWERT 2 MAX.
Die Aktualisierung erfolgt alle 24 ms.

PICON OUTP
Der Sollwert, der als Ausgang vom PFC-Anwendungs-Steuerbaustein
vorgegeben wird. Die Aktualisierung erfolgt alle 24 ms.

PICON REF
Sollwert fir den PFC-Anwendungs-Steuerebaustein. Die
Aktualisierung erfolgt alle 24 ms.

ACTUAL FUNC

Ergebnis der durch Parameter 80.04 AKTUELLER ISTWERT
ausgewahlten und durch Parameter 80.15 IST FUNK SKAL skalierten
Rechenoperation. Die Aktualisierung erfolgt alle 24 ms.

KOMM. MODUL
Der Wert wird aus dem Feldbus-Sollwert REF4 gelesen.
Siehe Anhang C — Feldbus-Steuerung.
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15.02 INVERTIERT AO1

15.03 MINIMUM AO1

15.04 FILTER AO1

15.05 SKALIERUNG AO1

15.06 ANALOG-
AUSGANG2 (O)

15.07 INVERTIERT AO2
15.08 MINIMUM AOZ2
15.09 FILTER AOZ2

15.10 SKALIERUNG AO2

Wird JA ausgewadhlt, dann wird das Signal am Analogausgang AO1
invertiert.

Der Mindestwert des Analogausgangssignales kann entweder auf
0 mA oder 4 mA gesetzt werden.

Filterzeitkonstante fiir Analogausgang AO1.

Bei einer Anderung des Analogeingangswertes fallen 63 % der
Anderung in die durch diesen Parameter bestimmte Zeitspanne. (Siehe
Abbildung 6-3).

Hinweis: Bedingt durch die Filter-Hardware, wird das Signal selbst
dann mit einer Zeitkonstanten von 10 ms gefiltert, wenn als
Minimalwert O s angegeben wird. Dieses Verhalten kann durch
Parametereingaben nicht geandert werden.

Dieser Parameter ist der Skalierungsfaktor fir das Signal des Analog-
ausganges AO1. Wenn der gewéhlte Wert 100 % betréagt, entspricht
der Nennwert des Ausgangssignals 20 mA. Wenn der Hochstwert
kleiner als der Skalenendwert ist, ist der Wert dieses Parameters zu
erhéhen.

Beispiel: Der Motornennstrom betréagt 7,5 A, der gemessene
Maximalstrom bei maximaler Last betragt 5 A. Der Motorstrom 0 bis
5 A wird Gber AO1 als Analogsignal 0 bis 20 mA gelesen.

1. AO1 wird mit dem Parameter 15.01 auf STROM gesetzt.

2. Der Mindestwert fur AO1 wird mit dem Parameter 15.03 auf 0 mA
gesetzt.

3. Der gemessene maximale Motorstrom wird so skaliert, dal3 er
einem Analog-Ausgangssignal von 20 mA entspricht: Der
Referenzwert des Ausgangssignals STROM ist der
Motornennstrom, d. h. 7,5 A (siehe Parameter 15.01). Bei einer
Skalierung von 100 % entspricht der Referenzwert dem vollen
Ausgangssignal von 20 mA. Damit der gemessene maximale
Motorstrom dem Referenzwert 20 mA entspricht, muf3 er vor der
Umwandlung in das Analogausgangs-Signal auf den Referenzwert
skaliert werden.

k-5A=75A => k=15=150%

Damit ist der Skalierungsfaktor auf 150 % gesetzt.
Siehe Parameter 15.01.

Siehe Parameter 15.02.
Siehe Parameter 15.03.
Siehe Parameter 15.04.
Siehe Parameter 15.05.
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Gruppe 16
Kontrolleingédnge

16.01 FREIGABE (O)

16.02 PARAMETER-
SCHLOSS (0)

Kapitel 6 — Parameter

Diese Parameterwerte konnen nur bei gestopptem ACS 600
geandertwerden, gekennzeichnet mit (O). Die Spalte Bereich/Einheit in
Tabelle 6-8 enthélt die zuldssigen Parameterwerte. Die Parameter
werden im Anschluf3 an die folgende Tabelle ausfiihrlich erlautert.

Tabelle 6-8 Gruppe 16.

Parameter Bereich/Einheit Erlauterung
01 FREIGABE (O) JA; DI1 ... DI6; Freigabe Eingang
KOMM. MODUL
02 PARAMETERSCHLOSS OFFEN; Parameterschlol?
(@) GESCHLOSSEN;
03 PASSWORT (O) 0 ... 30000 PaRwort fiir

Parameterschlof3

04 AUSW.FEHLERRUCKS.
(©)

NICHT AUSGEW,
DI1 ... DI6; EIN;
STOP; KOMM.
MODUL

Eingang zur Fehlerriick-
setzung

05 NUTZER 10 WECHSEL

NICHT AUSGEW,

Stellt die Parameter

(O) DI1 ... DI6 wieder auf die Benutzer-
makro-Einstellwerte ein

06 LOKAL GESPERRT (O) AUS; EIN Schaltet die
Tastatursteuerung aus
(Steuertafel)

07 PARAM. SICHERUNG SPEICHERN..; Legt Parameter im

(O) FERTIG Dauerspeicher ab

Mit diesem Parameter wird die Quelle des Freigabesignals gewabhit.

Das Fehlen des Freigabesignals wird in der ersten Zeile auf dem
Display der Steuertafel angezeigt (siehe Kapitel 2 — Ubersicht tiber die
Programmierung des ACS 600 und die Steuertafel CDP 312).

JA

Das Freigabesignal ist aktiv. Der ACS 600 ist bereit, ohne externes

Freigabesignal zu starten.

DI1 ... Dl6

Um das Freigabesignal zu aktivieren, muld der gewahlte Digitalein-
gang an +24 V- angeschlossen werden. Wenn die Spannung auf 0 V—
wechselt, trudelt der Antrieb aus und kann nicht gestartet werden,
bevor das Freigabesignal wieder anliegt.

KOMM. MODUL

Das Signal wird tber ein Kommunikationsmodul (z.B. Feldbusadapter)
ausgegeben. Siehe Anhang C - Feldbus-Steuerung.

Mit diesem Parameter wird der Zustand des Parameterschlosses
ausgewahlt. Das Parameterschlof3 hat den Zweck, Anderungen der
Parameter durch unbefugte Personen zu verhindern.
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16.03 PASSWORT (O)

16.04 AUSW.
FEHLERRUCKS. (O)

16.05 NUTZER 10
WECHSEL (O)

OFFEN
Das Parameterschlof3 ist offen. Parameter konnen geandert werden.

LOCKED

Das Parameterschlol3 ist von der Steuertafel aus verriegelt. Parameter
kénnen nicht geédndert werden. Das Parameterschlof3 kann durch
Eingabe des giiltigen Palwortes bei Parameter

16.03 PASSWORT (O).

Mit diesem Parameter wird das PaRRwort flir das ParameterschloR
gewahlt. Die Grundeinstellung dieses Parameters ist O.

Um das Parameterschlol3 zu 6ffnen, ist der Wert in 358 zu andern.
Nach dem Offnen des Parameterschlosses geht der Wert automatisch
auf 0 zurick.

NICHT AUSGEW; DI1 ... DI6

Bei Auswahl von NICHT AUSGEW wird die Fehlerriicksetzung an der
Tastatur der Steuertafel ausgefiihrt. Ist ein Digitaleingang gewahlt, wird
die Fehlerriicksetzung an einem Schalter oder an der Steuertafel
ausgefiihrt. Die Riicksetzung wird aktiviert, indem ein Offner-Kontakt
geoffnet wird (negative Flanke am Digitaleingang).

STOP MIT RST
Fehlerriicksetzung erfolgt mit dem Stopsignal.

KOMM. MODUL
Das Signal wird tGber ein Kommunikationsmodul (z.B. Feldbusadapter)
ausgegeben. Siehe Anhang C - Feldbus-Steuerung.

NEIN; DI1 ... DI6

Dieser Parameter erlaubt die Auswahl des gewtinschten Benutzer-
makros durch einen Digitaleingang in folgender Weise:

Wenn der Zustand des angegebenen Digitaleingangs von HIGH auf
LOW wechselt, wird das Benutzermakro 1 wiederhergestellt. Wenn der
Zustand des angegebenen Digitaleingangs von LOW auf HIGH
wechselt, wird das Benutzermakro 2 wiederhergestellt.

Das Benutzermakro kann nur bei gestoppten Antrieb durch einen
Digitaleingang verandert werden. Wahrend der Anderung kann der
Antrieb nicht anlaufen.

Der Wert dieses Parameters ist im Benutzermakro nicht enthalten.
Wenn die Einstellung einmal vorgenommen wurde, bleibt sie auch bei
einer Anderung des Benutzermakros erhalten.

Die Auswahl von Benutzermakro 2 kann Gber den Relaisausgang 3
Uuberwacht werden; weitere Informationen siehe Parameter 14.03
RELAIS RO3 AUSG. (0O).
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16.06 LOKAL
GESPERRT (O)

A

16.07 PARAM.
SPEICHERN (O)

Kapitel 6 — Parameter

Hinweis: Wiederholen Sie immer die Speicherung des
Benutzermakros mit Parameter 99.02 APPLIK.MAKRO nach der
Anderung der Parametereinstellungen oder der Wiederholung der
Motoridentifikation. Wenn Parameter 16.05 NUTZER 10 WECHSEL
(O) auf den Digitaleingang weist, werden die zuletzt vom Benutzer
gespeicherten Einstellungen geladen, wenn die Spannung aus- und
wieder eingeschaltet wird oder das Makro geandert wird. Nicht
gespeicherte Anderungen gehen verloren.

AUS; EIN

Wird EIN gewahlt, erfolgt die Abschaltung der lokalen Steuerung
(Steuertafel); danach kénnen die Steuersignale (Start, Stop, Richtung,
Sollwert) nicht mehr Uber die Steuertafel ausgegeben werden.

Solange EIN gewahlt ist, kann mit Hilfe der LOC/REM-Taste auf der
Steuertafel die Tastatursteuerung nicht aktiviert werden.

WARNUNG: Bevor diese Funktion gewahlt wirtd, muf3 sichergestellt
sein, dal zum Anhalten des Antriebs die Steuertafel nicht erforderlich
ist.

SPEICHERT..; FERTIG
Bei Auswahl von SPEICHERT werden die Parameterdaten im
Dauerspeicher abgelegt.

Hinweis: Neue Parameterdaten werden automatisch gespeichert,
wenn sie Uber die Steuertafel geandert wurden, nicht jedoch, wenn die
Anderung uber einen Feldbus-AnschluR erfolgt ist.

Programmierhandbuch
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Gruppe 20 Grenzen

20.01 MINIMAL
FREQUENZ

20.02 MAXIMAL
FREQUENZ

20.03 MAXIMAL
STROM

20.04 MAXIMAL
MOMENT

20.05 UBERSPG.
REGLER

Diese Parameterwerte kbnnen bei laufendem ACS 600 gedndert
werden. Die Spalte Bereich/Einheit in Tabelle 6-9 enthalt die
zuldssigen Parameterwerte. Die Parameter werden im Anschluf3 an die
folgende Tabelle ausfuhrlich erlautert.

Tabelle 6-9 Gruppe 20.

Parameter

Bereich/Einheit

Erlauterung

01 MINIMAL FREQUENZ

-120.00 ... 120.00 Hz

Betriebsbereich fur
Minimalfrequenz.

02 MAXIMAL FREQUENZ

-120.00 ... 120.00 Hz

Betriebsbereich fir
Maximalfrequenz.

03 MAXIMAL STROM

0 % hy...200 % hy

Maximaler
Ausgangsstrom.

04 MAXIMAL MOMENT

0% ... 300 %

Maximales Ausgangs-
drehmoment. Kann im
SCALAR-Modus nicht ver-
wendet werden.

05 UBERSPG. REGLER

EIN; AUS

DC-Uberspannungsregler

06 UNTERSPG. REGLER

EIN; AUS

DC-Unterspannungsregler

Dies ist die niedrigste Frequenz. Der Grundeinstellwert h&ngt vom
ausgwahlten Motor ab. Ist der Wert positiv, kann der Motor nicht in
Ruckwartsrichtung laufen. Bei Verwendung des PFC-Makros dirfen
keine negativen Werte eingesetzt werden.

Dies ist die hdchste Frequenz. Der Grundeinstellwert hangt von dem
ausgewabhlten Motor ab. Bei Verwendung des PFC-Makros dirfen
keine negativen Werte eingesetzt werden.

Dies ist der obere Grenzwert des Ausgangsstromes, den der ACS 600
an den Motor liefert. Der Grundeinstellwert ist 200 % /5,4, d. h.

200 Prozent des beim ACS 600 zuldssigen Nennausgangsstromes fir
Uberlastbetrieb (hd = heavy duty use.)

Diese Einstellung legt das momentan zulassige maximale
Motordrehmoment fest. Die Software fir die Motorsteuerung im ACS
600 begrenzt den Einstellbereich des Maximaldrehmoments in
Abhangigkeit von den Umrichter- und Motordaten. Der
Grundeinstellwert betragt 300 % des Motornennmomentes.

Diese Grenze kann nicht im SCALAR-Modus eingestellt werden.

Der Parameterwert AUS erlaubt die Abschaltung des

Uberspannungsreglers.

Bei zu schnellem Abbremsen einer Last mit hoher Tragheit
Uberschreitet die Spannung im Zwischenkreis den Grenzwert des
Uberspannungsreglers. Um eine Uberspannungsauslésung zu
vermeiden, senkt der Uberspannungsregler das Bremsmoment

automatisch ab.
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VORSICHT! Wenn an den ACS 600 ein Brems-Chopper und ein
Bremswiderstand angeschlossen sind, mul3 der Wert dieses
Parameters auf AUS gesetzt werden, um eine ordnungsgemalie
Funktion des Brems-Choppers zu gewéahrleisten.

Der Parameterwert AUS erlaubt die Abschaltung des
Unterspannungsreglers.

Wenn die Spannung im Zwischenkreis infolge eines Ausfalls der
Einspeisung absinkt, senkt der Unterspannungsregler die
Motordrehzahl ab, um die Spannung im Zwischenkreis oberhalb des
unteren Grenzwertes zu halten. Durch die Absenkung der
Motordrehzahl wird die durch die Tragheit der Last gespeicherte
Energie in den ACS 600 zurtickgespeist; dadurch wird die Spannung
im Gleichspannungszwischenkreis gehalten und ein
Unterspannungsausfall verhindert. Auf diese Weise lassen sich bei
Systemen mit hohem Tragheitsmoment, wie z.B. bei Zentrifugen oder
Laftern, kurze Stromausfalle Gberbricken.
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Gruppe 21 Start/Stop  Die mit (O) gekennzeichneten Parameterwerte kénnen nicht nur bei
gestopptem ACS 600 geandert werden. Die Spalte Bereich/Einheit in
Tabelle 6-10 enthélt die zuldssigen Parameterwerte. Die Parameter
werden ausfihrlich im Anschluf? an die folgende Tabelle erlautert.

Tabelle 6-10 Gruppe 21.

Parameter Bereich/Einheit Erlauterung
01 START FUNKTION AUTOMATIK; DC- Auswahl der Startfunktion.
©) MAGNETIS; KONST

DC MAGN

02 30.0 ... 10000.0 ms Zeit fur Vormagnetisierung.
MAGNET.ZEITKONST.
©)
03 STOP FUNKTION TRUDELN; RAMPE; | Auswahl der Stopfunktion.

21.01 START FUNKTION  AUTOMATIK
(O) Der automatische Start ist die Standard-Startfunktion. Diese Auswahl
gewaébhrleistet in den meisten Fallen ein optimales Anlaufen des
Motors; sie umfaldt sowohl den fliegenden Start (Anfahren auf eine
rotierende Maschine) als auch den automatischen Wiederanlauf
(gestoppter Motor kann sofort neu gestartet werden, ohne das
Abklingen des Motorflusses abwarten zu mussen).

Die ACS 600 Motorsteuerung erkennt sowohl den Fluf3 als auch die
mechanischen Motordaten und startet den Motor unter allen
Betriebsbedingungen ohne Verzégerung.

Im SCALAR-Modus (siehe Parameter 99.04 MOTOR CTRL MODE)
mul} stets AUTOMATIK gewéhlt werden; allerdings sind in diesem
Modus weder fliegender Start noch automatischer Wiederanlauf
maoglich.

DC-MAGN

Diese Einstellung ist zu wahlen, wenn ein héheres Anlaufmoment
erforderlich ist. Der ACS 600 fuihrt vor dem Start eine
Vormagnetisierung durch. Die Vormagnetisierungszeit wird anhand der
Motordaten berechnet und liegt je nach MotorgrofRe typischerweise
zwischen 200 ms und 2 s. Diese Einstellung gewahrleistet das grof3te
madgliche Anlaufmoment.

Das Anfahren auf eine laufende Maschine ist nicht méglich, wenn DC-
Magnetisierung gewahlt ist. Im SCALAR-Modus (siehe Parameter
99.04 MOTOR CTRL MODE) steht diese Einstellung nicht zur
Verfligung.

KONST DC-MAGN

Konstante DC-Magnetisierung sollte statt der DC-Magnetisierung
gewahlt werden, wenn eine konstante Vormagnetisierungszeit
erforderlich ist (z. B. wenn das Anlaufen des Motors gleichzeitig mit
dem L&sen einer mechanischen Bremse erfolgen muf3). Diese
Einstellung gewéahrleistet ebenfalls das gréf3te mogliche
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21.02 MAGNET.
ZEITKONST. (O)

21.03 STOP FUNKTION

A
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Anlaufmoment, wenn die Vormagnetisierungszeit ausreichend lang
gewahlt wurde. Die Vormagnetisierungszeit wird durch den Parameter
21.02 MAGNET. ZEITKONST. (O).

Das Anfahren auf eine laufende Maschine ist nicht mdglich, wenn DC-
Magnetisierung gewahlt ist. Im SCALAR-Modus (siehe Parameter
99.04 MOTOR CTRL MODE) steht diese Einstellung nicht zur
Verfligung.

Bestimmt die Magnetisierungszeit beim konstanten Magnetisierungs-
verfahren (siehe Parameter 21.01 START FUNKTION (O)).

TRUDELN
Der ACS 600 unterbricht die Spannungsversorgung sofort nach Erhalt
des Stop-Befehles, und der Motor trudelt aus.

RAMPE

Rampen-Verzdgerung entsprechend der aktiven Verzégerungszeit, die
durch Parameter 22.03 VERZOGER.ZEIT 1 oder Parameter 22.05
VERZOGER.ZEIT2 definiert wird. Der Motor wird allmahlich bis auf
Drehzahl Null heruntergefahren.

WARNUNG: Wenn die Autowechsel-Funktion des PFC-Makros
verwendet wird, mufd Parameter 21.03 STOP FUNKTION auf
TRUDELN gesetzt werden (siehe Parameter 81.18 AUTOWECHS.
INTERV.).
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Gruppe 22 Rampen

22.01 AUSW. RAMPE 1/2
©)

22.02
BESCHLEUN.ZEIT 1

Diese Parameterwerte kbnnen bei laufendem ACS 600 gedndert
werden, ausgenommen die mit (O) gekennzeichneten. Die Spalte
Bereich/Einheit in Tabelle 6-11 enthalt die zuldssigen Parameterwerte.
Die Parameter werden im Anschlul? an die folgende Tabelle ausfihrlich
erlautert.

Tabelle 6-11 Gruppe 22.

Parameter Bereich/Einheit Erlauterung
01 AUSW. RAMPE 1/2 (O) | BESCHL/VERZ1; | Auswahl der Rampe fiir
BESCHL/VERZ2; | Beschleunigung/Verzégerung.
DI1 ... DI6

02 BESCHLEUN.ZEIT 1 0.00 ... 1800.00 s | Beschleunigungszeit fiir
Drehzahl von 0 auf absolute
Maximal-Drehzahl

(Beschleunigungsrampe 1).

03 VERZOGER.ZEIT 1 0.00 ... 1800.00 s | Verzbgerungszeit von absoluter
Maximal-Drehzahl auf Drehzahl

0 (Verzégerungsrampe 1).

04 BESCHLEUN.ZEIT 2 0.00 ... 1800.00 s | Beschleunigungszeit fir Dreh-
zahl von 0 auf absolute
Maximal-Drehzahl

(Beschleunigungsrampe 2).

05 VERZOGER.ZEIT 2 0.00...1800.00s | Verzogerungszeit von absoluter
Maximal-Drehzahl auf Drehzahl

0 (Verzégerungsrampe 2).

06 KURVENFORM
RAMPE

0...1000.00 s Beschleunigungs-/Verz6-
gerungszeit bezuglich der

Kurvenform der Rampe.

07 NOTHALT RAMP ZEIT | 0.00...2000.00 s | Nothalt Rampenzeit.

Dieser Parameter wahlt das benutzte Beschleunigungs-/
Verzégerungs-Rampenpaar. Die Auswahl erfolgt durch die
Digitaleingange DI1 ... DI6. 0 V = Beschleunigungsrampe 1 und
Verzégerungsrampe 1 werden benutzt; 24 V = Beschleunigungsrampe
2 und Verzodgerungsrampe 2 werden benutzt.

Dies ist die Zeit fur die Erhdhung der Frequenz von 0 auf die Maximal-
Frequenz. Die Maximal-Frequenz wird durch Parameter 20.02
MAXIMAL FREQUENZ bzw. 20.01 MINIMAL FREQUENZ definiert,
falls der Absolutwert des Mindestgrenzwerts grofRer als der
Hochstgrenzwert ist.

Ist die Anderung des Sollwertsignals langsamer als die eingestellte
Beschleunigungszeit, folgt die Motorfrequenz dem Sollwertsignal. Ist
die Anderung des Sollwertsignals schneller als die eingestellte
Beschleunigungszeit, wird die Motorbeschleunigung durch diesen
Parameter begrenzt.
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Wird in einem System mit hoher Tragheit fur die Beschleunigungszeit
ein zu kleiner Wert eingegeben, wird die Beschleunigungszeit vom
ACS 600 automatisch verlangert, um den maximalen Stromgrenzwert
(Parameter 20.03 MAXIMAL STROM) nicht zu Gberschreiten).

Dies ist die Zeit fur die Absenkung der Frequenz vom Maximal- auf den
Minimalwert. Die Maximalfrequenz wird durch Parameter 20.02
MAXIMAL FREQUENZ bzw. 20.01 MINIMAL FREQUENZ bestimmt,
falls der Betragswert des Mindestgrenzwerts gréf3er als der
Hochstgrenzwert ist.

Ist die Anderung des Sollwertsignals langsamer als die eingestellte
Verzdgerungszeit, folgt die Motorfrequenz dem Sollwertsignal. Ist die
Anderung des Sollwertsignals schneller als die eingestellte
Verzégerungszeit, wird die Motorabbremsung durch diesen Parameter
begrenzt.

Wird in einem System mit hoher Tragheit fur die Verzégerungszeit ein
zu kleiner Wert eingegeben, wird die Verzdégerungszeit vom ACS 600
automatisch verlangert, um den maximalen Spannungsgrenzwert fur
den Zwischenkreis nicht zu Gberschreiten. Falls Unsicherheit besteht,
ob die Verzdgerungszeit zu kurz ist, sicherstellen, da3 der DC-
Uberspannungsregler aktiv ist (Parameter 20.05 UBERSPG.
REGLER).

Falls fur eine Anwendung mit hoher Tragheit eine kurze
Verzogerungszeit wichtig ist, so wird empfohlen, den ACS 600 mit
einem Brems-Chopper und einem Bremswiderstand auszurtsten. Die
beim Bremsen erzeugte UberschuBenergie wird vom Brems-Chopper
auf den Widerstand geleitet und dort in Warme umgesetzt, um ein
Ansteigen der Gleichspannung im Zwischenkreis zu verhindern.
Brems-Chopper und Bremswiderstand sind fir alle ACS 600-Typen als
nachrustbare Zusatzausstattung erhaltlich.

Siehe Parameter 22.02 BESCHLEUN.ZEIT 1.

Siehe Parameter 22.03 VERZOGER.ZEIT 1.

Mit diesem Parameter kann die Kurvenform der Beschleunigungs- und
Verzégerungsrampen gewahlt werden.

Os

Lineare Rampe. Geeignet fur Antriebe, die eine stetige
Beschleunigung oder Verzégerung bendtigen, und fur langsame
Rampen.

Bereich 0.100 ... 1000.00 s

Die Rampe ist S-formig. S-férmige Rampen eignen sich besonders fur
Férdereinrichtungen mit empfindlichen Lasten oder fiir andere
Anwendungen, bei denen ein gleichméaRiger Ubergang von einer
Geschwindigkeit zur anderen erforderlich ist. Die S-Kurve besteht aus
symmetrischen Kurven an beiden Enden der Rampe und einem
linearen Teilstiick in der Mitte.
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Als Faustregel gilt: Das geeignete Lineare Rampe

Verhaltnis zwischen Zeit/Rampenform und KURVENFORM RAMPE =0s
der Zeit/Beschleunigungsrampe betragt
1/5. Untenstehend einige Beispiele.

Zeit/Rampe Zeit/
(Par. 22.02 bis Rampenform
05) (Par. 22.06)
1s 0.2s
5s 1s ' )
' S-férmige Rampe
15s 3s + KURVENFORM RAMPE =x s

XS

Abbildung 6-5 Kurvenformen von Beschleunigungs- und
Verzégerungsrampen.

22.07 NOTHALT Dieser Parameter definiert die Zeit, innerhalb der der Antrieb nach
RAMP ZEIT  einem Nothalt-Befehl zum Stillstand kommt. Der Befehl kann tber ein

Kommunikationsmodul (z.B. Feldbus-Adapter) gegeben werden
(zusatzlich).

Bereich 0.00 ... 2000.00 s

WARNUNG: Wenn die Autowechsel-Funktion des PFC-Makros
verwendet wird, ist ein Rampenhalt nicht zuléssig (siehe Parameter

21.03 STOP FUNKTION und 81.18 AUTOWECHS. INTERV.).
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Drehzahlregelung
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Diese Parameterwerte kbnnen bei laufendem ACS 600 geéandert
werden. Die Spalte Bereich/Einheit in Tabelle 6-12 enthalt die
zuldssigen Parameterwerte. Die Parameter werden im Anschluf3 an die
folgende Tabelle ausfihrlich erlautert.

Diese Parameter sind im Steuermodus SKALAR nicht sichtbar.
Tabelle 6-12 Gruppe 23.

Parameter Bereich/Einheit Beschreibung
01 REGLER- 0.0...100.0 Verstarkung fir
VERSTARKUNG Drehzahlregler

02 INTEGRATIONSZEIT 0.01s...999.98 s Integrationszeit fir

Drehzahlregler.

03 SCHLUPF VERSTARK 0.0 % ... 400.0 % Verstarkung fir den Schlupf

des Motors.

Der mit dem PI-Algorithmus arbeitende Drehzahlregler des ACS 600
laft sich durch Einstellung der Parameter 23.01 REGLER-
VERSTARKUNG und 23.03 SCHLUPF VERSTARK in dieser Gruppe
einstellen. Der Motor-1D-Lauf stellt den Drehzahlregler automatisch so
ein, daf3 dieser nicht gesondert eingestellt werden muf3.

Die Werte dieser Parameter legen fest, wie sich der Ausgang des
Drehzahlreglers bei einer Abweichung (Differenzwert) zwischen Ist-
Drehzahl und Soll-Drehzahl &ndert. Typische Sprungantworten des
Drehzahlreglers sind in Abbildung 6-6 dargestellt.

Sprungantworten kénnen durch Uberwachung des Istwertsignals 2
DREHZAHL erkannt werden.

Hinweis: Der STANDARD-Motor-ID-Lauf (siehe Kapitel 3 —
Inbetriebnahmedaten) aktualisiert die Werte der Parameter 23.01
REGLER-VERSTARKUNG und 23.02 INTEGRATIONSZEIT.

Die dynamische Leistung der Drehzahlregelung bei niedrigen
Drehzahlen kann verbessert werden, indem die relative Verstarkung
erhoht und die Integrationszeit verkurzt wird.

Das Ausgangssignal des Drehzahlreglers dient als Sollwert fiir den
Drehmomentregler. Der Drehmoment-Sollwert wird durch Parameter
20.04 MAXIMAL MOMENTbegrenzt.

Hinweis: Die Einstellung des Prozel3-Pl-Reglers siehe auch
Gruppe 80.
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Drehzahl

Drehzahlsprung {-

t

A : Unterkompensiert: 23.02 INTEGRATIONSZEIT zu kurz und 23.01 REGLER-VER-
STARKUNG zu niedrig

B : Normal, Selbstoptimierung

C : Normal, manuelle Optimierung. Besseres dynamisches Regelverhalten als bei B

D : Uberkompensiert: 23.02 INTEGRATIONSZEIT zu kurz und 23.01 REGLER-VER-
STARKUNG zu hoch

Abbildung 6-6 Sprungantworten des Drehzahlreglers beiverschiedenen
Einstellungen. Sollwert springt von 1 auf 10 %.

Beschleunigungskompensation

(Kann nicht vom
\ [\ Benutzer eingestellt werden)
Pl-Anteil
+
Drehzahl- | +_ Regel- & Drehmoment-
Sollwert -Q? Differ- + Sollwert
enz D-Anteil
(Kann nicht vom
Benutzer eingestellt
werden)
Berechneter [\
Drehzahlistwert

Abbildung 6-7 Drehzahlregler — vereinfachtes Blockdiagramm.

23.01 REGLER- Dieser Parameter legt die relative Verstarkung des Drehzahlreglers

VERSTARKUNG  fest. Wird 1* gewahlt, filhrt eine 10%ige Anderung der Regeldifferenz
(z.B. Sollwert — Istwert) zu einer 10%igen Anderung des Nenn-
Drehmoments.

Achtung: Zu hohe Verstarkungswerte kbnnen zu
Drehzahlschwingungen fihren.
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23.02
INTEGRATIONSZEIT

23.03 SCHLUPF
VERSTARK
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%

Verstarkung =K, =1

T, = Integrationszeit= 0

Tp = Differenzierungszeit = 0
Regeldifferenz
Reglerausgang

e = Regeldifferenz

t

Abbildung 6-8 Ausgangssignal des Drehzahlreglers nach einem
Sprunganstieg der Regeldifferenz auf einen konstanten Wert.

Dieser Parameter legt fest, wie schnell sich das Ausgangssignal des
Reglers andert, wenn die Regeldifferenz konstant bleibt. Je kiirzer die
Integrationszeit ist, desto schneller wird die konstante Regeldifferenz
ausgeglichen. Bei einer zu kurzen Integrationszeit wird die Regelung
instabil.

Reglerausgang

Verstarkung = Kp =1
T, = Integrationszeit > 0
Kp-e Tp = Differenzierungszeit = 0
I _ .
Kp- e | e = Regeldifferenz
1
v t
Ti

Abbildung 6-9 Ausgangssignal des Drehzahlreglers nach einem
Sprunganstieg der Regeldifferenz auf einen konstanten Wert.

Dieser Parameter bestimmt die Verstarkung fur den Schlupf. 100%"
bedeutet volle Schlupfkompensation, 0 %" bedeutet keine
Schlupfkompensation. Der Standardwert ist 100 %. Es kdnnen auch
andere Werte verwendet werden, falls trotz voller
Schlupfkompensation ein statischer Drehzahlfehler festgestellt wird.

Beispiel: Dem Antrieb wird ein konstanter Drehzahlsollwert von

1000 rpm vorgegeben. Trotz der vollen Schlupfkompensation
(SCHLUPF VERSTARK. = 100 %) liefert eine manuelle
Tachometermessung an der Motorachse den Drehzahlwert 998 rpm.
Die statische Drehzahlabweichung betragt

1000 rpm — 998 rpm = 2 rpm. Zur Kompensierung des Fehlers sollte
die Schlupfverstarkung erhéht werden. Bei 106 % Verstarkung besteht
keine statische Drehzahlabweichung mehr.
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Gruppe 25 Diese Parameterwerte konnen bei laufendem ACS 600 geandert
Frequenzausblendung werden. Die Spalte Bereich/Einheit in Tabelle 6-13 enthalt die
zuldssigen Parameterwerte. Die Parameter werden im Anschluf3 an die
folgende Tabelle ausfuhrlich erlautert.

Tabelle 6-13 Gruppe 25.

Parameter Bereich/Einheit Erlauterung
01 AUS; EIN Logik zum Uberspringen
AUSW.FREQ.AUSBL. kritischer Frequenzen.
02 0...120 Hz Beginn Frequenzausbl. 1

AUSBL.FREQIUNTEN

03 0...120 Hz Ende Frequenzausbl. 1
AUSBL.FREQ1OBEN

04 0...120 Hz Beginn Frequenzausbl. 2
AUSBL.FREQ2UNTEN

05 0...120 Hz Ende Frequenzausbl. 2
AUSBL.FREQ20BEN

Hinweis: Der Einsatz der Ausblendfunktion fir kritische Frequenzen in
einem geschlossenen Regelkreis bringt das System zum Schwingen,
wenn die erforderliche Abtriebsdrehzahl innerhalb des kritischen
Frequenzbandes liegt.

Hinweis: Der Wert der niedrigen Frequenz kann nicht hoher sein als
die hohe Frequenz des gleichen Bandes. Wenn die niedrige Frequenz
Uber den Wert der hohen Frequenz hinaus erhdht wird, steigt die hohe
Frequenz entsprechend der niedrigen Frequenz.

In einigen mechanischen Systemen kénnen bestimmte
Frequenzbereiche zu Resonanzproblemen fihren. Mit dieser
Parametergruppe ist es moglich, zwei Frequenzbereiche einzustellen,
die der ACS 600 uberspringt. Parameter 25.04 AUSBL.FREQ2UNTEN
braucht nicht héher zu sein als Parameter 25.03
AUSBL.FREQ1OBEN, solange der Parameter UNTEN jedes
beliebigen Frequenzpaares niedriger ist als der Parameter OBEN des
gleichen Frequenzpaares. Frequenzpaare kdnnen sich tberschneiden,
das Uberspringen erfolgt jedoch vom niedrigeren UNTEN-Wert zum
héheren OBEN-Wert.

Um die Einstellung der Frequenzausblendungen zu aktivieren, ist der
Parameter 25.01 AUSW.FREQ.AUSBL. auf EIN zu setzen.

Hinweis: Nicht benutzte Frequenzausblendungen sind auf 0 Hz zu
setzen.
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FREQmolor
[Hz] A
N - """ - - - - —-—-—-—-~—~-
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| |
| |
| |
40 - - -~ | |
T 4 o
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Unten Oben1l Unten2 Oben 2 [Hz] QsotLwert
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Abbildung 6-10 Beispiel fir die Einstellung der
Frequenzausblendungen in einer Liifteranlage mit starken
Schwingungsproblemen in den Frequenzbereichen 30 Hz bis 40 Hz
und 80 Hz bis 90 Hz.
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Gruppe 26 Motor- Diese Parameterwerte kdnnen nur bei gestopptem ACS 600 geandert
steuerung  werden (mit (O) gekennzeichnet. Die Spalte Bereich/Einheit in der
untenstehenden Tabelle enthalt die zuldssigen Parameterwerte. Die
Parameter werden im Anschlufd an die folgende Tabelle ausfihrlich
erlautert.

Tabelle 6-14 Gruppe 26.

Parameter Bereich/Einheit Erlauterung
01 NEIN; JA Wahl der Funktion
FLUSSOPTIMIERUNG FluRBoptimierung
©)
02 FLUSSBREMSUNG NEIN; JA Wahl der Funktion FluBbremsung
©)
03 IR-KOMPENSATION | 0...30% Kompensation des
(0) Spannungsabfalls

26.01 FLUSS- Gesamtenergieverbrauch und Gerauschpegel kdnnen verringert wer-
OPTIMIERUNG (O) den, indem der Magnetflul3 in Abhangigkeit von der tatsachlichen Last
geéndert wird. Die Funktion FluRBoptimierung wird in Antrieben einge-
setzt, die normalerweise unterhalb der Nennlast arbeiten.

FluBoptimierung steht im Modus SCALAR (siehe Parameter 99.04
MOTOR CTRL MODE) nicht zur Verfiigung.

26.02 Der ACS 600 kann fir eine schnellere Verzégerung sorgen, indem er
FLUSSBREMSUNG (0O) im Bedarfsfall die Magnetisierung im Motor erhoht, statt die
Verzégerungsrampe zu begrenzen. Durch Erhdéhung des Flusses im
Motor wird die Energie des mechanischen Systems in Warmeenergie
im Motor umgewandelt.

DrehzahIAusgang
[rpm]

3000

keine FluBbremsung

gewiinschte
Ausgangsdrehzahl

tfs]

Abbildung 6-11 Verzégerung des Motors mit und ohne Fluf3bremsung.
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FluBbremsung steht im Modus SCALAR (siehe Parameter 99.04
MOTOR CTRL MODE) nicht zur Verfigung.

26.03 IR- Dieser Parameter ist nur im Steuermodus SCALAR einstellbar.

KOMPENSATION . . :
© SATION (O) Dieser Parameter stellt den zusatzlichen relativen Spannungspegel

ein, der dem Motor bei Frequenz 0 vorgegeben wird. Der Bereich
betragt O ... 30 % der Motornennspannung. Durch die IR-
Kompensation wird das Anfahrmoment vergrof3ert.

U (%)

IR-Kompensation

|

Keine Kompensation
-
‘ |
Feldschwachepunkt f(Hz)

Abbildung 6-12 IR-Kompensation wird durch Anlegen einer
Zusatzspannung an den Motor realisiert. Uy ist die Nennspannung des
Motors.
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Gruppe 30
Fehlerfunktionen

Diese Parameterwerte kbnnen bei laufendem ACS 600 gedndert wer-
den. Die Spalte Bereich/Einheit in Tabelle 6-15 enthalt die zuldssigen
Parameterwerte. Die Parameter werden im Anschlul3 an die folgende
Tabelle ausfiihrlich erlautert.

Tabelle 6-15 Gruppe 30.

Parameter

Bereich/Einheit

Erlauterung

01 AlI<MIN FUNKTION

FEHLER,;
VORGEW. FREQ;
LETZTE FREQ

Wird bei Al<Minimum-Fehler
aktiv

02 STEUERTAFEL
FEHLT

FEHLER,;
VORGEW. FREQ;
LETZTE FREQ

Wird aktiv, wenn die als aktiver
Steuerplatz fir den ACS 600
gewahlte Steuertafel nicht mehr
kommuniziert

03 EXTERNER

NICHT AUSGEW,

Eingang fUr externe Fehler

FEHLER DI1 ... DI6

04 THERM. FEHLER; Wird bei Ubertemperatur aktiv

MOTORSCHUTZ WARNUNG; NEIN

05 WAHL DTC; Wahl der Art fir den

MOTORSCHUTZ BENUTZERWAHL; thermischen Motorschutz
THERMISTOR;

06 MOTOR THERM
ZEIT

256.0...9999.8 s

Zeit fir Temperaturanstieg auf
63 %

07 50.0 ... 150.0 % Obere Grenze des
MOTORLASTKURVE Motorstromes
08 25.0... 150.0 % Punkt auf der Motorlastkurve bei

STROMDREHZ.NULL

Drehzahl Null

09 KNICKPUNKT 1.0... 300.0 Hz Knickpunkt der Motorlastkurve
10 BLOCKIER- NEIN; WAR- Wird bei Motorblockierung aktiv
FUNKTION NUNG; FEHLER

11 BLOCK FREQ
HOCH

0.5...50 Hz

Grenzfrequenz fur
Blockierschutzlogik

12 BLOCKIERZEIT

10.00 ... 400.00 s

Zeit fur Blockierschutzlogik

13 UNTERLAST- NEIN; WAR- Wird bei Unterlastfehler aktiv
FUNKTION NUNG; FEHLER

14 UNTERLAST ZEIT 0.0...600.0s Zeitgrenze fur Unterlastlogik
15 UNTERLAST 1..5 Momentengrenze fiir
KURVE Unterlastlogik

16 MOTORPHASE NEIN; FEHLER Wird aktiv, wenn Motorphase
FEHLT ausfallt

17 ERDSCHLUSS NEIN; FEHLER Wird aktiv bei Erdschlul3.
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Parameter Bereich/Einheit Erlauterung

18 VORGEW. FREQ 0.00 ... 120.00 Hz Vorgewahlte Fehlerfrequenz
(Siehe Parameter

30.01 AI<MIN FUNKTION,
30.02 STEUERTAFEL FEHLT u.

30.19 KOMM MOD FEHL

FUNK).
19 KOMM. MOD FEHLER; NEIN; Wird aktiv, wenn die DDCS-
FEHL FUNK. KONST SW 15; Dateniibertragung mit dem
LETZTE FREQ Kommunikationsmodul
ausgefallen ist.
20 KOMM. 0.1s..60s Zulassige Zeitspanne zwischen

Ausfall der DDCS-
Dateniibertragung und der
Ausfiihrung der durch
Parameterr

30.19 KOMM MOD FEHL FUNK
festgelegten Betriebsart.

AUSFALLZEIT

21 KOMM FEHL RO/ NULL; LETZTER
AO WERT

Betrieb des Relaisausgang/
Analogausgangs bei DDCS-
Dateniibertragung, wenn das
Kommunikationsmodul
ausgefallen ist.

Mit diesem Parameter kann die Betriebsart gewahlt werden, wenn das
Signal am Analogeingang (All, Al2 oder Al3) die Mindestgrenze
unterschreitet, vorausgesetzt, dal? diese auf 0,5 V/1,0 mA oder dartber
eingestellt ist (,Living Zero®).

VORSICHT: Wird VORGEW.FREQ oder LETZTE FREQ gewahlt, muf3
sichergestellt werden, daf3 bei Ausfall des Analogeingangssignals der
Betrieb gefahrlos fortgesetzt werden kann.

FEHLER
Eine Fehlermeldung wird angezeigt, und der Motor trudelt aus.

NEIN
Keine MaRnahme erwiinscht.

VORGEW.FREQ
Eine Warnung wird angezeigt, und die Drehzahl wird auf den mit Para-
meter 30.18 VORGEW. FREQ eingestellten Wert eingestellt.

LETZTE FREQ

Eine Warnung wird angezeigt, und die Frequenz wird auf den Wert
eingestellt, mit dem der ACS 600 zuletzt gearbeitet hat.

Dieser Wert wird aus der durchschnittlichen Frequenz wéahrend der
letzten 10 Sekunden bestimmt.
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30.02 STEUERTAFEL

FEHLT

30.03 EXTERNER
FEHLER

30.04 THERM.
MOTORSCHUTZ

30.05 WAHL
MOTORSCHUTZ

Bestimmt die Betriebsart des ACS 600, wenn die fir den ACS 600 als
Steuerplatz gewéhlte Steuertafel die Kommunikation beendet.

VORSICHT: Wird VORGEW.FREQ oder LETZTE FREQ gewahlt, mul
sichergestellt werden, dal3 bei Ausfall des Analogeingangssignals der
Betrieb gefahrlos fortgesetzt werden kann.

FEHLER; VORGEW. FREQ; LETZTE FREQ
Siehe Parameter 30.01 AI<MIN FUNKTION.

NICHT AUSGEW

DI1-DI6

Diese Auswahl legt den Digitaleingang fest, der fir ein externes
Fehlersignal benutzt wird. Tritt ein externer Fehler auf (das heif3t, der
Digitaleingang wechselt auf 0 V-), so wird der ACS 600 gestoppt, und
der Motor trudelt aus. Auf dem Display der Steuertafel wird eine
Fehlermeldung angezeigt.

Dieser Parameter legt die Funktion des thermischen Motorschutzes
fest, der den Motor gegen Uberhitzung schiitzt.

FEHLER

An der Warnschwelle wird eine Warnung angezeigt. Zeigt einen Fehler
an und stoppt den ACS 600, wenn die Motortemperatur die 100-
Prozent-Schwelle erreicht.

WARNUNG
Eine Warnung wird angezeigt, wenn die Motortemperatur die Warn-
schwelle erreicht (95 % des Nennwertes).

NEIN
Keine MalRnahme erwilinscht.

Wahlt die Art des thermischen Schutzes. Der Motorschutz wird mit
Hilfe eines thermischen Modells oder Thermistormessung sicher-
gestellt.

Der ACS 600 berechnet den Temperaturanstieg des Motors unter
Bericksichtigung folgender Annahmen:

» Der Motor hat beim Einschalten des ACS 600 Umgebungs-
temperatur (30 °C).

» Fur die Berechnung der Motorerwarmung wird eine Lastkurve
angenommen (Abbildung 6-15). Der Motor erwarmt sich bei Betrieb
oberhalb der Kurve tber die Nenntemperatur hinaus und kihlt bei
Betrieb unterhalb der Kurve ab. Die Erwarmungs- und
Abkuhlgeschwindigkeit wird mit Parameter 30.06 MOTOR THERM
ZEIT eingestellt.
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VORSICHT: Der thermische Motorschutz bietet dem Motor keinen
Schutz, wenn die Motorkiihlung durch Staub und Schmutz
beeintrachtigt wird.

DTC

Zur Berechnung der Motorerwarmung wird die Lastkurve fir DTC
(Direct Torque Control — Direkte Momentenregelung) verwendet.

Die Motorzeitkonstante wird in Abh&angigkeit von Motorstrom und
Anzahl der Polpaare fir eigenbeliftete Kafiglaufermotoren angenéahert.

Es ist moglich, die DTC-Lastkurve mit Parameter 30.07
MOTORLASTKURVE zu skalieren, falls der Motor unter anderen
Bedingungen als den oben beschriebenen eingesetzt wird. Folgende
Parameter kdnnen nicht eingestellt werden: 30.06 MOTOR THERM
ZEIT, 30.08 STROMDREHZ.NULL, 30.09 KNICKPUNKT.

BENUTZERWAHL

In diesem Modus kann der Anwender die Funktion des thermischen
Motorschutzes durch Einstellen der Parameter 30.06 MOTOR THERM
ZEIT, 30.07 MOTORLASTKURVE, 30.08 STROMDREHZ.NULL und
30.09 KNICKPUNKT bestimmen.

THERMISTOR

Der thermische Motorschutz wird mit einem E/A-Signal von einem
Thermistor im Motor aktiviert.

Dieser Modus erfordert einen Thermistor im Motor oder einen Trenn-
kontakt innerhalb eines Thermistorrelais, das zwischen Digitaleingang
DI6 und +24V anzuschliel3en ist. Wenn der Thermistor direkt an den
Digitaleingang DI6 angeschlossen wird, erscheint eine Meldung,
sobald der Widerstand 4 kQ tberschreitet. Der Antrieb halt an, wenn
der Parameter 30.04 THERM. MOTORSCHUTZ auf FEHLER
voreingestellt ist. DI6 wird auf O zurtickgesetzt, wenn der Widerstand
im Thermistor zwischen 0 und 1,5 kQ liegt.

WARNUNG! Gemal IEC 664 ist fur den Anschluld des Thermistors an
den Digitaleingang 6 des ACS 600 zwischen den unter Spannung
stehenden Teilen des Motors und dem Thermistor eine doppelte oder
verstarkte Isolation erforderlich. Eine verstarkte Isolation beinhaltet
eine Kriech- und Luftstrecke von 8 mm (400/500 V Wechselstrom-
ausrustung). Entspricht der Thermistor nicht der Vorschrift, sind die
Ubrigen Ein- und Ausgange des ACS 600 gegen Beriihrung zu schiit-
zen; als alternative MalRBnahme kann auch ein Thermistorrelais einge-
baut werden, um den Thermistor vom Digitaleingang zu isolieren.

Programmierhandbuch

6-43



Kapitel 6 — Parameter

A

Alternative 1

Thermistor
Relais

i

WARNUNG! In Standard-Applikationsmakros ist der Digitaleingang 6
als Signalquelle zur Wahl der Konstantdrehzahl, Start/Stop oder der
Freigabe definiert. Andern Sie diese Einstellungen, bevor Sie
THERMISTOR fur Parameter 30.05 WAHL MOTORSCHUTZ
auswahlen. Mit anderen Worten: Stellen Sie sicher, dal3 der
Digitaleingang 6 von keinem Parameter, mit Ausnahme von 30.05
WAHL MOTORSCHUTZ, als Signalquelle gewahlt wird.

Alternative 2

\
‘
T
'
'
1
'
é

—~ <
N~ o
T x3 g < ©
8 8Su 28 388
§3 =5 §3 s5<
(O I Q E=
03 EB 03 E¢
= o < [}
Z(f) = O Zw0n =28
X 5 Q XY =
mo ~ o g( Ng-
x< xX& NIV IC)
6 18 DI6 \ : 6 18 | DI6
1 ' 1 '
+ . 7 19 +24 Vd.c.
7 19 24V d.c \ﬁ Yoo
Motor @

Abbildung 6-13 Thermistoranschluf3. Alternative 2. Auf der Motorseite mul3 der Kabelschirm (ber
einen 10 nF Kondensator geerdet werden. Ist das nicht mdglich, sollte der Schirm nicht
angeschlossen werden.

30.06 MOTOR THERM

ZEIT

Dies ist die Zeit, in der die Motortemperatur 63 % der Endtemperatur
erreicht. Abbildung 6-14 zeigt die Definition der Motorzeitkonstante.
Wenn fur den thermischen Motorschutz der DTC-Modus verwendet
wird, kann aus diesem Parameter die Motorzeitkonstante abgelesen
werden. Dieser Parameter kann nur eingestellt werden, wenn der
Parameter 30.05 WAHL MOTORSCHUTZ auf BENUTZERWAHL

gesetzt ist.

Falls fur NEMA-Motoren ein thermischer Schutz nach UL-
Bestimmungen gewunscht wird, gilt als Faustregel, daf3 die
Motorzeitkonstante dem 35 fachen von t6 entspricht (t6 ist die vom
Hersteller angegebene Zeitdauer in Sekunden, in der der Motor
gefahrlos mit dem sechsfachen Nennstrom betrieben werden kann).
Die Zeitkonstante flr eine Auslosekurve der Klasse 10 betragt 350 s,
fur eine Auslésekurve der Klasse 20 betragt sie 700 s, und fiir eine
Auslésekurve der Klasse 30 betragt sie 1050 s.
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MOTORLASTKURVE

30.08 STROMDREHZ. NULL |

30.08 STROMDREHZ.
NULL

30.09 KNICKPUNKT
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Motor-
belastung

Erwarmung t

100 % +

63 % -

[—
Motor Therm Zeit t

Abbildung 6-14 Motorzeitkonstante.

Die Motorlastkurve legt die maximal zulassige Betriebsbelastung des
Motors fest. Bei Einstellung auf 100 % ist die maximal zul&ssige
Belastung gleich dem Wert des Startparameters 99.06
MOTORNENNSTROM. Die HOohe der Motorlastkurve sollte eingestellt
werden, wenn die Umgebungstemperatur vom Nennwert abweicht.

99.06 MOTORNENNSTROM
(%)

150

30.7 MOTORLASTKURVE

100

50 -+

30.9 KNICKPUNKT Drehzahl

Abbildung 6-15 Motorlastkturve.

Dieser Parameter legt zur Definition der Motorlastkurve den maximal
zulassigen Strom bei Drehzahl Null fest.

Dieser Parameter legt den Punkt fest, bei dem die Motorlastkurve vom
Hochstwert (festgelegt mit Parameter 30.07 MOTORLASTKURVE)
auf den Wert abzufallen beginnt, der durch Parameter 30.08
STROMDREHZ.NULL eingestellt ist. Abbildung 6-15 zeigt ein Beispiel
fur eine Motorlastkurve.
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30.10 BLOCKIER
FUNKTION

30.11 BLOCK FREQ
HOCH

30.12 BLOCKIERZEIT

30.13
UNTERLASTFUNKTION

Dieser Parameter bestimmt die Funktion des Blockierschutzes. Die

Schutzfunktion wird aktiviert, wenn die folgenden Bedingungen fir eine

Zeitdauer gelten, die langer ist als die durch Parameter 30.12

BLOCKIERZEIT eingestellte Zeit:

» Das Motormoment liegt in der Nahe der internen momentanen
Anderungsgrenze fiir die Motorregelungs-Software, die eine Uber-

hitzung von Motor und Umrichter oder ein Kippen des Motors ver-
hindert.

» Die Ausgangsfrequenz liegt unterhalb des mit Parameter
30.11 BLOCK FREQ.HOCH eingestellten Wertes.

Der Blockierschutz ist im SCALAR-Modus inaktiviert (siehe Parameter
99.04 MOTOR CTRL MODE).

FEHLER
Wenn der Blockierschutz aktiviert ist, stoppt der ACS 600, und eine
Fehlermeldung wird angezeigt.

WARNUNG
Eine Warnung wird angezeigt. Die Anzeige verschwindet nach der
Halfte der durch Parameter 30.12 BLOCKIERZEIT eingestellten Zeit.

NEIN

Keine MalRnahme erwilinscht.

M A

///////

Blockierbereich
7

Grenze fur
Blockiermoment

Blockierfrequenz
(Parameter 30.11)

Abbildung 6-16 Blockierschutz. M = Motormoment.

Dieser Parameter stellt die Frequenz fir die Blockierfunktion ein.

Dieser Parameter stellt die Zeit fir die Blockierfunktion ein.

Wegfall der Motorbelastung kann auf eine Stérung im Prozel3
hindeuten. Der Schutz wird aktiviert, wenn:

e das Motormoment unter die mit Parameter 30.15 UNTERLAST
KURVE gewahlte Lastkurve fallt,

» dieser Zustand langer als die mit Parameter 30.14 UNTERLAST
ZEIT eingestellte Zeit angedauert hat,
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30.15 UNTERLAST
KURVE

30.16 MOTORPHASE
FEHLT
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« die Ausgangsfrequenz hoher als 10 % der Nennfrequenz des
Motors ist.

Die Schutzfunktion setzt voraus, dalR der Antrieb mit einem Motor mit
Nennleistung ausgerustet ist.

Je nach gewinschter Funktion ist auszuwahlen: NEIN; WARNUNG;
FEHLER. Bei der Auswahl FEHLER stoppt der ACS 600 den Motor
und zeigt eine Fehlermeldung an.

Die Unterlastfunktion kann im skalaren Steuermodus nicht gewéhlt
werden (siehe Parameter 99.04 MOTOR CTRL MODE).

Zeitbegrenzung fir die Unterlastlogik.

Dieser Parameter stellt als Auswahl funf Kurven gemaf3 Abbildung 6-
17 zur Verfigung. Der Unterlastschutz wird aktiviert, wenn die
Belastung fiir eine Zeitdauer, die mit Parameter 30.14 UNTERLAST
ZEIT festgelegt wurde, unter die eingestellte Kurve sinkt. Die Kurven
1 ... 3 erreichen ihr Maximum bei der Motornennfrequenz, die mit
Startparameter 99.07 MOTORNENNFREQUENZ eingestellt wird.
My
(%)
100 T

80 - @
70 %
60 - @
= 50 %
07 @ A
i 30 %

0 T T T T
fn 24Xfn

Abbildung 6-17 Unterlastkurven.
M = Motordrehmoment; fy, = Motornennfrequenz.

Hinweis: Der Unterlastschutz arbeitet nur, wenn die
Ausgangsfrequenz des ACS 600 mehr als 10% der
Motornennfrequenz betrégt.

Dieser Parameter legt die Funktion fest, wenn eine oder mehrere
Motorphasen fehlen. Der Schutz bei fehlender Motorphase ist im
SCALAR-Modus nicht aktiv (siehe Parameter 99.04 MOTOR CTRL
MODE).

FEHLER
Eine Fehlermeldung wird angezeigt, und der ACS 600 stoppt.

Programmierhandbuch
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30.17 ERDSCHLUSS

30.18 VORGEW. FREQ

30.19 KOMM MOD FEHL

FUNK

30.20 KOMM
AUSFALLZEIT

NEIN
Keine MalRnahme erwilinscht

Dieser Parameter legt die Funktion fest, wenn ein Erdschlufd im Motor
oder im Motorkabel erkannt wird.

FEHLER
Eine Fehlermeldung wird angezeigt, und der ACS 600 stoppt.

NEIN
Keine MalRnahme erwilinscht.

Frequenz, die als Sollwert dient, wenn ein Fehler auftritt und die
Fehlerfunktion auf die vorgewahlte Frequenz eingestellt ist (siehe
Parameter 30.01 AI<KMIN FUNKTION, 30.02 STEUERTAFEL FEHLT
und 30.19 KOMM MOD FEHL FUNK).

Dieser Parameter definiert die Betriebsart, wenn die DDCS-
Datentibertragung zwischen dem Antrieb und dem
Kommunikationsmodul (z.B. Feldbus-Adapter) unterbrochen ist.

Dieser Parameter ist nur dann sichtbar, wenn tGber Parameter 98.02
KOMM. MODUL (O) ein Kommunikationsmodul ausgewéhlt wurde.

VORSICHT: Wird VORGEW.FREQ oder LETZTE FREQ gewahlt, mul
sichergestellt werden, dal3 bei Ausfall des Analogeingangssignals der
Betrieb gefahrlos fortgesetzt werden kann.

FEHLER
Eine Fehlermeldung wird ausgegeben und der ACS 600 stoppt
entsprechend der Einstellung von Parameter 21.03 STOP FUNKTION.

NEIN
Keine MalRnahme erwlinscht.

VORGEW. FREQ
Eine Warnmeldung wird ausgegeben und die Drehzahl wird
entsprechend Parameter 30.18 VORGEW. FREQ eingestellt.

LETZTE DREHZAHL

Eine Warnmeldung wird ausgegeben und die Drehzahl wird
entsprechend der Drehzahl eingestellt, mit der der ACS 600 zuletzt
gearbeitet hat. Der Wert wird durch den Durchschnittswert der letzten
10 Sekunden bestimmt.

Dieser Parameter legt die Verzégerung zwischen der Erkennung einer
DDCS-Kommunikationsstérung und der Ausfihrung der Uber
Parameter 30.19 KOMM. FEHLFUNKT. festgelegten Betriebsart fest.
Der Standardwert ist 1 s.

Dieser Parameter ist nur dann sichtbar, wenn Gber Parameter 98.02
KOMM. MODUL (O) ein Kommunikationsmodul ausgewahlt wurde.

0.1..60s
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Bei Verlust der DDCS Datenibertragung zwischen dem Antrieb und
dem Kommunikationsmodul (z.B. Feldbusadapter) legt dieser
Parameter den Betrieb jener Relaisausgénge und Analogausgénge
fest, die Uber die Feldbusverbindung angesteuert werden (siehe
Parameter Gruppe 14 Relaisausgédnge und Gruppe 15
Analogausgénge). Der Standardwert ist NULL.

Dieser Parameter wird nur angezeigt, nach dem ein
Kommunikationsmodul mit Parameter 98.02 KOMM. MODUL (O)
aktiviert wurde.

NULL

Der Relaisausgang wird abgeschaltet. Der Analogausgangs wird Null
gesetzt.

LETZTER

Am Relaisausgang bleibt der letzte Zustand vor Ausfall der
Kommunikation stehen. Der Analogausgangs gibt den letzten Wert vor
Ausfall der Kommunikation an.
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Gruppe 31
Automatisches
Riicksetzen

31.01 ANZ.
WIEDERHOLUNG

31.02
WIEDERHOLUNGSZEIT

31.03
VERZOGERUNGSZEIT

Diese Parameterwerte kbnnen bei laufendem ACS 600 gedndert
werden. Die Spalte Bereich/Einheit in Tabelle 6-16 enthéalt die
zuldssigen Parameterwerte. Die Parameter werden im Anschluf3 an die
folgende Tabelle ausfuhrlich erlautert.

Tabelle 6-16 Gruppe 31.

Parameter Bereich/Einheit Erlauterung

01 ANZ. WIEDERHOLUNG 0..5 Maximale Anzahl von
Rucksetz-Versuchen fir
Autoreset-Logik

02 WIEDERHOLUNGSZEIT 1.0...180.0s Zeitgrenze fur die Autoreset-
Logik.

03 VERZOGERUNGSZEIT 0.0...3.0s Verzégerungszeit zwischen
den Ricksetz-Versuchen.

04 UBERSTROM NEIN; JA Aktivierung fir automatische
Fehlerriicksetzung.

05 UBERSPANNUNG NEIN; JA Aktivierung fur automatische
Fehlerriicksetzung.

06 UNTERSPANNUNG NEIN; JA Aktivierung fir automatische
Fehlerriicksetzung.

07 ANALOGSIG.<MIN NEIN; JA Aktivierung fur automatische
Fehlerriicksetzung.

Das automatische Fehlerriicksetzsystem setzt die Fehler zurlck, die
mit den Parametern 31.04 UBERSTROM, 31.05 UBERSPANNUNG,
31.06 UNTERSPANNUNG and 31.07 ANALOGSIG.<MIN ausgewahilt
wurden.

Dieser Parameter legt die Anzahl der Riicksetz-Versuche in der durch
den Parameter 31.02 WIEDERHOLUNGSZEIT festgelegten Zeit fest.
Der ACS 600 verhindert weitere automatische Ricksetz-Versuche,
und der Antrieb bleibt abgeschaltet, bis von der Steuertafel aus oder
Uber einen Digitaleingang eine erfolgreiche Riicksetzung durchgefuhrt
wird.

Die Zeitdauer, in der eine begrenzte Zahl automatischer Riicksetz-
Versuche zulassig ist. Die zulassige Zahl der Fehler in diesem
Zeitraum wird mit Parameter 31.01 ANZ. WIEDERHOLUNG
eingestellt.

Mit diesem Parameter wird die Zeit eingestellt, die der ACS 600 wartet,
bevor er den Fehler automatisch quittiert. Wird dieser Fehler auf Null
gesetzt, quittiert der ACS 600 den Fehler sofort. Ist die Zeit gréf3er Null
eingestellt, wird der Fehler erst nach dieser Zeitverzégerung im ACS
600 automatisch zuriickgesetzt.
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31.04 UBERSTROM
31.05 UBERSPANNUNG
31.06

UNTERSPANNUNG

31.07 ANALOGSIG.<MIN

A
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Wird JA gewahlt, erfolgt nach Ablauf der durch Parameter 31.03
VERZOGERUNGSZEIT eingestellten Zeit eine automatische
Rucksetzung des Fehlers (Motor-Uberstrom), und der ACS 600
arbeitet wieder normal.

Wird JA gewahlt, erfolgt nach Ablauf der durch Parameter 31.03
VERZOGERUNGSZEIT eingestellten Zeit eine automatische
Rucksetzung des Fehlers (Zwischenkreis-Uberspannung), und der
ACS 600 arbeitet wieder normal.

Wird JA gewahlt, erfolgt nach Ablauf der durch Parameter 31.03
VERZOGERUNGSZEIT eingestellten Zeit eine automatische
Ricksetzung des Fehlers (Zwischenkreis-Unterspannung), und der
ACS 600 arbeitet wieder normal.

Wird JA gewahlt, erfolgt nach Ablauf der durch Parameter 31.03
VERZOGERUNGSZEIT eingestellten Zeit eine automatische
Rucksetzung des Fehlers (Analog-Eingangssignal unter
Minimalpegel).

WARNUNG! Wenn der Parameter 31.07 ANALOGSIG. < MIN
freigegeben ist, kann der Antrieb auch nach einer langen Wartezeit
erneut starten, wenn das Analogsignal wieder anliegt. Es mul3
sichergestellt werden, daf3 der Gebrauch dieser Funktion keinen
Personenschaden und/oder Schaden an der Anlage nach sich zieht.
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Gruppe 32
Uberwachung

Diese Parameterwerte kbnnen bei laufendem ACS 600 gedndert
werden. Die Spalte Bereich/Einheit in Tabelle 6-17 enthéalt die

zuldssigen Parameterwerte. Die Parameter werden im Anschluf3 an die

folgende Tabelle ausfuhrlich erlautert.

Tabelle 6-17 Gruppe 32.

UNTERGRENZE

Parameter Bereich/Einheit Erlauterung
01 FREQ 1 NEIN; UNTERGRENZE; Uberwachung Frequenz 1
FUNCTION OBERGRENZE; ABS-

02 FREQ 1 LIMIT

-120Hz ... 120 Hz

Uberwachungsgrenze
Frequenz 1

03 FREQ 2 NEIN; UNTERGRENZE; | Uberwachung Frequenz 2
FUNCTION OBERGRENZE; ABS-
UNTERGRENZE

04 FREQ 2 LIMIT -120 Hz ... 120 Hz Uberwachungsgrenze
Frequenz 2

05 NEIN; UNTERGRENZE; Uberwachung Motorstrom

STROMFUNKTION OBERGRENZE

06 STROMGRENZE | 0...1000 A Uberwachungsgrenze
Motorstrom

07 SOLLWERT 1

NEIN; UNTERGRENZE;

Uberwachung Sollwert 1

FKT OBERGRENZE

08 SOLLWERT 1 0..120 Hz Uberwachungsgrenze

GRENZE Sollwert 1

09 SOLLWERT 2 NEIN; UNTERGRENZE; | Uberwachung Sollwert 2

FKT OBERGRENZE

10 SOLLWERT 2 0...500 % Uberwachungsgrenze

GRENZE Sollwert 2

11 ISTWERT 1 FKT NEIN; UNTERGRENZE; | Uberwachung Istwert 1
OBERGRENZE

12 ISTWERT 1 0...200 % Uberwachungsgrenze Istwert

GRENZE 1

13 ISTWERT 2 FKT NEIN; UNTERGRENZE; | Uberwachung Istwert 2
OBERGRENZE

14 ISTWERT 2 0...200 % Uberwachungsgrenze Istwert

GRENZE 2.
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32.01 FREQ 1
FUNCTION

Frequenz (Hz)
ABS-UNTERGR.

[N
[L//]]

32.02 FREQ 1 LIMIT

32.03 FREQ 2
FUNCTION

32.04 FREQ 2 LIMIT

32.05 STROMFUNKTION

32.06 STROMGRENZE

32.07 SOLLWERT 1 FKT

32.08 SOLLWERT 1
GRENZE

32.09 SOLLWERT 2 FKT

32.10 SOLLWERT 2
GRENZE

-ABS-UNTERGR.

Kapitel 6 — Parameter

Dieser Parameter aktiviert eine Drehzahliberwachungsfunktion. Die
mit den Parametern 14.01 RELAIS RO1 AUSG. (O), 14.02 RELAIS
RO2 AUSG. (O), 14.03 RELAIS RO3 AUSG. (O) and 14.04 MODUL 2
REL AUSGL1 (O) eingestellten Relaisausgange dienen zur Anzeige, ob
die Frequenz die Uberwachungsgrenze unterschreitet
(UNTERGRENZE) oder uberschreitet (OBERGRENZE).

NEIN
Die Uberwachungsfunktion wird nicht benutzt.

UNTERGRENZE
Die Uberwachungsfunktion spricht an, wenn der Wert unterhalb der
eingestellten Grenze liegt.

OBERGRENZE
Die Uberwachungsfunktion spricht an, wenn der Wert oberhalb der
eingestellten Grenze liegt

ABS-UNTERGRENZE

Bei Unterschreitung des eingestellten Grenzwertes wird die
Uberwachung aktiviert. Der Grenzwert wird in beiden Drehrichtungen
(Vor- und Ruckwarts) iberwacht (siehe schraffierten Bereich auf der
Abbildung links).

Die Frequenziberwachungsgrenze ist einstellbar von -120 bis 120 Hz.
Siehe Parameter 32.01 FREQ 1 FUNCTION.

Die Frequenziberwachungsgrenze ist einstellbar von -120 bis 120 Hz.

Uberwachung Motorstrom. Gleiche Optionen wie bei Parameter 32.01
FREQ 1 FUNCTION, ausgenommen ABS-UNTERGRENZE und
Auswahl durch Parameter 14.04 MODUL 2 REL AUSG1 (O).

Uberwachungsgrenze Motorstrom. Einstellung in Ampere; einstellbar
zwischen 0 A ... 1000 A.

Uberwachung Sollwert 1. Gleiche Optionen wie bei Parameter 32.01
FREQ 1 FUNCTION, ausgenommen ABS-UNTERGRENZE und
Auswahl durch Parameter 14.04 MODUL 2 REL AUSG1 (O)

Uberwachungsgrenze Sollwert 1einstellbar von 0 bis 120 Hz.

Uberwachung Sollwert 2. Gleiche Optionen wie bei Parameter 32.01
FREQ 1 FUNCTION, ausgenommen ABS-UNTERGRENZE und
Auswahl durch Parameter 14.04 MODUL 2 REL AUSG1 (O)

Uberwachungsgrenze Sollwert 2 einstellbar von 0 bis 500 %.
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32.11 ISTWERT 1 FKT

32.12 ISTWERT 1
GRENZE

32.13 ISTWERT 2 FKT

32.14 ISTWERT 2
GRENZE

Uberwachung Istwert 1. Gleiche Optionen wie bei Parameter 32.01
FREQ 1 FUNCTION, ausgenommen ABS-UNTERGRENZE und
Auswahl durch Parameter 14.03 RELAIS RO3 AUSG. (O)

Uberwachung Istwert 1 einstellbar von 0 bis 200 %.

Uberwachung Istwert 2. Gleiche Optionen wie bei Parameter 32.02
FREQ 1 LIMIT, ausgenommen ABS-UNTERGRENZE und Auswahl
durch Parameter 14.03 RELAIS RO3 AUSG. (O)

Uberwachungsgrenze Istwert 2 einstellbar von 0 bis 200 %.
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Gruppe 33 Information

33.01 PROGRAMM
VERSION

33.02 APPL. PROG
VERSION

33.03 TEST DATUM

Kapitel 6 — Parameter

Diese Parameterwerte konnen nicht geandert werden. Die Spalte
Bereich/Einheit in Tabelle 6-18 enthalt die Parameterwerte. Die
Parameter werden im Anschluf3 an die folgende Tabelle ausfiihrlich
erlautert.

Tabelle 6-18 Gruppe 33.

Parameter Bereich/Einheit Erlauterung
01 PROGRAMM XXXXXXXX Version der Steuersoftware
VERSION des ACS 600
02 APPL. PROG XXXXXXXX Version der Anwendungssoftware
VERSION des ACS 600
03 TEST DATUM DDMMYY Testdatum (Jahr, Monat, Tag)

Dieser Parameter zeigt die Version des Firmware-Pakets an, das auf
Ihrem ACS 600 installiert ist.

AHXX5XyX

Produktfamilie —
A =ACS 600
Firmware-Produktbezeichnung

H = ACS 600 PFC Macro
Hardwaretyp

Firmware-Version
5xyx = Version 5.xyx

Dieser Parameter zeigt die Version der Anwendungssoftware des
verwendeten ACS 600 an.

AHAX5xyX

Produktfamilie —
A =ACS 600
Firmware-Produktbezeichnung
H = ACS 600 PFC Macro
Firmwaretyp
A = Application Program
Firmware-Version
5xyx = Version 5.xyx

Dieser Parameter zeigt das Testdatum lhres ACS 600.
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Gruppe 51

Kommunikationsmodul

Gruppe 70 DDCS-
Steuerung

Diese Parameter sind nur dann sichtbar und missen eingestellt
werden, wenn ein Feldbus-Adaptermodul (optional) angeschlossen
und mit Parameter 98.02 KOMM. MODUL (O). Naheres zu den
Parametern finden Sie im Handbuch des Feldbusmoduls.

Diese Parametereinstellungen bleiben auch dann erhalten, wenn das
Applikationsmakro ge&ndert wird.

Der ACS 600 kann mit externen Geraten uber serielle
Datenlbertragungskanéle mittels DDCS-Protokoll kommunizieren. Die
Parameter in Gruppe 70 stellen die ACS 600 Stationsadressen fir die

DDCS-Kanéale 0 und 2 ein.

Diese Parameterwerte mussen nur in bestimmten Fallen eingestellt
werden; einige Beispiele sind in der untenstehenden Tabelle

aufgefihrt.

Parameter

Bereich/
Einheit

Beschreibung

70.01 KANAL O
ADRESSE

1...125

Stationsadresse fur Kanal 0. On-line
darf es keine zwei Adressen mit der
gleichen Nummer geben. Die Einstel-
lung muB3 gedndert werden, falls eine
Masterstation an Kanal 0 angeschlos-
sen ist und die Adresse der unter-
geordneten Station nicht automatisch
geandert wird. Eine Masterstation ist
zum Beispiel der Advant Controller
AC 70 oder ein weiterer ACS 600.

70.02 KANAL 3
ADRESSE

1..254

Stationsadresse fur Kanal 3. On-line
darf es keine zwei Adressen mit der
gleichen Nummer geben. Normaler-
weise muf3 die Einstellung geéndert
werden, falls der ACS 600 in ein
Ringnetz eingebunden ist, an das
mehrere ACS 600 sowie ein PC
angeschlossen sind, auf dem das
Drive Window® Programm [&uft.
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Diese Parameter sind nur sichtbar, wenn Parameter 99.02
APPLIK.MAKRO auf PFC eingestellt ist. Diese Werte kbnnen auch
dann geandert werden, wenn der ACS 600 in Betrieb ist. Die Spalte
Bereich/Einheit in Tabelle 6-19 zeigt die zuldssigen Parameterwerte. In
der Tabelle werden die Parameter genauer erlautert.

Tabelle 6-19 Gruppe 80.

Parameter Bereich/Einheit Beschreibung
01 PI VERSTARKUNG 0.1...100 Auswahl der Verstarkung fur
Pl-Regler
02 PI ZEIT 0.5...1000 s Auswahl der Integrationszeit
fur PI-Regler
03 FEHLERWERT NEIN, JA Fehlerwert-Inversion fur PI-
INVERS Regler
04 AKTUELLER ACT1; ACT1 - ACT2; Auswahl des Istwertsignals
ISTWERT ACT1 + ACT2; fur PI-Regler
ACT1 * ACT2;
ACT1/ACT2; MIN(A1,A2);
MAX(A1,A2);
sqrt(Al - A2); sqAl+sgA2
05 AUSW.EING.IST 1 NEIN; AlL; Al2; Al3 Auswahl des Eingangs fir
Istwertsignal 1
06 AUSW.EING.IST 2 NEIN; AlL; Al2; Al3 Auswahl des Eingangs fir
Istwertsignal.
07 ISTWERT 1 MIN -1000 ... 1000 Min: Skalierungsfaktor fir
Istwert 1.
08 ISTWERT 1 MAX -1000 ... 1000 Max. Skalierungsfaktor fiir
Istwert 1.
09 ISTWERT 2 MIN -1000 ... 1000 Min. Skalierungsfaktor fir
Istwert 2.
10 ISTWERT 2 MAX -1000 ... 1000 Max. Skalierungsfaktor fiir
Istwert 2.
11 IST1 EINHEIT SKAL - 999999 ... 999999 Angezeigter Wert bei max.
Motordrehzahl
12 IST1 EINHEIT Nein; bar; %; °C; Einheit der ProzeR-Drehzahl
mg/l; kPa
13 I1ST2 EINHEIT SKAL -999999 ... 999999 Skalierungsfaktor von
Istwert 2
14 IST2 EINHEIT Nein; bar; %; °C Einheit von Istwert2.
mg/l; kPa

15 IST FUNK SKAL

Die Minimal- und Maximalwerte des PI-Reglerausgang sind durch die
Parameter 20.01 MINIMAL FREQUENZ und 20.02 MAXIMAL
FREQUENZ begrenzt.
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Dieser Parameter definiert die Verstarkung des Pl-Reglers. Wird ,1*
ausgewahlt, bewirkt eine Anderung des Fehlerwertes um 10% eine
Anderung des PI-Reglerausgangssignals um 10% der
Maximalfrequenz: Ist der Parameter 20.02 MAXIMAL FREQUENZ
beispielsweise auf 60 Hz eingestellt, dann andert sich das
Ausgangssignal des PI-Reglers um 6 Hz.

80.01 PI VERSTARKUNG

Tabelle 6-20 Beispiel: Vom relativen Fehler und der Einstellung der
Verstdrkung abhédngige Anderung des Pl-Ausgangsignals, wenn
Parameter 20.02 MAXIMAL FREQUENCZ auf 60 Hz eingestellt ist.

Anderung des PI- Anderung des PI-

Pl Ausgangssignals: Ausgangssignals:
Verstéarkung 10 % Anderung des 50 % Anderung des
Fehlers Fehlers
0.5 3Hz(=05-0.1-60Hz) | 15Hz(=0.5- 0.5 60 Hz)
1.0 6 Hz (=1.0- 0.1 - 60 Hz) 30Hz (=1.0-0.5- 60 Hz)
3.0 18 Hz (=3.0-0.1-60Hz) | 60Hz (>3.0-0.5-60Hz)

(Begrenzt durch Parameter
20.20.02 MAXIMAL FREQUENZ)

80.02 PI I-ZEIT  Definiert die Zeit, in der das max. Ausgangssignal erreicht wird, wenn
ein konstanter Fehlerwert vorliegt und die Verstéarkung ,1“ betragt.
Integrationszeit 1 bedeutet, dal eine Anderung um 100% in 1 Sekunde

stattfindet.

Fehlerwert

Pl-Regler
Ver-
star-

kung
Ver-
stér-

kung \ ) ¢
Pl-Integrationszeit

Abbildung 6-18 PI -Reglerverstédrkung, Integrationszeit und Fehlerwert.

Hinweis: Der ProzeR-PI-Regler mul3 langsamer eingestellt sein als der
Drehzahlregler (Gruppe 23), um Resonanzen zu verhindern. Die
empfohlenen Einstellbereiche sind im folgenden aufgefihrt; der Wert
von Parameter 80.01 Pl VERSTARKUNG sollte 10-20% des Wertes
von 23.01 REGLER-VERSTARKUNG betragen, der Wert 80.02 PI I-
ZEIT sollte 5-10mal grof3er sein als der Wert von 23.02
INTEGRATIONSZEIT.
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80.03 FEHLERWERT
INVERS

80.04 AKTUELLER
ISTWERT

80.05 AUSW.EING.IST 1

80.06 AUSW.EING.IST 1

80.07 ISTWERT 1 MIN

Kapitel 6 — Parameter

Mit diesem Parameter kann der Fehlerwert invertiert werden (und
folglich der Betrieb des PI-Reglers). Normalerweise verursacht eine
Verringerung des Istwertsignals (Ruckfuhrung) eine Erhéhung der
Antriebsdrehzahl. Falls eine Verringerung des Istwertsignals eine
Verringerung der Drehzahl bewirken soll, mu3 FEHLERWERT
INVERS auf JA gesetzt werden.

IST1; IST1 - IST2; IST1 + IST2; IST1 * IST2; IST1/IST2; MIN(11,12) ;
MAX(11,12); quwl(11-12); qull + qul2

Mit Hilfe dieses Parameters werden Istwertsignale fur den PI-Regler
ausgewahlt. IST1 wird mit Parameter 80.05 AUSW.EING.IST 1
eingestellt. Die Quelle fur IST2 wird mit Parameter 80.06
AUSW.EING.IST 1 eingestellt. In der obigen Liste steht 11 fur IST1 und
[2 far IST2. MIN(11,12) setzt entweder fur IST1 oder fir IST2 den
Parameterwert, je nachdem welcher den niedrigeren Wert besitzt.
quwl(11-12) stellt den Parameterwert auf die Quadratwurzel von (IST1 -
IST2) ein. qull + quil2 stellt den Parameterwert auf die Quadratwurzel
von IST1 plus Quadratwurzel von IST2 ein.

Die Funktion quwl(11-12) oder qull + qul2 ist anzuwenden, falls der PI-
Regler den Durchsatz mit Hilfe eines Druckwandlers regelt, der die
Druckdifferenz tiber einen Durchflul3messer mif3t.

NEIN; All, Al2 oder AI3
Dieser Parameter wahlt eines der analogen Eingangssignale als
Istwertsignal 1, z.B. IST1 in Parameter 80.4 AKTUELLER ISTWERT.

NEIN; All, Al2 oder AI3
Dieser Parameter wahlt eines der analogen Eingangssignale als
Istwertsignal 2, z.B. IST2 in Parameter 80.4 AKTUELLER ISTWERT.

Minimalwert fur Istwert 1. Definiert als prozentualer Anteil der Differenz
zwischen den Maximal- und Minimalwerten des gewéhlten analogen
Eingangssignals. Der Einstellbereich reicht von -1000 bis +1000%.
Maximale und minimale Einstellungen der analogen Eingangssignale
siehe Parameter 13.01, 13.02, 13.06, 13.07, 13.11 und 13.12.

Der Wert dieses Parameters kann mit Hilfe der untenstehenden Formel
berechnet werden. Der minimale Istwert bezieht sich auf den
Minimalwert des Istwertbereichs.

Minimum des
ISTWERTl B Istwertes (V oder mA) - MINIMUM Al (1, 2 oder 3)

MINIMUM ~ - 100 %
MAXIMUM Al (1, 2 oder 3) -MINIMUM Al (1, 2 oder 3)

Beispiel: Der Druck in einem Leitungssystem soll innerhalb eines
Bereichs von 0 bis 10 bar geregelt werden. Der Druckwandler hat
einen Ausgangssignalbereich von 4 bis 8 V, abhangig vom Druck
zwischen 0 und 10 bar. Die min. Ausgangsspannung des
Druckwandlers betragt 2V, die max. Ausgangsspannung 10 V, so daf3
der Minimal- und der Maximalwert des analogen Eingangs auf 2 V
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bzw. auf 10V eingestellt wird. ISTWERT 1 MIN wird wie folgt berechnet:

ISTWERT 1. 4V-2V

= -100 % =25%
MINIMUM 10V-2V

80.08 ISTWERT 1 MAX  Maximalwert fur Istwert 1. ISTWERT 1 MAX ist definiert als

prozentualer Anteil der Differenz zwischen den Maximal- und
Minimalwerten des gewdahlten analogen Eingangssignals. Der
Einstellbereich reicht von -1000 bis +1000%. Maximale und minimale
Einstellungen der analogen Eingangssignale siehe Parameter 13.01,
13.02, 13.06, 13.07, 13.11 und 13.12.

Der Wert dieses Parameters kann mit Hilfe der untenstehenden Formel
berechnet werden. Der maximale Istwert bezieht sich auf den hdchsten
Wert, den das Iswertsignal erreichen kann.

Maximum des
ISTWERT 1 ISTWERTES (V oder mp) - MINIMUM Al (1, 2 oder 3)

MAXIMUM ~ +100 %
MAXIMUM Al (1, 2 oder 3) - MINIMUM Al (1, 2 oder 3)

Siehe Beschreibung des Beispiels anhand Parameter 80.08 ISTWERT
1 MAX; in diesem Fall ist:

ISTWERT 1 8V-2V

= -100% =75%
MAXIMUM 10V-2V

Abbildung 6-19 zeigt drei Beispiele einer Istwert-Skalierung.

10 V(100 %) ——/— 100 % 10 V(100 %) ——/— 100 % 100 % -~ 100 %
8 V(75 %) 8 V(80 %) 60 % - /
4 V(25 %) - 4 V(40 %) - 20 %V
2 V(0 %)+
ov—+— - 0% 0 V(0 %) — — 0% 0% — — 0%
Istwert  Skalierter Istwert Istwert  Skalierter Istwert Istwert  Skalierter Istwert
Minimum Al 2 V/4 mA | Minimum Al 0 V/0 mA
Istwert 1 Max. 75 % Istwert 1 Max. 80 % Istwert 1 Max. =20 %
Istwert 1 Min. 25 % Istwert 1 Min. 40 % Istwert 1 Min. = 60 %

Abbildung 6-19 Istwert-Skalierung.

80.09 ISTWERT 2 MIN  Siehe Parameter 80.07 ISTWERT 1 MIN.
80.10 ISTWERT 2 MAX  Siehe Parameter 80.08 ISTWERT 1 MAX.
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80.11 IST1 EINHEIT
SKAL

80.12 IST1 EINHEIT

80.13 ISTZ2 EINHEIT
SKAL

80.14 IST2 EINHEIT
80.15 IST FUNK SKAL

Kapitel 6 — Parameter

Dieser Parameter entspricht dem auf der Steuertafel angezeigten
Istwert und der durch Parameter 80.12 IST1 EINHEIT definierten
Einheit.

NEIN; bar; %; C; mg/l; kPa
Die Werkseinstellung fir die Einheit des Istwertes ist NEIN (es wird
keine Einheit angezeigt), bar, %, C, mg/l oder kPa.

Siehe Parameter 80.11 IST1 EINHEIT SKAL.

Siehe Parameter 80.12 IST1 EINHEIT.

Parameter der zur Skalierung des Ergebnisses der Rechenoperation
verwendet wird, die durch Parameter 80.04 AKTUELLER ISTWERT
ausgewahlt wurde. Der skalierte Wert kann tber einen Analogausgang
abgerufen werden (siehe Parameter 15.01 ANALOG-AUSGANG (0)).
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Gruppe 81 PFC-
Regelung

Tabelle 6-21 Gruppe 81.

Diese Parameter sind nur sichtbar, wenn Parameter 99.02
APPLIKATIONSMAKRO auf PFC gesetzt ist. Die Parameter kdnnen
mit Ausnahme der mit (O) gekennzeichneten Parameter auch dann
geandert werden, wenn der ACS 600 in Betrieb ist. Die Spalte
Bereich/Einheit in Tabelle 6-21 zeigt die zulassigen Parameterwerte.
Die Parameter werden im Anschluf3 an die folgende Tabelle ausfiuhrlich
erlautert.

Parameter Bereich/Einheit Beschreibung
01 SOLLWERT INTERNAL; Auswabhl der Quelle fur den Prozef3-Sollwert
EXTERNAL
02 CONST SOLLWERT 0.0 ...100.0 % Konstanter Sollwert (Proze3-Sollwert).
03 SOLLWERT SPRUNG 1 0.0 ...100.0 % Sollwertsteigerung 1.
04 SOLLWERT SPRUNG 2 0.0 ...100.0 % Sollwertsteigerung 2.
05 SOLLWERT SPRUNG 3 0.0...100.0 % Sollwertsteigerung 3.
06 ANHALTVERZOGERUNG |0.0 ... 3600.0 s Dauer der Anhaltverzégerung.
07 ANHALTPEGEL 0.0...120.0 Hz Pegel fir die Aktivierung der Anhaltfunktion.
08 ANSPRECHGRENZE 0.0 ... 100.0 % Pegel fur die Deaktivierung der Anhaltfunktion.
09 START FREQ 1 0.0 ... 120.0 Hz Startfrequenz fir den ersten Hilfsmotor.
10 START FREQ 2 0.0 ... 120.0 Hz Startfrequenz fir den zweiten Hilfsmotor.
11 START FREQ 3 0.0...120.0 Hz Startfrequenz fir den dritten Hilfsmotor.
12 NIEDR FREQ 1 0.0...120.0 Hz Ausgangsfrequenz, bei der der erste Hilfsmotor stoppt.
13 NIEDR FREQ 2 0.0...120.0 Hz Ausgangsfrequenz, bei der der zweite Hilfsmotor stoppt.
14 NIEDR FREQ 3 0.0 ...120.0 Hz Ausgangsfrequenz, bei der der dritte Hilfsmotor stoppt.
15 HILFSMO STARTVERZ 0.0 ... 3600.0 s Startverzégerung fir die Hilfsmotoren.
16 HILFSMO STOPVERZ 0.0 ... 3600.0 s Anhalteverzdgerung fur die Hilfsmotoren.
17 ANZ.HILFSMOTOREN (O) |NULL; ... ; DREI Anzahl der Hilfsmotoren.
18 AUTOWECHS.INTERV. Omin...336h Intervall fir die Autowechsel-Funktion (bis zu 14 Tage).
19 AUTOWECHSEL PEGEL 0.0...100.0 % Uberwachungsgrenze fiir die Autowechsel-Funktion
(bis zu 14 Tage).
20 AUTOWECHSEL VERR (O) | EIN; AUS Motorverriegelungen.
21 BYPASS REGELUNG NEIN; JA Umgehung des PI-Reglers.
22 START VERZOGERUNG 0 ... 10000 ms Startverzoégerung fur den drehzahlgeregelten Motor.
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81.01 SOLLWERT

81.02 CONST
SOLLWERT

81.03 SOLLWERT
SPRUNG 1

81.04 SOLLWERT
SPRUNG 2
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Dieser Parameter definiert die Quelle des Sollwertsignals fiir die
Pumpen- und Liftersteuerung

EXTERNAL

Der ProzeRR-Sollwert wird von einer Quelle ausgelesen, die durch
Parameter 11.06 AUSW. EXT SOLLW?2 (O) definiert wird. Die
Steuertafel mul3 sich im externen Steuermodus befinden.

Ist die Steuertafel auf den lokalen Modus eingestellt (In der ersten Zeile
auf dem Display wird L angezeigt) gibt sie den direkten Frequenz-
Sollwert aus und die PFC-Logik wird nicht eingesetzt.

Hinweis: Um den Prozel3-Sollwert auch im lokalen Modus von der
Steuertafel ablesen zu kénnen, mul3 der Sollwerttyp fur die Steuertafel
auf SOLLW?2 (%) eingestellt werden (Parameter 11.01 TASTATUR
SOLLWERT).

PANEL
Der Prozef3-Sollwert ist ein konstanter Wert, der mit Parameter 81.02
CONST SOLLWERT eingestellt wird.

Mit diesem Parameter wird ein konstanter Proze3-Sollwert fir den PI-
Regler eingestellt. Der PI-Regler folgt diesem Sollwert, wenn
Parameter 81.01 SOLLWERT auf PANEL eingestellt ist.

Mit diesem Parameter wird ein prozentualer Sollwert eingestellt, der
dem ProzeR-Sollwert hinzugefiigt wird, wenn nur ein Hilfsmotor
(Festdrehzahl) lauft. Die Standardeinstellung ist 0%.

Beispiel: Ein ACS 600 versorgt drei parallel geschaltete Pumpen, die
Wasser in eine Leitung pumpen. Der Druck in der Leitung wird
geregelt. Der konstante Drucksollwert wird durch 81.02 CONST
SOLLWERT eingestellt. Bei niedrigem Wasserverbrauch wird nur die
drehzahlgeregelte Pumpe aktiviert. Steigt der Wasserverbrauch,
werden mit konstanter Drehzahl arbeitende Pumpen zugeschaltet;
zuerst nur eine Pumpe und im Bedarfsfall spater auch die zweite.
Wenn sich der Wasserdurchflul3 erhéht, steigt der Druckverlust
zwischen dem Anfang (Mel3stelle) und dem Ende der Leitung. Durch
die Einstellung geeigneter Sollwertspriinge (Parameters 81.03
SOLLWERT SPRUNG 1 und 81.04 SOLLWERT SPRUNG 2) wird der
ProzeRR-Sollwert parallel zur wachsenden Pumpenleistung erhéht. Die
Sollwertspriinge gleichen den wachsenden Druckverlust aus und
verhindern einen Druckabfall am Ende der Leitung.

Mit diesem Parameter wird ein prozentualer Sollwert eingestellt, der
dem ProzeR-Sollwert hinzugefiigt wird, wenn zwei Hilfsmotoren
(Festdrehzahl) laufen. Die Standardeinstellung ist 0 %. Siehe
Parameter 81.03 SOLLWERT SPRUNG 1.

Programmierhandbuch

6-63



Kapitel 6 — Parameter

81.05 SOLLWERT
SPRUNG 3

81.06 ANHALTVERZO-
GERUNG

81.07 ANHALTPEGEL

Mit diesem Parameter wird ein prozentualer Sollwert eingestellt, der
dem Prozel3-Sollwert hinzugefugt wird, wenn drei Hilfsmotoren
(Festdrehzahl) laufen. Die Standardeinstellung ist 0 %. Siehe
Parameter 81.03 SOLLWERT SPRUNG 1.

Mit diesem Parameter wird die Verzégerung der Anhaltfunktion
eingestellt (Siehe Abbildung 6-20). Wenn die Ausgangsfrequenz des
ACS 600 fur langere Zeit als die Anhaltverzégerung unter einen
eingestellten Pegel fallt (81.07 ANHALTPEGEL), wird der ACS 600
ausgeschaltet und auf der Steuertafel erscheint die Warnmeldung
“ANHALT MODUS".

Mit diesem Parameter wird Frequenzgrenze fir die Anhaltfunktion
eingestellt (Siehe Abbildung 6-20). Wenn die Ausgangsfrequenz des
ACS 600 unter den Anhaltpegel fallt, wird der Zahler der
Anhaltverzégerung eingeschaltet. Steigt die Ausgangsfrequenz des
ACS 600 uber den Anhaltpegel, wird der Zahler der Anhaltverzégerung
wieder zuriickgesetzt.

Istwert

_ Ansprechgrenze V

Parameter 81.8

Frequenz

ty = Anhaltverzégerung, Parameter 81.6

t<ty .

ty

Parameter 81.7

! Steuertafel !
| ANHALT MODUS| ,

STOP START

Zeit

Abbildung 6-20 Arbeitsprinzip der Anhaltfunktion.

Anhaltefunktion EIN/AUS:
Wenn dieser Parameter auf Null gesetzt ist, wird die Anhaltfunktion
nicht aktiviert.

ACHTUNG: Um die Anhaltfunktion anzuwenden, muf3 die Einstellung
des Anhaltpegels gréRRer sein als die der Minimalfrequenz (Wert von
Parameter 20.01 MINIMAL FREQUENZ). Anderenfalls fallt die
Ausgangsfrequenz des ACS 600 nie unter den Anhaltpegel.
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Mit diesem Parameter wird die Prozel3-Istwertgrenze fir die
Anhaltfunktion (See Abbildung 6-20) eingestellt. Wenn der Istwert
unter die Grenze fallt, wird die Anhaltefunktion unterbrochen.

Die Ansprechgrenze wird definiert als prozentualer Wert des
tatsachlichen ProzeR3-Sollwertsignals. Wenn die Bypass-Regelung
aktiviert (81.21 BYPASS REGELUNG) oder der PI-Prozel3regler
invertiert ist (80.03 FEHLERWERT INVERS) wird die Anhaltfunktion
unterbrochen, sobald der Istwert die Ansprechgrenze Ubersteigt. In
diesem Fall wird die Ansprechgrenze als absoluter prozentualer Wert
behandelt (von 100%).

Dieser Parameter definiert eine Frequenzgrenze (siehe Abbildung 6-
21). Wenn die Ausgangsfrequenz des ACS 600 diesen Wert Ubersteigt
(81.09 START FREQ 1 + 1 Hz) und keine Hilfsmotoren laufen, wird der
Zahler der Startverzdgerung eingeschaltet. Nachdem die mit
Parameter 81.15 HILFSMO STARTVERZ eingestellte Zeit abgelaufen
ist und die Ausgangsfrequenz noch immer tber dem Wert liegt (81.09
START FREQ 1 +1 Hz), wird der erste Hilfsmotor eingeschaltet.

Nachdem der erste Hilfsmotor gestartet ist, wird die Ausgangsfrequenz
des ACS 600 um diesen Wert gesenkt (81.09 START FREQ 1 - 81.12
NIEDR FREQ 1).

Hinweis: Startfrequenz 1 mul3 innerhalb der Grenzwerte 81.12 NIEDR
FREQ 1 und 20.02 MAXIMAL FREQUENZ - 1 Hz liegen.

Dieser Parameter definiert eine Frequenzgrenze (siehe Abbildung 6-
21). Wenn die Ausgangsfrequenz des ACS 600 diesen Wert Ubersteigt
(81.10 START FREQ 2 + 1 Hz) und keine Hilfsmotoren laufen, wird der
Zahler der Startverzdgerung eingeschaltet. Nachdem die mit
Parameter 81.15 HILFSMO STARTVERZ eingestellte Zeit abgelaufen
ist und die Ausgangsfrequenz noch immer tber dem Wert liegt (81.10
START FREQ 2 +1 Hz), wird der zweite Hilfsmotor eingeschaltet.

Nachdem der zweite Hilfsmotor gestartet ist, wird die
Ausgangsfrequenz des ACS 600 um diesen Wert gesenkt (81.10
START FREQ 2 - 81.13 NIEDR FREQ 2).

Hinweis: Startfrequenz 2 mul3 innerhalb der Grenzwerte 81.13 NIEDR
FREQ 2 und 20.02 MAXIMAL FREQUENZ - 1 Hz liegen.

Dieser Parameter definiert eine Frequenzgrenze (siehe Abbildung 6-
21). Wenn die Ausgangsfrequenz des ACS 600 diesen Wert Ubersteigt
(81.11 START FREQ 3 + 1 Hz) und keine Hilfsmotoren laufen, wird der
Zahler der Startverzdgerung eingeschaltet. Nachdem die mit
Parameter 81.15 HILFSMO STARTVERZ eingestellte Zeit abgelaufen
ist und die Ausgangsfrequenz noch immer Gber dem Wert liegt (81.11
START FREQ 3 +1 Hz), wird der dritte Hilfsmotor eingeschaltet.
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81.12 NIEDR FREQ 1

81.13 NIEDR FREQ 2

81.14 NIEDR FREQ 3

Nachdem der zweite Hilfsmotor gestartet ist, wird die
Ausgangsfrequenz des ACS 600 um diesen Wert gesenkt (81.11
START FREQ 3 - 81.14 NIEDR FREQ 3).

Hinweis: Startfrequenz 3 muf3 innerhalb der Grenzwerte 81.14 NIEDR
FREQ 3 und 20.02 MAXIMAL FREQUENZ - 1 Hz liegen.

Dieser Parameter definiert eine Frequenzgrenze (siehe Abbildung 6-
21). Wenn die Ausgangsfrequenz des ACS 600 unter diesen Wert fallt
(81.12 NIEDR FREQ 1 - 1 Hz) und ein Hilfsmotor lauft, wird der Zahler
der Anhaltverzogerung eingeschaltet. Nachdem die mit Parameter
81.16 HILFSMO STOPVERZ eingestellte Zeit abgelaufen ist und die
Ausgangsfrequenz noch immer unter dem Wert liegt (81.11 START
FREQ 3 -1 Hz), wird der erste Hilfsmotor abgeschaltet.

Nachdem der Hilfsmotor angehalten wurde, wird die
Ausgangsfrequenz des ACS 600 um diesen Wert erhdht (81.09 START
FREQ 1-81.12 NIEDR FREQ 1).

Hinweis: Stopfrequenz 1 muf3 innerhalb der Grenzwerte (20.01
MINIMAL FREQUENZ +1 Hz) und 81.09 START FREQ 1 liegen. Wird
der Minimalwert 20.01 MINIMAL FREQUENZ tber den Pegel der
NIEDR FREQ erhoht, wird der neue Wert fir NIEDR FREQ = min +2
Hz ebenfalls eingestellt.

Dieser Parameter definiert eine Frequenzgrenze (siehe

Abbildung 6-21). Wenn die Ausgangsfrequenz des ACS 600 unter
diesen Wert fallt (81.13 NIEDR FREQ 2 - 1 Hz) und zwei Hilfsmotoren
laufen, wird der Z&hler der Anhaltverzdgerung eingeschaltet. Nachdem
die mit Parameter 81.16 HILFSMO STOPVERZ eingestellte Zeit
abgelaufen ist und die Ausgangsfrequenz noch immer unter dem Wert
liegt (81.13 NIEDR FREQ 2 -1 Hz), wird der zweite Hilfsmotor
abgeschaltet.

Nachdem der Hilfsmotor angehalten wurde, wird die
Ausgangsfrequenz des ACS 600 um diesen Wert erhdht (81.10 START
FREQ 2 - 81.13 NIEDR FREQ 2).

Hinweis: Stopfrequenz 2 muf3 innerhalb der Grenzwerte (20.01
MINIMAL FREQUENZ +1 Hz) und 81.10 START FREQ 2 liegen. Wird
der Minimalwert 20.01 MINIMAL FREQUENZ tber den Pegel der
NIEDR FREQ erhoht, wird der neue Wert fir NIEDR FREQ = min +2
Hz ebenfalls eingestellt.

Dieser Parameter definiert eine Frequenzgrenze (siehe Abbildung 6-
21). Wenn die Ausgangsfrequenz des ACS 600 unter diesen Wert fallt
(81.14 NIEDR FREQ 3 - 1 Hz) und drei Hilfsmotoren laufen, wird der
Zahler der Anhaltverzégerung eingeschaltet.
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Nachdem die mit Parameter 81.16 HILFSMO STOPVERZ eingestellte
Zeit abgelaufen ist und die Ausgangsfrequenz noch immer unter dem
Wert liegt (81.14 NIEDR FREQ 3 -1 Hz), wird der dritte Hilfsmotor
abgeschaltet.

Nachdem der Hilfsmotor angehalten wurde, wird die
Ausgangsfrequenz des ACS 600 um diesen Wert erhéht (81.11 START
FREQ 3 - 81.14 NIEDR FREQ 3).

Hinweis: Stopfrequenz 3 muf3 innerhalb der Grenzwerte (20.01
MINIMAL FREQUENZ +1 Hz) und 81.11 START FREQ 3 liegen. Wird
der Minimalwert 20.01 MINIMAL FREQUENZ Uber den Pegel der
NIEDR FREQ erhoht, wird der neue Wert fir NIEDR FREQ = min +2
Hz ebenfalls eingestellt.

Dieser Parameter definiert die Startverzogerung fur die Hilfsmotoren.
Naheres hierzu siehe Abbildung 6-21.

Dieser Parameter definiert die Stopverzogerung fur die Hilfsmotoren.
Né&heres hierzu siehe Parameter 81.12 NIEDR FREQ 1

Frequenz . 81.15 HILFSMO STARTVERZ

fm ax

8lO09STARTFREQL1+1Hz | - - - - - - - o - oo oo oo oo ;

81.12 NIEDR FREQ 1 - 1

81.17 ANZ.
HILFSMOTOREN (O)

\b Frequenzanstieg wah-
rend der Startverzoge-
<<<<<<<<<<<<<<<<<<<<<<<<<<<< rung

der Stopverzo-

fmin ‘ gerung
; p Zeit
| ]
<
81.16 HILFSMO STOPVERZ
Steigender
f Durchflul
Hilfsmotor 1 Start
Stop/Start ¢ Sinkender
Durchflufy
Stop

Abbildung 6-21 Startfrequenz, Niederfrequenz, Startverzégerung und
Stopverzégerung.

Mit diesem Parameter wird die Anzahl der Hilfsmotoren eingestellt. Der
Parameter kann nur geandert werden, wenn der ACS 600 nicht in
Betrieb ist.

Hinweis: Nach Anderung der Anzahl der Hilfsmotoren sind die Relais-
ausgange (Parameter 14.01 RELAIS RO1 AUSG. (O), 14.02 RELAIS
RO2 AUSG. (O) und 14.03 RELAIS RO3 AUSG. (O)) zu prifen.
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A

81.18 AUTOWECHS.
INTERV.

A

Hinweis: Standardmalig untersitzt das PFC-Applikationsmakro die
Verwendung von einem oder zwei Hilfsmotoren (d.h. insgesamt zwei
oder drei Motoren). Die Verwendung von drei Hilfsmotoren ist moglich,
wenn zusatzlich ein externes digitales E/A-Modul (NDIO) installiert
wird. Siehe Gruppe 98 Options- module.

Hinweis: Die Verwendung von drei Hilfsmotoren ist méglich, wenn die
Verriegelungs- und Autowechsel-Funktionen nicht genutzt werden
(Parameter 81.18 AUTOWECHS. INTERV., 81.19 AUTOWECHSEL
PEGEL und 81.20 AUTOWECHSEL VERR(O)).

WARNUNG: Ist die Autowechsel-Funktion aktiviert, mufd auch die
Verriegelungsfunktion eingesetzt werden.

Dieser Parameter definiert das Intervall fir die Autowechsel-Funktion.
Néheres zum Arbeitsprinzip dieser Funktion siehe Parameter 81.19
AUTOWECHSEL PEGEL.

Autowechsel-Funktion EIN/AUS:
Die Einstellung 0 h 00 min schaltet die Autowechsel-Funktion aus.

Hinweis: Die Zeit wird nur gezahlt, wenn das ACS 600-Startsignal
anliegt.

WARNUNG: Wenn die Autowechsel-Funktion genutzt wird, missen
auch die Verriegelungen verwendet und der Parameter 21.03 STOP
FUNKTION auf TRUDELN eingestellt werden. Im Autowechsel-System
gibt es einen Schiitz zwischen den Ausgéangen des ACS 600 und dem
drehzahlgeregelten Motor. Der Schiitz wird beschadigt, falls nicht
zuvor der Schaltvorgang der Umrichterbriicke unterbrochen wird. Der
Umrichter schaltet nicht mehr, wenn die Verriegelungen abgeschaltet
sind und der Anhaltemodus auf Trudeln eingestellt ist.
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Dieser Parameter definiert einen prozentualen Wert, anhand dessen
der Frequenz-Grenzwert fir die Autowechsel-Logik errechnet wird.

_ Par. 81.19
fac = 100 % - Par. 20.2
(1 + Par 81.17
fac = Ausgangsfrequenz, unterhalb derer der Autwechsel zulassig ist

Par. 81.19 = AUTOWECHSEL PEGEL
Par. 81.17 = ANZ.HILFSMOTOREN
Par. 20.2 = MAXIMAL FREQUENZ

Die Einschaltreihenfolge der Motoren wird gedndert, wenn das
Autowechsel-Intervall seit dem vorherigen Autowechsel abgelaufen ist
und die Ausgangsfrequenz unter dem mit der obigen Gleichung
errechneten Pegel liegt. Der Autowechsel wird durch die Meldung
“AUTOWECHSEL” auf der Steuertafel angezeigt.

Beispiel: Im System sind drei Motoren eingebunden (Wert von
Parameter 81.17 ANZ. HILFSMOTOREN (O) ist Zwei), der
Autowechsel-Pegel ist auf 25 % eingestellt (Parameter 81.19
AUTOWECHSEL PEGEL), die Maximalfrequenz beragt 52 Hz
(Parameter 20.02 MAXIMAL FREQUENZ).

Die Einschaltreihenfolge wird geandert wenn:

1. die Ausgangsfrequenz des ACS 600 unter 39 Hz liegt
= 25 %/(100%/(1+2)) - 52 Hz

2. das Autowechsel-Intervall (81.18 AUTOWECHS. INTERV.) ist seit
dem letzten Autowechsel abgelaufen.

Werden beide Bedingungen erfiillt, erfolgt der Autowechsel:

1. Alle Motoren werden angehalten. Auf der Steuertafel erscheint
“AUTOWECHSEL".

2. Die Einschaltreihenfolge wird geé&ndert (Der Zahler der
Einschaltreihenfolge z&hlt vorwarts).

3. Der Schitz, der den drehzahlgeregelten Motor mit dem ACS 600
verbindet, wird eingeschaltet.

4. Es erfolgt eine Pause, deren Dauer mit Parameter 81.22 START
VERZOGERUNG eingestellt wurde.

5. Der drehzahlgeregelte Motor wird aktiviert, und der normale PFC-
Betrieb setzt ein.

Die Einschaltreihenfolge wird wie folgt geandert:
o Erster Start: Motor Nr. 1,Motor Nr. 2, Motor Nr. 3.
e Zweiter Start: Motor Nr. 2, Motor Nr. 3, Motor Nr. 1.
e Dritter Start: Motor Nr. 3, Motor Nr. 1, Motor Nr. 2. (usw...)
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81.20 AUTOWECHSEL
VERR(O)

Die Einschaltreihenfolge kann nicht mit Hilfe eines externen Signals
geéandert werden.

Betragt der Autowechsel-Pegel Null und ist das Autowechsel-Intervall
abgelaufen, wird der Autowechsel durchgefuhrt, wenn der Motorhalt,
z.B. die Anhaltfunktion aktiv ist.

Hinweis: Nach der Einstellung des Parameters 81.19
AUTOWECHSEL PEGEL ist mit Hilfe der obigen Formel zu prifen, ob
die entsprechende Ausgangsfrequenz innerhalb des zuldssigen
Bereichs liegt, d.h. innerhalb der Grenzwerte 20.01 MINIMAL
FREQUENZ und 20.02 MAXIMAL FREQUENZ. Anderenfalls ist der
Autowechsel nicht moglich.

Hinweis: Anderungen der Autowechsel-Logik kénnen durch Einstellen
des Parameters 81.18 AUTOWECHS. INTERV. auf Null riickgangig
gemacht werden.

Hinweis: Beim Abschalten der Spannungsversorgung fur den ACS

600 werden die Werte des Zahlers der Einschaltreihenfolge und des
Zahlers des Autowechsel-Intevalls im Speicher abgelegt. Nach dem
Wiedereinschalten der Spannungsversorgung fahren die Zahler auf
Basis der gespeicherten Werte fort.

Dieser Parameter steuert den Einsatz der Verriegelungsfunktion. Er
kann nur geandert werden, wenn der ACS nicht in Betrieb ist.

AUS
Es wird keine Verriegelungsfunktion eingesetzt. Die Digitaleingénge 2,
3 und 4 stehen fur andere Zwecke zur Verfuigung.

Je nach Anzahl der Hilfsmotoren (Parameter 81.17 ANZ.
HILFSMOTOREN (O)) werden die Relaisausgange entsprechend der
folgenden Tabelle verwendet (Parameter 14.01 RELAIS RO1 AUSG.
(0), 14.02 RELAIS RO2 AUSG. (O) und 14.03 RELAIS RO3 AUSG.

(O)).
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Tabelle 6-22 Verwendung der Relaisausgénge, wenn die Verriegelungsfunktion nicht genutzt wird.

Anz. der
Hilfsmo-
toren
Par. 81.17

Verwendung der
Relaisausgange

Beschreibung

0

Kein Hilfsmotor:
Der drehzahlgeregelte Motor (Motor Nr.1) ist direkt an den ACS 600 angeschlossen.

RO1

Ein Hilfsmotor:
Der drehzahlgeregelte Motor (Motor Nr.1) ist direkt an den ACS 600 angeschlossen.

Der Start/Stop-Schiitz des Hilfsmotors (Motor Nr.2) wird Uber Relaisausgang RO1
gesteuert.

RO1

RO2

Zwei Hilfsmotoren:
Der drehzahlgeregelte Motor (Motor Nr.1) ist direkt an den ACS 600 angeschlossen.

Der Start/Stop-Schiitz des Hilfsmotors (Motor Nr.2) wird Uber Relaisausgang RO1
gesteuert.

Der Start/Stop-Schiitz des zweiten Hilfsmotors (Motor Nr.3) wird Uber Relaisausgang
RO2 gesteuert

RO1

RO2

RO3

Drei Hilfsmotoren:
Der drehzahlgeregelte Motor (Motor Nr.1) ist direkt an den ACS 600 angeschlossen.

Der drehzahlgeregelte Motor (Motor Nr.1) ist direkt an den ACS 600 angeschlossen.
Der Start/Stop-Schiitz des Hilfsmotors (Motor Nr.2) wird Uber Relaisausgang RO1
gesteuert.

Der Start/Stop-Schiitz des zweiten Hilfsmotors (Motor Nr.3) wird Uber Relaisausgang
RO2 gesteuert.

Der Start/Stop-Schiitz des dritten Hilfsmotors (Motor Nr.4) wird Uber Relaisausgang
RO3 gesteuert.

WARNUNG: Wird die Autowechsel-Funktion genutzt, missen auch die
Verriegelungen verwendet werden (siehe Parameter 81.18
AUTOWECHS. INTERV.).

EIN

Die Verriegelungsfunktion wird genutzt. Je nach Anzahl der
Hilfsmotoren, sind die Digitaleingadnge 2, 3 und 4 entsprechend der
folgenden Tabelle fiir die Verriegelungssignale reserviert.
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Tabelle 6-23 Verwendung der Relaisausgénge und Digitaleingédnge, wenn die Verriegelungsfunktion
genutzt wird.

Anz. der Verwendung
Hilfsmo- der Relais- .
N Beschrei bung
toren ausg énge und
Par. 81.17 | Digital eing ange
0 Kein Hilfsmotor:
DI2 DI2 erfaf3t den Status von Motor Nr.1.
RO1 Der Relaisaugang RO1 steuert den Start/Stop-Schiitz von Motor Nr.1.
1 Ein Hilfsmotor:
DI2, DI3 DI2 erfal3t den Status von Motor Nr.1 und DI3 den Status von Motor Nr. 2.
RO1, RO2 Die Relaisausgéange RO1 und RO2 steuern die Start/Stop-Schitze von Motor Nr.1 und
Motor Nr.2.
2 Zwei Hilfsmotoren:
DI2, DI3, D4 DI2 erfal3t den Status von Motor Nr.1, DI3 den Status von Motor Nr. 2 und DI4 den
Status von Motor. 3.
RO1, RO2,RO3 | Die Relaisausgange RO1, RO2 und RO3 steuern die Start/Stop-Schiitze von Motor
Nr.1, Motor Nr.2 und Motor Nr.3.
3 Drei Hilfsmotoren:
DI2, DI3, Di4 DI2 erfal3t den Status von Motor Nr.1, DI3 den Status von Motor Nr. 2 und DI4 den
Status von Motor.
PFC NDIO Der Status von Motor Nr. 4 wird dem externen digitalen E/A-Modul (NDIO, optional)
(DI1) der PFC-Steuerung zugefihrt. Naheres zur Verwendung des NDIO im PFC-System
siehe Gruppe 98 Options- module Parameter 98.01 DI/O PFC EXT (O).
RO1, RO2, RO3 | Die Relaisausgange RO1, RO2 und RO3 steuern die Start/Stop-Schiitze von Motor
Nr.1, Motor Nr.2 und Motor Nr.3.
PFC NDIO Der externe NDIO-Modulausgang 1 der PFC steuert den Start/Stop-Schitz von Motor
(DO1) Nr. 4. N&heres zur Verwendung des NDIO im PFC-System siehe Gruppe 98 Options-
module Parameter 98.01 DI/O PFC EXT (O).
Jeder Verriegelungs-Schaltkreis mufl3 wie folgt angeschlossen werden:

1. Ein Kontakt des Ein-Aus-Schalters des Motors mul3 zur Verriege-
lungs-Logik zurtickgemeldet werden. Die PFC-Logik erfal3t, ob ein
Motor ausgeschaltet ist. Die Logik versucht nicht, den ausgeschal-
teten Motor zu starten. Stattdessen wird der nachste verfligbare
Motor gestartet.

2. Ein Kontakt des Motor-Thermorelais (oder einer anderen Schutz-
einrichtung im Motorstromkreis) mufd zum Verriegelungseingang
zuriickgemeldet werden. Die PFC-Logik erfal3t, ob das Thermo-
relais arbeitet. Der Motor wird angehalten.
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RO21
RO22
RO23
RO31
RO32
RO33

ACS 600

M1 M2

Abbildung 6-22 Anschluf3 der Verriegelungen eines PFC-Systems mit
zwei Motoren. Im Versorgungsstromkreis von M2 ist ein Thermorelais
zwischengeschaltet.

Wenn die Verriegelungslogik des drehzahlgeregelten Motors ausge-
schaltet ist, wird der Motor angehalten und alle ACS 600-Relaisaus-
géange werden deaktiviert, wodurch auch die anderen Motoren ange-
halten werden. Danach schaltet sich der ACS 600 wieder ein. Der
nachste Motor laut Autowechsel-Reihenfolge wird wie definiert gestar-
tet.

Wenn die Verriegelungslogik eines Motors mit Festdrehzahl (Hilfsmo-
tor) ausgeschaltet wird, versucht der ACS 600 nicht den Motor zu star-
ten, bis die Verriegelungslogik wieder einschaltet. Die anderen
Motoren arbeiten normal.

Die Bypassregelung wird nur fir spezielle Anwendungen bendtigt. Ein
Beispiel ist in Abbildung 6-23 und Abbildung 6-24 aufgefuhrt.

NEIN
Prozel3-Pl-Regler wird verwendet.

JA

Der Prozel3-Pl-Regler wird umgangen. Das Signal, das am
Istwerteingang des PI-Reglers anliegt (Parameter 80.04 AKTUELLER
ISTWERT) wird als Frequenz-Sollwert benutzt. Der automatische Start
und Stop der Motoren mit Festdrehzahl bezieht sich auf dieses Istwert-
Signal statt auf den Ausgang des Pl-Reglers.
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Gemessener Durchfluf? am EinlaB= Sollwert fir die Pumpenstation

3 I
Auslai- P, *,  EinlaB-
leitung 1 ‘ ’ ! leitung
3
P2
Auslaik- Ab- ’
v leitung 2 wasser-
3 tank
P3| |
Auslaf3-
RL ) leitung 3 '
P2 | -
Schiitze
ACS 600} P3- p

[ |
3

Netz 3 ~ 3

Abbildung 6-23 Bypassregelung. Die Leistung der Pumpenstation
(Durchflul3 am Auslal3) folgt dem gemessenen Durchflul3 am Einlaf3.
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Freq. fur M1 Freq. fur M2 motoren EIN
Freq. fir M3 ‘
Niedr. Freq2+ — — fp0 — — —/ /— — — — — % — — — — — 7
Niedr. Freq14 — #4 — — — ¥ — — — — f — — — — — — - ‘
Steuer-
| | | signal
Min. Freq. i i i» [%]
33% 66% 100%

Abbildung 6-24 Die Steigung der Linien beschreibt das Verhéltnis
zwischen dem Steuersignal und der Frequenz des geregelten Motors in
einem System mit drei Motoren.

81.22 START Dieser Parameter definiert die Startverzégerung fur den

VERZOGERUNG  drehzahlgeregelten Motor. Die Einstellung verzégert nicht den Start der

Motoren mit Festdrehzahl (direkt angeschlossene Motoren). Die
Verzégerung wirkt wie folgt:

1. Der Schitz, der den drehzahlgeregelten Motor an den ACS 600
anschlief3t, wird eingeschaltet (durch einen ACS 600-
Relaisausgang).

PFC-Startverzégerung tritt ein.

3. Der drehzahlgeregelte Motor wird eingeschaltet und der normale
PFC-Betrieb beginnt
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ACHTUNG: Die PFC-Startverzogerung muf} stets eingestellt sein,
wenn die Motoren mit Stern-Dreieck-Anlassern ausgerustet sind. Die
PFC-Startverzogerung muf3 auf eine langere Zeit eingestellt sein als
die Zeiteinstellung fir den Stern-Dreieck-Anlasser: Nachdem der Motor
Uber den Relaisausgang des ACS 600 eingeschaltet wurde, muf3
genug Zeit zur Verfigung stehen, damit der Stern-Dreieck-Anlasser
zuerst in die Startschaltung wechseln kann und dann zuriick in die
Dreieckschaltung, bevor der Motor an den ACS 600 angeschlossen
wird.

Diese Parameter sind nur dann sichtbar und kénnen eingestellt
werden, wenn ein Feldbus-Adaptermodul (optional) angeschlossen
und mit Parameter 98.02 KOMM. MODUL (O) aktiviert ist.

Diese Einstellungen werden durch Anderungen des
Applikationsmakros nicht beeinfluf3t.

Tabelle 6-24 Gruppe 90 Parameter.

Parameter Bereich Beschreibung
01 D SATZ3WERT 1 0...8999 | Diese Parameter ermdglichen die
einstellung der Parameter durch den
02 D SATZ 3 WERT 2 0...8999 | Feldbus-Sollwert. Siehe Anhang C -
03 D SATZ 3 WERT 3 0..8999 | Feldbus-Steuerung.
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Gruppe 92 D SATZ TR

ADR

Diese Parameter sind nur dann sichtbar und missen eingestellt
werden, wenn ein Feldbus-Adaptermodul (optional) angeschlossen
und mit Parameter 98.02 KOMM. MODUL (O) aktiviert ist. Die Daten
werden von der Mastersteuerung zum Antrieb gesendet.

Diese Parametereinstellungen bleiben auch dann erhalten, wenn das

Applikationsmakro ge&ndert wird.

Tabelle 6-25 Gruppe 92 Parameter.

Parameter Bereich Beschreibung

92.01 D SATZ2 WERT 1 | 302 (fest) Diese Parameter definieren den Inhalt
der Datensétze 2 und 4, die vom

92.02D SATZ2 WERT 2 | 0... 9999 ACS 600 an die Feldbus-Masterstation

9203 D SATZ 2 WERT 3 | 0. 9999 Ubertragen werden. Siehe Anhang C —
Feldbus-Steuerung.

92.04 D SATZ4WERT 1 | 0...9999

92.05D SATZ4 WERT 2 | 0...9999

92.06 D SATZ4 WERT 3 | 0...9999

6-76
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Gruppe 98 Options-
module

98.01 DI/O PFC EXT (O)

RINO
R1CM
RINC

~230VAC

Ein/Aus-Schalter

Jts
M4

98.02 KOMM. MODUL
©)

Kapitel 6 — Parameter

Die Parameter dieser Gruppe werden gesetzt, wenn ein Optionsmodul
installiert ist. Weitere Angaben zu den Optionsmodulen sind in den
Handbuchern fir die Optionsmodule enthalten.

Diese Parameterwerte kdnnen bei laufendem ACS 600 nicht geandert
werden (mit (O) gekennzeichnet).

Diese Parametereinstellungen bleiben auch bei einem Wechsel des
Applikationsmakros unveréndert.

Tabelle 6-26 Gruppe 98

Parameter Bereich/Einheit Erlauterung
01 DI/O PFC EXT (O) NEIN; JA Auswahl Optionsmodul.
02 KOMM. MODUL (O) NEIN;FELDBUS; Auswahl Optionsmodul.
ADVANT Siehe auch Parameter
Gruppe 51
Kommunikationsmodul.
03 DI/O MODUL 2 (O) NEIN; JA Auswahl Optionsmodul 3
04 AI/O MODUL 1 (O) NEIN; NAIO-01; Auswahl Optionsmodul
NAIO-02
05 KOMM. PROFIL (O) ABB DRIVES Feldbusprofil
CSA2.8/3.0

Auf JA setzen, wenn Uber DDCS-Kanal 1 ein externes digitales E/A-
Modul (NDIO, optional) angeschlossen ist. Die Stationsadresse ist auf
6 zu setzen. Naheres siehe Geratehandbuch.

Dieses Modul wird vom PFC-Makro als Steuersignal-Schnittstelle fiir
den vierten Motor (Verriegelung und Start/Stop) verwendet. Die
Nutzung der E/A-Kanéle wird im folgenden erlautert:

« Der Verriegelungs-Anzeigekontakt des vierten Motors wird an
Digitaleingang 1 des Moduls gelegt.

* Relaisausgang 1 des Moduls schaltet Motor Nr. 4 ein.

Hinweis: Der Digitaleingang 2 des Moduls ersetzt den Standard-
Digitaleingang auf der Standard-E/A-Platine. Werden allerdings die
Verriegelungen verwendet (Parameter 81.20 AUTOWECHSEL
VERR(O) ist EIN) liest das PFC-Programm die Daten an DI2 auf der
NIOC-Platine aus. Die Daten des Digitaleingangs 2 des Moduls
werden nicht gelesen.

* Relaisausgang Nr.2 des Moduls kann mit Hilfe von Parameter 14.05
MODUL 2 REL AUSG2 (O) programmiert werden.

Ist auf FELDBUS zu setzen, wenn ein Kommunikations-Modul (z.B.
Feldbus-Adaptermodul) installiert ist. Ist auf ADVANT zu setzen, wenn
der ACS 600 uber Kanal 0 an das ABB Advant OCS-System
angeschlossen ist.
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98.03 DI/O MODUL 2 (O)

98.04 Al/O MODUL 1 (O)

98.07 KOMM. PROFIL

©)

Ist auf JA zu setzen, wenn das Modul 2(NDIO; optional) fir externe
Digitalein- und -ausgange installiert ist. Stellen Sie die Stationsadresse
des Geréates auf 3. (Naheres siehe Geratehandbuch.)

Hinweis: Die Digitaleingange 1 und 2 des Moduls ersetzen die
Standard-Digitaleingange 3 und 4 auf der Standard-E/A-Platine.
Werden allerdings die Verriegelungen verwendet (Parameter 81.20
AUTOWECHSEL VERR(O) ist EIN) liest das PFC-Programm die
Daten an DI3 und DI4 auf der NIOC-Platine aus. Die Daten der
Digitaleingéange 1 und 2 des Moduls werden nicht gelesen.

Die Digitalausgénge konnen mit Hilfe der Parameter 14.04 MODUL 2
REL AUSG 1 und 14.05 MODUL 2 REL AUSG 2 programmiert werden.

Ist auf NAIO-01 oder NAIO-02 zu setzen, wenn ein Erweiterungsmodul
(optional) fur externe Analogein- und -ausgange installiert ist. Wahlen
Sie entsprechend der Typenbezeichnung des aktuellen Gerates aus.
Stellen Sie die Stationsadresse auf 5 ein. (Richtung siehe
Geratehandbuch).

NAIO-01; NAIO-02
Kommunikation zwischen Antrieb und NDIO-Modul aktiv.

Digitaleingang 1 des NDIO Moduls ersetzt den Standard-
Digitaleingang Al3.

Digitaleingang 2 des NDIO Moduls ersetzt den Standard-
Digitaleingang Al2.

Analogausgang 1 des NDIO Moduls ersetzt den Standard-
Analogausgang AOL.

Analogausgang 2 des NDIO Moduls ersetzt den Standard-
Analogausgang AO1.

Hinweis: Die Analogeingange des NAIO-02 sind bipolar. Siehe
Parameter 11.03 AUSW. EXT SOLLW 1(O) und 11.06 AUSW. EXT
SOLLW 2 (O).

NEIN
Kommunikation zwischen Antrieb und NAIO-Modul inaktiv.

Dieser Parameter ist nur sichtbar, wenn das Feldbusadapter-Modul
mit Parameter 98.02 KOMM. MODUL (O) aktiviert ist.

Dieser Parameter definiert das Profil, auf dem die Kommunikation mit
dem Feldbus oder einem anderen ACS 600 basiert.

ABB DRIVES

Das Standardprofil im ACS 600 Anwendungsprogramm ab Version
50.

CSA2.8/3.0

Das Kommunikationsprofil, das beim ACS 600-Anwendungsprogramm
in Version 2.8x und 3.x verwendet wurde.
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A

Fehlersuche

Fehlerriicksetzung

WARNUNG! Alle elektrischen Installations- und Wartungsarbeiten, die
in diesem Kapitel beschrieben sind, dirfen nur von einem qualifizierten
Elektriker durchgefuhrt werden. Die Sicherheitsvorschriften auf den
ersten Seiten dieses Handbuchs und die Anweisungen im jeweiligen
Hardware-Handbuch zu befolgen.

Der ACS 600 ist mit modernsten Schutzeinrichtungen gegen
Beschadigung und Ausfallen aufgrund von fehlerhaften Betriebs-
bedingungen sowie von elektrischen und mechanischen
Funktionsstérungen ausgestattet.

In diesem Kapitel wird die Fehlersuche an Geraten des Typs
ACS 600 mit Hilfe der Steuertafel beschrieben.

Alle Warnungen und Fehlermeldungen werden zusammen mit den
jeweils maglichen Ursachen und Abhilfen in den untenstehenden
Tabellen aufgelistet. Die meisten Ursachen von Warnungen und
Fehlern kdbnnen mit Hilfe der Informationen in diesem Handbuch
gefunden und behoben werden. Setzen Sie sich, falls dies nicht
moglich ist, mit dem ABB-Kundendienst in Verbindung.

VORSICHT! Messungen, Austausch von Teilen oder sonstige
Servicearbeiten, die nicht im vorliegenden Handbuch beschrieben
sind, sind nicht zuldssig. Zuwiderhandlung kann zum Erléschen der
Garantie, Gefahrdung des stérungsfreien Betriebs sowie Erh6hung der
Ausfallzeit und der Kosten fiihren.

Die Warnmeldung erlischt, sobald eine der Tasten auf der Steuertafel
gedruckt wird. Bleibt der Zustand unverandert, wird die Warnmeldung
nach einer Minute erneut eingeblendet. Wird der Frequenzumrichter
ohne die Steuertafel betrieben, erfolgt die Fehleranzeige durch die rote
Leuchtdiode im Montagesockel der Steuertafel.

Zu Einstellung von programmierbaren Warnungen und
Fehlermeldungen siehe Kapitel 6 - Parameter.

Eine aktive Fehlermeldung kann mit Hilfe der RESET-Taste, Uber den
digitalen Eingang bzw. den Feldbus oder durch kurzzeitiges
Abschalten der Eingangsspannung zuriickgesetzt werden. Nach der
Behebung des Fehlers kann der Motor erneut gestartet werden.

Programmierhandbuch
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Fehlerspeicher

WARNUNG! Wurde fiir die Ausgabe des Startbefehles eine externe
Quelle gewahlt und ist diese EINGESCHALTET, startet der ACS 600
(mit Standard-Anwendungsprogramm) unverziglich nach der
Fehlerriicksetzung. (Wurde der Fehler nicht beseitigt, schaltet der ACS
wieder ab.)

Wenn ein Fehler auftritt, wird er im Fehlerspeicher abgelegt. Die Fehler
werden in chronologischer Reihenfolge zusammen mit dem Zeitpunkt
ihres Auftretens gespeichert.

WARNUNG! Liegt das Startsignal an, fahrt der Antrieb nach der
Fehlerriicksetzung wieder an. Schalten Sie vor der Rickstellung das
externe Startsignal ab, um ein ungewolltes Anfahren des Antriebs zu

Fehler- und Warn-

verhindern.

Der Fehlerspeicher wird im Istwertsignal-Anzeigemodus durch die

Betatigung der Taste @

oder @

aktiviert. Mit den Tasten und

ist es moglich, die einzelnen Fehler zu betrachten. Zum Verlassen des

Fehlerspeichers die Taste @

oder @

driicken. Durch Betatigung der

RESET-Taste konnen Fehler im Fehlerspeicher geldscht werden.

meldungen

Die folgenden Tabellen enthalten die Fehler- und Warnmeldungen.

Tabelle 7-1 Die von der Antriebs-Firmware erzeugten Warnmeldungen. PFC) nur fiir PFC-Anwendung

WARNUNG

URSACHE

ABHILFE

ACS 600 TEMP

Die interne Temperatur des ACS 600 ist zu hoch.
Ubersteigt die Umrichtertemperatur 115°C, wird
eine Warnmeldung ausgegeben.

Umgebungsbedingungen Uberpriifen.
Luftstrdmung und Lufterbetrieb tUberpriifen.
Kihlkorperrippen auf Staubablagerungen
Uberprifen.

Motorleistung mit der Gerateleistung
vergleichen.

Al < MIN FUNKTION
(programmierbare
Fehlerfunktion 30.01)

Ein analoges Sollwertsignal liegt unterhalb des
min. zulassigen Wertes. Dies kann folgende
Ursachen haben: falscher Signalpegel oder ein
Fehler in der Verdrahtung.

Pegel der analogen Steuersignale tberpriifen
Sollwertverdrahtung Uberprifen.
Fehlerfunktions-Parameter Al < MINIMUM
Uberprifen.

STEUERTAFEL FEHLT
(programmierbare
Fehlerfunktion 30.02)

Eine Steuertafel, die als aktiver Steuerplatz fur
den ACS 600 gewahlt worden ist, hat die
Kommunikation eingestellt.

Steckverbinder der Steuertafel Uberprifen.
Steuertafel wieder in den Montagesockel
einsetzen.

Fehlerfunktions-Parameter STEUERTAFEL
FEHLT Uberprufen.

MOTOR TEMP
(programmierbare
Fehlerfunktion 30.04 ...
30.10)

Die Motortemperatur ist zu hoch (oder scheint zu
hoch zu sein). Dies kann folgende Ursachen
haben:

zu hohe Belastung, unzureichende
Motorleistung, mangelhafte Kihlung oder falsche
Inbetriebnahmedaten.

Nenndaten, Last und Kiihlung des Motors
Uberprifen.

Inbetriebnahmedaten Uberprifen.
Fehlerfunktions-Parameter MOTORTEMP
Uberprifen.

7-2
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WARNUNG

URSACHE

ABHILFE

THERMISTOR
(programmierbare
Fehlerfunktion
30.04 ... 30.05)

Als Motorschutzfunktion ist THERMISTOR aus-
gewahlt und die Temperatur ist zu hoch.

Kenndaten, Last und Kiihlung des Motors
Uberprufen.

Inbetriebnahmedaten Gberpriifen.
Thermistoranschliisse am Digitaleingang DI6
auf der NIOC-Platine Uberprufen.

MOTOR BLOCK
(programmierbare
Fehlerfunktion 30.10)

Der Motor lauft im Blockierbereich.
Dies kann folgende Ursachen haben: zu hohe
Belastung oder unzureichende Motorleistung.

Motorlast und Kenndaten des ACS 600
Uberprifen.

Fehlerfunktions-Parameter MOTOR BLOCK
Uberprufen.

KOMM MODUL
(programmierbare
Fehlerfunktion)

Regelmalige Dateniibertragung zwischen ACS
600 und Feldbus/ACS 600 Master ausgefallen.
Die Fehlerfunktion ist im externen Modus aktiv,
d.h. wenn die Steuerung Uiber das
Kommunikationsmodul erfolgt.

Status des Kommunikationsmoduls priifen.
Siehe Anhang C - Feldbus-Steuerung und das
entsprechende Handbuch fiir den Feldbus.
Parametereinstellungen von Gruppe 51 prifen.
Anschliisse der LWL-Kabel zwischen Kanal 0
der AMC-Platine und dem
Kommunikationsmodul tUberprifen.
Anschliissse zwischen Steuerungssystem und
Adaptermodul tGberprifen.

Priifen, ob der Bus-Master keine Daten
Ubertragt oder nicht konfiguriert ist.

UNTERLAST
(programmierbare
Fehlerfunktion 30.13)

Die Motorlast ist zu niedrig. Dies kann durch eine
Mechanikveranderung in der Arbeitsmaschine
verursacht worden sein.

Arbeitsmaschine auf einen Fehler tberprufen.
Fehlerfunktions-Parameter UNTERLAST
Uberprufen.

PULSGEBER Fehler bei der Datenlibertragung zwischen dem |Impulsgeber und seine Verdrahtung
Impulsgeber und dem NTAC-Modul oder Uberprifen, ferner das NTAC-Modul, die
zwischen dem NTAC-Modul und dem ACS 600. |Einstellungen der Parametergruppe 50 und die

LWL-Anschliisse am NAMC-Kanal CH1.

ID NR GEAEND Die Ident-Nummer des Antriebs ist im Antriebs- |Durch Driicken der DRIVE-Taste in den
Auswahlmodus von “1“ gedndert worden (der Antriebs-Auswahlmodus wechseln. ENTER-
Wechsel wird nicht im Display angezeigt). Taste dlcken.

Ident-Nummer auf “1“ setzen und ENTER-
Taste driicken.

MAKRO WECHSEL Makro wird wiederhergestellt oder Nutzermakro |Bitte warten.
wird gespeichert.

ID MAGN ERF Motoridentifizierung erforderlich. Diese Warnung |Um die ID-Magnetisierung durchzufiihren:
ist Teil des normalen Inbetriebnahmevorgangs. |Start-Taste driicken.

Der Nutzer muf3 angeben, auf welche Weise die |Um den ID-Lauf durchzufuhren:
Motoridentifizierung erfolgt: Durch ID-Magneti- |Art des ID-Laufes auswahlen (Siehe Parameter
sierung oder durch einen ID-Lauf. 99.10 MOTOR ID LAUF).

ID MAGN Die Motor-ID-Magnetisierung ist aktiviert. Diese |Warten, bis der Antrieb meldet, daR die
Warnung ist Teil des normalen Motoridentifizierung abgeschlossen ist.
Inbetriebnahmevorgangs.

ID FERTIG Der ACS 600 hat die ID-Magnetisierung Betrieb des Antriebs fortsetzen.

durchgefiihrt und ist betriebsbereit. Diese
Warnung ist Teil des normalen
Inbetriebnahmevorgangs.
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WARNUNG URSACHE ABHILFE

ID LAUF AUSW Der Motor-ID-Lauf ist ausgewahlt und der Antrieb | Start-Taste driicken, um den ID-Lauf zu starten.
ist bereit, mit dem ID-Lauf zu beginnen. Diese
Warnung ist Teil des normalen ID-Laufes.

MOT STARTET Der Motor-ID-Lauf beginnt. Diese Warnung ist | Warten, bis der Antrieb meldet, daf3 die
Teil des normalen ID-Laufes. Motoridentifizierung abgeschlossen ist.

ID LAUF Der Motor-ID-Lauf wird durchgefihrt. Warten, bis der Antrieb meldet, dal? der ID-Lauf

abgeschlossen ist.
ID FERTIG Der ACS 600 hat die ID-Magnetisierung Betrieb des Antriebs fortsetzen.

durchgefiihrt und ist betriebsbereit. Diese
Warnung ist Teil des normalen
Inbetriebnahmevorgangs.

ANHALT MODUS PFC)

Die Anhaltefunktion ist aktiviert.

Siehe Erlauterung der Parameter
81.06 ANHALTVERZOGERUNG und
81.07 ANHALTPEGEL.

AUTOWECHSEL PFC)

Die Autowechsel-Funktion wird ausgefuhrt.

Siehe Erlauterung der Parameter
81.18 AUTOWECHS.INTERV. und
81.19 AUTOWECHSEL PEGEL.

Tabelle 7-2 Die von der Steuertafelsoftware erzeugten Warnmeldungen.

WARNUNG URSACHE ABHILFE

WRITE ACCESS Bestimmte Parameter kdnnen nicht geandert Motor anhalten. Parameterwert andern.
DENIED PARAMETER |werden wéhrend der Motor lauft. Wird dies

SETTING NOT versucht, werden Anderungen nicht bestatigt und

POSSIBLE eine Warnmeldung ausgegeben.

(SCHREIBEN NICHT
MOGLICH
PARAMETER SETZEN
NICHT MOGLICH)

Parameterschloss ist eingeschaltet.

Parameterschloss 6ffnen (siehe Parameter
16.02 PARAMETERSCHLOSS (0))

DOWNLOAD FAILED
(AUSLESEFEHLER)

Auslesefunktion der Steuertafel gestort. Von der
Steuertafel wurden keine Daten zum ACS 600
Ubertragen.

Erneut versuchen (eventuell ist die Verbindung
gestort).
Wenden Sie sich an eine ABB-Vertretung.

UPLOAD FAILED
(EINLESEFEHLER)

Einlesefunktion der Steuertafel gestort. Vom ACS
600 wurden keine Daten zur Steuertafel
Ubertragen.

Erneut versuchen (eventuell ist die Verbindung
gestort).
Wenden Sie sich an eine ABB-Vertretung.

NOT UPLOADED
DOWNLOADING NOT
POSSIBLE

(NICHT EINGELESEN
AUSLESEN NICHT
MOGLICH)

Einlesefunktion wurde nicht ausgefuhrt.

Einlesefunktion durchfiihren. Siehe Kapitel 2 -
Ubersicht iiber die Programmierung des
ACS 600 und die Steuertafel CDP 312 .
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WARNUNG

URSACHE

ABHILFE

DRIVE
INCOMPATIBLE
DOWNLOADING NOT
POSSIBLE

(ANTRIEB NICHT
KOMPATIBEL
AUSLESEN NICHT
MOGLICH)

Programmversionen der Steuertafel und des
ACS 600 stimmen nicht Gberein. Es ist nicht
mdglich, Daten von der Steuertafel zum ACS 600
zu Uberertragen.

Programmversionen Uberpriifen (siehe
Parameter Gruppe 33 Informationen).

DRIVE IS RUNNING
DOWNLOADING NOT
POSSIBLE

(ANTRIEB LAUFT
AUSLESEN NICHT

Wahrend der Motor lauft kénnen keine Daten
ausgelesen werden.

Motor stoppen. Auslesen durchfiihren.

MOGLICH)
KEINE FREIE Die Steuerpanelanschliisse wurden mit 31 Eine Station vom Anschluf trennen, damit eine
ID NUMMER; Stationen verbunden. ID-Nummer frei wird.

ID NUMMER SETZEN
NICHT MOGLICH

NO COMMUNICATION

(X)
(KEINE

KOMMUNIKATION (X))

Fehler in der Verkabelung oder Hardware-
Stérung am Anschluf? der Steuertafel.

4) = Der Steuerpaneltyp ist mit der Version des
Anwendungsprogramms nicht kompatibel. Das
Steuerpanel CDP 312 kommuniziert nicht mit
Version 3.x oder friheren Versionen des
Standard-Anwendungsprogramms (ACS). Das
Steuerpanel CDP 311 kommuniziert nicht mit
Version 5.x oder spateren Versionen des
Standard-Anwendungsprogramms (ACS).

Steuerpanelanschliisse prufen.

RESET-Taste driicken. Das Ruicksetzen des
Steuerpanels kann bis zu einer halben Minute
dauern; bitte warten.

Steuerpaneltyp und Version des
Anwendungsprogramms prifen. Der
Steuerpaneltyp steht auf dem Gehé&use des
Steuerpanels. Die Version des
Anwendungsprogrammes ist in Parameter 33.02
APPL. PROG VERSION verzeichnet.

Tabelle 7-3 Die von der Antriebssoftware erzeugten Warnmeldungen.

WARNUNG

URSACHE

ABHILFE

ACS 600 TEMP

Die interne Temperatur des ACS 600 ist zu hoch.
Eine Warnung wird ausgel6st, wenn die
Temperatur des Umrichtermoduls 125 °C
Uberschreitet.

Umgebungsbedingungen tberpriifen.
Luftstrdmung und Lufterbetrieb tUberprifen.
Kihlkorperrippen auf Staubablagerungen
Uberprufen.

Motorleistung mit der Gerateleistung
vergleichen.

UBERSTROM

Der Ausgangsstrom ist zu hoch. Die Software-
Uberstromausldsegrenze ist 3,5 X lopg.

Motorbelastung tberprifen.
Beschleunigungszeit tiberprifen.

Motor und Motorkabel Uberprufen (einschlie3lich
Phase).

Sicherstellen, dalR keine Kompensationskonden-
satoren oder
Uberspannungsschutzbeschaltungen

im Motorkabel sind.

Impulsgeberkabel Uberprifen (einschlie3lich
Phase).
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WARNUNG URSACHE ABHILFE
KURZSCHLUSS Kurzschluf? in Motorkabel(n) oder im Motor. Motor und Motorkabel Uberpriifen.
Sicherstellen, dalR keine Kompensationskonden-
satoren oder
Uberspannungsschutzbeschaltungen
im Motorkabel sind.
Gleichrichterbriicke defekt. Ausgangs-Halbleiter und Stromwandler prifen.
PPCC LINK Die LWL-Verbindung zur NINT-Leiterplatte ist LWL-Kabel auf Anschluf3 an den Leistungsplatten
fehlerhaft. prufen.
UBERSPANN Die Zwischenkreis-Gleichspannung ist zu hoch. | Priifen, ob der Uberspannungsregler
Die Uberspannungsauslésegrenze ist 1,3 x eingeschaltet ist (ACS: Parameter 20.05, ACP:
Uimax » Wobei Uy o, der Maximalwert des Parameter 20.07).
Netzspannungsbereichs ist. Bei 400V-Geraten | Netz auf statische oder transiente
ist Uymax 415 V, bei 500V-Geraten 500 V. Die Uberspannungen tiberpriifen.
dem Netzspannungsauslésepegel Brems-Chopper und -widerstand (falls
entsprechende Ist-Spannung im Zwischenkreis | vorhanden) tberprifen.
ist 728 V- bei 400V-Geraten und 877 V- bei Verzégerungszeit Uberprifen.
500V-Geraten. Funktion "Austrudeln bis zum Stillstand"
einsetzen (falls geeignet).
Den Frequenzumrichter nachtraglich mit einem
Brems-Chopper und Bremswiderstand
ausrusten.
NETZPHASE Die Zwischenkreis-Netzspannung schwingt. Netzsicherungen prufen.
Dies kann auf einen Netzphasenausfall, eine Auf Unsymmetrie in der Netzstromversorgung
ausgeldste Sicherung oder einen internen Fehler | Uberpriifen.
in der Gleichrichterbriicke zurtickzufiihren sein.
Ein Auslosen tritt auf, wenn die
Gleichspannungswelligkeit 13 % der
Gleichspannung betragt.
UNTERSPANN Die Zwischenkreis-Gleichspannung ist nicht NetzanschluR und Netzsicherungen Uberprifen.
ausreichend. Dies kann auf einen
Netzphasenausfall, eine ausgeldste Sicherung
oder einen internen Fehler in der
Gleichrichterbriicke zurtickzufiihren sein.
Die Ausldsegrenze fur die Untergleichspannung
ist 0,65 X Uymin » Wobei Uy iy der Minimalwert
des Netzspannungsbereichs ist. Bei Geraten fir
400V und 500V ist U;yin 380 V. Die
Unterspannungsausldseschwelle betragt 334 V.
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(programmierbare
Fehlerfunktion 30.17
(ACC:30.11))

WARNUNG URSACHE ABHILFE

UBERFREQUENZ Der Motor lauft oberhalb der maximal zulassigen | Minimale und maximale Drehzahleinstellungen
Drehzahl. Dies kann durch eine falsch Uberprufen.
eingestellte Minimal-/Maximaldrehzahl, ein Prufen, ob Motorbremsmoment geeignet ist.
unzureichendes Bremsdrehmoment oder Prufen, ob Momentenregelung geeignet ist.
Lastschwankungen bei Benutzung des Prufen, ob Brems-Chopper und ein oder
Momentsollwerts verursacht werden. mehrere Bremswiderstande erforderlich sind.
Der Auslosepegel liegt 40 Hz Giber der absoluten
maximalen Drehzahlgrenze des Betriebsbereichs
(DTC, direkte Drehmomentregelung, aktiv) oder
Frequenzgrenze (Skalarregelung aktiv). Die
Betriebsbereichsgrenzen werden durch die
Parameter 20.01 und 20.02 (DTC aktiv) oder
20.07 und 20.08 (Skalarregelung aktiv)
eingestellt, nicht im PFC-Modus.

START INHIBIT Logik der Impulsunterdriickungshardware Stromkreis der Impulsunterdriickung prufen.
aktiviert. (NGPS-Platine).

ERDSCHLUSS Die Belastung des speisenden Netzes ist Motor Uberprifen.

unsymmetrisch. Dies kann folgende Ursachen
haben: ein Fehler im Motor, im Motorkabel oder
eine interne Funktionsstérung.

Motorkabel Uberpriifen.

Sicherstellen, dalR keine Kompensationskonden-
satoren oder Uberspannungsschutz-
beschaltungen im Motorkabel sind.

Al < MIN FUNKTION
(programmierbare
Fehlerfunktion 30.01)

Ein analoges Steuersignal liegt unterhalb des
min. zulassigen Wertes. Dies kann folgende
Ursachen haben: falscher Signalpegel oder ein
Fehler in der Verdrahtung.

Pegel der analogen Steuersignale tberpriifen.
Steuerungsverdrahtung tberprifen.
Fehlerfunktions-Parameter Al < MIN FUNKTION
Uberprifen.

STEUERTAFEL
FEHLT
(programmierbare
Fehlerfunktion 30.02)

Eine Steuertafel oder Drives Window als aktiver
Steuerplatz fur den ACS 600 hat die
Kommunikation eingestellt.

Steckverbinder der Steuertafel Gberprifen.
Steuertafel wieder in den Montagesockel
einsetzen.

Fehlerfunktions-Parameter STEUERTAFEL
FEHLT Uberprufen.

Anschluf? an Drives Window tberprifen.

EXTERNER FEHLER
(programmierbare
Fehlerfunktion 30.03)

Es liegt ein Fehler in einer der externen Einrich-
tungen vor. (Diese Information wird durch einen
der programmierbaren Digitaleingange
konfiguriert.)

Die externen Einrichtungen auf Fehler
Uberprufen.

Parameter 30.03 EXTERNER FEHLER
Uberprufen.

MOTOR TEMP
(programmierbare
Fehlerfunktion 30.04
... 30.09)

Die Motortemperatur ist zu hoch (oder scheint zu
hoch zu sein). Dies kann folgende Ursachen
haben: zu hohe Belastung, unzureichende
Motorleistung, mangelhafte Kihlung oder
falsche Inbetriebnahmedaten.

Nenndaten, Last und Kihlung des Motors
Uberprufen.

Inbetriebnahmedaten Uberprifen.
Fehlerfunktions-Parameter MOTOR TEMP.
Uberprufen.

THERMISTOR
(programmierbare
Fehlerfunktion 30.04
... 30.05)

Als Motorschutzfunktion ist THERMISTOR aus-
gewahlt und die Temperatur ist zu hoch.

Kenndaten und Kihlung des Motors Uberpriifen.
Inbetriebnahmedaten Uberprifen.
Thermistoranschliisse am Digitaleingang DI6
Uberprufen.

Verdrahtung des Thermistors priifen.

Programmierhandbuch



Kapitel 7 — Fehlersuche

WARNUNG URSACHE ABHILFE
/0 KOMM Dateniibertragungsfehler auf der NAMC-Platine, |LWL-Anschlisse am NAMC-Kanal CH1
Kanal CH1. Uberprufen.
Alle an Kanal CH 1 angeschlossenen E/A-
Module (soweit vorhanden) prifen.
Elektromagnetische Stdrung. Ausristung auf einwandfreie Erdung uberprifen.
Prufen, ob sich in der Umgebung Geréate mit
Interner Fehler auf der NIOC-Platine. hoher elektromagnetischer Strahlung befinden.
NIOC-Platine ausatauschen.
UMGEB TEMP Die Temperatur an der E/A-Steuerkarte ist Luftstrdmung und Funktion des Lufters
geringer als =5 ... 0 °C oder Ubersteigt +73 ... 82 | Uberprifen.
°C.
NUTZER Es existiert kein abgespeichertes Benutzer- Benutzermakro neu erstellen.

makro oder die Datei ist defekt.

MOTOR BLOCK
(programmierbare
Fehlerfunktion 30.10
... 30.12)

Der Motor lauft im Blockierbereich. Dies kann
folgende Ursachen haben: zu hohe Belastung
oder unzureichende Motorleistung.

Motorlast und Kenndaten des ACS 600
Uberprifen.

Fehlerfunktions-Parameter MOTOR BLOCK
Uberprifen.

KEINE M. DAT Motordaten wurden nicht vorgegeben oder Die It. Parameter 99.04 ... 99.09. angezeigten
Motordaten entsprechen nicht Umrichterdaten. |Motordaten Uberprufen.
UNTERLAST Die Motorlast ist zu niedrig. Dies kann durch eine | Arbeitsmaschine auf einen Fehler Gberprifen.

(programmierbare
Fehlerfunktion 30.13
... 30.15)

Mechanikveranderung in der Arbeitsmaschine
verursacht worden sein.

Fehlerfunktions-Parameter UNTERLAST
Uberprifen.

ID LAUF FEHL Der Motor-1D-Lauf wurde nicht erfolgreich Maximaldrehzahl (Parameter 20.02) Uberpriifen;
abgeschlossen. sie sollte mindestens 80 % der Motor-
nenndrehzahl (Parameter 99.08) betragen.
MOTORPHASE Eine der Motorphasen ist ausgefallen. Dies kann | Motor und Motorkabel Uberprifen.

(programmierbare
Fehlerfunktion 30.16
(ACC: 30.10))

folgende Ursachen haben: ein Fehler im Motor,
im Motorkabel, im Thermistorrelais (falls
vorhanden) oder ein interner Fehler.

Thermistorrelais (falls vorhanden) Gberprifen.
Fehlerfunktions-Parameter MOTORPHASE
Uberprifen.

Diese Schutzfunktion deaktivieren.

KOMM MODUL
(programmierbare
Fehlerfunktion)

RegelméaRige Dateniibertragung zum ACS 600
und Feldbus/Advant/ACS 600 Master
ausgefallen. Die Fehlerfunktion ist im externen
Modus aktiv, d.h. wenn die Steuerung Uber das
Kommunikationsmodul erfolgt.

Status des Kommunikationsmoduls priifen. Siehe
Anhang C - Feldbussteuerung und das
entsprechende Handbuch fiir den Feldbus.
Parametereinstellungen von Gruppe 51 prifen.
Anschlusse der LWL-Kabel zwischen Kanal O der
AMC-Platine und dem Kommunikationsmodul
Uberprufen.

Anschlisse zwischen Steuerungssystem und
Adaptermodul tberpriifen.

Prufen, ob der Bus-Master keine Daten Ubertragt
oder nicht konfiguriert ist.

PULSGEBER
(ENCODER ERR)

Kommunikationsfehler zwischen Pulsgeber und
NTAC-Modul oder zwischen NTAC-Modul und
ACS 600.

Pulsgeber und seine Verdrahtung, NTAC- Modul,
Parametereinstellungen von Gruppe 50 und
LWL-Anschlisse auf NAMC Kanal CH1 prufen.

Programmierhandbuch
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Anhang B — Beispiel einer PFC-Anwendung

Ubersicht

In diesem Anhang wird eine vorhandene Zweipumpen-PFC-
Anwendung mit Hilfe der folgenden Schaltplane kurz erlautert:

« Hauptstromkreisplan (Seite B-2)
« Steuerkreisplan (Seite B-3)
¢ Anschlu3plan (Seite B-4)

Die Pumpen werden zur Druckerhhung verwendet. Die Umschalt-
und Anhaltefunktion werden genutzt. Die Anwendung verfugt
aulRerdem Uber folgende zusatzliche Leistungsmerkmale:

* Manuelle Steuerschalter, mit denen zwischen konventioneller PFC-
Steuerung und einem direkten Anschlufd (DOL) der Motoren (S1,
S2) gewahlt werden kann :

A = PFC-Steuerung aktiv.

O = Motor ausgeschaltet.

V = PFC-Steuerung wird umgangen und der Motor direkt
angeschlossen.

« Kuhllufter fur den Schaltschrank, zu dem der ACS 600 und
Schaltschiitz-Logikmodule gehoéren (Liftermotor = M10)

* Anzeigeleuchten (H1, H2)
» Betriebsstundenzahler (P1, P2)

ACS 600 Programmierhandbuch fir PFC-Anwendung B-1



Anhang B — Beispiel einer PFC-Anwendung

Parameterwerte, die von den Netz o Schaltschrank
. (==
Standardwerten abweichen. 400 V/50 Hz !
99 STARTPARAMETER ....
=
99.5 MOTORNENNSPANNUNG 400V 0
99.6 MOTORNENNSTROM 148 A
99.7 MOTORNENNFREQUENZ 50 Hz
99.8 MOTORNENNDREHZAHL 1450 rpm ®
99.9 MOTORNENNLEISTUNG 7.5.kW — B
O]
@
20 GRENZEN " Druckwandler
20.1 MINIMUM FREQUENZ 23 Hz
81 PFC-STEUERUNG 0...10 bar

81.1 SOLLWERT PANEL 4...20 mA
81.2 CONST SOLLWERT 50 % Erg;f’icm

81.6 ANHALTVERZOGERUNG 30s

81.7 ANHALTPEGEL 24 Hz

81.8 ANSPRECHGRENZE 40 % E’t‘)t:f"m

81.18 AUTOWECHS.INTERV. 72h

81.10 AUTOWECHSEL PEGEL 100 %

0000
XK K
I

\ s
SQLIIKLIKEDEDK | 0D OOHXLARKLKL

%

Abbildung B-1 Prinzipielle Darstellung einer Pumpenstation. Der ACS 600 ist im Schaltschrank
eingebaut.
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Anhang B — Beispiel einer PFC-Anwendung
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Anhang B — Beispiel einer PFC-Anwendung

1 B 3 [ 4 5 [ 6 [ 7 [ 8
X20 Alternation Switchgear Coabinet T
120 —— f62
A Common interlocks E 121 ‘
lee  —— KloAl
128
129 |
141
Ml interlock (example: 142
— safety switch ‘
143 K1.3:33
144 =
ML i [ B & N
running 125 s w ~ ‘
241 -~
M2 interlock (example: o4p
B safety switch> ‘
243 —— K2.3:33
244 Sy
M2 runnin [ ® S I
s 245 - B |
171 =
Ml overload protection [ oo R ‘5
tripped/interlock open 172 ‘
| ~
M2 overload protection [ 173 o 8 e ——————— 1
tripped/interlock open 174
pp p | ACS 600 | ‘
| |
| See the parameter settings |
= TE/PE | [ [
C \ I
| |
x2.1 . |
1 M 1 + 10 Vv | ‘
B 2 GND 1 [
— 3 I E } |
H — Ai 1 Reference value
4,20 mA u [ A !
= e D 5 s | o+ [
eavoc | ] [ Ai 2 Actual value 1 ||
I —1 6 3 - |
5 1] r I ‘ |
D Actual value B i g | - A3 Not defined N
s s | o+ [
G H o1 7} Ao 1 Output Fr@quehcy}
1 ‘ ‘ 11 + | ‘
H } Ao 2 Actual value 1 |
12 7 2| - I
\
— | |
| |
| |
| |
xee | x22 | |
1 1 Di 1 stop/start (Hand) }
£ 238 — 2 Di 2 Ml Interlock il
26B — 3 Di 3 M2 interlock |
4 4 Di 4 Not oefined } |
S S Di S Not defined |
l: 6 & Di 6 stop/start (PFCY |
— e 7 + 24 V mox. 100 mA H
e I~ R 8 24 v 100 mA !
= a B 22B + mox. m |
9 9 DI GND | ‘
|
X2.3 1 X23 \
L Lo } A toge 24 VDT | |
ux, voltage
F 1 2 B s |
| |
| | ‘
x5 |
1
|
L 228 — 2 j Ro 1 Ml start | ‘
eep — 3 — ‘
x26 }
1
|
25B — 2 j Ro 2 M2 start | ‘
G xe.7 25B —] 3 — |
[ Xxe7 | ‘
L 1 |
B E T ko 3 Fous }
J
3 El JJ
Booster Pump Station
Controlled by ACS 600 equipped with PFC application macro
REV A
Sheet 3/ 3
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Anhang C — Feldbus-Steuerung

Ubersicht Der ACS 600 kann mit Hilfe eines Adaptermoduls an ein externes
Steuerungssystem - normalerweise ein Feldbus - angeschlossen
werden (nicht erforderlich fir ABB Advant Fieldbus 100). Feldbus-
Adaptermodule werden Uber einen Lichtwellenleiter mit DDCS-
Protokoll an Kanal 0 auf der NAMC-Platine angeschlossen. Der Antrieb
erhalt samtliche Steuerdaten vom Feldbus; es ist auch moglich, die
Steuerung zwischen dem Feldbus und anderen verfligbaren
Steuerplatzen, wie z. B. digitalen/analogen Eingédngen oder der
Steuertafel aufzuteilen.

Lokale Steuerung Externe Steuerung
[ ABB ACS 600
B
Steuertafel Feldbus-Adapter

E/A-Anschlisse auf der NIOC

E — I—|{ Digitale und analoge

Drives Window

Abbildung C-1 Lokale und externe Steuerung des ACS 600.

Datenstrom ] I I I
I u Feldbus-
! uc)* Master (SPS)
| ©
S |
I 5
= ~ = ° Feldbus
Sg £ 18 --- S—
€ o T G |§|
g 2 g % | 2| 8¢  Feldbus- Andere
s ¢ o 2 o Adapter Gerite
S z 5 ll
3 = =1 )
2 ©° R | &
n @ n 9 21
I t
G
Ve, ACS 600

Abbildung C-2 Struktur eines Feldbussystems

Programmierhandbuch C-1



Anhang C — Feldbus-Steuerung

Programmierung des
ACS 600 fir die
Feldbus- Steuerung

Aktivierung des Feldbus-
Adaptermoduls

Steuerplétze

Vor der Konfigurierung des ACS 600 fur die Feldbus-Steuerung muf3
das Adaptermodul entsprechend den Anweisungen im Handbuch des
ACS 600 bzw. des Moduls mechanisch und elektrisch installiert
werden.

In Tabelle C-1 sind die Parameter aufgefuhrt, die fur die Installation des
Feldbus-Adaptermoduls eingestellt werden miissen.

Die Datentbertragung zwischen dem ACS 600 und dem Feldbus-
Adaptermodul wird durch Einstellen von Parameter 98.02 KOMM.
MODUL auf FELDBUS aktiviert. (Falls der ACS 600 an ein ABB
Advant-Steuerungssystem angeschlossen ist, wird dieser Parameter
auf ADVANT eingestellt.) Nach der Initialisierung der
Datenlibertragung stehen die Konfigurationsparameter des Moduls in
Parametergruppe 51 KOMMUNIKATIONSMODUL zur Verfligung.
Diese Parameter werden auf das jeweilige verwendete Modul
abgestimmt. Zu den Parametereinstellungen siehe Installations- und
Inbetriebnahmehandbuch.

Nach der Einstellung der Konfigurationsparameter in Gruppe 51 fir
den Feldbus-Adapter missen die Ubrigen Parameter in Tabelle C-1
abgestimmt werden. In der Spalte Einstellung fir Feldbus-
Steuerung steht der Standard-Parameterwert sowie der zu
verwendende Wert, falls das Feldbus-System die gewlinschte Quelle
bzw. das Ziel fir das in Frage kommene Signal ist. In der Spalte
Funktion/Information wird der Parameter beschrieben. (Datensatze
und Datenworte werden weiter hinten in diesem Kapitel unter Das
DDCS-Protokoll erlautert.) Weitere Angaben zu den alternativen
Parametereinstelungen finden Sie auRerdem in Kapitel 6.

c-2
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Anhang C — Feldbus-Steuerung

Tabelle C-1 Die bei der Instrallation eines Feldbus-Adaptermoduls einzustellenden ACS 600-

Parameter.

Parameter

Alternative Einstellungen

Einstellung fur
Feldbus-Steuerung

Funktion/Information

INITIALISIERUNG DER DATENUBERTRAGUNG

98.02 KOMM. MODUL

NEIN; FELDBUS; ADVANT

FELDBUS
(ADVANT fur ABB
Advant)

Initialisiert die Datenlibertragung zwischen
Antrieb und Adaptermodul. Aktiviert
Modulparameter (Gruppe 51).

98.07 KOMM.PROFIL

ABB ANTRIEBE;
CSA 2.8/3.0

ABB ANTRIEBE ver-
wenden, falls im Hin-
blick auf
Adaptermodul zulés-
sig. Siehe Modulpa-
rameter in Gruppe
51.

Wahlt das vom Antrieb verwendetet
Datenubertragungsprofil aus. Mul3 der
Profileinstellung des Adaptermoduls
entsprechen.

KONFIGURATION DES ADAPTERMODULS (Je nach Mod

ultyp. Siehe Handbuch.)

51.01

51.02

51.03

51.04

51.05

51.06

51.07

51.08

51.09

51.10

AUSWAHL DER STEUERBEFEHLSQUELLE

10.01 EX1 NICHT AUSGEW; DI1; ...; KOMM MODUL Aktiviert das Steuerwort (ausgenommen bit 11)

STRT/STP/DREH KOMM MODUL wenn EXT1 als Steuerplatz gewéhlt wurde.

10.02 EX2 NICHT AUSGEW; D1; ..; KOMM MODUL Aktiviert das Steuerwort (ausgenommen bit 11)

STRT/STP/DREH KOMM MODUL wenn EXT2 als Steuerplatz gewéhlt wurde.

10.03 DREHRICHTUNG VORWARTS; RUCKWARTS; VERLANGT Aktiviert die Drehrichtungssteuerung wie durch

VERLANGT Parameter 10.01 und 10.02 definiert.

11.02 AUSWAHL EXT1/ DI1; ...; KOMM MODUL KOMM MODUL Aktiviert die EXT1/EXT2 -Wahl durch

EXT2 Steuerwort bit 11 EXT CTRL LOC.

11.03 AUSW. EXT TASTATUR; ...; KOMM KOMM MODUL Feldbus-Sollwert SOLLW1 wird verwendet

SOLLW 1 MODUL wenn EXT1 als Steuerplatz gewéhlt wurde.
Né&heres zu den alternativen Einstellungen
siehe Abschnitt Sollwerte.

11.06 AUSW. EXT TASTATUR; ...; KOMM KOMM MODUL Feldbus-Sollwert SOLLW?2 wird verwendet

SOLLW 2

MODUL

wenn EXT2 als Steuerplatz gewéhlt wurde.
Né&heres zu den alternativen Einstellungen
siehe Abschnitt Sollwerte.

Programmierhandbuch



Anhang C — Feldbus-Steuerung

Parameter

Alternative Einstellungen

Einstellung fur
Feldbus-Steuerung

Funkti on/Informati on

WAHL DER AUSGANGSS

IGNALQUELLE

ANALOGAUSGANG 2

DREHZAHL; ...; KOMM
MODUL

14.01 RELAIS RO1 BEREIT; ..., KOMM MODUL KOMM MODUL Aktiviert den Relaisausgang RO1 durch
AUSG. Datenwort 3.1 (SOLLW3) bit 13.
14.02 RELAIS RO2 BEREIT; ...; KOMM MODUL KOMM MODUL Aktiviert den Relaisausgang RO2 durch
AUSG. Datenwort 3.1 (SOLLWS3) bit 14.
14.03 RELAIS RO3 BEREIT; ..., KOMM MODUL KOMM MODUL Aktiviert den Relaisausgang RO3 durch
AUSG. Datenwort 3.1 (SOLLWS3) bit 15.
15.01 NICHT BENUTZT; KOMM MODUL Leitet den Inhalt von Datenwort 3.2 (SOLLW4)
ANALOGAUSGANG 1 DREHZAHL; ...; KOMM zu Analogausgang AO1.

MODUL Skalierung: 20000 = 20 mA
15.06 NICHT BENUTZT; KOMM MODUL Leitet den Inhalt von Datenwort 3.3 (SOLLWS5)

zu Analogausgang AO2.
Skalierung: 20000 = 20 mA

KOMMUNIKATION, FEHLERFUNKTIONEN

30.19 KOMM
MOD FEHL FUNK

NEIN; FEHLER; VORGEW.
FREQ; LETZTE FREQ

Definiert die Antriebsfunktion fur den Fall, dal
die DDCS-Kommunikation zwischen dem
Antrieb und dem Modul unterbrochen wird.
Hinweis: Die Kommunikations-
unterbrechungsfunktion basiert auf der
Uberwachung von Datensatz 1.

30.20 KOMM
AUSFALLZEIT

0.1 bis 60 s

Definiert die Zeit zwischen der Ermittlung einer
Unterbrechung der Kommunikation und der
durch Parameter 30.18 definierten Maflinahme.

30.21 KOMM FEHL.
RO/AO

NULL; LETZTER WERT

Legt den Wert fest, auf den die
Relaisausgange RO1 bis RO3 und die
Analogausgénge AO1 und AO2 im Fall einer
DDCS-Kommunikationsunterbrechung
eingestellt werden.

AUSWAHL DES FELDBUS-SOLLWERTES

90.01 D SATZ3 WERT 1

0 ... 8999
Standardeinstellung: 0
(Nichts ausgewabhlt)

Definiert den Antriebsparameter, in den der
Wert von Datenwort 3.1 (SOLLW3)
geschrieben wird. Format: xxyy, wobei xx =
Parametergruppe (10 bis 89), yy =
Parameterindex. Z.B. 3001 = Parameter 30.01.

90.02 D SATZ 3 WERT 2

0 ...8999
Standardeinstellung: 0
(Nichts ausgewahilt)

Definiert den Antriebsparameter, in den der
Wert von Datenwort 3.2 (SOLLW4)
geschrieben wird.

Format: siehe Parameter 90.01.

90.03 D SATZ 3 WERT 3

0 ...8999
Standardeinstellung: 0
(Nichts ausgewahilt)

Definiert den Antriebsparameter, in den der
Wert von Datenwort 3.3 (SOLLWS5)
geschrieben wird.

Format: siehe Parameter 90.01.

Programmierhandbuch




Anhang C — Feldbus-Steuerung

Parameter

Alternative Einstellungen

Einstellung fur
Feldbus-Steuerung

Funktion/Information

AUSWAHL DES ISTWERTSIGNALS FUR DEN FELDBUS

92.01 D SATZ 2 WERT 1 | Festgelegt auf 302 - Das Statuswort wird als Datenwort 2.1.
(Istwertsignal 3.02 Ubertragen (Einstellung kann nicht gedndert
HAUPTSTATUSWORT). werden.)

92.02 D SATZ2WERT 2 | 0...9999 - Wabhlt das Istwertsignal oder den

Standardeinstellung: 102
(Istwertsignal1.02
DREHZAHL)

Parameterwert aus, der als Datenwort 2.2
(SOLLW1) ubertragen werden soll. Format:
(xX)xyy, wobei (x)x = Istwertsignalgruppe oder
Parametergruppe, yy = Istwertsignal oder
Parameterindex.

Z.B. 103 = Istwertsignal 1.03 FREQUENZ;
2202 = Parameter 22.02 BESCHLEUN. ZEIT 1.

92.03 D SATZ 2 WERT 3

0...9999
Standardeinstellung: 105
(Istwertsignal 1.05
DREHMOMENT)

Wabhlt das Istwertsignal oder den
Parameterwert aus, der als Datenwort 2.3
(SOLLW?2) ubertragen werden soll.
Format: siehe Parameter 92.02.

92.04 D SATZ 4 WERT 1

0...9999
Standardeinstellung: 305
(Istwertsignal 3.05
FEHLERWORT 1)

Wabhlt das Istwertsignal oder den
Parameterwert aus, der als Datenwort 4.1
(SOLLW3) ubertragen werden soll.
Format: siehe Parameter 92.02.

92.05 D SATZ 4 WERT 2

0...9999
Standardeinstellung: 308
(Istwertsignal 3.08
ALARMWORT 1)

Wabhlt das Istwertsignal oder den
Parameterwert aus, der als Datenwort 4.2
(SOLLWA4) ubertragen werden soll.
Format: siehe Parameter 92.02.

92.06 D SATZ 4 WERT 3

0...9999
Standardeinstellung: 306
(Istwertsignal 3.06
FEHLERWORT 2)

Wabhlt das Istwertsignal oder den
Parameterwert aus, der als Datenwort 4.3
(SOLLWS5) ubertragen werden soll.
Format: siehe Parameter 92.02.
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Das DDCS-Protokoll

Datensétze und
Datenworte

Steuer- und Statuswort

Die LWL-Verbindung zwischen dem Feldbus-Adaptermodul und der
ACS 600 NAMC-Platine basiert auf dem DDCS-Protokoll (Distributed
Drives Communication System). DDCS verwendet Datensétze. Die
Standard-Software des ACS 600 unterstitzt die Verwendung von vier
Datensatzen, wobei je zwei fur jede Richtung benutzt werden.

Die folgenden Abschnitte beziehen sich auf das ACS 600 Standard-
Applikationsprogramm. (Die vorhandene Numerierung kann sich
andern; es kénnen durch die Programmierung auch weitere
Datenséatze aufgenommen werden.)

Datensatze sind Gruppen von 3 16-Bit Worten. Datenworte sind
entsprechend ihrer Lage in den Datensatzen numeriert; beispielsweise
wird das zweite Datenwort in Datensatz 1 als Datenwort 1.2 (oder DW
1.2) bezeichnet. Der Inhalt einiger Datenworte kann vom Anwender
definiert werden, allerdings werden das Steuerwort (auch Befehlswort
genannt) und das Statuswort tber den DDCS-
Datentbertragungsanschlud standardmé&fRig als Datenwort 1.1 bzw.
Datenwort 2.1 Ubertragen. Die Datenworte 1.2 und 1.3 sind
normalerweise den Sollwerten 1 und 2 (SOLLW1 und SOLLW?2)
zugewiesen, die Datenworte 2.2 und 2.3 jeweils den Istwert-Signalen 1
und 2 (IST1 und IST2).

Datensatz 1 Datensatz 2 Datensatz 3 Datensatz 4

Datenworte Datenworte Datenworte Datenworte
1.1 1.2 1.3 2.1 2.2 2.3 3.1 3.2 3.3 4.1 4.2 4.3

STRW |SOLL1|SOLL2| SW | IST1 | IST2 |SOLL3|SOLL4|SOLL5| IST3 | IST4 | IST5

STRW = Steuerwort (von der Masterstation zum ACS 600)
SW = Statuswort (vom ACS 600 zur Masterstation)

SOLL = Sollwert (von der Masterstation zum ACS 600)
IST = Istwert (vom ACS 600 zur Masterstation)

Die Aktualisierungszeit fir die Datensétze 1 und 2 betragt 12 ms, fur
die Datensétze 3 und 4 100 ms.

Das Steuerwort (STRW) ist das wichtigste Mittel zur Steuerung des
Antriebs Uber ein Feldbussystem. Es wird aktiviert, wenn der aktuelle
Steuerplatz (EXT1 oder EXT2, siehe Parameter 10.1 und 10.2) auf
KOMM MODUL eingestellt wird.

Das Steuerwort (das in Tabelle C-2 genauer erlautert wird) wird von der
Feldbus-Masterstation zum Antrieb Gbertragen, wobei das
Adaptermodul als transparenter Anschluf? dient. Der Antrieb wechselt
seinen Betriebszustand (siehe Abbildung C-3) entsprechend den
bitcodierten Befehlen des Steuerwortes.

Das Statuswort (SW) enthélt Zustandsdaten und wird vom Antrieb zur
Masterstation gesendet. Die Zusammensetzung des Statuswortes wird
in Tabelle C-3 aufgeschlisselt.

C-6
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Sollwerte

Auswahl und Korrektur
der Feldbus-Sollwerte

Anhang C — Feldbus-Steuerung

Sollwerte (SOLLW) sind 16-bit Worte, die aus einem Vorzeichen und
einem ganzzahligen 15-bit Wert bestehen. Ein negativer Sollwert (der
eine umgekehrte Richtung oder Drehung anzeigt) wird durch die
Errechnung des Zweier-Komplements auf Grundlage des zugehdérigen
positiven Sollwertes gebildet.

Der Feldbus-Sollwert (im Zusammenhang mit der Signalauswabhl
KOMM. SOLLW genannt) wird durch Einstellen eines Sollwert-
Auswahlparameters — 11.03 AUSW EXT SOLLW 1 oder 11.06 AUSW
EXT SOLLW 2 — auf KOMM. SOLLW, KOMM. SOLLW+AI1 oder
KOMM. MODUL ausgewabhlt.

Skalierung des Feldbus-  Die Feldbus-Sollwerte SOLLW1 und SOLLW2 werden wie in der
Sollwertes  untenstehenden Tabelle gezeigt skaliert.
Verwendetes
Sollw. Applikations- .
NI makro (Par. Sollwerttyp Skalierung Bemerkung
99.02)

SOLLW1 | (beliebig) Frequenz 20000 = Wert definiert durch Par. Bereich: -32765 ... 32765.

(DW 1.2) 11.05 Nicht begrenzt durch Par. 11.04/11.05.
(Endgultiger Sollwert begrenzt durch
20.01/20.02 (Frequenz)).

SOLLW2 | HAND/AUTO Frequenz 20000 = Wert definiert durch Par. Bereich: -32765 ... 32765.

(DW 1.3) 11.08 Nicht begrenzt durch Par. 11.07/11.08.
(Endgultiger Sollwert begrenzt durch
20.01/20.02 (Frequenz)).

PFC Regler- 10000 = Wert definiert durch Par. Bereich: -32765 ... 32765.
Sollwert 11.08 Nicht begrenzt durch Par. 11.07/11.08.
Istwerte Istwerte (IST) sind 16-bit Worte, die Informationen Uber die gewéhlten

Funktionen des Antriebs enthalten. Die zu Uberwachenden Funktionen
werden mit Hilfe der Parameter in Gruppe 92 ausgewahlt. Naheres zur
Skalierung der ganzzahligen Werte, die als Istwerte zur Masterstation
gesendet werden, entnehmen Sie bitte der Spalte Skalierung fur
Feldbus in den Tabellen von Anhang A.

Der Inhalt der Gruppe 3 Istwertsignale ist in diesem Anhang ab Tabelle
C-4 aufgefuhrt.

Programmierhandbuch
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Tabelle C-2 Das Steuerwort (Istwertsignal 3.01). Der fettgedruckte Text in Grof3buchstaben bezieht
sich auf die in Abb. C-3 dargestellten Zusténde.

Bit Name Wert STATUS en.'ngebenl
Beschreibung
0 ON 1 READY TO OPERATE eingeben.

OFF1 0 NOT-AUS, anhalten mit Hilfe der gewahlten Verzégerungsrampe (Gruppe 22). OFF1 ACTIVE
eingeben; weiter mit READY TO SWITCH ON sofern keine anderen Sperren (OFF2, OFF3)
aktiviert sind

1 OFF2 1 Betrieb fortsetzen (OFF2 nicht aktiv)
0 NOT-AUS, Austrudeln bis zum Stillstand; OFF2 ACTIVE eingeben;
weiter mit SWITCH-ON INHIBITED
2 OFF3 1 Betrieb fortsetzen (OFF3 nicht aktiv)
0 Not-Halt, anhalten entsprechend des schnellstmdglichen Verzégerungsmodus (begrentzt
durch ACS 600 Stromgrenze). OFF3 ACTIVE eingeben; weiter mit SWITCH-ON INHIBITED.
Warnung: Sicherstellen, dal Motor und angetrieben Maschine auf diese Weise angehalten
werden kénnen.
3 START 1 OPERATION ENABLED eingeben (Beachten, daf3 auch das Freigabesignal an einem
Digitaleingang anliegen mul3 — siehe Parameter 16.01)
0 Betrieb unterbinden. OPERATION INHIBITED eingeben.
4 RAMP_OUT_ 1 Normaler Betrieb.
ZERO RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT ENABLED eingeben.
0 Ausgang des Rampenfunktionsgenerators auf Null einstellen.
Rampen auf Halten herunterfahren (Strom- und Spannungsgrenzen wirksam)
5 RAMP_HOLD 1 Rampenfunktion zuschalten.
Enter RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED
0 Rampenfunktion angehalten (Ausgang des Rampenfunktionsgenerators gehalten)
6 RAMP_IN_ 1 Normaler Betrieb. OPERATING eingeben
ZERO
0 Eingang des Rampenfunktionsgenerators auf Null einstellen
7 RESET 00 1 | Fehlerricksetzung, falls ein aktiver Fehler vorliegt. SWITCH-ON INHIBITED eingeben
0 (Normalen Betrieb fortsetzen)
8 INCHING_1 1 Nicht verwendet.
10 0 | Nicht verwendet.
9 INCHING_2 1 Nicht verwendet.
10 0 | Nicht verwendet.
10 REMOTE_CMD 1 Feldbus (DDCS)-Steuerung aktiviert
0 Steuerwort <> 0 oder Sollwert <> 0: Letztes Steuerwort und Sollwert beibehalten
Steuerwort = 0 und Sollwert = 0: Feldbus (DDCS)-Steuerung aktiviert.
Sollwert und Rampen gesperrt.
11 EXT CTRL LOC 1 Externen Steuerplatz 2 (EXT2) auswahlen. Wird aktiviert, wenn Par. 11.02 auf KOMM MODUL
eingestellt ist.
0 Externen Steuerplatz 1 (EXT1) auswahlen. Wird aktiviert, wenn Par. 11.02 auf KOMM MODUL
eingestellt ist.
12 bis Reserviert
15
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Tabelle C-3 Das Statuswort (Istwertsignal 3.02). Der fettgedruckte Text in Gro3buchstaben bezieht
sich auf die in Abb. C-3 dargestellten Zusténde.

Bit Name Wert STATUS/Beschreibung
0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON
0 NOT READY TO SWITCH ON
1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE
0 OFF1 ACTIVE
2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED
0
3 TRIPPED 1 FAULT
0 Kein Fehler
4 OFF_2_STA 1 OFF2 nicht aktiv
0 OFF2 ACTIVE
5 OFF_3_STA 1 OFF3 nicht aktiv
0 OFF3 ACTIVE
6 SWC_ON_INHIB 1 SWITCH-ON INHIBITED
0
7 ALARM 1 Warnung/Alarm
0 Keine Warnung/Alarm
8 AT_SETPOINT 1 OPERATING. Istwert entspricht Sollwert (= ist innerhalb Toleranzgrenzen)
0 Istwert weicht vom Sollwert ab (= ist aul3erhalb Toleranzgrenzen)
9 REMOTE 1 Antriebssteuerplatz: EXTERN
0 Antriebssteuerplatz: LOKAL
10 ABOVE_LIMIT 1 Tatsachlicher Frequenz- oder Drehzahlwert ist gleich oder groRer als
Uberwachungsgrenze (Par. 32.03). Gultig in beiden Drehrichtungen unabh&ngig vom
Wert von Par. 32.03
0 Tats&chlicher Frequenz- oder Drehzahlwert ist innerhalb der Uberwachungsgrenze
11 EXT CTRL LOC 1 Externer Steuerplatz 2 (EXT2) ausgewahlt
0 Externer Steuerplatz 1 (EXT1) ausgewahit
12 1 Freigabesignal erhalten
0 Stoérung in DDCS-Kommunikation (zwischen Feldbus-Adaptermodul und Antrieb).
Adapter stellt Kommunikation mit Hauptbedienerstation ein
13 bis 14 DDCS-Kommunikation OK
15 1 Stérung in DDCS-Kommunikation (zwischen Feldbus-Adaptermodul und Antrieb).
Adapter stellt Kommunikation mit Hauptbedienerstation ein
0 DDCS-Kommunikation OK

Programmierhandbuch
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A

SWITCH-ON
MAINS OFF INHIBITED

—— (SW Bit6=1) ACS 600
L veeen == (5T 020 Std.Applikation
1= |

NOT READY Statustberwachung

ABCDEF TO SWITCH ON_(SWBiIOZO)

STRW = Steuerwort
SW = Statuswort
I (STRW=XXXX XXXX XXXX X110) n = Drehzahl

(STRW Bit3=0) | = Eingangsstrom
RFG = Rampenfunktionsgenerator
READY TO f=Frequenz
OPERATION SWITCHON (s Bito=1)
INHIBITED |\ gito=0)
ieh von beliebigem Zustand
S:tt;%un don B (STRW 0 00 x111)
~ Fehler
-
READY TO
OPERATE | (sw Bit1=1) FAULT L (SW Bit3=1)

von beliebigem Zustand

I (STRW Bit7=1)
OFF1 (STRW Bit0=0) EE (STRW Bit3=1 und SW Bit12=1)
oder Timeout >

OFF1 von beliebigem Zustand von beliebigem Zustand
ACTIVE I 41—
(SW Bit1=0) v Not-Halt Not-Halt . A
(STRW Bit3=1 OFF3 (STRW Bit2=0) OFF2 (STRW Bit1=0)
n(f)=0/1=0 und
SW Bit12=1) ACTIVE : ACTIVE -
Vv —— (SW Bit5=0) —— (SW Bit4=0)
n(f)=0/1=0
(STRW Bit4=0) % ®
I~
Ll
OPERATION
ENABLED | (s Bitz=1)
(STRW Bit5=0) )
(STRW Bit4=1)
I~
|t 1

D RFG: OUTPUT
ENABLED

(STRW Bit6=0)

Ll

(STRW Bit5=1)

RFG: ACCELERATOR
ENABLED

(STRW Bit6=1)

R

OPERATING
D_<—l

—— (SW Bit8=1)

Abbildung C-3 Die ACS 600 Zustandstiberwachung (Standard-Applikationsprogramm)
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Tabelle C-4 Das Zusatzstatuswort (Istwertsignal 3.03).

Bit Name

0 LOGG DATA READY
1 OUT OF WINDOW

2 Reserviert

3 MAGNETIZED

4 Reserviert

5 SYNC RDY

6 1 START NOT DONE
7 IDENTIF RUN DONE
8 STAR INHIBITION

9 LIMITING

10 | TORQ CONTROL

11 |ZERO SPEED

12 | INTERNAL SPEED FB
13 |M_F_COMM_ERR_ASW
14 | Reserviert

15 | Reserviert

Tabelle C-5 Begrenzungswort 1 (Istwertsignal 3.04).

Bit Name Active Limit

0 TORQ MOTOR LIM Kippgrenze

1 SPD_TOR_MIN_LIM Min. Drehzahlreglerausgangs-
Begrenzung

2 SPD_TOR_MAX_LIM Max. Drehzahlreglerausgangs-
Begrenzung

3 TORQ_USER_CUR_LIM Benutzerdefinierte Stromgrenze

4 TORQ_INV_CUR_LIM Interne Stromgrenze

5 TORQ_MIN_LIM Beliebige Drehmoment-Untergrenze

6 TORQ_MAX_LIM Beliebige Drehmoment-Obergrenze

7 TREF_TORQ_MIN_LIM Drehmomentsollwert-Untergrenze

8 TREF_TORQ_MAX_LIM Drehmomentsollwert-Obergrenze

9 FLUX_MIN_LIM FluRsollwert-Untergrenze

10 |[FREQ_MIN_LIMIT Drehzahl-/Frequenz-Untergrenze

11 |FREQ_MAX_LIMIT Drehzahl-/Frequenz-Obergrenze

12 | DC_UNDERVOLT Unterspannungsgrenze (Gleichspannung)

13 |DC_OVERVOLT Uberspannungsgrenze (Gleichspannung)

14 | TORQUE LIMIT Beliebige Drehmomentgrenze

15 | FREQ_LIMIT Beliebige Drehzahl-/Frequenzgrenze

Anhang C — Feldbus-Steuerung
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Tabelle C-6 Fehlerwort 1 (Istwertsignal 3.05).

Bit Name Beschreibung

0 KURZSCHLUSS

1 UBERSTROM

2 DC-UBERSPANN

o [RCxooTewp | Moo isaten ot sene

4 ERDSCHLUSS

5 THERMISTOR

6 MOTOR TEMP

7 SYSTEMFEHLER | Vom Systemfehlerwort wird ein Fehler
angezeigt (Istwertsignal 3.07)

8 UNTERLAST Maogliche Ursachen und Abhilfe siehe

9 UBERFREQUENZ Kapitel 7 —Fehlersuche.

10 | Reserviert

11 |Reserviert

12 | Reserviert

13 | Reserviert

14 | Reserviert

15 | Reserviert

Tabelle C-7 Fehlerwort 2 (Istwertsignal 3.06).

Bit Name Beschreibung
0 NETZPHASE
Mdgliche Ursachen und Abhilfe siehe

. KEINE MOT. DAT Kapitel 7 —Fehlersuche.
2 DC-UNTERSPAN
3 Reserviert
4 STRT NICHT

MOEGL
5 PULSGEBER

FEHLER Magliche Ursachen und Abhilfe siehe
6 /O KOMM Kapitel 7 —Fehlersuche.
7 UMGEB TEMP
8 EXT FEHLER
9 FLT (F2_8) Fehler/Schaltiiberfrequenz
10 | Al <MIN FUNK
11 | PPCC LINK
12 |KOMM MODUL

Mdgliche Ursachen und Abhilfe siehe

13 | STEUERTAFEL | Kkapitel 7 —Fehlersuche.

KOMM UNTERBR
14 |MOTOR BLOCK
15 | MOTORPHASE
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Tabelle C-8 Das Systemfehlerwort (Istwertsignal 3.07).

Bit Name Beschreibung

0 FLT (F1_7) Dateifehler/Werkseingestellte Parameter
1 NUTZER Dateifehler/Benutzermakro

2 FLT (F1_4) FPROM-Betriebsfehler

3 FLT (F1_5) FPROM-Datenfehler

4 FLT (F2_12) Uberlauf/Interner Zeitpegel 2

5 FLT (F2_13) Uberlauf/Interner Zeitpegel 3

6 FLT (F2_14) Uberlauf/interner Zeitpegel 4

7 FLT (F2_15) Uberlauf/Interner Zeitpegel 5

8 FLT (F2_16) Uberlauf/Zustandsiiberwachung

9 FLT (F2_17) Ausfiihrungsfehler/Applikationsprogramm
10 |[FLT (F2_18) Ausfuhrungsfehler/Applikationsprogramm
11 | FLT (F2_19) Unzulassige Anweisung

12 | FLT (F2_3) Stapeluberlauf/Register

13 |FLT (F2_1) Stapeluberlauf/System

14 | FLT (F2_0) Stapelunterschreitung/System

15 | Reserviert

Tabelle C-9 Alarmwort 1 (Istwertsignal 3.08).

Bit Name Beschreibung

0 START INHIBIT Mégliche Ursachen und Abhilfe siehe
Kapitel 7 —Fehlersuche.

1 Reserviert

2 Reserviert

3 MOTOR TEMP

1 [RCxsooTewp | otcne isacen i Aot st

5 PULSGEBER

6 Reserviert

7 Reserviert

8 Reserviert

9 Reserviert

10 | Reserviert

11 | Reserviert

12 |KOMM MODUL

15[ THERMISTOR | o0 isacten i Aonte s

14 | ERDSCHLUSS

15 | Reserviert
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Tabelle C-10 Alarmwort 2 (Istwertsignal 3.09).

Bit Name Beschreibung
0 ALM (A_Q) LPower fail*-Datei beschadigt
1 UNTERLAST Mdogliche Ursachen und Abhilfe siehe
Kapitel 7 —Fehlersuche.
2 Reserviert
3 DC-UNTERSPAN
4 DC-UBERSPANN Mdogliche Ursachen und Abhilfe siehe
5 UBERSTROM Kapitel 7 —Fehlersuche.
6 UBERFREQUENZ
7 ALM (A_16) Fehler bei der Wiederherstellung von
‘powerfail.ddf’
8 ALM (A_17) Fehler bei der Wiederherstellung von
‘powerdown.ddf’
9 MOTOR BLOCK Mdogliche Ursachen und Abhilfe siehe
10 Al < MIN FUNK Kapitel 7 —Fehlersuche.
11 | Reserviert
12 | Reserviert
13 | STEUERTAFEL Mdogliche Ursachen und Abhilfe siehe
KOMM UNTERBR | Kapitel 7 —Fehlersuche.
14 | Reserviert
15 |Reserviert
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