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Einfuhrung in das Handbuch

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel werden der Geltungsbereich, der angesprochene Leserkreis und
der Zweck dieses Handbuchs beschrieben. Es beschreibt den Inhalt dieses
Handbuchs und verweist auf eine Liste ergdnzender Handblicher, die weitere
Informationen enthalten.

Anwendbarkeit / Geltungsbereich

Dieses Handbuch bezieht sich auf das HLK-Regelungsprogramm des ACH580
(Version 2.15).

Die Firmware-Version des verwendeten Regelungsprogramms kdnnen Sie in
Systeminformation auf dem Bedienpanel (wahlen Sie Menii > System-Info >
Antrieb) oder mit Parameter 07.05 Firmware-Version anzeigen.

Um beim ACH580-31 und ACH580-34 die verwendete LSU-Firmwareversion zu
prifen, wahlen Sie Menii > Optionen > Antrieb wahlen > QCON-21 und wahlen Sie
dann Menii > System-Info > Antrieb oder siehe die Parameter 07.106 LSU-
Softwarepaketname und 07.107 LSU-Softwarepaketversion auf dem Bedienpanel.

Sicherheitsvorschriften

Befolgen Sie sdmtliche Sicherheitsvorschriften.

» Lesen Sie aufmerksam die kompletten Sicherheitsvorschriften im Hardware-
Handbuch des Frequenzumrichters, bevor Sie den Frequenzumrichter
installieren, in Betrieb nehmen oder benutzen.

» Lesen Sie die spezifischen Warnungen und Hinweise der Firmware-
Funktionen bevor Parameterwerte geandert werden. Diese Warnungen und
Hinweise finden Sie jeweils in den Parameterbeschreibungen in Kapitel
Parameter auf Seite 241.
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Angesprochener Leserkreis

Vom Leser werden Kenntnisse iber Elektrotechnik, Verdrahtung, elektrische
Komponenten und elektrische Schaltungssymbole erwartet.

Dieses Handbuch wird weltweit verwendet. Es werden Sl- und amerikanisch/britische
Mafeinheiten angegeben. Fir die Installationen in den Vereinigten Staaten werden
spezielle US-Anweisungen gegeben.

Zweck dieses Handbuchs

Dieses Handbuch enthélt die erforderlichen Informationen fiir die Planung,
Inbetriebnahme oder den Betrieb des Antriebssystems.

Inhalt dieses Handbuchs

Das Firmware-Handbuch des ACH580 HLK-Regelungsprogramms besteht aus zwei
Teilen:

* ACHb580 Standard-Regelungsprogramm Firmware-Handbuch, Teil 1
(3AXD50000209811 [Englisch]), das samtliche Kapitel mit Ausnahme der Kapitel
Parameter und Zusétzliche Parameterdaten enthalt.

» ACHb580 Standard-Regelungsprogramm Firmware-Handbuch, Teil 2 Parameter
(3AXD50000209828 [Englisch]), das die Kapitel Parameter und Zusétzliche
Parameterdaten enthalt.

Dieses Handbuch besteht aus den folgenden Kapiteln:

» Einflihrung in das Handbuch (dieses Kapitel) erlautert den Geltungsbereich, den
angesprochenen Leserkreis sowie den Zweck und den Inhalt dieses Handbuchs.
Am Ende enthalt es eine Liste mit Begriffen und Abkirzungen.

» Inbetriebnahme, I/O-Steuerung und ID-Lauf (Seite 25) beschreibt, wie der
Frequenzumrichter in Betrieb genommen wird, wie der Motor gestartet, gestoppt,
die Drehrichtung gedndert und die Motordrehzahl tber die I1/0O-Schnittstelle
eingestellt wird.

* Bedienpanel (Seite 45) enthalt Anweisungen zum Abnehmen und
Wiederaufsetzen des Komfort-Bedienpanels und eine kurze Beschreibung des
Displays, der Tasten, Tastenkombinationen (Shortcuts) und Startansichten.

» Einstellungen, I/O und Diagnosen (iber das Bedienpanel (Seite 57) beschreibt die
vereinfachten Einstellungs- und Diagnosefunktionen, die das Komfort-
Bedienpanel bietet.

» Standard-E/A-Konfiguration (Seite 101) enthalt das Anschlussdiagramm der HLK-
Standardkonfiguration und einen Anschlussplan. Die voreingestellte Standardkon-
figuration hilft dem Benutzer bei der Konfiguration des Antriebs Zeit zu sparen.

* Programm-Merkmale (Seite 107) beschreibt die Programm-Merkmale mit Listen
der jeweiligen Benutzereinstellungen, Istwertsignale sowie Stérungs- und
Warnmeldungen.
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* Modbus RTU-Steuerung lber die integrierte Feldbus-Schnittstelle (EFB)
(Seite 283) beschreibt Feldbus-Kommunikation tber die integrierte Feldbus-
Schnittstelle des Frequenzumrichters mit dem Modbus RTU Protokolls.

* BACnet MS/TP-Steuerung tber die integrierte Feldbus-Schnittstelle (EFB)
(Seite 313) beschreibt Feldbus-Kommunikation tber die integrierte Feldbus-
Schnittstelle des Frequenzumrichters mit dem BACnet MS/TP-Protokoll.

* N2-Steuerung lber die integrierte Feldbus-Schnittstelle (EFB) (Seite 347)
beschreibt Feldbus-Kommunikation tber die integrierte Feldbus-Schnittstelle des
Frequenzumrichters mit dem N2-Protokoll.

* Feldbussteuerung tiber einen Feldbusadapter (Seite 361) beschreibt Feldbus-
Kommunikation mit dem optionalen Feldbusadaptermodul.

*  Warn- und Stérmeldungen (Seite 241) enthalt eine Auflistung der Warn- und
Stérmeldungen mit den méglichen Ursachen und den MaRhahmen zur
Stérungsbehebung.

» Blockdiagramme der Regelung / Steuerung (Seite 377) beschreibt die Parameter-
Struktur im Frequenzumrichter.

» Parameter (Seite 241) beschreibt die Parameter, mit denen der
Frequenzumrichter programmiert wird.

» Zusétzliche Parameterdaten (Seite 723) enthalt weitere Informationen zu den
Parametern.

» Ergédnzende Informationen (auf der hinteren Einband-Innenseite, Seite 767)
enthalt Hinweise zu Anfragen zu Produkten und Service sowie Informationen zur
Produktschulung, zum Feedback zu den Frequenzumrichter-Handblchern und
erlautert, wie Sie Dokumente im Internet finden.

Erganzende Dokumentation

Im Internet finden Sie Handblicher und andere Produktdokumente im PDF-Format.
Siehe Abschnitt Dokumente-Bibliothek im Internet auf der hinteren Einband-
Innenseite.Wenn Handbticher nicht in der Dokumentenbibliothek verfligbar sind,
wenden Sie sich an lhre ABB-Vertretung.

Frequenzumrichter-Handbiicher und -Anleitungen Code (Englisch) Code (Deutsch)

Safety instructions 3AXD50000037978
ACH580 HVAC control program firmware manual 3AXD50000027537 3AXD50000027591
ACHS580 HVAC control program firmware manual, Part 1 3AXD50000209811 3AXD50000454877

ACH580 HVAC control program firmware manual, Part 2 3AXD50000209828 3AXD50000454884
Parameters

ACH580-01 drives (0.75 to 250 kW, 1 to 350 hp) 3AXD50000044839 3AXD50000449781
hardware manual for frames R1-R9

ACS580-04 drive modules (250 to 500 kW) hardware 3AXD50000048685 3AXD50000152810
manual

ACH580-07 drives (75 to 500 kW) hardware manual ~ 3AXD50000045816 3AXD50000105083
ACH580-31 hardware manual 3AXD50000037066 3AXD50000544530
ACH580-34 drive modules hardware manual 3AXD50000419708 3AXD50001065355



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000037978&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000027537&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000209811&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000209828&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000044839&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000048685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000045816&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000037066&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000419708&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000027591&LanguageCode=de&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000454877&LanguageCode=de&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000454884&LanguageCode=de&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000449781&LanguageCode=de&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000152810&LanguageCode=de&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000105083&LanguageCode=de&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000544530&LanguageCode=de&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50001065355&LanguageCode=de&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
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ACH580-01 drives, frames R1 to R5 quick installation
and start-up guide

ACHS580-01 quick installation and start-up guide for
frames R6 to R9

ACHA580 Installation, Operation, and Maintenance
Manual (US only)

ACHA580 drives with HVAC control program quick
start-up guide

ACH580-34 drive modules quick installation and
start-up guide

Adaptive programming Application Guide

ACS-AP-I, -S, -W and ACH-AP-H, -W Assistant control

panels user's manual

Optionshandbiicher und Anleitungen

3AXD50000044861

3AXD50000036602

3AXD50000049127

3AXD50000758685 3AXD50000798599

3AXD50000424627

3AXD50000028574
3AUA0000085685 3AXD50000028267

ACH580 BACnet Protocol Implementation
Conformance Statement (PICS)

CDPI-01/-02 panel bus adapter user's manual
FBIP-21 BACnet/IP adapter module user's manual
FCAN-01 CANopen adapter module user's manual
FCNA-01 ControlNet adapter module user's manual
FDNA-01 DeviceNet Adapter User's Manual
FECA-01 EtherCAT adapter module user's manual

FEIP-21 EtherNet/IP fieldbus adapter module User’s
manual

FENA-01/-11/-21 Ethernet adapter module user's
manual

3AXD10000387059

3AXD50000009929
3AXD50000028468
3AFE68615500
3AUA0000141650
3AFE68573360
3AUA0000068940 3AUA0000083936
3AXD50000158621

3AUA0000121752

3AUA0000093568

FEPL-02 Ethernet POWERLINK adapter module user's 3AUA0000123527

manual

FLON-01 LONWORKS® Adapter Module User’s Manual 3AUA0000041017

FMBA-01 Modbus Adapter Module User’s Manual

3AFE68586704

FMBT-21 Modbus/TCP Adapter Module User’'s Manual 3AXD50000158607

FPBA-01 PROFIBUS DP adapter module user's
manual

FPNO-21 PROFINET IO fieldbus adapter module
user’s manual

FSCA-01 RS-485 adapter module user's manual

ACS580-01, ACH580-01 and ACQ580-01 +C135
frames R1 to R3 flange mounting kit quick installation
guide

ACS580-01...+C135, ACH580-01...+C135 and
ACQ580-01...+C135 frames R4 and R5 flange
mounting kit quick installation guide
ACS880-01...+C135, ACS580-01...+C135, ACH580...
+C135 and ACQ580-01...+C135 frames R6 to R9
flange mounting kit quick installation guide
ACS880-11, ACS880-31, ACH580-31 and ACQ580-31
+C135 frame R3 flange mounting kit quick installation
guide

ACS880-11...+C135, ACS880-31...+C135, ACH580-31...
+C135 and ACQ580-31...+C135 frames R6 and R8
flange mounting kit quick installation guide

3AFE68573271 3AFE68989078

3AXD50000158614 3AXD50000754540

3AUA0000109533
3AXD50000119172

3AXD50000287093

3AXD50000019099

3AXD50000181506

3AXD50000133611



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000044861&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000036602&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
https://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AXD50000049127&LanguageCode=en&DocumentPartId=&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000758685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000424627&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000028574&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000085685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD10000387059&LanguageCode=en&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000009929&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000028468&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68615500&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000141650&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68573360&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000068940&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000158621&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000093568&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000123527&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
https://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AUA0000041017&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68586704&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000158607&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68573271&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000158614&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000109533&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000119172&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000287093&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000019099&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000181506&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000133611&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000798599&LanguageCode=de&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000028267&LanguageCode=de&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000121752&LanguageCode=de&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000083936&LanguageCode=de&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68989078&LanguageCode=de&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000754540&LanguageCode=de&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
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ACS580..., ACH580... and ACQ580...+P940 and 3AXD50000210305
+P944 drive modules supplement

Main switch and EMC CT1 filter options (+F278, +F316, 3AXD50000155132
+E223), IP55 frames R1 to R5 ACS580-01, ACH580-01
and ACQ580-01 drives installation supplement

ACS880-11, ACS880-31, ACH580-31 and ACQ580-31 3AXD50000110711
UK gland plate (+H358) installation guide

Tool- und Wartungs-Handbiicher und -Anleitungen

19

Drive composer start-up and maintenance PC tool 3AUA0000094606
user’s manual

Anweisungen fiir das Formieren von Kondensatoren = 3BFE64059629 3AUA0000044714

NETA-21 remote monitoring tool user's manual 3AUA0000096939

NETA-21 remote monitoring tool installation and 3AUA0000096881
die Inbetriebnahme



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000210305&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000155132&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000110711&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000094606&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3BFE64059629&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000096939&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000096881&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000044714&LanguageCode=de&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
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Mit dem QR-Codes koénnen Sie eine Online-Liste der Handblicher zu diesem Produkt
offnen.

ACH580-01 Handblicher

ACH580-04 Handbiicher

ACH580-07 Handblicher

ACH580-31 Handblicher

ACH580-34 Handbiicher

Einteilung nach Baugrof3en

Der ACH580 wird in mehreren BaugroRen (Rahmengrofie) hergestellt, die mit RN
bezeichnet werden, wobei N eine Zahl ist. Einige Informationen, die nur bestimmte
BaugréRen betreffen, werden mit der Baugréfienangabe (RN) gekennzeichnet.

Die BaugroRe ist auf dem Typenschild angegeben, das am Frequenzumrichter
angebracht ist, siehe Kapitel Funktionsprinzip und Hardware-Beschreibung,
Abschnitt Typenschild im Hardware-Handbuch des Frequenzumrichters.



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK10103A0587&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=9AKK106930A9059&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=9AKK106930A5241&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=9AKK106930A9561&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=9AKK107492A7204&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
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Begriffe und Abkiirzungen

Begriff/Abkiirzung | Beschreibung

ACxX-AP-x Komfort-Bedienpanel, erweiterte Bedienertastatur flr die
Kommunikation mit dem Frequenzumrichter
Der ACH580 unterstutzt die Hand-Off-Auto-Bedienpanels ACH-AP-H
und ACH-AP-W (mit Bluetooth-Schnittstelle).

Al Analogeingang; Schnittstelle fir analoge Eingangssignale

AO Analogausgang; Schnittstelle fiir analoge Ausgangssignale

BACnet™ BACnet™ ist ein eingetragenes Warenzeichen der American Society of
Heating, Refrigerating and Air-Conditioning Engineers (ASHRAE).

BAS Gebaudeautomatisierungssystem

BMS Gebaudemanagementsystem

Brems-Chopper

Leitet die Uberschissige Energie des DC-Zwischenkreises bei zu hoher
DC-Spannung an die Bremswiderstande ab. Der Chopper arbeitet,
wenn die DC-Zwischenkreisspannung einen bestimmten Maximalwert
Uberschreitet. Der Spannungsanstieg wird normalerweise durch das
Abbremsen eines Motors mit hohem Massentragheitsmoment
verursacht.

Bremswiderstand Wandelt die Uiberschiissige Bremsenergie, die vom Brems-Chopper
abgeleitet wird in Warme um. Wichtiger Bestandteil des
Bremsstromkreises. Siehe Kapitel Brems-Chopper im Hardware-
Handbuch des Frequenzumrichters.

CAIO-01 CAIO-01 optionales bipolares Analogeingangs- und unipolares

Analogausgangserweiterungsmodul

Regelungseinheit

Elektronikkarte, in der das Regelungsprogramm ausgefiihrt wird.

CCA-01

Adapter fir die spannungsfreie Parametrierung des

Frequenzumrichters

CDPI-01 Kommunikations-Adaptermodul

CHDI-01 Optionales 115/230 V Digitaleingangs-Erweiterungsmodul

CMOD-01 Optionales Multifunktions-Erweiterungsmodul (externe 24 V AC/DC und
Digital-1/O-Erweiterung)

CMOD-02 Optionales Multifunktions-Erweiterungsmodul (externe 24 V AC/DC und
isolierter PTC-Eingang)

CPTC-02 Optionales Multifunktions-Erweiterungsmodul (externe 24 V und ATEX-
zertifizierte PTC-Schnittstelle)

CRC Cyclic redundancy check (zyklische Redundanzprifung) IPC prift die

Validitat der Parametergruppe im Hinblick auf CRC.

DC-Zwischenkreis

DC-Zwischenkreis zwischen Gleichrichter und Wechselrichter

DC-Zwischenkreis-
kondensatoren

Energiespeicher zur Stabilisierung der DC-Zwischenkreisspannung

DDCS

Distributed Drives Communication System; ein Protokoll fir die
Kommunikation zwischen der ABB Antriebstechnik, das fiir ACH580-31
und ACH580-34 Frequenzumrichter verwendet wird.
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Begriff/Abkiirzung | Beschreibung

DI Digitaleingang; Schnittstelle fur digitale Eingangssignale

DO Digitalausgang; Schnittstelle fur digitale Ausgangssignale

DPMP-01 Montagehalterung fir das Bedienpanel ACx-AP (Flanschmontage)

DPMP-02/03 Montagehalterung flir das Bedienpanel ACx-AP (Aufsatzmontage)

Frequenzumrichter | Frequenzumrichter fir die Regelung von AC-Motoren

EFB Integrierter Feldbus

FBA Feldbusadapter

FBIP-21 Optionales BACnet/IP-Adaptermodul

FCAN-01 Optionales CANopen-Adaptermodul

FCNA-01 ControlNet-Adaptermodul

FDNA-01 Optionales DeviceNet-Adaptermodul

FECA-01 Optionales EtherCAT-Adaptermodul

FEIP-21 Optionales Ethernet/IP-Adaptermodul

FENA-21 Optionales Ethernet-Adaptermodul fiir Protokolle des Typs EtherNet/IP,
Modbus TCP und PROFINET IO

FEPL-02 Optionales Ethernet POWERLINK-Adaptermodul

FLON-01 LONWORKS® Adaptermodul

FMBA-01 Optionales Modbus RTU-Adaptermodul

FMBT-21 Optionales Modbus/TCP-Adaptermodul

FPBA-01 Optionales PROFIBUS DP-Adaptermodul

FPNO-21 Optionales PROFINET-Adaptermodul

Baugrofie Bezieht sich auf die physische GroRe des Umrichters zum Beispiel R1
und R2. Auf dem Typenschild, das am Frequenzumrichter angebracht
ist, wird die Baugréfe angegeben, siehe Kapitel Funktionsprinzip und
Hardware-Beschreibung, Abschnitt Typenschild im Hardware-
Handbuch des Frequenzumrichters.

FSCA-01 Optionales RSA-485-Adaptermodul

FW Teil 1 ACH580 Standard-Regelungsprogramm Firmware-Handbuch (Teil 1)
(3AXD50000209811 [Englisch]). Dieses gedruckte Handbuch beinhaltet
alle Kapitel aulRer den Parametern sowie den Zusétzlichen
Parameterdaten. Die Abkurzung wird in FW Part 2 verwendet, um auf
Positionen in FW-Teil 1 Bezug zu nehmen.

FW Teil 2 ACHS580 Standard-Regelungsprogramm Firmware-Handbuch (Teil 2)
Parameter (3AXD50000209828 [Englisch]). Das gedruckte Handbuch
enthalt Kapitel Parameter und Zusétzliche Parameterdaten. Die
Abkirzung wird in FW Part 1 verwendet, um auf Positionen in FW-Teil 2
Bezug zu nehmen.

ID -Lauf Motor-ID-Lauf. Mit dem Identifizierungslauf identifiziert der
Frequenzumrichter die Charakteristik des angeschlossenen Motors und
ermdglicht so eine optimale Motorregelung.

IGBT Bipolartransistor mit isolierter Gate-Elektrode
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Begriff/Abkiirzung

Beschreibung

Zwischenkreis

Siehe DC-Zwischenkreis.

Wechselrichter

Wandelt Gleichstrom und -spannung in Wechselstrom und -spannung
um.

1/0 Eingang/Ausgang
IPC Intelligente Pumpenregelung
LONWORKS® LONWORKS® (Local operating network) ist eine Netzwerk-Plattform, die
speziell fur die Anforderungen von Steuerungsapplikationen entwickelt
wurde.
LSW Least significant word (niedrigstwertiges Wort)
NETA-21 Tool flr die Fernuberwachung
Netzwerk- Bei Feldbus-Protokollen auf Basis des Common Industrial Protocol
Steuerung (CIP™), wie z.B. DeviceNet und Ethernet/IP, wird der
Frequenzumrichter mit Net Ctrl- und Net Ref-Objekten des ODVA
AC/DC Drive Profile gesteuert. Weitere Informationen siehe
www.odva.org und folgende Handblicher:
» FDNA-01 DeviceNet adapter module user’s manual (3AFE68573360
[Englisch]), und
* FENA-01/-11/-21 Ethernet adapter module user’s manual
(3AUA0000093568 [Englisch]).
* FEIP-21 Ethernet/IP adapter module user’s manual
(3AXD50000158621 [Englisch]).
Parameter Vom Benutzer einstellbarer Befehl an den Frequenzumrichter oder vom
Frequenzumrichter gemessenes oder berechnetes Signal
PFC Einzelpumpen- und Lufterregelung. Ein Frequenzumrichter regelt
mehrere motorbetriebene Pumpen oder Lifter.
PID Regler Proportional-integral-differenzial wirkender Regler. Die
Antriebsdrehzahlregelung basiert auf dem PID-Algorithmus.
PLC / SPS Programmable Logic Controller / Speicherprogrammierbare Steuerung
PROFIBUS, Eingetragene Warenzeichen von Pl - PROFIBUS & PROFINET
PROFIBUS DP, International
PROFINET 10
PTC Positiver Temperaturkoeffizient, Thermistor, dessen Widerstandswert
von der Temperatur abhangig ist.
R1,R2 ... R11 Baugrél3e
RO Relais-/Digitalausgang; Schnittstelle fur digitale Ausgangssignale

Realisiert mit einem Relais.

Gleichrichter

Wandelt Wechselstrom und -spannung in Gleichstrom und -spannung
um.

SPFC Sanfte Pumpen- und Lifterregelung. Ein Frequenzumrichter regelt
mehrere motorbetriebene Pumpen oder Lifter.
STO Sicher abgeschaltetes Drehmoment. Siehe Kapitel Die Funktion Sicher

abgeschaltetes Drehmoment im Hardware-Handbuch des
Frequenzumrichters.
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Cyber-Sicherheit Haftungsausschluss

Dieses Produkt wurde fiir den Anschluss an und die Ubertragung von Informationen
und Daten Uber eine Netzwerk-Schnittstelle ausgelegt. Es liegt in der alleinigen Verant-
wortung des Kunden, eine sichere Verbindung zwischen dem Produkt und dem Netz-
werk des Kunden oder (ggf.) einem anderen Netzwerk herzustellen und kontinuierlich
zu gewahrleisten. Der Kunde muss ausreichende SicherheitsmaRnahmen treffen und
auf dem aktuellen Stand halten (wie - und nicht darauf beschrankt - die Installation von
Firewalls, Anwendung von AuthentifizierungsmalRnahmen, Verschlisselung von Daten,
Installation von Antivirus-Programmen usw.), um das Produkt, das Netzwerk, sein
System und die Schnittstellen vor Sicherheitsverletzungen, unerlaubtem Zugriff, Ein-
dringen, Sicherheitsliicken und/oder Diebstahl von Daten oder Informationen zu schiit-
zen. ABB und ihre Tochtergesellschaften haften nicht fir Schaden und/oder Verluste im
Zusammenhang mit solchen Sicherheitsverletzungen, unbefugtem Zugriff, Stérungen,
Eindringen, Verlust und/oder Diebstahl von Daten oder Informationen.
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Inbetriebnahme, 1/O-
Steuerung und ID-Lauf

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel wird beschrieben,
* wie die Inbetriebnahme durchgefihrt wird

» wie Start, Stopp, Wechsel der Drehrichtung und Regelung der Drehzahl des
Motors Uber die I/O-Schnittstelle erfolgen

» wie ein Motor-ldentifikationslauf (ID-Lauf) durch den Frequenzumrichter
ausgefihrt wird.
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Inbetriebnahme des Frequenzumrichters

Hinweis: Die automatische Auswahl der Einspeisespannung wird beim ACH580-31
und ACH580-34 nicht unterstitzt. Die Einspeisespannung muss manuell mit
Parameter 95.01 Einspeisespannung eingestellt werden. Wie unten beschrieben
vorgehen.

Ausfiihrung der Inbetriebnahme mit dem Assistenten fiir
Erstinbetriebnahme des Hand/Off/Auto-Bedienpanels

Sicherheit

Die Inbetriebnahme des Frequenzumrichters darf nur von qualifiziertem Fachpersonal
durchgefiihrt werden.

Lesen und befolgen Sie die Anweisungen in Kapitel Sicherheitsvorschriften auf den ersten
Seiten des Hardware-Handbuchs des Frequenzumrichters. Die Nichtbeachtung dieser
Anweisungen kann zu Verletzungen, todlichen Unféallen oder einer Beschadigung der
Einrichtung fiihren.

O

Prifen Sie die Installation. Siehe Kapitel Installations-Checkliste im Hardware-Handbuch
des Frequenzumrichters.

O

Stellen Sie sicher, dass kein aktiver Start vorhanden ist (DI1 in Werkseinstellung,
d.h. HLK-Standardeinstellung). Der Frequenzumrichter startet automatisch beim
Einschalten, wenn der externe Startbefehl aktiviert ist und der Frequenzumrichter
sich im Modus Fernsteuerung befindet.
Prifen Sie, dass durch den Start des Motors keine Gefahrdungen entstehen.
Koppeln Sie die angetriebene Maschine ab, wenn
+ durch eine falsche Drehrichtung des Motors eine Gefahrdung entstehen kann, oder
+ bei der Inbetriebnahme des Antriebs ein ID-Lauf Normal erforderlich ist, wenn das
Lastmoment hoher als 20 % ist oder die angetriebene Maschine den Lastwechseln mit
Nennmoment wahrend des ID-Laufs nicht standhalt.

Hinweise zur Verwendung des Komfort-Bedienpanels

Die beiden Befehle unten im Display (Optionen
und Menii in der Abbildung rechts) zeigen die
Funktionen der beiden sich unter dem Display

befindenden Softkeys und an. Die Aus® 4 ATHERD

den Funktionstasten zugeordneten Befehlsanzei- [ﬁ;’sga"gmq“m []_[][]]
gen sind vom Betriebszustand abhangig. ‘[Rﬂuturstrum 0 00]>
Mit den Tasten (), (), (&) und [¥) kénnen Sie, je oo -
nach aktiver Ansicht, den Cursor bewegen [% 0.0

16:01 Menii

und/oder Werte andern.
Taste |?| zeigt eine kontextsensitive Hilfe-Seite an. [ - J
=7 —

Weitere Informationen enthalt das ACx-AP-x = —
Komfort-Bedienpanel Benutzerhandbuch -
(3AXD50000028267 [Deutsch]).
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1 — Erste Inbetriebnahme mit dem Assistenten, Grundeinstellungen:
Sprache, Motor-Nenndaten, Datum und Uhrzeit

Zur Einstellung mussen die Daten vom
Motortypenschild verfliigbar sein.

Den Frequenzumrichter einschalten.

Der First Start Assistant fiihrt Sie durch die erste | TR |
) English
Inbetriebnahme.

. . . Deutsch
Der Assistent startet automatisch. Warten bis das .
. i A . Suomi
Bedienpanel die erste Ansicht, wie rechts .
. Francais
dargestellt, anzeigt. T
[taliana

Auswahl der Sprache, die benutzt werden soll, Mederlands
durch Markieren dieser Sprache (falls nicht bereits

markiert) und Driicken von (OK). Svenska

0K »

ACH580-31 und ACH580-34 Frequenzumrichter:
Auswahl der Einspeisespannung mit Parameter
95.01 Einspeisespannung:

» Wahlen Sie im Menu Inbetriebnahme Exit und
driicken Sie dann die Taste (Weiter).

« In der Startansicht mit Taste (Menii) das
Hauptmenu aufrufen.

¢ Im Hauptmeni Parameter > Komplette Liste
> 95 HW-Konfiguration aufrufen und durch
wiederholtes Driicken der Taste (Aus-
wahlen) die entsprechende Zeile auswahlen.

« Parameter 95.01 Einspeisespannung
auswahlen und (Bearbeiten) driicken.

» Wahlen Sie die Versorgungsspannung
380...415 V oder 440...480 V aus und driicken
Sie auf (Speichern).

» Kehren Sie durch wiederholtes Driicken der
Taste (Zuriick) zum Hauptmenti zuriick.

» Wabhlen Sie im Hauptmenii den Assistenten
Inbetriebnahme-Assistent und driicken Sie
(Auswihlen), um das Mendi
Inbetriebnahme-Assistent zu 6ffnen.

» Fahren Sie mit den folgenden Schritten zur
Inbetriebnahme des ACH580 fort.

Inbetriebnahme des Frequenzumrichters Y ACHEAD I0H
auswahlen und (Weiter) driicken. i =

Set-up Assistent —

Jetzt den Antrieh einstellen?
Matar drehen Modus

Inbetriebnahme

Yerlass.uh. Einschalnicht anzeig
Beenden

16:01 Weiter
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]

Die gewlinschte Lokalisierung auswahlen und

(Weiter) driicken.

Aus @ (™ ACHBED 0.0 Hz

Lokalisierung

Werkseinstellungen:
International (Sl

LUS-MNorm [Imperial)

Zuriick 0a:07 Weiter
| Ggf. die auf dem Bedienpanel angezeigten FOTo) ¥ ACHES0 00 Hz
Einheiten dndern. T -

« Durch Driicken von (] zur Bearbeitungssicht n EI__E.n . e
Falls nétig Anzeige-Einheiten andern.

einer ausgewahlten Zeile wechseln.
+ Blattern durch die Ansicht mit den Tasten @

Leistung:

Temperatur: Cw
Wu.?d Q't.d schsten Ansicht durch Betati Drehmoment: Ml w
eiter mit der nachsten Ansicht durch Betatigen WARFna: £
von (Weiter). anring.
Zuriick 08:08 Weiter
0 Auswahlen eines Werts in der Ansicht Bearbeiten: s ¥ ACHEAD 00 Hz
» Mit @ und @ den gewilinschten Wert Leistung:
i A
Mit der Taste (Speichern) die neue h
Einstellung iibernehmen oder mit Taste P
(Abbrechen) ohne Anderungen zur
vorhergehenden Ansicht zurlickkehren.
Abbrechen 09:08 Speichern
0 Datum und Uhrzeit sowie das Anzeigeformat von s €™ 40150 00 Hz
Datum und Uhrzeit einstellen. . -
Datum & Zeit I

« Durch Driicken von (] zur Bearbeitungssicht
einer ausgewahlten Zeile wechseln.

» Blattern durch die Ansicht mit den Tasten @
und @

Bitte aktuelles Datum und Uhrzeit
eingeben.

Datum
Teit

Weiter mit der nachsten Ansicht durch Betétigen Diatum anzeigen als TagManat Jahr »

von (Weiter). _ A anzeld g-Monat. /2
Zuriick 05:08 Weiter

Single motor oder Multiple motors wahlen. P % ACHEA0 i

+ Mit @ und @ den gew(inschten Wert
auswahlen.

« Durch Driicken von (Auswihlen) weiter
zur nachsten Ansicht gehen oder durch
Driicken von (Zuriick) ohne Anderungen
zur vorhergehenden Ansicht zurlickkehren.

Motor configuration —

Is this a single or rmultiple motar
application?

single motar

Multiple motors

Back Select
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(Dieser Bildschirm wird nur angezeigt, wenn zuvor
0 Multiple motors ausgewahlt wurde.)

Wabhlen Sie die Anzahl der an den
Frequenzumrichter angeschlossenen Motoren Enter the number of motors for the
(von 2 bis 18). mult-motor calculation:

« Mit (©) und (») kénnen Sie den Wert andern.

« Durch Driicken von (Weiter) zur
nachsten Ansicht gehen oder durch Driicken
von (Zuriick) ohne Anderungen zur Back Next
vorhergehenden Ansicht zurliickkehren.

Auto ™ ACHRA0 0.0 Hz

Multi-motor set-up | E—

Mumber of identical motors:

Fir die folgenden Einstellungen der Motordaten die Nenndaten vom Motor-Typenschild
verwenden. Die auf dem Motor-Typenschild angegeben Werte genau eingeben.

Beispiel fur ein Typenschild eines Asynchronmotors:

ges ABB Motors C€ 2Ca

3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 [ —
| No
[Ins.cl. F IP_55
IV Hz [kW | rmin | A |cos @lianN]tEss

690 Y 50 |30 1475 | 325 | 0.83
400 D 50 [30 |1475 | 56 |0.83
660 Y 50 [ 30 |1470 | 34 0.83
380D 50 | 30 [1470 59 083
415D 50 [ 30 |1475 | 54 0.83
440 D 680 35 |1770 | 59 0.83
Cat. no 3GAA 202 001 - ADA

6312/C3 48 6210/C3 | 180 kg

@_ IEC 34-1 {7}

« Es werden die Nennwerte angezeigt. Die Werte

sind auf Basis der FrequenzumrichtergréRe fiuto (™ ACH580 0.0 Hz
. voreingestellt und Sie miissen sicherstellen, MNominal values | S—|
dass sie mit den Daten auf dem Motor- Enter the motor nameplate values for
Typenschild libereinstimmen. a SINGLE mator:
+ Durch Driicken von () zur Bearbeitungssicht Lurrent: 1.2 Aw
einer ausgewahlten Zeile wechseln. Speed: 1360 rpme
« Blattern durch die Ansicht mit den Tasten @ YDltagE: _ESDD .1'“
und @ Back Next

» Bei einem Einzelmotorantrieb geben Sie die
korrekten Nennwerte fiir einen Einzelmotor ein.
Starten mit dem Motortyp.

« Bei einem Mehrmotorenantrieb werden der
Motortyp das Regelungsverfahren und die
Drehrichtung nicht angezeigt. Bei einem
Einzelmotor ist der Stromwert auf den
maximalen Nennstrom des Frequenzumrichters
geteilt durch die Anzahl der Motoren begrenzt.

» Nenn-cos ® des Motors und das
Motornennmoment sind optional.
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Auswahlen eines Werts in der Ansicht Bearbeiten:

O Aus ™ ACHERD 0.0 Hz
+ Mit den Tasten () und (] den Cursor nach Strom:
links und rechts bewegen.
+ Mit den Tasten (4] und (v] den Einstellwert 1 @
andern. - A
Mit der Taste (Speichern) die neue v
Einstellung tibernehmen oder mit ' !
- 0.0 52
(Abbrechen) ohne Anderungen zur -
vorhergehenden Ansicht zuriickkehren. Abbrechen 16:01 Speichern
(Dieger Bildschirm wird n.l.Jr angezeigt, wenn zuvor Auto 4 ACHRAD 00 Hz
Multiple motors ausgewahlt wurde.) -
O Multi-motor summa

Auf diesem Bildschirm wird eine Ubersicht tiber
die Daten der verschiedenen Motoren angezeigt.
Sie kénnen nach wie vor die Angaben zu Number
of identical motors, Single motor current und
Single motor power auf diesen Bildschirm &dndern.
Die Werte zu Total current und Total power kén-
nen nicht geandert werden. Das System errech-
net diese Werte aus Number of identical motors,
Single motor current und Single motor values.
+ Mit @ und @ kann der Cursor nach links und
rechts bewegt werden.

« Mit () und (») kdnnen Sie den Wert dndern.

« Durch Driicken von (Weiter) zur
nachsten Ansicht gehen oder durch Druicken
von (Zuriick) ohne Anderungen zur
vorhergehenden Ansicht zurlickkehren.

Mumber of identical motors:
Single motor current:

Single motor power:

Total current;

Total power:

12 Aw
0.24 hpw

24 Aw
0.48 hpw

Back Mext

(Dieser Bildschirm wird nur angezeigt, wenn zuvor
Multiple motors ausgewahlt wurde.)

Hier wird eine Ubersicht der automatisch
konfigurierten Parameter angezeigt. Diese Werte
kdénnen nicht geandert werden.

Ao ™ ACHRA0 0.0 Hz

Multi-motor configuration M
The following parameters are
automancally configured after
completing multi-motor set-up:

« Durch Driicken von (Weiter) zur Start mode: Constant tirme
néchsten Ansicht gehen oder durch Driicken Energy optimizer: Disabled
von (Zuriick) ohne Anderungen zur LLA ratin Linaar
vorhergehenden Ansicht zuriickkehren. Back Next

Dieser Schritt ist optional und und erfordert, dass

H der Motor/die Motoren drehen. Diesen Schritt Auso_ (% ACHEE0 0.0 He
nicht durchfiihren, wenn dadurch eine Gefahr Drehrichtungstest? —

entstehen kann oder dieser Schritt aufgrund der
mechanischen Einrichtung nicht maglich ist.

Fir einen Drehrichtungstest wahlen Sie Spin the
motor(s) und driicken Sie (Weiter).

Motar zum Prifen der Drehrichtung
drehen?

Den Motor drehen

Micht jetzt

Zuriick 16:01 Weiter
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Durch Driicken der Taste Hand auf dem
Bedienpanel starten Sie den Antrieb.

Ausd (™ ACH580 5.0 Hz

Taste Hand driicken [ -

Warnung: Bis zum Abschluss der
Einstellungen sind keine Sicherungen
aktw und der Motor dreht mit b Hz.

Zurm Drehen des Motors Hand
driicken und dann die Drehrichtung

! r

Zuriick 09:06
Prifen Sie die Drehrichtung des Motors/der Hand< T ACHSE( =50 Hz
Motoren. —

Ist das vorwirts? [

Falls die Drehrichtung vorwarts ist, Ja, der Motor
dreht vorwirts wahlen und (Weiter)
dricken, um fortzufahren.

Wit Auswe. Mein, Drehrichtung andern
wechselt d. Antrieb d. Drehnchou.
interpretert d. Richtung als voruéns.

Falls die Drehrichtung nicht vorwarts ist, wéahlen Ja, Matar drebt vorwrans
Sie Nein, Richtung korrigieren und driicken Sie Nein, Drehrichtung andern
(Weiter), um fortzufahren.
0907 Weiter
Die Erstinbetriebnahme ist nun komplett und der Y % ACHEAD I0H:

Frequenzumrichter betriebsbereit.

(Fertig) driicken, um die Startansicht
aufzurufen.

Inbetriebnahme beendet

Der Antrieb st fir den Betrieh des
Mators herait.

"Hand" dricken, um den Matar zu
starten. Um die Inbetriebnahme
fartzusetzen, zum Meni) =
Grundeinstellungen wechseln.

21:36 Fertig

Die Startansicht 1 zur Uberwachung der Werte
der ausgewahlten Signale wird auf dem
Bedienpanel angezeigt.

Es gibt acht verschiedene Startansichten.
Startansicht 1 ist die Standard-Startansicht. Sie
kénnen sie mit den Tasten (<) und ()
durchblattern. Siehe Abschnitt Startansichten
auf Seite 50.

Ausd (™ ACH580 0.0 Hz

[):;Jsgangsfrequenz UUU]

“L\J\’Iotnrstrom 000]’
{;f:otnrdrehmoment 00

16:01 Menii
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2 — AbschlieBen der Inbetriebnahme

Aus® ¢ ACHBB0 0.0 Hz
Inbetriebnahme beendet

Der Antrieb ist fur den Betrieh des
Mators hereit

"Hand" driicken, umn den Motor zu
starten. Um die Inbetriebnahme
fortzusetzen, zum Meni =
Grundeinstellungen wechseln.

130 Fertig

Sie kdnnen die Inbetriebnahme auf flinf verschiedene Arten abschlieRen:

Ausfiihren und
Sollwert auf dem
Bedienpanel einstellen

Der Antrieb ist nun im
Hand-Modus
betriebsbereit.

Durch Drucken der Taste
Hand auf dem
Bedienpanél den Motor
starten.

Den Sollwert auf dem
Bedienpanel einstellen.

Inbetriebnahme mit dem
Assistenten

HLK-SchneI;einrichtung

L (* ACHA80 45.0 Hz
Grundeinstellung
Aus¢J : (:' ACHBE0 450 He hnelleinrichtung »
Gr A Start, Stopp, Sollwert >
HWAL-Schnelleinrichtung > Motar .
-

Motar [ Rimpen >
A Grenzen »
ampen L4 = - = .
Grenzen 4 Zuriick 2110 Auswihlen

Zuriick 21:10  Auswihlen . .
Die beiden Assistenten ausfiihren. Die Meniipunkte durchgehen.
d [Aus$ ™ ACH580 45.0 Hz
Rampen, Grenzwerte, TR
Verriegelung, Betriebsfreigabe \F[:-L- htung
[Fus® (¥ ACHEED 5.0 e r
Sta, Stopp, Sollwert Primarer Sallwert von: 417 direkt (@
% Grun e Be inri .
" " Al Skalierung >
A Grundsstzliche Regelungseinricht ® Verwendung von Startsnerre 1
Auswahl fur automatis. . Mur Zweiter o . .g P e
Sekund. Standort fir automatische Re Zuriick 21:10  Bearbeiten

Startsperren/Freigaben >

Iurijck” 2110 ﬁl\usw‘élhllen

Start-/Stopp,|SoIIwert und
Skalierung

Ausd ™ ACHBS0 4.0 He

Start, Stopp, Sollwert
% Grundsatzliche Betriebseinrichtung

Auswahl fur automatis...
Sekund. Standort fir autamatische Fw.
Startsperren/Freigaben >

Zuriick 2110 Ausw‘élhllen
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Optionen 4 und 5:

LusQ (™ ACH580 0.0 Hz
Inbetriebnahme beendet

Der Antrieb ist fir den Betrieh des
Mators bereit

"Hand" driicken, um den Mator zu
starten. Um die Inbetrieshnahme
fartzusetzen, zum Meni =
Grundeinstellungen wechseln.

2136 Fertig
______ |
Inbetriebna;me mit den Inbetriebnahme mit Parametern.
Grundeinstellungen Nur fiir fortgeschrittene
Einstellung von Start/Stopp und Benutzer.
Sollwert einstellen B = ATHEET AT
Ausd ™ ACHEB0 45.0 Hz Hauptmenii
Grundei llung = -
HYAC-Schnelleinrichtung . @ Energieeffizienz .
0 L3
Matar . Backups 3
Grenzen » Eg
. P PP Beend 2117 Auswihlen
Zuriick 21:11 Auswihlen
Die Motordagen einstellen Aus S (* ACH5E0 5.0 He
Fus® (= ACHGA0 750 H: [Darameter
Grundei T) Komplette Liste
HVAC-Schnellginrichtung . Ea‘“__”r['im” .
Start, Stopp, Sollwert » eanaert *
Matar 13
Rampen >
Grenzen 3 Zuriick 2117 Auswihlen
Zuriick 21:11 Auswihlen
] ] Siehe Kapitel Parameter
Die Rampen einstellen. (Seite 241).
Ausd ™ ACHEB0 45.0 Hz [Aus< ™ ACHEB0 45.0 Hz
Grundei llung K lette Liste
HYAC-Schnelleinrichtung » 01 e [
Srart, Swopp, Sollwert » 03 Eingangssollwerte »
Maror d 04 Warnungen und Stirungen »
05 Disgrosen .
Grenzen o L4 06 Steuer- und Statuswaorte 8
Zuriick 2111 Auswihlen znuﬂrf-..;k — 2117 Auswihlen
Die Grenzek einstellen.
Ausd ™ ACHEB0 45.0 Hz
Grundei Tlung
HYAC-Schnelleinrichtung [
Start, Stopp, Sollwert 3
Motor »
Rampen >
Grenzen [
[Zuriick 2116 Auswihlen

Weitere Einstéllungen siehe
Abschnitt Grundeinstellungen auf
Seite 58.
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3 — Zusitzliche Einstellungen im Menii Grundeinstellungen

n Mit dem I/O-Menij_h_aben Sie die Mbglichk_eit die FOTo) ¥ ACHES0 00 Hz
Verdrahtung der digitalen und analogen Ein- und Hauotmeni
Ausgange zu Uberprifen. Sie kdnnen zudem sehr P .
leicht feststellen, fur welche Aufgabe die I/Os E] Grundeinstellungen -
verwendet werden. %\\ 1/0 .
Im Hauptmenii wahlen Sie eine I/0 und 6ffnen =0
mit Taste (Auswihlen) das I/0-Mendi. EE Diagnose ,
o BN .
Beenden 16:02 Auswiihlen
Wabhlen Sie einen Anschluss, den Sie prifen FETe) €™ 40150 00 Az
U wollen, und driicken Sie Taste 70 -
(Auswihlen) (oder (»)). - .
DIz o Micht henutzt »
DI3: © An mehreren Platzen henutzo e
D4 o Micht henutzt »
Di5: 0 Micht henutzt »
Zuriick 16:02 Auswiihlen
H %ur Anzeige der D"eta}ils eipes Parameters, der FAET) ¥ 4CH5a0 50 Az
lber das I/0-Menl nicht eingestellt werden kann, DI
driicken Sie Taste (Ansicht). T—
stwrert:
O Eingangstatus erzwingen
AlS-Verzogerung: 000s
EIN-Yerzogerung: 000s
Furiick 2118 Ansicht
Einstellen eines Parameterwerts mit Auswahl FOTo) ACHEED E0H
a (Bearbeiten) und den Tasten (4], (v, ([© DI ¢ S

und (), danach driicken Sie (Speichern).
Beachten Sie, dass die aktuelle Verdrahtung mit
dem Wert lbereinstimmt.

Zurlick zum Hauptmenii durch wiederholtes
Driicken der Taste (Zuriick).

O Eingangstatus erzwingen

AUS-Verzagerung: n00s
EIM-Verza

gerung:
r

2118

Bearbeiten

Aus @ (™ ACHBED 0.0 Hz

Benutzt fiir:

Micht benutzt

tart. p
DI Start/Stopp, DIZ2 Drehrichtung

DI vorwarts, D12 rickwarts

DIP Start, D12 Stopp

Abbrechen 16:01 Speichern
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4 — Diagnose-Menii

Nach den zuséatzlichen Einstellungen und der
Prifung der 1/0O-Anschlisse, stellen Sie mit dem
Meni Diagnose sicher, dass alle Einstellungen
korrekt funktionieren.

Im Hauptmenii wahlen Sie Diagnose und

driicken die Taste (Auswibhlen) (oder (»).

Wabhlen Sie das Diagnose-Kriterium, das
angezeigt werden soll, und driicken Sie Taste

(Auswihlen).

Zurick zum Menu Diagnose gelangen Sie mit

Taste (Zuriick).

Ausd ™ ACHERD 0.0 Hz

Hauptmenii

E: Grundeinstellungen -
-]

mS 170 >

EE Diagnose -

| = P i

Beenden 16:01 Auswihlen

Ausd ™ ACHESD 45.0 Hz

Diagnose

T .

stir - Ereignisprotokoll -

Zuriick 21:25  Auswiihlen




36 Inbetriebnahme, I/O-Steuerung und ID-Lauf

Steuerung des Frequenzumrichters tiber die 1/O-

Schnittstelle

In der folgenden Tabelle wird dargestellt, wie der Frequenzumrichter Gber die Digital-

und Analogeingange gesteuert wird, wenn:
+ die Motordaten vollstdndig eingegeben wurde

n und

+ die Standard-Parametereinstellungen der HLK-Standard-Konfigurationen

verwendet werden.

Vorbereitende Einstellungen

Wenn Sie die Drehrichtung dndern wollen, priifen Sie,
ob die Grenzen die Drehrichtung riickwarts zulassen.
Prifen Sie die Einstellungen in Parametergruppe 30
Grenzen und stellen Sie sicher, dass der
Mindestgrenzwert einen negativen Wert und der
Maximalgrenzwert einen positiven Wert hat.

Hinweis: Die Standardeinstellungen ermdglichen nur
Vorwartsrichtung.

Stellen Sie sicher, dass die Steueranschlisse
entsprechend dem Anschlussplan fiir die HLK-
Standard-Konfiguration verdrahtet sind.

Der Frequenzumrichter muss auf externe Steuerung
eingestellt sein. Zur Umstellung auf externe Steuerung

Siehe Abschnitt HLK-

Standardkonfiguration auf Seite 103.

Bei externer Steuerung wird auf dem
Bedienpanel der Text Auto in der

die Taste driicken linken oberen Ecke angezeigt.
Start des Motors und Regelung der Motor-Drehzahl
Start durch Aktivierung von Digitaleingang DI1. Ao ™ ACHRA0 7910 Hz
Der Pfeil beginnt zu drehen. Er ist gestrichelt, bis der Rusgangsfrequenz
Sollwert erreicht ist. Hz 1 . 9 8 ‘
Regeln Sie die Ausgangsfrequenz des Wator current
Frequenzumrichters (Motor-Drehzahl) durch Einstellen “A 1 . 0 5 ‘P
der Spannung von Analogeingang Al. Momors
Hinweis: Wenn der Frequenzumrichter nicht startet, .},D artorque 22 5
prufen, ob die Startsperre 1 (Parameter 20.41) aktiv ist = -
(1). Fir den HLK-Standard wird die Startsperre 1 16:03 Menii
standardmagig auf D14 eingestellt.
Stoppen des Motors
Dea:tiviferung vcr:n Digitaleingang DI1. Der Pfeil hort e ™ ACHRED 770 Hz
auch aut zu drehen. Ausgangsfrequenz 0 UU ‘
Hz .
Motor current
2 0.00p
Motor torque U U ‘
o .
16:08 Menii
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ID-Lauf durchfiihren

Der Frequenzumrichter berechnet die Motorcharakteristik automatisch mit dem ID-
Lauf Stillstand, wenn der Antrieb zum ersten Mal mit Vektorregelung gestartet wird
und nach der Anderung von Motor-Parametern (Gruppe 99 Motordaten). Dieses gilt,
wenn

+ Parameter 99.13 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus auf Stillstand und

» Parameter 99.04 Motor-Regelmodus auf Vektor eingestellt ist.

Fuir die meisten Anwendungen ist es nicht erforderlich, einen gesonderten ID-Lauf
durchzufuhren. Der ID-Lauf sollte manuell ausgefihrt werden, wenn:

» die Vektorregelung verwendet wird (Parameter 99.04 Motor-Regelmodus ist auf
Vektor eingestellt) und

» ein Permanentmagnetmotor (PM) verwendet wird (Parameter 99.03 Motorart ist
auf Permanentmagnetmotor eingestellt) oder

* ein Permanentmagnetmotor (PM) verwendet wird (Parameter 99.03 Motorart ist
auf SynRM eingestellt) oder

« der Antrieb arbeitet mit einem Drehzahlsollwert nahe null oder

» der Betrieb in einem Drehmomentbereich oberhalb des Motor-Nennmoments
Uber einen groRen Drehzahlbereich erforderlich ist.

Fuhren Sie den Motor-ID-Lauf mit dem ID-Lauf-Assistenten durch, indem Sie
auswahlen: Menii > Grundeinstellungen > Motor > ID-Lauf (siehe Seite 38) oder
mit Parameter 99. 13 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus (siehe Seite 42).

Hinweis: Werden Motor-Parameter (99 Motordaten) nach dem ID-Lauf geandert,
muss dieser wiederholt werden.

Hinweis: Wenn Sie Ihre Applikation bereits mit der Skalarregelung parametriert
haben (wird 99.04 Motor-Regelmodus auf Skalar eingestellt) und mussen Sie die
Motorregelungsart auf Vektor andern:

+ andern Sie mit dem Assistenten Betriebsart (Menii > Grundeinstellungen >
Motor > Betriebsart) die Betriebsart auf Vektor und folgen Sie den Anweisungen.
Der ID-Lauf-Assistent fUhrt Sie dann durch den ID-Lauf.

oder

» setzen Sie Parameter 99.04 Motor-Regelmodus auf Vektor und

» prifen Sie bei einem (iber E/A geregelten Antrieb die Parameter in den
Gruppen 22 Drehzahl-Sollwert-Auswahl, 23 Drehzahl-Sollwert-Rampen,
12 Standard Al, 30 Grenzen und 46 Einstellungen Uberwachung/Skalierung.
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Durchfiihrung des ID-Laufs

Mit dem ID-Lauf-Assistenten

Vorpriifung

é c WARNUNG! Der Motor beschleunigt wahrend des ID-Laufs auf etwa

50...80 % der Nenndrehzahl. Der Motor dreht in Drehrichtung vorwarts. Stellen
Sie vor dem ID-Lauf sicher, dass der Motor ohne Gefahrdungen

angetrieben werden kann!

[] | Koppeln Sie angetriebene Einrichtungen vom Motor ab.
| Prifen Sie, dass die Werte der Motordaten-Parameter die gleichen sind, wie auf dem
Motor-Typenschild.
[ | Prifen Sie, ob der STO-Schaltkreis geschlossen ist.
Der Assistent fragt Sie, ob Sie vorlaufige Motorgrenzwerte benutzen méchten. Diese
mussen folgende Bedingungen erfillen:
[ | Mindestdrehzahl < 0 U/min
O | Maximaldrehzahl = Motornenndrehzahl (der ID-Lauf Normal muss den Motor auf 100 %-
Drehzahl regeln.)
O | Maximalstrom > Iyyp
O | Maximalmoment > 50 %
0 Das Bedienpanel muss auf Aus eingestellt sein (in der linken oberen Ecke wird der Text
Aus angezeigt). Driicken Sie die Taste Off , um in den Off-Modus umzuschalten.
ID-Lauf
[] | Gehen Sie in das Hauptmenii mit Taste Yo ¥ ACHEAD T
(Menii) in der Startansicht. m m
auptmenu
Wahlen Sie Grundeinstellungen und driicken Pri .
Sie Taste ) (Auswaien) (oder (3)
@
mS 170 .
EE Diagnose -
[ W s c
Beenden 16:02  Auswihlen
0 Wahlen Sie I\{I.otor und driicken Sie die Taste s ¥ ACH5R0 00 Hz
(Auswihlen) (oder (). Primary setiings
Applikation HYAD defaultw
Antrieh 3
Matar »
Purnp and fan control ey 3
Communication Aus w
Zuriick 16:02 Auswihlen




Inbetriebnahme, I/O-Steuerung und ID-Lauf 39

Wenn die Regelungsart Skalar ist, wahlen Sie
Regelungsart und dann Taste
(Auswihlen) (oder (*)) und fahren Sie mit dem
nachsten Schritt fort.

Ausd ™ ACHSB0 0.0 Hz
Motor

A Menndaten

AtBetriebsan

20°Cw

Thermischer Schutz berech...

Thermischer Schutz gemessen -
Start-Methode: Mormal
Zuriick 16:02  Auswihlen
Wahlen Sie Vektorregelung und driicken Sie die |[5-% ¥ ACHEED 00H:
N . > :
Taste (Auswihlen) (oder (). yr—

Einige Einstell. sind wom
Regelungsmodus abhangig. Yenn Sie
den Modus dndern, hilft das System,
die Einstellungen anzupassen.

\JI\GIGIIGHUIUIIH n
Zuriick 16:02  Auswihlen
Die Warnmeldung ldentifikationslauf wird FATEYS) ¥ ACH5S0 0.0 Urmin

angezeigt. Mit Taste (Ausblenden)
fortfahren.

Warnung AFFE

Hilfscode: 0000 0000
Identifikationslauf 16:08:48
Mator-lO-Lauf wird ausgefihr

Aushlenden 1608 Hilfe

Prifen Sie die Motor-Drehzahlgrenzwerte.
Folgende Relationen missen wahr sein:

* Mindestdrehzahl < 0 U/min
* Maximaldrehzahl = Motor-Nenndrehzahl.

Aus® (™ ACHAED 0.0 Urnin

Motorgrenzwerte priifen., =

Diese Motorgrenzwerte gelten fir die
Wektorregelung. Werte ggf. einstellen:

S1500.00 Unnin w

Minimal-Orehzahl

Mawirnal-Drehzahl 1500.00 Urnin e

Maximal-Strom 324 A

Zuriick 16:08 Michste(r]

Prifen Sie den Motorstrom und die Motor- FATEYS) ¥ ACH5S0 0.0 Urmin

Drehmomentgrenzwerte. Folgende Relationen
mussen wahr sein:

* Maximalstrom > Iyyp
* Maximalmoment > 50 %
Driicken Sie Taste (Weiter).

Motorgrenzwerte priifen, B
Diese Motorgrenzwerte gelten fir die
Wektorregelung. Werte gof. einstellen:
124 Aw
-300.0 % -

Maximal-Strom

Minimal-Moment 1

Zuriick 16:08

Miichste(r]
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Prifen Sie die Skalierung von Al1, siehe

O P ter 12.19 Al1 skaliert Al1T mi d 12.20 fus® (= ACHS50 2.0 Umin
A?;asrlr(]aeli::TAH max srate minun ' Ander. Funktionen priifen H——
N . : . Die Vektarregelung verwender L/min
Driicken Sie Taste (Weiter). anstatt Hz. Werte ggf. einstellen:
Al skaliert min: 0.000 Urnir -
Al skaliert max: 1500.000 Umin»
Konstantdrehzahl 1 300.00 Urnin w
Zuriick 16:09 MNichste(r]
| \éVéhIentSiegie;}TXp desA/IID;LIaDufi (s:cehed g FYG) ¥ ACH5R0 0.0 Urnin
arameter 99. usw. Mot.-ID-Laufmodus), der
’ _ ? ——
durchgefiihrt werden soll, und driicken Sie die L? LauL‘d At des IDLaufs. Meh
— ; uswahl der Art des |D-Laufs. Mehr
Taste (Weiter). Informationen mit Taste [7].
atillstands- D-Lauf
Mormaler 1D-Lauf
Reduzierter |D-Lauf
Zuriick 16:04 Niichste(r]
m grigen Sie dlie Motorgrtenzvgerte;/\?ie ausf d?rnd FATYo) ¥ ACHGED 00 Umin
edienpanel angezeigt werden. Wenn Sie fiir den
ID-Lauf andere Grenzwerte bendétigen, kdnnen Motor-Grenzwerte
Sie diese hier eingeben. Die Originalgrenzen Wenn b'c;D\:“;L-'GUf spes. Grenz“uertik
wgrden nagh de“m ID-Lauf wieder hergestellt, es wgg;ge’rdeir;&afﬁieli:?_sl_t:ufn' t
sei denn, Sie wahlen Werte als permanent wiederhergest.
einstellen. — pp— lan »
e QErmnanen... Al en
Driicken Sie Taste (Weiter). inicnnl Deabonhl TEO0 A0 | lenin .U
[Zuriick 16:09  Michste(r)
[ |Die Taste Hand driicken (), um den ID-Lauf (Ea ™ ACHGED 70 Urnn

zu starten.

Wahrend des ID-Laufs sollte keine Taste des
Bedienpanels betatigt werden. Ein Stoppen des
ID-Laufs ist jedoch jederzeit mit Taste Off ( )
maoglich.

Wahrend des ID-Laufs erscheint eine
Fortschrittsanzeige.

Nach Abschluss des ID-Laufs wird der Text ID-
Lauf fertig angezeigt. Die LED hort auf zu
blinken.

Wenn der ID-Lauf nicht erfolgreich ausgefiihrt
wird, wird die Stérmeldung FF61 ID-Lauf
angezeigt. Weitere Informationen enthalt Kapitel
Warn- und Stérmeldungen auf Seite 241.

Taste Hand fiir d. ID-La... s
Mach Oriicken der Taste Hand dreht
der Motor ca. 0 Sek. u. beschleunigt
auf MNenndrehz.

Mach dem ID-Lauf stoppt der Antrieh.

Zuriick 16:04
Hand<¢ T ACHSB0 = 0.0 Umnin
ID-Lauf lauft )

Cies kann einige Minuten dauern.
Matardrehzahl benutzt 49159 Umin
Matar current 1.46 A

16:15
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Wenn der ID-Lauf abgeschlossen ist, wird der A ™ ACH5A0

D 4 ' 0.0 Umin
Text Fertig in der Zeile ID-Lauf angezeigt. Motor
A Menndaten
A Betrighsart Vektar

AlDLauf Fertig

Thermischer Schutz berech... 49°Cw
Thermischer Schutz gemessen >

Zurl'.icic. 16:16 Auswéhi;en
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Mit Parameter 99.13 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus

Vorpriifung

WARNUNG! Der Motor beschleunigt wahrend des ID-Laufs auf etwa 50...80 %
A der Nenndrehzahl. Der Motor dreht in Drehrichtung vorwarts. Stellen Sie vor dem
ID-Lauf sicher, dass der Motor ohne Gefahrdungen angetrieben werden kann!

[] | Koppeln Sie angetriebene Einrichtungen vom Motor ab.

Prifen Sie, dass die Werte der Motordaten-Parameter die gleichen sind, wie auf dem
Motor-Typenschild.

Prifen Sie, ob der STO-Schaltkreis geschlossen ist.

Werden Parametereinstellungen (von Gruppe 10 Standard DI, RO bis Gruppe 99
Motordaten) vor dem ID-Lauf geandert, priifen Sie, dass die neuen Einstellungen die
folgenden Bedingungen erfillen:

[ | 30.11 Minimal-Drehzahl < 0 U/min

O | 30.12 Maximal-Drehzahl = Motor-Nenndrehzahl (beim normalen ID-Lauf muss der Motor
mit 100 % Drehzahl laufen.)

O | 30.17 Maximal-Strom > Iyp

O | 30.20 Maximal-Moment 1 > 50 % oder 30.24 Maximal-Moment 2 > 50 %, abhangig
davon, welcher Drehmoment-Grenzwert gemafR Parameter 30.78 Ausw. Drehm.-Grenze
verwendet wird.

Prifen und sicherstellen, dass folgende Signale aktiv sind:
O | Reglerfreigabe (Parameter 20.40 Betriebsfreigabe) ist aktiv

0 Das Bedienpanel muss auf Aus eingestellt sein (in der linken oberen Ecke wird der Text
Aus angezeigt). Driicken Sie die Taste Off , um in den Off-Modus umzuschalten.

ID-Lauf

[] | Gehen Sie in das Hauptmenii mit Taste XYy 5 ACHEED 70 U
(Menti) in der Startansicht. ] ~
auptmenii
Driicken Sie Taste @ . ]
E] Primary settings »
@
mS 170 .
EE Diagnose -
[ I L
Beenden 1617  Auswihlen
| Waéhlen Sie Param?ter und drijc&n Sie die As ¥ ACHEED 0.0 Urnin
Taste (&—) (Auswihlen) (oder (). Hauptmeni
- -
ﬂ System-Info 3
Backups

Beenden 16:18 Auswihlen
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Wahlen Sie Komplette Liste und driicken Sie die FATETG) ¥ ACH5S0 0.0 Urnin
Taste (Auswihlen) (oder (%)),

Parameter

Komplette Liste

Favoriten -

Geandert 2
Zuriick 16:18  Auswihlen

Scrollen Sie durch die Seite mit @ und @ und |[Eosd ¥ ACHEED 0.0 Urnin
wahlen Sie die Parametergruppe 99 Motordaten

und driicken Sie die Taste (Auswihlen) -
(oder (). 85 Hardware-Konfiguration

96 System

97 Motorregelung

98 Motarparameter [Anwender)
99 Motordaten

Zuriick 16:18 Auswihlen

Komplette Liste

T B A A

Scrollen Sie durch die Seite mit @ und @ und |FEnsd ¥ ACH5S0 0.0 Urmin
wahlen Sie Parameter 99.13 Ausw. Mot.-ID- :
99 Motordaten

Laufmodus und driicken Sie die Taste
(Auswihlen) (oder (»)). 89.10 Mator-Mennleistung 0.78 kW
99.17 Motornenn Cos ¢ 0.00
8912 Mator-Menndrehmom... 0.000 Mm

Zuriick 16:18 Bearbeiten

Wahlen Sie den Typ des ID-Laufs (siehe Fns ¥ ACH5E0 0.0 Urin

9913 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus
[0] Micht ausgewshlx

Parameter 99.13 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus) und
driicken Sie (Speichern) (oder ().

[2] Reduziert
[3] Sullstand
[6] Erweitert

Abbrechen 16:18 Speichern
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O

Die Bedienpanel-LED beginnt griin zu blinken,
um eine aktive Warnung anzuzeigen (AFF6).

Die AFF6 Warnanzeige erscheint, wenn fiir eine
Minute keine Taste gedriickt worden ist. Uber die
Taste (Hilfe) wird der Text angezeigt, der
dariiber informiert, dass der ID-Lauf beim
nachsten Start durchgefihrt wird. Die
Warnmeldung kann mit Taste
(ausblenden) ausgeblendet werden.

Die Taste Hand driicken (), um den ID-Lauf
zu starten.

Wahrend des ID-Laufs sollte keine Taste des
Bedienpanels betatigt werden. Ein Stoppen des
ID-Laufs ist jedoch jederzeit mit Taste Off ( )
moglich.

Wahrend des ID-Laufs wird in der oberen Zeile
des Displays ein drehender Pfeil angezeigt.
Nach Abschluss des ID-Laufs wird der Text ID-
Lauf fertig angezeigt. Die LED hort auf zu
blinken.

Wenn der ID-Lauf nicht erfolgreich ausgefiihrt
wird, wird die Stérmeldung FF61 ID-Lauf
angezeigt. Weitere Informationen enthalt Kapitel
Warn- und Stérmeldungen auf Seite 241.

Motar-|D-Lauf wird ausgefihre

Aus ™ ACH580 0.0 Urrin
Warnung AFFE
Hilfscode: 0000 0000
Identifikationslauf 16:18:45

Zuriick 16:19

Ausblenden 1618 Hilfe
Hand<¢ 1, ACHEBD = 0.0 Umnin
949 Motordaten

89.10 Motor-Mennleistung 018 k'
8911 Motornenn Cos ¢ 0.00

8912 Mator-Menndrehmom... 0.000 Mm
3 Vot D-Laufmodus

Bearbeiten

Marmal
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Bedienpanel

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt Anweisungen zum Abnehmen und Wiederaufsetzen des
Komfort-Bedienpanels ACH-AP-H oder ACH-AP-W sowie eine Kurzbeschreibung
des Displays, der Tasten und Tastenkombinationen (Shortcuts). Weitere
Informationen siehe ACx-AP-x assistant control panels user’s manual
(3AUA0000085685 [Englisch]).

Das Bedienpanel abnehmen und wieder einsetzen.

Driicken Sie zum Abnehmen des Bedienpanels den Halteclip oben (1a) ein und
ziehen Sie es an der oberen Kante (1b) nach vorne.

/ gy
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Zum Wiedereinbau des Bedienpanels die Unterseite in Position bringen (1a) bringen,

den Halteclip oben driicken (1b) und das Bedienpanel an der oberen Kante
hineindriicken (1c).

Ay,

%ﬂ/

Ubersicht iiber das Bedienpanel

rAuSO (™ ACHEB0  $144He
( : ) I
) Hz -
otordrehmomen
|

1 | Layout des Bedienpanel-Displays 6 | Die Pfeiltasten
2 | Linke Funktionstaste 7 | Aus (siehe Hand, Off und Auto)
3 | Rechte Funktionstaste 8 | Hand (siehe Hand, Off und Auto)
4 | Status LED, siehe Kapitel Wartung 9 | Auto (siehe Hand, Off und Auto)
und Hardware-Diagnose, Abschnitt
LEDs im Hardware-Handbuch des
Frequenzumrichters.
5 | Hilfe 10 | USB-Anschluss
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Layout des Bedienpanel-Displays

In den meisten Ansichten werden die folgenden Elemente auf dem Display
angezeigt:

@1@_\/—@/—@

vﬂusﬁ} o (* ACHEED $14.4 Hz

ﬁgsgangsfrequenz 1 440
@_‘:‘l{f;\ﬂuturstrnm 040’_@

[

Motordrehmaoment ]
o 0.1
Optionen 12:47 Menii

o—" o 0

1. Steuerplatz und entsprechende Symbole: Anzeige, wie der Antrieb gesteuert
wird:

* Kein Text: Der Frequenzumrichter ist in Lokalsteuerung, wird jedoch von
einem anderen Gerat gesteuert. Die Symbole im oberen Feld zeigen an,
welche Aktionen zulassig sind:

Text/Symbole Start mit diesem Stopp mit diesem Vorgabe des
Bedienpanel Bedienpanel Sollwerts liber
dieses Bedienpanel
Nicht zulassig Nicht zulassig Nicht zulassig

» Lokal: Der Frequenzumrichter ist in Lokalsteuerung und wird mit diesem
Bedienpanel gesteuert. Die Symbole im oberen Feld zeigen an, welche
Aktionen zulassig sind:

Text/Symbole Start mit diesem Stopp mit diesem Vorgabe des
Bedienpanel Bedienpanel Sollwerts liber
dieses Bedienpanel
Off O = | Zulassig Antrieb ist gestoppt | Nicht zulassig
Hand ¢y % | Zulsssig Zulassig Zulassig
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« Extern: Der Frequenzumrichter wird extern gesteuert, d. h. Uber E/A oder
Feldbus. Die Symbole im oberen Feld zeigen an, welche Aktionen mit dem
Bedienpanel zulassig sind:

Text/Symbole

Start mit diesem

Stopp mit diesem

Vorgabe des

Bedienpanel Bedienpanel Sollwerts liber
dieses Bedienpanel
Auto Zulassig Zulassig V Nicht zulassig
Auto = | Nicht zulassig Zulassig Zulassig

T Diese Aktion kann durch Anderung der Parameter 19.18 HAND/OFF-Deaktivierungsquelle und 19.19
HAND/OFF-DeaktivierungsmalBnahme zu ,Nicht zulassig” werden.

2. Panelbus: Zeigt an, dass mehr als ein Frequenzumrichter an dieses Bedienpanel

angeschlossen ist. Um auf einen anderen Frequenzumrichter umzuschalten,
wahlen Sie Optionen > Antrieb auswéhlen.

3. Status-Symbol: Anzeige des Status von Frequenzumrichter und Motor. Die

Richtung des drehenden Pfeils zeigt die Drehrichtung vorwarts (im Uhrzeigersinn)
oder riickwarts (gegen den Uhrzeigersinn) an.

Status- Animation Antriebsstatus

Symbol

e - Gestoppt

> - Gestoppt und Start gesperrt

[ aas v Blinkt Gestoppt, Startbefehl aktiv aber Start gesperrt. Siehe
Menii > Diagnose auf dem Bedienpanel.

Hog Blinkt Stérung

Mo Blinkt Lauft mit Sollwert, jedoch ist der Sollwert 0.

{le ") Drehend Lauft nicht mit Sollwert

M) Drehend L&uft mit Sollwert

{1 - Stillstandsheizung (Motorheizung) ist aktiv

= - Prozess-PID-Schlafmodus ist aktiv

4. Antriebsname: Wenn ein Name eingegeben wurde, wird dieser im oberen Feld

angezeigt. Standardmagig ist es ,ACH580“. Der Name kann auf dem
Bedienpanel Uber Menii > Grundeinstellungen > Uhr, Region, Anzeige
geandert werden (siehe Seite 87).

Sollwert: Drehzahl, Frequenz usw. wird mit der Einheit angezeigt. Informationen
zur Anderung des Sollwerts im Meni Grundeinstellungen (siehe Seite 67).

Inhaltsbereich: Der aktuelle Inhalt der Ansichten wird in diesem Bereich
angezeigt. Der Inhalt unterscheidet sich bei den verschiedenen Ansichten. Die
Beispiel-Ansicht auf Seite 47 ist die Haupt-Ansicht des Bedienpanels, die
Startansicht.

Funktionstasten und Auswahiméglichkeiten: Zeigt die Funktion der Taste
(Softkey) ((=> und ()) in dem jeweiligen Kontext an.
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8. Uhr Die Uhr zeigt die aktuelle Zeit an. Die Uhrzeit und das Zeitanzeigeformat
kénnen auf dem Bedienpanel kdnnen Gber Menii > Grundeinstellungen > Uhr,
Region, Anzeige geandert werden (siehe Seite 87).

9. Horizontale Pfeile: Wenn diese Pfeile angezeigt werden, kdnnen Sie mit den
Pfeiltasten () und (»)) weitere Startansichten durchblattern.

Der Display-Kontrast und die Hintergrundbeleuchtung des Bedienpanels kénnen
Uber Menii > Grundeinstellungen > Uhr, Region, Anzeige geadndert werden (siehe
Seite 87).
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Startansichten

Es gibt acht verschiedene Startansichten. Darlber hinaus gibt es sechs vor
konfigurierte IPC-Startansichten (siehe Abschnitt Zusétzliche Startansichten fiir IPC

auf Seite 52).

Die Startansicht 1 ist die Standard-Startansicht. Sie kdnnen sie mit den Pfeiltasten
(0 und (¥)) durchblattern. Um die Startansichten zu bearbeiten, driicken Sie die
Optionstaste ((—), siehe Abschnitt Optionsmenii auf Seite 99.

Startansicht 1 (Standard-Startansicht):

Ausd ™ ACHESD 0.0 Hz
+ Ausgangsfrequenz (Hz): Parameter 01.06 Ausgangsfrequenz
Ausgangsfrequenz Hz U . 0 0 |
» Motorstrom (A): Parameter 01.07 Motorstrom Motoratrom
+ Istwert Al1 (V1 oder mA): Parameter 12.11 Al1 “A 00 0]}
Istwert [Motnrdrehmoment U U]
% .
16:01 Menii
Startansicht 2: Ausd ™ ACHSE0 8.8 Hz
» Eingesparter Betrag (lokale Wahrung): Parameter Gesparter Betrag
45.07 Gesparter Betrag [Iakale Wahrung U . U 1 ]
+ Eingesparte Engrgie (kWh): Parameter 45.04 Eingesparte Energie
Gesparte Energie 4 I 0 1 ]’

» Summe CO2-Einsparung (Tonnen): 45.09 CO2
Einsp.in t

summe COZ Einsparung
metr.Ton

0.0

Optionen 10:06 Menii
Startansicht 3: Aus® (% ACHSED 8.6 H
+ Grafische Darstellung der Ausgangsfrequenz tber |Ausgangsfrequenz 0.00 Hz|
die letzten 60 Minuten: Parameter 01.06 T .
Ausgangsfrequenz || |" e
\ BB 4
0.00 B0 Min. e
Optionen 10:06 Menii
Startansicht 4: Aus®  (* ACHEBD 8.6 He
+ Grafische Darstellung der Leistung wahrend der [Ausgangsleistung 0.00 kW]
letzten 60 Minuten: Parameter 01.74 TN -
Ausgangsleistung e
4 B0 b
.00 &0 Min. e
Optionen 10:06 Menii
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Startansicht 5:

Temperatur der Regelungseinheit (°C): Parameter
05.10 Temperatur Regelungseinh

Wechselrichter-Temperatur (%): Parameter 05.11
Wechselrichter-Temperatur

DC-Spannung (V): Parameter 01.11 DC voltage

Ausd ™ ACHR80 8.8 Hz

Termperatur Regelungseinh
o 35

‘:;:fechselrichter—'l'empe... 28 . 0]>

e 617.29)

4

W
Optionen 10:06 Menii
Startansicht 6: Aus® (" ACHEBD 8.6 He
» Laufzeitzahler (Tage): Parameter 05.01 - —
Einschaltzeitzahler Einschaltzeitzghler Tage
» Laufzeitzahler (Tage): Parameter 05.02 0
Betriebszeitzéhler i _
Betriehszeitzahler Tage
Optionen G/B Menii
Startansicht 7: Aus® (' ACHSED 8.6 H
» DI Status nach Verzégerung, d. h. Status von Dl Status nach Verzoger,
DI6...DI1 (DI1 ist Bit 0, das Bit ganz rechts): 0000 1000
Parameter 10.02 DI Status nach Verzégerung 20 Srots
+ RO-Status, d. h. Status von RO3...RO1 (RO1 ist 4[ 0100 ]}

Bit 0, das Bit ganz rechts): Parameter 10.27 RO
Status

Kommunikationsdiagnose: Parameter 58.07
Kommunikationsdiagnose

Kommunikationsdiagnose
0000 1101 1000 000D

Optionen 10:06 Menii

Startansicht 8:

Prozess-PID-Sollwert (PID-Einheit 1): Parameter
40.03 Proz.reg Sollwert

Istwert der Prozess-PID-Istwert (PID-Einheit 1):
Parameter 40.02 Proz.reg Istwert
Ausgangsfrequenz (Hz): Parameter 01.06
Ausgangsfrequenz

Ausd (™ ACH580 8.8 Hz

[OPErUz.reg Sollwert UUU]
c‘F‘Ernz.reg |stwart 000]’
):;Jsgangsfrequenz 000

4

Optionen 10:06 Menii
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Zusitzliche Startansichten fiir IPC

Es gibt sechs vor konfigurierte Startansichten fur IPC. Sie kdnnen sie mit den
Pfeiltasten ((«D und (»]) durchblattern. Um die Startansichten zu bearbeiten, driicken
Sie die Optionstaste ((—), siehe Abschnitt Optionsmenti auf Seite 99.

IPC-Startansicht 1 (Standard-IPC-Startansicht): A ¥ ACH530 0.0 Hz
» Ausgangsfrequenz (Hz): Parameter 01.06 Ausgangsfrequenz
Ausgangsfrequenz Hz 0 . 0 0 ‘
* Prozess-Istwerte (bar): Parameter 40.02 Proz.reg g Pogsl
Istwert p memessener ege 2065 ‘>
* Mehrpumpensystem-Status: Parameter 76.02 PFC PFC Systemstatus
Systemstatus [ Nicht bereit [Modus Off] ]
Optionen 20:39 Menii
IPC-Startansicht 2: AusQ (1 ACHEAD 00 Hz

* Mehrpumpensystem-Knotennummer Parameter
76.22 Mehrpumpensystem-Knotennummer

MWehrpumpensystemn-Knotenn... —I‘

* IPC-Synchronisations-Priiffsumme Parameter

e - IPC-Synchronisations-Prifsumme

76.105 IPC-Synchronisations-Priifsumme 4 EC3F EBDC hex 4

* IPC-Onlinepumpen: Parameter 76.01 PFC-Status IPC-Onlinepumpen
‘ 0000 0001
Optionen 247 Meni

IPC-Startansicht 3: Ausd (ﬁl ALCHERD 0.0 Hz
* Pumpe 1 Laufzeit: Parameter 77.11 Pumpe/Llifter Pumpe/Lafter 1 Laufzeit

T Lautzot f 0.00)
* Pumpe 2 Laufzeit: Parameter 77.12 Pumpe/Llifter Pumpe FLafer 2 Laufzen

2 Laufzeit 4[h d 0.0 U]}
* Pumpe 3 Laufzeit: Parameter 77.13 Pumpe/Llifter Purnpe/Lufter 3 Laufzert

3 Laufzeit [h 0 . 0 U]

Optionen 377 Menii

IPC-Startansicht 4: A (1 ACHBED 0.0 Hz
* Pumpe 4 Laufzeit: Parameter 77.14 Pumpe/Llifter Pumpe/Lafter 4 Laufzeit

4 Laufzeit b 0 . 0 0 ‘
* Pumpe 5 Laufzeit: Parameter 77.15 Pumpe/Llifter B E Lautzan

5 Laufzeit q 0.00 ‘)
* Pumpe 6 Laufzeit: Parameter 77.16 Pumpe/Llifter Pumpe B Laufzeit

6 Lauzelt f 0.00|

Optionen 4.7 Menii
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IPC-Startansicht 5:

Ausd ™ ACHSR0 0.0 Hz
* Pumpe 7 Laufzeit: Parameter 77.17 Pumpe 7 -
Laufzeit Pumpe 7 Laufzeit h
* Pumpe 8 Laufzeit: Parameter 77.18 Pumpe 8 U . U U
Laufzeit 2
Pumpe 8 Laufzert h
Optionen b7 Menii
|PC-Startansicht 6: AUS@ (‘! ACHE80 0.0 Hz

» Ausgangsfrequenz (Hz): Parameter 01.06
Ausgangsfrequenz

» Motorstrom (A): Parameter 01.07 Motorstrom

* Motordrehmoment (%) Parameter 01.10
Motordrehmoment

Maotardrehzahl b

[U?:si; rehzahl benutzt UUU]
P E\dntorstrom U . 0 U]}
gntordrehmoment 000

Optionen 647 Menii

Tasten

Die Tasten des Bedienpanels werden nachfolgend beschrieben:

— J/ S—
A

- -

'
4 4 2|
”
v
off [ Auto Hand

Linke Funktionstaste

Die linke Funktionstaste ((—) wird normalerweise fiir Beenden oder Abbrechen
verwendet. |hre Funktion in einer bestimmten Situation wird in der linken unteren
Ecke des Displays als Auswahl fiir diese Funktion angezeigt.

Durch Gedriickthalten der Taste verlassen Sie nacheinander die Ansichten und
gelangen zurlck zur Startansicht. Bei einigen speziellen Ansichten hat die Taste eine

andere Funktion.

Rechte Funktionstaste

Die rechte Funktionstaste () ) wird normalerweise fiir Auswahl, Ubernehmen und
Bestatigen verwendet. Die Funktion der rechten Funktionstaste in einer bestimmten
Situation wird in der rechten unteren Ecke des Displays als Auswahl fiir diese

Funktion angezeigt.
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Die Pfeiltasten

Die Auf- und Ab-Pfeiltasten ((4) und (v)) werden zum Markieren von Auswahlen in
Menls und Auswahllisten, zum auf- und abwarts Blattern auf Textseiten und zum
Andern von Werten benutzt, wenn z.B. die Uhrzeit eingestellt, ein Passwort eingeben
oder ein Parameterwert geandert wird.

Die Pfeiltasten links und rechts (<) und (»)) werden zum Bewegen des Cursors nach
links und rechts beim Bearbeiten von Parametern und in den Assistenten zum Vor-
und Zuriickgehen benutzt. In Meniis funktionieren die Tasten (<) und (») genauso wie

bei und ).

Hilfe

Mit der Hilfe-Taste ( ) wird die Hilfeseite gedffnet. Die Hilfeseite ist kontextsensitiv.
Das heifdt, der Inhalt der Seite bezieht sich auf das Menl oder die Ansicht, die gerade
geoffnet ist.

Hand, Off und Auto

Der ACH580 kann sich in Lokal- oder externer (Fern-) Steuerung befinden. Die
Lokalsteuerung hat zwei Modi. Hand und Off. Siehe auch das Diagramm im Abschnitt
Lokale Steuerung und externe Steuerung auf Seite 107.

Taste Hand ((®)):

* In Lokalsteuerung / Off-Modus: Startet der Frequenzumrichter. Der
Frequenzumrichter schaltet in den Hand-Modus um.

» In externer Steuerung: Schaltet der Frequenzumrichter auf Lokalsteuerung /
Hand-Modus und lauft weiter.

Taste Off (@) ):

» Stoppt der Frequenzumrichter und schaltet in den Off-Modus.

Taste Auto ():
* In Lokalsteuerung: Der Frequenzumrichter schaltet auf externe Steuerung.
Tasten-Kombinationen (Shortcuts)

In der folgenden Tabelle sind die Shortcuts und Tasten-Kombinationen aufgelistet.
Das gleichzeitige Driicken von Tasten ist mit einem Pluszeichen (+) gekennzeichnet.

Shortcut Verfiigbar in Wirkung

+ jede Ansicht Speichern eines Screenshots. Bis zu fiinfzehn Bilder

+ @ kénnen im Speicher des Bedienpanels abgelegt
werden.

Zur Ubertragung der Bilder auf einen PC muss das
Komfort-Bedienpanel mit einem USB-Kabel
angeschlossen werden und das Panel installiert sich
als ein MTP (media transfer protocol) Gerat. Die Bilder
werden im Verzeichnis Screenshots abgelegt.

Siehe hierzu ACx-AP-x Komfort-Bedienpanel
Benutzerhandbuch (3AXD50000028267 [Deutsch]).
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Shortcut Verfiigbar in Wirkung
+ @, jede Ansicht Einstellen der Hintergrund-Helligkeit.
+ (v
+ (4], |jede Ansicht Einstellen des Display-Kontrasts.
+ v
@ oder (¥} | Startansicht Einstellen des Sollwerts
@ + @ Ansichten zur Setzt einen anderbaren Parameter auf seinen
Parameter- Standardwert.
Bearbeitung
O+ Ansicht mit einer Anzeigen/Ausblenden der Indexnummern der Auswahl.
Liste von
Auswahlméglichkeit
en fur einen
Parameter
jede Ansicht Ruckkehr zur Startansicht durch Driicken und Halten
(gedriickt der Taste bis die Startansicht angezeigt wird.

halten)
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Einstellungen, 1/O und
Diagnosen uber das
Bedienpanel

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt detaillierte Informationen ber die Menlis Grundeinstellun-
gen, E/A, Diagnose, System-Info, Energieeffizienz und Backups auf dem
Bedienpanel.

Um diese Mendis aus der Startansicht heraus aufzurufen, wahlen Sie zuerst Meni,
um das Hauptmenii zu 6ffnen, und wahlen Sie dann das gewiinschte Menu.

Ausd ™ ACHEED 450 Hz | |Ausd ™ ACHEED 0.0 Hz
Ausgangsfrequenz Hauptmenii
He 0.00

E] Grundeinstellungen -

<L\u\"lnturstrnm UUU]’ ig L/0 N
EE Diagnose -

[ 9.030)  4u®

Optionen 20:25 Menii Beenden . 1'5102 Auswiihlen
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Grundeinstellungen

Auro ™ ACHSED 0.0 Hz

Grundeinstellungen
HYAC-Schnelleinrichtung

[ 3
en | 3
atart, swopp, Sollwert 3
[ 3
[ 3

Motar
Rampen

Zuriick 14:54 Auswihlen

Um das Menl Grundeinstellungen aus der Startansicht heraus aufzurufen, wahlen
Sie Menii > Grundeinstellungen.

Nach Verwendung der gefiihrten Einstellungen im Inbetriebnahme-Assistenten
mochten Sie eventuell andere Standardeinstellungen verwenden. Gehen Sie wie
folgt vor: Start, Stopp, Sollwert > Basic operations set-up und Start, Stopp, Soll-
wert > Basic control set-up und folgen Sie den Anweisungen des Inbetriebnahme-
Assistenten, um die Prozess- und Regelungseinstellungen vorzunehmen

Im Menu Grundeinstellungen kdnnen Sie zusatzliche Einstellungen des
Frequenzumrichters vornehmen und andern.

Es wird empfohlen, zumindest die folgenden zuséatzlichen Einstellungen
vorzunehmen:

+ Einstellung Start, Stopp, Sollwert
* Rampen
* Grenzen

Mit dem Meni Grundeinstellungen kénnen auch Einstellungen fir den Motor, die
Feldbus-Kommunikation, PID, Override, Fehlerfunktionen, erweiterte Funktionen,
Uhrzeit, Region und Anzeige vorgenommen werden. Zusatzlich kdnnen Sie die
Stérungs- und Ereignisprotokolle, die Bedienpanel-Startansicht, Parameter, die sich
nicht auf Hardware beziehen, Feldbuseinstellungen, Motordaten und ID-Lauf-
Ergebnisse, alle Parameter, benutzerdefinierte Texte sowie alles andere auf
Werkseinstellungen zurlicksetzen.

Hinweis: Mit dem Meni Grundeinstellungen konnen Sie die meisten
Antriebsfunktionen bzw. -merkmale programmieren: die weitergehende Konfiguration
erfolgt Uber die Parameter: Wahlen Sie Menii > Parameter. Weitere Informationen
zu den verschiedenen Parametern enthalt Kapitel Parameter auf Seite 395.

Im Meni Einstellungen zeigt das Symbol /T an, das mehrere Signale/Parameter
angeschlossen sind.

Das Symbol % zeigt an, dass fiir die Einstellung ein Assistent fir die Anderung des
Parameters verfligbar ist. Stellen Sie bei der Verwendung eines Assistenten sicher, dass
alle Einstellwerte durch vollstandige Ausfiihrung des Assistenten gespeichert werden.
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Weitere Informationen zum Menl Grundeinstellungen erhalten Sie durch Driicken
der Taste [?|, mit der die Hilfeseite gedffnet wird.

Die folgenden Abschnitte enthalten detaillierte Informationen ber die Inhalte der
verschiedenen Untermens, die im Meni Grundeinstellungen verfligbar sind.

HLK-Schnelleinrichtung

Aus @ (™ ACHBE

0 45.0 Hz

Primérer Sollwert von:
AIT Skalierung

O Verwendung von St

H¥AC-Schnelleinrichtung

n:
Al direkt

artsperre 1

Furick 2076

Bearbeiten

Mit dem Untermenii HVAC quick setup werden die wichtigsten Einstellungen
(Grundeinstellung und Basisbetrieb) bei der Inbetriebnahme vorgenommen, wenn
Sie sie nicht mit den Assistenten vornehmen mdéchten.

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen iber die im Unterment HVAC

quick setup verfuigb

aren Einstellungskriterien.

Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

Primarstart/-stopp
Uber:

Start- und Stopp-Punkt im Auto-Modus einstellen.

Priméarsollwert von:

Einstellen, von wo der Sollwert im Auto-Modus
stammt.

Al-Skalierung Skalierung der Al-Eingénge einstellen.
Use safety/start Ausgewahlt/Nicht ausgewahlt 20.47 Startsperre 1 Text
interlock 1

Start aktiviert, wenn:

Start aktiviert, wenn: Dix High

20.41 Startsperre 1

Betriebsfreigabe Ausgewahlt/Nicht ausgewahlt 20.46 Betriebsfreigabe-
verwenden Text

RUN ist aktiviert, RUN ist aktiviert, wenn: Dix High 20.40 Betriebsfreigabe
wenn:

Minimaldrehzahl:
Maximaldrehzahl:

Mindestfrequenz:
Maximalfrequenz:

30.11 Minimal-Drehzahl
30.12 Maximal-Drehzahl|
30.13 Minimal-Frequenz
30.14 Maximal-
Frequenz

Beschleunigungszeit

23.12 Beschleunigungs-
zeit 1

28.72 Freq.Beschleuni-
gungszeit 1

Verzdgerungszeit

23.13 Verzdgerungszeit
1

28.73 Freq.Verzége-

rungszeit 1
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Menii-Auswahl Beschreibung Entsprechender
Parameter
ZMotornenndaten  |Eingabe der Nenndaten des Motors vom Motor-  (99.03 Motorart ...
Typenschild. 99.12 Motor-
Nenndrehmoment
Start-Methode Die Motor-Startfunktion flr das aktuelle Motor Bei Vektorregelung:
Regelungsverfahren (Vektor- oder Skalarregelung) [27-0 Start-Methode
einstellen. Bei Skalarregelung:
21.19 Startmodus
Skalar
Stopp-Methode Die Methode einstellen, mit der der Motor beim 21.03 Stopp-Methode
Empfang des Stopp-Befehls gestoppt wird.
Datum und Uhrzeit  |Einstellung der Uhrzeit, des Datums und der
Anzeigeformate.
Antriebsname Den Namen des Frequenzumrichters eingeben.
Kommunikation Die Kommunikation tber den integrierten Feldbus |Parametergruppen:
oder den Feldbusadapter einstellen und anzeigen. |50 Feldbusadapter
Siehe Abschnitt Kommunikation (Seite 78). (FBA) )
58 Integrierter Feldbus
(Embedded fieldbus)
Assistenten
Auto ™ ACHEED 0.0 Hz
Grundeinstellungen
HYAC-Schnelleinrichtung -
Istenten 3
atart, swopp, Sollwert 3
Motar -
Rampen 3
Zuriick 14:54 Auswihlen
Ausd ™ ACHEB0 0.0 Hz Ausd (™ ACHEB0 0.0 Hz
Assistenten Assistenten
/flnl:uetriel:nn. Tent '}‘:PID—ASSistent "
A Grundsatzliche Betriehseinrichtung Sicherheit .
A Grundsitzliche Regelungseinricht... X Betriehsart Skalar
AMenndaten A Pumping mode: IPC
/ElD—Lauf Fertig S —— <
Zuriick 2118 Auswihlen Zuriick 1454 Auswihlen

Das Untermeni Assistenten beinhaltet eine Reihe von Assistenten, die zur
Konfiguration des Frequenzumrichters verwendet werden kénnen.

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen lber die verfligbaren
Auswahlkriterien im Untermenl Assistenten.

Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

AlInbetriebnahme-
Assistent

Fihrt den gleichen Inbetriebnahmeassistenten
aus, der fir die Inbetriebnahme des

Frequenzumrichters verwendet wird.
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Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

AGrundeinstellung
des Betriebs

Rampen

Grenzen

Startverriegelungssignal
Betriebsfreigabesignal

Benennen des Frequenzumrichters

AGrundeinstellung
der Regelung

Direkte Steuerung ber E/A (HLK-

Standardkonfiguration)
+ Sollwertskalierung (Al1)

Direkte Steuerung tiber Feldbus Komm.
+ BACnet MS/TP

* Modbus RTU

PID-Regelung. Einzelmotor

+ Skalierung Rickmeldung (Al2)

+ Sollwertquelle

+ Konstanter Sollwert

ZNennwerte

Die auf dem Motortypenschild angegebenen
Motornenndaten eingeben.

Ein Mehrmotoren-Setup konfigurieren Auswahlen,
ob Skalar- oder Vektorregelung verwendet werden
soll.

Informationen zur Skalarregelung siehe Abschnitt
Skalar-Motorregelung auf Seite 195.
Informationen zur Vektorregelung siehe Abschnitt
Vektor-Motorregelung auf Seite 7196.

99.03 Motorart ...
99.12 Motor-
Nenndrehmoment

AID-Lauf

Fuhren Sie den in Abschnitt ID-Lauf durchfiihren
(Seite 37) beschriebenen Identifikationslauf durch.

99.13 Ausw. Mot.-ID-
Laufmodus

ZPID-Assistent

Konfiguriert den Sekundar-Steuerplatz fiir die
Verwendung der PID-Regelung.

Istwert: Al2. Einstellen der Skalierung des Al2-
Signals fiir Feedback, falls erforderlich.

Sollwert: Wahlen Sie einen konstanten Wert, das
Bedienpanel oder Al1. Wenn Sie Al2 gewahit
haben, die Skalierung des Al1 Signals auf Sollwert
einstellen.

Start/Stopp: DI

Sicherheit

Siehe Abschnitt Sicherheit (Seite 84).

#Regelungsmodus

Auswabhl, ob der Motor-Regelmodus Skalar oder
Vektor benutzt werden soll.

Informationen zur Skalarregelung siehe Abschnitt
Skalar-Motorregelung auf Seite 195.
Informationen zur Vektorregelung siehe Abschnitt
Vektor-Motorregelung auf Seite 7196.

99.04 Motor-
Regelmodus
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Menii-Auswahl Beschreibung Entsprechender
Parameter

ZPumpenmodus Auswahl des Pumpenmodus. Siehe Abschnitt 76.21 PFC-

Mehrpumpenregelung auf Seite 72. Konfiguration

* Aus

+ Intelligente Pumpenregelung (IPC)

» Einzelpumpenregelung (PC)

+ Sanfte Pumpenregelung (SPC)

Hinweis: In diesem Zusammenhang hat ,PC* die

Bedeutung PFC und ,SPC* bedeutet SPFC.
ZSynchronisations- |Fiihrt den Assistenten fiir die 96.20 Zeit Sync
einstellungen: Synchronisationseinstellungen aus. Primérquelle
ZEinstellen der Fihrt den Assistenten fir die HQ-Leistungskurve |80.13 Durchfluss-
Punkte auf der HQ-  |zur Durchflussberechnung aus. Riickfiihrwertfunktion
Kurve Hinweis: Dieser Menlipunkt ist nur sichtbar, wenn

Parameter 80.13 auf den Wert HQ-Kurve

eingestellt ist.
AXEinstellen der Fuhrt den Assistenten flr die PQ-Leistungskurve  (80.13 Durchfluss-
Punkte auf der PQ-  |zur Durchfluss-Berechnung aus. Riickfiihrwertfunktion
Kurve Hinweis: Dieser Menipunkt ist nur sichtbar, wenn

Parameter 80.13 auf den Wert PQ-Kurve

eingestellt ist.

Start, Stopp, Sollwert

AusQ

(™ ACH5ED

45.0 Hz

/)A
HGrundsatleche Regelungseinrich..

Start Stupp, Sollwert
iche Betriehseinnichtung

Auswiahl fiir automatis..:
Sekund. Standort fiir autamatische Fe
Startsperren/Frmgahen -

Mur Zwreiter

Zuruck

20:39

Auswé’lhllen

Mit dem Untermenu Start, Stopp, Sollwert werden die Start/Stopp-Befehle, der
Sollwert und verwandte Merkmale, wie Konstantdrehzahlen oder Erlaubnisse fiir den

Betrieb eingestellt.

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen uber die verfigbaren
Auswahlkriterien im Untermen( Start, Stopp, Sollwert.

Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

AGrundeinstellung
des Betriebs

Rampen

Grenzen

Startverriegelungssignal
Betriebsfreigabesignal

Benennen des Frequenzumrichters
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Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

AGrundeinstellung
der Regelung

Direkte Steuerung liber E/A (HLK-

Standardkonfiguration)

+ Sollwertskalierung (Al1)
Direkte Steuerung Uber Feldbus Komm.

+ BACnet MS/TP
* Modbus RTU
P1D-Regelung, Einzelmotor

+ Skalierung Rickmeldung (Al2)
+ Sollwertquelle
» Konstanter Sollwert

Hauptsteuerplatz fir
Automatik

Einstellungen fir den Hauptfernsteuerplatz Ext1.

12.17 Al1 min
12.18 Al1 max

Sekundarer
Automatik-
Steuerplatz

Einstellung fir die Fernsteuerung liber den
Sekundar-Steuerplatz Ext2. Diese Einstellungen
betreffen die Quelle des Sollwerts und die Start-,
Stopp-, Drehrichtungs-Befehlsquellen flur Ext2.

Ext2 ist standardmaRig auf Aus gesetzt.

19.11 Auswahl Ext1/Ext2
28.15 Ext2 Frequenz-
Sollw. 1 oder

22.18 Ext2 Drehzahl-
Sollw.1

12.17 Al1 min

12.18 Al1 max

12.27 Al2 min

12.28 Al2 max

20.06 Ext2 Befehlsquellen
20.08 Ext2 Eing.1 Quel
20.09 Ext2 Eing.2 Quel
20.10 Ext2 Eing.3 Quel

Verriegelungen/
Freigaben

Einstellungen zur Verhinderung des Betriebs
oder Starts des Antriebs, wenn ein spezieller
Digitaleingang nicht gesetzt ist.

Sie kénnen anstelle von ,Betriebsfreigabe®, ,Use
safety/start interlock 1%, ,Use safety/start interlock
2¢, ,Use safety/start interlock 3“ und ,Use
safety/start interlock 4“ eigene Bezeichnungen
eingeben.

Siehe Abschnitt Verriegelungen auf Seite 188.

20.40 Betriebsfreigabe
20.41 Startsperre 1
20.42 Startsperre 2
20.43 Startsperre 3
20.44 Startsperre 4
20.45 Startsperre
Stoppmodus

Stopp-Methode

Einstellen, wie der Frequenzumrichter den Motor

stoppt: rampengefiihrt oder austrudeln.

21.03 Stopp-Methode
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Menii-Auswahl Beschreibung Entsprechender
Parameter
Pumpen und Wahlt PFC- oder SPFC-Regelung. 76.21 PFC-Konfiguration
Lifterregelung Hinweis: Im Menii Pumpenmodus 76.25 Anzahl von Motoren
(Grundeinstellungen -> Assistenten -> oder 76.27
- 9 Max.zuldss.Anz.v.Motoren
Grundeinstellungen -> Pumpenmerkmale -> |75 59 pEC Schiitz-
Mehrpumpenregelung ->) wird PFC als PC und |Verzégerung

SPFC als SPC bezeichnet.
Konfiguriert den PFC/SPFC 1/0.
Konfiguriert PFC/SPFC.
Konfiguriert Autowechsel.

Siehe Abschnitt Einzelpumpen- und -liifter-
Regelung (PFC/SPFC) auf Seite 132.

10.24 RO1 Quelle
10.27 RO2 Quelle
10.30 RO3 Quelle
15.07 RO4 Quelle
15.10 RO5 Quelle
15.13 RO6 Quelle
76.81 PFC 1 Sperre
76.82 PFC 2 Sperre
76.83 PFC 3 Sperre
76.84 PFC 4 Sperre
76.85 PFC 5 Sperre
76.86 PFC 6 Sperre
76.30 Startdrehzahl 1
76.31 Startdrehzahl 2
76.32 Startdrehzahl 3
76.33 Startdrehzahl 4
76.34 Startdrehzahl 5
76.41 Stoppdrehzahl 1
76.42 Stoppdrehzahl 2
76.43 Stoppdrehzahl 3
76.44 Stoppdrehzahl 4
76.45 Stoppdrehzahl 5

76.55 Startverzégerung
76.56 Stoppverzégerung

76.70 PFC Autowechsel
76.71 PFC Autowechsel
Intervall

76.72 Max. Pumpen-
Laufzeit-Diff.

76.73 Autowechsel-
Schwelle

Konstantdrehzahlen/
Konstantfrequenzen

Mit diesen Einstellungen wird ein konstanter Wert
als Sollwert eingestellt. Standardmagig wird
Konstantfrequenz/Drehzahl 1 durch DI3
aktiviert.

Siehe Abschnitt Konstantdrehzahlen/-frequenzen
auf Seite 162.

28.21 Konstantfreq.-
Funktion oder

22.21 Konstantdrehzahl-
Funktion

28.26 Konstantfrequenz 1
28.27 Konstantfrequenz 2
28.28 Konstantfrequenz 3
22.26 Konstantdrehzahl 1
22.27 Konstantdrehzahl 2
22.28 Konstantdrehzahl 3
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Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

Start-Methode

Einstellung, wie der Frequenzumrichter den
Motor startet.

* Vormagnetisierung mit konstanter Zeit
» Rampenstart (normal)

* Fliegender Start (Automatik)

» Automatik

21.01 Start-Methode
21.02 Magnetisierungszeit|

Startverzégerung:

Einstellung, wie der Frequenzumrichter den
Motor startet.

21.22 Startverzégerung

Ausblendung Kriti-
scher Drehzah-

Verhindert den Betrieb in kritischen Bereichen
(Drehzahlen oder Frequenzen).

Vektorregelung:
22.51 Kritische Drehzahl
Funkt.

len/Frequenzen Siehe Abschnitt Ausblendung kritischer 92 52 Krit Drehz.1 unten
Drehzahlen/Frequenzen auf Seite 162. 22.53 Krit.Drehz.1 oben
22.54 Krit.Drehz.2 unten
22.55 Krit.Drehz.2 oben
22.56 Krit.Drehz.3 unten
22.57 Krit.Drehz.3 oben
Skalarregelung:
28.51 Kritische Frequenz
Funkt....
28.57 Krit.Freq.3 oben
Motor
Aus ™ ACHEED 450Hz | |Ausd ™ ACHEED 0.0 Umin
Motor Motor
AeMenndaten Menndaten
A5 Betriehsart skalar A5 Betriehsart Yektor
Start-Methode: Fliegender Start (aut. AlD-Lauf Fertig|
Phasenfolge: LIl Thermischer Schutz herech.. 49°Cw
Schaldrequenz 4 kHz » Thermischer Schutz gemessen >

Furiick 2078

Auswihlen

Furick 516

Auswihlen

Im Untermenii Motor werden die motorspezifischen Einstellungen, wie die
Nenndaten, der Regelungsmodus oder fiir den thermischen Motorschutz

vorgenommen.

Beachten Sie, dass die Einstellungen, die angezeigt werden, von anderen
Auswahlen abhangig sind z. B. Vektor- oder Skalar-Betriebsart, dem Motortyp oder
der ausgewahlten Start-Methode.

Drei Assistenten sind verfiigbar: Betriebsart, Nenndaten und ID-Lauf (nur fiir
Betriebsart Vektorregelung).
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Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen ber die im Unterment Motor
verfiigbaren Auswahlkriterien.

Menii-Auswahl Beschreibung Entsprechender
Parameter
ZNennwerte Eingabe der Nenndaten des Motors vom Motor-  |99.03 Motorart ...
Typenschild. 99.12 Motor-
Ein Mehrmotoren-Setup konfigurieren Nenndrehmoment
ZRegelungsmodus [Auswahl, ob der Motor-Regelmodus Skalar oder  [99.04 Motor-
Vektor benutzt werden soll. Regelmodus

Informationen zur Skalarregelung siehe Abschnitt
Skalar-Motorregelung auf Seite 195.

Informationen zur Vektorregelung enthalt Abschnitt
Vektor-Motorregelung auf Seite 196.

Start-Methode

Einstellung, wie der Frequenzumrichter den Motor
startet (z. B. Vormagnetisierung oder nicht).

» Schnell

» Vormagnetisierung mit konstanter Zeit Automatik
* Rampenstart (normal)

» Fliegender Start (Automatik)

21 Start/Stopp-Art
21.02 Magnetisierungs-
zeit

Phasenfolge

Wenn der Motor in der falschen Richtung dreht,
andern Sie diese Einstellung, anstatt die
Phasenfolge im Motorkabel zu andern.

99.16 Phasenfolge

Schaltfrequenz

Legt die Ziel- und zuldssigen Mindestschaltfre-
quenzen fest. Weitere Informationen siehe
Abschnitt Schaltfrequenz auf Seite 202.

97.01 Schaltfrequenz-
Sollwert

97.02 Minimale
Schaltfrequenz

U/f-Verhéltnis

Wahlt die Form fur das Spannungs-Frequenz-
Verhaltnis unterhalb des Feldschwachepunktes
aus. Weitere Informationen siehe Abschnitt U/f-
Verhéltnis auf Seite 198.

97.20 U/f-Relation

IR-Kompensation

Einstellung, um wie viel die Spannung bei Nulldreh-
zahl erhéht wird. Der Wert muss fur ein héheres
Anlaufdrehmoment erhoht werden. Weitere Infor-
mationen siehe Abschnitt IR-Kompensation fiir die
Skalar-Motorregelung auf Seite 195.

97.13 IR-Kompensation

Stillstandsheizung

Einstellungen fir die Motorvorheizung. Der Fre-
quenzumrichter kann die Kondensation in einem
gestoppten Motor verhindern, indem ein fester
Strom (% des Motornennstroms) in den Motor
gespeist wird. Wird zur Verhinderung von Konden-
sation in einer feuchten oder kalten Umgebung
benutzt. Weitere Informationen siehe Abschnitt
Startverfahren — DC-Magnetisierung auf Seite 200.

21.14 Quelle Eing.
Stillstandsheizung
21.16 Vorheiz-Strom
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dung oberhalb einer bestimmten Temperatur.

Der thermische Motorschutz ist standardmaRig
aktiviert. Die eingestellten Werte fir den Motor-
schutz mussen geprift werden, damit der Schutz
korrekt funktioniert.

Weitere Informationen siehe Abschnitt
Thermischer Motorschutz auf Seite 203.

Menii-Auswahl Beschreibung Entsprechender

Parameter
Thermischer Die Einstellungen in diesem Untermenl betreffen |35 Thermischer
Motorschutz den Schutz des Motors vor Uberhitzung durch ein |Motorschutz
berechnet automatisches Ausldsen einer Stér- oder Warnmel-

Thermischer
Motorschutz
gemessen

Die Einstellungen in diesem Untermenu betreffen
den Schutz des Motors vor Uberhitzung durch eine
Temperaturmessung und ein automatisches
Ausldsen einer Stor- oder Warnmeldung oberhalb
einer bestimmten Temperatur.

Weitere Informationen siehe Abschnitt
Thermischer Motorschutz auf Seite 203.

35 Thermischer
Motorschutz

den Schutz des Motors vor einem Blockieren. Sie
kénnen die Uberwachungsgrenzwerte (Strom,
Frequenz und Zeit) sowie die Reaktion des
Frequenzumrichters auf die Blockierbedingung
des Motors einstellen. Siehe hierzu Abschnitt
Blockierschutz (Parameter 31.24...31.28) auf
Seite 231.

Flussbremsung Einstellung, wie viel Strom flr das Bremsen 97.05 Flussbremsung
benutzt wird, d. h. wie der Motor vor dem Start
magnetisiert wird. Weitere Informationen siehe
Abschnitt Flussbremsung auf Seite 199.

Blockierschutz Die Einstellungen in diesem Untermenu betreffen [37.24 Mot.-

Blockierfunktion

31.25 Blockierstrom-
grenze

31.26 Blockierdrehzahl-
grenze

31.27 Blockierfrequenz-
grenze

31.28 Blockierzeit

Pumpenmerkmale

Ausd

(™ ACHBED

0.0 Hz

Pumpenmerkmale

enpumpschutz
Durchfluss-Berechnung  0.00 m*/hw

aoft-Lemungsfillung
Mehrpumpenregelung

»

Off w

Zuriick 17:41

Auswihlen

Im Untermenii Pumpenmerkmale konnen pumpenrelevante Einstellungen
vorgenommen werden wie z. B. Pumpenschutzfunktionen oder sanfte Rohrfiillung.
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Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen uber die verfiigbaren
Auswahlkriterien im Unterment Pumpenmerkmale.

Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

Trockenlaufschutz

Einstellen des Trockenlaufschutzes . Die
Trockenlaufschutzfunktion stellt sicher, dass die
Wasserpumpe nicht ohne Wasser lauft, und
schutzt so die Pumpe vor Beschadigung.

82.20 Trockenlaufschutz
82.21 Trockenlaufquelle

Fluss-Berechnung

Konfiguration der Durchflussberechnung mit oder
ohne Sensor. Die Durchflussberechnung misst die
Wassermenge auf Basis der Sensorriickfiihrung
oder ohne Sensor auf Basis der
Pumpenkurvendaten.

80.12 Durchfluss-
Rlickfiihrwert 2 Quelle
80.13 Durchfluss-
Riickfiihrwertfunktion
80.14 Durchfluss-Riick-
flihrwertmultiplikator
80.15 Maximaler
Durchfluss

80.16 Minimaler
Durchfluss

80.17 Maximaler
Durchflussschutz
80.18 Minimaler
Durchflussschutz
80.19 Durchfluss-
Priifungsverzégerung
81.10 Einlassdruck-
quelle

81.11 Auslassdruck-
quelle

82.30 Minimal-
Auslassdruckschutz
82.31 Minimal-
Auslassdruck-
Warnpegel

82.35 Maximal-
Auslassdruckschutz
82.37 Maximal-
Auslassdruck-
Warnpegel

82.40 Minimal-
Einlassdruckschutz
82.41 Minimal-
Einlassdruck-Warnpegel
82.45 Druckpriifverzé-
gerung

Sanfte Rohrfillung

Einstellungen fiir das sanfte Befiillen der
Rohrleitung. Hierdurch werden plétzliche
Druckspitzen vermieden und wird das Risiko von
Wasserschlag reduziert, der zu einer
Beschadigung der Wasserleitungen fiihren kann.

40.14 Satz 1 Sollw-Skal.
Basis

40.28 Satz 1 P-
Sollw.Ramp.zeit auf
40.29 Satz 1 P.-Sollw.
Ramp.zeit ab

82.25 Soft-Leitungsfiil-
lungsiiberwachung

Mehrpumpenrege-
lung

Siehe Abschnitt Mehrpumpenregelung auf
Seite 72.
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Prozessregelung (PID)

Ausd

{™ ACH580

45.0 Hz

PID-Regelung
APID-Assist

ent

atart/stop/Drehr. ..
Einheit:

B FID-Regelung verwenden
PID-Regelung aktviere.... Immer akoy
- Micht ausge...

°C

Zuriick 20:36

Auswihlen

Das Untermenii PID-Steuerung enthalt Einstellungen und Istwerte fiir die
Prozessregelung. Die PID-Regelung kommt nur bei Fernsteuerung zum Einsatz.

Siehe auch Abschnitt Prozess PID-Regelung auf Seite 169.

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen lber die verfugbaren
Auswahlkriterien im Unterment PID.

Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

ZPID-Assistent

Konfiguriert den Sekundar-Steuerplatz fiir die
Verwendung der PID-Regelung.

Istwert: Al2. Einstellen der Skalierung des Al2-
Signals fiir Feedback, falls erforderlich.

Sollwert: Wahlen Sie einen konstanten Wert, das
Bedienpanel oder Al1. Wenn Sie Al2 gewahit
haben, die Skalierung des Al1 Signals auf Sollwert
einstellen.

Start/Stopp: DI

Die PID-Regelung
verwenden:

Auswahlen, ob die PID-Regelung verwendet
werden soll oder nicht.

40.07 Proz.reg. PID
Betriebsart

Aktivieren der PID-
Regelung von

Einstellung, von wo der Frequenzumrichter das
Signal erhalt, um zwischen den Steuerplatzen
(Ext1 und Ext2) umzuschalten.

19.11 Auswahl
Ext1/Ext2

Start/Stopp/Drehrich-
tung von

Auswahl der Quelle fiir Start, Stopp und
Drehrichtung.

20.01 Ext1
Befehlsquellen

20.02 Ext1 Start
Signalart

20.03 Ext1 Eing.1 Quel
20.04 Ext1 Eing.2 Quel
20.05 Ext1 Eing.3 Quel
20.06 Ext2
Befehlsquellen

20.07 Ext2 Start
Signalart

20.08 Ext2 Eing.1 Quel
20.09 Ext2 Eing.2 Quel
20.10 Ext2 Eing.3 Quel

Einheit:

PID-Einheit 1 (PID Kunden-Einheit). Auswahl des
Textes, der als Einheit von Sollwert, Istwert und
Abweichung angezeigt wird.
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Menii-Auswahl Beschreibung Entsprechender
Parameter
PID-Status: Prozess-PID-Status anzeigen. 40.06 Proz.reg.
Statuswort
Istwert: Anzeigen oder Konfigurieren des Prozess-Istwerts, |40.02 Proz.reg Istwert
d. h. des gemessenen Werts. 40.08 Satz 1 Proz.-
Istw.1 Quelle
40.11 Satz 1 Proz.-Istw.
Filterzeit
Sollwert: Anzeigen oder Konfigurieren des Prozess- 40.03 Proz.reg Sollwert
Sollwerts, d. h. des Prozess-Zielwerts. 20)]613%12 7”Pf02--
. OlIw. uelle
Es kann auch ein koqstanter Sollwert anstelle 40.26 Satz 1 Proz.-
(oder zusatzlich zu) einer externen Sollwert -Quelle so/w. Min
benutzt werden. Wenn ein konstanter Sollwert 40.27 Satz 1 Proz.-
aktiviert ist, hat dieser Vorrang vor dem normalen |Sollw. Max
Sollwert .
Abgleich Das Untermenii Abgleich enthalt die Einstellungen (40.04 Proz.reg.
zur Verstarkung, Integrationszeit und Regelabw.
Differenzierzeit. 40.52 Satz 1 P-
Verstérkung
1. Stellen Sie sicher, dass der Motor und der 40.33 Satz 1
aktuelle Prozess ohne Gefahrdungen gestartet |Integrationszeit
werden kénnen. 4D(?f-f34 Satz 1 ’
. . iiferenzierzei
. Starten Sie den Motor mit der Fernsteuerung. |, 35 5417 1

. Andern Sie den Sollwert um einen kleinen Wert.

. Beobachten Sie, wie der Istwert sich &ndert.

. Stellen Sie die
Verstarkung/Integration/Differenzierung ein.

6. Wiederholen Sie die Schritte 3-5 bis sich der

Istwert wie gewiinscht andert.

a b~ 0N

Differenzier-Filterzeit

Ausgang erhohen:

Wahlen Sie aus, ob die Abweichung ,Feedback
minus Sollwert" oder ,Sollwert minus Feedback"
bedeutet:

+ Istwert < Sollwert: Der Frequenzumrichter erhéht
die Motordrehzahl, wenn das Ruckfuhrsignal
unterhalb des Sollwerts liegt. Beispiele: Zuluft
oder Pumpe.

* Istwert > Sollwert: Der Frequenzumrichter erhéht
die Motordrehzahl, wenn das Ruckfuhrsignal
groRer als der Sollwert ist. Beispiel: Kiihlturm

40.31 Satz 1 Invertier.
Regelabw.

Ausgang

Anzeigen des Prozessregler-Ausgangs oder
Einstellen seines Bereichs.

40.01 Proz.reg.ausg.
Istwert

40.36 Satz 1 Proz.reg.
Ausg. min

40.37 Satz 1 Proz.reg.
Ausg. max
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Menii-Auswahl Beschreibung Entsprechender
Parameter
Schlaffunktion Die Schlaffunktion kann durch Stoppen des Motors (40.43 Satz 1

bei geringen Anforderungen zur Energieeinspa-  |Schiafpegel

rung benutzt werden. StandardméRig ist die Schlaf- 7/0;‘.’. Sitzr: Schlaf-
funktion deaktiviert. Bei Aktivierung stoppt der 4;429;;‘2 gSCh,af_
Motor automatisch, wenn die Anforderung niedrig |verignger.zeit

ist, und startet den Motor wieder, wenn die Abwei- (40.46 Satz 1 Schiaf-
chung zu groR wird. Das spart Energie, wenn das |Sollw.-Erhéh.

Drehen des Motors fiir den Prozess nicht nétig ist. |40-47 Satz 1 Aufwach-
Abweichung

Siehe Abschnitt Schiaf- und Druckerh6hungsfunk- |40 48 satz 1 Aufwach-
tion fiir den Prozessregler auf Seite 169. Verzégerung




72 Einstellungen, I/0 und Diagnosen liber das Bedienpanel

Mehrpumpenregelung

Auto (™ ACH580 =0.0°C

Mehrpumpenregelung

A Pumping made:

Zuriick 18:39  Auswdahlen

Aura ™ ACHEBD #00°C| |Aum ™ ACHEED +0.0°C
Pumping mode — Pump node number | E—
Select pumping mode to use: Set node number for this drive:

Off MNode number:

Intelligent pump control |

single pump contral
Soft pump control

Zuriick 18:34 Weitere Zuriick 18:38 Weitere
Auta ™ ACHSE0 F00°C Auto ™ ACHAE0 +0.0°C
121 configuration —_—— Mehrpumpenregelung

select the intelligent pump cantral
COMMURICAtoN ¥ia:

A Pumping mode:
Multipump comms (121] link: EFE

EFB settings for this pump -
FBA [FMBA-OT) shared settings -
Zuriick 18:39 Weitere Zuriick 18:40 Auswiihlen
Autn ™ ACHSR0 s00°C| |Auto ™ ACHAB0 +00-°C

Settings for this pump
Antriehsname ACH480
Knoten-Mummer: 1

Shared settings

A Synchranization settings

Total numnber of pumps: 1
™ Can he master Always run at least: 1 pumps
Prefer this pump: Medium Mewer run more than: 1 pumps

Transition smoathing -

Zuriick 18:40 Bearbeiten Zuriick 18:40  Auswdahlen
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Auto ™ ACHEED s00°C| |Auto ™ ACHEED =0.0°C
Mehrpumpenregelung ——— | |Mehrpumpenregelung
A% Pumping mode: i A% Pumping mode:
Configure pump control 140 . Configure purmp control 1/0 >
Configure pump control - Configure pump control -
Configure Autochange  Micht ausg.. » Configure Autochange Micht ausg... »
Zuriick 1958 Auswiihlen Zuriick 19:68  Auswiihlen
Auto (™ ACHEED s00°C| |Auto (™ ACHEED =0.0°C

Configure pump control

Configure pump control 1/0

MNurnber of motors: i PC start, stop, reference

O FU-Motor hinzufiigen Prozess-PID konfigurieren -
Contactor delay: 050s Aux motors started at 48.00 Hz
Configure AO:s - A motars stopped at 25.00 Hz
Configure interlocks - Start delay: 10,00 s
Zuriick 19:58 Bearbeiten Zuriick 1858 Auswihlen
Auto ™ ACHAB0 ~00°C

Konfiguriere Autowechsel

Autowechsel ausgeldst von:

Micht ausgewahlt
Autowechsel zuldssig unter: 100.0 %

Zuriick 19:58 Bearbeiten

Bei Mehrpumpensystemen (IPC, intelligente Pumpenregelung) kénnen bis zu 8
Frequenzumrichter aneinander angeschlossen werden. Dieses Menu beinhaltet
Programmierungsassistenten fur die Lastverteilung, den Ausgleich der Laufzeit
zwischen den Pumpen und fiir einen optimalen Pumpenbetrieb.

Wenn die aktiven Pumpen den Bedarf nicht decken kénnen, startet oder stoppt das
System die Pumpen automatisch nacheinander. Die Pumpenreihenfolge kann
entsprechend der Effizienzklasse der einzelnen Pumpen (z. B Pumpen mit hoher
Effizienz werden primar eingesetzt) oder zum Ausgleich der Betriebszeiten (Pumpen,
die am wenigsten laufen, werden als erstes gestartet) eingestellt werden. Dies spart
Energie und verlangert die Lebensdauer der Pumpe.

Siehe auch Abschnitt Pumpen- und Llifterregelung auf Seite 120.
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Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen uber die verfiigbaren
Auswahlkriterien im Untermeni Mehrpumpenregelung.

Menii-Auswahl Beschreibung Entsprechender
Parameter

ZPumpenmodus Auswahl des Pumpenmodus. 76.21 PFC-Konfiguration

* Aus

+ Intelligente Pumpenregelung (IPC)

» Einzelpumpenregelung (PC)

+ Sanfte Pumpenregelung (SPC)

Hinweis: In diesem Zusammenhang hat ,PC* die

Bedeutung PFC und ,SPC" bedeutet SPFC.
Intelligente Knotennummer: 76.22
Pumpenregelung Mehrpumpensystem-
(IPC): Knotennummer
Pumpen-
Knotennummer.
Intelligente Einstellen, ob EFB oder FBMA-01 tber FBA fir  {76.24 IPC
Pumpenregelung  |die Kommunikation verwendet wird. communication port
(IPC):

Link 121 configuration
/ Multipump comms
(121)

Intelligente
Pumpenregelung
(IPC):
Einstellungen flr
diese Pumpe

Antriebsname
Knotennummer

Kann der Master sein
Diese Pumpe bevorzugen

76.22 Mehrpumpensy-
stem-Knotennummer

76.23 Master aktivieren
76.77 Pumpenprioritét

Intelligente
Pumpenregelung
(IPC):
Gemeinsame
Einstellungen

ZSynchronisationseinstellungen:
Gesamtanzahl der Pumpen.
Effiziente Drehzahl

Immer am wenigsten betreiben: 1 Pumpen (fiir
IPC)

Niemals mehr betreiben mehr als: 8 Pumpen (fiir
IPC)

76.25 Anzahl von
Motoren

76.26
Mind.zuldss.Anz.v.Moto-
ren

76.27
Max.zuldss.Anz.v.Moto-
ren
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Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

Intelligente
Pumpenregelung
(IPC):
Gemeinsame
Einstellungen

Start-/Stoppdrehzahlen (fiir IPC)
2. Pumpe starten bei:

x. Pumpe starten bei: (als Beispiel x = 4 =
Gesamtanzahl der Pumpen)
x. Pumpe stoppen bei:

1. Pumpe stoppen bei:

Glatten des Ubergangs (fiir IPC)
Bedarfsspitzen ignorieren unter
Bedarfseinbriiche ignorieren unter

Autowechsel
Autowechsel ausgel6st durch: Laufzeit-Ausgleich
Max. Pumpen-Laufzeit-Diff. 10,00 h
Maximale stationare Zeit: 0,0 h
Autowechsel nur unter: 45 Hz (fiir IPC)

PID-Regelung (fiir IPC)

Untermenu PID-Regelung siehe Seite 69.

76.30 Startdrehzahl 1

76.36 Startdrehzahl 7
76.41 Stoppdrehzahl 1

76.47 Stoppdrehzahl 7

76.55 Startverzégerung
76.56 Stoppverzégerung

76.70 PFC Autowechsel
76.72 Max. Pumpen-
Laufzeit-Diff.

76.76 Max. Stillstandszeit|
76.73 Autowechsel-
Schwelle

Einzelpumpenrege- |Anzahl der Motoren. 76.25 Anzahl von
lung (PC): ; iRl : Motoren
9.( ) EinschlieBlich Antriebsmotor 76.59 PFC Schiitz.
Konfig. der Schitzverzégerung Verzégerung
Pumpensteuerung g konfigurieren 10.24 RO1 Quelle
1/10 . ) 10.27 RO2 Quelle
PC2 wird gesteuert von: 10.30 RO3 Quelle
15.07 RO4 Quelle
PC6 wird gesteuert von: 15.10 RO5 Quelle
. L 15.13 RO6 Quelle
Verriegelungen konfigurieren
PC1 wird verriegelt durch: 76.81 PFC 1 Sperre
76.82 PFC 2 Sperre
) . 76.83 PFC 3 Sperre
PC6 wird verriegelt durch 76.84 PFC 4 Sperre
E/A-Konfiguration prufen 76.85 PFC 5 Sperre
Siehe E/A-Menii auf Seite 91. 76.86 PFC 6 Sperre
Sanfte PC-Start, Stopp, Sollwert
Pumpenregelung Sekundarer Automatik-Steuerplatz
(SPC): Start/Stopp von:
Pumpenregelung Sollwert von:
konfigurieren .
Prozess-PID konfigurieren:
Untermeni PID-Regelung siehe Seite 69.
Hilfsmotoren gestartet bei:
Hilfsmotoren gestoppt bei:
Startverzégerung: 76.55 Startverzégerung
Stoppverzdgerung: 76.56 Stoppverzégerung
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Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

Fir Einzelpumpenre-
gelung (PC) und
sanfte Pumpenrege-

Autowechsel ausgeldst durch:
Festes Intervall: (fir festes Intervall)
Max. Pumpen-Laufzeit-Diff. (fur gleichmaRigen

76.70 PFC Autowechsel
76.71 PFC Autowechsel
Intervall

76.72 Max. Pumpen-

Beschleunigung
Verzigerungszeit
stopp-Mathode:

O Zwei Rampenséatze

Rampenzeit Zielfrequenz:

30.000 =

Austrudeln
50.00 Hz

henutzen

Zuriick

20:38

Bearbeiten

lung (SPC): VerschleiR) Laufzeit-DIf
Autqwec?hsel Autowechsel erlaubt unter:
konfigurieren
Rampen
Ausd ™ ACHEBD 45.0 Hz
Rampen

Mit dem Unterment Rampen werden die Beschleunigungs- und Verzdgerungs-
Einstellungen vorgenommen.

Siehe auch Abschnitt Rampen auf Seite 7165.

Hinweis: Zur Einstellung der Rampen miissen die Parameter 46.01 Drehzahi-
Skalierung (bei Drehzahlregelung) oder 46.02 Frequenz-Skalierung (bei

Frequenzregelung)

eingestellt werden.

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen liber die verfligbaren
Auswahlkriterien im Untermeni Rampen.

Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

Beschleunigungszeit

Das ist die Zeit zwischen Stillstand und ,skalierter
Drehzahl, wenn die Standardrampen (Satz 1)
benutzt werden.

23.12 Beschleunigungs-
zeit 1

28.72 Freq.Beschleuni-
gungszeit 1

Verzégerungszeit

Das ist die Zeit zwischen ,skalierter Drehzahl“ und
Stillstand, wenn die Standardrampen (Satz 1)
benutzt werden.

23.13 Verzégerungszeit
1
28.73 Freq.Verzége-
rungszeit 1

Stopp-Methode

Einstellung, wie der Frequenzumrichter den Motor
stoppt.

21.03 Stopp-Methode

Rampenzeiten- Stellt die maximale Frequenz fir die 46.02 Frequenz-

Zielfrequenz: Beschleunigung ein = die Anfangsfrequenz fiir die |Skalierung
Verzdgerung. Fir den Skalar-Regelungsmodus.

Rampenzeiten- Legt die Maximaldrehzahl fiir die Beschleunigung |46.01 Drehzahl-

Zielgeschwindigkeit: [fest = die Anfangsdrehzahl fiir die Verzogerung.  |Skalierung

Fir die Vektorregelung
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Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

Zwei Rampensatze
benutzen

Freigabe der Benutzung eines zweiten Beschleuni-
gungs-/Verzégerungs-Rampensatzes. Wenn nicht
ausgewahlt, wird nur ein Rampensatz benutzt.
Beachten Sie, wenn diese Auswabhl freigegeben ist,
stehen folgende AuswahImdglichkeiten nicht zur
Verfligung.

Aktivierung v.
Ramp.satz 2

Zum Umschalten zwischen Rampensatzen kénnen
Sie:
+ einen Digitaleingang benutzen (0 = Satz 1;
1 = Satz 2) oder
+ automatisch auf Satz 2 oberhalb einer
bestimmten Frequenz/Drehzahl umschalten.

23.11 Auswahl
Rampeneinstell.
28.71 Ausw.
Freq.Rampeneinstell.

Beschleunigungszeit
2

Einstellen der Zeit zwischen Stillstand und
,Skalierter Drehzahl“, wenn Rampensatz 2 benutzt
wird.

23.14 Beschleunigungs-
zeit 2

28.74 Freq.Beschleuni-
gungszeit 2

Verzdgerungszeit 2

Das ist die Zeit zwischen ,skalierter Drehzahl* und
Stillstand, wenn Rampensatz 2 benutzt wird.

23.15 Verzdgerungszeit

28.75 Freq.Verzége-
rungszeit 2

Grenzen
Aus® (™ ACHAE0 45.0 Hz
Grenzen
Minimum-Frequenz: 0.00 Hz
Maximum Frequenz: 50.00 Hz
Maxirnal-Strom: 292 A
Zuriick 20:27 Bearbeiten

Im Untermenii Grenzen werden die Grenzen eingestellt, in denen der Betrieb
zulassig ist. Mit dieser Funktion werden der Motor, angeschlossene Hardware und
Mechanik geschutzt. Der Antrieb halt die eingestellten Grenzen ein, unabhangig von
Sollwertvorgaben. Siehe Abschnitt Kommunikation auf Seite 78.

Siehe auch Abschnitt Grenzen auf Seite 172.

Hinweis: Diese Grenzwert-Parameter haben keinen Einfluss auf die Rampen.

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen lber die verfligbaren
Auswahlkriterien im Untermenl Grenzen.

Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

Mindestfrequenz:

Einstellung der Mindestfrequenz fiir den Betrieb.
Betrifft nur die Skalarregelung.

30.13 Minimal-Frequenz

Maximalfrequenz:

Einstellung der Maximalfrequenz fiir den Betrieb.
Betrifft nur die Skalarregelung.

30.14 Maximal-
Frequenz
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Menii-Auswahl Beschreibung Entsprechender
Parameter

Minimaldrehzahl: Einstellung der Mindestdrehzahl fur den Betrieb.  |30.77 Minimal-Drehzahl
Betrifft nur die Vektorregelung.

Maximaldrehzahl: Einstellung der Maximaldrehzahl fir den Betrieb. |30.72 Maximal-Drehzahl
Betrifft nur die Vektorregelung.

Minimal- Einstellung des Mindestdrehmoments fir den 30.19 Minimal-Moment

Drehmoment: Betrieb. Betrifft nur die Vektorregelung. 1

Maximales Einstellung des maximalen Drehmoments fiir den |30.20 Maximal-Moment

Drehmoment: Betrieb. Betrifft nur die Vektorregelung. 1

Maximalstrom: Einstellung des maximalen Ausgangsstroms. 30.17 Maximal-Strom

Kommunikation
Ausd ™ ACH580 45.0 Hz

Kommunikation

Integrierter Feldbus
Feldbus-Adaptermodul Micht henutzt =
Durch /0 leiten -

Zuriick 17:48 Auswihlen

Mit dem Meni Kommunikation kdnnen Sie die Kommunikation Giber den integrierten
Feldbus oder einen Feldbusadapter einrichten und anzeigen.

Integrierter Feldbus
Ausd ™ ACH5E0 450 Hz | |Ausg ™ ACHS80 450 Hz

Integrierter Feldbus ——— | |Kommunikationseinstellungen

Kommunikationseinstellungen \siahl: Micht ausg
Oiagnosen  steuerw./Sollw.-Austall »

Zuriick 15:31 Auswiihlen| |Zuriick 15:31 Bearbeiten
Ausd ™ ACHERD 45.0 Hz
EFB Auswahl:

Micht ausgewshlt

BACnet MS/TP

Madhus RTU

Abbrechen 15:31 Speichern

Mit den Einstellungen im Untermeni Integrierter Feldbus kdnnen Sie den Frequen-
zumrichter mit dem Modbus RTU- und dem BACnet MS/TPProtokoll verwenden.
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Auferdem kdnnen Sie alle sich auf den integrierten Feldbus beziehenden
Einstellungen Uber die Parameter (Parametergruppe 58 Integrierter Feldbus
(Embedded fieldbus)) konfigurieren. Allerdings liegt der Zweck des Untermenis
Integrierter Feldbus darin, die Protokollkonfiguration zu vereinfachen.

Beim N2-Protokoll muss die Konfiguration tber Parameter (Parametergruppe 58
Integrierter Feldbus (Embedded fieldbus)) erfolgen.

Siehe auch die Kapitel

» Feldbussteuerung (iber einen Feldbusadapter auf Seite 283

* BACnet MS/TP-Steuerung tber die integrierte Feldbus-Schnittstelle (EFB) auf

Seite 313

« N2-Steuerung Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle (EFB) auf Seite 347.

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen uber die verfiigbaren
Auswahlkriterien im Untermeni Integrierter Feldbus. Beachten Sie, dass einige der
Einstellungen erst nach Aktivierung des integrierten Feldbusses aktiviert werden.

integrierten Feldbusmodule anwenden
anwahlen.

Menu-Auswahl Beschreibung Entsprechender
Parameter
EFB-Auswahl Wahlen Sie das zu verwendende Protokoll aus. [58.01 Protokoll freigeben
Einstellungen fir die |Um die Kommunikation zwischen 58 Integrierter Feldbus
Kommunikation Frequenzumrichter und Feldbus-Master (Embedded fieldbus)
einzurichten, miissen Sie diese Einstellungen fgt':tfo’:gﬁgefadresse
festlegen und dann Einstellungen auf die 58 04 Baudrate

Modbus RTU: 58.05 Paritét
Modbus RTU: 58.25
Steuerungsprofil

58.40 Device object ID
58.41 Max Master
58.42 Max Info Frames
58.43 Max APDU
Wiederholungen

58.14 Reaktion
Komm.ausfall

58.15 Komm.ausfall-Art
58.16 Komm.ausfall-Zeit
58.06 Kommunikations-
steuerung

Diagnose

Diagnose der Kommunikation Gber den integrier-
ten Feldbus wie Status, Kommunikationsbela-
stung und Meldungszahler.

+ Tatsachlicher Status:

+ Statuswert:

» EFB-Daten vom Client
Anzeigen, was der EFB des
Frequenzumrichters vom Feldbus-Master
(BACnet-Client z. B. GMS) empfangt.

» EFB-Daten zum Client
Anzeigen, was der EFB des Frequenzumrich-
ters an den Feldbus-Master (BACnet-Client

z. B. GMS) sendet.

58.07 Kommunikationsdia-
gnose

58.08 Empfang.
Datenpakete

58.11 UART-Fehler
58.12 CRC-Fehler
58.13 Token-Z&hler
58.18 Intern 1

03.09 Integr.Feldbus
Sollw. 1

58.09 Gesendete
Datenpakete
58.19 Intern 2
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Feldbusadapter

Ausd (™ ACH580 45.0 Hz
Feldbus-Adaptermodul
™ FBA freigeben

Kommunikationseinstellungen -
Ciagnosen Ciff-lire »
Zuriick 17:42 Abwihlen

Mit den Einstellungen im Untermeni Feldbusadapter konnen Sie den
Frequenzumrichter mit den folgenden Feldbusprotokollen verwenden, die mit dem
bendtigten optionalen Feldbus-Adaptermodul angezeigt werden:

* BACnet/IP: FBIP-21 Adapter

+ CANopen: FCAN-01 Adapter

» ControlNet: FCNA-01 Adapter

» DeviceNet: FDNA-01 Adapter

» EtherCAT: FECA-01 Adapter

» Ethernet/IP: FEIP-21 Adapter, FENA-21 Adapter

» ETH Pwrlink (Ethernet Powerlink): FEPL-02 Adapter
* ModbusTCP: FMBT-21 Adapter, FENA-21 Adapter

+ PROFIBUS-DB: FBPA-01 Adapter

* PROFINET IO: FPNO-21 Adapter, FENA-21 Adapter
» Ethernet/IP: FENA-21 Adapter

Klaren Sie die unterstiitzten Feldbusmodule mit einem Vertreter von ABB ab.

Alle den Feldbus betreffenden Einstellungen kénnen Uber die Parameter
(Parametergruppen 50 Feldbusadapter (FBA), 51 FBA A Einstellungen, 52 FBA A
data in, 53 FBA A data out, 58 Integrierter Feldbus (Embedded
fieldbus)vorgenommen werden, allerdings besteht der Zweck des Untermenis
Feldbusadapter darin, die Protokollkonfiguration zu vereinfachen.

Siehe auch das Kapitel Feldbussteuerung (iber einen Feldbusadapter auf Seite 361.

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen tber die im Untermenii
Feldbusadapter verfligbaren Auswahlkriterien. Beachten Sie, dass einige der
Einstellungen erst nach Aktivierung der Feldbus-Kommunikation angezeigt werden.

Menii-Auswahl Beschreibung Entsprechender
Parameter
Feldbusadapter FBA Freigabe: Diesen Punkt auswahlen, wenn der |50.01 FBA A freigeben

Frequenzumrichter iber einen Feldbusadapter
gesteuert werden soll.
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Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

Einstellungen fir die
Kommunikation

Wahlen Sie das Modul (Protokoll) aus.

Diese Einstellungen missen fiir die
Kommunikation zwischen Frequenzumrichter und
dem Feldbus-Master vorgenommen und dann mit
der Auswahl Einstellungen auf das
Feldbusmodul anwenden Gbernommen werden.

51.01 FBAA Typ

58.01 Protokoll
freigeben

51 FBA A Einstellungen
51.01 FBAA Typ

51.02 FBA A Par2
51.27 FBA A Par
aktualisieren

51.31 D2FBA A Komm.-
Status

50.13 FBA A Steuerwort
50.16 FBA A Statuswort
51.27 FBA A Par

aktualisieren
Diagnose Diagnose der Feldbus-Kommunikation wie Status,
Kommunikationsbelastung und Meldungszahler.
Informationen tber die FBA A Daten vom Master
an den Master.
Antriebssteuerung  |Einstellung, wie ein Feldbus-Master den Antrieb  |20.07 Ext1
Setup steuern kann, und wie der Antrieb reagiert, wenn |Befehisquellen
die Feldbus-Kommunikation ausfallt. 19.11 Auswah
Ext1/Ext2

Nehmen Sie diese Einstellungen vor und wahlen
Sie dann Einstellungen auf das Feldbusmodul
anwenden.

22.11 Ext1 Drehzahl-
Sollw.1

28.11 Ext1 Frequenz-
Sollw.1

22.41 Sicherer
Drehz.Sollw.

28.41 Sicherer
Freq.Sollw.

50.03 FBAA
Komm.ausf. T-out

46.01 Drehzahl-
Skalierung

46.02 Frequenz-
Skalierung

23.12 Beschleunigungs-
zeit 1

23.13 Verzégerungszeit
1
28.72 Freq.Beschleuni-
gungszeit 1

28.73 Freq.Verzége-
rungszeit 1

51.27 FBA A Par
aktualisieren
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Override
Aus$ ™ ACHSE0 45.0 Hz Ausd ™ ACH580 0.0 Usdmin
Override Sollwert-Quelle:

Override-Modus: Deaktiviert
Override aktivieren ab: Micht benutzt

stantdrehzahlen

Al direkt

sollwer-Quelle:  Owerride-Frequenz A7 direkt

Cverride-Frequenz: 0.0Hz Override-Drehzahl
Richtungsauswahl: Vorwars Gleitpunkt

Zuriick 20:30 Bearbeiten Abbrechen 14:34 Speichern

bBusd ™ ACHS80 0.0 Usmin

OVERRIDE ) ACHS58D 45.0 Hz

Override von Sicherheitseinricht... -

® Yerwendung von Startsperre 2
O Yerwendung von Startsperre 3
O Yerwendung von Startsperre 4

Warnung AFFE
Hilfscode: 0000 00OO
Override aktiv 14:40:56

Der Antrieb hefindet sich im Override
Maodus

Zuriick 14:37 Abwiihlen

Ausblenden 14:41 Hilfe

Das Unterment Override enthalt Einstellungen fir die Override-Funktion.

Siehe auch Abschnitt Override auf Seite 173.

Menii-Auswahl Beschreibung Entsprechender
Parameter
Override-Modus 70.02 Override
freigeben

Sollwert von:

Aktivierung der Override-Funktion von:

Override-Frequenz:
Richtungsauswahl:
Override-Schutzfunktionen:

70.02 Quelle f.
Aktivierung der Override
70.04 Quelle f. Sollwert
der Override

70.06 Override-
Frequenz

70.05 Drehrichtung bei
Override

70.10 Auswahl fiir
Freigabe Override

Warten Sie zwischen den Quittierversuchen:
Max.Anzahl der Versuche:

Automatische Riicksetzung bei kritischen 70.20
Stérungen verwenden

Stérungsverarbeitung
Override

70.22 Verzbg.zeit
autom. Quittierungen b.
Override

70.21 Autom.
Quittierversuche bei
Override
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Fehlerfunktionen

Ausd

(™ ACH580

45.0 Hz

Stirungsfunktionen
Stdrungen autom. quittieren

run

Qu

ierung mit der Tastatur .
O Aktiviere Erkennung Al2=nieder

furﬁck

2025

Abwahlen

Das Untermeni Fehlerfunktionen enthalt Einstellungen fir die automatische oder
manuelle Ricksetzung von Quittierfehlern.

Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

Stérungen
automatisch
quittieren

Quittiert Stérungen automatisch. Weitere
Informationen siehe Abschnitt Schlaf- und
Druckerhéhungsfunktion fiir den Prozessregler auf
Seite 169.

31.12 Wahl fiir autom.
Quitt.

31.14 Anzahl
Wiederholungen

31.15 Wiederholzeit
gesamt

31.16 Verz6gerungszeit

Zusatzliche Sto-
rungsquittierungen

Eine aktive Stérung kann ber 1/O quittiert werden:
ein Impuls am gewahlten Eingang bedeutet
Quittierung.

Eine Stérung kann Uber den Feldbus auch quittiert
werden, wenn Storungen manuell quittieren
nicht ausgewahlt ist.

31.11
Stérungsquitt. Quelle

Quittierung mit der

Einstellung, von welcher Quelle die Stérung

31.11 Stérungs-

Tastatur und... manuell quittiert werden soll. Beachten Sie, dass  |quitt. Quelle
dieses Untermendi nur aktiv ist, wenn Sie
Stérungen manuell quittieren ausgewahlt haben.

Aktivierung von AI2  |AI2 Minimum-Grenzwert fir Al2 < MIN aktivieren. |712.04 Auswahl Al

Low-Erkennung

Uberwachung, Bit 2

Wenn eine
Kabelstérung erkannt
wird:

Legen Sie die MalRnahmen fest, die zu ergreifen
sind, wenn die Erkennung von AI2 low aktiviert ist
und Al2 die Mindestgrenze (Al2 < MIN)
unterschreitet.

12.03 Al Uberwa-
chungsfunktion

Wenn die EFB- Legen Sie die Aktion fest, die durchgefiihrt werden |58.714 Reaktion
Kommunikation soll, wenn die EFB-Kommunikation ausfllt. Komm.ausfall

ausfallt:

Wenn die EFB- Legen Sie fest, welche Meldungstypen den 58.15 Komm.ausfall-Art

Kommunikation
Uberwacht wird:

Timeout-Zahler zur Erkennung eines EFB-
Kommunikationsausfalls zuriicksetzen.

EFB-Stérungen, die
kirzer als der
folgende Wert sind,
ignorieren:

Einstellung eines Timeout fur die EFB-
Kommunikation. Wenn eine
Kommunikationsunterbrechung langer als die
eingestellte Zeit andauert, erfolgt die in Wenn die
EFB-Kommunikation ausféllt: festgelegte Reaktion.

58.16 Komm.ausfall-Zeit
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Lusd

(™ ACHBE0

45.0 Hz

© sicherheit

Antriehskonfiguration

Sie "Datei-Download
wiahlen und das Pass

Mit dem Sicherheitsmeni kinnen
nicht genehmigte Eingriffe in die

werden. BITTE BEACHTEM! YWenn

verhindert

deaktivieren"
wiort

Zuriick 20:34

Weiter

Das Untermenii Sicherheit ist ein geschiitztes Men(, das Sie mit dem Benutzer-
Passwort 6ffnen kdnnen. Mit dem Menl kénnen Aktionen und Funktionen mit dem
Benutzerschloss gesichert werden. Sie kdnnen auch das Benutzerschloss-Passwort

andern.

Siehe auch Abschnitt Benutzerschloss auf Seite 236.

Menii-Auswahl Beschreibung Entsprechender
Parameter

Dieses Menl Zur Entriegelung des Meniis miissen Sie das 96.02 Passwort

entriegeln / Passwort eingeben. Das Standard-Passwort ist

Dieses Menu sperren

,10000000“. Solange das Benutzerschloss offen
ist, ist die Warnmeldung A6B0 Benutzerschloss ist
offen aktiv.

Wenn Sie lhre Anderungen im Menii
vorgenommen haben, wahlen Sie Zeile sperren in
diesem Meni aus und klicken Sie auf Auswahlen.

Alle Parameter
sperren

Backup und Restore
deaktivieren
OEM-Zugangsebene
deaktivieren
ABB-Zugriffsebene
deaktivieren
Datei-Download
sperren

96.102 Benutzersperre
Fkt

ZSicherheits-
passwort andern

Hinweis: Sie miissen das Standard-
Benutzerpasswort andern, um einen hohen Grad
an Cyber-Sicherheit beizubehalten. Bewahren Sie
das Passwort an einem sicheren Platz auf — ABB
KANN DEN FREQUENZUMRICHTER NICHT
ENTSPERREN, NACHDEM SIE DAS PASSWORT
GEANDERT HABEN.

Geben Sie zuerst das neue Passwort ein und
wiederholen Sie das neue Passwort dann, um es
zu bestatigen.

96.02 Passwort
96.100
Benutzerpasswort
&ndern

96.101 Benutzerpassw.
bestétigen
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Erweiterte Funktionen

Ausd

¢ ACHEE0

45.0 Hz

Erweiterte Funktionen

Ubernachung

feitgesteuerte Funkuoonen Deaktiv..

Unterlast-Erkennung

Durchfluss-Berechnung  0.00 m*/he

* ¥ ¥ i

Zuriick 150:26

Auswiihlen

Das Untermenii Erweiterte Funktionen enthalt Einstellungen fiir erweiterte
Funktionen, wie das Ausl6sen oder Quittieren von kundenspezifischen Stérungen
Uber E/A, Signaliiberwachung, Verwendung von zeitgesteuerten Antriebsfunktionen
oder das Umschalten zwischen verschiedenen Satzen von Einstellungen. Zusatzlich
kann der Inbetriebnahme-Assistent auch aus diesem Unterment aufgerufen werden.

Die folgende Tabelle enthélt detaillierte Informationen uber die verfiigbaren
Auswahlkriterien im Untermenl Erweiterte Funktionen.

Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

Externe Ereignisse

Ermdglicht die Definition Anwender-spezifischer
Stoérungen oder Warnungen, die tUber
Digitaleingang ausgeldst werden. Die Texte dieser
Meldungen kdnnen frei gewahlt werden.

Weitere Informationen siehe Abschnitt Externe
Ereignisse auf Seite 162.

31.01 Ext. Ereignis 1
Quelle

31.02 Ext. Ereignis 1
Typ

31.03 Ext. Ereignis 2
Quelle

31.04 Ext. Ereignis 2
Typ

31.05 Ext. Ereignis 3
Quelle

31.06 Ext. Ereignis 3
Typ

Uberwachung

Sie kénnen drei Signale auswahlen, die iberwacht
werden. Wenn ein Signal voreingestellte
Grenzwerte Uberschreitet, wird eine Stérungs- oder
Warnmeldung ausgegeben. Die vollstandigen
Einstellungen enthalt Parametergruppe 32
Uberwachung auf Seite 547

Weitere Informationen siehe Abschnitt Signal-
Uberwachung auf Seite 224.

32.01 Uberwachungs-
status

32.05 Uberw. 1 Funktion
32.06 Uberw. 1 Reaktion
32.07 Uberw. 1 Signal
32.09 Uberw. 1
Untergrenze

32.10 Uberw. 1
Obergrenze
32.11 Uberw.
Hysterese...
32.25 Uberw. 3 Funktion
32.26 Uberw. 3 Reaktion
32.27 Uberw. 3 Signal
32.29 Uberw. 3
Untergrenze

32.30 Uberw. 3
Obergrenze

32.31 Uberw. 3

-

Hysterese
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Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

Timer-Funktionen

In diesem Menu kénnen zeitgesteuerte Funktionen
des Frequenzumrichters eingestellt werden. Die
vollstandigen Einstellungen enthalt Parameter-
gruppe 34 Timer-Funktionen auf Seite 559.

Siehe hierzu Abschnitt Zeitgesteuerte Funktionen
auf Seite 164.

34.100 Zeitgesteuerte
Funktion 1

34.101 Zeitgesteuerte
Funktion 2

34.102 Zeitgesteuerte
Funktion 3

34.111 Boost time
activation source
34.112 Boost- Zeit
Dauer

34.11 Freig.
zeitgesteuerte Funkt
34.11 Timer 1
Konfiguration

34.12 Timer 1 Startzeit
34.13 Timer 1 Dauer ...
34.44 Timer 12
Konfiguration

34.45 Timer 12 Startzeit
34.46 Timer 12 Dauer

Kundeneinstellungen

Mit diesem Untermeni kdnnen vier verschiedene
Einstellungen fir eine einfache Schaltung
gespeichert werden.

Weiter Informationen zu den
Benutzereinstellungen siehe Abschnitt
Datenspeicher-Parameter auf Seite 235.

96.11 Param.satz
speich./laden

96.10 Parametersatz
Status

96.12 Param.satz I/O-
Modus Eing.1

96.13 Param.satz I/O-
Modus Eing.2

Bestatigung fur
HAND/AUS

Einstellen, ob Sie die Kommunikation fiir die
Tasten Hand und Aus hinzufiigen méchten, sodass
sie zweimal innerhalb von 5 Sekunden gedriickt
werden mussen, um zu wirken. Auf dem
Bedienpanel wird nach dem ersten Drlicken der
Taste eine Meldung angezeigt, dass die Taste ein
zweites Mal gedriickt werden muss.

Mit dieser Einstellung kann ein unbeabsichtigtes
Betatigen der Hand und Off-Taste verhindert
werden.

Wenn die Tasten Hand bzw. Aus mit den Parame-
tern 19.18 HAND/OFF-Deaktivierungsquelle und
19.19 HAND/OFF-DeaktivierungsmalBnahme
deaktiviert wurden, ist diese Einstellung wirkungs-
los.

Energieoptimierung

Aktivierung/Deaktivierung der
Energieoptimierungsfunktion.

45.11
Energieoptimierung
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Uhr, Region, Anzeige

Lusd ™ ACHSE80 45.0 Hz
Uhr, Region, Anzeige
ahlen -
Sprache .
Datum & Uhrzert -
Einheien -
Antriehsname ACHEED
Zuriick 1227 Auswiihlen

Das Untermeni Uhr, Region, Anzeige enthalt die Einstellungen flr die Auswahl von
Sprache, Datum und Uhrzeit, Display-Einstellungen (z. B. Helligkeit) und Einstellung

fiir die Anzeige von

Informationen auf dem Display.

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen ber die verfligbaren

Auswabhlkriterien im

Untermeni Uhr, Region, Anzeige.

Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

Antrieb auswahlen

Wenn an dieses Bedienpanel mehr als ein
Frequenzumrichter angeschlossen ist, muss hier
der zu steuernde Frequenzumrichter ausgewahlt
werden.

Um die anderen Frequenzumrichter sehen zu
kénnen, muss Panelbus auf Ein eingestellt werden
und die Vernetzung in den Parametern der
einzelnen Frequenzumrichter aktiviert werden.

Sprache

Anderung der Sprache der Bedienpanel-Anzeige
Beachten Sie, dass die Sprache aus dem
Frequenzumrichter geladen wird und einige Zeit
dauert.

Die Anzahl der verfiigbaren Sprachen hangt von
dem fur die Frequenzumrichter-Firmware installier-
ten Sprachenpaket ab. Standardsprachenpaket,
Sprachenpaket europaische Sprachen oder Spra-
chenpaket asiatische Sprachen Parameter 07.70
Language file set zeigt das verwendete Sprachen-
paket an.

96.01 Auswahl Sprache

Datum und Uhrzeit

Einstellung der Uhrzeit, des Datums und der
Anzeigeformate.

Einheiten

Die fur Leistung, Temperatur, Drehmoment und

Wahrung verwendete Einheit auswahlen.

96.16 Auswahl Einheit
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Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

Antriebsname

Der hier festgelegte Frequenzumrichtername wird
im PC-Tool und in der Statusleiste oben im Bedien-
panel angezeigt, wahrend der Frequenzumrichter
verwendet wird. Wenn mehrere Frequenzumrichter
an das Bedienpanel angeschlossen sind, kann
Uber den Antriebsnamen jeder Frequenzumrichter
eindeutig identifiziert werden. Er kennzeichnet
auch die Backups, die fiir die Frequenzumrichter
erstellt wurden.

Kontakt-Info in
Stérungsanzeige

Eingabe eines festen Textes, der bei Stérungen
angezeigt wird (z.B. wer bei einer Stérung gerufen
werden muss).

Bei Auftreten einer Stérung wird diese Information
auf dem Bedienpanel-Display angezeigt (zusatzlich
zur Anzeige der Stérmeldung).

Texte bearbeiten

Den Namen des Frequenzumrichters eingeben, die
Wahrungseinheit und die PID-Einheit einstellen
und die Startverriegelungen 1...4, die Betriebsfrei-
gabe, die Signalliberwachungen 1...3, die exter-
nen Ereignisse 1...3, die Kontaktinformationen
bearbeiten.

Display-
Einstellungen

Helligkeit, Kontrast und Energiesparmodus des
Bedienpanel-Displays oder die Schwarz/Weil-
Umkehrung einstellen.

In Listen anzeigen

Anzeigen oder Verbergen der numerischen IDs
von:

» Parametern und Gruppen

» Optionslisten-Punkten

+ Bits

» Gerate in Optionen > Antrieb auswahlen

Startansicht
bearbeiten

Wabhlen Sie die in der Startansicht angezeigten
Parameter mit Anzeige-Stil, Dezimalstellen,
Namen, Einheit, Minimum und Maximum aus.

Anzeige von Pop-up-
Anzeigen fur Sperren

Aktiviert oder deaktiviert Pop-up-Anzeigen fir
Sperren, wenn Sie zum Beispiel versuchen, den
Frequenzumrichter zu starten, der Start aber
gesperrt ist.
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Auf Werkseinstellung zuriicksetzen

Ausd

(™ ACHE80

45.0 Hz

Reset auf Werkseinstellungen —
u. Ereignisprotokolle
WAReset d. Layouts der Startansicht
WAReset der Non-Hvy-Parameter
WAfeset aller Feldbuseinstellungen
WaReset der Motor- u.

|D-Lauf-Daten

Zurﬁék

20:349

Auswiihlen

Das Untermenii Auf Werkseinstellung zuriicksetzen ermdglicht das Zurlicksetzen
von Parametern und anderen Einstellungen.

Menii-Auswahl Beschreibung Entsprechender
Parameter
Quittieren von Loscht alle Meldungen in den Stérungs- und 96.51 Stor-

Stoérungen und
Zuriicksetzen von
Ereignisprotokollen

Ereignisprotokollen.

/Ereign.speicher I6sch

Zurlicksetzen des
Layouts der
Startansicht

Setzt die Startansicht auf die Anzeige der
Standardparameter fest, die mit dem ausgewahlten
Steuerungsmakro festgelegt wurden.

96.06 Parameter
Restore, Auswahl Reset
der Startansicht

Zurlicksetzen von
Nicht-Hardware-
Parametern

Setzt alle &nderbaren Parameterwerte auf ihre
Standardwerte zurlick, mit Ausnahme von

» Motordaten und ID-Lauf-Ergebnissen
+ Einstellungen der E/A-Erweiterungsmodule

» Benutzertexte, wie z. B. kundenspezifische
Warn- und Stérmeldungen sowie der
Frequenzumrichtername

+ Einstellungen des Bedienpanels/der PC-
Kommunikation

» Feldbusadapter-Einstellungen

» Parameter 95.01 Einspeisespannung

» Parameters 95.20 HW-Optionen Wort 1 und
95.21 HW-Optionen Wort 2

» Benutzerschloss-Konfigurationsparameter
96.100...96.102

96.06 Parameter
Restore, Auswahl
Werkseinstellung
wiederherstellen

Reset aller
Feldbuseinstellungen

Setzt alle Feldbus- und darauf bezogene
Kommunikationseinstellungen auf ihre
Standardwerte.

Hinweis: Wahrend der Wiederherstellung werden
die Feldbus-, Bedienpanel- und PC-Tool-
Kommunikation unterbrochen.

96.06 Parameter
Restore, Auswahl Reset
aller Feldbuseinstellun-
gen

Motor-Daten und ID-
Lauf-Ergebnisse
zurlicksetzen

Setzt alle Motornenndaten und Motor-ID-Lauf
Ergebnisse auf die Standardwerte zuruck.

96.06 Parameter
Restore, Auswahl Reset
der Motordaten
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Menii-Auswahl Beschreibung Entsprechender
Parameter
Alle Parameter Alle anderbaren Parameterwerte werden auf ihre |96.06 Parameter

zurlicksetzen

Standardwerte zurlickgesetzt, auller

* Benutzertexte, wie z. B. kundenspezifische
Warn- und Stérmeldungen sowie der
Frequenzumrichtername

+ Einstellungen des Bedienpanels/der PC-
Kommunikation

» Parameter 95.01 Einspeisespannung

+ Differenzierte Standardeinstellungen mit
Parameterden Parametern 95.20 HW-Optionen
Wort 1 und 95.21 HW-Optionen Wort 2 und die
differenzierten Standardeinstellungen, die
hierdurch vorgenommen wurden

» Benutzerschloss-Konfigurationsparameter
96.100...96.102

» Gruppe 49 Bedienpanel-Kommunikation
Parameter.

Restore, Auswahl Alles
I6schen

Kunden-Texte Setzt alle Kunden-Texte auf Standardwerte, 96.06 Parameter
zuriicksetzen einschlie@lich des Antriebsnamens, der Kontakt- dR:ftBoerﬁb'tAzuesrt"‘;?; Reset
Informationen und kundenspezifischer Stérungs-
und Warnungstexte.
Hinweis: Die PID-Einheit wird nur zuriickgesetzt,
wenn sie ein vom Benutzer editierbarer Text ist,
das heil3t, Parameter 40.79 Satz 1 Einheiten ist auf
Anwendertext eingestellt.
Inbetriebnahme- Zurlicksetzen des Inbetriebnahme-Assistenten,
Assistent sodass beim nachsten Einschalten des
zurlicksetzen Frequenzumrichters der Inbetriebnahme-Assistent
angezeigt wird.
Alles auf Setzt alle Antriebsparameter und Einstellungen auf [96.06 Parameter
Werkseinstellung die urspriinglichen Werkseinstellungswerte, auRer fifw;il(?é‘;‘g’taewuﬂgﬁ
zurlicksetzen

» Parameters 95.20 HW-Optionen Wort 1 und
95.21 HW-Optionen Wort 2 und den
Standardeinstellungen, die hiermit

vorgenommen wurden.
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1/0-Menii
AusD (™ ACHRS0 0.0 He
170

ol P [

DI2:0 Micht henutzt »

DI3: 0 An mehreren Platzen henutzt»

04 0 Micht benutzt w

D50 Micht henutztw
Zuriick 16:02  Auswiihlen

Um das E/A-Meni von der Startansicht von der Startansicht zu 6ffnen, wahlen Sie
Menii > 1/0O.

Stellen Sie mit den Einstellungen im Men 1/O sicher, dass die aktuelle E/A-
Verdrahtung mit den E/A-Einstellungen des Regelungsprogrammes libereinstimmt. Es
beantwortet folgende Fragen:

»  Woflr wird jeder Eingang benutzt?

* Welches ist die Funktion der Ausgange?

Zusatzlich kénnen Sie die Verwendung von Ein- und Ausgangen konfigurieren,
hinzufligen und entfernen.

Im Meni /0O enthélt jede Zeile die folgende Information:

* Anschlussname und Nummer

» Elektrischer Status

* Logische Bedeutung des Frequenzumrichters

Fir jede Zeile gibt es ein Untermeni mit weiteren Informationen zu den Meniipunkten
und lhren Anderungen der E/A-Anschliisse.

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen tber die Inhalte der
verschiedenen Untermends, die im Menu 1/O verfligbar sind.

Menii-Auswahl Beschreibung

DI1 Dieses Untermenti listet die Funktionen auf, die DI1 als Eingang
verwenden.

DI2 Dieses Untermenii listet die Funktionen auf, die DI2 als Eingang
verwenden.

DI3 Dieses Untermenii listet die Funktionen auf, die DI3 als Eingang
verwenden.

Dl4 Dieses Untermenii listet die Funktionen auf, die DI4 als Eingang
verwenden.

DI5 Dieses Untermenti listet die Funktionen auf, die DI5 als Eingang
verwenden.

DI6 Dieses Untermeniti listet die Funktionen auf, die DI6 oder den Fl als
Eingang verwenden. Der Anschluss kann als Digitaleingang oder
Frequenzeingang benutzt werden.




92 Einstellungen, I/0O und Diagnosen (iber das Bedienpanel

Menii-Auswahl

Beschreibung

Al1

Dieses Untermenti listet die Funktionen auf, die Al1 als Eingang
verwenden.

Al2 Dieses Untermenti listet die Funktionen auf, die Al2 als Eingang
verwenden.

RO1 Dieses Untermendi listetet auf, welche Informationen an Relaisausgang 1
gehen.

RO2 Dieses Untermendi listetet auf, welche Informationen an Relaisausgang 2
gehen

RO3 Dieses Untermendi listetet auf, welche Informationen an Relaisausgang 3
gehen

AO1 Dieses Unterment listetet auf, welche Informationen an AO1 gehen.

AO2 Dieses Unterment listetet auf, welche Informationen an AO2 gehen.

E/A-Erweiterung

Dieses Untermen( hat folgende Untermends:

RO4

Dieses Untermendi listetet auf, welche Informationen an Relaisausgang 4
gehen.

RO5 Dieses Untermendi listetet auf, welche Informationen an Relaisausgang 5
gehen.

RO6 Dieses Untermenti listetet auf, welche Informationen an Relaisausgang 6
gehen.

RO7 Dieses Untermendi listetet auf, welche Informationen an Relaisausgang 7
gehen.

DO1 Dieses Untermenti listetet auf, welche Informationen an Digitalausgang 1

gehen.
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Diagnose-Meni

Ausd

(™ ACHSED

45.0 Hz

Diagnose
T chliche Antr

A

Suar.-/Ereignisprotokoll

17:50

Zuriick

Auswiihlen

Um das Men(l Diagnose aus der Startansicht aufzurufen, wahlen Sie Menii >

Diagnose.

Das Meni Diagnose enthalt Diagnose-Informationen, wie Stérungen und
Warnungen und hilft Ihnen mégliche Probleme zu I6sen. Verwenden Sie dieses
Men, um sicherzustellen, dass der Antrieb korrekt funktioniert.

Um den Stdrungs- und Ereignisspeicher zu I6schen, wahlen Sie Menii >
Grundeinstellungen > Auf Werkseinstellung > Fehler- und Ereignisprotokolle
zuriicksetzen oder setzen Sie Parameter 96.51 Stér-/Ereign.speicher I6sch auf den

Wert Riicksetzen.

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen Uber die Inhalte der
verschiedenen Ansichten, die im Meni Diagnose verfligbar sind.

Menii-Auswahl

Beschreibung

Istwertsignale des
Frequenzumrichters

Istwerte werden angezeigt: 071.01 Motordrehzahl benutzt, 01.06
Ausgangsfrequenz, 01.07 Motorstrom, 01.10 Motordrehmoment, 01.11 DC voltage,
01.13 Ausgangsspannung, 01.14 Ausgangsleistung, 06.01 Hauptsteuerwort, 06.11
Hauptstatuswort, 19.01 Aktuelle Betriebsart, 05.01 Einschaltzeitzéhler, 05.02
Betriebszeitzdhler, 05.04 Liifter-Laufzeitzéhler, 05.10 Temperatur Regelungseinh,
05.11 Wechselrichter-Temperatur, 35.01 Motortemperatur berechnet, 35.02
Motortemp. 1 gemessen, 35.03 Motortemp. 2 gemessen, 40.01 Proz.reg.ausg.
Istwert, 40.02 Proz.reg Istwert, 40.03 Proz.reg Sollwert, 40.04 Proz.reg. Regelabw.,
40.07 Proz.reg. PID Betriebsart.

Aktive Storungen

Diese Ansicht zeigt die aktiven Stérungen an und bietet Informationen zur
Behebung und Quittierung.

Aktive Warnungen

Diese Ansicht zeigt die aktuell aktiven Warnungen an und bietet
Informationen zur Behebung und Quittierung.

Aktive Sperren

Diese Ansicht zeigt gleichzeitig bis zu finf aktive Startsperren an und
dazu, wie diese behoben werden kénnen.

Stérungs- und
Ereignisprotokoll

Diese Ansicht enthalt eine Liste der Stérungen, Warnungen und anderen
Ereignisse, die im Antrieb aufgetreten sind.

Dricken Sie Details, um zu jedem gespeicherten Fehler den
Stérungscode, die Zeit und die Werte von neun Parametern
(Istwertsignale und Statusworte) anzuzeigen, die zum Zeitpunkt der
Stoérung gespeichert wurden. Die Werte der Parameter fiir die letzte
Stérung sind in den Parametern 05.80...05.89 enthalten.
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Menii-Auswahl

Beschreibung

Start, Stopp, Sollwert
Zusammenfassung

Die Ansicht zeigt, von welchen Quellen der Antrieb aktuell die Start- und
Stoppbefehle und den Sollwert empfangt. Die Ansicht wird in Echtzeit
aktualisiert.

Wenn der Antrieb nicht wie erwartet startet oder stoppt oder nicht mit der

richtigen Drehzahl 1auft, kdnnen Sie mit dieser Ansicht ermitteln, von
welchen Quellen die Steuerbefehle kommen.

Grenzwertstatus

Diese Ansicht zeigt die Grenzwerte, die aktuell fir den Betrieb gelten.

Wenn der Antrieb nicht mit der gewlinschten Drehzahl 1auft, kénnen Sie
mit dieser Ansicht ermitteln, welche Grenzwerte aktiv sind.

Lastprofil

In dieser Ansicht werden die Ergebnisse des Last-Analysators angezeigt.
Amplituden-Speicher zeigen Lastverteilungsdiagramme an: wie viel der
Betriebszeit des Frequenzumrichter auf jeden Lastpegel entfiel. Der
Spitzenwert-Speicher protokolliert den Spitzenwert mit dem
Ereigniszeitpunkt.

Kommunikationssta-
tus

Diese Ansicht enthalt Statusinformationen und an den Feldbus
gesendete sowie vom Feldbus empfangene Daten fiir die Stérungssuche.

Motorzusammenfas-
sung

Diese Ansicht liefert Motordaten: Nennwerte, Regelungsmodus und ob
der ID-Lauf abgeschlossen.
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Menu System-Info

Ausd ™ ACH5E0 46.0 Hz

System-Info

Antrigh
Bedienpaneal
0F code
93 Optonssteckpl. 1 NamBBIP-21

Zuriick 20:40

Auswihlen

Zum Aufrufen des Menus System-Info aus der Startansicht wéahlen Sie Menu >

System-Info.

Das Menu System-Info zeigt Informationen zum Frequenzumrichter und dem
Bedienpanel an. In Problemsituationen kénnen Sie tiber den Frequenzumrichter
einen QR-Code fiir eine ABB Serviceanfrage zur besseren Unterstiitzung generieren.

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen ber die verfigbaren
Auswahlkriterien im Menu System-Info .

Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

Frequenzumrichter

Panelbus-ID:
Seriennummer:
Produktionsdatum:
Produktname:
Produkttyp:
LP-Version:
Backup-Version:
FW-Version:

Hinweis: Wenn ab Werk keine Daten geladen
wurden, werden bestimmte Informationen (z. B. die
Seriennummer) nicht in den Antriebsinformationen
angezeigt.

07.07 Softwarepaket
Version
07.05 Firmware-Version

Bedienpanel

Produkttyp:
HW-Version:
FW-Version:
Seriennummer:
Produktionsdatum:

QR-Code

Der Frequenzumrichter generiert einen, oder eine
Serie von QR-Codes, welche die Identifikationsda-
ten des Frequenzumrichters, die Informationen zu
den letzten Ereignissen sowie die Werte von Sta-
tus- und Zahlerparametern enthalten. Der QR-
Code kann Uber ein mobiles Gerat mit der ABB-
App gelesen werden, die den QR-Code dann zur
Analyse an ABB sendet.
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Menu Energieeffizienz
Aus® (™ ACH5ED

45.0 Hz

Energieeffizienz

U how
WYerbraucht, letzte Stunde 0.00 kWb »
Yerbraucht, letzter Tag  0.00 kWh »
Werbraucht, letzten Maonat 0.00 kK\Wh -

20:24

iuri’lck Auswihlen

Zum Aufrufen des Menis Energieeffizienz aus der Startansicht wahlen Sie Menii >
Energieeffizienz.

Im Meni Energieeffizienz werden die Werte fiir Energie und Leistung angezeigt und

koénnen die Einstellungen fiir den Lastanalysator (= Amplitude und Spitzenwert-
Speicher) angezeigt und geandert werden, um beispielsweise die grafische
Darstellung der beiden Amplituden-Speicher und die Einstellungen der
Energieberechnung anzuzeigen.

Siehe auch die Abschnitte Energieeffizienz auf Seite 227 und Last-Analysator auf

Seite 228.

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen lber die verfligbaren
Auswahlkriterien im Meni Energieeffizienz .

Entsprechende CO,-Einsparungen.

Menii-Auswahl |Beschreibung Entsprechender
Parameter
Gesamte Energieeinsparung in kWh im Vergleich zum direktem |45.04 Gesparte Energie
eingesparte Netzbetrieb des Motors. 45.07 Gesparter Betrag
Energie . 45.10 Summe CO2
g Entsprechende Kosteneinsparungen. Einsparung

In der letzten
Stunde
verbraucht

Wahrend der letzten Stunde verbrauchte Energie (in
den letzten 60 Minuten).

Durchschnittliche Leistung wahrend der letzten Stunde
(Wert von 45.26 dividiert durch eine Stunde).

45.26 Stiindliche
Gesamtenergie
(riicksetzbar)

Am letzten Tag
verbraucht

Energieverbrauch am vorherigen Tag (zwischen Mitter-
nacht des Vortages und Mitternacht des heutigen Tages).
Durchschnittliche Leistung wahrend des letzten Tages
(Wert von 45.30 dividiert durch 24 Stunden).

45.30 Gesamtenergie
am letzten Tag

Im Vormonat
verbraucht

Energieverbrauch im Vormonat (zwischen Mitternacht
des ersten Tages des Vormonats und Mitternacht des
ersten Tages des laufenden Monats).
Durchschnittliche Leistung im letzten Monat (Wert von
45.30 dividiert durch 732 Stunden).

45.35 Gesamtenergie
im letzten Monat

Geamtverbrauch

Geamtverbrauch Uberhaupt
Gesamtenergieverbrauch, riicksetzbar

01.54 Kumulative
Wechselrichterenergie
01.58 Kumulative
Wechselrichterenergie
(riicksetzbar)
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Menii-Auswahl

Beschreibung

Entsprechender
Parameter

Spitzenleistung

Stiindliche Spitzenleistung (in den letzten 60 Minuten)
Zeitpunkt der Spitzenleistung in der Stunde

Tagliche Spitzenleistung (wahrend des Vortages)
Zeitpunkt der Spitzenleistung wahrend des Tages
Monatliche Spitzenleistung (im Laufe des Vormonats)
Zeitpunkt der Spitzenleistung wahrend des Monats
Datum der Spitzenleistung wahrend des Monats
Allzeit-Spitzenleistung

Zeitpunkt der Allzeit-Spitzenleistung

Datum der Allzeit-Spitzenleistung

45.24 Stiindlicher
Spitzenstromwert
45.25 Stiindliche
Spitzenstromzeit
45.27 Téaglicher
Spitzenstromwert
(riicksetzbar)

45.28 Tégliche
Spitzenstromzeit
45.31 Monatl.
Spitzenstromwert
(riicksetzbar)

45.33 Monatl.
Spitzenleistungszeit
45.32 Monatliches
Spitzenstromdatum
45.36 Lebensdauer-
Spitzenstromwert
45.38 Lebensdauer-
Spitzenstromzeit
45.37 Lebensdauer-
Spitzenstromzeit

Lastprofil

Motorstrom-Logger (grafische Darstellung)
Lastprofil-Logger (grafische Darstellung)

Diese Logger zeigen Lastverteilungsdiagramme an:
wie viel der Betriebszeit des Frequenzumrichters auf
den einzelnen Lastpegel entfiel.

Lastprofil-Konfiguration
Spitzenwert-Speicher

Der Spitzenwert-Speicher protokolliert den
Spitzenwert mit dem Ereigniszeitpunkit.

36.06 Ampl.Spei.2
Sign.quell

36.07 Ampl.Spei.2
Sign.skal.

36.09 Speicher
riicksetzen

36.01
Spitz.wert.Sign.quell
36.02
Spitz.wert.Filterzeit
36.10
Sp.Wert.Spei.Spitzen-
wert

36.11 SWS Spitzenwert
Datum

36.12 SWS Spitzenwert
Zeit

36.13 SWS Strom bei
Spitzenwert

36.14 SWS DC-
Spann.b.Spitzenw.
36.15 SWS Drehz. bei
Spitzenw.

36.16 SWS
Riicksetzdatum

36.17 SWS
Riicksetzzeit
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Menii-Auswahl |Beschreibung Entsprechender
Parameter
Berechnungsein- |Energieoptimierung 45.11

stellungen

Energie-Tarif 1.
Energie-Tarif 2.

Auswahl des Energie-Tarifs
CO, -Wandlung
Bezugswert Leistung

Zahler der eingesparten Energie zuriicksetzen

Gesamtenergieverbrauchszahler zuriicksetzen

Energieoptimierung
(Deaktivieren oder
aktivieren)

45.12 Energie-Tarif 1
45.13 Energie-Tarif 2
45.14 Auswahl E-Tarif
45.18 CO2
Umrechnungsfaktor
45.19 Bezugswert
Leistung

45.21 Einsparberech.
riicksetzen

0 eingeben in 071.58
Wechselrichter kWh-
Zahler (riicksetzbar)
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Meni Backups

Aus (™ ACHSED 450 Hz| [Ausd (™ ACHB80 45.0 Hz

Backups

Backup erstellen

Fi
[a] ACHE20 09.10.2018 Autom. Ba.. w A Alle Parameter zuriickspeichern

ACH580 05.09.2019

[ ACHS8005.08.2019 . Par. Restore Gruppe auswahlen  »
Parametersitze auswiahlen 3
Produktdaten Punkte auswahlen =
Zuriick 15:26 Auswiihlen Zuriick 15:26 Auswihlen

Das Menu Backups wird aus der Startansicht durch Anwahl von Backups gedffnet.

Weitere Informationen zu Backup- und Restore-Funktionen, siehe Abschnitt Backup
und Restore auf Seite 234.

Optionsmenii
Aus {™ ACHAB0 00Hz| |Auto (™ ACH480 0.0 Hz
Ausgangsfrequenz U UU‘ Optionen
Hz . Sollwert
Matarstrom Antrieb auswahlen
“A UUU " startansicht hearheiten
Motordrehmoment g
: E |
16:01 Menii| |[Beenden 1518 Auswihlen

Um das Menu Optionen zu 6ffnen, driicken Sie in einer beliebigen Startansicht die
Funktionstaste Optionen ((—). Die folgende Tabelle enthélt Informationen tber die
Optionen im Menu Optionen.

Menii-Auswahl Beschreibung |Beschreibung

Sollwert Sie kénnen den oben rechts auf dem Bedienpanel angezeigten Sollwert
andern.

Drehrichtungsénde- |Andert das Vorzeichen des aktiven Sollwerts zwischen Plus und Minus.

rung Der Absolutwert des Sollwert andert sich nicht.

Antrieb auswahlen

Sie kénnen einen Antrieb, den Sie Uberwachen oder steuern mdchten,
aus der Antriebsliste auswabhlen, in der die tUber den Panelbus
verbundenen Antriebe aufgelistet sind. Sie kdnnen auch die Antriebsliste
I6schen.
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Menii-Auswahl Beschreibung |Beschreibung
Startansicht Sie kdnnen die Startansichten bearbeiten. Scrollen Sie mit den
bearbeiten

Pfeiltasten ((«) und (»)) zu der Startansicht, die Sie bearbeiten méchten.
Sie kénnen den Anzeigebereich auswahlen, d. h welcher der aktuellen
Parameter gedndert werden soll (in den Startansichten werden ein bis
drei Parameter angezeigt). Andern Sie den Parameter und legen Sie fest,
wie Sie ihn anzeigen mdchten.

Auto ™ ACH48D ~0.0°C

:usgangsfrequenz UUU

e 000

Fertig 19:54 Bearbeiten
Auto ™ ACH480 =00°C
Display-Bereich

Parameter:

Anzeigeart:

Dezimalstellen anzeigen: Z

Anzeigename: "Motarstrom"

signal min: 0.004
Fertig 19:549 Bearbeiten

Aktive Stérungen

Zeigt die aktiven Stérungen an.

Aktive Warnungen

Zeigt die aktiven Warnungen an.

Aktive Sperren

Zeigt die aktiven Sperren an.
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Standard-E/A-Konfiguration

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel werden die bestimmungsgemafle Verwendung, der Betrieb und die
Standardanschliisse der Applikationen beschrieben.

Standard-Konfigurationen
Wahlen Sie im Menl Grundeinstellungen Standardkonfigurationen aus.

Um aus der Startansicht in das Meni Grundeinstellungen zu gelangen, wahlen Sie
zuerst Menii, um das Hauptmenii aufzurufen und wahlen dann Grundeinstellun-
gen. Wahlen Sie Start, Stopp, Sollwert und Grundsiatzliche Regelungseinrich-
tung, dann werden die Standardkonfigurationen angezeigt (direkte Steuerung Gber
E/A bezeichnet die HLK-Standardkonfiguration.)

Ausd ™ ACHEED 450 Hz | |Ausd ™ ACHEED 0.0 Hz
Ausgangsfrequenz Hauptmenii
He 0.00

E] Grundeinstellungen -

<L\u\"lnturstrnm UUU]’ ig L/0 N
EE Diagnose -

[ 9.030)  4u®

Optionen 20:25 Menii Beenden 1'5102 Auswiihlen
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Aus® ™ ACH580 450 Hz | [Ausd ™ ACHEED 450 Hz
Grundeinstellungen Start, Stopp, Sollwert
HW¥AC-Schnelleinrichtung . A Grundsatzliche Betriehseinrichtung
Start, Stopp, Sollwert 3 AEGruni che Regelungseinricht..
Motar > Auswahl fur auromatsc.... Mur Erster
Hampen - Primarer Standart fir automatische »
Grenzen - Startsperren/Freigaben .
Zuriick 17:49  Auswiihlen| |Zurick 1749  Auswihlen
Aus (™ ACH5E0 450 Hz

Wie erfolgt die Regelung? ——1
Hilfe mit Taste [7].

Direkte Regelung tber 1/0
Direkte Regelung dber Feldbus-Kamm.
PID-Regelung, einzelner Motar

Zuriick 17:49 Weitere
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HLK-Standardkonfiguration

Dies ist die Standardkonfiguration fiir HLK-Anwendungen (Werkseinstellung). Die
HLK-Standardeinstellungen werden zum Beispiel fur typische I/O-gesteuerte GMS-
Anwendungen verwendet.

Bei dieser Konfiguration wird im Auto-Modus ein direkter Drehzahl-Sollwert
verwendet, wobei der Drehzahlsollwert durch Analogeingang 1 (Al1) vorgegeben
wird. Der Startbefehl wird tber Digitaleingang 1 (DI1) gegeben.

Im Hand/Aus-Modus werden der Drehzahlsollwert und der Startbefehl (iber das
Bedienpanel (Bedienertastatur) gegeben.

Hinweis: Wahlen Sie im Menli Grundeinstellungen die Standardkonfigurationen
aus, nicht mit Parameter 96.04 Makroauswahl. Dieser Parameter wird nur zur
Unterstitzung des Drive Customizers benutzt.

Aus® (™ ACHA80 45.0 Hz
Wie erfolgt die Begelung? ———
Hilfe mit Taste [?].

Direkte Regelung dber /0 -«—— HLK-Standard
Oirekte Regelung aber Feldhus-Komm.
FID-Regelung, einzelner Motar

Furiick 1744 Weitere

Eingangssignale

Analoger Frequenz/Drehzahl-Sollwert (Al1)
Start/Stopp-Auswahl (DI1)

Auswahl| Konstantdrehzahl/-frequenz (DI3)
Startsperre 1 (DI4)

Ausgangssignale

Analogausgang AO1: Ausgangsfrequenz:
Analogausgang AO2: Motorstrom
Relaisausgang 1: Drosselklappenregelung
Relaisausgang 2: Lauft

Relaisausgang 3: Stoérung (-1)

KlemmengroRen (siehe Seite 104):

R1...R5: 0,2...2,5 mm? (24...14 AWG): Klemmen +24V, DGND, DCOM, B+, A-, DGND,
Ext. 24 V
0,14...1,5 mm? (26...16 AWG): Klemmen DI, Al, AO, AGND, RO, STO

R6...R11:0,14...2,5 mm? (alle Klemmen)
Anzugsmomente: 0,5...0,6 Nm (0,4 Ibf-ft)
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Standard-Steueranschliisse fiir den HLK-Standard

o]
1..10 kOhm%A_
=

Betatigungsele-
ment der Drossel-
klappe

Status ,Lauft"

Status ,Stérung”

Hinweise:

X

oSN RWN=S

Referenzspannungs- und Analogeingdnge und -ausgange

SCR Steuerkabel-Schirm
Al1 Ausgangsfrequenz/Drehzahl-Sollwert: 0...10 V
AGND Masse Analogeingangskreis
+10V Referenzspannung 10V DC
Al2 Istwert-Riickfiihrung: 0...20 mA
AGND Masse Analogeingangskreis
AO1 Ausgangsfrequenz: 0...10 V
AO2 Motorstrom: 0...20 mA
AGND Masse Analogausgangskreis

+24V Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250mA
DGND Masse fir Hilfsspannungsausgang
DCOM Masse alle Digitaleingdnge
DI1 Stopp (0) / Start (1)
DI2 Nicht konfiguriert
DI3 Auswahl Konstantfrequenz/-drehzahl
DI4 Startverriegelung 1 (1= Start zul 1)
DI5 Nicht konfiguriert
DI6 Nicht konfiguriert
X8 Relaisausgange
Dampfersteuerung| Aktiviert die

Drosselklappe
4: EEI),S VAC/30VDC 19 verbunden mit 21
Lauft Lauft
:‘ 250 VAC/30V DC 22 verbunden mit 24
— 2A
Storung (-1) Storungsbedingung
:‘ 250 V AC / 30 V DC | 25 verbunden mit 26
RO3B 2A
Integrierter Feldbus (EFB)
29 B+
30 A- Integrierter Feldbus, EFB (EIA-485)
31 DGND
S4 TERM Bus-Abschlussschalter
S5 BIAS Bias-Widerstandsschalter
X4 Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO)
34 ouT1 Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO). Werksei-
35 ouT2 tig vorverdrahtet. Beide Kreise miissen fiir den Start
36 SGND des Antriebs geschlossen sein. Siehe Kapitel Die
37 IN1 Funktion Sicher abgeschaltetes Drehmoment
38 IN2 imHardware-Handbuch des Frequenzumrichters
X10 24V AC/DC

4V AC/DC+ in| Nur R6...R11: Ext. 24V AC/IDC Spannungsversorgung der

24 \/ AC/DC- in | Regelungseinheit, wenn die Netzspannung getrennt wurde.

BN
3)

") Den uReren Kabelschirm des Kabels 360 Grad unter den Erdungsschellen des
Erdungsblechs fiir die Steuerkabel erden.

2 Werksseitig mit Steckbriicken verbunden.
3) Nur Baugrdfen R6...R11 haben die Klemmen 40 und 41 fiir externen 24 V AC/DC Eingang.
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PID-Regelung, Einzelmotor

Diese Konfiguration ermdglicht die schnelle Einstellung der PID-Regelung fiir einen konstanten
Durchfluss oder Druck. Dies erfordert eine Rickfiihrung des Messwerts aus dem Prozess, und
das Ruckflhrsignal muss in der Standardkonfiguration an Analogeingang 2 (Al2) angeschlossen
werden. Sie kénnen den Sollwert, der von Analogeingang 1 (Al1) oder im Auto-Modus vom Bedi-
enpanel (Bedienertastatur) kommen soll, einstellen oder einen konstanten Sollwert verwenden.

Im Hand/Aus-Modus werden der Drehzahlsollwert und der Startbefehl liber das Bedienpanel
gegeben. Im Modus Hand ist der Drehzahl-Sollwert der direkte Drehzahlsollwert und ein PID-
Sollwert.

Nach der Inbetriebnahme des Frequenzumrichters fiir Verwendung der PID-Regelung
(Einzelmotor) kann der Prozess-PI(D) unter dem Menu Grundeinstellungen > PID-Regelung
eingestellt werden (siehe Seite 82).

Hinweis: Wahlen Sie im Menl Grundeinstellungen die Standardkonfigurationen aus, nicht mit
Parameter 96.04 Makroauswahl. Dieser Parameter wird nur zur Unterstiitzung des Drive
Customizers benutzt.

Aus @ (™ ACH5E0 450 Hz | |Ausd (™ ACHBED 45.0 Hz

Wie erfolgt die Regelung? ———1| |PID-Regelung

Hilfe mit Taste [7]. ent

Direkte Regelung oher | /0 ™ PID-Regelung verwenden

Direkte Regelung ther Feldbus-Komm. PID-Regelung akuviere.... Immer aktiv

PID-Regelung, einzelner Motar Start/Stop/Drehr. Q.. Micht ausge...
Einheit: “C

Zuriick 17:50 Weitere | |Zuriick 20:36 Auswihlen

Eingangssignale

Sollwertauswahl: Bedienpanel-Sollwert / konstanter Sollwert / Analogeingang (Al1)
PID-Istwert (Al2)

Start/Stopp-Auswahl (DI1)

Auswahl| Konstantdrehzahl/-frequenz (DI3)

Startsperre 1 (DI4)

Ausgangssignale

Analogausgang AO1: Ausgangsfrequenz:
Analogausgang AO2: Motorstrom
Relaisausgang 1: Drosselklappenregelung
Relaisausgang 2: Lauft

Relaisausgang 3: Stoérung (-1)

KlemmengréRen (siehe Seite 106):

R1...R5: 0,2...2,5 mm? (24...14 ANG): Klemmen +24V, DGND, DCOM, B+, A-, DGND,
Ext. 24V
0,14...1,5 mm? (26...16 AWG): Klemmen DI, Al, AO, AGND, RO, STO
R6...R11:0,14...2,5 mm? (alle Klemmen)

Anzugsmomente: 0,5...0,6 Nm (0,4 Ibf-ft)
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Standard-Steueranschliisse fiir die PID-Regelung, Einzelmotor

o]
1..10 kOhm%A_
=

Betatigungsele-
ment der Drossel-
klappe

Status ,Lauft”

Status ,Stérung”

Hinweise:

X

oSN RWN=S

Referenzspannungs- und Analogeingdnge und -ausgange

SCR Steuerkabel-Schirm
Al1 Bedienpanel-Sollwert/Konstantsollwert: 0...10 V
AGND Masse Analogeingangskreis
+10V Referenzspannung 10V DC
Al2 PID-Riickfiihrung: 0...20 mA
AGND Masse Analogeingangskreis
AO1 Ausgangsfrequenz: 0...10 V
AO2 Motorstrom: 0...20 mA
AGND Masse Analogausgangskreis

+24V Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA
DGND Masse fir Hilfsspannungsausgang
DCOM Masse alle Digitaleingdnge
DI1 Stopp (0) / Start (1)
DI2 Nicht konfiguriert
DI3 Auswahl Konstantfrequenz/-drehzahl
DI4 Startverriegelung 1 (1= Start zul 1)
DI5 Nicht konfiguriert
DI6 Nicht konfiguriert
. X8 Relaisausgange
Dampfersteuerung| Aktiviert die

Drosselklappe
4: EEJAO VAC/30VDC 19 verbunden mit 21
Lauft Lauft
:‘ 250 V AC / 30 V DC| 22 verbunden mit 24
— 2A
Stoérung (-1) Stérungsbedingung
:, 250 V AC / 30 VV DC/| 25 verbunden mit 26
RO3B 2A
Integrierter Feldbus (EFB)
29 B+
30 A- Integrierter Feldbus, EFB (EIA-485)
31 DGND
S4 TERM Bus-Abschlussschalter
S5 BIAS Bias-Widerstandsschalter
X4 Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO)
34 ouT1 Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO). Werksei-
35 ouT2 tig vorverdrahtet. Beide Kreise miissen fiir den Start
36 SGND des Antriebs geschlossen sein. Siehe Kapitel Die
37 IN1 Funktion Sicher abgeschaltetes Drehmoment
38 IN2 imHardware-Handbuch des Frequenzumrichters
X10 24V AC/DC

4V AC/DC+ in| Nur R6...R11: Ext. 24V AC/IDC Spannungsversorgung der

24 \/ AC/DC- in | Regelungseinheit, wenn die Netzspannung getrennt wurde.

BN
3)

") Fuhren Sie eine 360-Grad-Erdung des Kabelmantels unter der Erdungsschelle auf der
Erdungsschellenschiene fir die Steuerkabel durch.

2) Werksseitig mit Steckbriicken verbunden.
3) Nur Baugrofen R6...R11 haben die Klemmen 40 und 41 fiir einen externen 24 V AC/DC

Spannungseingang .
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Programm-Merkmale

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel werden einige wichtige Funktionen des Regelungsprogramms
vorgestellt, und es wird beschrieben, wie sie programmiert und fiir den Betrieb
genutzt werden. Es beschreibt auch die Steuerplatze und Betriebsarten.

Lokale Steuerung und externe Steuerung

Der ACH580 kann von zwei Hauptsteuerplatzen aus gesteuert werden: extern und vor
Ort. Bei der Lokalsteuerung gibt es zwei verschiedene Steuerungsarten: Aus und Hand.

Im Off-Modus ist der Frequenzumrichter gestoppt. Im Hand-Modus lauft der
Frequenzumrichter. Der Anfangs-Sollwert im Modus Hand wird vom Antriebssollwert
des Frequenzumrichters kopiert.

Das folgende Diagramm zeigt die Statuswechsel beim Driicken der Taste Hand, Off

oder Auto:
off [ Ao off Hand

Hand

Der Steuerplatz kann auch mit dem PC-Tool ausgewahlt werden.

Hinweis: Wenn die Stérung 70871 Bedienpanel ansteht und der Frequenzumrichter
abgeschaltet wird, wechselt der Modus bei Wiedereinschaltung auf Auto.
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Hinweis: Die Override-Funktion hat Vorrang vor dem aktuellen Betriebsmodus.

Frequenzumrichter

| A
| Externe Steuerung
e SPS
1)
o - —} 10 (= Speicherpro-
| grammierbare
= Steuerung)

4 . Integrierte Feldbus- u
- schnittstelle

Feldbusadapter (Fxxx)

I N @ I

I
Bedienpanel oder PC-Tool Drive | [
Composer (Option) | |

") Zusatzliche Ein-/Ausgénge kénnen durch Installation optionaler E/A-Erweiterungsmodule
(CMOD-01, CMOD-02, CHDI-01, CPTC-02 oder CAIO-01) in den Steckplatz des
Frequenzumrichters erganzt werden.

Lokalsteuerung

Bei Lokalsteuerung werden die Steuerbefehle Uber folgende Befehlsquellen
gegeben:

» die Bedienpanel-Tastatur
+ einen PC, auf dem das PC-Tool Drive Composer installiert ist.

Bei Vektorregelung ist der Drehzahlregelungsmodus verfiigbar; bei Skalarregelung
wird die Frequenzregelung des Motors benutzt.

Die Lokalsteuerung wird hauptsachlich bei Inbetriebnahme und Wartung benutzt.
Das Bedienpanel hat bei Lokalsteuerung immer Vorrang vor externen Steuersignal-
quellen. Das Umschalten auf Lokalsteuerung kann mit Parameter 19.718 HAND/OFF-
Deaktivierungsquelle erfolgen.

Der Benutzer kann mit Parameter 49.05 Reaktion Komm.ausfall die Reaktion des
Frequenzumrichters bei Ausfall der Kommunikation mit dem Bedienpanel oder dem
PC-Tool festlegen. (Der Parameter ist bei externer Steuerung unwirksam.)
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Externe Steuerung

Bei der externen Steuerung werden die Steuerbefehle tber folgende Befehlsquellen

gegeben:

+ die E/A-Anschlisse (Digital- und Analogeingange) oder optionale E/A-
Erweiterungsmodule

» die Feldbus-Schnittstelle (lUiber die integrierte Feldbus-Schnittstelle oder ein
optionales Feldbus-Adaptermodul).

Es sind zwei externe Steuerplatze, EXT1 und EXT2, verfiigbar. Der Benutzer kann
die Quellen fir die Start- und Stoppbefehle separat fur die einzelnen Steuerplatze
Uber die Parameter 20.01 Ext1 Befehlsquellen...20.10 Ext2 Eing.3 Quel wahlen.

Die Betriebsart kann separat fir jeden Steuerplatz ausgewahlt werden, womit ein
schnelles Umschalten zwischen verschiedenen Betriebsarten z. B. Drehzahlregelung
und PID-Prozessregelung aktiviert wird. Die Auswahl von EXT1 und EXT2 erfolgt
Uber eine Binarsignalquelle wie einen Digitaleingang oder ein Feldbus-Steuerwort
(siehe Parameter 19.11 Auswahl Ext1/Ext2). Die Sollwertquelle kann fur jede
Betriebsart separat ausgewahlt werden.

Kommunikationsausfallfunktion

Die Kommunikationsausfallfunktion sichert dauerhafte Prozessregelung ohne
Unterbrechungen. Bei Kommunikationsverlust, wechselt der Frequenzumrichter
automatisch den Steuerplatz von EXT1 zu EXT2. Dies ermdglicht den Prozess weiter
zu regeln, beispielsweise mit dem PID-Regler des Frequenzumrichters. Wenn der
Originalsteuerplatz wiederhergestellt ist, schaltet der Frequenzumrichter automatisch
zuriick zum Kommunikationsnetzwerk (EXT1).
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Blockdiagramm: EXT1/EXT2-Auswahl fiir Drehzahiregelung

Funktion

Ext1 Drehzahl-
Sollw. 1 oder mathe-
matische Funktion
von Ext1 Drehzahl-
Sollw.1 und EXT1
Drehzahl-Sollw.2

22.13

Funktion

Eingang 1 — 22.11 Ext1
Eingang 2 — Drehzahl-Sollw.1
Eingang 3 —|

Eingang 1 — 22.12 EXT1
Eingang 2 — Drehzahl-Sollw.2
Eingang 3 |

Eingang 1 — 22.18 Ext2
Eingang 2 —— Drehzahl-Sollw.1
Eingang 3 —|

Eingang 1 — 22.19 Ext2
Eingang 2 — Drehzahl-Sollw.2
Eingang 3 —|

Ext2 Drehzahl-
Sollw. 1 oder mathe-
matische Funktion
von Ext2 Drehzahl-
Sollw.1 und Ext2
Drehzahl-Sollw.2

22.20

EXT1
Auswahl
Standard =
G — EXT1
19.11
Auswahl Ext1/Ext2
EXT2

Blockschaltbild: EXT1/EXT2-Auswabhl fiir Frequenzregelung

Eingang 1 — 28.11 Ext1 Funktion
Eingang 2 — Frequenz- Ext1 Frequenz-
Eingang 3 — Sollw.1 Soliw. 1 oder mathe-
matische Funktion
. von Ext1 Frequenz-
Eingang 1 — 28.12 EXT1 Soliw.1 und EXT1
Eingang 2 — Frequenz- Frequenz-Sollw.2
Eingang 3 —{ Sollw.2 28.13
Eingang 1 — 28.15 Ext2 Funktion
Eingang 2 — Frequenz- Ext2 Frequenz-
Eingang 3 —{ Sollw.1 Sollw.1 oder mathe-
matische Funktion
. von Ext2 Frequenz-
Eingang 1 — 28,16 EXT2 Sollw.1 und EXT2
Eingang 2 — Frequenz- Frequenz-Sollw.2
Eingang 3 —{ Sollw.2 28.17

EXT1
Auswahl
Standard =
G — EXT1
19.11
Auswahl Ext1/Ext2
EXT2

Einstellungen

» Parameter 19.11 Auswahl Ext1/Ext2 (Seite 473); 20.01 Ext1

Befehlsquellen...20.10 Ext2 Eing.3 Quel (Seite 474).
» Parameter 22.11 Ext1 Drehzahl-Sollw.1...22.20 Ext2 Drehzahl-Funkt. (Seite 495)

» Parameter 28.11 Ext1 Frequenz-Sollw.1...28.17 Ext2 Frequenz-Funkt.

(Seite 515).
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Betriebsarten des Frequenzumrichters

Der Frequenzumrichter kann in unterschiedlichen Betriebsarten mit verschiedenen
Sollwerttypen arbeiten. Der Modus ist fir jeden Steuerplatz (Lokal, EXT1 und EXT2)
in Parametergruppe 19 Betriebsart einstellbar. Das folgende Diagramm zeigt die
verschiedenen Sollwerttypen und Regelungsketten.

PID
I
| |

Drehzahl- Sollwert Frequenz- Sollwert
Parametergruppe 22 Parametergruppe 28
Drehzahl-Sollwert- Frequenz-Sollwertkette

Auswahl
Vektor-Motorregelung Skalar-Motorregelung
Drehzahlregelung Frequenzregelung
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Konfiguration und Programmierung des Antriebs

Mit dem Regelungsprogramm werden die Haupt-Regelungsfunktionen ausgefiihrt,
einschliellich Drehzahl- und Frequenzregelung, Antriebssteuerung (Start/Stopp),
E/A, Signalrickfuhrung, Kommunikation und Schutzfunktionen. Die Regelungspro-
gramm-Funktionen werden mit Parametern konfiguriert und programmiert.

Frequenzumrichter-
Regelungsprogramm

Drehzahlregelung
Frequenzregelung
Antriebssteuerung
E/A-Schnittstelle
Feldbus-Schnittstelle
Schutzfunktionen

Konfiguration mit Hilfe der Standard-Konfigurationsmaoglichkeiten

Standardkonfigurationen sind vordefinierte E/A-Konfigurationen. Siehe Kapitel
Standard-E/A-Konfiguration (Seite 107).

Konfiguration tiber Meniis

Der Frequenzumrichter kann mit Menis z. B. das Menu Grundeinstellungen Gber
das Bedienpanel konfiguriert werden. Mit der Hilfe von Assistenten gestaltet sich dies
sehr einfach. Parameternamen und Zahlen missen dabei in den seltensten Fallen
bekannt sein. Siehe Kapitel Einstellungen, I/0 und Diagnosen (iber das Bedienpanel
(Seite 57).

Konfiguration durch Parametereinstellungen

Parameter konfigurieren alle Standard-Antriebsfunktionen und kénnen eingestellt
werden Uber

+ das Bedienpanel, Beschreibung siehe Kapitel Bedienpanel (siehe Seite 45)

» den PC-Tool Drive Composer, Beschreibung siehe Handbuch Drive composer
user’s manual (3AUA0000094606 [englisch]), oder

» den Feldbusanschluss, Beschreibung siehe Kapitel Modbus RTU-Steuerung liber
die integrierte Feldbus-Schnittstelle (EFB) (siehe Seite) 283 und
Feldbussteuerung lber einen Feldbusadapter (siehe Seite 367).

Alle Parametereinstellungen werden automatisch im Permanentspeicher des Fre-
quenzumrichters gespeichert. Wenn jedoch fiir die Regelungseinheit eine externe
+24 V DC-Spannungsversorgung verwendet wird, wird dringend empfohlen, mit

Parameter 96.07 Parameter sichern eine Sicherung zu forcieren, bevor die Rege-
lungseinheit nach der Durchfiihrung von Parameteranderungen abgeschaltet wird.
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Falls erforderlich, konnen die Standard-Parameterwerte mit Parameter 96.06
Parameter Restore wieder hergestellt werden.

Adaptive Programmierung

Normalerweise kann der Benutzer den Betrieb des Frequenzumrichters mit
Parametern steuern. Allerdings haben die Standard-Parameter eine feste Anzahl von
Einstellmdglichkeiten oder einen Einstellbereich. Um den Betrieb des
Frequenzumrichters noch benutzerspezifischer einzurichten, kann ein adaptives
Programm aus einer Reihe von Funktionsbausteinen erstellt werden.

Das PC-Tool Drive composer (separat erhaltlich) verfligt Giber eine Funktion zur
Adaptiven Programmierung mit einer grafischen Benutzerschnittstelle zur Erstellung
des kundenspezifischen Programms. Die Funktionsbausteine enthalten die iblichen
arithmetischen und logischen Funktionen sowie z. B. Auswahl-, Vergleichs- und
Timer-Bausteine.

Die physikalischen Eingange, Statusinformationen des Frequenzumrichters, Istwerte,
Konstanten und Parameter kénnen als Eingang fiir das Programm verwendet werden.
Der Ausgang des Programms kann zum Beispiel als Startsignal, externes Ereignis oder
Sollwert verwendet werden oder an die Ausgange des Frequenzumrichters angeschlos-
sen werden. Siehe Tabelle unten fir eine Liste der verfigbaren Ein- und Ausgange.

Wenn Sie den Ausgang des adaptiven Programms an einen Auswahlparameter
anschlielen, bei dem es sich um einen Zeigerparameter handelt, ist der
Auswahlparameter schreibgeschiitzt.

Beispiel:

Wenn Parameter 31.01 Ext. Ereignis 1 Quelle an einen Ausgang des adaptiven
Programmierbausteins angeschlossen ist, wird der Parameterwert auf einem
Bedienpanel oder dem PC-Tool als Adaptives Programm angezeigt. Der Parameter
ist schreibgeschiitzt (= die Auswahl kann nicht geandert werden).

Der Status des Adaptiven Programms wird mit Parameter 07.30 Adaptives Programm
Status angezeigt. Das Adaptive Programm kann mit 96.70 Adapt. Programm
deaktivieren gesperrt werden.

Weitere Informationen enthalt das Handbuch Adaptive programming application
guide (3AXD50000028574 [Englisch]).

Fiir das adaptive Programm verfiigbare Eingéange

Eingang [ Quelle

/0

DI1 10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0
DI2 10.02 DI Status nach Verzdgerung, Bit 1
DI3 10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2
Dl4 10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3
DI5 10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4
DI6 10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5
Al1 12.11 Al1 Istwert

Al2 12.21 Al2 Istwert
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Fiir das adaptive Programm verfiigbare Eingange

Eingang | Quelle

Istwertsignale

Motordrehzahl 01.01 Motordrehzahl benutzt
Ausgangsfrequenz 01.06 Ausgangsfrequenz
Motorstrom 01.07 Motorstrom
Motordrehmoment 01.10 Motordrehmoment

Motorwellenleistung

01.17 Motorwellenleistung

Status

Aktiviert 06.16 Umricht.-Statuswort 1, Bit 0
Gesperrt 06.16 Umricht.-Statuswort 1, Bit 1
Startbereit 06.16 Umricht.-Statuswort 1, Bit 3
Stoérung 06.11 Hauptstatuswort, Bit 3

Auf Sollwert 06.11 Hauptstatuswort, Bit 8
Begrenzt 06.16 Umricht.-Statuswort 1, Bit 7
EXT1 aktiv 06.16 Umricht.-Statuswort 1, Bit 10
EXT2 aktiv 06.16 Umricht.-Statuswort 1, Bit 11
Datenspeicher

Datenspeicher 1 real32

47.01 Datenspeicher 1 real32

Datenspeicher 2 real32

47.02 Datenspeicher 2 real32

Datenspeicher 3 real32

47.03 Datenspeicher 3 real32

Datenspeicher 4 real32

47.04 Datenspeicher 4 real32

Fiir das adaptive Programm verfiigbare Ausgédnge

Ausgang Ziel

/0

RO1 10.24 RO1 Quelle
RO2 10.27 RO2 Quelle
RO3 10.30 RO3 Quelle
AO1 13.12 AO1 Quelle
AO2 13.22 AO2 Quelle

Start-Steuerung

Auswahl Ext1/Ext2

19.11 Auswahl Ext1/Ext2

Ext1in1 cmd 20.03 Ext1 Eing.1 Quel
Ext1in2 cmd 20.04 Ext1 Eing.2 Quel
Ext1in3 cmd 20.05 Ext1 Eing.3 Quel
Ext2 in1 cmd 20.08 Ext2 Eing.1 Quel
Ext2 in2 cmd 20.09 Ext2 Eing.2 Quel
Ext2 in3 cmd 20.10 Ext2 Eing.3 Quel
Stoérungsquittierung 31.11 Stérungsquitt. Quelle
Drehzahlregelung

Ext1 Drehzahl-Sollwert

22.11 Ext1 Drehzahl-Sollw. 1

P-Verstarkung

25.02 P-Verstérkung

Integrationszeit

25.03 Integrationszeit

Beschleunigungszeit 1

23.12 Beschleunigungszeit 1

Verzdgerungszeit 1

23.13 Verzégerungszeit 1

Frequenzregelung

Ext1 Frequenz-Sollwert

28.11 Ext1 Frequenz-Sollw.1

Begrenzungsfunktion

Minimal Moment 2

30.21 Min.-Moment 2 Quelle

Maximal Moment 2

30.22 Max.-Moment 2 Quelle
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Fir das adaptive Programm verfiigbare Ausgange

Ausgang Ziel

Ereignisse

Externes Ereignis 1 31.01 Ext. Ereignis 1 Quelle
Externes Ereignis 2 31.03 Ext. Ereignis 2 Quelle
Externes Ereignis 3 31.05 Ext. Ereignis 3 Quelle
Externes Ereignis 4 31.07 Ext. Ereignis 4 Quelle
Externes Ereignis 5 31.09 Ext. Ereignis 5 Quelle
Datenspeicher

Datenspeicher 1 real32 47.01 Datenspeicher 1 real32
Datenspeicher 2 real32 47.02 Datenspeicher 2 real32
Datenspeicher 3 real32 47.03 Datenspeicher 3 real32
Datenspeicher 4 real32 47.04 Datenspeicher 4 real32
Prozessregler (PID)

Satz 1 Sollwert 1 40.16 Satz 1 Proz.-Sollw.1 Quelle
Satz 1 Sollwert 2 40.17 Satz 1 Proz.-Sollw.2 Quelle
Satz 1 Istwert 1 40.08 Satz 1 Proz.-Istw.1 Quelle
Satz 1 Istwert 2 40.09 Satz 1 Proz.-Istw.2 Quelle
Satz 1 P-Verstarkung 40.32 Satz 1 P-Verstérkung

Satz 1 Integrationszeit 40.33 Satz 1 Integrationszeit
Satz 1 Verfolgungs-Modus 40.49 Satz 1 Verfolgungs-Modus
Satz 1 Verfolgungs-Sollwert 40.50 Satz 1 Verfolg.-Sollw. Quelle

Stérungs- und Hilfscodeformate des adaptiven Programms

Formate des Hilfscodes:

[ Bits 24-31: Statusnummer [ Bits 16-23: Bausteinnummer | Bits 0-15: Fehlercode |

Wenn die Statusnummer null ist, die Bausteinnummer aber einen Wert hat, bezieht
sich die Stérung auf einen Funktionsbaustein im Basisprogramm. Wenn sowohl
Statusnummer als auch Bausteinnummer null sind, handelt es sich um eine
allgemeine Stérung, die nicht mit einem spezifischen Baustein zusammenhangt.

Siehe Stérung 64A6 Adaptives Programm Seite 268.

Sequenzprogramm

Ein adaptives Programm kann Basisprogramm- und Sequenzprogrammteile
enthalten. Das Basisprogramm lauft permanent, wenn das adaptive Programm im
Betriebsmodus ist. Die Funktion des Basisprogramms wird unter Verwendung von
Funktionsbausteinen sowie Systemein- und -ausgadngen programmiert.

Das Sequenzprogramm ist eine Zustandsmaschine. Dies bedeutet, dass jeweils nur
ein Status des Sequenzprogramms aktiv ist. Sie kdnnen ein Sequenzprogramm
durch Hinzufligen von Status und das Programmieren des Statusprogramms unter
Verwendung der gleichen Programmelemente wie im Basisprogramm programmie-
ren. Sie kdnnen Statusdnderungen programmieren, indem Sie Statusédnderungsaus-
gange dem Statusprogramm hinzufiigen. Die Statusanderungsregeln werden unter
Verwendung von Funktionsbausteinen programmiert.

Die Nummer der aktiven Status des Sequenzprogramms wird mit Parameter 07.31
AP Sequenzstatus angegeben.
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Steuerungsschnittstellen

Programmierbare Analogeingange

Die Regelungseinheit besitzt zwei programmierbare Analogeingange. Die Eingénge
kénnen lber Parameter unabhangig voneinander als Spannungseingang (0/2...10 V)
oder Stromeingang (0/4...20 mA) eingestellt werden. Jeder Eingang kann gefiltert,
invertiert und skaliert werden.

Einstellungen
» Parametergruppe 12 Standard Al (Seite 434).

Programmierbare Analogausgange

Die Regelungseinheit hat zwei analoge Stromausgange (0...20 mA).
Analogausgang 1 kann Uber einen Parameter als Spannungs- (0/2...10 V) oder
Stromausgang (0/4...20 mA) eingestellt werden. Analogausgang 2 ist immer ein
Stromausgang. Jeder Ausgang kann gefiltert, invertiert und skaliert werden.

Einstellungen
» Parametergruppe 13 Standard AO (Seite 440).

Programmierbare Digitaleingdnge und -ausgange
Die Regelungseinheit hat sechs Digitaleingange.
Digitaleingang DI5 kann als Frequenzeingang verwendet werden.
Digitaleingang DI6 kann als Thermistoreingang verwendet werden.

Sechs weitere Digitaleingdnge 115/230 V kénnen mit dem Digitaleingangs-
Erweiterungsmodul CHDI-01 und ein Digitalausgang mit dem Multifunktions-
Erweiterungsmodul CMOD-01 zusatzlich installiert werden.

Einstellungen

» Parametergruppen 10 Standard DI, RO (Seite 421) und 11 Standard DIO, FI, FO

(Seite 432).
Programmierbare Frequenzeingidnge und -ausgénge
Der Digitaleingang (DI5) kann als Frequenzeingang konfiguriert werden.

Ein Frequenzausgang kann mit dem Multifunktions-Erweiterungsmodul CMOD-01
erganzt werden.

Einstellungen

» Parametergruppen 10 Standard DI, RO (Seite 421) und 11 Standard DIO, FI, FO
(Seite 432).
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Programmierbare Relaisausgénge

Die Regelungseinheit hat drei Relaisausgange. Das Ausgangssignal kann tber
Parameter ausgewahlt werden.

Zwei Relaisausgange kdnnen mit dem Multifunktions-Erweiterungsmodul CMOD-01
oder dem Digitaleingangs-Erweiterungsmodul CHDI-01 115/230 V erganzt werden.

Einstellungen
» Parametergruppe 70 Standard DI, RO (Seite 421).

Programmierbare 1/O-Erweiterungen

Mit dem Multifunktions-Erweiterungsmodul CMOD-01 oder CMOD-02, dem
Digitaleingangs-Erweiterungsmodul CHDI-01 115/230 V oder dem Analog-E/A-Modul
CAIO-01 kénnen weitere Eingange und Ausgange erganzt werden. Das Modul wird
im Optionssteckplatz 2 der Regelungseinheit installiert.

In der folgenden Tabelle ist die Anzahl der E/A der Regelungseinheit sowie der
Optionsmodule CMOD-01, CMOD-02, CHDI-01 und CAIO-01 angegeben.

Digitalein- | Digitalaus- | Analogein- Ana- .

Lage Snge inde inge logaus- Relaisaus-
9 g(DfC)’ g(Dg) g(AI? géange géange (RO)
(AO)
Regelungseinheit 6 - 2 2 3
CMOD-01 - 1 - - 2
CMOD-02 - - - - 1 (nicht
konfigurierbar)

CHDI-01 6 (115/230 V) - - - 2
CAIO-01 - - 3. 2. -

Die E/A-Erweiterungsmodule kdnnen durch Einstellungen in Parametergruppe 15
aktiviert und konfiguriert werden.

CMOD-02 bietet zusatzlich zu dem Relaisausgang (nicht konfigurierbar) auch einen
+24VDC/AC Eingang sowie einen Thermistoreingang an.

Die Analogeingange von CAIO-01 sind bipolar, wogegen die Analogausgange
unipolar sind.

Hinweis: Jede Gruppe mit Konfigurationsparametern enthalt Parameter, mit denen
die Werte der Eingédnge am betreffenden Erweiterungsmodul angezeigt werden.
Diese Parameter sind die einzige Mdglichkeit, um die Eingédnge an E/A- Erweite-
rungsmodulen als Signalquellen zu nutzen. Zum Anschluss eines Eingangs wahlen
Sie die Einstellung Andere im Quellenauswahl-Parameter und stellen dann den ent-
sprechenden Wertparameter (und Bit fur Digitalsignale) in Parametergruppe 15 ein.
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Hinweis: In Verbindung mit dem CHDI kénnen bis zu sechs zuséatzliche
Digitaleingédnge verwendet werden. Das CHDI beeintrachtigt in keiner Weise die
festen Digitaleingange der Regelungskarte.

Hinweis: Bei einem mit Parameter 15.01 (Erweiterungsmodul Typ) ausgewahl-
ten/angeschlossenen E/A-Modul sind in Gruppe 15 nur die entsprechenden Modul-
parameter sichtbar.

Einstellungen

» Parametergruppe 15 E/A-Erweiterungsmodul (Seite 447). 15 E/A-
Erweiterungsmodul (Seite 447)

Feldbus-Steuerung

Der Frequenzumrichter kann an mehrere verschiedene Automatisierungssysteme
Uber seine Feldbusschnittstellen angeschlossen werden. Siehe Kapitel Modbus RTU-
Steuerung lber die integrierte Feldbus-Schnittstelle (EFB) (Seite 283) und
Feldbussteuerung lber einen Feldbusadapter (Seite 367).

Einstellungen

» Parametergruppen 50 Feldbusadapter (FBA) (Seite 618), 51 FBA A Einstellungen
(Seite 623), 52 FBA A data in (Seite 625) und 53 FBA A data out (Seite 626) und
58 Integrierter Feldbus (Embedded fieldbus) (Seite 626).

Steuerung einer Einspeiseeinheit (LSU)

Ubersicht

Dieses Merkmal wird nur bei ACH580-31 und ACH580-34 Frequenzumrichtern
unterstitzt.

ACH580-31 und ACH580-34 Frequenzumrichter bestehen aus einer Einspeiseeinheit
(LSU) und einer Wechselrichtereinheit (INU). Die Regelungseinheiten der
Einspeiseeinheit und der Wechselrichtereinheit sind durch einen internen
Kommunikationskanal verbunden

(QCU) Regelungseinheit (CCU) Regelungseinheit
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Die Einspeiseeinheit kann durch die Wechselrichtereinheit geregelt werden.
Beispielsweise kann die Wechselrichtereinheit ein Steuerwort und Sollwerte an die
Einspeiseeinheit senden und ermdglicht so die Steuerung beider Einheiten tber die
Schnittstelle eines Regelungsprogrammes.

Ein DC-Spannungs- und/oder Blindleistungssollwert kann von der Wechselrichter-
Parametergruppe 94 LSU Steuerung an die Einspeiseeinheit gesendet werden (falls
die Kapazitat ausreicht). Eine Einspeiseeinheit sendet die Istwertsignale an die
Wechselrichtereinheit, die in Parametergruppe 071 Istwertsignale angezeigt werden.

LSU Override

Wenn im Wechselrichter die Override-Funktion aktiviert wird, wird diese auch in der
Einspeiseeinheit aktiviert und bleibt solange aktiv, bis sie deaktiviert wird.

Wenn in der Einspeiseeinheit eine Storung auftritt, versucht sie, diese automatisch
zuriickzusetzen. Wenn die Stérung nicht innerhalb von 30 s quittiert werden kann,
lauft die Einspeiseeinheit wieder an und setzt den Betrieb fort, wenn die Stérung nicht
aktiv ist. Bei einer Dauerstérung, d. h. eine Stérung, die nicht zuriickgesetzt werden
kann, startet die Einspeiseeinheit sofort neu. Wenn die Stérung weiterhin ansteht,
wird die Einspeiseeinheit alle 30 Sekunden neu gestartet, bis die Stérung nicht mehr
besteht.

Treten Stérungen der Einspeiseeinheit auf, wahrend die Funktion Override aktiv ist,
werden sie in den Override-Storprotokollen gespeichert (siehe Parametergruppe 70
Override).

Wenn in der Einspeiseeinheit Override aktiviert ist und die Kommunikation zwischen
dem Wechselrichter und den Einspeiseeinheiten unterbrochen ist, startet die
Einspeiseeinheit wieder und setzt den Betrieb, wenn mdglich, fort, bis sie vom
Wechselrichter einen Abschalt- oder Stoppbefehl erhalt.

Einstellungen
+ Parameter in den Gruppen:
» 01 Istwertsignale (Seite 399): 01.102...01.164
* 05 Diagnosen (Seite 406): 05.111...05.121
» 06 Steuer- und Statusworte (Seite 409): 06.36...06.39, 06.116...06.118
» 07 System-Info (Seite 419): 07.106...07.107
* 30 Grenzen (Seite 524): 30.101...30.149
» 31 Stérungsfunktionen (Seite 536): 31.120...31.121
* 96 System (Seite 697): 96.108 LSU-Regelungseinheit booten.

+ Parametergruppen 60 DDCS-Kommunikation (Seite 636), 61 D2D und DDCS
Sendedaten (Seite 636) und 62 D2D und DDCS Empf.-Daten (Seite 637).

« Parametergruppe 70 Override (Seite 637).
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Pumpen- und Lifterregelung

Hinweis: Fur eine optimale Leistung empfiehlt ABB, die Anweisungen des
Pumpenherstellers genau zu beachten.

Intelligente Pumpenregelung (IPC)

Die Mehrpumpen-/-liiftersysteme bestehen aus mehreren Pumpen oder Liftern, die
jeweils mit einem separaten Frequenzumrichter verbunden sind. Diese Anordnung
ermd@glicht eine hohe Flexibilitat bei der Lastverteilung, dem Ausgleich der Laufzeit
zwischen den Pumpen oder Liftern und fiir einen optimalen Betrieb der Lufter oder
Pumpen. Wenn die aktiven Pumpen oder Lifter den Bedarf nicht decken kénnen,
startet das System sie automatisch nacheinander Gleichermafien stoppt das System
bei sinkendem Bedarf automatisch Pumpen oder Liifter nacheinander, damit die
verbleibenden Pumpen oder Lifter mit optimaler Effizienz laufen.

Das IPC-System erhoht zunachst die Drehzahl der ersten oder fiihrenden Pumpe.
Wenn dies nicht ausreicht, startet IPC weitere nachgelagerte Pumpen, um den
Prozessbedarf zu befriedigen. Beim Anlauf einer neuen Pumpe wird die Drehzahl
der bereits laufenden Pumpen reduziert, um einen gleichmafigen Durchfluss zu
ermdglichen.

Die Reihenfolge der Pumpen oder Liifter kann festgelegt werden, um die Laufzeit
auszugleichen (Pumpen oder Lifter, die am wenigsten laufen, starten zuerst) oder
kann nach der Effizienzklasse der Pumpe oder des Lifter eingestellt werden

(z. B. Pumpen oder Lifter mit hoher Effizienz werden vorwiegend verwendet).

Hinweis: Die Knotennummern der Frequenzumrichter missen fortlaufend sein,
beginnend mit 1.

Mehrpumpen- /-liiftersysteme erreichen eine hohe Verfligbarkeit und Zuverlassigkeit.
Wenn eine Pumpe oder ein Lifter ausfallt oder eine Wartung erforderlich ist, dann
kénnen andere Pumpen oder Lifter den Betrieb ibernehmen. Effizienz, ein
kontinuierlicher Betrieb und Wartungsfreundlichkeit sind die Griinde, warum
Mehrpumpen-/-liftersysteme unterschiedlichsten Applikationen in der Wasser- und
Abwasserwirtschaft zu finden sind.

Bei einem IPC-System agiert jeweils ein Antrieb als Master, und es kénnen bis zu
sieben Follower-Antriebe verwendet werden. Bei einer flexiblen Master-Strategie
kann jeder Antrieb einer Gruppe als Master ausgewahlt werden. Der Master-Antrieb
regelt das gesamte Mehrpumpensystem und hat folgende Aufgaben:

» Aktivieren und Deaktivieren Follower-Antriebe

* Regeln der Anlagengeschwindigkeit mit seinem internen PID-Regler
entsprechend dem internen Sollwert

» Verarbeitung der E/A-Signale (Sollwert- und Rickfuhrungssignale).

Das IPC-System kann lber die Grundeinstellungen oder Parameter 76.21 PFC-
Konfiguration aktiviert werden.
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In einem IPC-System kommunizieren die Antriebe Uber die Umrichter-Umrichter-
Verbindung auf dem Feldbus. Jeder Frequenzumrichter im System benétigt fur die
IPC-Logik einen Betriebsbefehl, damit sie funktioniert und ggf. den
Frequenzumrichter verwendet. StandardmaRig erfolgt dies im Auto-Modus mit DI1.
Hinweis: Die Einstellungen fur Sollwert und Istwert werden nicht Giber die Umrichter-
Umrichter-Verbindung kopiert. Diese Signale miissen extern an die einzelnen
Frequenzumrichter gesendet werden, um ein redundantes System zu gewahrleisten.

Regelungsdaten + Antriebsstatus

I V V \
EFB EFB EFB EFB

A M. )

(] 11 I [

DI - - —|— & LI —|— & L -t - — - . 4
I | | |

Al2 S Ll — L - — = 14— - — — ¢- — 4

Frequenzum- Frequenzum- Frequenzum- Frequenzum-
richter 1 richter 2 richter 3 richter 8

Starten des IPC-Systems

Das IPC-System lauft an, wenn der Frequenzumrichter von der externen Steuerstelle
EXT2 (Parameter 20.08 Ext2 Eing.1 Quel) einen Startbefehl erhalt Der Startbefehl
zeigt an, dass die Pumpe fiir das IPC-System zur Verfligung steht. Das System
sendet jedoch den tatsachlichen Startbefehl geman der erforderlichen
Systemleistung an die Folgeantriebe.

Wenn alle Frequenzumrichter des Systems gleichzeitig einen Startbefehl erhalten,
lauft standardmafig der Frequenzumrichter mit der geringsten Betriebszeit, der
betriebsbereit ist, als Master-Antrieb an. Siehe Parameter 76.22 (Seite Mehrpumpen-
system-Knotennummer). Fir eine optimale Energienutzung kénnen Sie die PID-
Schlaffunktion mit dem IPC-System kombinieren.Informationen zur PID-Schlaffunk-
tion siehe Schlaf- und Druckerh6hungsfunktion fiir den Prozessregler (Seite 169).

Hinweis: Das IPC-System ist auf der externen Steuerstelle EXT1 nicht aktiv.
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Sanfte Pumpenumschaltung

In der folgenden Abbildung ist die sanfte Pumpenumschaltung bei unterschiedlichen
Rampenzeiten dargestellt.

Prozessregler-Ausgang des

Frequenz (Hz)
A aktuellen Masters

Start-Niveau

Normalrampe

IPC Sanftbe-
schleuni-
Start- gungszeit
Idrehzah- (76.62)
en
(40.01)

oy

Zeit (1)

-
Start-  Magnetisie-
Verzo-  rungsverzoge-

gerung rung
(76.55)

Das Zeitdiagramm der sanften Pumpenumschaltung stellt die einzelnen Schritte beim
Anlauf der Pumpen dar. In diesem Fall hat der Prozess-PID-Ausgang des aktuellen
Masters den Startwert iberschritten (76.30...76.32).

1. Das IPC-System startet nach Ablauf der Verzdgerungszeit (76.55
Startverzégerung) eine neue Pumpe.

Nach Abschluss der Magnetisierung beginnt der Motor zu drehen,

die neue Pumpe beschleunigt dann mit der in Parameter 76.62 IPC
Sanftbeschleunigungszeit festgelegten, sanften IPC-Rampe auf die Master-
Drehzahl.

2. Wenn eine neue Pumpe beschleunigt, verzégern die anderen Pumpen, um eine
stabile Systemleistung aufrechtzuerhalten, wie sie in dem Diagramm normale
Rampe dargestellt ist.

3. Nach dem die neue Pumpe die Drehzahl der aktuellen Master-Pumpe erreicht
hat, wird die neue Pumpe zum neuen Master.

4. Der neue Master und alle Gibrigen Pumpen folgen nun der Drehzahl des
Masterantriebs, die durch den Prozess-PID-Reglers des Masterantriebs
festgelegt ist
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Prioritidten der Pumpen

Die Pumpen haben unterschiedliche Prioritaten entsprechend der Energieeffizienz
und dem Bedarf des Prozesses.

* Hoch — energieeffizientere Pumpen
* Normal — weniger energieeffiziente Pumpen
* Nieder — Pumpen, die nur bei Bedarf laufen

Sie kénnen die Prioritat mit Parameter 76.77 Pumpenprioritdt wahlen. Das IPC-
System bevorzugt Pumpen mit hoher Prioritat gegentiber Pumpen mit normaler oder
niedriger Prioritat. Die Zeit, die eine Pumpe nicht lauft, kann mit Parameter 76.76
Max. Stillstandszeit eingestellt werden, sodass selbst Pumpen mit niedriger Prioritat
haufig genug genutzt werden, um sie betriebsfahig zu halten. Druckerhaltungspum-
pen (Jockey-Pumpen) sollten separat geregelt werden, um die notwendige Regelung
sicherzustellen.

Prinzip der Master/Follower-Umschaltung

1. Der Master regelt den Prozess so lange, bis der Follower den Sollwert erreicht
hat. Es erfolgt keine Master/Follower-Umschaltung, wenn der Sollwert nicht
erreicht wird.

2. Die maximale Stillstandszeit wird eingehalten (falls eingestellt).

Dies hat Prioritat, denn hierdurch wird sichergestellt, dass die Pumpe in gutem
Zustand bleibt und nicht nur steht.

3. Nach Priifen der maximalen Stillstandszeit laufen die Pumpen entsprechend ihrer
Prioritat.

Dadurch wird sichergestellt, dass die Pumpen mit hoher Prioritat am haufigsten
laufen.

4. Wenn keine der oben genannten Bedingungen eingestellt ist, versucht das
System, die Betriebszeit der Pumpen gleichmaRig aufzuteilen.

Automatische Parameter-Synchronisation

Die automatische Parameter-Synchronisation reduziert die Anzahl der
Konfigurationsschritte beim IPC-System.

Die Gruppen der synchronisierten Parameter werden mit Parameter 76.702 IPC
Synchronisation der Einstellungen ausgewahlt. Darliber hinaus gibt es einige
antriebsabhangige Parameter, die nicht synchronisiert werden, wie 76.22
Mehrpumpensystem-Knotennummer. Um eine Parametergruppe zwischen zwei oder
mehreren Antrieben zu synchronisieren, muss die Gruppensynchronisation bei allen
Antrieben aktiviert sein.

Bei der Synchronisation kommen zwei Mechanismen zum Einsatz, um
sicherzustellen, dass die Parametergruppen synchronisiert wurden. Wenn in einem
Frequenzumrichter ein Parameterwert geandert wird, wird der gednderte Parameter
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Uber die Umrichter-Umrichter-Verbindung (121) tbertragen. Alle Frequenzumrichter
an der Umrichter-Umrichter-Verbindung, bei denen die Synchronisation aktiviert ist,
lesen diesen Wert und stellen ihren eigenen Parameter entsprechend ein.

Dariber hinaus Ubertragt der Frequenzumrichter regelmaRig die Gruppe CRC
(zyklische Redundanzprifung) tber die Umrichter-Umrichter-Verbindung (121)
zusammen mit dem Zeitstempel der letzten Editierung der Gruppe. Aus dieser
Information kdnnen die Frequenzumrichter entnehmen, ob die Gruppe synchronisiert
wurde und welcher Frequenzumrichter die neuesten Parameterwerte hat. Bei einem
CRC-Widerspruch fordern die Frequenzumrichter die Parameterwerte von der
Parametergruppe und dem Frequenzumrichter mit den neuesten Werten an.

Anderungen in der Antriebskonfiguration kénnen durch Berechnung der Parameter-
Prifsumme Uberprift werden, siehe Abschnitt Parameter-Priifsummenberechnung
auf Seite 235.

IPC Master-Autowechsel

Ein IPC-System besteht aus mehreren Pumpen (Antrieben), hat jedoch nur eine
aktive Master-Pumpe. Die Master-Pumpe steuert das IPC-System durch Starten und
Stoppen der Follower-Pumpen bei Bedarf und durch Ausgabe des Sollwerts an alle
Follower-Pumpen tber das IPC-Netzwerk.

Normalerweise ist die Pumpe, die zuerst angelaufen ist, der erste aktive Master.
Wenn mehrere Antriebe gleichzeitig gestartet werden, wird die Pumpe mit der
niedrigsten Knotennummer zum aktiven Master. Mit der Funktion Autowechsel wird
im IPC-System der Master-Status an die nachste Pumpe in der festgelegten
Reihenfolge ubertragen. Deshalb beeinflusst die automatische Umschaltung auch die
Startreihenfolge der Follower-Pumpen.

Hinweis: Die Knotennummern der Frequenzumrichter missen fortlaufend sein,
beginnend mit 1.

Der Autowechsel kann auf verschiedene Weisen erfolgen. Die Auslésung wird mit
Parameter 76.70 PFC Autowechsel ausgewahlt. Zu diesen Auslésemdglichkeiten
gehdren Digitaleingange, zeitgesteuerte Funktionen, feste Zeitintervalle, der Stopp
aller Pumpen, oder wenn die VerschleiRlogik erkennt, dass es Zeit fiir einen Wechsel
des Masters ist. Selbst wenn diese Auslésung aktiv ist, muss der PID-Istwert des
Sollwert erreicht haben, und die Pumpendrehzahl muss unterhalb des Wertes von
Parameter 76.73 Autowechsel-Schwelle liegen, bevor die automatische Umschaltung
erfolgt.

Wenn ein Autowechsel wegen der oben genannten Griinde nicht moglich ist,
speichert das System die Anforderungen und fiihrt den Autowechsel durch, sobald
alle Anforderungen erfillt sind.

Die automatische Umschaltung kann durch zwei mogliche Ablaufe erfolgen:
entweder nach Verschleil3 oder in einer festen Reihenfolge.
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Bei IPC hat Parameter 76.70 PFC Autowechsel den Standardwert Laufzeit-
Ausgleich.Wenn der Parameterwert Nicht ausgewéhit oder Ausgewdéhlt lautet, wahit
das System automatisch Laufzeit-Ausgleich.

Wenn der Wert von 76.70 PFC Autowechsel nicht Nicht ausgewéhit, Ausgewéhlt
oder Laufzeit-Ausgleich lautet, wird die feste Reihenfolge verwendet. Das feste
Zeitintervall kann mit Parameter 76.71 PFC Autowechsel Intervall festgelegt werden.

Ausgeglichene-Laufzeit ist die Standardeinstellung nach Auswahl der IPC-
Konfiguration Bei einer ausgeglichenen Laufzeit wird der Status des Masters an eine
Follower-Pumpe Ubertragen, die die notwendigen Anforderungen erfiillt. Zu diesen
Anforderungen gehoren (von der hdchsten zur niedrigsten Prioritat):

* Maximale stationare Zeit (Parameter 76.76)

* Pumpenprioritat (Parameter 76.77)

* Maximale Pumpenlaufzeit-Differenz (Parameter 76.72)

» Betriebszeit (Parameter 77.10...77.18)

* Knotennummer (Parameter 76.22).

Der Status des Masters wird in einer festen Reihenfolge an die nachste
Knotennummer bertragen. Wenn zum Beispiel Pumpe 1 der Master ist und die
Startreihenfolge lautet 1-2-3-4, dann ist nach dem Autowechsel Pumpe 2 der Master
und die Startreihenfolge andert sich auf 2-3-4-1. Wenn die nachste Master-Pumpe

bei Ausldsung des Autowechsels nicht lauft, wird sie gestartet und der Master-Status
wird auf diese Pumpe Ubertragen, wenn sie den Startprozess abgeschlossen hat.

Hinweis: Ein Autowechsel in einer festen Reihenfolge erfordert, dass eine Pumpe
gestartet werden kann oder das alle Pumpen (die Anzahl der Pumpen entspricht der
Maximalanzahl an Pumpen) laufen, bevor der Autowechsel erfolgen kann. Wenn Sie
zum Beispiel 8 Pumpen haben und die Maximalanzahl auf 3 eingestellt ist und 3 Pumpen
laufen, erfolgt der Autowechsel erst, wenn die dritte Pumpe gestoppt ist, denn ansonsten
wirde die Startreihenfolge nicht stimmen (es ist nicht méglich, die maximale Anzahl an
Pumpen zu uberschreiten). In diesem Beispiel jedoch erfolgt der Autowechsel, wenn die
maximale Anzahl auf 8 eingestellt ist und alle 8 Pumpen laufen.

Wenn eine bestimmte Pumpe kein Master sein soll (z. B. wenn die Pumpe nicht fiir
den Erhalt des Prozess-Istwerts angeschlossen ist), muss Parameter 76.23 Master
aktivieren fur fir diese Pumpe auf Falsch eingestellt werden. Auf diese Weise wird
die Pumpe bei der Weitergabe des Master-Status wahrend des Autowechsels
umgangen.

Der Parameter zur Aktivierung des Masters kann auch auf andere Bitquellen gelegt
werden z. B. Uberwachung, um nach einem Ereignis (z. B. Ausfall des Al) zu
verhindern, dass eine bestimmte Pumpe zum Master wird.

Wenn der aktuelle Master diese Funktion verliert, versucht sich das System, so
schnell wie méglich davon zu erholen, indem ein neuer Master ausgewahit wird und
ggf. neue Pumpen gestartet werden.
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Das IPC-System kommuniziert Gber den 12| Bus, der an den integrierten Feldbus
angeschlossen ist, durch Senden des Sollwerts, des Status, der Betriebszeit und
anderer Systeminformationen an die einzelnen Pumpen. Bei einem Kommunikations-
ausfall zwischen den Pumpen bei Verwendung einer festen Reihenfolge wird die
Pumpe mit der niedrigsten Knotennummer der neue Master fiir ein Netzwerkseg-
ment, das bisher noch keinen aktiven Master hatte. Bei ausgeglichener-Laufzeit
erfolgt die Auswahl des nachsten Masters auf Basis der Logik flr eine ausgeglichene
Laufzeit. Wenn die Pumpen wieder miteinander kommunizieren kénnen, bleibt die
Master-Pumpe mit der niedrigsten Knotennummer der Master, wahrend der aktive
Master aus einem anderen Netzwerksegment den Master-Status nach einer Verzo-
gerung aufgibt.

Wenn eine Pumpe keine anderen Pumpen erkennt, wartet sie wahrend der mit
Parameter 40.33 Satz 1 Integrationszeit definierten Zeit, bevor sie den Betrieb
aufnimmt. Wenn das System nach Ablauf der Zeit mit dem Sollwert lauft, startet die
einzelne Pumpe nicht, um das System nicht zu beeintrachtigen.

Einstellungen
» Parametergruppe 76 PFC-Konfiguration (Seite 657)
+ Parametergruppe 77 PFC Wartung und Uberwachung (Seite 663).
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Anwendungsbeispiel: IPS-System mit drei Frequenzumrichtern und
drei Pumpen

In diesem Beispiel werden drei Frequenzumrichter mit drei Pumpen fur einen
gemeinsamen Betrieb angeschlossen. In diesem Beispiel wird simuliert, wie der
Druckgeber das System regelt. Der externe Druckgeber muss an das System
angeschlossen werden und sendet die Informationen an den Frequenzumrichter, der
den Betrieb der Pumpe sowie der Follower-Antriebe regelt.

Die einzelnen Pumpen koénnen in der Betriebsart Hand (Lokalsteuerung) gepruft
werden, wodurch die Drehzahl (iber das Bedienpanel eingestellt werden kann. Die
Frequenzumrichter kdnnen mit den Tasten Hand und Aus auf dem Bedienpanel
gestartet und gestoppt werden.

Damit das IPS-System funktioniert, muss es sich in der Betriebsart Auto
(Fernsteuerung) befinden und mit dem PID-Regler geregelt werden. Der PID-Sollwert
ist als konstanter Sollwert eingestellt, und der fir die Prozesszurtckfiihrung
verwendete Druckgeber ist mit Analogeingang 2 verdrahtet.

Um das System zu starten, werden folgende Digitaleingdnge verwendet: DI1
Startfreigabe flir das System (Start / Stopp) und DI4 Startsperre (Anschluss des
Trockenlaufsensors).

Hinweise:

» Wenn eine Verriegelung nicht erflllt ist (siehe Parameter 20.40 Betriebsfreigabe
... 20.44 Startsperre 4) darf der Frequenzumrichter nicht laufen.

+ Das IPC-System erfordert, dass alle Frequenzumrichter mit derselben Firmware-
Version programmiert sind. Frequenzumrichter mit einer vom Master
abweichenden Firmware-Version erzeugen eine IPC-Versionsfehlermeldung, da
die interne Priufsumme nicht Ubereinstimmt.

Schaltplan

Signalsplit-
ter

Druckgeb 4mA...
ruckgeber 20 mA.

Frequenzum-
J Frequenzumrichter 1 Frequenzumrichter 2 richter 3

Start/
Stopp

] K1
Startsper-!
re

Undichtig- Integrierter Feldbus
keitssensor 29 Br
30 A
31 DGND
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Hinweis: Bei Verwendung eines Stromsignals muss ein Signalsplitter zum Anschluss
des Sensorsignals an alle Frequenzumrichter verwendet werden, die die Rolle des
Masters ibernehmen kdnnen.

Auch das Spannungssignal kann als Sensorruckfihrung verwendet werden. So kann
das Sensorsignal verkettet werden. Die Entfernung muss beim Signaltyp
berlcksichtigt werden.

Kurzanleitung — Zusammenfassung der Programmierung

Alle drei Frequenzumrichter auf normale Weise starten (siehe Abschnitt
Inbetriebnahme des Frequenzumrichters auf Seite 26).

IPC im ersten Frequenzumrichter konfigurieren

Nach Einrichtung des ersten Frequenzumrichters kdnnen Sie die Frequenzumrichter-
Parameter mit Hilfe der Synchronisationsfunktion in Wéhlen Sie Gemeinsam
verwendete Einstellungen kopieren. Dies beschleunigt die Inbetriebnahme und hilft
beim Vermeiden von Fehlern.

Menii > Grundeinstellungen > Pumpenmerkmale

» Wahlen Sie Mehrpumpenregelung

+ Den Pumpenmodus: auswahlen und editieren Intelligente Pumpenregelung
(IPC)

*  Weiter driicken.

» Die Knotennummer eingeben: (Diese Nummer muss fiir jeden
Frequenzumrichter im IPC-System eindeutig sein. In diesem Beispiel
verwenden wir 1 flir den ersten Frequenzumrichter, 2 fiir den zweiten
Frequenzumrichter und 3 fiir den dritten Frequenzumrichter.)

» Drlicken Sie Weiter.
» Wahlen Sie Einstellungen fiir diese Pumpe

» Bearbeiten Sie den Antriebsnamen: (Behalten Sie den Standardnamen bei
oder vergeben Sie einen eindeutigen Namen.)

* Die Knotennummer eingeben: (Geben Sie die Knoten Nummer ein, falls dies
noch nicht geschehen ist.)

» Wahlen Sie ¥l Kann Master sein. (In diesem Beispiel kdnnen alle drei
Frequenzumrichter als Master agieren. Der redundante Betrieb erfordert den
Wechsel des Masters. Wenn diese Einstellung nicht vorgenommen wird, kann
der Frequenzumrichter nur als Follower arbeiten.)

» Diese Pumpe bevorzugen: Mittel. (Die Pumpen haben unterschiedliche
Prioritéten entsprechend der Energieeffizienz und dem Bedarf des Prozesses:
Hoch - energieeffizientere Pumpen, Mittel - weniger energieeffiziente
Pumpen, Niedrig - Pumpen, die nur bei entsprechendem Prozessbedarf
laufen. Bei Druckerhéhungsanwendungen sollten dhnliche Pumpen
verwendet werden.)
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Driicken Sie Zuriick

+ Wahlen Sie Gemeinsam verwendete Einstellungen

Wabhlen Sie Synchronisation von Einstellungen

« Soll die Synchronisierung von Einstellungen mit anderen
Frequenzumrichtern erlaubt werden?: Ja. (Die Synchronisation spart
erheblich Zeit bei der Konfiguration des Gesamtsystems. AuRerdem wird
sichergestellt, dass Werte in den ausgewahlten Parametergruppen gleich
sind und entsprechend der letzten Parameteranderung kopiert werden.)

* Drlicken Sie Weiter.

+ Zwischen allen Frequenzumrichtern zu kopierende Einstellungen
auswabhlen:

« Wabhlen Sie V] Al-Einstellungen

«  Wishlen Sie ] PID-Einstellungen

* Wahlen Sie ¥l Gemeinsam verwendete IPC-Einstellungen
» Dricken Sie Weiter

Gesamtanzahl der Pumpen: 3

Eingeben Immer mindestens laufen lassen:71 Pumpe

Eingeben Nie mehr laufen lassen als: 3 Pumpen (diese drei Informationen
werden Uber die Umrichter-Umrichter-Verbindung zwischen allen
Frequenzumrichtern synchronisiert.)

Wahlen Sie Start-/Stoppdrehzahlen (legen Sie fest, wann eine Pumpe vom
System gestartet oder gestoppt werden soll, um den Bedarf zu decken und
den Zieldruck zu halten. Beispielwerte:

* 2. Pumpe starten bei: 48 Hz

* 3. Pumpe starten bei: 48 Hz

* 3. Pumpe stoppen bei: 25 Hz

* 2. Pumpe stoppen bei: 25 Hz

Wenn die erste Pumpe den Druck nicht halten kann und 48 Hz Gberschrei-
tet, wird die zweite Pumpe aktiviert. Wenn der Bedarf weiterhin steigt und
beide Pumpen 48 Hz Uberschreiten, wird die dritte Pumpe aktiviert.

Wenn der Bedarf sinkt und die drei aktivierten Pumpen unter 25 Hz fallen,
wird die dritte Pumpe abgeschaltet. Wenn der Bedarf weiterhin zu gering
ist und die beiden verbleibenden Pumpen unter 25 Hz fallen, wird die
zweite Pumpe abgeschaltet

Diese Werte miissen dem System entsprechend festgelegt werden. In
vielen Anwendungen fallen die Start- und Stoppdrehzahlen in einen
schmalen Bereich z. B. 25... 30 Hz und 40...45 Hz.

* Dricken Sie Zuriick
Wihlen Sie Ubergangsglittung
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Bedarfsspitzen ignorieren unter: 2,00 s (Die Spitzenzeit beschreibt, wie
lang die Ausgangsfrequenz Uber, in diesem Fall 48 Hz, bleiben muss, bis
die IPC den nachsten Frequenzumrichter startet.)

Bedarfseinbriiche ignorieren unter: 3,00 s (die Einbruchszeit
beschreibt, wie lang die Frequenz unter 25 Hz bleiben muss, bis die IPC
einen Frequenzumrichter stoppt. Hierdurch wird das Verhalten der IPC
geglattet und werden unnétige Starts und Stopps des Frequenzumrichters
vermieden.)

Driicken Sie Zuriick

* Wahlen Sie Autowechsel Hierdurch wird sichergestellt, dass die Betriebszeit
aller Frequenzumrichter des Systems ausgeglichen ist.

Max. Pumpen-Laufzeit-Diff.: 12 h. (hierdurch wird die maximale Differenz
zwischen den Betriebszeiten der Frequenzumrichter eines IPC-Systems
festgelegt.)

Maximale Stillstandszeit: 0,0 h. (Hierdurch wird sichergestellt, dass die
Pumpe héaufig betéatigt wird. Dies schuitzt vor allem Pumpen mit niedriger
Prioritat vor Blockaden. Der Wert 0,0 h deaktiviert den Parameter.)
Autowechsel nur unterhalb: 700 %. (Dieser Wert legt die maximale, fur
die Pumpe zuléssige Drehzahl fest. Mit dem Wert 100 % kann die
Umschaltung der Pumpe immer erfolgen, wenn dies notwendig ist.)

Dricken Sie Zuriick

» Wahlen Sie PID-Regelung (zweiter Sollwert, EXT2)
«  Wahlen Sie MIPID-Regelung verwenden

* PID-Regelung aktivieren von: Immer aktiv

» Start/Stopp/Drehr. Quelle: DI Start/Stopp

* Einheit: bar

* PID-Status: 0 hex

» Feedback auswahlen

Istwert: 0,0 bar

Quelle: Al2 skaliert

Al2 Skalierung

* Bereich: 4...20 mA

+ Skalierung min: 0,000 bar
» Skalierung max: 6,000 bar
* Driicken Sie Zuriick
Filterzeit: 0,000 s

Dricken Sie Zuriick

* Sollwert

Istwert: 0,0 bar
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* Quelle: Konstanter Sollwert
+ Konstant-Sollwerte
» Eingabe Konstant-Sollwert 1: 4,00 bar
* Konstant-Sollwert 2: 0,00 bar
¢ Minimum: 0,00 bar
¢  Maximum: 6,00 bar
* Dricken Sie Zurick
*  Tuning
* Proz.reg. Regelabw.: 0,00 bar
* Verstarkung: 1,00
« Differenzierzeit: 0,000 s
« Differenzier-Filterzeit: 0,0 s
* Driicken Sie Zuriick

* Ausgang erhohen: /stwert < Sollwert (Wird beim Fllen einer
Druckerhéhungspumpe oder eines Tanks verwendet. ,Istwert > Sollwert* wird
z. B. zum Entleeren eines Tanks verwendet. ,Istwert > Sollwert” wird auch bei
Kuhlturm-Applikationen verwendet.)

* Wahlen Sie Ausgang:
« lIstwert: 0,00
¢ Minimum: 0,00
*  Maximum: 50,00 (US:60,00) (Hz) oder 100,0 (%)
» Dricken Sie Zuriick
+ Schlaffunktion: auswahlen und einstellen Aus

* Driicken Sie wiederholt Zuriick, um zu den Grundeinstellungen
zurlickzukehren.

Konfigurieren Sie die Ubrigen Frequenzumrichter

Nach der Inbetriebnahme und Konfiguration der IPC des ersten Frequenzumrichters
im System kénnen Sie die weiteren Frequenzumrichter in Betrieb nehmen (siehe
Abschnitt Inbetriebnahme des Frequenzumrichters auf Seite 26).

Dann konfigurieren Sie jeden dieser Frequenzumrichter, wie folgt:
Menii > Grundeinstellungen > Pumpenmerkmale

* Wahlen Sie Mehrpumpenregelung
» Eingabe Pumpenmodus: Intelligente Pumpenregelung (IPC)
*  Weiter driicken.

+ Die Knotennummer eingeben: (Die weiteren Frequenzumrichter, in diesem
Beispiel 2...3.)

*  Weiter drlicken.




132 Programm-Merkmale

» Auswahl Quelle der Kommunikationsverbindung
+ EFB oder FBA auswahlen
»  Weiter driicken
» Wahlen Sie Einstellungen fiir diese Pumpe
+ Bearbeiten Sie den Antriebsnamen: (Vergeben Sie einen eindeutigen Namen.)

+ Die Knotennummer eingeben: (Geben Sie die Knoten Nummer ein, falls dies
noch nicht geschehen ist.)

* Wabhlen Sie ¥l Kann Master sein
» Diese Pumpe bevorzugen eingeben Kabelart
» Dricken Sie Zuriick
* Wahlen Sie Gemeinsam verwendete Einstellungen
* Wabhlen Sie Synchronisation von Einstellungen

» Soll die Synchronisierung von Einstellungen mit anderen Frequenzumrichtern
erlaubt werden?: Ja.

¢ Weiter driicken.

» Zwischen allen Frequenzumrichtern zu kopierenden Einstellungen
auswahlen: eingeben

« Wabhlen Sie V] Al-Einstellungen
«  Wahlen Sie V] PID-Einstellungen
* Wabhlen Sie ¥l Gemeinsam verwendete IPC-Einstellungen

» Dricken Sie wiederholt Zuriick, um zu den Grundeinstellungen
zurtickzukehren.

Nun werden alle diese Parametereinstellungen in diesen Frequenzumrichter kopiert,
und das System ist betriebsbereit.

Einstellungen

* Menii > Grundeinstellungen > Mehrpumpenregelung (IPC)

» Parametergruppe 017 Istwertsignale (Seite 399)

» Parametergruppe 40 Prozessregler Satz 1 (Seite 586)

» Parametergruppen 76 PFC-Konfiguration (Seite 651) und 77 PFC Wartung und
Uberwachung (Seite 663).

Einzelpumpen- und -liifter-Regelung (PFC/SPFC)

Die Einzelpumpen- und -liifter-Regelung (PFC) wird in Pumpen- oder Lifter-
Systemen verwendet, die aus einem Frequenzumrichter und mehreren Pumpen oder
Liftern bestehen. Der Frequenzumrichter regelt die Drehzahl einer der
Pumpen/Lifter und verbindet (bzw. trennt) die anderen Pumpen/Lufter direkt Uber
Schiitze mit/'von dem Einspeisenetz.




Programm-Merkmale 133

Die PFC-Steuerlogik schaltet Hilfsmotoren entsprechend den Kapazitatsanforderungen
des Prozesses ein und aus. Bei einer Pumpenapplikation z. B. regelt der Frequenzum-
richter den Motor der ersten Pumpe und damit auch die Ausgangsleistung der Pumpe.
Diese Pumpe ist die drehzahlgeregelte Pumpe. Wenn der Leistungsbedarf (Prozess-
(PID)-Sollwert) die Kapazitat der ersten Pumpe Ubersteigt (benutzerdefinierter Drehzahl-
/Frequenz-Grenzwert), startet die PFC-Logik automatisch eine Hilfspumpe. Die Logik
reduziert dann auch die Drehzahl der ersten Pumpe, die vom Frequenzumrichter gere-
gelt wird, um den Wert der zusatzlichen Ausgangsleistung der Hilfspumpe, um die
Gesamtsystemleistung auszugleichen. Die Prozessregelung passt die Drehzahl/Fre-
quenz der ersten Pumpe soweit an, dass die Systemausgangsleistung der Prozessanfor-
derung entspricht. Steigt der Leistungsbedarf weiter an, schaltet die PFC-Logik weitere
Hilfspumpen hinzu und regelt die Systemleistung wie beschrieben.

Wenn der Leistungsbedarf fallt und die Drehzahl der ersten Pumpe auf einen
Mindestgrenzwert fallt (benutzerdefinierter Drehzahl-/Frequenz-Grenzwert), stoppt
die PFC-Logik automatisch eine Hilfspumpe. Entsprechend erhéht die PFC-Logik die
Drehzahl der drehzahlgeregelten Pumpe, um die fehlende Leistung der gestoppten
Hilfspumpe auszugleichen.

Die Pumpen- und Lufterregelung (PFC) wird nur am externen Steuerplatz EXT2
unterstutzt.

Beispiel: Wasserversorgungsanwendung mit konstantem Druck und drei Pumpen-

Netzanschluss

A E
& & g
VSD-Motor Hilfsmotor 1 Hilfsmotor 2

Pumpe 1 ist an den VSD-Motor (Motor mit Frequenzumrichterregelung) angeschlossen.
Pumpe 2 ist mit Hilfsmotor 1 verbunden.
Pumpe 3 ist mit Hilfsmotor 2 verbunden.

Durchfluss vs. Pumpenstatus

Verbrauch Pumpe 1 Pumpe 2 Pumpe 3
Nieder VSD Aus Aus
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Np VSD DOL Aus
Hoch VSD DOL DOL
J VSD DOL Aus
nieder VSD Aus Aus

VSD = Regelung durch Frequenzumrichter, Einstellung der Ausgangsdrehzahl entsprechend
der PID-Regelung.

DOL = direkter Netzanschluss. Die Pumpe lauft mit der festen Motornenndrehzahl.
Aus = Offline. Pumpenstopps

Sanfte Pumpen- und Lufter-Regelung (SPFC)

Die sanfte Pumpen- und Lifter-Regelung (SPFC) ist eine Variante der PFC-Regelung
fir Anwendungen mit der Umschaltung von Pumpen und Luftern, bei denen
niedrigere Druckspitzen erforderlich sind, wenn ein neuer Hilfsmotor gestartet wird.
Die sanfte Pumpen- und Lifterregelung ist ein einfaches Verfahren, um den
Sanftanlauf direkt an das Netz angeschlossener Motoren (Hilfsmotoren) zu
ermdglichen.

Der Hauptunterschied zwischen einer konventionellen PFC-Regelung und der SPFC-
Regelung ist die Art und Weise, wie bei der SPFC-Regelung die Hilfsmotoren direkt
zugeschaltet werden. Wenn die Bedingung fiir das Starten eines neuen Motors erfllt
ist (siehe oben), trennt die SPFC-Logik den frequenzumrichtergeregelten Motor vom
Frequenzumrichter und schaltet diesen Motor sofort mit einem fliegendem Start auf
das Einspeisenetz, d. h. wahrend der Motor noch austrudelt. Dann schaltet der
Frequenzumrichter auf die ndchste Pumpen-/Liftereinheit, die gestartet werden soll,
und beginnt deren Drehzahl zu regeln, wahrend die zuvor geregelte Einheit nun Uber
ein Schitz direkt auf das Netz geschaltet wird.

Weitere (Hilfs-)Motoren werden auf die gleiche Weise gestartet. Der Abschaltvorgang
der Motoren entspricht dem normalen Ablauf bei der PFC-Regelung.

In einigen Fallen ermdglicht die SPFC-Regelung eine Senkung des Anlaufstroms
beim direkten Zuschalten der Hilfsmotoren. Als Ergebnis kdnnen geringere
Druckspitzen bei Rohrleitungssystemen und Pumpen erreicht werden.
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Beispiel: Wasserversorgungsanwendung mit konstantem Druck und drei Pumpen-

Netzanschluss

Motor 3

Motor 1 Motor 2
Pumpe 1 ist mit Motor 1 verbunden.
Pumpe 2 ist mit Motor 2 verbunden.
Pumpe 3 ist mit Motor 3 verbunden.

Durchfluss und Pumpenstatus
Verbrauch Pumpe 1 Pumpe 2 Pumpe 3

Nieder VSD Aus Aus

N DOL VSD Aus

Hoch DOL DOL VSD

r} N DOL Aus VSD
Nieder Aus Aus VSD

J VSD Aus DOL

Hoch DOL VSD DOL

N DOL VSD Aus

Nieder Aus VSD Aus

N VSD DOL Aus

k_ Hoch DOL DOL VSD

VSD = Regelung durch Frequenzumrichter, Einstellung der Ausgangsdrehzahl
entsprechend der PID-Regelung.

DOL = direkter Netzanschluss. Die Pumpe lauft mit der festen Motornenndrehzahl.
Aus = Offline. Pumpe stoppt
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Autowechsel

Der automatische Wechsel der Startreihenfolge, auch Autowechsel-Funktion
genannt, dient bei vielen PFC-Konfigurationen zwei Hauptzwecken. Erstens die
Laufzeiten der Pumpen/Liifter gleichmaRig zu verteilen, um einen gleichmagigen
Verschleil® zu gewahrleisten. Zweitens, um zu lange Stillstandszeiten von
Pumpen/Luftern zu verhindern, was zu einer Verstopfung der Einheit fihren wirde. In
einigen Fallen kann es wiinschenswert sein, die Startreihenfolge nur zu andern,
wenn alle Einheiten gestoppt sind, um zum Beispiel die Auswirkungen auf den
Prozess zu minimieren.

Der Autowechsel kann auch durch die zeitgesteuerte Funktion ausgeldst werden
werden (siehe Seite 164).

Es gibt drei Arten der automatischen Umschaltung, je nachdem welche Art der PFC
und SPFC zusammen mit dem Hilfsstromkreis verwendet wird.
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1. Autowechsel-PFC mit nur Hilfsmotoren
Beispiel: Wasserversorgung mit konstantem Druck und drei Pumpen

Zwei Pumpen liefern die Durchflussmenge fiir den langfristigen Betrieb, und die dritte
Pumpe ist fir die Umschaltung reserviert. In diesem Modus wechseln sich nur zwei
Hilfsmotoren, Pumpe 2 und Pumpe 3, ab.

Netzanschluss

g
>

\VSD-Motor Hilfsmotor 1 Hilfsmotor 2

Pumpe 1 ist an den VSD-Motor (Motor mit Frequenzumrichterregelung) angeschlossen.
Pumpe 2 ist mit Hilfsmotor 1 verbunden.
Pumpe 3 ist mit Hilfsmotor 2 verbunden.

Durchfluss- und Pumpenstatus
Verbrauch Pumpe 1 Pumpe 2 Pumpe 3
Nieder VSD Aus Aus
Normal VSD DOL Aus
J VSD Aus DOL
NE VSD DOL Aus
Normal VSD Aus DOL

VSD = Regelung durch Frequenzumrichter, Einstellung der Ausgangsdrehzahl entsprechend
der PID-Regelung.
DOL = direkter Netzanschluss. Die Pumpe lauft mit der festen Motor-Nenndrehzahl.

Aus = Offline. Pumpe stoppt
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2. Autowechsel-PFC mit allen Motoren
Beispiel: Wasserversorgungsanwendung mit konstantem Druck und drei Pumpen-

Zwei Pumpen liefern die Durchflussmenge fiir den langfristigen Betrieb, und die dritte
Pumpe ist flir die Umschaltung reserviert. Da alle Motoren im Rahmen dieser Routine
automatisch umgeschaltet werden, wird ein spezieller Hilfsstromkreis benétigt, der
dem eines SPFC-Systems entspricht.

In diesem Modus wird der VSD-Motor auf die nachste Pumpe umschalten, aber der
Hilfsmotor befindet sich immer im DOL-Modus. Jedoch wird zwischen den drei
Pumpen umgeschaltet.

Netzanschluss

>

Motor 1

Pumpe 1 ist mit Motor 1 verbunden.
Pumpe 2 ist mit Motor 2 verbunden.
Pumpe 3 ist mit Motor 3 verbunden.

Durchfluss und Pumpenstatus
Verbrauch Pumpe 1 Pumpe 2 Pumpe 3
Nieder VSD Aus Aus
Normal VSD DOL Aus
N2 Aus VSD DOL
NE DOL Aus VSD
Normal VSD DOL Aus

VSD = Regelung durch Frequenzumrichter, Einstellung der Ausgangsdrehzahl
entsprechend der PID-Regelung.

DOL = direkter Netzanschluss. Die Pumpe lauft mit der festen Motornenndrehzahl.
Aus = Offline. Pumpe stoppt
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3. Automatische Umschaltung mit der SPFC

Der Hilfsmotor ist bei der SPFC-Regelung bedeutungslos. Deshalb spielt keine Rolle,
ob Sie alle Motoren oder nur Hilfsmotoren auswahlen.

Beispiel: Wasserversorgungsanwendung mit konstantem Druck und drei Pumpen-

Zwei Pumpen liefern die Durchflussmenge fur den langfristigen Betrieb, und die dritte
Pumpe ist flir den Wechsel reserviert.

Das SPFC-System unterstutzt natlrlich auch die automatische Umschaltung. Es ist
keine zusatzliche Komponente erforderlich, wenn die SPFC bereits verwendet wird.
In diesem Modus werden alle Pumpen wie im normalen SPFC-Betrieb immer vom
Frequenzumrichter gestartet.

Netzanschluss

v

Motor 1

Motor 2 Motor 3

Pumpe 1 ist mit Motor 1 verbunden.
Pumpe 2 ist mit Motor 2 verbunden.
Pumpe 3 ist mit Motor 3 verbunden.

Durchfluss- und Pumpenstatus
Verbrauch Pumpe 1 Pumpe 2 Pumpe 3
Nieder VSD Aus Aus
Normal DOL VSD Aus
N2 Aus DOL VSD
N VSD Aus DOL
Normal DOL VSD Aus

VSD = Regelung durch Frequenzumrichter, Einstellung der Ausgangsdrehzahl
entsprechend der PID-Regelung.

DOL = direkter Netzanschluss. Die Pumpe lauft mit der festen Motor-Nenndrehzahl.
Aus = Offline. Pumpe stoppt
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Verriegelung

Optional kann fiir jeden Motor im PFC-System ein Verriegelungssignal definiert
werden. Wenn das Verriegelungssignal eines Motors in der PFC-Logik aktiviert ist,
nimmt der Motor an der PFC-Startfolge teil. Wenn das Verriegelungssignal eines
Motors nicht aktiviert ist, nimmt der Motor nicht an der PFC-Startfolge teil. Diese
Funktion kann der PFC-Logik mitteilen, dass ein Motor nicht verfligbar ist
(beispielsweise aufgrund von Wartungsarbeiten oder eines manuellen Starts mit
direktem Netzanschluss).

Einstellungen
» Parametergruppe 70 Standard DI, RO (Seite 421)
» Parametergruppe 40 Prozessregler Satz 1 (Seite 586)

» Parametergruppen 76 PFC-Konfiguration (Seite 651) und 77 PFC Wartung und
Uberwachung (Seite 663).
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Anwendungsbeispiel 1: Zuluft, Basisdrehzahl-Follower

Es gibt verschiedene Eingangs- und Regelungsschemata, die fiir einen
Frequenzumrichter verwendet werden kdnnen, der einen Zuluftliifter antreibt. Das
folgende Beispiel stellt eine der Grundkonfigurationen dar. Die folgenden Seiten
bauen auf diesem Beispiel auf und beschreiben komplexere Beispiele. Das folgende

Beispiel besteht aus:

» Einem Start/Stopp-Kontakt aus dem Gebaudeautomatisierungssystem (GAS).
» Einem vom GAS kommenden 0...10 V DC Analog-Drehzahlbefehl
» Keine Sicherheitsbefehle an den Frequenzumrichter und keine

Statusrlickmeldung an das GAS.

Schaltplan

Referenzspannungs- und Analogeingénge und -ausgange

Drehzahl

Sollwert-Signal

SCR Signalkabelschirm
Al1 Ausgangsfrequenz/Drehzahl-Sollwert: 0...10 V
AGND Masse Analogeingangskreis
+10V Referenzspannung 10 V DC
Al2 Istwert-Riickfiihrung: 0...20 mA
AGND Masse Analogeingangskreis
AO1 Ausgangsfrequenz: 0...10 V
AO2 Motorstrom: 0...20 mA
AGND Masse Analogausgangskreis

Start/Stopp-Signal

+24 V Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA
DGND Masse flr Hilfsspannungsausgang
DCOM Masse alle Digitaleingdnge
DI1 Stopp (0) / Start (1)
DI2 Nicht konfiguriert
DI3 Auswahl Konstantfrequenz/-drehzahl
DI4 Nicht konfiguriert
DI5 Nicht konfiguriert
DI6 Nicht konfiguriert
e
RO1C Dampfersteuerung | Aktiviert die
:l 250 VAC /30 V DC | Drosselklappe
1 2A 19 verbunden mit 21
Lauft Lauft
: 250 VAC /30 V DC | 22 verbunden mit 24
— 2A
Storung (-1) Stérungsbedingung
: 250 V AC / 30 V DC | 25 verbunden mit 26
— 2A

Kurzanleitung — Zusammenfassung der Programmierung

Die nachfolgenden Einstellungen werden im Hinblick auf die Werkseinstellung des
Frequenzumrichters geandert, um die anwendungsspezifischen Anforderungen zu

erfillen:

Menii > Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert >

Verriegelungen/Freigaben

» Abwahl von [JVerwendung von Startsperre 1
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Anwendungsbeispiel 2: Zuluftliifter, Follower mit Basisdrehzahl,

Startsperre und Status

Es gibt eine Vielzahl verschiedener Eingangs- und Regelungsschemata, die auf
einen Frequenzumrichter angewandt werden kdnnen, der einen Lifter geregelt.
Das Beispiel folgende besteht aus:

Einem Start/Stopp-Kontakt des Gebaudeautomatisierungssystems (GAS).
Einem 0...10 V DC Analog-Drehzahlbefehl
Einem Schutzkontakt fiir einen hohen statischen Druck (Uberdruck), der mit dem

Frequenzumrichter verdrahtet ist

Einer Statusriickflihrung Lauft/Stopp vom Frequenzumrichter an das GAS.
Einer Statusrickfiihrung Stérung/keine Stérung vom Frequenzumrichter an das

GAS.

Schaltplan

Referenzspannungs- und Analogeingénge und -ausgange

0..10VDC ——, SCR

Signalkabelschirm

Drehzahl Al

Ausgangsfrequenz/Drehzahl-Sollwert: 0...10 V

Sollwert-Signal AGND

Masse Analogeingangskreis

+10V

Referenzspannung 10 V. DC

A2

Istwert-Riickfiihrung: 0...20 mA

AGND

Masse Analogeingangskreis

AO1

Ausgangsfrequenz: 0...10 V

AO2

Motorstrom: 0...20 mA

AGND

Masse Analogausgangskreis

+24 V Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA
DGND Masse flr Hilfsspannungsausgang
DCOM Masse alle Digitaleingdnge
Start/Stopp-Signal DI1 Stopp (0) / Start (1)
DI2 Nicht konfiguriert
. DI3 Auswahl Konstantfrequenz/-drehzahl
Hohe statische DI4 Startverriegelung 1 (1= Start zul 1)
Sicherheit DI5 | Nicht konfiguriert
(Uberdruck) 9

DI6

Nicht konfiguriert

Dampfersteuerung | Aktiviert die

Drosselklappe
250 VAC/30VDC 19 verbunden mit 21

Status ,Lauft”

2A

Lauft Lauft

250 V AC / 30 V DC | 22 verbunden mit 24
2A

Status ,Stérung”

Stérungsbedingung

Storung (-1)
25 verbunden mit 26

250 VAC/30VDC
2A

d|dlialf
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Kurzanleitung - Zusammenfassung der Programmierung

Die folgenden Einstellungen werden im Hinblick auf die Werkseinstellung des
Frequenzumrichters geéndert, um die anwendungsspezifischen Anforderungen zu
erflllen:

Menii > Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert >
Verriegelungen/Freigaben

. Verwendung von Startsperre 1
+ Eingabe Beschreibungstext: Uberdruck
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Anwendungsbeispiel 3: Volilstandige Integration des Liifters und des
Drehzahl-Followers

Es gibt eine Vielzahl verschiedener Eingangs- und Regelungsschemata, die auf
einen Frequenzumrichter angewandt werden kdnnen, der einen Lifter geregelt. Das
folgende Beispiel besteht aus:

» Einem Start/Stopp-Kontakt aus dem Gebaudeautomatisierungssystem (GAS).

* Einem 0...10 V DC Analog-Drehzahlbefehl vom GAS

» Dem SchlieRen des Drosselklappen-Endschalters, das dem Frequenzumrichter
mitteilt, dass die Drosselklappe offen/geschlossen ist

+ Einem Schutzkontakt fiir einen hohen statischen Druck (Uberdruck), der mit dem
Frequenzumrichter verdrahtet ist

» Einem mit dem Frequenzumrichter verdrahteten Sicherheitskontakt zur
Rauchmeldung in der Zuluft

 Einer Statusriickfiihrung Lauft/Stopp vom Frequenzumrichter an das GAS.
» Einer Statusmeldung Stérung/Stérung vom Frequenzumrichter an das GAS

» Einem Relaisausgang zum externen Steuerstromkreis, um eine Absperrklappe zu
offnen

+ Einem 0...10 V DC-Analogausgang vom Frequenzumrichter zur Meldung der
Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters an das GAS.
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Schaltplan

X

Referenzspannungs- und Analogeingénge und -ausgéange
SCR Signalkabelschirm
Al1 Ausgangsfrequenz/Drehzahl-Sollwert: 0...10 V
AGND Masse Analogeingangskreis
+10V Referenzspannung 10 V. DC
Al2 Istwert-Riickfiihrung: 0...20 mA
AGND Masse Analogeingangskreis
AO1 Ausgangsfrequenz: 0...10 V
AO2 Motorstrom: 0...20 mA
AGND Masse Analogausgangskreis

Drehzahl
Sollwert-Signal

0...10vDC
Ausgangsfrequenz

OWoOoO~NOOOAWN=

+24 V Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA

. DGND Masse flr Hilfsspannungsausgang
Start/Stopp-Signal
P19 DCOM___|Masse alle Digitaleingange
Drosselklappen- DI Stopp (0) / Start (1)
Endschalter——¢—" DI2 Betriebsfreigabe (1 = Start erlauben)
Hohe statische DI3 Auswahl Konstantfrequenz/-drehzahl
Sicherheit (Uber—4 Dl4 Startverriegelung 1 (1= Start zulassen)
druck) DI5 Startverriegelung 2 (1 = Start erlauben)
Rauchalarmsicher- DI6 Nicht konfiguriert
heit e
s RO1C Dampfersteuerung | Aktiviert die
Betatigungsele- 260V AC /30 v/ DG | Drosselkiappe
ment der Drossel- L 19 verbunden mit 21
klappe 2A
Lauft Lauft .
Status ,L&uft" :, 250 V AC / 30 V DC | 22 verbunden mit 24
— 2A
x « Stérung (-1 Stérungsbedingung
Status ,Storung :l 250 V AgC(/ 3)0 V DC | 25 verbunden mit 26
— 2A

Kurzanleitung—-Zusammenfassung der Programmierung

Die nachfolgend aufgefiihrten Einstellungen werden im Hinblick auf die
Werkseinstellung des Frequenzumrichters gedndert, um die
anwendungsspezifischen Anforderungen zu erfiillen:

Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert > Verriegelungen/Stérungen

* Auswahl Betriebsfreigabesignal verwenden

+ Eingabe Freigabe aktiviert, wenn: Di2 high

* Beschreibungstext: Drosselklappen-Endschalter
« [IVerwendung von Startsperre 1

+ Beschreibungstext: Uberdruck
+ Auswahl ¥l Verwendung von Startsperre 2.

» Start freigegeben, wenn: Di5 high

+ Eingeben Beschreibungstext: Rauchalarm
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Anwendungsbeispiel 4: Zuluft, PID-Regelung

Der Frequenzumrichter kann mit einem Zuluft-Lifter zur Aufrechterhaltung des
statischen Luftdrucks verwendet werden. Der Frequenzumrichter muss
beschleunigen, wenn der Druck zu niedrig ist, und verzdgern, wenn der Druck zu
hoch ist. Das folgende Beispiel besteht aus:
+ Einem Start/Stopp-Kontakt aus dem Gebaudeautomatisierungssystem (GAS).
» Einem 4...20 mA Sollwert-Befehlssignal vom GAS

* 4 mA=0,0kPa (oder 0,0 inWC)

* 20 mA=0,5kPa (oder 2,0 inWC)

» Einem 4...20 mA Druckgeber-Ruckfuhrsignal (analog), das mit dem
Frequenzumrichter verdrahtet ist, Druckbereich 0...1,25 kPa (0...5 inWC)

« 4mA=0,0kPa (0,0 inWC)
« 20 mA=1,25kPa (5.0 inWC)

+ Einem Schutzkontakt fiir einen hohen statischen Druck (Uberdruck), der mit dem
Frequenzumrichter verdrahtet ist

» Einem Froststat-Sicherheitskontakt, der mit dem Frequenzumrichter verdrahtet ist
+ Einer Statusriickfiihrung Lauft/Stopp vom Frequenzumrichter an das GAS.
+ Einer Statusrickfihrung Stérung/keine Storung vom Frequenzumrichter an das GAS.

Schaltplan

X1 Referenzspannungs- und Analogeingdnge und -ausgange
SCR Signalkabelschirm
Al1 Drehzahl-Sollwert: 4...20 mA
AGND Masse Analogeingangskreis
+10V Referenzspannung 10 V DC
Al2 Istwert-Riickfiihrung: 4...20 mA
AGND Masse Analogeingangskreis
AO1 Ausgangsfrequenz: 0...10 V
AO2 Motorstrom: 0...20 mA
AGND Masse Analogausgangskreis

4...20 mA Druck
Befehlssignal

4...20 mA Druck
Rckfihrsignal

+24 V Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA
DGND Masse fir Hilfsspannungsausgang
DCOM Masse alle Digitaleingdnge

Start/Stopp-Signal

DI1 Stopp (0) / Start (1)
Hohe statische DI2 Nicht konfiguriert
Sicherheit DI3 Auswahl Konstantfrequenz/-drehzahl
(Uberdruck) DI4 Startverriegelung 1 (1= Start zul 1)

Startverriegelung 2 (1 = Start erlauben)
Nicht konfiguriert

Froststat-Sicherheit

Dampfersteuerung | Aktiviert die

Drosselklappe
250 VAC/30VDC 19 verbunden mit 21

2A
Lauft Lauft
Status ,Lauft” 250 V AC / 30 V DC | 22 verbunden mit 24
2A
Storung (-1) Stérungsbedingung

Status ,Stérung” 250 VAC /30 V DC | 25 verbunden mit 26

2A

d|d|i
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Kurzanleitung — Zusammenfassung der Programmierung

Die unten aufgefiihrten Einstellungen werden im Hinblick auf die Werkseinstellung
des Frequenzumrichters gedndert, um die anwendungsspezifischen Anforderungen
zu erfillen:

Menii > Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert >
Verriegelungen/Freigaben
. Verwendung von Startsperre 1
+ Beschreibungstext: Uberdruck
+ Auswahl ¥l Verwendung von Startsperre 2
+ Beschreibungstext: Froststat

Menii > Grundeinstellungen > PID-Regelung
* Auswahl PID-Regelung verwenden

« Start/Stopp/Drehr. Quelle: Di1 Start/Stopp
+ Eingabe ¥ Einheit: kPa (oder inWC)

Menii > Grundeinstellungen > PID-Regelung > Riickfiihrung
+ Eingabe Quelle: Al2 Skalar

Menii > Grundeinstellungen > PID-Regelung > Istwert > Al2 Skalierung
« Bereich: 4...20 mA

« Skaliert min: 0 kPa (oder 0 inWC)

» Skalierung max: 1,25 kPa (oder 5,0 inWC)

Menii > Grundeinstellungen > PID-Regelung > Sollwert
+ Eingabe Quelle: Al1 skaliert

Menii > Grundeinstellungen > PID-Regelung > Sollwert > Al1 Skalierung
* Bereich: 4...20 mA

« Skaliert min: 0,0 kPa (oder 0,0 inWC)

» Skalierung max: 0,5 kPa (oder 2,0 inWC)

Menii > Grundeinstellungen > PID-Regelung

* Abstimmung (Anpassung der Verstarkungs- und Integrationszeit der
Prozessregelung (PID), wie fiir die Anwendung erforderlich)
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Anwendungsbeispiel 5: Kiihlturmliifter, Drehzahl-Follower

Es gibt eine Vielzahl verschiedener Eingangs- und Regelungsschemata, die auf
einen Frequenzumrichter angewandt werden kdnnen, der einen Kihlturm regelt Das

folgende Beispiel besteht aus:

» Einem Start/Stopp-Kontakt aus dem Gebaudeautomatisierungssystem (GAS).
* Ein 4...20 mA Analog-Drehzahlbefehl vom GAS

» Einem mit dem Frequenzumrichter verdrahteten Vibrationssicherheitsschalter
« Einer Statusrickfihrung Lauft/Stopp vom Frequenzumrichter an das GAS.

» Einer Statusmeldung Stérung/Stérung vom Frequenzumrichter an das GAS

» Einer auf 30 Hz programmierten Mindestfrequenz aufgrund der
Schmieranforderungen dieses speziellen Winkelgetriebes des Lufters.

Schaltplan

X1

Referenzspannungs- und Analogeingdnge und -ausgange

SCR

Signalkabelschirm

4...20 mA Drehzahl Al1

Ausgangsfrequenz/Drehzahl-Sollwert: 4...20 mA

Befehlssignal AGND

Masse Analogeingangskreis

+10V

Referenzspannung 10 V DC

A2

Istwert-Riickfithrung: 0...20 mA

AGND

Masse Analogeingangskreis

AO1

Ausgangsfrequenz: 0...10 V

AO2

Motorstrom: 0...20 mA

©oo~NOOGORWN=

AGND

Masse Analogausgangskreis

X2 & X3 Hilfsspannungsausgang und programmierbare Digitaleingédnge

+24 V Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA
DGND Masse fiir Hilfsspannungsausgang
DCOM Masse alle Digitaleingdnge
Start/Stopp-Signal DI1 Stopp (0) / Start (1)
DI2 Nicht konfiguriert
DI3 Auswahl Konstantfrequenz/-drehzahl
Vibrationsschalter Dl4 Startverriegelung 1 (1= Start zulassen)
DI5 Nicht konfiguriert

DI6

Nicht konfiguriert

Dampfersteuerung éktivierltk?ie
:, rosselklappe
. 250 VAC/30VDC 19 verbunden mit 21

Status ,Lauft"

2A

Lauft Lauft
:‘ 250 V AC / 30 V DC| 22 verbunden mit 24
— 2A

Status ,Stérung”

Storung (-1) Stérungsbedingung
:, 250 V AC / 30 V DC| 25 verbunden mit 26
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Kurzanleitung — Zusammenfassung der Programmierung

Die folgenden Einstellungen werden im Hinblick auf die Werkseinstellung des
Frequenzumrichters geéndert, um die anwendungsspezifischen Anforderungen zu
erflllen:

Menii > Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert > Auto-Steuerplatz >
Al1 Skalierung
* Bereich eingeben: 4...20 mA
Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert > Verriegelungen/Stérungen
« [MVerwendung von Startsperre 1

+ Beschreibungstext: Vibrationsschalter

Grundeinstellung > Grenzen
» Eingabe Mindestfrequenz: 30,00 Hz
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Anwendungsbeispiel 6: Kiihiturm, PID

Es gibt eine Vielzahl verschiedener Eingangs- und Regelungsschemata, die auf
einen Frequenzumrichter angewandt werden kdnnen, der einen Kihlturm regelt Das
folgende Beispiel besteht aus:

» Einem Start/Stopp-Kontakt aus dem Gebaudeautomatisierungssystem (GAS).

* Dem auf 24 °C (75 °F) festgelegten Wassertemperatursollwert. Der
Frequenzumrichter beschleunigt den Lifter, wenn die Temperatur zu hoch ist, und
verlangsamt den Lfter, wenn die Temperatur zu nieder ist.

+ Dem analogen Ruckfiihrsignal 4...20 mA eines Wassertemperaturgeber, das
direkt mit dem Frequenzumrichter verdrahtet ist, Temperaturbereich -30...50 °C
(-22...122 °F)

* 4mA=-30°C (-22 °F)

* 20mA=50"°C (122 °F)
* Einem mit dem Frequenzumrichter verdrahteten Vibrationssicherheitsschalter
» Einer Statusrickfuhrung Lauft/Stopp vom Frequenzumrichter an das GAS.
» Einer Statusmeldung Stérung/Stérung vom Frequenzumrichter an das GAS

» Einer auf 20 Hz programmierte Mindestfrequenz aufgrund der
Schmieranforderungen fir dieses speziellen Winkelgetriebes des Liifters

» Der Frequenzumrichter stoppt den Lifter und geht in den Schlafmodus, wenn die
Motordrehzahl langer als 30 Sekunden unter 25 Hz fallt.

» Der Frequenzumrichter wacht aus vom Schlafmodus auf, wenn die
Wassertemperatur lber 26 °C (79 °F) steigt, was auch einer Abweichung von
2 °C (4 °F) vom Sollwert von 24 °C (75 °F) entspricht.




Schaltplan

X
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Referenzspannungs- und Analogeingénge und -ausgéange

SCR

Signalkabelschirm

All

Ausgangsfrequenz/Drehzahl-Sollwert: 0...10 V

AGND

Masse Analogeingangskreis

+10V

Referenzspannung 10 V. DC

4...20 mA temp. Al2

Istwert-Riickfiihrung: 4...20

mA

Rickfiihrsignal AGND

Masse Analogeingangskreis

AO1

Ausgangsfrequenz: 0...10 V

AO2

Motorstrom: 0...20 mA

OWoOoO~NOOOAWN=

AGND

Masse Analogausgangskreis

+24V

Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA

DGND

Masse flr Hilfsspannungsausgang

DCOM

Masse alle Digitaleingdnge

Start/Stopp-Signal DI1

Stopp (0) / Start (1)

DI2

Nicht konfiguriert

DI3

Auswahl Konstantfrequenz/

-drehzahl

DI4

Vibrationsschalter

Startverriegelung 1 (1= Start zulassen)

DI5

Nicht konfiguriert

DI6

Nicht konfiguriert

Status ,Lauft”

Status ,Stérung”

RO1C Dampfersteuerung | Aktiviert die
:1 250 VAC /30 V DC | Drosselklappe
- 2A 19 verbunden mit 21
Lauft Lauft
:, 250 V AC / 30 V DC | 22 verbunden mit 24
= 2A
Storung (-1) Stérungsbedingung
:, 250 V AC /30 V DC | 25 verbunden mit 26
— 2A

Kurzanleitung — Zusammenfassung der Programmierung

Die nachfolgend aufgefiihrten Einstellungen werden im Hinblick auf die
Werkseinstellung des Frequenzumrichters geandert, um die
anwendungsspezifischen Anforderungen zu erfiillen:

Menii > Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert > Startsperren/Freigaben

« [MVerwendung von Startsperre 1

+ Beschreibungstext: Vibrationsschalter

Menii > Grundeinstellungen > Grenzen
« Eingabe Mindestfrequenz: 20 Hz

Menii > Grundeinstellungen > PID-Regelung

+ Auswahl VIPID-Regelung verwenden

» Eingabe Sie Start/Stopp/Drehrichtung von: Di1 Start/Stopp

* Einheit: °C (oder °F)

Menii > Grundeinstellungen > PID-Regelung > Riickfiihrung

« Eingabe Quelle: Al2 Skalar
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Menii > Grundeinstellungen > PID-Regelung > Istwert > Al2 Skalierung
+ Eingabe Bereich: 4...20 mA

» Skaliert min: -30,0 °C (oder -22 °F)

» Skalierung max: 50,0 °C (oder 122 °F)

Menii > Grundeinstellungen > PID-Regelung > Sollwert

» Eingabe Quelle: Konstanter Sollwert

» Eingabe Konstant-Sollwert 1: 24,0 °C (oder 75,0 °F)

Menii > Grundeinstellungen > PID-Regelung >

* Abstimmung (Anpassung der Verstarkungs- und Integrationszeit der
Prozessregelung (PID), wie fir die Anwendung erforderlich)

» Eingabe Ausgang erhdhen: Riickmeldung > Sollwert

Menii > Grundeinstellungen > PID-Regelung > Schlaffunktion
« Auswahl ISchlaffunktion benutzen

» Aktivierungsschwelle: 25 Hz

» Eingabe Verzégerung: 30,0 s

» Eingabe Aufwach-Abweichung: 2 °C (oder 4 °F)
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Anwendungsbeispiel 7: Kaltwasserpumpe

Es gibt verschiedene Eingangs- und Regelungsschemata, die auf einen
Frequenzumrichter angewandt werden kann, wenn er eine Kaltwasserpumpe regelt.
Das folgende Beispiel besteht aus:

» Einem Start/Stopp-Kontakt aus dem Gebaudeautomatisierungssystem (GAS).

* Einem 0...10 V DC Drehzahlbefehl (analog) vom GAS

» Einer Statusriickfihrung Lauft/Stopp vom Frequenzumrichter an das GAS.

» Einer Statusmeldung Stérung/Stérung vom Frequenzumrichter an das GAS

» Einem 4...20 mA Analogausgangssignal vom Frequenzumrichter, um den
Ausgangsstrom an den GAS zu melden

+  Wenn ein Stoppbefehl empfangen wird, verzégert der Frequenzumrichter den
Motor bis zum Stopp, um Wasserschlag zu verhindern.

Schaltplan
Referenzspannungs- und Analogeingénge und -ausgénge
0...10vDC SCR Signalkabelschirm
Drehzahl Al1 Ausgangsfrequenz/Drehzahl-Sollwert: 0...10 V
Sollwert-Signal AGND Masse Analogeingangskreis
+10V Referenzspannung 10 V DC
Al2 Istwert-Riickfiihrung: 0...20 mA
AGND Masse Analogeingangskreis
AO1 Ausgangsfrequenz: 0...10 V
4...20 mA AO2 Motorstrom: 4...20 mA
Ausgangsstrom AGND Masse Analogausgangskreis

+24 V Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA
DGND Masse flr Hilfsspannungsausgang

DCOM Masse alle Digitaleingange

Stopp (0) / Start (1)

Nicht konfiguriert

Auswahl Konstantfrequenz/-drehzahl

Nicht konfiguriert

Nicht konfiguriert

Nicht konfiguriert

Dampfersteuerung | Aktiviert die
:1 250 VAC /30 V DC | Drosselklappe
) 2A 19 verbunden mit 21

Lauft Lauft
: 250 V AC / 30 V DC | 22 verbunden mit 24
—! 2A

Storung (-1) Stérungsbedingung
:, 250 VAC /30 V DC | 25 verbunden mit 26
— 2A

Start/Stopp-Signal

Status ,Lauft”

Status ,Stérung”
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Kurzanleitung—-Zusammenfassung der Programmierung

Die nachfolgend aufgefiihrten Einstellungen werden im Hinblick auf die Werkseinstel-

lung des Frequenzumrichters gedndert, um die anwendungsspezifischen Anforde-
rungen zu erfillen:

Menii > 1/0 > AO2
+ Bereich: 4...20 mA
Menii > Grundeinstellungen > Rampen

+ Stopp-Methode: Rampe

Menii > Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert > Startsperren/Freigaben
» Abwahl von [DVerwendung von Startsperre 1
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Anwendungsbeispiel 8: Kondensator-Wasserpumpe

Es gibt verschiedene Eingangs- und Regelschemata, die auf einen
Frequenzumrichter angewandt werden kdnnen, der die Wasserpumpe eines
Kondensators regelt. Das folgende Beispiel besteht aus:

» Einem Start/Stopp-Kontakt aus dem Gebaudeautomatisierungssystem (GAS).
» Einem 4...20 mA Analog-Drehzahlbefehl vom GAS

» Einer Statusriickfihrung Lauft/Stopp vom Frequenzumrichter an das GAS.

» Einer Statusmeldung Stérung/Stérung vom Frequenzumrichter an das GAS

*  Wenn ein Stopp-Befehl empfangen wird, verzégert der Frequenzumrichter den
Motor rampengefiihrt bis zum Stopp, um Wasserschlag zu verhindern.

» Auf 20 Hz eingestellte Mindestfrequenz.

Schaltplan

X

Referenzspannungs- und Analogeingédnge und -ausgénge
SCR Signalkabelschirm
Al1 Ausgangsfrequenz/Drehzahl-Sollwert: 4...20 mA
AGND Masse Analogeingangskreis
+10V Referenzspannung 10 V DC

4...20 mA Drehzahl
Sollwert-Signal

Al2 Istwert-Riickfiihrung: 0...20 mA
AGND Masse Analogeingangskreis
AO1 Ausgangsfrequenz: 0...10 V

AO2 Motorstrom: 4...20 mA
AGND Masse Analogausgangskreis
X2 & X3 Hilfsspannungsausgang und programmierbare Digitaleingdnge
+24 V Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA
DGND Masse flr Hilfsspannungsausgang
DCOM Masse alle Digitaleingange
Stopp (0) / Start (1)
Nicht konfiguriert
Auswahl Konstantfrequenz/-drehzahl
Nicht konfiguriert
Nicht konfiguriert
Nicht konfiguriert

Dampfersteuerung | Aktiviert die
:I 250 VAC /30 V DC | Drosselklappe
- 2A 19 verbunden mit 21

LAuft Lauft .
: 250 V AC /30 V DC | 22 verbunden mit 24
— 2A

Storung (-1) Stérungsbedingung
:, 250 VAC /30 V DC | 25 verbunden mit 26
— 2A

©oO~NOOGORWN=

Start/Stopp-Signal

Status ,Lauft”

Status ,Stérung”
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Kurzanleitung—-Zusammenfassung der Programmierung

Die nachfolgend aufgefiihrten Einstellungen werden im Hinblick auf die
Werkseinstellung des Frequenzumrichters geandert, um die
anwendungsspezifischen Anforderungen zu erfillen:

Menii > Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert > Priméarer Standort fiir Al1
Skalierung Al1

» Eingabe Bereich: 4...20 mA

Menii > Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert > Startsperren/Freigaben
» Abwahl von [OVerwendung von Startsperre 1

Menii > Grundeinstellungen > Rampen
* Eingabe Stopp-Methode: Rampe

Menii > Sie die Einstellung > Grenzen
+ Eingabe Mindestfrequenz: 20 Hz

Sanfte Rohrfiillung

Mit der Funktion Sanfte Rohrfiillung kann eine leere Rohrleitung langsam gefillt wer-
den. Die Funktion kann ein plétzlichen Wasserschwall und Druckanstieg vor einem
geschlossenen Ventil oder einer Dise am Ende des Pumpensystems verhindern.

Im folgenden Diagramm wird der Funktion der sanften Rohrflllung erlautert.

PID

A 40.14 Satz 1 Sollw-Skal. Basis
Tparm- —mV—— — - - - = = — — —

» Zeit
40.28 Satz 1 P-Sollw.Ramp.zeit auf

Bei einem Leck oder einer Beschadigung im Pumpensystem wird der Sollwert nicht
rechtzeitig erreicht. Um einen solchen Zustand zu erkennen, kénnen Sie die
Uberwachung der sanften Rohrfiillung aktivieren, um eine Warn- oder Stérmeldung
auszugeben. Die Zeit wird mit der letzten Sollwertdnderung in Parameter 40.03
Proz.reg Sollwert berechnet.
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Einstellungen
* Menii - Grundeinstellungen - Pumpenmerkmale - Sanfte Rohrfiillung

» Parametergruppen 40 Prozessregler Satz 1 (Seite 586) und 82 Pumpen-
Schutzfunktion (Seite 673).

Geberlose Durchflussberechnung

Die Funktion der Fluss-Berechnung bietet eine ausreichend genaue (typisch +3...6 %)
Berechnung des Durchflusses, ohne dass ein separater Durchflussmesser installiert
werden muss. Der Durchfluss wird auf der Basis bestimmter Parameterdaten wie Pum-
pen-Eingangs- und Ausgangsquerschnitten, Druck an Pumpeneinlass und -auslass,
Hohendifferenz der Druckgeber und der Pumpencharakteristik berechnet.

Der Benutzer kann entweder eine HQ- (Druckhdhe/Durchfluss) oder PQ- (Lei-
stung/Durchfluss) Leistungskurve festlegen, die dann als Basis fir die Berechnung
dient. Es ist auch moglich, eine Durchflussrickfiihrung auf Basis des Differenzdrucks
zu verwenden. Das Verfahren zur Durchflussberechnung wird in den Grundeinstel-
lungen oder mit Parameter 80.13 Durchfluss-Rlickfliihrwertfunktion ausgewahlt.

In der folgenden Abbildung wird die HQ-Leistungskurve der Pumpe fir die
Durchflussberechnungsfunktion dargestellt.

H[m] orH [ft]
s

,.Q[m’/h] orQ[gpm]
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In der folgenden Abbildung wird die HQ-Leistungskurve der Pumpe fiir die
Durchflussberechnungsfunktion dargestellit.

P [kwW] orP [hp]

, Q[ m’/h] orQ[gpm]

Die auf der HQ- oder PQ-Kurve basierende Durchflussberechnung wird
entsprechend dem Drehzahl-Istwert der Kurve skaliert. Der Skalierungs-
Drehzahlsollwert wird in Parameter 80.21 Flow pump nominal speed eingestellt.

Zur Erhéhung der Genauigkeit der Durchflussberechnung kann in Parameter 80.714
Durchfluss-Riickfiihrwertmultiplikator ein Korrekturfaktor eingegeben werden.

Sensorlose Berechnung der Druckhdhe

Wenn diese beiden Pumpenkurven richtig parametriert sind, kdnnen sie nicht nur zur
Berechnung des Durchflusses ohne Sensor, sondern auch zur Berechnung der Druc-
khéhe ohne Sensor verwendet werden. Vereinfacht ausgedriickt, kann die PQ-Kurve
zur Berechnung des Durchflusses verwendet werden, und dieser berechnete Durch-
fluss kann dann in der QH-Kurve zur Bestimmung der Druckhéhe verwendet werden.

Die PQ- und QH-Kurven kdnnen ab Frequenzumrichter-Firmwareversion 2.18.2.1
ausgewahlt werden. Die Auswahl erfolgt mit Parameter 80.73 Durchfluss-
Riickfiihrwertfunktion.

Hinweise

Die Funktion der Durchflussberechnung kann nicht zu Abrechnungszwecken
verwendet werden.

Die Funktion der Durchfluss-Berechnung kann nicht auf3erhalb des normalen
Pumpenbetriebsbereiches benutzt werden.

Der Druckpunkt H1 auf der HQ-Kurve muss bei Durchfluss Null definiert werden.

Es wird erwartet, dass die Punkte auf der HQ-Kurve absteigend angeordnet sind
(H1>H2 > H3 > H4 > H5 usw.).

Der Leistungspunkt P1 auf der PQ-Kurve muss bei Durchfluss Null definiert werden.

Es wird erwartet, dass die Punkte auf der PQ-Kurve aufsteigend angeordnet sind
(P1<P2<P3<P4<P5usw.).
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Parametergruppe 80 Durchflussberechnung (Seite 665) definiert die HQ/PQ- oder
differenzdruckbasierte Durchflussrickfiihrung und 81 Sensoreinstellungen

(Seite 672) definiert die Auswahl des Pumpeneinlasses und -auslasses fir die
HQ-Berechnung.

Einstellungen

» Parametergruppe 80 Durchflussberechnung (Seite 665) und 81
Sensoreinstellungen (Seite 672).
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Trockenlaufschutz

Mit dieser (Trockenlaufschutz-) Funktion kann die Pumpe vor Trockenlauf geschutzt
werden

Die folgende Abbildung stellt die Funktionsweise des Trockenlaufschutzes der
Pumpe dar.

Drehmoment (%)

A
80

Normalbetrieb
60+ Kein Fluss
40
Die Pumpe lauft
204 trocken
T T T T T T T —» Drehzahl
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 (U/min)

Der Trockenlauf der Pumpe kann anhand der Unterlastkurve, mit dem mechanischen
Schalter fir Fillstand nieder und dem Drucksensor erkannt werden.

» Unterlastkurve - Erkennt die Gefahr des Trockenlaufs der Pumpe und gibt eine
Warn- oder Stérmeldung aus.

* Mechanischer Schalter Fiillstand hoch/nieder - Zeigt den Wasserstand im
Pumpensystem Uber einen Digitaleingang an und gibt eine Warn- oder
Stérmeldung aus.

+ Drucksensor - Uber einen Analogeingang an Uberwachung 1...3 angeschlossen.
Der Ausgang der Uberwachung zeigt den drohenden Wassermangel am
Pumpeneinlauf an und gibt eine Warn- oder Stérmeldung aus.

Einstellungen

* Menii -> Grundeinstellungen -> Pumpenmerkmale -> Schutz vor trockener
Pumpe

» Parametergruppe 82 Pumpen-Schutzfunktion (Seite 673).




Programm-Merkmale 161

A = 82.05 1st quick ramp accel. time

B = 82.07 1st quick ramp accel. limit

C = 82.12 2nd quick ramp accel. limit

D = 46.01 Drehzahl-Skalierung | 46.02 Frequenz-Skalierung
E = 82.08 Final quick ramp decel. limit

F = 82.06 Final quick ramp decel. time

G = 82.10 2nd quick ramp accel. time

H = 82.14 Oper. quick ramp accel. time (3rd)

| = 82.15 Oper. quick ramp decel. time (1st)

Automatische Quittierung von Stérungen

Der Frequenzumrichter kann selbst automatisch Uberspannungs-, Unterspannungs-
und externe Stérungen quittieren. Der Benutzer kann auch eine Stérung
spezifizieren, die automatisch quittiert wird.

Standardmafig ist die automatische Quittierung abgeschaltet und muss vom
Benutzer aktiviert werden.

WARNUNG! Stellen Sie vor dem Aktivieren dieser Funktion sicher, dass keine
gefahrlichen Situationen eintreten kénnen. Die Funktion startet den
Frequenzumrichter automatisch neu und setzt den Betrieb nach einer Stérung fort.
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Einstellungen

* Meni > Grundeinstellungen > Erweiterte Funktionen > Stérungen autom.
quittieren

» Parameter 371.712...31.16 (Seite 538).

Externe Ereignisse

Finf unterschiedliche Ereignissignale des Prozesses kdnnen an ausgewahlte Ein-
gange angeschlossen werden, um damit Warnmeldungen und Stérungsabschaltun-
gen des Antriebs zu generieren. Wenn das Signal abfallt, wird das externe Ereignis
(Stérung, Warnung oder ein Protokolleintrag) erzeugt. Der Inhalt der Meldungen kann
auf dem Bedienpanel bearbeitet werden.

Einstellungen

* Meni > Grundeinstellungen > Erweiterte Funktionen > Externe Ereignisse
» Parameter 31.01...31.10 (Seite 536).

Konstantdrehzahlen/-frequenzen

Konstantdrehzahlen und -frequenzen sind voreingestellte Sollwerte, die schnell z.B.
Uber Digitaleingange, aktiviert werden kénnen. Fir die Drehzahlregelung kénnen bis
zu 7 Konstantdrehzahlen und fir die Frequenzregelung bis zu 7 Konstantfrequenzen
eingestellt werden.

WARNUNG: Konstantdrehzahlen und -frequenzen haben Vorrang vor dem
normalen Sollwert, unabhangig, von welcher Quelle der Sollwert gesendet wird.

Einstellungen
* Menii > Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert > Konstantdrehzahlen
* Menii > Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert > Konstantfrequenzen

» Parametergruppen 22 Drehzahl-Sollwert-Auswahl (Seite 494) und 28 Frequenz-
Sollwertkette (Seite 514).

Ausblendung kritischer Drehzahlen/Frequenzen

Die Funktion der Drehzahlausblendung steht fiir Anwendungen zur Verfligung, bei
denen bestimmte Motordrehzahlen oder Drehzahlbereiche wegen mechanischer
Schwingungsprobleme vermieden werden miissen.

Die Funktion Drehzahlausblendung verhindert, dass der Sollwert fiir langere Zeit in
einem kritischen Drehzahlbereich pendelt. Wenn ein sich andernder Sollwert (22.87
Drehz.Sollw. 7 (Istw)) in einen kritischen Bereich geht, friert der Ausgang der
Funktion bei diesem Wert (22.01 Drehzahlsollwert unbegrenzt) ein, bis der Sollwert
den Bereich wieder verlasst. Jede schnelle Anderung des Ausgangs wird durch die
Rampenfunktion der Sollwertkette gedampft.
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Wenn der Frequenzumrichter die zuldssigen Ausgangsdrehzahlen/-frequenzen
begrenzt, erfolgt die Begrenzung bei einer Beschleunigung aus dem Stillstand auf die
absolut niedrigste kritische Drehzahl (untere kritische Drehzahl oder untere kritische
Frequenz), sofern der Drehzahlsollwert nicht Giber dem oberen Grenzwert der
kritischen Drehzahl/Frequenz liegt.

Die Funktion ist auch fiir die Skalar-Motorregelung mit einem Frequenzsollwert
verfiigbar. Der Eingang der Funktion wird mit Parameter 28.96 Freq.Sollw. 7 (Istw)
und der Ausgang mit 28.97 Freq.-Sollw. unbegrenzt) angezeigt.

Beispiel fiir kritische Drehzahlen:

Ein LUfter hat Vibrationen im Bereich von 540...690 U/min und 1380...1560 U/min.

Damit der Frequenzumrichter die Vibrationen verursachenden Drehzahlbereiche

Uberspringt,

« Schalten Sie die Drehzahlausblendungsfunktion durch Aktivieren von Bit 0 von
Parameter 22.51 Kritische Drehzahl Funkt. ein und

+ stellen Sie die problematischen Drehzahlbereiche folgendermafen ein:

22.01 Drehzahlsollwert unbegrenzt (U/min)
(Ausgang der Funktion)

A

1 Par. 22.52 = 540 U/min
1560 |- 2. Par. 22.52 =690 U/min
3. Par. 22.54 = 1380 U/min
1380 |
4. Par. 22.55 = 1560 U/min
690 |
540 |/

‘ » 22.87 Drehz.Sollw. 7 (Istw) (U/min)
1 2 3 4 (Eingang der Funktion)
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Beispiel fiir kritische Frequenzen:
Ein LUfter weist Vibrationen im Bereich von 18...23 Hz und 46...52 Hz auf. Damit der
Frequenzumrichter diese Frequenzbereiche vermeidet,

+ schalten Sie die Drehzahlausblendungsfunktion durch Aktivieren von Bit 0 von
Parameter 28.51 Kritische Frequenz Funkt. ein und

+ stellen Sie die problematischen Frequenzbereiche, wie nachfolgend dargestellt, ein:

28.97 Freq.-Sollw. unbegrenzt (Hz)
(Ausgang der Funktion)

A

1 Par. 28.52=18Hz
520 | - 2 Par. 28.53=23Hz

3 Par. 28.54=46 Hz
46 |- - - - - - -

4 Par. 28.55=52Hz
23 |- - -
18 |- -,

» 28.96 Freq.Sollw. 7 (Istw) (Hz)
1 2 3 4 (Eingang der Funktion)

Einstellungen

* Menii > Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert > Konstantdrehzahlen
* Meni > Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert > Konstantfrequenzen
+ Kiritische Drehzahlen: Parameter 22.51...22.57 (Seite 5017)

» Kiritische Frequenzen: Parameter 28.57...28.57 (Seite 521).

Zeitgesteuerte Funktionen

Die Basiseinheit der Timer-Funktionen wird als Timer bezeichnet. Ein Timer kann auf
Basis der Tageszeit, des Wochentags und der Jahreszeit laufen. Zusatzlich zu diesen
zeitbezogenen Parametern kann die Aktivierung des Timers auch durch so genannte
Sondertage (als Feiertage oder Werktage konfigurierbar) beeinflusst werden. Zum
Beispiel kann der 25.12. (25. Dezember) in vielen Landern als Feiertag definiert
werden. Ein Timer kann so eingestellt werden, dass er an den Sondertagen aktiv
oder inaktiv ist.

Mehrere Timer kdnnen mit der ODER-Funktion zu einer zeitgesteuerten Funktion
zusammengeschaltet werden. Wenn also einer der zu einer zeitgesteuerten Funktion
zusammengeschalteten Timer aktiv ist, ist auch die zeitgesteuerte Funktion aktiv. Die
zeitgesteuerte Funktion wiederum regelt dann die normalen Antriebsfunktionen wie
den Start des Frequenzumrichters oder wahlt die richtige Drehzahl oder den Sollwert
fur den PID-Regler aus.

In vielen Fallen, wenn ein Lufter, eine Pumpe oder ein anderes Gerat mit einer
zeitgesteuerten Funktion geregelt wird, ist es notwendig, dass das Zeitprogramm
kurzzeitig Gbergangen werden kann. Diese Override-Funktion heit Boost. Der Boost
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beeinflusst direkt die ausgewahlte(n) Timer-Funktion(en) und schaltet sie fir eine
festgelegte Zeit ein. Der Boost-Modus wird (iblicherweise Uber einen Digitaleingang
aktiviert und die Betriebsdauer durch Parameter eingestellt.

Die folgende Abbildung verdeutlicht die Zusammenhange zwischen den Elementen
der zeitgesteuerten Funktionen.

Frequenzumrichterregelung z. B.
Start, Regelungsdrehzahl

!

Zeitgesteuerte Funktion (3)

t i

Timer (12) Boost

! !

Tageszeit Ausnahme

A A

Feiertag Werktag

i ! !

Tageszeit Wochentag Jahreszeit

Einstellungen
* Menii > Grundeinstellungen > Erweiterte Funktionen > Timer-Funktionen
« Parametergruppe 34 Timer-Funktionen (Seite 559).

Rampen

Ubersicht

Rampen beziehen sich auf Beschleunigungs- und Verzégerungszeiten. Die
Rampenfunktion stellt die Geschwindigkeit ein, wie schnell oder langsam ein Antrieb
die Motordrehzahl in Bezug auf die angeforderte Drehzahl &ndert. Rampen sollten
auf der Grundlage der anwendungsspezifischen Anforderungen konfiguriert werden.
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Funktionalitat

Beschleunigungsrampen werden fir alle Anwendungen empfohlen. Die
Beschleunigungsrampe ist die Zeit, die der Frequenzumrichter bendtigt, um den
Motor von 0 Hz auf die Rampenzeit-Zielfrequenz zu bringen. Die Rampenzeit-
Zielfrequenz befindet sich im Menii > Grundeinstellungen > Rampen.

Die Verzdégerungsrampe ist die Zeit, die erforderlich ist, um rampengefihrt von der
Rampenzeit-Zielfrequenz auf 0 Hz zu reduzieren. Die typischen Einstellungen der
Rampenzeit-Zielfrequenz sind 50 Hz aul3erhalb von Nordamerika und 60 Hz fur
Nordamerika. Beachten Sie, dass die Rampenfunktion wahrend des Betriebs immer
aktiv ist und nicht nur bei den Betriebsarten Start und Stopp verwendet wird.

Bei Lifterapplikationen wird der Stoppmodus Ublicherweise auf Austrudeln
eingestellt, wodurch der Frequenzumrichter die Verzogerungsrampe beim Stoppen
ignoriert. In diesem Fall wird der Antrieb die Drehzahl des Motors nicht mehr regeln,
nachdem der Betriebsbefehl entfernt wurde. Die folgende Abbildung zeigt eine
Rampenkurve fir eine 90-Sekunden-Beschleunigung ohne Verzdégerung.

21.03 Stopp-Methode: Austrudeln

Ausgangsfrequenz (Hz)

60 —

40 —

20 —|

| | I te)
30 60 90

90-Sekunden-Beschleunigung ohne Verzégerungsrampenkurve

Bei einer Pumpenapplikation wird der Stoppmodus Ublicherweise auf Rampe
eingestellt und die Verzégerungsrampe wird beim Stopp verwendet. Der
rampengeflhrte Stopp eines Pumpenmotors verhindert Probleme wie Wasserschlag
und unterstitzt das SchlieBen des Riickschlagventils. Die folgende Abbildung zeigt
eine Rampenkurve fiir eine 30-Sekunden-Beschleunigung und Verzdgerung.
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21.03 Stopp-Methode: Rampe

Ausgangsfrequenz (Hz)

60 —

40

20 —

I I I Y 1)
30 60 90

30-Sekunden Beschleunigung und Verzdgerungsrampen-Kurve

Wenn die Beschleunigungszeit zu kurz ist, kann der Frequenzumrichter aufgrund von
Uberstrom abschalten. Wenn die Verzégerungsrampe auf ein zu schnelles Stoppen
eingestellt ist, kann der Frequenzumrichter durch Uberspannung abschalten. Bei den
meisten Anwendungen sind diese Szenarien aufgrund der internen Strom- und
Spannungsbegrenzung im Frequenzumrichter unwahrscheinlich. Allerdings werden
die gewtlinschten Rampenzeiten unter bestimmten Bedingungen nicht erreicht.

Jede Applikation und jeder Motor ist einzigartig. Generell gilt fir HLK-Pumpen und -
Lufter, dass die Rampenzeiten haufig zwischen 30 und 90 Sekunden eingestellt
werden. Typischerweise hat ein groferer Frequenzumrichter/Motor eine langere
Rampenzeit. Bestimmte Anwendungen oder Pumpentypen bendtigen jedoch eine
deutlich kiirzere oder langsamere Rampenzeit.

Der Frequenzumrichter unterstiitzt auch die Moglichkeit, zwei Rampensatze zu
verwenden. Diese Funktion wird meistens in Situationen verwendet, in denen eine
schnelle Beschleunigungszeit auf eine bestimmte Drehzahl erforderlich ist, und dann
eine langsamere Beschleunigungszeit Uber dieser Drehzahl. Diese Funktion wird mit
Menii > Grundeinstellungen > Rampen > Zwei Rampensatze benutzen
konfiguriert.

Einstellungen
* Menii > Grundeinstellungen > Rampen

» Drehzahl-Sollwertrampen: Parameter 23.71...23.15 und 46.01
(Seite 505 und 613)

* Frequenz-Sollwertrampen: Parameter 28.71...28.75 und 46.02
(Seite 522 und 613)

» Gleitpunkt-Regelung (Motorpotentiometer): Parameter 22.75 (Seite 504)
» Notstopp (,AUS3"): Parameter 23.23 Notstopp-Zeit (Seite 507).
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Applikationsbeispiele

In Bezug auf Anwendungsbeispiel 7: Kaltwasserpumpe (Seite 153) und
Anwendungsbeispiel 8: Kondensator-Wasserpumpe (Seite 155) wird der
Frequenzumrichter so programmiert, dass er den Motor rampengefiihrt stoppt, um
Wasseranschlag zu verhindern. Alle Beispiele fiir Liifteranwendungen sind auf
Austrudeln ausgelegt.

Bei den Anwendungsbeispielen fir Lifter ist es nicht notwendig, den Lifter wahrend
des Stoppvorgangs zu regeln, da die Widerstandskréfte nicht gro® genug sind, um
einen Schaden im System zu verursachen. Der Lifter wird aufgrund des Luftwider-
stands und der Reibung im System langsam zum Stillstand kommen. Wenn ein Fre-
quenzumrichter einen neuen Befehl empfangt, wahrend der Lifter noch auslauft,
kann der Frequenzumrichter den drehenden Motor abfangen und den Liifter rampen-
gefiihrt auf die Solldrehzahl bringen.

Im Beispiel fiir eine Pumpenapplikation kann die Flussigkeit in den Leitungen eine
entsprechende Kraft auf die Pumpe ausiiben, so dass die Pumpe sehr schnell stoppt,
nachdem der Frequenzumrichter den Motor nicht mehr regelt. Dieser pldtzliche Stopp
verursacht einen Druckanstieg in den Leitungen, auch als Wasserschlag bekannt. Zu
den von Wasserschlag verursachten Problemen gehdren Gerausche und Vibratio-
nen, es kénnen aber auch schwerwiegendere Probleme wie ein Rohrleitungsbruch
auftreten. Wenn mit dem Frequenzumrichter die Verzégerung der Pumpe Uber einen
langeren Zeitraum erfolgt, ist die Druckanderung nicht so abrupt und das Problem
des Wasserschlags kann verhindert werden.
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Prozess PID-Regelung

Der Frequenzumrichter verfiigt iber zwei eingebaute Prozess PID-Regler (PID Satz
1 und PID Satz 2). Der Regler kann zur Regelung von Prozessvariablen wie Druck
oder Durchfluss in der Rohrleitung oder Fiillstand im Behalter verwendet werden.

Bei Aktivierung der Prozessregelung wird anstelle eines Drehzahl-Sollwertes ein
Prozess-Sollwert (Setzwert) auf den Frequenzumrichter geschaltet. Ein Istwert
(Prozess-Riickflihrung) wird an den Frequenzumrichter zurtickgefiihrt. Die
Prozessregelung regelt die Antriebsdrehzahl so, dass die gemessene Prozessgrofle
(Istwert) auf den gewiinschten Wert (Sollwert) geregelt wird. Das heif3t, dass der
Benutzer keinen Frequenz-/Drehzahl-/Drehmoment-Sollwert einstellen muss,
sondern der der Frequenzumrichter regelt den Betrieb mit dem Prozesswert.

Das vereinfachte Blockschaltbild veranschaulicht die Prozessregelung. Detailliertere
Blockdiagramme sind auf den Seiten 388 und 390 dargestellt.

Sollwert ———p»
Begrenzung
Pro- Drehzahl-,
Filter zessreg- _>7~£_> Drehmoment-
ler (PID) oder Frequenz-
2: ; — Prozess. : - Sollwertkette
> Istwerte

FBA —p»

Im Frequenzumrichter kdnnen zwei komplette Satze PID-Regler-Einstellungen
parametriert werden, zwischen denen bei Bedarf umgeschaltet werden kann; siehe
Parameter 40.57 Auswahl P.regl.Satz1/Satz2.

Hinweis: Die Prozess-PID-Regelung ist nur an externem Steuerplatz EXT2
verflugbar; siehe Abschnitt Lokale Steuerung und externe Steuerung (Seite 107).

Schlaf- und Druckerh6hungsfunktion fiir den Prozessregler

Die Schlaf-Funktion ist flir PID-Regelungsanwendungen geeignet, bei denen der
Verbrauch schwankt z. B. in einem Wasserversorgungssystem. Bei Aktivierung
dieser Funktion wird die Pumpe bei geringem Bedarf vollstdndig gestoppt, anstatt sie
langsam unterhalb ihres effizienten Betriebsbereichs laufen zu lassen. Das folgende
Beispiel veranschaulicht die Schlaf-Funktion.

Beispiel: Der Frequenzumrichter regelt eine Druckerhéhungspumpe. Der
Wasserverbrauch sinkt wahrend der Nacht. Folglich senkt der Prozessregler die
Motordrehzahl. Allerdings halt der Motor aufgrund naturlicher Verluste in den
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Leitungen und des niedrigen Wirkungsgrads der Pumpen bei niedriger Drehzahl nicht
an, sondern lauft weiter. Die Schlaf-Funktion erkennt die niedrige Drehzahl und
beendet nach Ablauf der Schlafverzégerung den unnétigen Pumpvorgang. Der
Antrieb wechselt in den Schlafmodus, wobei der Druck weiterhin iberwacht wird. Der
Pumpvorgang setzt wieder ein, sobald der Druck unter den eingestellten Mindestwert
sinkt und die Aufwachverzdgerung abgelaufen ist.

Der Anwender kann die Schlafzeit der Prozessregelung mit der Druckerhdhungsfunk-
tion verlangern. Die Druckerhéhungsfunktion erhéht den Prozess-Sollwert fir eine
voreingestellte Zeit, bevor der Antrieb in den Schlafmodus wechselt.

\ Sollwert Schiaf-Verlanger.zeit (40.45)

Schlaf-Sollw.-Erhéh. (40.46)3_ o

- Zeit

Aufwachverzdgerung
(40.48)

Istwert
A
Nicht invertiert

(40.31 = Nicht inv. (Sollw. - Istw.))

Aufwachschwelle

(Setzwert - Aufwach-Abweichung [40.47])
Zeit

Istwert

A

Aufwachschwelle

(Setzwert + Aufwach-Abweichung [40.47])

Invertiert (40.31 = Invert. (Istw. - Sollw.))

Zeit

A Motordrehzahl

tsq = Schlaf-Verzégerung
(40.44)

. t<tyg ' tsq
-

Schlafschwelle

(20.43)

> Zeit
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Verfolgungsmodus

Im Verfolgungs-Modus wird der PID-Bausteinausgang direkt auf den Wert von
Parameter 40.50 (oder 41.50) Satz 1 Verfolg.-Sollw. Quelle gesetzt. Der interne I-
Anteil des PID-Reglers wird gesetzt und Transienten werden nicht zum Ausgang
Ubertragen. So kann beim Verlassen des Verfolgungsmodus die normale
Prozessregelung ohne signifikanten DruckstoR fortgesetzt werden.

Einstellungen

» Parametergruppen 40 Prozessregler Satz 1 (Seite 586) und 41 Prozessregler
Satz 2 (Seite 603).
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Grenzen

Grenzwerte-Ubersicht

Der Frequenzumrichter hat mehrere Grenzwerte, die so eingestellt werden kénnen,
dass der Frequenzumrichter keine Schaden am Motor oder der Mechanik verursacht.
Grenzwerte kénnen fir die Mindest- und Maximalfrequenz, Drehzahl oder das
Drehmoment und den Maximalstrom verwendet werden. Bei Skalar-Motorregelung
werden die Frequenzgrenzwerte verwendet, wahrend bei der Vektor-Motorregelung
die Drehzahlgrenzwerte verwendet werden.

Damit eine Pumpe oder ein Motor nicht Uberhitzt, kann eine Mindestdrehzah/-
frequenz eingestellt werden. Wenn ein bestimmter Pumpen- oder Motortyp mit einer
zu niedrigen Drehzahl betrieben wird, verschlechtert sich die Kihlfahigkeit. Auch
bestimmte Kihltirme mit Getriebe bendtigen eine Mindestdrehzahl-Einstellung, um
die Schmierung des Getriebes zu gewabhrleisten. Einrichtungen, die warmer laufen
oder nicht ordnungsgemaf’ geschmiert sind, haben wahrscheinlich eine kiirzere
Lebensdauer. Erfragen Sie beim Geréatehersteller die Mindestdrehzahl/-
frequenzeinstellungen .

Durch Einstellung einer Maximaldrehzahl/-frequenz kann eine libermafRige mechani-
sche Belastung vermieden werden. Durch eine die Konstruktion der Einrichtung tber-
schreitende mechanische Belastung verkiirzt sich die Lebensdauer der Einrichtung.
Beim Anlagenhersteller die maximale sichere Drehzahl/Frequenz erfragen.

Durch den eingestellten Maximalstrom wird ein stationérer Betrieb Giber einem
bestimmten Strom verhindert. Beachten Sie, dass diese Einstellung nicht in Verbin-
dung mit dem Motor-Uberlastschutz steht, der auf Grundlage der tatséchlichen Motor-
stromdaten konfiguriert wird, die in den Frequenzumrichter eingegeben werden.

Einstellungen
* Meni > Grundeinstellungen > Grenzen
+ Parametergruppe 30 Grenzen.

Applikationsbeispiele

In Bezug auf Anwendungsbeispiel 5: Kiihlturmliifter, Drehzahl-Follower (Seite 148)
und Anwendungsbeispiel 6: Kihlturm, PID (Seite150) wird die Mindestfrequenz
anhand der Einschréankungen gemaf den Schmieranforderungen des Liftergetriebes
eingestellt. In diesem Fall basiert der Grenzwert auf den vom Gerétehersteller
bereitgestellten Informationen.

Wahrend die anderen Beispiele auf den Seiten 7147...155 keine Einschrankungen ver-
wenden, kann es vorteilhaft sein. Bei den Pumpenanwendungen zum Beispiel kann ein
Pumpenhersteller einen Mindestdurchfluss von 25 % empfehlen. Der Durchfluss ist linear
zur Motordrehzahl. In diesem Beispiel wird unter der Annahme eines Pumpensystems
mit 60 Hz die Mindestfrequenz des Frequenzumrichters auf 15 Hz eingestellt.
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Override

Ubersicht

Der Override-Modus, eine flexible Méglichkeit zur Konfiguration einer Reaktion auf
eine kritische Situation, wird haufig bei Lifterapplikationen verwendet, die einen
speziellen Betriebsmodus benétigen, um bei der Brandbekampfung oder
Entrauchung Unterstiitzung zu bieten. Dieser Modus kann er auch in jeder anderen
Applikation verwendet werden, die eine derartige Funktion erfordert.

Hinweis: Im folgenden Abschnitt wird die Funktion von Override fiir einen
Einzelantrieb im Skalarmodus beschrieben. Siehe Abschnitt Skalar-Motorregelung
(Seite 195).

Aktivierung des Override-Modus

Wenn Override aktiviert ist, folgt der Frequenzumrichter der programmierten
Funktionalitdt gemaf Parametergruppe 70 Override unter Verwendung der
Einstellungen in Menii > Grundeinstellungen > Override. Der Override-Modus wird
Uber einen zugewiesenen Digitaleingang im Frequenzumrichter aktiviert, den Sie im
Meni Grundeinstellungen > Override > Override aktivieren ab: auswahlen
konnen. Der Digitaleingang agiert im Override-Modus auch als Startbefehl fir den
Frequenzumrichter.

Ausd (™ ACH580 46.0 Hz

Override

Override-Modus: Deaktwiert
Override akuvieren ab:  Micht benutze
Sollwert-Ouelle:  Owerride-Frequenz

Override-Frequenz: 0.0Hz
Richtungsauswahl: Yorwars
Zuriick 20:30 Bearbeiten

Wahlen Sie unter Menii > Grundeinstellungen > Override > Override-Modus
Normal oder Kritisch aus. Normal folgt der programmierten Anzahl der
Stérungsquittierungen im Override-Modus. Kritisch ermdglicht eine unbegrenzte
Anzahl von Stdérungsquittierungen. Deaktiviert zeigt an, dass Override nicht
verwendet wird.

Es ist wichtig, dass das System, wie programmiert, funktioniert, wenn der Override-
Modus aktiviert wird. Sichern Sie die Override-Einstellungen, sodass sie nicht
geandert werden kdnnen.

1. Offnen Sie Menii > Grundeinstellungen > Sicherheit.

2. Entsperren Sie das MenU Sicherheit durch Eingabe des Benutzerpassworts.

3. Wabhlen Sie Override-Einstellungen sperren aus.

4. Verriegeln Sie schliellich das Meni Sicherheit.
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Wenn Override deaktiviert wird, kehrt der Antrieb zum urspriinglichen,
programmierten Betriebsmodus zuriick. Hinweis: Wenn sich der Frequenzumrichter
vor Override im Hand-Modus befand, kehrt der Frequenzumrichter in den Modus
LAus” zurlick, nachdem Override deaktiviert wurde.

Sollwert fiir Override-Frequenz

Sie kénnen den Antrieb so konfigurieren, dass er in sieben verschiedenen Override-
Betriebsarten lauft, indem Sie im Menil Sollwert-Quelle: den Sollwert fiir die
Override-Frequenz auswahlen.

Aus ™ ACH580 0.0 U/min
Sollwert-Quelle:
K, I

Al direkt
Al2 direkt
Owerride-Orehzahl
Gleitpunke

Abbrechen 14:34 Speichern

+ Konstantfrequenzen ermdglichen die Auswahl mehrerer Konstantfrequenzen
auf Basis mehrerer Digitaleingange.

» Al direkt oder Al2 direkt ist der Drehzahlsollwert im Override-Modus.

* Override-Frequenz legt die Overridedrehzahl/-frequenz auf einen
voreingestellten Wert fest.

+ Gleitpunkt verwendet zwei definierte Digitaleingénge, um die Frequenz zu
erhéhen oder zu verringern. Die Anfangswerte sowie die Minimal- und
Maximalwerte und Rampenzeiten kénnen konfiguriert werden.

» Erzwungener Stopp stoppt den Frequenzumrichter im eingestellten
Stoppmodus.

* PID, Satz 1 steuert die Antriebsfrequenz/-drehzahl Uber den Ausgangswert des
Prozess-PID-Reglers fir PID-Parametersatz 1.

Merkmale des Override-Modus

Wenn der Frequenzumrichter in den Override-Modus geschaltet wird, weist der
Frequenzumrichter die folgenden Merkmale und Verhaltensweisen auf:

*  Wenn er sich im Override-Modus befindet, ignoriert der Frequenzumrichter alle
Feldbus-Kommunikationsbefehle fur Start/Stopp und den Drehzahl-Sollwert.

* Im Override-Modus ignoriert der Frequenzumrichter alle Giber das Bedienpanel
ausgegebenen Befehle wie Hand/Off/Auto-Befehle und alle
Parameteréanderungen, die Override beeinflussen kénnten. Wenn ein DriveWare-
Tool Gber den USB-Anschluss angeschlossen ist, wird es ignoriert.

» Die Aktivierung des Override-Modus initialisiert auch einen Startbefehl. Ein
weiterer Startbefehl ist nicht erforderlich, solange der Override-Modus aktiviert ist.
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« Das Betriebsfreigabe-Signal und die Signalquelle fur die Startsperre(n), die im
Override-Modus befolgt werden, kdnnen lber Grundeinstellungen > Override >
Override-Sicherheit eingerichtet werden.

Ausd ™ ACHSE0 0.0 Usmin
O\rerrlde von Slcherhmtsemrlcht
™ Das

) \-’ermrendung van Startsperre 1
™ Yerwendung van Startsperre 2
O Yerwendung von Startsperra 3
O Yerwendung von Startsperre 4

Zuriick 14:37 Abwihlen

»  Wenn Override aktiviert ist, ignoriert der Frequenzumrichter alle Eingédnge mit-
Ausnahme des Override-Aktivierungs-/Deaktivierungseingangs, derDigitalein-
gange, welche die Konstantfrequenzen flr den Override vorgeben sowie
ausgewahlte Sicherheitsoptionen. Welche aktiv bleiben, wird im Menii Override
Sicherheit ausgewahlt. Zur Auswahl stehen lhnen dabei die Betriebsfreigabe
sowie vier Startfreigaben.

*  Wenn der Override-Modus aktiv ist, zeigt der Frequenzumrichter die
Warnmeldung Override an.

OVERRIDE ) ACHAED 45.0 Hz

Warnung AFFE
Hilfscode: 0000 0000

Override aktiv 14:40:56
Der Antrieb hefindet sich im Override
Maodus

Ausblenden 14:47 Hilfe

+ Die Uberwachung der Parameter durch die Feldbus-Kommunikation bleibt
im Override-Modus weiterhin verfigbar. Durchgangs-E/A (Analogausgange,
Relaisausgange und Digitaleingénge, die Uiber einen Feldbus gesteuert werden)
funktionieren normal und leiten Daten durch den Frequenzumrichter.
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Stérungen werden nach Stérungen mit hoher Prioritat bzw. niederer Prioritat unterteilt.
Stérungen mit hoher Prioritat werden angezeigt und fihren dazu, dass der
Frequenzumrichter gestoppt wird. Fehlerbehebung siehe Parametergruppe 70
Override (Seite 637). Nachfolgend sind Stérungen mit hoher Prioritat aufgelistet:

2310 Uberstrom 5090 STO Hardware-Stérung

2330 Erdschluss 5091 Sicher abgeschaltetes Drehmoment
2340 Kurzschluss 7122 Motor liberlastet

3210 DC-Uberspannung FA81 Sich.abgesch Drehm.1

4981 Externe Temperatur 1 FA82 Sich.abgesch Drehm.2

4982 Externe Temperatur 2

Nicht in der Liste enthaltene Stérungen haben eine niedrige Prioritat. Anstehende
Stérungen niederer Prioritdt werden zurlickgesetzt, wenn der Frequenzumrichter
in den Override-Modus wechselt. Stérungen niederer Prioritat werden ignoriert,
wenn sich der Frequenzumrichter im Override-Modus befindet.

Sie kénnen auswahlen, ob eine automatische Quittierung kritischer Stérungen (V]
Automatische Quittierung fiir kritische Storungen verwenden) erfolgen soll
oder nicht oder ob eine manuelle Quittierung Uber das Bedienpanel oder einen
festgelegten Digitaleingang erfolgen soll.

Die Anzahl der Quittierversuche bei Stérungen mit hoher Prioritat wird vom
Override-Modus beeinflusst. Sie kdnnen wahlen: Deaktiviert, Normal oder
Kritisch. Deaktiviert zeigt an, dass Override nicht verwendet wird. Normal folgt
der programmierten Anzahl der Stérungsquittierungen. Kritisch ermdglicht eine
unendliche Anzahl von Stérungsquittierungen.

Hinweis: Durch die Verwendung von ,Critical Override® kann der Gewahrlei-
stungsanspruch verfallen, wenn diese Funktion nicht korrekt eingesetzt wird.

Die Override-Konfiguration kann durch die Sicherheitsstufe fur den Zugriff auf den
Antrieb verriegelt werden. Passwort und Zugangseinstellungen siehe
Parametergruppe 96 System (Seite 697).

Die Al Uberwachungsfunktion arbeitet bei allen Override-Modi immer noch, die
einen Analogeingang verwenden. Wenn also ein Analogeingangssignal ausfallt,
arbeitet der Frequenzumrichter auf Basis der Konfiguration der Parametergruppe
12 Standard Al (Seite 434) weiter.

Wenn das Sicher abgeschaltete Drehmoment (STO) aktiviert wird, wahrend sich
der Frequenzumrichter im Override-Modus befindet, verldsst der Frequenzum-
richter Override und folgt der Konfiguration der STO-Warn- und Stérungsmeldun-
gen. Ein Stérungscode wird angezeigt, um dem Bediener mitzuteilen, dass sich
der Antrieb in einem STO-Zustand befindet. Wenn STO deaktiviert ist, geht der
Frequenzumrichter nicht in den Override-Betrieb zuriick.

Einstellungen

Menii > Grundeinstellungen > Override
Parametergruppe 70 Override (Seite 637)
Parametergruppe 12 Standard Al (Seite 434)
Parametergruppe 96 System (Seite 697).
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Anwendungsbeispiel 1: Override fiir einzelne Override-
Frequenzregelung

Das Klimagerat, das normalerweise die klimatisierte Luft fir den Bereich bereitstellt,
kann von der Brandmeldeanlage in den Rauchschutzmodus umgeschaltet werden.
Die Drosselklappen des Klimagerats sind im Rauchschutzmodus normalerweise auf
die Zuluft- und Abluftwege eingestellt. Der Zuluftventilator und der Abluftventilator
werden Uber voreingestellte Drehzahlen geregelt, um den voreingestellten Luftstrom
sowie die Uberdruckbeaufschlagung des Raums sicherzustellen. Dieses Beispiel
besteht aus:

Ein Start-/Stopp-Befehl vom Gebaudeautomatisierungssystem fir den normalen
Betrieb

Ein 0...10 V DC Analog-Drehzahlsignal vom GAS fir den Normalbetrieb

Eine Froststat-Sicherheit, die als eine Sicherheitsverriegelung niedriger Prioritat
konfiguriert ist, wird im Override-Modus ignoriert.

Ein als Startsperre mit hoher Prioritat konfigurierter konfigurierter Uberdruck, der
im Normal- und Override-Modi aktiv ist.

Ein Rauchmelder im Zuluftkanal, der als Sicherheitsverriegelung mit hoher
Prioritat konfiguriert ist und die im Normalbetrieb aktiv ist.

Im Override-Modus arbeitet der Frequenzumrichter mit einer einzelnen,
festgelegten Override-Frequenz (Luftaustausch eingestellt auf 48 Hz).

Im Override-Modus werden die Sicherheitseinstellungen mit hoher Prioritat so oft
zurlickgesetzt, wie es notwendig ist, damit die Anlage in Betrieb bleibt.

Der Override-Modus wird Uiber ein Relaisausgangssignal aktiviert, das von der
Alarmanlage an den Frequenzumrichter ausgegeben wird.

Ein Statusrickfihrung Lauft/Stopp vom Frequenzumrichter an das GAS.
Statusriickfihrung Stérung/keine Stérung vom Frequenzumrichter an das GAS.




178 Programm-Merkmale

Schaltplan

0..10VDC —5——,
Drehzahl
Sollwert-Signal

Start/Stopp-Signal

Froststat-
Sicherheit

Hohe statische
Sicherheit (Uber-
druck)—
Die Sicherheit
durch Rauchmel-,
der im Zuluftkana-l/

Feueralarm
Override

Status ,Lauft"

Status ,Stérung”

X

Referenzspannungs- und Analogeingédnge und -ausgéange

1 SCR Signalkabelschirm

2 Al1 Ausgangsfrequenz/Drehzahl-Sollwert: 0...10 V
3 AGND Masse Analogeingangskreis

4 +10V Referenzspannung 10 V. DC

5 Al2 Istwert-Riickfiihrung: 0...20 mA

6 AGND Masse Analogeingangskreis

7 AO1 Ausgangsfrequenz: 0...10 V

8 AO2 Motorstrom: 0...20 mA

9 AGND Masse Analogausgangskreis

X2 & X3 Hilfsspannungsausgang und programmierbare Digitaleingdnge

+24 V Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA
DGND Masse fir Hilfsspannungsausgang
DCOM Masse alle Digitaleingdnge

DI1 Stopp (0) / Start (1)

DI2 Nicht konfiguriert

DI3 Startverriegelung 3 (1 = Start erlauben)

DI4 Startverriegelung 1 (1= Start zul 1)

DI5 Startverriegelung 2 (1 = Start erlauben)

DI6

Override

RO1C

Dampfersteuerung
250 VAC/30VDC

Aktiviert die
Drosselklappe
19 verbunden mit 21

2A

Lauft Lauft
:‘ 250 V AC / 30 V DC | 22 verbunden mit 24
— 2A

Storung (-1)
250 VAC/30VDC
2A

Stérungsbedingung
25 verbunden mit 26
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Kurzanleitung — Zusammenfassung der Programmierung

Sofern nicht anders angegeben, werden die folgenden Einstellungen im Hinblick auf
die Werkseinstellung des Frequenzumrichters geéndert, um die Anforderungen der
Anwendung zu erfillen. Die nachfolgenden Einstellungen beziehen sich nur auf die
Konfiguration des Override-Modus und die Konfiguration des Verriegelungstextes
und befassen sich nicht mit der kompletten Konfiguration des Normalbetriebs.

Menii > Grundeinstellungen > Override

Override-Modus: Kritisch

Eingeben Override Aktivieren von: Di6 high
Eingeben Sollwert von: Override-Frequenz
Override-Frequenz: 48,0 Hz

Richtungsauswahl: Vorwérts (Standard)
Auswahlen Override-Sicherheit

. Use safety/start interlock 1

. Use safety/start interlock 2

Auswihlen MlAutomatische Quittierung fiir kritische Storungen verwenden
Eingeben Auf Quittierung warten: 5,0 s (Standard)
Eingeben Max Versuche: 5 (Standard)

Menii > Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert >
Verriegelungen/Freigaben

Use safety/start interlock 1

+ Beschreibungstext: editieren Uberdruck
Use safety/start interlock 2 auswahlen

» Eingeben Start freigegeben, wenn: Di5 high
+ Eingeben Beschreibungstext: Rauchalarm
Use safety/start interlock 3 auswahlen

» Eingeben Start freigegeben, wenn: Di3 high
+ Eingeben Beschreibungstext: Froststat
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Anwendungsbeispiel 2: Override fiir PID-Regelung

Im Anwendungsbeispiel 1 wird der Frequenzumrichter mit einer festen vorgegebenen
Frequenz betrieben. In diesem Beispiel nutzt der Frequenzumrichter seinen internen
PID-Regler fiir die Regelungen auf Basis eines festen Drucks. Das Regelungsschema
aus Anwendungsbeispiel 2 wird haufig fiir die Regelung des Uberdruckliifters im Trep-
penhaus eines mehrstdckigen Gebaudes wahrend eines Brandes oder einer Rauchent-
wicklung verwendet. Der Frequenzumrichter regelt die Drehzahl des Uberdruckliifters
im Treppenhaus, um im Treppenhaus einen bestimmten Uberdruck aufrechtzuerhalten.
Der Uberdruck im Verhaltnis zum genutzten Raum hilft bei der Reduzierung des in das
Treppenhaus eindringenden Rauchs. Elemente dieses Beispiels:

» Der Frequenzumrichter/Lifter arbeitet nur wahrend eines Brandes oder einer
Rauchentwicklung

+ Ein analoger Differenzdrucksensor zur Messung des Druckdifferenz zwischen
dem Treppenhaus und dem genutzten Raum

» Ein Override-Eingang (Run) aus der Brandmeldeanlage, um den
Frequenzumrichter zu starten und ihn in den Override-Modus zu versetzen

» Ein spezieller ab Schaltbefehl von der Brandmeldeanlage

» Ein Endschalterkontakt der Drosselklappe, der von der Drosselklappe mit dem Fre-
quenzumrichter verdrahtet ist, um anzuzeigen, ob die Drosselklappe offen/geschlos-
sen ist. (Die Drosselklappe muss offen sein, damit der Lifter laufen kann.)

+ Ein Uberdruck

» Die Riicksetzung von Stérungen mit hoher Prioritat ist bei zwei Quittierungen
normal. (Dies ist nicht ,Laufen bis zur Zerstérung®.)

» Ein Lauft/Stopp-Ruckmeldesignal vom Antrieb zum
Gebaudeautomatisierungssystem (GAS).

+ Statusrlckfihrung Stérung/keine Stérung vom Frequenzumrichter an das GAS.
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Referenzspannungs- und Analogeingénge und -ausgéange

SCR

Signalkabelschirm

All

Ausgangsfrequenz/Drehzahl-Sollwert: 0...10 V

AGND

Masse Analogeingangskreis

+10V

Referenzspannung 10 V. DC

4...20 mA Druck Al2

Istwert-Riickfiihrung: 4...20

mA

Ruckfuhrsignal AGND

Masse Analogeingangskreis

AO1

Ausgangsfrequenz: 0...10 V

AO2

Motorstrom: 0...20 mA

©oO~NOOGaRWN=

AGND

Masse Analogausgangskreis

+24 V Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA
Drosselklappen- DGND Masse fir Hilfsspannungsausgang
Endschalter. DCOM _ [Masse alle Digitaleingénge
_Hohe statische DI1 Stopp (0) / Start (1)
Sicherheit gUber DI2 Betriebsfreigabe (1 = Start erlauben)
DI3 Nicht konfiguriert
( Aiggﬁ;?tlgrq‘% Dl4 Startverriegelung 1 (1= Start zulassen)
" DI5 Startverriegelung 2 (1 = Start erlauben)
Feueralarm DI6 Override
Override/Betrieb e
. Dampfersteuerung | Aktiviert die
Betatigungsele- 250 V AC / 30 V DC | Drosselklappe
ment der Drossel- 1 2A 19 verbunden mit 21
klappe _
Lauft Lauft ]
Status ,L&uft* - 250 V AC /30 V DC | 22 verbunden mit 24
— 2A

Status ,Stérung”

Storung (-1)
250 VAC/30VDC
2A

]

Stérungsbedingung
25 verbunden mit 26
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Kurzanleitung — Zusammenfassung der Programmierung

Sofern nicht anders angegeben, werden die folgenden Einstellungen im Hinblick auf
die Werkseinstellung des Frequenzumrichters gedndert, um die Anforderungen der
Anwendung zu erfiillen. Die nachfolgend aufgefiihrten Einstellungen beziehen sich
nur auf die Konfiguration des Override-Modus und des Verriegelungstextes und
befassen sich nicht mit der kompletten Konfiguration der PID-Regelung.

Grundeinstellungen > Override

» Override-Modus: Normal
» Eingeben Override aktivieren ab: Di6 high
» Eingeben Sollwert von: PID, Satz 1
» Eingeben Auswahl der Drehrichtung: Vorwérts (Standard)
» Auswahlen Override-Sicherheit
* Auswahlen V] Betriebsfreigabesignal
* Auswahlen V] Start safety/interlock 1
+  Auswahlen V] Start safety/interlock 2
* Auswahlen ¥l Automatische Quittierung fiir kritische Storungen verwenden
« Eingeben Auf Quittierung warten: 5,0 s (Standard)
» Eingeben Max Versuche: 2
Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert > Verriegelungen/Stérungen

» Auswahlen V| Betriebsfreigabesignal
* Beschreibungstext: Drosselklappen-Endschalter
» Auswahlen ¥l Use safety/start interlock 1
 Editieren Beschreibungstext: Uberdruck
* Auswahlen VY| Use safety/start interlock 2
« Eingeben Start freigegeben, wenn: Di5 high
+ Eingeben Beschreibungstext: Rauchalarm

Aktives Bremsen

Hinweis: Die Funktion Aktives Bremsen ist nur bei ACH580-31/34 Frequenzumrich-
tern und mit einem separaten Plus-Code sowie einer zusatzlichen Lizenz verfiigbar.

Mit der Funktion Aktives Bremsen kénnen die ACH580-31/34 Frequenzumrichter die
spezifischen Anforderungen von Tunnelliftungssystemen, wie nachfolgend
beschrieben, erfiillen.
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Anwendungsfille

Es gibt zwei spezifische Anwendungsfalle, in denen die Funktion Aktives Bremsen
bei der Tunnelbeliftung eingesetzt werden kann:

* Wenn der Frequenzumrichter in einer Situation gestartet wird, die als
+-Windmilling“ bezeichnet wird. In diesem Fall dreht der Ventilator frei in die
Richtung, die der Wind vorgibt. Das Starten des Frequenzumrichters in der
erforderliche Richtung kann den Ventilator beschadigen. In diesem Fall muss der
Frequenzumrichter die drehende Last abfangen, wobei der Motor méglicherweise
auch in die entgegengesetzte Richtung der angeforderten Solldrehzahl dreht.

» Wenn sich die Tunnelventilatoren im normalen Liftungsbetrieb befinden und ein
Brand erkannt wird. In diesem Fall kénnen die Tunnelventilatoren als Rauchabzugs-
ventilatoren arbeiten. Die Ventilatoren missen so schnell wie mdglich gestoppt und
dann auf volle umgekehrte Drehzahl gebracht werden. Je nach Ventilatorgré3e muss
dies in weniger als 30 Sekunden geschehen. Unter diesen Bedingungen lauft der
Frequenzumrichter in der Regel im kritischen Override-Modus. Zum Stoppen und
Reversieren des Motors ist oftmals eine aktive Bremsung erforderlich.

B

,F—)\Fﬁﬁé

: W/////%/K///// s

B = Luftungskanal

C = Luftungsschacht
D = Abluftventilator
E = Abluft

F = Feuer

Ubersicht iiber das aktive Bremsen

Um das aktive Bremsen zu ermoglichen, muss die Lizenz Aktives Bremsen in den
Frequenzumrichter geladen werden. Wenn der Frequenzumrichter beim Start tiber
die Lizenz Aktives Bremsen verflugt, werden die Parameter 94.43 Active braking

power limit und 94.44 Active braking disable angezeigt, und der Zugriff ist moglich.

Mit Bit 15 von Parameter 06.39 Interne StateMachine LSUCW wird der Befehl aktives
Bremsen an die LSU ausgegeben.

Das aktive Bremsen wird in zwei Szenarien aktiviert. Zum einen, wenn der
Frequenzumrichter im kritischen Override-Modus aktiviert wird (Parameter 70.02
Override freigeben wird auf On, critical und Parameter 70.03 Quelle f. Aktivierung der
Override auf TRUE gesetzt. In diesem Fall wird das aktive Bremsen deaktiviert,
nachdem der Frequenzumrichter den kritischen Override-Modus verlassen hat.
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Zum anderen, wenn der Frequenzumrichter mit der Modulation beginnt. Das regenera-
tive Bremsen wird bei Drehrichtungswechsel deaktiviert. Das aktive Bremsen wird auch
deaktiviert, wenn der Frequenzumrichter die Modulation beendet oder wenn Parameter
94.44 Active braking disable auf TRUE gesetzt wird (hierdurch wird das aktive Brem-
sen sofort beendet), wodurch auch andere Aktivierungen fur Falle verhindert werden, in
denen die Haupteinspeisung auf den Backup-Generator umgeschaltet wird.

Wenn das aktive Bremsen deaktiviert wird, verwendet die LSU weiterhin die
Leistungs- und Ruckspeisegrenzwerte des Frequenzumrichters.

Aktives Bremsen beim Start des Frequenzumrichters

In der folgenden Abbildung wird eine Situation dargestellt, bei der ein ACH580-31/34
keine Lizenz fiir Aktives Bremsen besitzt und der Motor bereits in eine Richtung
dreht, der Nutzer jedoch den Drehzahlsollwert fir die entgegengesetzte Drehrichtung
vorgibt. Der Nutzer kann keine schnellere Reversierung durchfihren, da die LSU die
Rickspeisung nicht zulasst, wodurch die DC-Spannung so lange ansteigt, bis sie den
Uberspannungsgrenzwert der INU erreicht.

H
0]

A = Sollwert

B = Motordrehzahl

C = Uberspannungspegel

D = DC-Spannung

E = Drehmoment

F = LSU-Leistung

G = Startbefehl

H = 06.39 Interne StateMachine LSUCW Bit 15
| = Uberspannung

t = Zeit
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Da die INU die Uberspannungsregelung aktiviert, wird das Drehmoment reduziert,
um die DC-Spannung so lange auf dem Uberspannungspegel zu halten, bis die Mot-
ordrehzahl den Bereich Nulldrehzahl erreicht hat. Bei einem hohen Tragheitsmoment
kann es erheblich Ianger dauern, bis die angeforderte Solldrehzahl erreicht ist.

Die Situation andert sich, wenn der ACH580-31/34 Frequenzumrichter mit einer Lizenz
fur Aktives Bremsen bestellt wurde. Dann wird die Energierlickspeisung in das Netz
mdglich, die bis zu -50 % der Nennleistung der ISU betragen kann. Dies kann mit
Parameter 94.43 Active braking power limit im Bereich von -50...0 % festgelegt werden.

Wenn Parameter 94.44 Active braking disable auf Aus (der Standard) eingestellt ist,
wird das aktive Bremsen bei jedem Start des Frequenzumrichters aktiviert, wenn die
INU mit der Modulation beginnt. Das aktive Bremsen wir deaktiviert, wenn die
Energiertickspeisung nicht mehr benétigt wird.

Der Nutzer kann das aktive Bremsen mit Parameter 94.44 Active braking disable
z. B. mit einem Digitaleingang deaktivieren. Hiermit wird das aktive Bremsen sofort
deaktiviert und weitere Aktivierungen werden verhindert.

Die nachfolgende Abbildung zeigt den Start des Frequenzumrichters mit aktiviertem
aktiven Bremsen in derselben Situation wie in der vorherigen Abbildung. Der
Frequenzumrichter bremst deutlich schneller, ohne dass der Uberspannungspegel
erreicht wird, wenn die Rickspeisung den Leistungsgrenzwert fir das aktive

Bremsen nicht Ubersteigt.
V, rpm, %
A

-

-
.

A = Sollwert

B = Motordrehzahl

C = Uberspannungspegel
D = DC-Spannung

E = Drehmoment
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F = LSU-Leistung

G = Leistungsgrenzwert aktives Bremsen

H = Startbefehl

| = 06.39 Interne StateMachine LSUCW Bit 15
J = Uberspannung

t = Zeit

Aktives Bremsen im kritischen Override-Modus

Wenn der Frequenzumrichter keine Lizenz fiir Aktives Bremsen besitzt, ist die
Energie Riickspeisung in das Netz nicht moglich. Die folgende Abbildung zeigt, wie
ein ACH580-31/34 Frequenzumrichter ohne die Lizenz fiir Aktives Bremsen laufen
wirde, wahrend er im kritischen Override-Modus aktiviert wird (Parameter 70.02
Override freigeben ist auf On, critical und Parameter 70.03 Quelle f. Aktivierung der
Override auf TRUE gesetzt), wenn der Nutzer mit Parameter 70.05 Drehrichtung bei
Override die Drehrichtungsumkehr anfordert.

/, rpm, %
A
7777777 A
B
_______________________________________________________ C
y L o
E
- F
e 'l
/////
o - t
1 G
o]
1 H
0
1 I
; 0]
1
0 J
; L Tk
0]

A = 70.07 Override-Drehzahl

B = Motordrehzahl

C = Uberspannungspegel

D = DC-Spannung

E = Drehmoment

F = LSU-Leistung

G = 70.02 Override freigeben = Ein, kritisch
H = 70.03 Quelle f. Aktivierung der Override
| = 70.05 Drehrichtung bei Override

J = 06.39 Interne StateMachine LSUCW Bit 15
K = Uberspannung

t = Zeit
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Die Situation andert sich, wenn ein ACH580-31/34 Frequenzumrichter Giber die Lizenz fur
Aktives Bremsen verfligt. Wenn der Nutzer dann den kritischen Override-Modus im Fre-
quenzumrichter aktiviert (Parameter 70.02 wird auf On, critical und Parameter 70.03 auf
TRUE gesetzt und Parameter 94.44 Active braking disable wird auf Aus (der Standard)
gesetzt, dann wird das aktive Bremsen aktiviert und die Energierlickspeisung bis auf den
Wert von Parameter 94.43 Active braking power limit ermoglicht. Das aktive Bremsen

bleibt solange aktiv, bis der Frequenzumrichter den kritischen Override-Modus verlasst

oder die Deaktivierung uber 94.44 Active braking disable veranlasst wird.
W, rpm, %

A

A
— B
"""" C
— D
E
F
"""" G
0 t
DH
11
0
; 1)
0
1 K
0
1DL

A =70.07 Override-Drehzahl

B = Motordrehzahl

C = Uberspannungspegel

D = DC-Spannung

E = Drehmoment

F = LSU-Leistung

G = Leistungsgrenzwert aktives Bremsen
H = 70.02 Override freigeben = Ein, kritisch
| = 70.03 Quelle f. Aktivierung der Override
J = 70.05 Drehrichtung bei Override

K = 06.39 Interne StateMachine LSUCW Bit 15
L = Uberspannung

t = Zeit

Einstellungen

* 06.39 Interne StateMachine LSUCW 06.39 Internal state machine LSU CW

* 94.43 Active braking power limit 94.43 Active braking power limit und 94.44 Active
braking disable 94.44 Active braking disable.
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Verriegelungen

Ubersicht

Verriegelungen sind eine Mdéglichkeit, zu verhindern, dass der Antrieb anlauft, wenn
ein Eingang nicht erfillt ist. Die Verriegelung des Frequenzumrichters wird oft ver-
wendet, um Sicherheitseinstellungen zum Frequenzumrichter zurlickzuverdrahten.
ABB empfehlt keine Verdrahtung von Verriegelungen in Reihe, es sei denn, es gibt
mehr als vier Sperren. Die separate Verdrahtung von Verriegelungen ermdéglicht eine
schnellere Stérungssuche, da der Frequenzumrichter anzeigt, welche Verriegelung
nicht mehr erfiillt ist. Die Uberwachung des Status jeder Verriegelung ist tiber die
Feldbus-Kommunikation mdglich.

Die Verriegelungen sind typischerweise mit den Digitaleingdngen des
Frequenzumrichters (DI), DI1 bis DI6 verdrahtet. Bestimmte Mdglichkeiten der
Feldbuskommunikation kénnen auch benutzt werden, um Verriegelungen zu steuern,
obwohl dies normalerweise flr die meisten Anwendungen nicht zu empfehlen ist.

Konfiguration

Sie kdnnen Verriegelungen entweder im Meni Grundeinstellungen oder Uber
Parametergruppe 20 Start/Stopp/Drehrichtung im Menl Parameter konfigurieren.
ABB empfiehlt die Konfiguration Giber das Menl Grundeinstellungen (Menii >
Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert > Startsperren/Freigaben)
vorzunehmen.

Verriegelungen werden fiir SchlieRer- oder Offner-Funktionen konfiguriert.

Wenn z. B. in den Grundeinstellungen eine Startsperre fiir DI4 high ausgewahit
wird, bedeutet dies, dass Digitaleingang 4 geschlossen oder auf logisch 1 gesetzt
sein muss, damit der Antrieb anlauft. Die Einstellung auf DI4 low bedeutet, dass
der Digitaleingang offen oder auf logisch 0 gesetzt sein muss, damit der Antrieb
laufen kann. Wenn sich die Verriegelung nicht in einem logischen Zustand
befindet, dass der Antrieb laufen kann, ist die Verriegelung nicht erfiillt. Wenn die
Sperre in einem logischen Zustand befindet, der den Betrieb des
Frequenzumrichters zulasst, ist die Verriegelung erfillt.

Eine nicht erflllte Verriegelung wird auf dem Bedienpanel des Frequenzumrichters
durch das Blinken der griinen LED und eine blinkende Warnung angezeigt. Sie
kénnen den Frequenzumrichter so einstellen, dass eine nicht erfiilite Verriegelung
auf eine der beiden folgenden Weisen angezeigt wird (Menii > Grundeinstellungen
> Start, Stopp, Sollwert > Start sperren/Freigaben> Sperrwarnungsbedingung).
Diese Einstellung gilt fiir alle Verriegelungen.

Eine Warnmeldung anzeigen, wenn eine Verriegelung nicht erfiillt ist, unabhangig
von einem RUN-Befehl.

Eine Warnmeldung anzeigen, wenn eine Verriegelung nicht erfiillt ist und ein
RUN-Befehl vorhanden ist.
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Sie kénnen den Umrichter so konfigurieren, dass, wenn eine Verriegelung nicht mehr
erfillt ist, er an einer Rampe herunterfahrt oder bis zu seinem Stillstand austrudelt.
(Menii > Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert > Start sperren/Freigaben
> Stoppmodus sperren).

Anschlussverdrahtung

Verriegelung der Funktion in der Betriebsart ,Auto” als auch ,Hand®“. ABB empfiehlt,
die Systemverriegelungssignale direkt an den Frequenzumrichter anzuschlieRen und
nicht an ein externes Gebaudeautomatisierungssystem (GAS).

Wenn die Verriegelungen nicht direkt an den Frequenzumrichter angeschlossen
werden, kann hierdurch unabsichtlich die Betriebsart Hand aktiviert werden werden,
wenn eine Verriegelung nicht erflllt ist.

Funktionalitat

Jeder der vier Verriegelungen kann ein vordefinierter Beschreibungstext und ein
freier Text zugeordnet werden kann. Auf dem Bedienpanel wird angezeigt, wenn die
Verriegelung nicht mehr erfillt ist.

Sie kénnen den Beschreibungstext eingeben (auswahlen) iber: Menii >
Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert > Startsperren/Freigaben >
Beschreibungstext.

Sie kdnnen den Text im Meni > Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert >
Startsperren/Freigaben > Label-Text eingeben (bearbeiten).

Einstellungen und Diagnose

* Menii > Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert >
Startsperren/Freigaben

» Parameter 20.41 Startsperre 1 (Seite 483)

* Warnungen AFEE Startsperre 1, AFEF Startsperre 2, .SPU.0 Startsperre 3,
.SPU.1 Startsperre 4 und AFF3 Forcierte Warnung Startsperre.

Anwendungsbeispiele fiir Verriegelungen

Nachfolgend sind Anwendungsbeispiele flr Verriegelungen aufgelistet, die auf den
Frequenzumrichter gelegt werden kénnen. Fiir alle diese Beispiele gibt es einen
vordefinierten Text.

1. Uberdruck. Diese Verriegelung wird bei Klimageraten zum Schutz der Liiftungs-
kanale verwendet. Diese Verriegelung stoppt den Betrieb, wenn der Druck-
messwert den Schwellwert lberschreitet, um eine Beschadigung der
Liftungskanale zu verhindern. Beispiele fir die Verwendung siehe Anwendungs-
beispiel 2: Zuluftliifter, Follower mit Basisdrehzahl, Startsperre und Status
(Seite 142) und Anwendungsbeispiel 3: Vollstédndige Integration des Llifters und
des Drehzahl-Followers (Seite 144).




190 Programm-Merkmale

2. Motortrennschalter offen. Diese Verriegelung wird bei einer Vielzahl von
Anwendungen verwendet, bei denen zwischen Frequenzumrichter und Motor ein
Trennschalter installiert ist, um zu melden, dass der Trennschalter gedffnet ist.
Diese Verriegelung verhindert, dass der Frequenzumrichter bei gedffnetem
Trennschalter versucht, einen Motor anzutreiben. Beachten Sie, wenn diese
Verriegelung nicht mit dem Frequenzumrichter verdrahtet ist, wird der Motor bei
geschlossenem Trennschalter unter bestimmten Betriebsbedingungen
versuchen, einen hohen Einschaltstrom aus dem Netz zu beziehen. Diese hohe
Strommenge kann die Stérabschaltung des Frequenzumrichters zum eigenen
Schutz verursachen.

3. Vibrationsabschaltung Diese Verriegelung wird typischerweise bei Kihltiirmen
zum Vibrationsschutz verwendet. Diese Verriegelung stoppt den Betrieb, wenn
der Vibrationsmesswert eine Schwelle liberschreitet, um Schaden am Turm zu
vermeiden.

An den Digitaleingang des Frequenzumrichters muss ein verriegelnder
Vibrationsschalter angeschlossen werden. Ein verriegelnder Vibrationsschalter
erfordert eine manuelle Quittierung, damit der Frequenzumrichter den Motor
wieder starten kann. Bei einem Vibrationsschalter mit automatischer Quittierung
muss der Digitaleingang des Frequenzumrichters als externes Ereignis
eingerichtet werden, damit der Frequenzumrichter mit Stérung abschaltet. Dies
kann Uber Menii > Grundeinstellungen > Erweiterte Funktionen > Externe
Ereignisse erfolgen.

Beispiele hierzu siehe Anwendungsbeispiel 5: Kiihlturmliifter, Drehzahl-Follower
(Seite 148) und Anwendungsbeispiel 6: Kiihlturm, PID (Seite 150).

4. Rauchalarm. Diese Verriegelung wird haufig bei Klimageraten verwendet, um
eine Ausbreitung des Rauchs durch die Liftungskanale zu verhindern. Diese
Verriegelung stoppt den Betrieb, wenn der Rauchmesswert einen Schwellwert
Uberschreitet, um die durch die Anlage verteilte Rauchmenge zu begrenzen. Ein
Beispiel hierzu siehe Anwendungsbeispiel 3: Vollstédndige Integration des Llifters
und des Drehzahl-Followers (Seite 144).

5. Froststat. Diese Verriegelung wird normalerweise bei Klimageraten zum Schutz
der Kihlschlange verwendet. Diese Verriegelung stoppt den Betrieb, wenn der
Temperaturmesswert unter einem Schwellwert liegt, um ein Einfrieren und
anschlieBende Beschadigung der Kiihlschlange zu verhindern. Ein Beispiel
hierfir siehe Anwendungsbeispiel 4: Zuluft, PID-Regelung (Seite 146).

6. Feuerstat. Diese Verriegelung wird normalerweise bei Klimageraten verwendet.
Diese Verriegelung stoppt den Betrieb, wenn der Temperaturmesswert Uber dem
Schwellwert liegt, der auf einen maéglichen Brand im Geb&ude hindeutet.

7. Niedriger Saugzug oder niedriger Druck. Diese Verriegelung wird
typischerweise bei Pumpen zum Pumpenschutz verwendet. Diese Verriegelung
stoppt den Betrieb, wenn der Druckmesswert auf der Saugseite der Pumpe unter
dem Schwellwert liegt, um einen Schaden der Pumpe durch Trockenlauf zu
verhindern.
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8. Zugangstiir. Diese Verriegelung wird bei zahlreichen Applikationen verwendet,
die eine Zugangstur haben. Diese Verriegelung stoppt den Betrieb, wenn die
Zugangstur gedffnet wird. Beachten Sie, dass eine Verriegelung keine akzeptable
Alternative zur ordnungsgemafen Einhaltung der Sicherheitsvorschriften ist.

9. Hilfs... offen. Dieser Verriegelungstext ist ein allgemeiner Text, der bei
zahlreichen Applikationen verwendet wird, die Hilfskontakte zum Stoppen des
Frequenzumrichters besitzen. Diese Verriegelung stoppt den Betrieb, wenn der
Hilfskontakt gedffnet ist.

10. Druckentlastung. Diese Verriegelung wird bei Applikationen verwendet, die eine
Druckentlastung verwenden wie z. B. ein Uberdruckventil, das auch eine
Verriegelung zu dieser Entlastung besitzt. Diese Verriegelung stoppt den Betrieb,
wenn der Druck den Schwellwert (ibersteigt, und der Druck mechanisch
abgelassen wird.

11. Startsperre 1, Startsperre 2, Startsperre 3 und Startsperre 4. Dieser
Verriegelungstext ist ein allgemeiner Text, der bei zahlreichen Anwendungen
verwendet wird, die eine Verriegelung haben. Diese Verriegelung stoppt den
Betrieb, wenn die Sperre je nach Einrichtung gedffnet oder geschlossen wurde.
ABB empfiehlt, wenn mdglich, den vordefinierten Beschreibungstext und/oder
einem freien Text zu verwenden, da dadurch die zukinftige Stérungssuche
erleichtert wird.

12. Freier Text. Ein bis zu 35 Zeichen langer freier Text, der die Sperre beschreibt.
Dieser Text wird auf dem Bedienpanel des Frequenzumrichters angezeigt, wenn
die Verriegelungsbedingung nicht mehr erfilillt ist. Dieser Text kann verwendet
werden, um die Sperre selbst oder ihren physischen Ort zu beschreiben. Als Text
kann auch die Telefonnummer des lokalen Supports eingegeben werden.
Beachten Sie, dass sich der freie Text von dem vorgegebenen Text unterscheidet,
d. h. beide kénnen zusammen verwendet werden. Der vorgegebene Text kann
zum Beispiel ,Uberdruck” lauten, wéahrend der freie Text besagt ,Schalter auf dem
Bedienpanel zuriicksetzen®.
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Betriebsfreigabe

Ubersicht

Mit der Betriebsfreigabe kann verhindert werden, dass der Frequenzumrichter einen
Befehl an den Motor ausgibt, wenn eine Eingangsbedingung nicht erfiillt ist. Mit
dieser Funktion kdnnen Anwendungen unterstitzt werden, bei denen der
Frequenzumrichter zuerst ein externes Ereignis auslésen muss, bevor der
Frequenzumrichter den Motor entlang der Rampe startet. Die Betriebsfreigabe wird
haufig zusammen mit einem Endschalter verwendet, der an den Frequenzumrichter
angeschlossen ist. Dieser Endschalter kann zu einer Drosselklappen- oder
Ventilregelung gehéren. Der Status der Betriebsfreigabe kann uber die Feldbus-
Kommunikation Gberwacht werden.

Die Betriebsfreigabe unterscheidet sich von der Startsperre:

» Eine Betriebsfreigabe versetzt den Antrieb in einen Betriebsstatus, gibt aber kein
Ausgangssignal an den Motor aus.

»  Wenn das Betriebsfreigabe-Eingabesignal fehlt, wird auf dem Bedienpanel nur
eine Warnung angezeigt, wenn auch ein Startbefehl ansteht. Es wird keine
Warnung ausgegeben, wenn kein Startbefehl ansteht. Die Startsperre kann auf
Quittieren oder Ignorieren des Startbefehlsstatus konfiguriert werden, wenn
festgelegt wird, ob eine Warnung angezeigt werden muss

Die Betriebsfreigabe ist typischerweise mit einem Digitaleingang des Frequenzum-
richters (DI), DI1 bis DI6 verdrahtet. DI2 wird am haufigsten verwendet. Die Feldbus-
Kommunikation kann auch zur Steuerung der Betriebsfreigabe verwendet werden,
obwohl dies normalerweise bei den meisten Anwendungen nicht empfohlen wird.

Konfiguration

Sie kénnen die Betriebsfreigabe entweder im Menl Grundeinstellungen oder ber
die Parametergruppe 20 Start/Stopp/Drehrichtung im Menl Parameter konfigurieren.
ABB empfiehlt die Konfiguration Uber das Menl Grundeinstellungen (Menii >
Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert > Startsperren/Freigaben). Die
Betriebsfreigabe ist Offner und SchlieRer konfigurierbar.

Anschlussverdrahtung

Die Betriebsfreigabe funktioniert sowohl im Modus Auto als auch Hand. ABB
empfiehlt, dass alle Systemfreigaben direkt mit dem Frequenzumrichter verdrahtet
werden und nicht an ein externes Gebaudeautomatisierungssystem (GAS)
angeschlossen werden.

Wenn die Freigabe nicht direkt an den Frequenzumrichter angeschlossen ist, kann
hierdurch unabsichtlich die Betriebsart Hand aktiviert werden, wenn die
Freigabebedingung nicht erflllt ist.
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Funktionalitat

Der Betriebsfreigabe kann ein vorgegebener Beschreibungstext sowie ein freier Text
zugeordnet werden. Auf dem Bedienpanel wird der betreffende Text angezeigt, wenn
die Freigabebedingungen nicht mehr erfillt ist.

Die Eingabe (Auswahl) des vorgegebenen Beschreibungstextes erfolgt tiber
Menii > Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert > Startsperren/Freiga-
ben > Beschreibungstext.

Sie kénnen den freien Text eingeben (bearbeiten) tiber: Menii > Grundeinstel-
lungen > Start, Stopp, Sollwert > Startsperren/Freigaben > Label-Text.

Die Betriebsfreigabe ist gekennzeichnet durch folgende Merkmale:

Wenn kein Betriebsbefehl ausgegeben wurde und die Betriebsfreigabe-
Bedingung nicht erfiillt ist, wird keine Warnung angezeigt.

Wenn ein Startbefehl ausgegeben wird und die Betriebsfreigabe-Bedingung nicht
erfullt ist, gibt der Frequenzumrichter eine Warnung aus, dass die Betriebsfrei-
gabe fehlt. Die Status-LED blinkt griin und der Drehrichtungspfeil auf dem Bedi-
enpanel ist gestrichelt dargestellt und rotiert. Der Antrieb bleibt im Betriebsmodus,
gibt aber so lange kein Signal an den Motor, bis die Betriebsfreigabe-Bedingung
erfillt ist.

Wenn sich der Status der Betriebsfreigabe beim normalen Betrieb des Motors
andert, trudelt der Antrieb aus und gibt die Warnung aus, dass die Betriebsfrei-
gabe die Ausgabe des Signals durch den Frequenzumrichter an den Motor ver-
hindert.

Zu den Relais-Einstellungen, die nicht vom Betriebsfreigabe-Eingang betroffen
sind, gehdren: Betriebsbereit, Aktiviert, Gestartet, Lauft Drosselklappenregelung.
Von der Betriebsfreigabe betroffene Relaiseinstellungen: Warnung und
Stérung/Warnung.

Einstellungen und Diagnose

Menii > Grundeinstellungen > Start, Stopp, Sollwert >
Startsperren/Freigaben

Parameter 20.40 Betriebsfreigabe (Seite 482)

Warnungen AFED Betriebsfreigabe und AFF2 Forcierte Warnung
Betriebsfreigabe.




194 Programm-Merkmale

Anwendungsbeispiel 1: Drosselklappen-Endschalter

Die Betriebsfreigabefunktion wird bei der Drosselklappen-Steuerung dazu
verwendet, den Drosselklappenstatus Gber den Drosselklappen-Endschalter zu
Uberwachen. Betatigungsreihenfolge:

1. Der Frequenzumrichter empfangt den Startbefehl entweder von der Hand- oder
Auto-Quelle.

2. Der Frequenzumrichter tberprift, dass die Bedingungen erfiillt sind und die
Bedingung fiir den Endschalter noch nicht erfiillt ist.

3. Der Frequenzumrichter aktiviert einen Relaisausgang, der auf Drosselklappen-
Steuerung programmiert wurde. Dieses Relais ermdglicht die
Spannungsversorgung des Aktors.

4. Nachdem der Drosselklappen-Endschalter geschlossen ist, ist die
Betriebsfreigabe-Bedingung erfiillt und der Frequenzumrichter gibt das Signal an
den Motor aus.

Siehe Abbildung auf Seite 429 und Anwendungsbeispiel 3: Vollsténdige Integration
des Llifters und des Drehzahl-Followers (Seite 144).

Anwendungsbeispiel 2: Ventil 6ffnen

Die Betriebsfreigabe wird bei der Ventilsteuerung dazu verwendet, zu verhindern,
dass die Pumpe lauft, bevor das Ventil gedffnet ist. Betriebsreihenfolge:

1. Der Frequenzumrichter empfangt den Startbefehl entweder Gber die Hand- oder
Auto-Quelle.

2. Der Frequenzumrichter iberprift, dass die Sicherheitsbedingungen erfiillt sind
und die Ventilstellung noch nicht erreicht ist.

3. Der Frequenzumrichter aktiviert einen Relaisausgang, der auf das Offnen des
Ventils programmiert wurde (kénnte auch auf Gestartet oder Lauft programmiert
worden sein). Dieses Relais erméglicht die Spannungsversorgung des Aktors.

4. Nachdem das Ventil gedffnet hat, ist die Betriebsfreigabe-Bedingung erfiillt und
der Frequenzumrichter gibt das Signal an den Motor aus.
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Motorregelung

Frequenzregelung

Der Motor folgt einem Frequenzsollwert, der dem Antrieb vorgegeben wird. Die
Frequenzregelung ist bei Lokal- und Fernsteuerung maoglich. Sie wird nur bei
Skalarregelung unterstitzt.

Die Frequenzregelung verwendet Sollwertketten Der Frequenzsollwert kann mit
Parametergruppe 28 Frequenz-Sollwertkette auf Seite 514 ausgewahlt werden.

Skalar-Motorregelung

Die Skalar-Motorregelung ist das Standard-Motorregelungsverfahren. Bei der
Skalarregelung wird der Antrieb mit einem Frequenz-Sollwert geregelt. Die
hervorragende Leistung der Vektorregelung wird jedoch mit der Skalarregelung nicht
erreicht.

Bei den folgenden Spezialanwendungen empfiehlt sich die Einstellung der
Skalarregelung:

*  Wenn die genauen Motornenndaten nicht verfligbar sind oder der Frequenzum-
richter treibt verschiedene Motoren nach der Inbetriebnahmephase an

* Wenn eine kurze Inbetriebnahmedauer erforderlich ist oder kein ID-Lauf
gewunscht ist

* In Multimotor-Systemen: 1) Bei einer ungleichen Verteilung der Last zwischen
den Motoren, 2) bei unterschiedlicher GroRe der Motoren oder 3) bei Austausch
der Motoren nach der Motoridentifikation (ID-Lauf).

*  Wenn der Nennstrom des Motors weniger als 1/6 des Nennausgangsstroms des
Frequenzumrichters betragt.

* Wenn der Frequenzumrichter ohne angeschlossenen Motor benutzt wird (z.B. fir
Prifzwecke)

»  Wenn der Frequenzumrichter mit einem Sinusfilter ausgerustet ist.
Bei der Skalarregelung sind einige Standardfunktionen nicht verfiigbar.

Siehe auch Abschnitt Betriebsarten des Frequenzumrichters (Seite 117).

IR-Kompensation fiir die Skalar-Motorregelung

IR-Kompensation (auch bekannt als Spannungserhéhung) ist nur bei der Skalar-Motor-
regelung verfiigbar. Bei aktivierter IR-Kompensation erhoht der Frequenzumrichter bei

niedriger Drehzahl die Spannung am Motor. IR-Kompensation ist nitzlich in Anwendun-
gen wie Verdrangungspumpen, die ein hohes Anlaufdrehmoment erfordern.
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Bei der Vektorregelung ist keine IR-Kompensation méglich oder erforderlich, falls sie
automatisch angewendet wird.

Motorspannung (V)
A

IR-Kompensation

/

-— Keine Kompensation

Einstellungen
* Menii > Grundeinstellungen > Motor > IR Kompensation

» Parameter 97.13 IR-Kompensation (Seite 707), 97.94 IR-Kompensation max.
Frequenz (Seite 708) und 99.04 Motor-Regelmodus (Seite 711)

» Parametergruppe 28 Frequenz-Sollwertkette (Seite 514).

Drehzahiregelung

Der Motor folgt einem Drehzahlsollwert, der dem Antrieb vorgegeben wird. Diese
Betriebsart ist entweder mit einer berechneten Drehzahl oder mit Drehgeber-
Ruckfihrung maoglich.

Die Drehzahlregelung ist bei Lokal- und Fernsteuerung maoglich. Sie wird nur bei
Vektorregelung unterstiitzt.

Die Drehzahlregelung verwendet Drehzahl-Sollwertketten. Der Drehzahlsollwert
kann mit Parametergruppe 22 Drehzahl-Sollwert-Auswahl auf Seite 494.

Vektor-Motorregelung

Die Vektorregelung ist der Motorregelungsmodus fiir Anwendungen, bei denen eine
hohe Regelungsgenauigkeit erforderlich ist. Sie ermdglicht eine bessere Regelung
Uber den gesamten Drehzahlbereich insbesondere bei Anwendungen, bei denen
eine niedrige Drehzahl bei hohem Drehmoment notwendig ist. Dieser Regelungsmo-
dus erfordert einen Identifikationslauf bei der Inbetriebnahme. Die Vektorregelung
kann nicht bei allen Applikationen angewandt werden, z. B wenn Sinusfilter verwen-
det werden oder mehrere Motoren an einen Frequenzumrichter angeschlossen sind.

Das Schalten der Ausgangshalbleiter wird so gesteuert, dass der erforderliche
Statorfluss und das Motordrehmoment erreicht werden. Der Sollwert fir den
Drehmomentregler kommt vom Drehzahlregler.

Der Statorfluss wird durch Integration der Motorspannung im Vektorraum berechnet.
Der Rotorfluss kann mit dem Statorfluss und dem Motormodell berechnet werden.
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Das Motordrehmoment wird durch Regelung des Stroms 90 Grad vom Rotorfluss
erzeugt. Durch die Verwendung des identifizierten Motormodells wird die Berechnung
des Rotorflusses verbessert. Die Istdrehzahl der Motorwelle wird fiir die
Motorregelung nicht benétigt.

Einstellungen
* Menii > Grundeinstellungen > Motor > Regelmodus

« Parameter 99.04 Motor-Regelmodus (Seite 711) und 99.13 Ausw. Mot.-ID-
Laufmodus (Seite 713)

Rotorlage-Erkennung

Die Rotorlage-Erkennung ist eine automatische Messroutine zur Bestimmung der
Winkelposition des magnetischen Flusses eines Permanentmagnet-Synchronmotors.
Die Motorregelung bendtigt die absolute Position des Rotorflusses, um das
Motordrehmoment genau regeln zu kénnen.

N
A

Rotor e

Rotorwinkel

Die Rotorlageerkennung wird bei Permanentmagnet-Synchronmotoren verwendet,
um bei jedem Start den Rotorwinkel festzustellen.

Hinweis: Der Motor dreht immer, wenn er gestartet wird, da die Motorwelle in
Richtung Remanenzfluss gedreht wird.

Es sind mehrere Methoden der Rotorlageerkennung verfligbar sieche Parameter
21.13 Rotorlageerkennung (Seite 489).

Wenn die Rotorlageerkennung ausfallt, schaltet der Frequenzumrichter mit der
Stérung Rotorlageerkennung ab (3385 Rotorlage-Erkennung, Seite 264).
Einstellungen und Diagnose

« Parameter: 21.13 Rotorlageerkennung (Seite 489), 99.13 Ausw. Mot.-ID-
Laufmodus (Seite 713)

« Stoérung 3385 Rotorlage-Erkennung Seite 264.
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Motortypen

Der Frequenzumrichter unterstiitzt Asynchron-, Permanentmagnet (PM)- und
Synchronreluktanzmotoren (SynRM).

Motor-ldentifikation

Die Leistung der Vektorregelung basiert auf einem exakten, wahrend der
Inbetriebnahme des Motors festgelegten Motormodell.

Beim ersten Start des Frequenzumrichters erfolgt automatisch eine Motor-ID-
Magnetisierung. Bei der ersten Inbetriebnahme wird der Motor bei Drehzahl Null
mehrere Sekunden lang magnetisiert und die Widerstandswerte des Motors und der
Motorkabel werden gemessen, um die Erstellung des Motormodells zu ermdglichen.
Dieses Identifikationsverfahren ist fir die meisten Anwendungen geeignet.

Bei anspruchsvollen Anwendungen kann ein separater ID-Lauf durchgefiihrt werden.

Einstellungen
* Menii > Grundeinstellungen > Motor > Regelungsmodus > Vektorregelung
» Parameter 99.13 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus (Seite 713).

U/f-Verhiltnis

Die U/f-Funktion ist nur mit der Skalar-Motorregelung verflgbar, die mit
Frequenzregelung arbeitet.

Die Funktion hat zwei Modi: linear und quadratisch.

Im Modus linear ist das Verhaltnis der Spannung zur Frequenz konstant unter dem
Feldschwachepunkt. Das wird bei Konstantmoment-Applikationen benutzt, bei denen
ein Drehmoment mit oder nahe dem Nenndrehmoment des Motors Giber den ganzen
Frequenzbereich erforderlich ist.

Im Modus quadratisch (Standard) steigt das Verhéltnis von Spannung zu Frequenz
als Quadrat der Frequenz im Bereich unter dem Feldschwéachepunkt an. Dies wird
typischerweise fiir Zentrifugalpumpen- oder Liifter-Anwendungen verwendet. Bei die-
sen Applikationen folgt das Drehmoment dem Quadrat der Frequenz. Deshalb arbei-
tet der Motor, wenn die Spannung in einem quadratischen Verhaltnis verandert wird,
bei diesen Applikationen mit einem verbesserten Wirkungsgrad und niedrigerem
Gerauschpegel. Die Verwendung des quadratischen Modus spart also Energie.

Die U/f-Funktion kann nicht mit der Energieoptimierung zusammen verwendet
werden; wenn Parameter 45.11 Energieoptimierung auf Aktivieren eingestellt ist, wird
Parameter 97.20 U/f-Relation ignoriert.

Einstellungen

* Meni > Grundeinstellungen > Motor > U/f-Verhaltnis

+ Parameter 97.20 U/f-Relation (Seite 708).
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Flussbremsung

Durch eine héhere Magnetisierung des Motors kann der Frequenzumrichter fiir eine
schnellere Bremsverzogerung des Antriebs sorgen. Bei Erhéhung des Motorflusses
wird die vom Motor wahrend des Bremsens erzeugte Energie in thermische Energie
umgewandelt.

Motordrehzahl Tgr

A TNA Tgr = Bremsmoment
Ty = 100 Nm

Keine Flussbremsung 60

Flussbremsung

Flussbremsung 1 Keine Flussbremsung

» {(s) T T T . » f (Hz)

Der Frequenzumrichter Uberwacht stdndig - auch wahrend der Flussbremsung - den
Status des Motors. Deshalb kann die Flussbremsung sowohl fiir das Bremsen des
Motors als auch fiir die Anderung der Drehzahl verwendet werden. Weitere Vorteile
der Flussbremsung sind:

» Der Bremsvorgang beginnt unmittelbar nach dem Stopp-Befehl. Zur Ausfiihrung
der Funktion muss die Flussreduzierung vor Beginn des Bremsvorgangs nicht
abgewartet werden.

» Die Kihlung des Asynchronmotors ist effizient. Der Statorstrom des Motors
erhoht sich wahrend der Flussbremsung, nicht der Rotorstrom. Die Kiihlung des
Stators ist wirksamer als die des Rotors.

* Die Flussbremsung kann bei Asynchronmotoren und Permanentmagnet-
Synchronmotoren benutzt werden.

Es sind zwei Bremsstufen verflgbar:

» Die moderate Bremsung erméglicht eine schnellere Verzégerung als bei
deaktivierter Flussbremsung. Der Motorfluss ist begrenzt, um eine Uberhitzung
des Motors zu verhindern.

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

WARNUNG: Der Motor muss so ausgelegt sein, dass er die von der
Flussbremsung erzeugte Warme ableiten kann.
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Einstellungen
* Menii > Grundeinstellungen > Motor > Flussbremsung
» Parameter 97.05 Flussbremsung (Seite 705).

Startverfahren — DC-Magnetisierung

Der Frequenzumrichter hat verschiedene Magnetisierungsfunktionen fiir die
verschiedenen Motorbetriebsphasen Start/Drehen/Stopp: Stillstandsheizung
(Motorheizung), Vormagnetisierung, DC-Haltung und Nachmagnetisierung.

Stillstandsheizung (Motorheizung)

Die Funktion Vorheizung halt den Motor warm und verhindert Kondensation im Motor
durch die Einspeisung von DC-Strom, wenn der Antrieb gestoppt wurde. Die Heizung
kann nur eingeschaltet sein, wenn der Frequenzumrichter gestoppt ist. Ein Starten
des Frequenzumrichters wird die Heizung abgeschaltet.

Wenn Vorheizung aktiviert ist und der Stoppbefehl gegeben wird, startet die Vorhei-
zung sofort, wenn der Frequenzumrichter unter Nulldrehzahl 1auft (siehe Bit 0 in
Parameter 06.19 Statuswort Drehzahlregel.. Lauft der Frequenzumrichter tiber Null-
drehzahl, wird die Vorheizung um die mit Parameter 21.15 Vorheiz Zeitverzé6gerung
festgelegte Zeit verzégert, um einen zu hohen Strom zu vermeiden.

Die Funktion kann so eingestellt werden, dass sie immer aktiv ist, wenn der Antrieb
gestoppt ist, oder sie kann Uber einen Digitaleingang, den Feldbus, eine zeitgesteu-
erte Funktion oder eine Uberwachungsfunktion aktiviert werden. Beispielsweise kann
die Heizung mit Hilfe der Signaltiberwachungsfunktion durch ein Temperaturmesssi-
gnal vom Motor aktiviert werden.

Der in den Motor gespeiste Vorheizstrom kann als Prozentsatz von 0...30 % des
Motornennstroms eingestellt werden.
Hinweise:

* In Anwendungen bei denen der Motor noch eine langere Zeit dreht, nachdem die
Modulation gestoppt wurde, wird empfohlen, den Rampenstopp mit Vorheizung
zu verwenden, um einen plétzlichen Zug am Rotor zu verhindern, wenn die
Stillstandsheizung eingeschaltet wird.

+ Fir die Heizfunktion muss der STO-Schaltkreis geschlossen sein oder ein Offnen
darf nicht angefordert sein.

» Die Heizfunktion erfordert, dass keine Stérmeldung des Antriebs aktiv ist.

+ Die Heizfunktion ist zulassig, wenn das Betriebsfreigabesignal fehlt.

» Die Heizfunktion ist zulassig, wenn ein oder mehrere Verriegelungssignale fehlen.
» Die Vorheizung nutzt die DC-Haltung, um Strom zu erzeugen.
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Einstellungen
* Menii > Grundeinstellungen > Motor > Vorheizen

» Parameter 21.14 Quelle Eing. Stillstandsheizung, 21.15 Vorheiz Zeitverz6gerung
und 21.16 Vorheiz-Strom (Seite 490).

Vormagnetisierung

Die Vormagnetisierung ist eine DC-Magnetisierung vor dem Start. Abhangig von der
ausgewahlten Startmethode (27.01 Start-Methode oder 21.19 Startmodus Skalar),
kann die Vormagnetisierung genutzt werden, um das héchstmdégliche Anlaufmoment,
bis zu 200 % des Motornennmoments, zu gewahrleisten. Durch Einstellung der
Vormagnetisierungszeit (27.02 Magnetisierungszeit) kdnnen der Start des Motors
und z. B. das Offnen einer mechanischen Bremse synchronisiert werden.

Einstellungen

« Parameter 21.01 Start-Methode, 21.19 Startmodus Skalar, 21.02
Magnetisierungszeit.

DC-Haltung

Diese Funktion erméglicht es, wahrend des normalen Betriebs den Rotor bei
(nahezu) Drehzahl Null zu halten. Die DC-Haltung wird mit Parameter 271.08 DC-
Strom-Regelung aktiviert. Wenn sowohl der Sollwert als auch die Motordrehzahl
unter einen bestimmten Wert (Parameter 271.09 DC-Haltedrehzahl) fallen, stoppt der
Frequenzumrichter die Erzeugung eines sinusférmigen Stroms und speist den DC-
Haltestrom in den Motor ein. Der Strom wird mit Parameter 21.10 DC-Strom-Sollwert
eingestellt. Wenn der Sollwert den Wert von Parameter 21.09 DC-Haltedrehzahl
Uberschreitet, wird der normale Betrieb fortgesetzt.

Motordrehzahl g DC-Haltung

Sollwert

21.09 DC-Haltedrehzahl

Einstellungen
« Parameter 21.08 DC-Strom-Regelung und 21.09 DC-Haltedrehzahl.
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DC-Bremsung

Diese Funktion aktiviert die Gleichstrombremsung nach Ende der Modulation fiir eine
bestimmte Zeit (21.11 Nachmagnetisierungszeit). Mit der Gleichstrombremsung kann
der Motor ohne Einsatz der mechanischen Bremse schnell gestoppt werden. Die
Gleichstrombremsung wird mit Parameter 21.08 DC-Strom-Regelung aktiviert. Der
DC-Bremsstrom wird mit Parameter 21.10 DC-Strom-Sollwert eingestellt.

Nachmagnetisierung

Diese Funktion halt die Motormagnetisierung fir eine bestimmte Zeit (Parameter
21.11 Nachmagnetisierungszeit) nach dem Stoppen aufrecht. Das verhindert, dass
die Maschine durch eine Last bewegt wird, z.B. bevor eine mechanische Bremse
geschlossen werden kann. Die Vormagnetisierung wird mit Parameter 27.08 DC-
Strom-Regelung aktiviert. Der Magnetisierungsstromwert wird im Parameter 27.10
DC-Strom-Sollwert eingestellt.

Hinweis: Die Nachmagnetisierung ist nur verfiigbar, wenn der Stopp mit Rampe
eingestellt wurde (siehe Parameter 21.03 Stopp-Methode).
Einstellungen

» Parameter 21.03 Stopp-Methode (Seite 486), 21.08 DC-Strom-Regelung und
21.11 Nachmagnetisierungszeit.

Schaltfrequenz

Der Frequenzumrichter hat zwei Schaltfrequenzen: Die Referenz-Schaltfrequenz und
die Mindetschaltfrequenz. Der Frequenzumrichter versucht, die héchste zulassige
Schaltfrequenz zu verwenden (= Referenz-Schaltfrequenz), falls das thermisch
moglich ist, und passt dann die Schaltfrequenz dynamisch zwischen der Referenz-
und Mindestschaltfrequenz in Abhangigkeit der Frequenzumrichter-Temperatur an.
Wenn der Frequenzumrichter die Mindestschaltfrequenz (= niedrigste zuldssige
Schaltfrequenz) erreicht, beginnt er den Ausgangsstrom zu begrenzen, wenn die
Temperatur weiter ansteigt.

Weitere Informationen zur Leistungsminderung enthalt Kapitel Technische Daten,
Abschnitt Schaltfrequenz-Minderung im Hardware-Handbuch des Frequenzumrichters.

Beispiel 1: Wenn wie bei manchen externen Filtern z. B. bei C1 EMV-Filtern (siehe
das Hardware-Handbuch des Frequenzumrichters) die Schaltfrequenz auf einen
bestimmten Wert eingestellt werden muss, setzen Sie sowohl den Sollwert als auch
die Mindestschaltfrequenz auf diesen Wert, und der Frequenzumrichter verwendet
dann nur diese Schaltfrequenz.

Beispiel 2: Ist der Sollwert der Schaltfrequenz auf 8 kHz und die Mindestschaltfrequenz
auf den kleinstmdglichen Wert eingestellt, halt der Frequenzumrichter die grofRtmdgliche
Schaltfrequenz aufrecht, um Motorgerausche zu reduzieren, und senkt die Schaltfre-
guenz erst, wenn sich der Frequenzumrichter aufheizt. Dies ist zum Beispiel bei Anwen-
dungen hilfreich, die einen niedrigen Gerauschpegel erfordern, jedoch ein héherer
Gerauschpegel toleriert wird, wenn der volle Ausgangsstrom erforderlich ist.
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Einstellungen
* Menii > Grundeinstellungen > Motor > Schaltfrequenz

» Parameter 97.01 Schaltfrequenz-Sollwert und 97.02 Minimale Schaltfrequenz
(Seite 686).

Thermischer Motorschutz

Das Regelungsprogramm bietet zwei separate Motortemperatur-
Uberwachungsfunktionen. Die Temperaturdatenquellen und Warn-
/Abschaltgrenzwerte kénnen fir jede Funktion gesondert eingestellt werden.
Die Motortemperatur kann Giberwacht werden mit

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

* in den Motorwicklungen installierten Sensoren. Dies fuhrt zu einer héheren
Genauigkeit des Motormodells.

Thermisches Motorschutzmodell

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

1. Wenn die Spannungsversorgung des Frequenzumrichters zum ersten Mal
eingeschaltet wird, wird angenommen, dass der Motor Umgebungstemperatur
hat (Einstellung von Parameter 35.50 Motor-Umgebungstemp.). Danach wird
beim Einschalten der Spannungsversorgung des Frequenzumrichters von der
berechneten Motortemperatur ausgegangen.

2. Die Motortemperatur wird aus der vom Benutzer einstellbaren thermischen
Motorzeit und der Motorlastkurve berechnet. Die Motorlastkurve sollte angepasst
werden, wenn die Umgebungstemperatur 30 °C (bersteigt.

Hinweis: Das thermische Motormodell kann nur verwendet werden, wenn nur ein
Motor an den Frequenzumrichter angeschlossen ist.

Isolierung

WARNUNG! |[EC 60664 fordert eine doppelte oder verstarkte Isolation zwischen
spannungsfiihrenden Teilen und zuganglichen Teilen elektrischer Gerate, die ent-
weder nichtleitend oder leitend sind, jedoch nicht an die Schutzerde angeschlossen sind.

Um diese Anforderung zu erfiillen, muss mit einer dieser Alternativen ein Thermistor
an die Regelungsklemmen des Frequenzumrichters angeschlossen werden.

» Den Thermistor von den spannungsfiihrenden Teilen des Motors mit einer
doppelten verstarkten Isolation trennen.

« Alle an die digitalen und analogen Eingdnge des Frequenzumrichters
angeschlossenen Kreise schiitzen. Gegen Kontakt und andere
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Niederspannungskreise mit Basisisolierung schiitzen (bemessen fiir dieselbe
Spannung wie der Hauptkreis des Frequenzumrichters).

» Ein externes Thermistor-Relais verwenden. Die Relaisisolierung muss

entsprechend der Spannung des Hauptkreises des Frequenzumrichters
bemessen sein.

Wenn CMOD-02 oder CPTC-02 Module verwendet werden, bieten sie eine
ausreichende Isolation.

Temperatur-Uberwachung mit PTC-Sensoren

PTC-Sensoren werden tber ein CMOD-02 Multifunktionsmodul angeschlossen
(siehe Kapitel Optionale E/A-Erweiterungsmodule, Abschnitt Multifunktions-
Erweiterungsmodul CMOD-02 (externe 24 V AC/DC und isolierte PTC-Schnittstelle)
im Hardware-Handbuch des Frequenzumrichters).

1) N ‘
F%/_/_/ : .60 [PTCIN

oL T

1) Einer oder 3...6 PTC-Thermistoren in Reihe geschaltet.

Der Widerstandswert des PTC-Sensors wird gré3er, wenn seine Temperatur ansteigt.
Der steigende Widerstandswert des Sensors senkt die Spannung am Eingang und
schlieRlich wechselt sein Status von 1 auf 0 und meldet damit die Ubertemperatur.

1...3 PTC-Sensoren kénnen in Reihe an einen Analogeingang und einen
Analogausgang angeschlossen werden. Der Analogausgang speist den Sensor mit
einem konstanten Erregerstrom von 1,6 mA. Der Widerstand des Sensors steigt mit
der Motortemperatur in dem MafRe an wie auch die am Sensor anliegende Spannung.
Die Temperaturmessfunktion berechnet den Widerstand des Sensors und generiert
eine Anzeige, falls Ubertemperatur festgestellt wird.

Informationen zur Verdrahtung des Sensors enthélt das Hardware-Handbuch des
Frequenzumrichters.
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In der Abbildung werden typische Widerstandswerte eines PTC-Sensors in
Abhangigkeit von der Temperatur dargestellt.

4000
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Ein isolierter PTC-Sensor kann auch direkt an den Digitaleingang DI6 angeschlossen
werden. Auf der Motorseite muss der Kabelschirm tber einen Kondensator geerdet
werden. Falls dies nicht mdglich ist, den Schirm nicht anschlieRen.

Siehe Abschnitt Isolierung auf Seite 203.

Regelungseinheit

— —— DI6
1 +24V DC
T hl
@M S &

Informationen zur Verdrahtung des Sensors enthalt das Hardware-Handbuch des
Frequenzumrichters.

Temperatur-Uberwachung mit Pt100-Sensoren

1...3 Pt100 Sensoren kénnen in Reihe geschaltet an einen Analogeingang und einen
Analogausgang angeschlossen werden.

Der Analogausgang speist den Sensor mit einem konstanten Erregungsstrom von
9,1 mA. Der Widerstand des Sensors steigt mit der Motortemperatur in dem Male
wie die am Sensor anliegende Spannung an. Die Temperatur-Messfunktion misst die
Spannung am Analogeingang und wandelt sie in Grad Celsius um.

Die Motortemperatur-Uberwachungsgrenzen kdnnen eingestellt und die Reaktion
des Antriebs bei Erkennung einer Ubertemperatur kann ausgewahlt werden.
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Siehe Abschnitt /solierung auf Seite 203.

Verdrahtung des Sensors siehe Al1 und Al2 als Pt100-, Pt1000-, Ni1000-, KTY83-
und KTY84-Sensoreingénge (X1) auf Seite 208.

Temperatur-Uberwachung mit Pt1000-Sensoren

1...3 Pt1000-Sensoren kénnen in Reihe an einen Analogeingang und einen
Analogausgang angeschlossen werden.

Der Analogausgang speist den Sensor mit einem konstanten Erregungsstrom von
0,1 mA. Der Widerstand des Sensors steigt mit der Motortemperatur in dem Male
wie die am Sensor anliegende Spannung an. Die Temperatur-Messfunktion misst die
Spannung mit dem Analogeingang und wandelt sie in Grad Celsius um.

Siehe Abschnitt /solierung auf Seite 203.

Verdrahtung des Sensors siehe Al1 und Al2 als Pt100-, Pt1000-, Ni1000-, KTY83-
und KTY84-Sensoreingdnge (X1) auf Seite 208.

Temperatur-Uberwachung mit Ni1000 Sensoren

Ein Ni1000 Sensor kann an einen Analogeingang und einen Analogausgang der
Regelungseinheit angeschlossen werden.

Der Analogausgang speist den Sensor mit einem konstanten Erregungsstrom von
9,1 mA. Der Widerstand des Sensors steigt mit der Motortemperatur in dem Male
wie die am Sensor anliegende Spannung an. Der Widerstand bei 100 Grad Celsius
betragt 1618 Ohm und die Anderungsrate 6180 ppm / Grad Celsius. Die Temperatur-
Messfunktion misst die Spannung mit dem Analogeingang und wandelt sie in Grad
Celsius um.

Siehe Abschnitt Isolierung auf Seite 203.

Verdrahtung des Sensors siehe Abschnitt A/1 und Al2 als Pt100-, Pt1000-, Ni1000-,
KTY83- und KTY84-Sensoreingénge (X1) auf Seite 208.

Temperatur-Uberwachung mit KTY84-Sensoren

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

Der Analogausgang speist den Sensor mit einem konstanten Erregungsstrom von
2,0 mA. Der Widerstand des Sensors steigt mit der Motortemperatur in dem Male
wie die am Sensor anliegende Spannung an. Die Temperatur-Messfunktion misst die
Spannung am Analogeingang und wandelt sie in Grad Celsius um.

In der Abbildung und Tabelle auf Seite 207 werden typische Widerstandswerte eines
KTY84-Sensors in Abhangigkeit der Betriebstemperatur des Motors dargestellt.

Siehe Abschnitt /solierung auf Seite 203.
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Verdrahtung des Sensors siehe Abschnitt A/7 und Al2 als Pt100-, Pt1000-, Ni1000-,
KTY83- und KTY84-Sensoreingdnge (X1) auf Seite 208.

Temperatur-Uberwachung mit KTY83-Sensoren

Ein KTY83-Sensor kann an einen Analogeingang und einen Analogausgang der
Regelungseinheit angeschlossen werden.

Der Analogausgang speist den Sensor mit einem konstanten Erregungsstrom von
1,0 mA. Der Widerstand des Sensors steigt mit der Motortemperatur in dem Malle
wie die am Sensor anliegende Spannung an. Die Temperatur-Messfunktion misst die
Spannung am Analogeingang und wandelt sie in Grad Celsius um.

In der folgenden Abbildung und der Tabelle werden typische Widerstandswerte eines
KTY83-Sensors in Abhangigkeit der Betriebstemperatur des Motors dargestellt.

Ohm
Skalierung 3000 A
KTY84 KTY83
°C Ohm Ohm

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

9 936 1569
110 1063 1774
130 1197 1993 e

150 1340 2225

,,,,,,,,,,,,,,,,,,

-100 0 100 200 300

Die Motortemperatur-Uberwachungsgrenzen kénnen eingestellt und die Reaktion
des Antriebs bei Erkennung einer Ubertemperatur kann ausgewahlt werden.

Siehe Abschnitt Isolierung auf Seite 203.

Verdrahtung des Sensors siehe Abschnitt A/7 und Al2 als Pt100-, Pt1000-, Ni1000-,
KTY83- und KTY84-Sensoreingédnge (X1) auf Seite 208.
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Al1 und AI2 als Pt100-, Pt1000-, Ni1000-, KTY83- und KTY84-Sensoreingange (X1)

Ein, zwei oder drei Pt100-Sensoren, ein, zwei oder drei Pt1000-Sensoren oder ein
Ni1000-, ein KTY83- oder KTY84-Sensor fiir die Motortemperaturmessung kénnen,
wie nachfolgend dargestellt, zwischen Analogeingang und -ausgang angeschlossen
werden. Beide Enden der Kabelschirme nicht direkt an Masse anschliefsen. Wenn an
einem Ende kein Kondensator verwendet werden kann, dieses Ende des Schirms
nicht anschlie3en.

An_](2)

7 X AGND
@ 7 A g
T T -

T l‘ - aon|(3)

! AGND

| =

1...3 x (Pt100 oder Pt1000) oder 1 x (Ni1000 oder KTY83 oder KTY84)

2 | Den Eingangstyp fiir Analogeingang Al1 oder Al2 mit Parametern auf Spannung
einstellen. Die entsprechende Einheit des Analogeingangs in Parametergruppe 712
Standard Al auf V (Volt) einstellen.

3 | Den Erregungsmodus in Parametergruppe 13 Standard AO auswahlen .

WARNUNG! Da die oben dargestellten Eingange nicht gemaf IEC 60664

potenzialgetrennt sind, erfordert der Anschluss des Motortemperatursensors eine
doppelte oder verstarkte Isolation zwischen den spannungsfiihrenden Teilen des Motors und
dem Sensor. Wenn die Ausfiihrung die Anforderungen nicht erfiillt, miissen die Klemmen der
E/A-Karten vor Beriihrung geschiitzt und diirfen nicht an andere Gerate angeschlossen werden
oder der Temperatursensor muss von den E/A-Klemmen getrennt werden.
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Temperaturiiberwachung mit Thermistor-Relais

An Digitaleingang DI6 kann ein normalerweise geschlossenes oder ein
normalerweise gedffnetes Thermistor-Relais angeschlossen werden.

Siehe Abschnitt Isolierung auf Seite 203.

Thermistorre-

lais Regelungskarte

ool e
1 ' [+24v DC
2 B

Einstellungen
* Menii > Grundeinstellungen > Motor > Thermischer Schutz berechnet

* Meni > Grundeinstellungen > Motor > Thermischer Schutz gemessen
» Parametergruppe 35 Thermischer Motorschutz (Seite 567).

Motor-Uberlastschutz

In diesem Abschnitt wird der Motor-Uberlastschutz beschrieben, ohne das
thermische Motorschutzmodell entweder mit berechneter oder gemessener
Temperatur zu verwenden. Schutz mit dem thermischen Motorschutzmodell siehe
Abschnitt Thermischer Motorschutz auf Seite 203.

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

Mit der Schutzfunktion kann der Benutzer die Betriebsklasse auf die gleiche Weise
spezifizieren, wie die Uberlastrelais in den Normen IEC 60947-4-1 und NEMA ICS 2
spezifiziert sind.

Der Motor-Uberlastschutz erfordert die Angabe eines Motorstrom-
Abschaltgrenzwerts. Dieser wird mit einer Kurve anhand der Parameter 35.51
Motorlastkurve, 35.52 Max. Last Nulldrehzahl und 35.53 Knickpunkt-Frequenz
definiert. Der Abschaltgrenzwert ist der Motorstrom, bei dem schlief3lich der
Uberlastschutz auslést, wenn der Motorstrom auf diesem Niveau bleibt.

Die Motoriiberlastklasse (Betriebsklasse), Parameter 35.57 Motorliberlast Klasse,
wird als die Zeit angegeben, die das Uberlastrelais benétigt, um bei einem Betrieb mit
dem 7,2-Fachen des Abschaltpegels (IEC 60947-4-1) bzw. dem 6-Fachen des
Abschaltpegels (NEMA ICS 2) auszuldsen. Die Normen geben auch die Zeit bis zur
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Abschaltung furr die Strompegel zwischen der Abschaltgrenze und der 6-fachen
Abschaltgrenze an. Der Frequenzumrichter erfillt die Anforderungen an die
Abschaltzeiten geman IEC und NEMA.

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

Der Motortberlast-Algorithmus Gberwacht das quadrierte Verhaltnis (Motorstrom /
Abschaltpegel)2 und kumuliert es tiber die Zeit. Dies wird manchmal als 1%t-Schutz
bezeichnet. Der kumulierte Wert wird in Parameter 35.05 Motortiiberlast Niveau
angegeben.

Mit Parameter 35.56 Motoriiberlast Aktion kann festgelegt werden, dass, wenn 35.05
Motortiberlast Niveau 88 % erreicht, eine Motorlberlast-Warnung ausgegeben wird,

und wenn 100 % erreicht werden, der Frequenzumrichter mit Motoruberlast-Stérung
abschaltet. Die Geschwindigkeit, mit der dieser interne Wert erhéht wird, hangt vom

aktuellen Strom-, Abschaltstrom- und Uberlastwert ab.

Die Parameter 35.51 Motorlastkurve, 35.52 Max. Last Nulldrehzahl und 35.53
Knickpunkt-Frequenz haben einen doppelten Zweck. Sie bestimmen die Lastkurve
flr die Temperaturberechnung bei Verwendung des thermischen Motorschutzmodells
und legen die Abschaltung bei Uberlast fest.

Der Motortberlastschutz erfiillt die Anforderungen der Norm IEC/EN 61800-5-1
Ausg. 2.1 beziglich des thermischen Gedéachtnisses und der Drehzahlempfindlich-
keit. Der Status der Motoruberlast bleibt wahrend der Abschaltung erhalten. Die
Drehzahlabhangigkeit wird mit den Parametern 35.51 Motorlastkurve, 35.52 Max.
Last Nulldrehzahl und 35.53 Knickpunkt-Frequenz eingestellt.

Einstellungen

» Allgemeine Parameter fiir den thermischen Motorschutz und den
Motoriiberlastschutz: 35.51 Motorlastkurve (Seite 577), 35.52 Max. Last

Nulldrehzahl (Seite 577) und 35.53 Knickpunkt-Frequenz (Seite 577).

+ Sperzifische Parameter fiir den Motor-Uberlastschutz: 35.05 Motoriiberlast Niveau
(Seite 568), 35.56 Motoriiberlast Aktion (Seite 579) und 35.57 Motoriiberlast
Klasse (Seite 579).
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Leistungsdaten der Drehzahlregelung

Die folgende Tabelle enthélt die typischen Leistungsdaten der Drehzahlregelung.

Drehzahlregelung Leistung T (%)A
Statische Genauigkeit 20 % des Motor- n
Nennschlupfes 100 4 Tioad
Dynamische <10 % s mit 100 %
Genauigkeit Drehmomentsprung
(mit Standard-Dreh-
zahlreglereinstellung) t (f)
Dynamische <2 % s bei 100 %
Genauigkeit mit Drehmomentsprung Nact-ref [ Bereich<10 % s
abgestimmtem NN
Drehzahlregler Ty = Motornenndrehmoment
ny = Motornenndrehzahl
Nyt = Istdrehzahl
nes = Drehzahlsollwert

Gleitpunkt-Regelung (Motorpotentiometer)

Die Gleitpunktregelung (die Parameter hei3en jedoch Motorpotentiometer) ist im
Grunde ein Zahler, dessen Wert durch zwei Digitalsignale erhéht oder reduziert
werden kann, die mit den Parametern 22.73 Motorpotentiom. Quelle hoch und 22.74
Motorpotentiom. Quelle ab ausgewahlt werden. Wenn die Gleitpunktregelung mit
22.71 Motorpotentiometer Funktion aktiviert wird, ibernimmt der Zahler den mit
22.72 Motorpotentiom. Initialwert eingestellten Wert. Entsprechend dem in 22.71
ausgewahlten Modus wird der Zahlerwert entweder Uber das Aus- und Einschalten
hinweg beibehalten oder zurtickgesetzt.

Die Anderungsrate wird in 22.75 Motorpotentiom. Ramp.zeit als die Zeit eingestellt,
die der Wert brauchen wiirde, um vom Minimum (22.76 Motorpotentiom. min Wert)
auf das Maximum (22.77 Motorpotentiom. max Wert) oder umgekehrt zu wechseln.
Wenn die Auf- und Ab-Signale gleichzeitig aktiviert werden, andert sich der
Zahlerwert nicht.

Der Ausgang des Zahlers der Gleitpunkt-Regelung wird mit 22.80 Motorpotentiom.
akt.Sollw. angezeigt, der in den Hauptauswahl-Parametern direkt als Sollwertquelle
eingestellt oder bei Skalar- und Vektorregelung von anderen Quellenauswahl-
Parametern als Eingang verwendet werden kann.

Hinweis: Parameter 22.70 Motor potentiometer reference enable muss
entsprechend eingestellt werden (siehe die Parameterbeschreibung), damit
Parameter 22.80 Motorpotentiom. akt.Sollw. mit 22.73 Motorpotentiom. Quelle hoch
oder 22.74 Motorpotentiom. Quelle ab erhdht/reduziert werden kann.
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Das folgende Beispiel zeigt das Verhalten des Gleitpunktregelungs- Z&hlers.

22.73 ¢
0

1
22.74 ¢
0

22.77

22.80 0

22.76

22.75

Die Parameter 22.73 Motorpotentiom. Quelle hoch und 22.74 Motorpotentiom. Quelle
ab regeln die Drehzahl oder Frequenz von Null bis Maximaldrehzahl oder -frequenz.
Die Laufrichtung kann mit Parameter 20.04 Ext1 Eing.2 Quel geandert werden. Siehe
folgendes Beispiel.

20.03

Ext1 !
Eing.1 0
Quel

20.04
Ext1
Eing.2 O
Quel 1

22.73 ?
0

1 f
22.74 |
0 !

* Die Ausgangsdrehzahl oder -frequenz hat den Sollwert erreicht.
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Einstellungen
» Parameter 22.71 Motorpotentiometer Funktion...22.80
» 22.80 Motorpotentiom. akt.Sollw. (Seite 502).

Drehzahiregler-Selbstabgleich

Mit der Selbstabgleich-Funktion kdnnen Sie den Drehzahlregler des
Frequenzumrichters automatisch einstellen. Der Selbstabgleich erfolgt auf Basis
einer Berechnung der mechanischen Zeitkonstante (Massentragheitsmoment) von
Motor und Maschine.

Die Reglerabgleichroutine fihrt dazu, dass der Motor eine Reihe von
Beschleunigungs-/Verzégerungszyklen durchlauft. Die Anzahl der Zyklen kann mit
Parameter 25.40 Auto tune repeat times eingestellt werden. Eine hohere Anzahl fiihrt
zu genaueren Ergebnissen, insbesondere wenn die Differenz zwischen Anfangs- und
Maximaldrehzahl gering ist.

Der wahrend des Reglerabgleichs verwendete maximale Drehmoment-Sollwert ist
das Anfangsdrehmoment (d. h. das Drehmoment bei Aktivierung der Routine) plus
dem Wert von Parameter 25.38 Auto tune torque step, aufder wenn er durch die Maxi-
mal-Drehmomentgrenze (Parametergruppe 30 Grenzen) oder das Motornennmo-
ment (99 Motordaten) begrenzt wird. Die durch die Routine berechnete maximale
Drehzahl ist die Anfangsdrehzahl (d. h. die Drehzahl bei Aktivierung der Routine) +
dem Wert von Parameter 25.39 Auto tune speed step, sofern sie nicht durch Parame-
ter 30.12 Maximal-Drehzahl oder 99.09 Motor-Nenndrehzahl begrenzt wird.

Die folgende Abbildung zeigt das Drehzahl- und Drehmomentverhalten wahrend der
Reglerabgleichroutine. In diesem Beispiel ist Parameter 25.40 Auto tune repeat times
auf 2 gesetzt.

Anfangsdrehmoment + |-
[25.38]

Anfangsdrehmoment

Anfangsdrehzahl + [25.39]

Anfangsdrehzahl
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Hinweise

» Wenn der Antrieb wahrend der Routine nicht die erforderliche Bremsleistung
erzeugen kann, basieren die Ergebnisse nur auf den Beschleunigungsphasen
und sind nicht so genau wie mit der vollen Bremsleistung.

» Der Motor uberschreitet die berechnete Maximaldrehzahl am Ende jeder
Beschleunigungsphase leicht.

Vor Aktivierung der Reglerabgleichroutine

Hinweis: Der Drehzahlregler-Selbstabgleich funktioniert nur, wenn die Drehzahl

wahrend dieser Sequenz innerhalb des spezifischen Fensters bleibt.

» Die Drehzahl betragt max. 90 % der Motornenndrehzahl oder der Maximaldreh-
zahl (Parametergruppe 30 Grenzen), je nachdem, welcher Wert kleiner ist.

+ Die Drehzahl betragt mindestens 10 % der Motornenndrehzahl oder der
Mindestdrehzahl (Parametergruppe 30 Grenzen), je nachdem, welcher Wert
groRer ist.

Die Vorbedingungen fiir die Ausfiihrung des Reglerabgleichs sind:
» Erfolgreiche Durchfiihrung des Motor-ID-Laufs

» Einstellung der Drehzahl- und Drehmomentgrenzen (Parametergruppe 30
Grenzen) wurde vorgenommen

+ Die Drehzahlrtiickfihrung wurde auf Gerausche, Vibrationen und andere
Stérungen Uberwacht, die von der Mechanik des Systems verursacht werden,
und die Filterung des Drehzahlfehlers (24 Drehzahl-Sollwert-Anpassung) sowie
Nulldrehzahl (Parameter 271.06 und 271.07) wurden eingestellt, um diese
Stoérungen zu verhindern.

» Der Antrieb wurde gestartet und lauft im Modus Drehzahlregelung,

Nachdem diese Bedingungen erfiillt sind, kann der Reglerabgleich mit Parameter
25.33 Auto Abstimmung der Drehzahlregelung (oder der damit ausgewahlten
Signalquelle) aktiviert werden.

Reglerabgleich-Modi

Der Reglerabgleich kann in drei unterschiedlichen Stufen, abhangig von der Einstel-
lung von Parameter 25.34 Auto tune control preset, erfolgen. Die Einstellungen
Smooth, Normal und Tight legen fest, wie der Drehmomentsollwert des Frequenzum-
richters auf einen Drehzahlsollwertsprung nach der Abstimmung reagieren soll. Die
Einstellung Smooth fiihrt zu einer langsamen, aber deutlichen Reaktion; Tight
erzeugt eine schnelle Reaktion, allerdings kénnen bei manchen Anwendungen die
Verstarkungswerte zu hoch sein.In der folgenden Abbildung wird das Einschwingver-
halten der Drehzahl nach einer Anderung des Drehzahl-Sollwertes (typisch 1 bis

20 %) dargestellt.
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A: Unterkompensiert

B: Normal abgestimmt (Selbstoptimierung)

C: Normal abgestimmt (manuell). Besseres dynamisches Regelverhalten als bei B
D: Uberkompensiert (Integrationszeit zu kurz und Reglerverstarkung zu hoch)

Ergebnisse des Reglerabgleichs

Parameter siehe FW Teil 2.

Nach erfolgreichem Abschluss des Reglerabgleichs werden die Ergebnisse

automatisch an die folgenden Parameter Ubertragen:

» 25.02 P-Verstérkung (Proportionalverstarkung des Drehzahlreglers)

» 25.03 Integrationszeit (Integrationszeit des Drehzahlreglers)

« 25.37 Mechanical time constant (mechanische Zeitkonstante von Motor und
Maschine).

Es ist jedoch auch mdglich, die Reglerverstarkung, Integrationszeit und die
Differenzialzeit manuell einzustellen.
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Die folgende Abbildung stellt ein vereinfachtes Blockschaltbild der Drehzahlregelung
dar. Der Reglerausgang ist der Sollwert fir die Drehmomentregelung.

@

@

Drehzahlsollwert
Istdrehzahl
Regeldifferenz

I\
@ MO, K@ & @
I\

Beschleunigungskompensation, D-Anteil

Proportional, integral
D-Anteil
Drehmoment-Sollwert

N OO A~ W[N] -

Warnmeldungen

Eine Warnmeldung, AF90 Drehzahlregler-Selbstabgleich, wird generiert, wenn die
Abgleichroutine nicht erfolgreich durchgefihrt wurde. Siehe hierzu Kapitel Warn- und
Stérmeldungen auf Seite 241.

Einstellungen

« Parameter 25.33 Auto Abstimmung der Drehzahlregelung...25.40 Auto tune
repeat times (FW Teil 2)

» Ereignis: AF90 Drehzahlregler-Selbstabgleich.
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Regelung der DC-Spannung

Uberspannungsregelung

Die Uberspannungsregelung des DC-Zwischenkreises wird typischerweise benétigt,
wenn der Motor im generatorischen Betrieb 1auft. Der Motor kann Energie erzeugen,
wenn er verzdgert oder wenn die Last die Motorwelle aktiv dreht, und dabei versucht,
den Motor Uber die eingestellte Drehzahl bzw. Frequenz hinaus zu beschleunigen.
Damit die DC-Spannung nicht den Uberspannungsgrenzwert (ibersteigt, senkt der
Uberspannungsregler automatisch das generatorische Moment, wenn der DC-
Spannungsgrenzwert erreicht ist. Die Uberspannungsregelung erhoht dabei auch die
programmierten Verzégerungszeiten; fiir kiirzere Verzégerungszeiten werden evitl.
ein Brems-Chopper und Bremswiderstéande bendtigt.

Unterspannungsregelung (Netzausfallregelung)

Bei einem Ausfall der Einspeisespannung setzt der Frequenzumrichter den Betrieb fort,
indem er die kinetische Energie des drehenden Motors nutzt. Der Frequenzumrichter
arbeitet solange, wie der Motor dreht und Energie in den Frequenzumrichter speist. Der
Frequenzumrichter kann nach einem Ausfall bei Wiederkehr der Spannungsversorgung
den Betrieb fortsetzen, wenn das Netzschiitz (falls vorhanden) geschlossen bleibt.

Hinweis: Einheiten, die mit einem Netzschitz ausgestattet sind, miissen mit einer
Halteschaltung (z. B. USV) ausgeristet werden, damit der Schiitz-Steuerkreis
wahrend eines kurzen Ausfalls der Spannungsversorgung geschlossen bleibt.

M PAVAAYAMATATOAVANIAY .

M aus DC

(Nm) (Hz) (v DC) Upd
160 80 520
120 60 390
] faus
80 40 260 ‘//
L~ N —
/ \ / TM
40 20 130 L N/
A
/
t(s)
1,6 5,8 8 11,2 15,4

Upc = Zwischenkreis-Gleichspannung des Frequenzumrichters, fy,: = Ausgangsfrequenz
des Frequenzumrichters,
Ty = Motormoment

Spannungsausfall bei Nennlast (f,,s= 40 Hz). Die DC-Zwischenkreisspannung fallt auf den
unteren Grenzwert. Die Regelung halt die Spannung solange konstant, wie die Spannungs-
versorgung ausgefallen ist. Der Frequenzumrichter regelt den Motor im generatorischen
Betrieb. Die Motordrehzahl fallt zwar ab, aber der Frequenzumrichter bleibt solange
betriebsfahig, wie der Motor ausreichend kinetische Energie abgeben kann.
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Einstellungen der Unterspannungsregelung (Netzausfallregelung)

Stellen Sie die Funktion Unterspannungsregelung wie folgt ein:

» Prifen Sie, ob die Unterspannungsregelung mit Parameter des
Frequenzumrichters mit Parameter 30.31 Unterspann.-Regelung aktiviert ist.

» Parameter 21.01 Start-Methode muss auf Automatik (Vektorregelung) oder
Parameter 21.19 Startmodus Skalar auf Automatik (in Skalarregelung) eingestellt
werden, damit der fliegende Start (Starten auf einen drehenden Motor) mdéglich ist.

Wenn die Installation mit einem Netzschltz ausgestattet ist, verhindern Sie das
Ansprechen bei Netzausfall. Verwenden Sie beispielsweise ein Zeitverzégerungsre-
lais (Halten) im Schiitz-Steuerschaltkreis.

WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass durch den fliegenden Start des Motors
keine Gefahrdungen entstehen. Wenn Zweifel bestehen, nutzen Sie die
Funktion der Unterspannungsregelung nicht.

Automatischer Neustart

Es ist moglich, den Antrieb automatisch nach einer kurzen (max. 10 Sekunden)
Unterbrechung der Spannungsversorgung mit der Funktion Automatischer Neustart
wieder zu starten, vorausgesetzt, es ist zulassig, den Antrieb 10 Sekunden ohne
Lufterbetrieb laufen zu lassen.

Wenn die Funktion aktiviert wird, ermdglichen die folgenden Schritte bei einem
kurzen Spannungsausfall einen erfolgreichen Neustart:

+ Die Unterspannungs-Stérmeldung wird unterdriickt (es wird jedoch eine
Warnmeldung generiert)

» Modulation und Liifterbetrieb werden gestoppt, um Restenergie zu sparen
» Das Vorladen des DC-Zwischenkreises wird freigegeben.

Ist eine ausreichende DC-Spannung wieder hergestellt, bevor die mit Parameter
21.18 Auto-Neustart-Zeit eingestellte Zeit abgelaufen ist, und das Startsignal noch
aktiviert, wird der normale Betrieb fortgesetzt.Ist zu diesem Zeitpunkt die DC-
Spannung jedoch noch zu niedrig, schaltet der Frequenzumrichter mit der
Stérmeldung 3220 DC-Unterspannung ab.

Wenn Parameter 21.34 Automatischen Neustart erzwingen auf Freigegeben
eingestellt ist, schaltet der Frequenzumrichter niemals bei einer
Unterspannungsstérung ab und das Startsignal ist immer auf ,Ein“ gesetzt. Bei
Wiederkehr der DC-Spannung wird der normale Betrieb fortgesetzt.

WARNUNG! Stellen Sie vor dem Aktivieren dieser Funktion sicher, dass keine
gefahrlichen Situationen eintreten kdnnen. Die Funktion startet den Frequen-
zumrichter automatisch neu und setzt den Betrieb nach einem Spannungsausfall fort.
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Spannungsregelung und Abschaltgrenzwerte

Die Regelungs- und Abschaltgrenzwerte der DC-Zwischenkreis-Spannungsregelung
sind von der Einspeisespannung und dem Frequenzumrichter-/Wechselrichtertyp
abhangig. Die DC-Spannung (Upc) betragt etwa das 1,41-fache der AuRenleiter-
Einspeisespannung und wird mit Parameter 07.77 DC voltage angezeigt.

Das System berechnet die notwendigen DC-Grenzwerte des Frequenzumrichters
aus dem Parametern 95.01 Einspeisespannung und 95.02 Adapt.
Spannungsgrenzen.

DC-Spannungspegel fiir die Frequenzumrichtertypen -01 und -04

In der folgenden Tabelle sind die Werte ausgewahlter DC-Spannungspegel aufgeli-
stet. Beachten Sie, dass die absoluten Spannungen entsprechend dem Frequenzum-
richter-/Wechselrichtertyp und dem AC-Einspeisespannungsbereich variieren.
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Durch Parameter aktivierte adaptive Spannungsgrenze. 95.02 Adapt.

Spannungsgrenzen

95.01 Einspeisespannung

DC-Spannungspegel [V Ac.versor- AC-Versor- AC-Versor- | AC-Versor- .
Siehe 95.01 . _ _ _ | Automatisch/
\ / gungsspan gungsspan gungsspan gungsspan- |\ s ge-
Einspeisespannung. nungsbereich | nungsbereich | nungsbereich | nungsbereich w‘cihltg
[V]208...240 | [V]380...415 | [V] 440...480 | [V] 525...600
g'??rs”a”r‘ungs' 421 842 842 1053 842
torgrenze
Uberspannungs- 389 779 779 974 779
Regelungsgrenze
Startgrenze des internen 389 779 779 074 779
Brems-Choppers
Stoppgrenze des internen 379 759 759 049 759
Brems-Choppers
pRerspannungs- 372 745 745 931 745
arngrenze
Unterspannungs- 0,85x1,41x | 0,85x1,41x | 0,85%x1,41x | 0,85%1,41x | 0,85x 1,41 x
Warn fenze 9 Wert v. Par Wert von Par. | Wert von Par. | Wert von Par. | Wert von Par.
9 95.03 95.03 95.03 95.03 95.03
Unterspannungs- 0,78x1,41x | 0,78x1,41x | 0,78x1,41x | 0,78 x 1,41 x | 0,78 x 1,41 x
Re elupn s regze Wert v. Par Wert von Par. | Wert von Par. | Wert von Par. | Wert von Par.
gelungsg 95.03 95.03 95.03 95.03 95.03
Laderelais-SchlieBgrenze | 0,78 x1,41x | 0,78 x1,41x | 0,78 x 1,41 x | 0,78 x 1,41 x | 0,78 x 1,41 x
/ Deaktivierung des Wert v. Par Wert von Par. | Wert von Par. | Wert von Par. | Wert von Par.
Ladevorgangs 95.03 95.03 95.03 95.03 95.03
gﬂir:'as's;enze/ 0,73x141x | 0,73x141x | 0,73x1,41x | 0,73x 1,41 x | 0,73 x 1,41 x
Aktivie?ur? des Wert v. Par Wert von Par. | Wert von Par. | Wert von Par. | Wert von Par.
9 95.03 95.03 95.03 95.03 95.03
Ladevorgangs
DC-Spannung an der obe-
ren Grenze des Einspei- 324 560 648 810 (variabel)
sespannungsbereichs
(Uncmax)
DC-Spannung an der
unteren Grenze des Ein- 281 513 594 709 (variabel)
speisespannungsbe-
reichs (Upcmin)
0,73x1,41x | 0,73x1,41x | 0,73x1,41x | 0,73 x1,41x | 0,73 x 1,41 x
Standby-Grenze 3) Wert v. Par Wert von Par. | Wert von Par. | Wert von Par. | Wert von Par.
95.03 95.03 95.03 95.03 95.03
Lllerelais 073x1,41x | 073x141x | 073x1,41x | 0,73 x 1,41 x | 0,73 x 1,41 x
Aktivie?ur? des Wert v. Par Wert von Par. | Wert von Par. | Wert von Par. | Wert von Par.
9 95.03 95.03 95.03 95.03 95.03

Ladevorgangs

Hinweis: Parameter 95.03 Berechn.AC-Einspeisespann ist die berechnete AC-Einspeisespannung beim
Hochlauf des Frequenzumrichters; dieser Wert wird wahrend der Laufzeit nicht kontinuierlich aktualisiert.
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Durch Parameter deaktivierte adaptive Spannungsgrenze 95.02 Adapt.
Spannungsgrenzen

95.01 Einspeisespannung

DC-Spannungs- Automatisch /
pegel [V] AC-Versor- AC-Versor- AC-Versor- AC-Versor- Nicht ausgewihlt
Siehe 95.01 Ein-| 9ungsspan- | gungsspan- | gungsspan- | gungsspan-
speisespannung. nungsbereich| nungsbereich| nungsbereich| nungsbereich| wenn 95.03 wenn

208...240 380...415 | [V] 440...480 | [V] 525...600 95.03
v v \] vl <456 VAC | 4o’y ac
Uberspannungs- 421 842 842 1053 842 842
Storgrenze
Uberspannungs-
Regelungs- 389 779 779 974 779 779
grenze
Startgrenze des
internen Brems- 389 779 779 974 779 779
Choppers
Stoppgrenze des
internen Brems- 379 759 759 949 759 759
Choppers
hperspannungs- 372 745 745 931 745 745
arngrenze

g&‘;er:‘\’/sgm 0,85x1,35x | 0,85x 1,35 % | 0,85x 1,35 x | 0,85x1,35x |0,85%1,35x | 0,85 1,35

9 208 = 239 380 = 436 440 = 504 525=602 | 380=436 |x440 =505
grenze
gﬁrﬁeg‘:‘e”‘e_ 0,78x1,35x| 0,78 x 1,35 x | 0,78 x 1,35 x | 0,78 x 1,35x |0,78x 1,35 x | 0,78 x 1,35
| gs-~eg 208 = 219 380 = 400 440 = 463 525=553 | 380=400 |x 440 =463
ungsgrenze
Laderelais-

SchlieBgrenze /
Deaktivierung
des Ladevor-
gangs

Laderelais-Off-
nungsgrenze / 0,73x1,35x| 0,73x1,35x | 0,73x1,35x | 0,73x1,35x |0,73x1,35x|0,73x1,35
Aktivierung des 208 = 205 380 = 374 440 =433 525 =517 380 =374 |x440=433
Ladevorgangs

0,78x1,35x | 0,78 x1,35x| 0,78 x1,35% | 0,78x1,35x [0,78x1,35x|0,78 x 1,35
208 = 219 380 =400 440 = 463 525 = 553 380 =400 |x440=463

DC-Spannung
an der oberen
Grenze des Ein-
speisespan-
nungsbereichs
(Uncmax)

DC-Spannung
an der unteren
Grenze des Ein-
speisespan-
nungsbereichs
(Uncmin)

324 560 648 810 (variabel) (variabel)

281 513 594 709 (variabel) | (variabel)

0,73x1,35x| 0,73x1,35x% | 0,73x1,35x| 0,73x1,35x|0,73x1,35x%(0,73x 1,35

Standby-Grenze | “500'- 505 | 380=374 | 440=433 | 525=517 | 380=374 |x 440 =433

Srrﬁgrzs‘”zg 0,73x1,35x | 0,73 x 1,35 x | 0,73x1,35%44 | 0,73x1,35x |0,73x 1,35 x| 0,73 x 1,35
pa 208=205 | 380 =374 0=433 525=517 | 380=374 |x440=433
nungsstérung

1) Siehe Abschnitt Auslésung der Unterspannungsstérung auf Seite 223.
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DC-Spannungspegel fiir die Frequenzumrichtertypen -31 und -34

Alle Pegel sind von dem von dem in Parameter 95.01 Einspeisespannung
eingestellten Einspeisespannungsbereich abhangig. Die folgende Tabelle gibt die
Werte der gewahlten DC-Spannungspegel in Volt und in Prozent von Upcmay (die
DC-Spannung an der oberen Grenze des Einspeisespannungsbereichs) an.

Einspeisespannungsbereich [V AC] (siehe 95.01 Einspeisespannung)

Pegel [V DC (% von U,
gel [V DC (% Demaxll e 40] 380...415] 440,480 500 | 525..600 | 660..690

Uberspannungs-Stérgrenze 489/440* 800 878 880 1113 1218

Uberspannungs-

Regelungsgronze 405 (125) | 700 (125) | 810 (125) | 810 (120) | 1013 (125)| 1167 (125)

Interner Brems-Chopper bei

100 % Pulsworte 403 (124) | 697 (124) | 806 (124) | 806 (119) | 1008 (124)| 1159 (124)

Interner Brems-Chopper bei

0% Pulsweite 375 (116) | 648 (116) | 749 (116) | 780 (116) | 936 (116) | 1077 (116)

Uberspannungs-Wamngrenze | 373 (115) | 644 (115) | 745 (115) | 776 (115) | 932 (115) | 1071 (115)

Upcmax = DC-Spannung
an der oberen Grenze des 324 (100) | 560 (100) | 648 (100) | 675 (100) | 810 (100) | 932 (100)
Einspeisespannungsbereichs

DC-Spannung an der unteren
Grenze des Einspeisespan- 281 513 594 675 709 891
nungsbereichs

Unterspannungsregelung und

Warngrenze 239 (85) | 436(85) | 505 (85) | 574(85) | 602(85) | 757 (85)

Ladeaktivierungs-/Standby-

Cronos 225(80) | 410 (80) | 475(80) | 540 (80) | 567(80) | 713 (80)

Unterspannungs-Stérgrenze 168 (60) | 308 (60) | 356 (60) | 405 (60) | 425 (60) | 535 (60)

*489 V fur die BaugroRen R1...R3, 440 V fir die BaugroRen R4...R8.

Auslésung der Unterspannungswarnung

Die Unterspannungswarnung A3A2 wird ausgel6st, wenn eine der folgenden
Bedingungen vorliegt:

*  Wenn die DC-Zwischenkreisspannung unter die Unterspannungs-Warngrenze
fallt, wenn der Frequenzumrichter nicht moduliert.

* Wenn die DC-Zwischenkreisspannung unter die Standby-Grenze fallt, wahrend
der Frequenzumrichter moduliert, und der automatische Neustart aktiviert ist (d.
h. Parameter 21.18 Auto-Neustart-Zeit > 0,0 s). Die Warnung steht kontinuierlich
an, wenn der Istwert der DC-Zwischenspannung dauerhaft unter der Standby-
Grenze bleibt und so lange, bis die Zeit fiir den automatischen Neustart
abgelaufen ist. Die Regelungskarte des Frequenzumrichters bendtigt eine
externe 24 V DC Einspeisung, damit diese Funktionalitat vorhanden ist,
ansonsten kann die Regelungskarte abgeschaltet werden, wenn die Spannung
unter den Hardware-Grenzwert fallt.
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Auslésung der Unterspannungsstérung

Die Unterspannungsstérung 3220 wird ausgeldst, wenn der Frequenzumrichter
moduliert und eine der folgenden Bedingungen erfillt ist:

*  Wenn die DC-Zwischenkreisspannung unter die Unterspannungsabschaltgrenze
fallt und der automatische Neustart nicht aktiviert ist (d. h. Parameter 21.18 Auto-
Neustart-Zeit = 0,0 s).

*  Wenn die DC-Zwischenkreisspannung unter die Unterspannungsabschaltgrenze
fallt und der automatische Neustart aktiviert ist (d. h. Parameter 21.18 Auto-
Neustart-Zeit > 0,0 s), erfolgt die Unterspannungabschaltung nur, wenn die DC-
Zwischenkreisspannung dauerhaft unterhalb der Unterspannungsabschaltgrenze
liegt und die Zeit fiir den automatischen Neustart abgelaufen ist. Die
Frequenzumrichter-Regelungseinheit bendétigt eine externe 24 VDC Quelle, damit
diese Funktionalitédt vorhanden ist. Ansonsten kann die Regelungseinheit
abschalten und meldet nur eine Unterspannungswarnung.

Einstellungen

+ Parameter 01.11 DC voltage (Seite 399), 30.30 Uberspann.-Regelung
(Seite 531), 30.31 Unterspann.-Regelung (Seite 531), 95.01 Einspeisespannung
(Seite 686) und 95.02 Adapt. Spannungsgrenzen (Seite 687).

*  Warnung A3A2 DC-Unterspannung (Seite 246) und Stérung 3220 DC-
Unterspannung (Seite 264).

Brems-Chopper

Mit einem Brems-Chopper kann die Energie, die von einem bremsenden Motor
erzeugt wird, abgeleitet werden. Wenn die DC-Spannung zu hoch ansteigt ist,
schaltet der Chopper den DC-Zwischenkreis auf einen externen Bremswiderstand.
Der Chopper arbeitet nach dem Prinzip der Pulsweitenmodulation.

Die internen Brems-Chopper der Frequenzumrichter (in den BaugréRen R1...R3)
starten die Energieableitung, wenn die DC-Zwischenkreisspannung etwa 1,15 x Upc.
max €rreicht. Die maximale 100 % Pulsweite wird bei etwa 1,2 x Upcmax efreicht.
(Upcmax ist die DC-Spannung entsprechend dem Maximum des AC-Einspeisespan-
nungsbreichs.) Weitere Informationen zu externen Brems-Choppern finden Sie in
Ihrer Dokumentation.

Hinweis: Die Uberspannungsregelung muss deaktiviert werden, damit der Brems-
Chopper funktioniert.

Einstellungen
» Parameter 01.11 DC voltage (Seite 399)
« Parametergruppe 43 Brems-Chopper (Seite 606).
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Uberwachung

Signal-Uberwachung

Sechs Signale kénnen zur Uberwachung durch diese Funktion ausgewahit werden.
Wenn ein Uberwachtes Signal Gber/unter einen voreingestellten Grenzwert steigt/fallt,
wird ein Bit in 32.01 Uberwachungsstatus aktiviert und eine Warn- oder Stérmeldung
ausgelost.

Die Uberwachten Signale sind tiefpassgefiltert.

Einstellungen
+ Parametergruppe 32 Uberwachung (Seite 547).

Anwendungsbeispiel 1: Verschmutzter Filter

Die Uberwachungsfunktion kann zur Meldung eines verschmutzten Filters verwendet
werden. Da sich der Druckabfall Giber den Luftfilter in dem MalRe verstarkt, wie der
Filter verschmutzt, kann ein Messwertgeber installiert werden, der den
Differenzdruck iber den Filter misst. Das Messwertgeber-Ausgangssignal ist ein
Analogwert, der auf einen Analogeingang im Frequenzumrichter zurlickgefihrt wird.
Die Uberwachungsfunktion im Frequenzumrichter wird auf die Uberwachung des
Analogwerts konfiguriert.

Der Benutzer méchte zum Beispiel informiert werden, wenn der Filter in einem
Klimagerat ausgetauscht werden muss. Ausgehend von einem veroffentlichten Wert
flr den Abfall Gber einen sauberen Filter wird ein Wert festgelegt, der einem
verschmutzten Filter entspricht. Der Frequenzumrichter wird dann auf die
Uberwachung des Analogausgangssignals des Messwertgebers konfiguriert. Dies
beinhaltet auch einen Uberwachungsgrenzwert, der anzeigt, wann eine Schwelle fiir
den verschmutzten Filter Gberschritten wurde Um diesen Status zu verwenden, kann
zur Anzeige des Filterstatus ein Relaisausgang des Frequenzumrichters anstelle
eines separaten Relais verwendet werden. Diese Information kann auch Uber die
Feldbus-Kommunikation wie z. B. BACnet Uberwacht werden.

Der Vorteil bei der Verwendung des Frequenzumrichters fiir diese Funktion besteht
darin, dass ein Analogeingang (Messwertgeber) in den Controller entfallt, wodurch
die Kosten fir den Gebaudeautomations-Controller fir das Klimagerat sinken.

Anwendungsbeispiel 2: Hoher Strom

Mit der Uberwachungsfunktion kann der Motorstrom im Hinblick auf eine
zunehmende oder tGibermaflige Belastung liberwacht werden. Diese Zunahme der
Belastung kann durch eine mechanische Storung/Verschleifd bedingt sein. Es kann
eine einzelne Schwelle ,hoher Strom* fiir die Uberwachungsfunktion verwendet
werden. Es kann auch Parametergruppe 37 Benutzer-Lastkurve (Seite 583) zur
Erkennung dieser Situation tiber den gesamten Drehzahlbereich verwendet werden.
Siehe hierzu Benutzerlastkurve (Seite 225).
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Zum Beispiel droht der Ausfall eines Lufterlagers wegen fehlender Schmierung. Die
Lagerflachen beginnen zu reiben, d. h. der Motorstrom Ubersteigt den normalen
Wert. Die Uberwachungsfunktion zeigt an, dass ein héherer Strom als normal
bezogen wird. Dann kann das Servicepersonal das Problem untersuchen. Ziel ist es,
das Problem vor einer ernsten Stérung zu finden.

Benutzerlastkurve

Die Benutzerlastkurve bietet eine Uberwachungsfunktion, die ein Eingangssignal in
Abhangigkeit der Frequenz oder Drehzahl und Last iberwacht. Sie zeigt den Status
des Uberwachten Signals an und kann eine Warn- oder Stéormeldung auf Basis der

Abweichung von einem benutzerdefinierten Profil ausldsen.

Die Benutzerlastkurve besteht aus einer Uberlast- und einer Unterlastkurve oder
auch nur aus einer der beiden Kurven. Jede Kurve wird aus fuinf Punkten gebildet, die
das uberwachte Signal in Abhangigkeit der Frequenz oder Drehzahl darstellen.

Im folgenden Beispiel wird die Benutzerlastkurve aus dem Motornennmoment
gebildet, zu dem eine Marge von 10 % hinzugerechnet und davon abgezogen wird.
Der Bereich zwischen den Uber- und Unterlastkurven bildet den Arbeitsbereich des
Motors, und das Verlassen dieses Arbeitsbereichs kann tberwacht, gezeitet und
erkannt werden.

Motordrehmoment / Nenndrehmoment

1,2

1,0 /
L
0,6 /

0,2

0,0 ——2)—

LALLL L R RN RN E RN

1 = Uberlastkurve (fiinf Punkte) Ausgangsfrequenz (Hz)

2 = Prozess-Nennlastkurve
3 = Unterlastkurve (fiinf Punkte)

Eine Uberlast-Warnmeldung -Stérmeldung kann aktiviert werden, wenn das
iberwachte Signal dauerhaft fiir eine eingestellte Zeit iiber der Uberlastkurve bleibt.
Eine Unterlast-Warnmeldung bzw. -Stérmeldung kann aktiviert werden, wenn das
Uberwachte Signal dauerhaft fiir eine eingestellte Zeit unter der Unterlastkurve bleibt.
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Uberlast kann beispielsweise zur Uberwachung auf Liifterlastprofile verwendet
werden, bei denen die Belastung zu hoch wird.

Unterlast kann zum Beispiel zur Uberwachung auf einer abnehmende Last und Bruch
des Lifterriemens verwendet werden.

Einstellungen
» Parametergruppe 37 Benutzer-Lastkurve (Seite 583).

Anwendungsbeispiel: Nachweis des Durchflusses

Mit der Benutzerlastkurve kann der Durchfluss angezeigt werden. Der Nachweis des
Durchflusses wird am haufigsten zur Anzeige eines defekten Riemens oder Liifters
verwendet. Durch diese Antriebsfunktion entféllt das externe Stromerkennungsrelais
und die damit verbundenen Kosten; auRerdem ist diese Ausflihrung sicherer. Die
externen Stromerkennungsrelais hangen von der Differenz der Stromaufnahme des
Motors bei voller Drehzahl, Leerlaufdrehzahl (Riemenbruch) und einer langsamen
Drehzahl mit der Last ab. Diese Differenz ist minimal, da der Magnetisierungsstrom
des Motors den gréRten Teil des Stromverbrauchs des Motors ausmacht, der nicht
durch die Last bedingt ist. Die Benutzerlastkurve des Frequenzumrichters ist
einstellbar und ideal fir drehzahl- und drehmomentgeregelte Anwendungen sowie
Anwendungen fiir den Nachweis des Durchflusses geeignet.

Zum Beispiel wird bei der Inbetriebnahme des Lifters das Motordrehmoment bei
montiertem Riemen und Betrieb des Lufters mit 50 % Drehzahl protokolliert. Das
Bedienpanel kann das Motordrehmoment anzeigen. Siehe Parameter 01.710 Motor-
drehmoment (Seite 399). Bei Verwendung dieses Werts als Referenzpunkt wird eine
niedrige Drehmomentschwelle festgelegt, um den Riemenbruch anzuzeigen. Hiermit
wird nicht nur gepruft, ob der Frequenzumrichter den Motor antreibt, sondern auch
dass der Motor von der Applikation belastet wird. Durch die konfigurierbare Zeitver-
z6gerung kénnen Systemvariablen berlicksichtigt werden. Fir den Status der Benut-
zerlastkurve (Durchflussnachweis) kann ein Relaisausgang konfiguriert werden.
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Energieeffizienz

Energieoptimierung

Die Funktion optimiert den Motorfluss so, dass der Gesamtenergieverbrauch und das
Motorgerausch reduziert werden, wenn der Antrieb unterhalb der Nennlast 1auft. Der
Gesamtwirkungsgrad (Motor und Frequenzumrichter) kann abh&ngig vom
Lastmoment und der Drehzahl um 1...20 % verbessert werden. Die Optimierung des
Energieverbrauchs ist standardmaRig aktiviert.

Hinweis: Bei Permanentmagnet- und Synchronreluktanzmotoren ist die
Energieoptimierung immer aktiviert.

Einstellungen

* Menii > Energieeffizienz

» Parameter 45.11 Energieoptimierung (Seite 610).

Energiesparrechner

Dieses Merkmal beinhaltet die folgenden Funktionen:

» Einen Energieoptimierer, der den Motorfluss so einstellt, dass der
Gesamtwirkungsgrad des Antriebs maximiert wird

» Einen Zahler, der die verbrauchte und eingesparte Energie des Motors in kWh
ermittelt und in der eingestellten Wahrung oder in der entsprechenden Menge der
CO, Emission anzeigt und

» Einen Lastanalysator, der das Lastprofil des Antriebs darstellt (siehe hierzu den
gesonderten Abschnitt auf Seite 228).

Es gibt zusatzliche Zahler, die den Energieverbrauch in kWh der aktuellen und der
letzten Stunde sowie des aktuellen und des letzten Tages anzeigen.

Die Energiemenge, die durch den Antrieb geflossen ist (in beiden Richtungen), wird
erfasst und als volle GWh, MWh und kWh angezeigt. Die kumulative Energie wird
auch in vollen kWh angezeigt. Alle drei Zahler kdnnen zurlickgesetzt werden.

Hinweis: Die Genauigkeit der Energieeinsparberechnung hangt direkt von der
Genauigkeit der Referenz-Motorleistung gemal Parameter 45.19 Bezugswert
Leistung ab.

Einstellungen

* Menii > Energieeffizienz

» Parametergruppe 45 Energiesparfunktionen (Seite 608)

« Parameter 01.50 Laufende Stunde kWh, 01.51 Letzte Stunde kWh,
01.52 Laufender Tag kWh und 01.53 Letzter Tag kWh (auf Seite 400)

» Parameter 01.55 Wechselrichter GWh-Z&hler (rlicksetzbar), 01.56 Wechselrichter
MWh-Zéhler (riicksetzbar), 01.57 Wechselrichter kWh-Z&hler (riicksetzbar) und
01.58 Kumulative Wechselrichterenergie (riicksetzbar) (auf Seite 407).
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Last-Analysator

Spitzenwert-Speicher

Der Benutzer kann ein Signal auswahlen, das von einem Spitzenwert-Speicher
aufgezeichnet werden soll. Im Speicher werden die Spitzenwerte des Signals mit
dem Ereigniszeitpunkt, dem dazugehérenden Motorstrom, der DC-Spannung und der
Motordrehzahl zum Zeitpunkt der Spitze aufgezeichnet. Der Spitzenwert wird in
Intervallen von 2 ms aktualisiert.

Amplituden-Speicher
Das Regelungsprogramm hat zwei Amplituden-Speicher.

Far Amplituden-Speicher 2 kann der Benutzer ein Signal auswahlen, das im Intervall
von 200 ms abgefragt wird, und einen Wert spezifizieren, der 100 % darstellt. Die
gespeicherten Abfragewerte werden entsprechend ihrer Amplitude 10 schreibge-
schitzten Parametern zugeordnet. Jeder Parameter umfasst einen Amplitudenbe-
reich von 10 Prozentpunkten und zeigt den Prozentanteil der gesammelten
Abfragewerte an, die auf diesen Bereich entfallen.

Diese Informationen kénnen auf dem Komfort-Bedienpanel oder dem PC-Tool Drive
composer grafisch dargestellt werden.

Prozentanteile der Abfragewerte

R X X X R X R X ES X
o o o o o o o o o o
- N ® < © © ~ ] ® R
o =) o o = o o <) o

- I @ < © © ~ ®

Amplitudenbereich

(]

(Parameter 36.40...36.49)

Amplituden-Speicher 1 ist fest fiir die Uberwachung des Motorstroms vorgesehen und
kann nicht zuriickgesetzt werden. Bei Amplituden-Speicher 1 entsprechen 100 % dem
maximalen Ausgangsstrom des Frequenzumrichters (/,,ox), der im Hardware-Handbuch
des Frequenzumrichters angegeben ist. Der gemessene Strom wird kontinuierlich
gespeichert. Die Verteilung der Messpunkte wird mit Parameter 36.20...36.29 angezeigt.

Einstellungen
* Meni > Diagnose > Lastprofil
» Parametergruppe 36 Last-Analysator (Seite 579).
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Benutzer-Parametersatze

Der Frequenzumrichter unterstltzt vier Benutzer-Parametersatze, die im
Permanentspeicher gespeichert und mit Antriebsparametern aktiviert werden
kénnen. Es ist mdglich, Uber die Digitaleingange zwischen den verschiedenen
Benutzer-Parametersatzen umzuschalten.

Ein Benutzer-Parametersatz enthélt alle editierbaren Werte der Parametergruppen
10...99 mit Ausnahme

« der forcierten E/A-Werte wie Parameter 10.03 erweiterte Ausw. der DI 10.04 DI
erzwungene Werte

« Einstellungen der E/A-Erweiterungsmodule (Gruppe 15)

» Datenspeicher-Parameter (Gruppe 47)

» Parameter zur Aktivierung der Feldbuskommunikation (50.01 FBA A freigeben)
+ sonstige Einstellungen der Feldbus-Kommunikation (Gruppen 51...53 und 58).

» einige Hardware-Einstellungen in Gruppe 95 Hardware-Konfiguration (z. B.
Parameter 95.01 Einspeisespannung)

» Parameter zur Auswahl der Benutzersatze 96.77...96.13.

Da die Motoreinstellungen in den Benutzer-Parametersatzen enthalten sind, muss
sichergestellt sein, dass die Einstellungen dem in der Applikation verwendeten Motor
entsprechen, bevor ein Benutzer-Parametersatz aktiviert wird. Bei Applikationen, bei
denen verschiedene Motoren von einem Frequenzumrichter geregelt werden, muss
fur jeden Motor ein Motor-ID-Lauf durchgefiihrt und die Ergebnisse in den verschie-
denen Benutzer-Parametersatzen gespeichert werden. Dann kann der richtige Satz
aktiviert werden, wenn der Motor auf den Frequenzumrichter geschaltet wird.

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

Das Umschalten zwischen den Satzen ist nur bei gestopptem Antrieb mdglich.

Einstellungen
* Meni > Grundeinstellungen > Erweiterte Funktionen > Parametersatze
» Parameter 96.70...96.13 (Seite 695).
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Systemsicherheit und Schutzfunktionen

Feste/Standard-Schutzfunktionen

Uberstrom

Wenn der Ausgangsstrom den internen Uberstrom-Grenzwert iibersteigt, werden die
IGBTs sofort abgeschaltet, um den Frequenzumrichter zu schitzen.

DC-Uberspannung
Siehe Abschnitt Uberspannungsregelung auf Seite 217.

DC-Unterspannung
Siehe Abschnitt Unterspannungsregelung (Netzausfallregelung) auf Seite 217.

Frequenzumrichter-Temperatur

Wenn die Temperatur hoch genug ansteigt, reduziert der Frequenzumrichter zum
Schutz zuerst die Schaltfrequenz und begrenzt dann den Strom. Wenn danach die
Temperatur immer noch weiter ansteigt zum Beispiel wegen eines Liifterausfalls, wird
eine Ubertemperatur-Stérung generiert.

Kurzschluss

Im Falle eines Kurzschlusses werden die IGBTs sofort abgeschaltet, um den
Frequenzumrichter zu schitzen.

Programmierbare Schutzfunktionen

Erkennung des Ausfalls einer Motorphase (Parameter 37.79)

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

Erkennung des Ausfalls einer Einspeisephase (Parameter 37.27)

Mit dem Parameter wird die Reaktion des Frequenzumrichters beim Erkennen des
Ausfalls einer Einspeisephase eingestellt.

Erkennung des sicher abgeschalteten Drehmoments (Parameter 37.22)

Der Frequenzumrichter Gberwacht den Status des Eingangs des sicher
abgeschalteten Drehmoments (STO). Mit diesem Parameter wird ausgewahlt,
welche Meldungen ausgegeben werden, wenn die Signale abfallen (Der Parameter
selbst hat keine Auswirkung auf die Funktion sicher abgeschaltetes Drehmoment.)
Weitere Informationen Uber die Funktion Sicher abgeschaltetes Drehmoment enthalt
Kapitel Planung der elektrischen Installation, Abschnitt Implementierung der Funktion
Sicher abgeschaltetes Drehmoment im Hardware-Handbuch des
Frequenzumrichters.
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Vertauschte Einspeise- und Motorkabel (Parameter 31.23)

Der Frequenzumrichter erkennt, wenn Einspeise- und Motorkabel versehentlich
vertauscht wurden (wenn z.B. das Einspeisekabel an die Motorklemmen
angeschlossen wurde). Mit dem Parameter wird gewahlt, ob eine Stérmeldung
erzeugt wird oder nicht.

Blockierschutz (Parameter 31.24...31.28)

Der Frequenzumrichter schiitzt den Motor im Falle einer Blockierung. Die Uberwa-
chungsgrenzwerte (Strom, Frequenz und Zeit) kdnnen eingestellt werden und die
Reaktion des Frequenzumrichters bei Erkennen einer Blockierbedingung kann
gewahlt werden.

Uberdrehzahlschutz (Parameter 31.30...31.31)

Der Benutzer kann Grenzwerte fiir Uberdrehzahl und Uberfrequenz festlegen, indem
er eine Spanne angibt, die zu den aktuell verwendeten Grenzwerten fur Maximal- und
Mindestdrehzahl oder -frequenz addiert wird.

Erkennung des Ausfalls der Lokalsteuerung (Parameter 49.05))

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

Al-Uberwachung (Parameter 72.03...12.04)

Die Parameter wahlen die Reaktion des Frequenzumrichters fur die Falle aus, wenn
ein Analogeingangssignal die fir den Eingang eingestellten Minimum- und/oder
Maximumgrenzen Uberschreitet. Das kann bei beschadigter E/A-Verdrahtung oder
defektem Sensor auftreten.

Notstopp

Das Notstoppsignal wird an den Eingang angeschlossen, der mit Parameter 21.05
Notstopp-Quelle ausgewéhlt wird. Ein Notstopp kann auch tber Feldbus ausgeldst
werden (Parameter 06.01 Hauptsteuerwort, Bits 0...2).

Der Modus des Notstopps wird mit Parameter 27.04 Notstopp-Methode ausgewahlt.
Die folgenden Stopparten sind verfiigbar:

» Aus1: Stopp mit der Standard-Verzdégerungsrampe des jeweiligen benutzten
Sollwerttyps

» Aus 2: Stopp mit Austrudeln

» Aus 3: Stopp mit der mit Parameter 23.23 Notstopp-Zeit eingestellten Notstopp-
Rampe.

Bei den Stopparten Aus1 und Aus3 kann die rampengefuhrte Motordrehzahl mit den
Parametern 31.32 Uberwachung Notstopprampe und 31.33
Uberwach. Verzég.Nstp.rampe (iberwacht werden.
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Hinweise:

Der Errichter der Anlage ist fir die Installation der Notstopp-Einrichtung und aller
fur den Notstopp zuséatzlich erforderlichen Gerate zur Einhaltung der
Anforderungen der Notstopp-Kategorien verantwortlich. Weitere Informationen
erhalten Sie von lhrer ABB-Vertretung.

Nachdem ein Notstopp-Signal erkannt wurde, kann die Notstopp-Funktion nicht
deaktiviert werden, auch nicht, wenn das Signal geléscht worden ist.

Wenn der minimale (oder maximale) Drehmoment-Grenzwert auf 0 % eingestellt
ist, ist die Notstopp-Funktion eventuell nicht in der Lage, den Antrieb zu stoppen.
Wahrend die Motordrehzahl aufgrund des Notstopps mit Modus Aus1

rampengefihrt reduziert wird, flhrt eine plétzliche Aktivierung des Override-
Modus dazu, dass der Motor sofort auf die gewahlte Override-Drehzahl hochfahrt.

Einstellungen

Parameter 21.04 Notstopp-Methode (Seite 486), 21.05 Notstopp-Quelle
(Seite 486), 23.23 Notstopp-Zeit (Seite 507), 31.32 Uberwachung Notstopprampe
(Seite 544) und 31.33 Uberwach.Verzég.Nstp.rampe (Seite 545).
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Diagnose

Diagnose-Menii

Das Meni Diagnose bietet eine schnelle Information tGber aktive Stérungen,
Warnungen und Sperren im Frequenzumrichter und wie diese behoben und quittiert
werden kénnen. Es bietet auch eine Hilfestellung bei der Ermittlung, warum ein
Antrieb nicht startet, stoppt oder nicht mit der gewlinschten Drehzahl lauft.

Aus (™ ACHA80 45.0 Hz

atar.-/Ereignisprotokoll -

Zuriick 17:50 Auswihlen

* Istwertsignale des Frequenzumrichters

« Aktive Stérungen: In dieser Ansicht kdnnen Sie die aktuell anstehenden
Stérungen anzeigen und erhalten Informationen zu deren Behebung und
Quittierung.

« Aktive Warnungen: In dieser Ansicht kbnnen Sie die aktuell anstehenden
Warnungen anzeigen und erhalten Informationen zu deren Behebung.

» Aktive Sperren: In dieser Ansicht kdnnen Sie die aktuell anstehenden Sperren
anzeigen und erhalten Informationen zu deren Aufhebung Im Ment Uhr, Region,
Anzeige kdnnen Pop-up-Ansichten deaktiviert werden (standardmaRig aktiviert),
die Sperren, beim Versuch zu starten, anzeigen.

« Stérungs- und Ereignisprotokoll: Enthélt Listen mit Stérungen und anderen
Ereignissen.

+ Start, Stopp, Sollwert Zusammenfassung: Uber diese Ansicht kénnen Sie die
Quellen der Steuerbefehle ermitteln, wenn der Antrieb nicht wie erwartet startet
oder stoppt oder mit einer unerwiinschten Drehzahl lauft.

+ Grenzwertstatus: Uber diese Ansicht kdnnen Sie die aktiven Grenzwerte
ermitteln, wenn der Antrieb mit einer unerwiinschten Drehzahl auft.

«  Kommunikationsstatus: Diese Ansicht enthalt Statusinformationen sowie Gber
den Feldbus Ulbertragene und dartiber empfangene Daten.

* Motor-Zusammenfassung: Diese Ansicht enthalt die Nennwerte, den
Regelungsmodus und die Information, ob der ID-Lauf abgeschlossen ist.

Einstellungen

* Menii > Diagnose

* Menii > Grundeinstellungen > Uhr, Region, Anzeige > Anzeigen Sperre-Pop-
up.
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Sonstiges

Backup und Restore

Mit dem Komfort-Bedienpanel kdnnen manuell Backups der Einstellungen
gespeichert werden. Das Komfort-Bedienpanel speichert ein automatisches Backup.
Mit dem Restore eines Backups kénnen die Parameter und Einstellungen in einen
anderen Frequenzumrichter oder in einen neuen Frequenzumrichter, der als Ersatz
flr ein gestortes Gerat eingesetzt werden soll, Ubertragen werden. Backup und
Restore kdnnen mit dem Komfort-Bedienpanel oder dem PC-Tool Drive composer
ausgefuhrt werden.

Backup

Manuelles Backup

Erstellen Sie ein Backup bei Bedarf, zum Beispiel nach der Inbetriebnahme des
Frequenzumrichters oder wenn die Einstellungen in einen anderen
Frequenzumrichter Ubertragen werden sollen.

Parameteranderungen von Feldbus-Schnittstellen werden ignoriert, es sei denn, Sie
haben das Speichern der Parameter mit Parameter 96.07 Parameter sichern
durchgefihrt.

Automatisches Backup

Das Komfort-Bedienpanel hat einen speziell fir ein automatisches Backup
vorgesehenen Speicherplatz. Ein automatisches Backup wird zwei Stunden nach der
letzten Parameteranderung erstellt. Nach Abschluss des Backups prift das
Bedienpanel nach 24 Stunden erneut, ob weitere Parameterdnderungen
vorgenommen wurden. Wenn das der Fall ist, wird ein neues Backup erstellt und das
alte (iberschrieben, wenn seit der letzten Anderung zwei Stunden vergangen sind.

Die Wartezeit kann nicht geandert werden und die automatische Backup-Funktion
kann nicht deaktiviert werden.

Parameteranderungen von Feldbus-Schnittstellen werden ignoriert, es sei denn, Sie
haben das Speichern der Parameter mit Parameter 96.07 Parameter sichern
durchgefihrt.

Restore

Die Backups werden auf dem Bedienpanel angezeigt. Automatische Backups sind
mit [&) und manuelle Backups mit [ gekennzeichnet. Zum Wiederherstellen
(Restore) wahlen Sie das Backup aus und driicken die Taste (»). In der folgenden
Ansicht kénnen Sie den Backup-Inhalt anzeigen und fiir das Restore alle Parameter
oder nur bestimmte Parameter auswahlen, die wiederhergestellt werden sollen.

Hinweis: Zum Restore eines Backups muss der Frequenzumrichter auf
Lokalsteuerung eingestellt sein.
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Hinweis: Es besteht ein Risiko, dass der Mentpunkt QR-Code entfernt wird, wenn
ein Backup von einem Frequenzumrichter mit alter Firmware oder alter Bedienpanel-
Firmware in einem Frequenzumrichter mit neuer Firmware ab Oktober 2014
durchgefihrt wird.

Aus ™ ACHSR0 00Hz| [Auo ™ ACHSR0 0.0Hz
Backups ACH580 05.02.2016
Backup erstellen - i Kugednhad :
[a] ACH580 [2) 08.09.2015 Automn.... » wa Alle Parameter zuriickspeichern
[y ACH580 05.02.2076 . Par. Restore Gruppe auswiahlen  »
[ ACH280 08.09.20715 - Parametersitze auswihlen (2
Produktdaten Punkte auswahlen  w»
Zuriick 16:01 Auswihlen Zuriick 16:04 Auswihien

Einstellungen
* Menii > Backups
» Parameter 96.07 Parameter sichern (Seite 694).

Datenspeicher-Parameter

Zwolf (acht 32-Bit, vier 16-Bit) Parameter sind fiir die Datenspeicherung reserviert.
Die Parameter sind in der Werkseinstellung nicht miteinander verknupft; sie kdnnen
fur Verkniipfungs-, Prif- und Inbetriebnahmezwecke verwendet werden. Diese
Parameter kénnen entsprechend der Quellen- oder Zieladressen-Auswahl anderer
Parameter mit ausgewahlten Daten beschrieben und wieder ausgelesen werden.

Einstellungen
» Parametergruppe 47 Datenspeicher (Seite 616).

Parameter-Priifsummenberechnung

Anhand eines Parametersatzes zur Uberwachung von Anderungen in der
Frequenzumrichter-Konfiguration kénnen zwei Parameterpriifsummen, A und B,
berechnet werden. Die Satze unterscheiden sich fiir die Prifsummen A und B. Jede
dieser Prifsummen wird mit der entsprechenden Referenzpriifsumme verglichen,
falls es zu einer Diskrepanz oder einem Ereignis (ein reines Ereignis, Warnung oder
Stoérung) kommt. Die berechnete Priifsumme kann als neue Referenzpriifsumme
eingestellt werden.

Die Parametersatze fur Priifsumme A beinhaltet nicht die Feldbuseinstellungen.

Die in die Berechnung der Prifsumme A einbezogenen Parameter sind vom
Benutzer editierbare Parameter in den Parametergruppen 10...13, 15, 19...25, 28,
30...32, 34...37,40...41, 43, 45...46, 70...74, 76, 80, 94...99.
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Die Parametersatze fir Priifsumme B beinhaltet nicht

» Feldbuseinstellungen

* Motordateneinstellungen

» Energiedateneinstellungen

Die in die Berechnung der Prifsumme B einbezogenen Parameter sind vom
Benutzer editierbare Parameter in den Parametergruppen 10...13, 15, 19...25, 28,
30...32, 34, 35...37,40...41, 43, 46, 70...74, 76, 80, 94...97.

Einstellungen

» Parameter 96.54...96.69, 96.71...96.72 (Seite 699).

Benutzerschloss

Fir eine hdhere Cybersicherheit wird ausdriicklich empfohlen, ein Master-Passwort
festzulegen, um zum Beispiel die Anderung von Parameterwerten und/oder das
Laden der Firmware oder anderer Dateien zu verhindern.

] WARNUNG! ABB haftet nicht fiir Schaden oder Datenverlust aufgrund
-\ der fehlenden Aktivierung des Benutzerschlosses mit einem neuen
Passwort. Siehe Cyber-Sicherheit Haffungsausschluss (Seite 24).

» Zur erstmaligen Aktivierung des Benutzerschlosses:

» Geben Sie das Standard-Passwort 10000000 in 96.02 Passwort ein. Dadurch
werden die Parameter 96.700...96.102 sichtbar.

* Geben Sie in 96.100 Benutzerpasswort &ndern ein neues Passwort ein.
Verwenden Sie immer acht Zeichen; wenn Sie das PC-Tool Drive composer
verwenden, schlieen Sie die Eingabe mit Enter ab.

» Bestatigen Sie das neue Passwort in 96.107 Benutzerpassw. bestétigen.

WARNUNG! Bewahren Sie das Passwort an einem sicheren Ort auf - der
Schutz kann auch von ABB nicht deaktiviert werden. wenn das Passwort
verloren geht.

* In 96.102 Benutzersperre Fkt definieren Sie die MaRnahmen, die Sie verhindern
wollen (wir empfehlen, dass Sie alle MalRhahmen auswahlen, sofern diese nicht
anderweitig von der Anwendung benétigt werden).

* Geben Sie in 96.02 Passwort ein unglltiges Passwort ein.

» Aktivieren Sie 96.08 Regelungseinheit booten oder schalten Sie die
Stromversorgung des Frequenzumrichters aus und wieder ein.

» Kontrollieren Sie, ob die Parameter 96.700...96.102 verborgen sind. Wenn sie
nicht verborgen sind, geben Sie in 96.02 ein beliebiges anderes Passwort ein.
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Um das Schloss wieder zu 6ffnen, geben Sie Ihr Passwort in 96.02 Passwort ein.
Dadurch werden die Parameter 96.700...96.102 wieder sichtbar.

Einstellungen

« Parameter 96.02 (Seite 693) und 96.700...96.102 (Seite 702).

Sinusfilter-Unterstiitzung

Wenn an den Ausgang des Frequenzumrichters ein Sinusfilter angeschlossen ist,
muss der Frequenzumrichter die Skalar-Motorregelung verwenden und die Schalt-
und Ausgangsfrequenzen begrenzen, um

» zu verhindern, dass der Frequenzumrichter mit Filterresonanzfrequenzen lauft
und

+ den Filter vor Uberhitzung zu schiitzen.

Bei der Verwendung von Sinusfiltern von ABB (separat lieferbar) erfolgt dies
automatisch, wenn Bit 1 von 95.15 Spezielle HW-Einstellungen auf Ein gesetzt wird.

Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung, bevor Sie einen Sinusfilters eines anderen
Herstellers anschlief3en.

Einstellungen
» Parameter 95.15 Spezielle HW-Einstellungen (Seite 686).

Al dead band

Der Wert Al dead band wird mit Parameter 12.110 (Al dead band) als Prozentsatz
von 10V bei Spannung, 20mA bei Strom eingestellt und gilt fur Al1 und Al2.
Zusatzlich werden 10 % des Totbandwerts als positive und negative Totband-
Hysterese hinzu addiert.

» Bei Spannung: Wert von Al dead band = 10 * Al dead band (Parameter 12.110)
*0,01

» Bei Strom: Wert von Al dead band = 20 * Al Totband (Parameter 12.110) * 0,01

Anschlielend wird der Wert von Al dead band mit dem Hysteresewert (festgelegt auf
10 %) multipliziert:

» Wert von Al Hysterese = Wert von Al dead band * 0,1
Beispiel

Parameter 12.110 (Al dead band) Wert wird auf 50 % eingestellit.




238 Programm-Merkmale

Bei Spannung:

Auswahl der Al-Einheit = V

Al max im Bereich von 0 V bis 10 V

Wert von Al dead band =10 *50* 0,01 =5V
Wert von Al Hysterese =5 * 0,1 = 0,5V

Wert von Al Hysterese =5+ 0,5=5,5V
Negativer Hysteresewert =5-0,5=4,5V

Wenn nun die Al-Eingangsspannung auf 5,5 V steigt, wird fir den Al-Istwert 0
angezeigt. Sobald die Al-Eingangsspannung 5,5 V erreicht, zeigt der Al-Istwert 5,5 V
an und erkennt die Al-Eingangsspannung weiterhin bis zu Al max, die im Bereich von
0 V bis 10 V liegt. Wenn die Al-Eingangsspannung sinkt, zeigt der Al-Istwert den
verwendeten Al-Istwert bis 4,5 V an. Sobald der Al-Eingang unter 4,5 V fallt, zeigt der
Al-Istwert so lange 0 an, bis die Eingangsspannung 0 V erreicht.

Bei Strom:

Auswahl der Al-Einheit = mA

Al max im Bereich von 0 mA bis 20 mA

Wert von Al dead band =20 * 50 * 0,01 = 10 mA
Wert von Al Hysterese = 10 * 0,1 = 1,0 mA
Positiver Hysteresewert = 10 + 1,0 = 11,0 mA
Negativer Hysteresewert =10 - 1.0 = 9,0 mA

Wenn nun der Al-Eingangsstrom auf 11 mA steigt, wird fir den Al-Istwert 0 mA
angezeigt. Sobald der Al-Eingangsstrom 11,0 mA erreicht, zeigt der Al-Istwert

11,0 mA an und erkennt den Al-Eingangsstrom weiterhin bis zu Al max, der im
Bereich von 0 mA bis 20 mA liegt. Wenn der Al-Eingangsstrom sinkt, zeigt der Al-
Istwert den verwendeten Al-Istwert bis 9,0 mA an. Sobald der Al-Eingang unter

9,0 mA fallt, zeigt der Al-Istwert so lange O an, bis der Eingangsstrom 0 mA erreicht.
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4
<
v

\ 4

1 = Al max Istwert

2 = Al-Istwert

3 = Al-Vorgabe

4 = Al max

In dem oben stehenden Diagramm ist a der Totbandwert. Die Werte b und c sind die
Hysteresewerte -10 % bzw. +10 %. Die Hysteresewerte sind intern in der Firmware
eingestellt und kénnen vom Benutzer nicht gedndert werden.
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Warn- und Stormeldungen

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel sind alle Warn- und Stérmeldungen einschlief3lich der mdglichen
Ursachen und KorrekturmaBnahmen aufgelistet. Mit den Informationen in diesem
Kapitel kdnnen die Ursachen der meisten Warn- und Stérmeldungen erkannt und
korrigiert werden. Ist das nicht moglich, wenden Sie sich bitte an Ihre ABB-
Vertretung. Wenn Sie das PC-Tool Drive Composer nutzen kdnnen, senden Sie das
von Drive Composer erstellte Support-Paket an lhre ABB-Vertretung.

Die Warn- und Stérmeldungen sind in diesem Kapitel in separaten Tabellen
aufgelistet. Die Tabellen sind nach den Codes der Warn- und Stérmeldungen sortiert.

Sicherheit

WARNUNG! Die Wartungsarbeiten an dem Frequenzumrichter dirfen nur von

qualifiziertem Fachpersonal ausgefiihrt werden! Lesen Sie die Anweisungen
im Kapitel Sicherheitsvorschriften im Hardware-Handbuch des Frequenzumrichters,
bevor Sie an dem Frequenzumrichter arbeiten.

Anzeigen

Warnungen und Stérungen

Warnungen und Stérungen zeigen einen anormalen Antriebszustand an. Der Code
und die Bezeichnung der aktiven Warn-/Stérmeldung wird auf dem Bedienpanel des
Frequenzumrichters und im PC-Programm Drive Composer angezeigt. Uber den
Feldbus sind nur die Codes der Warn-/Stérmeldungen verfugbar.
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Warnungen missen nicht quittiert werden; sie werden ausgeblendet, wenn die
Ursache der Warnung nicht mehr besteht. Warnungen fiihren nicht zur Abschaltung
des Frequenzumrichters, er regelt weiterhin den Motor.

Stoérungen veranlassen den Frequenzumrichter zum Abschalten der Regelung und
der Motor wird gestoppt. Nachdem die Stérungsursache beseitigt wurde, kann die
Stoérung mit dem Bedienpanel oder einer auswahlbaren Quelle (Parameter 31.11 St6-
rungsquitt.Quelle) wie die Digitaleingdnge des Frequenzumrichters quittiert wer-
den.Das Quittieren erzeugt eine Ereignismeldung 64FF Stérungsquittierung.Wenn
die Stérung quittiert wurde, kann der Frequenzumrichter neu gestartet werden.

Bei einigen Stérungen ist ein Neustart der Regelungseinheit erforderlich, was durch
Aus- und Wiedereinschalten oder mit Parameter 96.08 Regelungseinheit booten
erfolgen kann — bei welchen Stérungen dies erforderlich ist, wird in der Liste der
Stérungen angefihrt.

Reine Ereignismeldungen

Zusatzlich zu Warn- und Stérmeldungen gibt es Ereignismeldungen, die lediglich im
Ereignisspeicher des Frequenzumrichters protokolliert werden. Die Codes dieser
Ereignisse sind in der Tabelle Warnmeldungen auf Seite 244 aufgelistet.

Editierbare Textmeldungen

Bei externen Ereignissen kénnen die Reaktion (Stérung oder Warnung), der Name und
der Meldungstext bearbeitet werden. Um externe Ereignisse zu bezeichnen, wahlen Sie
Menii > Grundeinstellungen > Erweiterte Funktionen > Externe Ereignisse.

Der Meldungstext kann auch Kontaktdaten enthalten und bearbeitet werden.
Kontaktdaten kénnen durch Anwahl von Menii > Grundeinstellungen > Uhr,
Region, Anzeige > Kontakt-Info eingegeben werden.

Warn-/Stormeldungsspeicher

Ereignisprotokoll

Der Frequenzumrichter hat zwei Ereignisprotokolle. Ein Protokoll enthalt die
Stoérungen und Stérungsquittierung und das andere enthalt Warnungen, Ereignisse
und die Behebung von Ereignissen. Jedes Protokoll enthalt die 32 jlingsten
Ereignisse. Im Ereignisspeicher werden alle Meldungen mit einem Zeitstempel und
weiteren Informationen gespeichert. Siehe Abschnitt Anzeige von Informationen zu
Warnungen/Stérungen auf Seite 243.

Um den Storungs- und Ereignisspeicher zu I6schen, wahlen Sie Menii >
Grundeinstellungen > Auf Werkseinstellung zuriicksetzen > Fehler- und
Ereignisprotokolle zuriicksetzen oder setzen Sie Parameter 96.51 Stér-
/Ereign.speicher I6sch auf den Wert Loschen.
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Zusatzcodes

Bei manchen Ereignissen wird ein Zusatzcode generiert, der bei der Lokalisierung
des Problems hilft. Der Zusatzcode wird im Bedienpanel als Erganzung zu den
Ereignisdaten gespeichert und im PC-Tool Drive Composer wird er im
Ereignisprotokoll angezeigt.

Anzeige von Informationen zu Warnungen/Stérungen

Der Frequenzumrichter kann eine Liste der aktuell anstehenden Stérungen, die ihn
zum gegenwartigen Zeitpunkt gestoppt haben, speichern. Der Frequenzumrichter
speichert auch eine Liste mit friheren Stérungen und Warnungen.

Auf dem Bedienpanel werden fir jede gespeicherte Stérung der Stérungscode, die
Zeit und die Werte von neun Parametern (Istwertsignale und Statusworte) angezeigt,
die zum Zeitpunkt der Stérung gespeichert wurden. Die Werte der letzten Stérungen
befinden sich in den Parametern 05.80...05.89.

Aktive Stérungen und Warnungen siehe:

* Menu> Diagnosen > Aktive Stérungen

* Menii > Diagnosen > Aktive Warnungen

» Parameter in Gruppe 04 Warnungen und Stérungen (Seite 404).

Informationen Uber friihere Stérungen und Warnungen siehe

* Menii - Diagnosen - Stor-/Ereignisprotokoll
» Parameter in Gruppe 04 Warnungen und Stérungen (Seite 404).

Der Zugriff auf das Ereignisprotokoll (und die Riicksetzung) ist auch mit dem PC-Tool
Drive Composer moglich. Siehe Handbuch Drive composer PC tool user’s manual
(3AUA0000094606 [englisch]).

Erzeugung von QR-Codes fiir die mobile Serviceanwendung

Der Frequenzumrichter kann einen QR-Code (oder mehrere QR-Codes) erzeugen,
die auf dem Bedienpanel angezeigt werden. Der QR-Code enthalt die
Identifkationsdaten des Frequenzumrichters, Informationen zu den letzten
Ereignissen sowie die Werte von Status- und Zahlerparametern. Der Code kann mit
einem Mobilgerat, auf dem die Serviceanwendung (Service-App) installiert ist,
gelesen werden, die die Daten dann zur Analyse an ABB sendet. Weitere
Informationen zu der Anwendung erhalten Sie von |hrer lokalen ABB-Vertretung.

Zum Erzeugen des QR-Codes wahlen Sie Menii > System-Info > QR-Code.

Hinweis: Bei Verwendung eines Bedienpanels, das die Erzeugung des QR-Codes
nicht unterstitzt (Versionen &lter als v.6.4x), wird der Menipunkt QR-Code
ausgeblendet und ist auch dann nicht mehr verfligbar, auRer bei einem Bedienpanel,
welches die Erzeugung von QR-Codes unterstutzt.

Hinweis: Es besteht ein Risiko, dass das Meni QR-Code dauerhaft entfernt wird,
wenn zur Wiederherstellung eines Frequenzumrichters mit einer neuen Firmware ab
Oktober 2014 eine alte Firmware oder Bedienpanel-Firmware verwendet wird.
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Warnmeldungen

Hinweis: Diese Liste enthalt auch Ereignismeldungen, die nur im Ereignisprotokoll

angezeigt werden.

Code
(Hex)

Warnung /
Zusatzcode

Ursache

MaBnahme

A2B1

Uberstrom

Der Ausgangsstrom hat die
interne Stérgrenze
Uberschritten.

Abgesehen von einem
tatsachlichen Uberstrom kann
diese Warnung auch durch
einen Erdschluss oder den
Ausfall einer Einspeisephase
verursacht werden.

Motorbelastung priifen.
Beschleunigungszeiten in Parameter-
gruppe 23 Drehzahl-Sollwert-Rampen
(Drehzahlregelung) oder 28 Frequenz-
Sollwertkette (Frequenzregelung) priifen.
Priifen Sie auch die Parameter 46.01
Drehzahl-Skalierung, 46.02 Frequenz-
Skalierung und 46.03 Drehmoment-Ska-
lierung.

Motor und Motorkabel priifen
(einschlieflich Phasen- und Dreieck-
/Stern-Anschluss).

Auf Erdschluss im Motor oder Motorkabel
prifen, indem der Isolationswiderstand
des Motors und Motorkabels gemessen
wird. Siehe Kapitel Elektrische
Installation, Abschnitt Priifen der
Isolation der Einheit im Hardware-
Handbuch des Frequenzumrichters.
Prifen, dass keine Schiitze im
Motorkabel 6ffnen und schlieflen.
Prifen, ob die Inbetriebnahmedaten in
Parametergruppe 99 Motordaten den
Angaben auf dem Motorschild
entsprechen.

Priifen und sicherstellen, dass keine
Leistungsfaktorkorrektur-Kondensatoren
oder Uberspannungsabsorber im
Motorkabel installiert sind.

A2B3

Erdschluss

Der Frequenzumrichter hat
eine Last-Unsymmetrie
erkannt, die typisch fiir einen
Erdschluss im Motor oder
Motorkabel ist.

Priifen und sicherstellen, dass keine
Leistungsfaktorkorrektur-Kondensatoren
oder Uberspannungsableiter am
Motorkabel installiert sind.

Durch Messen des Isolationswiderstands
des Motors und Motorkabels auf
Erdschluss im Motor oder Motorkabel
prifen. Siehe Kapitel Elektrische
Installation, Abschnitt Priifen der
Isolation der Einheitim Hardware-
Handbuch des Frequenzumrichters.
Wenn ein Erdschluss erkannt wurde,
Motorkabel und/oder Motor reparieren
oder austauschen. Wenn kein
Erdschluss festzustellen ist, wenden Sie
sich an lhre ABB-Vertretung.




Warn- und Stérmeldungen 245

Code | Warnung/

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBRnahme

A2B4 | Kurzschluss Kurzschluss im/in den Den Motor und das Motorkabel auf
Motorkabel(n) oder im Motor Anschlussfehler Gberprifen.

Motor und Motorkabel priifen
(einschlieflich Phasen- und Dreieck-
/Stern-Anschluss).

Durch Messen des Isolationswiderstands
des Motors und Motorkabels auf
Erdschluss im Motor oder Motorkabel
prifen. Siehe Kapitel Elektrische
Installation, Abschnitt Priifen der
Isolation der Einheit im Hardware-
Handbuch des Frequenzumrichters.
Prifen und sicherstellen, dass keine
Leistungsfaktorkorrektur-Kondensatoren
oder Uberspannungsabsorber am
Motorkabel installiert sind.

0001 | Kurzschluss des oberen
Transistors der U-Phase.
BaugréfRen R6 bis R11.

0002 | Kurzschluss des unteren
Transistors der U-Phase.

BaugréfRen R6 bis R11.

0004 | Kurzschluss des oberen
Transistors der V-Phase.

Baugréen R6 bis R11.

0008 | Kurzschluss des unteren
Transistors der V-Phase.
BaugréfRen R6 bis R11.

0010 | Kurzschluss des oberen
Transistors der W-Phase.
Baugréfen R6 bis R11.

0020 | Kurzschluss des unteren
Transistors der W-Phase.
BaugréfRen R6 bis R11.

0040 | Kurzschluss des DC-
Kondensators
BaugréfRen R6 bis R11.

0080 | Statusrtickmeldung von den
Ausgangsphasen stimmt nicht
mit den Steuersignalen Uberein.
Fir die BaugréfRen R6 und R7.

A2BA | IGBT-Uberlast Zu hohe Sperrschicht/Gehause- | Motorkabel prifen.

Temperatur der IGBT-Leistungs- | Umgebungsbedingungen priifen.
halbleiter. Diese Warnmeldung | Kihlluftstrémung und Funktion des
schitzt den/die IGBT(s) und Liifters priifen.

kann durch einen Kurzschluss T ;
Kuhlkérperrippen auf Staubablagerungen
im Motorkabel ausgeldst wer- prui]fen. perripp Y ! gerung

den. Motorleistung mit der Leistung des
Frequenzumrichters vergleichen.
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Code

Warnung /

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBnahme

A3A1 | DC-Uberspannung Die DC-Zwischenkreisspan- Die Einstellung der Einspeisespannung
nung des Frequenzumrichters | priifen (Parameter 95.01
ist zu hoch (wenn der Antrieb | Einspeisespannung). Beachten Sie, dass
gestoppt ist). die nicht korrekte Einstellung zu einem

A3A2 | DC-Unterspannung Die DC-Zwischenkreisspan- yurgkontrollleﬂen Motorbetrieb oder einer

: erlastung des Brems-Choppers oder
nung des Frequenzumrichters des Widerstands fiihren kann
ist zu niedrig (wenn der Antrieb T ; e
gestoppt ist). Die Elnspe|sespannung pru_fen.
Wenn das Problem weiterhin besteht,

A3AA | DC-Zw.kreis nicht Die DC-Zwischenkreisspan- wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.
gelad. nung hat noch nicht die fir den

Betrieb erforderliche Hohe
erreicht.

A490 | Inkorr. Einst. d. Eine Temperaturiiberwachung | Die Einstellungen der Temperatur-
Temperatursensors ist aufgrund einer fehlerhaften | Quellparameter 35.717 und 35.217 priifen.

Adaptereinstellung nicht
moglich.

A491 | Externe Temperatur 1 | Die gemessene Temperatur 1 | Den Wert von Parameter 35.02
(Meldungstext, der hat die Warngrenze Motortemp. 1 gemessen prufen.
bearbeitet werden kann) | Giberschritten. Die Motorkiihlung priifen (oder anderer

Einrichtungen, deren Temperatur
gemessen wird).

Wert von Parameter 35.13 Temperatur 1
Warngrenzwert prufen.

A492 | Externe Temperatur 2 | Die gemessene Temperatur 2 | Den Wert von Parameter 35.03
(Meldungstext, der hat die Warngrenze Motortemp. 2 gemessen priifen.
bearbeitet werden kann) | Giberschritten. Die Motorkiihlung priifen (oder anderer

Einrichtungen, deren Temperatur
gemessen wird).

Wert von Parameter 35.23 Temperatur 2
Warngrenzwert prifen.

A4AQ | Temperatur der Temperatur der Zusatzcode priifen. Siehe die

Regelungseinheit Regelungseinheit ist zu hoch. | MaBnahmen nach den folgenden
Angaben zu den Codes.
(keine) | Temperatur Uber Warngrenze | Die Umgebungsbedingungen prifen.
Kuhlluftstrdmung und Funktion des
Lufters prifen.
Kuhlkérperrippen auf Staubablagerungen
prifen.
0001 | Thermistor defekt Wenden Sie sich fiir den Austausch der

Regelungseinheit an die ABB-Vertretung.

A4A1 | IGBT-Ubertemperatur | Die berechnete IGBT-Tempe- | Umgebungsbedingungen priifen.

ratur des Frequenzumrichters
ist zu hoch.

Kuhlluftstrdmung und Funktion des
Lufters prifen.

Kuhlkérperrippen auf Staubablagerungen
priifen.

Motorleistung mit der Leistung des
Frequenzumrichters vergleichen.
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Code
(Hex)

Warnung /
Zusatzcode

Ursache

MaBRnahme

A4A9

Kihlung

Die Temperatur des
Frequenzumrichters ist zu
hoch.

Die Umgebungstemperatur priifen. Wenn
sie 40 °C/104 °F (IP21-Baugréfien
R4...R9) oder 50 °C /122 °F (IP21-
BaugréRen R1...R9) Uiberschreitet,
sicherstellen, dass der Laststrom nicht
die reduzierte Belastbarkeit des
Frequenzumrichters Ubersteigt. Bei allen
P55 Baugrofien die leistungsmindernden
Temperaturen kontrollieren. Siehe
Kapitel Technische Daten, Abschnitt
Leistungsminderung im Hardware-
Handbuch des Frequenzumrichters.

Den Kihlluftstrom des Frequenzumrich-
termoduls und den Ldufterbetrieb prifen.
Das Schrankinnere und den Kiihlkérper
des Frequenzumrichtermoduls auf
Staubablagerungen prifen. Falls
erforderlich reinigen.

A4BO

Ubertemperatur

Die Leistungsteil-Temperatur

ist zu hoch.

Umgebungsbedingungen priifen.
Kuhlluftstrom und Funktion des Ldfters
prufen.

Kuhlkérperrippen auf Staubablagerungen
prufen.

Motorleistung mit der Leistung des
Frequenzumrichters vergleichen.
Zusatzcode priifen.

FA

Umgebungstemperatur

A4B1

Hohe Temp.-Differenz

Hohe Temperaturdifferenz
zwischen den IGBTs der
verschiedenen Phasen.

Motorkabel Uberpriifen.
Kuhlung des/der Frequenzumrichtermo-
duls/-module priifen.

A4F6

IGBT-Temperatur

Die IGBT-Temperatur des
Frequenzumrichters ist zu
hoch.

Umgebungsbedingungen priifen.
Kuhlluftstrom und Funktion des Lufters
prufen.

Kuhlkérperrippen auf Staubablagerungen
prufen.

Motorleistung mit der Leistung des
Frequenzumrichters vergleichen.

A581

Lufter

Lufterrickmeldung fehlt.

Zur Identifizierung des Lufters den
Zusatzcode priifen. Code 0 bezeichnet
den Hauptlifter 1. Andere Codes
(Format XYZ): X" spezifiziert den
Statuscode (1: ID-Lauf, 2: Normal). ,Y*“ =
0, ,Z“ spezifiziert den Index des Liifters
(1: HauptlUfter 1, 2: Hauptlifter 2,

3: Hauptlufter 3).

Lufterbetrieb und Anschluss prifen.
Lifter ersetzen, falls defekt.
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Code

Warnung /

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBnahme

A582 | Hilfslifter fehlt Ein Hilfsltfter (interner IP55 Zusatzcode priifen.

Lfter) ist blockiert oder Den Hilfsliifter und den Anschluss priifen.

getrennt. Den gestorten Liifter austauschen.
Sicherstellen, dass die vordere
Abdeckung des Frequenzumrichters
aufgesetzt und festgeschraubt ist. Falls
es die Inbetriebnahme des
Frequenzumrichters erfordert, dass die
Abdeckung abgenommen werden muss,
Parameter 31.36 Aux fan fault function
innerhalb von 10 Minuten voriibergehend
auf den Wert Keine Aktion setzen.

A5A0Q | Sicher abgeschaltetes | Die Funktion sicher Anschllsse des Sicherheitsschaltkreises
Drehmoment abgeschaltetes Drehmoment prifen. Siehe hierzu Kapitel Die Funktion
Programmierbare ist aktiviert, d. h. das an den sicher abgeschaltetes Drehmoment im
Warnyng: {;‘7 .22 STO STO-Anschluss Hardware-Handbuch des Frequenzum-
Anzeige L&uft/Stopp angeschlossene richters sowie die Beschreibung von

Sicherheitsschaltkreis-Signal Parameter 31.22 STO Anzeige
wird nicht empfangen. Lé&uft/Stopp .
Den Wert von Parameter 95.04
Spann.Vers. Regelungseinh. prifen.
AS5EA | Messkreis-Temperatur | Problem bei der internen Zusatzcode prifen. Sie sind vom Typ der

Temperaturmessung des Regelungseinheit abhangig.
Frequenzumrichters.
Baugréen R1...R5 Wenden Sie sich an lhre ABB-

0000 0000 | IGBT-Temperatur Vertretung.

0000 0003 | Temperatur der Karte

0000 0006 | Temperatur der Einspeisung
Baugréen R6...R11 und Wenden Sie sich an lhre ABB-
ACx580-31 BaugrolRe R3 Vertretung.

0000 0001 | U-Phase IGBT

0000 0002 | V-Phase IGBT

0000 0003 | W-Phase IGBT

0000 0004 | Temperatur der Karte

0000 0005 | Brems-Chopper

0000 0006 | Lufteinlass (TEMP3)

0000 0007 | Temperatur der Einspeisung

0000 0008 | dU/dt (TEMP2)

0000 0009 | TEMP1

FAh =1111 1010 | Umgebungstemperatur
A5EB | PU-Karte Spann.- Stérung der Spannungsversor- | Wenden Sie sich an lhre ABB-
ausfall gung des Leistungsteils. Vertretung.
AS5ED | Messkreis ADC Messkreis-Stérung. Wenden Sie sich an lhre ABB-
Vertretung.

AS5EE | Messkreis DFF Messkreis-Stérung. Wenden Sie sich an lhre ABB-
Vertretung.

A5EF | PU-Status-Riickmeld. | Statusriickmeldung von den Wenden Sie sich an |hre ABB-
Ausgangsphasen stimmt nicht | Vertretung.

mit den Steuersignalen Uberein.
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Code | Warnung/

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBRnahme

A5F0 | Riickmeld. Ladekreis | Signal der Laderiickmeldung Das Rickmeldesignal des Ladekreises

fehlt. prufen.

A682 | Flash Losch- Der Flash-Speicher (in der Unnétiges Speichern von Parametern
Geschwind. Uberschr. | Memory Unit) wurde zu haufig | durch Parameter 96.07 oder zyklisches

geléscht, wodurch die Schreiben von Parametern vermeiden

Lebensdauer des Speichers (wie zum Beispiel Auslésung des

beeintrachtigt wird. anwenderspezifischen Datenspeichers
durch Parameter).
Zusatzcode (Format XYYY YZZZ)
prifen. ,X* spezifiziert die Quelle der
Warnung (1: generische Léschung des
Flash- Speichers durch Uberwachung).
WZZ2Z" spezifiziert die Nummer des Flash-
Untersektors, der die Warnung generiert
hat.

A686 | Prifsumme falsch Die berechnete Parameter- Prifen Sie, ob alle erforderlichen
Programmierbare Prifsumme entspricht keiner bestatigten (Referenz)-Priifsummen
Warnung: 96.54 aktivierten Sollwert- (96.71...96.72) in 96.55 Priifsumme
Prifsumme Aktion Prifsumme. Steuerwort aktiviert sind.

Die Parameterkonfiguration prifen. Mit
96.55 Priifsumme Steuerwort einen
Prifsummen-Parameter aktivieren und
die tatsachliche Prifsumme in diesen
Parameter kopieren.

AB87 | Prifsummen- Fir den Fall einer Abweichung | Setzen Sie sich mit der zustéandigen ABB

Konfiguration der Parameter-Prifsumme -Vertretung zwecks Konfiguration der
wurde eine Manahme Funktion in Verbindung oder deaktivieren
definiert, aber die Funktion Sie die Funktion in 96.54 Priifsumme
wurde nicht konfiguriert. Aktion.

ABA4 | Motornenndaten Die Motorparameter sind nicht | Zusatzcode prifen. Siehe nachfolgend

korrekt eingestellt.

Der Antrieb ist nicht korrekt
dimensioniert.

die MaBnahmen zu den einzelnen
Codes.

0001

Die Schlupffrequenz ist zu
gering.

0002

Synchron- und Nenndrehzahl
unterscheiden sich zu stark.

0003

Die Nenndrehzahl ist héher als
die Synchrondrehzahl mit
einem Polpaar.

0004

Der Nennstrom hat die
Grenzen Uberschritten.

0005

Die Nennspannung hat die
Grenzen Uberschritten.

0006

Die Nennleistung ist héher als
die Blindleistung.

0007

Nennleistung stimmt mit
Nenndrehzahl und -moment
nicht Gberein.

0008

Der Motornennleistungsfaktor
liegt nicht innerhalb der
Grenzwerte fiir
Asynchronmotoren[0,5...0,97].

Einstellungen der Motor-Konfigurations-
parameter in den Gruppen 98 und 99
prufen.

Korrekte Dimensionierung des
Frequenzumrichters fiir den Motor
prifen.
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Code

Warnung /

Benutzer-Lastkurve.

(Hex) | Zusatzcode Ursache Mafnahme
ABA5 | Keine Motordaten Die Parameter in Gruppe 99 Priifen, ob alle erforderlichen Parameter
wurden nicht eingestellt. in Gruppe 99 eingestellt wurden.
Hinweis: Es ist normal, dass diese
Warnmeldung wahrend der Inbetrieb-
nahme auftritt und solange ansteht, bis
die Motordaten eingegeben sind.
ABA6 | Spannungsbereich Der Spannungsbereich wurde | Stellen Sie die Spannungskategorie in
nicht gewahlt nicht ausgewahit. Parameter 95.01 Einspeisespannung
ein.
ABA7 | Systemzeit nicht Die Systemzeit ist nicht Die Systemzeit manuell einstellen oder
eingestellt. eingestellt. Zeitgesteuerte das Bedienpanel an den Frequenzumrich-
Funktionen kénnen nicht ter anschliefen, um die Uhr zu synchroni-
verwendet werden und die sieren. Wenn das Basis-Bedienpanel
Datumsangaben des verwendet wird, die Uhr liber den EFB
Storungsprotokolls sind nicht | oder ein Feldbusmodul synchronisieren.
korrekt. Parameter 34.10 Freig. zeitgesteuerte
Funkt auf Deaktiviert einstellen, um die
zeitgesteuerten Funktionen zu deaktivie-
ren, wenn sie nicht verwendet werden.
A6BO0 | Benutzerschloss ist Das Benutzerschloss ist offen, | Das Benutzerschloss durch Eingabe
offen d. h. die Benutzerschloss- eines ungliltigen Passworts in Parameter
Konfigurationsparameter 96.02 Passwort schlielen. Siehe
96.700...96.102 sind sichtbar. | Abschnitt Parameter-Priifsummenbe-
rechnung (Seite 235).
A6B1 | Benutzer-Passwort Ein neues Benutzerpasswort Das neue Passwort durch Eingabe des
nicht bestatigt wurde in Parameter 96.700 gleichen Passwort in 96.7071 bestati-
eingegeben, wurde jedoch gen.Der Abbruch erfolgt durch SchlieRen
nicht in 96.101 bestatigt. des Benutzerschlosses ohne Bestati-
gung des neuen Codes. Siehe Abschnitt
Parameter-Priifsummenberechnung
(Seite 235).
A6D1 | FBA A Parameter- Der Frequenzumrichter besitzt | SPS-Programmierung prifen.
Konflikt nicht die von einer SPS Einstellungen von Parametergruppe 50
angeforderte Funktion, oder Feldbusadapter (FBA) priifen.
die angeforderte Funktion ist
nicht aktiviert.
ABES | Al Parametereinstel- Die Hardware-Einstellung fir Im Ereignisprotokoll priifen, ob ein
lung Strom/Spannung eines Analog- | Zusatzcode angezeigt wird. Der Code
eingangs entspricht nicht der | bezeichnet den Analogeingang dessen
Parametereinstellung. Einstellungen den Konflikt verursachen.
Hardware-Einstellung (auf der
Regelungseinheit) oder Parameter
12.15/12.25 korrigieren.
Hinweis: Anderungen der Hardware-Ein-
stellungen werden erst nach Aus- und
Wiedereinschalten der Spannungsver-
sorgung der Regelungseinheit oder
durch die entsprechende Einstellung von
Parameter 96.08 Regelungseinheit boo-
ten wirksam.
ABE6 | ULC-Konfiguration Konfigurationsfehler der Zusatzcode prifen. Siehe die

MaRnahmen nach den folgenden
Angaben zu den Codes.

0000

Drehzahlpunkte inkonsistent.

Priifen, ob jeder Drehzahlpunkt
(Parameter 37.11...37.15) einen hdheren
Wert als der vorherige Punkt hat.
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Code | Warnung/
(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBnahme
0001 | Frequenzpunkte inkonsistent. | Priifen, ob jeder Frequenzpunkt
(Parameter 37.20...37.16) einen hdheren
Wert als der vorherige Punkt hat.
0002 | Unterlastpunkt tber Priifen, ob jeder Uberlastpunkt
Uberlastpunkt. (37.31...37.35) einen hoheren Wert als
0003 | Uberlastpunkt unter der entsprechende Unterlastpunkt
Unterlastounkt. (37.21...37.25) hat.
p
ABE7 | IPC-Konfigurations- IPC-Konfigurationsfehler Zusatzcode prifen. Siehe die
warnung MafRnahmen nach den folgenden
Angaben zu den Codes.
0001 | IPC fehlerhaft fiir EFB Priifen, ob Parameter 76.21 PFC-
konfiguriert Konfiguration auf IPC, Parameter 58.01
Protokoll freigeben auf Keine / IPC-
Kommunikation eingestellt ist.
Prifen, ob 58.01 Protokoll freigeben auf
Keine / IPC-Kommunikation, 76.21 PFC-
Konfiguration auf IPC, und 76.24 IPC
communication port auf EFB eingestellt
ist.
0002 | IPC fehlerhaft fiir FBA Priifen, ob Parameter 76.21 PFC-
konfiguriert Konfiguration nicht auf IPC eingestellt ist,
das Parameter 50.01 FBA A freigeben
auf Deaktivieren eingestellt ist.
ABE8 | Abweichende IPC- Der Master und der/die Priifen Sie 07.05 Firmware-Version aller
Version Follower haben nicht dieselbe | Frequenzumrichter im IPC-Netzwerk und
IPC-Version und laufen nicht laden Sie in den/die Frequenzumrichter
im IPC-Modus. ggf. die entsprechende Firmware-
Version.
A780 | Motor blockiert Der Motor lauft z. B. wegen Motorbelastung und Frequenzumrichter-
Programmierbare einer zu hohen Last oder Nenndaten priifen.
Warnung: 31.24 Mot.- unzureichenden Motorleistung | Parametereinstellungen der
Blockierfunktion im Blockierbereich. Stérungsfunktion priifen.
A783 | Motorilberlast Der Motorstrom ist zu hoch. Priifen, ob der Motor Uiberlastet ist.
Die fiir die Motoriiberlastfunktion
verwendeten Parameter einstellen
(35.51...35.53) und 35.55...35.56.
A784 | Motor getrennt Alle drei Ausgangsphasen sind | Priifen, dass die Schalter zwischen
vom Motor getrennt. Frequenzumrichter und Motor
geschlossen sind
Prifen, dass alle Kabel zwischen
Frequenzumrichter und Motor
angeschlossen und gesichert sind
Falls kein Problem erkannt wurde und
der Frequenzumrichterausgang
tatsachlich an den Motor angeschlossen
war, wenden Sie sich an ABB.
A792 | Verkabelung Kurzschluss des Bremswider- | Anschluss des Brems-Choppers und
Bremswiderstand stands oder Stérung der Bremswiderstands prifen.

Brems-Chopper-Steuerung
Nur fir BaugroRen ab R6.

Prifen, dass der Bremswiderstand nicht
beschadigt ist.
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Code
(Hex)

Warnung /
Zusatzcode

Ursache

MaRnahme

A793

Ubertemp.
Bremswiderst.

Die Temperatur des Bremswi-
derstands hat die Warngrenze
gemal Parameter 43.12
Br.widerst. TempWarnGre
Uberschritten.

Den Antrieb stoppen. Den Widerstand
abkuhlen lassen.

Einstellungen der Uberlast-Schutzfunk-
tion des Widerstands prifen (Parameter-
gruppe 43 Brems-Chopper).

Die Einstellung des Warngrenzwerts
prifen, Parameter 43.12 Br.widerst.
TempWarnGre.

Priifen, ob der Widerstand korrekt
dimensioniert ist.

Priifen, ob der Bremszyklus die
zulassigen Grenzwerte einhalt.

AT794

Bremswiderstands-
Daten

Die Bremswiderstandsdaten
wurden nicht eingestellt.

Eine oder mehrere Einstellungen der
Bremswiderstandsdaten (Parameter
43.08...43.10)) sind nicht richtig. Der
Parameter wird mit dem Zusatzcode
spezifiziert.

0000 0001

Widerstandswert zu gering.

Wert von 43.10 Brems-Widerstandswert
prifen.

-0000... 0002

Thermische Zeitkonstante
nicht eingestellt.

Wert von 43.08 Br.widerst.therm.Zeit-
konst. prifen.

-0000... 0003

Maximale Dauerleistung nicht
eingestellt.

Wert von 43.09 Br.widerst. Dauer-Pmax
prifen.

A79C

IGBT-U-temp.Br.Chop.

Die Brems-Chopper-IGBT-
Temperatur hat den internen
Warngrenzwert Uberschritten.

Den Chopper abkiihlen lassen.

Priifen, ob die Umgebungstemperatur zu
hoch ist.

Priifen, ob der Lufter ausgefallen ist.
Prifen, ob der Luftstrom behindert wird.
Dimensionierung und Kiihlung des
Schaltschranks prufen.

Einstellungen der Uberlast-Schutzfunk-
tion des Widerstands prifen (Parameter
43.06...43.10).

Priifen, ob der kleinste zulassige
Widerstandswert fiir den Chopper
verwendet wird.

Priifen, ob der Bremszyklus die
zulassigen Grenzwerte einhalt.

Priifen, ob die AC-Einspeisespannung
des Frequenzumrichters nicht zu hoch
ist.

A7AB

Konfig.-Fehler E/A-
Erweiterung

Das installierte
Erweiterungsmodul entspricht
nicht der Konfiguration.

Priifen, ob das installierte Erweiterungs-
modul (mit Parameter 15.02 Erkanntes
Erweiterungsmodul angegeben) mit der
Einstellung in Parameter 15.01 Erweite-
rungsmodul Typ Ubereinstimmt.
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Code | Warnung/
(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBRnahme
A7C1 | FBAA Kommunikation | Die zyklische Kommunikation | Status der Feldbus-Kommunikation
Programmierbare zwischen Frequenzumrichter prifen. Siehe Dokumentation der
Warnung: 50.02 FBA A und Feldbusadaptermodul A Feldbusschnittstelle.
Komm.ausf.Reakt oder zwischen SPS und Einstellungen der Parametergruppen 50
Feldbusadaptermodul A ist Feldbusadapter (FBA), 51 FBA A
unterbrochen. Einstellungen, 52 FBA A data in und 53
FBA A data out prifen.
Kabelanschlisse prifen.
Prifen, ob der Kommunikationsmaster
kommunizieren kann.
A7CE | EFB Komm.ausfall Kommunikationsausfall im Den Status den Feldbus-Masters priifen
Programmierbare integrierten Feldbus (EFB). (online/offline/Fehler etc.).
Warnung: 58.74 Reaktion Kabelanschliisse an die EIA-485/X5-
Komm.ausfall Klemmen 29, 30 und 31 auf der
Regelungseinheit prifen.
A7EE | Panel-Kommunikation | Das Bedienpanel oder PC- PC-Tool- oder Bedienpanel-Anschluss
Programmierbare Tool, das als aktiver prufen.
Warnung: Steuerplatz des Antriebs Die Steckverbinder des Bedienpanels
;9.05 Real;t/ﬁn ausgewahlt wurde, hat die Uberprifen.
omm.ausia Kommunikation unterbrochen. | pie verwendete Montageplattform, falls
benutzt, priifen.
Das Bedienpanel trennen und dann
seinen Stecker wieder einstecken.
A88F | Lifter Grenze des Wartungszahlers | Der Lifter sollte ausgetauscht werden.
Uberschritten. Parameter 05.04 Liifter-Laufzeitzahler
zeigt die Laufzeit des Lufters an.
A8A0 | Al Uberwachung Ein Analogsignal hat einen der | Den Signalpegel am Analogeingang
Programmierbare Grenzwerte Uberschritten, die | prifen.
Warnung: fur den Analogeingang Die Verkabelung zu dem Eingang
Z]i.03 Alh ki spezifiziert wurden. Uberprifen.
erwachungsiunktion Den oberen und unteren Grenzwert des
Eingangs in Parametergruppe 12
Standard Al prifen.
A8A1 | RO Lebensdauer- Das Relais hat seinen Status | Regelungskarte priifen oder
Warnung ofter als empfohlen gedndert. | Relaisausgang nicht mehr verwenden.
Den Zusatzcode, der den Relaisausgang
bezeichnet, priifen.
0001 | Relaisausgang 1 Regelungskarte priifen oder
Relaisausgang 1 nicht mehr verwenden.
0002 | Relaisausgang 2 Regelungskarte prifen oder
Relaisausgang 2 nicht mehr verwenden.
0003 | Relaisausgang 3 Regelungskarte priifen oder
Relaisausgang 3 nicht mehr verwenden.
A8A2 | RO Schaltanzahl- Der Relaisausgang andert Das an die Relaisausgangsquelle ange-
Warnung seinen Status schneller als schlossene Signal durch ein sich weniger
empfohlen, z. B wenn ein sich | haufig anderndes Signal ersetzen.
schnell éinc_ierndes Den Zusatzcode, der den
Frequenzsignal daran Relaisausgangs-Quellparameter
angeschlossen ist. Die bezeichnet, priifen.
Lebensdauer des Relais wird
schneller Uberschritten.
0001 | Relaisausgang 1 Mit Parameter 10.24 RO1 Quelle ein

anderes Signal auswahlen.
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Code

Warnung /

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBnahme
0002 | Relaisausgang 2 Mit Parameter 70.27 RO2 Quelle ein
anderes Signal auswahlen.
0003 | Relaisausgang 3 Mit Parameter 70.30 RO3 Quelle ein
anderes Signal auswahlen.

A8BO | ABB Signal 1 Warnung, die von der Signal- | Einstellung der Quelle der Warnung
Uberwachung Uberwachungsfunktion 1 (Parameter 32.07 Uberw. 1 Signal)
(Editierbarer generiert wird. prifen.

Meldungstext)
Programmierbare
Warnung:

32.06 Uberw. 1 Reaktion

A8B1 | ABB Signal 2 Warnung, die von der Signal- | Einstellung der Quelle der Warnung
Uberwachung Uberwachungsfunktion 2 (Parameter 32.17 Uberw. 2 Signal)
(Meldungstext, der generiert wird. prifen.
bearbeitet werden kann)

Programmierbare
Warnung:
32.16 Uberw. 2 Reaktion

A8B2 | ABB Signal 3 Warnung, die von der Signal- | Einstellung der Quelle der Warnung
Uberwachung Uberwachungsfunktion 3 (Parameter 32.27 Uberw. 3 Signal)
(Editierbarer generiert wird. prifen.

Meldungstext)
Programmierbare
Warnung:

32.26 Uberw. 3 Reaktion

A8B3 | ABB Signal 4 Warnung, die von der Signal- | Einstellung der Quelle der Warnung
Uberwachung Uberwachungsfunktion 4 (Parameter 32.37 Uberw. 4 Signal)
(Editierbarer generiert wird. prifen.

Meldungstext)
Programmierbare
Warnung:

32.36 Uberw. 4 Reaktion

A8B4 | ABB Signal 5 Warnung, die von der Signal- | Einstellung der Quelle der Warnung
Uberwachung Uberwachungsfunktion 5 (Parameter 32.47 Uberw. 5 Signal)
(Editierbarer generiert wird. prifen.

Meldungstext)
Programmierbare
Warnung:

32.46 Uberw. 5 Reaktion

A8B5 | ABB Signal 6 Warnung, die von der Signal- | Einstellung der Quelle der Warnung
Uberwachung Uberwachungsfunktion 6 (Parameter 32.57 Uberw. 6 Signal)
(Editierbarer generiert wird. prifen.

Meldungstext)
Programmierbare
Warnqu:

32.56 Uberw. 6 Reaktion

A8BE | ULC-Uberlast- Ausgewahltes Signal hat die Auf Betriebsbedingungen priifen, die das
Warnung Anwender-Uberlastkurve Uberwachte Signal erhéhen (zum
Programmierbare Stérung: | Uberschritten. Beispiel die Motorlast, wenn
37.03 ULC Uberlast- Drehmoment oder Strom tberwacht
Reaktion werden).

Definition der Lastkurve priifen (Parame-
tergruppe 37 Benutzer-Lastkurve).

A8BF | ULC-Unterlast- Ausgewahltes Signal hat die Auf Betriebsbedingungen priifen, die das

Warnung
Programmierbare Stérung:
37.04 ULC Unterlast-
Reaktion

Anwender-Unterlastkurve
unterschritten.

Uberwachte Signal senken (zum Beispiel
Lastabnahme, wenn Drehmoment oder
Strom Uberwacht werden).

Definition der Lastkurve priifen (Parame-
tergruppe 37 Benutzer-Lastkurve).
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Code
(Hex)

Warnung /
Zusatzcode

Ursache

MaBRnahme

A981

Externe Warnung 1
(Editierbarer
Meldungstext)
Programmierbare
Warnung:

31.01 Ext. Ereignis 1
Quelle

31.02 Ext. Ereignis 1 Typ

Stérung des externen Gerates
1

Externes Gerat Uberprifen.
Einstellung von Parameter 31.07 Ext.
Ereignis 1 Quelle prifen.

A982

Externe Warnung 2
(Editierbarer
Meldungstext)
Programmierbare
Warnung:

31.03 Ext. Ereignis 2
Quelle

31.04 Ext. Ereignis 2 Typ

Stérung des externen Gerates
2.

Externes Gerat Uberprifen.
Einstellung von Parameter 371.03 Ext.
Ereignis 2 Quelle priifen.

A983

Externe Warnung 3
(Editierbarer
Meldungstext)
Programmierbare
Warnung:

31.05 Ext. Ereignis 3
Quelle

31.06 Ext. Ereignis 3 Typ

Stérung des externen Gerates
3

Externes Gerat Uberpriifen.
Einstellung von Parameter 37.05 Ext.
Ereignis 3 Quelle prifen.

A984

Externe Warnung 4
(Editierbarer
Meldungstext)
Programmierbare
Warnung:

31.07 Ext. Ereignis 4
Quelle

31.08 Ext. Ereignis 4 Typ

Stérung des externen Gerates
4

Externes Gerat Uberprifen.
Einstellung von Parameter 31.07 Ext.
Ereignis 4 Quelle prufen.

A985

Externe Warnung 5
(Editierbarer
Meldungstext)
Programmierbare
Warnung:

31.09 Ext. Ereignis 5
Quelle

31.10 Ext. Ereignis 5 Typ

Stérung des externen Gerates
5.

Externes Gerat Uberprifen.
Einstellung von Parameter 31.09 Ext.
Ereignis 5 Quelle priifen.

AF80

INU-LSU comm loss
Programmierbare
Warnung: 60.79 INU-LSU
Komm-Verl.Reakt

Die DDCS-Kommunikation
(liber LWL) zwischen den Fre-
quenzumrichter-Leistungsteilen
(z. B. der Wechselrichtereinheit
und der Einspeiseeinheit) ist
ausgefallen.

Der Wechselrichter setzt sei-
nen Betrieb auf der Grundlage
der Statusinformationen fort,
die von dem anderen Umrich-
ter zuletzt empfangen wurden.

Nur beim ACH580-31 und ACH580-34.
Status der anderen Frequenzumrichter
prifen (Parameter 06.36 und 06.39)
prufen.

Einstellungen von Parametergruppe 60
DDCS-Kommunikation prifen.

Die entsprechenden Einstellungen im
Regelungsprogramm der anderen
Frequenzumrichter-Leistungsteile priifen.
Kabelanschlusse prifen. Falls
erforderlich, die Kabel austauschen.
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Code
(Hex)

Warnung /
Zusatzcode

Ursache

MaRnahme

AF85

Warnung der

netzseitigen Einheit

Die Einspeiseeinheit (oder ein
anderer Umrichter) hat eine
Warnung generiert.

Nur beim ACH580-31 und ACH580-34.
Der Hilfscode gibt den urspriinglichen
Warnungscode im Regelungsprogramm
der Einspeiseeinheit an. Die gangigsten
Zusatzcodes sind in Abschnitt
Zusatzcodes zu den Warnungen fiir die
LSU Einspeiseeinheit auf Seite 279
angegeben.

Die vollstéandigen Informationen enthalt
Kapitel Fault tracing in ACS880 IGBT
supply control program firmware manual
(3AUA0000131562 [Englisch]).

AF88

Saison-Konfig.-
Warnung

Sie haben eine Saison
konfiguriert, die vor der
vorherigen Saison beginnt.

Die Saisonzeiten mit aufsteigendem
Startdatum konfigurieren, siehe
Parameter 34.60 Saison 1
Startdatum...34.63 Saison 4 Startdatum.

AF90

Drehzahlregler-
Selbstabgleich

Die Selbstabgleichroutine des
Drehzahlreglers wurde nicht
erfolgreich abgeschlossen.

Zusatzcode priifen. Siehe die
MaRnahmen nach den folgenden
Angaben zu den Codes.

0000

Der Frequenzumrichter wurde
vor Beendigung der Selbstab-
gleichroutine gestoppt.

Den Frequenzumrichter starten und den
Selbstabgleich so lange wiederholen, bis
er erfolgreich ist.

0001

Der Frequenzumrichter wurde
gestartet, aber war nicht bereit,
den Selbstabgleich-Befehl zu
befolgen.

Sicherstellen, dass die Voraussetzungen
furr die Selbstabgleichroutine erfillt sind.
Siehe Abschnitt Vor Aktivierung der
Reglerabgleichroutine (Seite 214).

0002

Der erforderliche Drehmo-
ment-Sollwert wurde nicht
erreicht, bevor der Frequen-
zumrichter die Maximal-Dreh-
zahl erreicht hat.

Den Drehmomentsprung verringern
(Parameter 25.38) oder den Drehzahl-
sprung erhohen (Parameter 25.39).

0003

Der Motor konnte nicht auf die
Maximaldrehzahl
beschleunigen.

Den Drehmomentsprung erhéhen (Para-
meter 25.38) oder den Drehzahlsprung
verringern (Parameter 25.39).

0004

Der Motor konnte nicht auf die
Mindestdrehzahl verzégern.

Den Drehmomentsprung erhéhen (Para-
meter 25.38) oder den Drehzahlsprung
verringern (Parameter 25.39).

0005

Der Motor konnte nicht mit
dem vollen Selbstabgleich-
Drehmoment verzégern.

Den Drehmomentsprung verringern
(Parameter 25.38) oder den Drehzahl-
sprung erhéhen (Parameter 25.39).

0006

Der Selbstabgleich konnte
einen Parameter nicht
schreiben

Den Frequenzumrichter ein weiteres Mal
laufen lassen

0007

Der Frequenzumrichter
verzdgerte rampengefiihrt bei
der Aktivierung des
Selbstabgleichs.

Den Frequenzumrichter bis zum Sollwert
laufen lassen und den Selbstabgleich ein
weiteres Mal starten.

0008

Der Frequenzumrichter
beschleunigte rampengefiihrt
bei der Aktivierung des
Selbstabgleichs.

Warten Sie, bis der Frequenzumrichter
der Sollwert erreicht, und starten Sie den
Selbstabgleich.
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Code | Warnung/
(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBRnahme
0009 | Der Frequenzumrichter lief bei | Die Grenzwerte priifen, den richtigen
Aktivierung des Selbstab- Sollwert einstellen und den
gleichs auRerhalb der Dreh- Selbstabgleich wiederholen.
zahlgrenzwerte fiir den
Selbstabgleich.
AFAA | Autom. Rucksetzen Eine Stérung wird automatisch | Informative Warnung. Siehe die
zuriickgesetzt/quittiert. Einstellungen in Parametergruppe 371
Stérungsfunktionen.
AFE1 | Notstopp (AUS 2) Der Frequenzumrichter hat Prifen, ob eine Fortsetzung des Betriebs
einen Stoppbefehl (Stoppart sicher méglich ist. Dann den Notstopp-
AUS2) empfangen. Schalter in die normale Position
AFE2 | Notstopp (AUS1 oder | Der Frequenzumrichter hat zuriickstellen. Den Frequenzumrichter
: neu starten.
AUS3) einen Stoppbefehl (Stoppart . N
AUS1 oder AUS3) empfangen. Wenn ein Notstopp unbeabsichtigt war,
die mit Parameter 21.05 Notstopp-Quelle
ausgewahlte Quelle priifen.
AFE9 | Startverzégerung Die Startverzdgerung ist aktiv | Informative Warnung. Siehe Parameter
und der Frequenzumrichter 21.22 Startverzégerung.
startet den Motor nach einer
voreingestellten Verzégerung.
AFED | Betriebsfreigabe Die Betriebsfreigabe hindert Einstellung (und Quelle) von Parameter
den Frequenzumrichter daran, | 20.40 Betriebsfreigabe prifen.
den Motor zu betreiben.
AFEE | Startsperre 1 Startsperre 1 verhindert den Die fiir Parameter 20.41 Startsperre 1
Start des Frequenzumrichters. | ausgewahlte Signalquelle prifen.
AFEF | Startsperre 2 Startsperre 2 verhindert den Die fur Parameter 20.42 Startsperre 2
Start des Frequenzumrichters. | ausgewahlte Signalquelle prifen.
.SPU. | Startsperre 3 Startsperre 3 verhindert den Die fiir Parameter 20.43 Startsperre 3
0 Start des Frequenzumrichters. | ausgewahlte Signalquelle prifen.
.SPU. | Startsperre 4 Startsperre 4 verhindert den Die fiir Parameter 20.44 Startsperre 4
1 Start des Frequenzumrichters. | ausgewahlte Signalquelle prifen.
AFF2 | Forcierte Warnung Ein forcierter DI wird als Quelle | Wenn 20.40 Betriebsfreigabe DIx als
Betriebsfreigabe flir Parameter 20.40 Quelle verwendet, priifen, ob das Bit, das
Betriebsfreigabe verwendet. Dix in Parameter 10.03 erweiterte Ausw.
der DI entspricht, ,1* gesetzt ist.
AFF3 | Forcierte Warnung Einer oder mehrere forcierte DI | Alle Parameter 20.41 Startsperre 1 ...
Startsperre wird, werden als Quelle fir 20.44 Startsperre 4 prifen. Wenn einer
einen oder mehrere Parameter | dieser Parameter DIx als Quelle
20.41 Startsperre 1 ... 20.44 verwendet, prifen Sie, ob das Bit, das
Startsperre 4 verwendet. DIx in Parameter 10.03 erweiterte Ausw.
der DI entspricht, ,1“ gesetzt ist.
AFF5 | Override Neustart Die Funktion sicher abgeschal- | Es ist ein neues Startsignal erforderlich,
erforderlich tetes Drehmoment war nicht damit der Frequenzumrichter wieder
aktiv und wurde wahrend des | anlauft.
Override zuriickgesetzt.
AFF6 | Identifikationslauf Der Motor-ID-Lauf wird beim Informative Warnung.
nachsten Start ausgefiihrt.
AFF8 | Motorheizung aktiv Die Vorheizung wird Informative Warnung.
durchgefihrt Motor-Stillstandsheizung ist aktiv Der mit
Parameter 21.16 Vorheiz-Strom
festgelegte Strom fliet durch den Motor.
AFFE | Override aktiv Der Antrieb befindet sich im Informative Warnung.

Override-Modus.
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Code

Warnung /

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaRnahme
B5A0 | STO-Ereignis Die Funktion sicher abgeschal- | Informative Warnung.
Programmierbares tetes Drehmoment ist aktiviert, | Anschliisse des Sicherheitsschaltkreises
Ereignis: 37.22 STO d. h. das an den STO- prifen. Siehe hierzu Kapitel Die Funktion
Anzeige Léauft/Stopp Anschluss angeschlossene sicher abgeschaltetes Drehmoment im
Sicherheitsschaltkreis-Signal | Hardware-Handbuch des Frequenzum-
wird nicht empfangen. richters und Beschreibung von Parame-
ter 31.22 STO Anzeige Lauft/Stopp
(Seite 540).
B5A2 | Power applied Der Frequenzumrichter wurde | Information.
eingeschaltet oder das
Bedienpanel erfolgreich neu
gestartet.
B681 | Betriebsart Hand Der Frequenzumrichter wurde | Informatives Ereignis. Das Bedienpanel
ausgewahlt auf Betriebsart Hand prifen, um sicherzustellen, dass der
geschaltet. aktuelle Steuerplatz korrekt ist.
B682 | Betriebsart Aus Der Frequenzumrichter wurde | Informatives Ereignis. Das Bedienpanel
ausgewahlt auf Betriebsart Aus geschaltet. | prifen, um sicherzustellen, dass der
aktuelle Steuerplatz korrekt ist.
B683 | Betriebsart Auto Der Frequenzumrichter wurde | Informatives Ereignis. Das Bedienpanel
ausgewahlt auf Betriebsart Auto prifen, um sicherzustellen, dass der
geschaltet. aktuelle Steuerplatz korrekt ist.
B686 | Prifsumme falsch Die berechnete Parameter- Siehe A686 Priifsumme falsch
Programmierbares Prifsumme entspricht keiner (Seite 249).
Ereignis: 96.54 aktivierten Sollwert-
Priifsumme Aktion Priufsumme.
B687 | Auto start command Der Frequenzumrichter hat Information.
einen Startbefehl empfangen,
wahrend er sich in der
Betriebsart Auto befand.
B688 | Auto stop command Der Frequenzumrichter hat Information.
einen Stoppbefehl erhalten,
wahrend er sich in der
Betriebsart Auto befand.
B689 | Modulating started Der Frequenzumrichter hat mit | Information.
der Modulation begonnen.
B68A | Modulating stopped Der Frequenzumrichter hat die | Information.
Modulation gestoppt.
D501 | Keine weiteren PFC- | Es kdnnen keine weiteren Priifen Sie, dass keine PFC-Motoren
Motoren vorhanden PFC-Motoren gestartet verriegelt sind, siehe Parameter:
werden, denn sie kénnen 76.81...76.84.
verriegelt sein oder sich in der | Wenn alle Motoren in Betrieb sind, ist
Betriebsart Hand befinden. das PFC-System nicht ausreichend
dimensioniert, um den Bedarf zu decken.
D502 | Alle Motoren sind Alle Motoren im PFC-System Priifen Sie, dass keine PFC-Motoren
verriegelt sind verriegelt. verriegelt sind, siehe Parameter
76.81...76.84.
D503 | Der PFC-Motor mit Der an den Frequenzumrichter | Der an den Frequenzumrichter

Frequenzumrichter-
Regelung ist verriegelt

angeschlossener Motor ist
verriegelt (nicht verfugbar).

angeschlossene Motor ist verriegelt und
kann somit nicht gestartet werden.
Entfernen Sie die entsprechende
Verriegelung, damit der durch
Frequenzumrichter geregelte PFC-Motor
gestartet werden kann. Siehe Parameter
76.81...76.84.
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Code | Warnung/

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBRnahme

D504 | Timeout Drosselklap- | Zeitliberschreitung bei der Den Zusatzcode, der den zu priifenden
penregelung Drosselklappe fir die Abluft Parameter bezeichnet, prifen.

oder die AufRenluft.

0001 | Die Abluft-Drosselklappe Siehe Parameter 84.05.
erhielt den Offnungsbefehl,
und wahrend des Offnens kam
es zu einer Zeituiberschreitung.

0002 | Die Abluft-Drosselklappe Siehe Parameter 84.08.
erhielt den SchlieRbefehl, und
wahrend des SchlieRens kam
es zu einer Zeituiberschreitung.

0003 | Die AuBenluft-Drosselklappe Siehe Parameter 84.15.
erhielt den Offnungsbefehl,
und wahrend des Offnens kam
es zu einer Zeituiberschreitung.

0004 | Die AuRenluft-Drosselklappe Siehe Parameter 84.18.
erhielt den SchlieRbefehl, und
wahrend des SchlieRens kam
es zu einer Zeituiberschreitung.

D50A | Lauft trocken Trockenlaufschutz ist aktiviert. | Priifen, ob sich am Pumpeneinlass
Programmierbare genligend Wasser befindet.

Warnung: Prifen Sie die Einstellungen fir den

82.20 Trockenlaufschutz Trockenlaufschutz in den Parametern
82.20 Trockenlaufschutz und 82.21
Trockenlaufquelle.

D50B | Timeout Rohrfiillung Die sanfte Rohrfiillung hat die | Prifen Sie das Rohr auf ein mégliches

Programmierbare Timeout-Grenze erreicht. Der | Leck.
Warnung: PID-Ausgang hat den Sollwert | Siehe Parameter 82.25 Soft-
82.25 Soft-Leitungsfil- nicht erreicht, nachdem die Leitungsfiillungsiiberwachung und 82.26
lungstiberwachung Sollwertrampe zu Ende und Zeitiiberschreitungs-Grenzwert.
die Zeit abgelaufen ist.

D50C | Maximaler Der tatsachliche Durchfluss hat | Das System auf Leckagen prifen.
Durchflussschutz den eingestellten Warnpegel Priifen Sie die Einstellungen fiir den
Programmierbare Uberschritten. Durchflussschutz in den Parametern
Warnung: 80.15 Maximaler Durchfluss, 80.17
g(z”Z] %Z’;’;Ziﬁrz Maximaler Durchflussschutz und 80.19

Durchfluss-Priifungsverzégerung.

D50D | Minimaler Der tatsachliche Durchfluss Prifen Sie, dass die Einlass- und
Durchflussschutz liegt unter dem eingestellten Auslassventile gedffnet sind.
Programmierbare Warnpegel. Priifen Sie die Einstellungen fir den
Warnung: Durchflussschutz in den Parametern
g%;‘z f’)”u'g;’:fﬂz 80.16 Minimaler Durchfluss, 80.18

Minimaler Durchflussschutz und 80.19
Durchfluss-Priifungsverzdgerung.
D50E | Minimaldruck am Der gemessene Auslassdruck | Priifen Sie den Pumpenauslass auf

Auslass
Programmierbare
Warnung:

82.30 Minimal-
Auslassdruckschutz

liegt unter dem eingestellten
Warnpegel.

Leckagen. Prifen Sie die Konfiguration
des Auslassdruckschutzes.

Siehe Parameter 82.30 Minimal-
Auslassdruckschutz und 82.31 Minimal-
Auslassdruck-Warnpegel.
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Code

Warnung /

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBnahme
D50F | Maximaldruck am Der gemessene Auslassdruck | Den Pumpenauslass auf Verstopfungen
Auslass legt Uber dem eingestellten oder geschlossenes Ventil prifen.
Programmierbare Warnpegel. Priifen Sie die Konfiguration des
\é\/zag;u;lﬂgi el Auslassdruckschutzes.
. laximal- . B
Siehe Parameter 82.35 Maximal-
Auslassdruckschutz Auslassdruckschutz und 82.37 Maximal-
Auslassdruck-Warnpegel
D510 | Minimaldruck am Der gemessene Einlassdruck | Den Pumpeneinlass auf Verstopfungen
Einlass liegt unter dem eingestellten oder geschlossenes Ventil prifen.
Programmierbare Warnpegel. Priifen Sie die Konfiguration des
\é\;a%u;\]//g: o Einlassdruckschutzes.
. inimal- . .
) Siehe Parameter 82.40 Minimal-
Einlassdruckschutz Einlassdruckschutz und 82.41 Minimal-
Einlassdruck-Warnpegel.
D590 | Verzégerung vor dem | Die Verzdgerung vor dem Parameter 21.40 Restart delay prifen.

Neustart

Neustart ist aktiv.

Der Frequenzumrichter startet erst,
nachdem die Verzdégerung vor dem
Neustart abgelaufen ist. Die Verzégerung
vor dem Neustart kann durch Einstellung
von Parameter 21.42 Restart delay
remaining auf 0 umgangen werden.

0000

0001

Wenden Sie sich an lhre ABB Vertretung.

0002

Pumpen-Kurzschlussschutz.
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Stérungsmeldungen
Code | Storung/
(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBnahme
1080 | Backup/Restore Time | Das Bedienpanel oder PC-Tool | Erneut Befehl fiir Backup oder

out

konnte bei der Erstellung eines
Backups oder beim Zurlck-
speichern nicht mit dem Fre-
quenzumrichter
kommunizieren.

Zuruckspeichern geben.

Ausgangsphasen-Strommes-
sung oder die Differenz zwi-
schen den Strommessungen
der Ausgangsphasen U2 und
W2 ist zu grofR} (die Werte wer-
den bei der Kalibrierung aktua-
lisiert).

1081 | Stérung Nenndaten ID | Frequenzumrichter-Software Stérung zurlcksetzen, damit der
konnte die Nenndaten-ID des | Frequenzumrichter erneut versucht, die
Frequenzumrichters nicht Nenndaten-ID zu lesen.
lesen. Tritt die Stdérung erneut auf,
Frequenzumrichter aus- und
wiedereinschalten. Eventuell mehrmals
aus- und wiedereinschalten. Wenn die
Stérung weiterhin bestehen bleibt,
wenden Sie sich an lhre ABB-Vertretung.
2281 | Kalibrierung Der gemessene Offset der Versuchen, die Stromkalibrierung erneut

auszuflihren (Kalibr. Strommessung bei
Parameter 99.13 Ausw. Mot.-ID-
Laufmodus auswahlen). Wenn die
Stérung weiterhin bestehen bleibt,
wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.
Die Zusatzcodes sind nachfolgend
aufgelistet.

0001

Zu groRer Offset- Fehler in
Stromphase U.

0002

Zu groRer Offset-Fehler in
Stromphase V.

0003

Zu groRer Offset-Fehler in
Stromphase W.

0004

Zu groRe Verstarkungsdiffe-
renz zwischen den Phasen-
strom-Messungen erkannt.
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Code
(Hex)

Storung /
Zusatzcode

Ursache

MaRnahme

2310

Uberstrom

Der Ausgangsstrom hat die
interne Stérgrenze
Uberschritten.

Abgesehen von einem
tatsachlichen Uberstrom kann
diese Stérung auch durch
einen Erdschluss oder einen
Ausfall einer Einspeisephase
verursacht werden.

Den empfangenen Zusatzcode (Format
XXXYYYZZ) prufen. ZZ gibt den
Uberstromtyp und die Phase an, welche
die Stérung ausgelost hat.

* bit0 = Phase U,

* bit1 = Phase V,

* bit2 = Phase W

Wenn bit7 auf 1 gesetzt ist, bedeutet dies
SW Uberstrom.

Zusatzcode 0x83 beispielsweise bedeutet
SW Uberstrom in den Phasen U und V.
Wenn es keinen Zusatzcode gibt, wurde
HW Uberstrom ausgelost.

Motorlast priifen.
Beschleunigungszeiten in Parameter-
gruppe 23 Drehzahl-Sollwert-Rampen
(Drehzahlregelung) oder 28 Frequenz-
Sollwertkette (Frequenzregelung) prifen.
Priifen Sie auch die Parameter 46.01
Drehzahl-Skalierung, 46.02 Frequenz-
Skalierung und 46.03 Drehmoment-Ska-
lierung.

Motor und Motorkabel prifen
(einschlieBlich Phasenfolge und Dreieck-
/Stern-Anschluss).

Prifen, dass keine Schiitze am
Motorkabel 6ffnen und schlief3en.
Prifen, ob die IBN-/Motor-Daten in
Parametergruppe 99 Motordaten den
Angaben auf dem Motorschild
entsprechen.

Priifen und sicherstellen, dass keine
Leistungsfaktorkorrektur-Kondensatoren
oder Uberspannungsabsorber im
Motorkabel installiert sind.

Auf Erdschluss im Motor oder Motorkabel
prifen, indem der Isolationswiderstand
des Motors und Motorkabels gemessen
wird. Siehe Kapitel Elektrische
Installation, Abschnitt Priifen der
Isolation der Einheit im Hardware-
Handbuch des Frequenzumrichters.

2330

Erdschluss

Der Frequenzumrichter hat
eine Lastunsymmetrie erkannt,
die typisch fiir einen
Erdschluss im Motor oder
Motorkabel ist.

Prifen und sicherstellen, dass keine
Leistungsfaktorkorrektur-Kondensatoren
oder Uberspannungsabsorber am
Motorkabel installiert sind.

Auf Erdschluss im Motor oder Motorkabel
prifen, indem der Isolationswiderstand
des Motors und Motorkabels gemessen
wird.

Versuchen Sie, den Motor im Skalar-
Modus zu regeln, falls zulassig. (Siehe
Parameter 99.04 Motor-Regelmodus.)
Wenn kein Erdschluss festzustellen ist,
wenden Sie sich bitte an Ihre ABB-
Vertretung.
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Code | Storung/
(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBRnahme
2340 | Kurzschluss Kurzschluss im/in den Den Motor und das Motorkabel auf
Motorkabel(n) oder im Motor Anschlussfehler Gberprifen.
Prufen und sicherstellen, dass keine
Leistungsfaktorkorrektur-Kondensatoren
oder Uberspannungsabsorber am
Motorkabel installiert sind.
Spannungsversorgung des Frequenzum-
richters aus- und wieder einschalten.
Die Zusatzcodes sind nachfolgend
aufgelistet.
0001 | Kurzschluss des oberen
Transistors der U-Phase.
BaugréfRen R6 bis R11.
0002 | Kurzschluss des unteren
Transistors der U-Phase.
BaugréfRen R6 bis R11.
0004 | Kurzschluss des oberen
Transistors der V-Phase.
BaugréRen R6 bis R11.
0008 | Kurzschluss des unteren
Transistors der V-Phase.
Baugréen R6 bis R11.
0010 | Kurzschluss des oberen
Transistors der W-Phase.
BaugréfRen R6 bis R11.
0020 | Kurzschluss des unteren
Transistors der W-Phase.
BaugréfRen R6 bis R11.
0040 | Kurzschluss des DC-
Kondensators
BaugréfRen R6 bis R11.
0080 | Statusrickmeldung von den
Ausgangsphasen stimmt nicht
mit den Steuersignalen
Uberein.
Fir die BaugréfRen R6 und R7.
2381 | IGBT-Uberlast Zu hohe Sperrschicht/Gehause- | Motorkabel prifen.
Tempelraturlder IGI?T—Leistungs— Umgebungsbedingungen priifen.
halbleiter. Diese Stormeldung | Kiihiluftstrémung und Funktion des
schitzt IGBT(s) und sie kann Lifters priifen.
durch einen Kurzschluss im F e ;
Kuhlki f Staubabl
Motorkabel aktiviert werden. uf} Korperrippen aut staubablagerungen
prifen.
Motorleistung mit der Leistung des
Frequenzumrichters vergleichen.
3130 | Eingangsphase fehlt Die DC-Zwischenkreisspan- Netzanschluss-Sicherungen priifen.

Programmierbare Stérung:
31.21 Reaktion Ausfall
Netzphase

nung schwankt wegen einer
ausgefallenen Eingangsphase
oder Schmelzen einer Siche-
rung.

Leistungskabel auf lose Anschlusse
Uberprifen.

Unsymmetrie des Einspeisenetzes
prufen.
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Code

Storung /

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBnahme
3181 | Kabelfeh. od. Erdschl. | Fehlerhafter Netzanschluss Einspeiseanschliisse priifen.
Programmierbare Stérung: | und Motorkabelanschluss
31.23 Kabelfeh. od. (d. h. das Netzkabel ist an die
Erdschl. Motoranschlussklemmen des
Frequenzumrichters
angeschlossen).
3210 | DC-Uberspannung DC-Zwischenkreisspannung Priifen, ob die Uberspannungsregelung
zu hoch. aktiviert ist (Parameter 30.30
Uberspann.-Regelung).
Priifen, ob die Einspeisespannung der
Nenneingangsspannung des
Frequenzumrichters entspricht.
Priifung des Einspeiseanschlusses auf
statische oder transiente Uberspannung.
Brems-Chopper und -Widerstand (falls
benutzt) Gberpriifen.
Die Verzdgerungszeit des Antriebs
prifen.
Die Funktion Austrudeln benutzen (falls
zulassig).
Den Frequenzumrichters mit Brems-
Chopper und -Widerstanden nachristen.
Priifen, dass der Bremswiderstand ange-
messen dimensioniert ist und der Wider-
standswert im fuir den Frequenzumrichter
angemessenen Bereich liegt.
3220 | DC-Unterspannung Zu niedrige DC-Zwischenkreis- | Einspeisekabel, Sicherungen und
spannung wegen fehlender Schaltanlage/Verteiler prifen.
Einspeisephase, geschmolze-
ner Sicherung oder Stérung
der Gleichrichterbriicke.
3385 | Rotorlage-Erkennung | Die Routine zur Rotorlage- Probieren Sie, wenn méglich, andere
Erkennung (siehe Abschnitt Rotorlageerkennungsmethoden 217.13
Rotorlage-Erkennung auf Rotorlageerkennung).
Seite 197) ist misslungen. Priifen und sicherstellen, dass der Motor-
ID-Lauf erfolgreich abgeschlossen
wurde.
Priifen und sicherstellen, dass der Motor
nicht bereits dreht, wenn die
Rotorlageerkennung beginnt.
Priifen, dass 99.03 Motorart auf
Permanentmagnetmotor eingestellt ist.
3381 | Motorphase fehlt Motoranschluss fehlt (keine Motorkabel anschliefRen.
Programmierbare Stérung: | drei Phasen ist
31.19 Reaktion Ausfall angeschlossen).
Motorphase
4110 | Temperatur Temperatur der Regelungsein- | Fiir ausreichende Kiihlung des
Regelungseinh. heit ist zu hoch. Frequenzumrichters sorgen.
Hilfslifter prifen.
4210 |IGBT-Ubertemperatur | Die berechnete IGBT-Tempe- | Umgebungsbedingungen priifen.

ratur des Frequenzumrichters
ist zu hoch.

Kuhlluftstrémung und Funktion des
Lufters prifen.

Kuhlkoérperrippen auf Staubablagerungen
prifen.

Motorleistung mit der Leistung des
Frequenzumrichters vergleichen.
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Code
(Hex)

Storung /
Zusatzcode

Ursache

MaBRnahme

4290

Kihlung

Die Temperatur des
Frequenzumrichters ist zu
hoch.

Die Umgebungstemperatur priifen. Wenn
sie 40 °C/104 °F (IP21-Baugréfien
R4...R9) oder wenn sie 50 °C /122 °F
(IP21-BaugréRen R1...R9) Ubersteigt,
sicherstellen, dass der Laststrom nicht
die reduzierte Belastbarkeit des
Frequenzumrichters Ubersteigt. Bei allen
P55 Baugrofien die leistungsmindernden
Temperaturen kontrollieren. Siehe
Kapitel Technische Daten, Abschnitt
Leistungsminderung im Hardware-
Handbuch des Frequenzumrichters.

Den Kihlluftstrom des Frequenzumrich-
termoduls und den Ldufterbetrieb prifen.
Schrank-Innenraum und Kuhlkdrper des
Frequenzumrichtermoduls auf
Staubablagerungen priifen. Reinigen,
wenn erforderlich.

42F1

IGBT-Temperatur

Die IGBT-Temperatur des
Frequenzumrichters ist zu
hoch.

Umgebungsbedingungen priifen.
Kuhlluftstrémung und Funktion des
Lifters prifen.

Kuhlkérperrippen auf Staubablagerungen
prufen.

Motorleistung mit der Leistung des
Frequenzumrichters vergleichen.

4310

Ubertemperatur

Die Leistungsteil-Temperatur
ist zu hoch.

Umgebungsbedingungen prifen.
Kuhlluftstromung und Funktion des
Lufters prifen.

Kuhlkérperrippen auf Staubablagerungen
prifen.

Motorleistung mit der Leistung des
Frequenzumrichters vergleichen.
Zusatzcode prifen.

FA

Umgebungstemperatur

4380

Hohe Temp.Differenz

Hohe Temperaturdifferenz
zwischen den IGBTs der
verschiedenen Phasen.

Motorkabel Gberprifen.
Kihlung des/der Frequenzumrichtermo-
duls/-module prifen.

4981

Externe Temperatur 1

(Editierbarer
Meldungstext)

Die gemessene Temperatur 1
hat die Stérgrenze
Uberschritten.

Den Wert von Parameter 35.02
Motortemp. 1 gemessen priifen.

Die Motorkuhlung prifen (oder anderer
Einrichtungen, deren Temperatur
gemessen wird).

4982

Externe Temperatur 2

(Editierbarer
Meldungstext)

Die gemessene Temperatur 2
hat die Stérgrenze
Uberschritten.

Den Wert von Parameter 35.03
Motortemp. 2 gemessen prifen.

Die Motorkiihlung priifen (oder anderer
Einrichtungen, deren Temperatur
gemessen wird).

4990

CPTC-02 nicht
gefunden

CPTC-02 Erweiterungsmodul
wird in optionalem Steckplatz 2
nicht erkannt.

Den Frequenzumrichter abschalten und
kontrollieren, ob das Modul korrekt im
Steckplatz 2 sitzt. Siehe auch CPTC-02
ATEX-certified thermistor protection
module, Ex Il (2) GD (+L537+Q971)
user's manual (3AXD50000030058
[Englisch]).
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Code

Storung /

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaRnahme

4991 | Sichere Das CPTC-02 Modul zeigt Die Kiihlung des Motors priifen.
Motortemperatur Ubertemperatur an: Motorbelastung und Frequenzumrichter-

* Motortemperatur ist zu Nenndaten priifen.
hoch. Die Verdrahtung des Temperatursensors
« Der Thermistor hat einen priifen. Falls defekt, Verdrahtung
Kurzschluss oder ist reparieren.
getrennt. Den Widerstand des Sensors messen.
Sensor ersetzen, falls defekt.
5080 | Lufter Lifterrickmeldung fehlt. Siehe A581 Liifter (Seite 247).
5081 | Hilfslifter defekt Ein HilfslGfter (an die Lufteran- | Den Zusatzcode, der den defekten Lifter
schliisse der Regelungsein- bezeichnet, prifen.
heit angeschlossen) ist Den/die Hilfsliifter und die jeweiligen
blockiert oder ist von der Span- | Anschliisse priifen.
nungsversorgung getrennt. Lufter ersetzen, falls defekt.
Sicherstellen, dass die vordere
Abdeckung des Frequenzumrichters
montiert und festgeschraubt ist.
Falls es die Inbetriebnahme des
Frequenzumrichters erfordert, dass die
Abdeckung abgenommen werden muss,
Parameter 31.36 Aux fan fault function
innerhalb von 10 Minuten vorubergehend
auf den Wert Keine Aktion setzen.
Die Regelungseinheit neu booten (mit
Parameter 96.08 Regelungseinheit
booten) oder durch Aus- und
Wiedereinschalten der
Spannungsversorgung neu starten.
0001 | Hilfsltfter 1 defekt.
0002 | Hilfsltfter 2 defekt.

5089 | Fehlfunktion des SMT- | Die Stérung 4991 Sichere Anschluss zwischen dem Relais-

Kreises Motortemperatur wird Ausgang des CPTC-02 Moduls und der
generiert, aber das STO des STO-Klemme uberprifen.
Frequenzumrichters ist nicht | Das CPTC-02 Modul priifen. Falls defekt,
aktiviert. austauschen.
Hinweis: Wenn nur ein STO- | Siehe auch CPTC-02 ATEX-certified
Kanal gedffnet ist, wird die Sté- | thermistor protection module, Ex Il (2)
rung FA81 Sich.abgesch GD (+L537+Q971) user's manual
Drehm.1 oder FA82 Sich.abge- | (3AXD50000030058 [Englisch]).
sch Drehm.2 generiert.

5090 | STO Hardware- STO-Hardware-Diagnose hat | Wenden Sie sich wegen eines Hardware-
Storung eine Hardware-Stérung Austauschs an lhre ABB-Vertretung.

erkannt.

5091 | Sicher abgeschaltetes | Die Funktion Sicher abge- Anschllsse des Sicherheitsschaltkreises
Drehmoment schaltetes Drehmoment ist prifen. Siehe hierzu Kapitel Die Funktion
Programmierbare Storung: | aktiviert, d.h. die Sicherheits- sicher abgeschaltetes Drehmoment im
31.22 STO Anzeige schaltkreis-Signale, die an Hardware-Handbuch des
Lauft/Stopp STO angeschlossen sind, wer- | Frequenzumrichters und Beschreibung

den beim Start oder wahrend | von Parameter 371.22 STO Anzeige
des Betriebs unterbrochen. L&uft/Stopp (Seite 540).
Den Wert von Parameter 95.04
Spann.Vers. Regelungseinh. prifen.
5092 | PU Logikfehler Speicher der Leistungseinheit | Wenden Sie sich an lhre ABB-

wurde geldscht.

Vertretung.
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Code | Storung/
(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBRnahme
5093 | Umr.Typ/ID passt nicht | Die Hardware des Spannungsversorgung des
Frequenzumrichters passt Frequenzumrichters aus- und
nicht zu den in der Memory wiedereinschalten. Eventuell mehrmals
Unit gespeicherten Daten. aus- und wiedereinschalten.
Dies kann z. B. nach einem
Firmware-Update auftreten.
5094 | Messkreis-Temperatur | Problem bei der internen Wenden Sie sich an lhre ABB-
Temperaturmessung des Vertretung.
Frequenzumrichters.
5098 | E/A Komm.-Ausfall Kommunikationsausfall bei Versuchen Sie, die Stérung zu quittieren
den internen Standard-E/A. oder den Antrieb neu zu starten.
50A0 | Lufter Lufter blockiert oder nicht Lufterbetrieb und Anschluss prifen.
angeschlossen. Lifter ersetzen, wenn defekt.
5681 | Kommunikation z. Kommunikationsstérung zwi- | Anschliisse zwischen Regelungseinheit
Leistungsteil schen der Regelungseinheit und Leistungsteil prifen. Den Wert von
und dem Leistungsteil des Fre- | Parameter 95.04 Spann.Vers.
quenzumrichters. Regelungseinh. prifen.
5682 | Verbind. Leistungsteil | Die Verbindung zwischen der | Anschliisse zwischen Regelungseinheit
Regelungseinheit und dem und Leistungsteil prufen.
Leistungsteil des Frequenzum-
richters ist ausgefallen.
5691 | Messkreis ADC Messkreis-Stérung. Wenden Sie sich an Ihre ABB-
Vertretung.
5692 | PU-Karte Spann.- Stérung der Wenden Sie sich an lhre ABB-
ausfall Spannungsversorgung des Vertretung.
Leistungsteils.
5693 | Messkreis DFF Messkreis-Stérung. Wenden Sie sich an Ihre ABB-
Vertretung.
5697 | Rickmeld. Ladekreis | Signal der Ladertickmeldung Das Ruckmeldesignal des Ladekreises
fehlt. prifen.
5698 | Interne Stérung Die Logik des Leistungsteils Die Kompatibilitat der Logik mit der
Leistungsteil hat eine der Software Software prifen.
unbekannte Stérung gemeldet.
5E1A | Ladekreis-Stérung Der Ladekreis ist nicht Nur fir ACH580-31.
betriebsfahig. Wenden Sie sich an Ihre ABB Vertretung.
6181 | FPGA-Vers.n.kompat. | Firmware- und FPGA- Die Regelungseinheit neu booten (mit
Versionen sind nicht Parameter 96.08 Regelungseinheit boo-
kompatibel. ten) oder durch Aus- und Wiederein-
schalten der Spannungsversorgung neu
starten. Wenn das Problem weiterhin
bestehen bleibt, wenden Sie sich an lhre
ABB-Vertretung.
6200 | Prufsumme falsch Die berechnete Parameter- Siehe A686 Priifsumme falsch
Programmierbare Stérung: | Prifsumme entspricht keiner (Seite 249).
96.54 Priifsumme Aktion | aktivierten Sollwert-
Prifsumme.
6306 | FBA A Mapping-Datei | Lesefehler der Feldbusadapter | Wenden Sie sich an lhre ABB-

A Mapping-Datei.

Vertretung.
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Code
(Hex)

Storung /
Zusatzcode

Ursache

MaRnahme

6481

Task-Uberlast

Interne Stoérung.

Die Regelungseinheit neu booten (mit
Parameter 96.08 Regelungseinheit boo-
ten) oder durch Aus- und Wiederein-
schalten der Spannungsversorgung neu
starten. Wenn das Problem weiterhin
bestehen bleibt, wenden Sie sich an lhre
ABB-Vertretung.

6487

Stapel-Uberlauf

Interne Stoérung.

Die Regelungseinheit neu booten (mit
Parameter 96.08 Regelungseinheit boo-
ten) oder durch Aus- und Wiederein-
schalten der Spannungsversorgung neu
starten. Wenn das Problem weiterhin
bestehen bleibt, wenden Sie sich an lhre
ABB-Vertretung.

64A1

Int. Datei-Ladestérung

Dateilesefehler.

Die Regelungseinheit neu booten (mit
Parameter 96.08 Regelungseinheit boo-
ten) oder durch Aus- und Wiederein-
schalten der Spannungsversorgung neu
starten. Wenn das Problem weiterhin
bestehen bleibt, wenden Sie sich an lhre
ABB-Vertretung.

64A4

Stérung Nenndaten ID

Rating ID Ladestorung.

Wenden Sie sich an |hre ABB-
Vertretung.

64A6

Adaptives Programm

Fehler bei Ausfiihrung des
adaptiven Programms

Zusatzcode (Format XXYY ZZZZ)
prifen.

XX bezeichnet die Nummer des
Zustands (00 = Basisprogramm) und
,YY* die Nummer des Funktionsbau-
steins (0000 = allgemeine Stérung).
"ZZZZ” bezeichnet das Problem.

000A

Programm beschadigt oder
Baustein nicht vorhanden

Template-Programm wiederherstellen
oder das Programm in den
Frequenzumrichter laden.

0ooC

Erforderlicher Bausteineingang
fehlt.

Eingange des Bausteins prufen.

000E

Programm beschadigt oder
Baustein nicht vorhanden

Template-Programm wiederherstellen
oder das Programm in den
Frequenzumrichter laden.

0011

Programm zu grof3.

Bausteine entfernen, bis Stérung
behoben ist.

0012

Programm ist leer.

Programm korrigieren und in den
Frequenzumrichter laden.

001C

Ein nicht vorhandener
Parameter oder Baustein wird
im Programm verwendet.

Das Programm bearbeiten, um den
Parametersollwert zu korrigieren, oder
um einen vorhandenen Baustein zu
verwenden.

001D

Parametertyp fiir
ausgewahlten Pin ungultig.

Das Programm bearbeiten, um den
Parametersollwert zu korrigieren.

001E

Ausgang zum Parameter
fehlgeschlagen, da der
Parameter schreibgeschutzt
war.

Den Parametersollwert im Programm
prifen.

Auf andere Quellen priifen, die den
Zielparameter beeinflussen.
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Code | Storung/
(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBRnahme
0023 | Programmdatei mit aktueller Das Programm an aktuelle
0024 Firmwa!'e-Version nicht Bausteinbibliothek und Firmware-Version
kompatibel. anpassen.
Andere | - Wenden Sie sich an lhre ABB-Vertretung
und nennen Sie den Zusatzcode.
64B1 | Interne SSW-Stérung | Interne Stérung. Die Regelungseinheit neu booten (mit
Parameter 96.08 Regelungseinheit
booten) oder durch Aus- und
Wiedereinschalten der
Spannungsversorgung neu starten.
Wenn das Problem weiterhin bestehen
bleibt, wenden Sie sich an Ihre ABB-
Vertretung.
64B2 | Stérung Param.satz Laden des Anwender- Sicherstellen, dass ein gultiger
Parametersatzes ist Parametersatz existiert. Versuchen Sie,
fehlgeschlagen, weil ihn erneut zu laden, wenn Sie unsicher
« der angeforderte Satz nicht | sind.
existiert
« der Satz mit dem
Regelungsprogramm nicht
kompatibel ist
« der Frequenzumrichter
wahrend des Ladens
abgeschaltet wurde.
64B3 | Makro- Laden des Makro- Die Regelungseinheit neu booten (mit
Parametrierungsfehler | Parametersatzes ist Parameter 96.08 Regelungseinheit boo-
fehlgeschlagen. ten) oder durch Aus- und Wiederein-
schalten der Spannungsversorgung neu
starten. Wenn das Problem weiterhin
bestehen bleibt, wenden Sie sich an Ihre
ABB-Vertretung.
64E1 | Kernel-Uberlast Betriebssystemfehler. Die Regelungseinheit neu booten (mit
Parameter 96.08 Regelungseinheit boo-
ten) oder durch Aus- und Wiederein-
schalten der Spannungsversorgung neu
starten. Wenn das Problem weiterhin
bestehen bleibt, wenden Sie sich an Ihre
ABB-Vertretung.
64FF | Stérungsquittierung Eine Stérung wurde mit dem Meldung. Nur zur Information.
Bedienpanel, dem PC-Tool
Drive Composer, dem Feldbus
oder den E/A quittiert.
6581 | Parametersystem Parameter laden oder sichern | Versuchen Sie, das Speichern mit
ist fehlgeschlagen. Parameter 96.07 Parameter sichern zu
forcieren. Erneut versuchen.
6591 | Backup/Restore Time | Wahrend Backup oder Restore | Die Kommunikation des Bedienpanels
out konnte ein Bedienpanel oder | oder PC-Tools tiberpriifen und priifen, ob
ein PC-Tool nicht mehr mit Backup/Restore noch aktiv ist.
dem Antrieb kommunizieren.
65A1 | FBA A Parameter- Der Frequenzumrichter besitzt | SPS-Programmierung prifen.
Konflikt nicht die von der SPS Einstellungen von Parametergruppe 50

angeforderte Funktion oder die
Funktion ist nicht aktiviert.

Feldbusadapter (FBA) und 51 FBA A
Einstellungen prifen.
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Code

Storung /

(Hex) | Zusatzcode Ursache Mafnahme
6681 | EFB Komm.ausfall Kommunikationsausfall im Den Status den Feldbus-Masters priifen
Programmierbare Stérung: | integrierten Feldbus (EFB). (online/offline/Fehler etc.).
58.14 Reaktion Kabelanschliisse an den EIA-485/X5-
Komm.ausfall Klemmen 29, 30 und 31 der
Regelungseinheit prifen.
6682 | EFB Konfig.datei Konfigurationsdatei des Wenden Sie sich an lhre ABB-
integrierten Feldbusses (EFB) | Vertretung.
konnte nicht gelesen werden.
6683 | Unglilt.EFB Parameter | Parametereinstellungen des Die Einstellungen in Parametergruppe 58
integrierten Feldbusses (EFB) | Integrierter Feldbus (Embedded
nicht konsistent oder mit dem | fieldbus). prifen.
ausgewahlten Protokoll nicht
kompatibel.

6684 | Ladefehler EFB Protokoll-Firmware des Wenden Sie sich an lhre ABB-
integrierten Feldbusses (EFB) | Vertretung.
konnte nicht geladen werden.
Version der EFB-Protokoll-
Firmware und Frequenzum-
richter-Firmware sind nicht
kompatibel.

6685 | EFB Stoérung 2 Storung flr die EFB-Protokoll- | Die Dokumentation des Protokolls
Applikation reserviert. prifen.

6686 | EFB Stérung 3 Storung flr die EFB-Protokoll- | Die Dokumentation des Protokolls
Applikation reserviert. prifen.

6882 | Text 32-Bit Tab-Uberl. | Interne Stérung. Stérung quittieren. Wenden Sie sich an
Ihre ABB-Vertretung, wenn die Stérung
bestehen bleibt.

6885 | Textdatei-Uberlauf Interne Stoérung. Stérung quittieren. Wenden Sie sich an
Ihre ABB-Vertretung, wenn die Stérung
bestehen bleibt.

7081 | Bedienpanel Das Bedienpanel oder PC- PC-Tool- oder Bedienpanel-Anschluss

Programmierbare Stérung: | Tool, das als aktiver prifen.
49.05 Reaktion Steuerplatz des Antriebs Die Steckverbinder des Bedienpanels
Komm.ausfall ausgewdhlt wurde, hat die tiberpriifen.
Kommunikation unterbrochen. | pas Bedienpanel trennen und dann
wieder verbinden.

7085 | Optionsmodul nicht Feldbusoptionsmodul wird Das Modul durch einen unterstiitzten Typ

kompatibel nicht unterstutzt. ersetzen.

7086 | Al Uberspannung Am Analogeingang wurde eine | Analogeingang-Signalpegel prifen.

Uberspannung erkannt. Ein
Analogeingang wurde vorliber-
gehend auf den Spannungs-
modus oder geschaltet und
wird wieder auf den Strommo-
dus zurlickgeschaltet, wenn
der Al-Signalpegel in die
Grenzwerte zuriickgekehrt ist.

7100 | Erregungsstrom Erregungsstrom-Ruickfihrung

schwach oder fehlt.

7121 | Motor blockiert Der Motor lauft z. B. wegen Motorbelastung und Frequenzumrichter-

Programmierbare Stérung:
31.24 Mot.-
Blockierfunktion

einer zu hohen Last oder
unzureichenden Motorleistung
im Blockierbereich.

Nenndaten prifen.
Parametereinstellungen der
Storungsfunktion prifen.
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Code
(Hex)

Storung /
Zusatzcode

Ursache

MaBRnahme

7122

Motor Uiberlastet

Der Motorstrom ist zu hoch.

Priifen, ob der Motor Uberlastet ist.
Die fiurr die Motoruberlastfunktion

verwendeten Parameter einstellen
(35.51...35.53) und 35.55...35.56.

7181

Bremswiderstand

Bremswiderstand defekt oder
nicht angeschlossen.

Prifen, ob ein Bremswiderstand
angeschlossen ist.

Den Zustand des Bremswiderstands
prufen.

Die Dimensionierung des
Bremswiderstands priifen.

7183

Ubertemp.
Bremswiderst.

Die Bremswiderstandstempe-
ratur hat die mit Parameter
43.11 Br.widerst. TempStér-
Gre festgelegte Storgrenze
Uberschritten.

Den Antrieb stoppen. Den Widerstand
abkuhlen lassen.

Einstellungen der Uberlast-
Schutzfunktion des Widerstands prifen
(Parametergruppe 43 Brems-Chopper).
Einstellung des Storgrenzwerts priifen,
Parameter 43.11 Br.widerst.
TempStérGre.

Prifen, ob mit dem Bremszyklus die
zulassigen Grenzwerte eingehalten
werden.

7184

Verkabelung
Bremswiderstand

Kurzschluss des
Bremswiderstands oder
Stérung der Brems-Chopper-
Steuerung

Anschlisse von Brems-Chopper und
Bremswiderstand prifen.

Prifen, dass der Bremswiderstand nicht
beschadigt ist.

7191

Kurzschl. Br.-Chopper

Kurzschluss in Brems-
Chopper-IGBT.

Priifen, ob der Bremswiderstand
angeschlossen und nicht beschadigt ist.
Die elektrischen Spezifikationen des
Bremswiderstands mit den Angaben in
Kapitel Widerstandsbremsung im
Hardware-Handbuch des
Frequenzumrichters vergleichen.

Den Brems-Chopper austauschen (wenn
austauschbar).

7192

IGBT-Ubertemp. Br.-
Chopper

Brems-Chopper-IGBT-
Temperatur hat den internen
Storgrenzwert Uberschritten.

Den Chopper abkiihlen lassen.

Prifen, ob die Umgebungstemperatur zu
hoch ist.

Prifen, ob der Lufter ausgefallen ist.
Prifen, ob der Luftstrom behindert wird.
Einstellungen der Uberlast-
Schutzfunktion des Widerstands priifen
(Parametergruppe 43 Brems-Chopper).
Prifen, ob mit dem Bremszyklus die
zulassigen Grenzwerte eingehalten
werden.

Prifen, ob die AC-Einspeisespannung
des Frequenzumrichters nicht zu hoch
ist.
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Code

Storung /

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaRnahme
7310 | Uberdrehzahl Die Motordrehzahl liegt wegen | Die Einstellungen fiir die Minimal- und
einer falschen Einstellung der | Maximaldrehzahl, Parameter 30.71
Minimal-/Maximaldrehzahl, Minimal-Drehzahl und 30.12 Maximal-
eines unzureichenden Brems- | Drehzahl, prifen.
moments oder durch Anderung | Priifen, ob das geeignete Motorbrems-
der Last bei Verwendung des | moment eingestellt ist.
Drehmomentsollwerts Ciber der | pje Anwendbarkeit der Drehmomentre-
zulassigen Hoéchstdrehzahl. gelung priifen.
Die Notwendigkeit eines Brems-
Choppers und Widerstands/Widerstande
prifen.
73B0 | Storung Notstopp- Der Notstopp wurde nicht Die Einstellungen der Parameter 371.32
Rampe innerhalb der vorgesehenen Uberwachung Notstopprampe und 31.33
Zeit beendet. Uberwach. Verzég.Nstp.rampe priifen.
Die voreingestellten Rampenzeiten
(23.11...23.15fur AUS1, 23.23 fur AUS3)
prifen.
73F0 | Uberfrequenz Maximal zulassige Zusatzcode priifen.
Ausgangsfrequenz
Uberschritten.
O0O0FA | Der Motor dreht wegen fal- Die Einstellungen fir die Minimal- und
scher Einstellung der Mindest- | Maximalfrequenz, Parameter 30.713
/Maximaldrehzahl schneller als | Minimal-Frequenz und 30.14 Maximal-
die maximal zulassige Fre- Frequenz, priifen.
quenz oder die Motordrehzahl | Verwendete Einspeisespannung und
steigt wegen zu hoher Einspei- | Parameter 95.01 Einspeisespannung fiir
sespannung oder einer in ausgewdhlte Spannung priifen.
Parameter 95.01 Einspeise-
spannung falsch eingestellten
Einspeisespannung stark an.
Sonstiges | - Wenden Sie sich an lhre ABB-Vertretung
und nennen Sie den Zusatzcode.
7510 | FBA A Kommunikation | Die zyklische Kommunikation | Status der Feldbus-Kommunikation
Programmierbare Stérung: | zwischen Frequenzumrichter prifen. Siehe Dokumentation der
50.02 FBAA und Feldbusadaptermodul A Feldbusschnittstelle.
Komm.ausf.Reakt oder zwischen SPS und Einstellungen der Parametergruppen 50
Feldbusadaptermodul A st Feldbusadapter (FBA), 51 FBA A
unterbrochen. Einstellungen, 52 FBA A data in und 53
FBA A data out prifen.
Kabelanschlusse prifen.
Priifen, ob der Kommunikationsmaster
kommunizieren kann.
7580 | INU-LSU comm loss Die DDCS-Kommunikation Status der Einspeiseeinheit priifen

Programmierbare Stérung:
60.79 INU-LSU Komm-
Verl.Reakt

zwischen der Wechselrichter-
einheit und der Einspeiseein-
heit ist ausgefallen.

(Parametergruppe 06 Steuer- und
Statusworte).

Einstellungen von Parametergruppe 60
DDCS-Kommunikation prifen. Die
entsprechenden Einstellungen im
Regelungsprogramm der
Einspeiseeinheit prifen.
Kabelanschlusse priifen. Falls
erforderlich, die Kabel austauschen.
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Code | Storung/
(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBnahme
7583 | Netzseit. Einh. gestort | Die an die Wechselrichterein- | Der Zusatzcode gibt den urspriinglichen
heit angeschlossene Einspei- | Stérungscode im Regelungsprogramm
seeinheit hat eine Stérung der Einspeiseeinheit an. Die gangigsten
generiert. Zusatzcodes sind in Abschnitt
Zusatzcodes zu den Warnungen fiir die
LSU Einspeiseeinheit auf Seite 279
angegeben.
Vollstéandige Informationen siehe Kapitel
Fault tracing in ACS880 IGBT supply
control program firmware manual
(3AUA0000131562 [Englisch]).
7584 | LSU Laden Die Einspeiseeinheit war inner- | Einstellungen der Parameter 94.70 LSU
fehlgeschlagen halb der vorgesehenen Zeit max Ladezeit prifen.
nicht bereit (d. h. das Netz- Priifen, ob die Einspeiseeinheit aktiviert
schitz/der Leistungsschalter | ist, fiir den Start freigegeben ist und von
konnte nicht geschlossen wer- | der Wechselrichtereinheit geregelt
den). werden kann (z. B. nicht im lokalen
Regelungsmodus).
8001 | ULC-Unterlast- Benutzer-Lastkurve: Signal Siehe Parameter 37.04 ULC Unterlast-
Stérung war zu lang unter der Reaktion.
Unterlastkurve.
8002 | ULC-Uberlast-Stérung | Benutzer-Lastkurve: Signal Siehe Parameter 37.03 ULC Uberlast-
war zu lang uber der Reaktion.
Uberlastkurve.
80A0 | Al Uberwachung Ein Analogsignal hat einen der | Den Signalpegel am Analogeingang
Programmierbare Stérung: | Grenzwerte Uberschritten, die | prifen.
12.03 Al Uberwachungs- | fiir den Analogeingang Zusatzcode prifen.
funktion spezifiziert wurden. Die Verkabelung zu dem Eingang
Gberprifen.
Den oberen und unteren Grenzwert des
Eingangs in Parametergruppe 12
Standard Al prifen.
0001 | AI1<MIN
0002 | AI1>MAX
0003 | AI2<MIN.
0004 | Al2>MAX
80B0 | Signal 1 Uberwachung Von der Signal- Die Quelle der Stdrung priifen
(Editierbarer Uberwachungsfunktion 1 (Parameter 32.07 Uberw. 1 Signal).
Meldungstext) generierte Stérung.
Programmierbare Storung:
32.06 Uberw. 1 Reaktion
80B1 | Signal 2 Uberwachung Von der Signal- Die Quelle der Stérung prifen
(Editierbarer Uberwachungsfunktion 2 (Parameter 32.17 Uberw. 2 Signal).
Meldungstext) generierte Stérung.
Programmierbare Stérung:
32.16 Uberw. 2 Reaktion
80B2 | Signal 3 Uberwachung | Die von der Signal- Die Quelle der Stérung prifen

(Editierbarer
Meldungstext)
Programmierbare Stérung:
32.26 Uberw. 3 Reaktion

Uberwachungsfunktion
3generierte Stérung prifen.

(Parameter 32.27 Uberw. 3 Signal).
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Code
(Hex)

Storung /
Zusatzcode

Ursache

MaRnahme

80B3

Signal 4 Uberwachung
(Editierbarer
Meldungstext)
Programmierbare Stérung:
32.36 Uberw. 4 Reaktion

Von der Signal-
Uberwachungsfunktion 4
generierte Stérung.

Die Quelle der Storung priifen
(Parameter 32.37 Uberw. 4 Signal).

80B4

Signal 5 Uberwachung
(Editierbarer
Meldungstext)
Programmierbare Stérung:
32.46 Uberw. 5 Reaktion

Von der Signal-
Uberwachungsfunktion 5
generierte Stérung.

Die Quelle der Storung priifen
(Parameter 32.47 Uberw. 5 Signal).

80B5

Signal 6 Uberwachung
(Editierbarer
Meldungstext)
Programmierbare Stérung:
32.56 Uberw. 6 Reaktion

Von der Signal-
Uberwachungsfunktion 6
generierte Stérung.

Die Quelle der St6rung prifen
(Parameter 32.57 Uberw. 6 Signal).

9081

Externe Stoérung 1
(Editierbarer
Meldungstext)
Programmierbare Stérung:
31.01 Ext. Ereignis 1
Quelle,

31.02 Ext. Ereignis 1 Typ

Stérung des externen Gerates
1.

Externes Gerat Uberprifen.
Einstellung von Parameter 31.071 Ext.
Ereignis 1 Quelle prifen.

9082

Externe Stérung 2
(Editierbarer
Meldungstext)
Programmierbare Stérung:
31.03 Ext. Ereignis 2
Quelle,

31.04 Ext. Ereignis 2 Typ

Stérung des externen Gerates
2.

Externes Gerat Uberprufen.
Einstellung von Parameter 31.03 Ext.
Ereignis 2 Quelle prifen.

9083

Externe Stérung 3
(Editierbarer
Meldungstext)
Programmierbare Stérung:
31.05 Ext. Ereignis 3
Quelle,

31.06 Ext. Ereignis 3 Typ

Stérung des externen Gerates
3.

Externes Gerat Uberpriifen.
Einstellung von Parameter 31.05 Ext.
Ereignis 3 Quelle prifen.

9084

Externe Stérung 4
(Editierbarer
Meldungstext)
Programmierbare Stérung:
31.07 Ext. Ereignis 4
Quelle,

31.08 Ext. Ereignis 4 Typ

Stérung des externen Gerates
4,

Externes Gerat Uberprifen.
Einstellung von Parameter 31.07 Ext.
Ereignis 4 Quelle prifen.

9085

Externe Stérung 5
(Editierbarer
Meldungstext)
Programmierbare Stérung:
31.09 Ext. Ereignis 5
Quelle,

31.10 Ext. Ereignis 5 Typ

Storung des externen Gerates
5.

Externes Gerat Uberprifen.
Einstellung von Parameter 31.09 Ext.
Ereignis 5 Quelle priifen.

D404

Lauft trocken

Programmierbare Stérung:
82.20 Trockenlaufschutz

Trockenlaufschutz ist aktiviert.

Prifen, ob sich am Pumpeneinlass
genligend Wasser befindet.

Priifen Sie die Einstellungen fiir den
Trockenlaufschutz in den Parametern
82.20 Trockenlaufschutz und 82.21
Trockenlaufquelle.
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Code | Storung/

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaRnahme

D405 | Timeout Rohrfiillung Die sanfte Rohrfiillung hat die | Priifen Sie das Rohr auf ein mégliches
Programmierbare Stérung: | Timeout-Grenze erreicht. Der | Leck.

82.25 Soft-Leitungsfil- PID-Ausgang hat den Sollwert | Siehe Parameter 82.25 Soft-
lungsiiberwachung nicht erreicht, nachdem die Leitungsfiillungsiiberwachung und 82.26
Sollwertrampe zu Ende istund | Zeijtiiberschreitungs-Grenzwert.
die Zeit abgelaufen ist.

D406 | Maximaler Der tatsachliche Durchfluss hat | Das System auf Leckagen prifen.
Durchflussschutz den eingestellten Priifen Sie die Einstellungen fiir den
Programmierbare Stérung: | Stérungspegel Gberschritten. Durchflussschutz in den Parametern
80.17 Maximaler 80.15 Maximaler Durchfluss, 80.17
Durchflussschutz Maximaler Durchflussschutz und 80.19

Durchfluss-Priifungsverzégerung.

D407 | Minimaler Der tatsachliche Durchfluss Priifen Sie, dass die Einlass- und
Durchflussschutz liegt unter dem eingestellten Auslassventile gedffnet sind.
Programmierbare Stérung: | Stérungspegel. Priifen Sie die Einstellungen fiir den
80.18 Minimaler Durchflussschutz in den Parametern
Durchflussschutz 80.16 Minimaler Durchfluss, 80.18

Minimaler Durchflussschutz und 80.19
Durchfluss-Priifungsverzégerung.

D408 | Minimaldruck am Der gemessene Auslassdruck | Priifen Sie den Pumpenauslass auf
Auslass liegt unter dem eingestellten Leckagen. Priifen Sie die Konfiguration
Programmierbare Stérung: | Stérungspegel. des Auslassdruckschutzes.

82.30 Minimal- Siehe Parameter 82.30 Minimal-
Auslassdruckschutz Auslassdruckschutz und 82.32 Minimal-
Auslassdruck-Stérungspegel.

D409 | Maximaldruck am Der gemessene Auslassdruck | Den Pumpenauslass auf Verstopfungen
Auslass liegt Gber dem eingestellten oder geschlossenes Ventil priifen.
Programmierbare Stérung: | Stérungspegel. Priifen Sie die Konfiguration des
82.35 Maximal- Auslassdruckschutzes.
Auslassdruckschutz Siehe Parameter 82.35 Maximal-

Auslassdruckschutz und 82.38 Maximal-
Auslassdruck-Stérungspegel.

D40A | Minimaldruck am Der gemessene Einlassdruck | Den Pumpeneinlass auf Verstopfungen
Einlass liegt unter dem eingestellten oder geschlossenes Ventil prifen.
Programmierbare Stérung: Stérungsgrenzwert. Priifen Sie die Konfiguration des
82.40 Minimal- Einlassdruckschutzes.
Einlassdruckschutz Siehe Parameter 82.40 Minimal-

Einlassdruckschutz und 82.42 Minimal-
Einlassdruck-Stérungspegel.
D40B | Timeout Drosselklap- | Zeitliberschreitung bei der Den Zusatzcode, der den zu priifenden

penregelung

Drosselklappe fir die Abluft
oder die AuRenluft.

Parameter bezeichnet, prifen.

0001

Die Abluft-Drosselklappe
erhielt den Offnungsbefehl,
und wahrend des Offnens kam
es zu einer Zeitiiberschreitung.

Siehe Parameter 84.05.

0002

Die Abluft-Drosselklappe
erhielt den SchlieRbefehl, und
wahrend des SchlieRens kam
es zu einer Zeituiberschreitung.

Siehe Parameter 84.08.

0003

Die AuBenluft-Drosselklappe
erhielt den Offnungsbefehl,
und wahrend des Offnens kam
es zu einer Zeitiiberschreitung.

Siehe Parameter 84.15.
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Code | Storung/

(Hex) | Zusatzcode Ursache

MaRnahme

0004 | Die AuRenluft-Drosselklappe
erhielt den SchlieRbefehl, und
wahrend des SchlieRens kam

es zu einer Zeitliberschreitung.

Siehe Parameter 84.18.

D40C | Multipump run Die mit Parameter 20.40
permissive timeout Betriebsfreigabe konfigurierte
Betriebsfreigabe wurde inner-
halb der mit Parameter 20.40
Betriebsfreigabe 76.64 Run
permissive timeout eingestell-
ten Zeit nicht erfiillt, ab dem
Moment, als der Startbefehl flr
den Frequenzumrichter gege-
ben wurde.

Die in Parameter 20.40 Betriebsfreigabe
eingestellte Signalquelle prifen.

FA81 | Sich.abgesch Drehm.1 | Die Funktion Sicher
abgeschaltetes Drehmoment
ist aktiviert, d. h. STO-
Schaltkreis 1 ist unterbrochen.

FA82 | Sich.abgesch Drehm.2 | Die Funktion Sicher
abgeschaltetes Drehmoment
ist aktiviert, d. h. STO-
Schaltkreis 2 ist unterbrochen.

Anschllsse des Sicherheitsschaltkreises
prifen. Siehe hierzu Kapitel Die Funktion
sicher abgeschaltetes Drehmoment im
Hardware-Handbuch des
Frequenzumrichters und Beschreibung
von Parameter 31.22 STO Anzeige
L&uft/Stopp (Seite 540).

Den Wert von Parameter 95.04
Spann.Vers. Regelungseinh. prifen.

FF61 | ID-Lauf Der Motor-ID-Lauf wurde nicht
erfolgreich abgeschlossen.

Motornennwerte in Parametergruppe 99
Motordaten prifen.

Priifen, dass keine externe Steuerung an
den Umrichter angeschlossen ist.
Spannungsversorgung des
Frequenzumrichters aus- und wieder
einschalten (und der Regelungseinheit,
falls separat versorgt).

Priifen, ob Grenzwert-Einstellungen die
Beendigung des ID-Laufs verhindern.
Parameter von Standardeinstellungen
zuriickspeichern und es erneut versuchen.
Prifen, dass die Motorwelle nicht
blockiert ist.

Zusatzcode prifen. Siehe die
MafRnahmen nach den folgenden
Angaben zu den Codes.

0001 | Maximalstromgrenze zu
niedrig.

Einstellungen der Parameter 99.06
Motor-Nennstrom und 30.17 Maximal-
Strom prifen. Sicherstellen, dass
30.17 > 99.06.

Korrekte Dimensionierung des
Frequenzumrichters anhand der
Motordaten Uberprifen.
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Code | Storung/
(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBnahme
0002 | Maximaldrehzahlgrenze oder | Einstellungen der Parameter priifen.
berechneter « 30.11 Minimal-Drehzahl
Feldschwachepunkt zu niedrig. | «  30.72 Maximal-Drehzahl
* 99.07 Motor-Nennspannung
* 99.08 Motor-Nennfrequenz
* 99.09 Motor-Nenndrehzahl.
Sicherstellen, dass
* 30.12> (0,55 x 99.09) >
(0,50 x Synchrondrehzahl)
* 30.11<0und
« Einspeisespannung > (0,66 x 99.07).
0003 | Maximaldrehmomentgrenze zu | Einstellungen von Parameter 99.72
niedrig. Motor-Nenndrehmoment und der
Drehmoment-Grenzen in Gruppe 30
Grenzen prifen.
Sicherstellen, dass die ausgewahlte
Maximaldrehmomentgrenze groRRer als
100 % ist.
0004 | Kalibrierung der Wenden Sie sich an lhre ABB-
Strommessung wurde nicht Vertretung.
innerhalb einer angemessenen
Zeit abgeschlossen.
0005...0008 | Interne Stérung. Wenden Sie sich an lhre ABB-
Vertretung.
0009 | (Nur bei Asynchronmotoren) Wenden Sie sich an lhre ABB-
Beschleunigung nicht in Vertretung.
angemessener Zeit
abgeschlossen.
000A | (Nur bei Asynchronmotoren) Wenden Sie sich an lhre ABB-
Verzdgerung nicht in Vertretung.
angemessener Zeit
abgeschlossen.
000B | (Nur bei Asynchronmotoren) Wenden Sie sich an lhre ABB-
Drehzahl fiel wahrend des ID- | Vertretung.
Laufs auf Null.
000C | (Nur bei Permanentmagnetmo- | Wenden Sie sich an lhre ABB-
toren) Vertretung.
Erste Beschleunigung nicht in
angemessener Zeit abge-
schlossen.
000D | (Nur bei Permanentmagnetmo- | Wenden Sie sich an lhre ABB-
toren) Vertretung.
Zweite Beschleunigung nichtin
angemessener Zeit abge-
schlossen.
000E...0010 | Interne Stérung. Wenden Sie sich an lhre ABB-
Vertretung.
0011 | (Nur bei Synchronreluktanz- Wenden Sie sich an Ihre ABB-

motoren)
Testimpulsfehler

Vertretung.
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Code | Storung/
(Hex) | Zusatzcode Ursache MaRnahme
0012 | Motor zu groR fiir ID-Lauf Priifen, dass der Motor und der
erweiterter Stillstand. Frequenzumrichter in der GréRle
zueinander passen.
Wenden Sie sich an lhre ABB-
Vertretung.
0013 | (Nur bei Asynchronmotoren) Uberpriifen, ob die Nennwerteinstellun-
Motordatenfehler gen des Motors im Frequenzumrichter
mit denen des Typenschilds am Motor
Ubereinstimmen.
Wenden Sie sich an |hre ABB-
Vertretung.

FF63 | STO-Diagnosefehler SW interne Fehlfunktion. Die Regelungseinheit neu booten (mit
Parameter 96.08 Regelungseinheit
booten) oder durch Aus- und
Wiedereinschalten der
Spannungsversorgung neu starten.

FF81 | FB A Storabschaltung | Ein Stérabschaltbefehl wurde | Die Stérungsinformation seitens der SPS

Uber Feldbusadapter A priifen.
empfangen.
FF8E | Stérabschaltung EFB | Ein Stérabschaltbefehl wurde | Die Stérungsinformation seitens der SPS

Uber die integrierte
Feldbusschnittstelle (EFB)
empfangen.

prifen.
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Zusatzcodes zu den Warnungen fiir die LSU Einspeiseeinheit
Nur beim ACH580-31 und ACH580-34.

In der folgenden Tabelle sind die Zusatzcodes von AF85 Warnung der netzseitigen
Einheit aufgelistet. Vollstandige Informationen siehe Kapitel Fault tracing in ACS880
IGBT supply control program firmware manual (3AUA0000131562 [Englisch]).

Code | Warnung/
(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBRnahme
AEO1 | Uberstrom Netzseitiger Strom hat interne | Einspeisespannung priifen.
Storgrenze Uberschritten. Priifen, dass keine
Leistungsfaktorkorrektur-Kondensatoren
oder Uberspannungsabsorber im
Einspeisekabel installiert sind.
Motorbelastung und Beschleunigungs-
zeiten prifen.
Die Leistungshalbleiter (IGBTs) und die
Strommessumformer prifen.
AEQ2 | Erdschluss IGBT-Einspeisung hat eine AC-Sicherungen prifen.
Programmierbare Unsymmetrie der Last erkannt. | Auf Erdschliisse priifen.
Warnung: 31.120 LSU f ; 0
Erdschlgssstérung Elr.]5pelsekabel pruf?n.
Leistungsmodule prifen.
Prifen, dass keine Leistungsfaktorkor-
rektur-Kondensatoren oder Uberspan-
nungsabsorber am Einspeisekabel
installiert sind.
Wenn kein Erdschluss festzustellen ist,
wenden Sie sich bitte an Ihre ABB-
Vertretung.
AE09 | DC-Uberspannung DC-Zwischenkreisspannung Prifen, dass Parameter 95.01
zu hoch. Einspeisespannung entsprechend der
Hinweis: Diese Warnung wird | verwendeten Einspeisespannung
nur angezeigt, wenn die IGBT- | eingestellt ist.
Einspeiseeinheit nicht
moduliert.
AEOA | DC-Unterspannung Zu niedrige DC-Zwischenkreis- | Einspeisekabel, Sicherungen und
spannung wegen fehlender Schaltanlage/Verteiler prifen.
Phase im Einspeiseanschluss, | Priifen, ob Parameter 95.01
geschmolzener Sicherung Einspeisespannung entsprechend der
oder interner Stérung der verwendeten Einspeisespannung gesetzt
Gleichrichterbriicke. ist.
Hinweis: Diese Warnung wird
nur angezeigt, wenn die IGBT-
Einspeiseeinheit nicht moduliert.
AEOB | DC-Zw.kreis nicht Die DC- Die Einstellung der Eingangsspannung in
gelad. Zwischenkreisspannung hat Parameter 95.01 Einspeisespannung
noch nicht die fur den Betrieb | prifen.
erforderliche Hohe erreicht. Eingangsspannung priifen.
Wenn das Problem weiterhin bestehen
bleibt, wenden Sie sich an Ihre ABB-
Vertretung.
AE14 | Ubertemperatur Temperatur des Leistungsteils | Die Umgebungsbedingungen prifen.
ist zu hoch. Kahlluftstrémung und Funktion des
Lufters prifen.
Kuhlkérperrippen auf Staubablagerungen
prifen.
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Code

Warnung /

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBnahme

AE16 | IGBT-Temperatur Die IGBT-Temperatur ist zu Die Umgebungsbedingungen priifen.
hoch. Kuhlluftstrémung und Funktion des

Lufters prifen.
Kuhlkérperrippen auf Staubablagerungen
prifen.

AE19 | Messkreis-Temperatur | Problem bei der internen Wenden Sie sich an lhre ABB-
Temperaturmessung des Vertretung.

Frequenzumrichters.
AE24 | Spann.-Bereich nicht | Der Einspeisespannungsbe- Den Einspeisespannungsbereich
gewahlt reich wurde nicht definiert einstellen (Parameter 95.01
Einspeisespannung).

AE56 | INU-LSU Komm.ausf. | Die Kommunikation mit der Die Einstellungen in Parametergruppe 60
Wechselrichtereinheit ist DDCS-Kommunikation. prifen.
ausgefallen.

AE58 | Notstopp (AUS 2) Die IGBT-Einspeiseeinheit hat | Prifen Sie, ob eine Fortsetzung des
einen Notstoppbefehl (Stoppart | Betriebs gefahrlos mdglich ist.

AUS2) empfangen. Den Not-Aus-Schalter in die Position
Normal zuriickstellen.
Die IGBT-Einspeiseeinheit neu starten.

AE78 | Lifter Lifter blockiert oder nicht Den Zusatzcode im Programm des
angeschlossen. netzseitigen Umrichter priifen, um den

Lufter zu identifizieren.

Lufterbetrieb und Anschluss prifen.
Wenn das Problem weiterhin besteht,
wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

AE80 | Hilfslifter fehlt Hilfsbremswiderstand ist nicht | Wenden Sie sich an Ihre ABB-
angeschlossen oder defekt. Vertretung.

BEO2 | MCB maintenance Leistungsschalter muss Den Haupttrennschalter warten.

notice

gewartet werden.
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Zusatzcodes zu den Storungen der LSU Einspeiseeinheit
Nur beim ACH580-31 und ACH580-34.

In der folgenden Tabelle sind die Zusatzcodes von 7583 Netzseit. Einh. gestért
aufgelistet. Vollstandige Informationen siehe Kapitel Fault tracing in ACS880 IGBT
supply control program firmware manual (3AUA0000131562 [Englisch]).

Code
(Hex)

Storung /
Zusatzcode

Ursache

MaBRnahme

2E00

Uberstrom

Netzseitiger Strom hat interne
Storgrenze Uberschritten.

Einspeisespannung priifen.

Priifen, dass keine
Leistungsfaktorkorrektur-Kondensatoren
oder Uberspannungsabsorber im
Einspeisekabel installiert sind.
Motorbelastung und Beschleunigungs-
zeiten prifen.

Die Leistungshalbleiter (IGBTs) und die
Strommessumformer prifen.

2E01

Erdschluss
Programmierbare
Warnung: 31.120 LSU
Erdschlussstérung

Die IGBT-Einspeiseeinheit hat
einen Erdschluss erkannt.

AC-Sicherungen prifen.

Auf Erdschlisse prifen.
Einspeisekabel prifen.
Leistungsmodule prifen.

Priifen, dass keine Leistung:_s_faktorkor-
rektur-Kondensatoren oder Uberspan-
nungsabsorber am Einspeisekabel
installiert sind.

Wenn kein Erdschluss festzustellen ist,
wenden Sie sich bitte an Ihre ABB-
Vertretung.

2E02

Kurzschluss

Die IGBT-Einspeiseeinheit hat
einen Kurzschluss erkannt.

Einspeisekabel prifen.

Prifen, dass keine Leistungsfaktorkor-
rektur-Kondensatoren oder Uberspan-
nungsabsorber am Einspeisekabel
installiert sind.

Nach der Stérungsbehebung die Rege-
lungseinheit neu starten (mit Parameter
96.108 LSU-Regelungseinheit booten)
oder aus- und wieder einschalten.

3E00

Eingangsphase fehlt
Programmierbare
Warnung: 31.121 LSU
Netzphase fehlt

Eingangsphasenausfall durch
die IGBT-Briicke erkannt.

AC-Sicherungen Uberpriifen.
Asymmetrie des Einspeisenetzes priifen.

3E04

DC-Uberspannung

DC-Zwischenkreisspannung
zu hoch.

Prifen, ob Parameter 95.01
Einspeisespannung entsprechend der
verwendeten Einspeisespannung gesetzt
ist.

Rrﬂfen, dass Parameter 30.30
Uberspann.-Regelung aktiviert ist.

3E05

DC-Unterspannung

Zu niedrige DC-
Zwischenkreisspannung
wegen fehlender
Einspeisephase oder
geschmolzener Sicherung.

Einspeisekabel, Sicherungen und
Schaltanlage/Verteiler prifen.

Prifen, ob Parameter 95.01
Einspeisespannung entsprechend der
verwendeten Einspeisespannung gesetzt
ist.




282 Warn- und Stérmeldungen

Code

Storung /

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBnahme
4E02 | IGBT-Temperatur Die IGBT-Temperatur ist zu Die Umgebungsbedingungen priifen.
hoch. Kuhlluftstrémung und Funktion des
Lufters prifen.
Kuhlkérperrippen auf Staubablagerungen
prifen.
5E01 | Aux fan missing Lifterdefekt erkannt. Lifter austauschen.
5EQ05 | FUtyp/ID passt nicht Die Hardware der Spannungsversorgung der
Einspeiseeinheit passt nicht zu | Einspeiseeinheit aus- und wieder
den in der Memory Unit einschalten. Wenn die Regelungseinheit
gespeicherten Daten. Die extern gespeist wird, die
Stérmeldung kann z.B. nach Regelungseinheit neu booten (mit
einem Firmware-Update oder | Parameter 96.708 LSU-
Austausch der Memory Unit Regelungseinheit booten) oder aus- und
auftreten. wieder einschalten.
Wenn das Problem weiterhin bestehen
bleibt, wenden Sie sich an Ihre ABB-
Vertretung.
5E06 | Netzschitz-Stérung. Das Regelungsprogramm Verdrahtung des Steuerkreises von
empféangt nach der Quittierung | Netzschiitz/Hauptleistungsschalter
nicht das Netzschlitz. prifen.
Netzschitz/Hauptleistungssch | Wenden Sie sich an Ihre ABB-
alter funktioniert nicht richtig Vertretung.
oder es gibt lose/fehlerhafte
Anschlisse.
5E08 | Power unit lost Die Verbindung zwischen der | Wenden Sie sich an Ihre ABB-
Regelungseinheit und dem Vertretung.
Leistungsteil ist unterbrochen.
5E09 | PU-Karte Spann.ausf. | Stérung der Spannungsversor- | Wenden Sie sich an Ihre ABB-
gung des Leistungsteils. Vertretung.
5E10 | Ruckmeld. Ladekreis | Signal der Laderlickmeldung Verdrahtung des Ladeschitz-
fehlt. Steuerkreises prifen.
Wenden Sie sich an |hre ABB-
Vertretung.
5E14 | Measurement circuit Problem bei der internen Wenden Sie sich an Ihre ABB-
temperature Temperaturmessung des Vertretung.
Frequenzumrichters.
7E11 | DDCS controller Die DDCS-Kommunikation Die Einstellungen in Parametergruppe 60

comm loss

zwischen der Einspeiseeinheit
und der Wechselrichtereinheit
ist ausgefallen.

DDCS-Kommunikation prifen.
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Modbus RTU-Steuerung uber
die integrierte Feldbus-
Schnittstelle (EFB)

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel wird die Steuerung des Frequenzumrichters durch externe Gerate
Uber ein Kommunikationsnetzwerk (Feldbus) mit einer integrierten Feldbus-
Schnittstelle beschrieben.

Systemiibersicht

Der Frequenzumrichter kann an ein externes Steuerungssystem Uber eine
Kommunikationsverbindung mit einem Feldbusadapter oder der integrierten Feldbus-
Schnittstelle angeschlossen werden.

Der integrierte Feldbus unterstitzt das Modbus RTU Protokoll. Das Antriebs-
Regelungsprogramm kann 10 Modbus-Register in einer 10-Millisekunden-Zeitebene
verarbeiten. Wenn z. B. der Frequenzumrichter eine Anforderung zum Lesen von
20 Registern empfangt, beginnt er, die Antwort innerhalb von 22 ms nach Empfang
der Anforderung zu senden — 20 ms fiir die Verarbeitung der Anforderung und 2 ms
zusatzlich fir den Bus. Die tatsachliche Antwortzeit hangt auch von anderen
Faktoren ab wie z. B. der Baudrate (eine Parametereinstellung des
Frequenzumrichters).

Der Frequenzumrichter kann so eingestellt werden, dass er alle
Steuerungsinformationen Uber die Feldbus-Schnittstelle empfangt, oder die
Steuerung kann zwischen der integrierten Feldbus-Schnittstelle und anderen
verfigbaren Quellen zum Beispiel Digital- und Analogeingangen aufgeteilt werden.
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Feldbus-Controller I = I I I
Feldbus
Datenfluss
- Steuerwort (CW) R
«——— Sollwerte
P -E/A (zyklisch
——  Statuswort (SW) —pm rozess (eyklisch)
Istwerte —
-
Parameter R/W ’
Service-Meldungen
Anfragen/Antworten } (azyklisch)
Z A A
Frequeniumrichter Frequenzumrichter Frequenzumrichter

AnschlieRen des Frequenzumrichters an den Feldbus

Siehe das Hardware-Handbuch des Frequenzumrichters.
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Einrichtung der integrierten Feldbus-Schnittstelle

Die Einstellungen des Frequenzumrichters fur die Kommunikation iber die integrierte
Feldbus-Schnittstelle werden mit den Parametern in der folgenden Tabelle
vorgenommen. Die Spalte Einstellung fiir Feldbus-Steuerung enthalt entweder
den einzustellenden Wert oder den Standardwert. Die Spalte Funktion/ Information

enthalt eine Beschreibung des Parameters.

Einstellung fiir
Parameter die Feldbus- Funktion/Information
steuerung
INITIALISIERUNG DER KOMMUNIKATION
58.01  Protokoll Modbus RTU Initialisiert das integrierte Feldbus-
freigeben Kommunikationsprotokoll.
KONFIGURIERUNG DES INTEGRIERTEN MODBUS
58.03 Knotenadresse |1 (Standard) Knotenadresse. Es darf online keine zwei
Knoten mit derselben Adresse geben.
58.04 Baudrate 19,2 kbps Stellt die Kommunikationsgeschwindigkeit der
(Standard) Verbindung ein. Den gleichen Wert einstellen,
der in der Masterstation eingestellt ist.
58.05 Paritat 8 EVEN 1 Auswahl der Paritats- und Stopp-Bit-
(Standard) Einstellungen. Den gleichen Wert einstellen,
der in der Masterstation eingestellt ist.
58.14  Reaktion Keine Aktion Einstellung der Reaktion, wenn ein
Komm.ausfall (Standard) Kommunikationsausfall festgestellt wurde.
58.15  Komm.ausfall- | Steuerw./Sollw.1/ | Aktivierung/Deaktivierung der
Art Sollw.2 (Standard) | Kommunikationsausfall-Uberwachung und
Definition der Zahlerriicksetzung der
Kommunikationsausfall-Verzégerung.
58.16  Komm.ausfall- | 30,0 s (Standard) |Einstellung des Grenzwerts der
Zeit Zeituberschreitung fir die Uberwachung des
Kommunikationsausfalls.
58.17 Sende- 0 ms (Standard) Einstellung einer Ansprechverzégerung fir
Verzdgerung den Frequenzumrichter.
58.25  Steuerungsprofil | ABB Drives Auswahl des vom Frequenzumrichter
(Standard) verwendeten Steuerungsprofils. Siehe
Abschnitt Basis-Information zur integrierten
Feldbus-Schnittstelle (Seite 288).
58.26 EFB Sollwert 1 | Drehzahl oder Einstellung des Typs von Feldbus-Sollwert 1
58.27 Typ Frequenz und 2. Die Skalierung fiir jeden Sollwert-Typ
EFB Sollwert 2 | (Standard fiir wird mit den Parametern 46.01...46.03
Typ 58.26), festgelegt. Mit der Einstellung Drehzahl oder
Transparent, Frequenz wird der Typ automatisch
Allgemein, entsprechend dem aktiven Regelmodus
Drehzabhl, ausgewahlt.
Frequenz
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Einstellung fiir

Parameter die Feldbus- Funktion/Information
steuerung
58.28 EFB Istwert 1 Drehzahl oder Fre- | Einstellung des Typs der Istwerte 1 und 2. Die
5829 Typ quenz (Standard | Skalierung fiir jeden Istwert-Typ wird mit den
EFB Istwert 2 flr 568.28), Trans- | Parametern 46.01...46.03 festgelegt. Mit der
Typ parent (Standard | Einstellung Drehzahl oder Frequenz wird der
fur 58.29), Allge- | Typ automatisch entsprechend dem aktiven
mein, Drehzahl, Regelmodus ausgewahlt.
Frequenz
58.31 EFB Istw.1 Nicht ausgewéhlt | Einstellung der Quelle der Istwerte 1 und 2,
58.32 transp.Quelle wenn 58.26 EFB Sollwert 1 Typ (58.27 EFB
EFB Istw.2 Sollwert 2 Typ) auf Transparent eingestellt
transp. Quelle wird.
58.33  Addressierungs- | Modus 0 Einstellung der Zuordnung zwischen
art (Standard) Parametern und Halteregistern im Modbus-
Registerbereich 400001...465536
(100...65535).
58.34 Wort- LO-HI (Standard) | Definition der Reihenfolge der Datenworte im
Reihenfolge Modbus-Message-Frame.
58.101 Daten I/O 1 Zum Beispiel die Einstellung der Parameteradresse, auf die
Standard-Einstel- der Modbus Master zugreift, wenn er Daten
58.114 Daten I/O 14 lungen (E/A1...6 liest oder in die Register-Adressen schreibt,
enthalten das Steu- | die den Modbus-Ein/Aus-Parametern
erwort, das Status- | entsprechen. Auswahl der Parameter, die
wort, zwei Sollwerte | iber die Modbus-E/A-Worte gelesen oder
und zwei Istwerte) | beschrieben werden sollen.
RO/DIO Steuer- Diese Einstellungen schreiben die
wort, AO1 Daten- | empfangenen Daten in Speicher-Parameter
speicher, AO2 10.99 RO/DIO Steuerwort, 13.91 AO1
Datenspeicher, Datenspeicher, 13.92 AO2 Datenspeicher,
Riickfiihrung 40.91 Riickflihrung Datenspeicher oder 40.92
Datenspeicher, Proz.Sollwert Datenspeicher.
Proz.Sollwert
Datenspeicher
58.06 Kommunikati- Einstellungen Validierung der eingestellten
onssteuerung aktualisieren Konfigurationsparameter.

Die neuen Einstellungen werden mit dem nachsten Einschalten des
Frequenzumrichters oder durch Validierung mit Parameter 58.06
Kommunikationssteuerung (Einstellungen aktualisieren) wirksam.

Einstellung der Parameter der Antriebsregelung

Nach dem Einrichten der integrierten Feldbus-Schnittstelle missen die in der
folgenden Tabelle aufgelisteten Antriebsregelungsparameter gepruft und eingestellt
werden. In der Spalte Einstellung fiir Feldbus-Steuerung ist der Wert / sind die
Werte angegeben, der/die zu verwenden sind, wenn das Feldbus-Signal die
gewiinschte Quelle bzw. das Ziel fiir das betreffende Antriebssignal ist. In der Spalte
Funktion/Information wird der Parameter beschrieben.
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Einstellung fiir die

Parameter Feldbussteuerung Funktion/Information

AUSWAHL DER QUELLEN FUR STEUERBEFEHLE

20.01 Ext1 Integrierter Feldbus Auswahl der Feldbus-Steuerung als Quelle

Befehlsquellen fur die Start- und Stoppbefehle, wenn EXT1
als der aktive Steuerplatz gewanhlt ist.

20.06 Ext2 Integrierter Feldbus Auswahl der Feldbus-Steuerung als Quelle

Befehlsquellen fur die Start- und Stoppbefehle, wenn EXT2

als der aktive Steuerplatz gewahlt ist.

DREHZAHL-SOLLWERT-AUSWAHL

22.11 Ext1 Drehzahl-
Sollw. 1

Integr.Feldbus Sollw.1

Auswahl des uber die integrierte Feldbus-
Schnittstelle empfangenen Sollwerts als
Drehzahl-Sollwert 1.

22.18 Ext2 Drehzahl-
Sollw.1

Integr.Feldbus Sollw.1

Auswahl des uber die integrierte Feldbus-
Schnittstelle empfangenen Sollwerts als
Drehzahl-Sollwert 2.

FREQUENZ-SOLLWERT-AUSWAHL

28.11 Ext1 Frequenz-
Sollw. 1

Integr.Feldbus Sollw.1

Auswahl des uber die integrierte Feldbus-
Schnittstelle empfangenen Sollwerts als
Frequenz-Sollwert 1.

28.15 Ext2 Frequenz-
Sollw. 1

Integr.Feldbus Sollw.1

Auswahl des Uber die integrierte Feldbus-
Schnittstelle empfangenen Sollwerts als
Frequenz-Sollwert 2.

WEITERE AUSWAHL

EFB-Sollwerte kénnen bei nahezu jedem Signalauswahlparameter durch Einstellung von
Andere, dann entweder 03.09 Integr.Feldbus Sollw.1 oder 03.10 Integr.Feldbus Sollw.2

ausgewahlt werden.

SYSTEMSTEUEREINGANGE

96.07 Parameter
sichern

Speichern (geht auf
Fertig zurlick)

Speichert geanderte Parameterwerte
(einschlieBlich der tber Feldbus geénderten

Werte) im Permanentspeicher.
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Basis-Information zur integrierten Feldbus-Schnittstelle

Die zyklische Kommunikation zwischen einem Feldbussystem und dem
Frequenzumrichter besteht aus 16- oder 32-Bit-Datenworten (mit einem

transparenten Steuerungsprofil)

In der folgenden Abbildung werden die Funktionen der integrierten Feldbus-
Schnittstelle veranschaulicht. Die bei der zyklischen Kommunikation ibertragenen
Signale werden auf der nachsten Seite beschrieben.

Feldbus-Netzwerk

Zyklische Kommunikation

1)

AUSW
Ccw I 0
2
SOLLT _312\ >
SOLL2 | L—3
58.25 H
AUSW
SW g 0 =
L| [IST1 - ) ::12 - H
1IsST2 [ 05 u
58.25
E/A-Daten
Auswahl
E/A1
E/A2
E/A3 |-
E/A 69 J
58.101
58.114

EFB-Profil

EFB CW

EXT1/2
Start-Befehle

03.09 Integr.Feldbus

S

Soliw. 1

03.10 Integr.Feldbus 1

Sollw.2

20.01
20.06

EFB SW

Istwert 1

Istwert 2

Par. 01.01...255.255

Sollwert-Auswahl

¢

Gruppen
22/26/28/40 etc.

Sollwert-Auswahl

¢

L| Azyklische Kommunikation

Gruppen
22/26/28/40 etc.

N =

Abschnitt Steuerungsprofile (Seite 2917).

. Siehe auch weitere Parameter, die liber den Feldbus gesteuert werden kénnen.
. Datenkonvertierung, wenn Parameter 58.25 Steuerungsprofil auf ABB Drives gesetzt wird. Siehe

Parameter-
Tabelle
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Steuerwort und Statuswort

Das Steuerwort (CW) ist ein gepacktes boolesches 16-Bit- oder 32-Bit-Datenwort.
Das Steuerwort ist das wichtigste Instrument zur Steuerung des Antriebs liber ein
Feldbussystem. Das Steuerwort wird vom Feldbus-Controller an den Frequenzum-
richter gesendet. Bei Frequenzumrichter-Parametern wahit der Anwender das EFB-
Steuerwort (CW) als Quelle der Frequenzumrichter-Steuerbefehle (z. B. Start/Stopp,
Notstopp, Auswahl zwischen externen Steuerplatzen EXT1 und EXT2 oder Stérungs-
quittierung). Der Frequenzumrichter schaltet zwischen den Betriebszustanden ent-
sprechend den Bit-codierten Anweisungen des Steuerworts (CW) um.

Das Feldbus-Steuerwort wird entweder unverandert oder nach Datenkonvertierung
als Steuerwort des Frequenzumrichters verarbeitet. Siehe Abschnitt
Steuerungsprofile (Seite 2917).

Das Feldbus-Statuswort (SW) ist ein gepacktes boolesches 16-Bit- oder 32-Bit-
Datenwort. Mit dem Statuswort werden Status-Informationen vom Frequenzumrichter
an den Feldbus-Controller gesendet. Das Feldbus-Statuswort wird entweder
unverandert oder nach Datenkonvertierung als Statuswort des Frequenzumrichters
verarbeitet. Siehe Abschnitt Steuerungsprofile (Seite 291).

Sollwerte

Die EFB-Sollwerte 1 und 2 sind 16- oder 32-Bit-Integerwerte mit Vorzeichen. Der
Inhalt eines jeden Sollwert-Worts kann als Quelle eines beliebigen Signals, z. B. als
Drehzahl-, Frequenz-, Drehmoment oder Prozess-Sollwert verwendet werden. Bei
der Kommunikation Gber die integrierte Feldbus-Schnittstelle werden die Sollwerte 1
und 2 mit 03.09 Integr.Feldbus Sollw.1 bzw. 03.10 Integr.Feldbus Sollw.2 angezeigt.
Ob die Sollwerte skaliert werden oder nicht, ist abhangig von den Einstellungen von
58.26 EFB Sollwert 1 Typ und 58.27 EFB Sollwert 2 Typ. Siehe Abschnitt
Steuerungsprofile (Seite 2917).

Istwerte

Die Feldbus-Istwertsignale (IST1 und IST2) sind 16-Bit- oder 32-Bit Integerwerte mit
Vorzeichen. Sie ibertragen ausgewahlte Parameterwerte vom Frequenzumrichter
zum Master. Ob die Istwerte skaliert werden oder nicht, ist abhangig von den
Einstellungen von 58.28 EFB Istwert 1 Typ und 58.29 EFB Istwert 2 Typ. Siehe
Abschnitt Steuerungsprofile (Seite 2917).

Dateneingédnge und Datenausgange

Dateneingange und -ausgange sind 16-Bit- oder 32-Bit-Datenworte, die ausgewahlte
Antriebsparameterwerte enthalten. Die Parameter 58.701 Daten I/O 1 ... 58.114
Daten I/O 14 definieren die Adressen, von denen der Master Daten einliest (Eingang)
oder in die er Daten schreibt (Ausgang).
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Register-Adressierung

Das Adressfeld von Modbus-Anforderungen fiir den Aufruf von Halteregistern ist 16
Bit. Dadurch kann das Modbus-Protokoll die Adressierung von 65536 Halteregistern
unterstltzen.

Bisher verwendeten Modbus-Master-Gerate 5-stellige Dezimaladressen von 40001
bis 49999, um Halteregisteradressen darzustellen. Die Dezimaladressen mit 5
Stellen begrenzten die Anzahl der Halteregister, die adressierte werden konnten, auf
9999.

Moderne Modbus-Master-Gerate stellen in der Regel eine Mdglichkeit bereit, um das
gesamte Spektrum von 65536 Modbus-Halteregistern aufzurufen. Eine Methode ist
die Verwendung von 6-stelligen Dezimaladressen von 400001 bis 465536. In diesem
Handbuch werden 6-stellige Dezimaladressen verwendet, um Modbus-
Halteregisteradressen zu reprasentieren.

Modbus-Master-Gerate, bei denen die Adressierung auf 5 Dezimalstellen begrenzt
ist, kbnnen weiterhin Register von 400001 bis 409999 durch die Verwendung von
5-stelligen Dezimaladressen von 40001 bis 49999 aufrufen. Die Register 410000-
465536 kénnen von diesen Master-Geraten nicht aufgerufen werden.

Siehe Parameter 58.33 Addressierungsart.

Hinweis: Registeradressen der 32-Bit-Parameter kdnnen anhand der 5-stelligen
Registernummern nicht aufgerufen werden.
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Steuerungsprofile

In einem Steuerungsprofil sind die Regeln fiir die Datentibertragung zwischen dem
Frequenzumrichter und dem Feldbus-Master festgelegt, zum Beispiel:

* ob und wie gepackte boolesche Worte konvertiert werden

» ob und wie Signalwerte skaliert werden

» wie Registeradressen fur den Feldbus-Master zugeordnet werden (Mapping).
Der Frequenzumrichter kann zum Empfangen und Senden von Meldungen flr eines
von zwei Profilen konfiguriert werden:

* ABB Drives

»  DCU-Profil.

Fir die ABB Drives-Profile konvertiert die integrierte Feldbus-Schnittstelle des
Frequenzumrichters die Feldbus-Daten-E/A-Werte aus dem Original-

Frequenzumrichter-Datenformat. Das DCU-Profil enthalt keine Datenkonvertierung
oder Skalierung. Die folgende Abbildung veranschaulicht die Profil-Auswahl.

Profil-Auswahl

Datenkonvertie-
rung & -Skalie- AU SW
rung
0
56.26...56.29| =\_
Feldbus o5 > I:i(r:erz]?gfnzum-
58.25

Steuerungsprofil-Auswahl mit Parameter 58.25 Steuerungsprofil ist:

* (0) ABB Drives
* (5) DCU-Profil.
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Steuerwort

Steuerwort fiir das Kommunikationsprofil ABB Drives

In der folgenden Tabelle werden die Inhalte des Feldbus-Steuerworts flr das
Steuerungsprofil ABB Drives beschrieben. Die integrierte Feldbus-Schnittstelle
konvertiert diese Wort in die Form, in der es vom Frequenzumrichter verarbeitet wird.
Der fett gedruckte Text in GroRbuchstaben bezieht sich auf die im Statusiibergangs-
Diagramm ftir das ABB Drives-Profil dargestellten Zustédnde auf Seite 300.

Bit | Name Wert |STATUS/Beschreibung
0 AUS 1 1 Weiter mit BETRIEBSBEREIT.
0 Anhalten entsprechend der aktiven Verzégerungsrampe.

Weiter mit AUS1 AKTIV; weiter mit EINSCHALTBEREIT,
sofern keine anderen Verriegelungen (OFF2, OFF3)

aktiviert sind.
1 AUS 1 1 Betrieb fortsetzen (OFF2 nicht aktiv)
0 Notstopp, Austrudeln bis zum Stillstand.
Weiter mit AUS2 AKTIV, weiter mit EINSCHALTSPERRE.
2 AUS 1 1 Betrieb fortsetzen (OFF3 nicht aktiv)
0 Notstopp innerhalb der mit Antriebsparameter

eingestellten Zeit. Weiter mit AUS3 AKTIV, weiter mit
EINSCHALTSPERRE.

Warnung: Sicherstellen, dass Motor und angetriebene
Maschine in diesem Modus angehalten werden kénnen.

3 INHIBIT_ 1 Weiter mit BETRIEB FREIGEGEBEN.

OPERATION Hinweis: Das Betriebsfreigabe-Signal muss aktiv sein;
siehe die Antriebsdokumentation. Wenn der Antrieb auf
Empfang des Freigabesignals iber den Feldbus
eingestellt ist, aktiviert dieses Bit das Signal.

0 Betrieb verhindern. Weiter mit BETRIEB GESPERRT.
4 RAMPENAUS- 1 Normalbetrieb. Weiter mit
GANG NULL RAMPENFUNKTIONSGENERATOR: AUSGANG
FREIGEGEBEN.
0 Ausgang des Rampenfunktionsgenerators auf Null

setzen. Der Antrieb stoppt mit Rampe (Strom- und DC-
Spannungsgrenzwerte sind aktiv).

5 RAMPE_HALTEN |1 Rampenfunktion freigeben. Weiter mit
RAMPENFUNKTIONSGENERATOR:
HOCHLAUFGEBER FREIGEGEBEN.

0 Rampenfunktion angehalten (Ausgang des
Rampenfunktionsgenerators gehalten).
6 RAMPENEIN- 1 Normalbetrieb. Weiter mit IN BETRIEB.
GANG NULL Hinweis: Dieses Bit ist nur wirksam, wenn die

Feldbusschnittstelle mit Hilfe der Antriebsparameter als
Quelle fir dieses Signal eingestellt ist.

0 Der Eingang des Rampenfunktionsgenerators wird auf
Null gesetzt.
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Bit | Name Wert | STATUS/Beschreibung
7 QUITTIEREN 0=>1 | Stérungsquittierung, falls eine aktive Stérung vorliegt.
Weiter mit EINSCHALTSPERRE.
Hinweis: Dieses Bit ist nur wirksam, wenn die
Feldbusschnittstelle mit Hilfe der Antriebsparameter als
Quelle fiir dieses Signal eingestellt ist.
0 Normalen Betrieb fortsetzen.
Reserviert
Reserviert
10 FERN- 1 Feldbus-Steuerung D.
STEUERUNG 0 Steuerwort <> 0 oder Sollwert <> 0: Letztes Steuerwort
und Sollwert beibehalten.
Steuerwort = 0 und Sollwert = 0: Feldbus-Steuerung D.
Sollwert und Beschleun./Verzég.-Rampen verriegelt.
11 EXT_CTRL_ 1 Externen Steuerplatz EXT2 wahlen. Wirksam, wenn der
LOC Steuerplatz flr die Anwahl durch den Feldbus
parametriert ist.
0 Externen Steuerplatz EXT1 wahlen. Wirksam, wenn der
Steuerplatz flr die Anwahl durch den Feldbus
parametriert ist.
12 USER 0 Beschreibbare Steuerbits, die fir applikationsspezifische
13 USER_1 FantionaIitéten mit der Antriebslogik kombiniert werden
kdénnen.
14 USER_2
15 USER_3

Steuerwort fiir das DCU-Profil

Die integrierte Feldbus-Schnittstelle schreibt das Feldbus-Steuerwort direkt in die Bits
0 bis 15 des Antriebssteuerworts. Die Bits 16 bis 32 des Antriebssteuerworts werden
nicht benutzt.

Bit |Name Wert | Status/Beschreibung
0 STOP 1 Stopp entweder entsprechend dem Stoppmodus-Para-
meter oder den Stoppmodus-Request-Bits (Bits 7...9).
0 (kein Betrieb)
1 START 1 Starten Sie den Frequenzumrichter.
0 (kein Betrieb)
2 RUCKWARTS 1 Motordrehung riickwarts.
0 Die Drehrichtung des Motors richtet sich nach dem
Vorzeichen des Sollwerts:
Positives Vorzeichen: Vorwarts
Negatives Vorzeichen: Riickwarts
3 Reserviert
4 QUITTIEREN 0=>1 | Stérungsquittierung, falls eine aktive Stérung vorliegt.
0 (kein Betrieb)
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Bit

Name

Wert

Status/Beschreibung

EXT2

Externen Steuerplatz EXT2 auswahlen. Wirksam, wenn
der Steuerplatz fiir die Anwahl durch den Feldbus
parametriert ist.

Externen Steuerplatz EXT1 auswahlen. Wirksam, wenn
der Steuerplatz fiir die Anwahl durch den Feldbus
parametriert ist.

RUN_DISABLE

Freigabe deaktiviert / Start gesperrt Wenn der Antrieb auf
Empfang des Freigabesignals durch den Feldbus
eingestellt ist, wird dieses Bit das Signal deaktivieren.

Reglerfreigabe. Wenn der Antrieb auf Empfang des
Freigabesignals durch den Feldbus eingestellt ist, wird
dieses Bit das Signal aktivieren.

STOPMODE_
RAMP

Normaler Stopp mit Rampe.

(kein Betrieb) Standardmafig im Parameter-Stoppmodus,
wenn Bits 7...9 alle 0 sind.

STOPMODE_
EMERGENCY_
RAMP

Notstopp mit Rampe.

(kein Betrieb) Standardmafig im Parameter-Stoppmodus,
wenn Bits 7...9 alle 0 sind.

STOPMODE_
COAST

Stopp mit Austrudeln.

(kein Betrieb) Standardmafig im Parameter-Stoppmodus,
wenn Bits 7...9 alle 0 sind.

10

RAMP_PAIR _2

Rampensatz 2 (Beschleunigungszeit 2 / Verzégerungs-
zeit 2) auswahlen, wenn Parameter 23.11 Auswahl Ram-
peneinstell. auf EFB DCU-StrW Bit 10 eingestellt ist.

Rampensatz 1 (Beschleunigungszeit 1 / Verzégerungs-
zeit 1) auswahlen, wenn Parameter 23.11 Auswahl Ram-
peneinstell. auf EFB DCU-StrW Bit 10 eingestellt ist.

1"

RAMP_OUT_
ZERO

Ausgang des Rampenfunktionsgenerators auf Null
setzen. Der Antrieb stoppt mit Rampe (Strom- und DC-
Spannungsgrenzwerte sind aktiv).

Normalbetrieb.

12

RAMP_HOLD

Rampenfunktion angehalten (Ausgang des
Rampenfunktionsgenerators gehalten).

Normalbetrieb.

13

RAMP_IN_ZERO

Der Eingang des Rampenfunktionsgenerators wird auf
Null gesetzt.

Normalbetrieb.

14

REQ_LOCAL _
LOCK

Der Frequenzumrichter schaltet nicht um auf
Lokalsteuerung (siehe Parameter 19.18 HAND/OFF-
Deaktivierungsquelle.

Der Frequenzumrichter kann zwischen Lokalsteuerung
und externer Steuerung umschalten.
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Bit | Name Wert | Status/Beschreibung
15 TORQ_LIM_ 1 Auswahl der Drehmomentgrenzen Satz 2 (Minimal-
PAIR 2 Moment 2 / Maximal-Moment 2) bei Einstellung von
- Parameter 30.18 Ausw. Drehm.-Grenze auf EFB.
0 Auswahl der Drehmomentgrenzen Satz 1 (Minimal-

Moment 1 / Maximal-Moment 1) bei Einstellung von
Parameter 30.18 Ausw. Drehm.-Grenze auf EFB.

16 |FB_LOCAL_CTL

N

Der lokale Modus fiir Steuerung vom Feldbus wird
angefordert. Ubernahme der Steuerung von der aktiven
Quelle.

0 (kein Betrieb)

Der lokale Modus fir Sollwert vom Feldbus wird
angefordert. Ubernahme des Sollwerts von der aktiven

17 |FB_LOCAL_REF

N

Quelle.
0 (kein Betrieb)
18 Reserviert fir Noch nicht implementiert.
RUN_DISABLE_1
19 Reserviert
20 Reserviert
21 Reserviert
22 USER 0 Beschreibbare Steuerbits, die fiir applikationsspezifische
23 USER 1 F_l_,lnktionalitéten mit der Antriebslogik kombiniert werden
— kénnen.
24 USER_2
25 USER_3

26... | Reserviert
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Statuswort

Statuswort fiir das ABB Drives-Profil

In der folgenden Tabelle werden die Feldbus-Statusworte fur das ABB Drives-Profil
beschrieben. Die integrierte Feldbus-Schnittstelle konvertiert das Antriebs-Statuswort

fur den Feldbus in diese Form. Der fett gedruckte Text in GroRbuchstaben bezieht
sich auf die im Statusiibergangs-Diagramm fiir das ABB Drives-Profil dargestellten
Zustande auf Seite 300.

Bit Name Wert STATUS/Beschreibung
0 RDY_ON 1 EINSCHALTBEREIT.
0 NICHT EINSCHALTBEREIT.
1 RDY_RUN 1 BETRIEBSBEREIT.
0 AUS1 AKTIV.
2 RDY_REF 1 BETRIEB FREIGEGEBEN.
0 BETRIEB GESPERRT.
3 TRIPPED 1 STORUNG.
0 Keine Stérung.
4 OFF_2_STATUS |1 AUS2 nicht aktiv.
0 AUS2 AKTIV.
5 OFF_3_STATUS |1 AUS3 nicht aktiv.
0 AUS3 AKTIV.
6 SWC_ON_ 1 EINSCHALTSPERRE.
INHIB 0 _
7 ALARM 1 Warnung.
0 Keine Warnung.
8 AUF 1 IN BETRIEB. Der Istwert entspricht dem Sollwert
SOLLWERT (liegt innerhalb der Toleranzgrenzen z. B. bei
Drehzahlregelung betragt die Drehzahlabweichung
max. 10 % der Motornenndrehzahl).
0 Der Istwert weicht vom Sollwert ab (= liegt auRerhalb
der Toleranzgrenzen).
9 REMOTE 1 Antriebssteuerplatz: FERNSTEUERUNG (EXT1 oder
EXT2)
0 Antriebssteuerplatz: LOKAL.
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Bit Name Wert STATUS/Beschreibung
10 UBER 1 Der Frequenz- oder Drehzahlistwert entspricht dem
LIMIT (mit dem Antriebsparameter eingestellten)
Uberwachungsgrenzwert oder Uberschreitet ihn.
Dies gilt fir beide Drehrichtungen.
Einstellung mit den Antriebsparametern 46.31
Grenzw.Drehz.lberw. und 46.32 Grenzw.Freq.lberw..
Diese Parameter werden mit Bit 10 von 06.11
Hauptstatuswort angezeigt.
0 Der Frequenz- oder Drehzahlistwert liegt innerhalb
der Uberwachungsgrenze.
11 USER_O Statusbits, die fiir applikationsspezifische
12 USER_1 Funktiona}]itéten mit der Antriebslogik kombiniert
werden kénnen.
13 USER_2
14 USER_3
15 Reserviert

Statuswort fiir das DCU-Profil

Die integrierte Feldbus-Schnittstelle schreibt das Antriebs-Statuswort direkt in die Bits
0 bis 15 des Feldbus-Statusworts.

Bit

Name

Wert

Status/Beschreibung

0

BEREIT

1

Der Frequenzumrichter ist fir den Empfang des
Startbefehls bereit.

Der Frequenzumrichter ist nicht bereit.

AKTIVIERT

RN

Betriebsfreigabe und alle Startverriegelungen sind
aktiv.

Betriebsfreigabe und keine Startverriegelungen sind
aktiv.

GESTARTET

N

Der Frequenzumrichter hat den Startbefehl
empfangen.

Der Frequenzumrichter hat den Startbefehl nicht
empfangen.

LAUFT

Der Frequenzumrichter moduliert.

Der Frequenzumrichter moduliert nicht.

ZERO_SPEED

Frequenzumrichter auf Drehzahl Null.

Frequenzumrichter lauft nicht mit Nulldrehzahl.

ACCELERATING

Die Antriebsdrehzahl steigt an.

Die Antriebsdrehzahl steigt nicht an.

DECELERATING

Die Antriebsdrehzahl sinkt ab.

Die Antriebsdrehzahl sinkt nicht ab.

AT_SETPOINT

Der Antrieb 1auft mit dem Sollwert.

O| =[O =|O|=|O|~|O| =

Der Antrieb lauft nicht mit dem Sollwert.
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Bit Name Wert Status/Beschreibung
8 LIMIT 1 Frequenzumrichterbetrieb ist begrenzt.
0 Frequenzumrichterbetrieb ist nicht begrenzt.
9 UBERWACHUNG |1 Der Istwert (Drehzahl, Frequenz oder Drehmoment)
liegt Uber dem Grenzwert. Der Grenzwert wird mit den
Parametern 46.31 Grenzw.Drehz.iiberw. und 46.32
Grenzw.Freq.liberw. eingestellt.
0 Der Istwert (Drehzahl, Frequenz oder Drehmoment)
liegt innerhalb der Grenzwerte.
10 REVERSE_REF |1 Der Antriebssollwert befindet sich in Drehrichtung
ruckwarts.
0 Der Antriebssollwert befindet sich in Drehrichtung
vorwarts.
1 REVERSE_ACT |1 Der Antrieb |auft in Drehrichtung riickwarts.
0 Der Antrieb lauft in Drehrichtung vorwarts.
12 PANEL_LOCAL |1 Bedienpanel/Tastatur (oder PC-Tool) ist im Modus
Lokalsteuerung.
0 Bedienpanel/Tastatur (oder PC-Tool) ist nicht im
Modus Lokalsteuerung.
13 FIELDBUS_ 1 Feldbus ist im Modus Lokalsteuerung.
LOCAL 0 Feldbus ist nicht im Modus Lokalsteuerung.
14 EXT2_ACT 1 Der externe Steuerplatz EXT2 ist aktiviert.
0 Der externe Steuerplatz EXT1 ist aktiviert.
15 Stérung 1 Frequenzumrichter ist gestort.
0 Frequenzumrichter ist nicht gestort.
16 ALARM 1 Warnung ist aktiv.
0 Keine Warnung.
17 Reserviert
18 DIRLOCK 1 Verriegelung der Drehrichtung ist aktiviert.
(Drehrichtungswechsel ist gesperrt.)
0 Sperre des Drehrichtungswechsels ist nicht aktiv.
19 LOCALLOCK Sperre fir Bedienpanelbetrieb/Lokalmodus ist
aktiviert. (Lokalmodus ist gesperrt.)
0 Sperre fiir Bedienpanelbetrieb/Lokalmodus ist nicht
aktiv.
20 CTL_MODE 1 Vektor-Motorregelung ist aktiv.
0 Skalar-Motorregelung ist aktiv.
21 Reserviert
22 USER_0O Statusbits, die flir applikationsspezifische
23 USER 1 Funktiona__litéten mit der Antriebslogik kombiniert
= werden kénnen.
24 USER_2
25 USER_3
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Bit Name Wert Status/Beschreibung
26 REQ_CTL 1 Regelung wurde fir diesen Kanal bestatigt.

0 Regelung wurde fir diesen Kanal nicht bestatigt.
27 REQ_REF1 1 Sollwert 1 wurde auf diesem Kanal angefordert.

0 Sollwert 1 wurde nicht auf diesem Kanal angefordert.
28 REQ_REF2 1 Sollwert 2 wurde auf diesem Kanal angefordert.

0 Sollwert 2 wurde nicht auf diesem Kanal angefordert.
29...31 | Reserviert
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Statusubergangs-Diagramme

Statusiibergangs-Diagramm fiir das ABB Drives-Profil

Im folgenden Diagramm werden die Statuswechsel im Frequenzumrichter gezeigt,
wenn dieser das ABB Drives Profil verwendet und der Frequenzumrichter so
konfiguriert ist, dass er den Befehlen des Steuerworts der integrierten Feldbus-
Schnittstelle folgt. Texte in GroRbuchstaben beziehen sich auf die Zustande, die in
den Tabellen der Feldbus-Steuerworte und -Statusworte beschrieben wurden. Siehe
Abschnitt Steuerwort fiir das Kommunikationsprofil ABB Drives auf Seite 292 und
Statuswort fiir das ABB Drives-Profil auf Seite 296.
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EINSCHALTS- ABB Drives-Profil
PERRE (SW Bit 6=1)

Einschalten —+ (CW Bit 0=0)
NICHT EIN- oW s
SCHALTBEREIT SW Bit0=0 = Steuerwort
ABCD ( 10=0) SW = Statuswort
|_|_ n = Drehzahl
| = Eingangsstrom
— (CW=xxxx x1xx xxxx x110) || RFG = Rampenfunkti-
- (CW Bit3=0) onsgenerator.
f = Frequenz
EINSCHALT-|
BETRIEB BEREIT (SW Bit 0=1)
GESPERRT (SW Bit2=0)
Betrieb aus jedem Zustand
- Betrie T (CW=xxxx x1xx xxxx x111)
gesperrt ~ Stoérung
BETRIEBS-
aus jedem Zustand BEREIT (SW Bt 1=1) (SW Bit3=1)

— AUS1 (CW Bit0=0) | 7=
™ (CW=xxxx x1xx xxxx 1111 J— (CW Bit7=1)

AUS1 und SW Bit12=1) >
AKTIV (SW Bit 1=0)

aus jedem Zustand aus jedem Zustand
—+ n(f)=0/1=0 \vj _| Notstopp _| Not-OFF
(CW Bit3=1 AUS3 (CW Bit2=0) AUS2 (CW Bit1=0)
und
B CD SW Bit12=1) AUS3 AUS2
v/ AKTIV i~ (SW Bit5=0) | AKTIV |~ (SW Bit4=0)
(CW Bit4=0) % - n(f)=0/1=0
cD BETRIEB FREI-
GEGEBEN (SW Bit 2=1)

A

(CW Bit5=0) — (CW=xxxx x1xx xxx1 1111)

y

D RFG: AUSGANG
FREIGEGEBEN

(CW Bit6=0) — (CW=xxxx x1xx xx11 1111)

RFG: HOCHLAUFGE-

BER FREIGEGEBEN STATUS

¢ Bedingun
— (CW=x0x x1xx x111 1111) + gung

IN BETRIEB pos. Bit-Flanke
L(SW Bit 8=1)
D

]
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Die Start- und Stoppsequenzen sind nachfolgend aufgelistet.
Steuerwort:

Start:

* 1142 (476h) —> NICHT EINSCHALTBEREIT

« Wenn MSW Bit 0 = 1, dann
* 1150 (47Eh) —> EINSCHALTBEREIT (gestoppt)
« 1151 (47Fh) —> BETRIEB (lauft)

Stopp:
* 1143 (477h) = Stopp gemaR 21.03 Stopp-Methode (bevorzugt)

* 1150 (47Eh) = AUS1 Rampenstopp (Hinweis: Nicht unterbrechbarer
Rampenstopp)

* 1149 (47Dh) = AUS2 Austrudeln im Notfall
* 1147 (47Bh) = AUS3 Notstopp mit Rampe
Stérungsquittierung
* Ansteigende Flanke von MCW Bit 7
Start nach STO

* Wenn 31.22 STO Anzeige L&uft/Stopp nicht Stérung/Stérung ist, prifen Sie, dass
06.18 Startsperre-Statuswort, Bit 7 STO = 0, bevor der Startbefehl gegeben wird.
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Sollwerte

Sollwerte fiir das ABB Drives-Profil und das DCU-Profil

Das ABB Drives-Profil unterstiitzt zwei Sollwerte, EFB-Sollwert 1 und EFB-Sollwert 2.
Sollwerte sind 16-Bit-Worte, die ein Vorzeichen-Bit und einen ganzzahligen 15-Bit-
Wert enthalten. Ein negativer Sollwert wird durch die Berechnung des
Komplementarwerts des positiven Sollwerts gebildet.

Die Sollwerte werden skaliert wie in den Parametern 46.01...46.04 festgelegt; die
verwendete Skalierung hangt von der Einstellung von 58.26 EFB Sollwert 1 Typ und
58.27 EFB Sollwert 2 Typ ab.

Feldbus p Frequenzumrichter

46.01 (mit Drehzahlsollwert)

20000 —— 46 02 (mit Frequenzsollwert)

10000 —— 46.03 (mit Drehmomentsollwert)
46.04 (bei Leistungssollwert)

0——0

10000 —— -(46.03) (mit Drehmoment-Sollwert)

) -(46.04) (bei Leistungssollwert)

20000 —— -(46.01) (bei Drehzahlsollwert)

) -(46.02) (bei Frequenzsollwert)

Die skalierten Sollwerte werden mit den Parametern 03.09 Integr.Feldbus Sollw.1
und 03.10 Integr.Feldbus Sollw.2 angezeigt.
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Istwerte

Istwerte fiir das ABB Drives-Profil und das DCU-Profil

Das ABB Drives-Profil unterstutzt die Verwendung von zwei Feldbus-Istwerten, IST1
und IST2. Istwerte sind 16-Bit-Worte, die ein Vorzeichen-Bit und einen ganzzahligen
15-Bit-Wert enthalten. Ein negativer Sollwert wird durch die Berechnung des
Komplementarwerts des positiven Sollwerts gebildet.

Die Istwerte werden entsprechend der Einstellung der Parameter 46.01...46.04
skaliert; welche Skalierung verwendet wird, hangt von der Einstellung der Parameter
58.28 EFB Istwert 1 Typ und 58.29 EFB Istwert 2 Typ ab.

Feldbus g Frequenzumrichter

46.01 (mit Drehzahlsollwert)

20000 —— 45 02 (mit Frequenzsollwert)

10000 —— 46.03 (mit Drehmomentsollwert)
46.04 (mit Leistungssollwert)

0——0

10000 —— -(46.03) (bei Drehmomentsollwert)

) -(46.04) (bei Leistungssollwert)

20000 —— -(46.01) (bei Drehzahlsollwert)

) -(46.02) (bei Frequenzsollwert)




Modbus RTU-Steuerung (ber die integrierte Feldbus-Schnittstelle (EFB) 305

Modbus-Halteregisteradressen

Modbus-Halteregisteradressen fiir das ABB Drives-Profil und das
DCU-Profil

Die folgende Tabelle enthalt die Modbus-Standard-Halteregisteradressen flr die
Antriebsdaten beim Profil ABB Drives. Bei diesem Profil erfolgt der Zugriff auf die
16-Bit-Antriebsdaten mit Konvertierung.

Hinweis: Es kann nur auf die niedrigstwertigen 16 Bits der 32-Bit Steuer- und
Statusworte des Antriebs zugegriffen werden.

Hinweis: Die Bits 16 bis 32 des DCU-Steuer-/Statusworts werden nicht verwendet,
wenn das 16-Bit-Steuer-/Statuswort im DCU-Profil verwendet wird.

Register-Adresse Register-Daten (16-Bit-Worte)

400001 Standard: Steuerwort (Steuerwort 16Bit).Siehe Abschnitt Steuerwort
flir das Kommunikationsprofil ABB Drives (Seite 292) und Steuerwort
flir das DCU-Profil (Seite 293).

Die Auswahl kann mit Parameter 58.1071 Daten I/0O 1 gedndert werden.

400002 Standard: Sollwert 1 (Sollwert 1 16Bit).

Die Auswahl kann mit Parameter 58.102 Daten I/O 2 geandert werden.
400003 Standard: Sollwert 2 (Sollwert 2 16Bit).

Die Auswahl kann Parameter 58.703 Daten I/O 3 geandert werden.
400004 Standard: Statuswort (Statuswort 16Bit).Siehe Abschnitt Statuswort fiir

das ABB Drives-Profil (Seite 296) und Statuswort fiir das DCU-Profil

(Seite 297).

Die Auswahl kann mit Parameter 58.104 Daten I/O 4 geandert werden.
400005 Standard: Istwert 1 (Istwert 1 16Bit).

Die Auswahl kann mit Parameter 58.105 Daten I/0O 5 geandert werden.
400006 Istwert 2 (Istwert 2 16Bit).

Die Auswahl kann mit Parameter 58.106 Daten I/0O 6 geandert werden.

400007...400014 Dateneingang/-ausgang 7...14.

Mit den Parametern 58.107 Daten I/O 7...58.114 Daten I/O 14
ausgewahlt.

400015...400089 Nicht verwendet

400090...400100 Zugang Stoérungscode. Siehe Abschnitt Stérungscode-Register
(Halteregister 400090...400100) (Seite 312).

400101...465536 Parameter lesen/schreiben.

Die Parameter werden den Registeradressen gemaR Parameter 58.33
Addressierungsart zugeordnet.
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Modbus-Funktionscodes

Die folgende Tabelle enthalt die Modbus-Funktionscodes, die von der integrierten
Feldbus-Schnittstelle unterstitzt werden.

Code

Funktionsname

Beschreibung

01h

Read Coils

Liest den 0/1 Status von Coils (0X Referenzen).

02h

Read Discrete Inputs

Liest den 0/1 Status von diskreten Eingangen (1X
Referenzen).

03h

Read Holding Registers

Liest die binaren Inhalte von Halteregistern (4X
Referenzen).

05h

Write Single Coil

Setzt ein Single Coil (0X Referenz) auf 0 oder 1.

06h

Write Single Register

Schreibt ein Single Halteregister (4X Referenz).

08h

Diagnosen

Besteht aus einer Reihe von Tests zur Priifung der
Kommunikation oder verschiedener, interner
Fehlerbedingungen.

Unterstitzte Subcodes:
» 00h Return Query Data: Echo-/Loopback-Test.

* 01h Restart Comm Option: Neustart und
Initialisierung des EFB, Loschen von
Kommunikations-Ereigniszahlern.

* 04h Force Listen Only Mode

* OAh Clear Counters and Diagnostic Register
* 0Bh Return Bus Message Count

» 0Ch Return Bus Comm. Error Count

» 0Dh Return Bus Exception Error Count

* OEh Return Slave Message Count

* OFh Return Slave No Response Count

* 10h Return Slave NAK (negative Quittierung)
Count

* 11h Return Slave Busy Count
* Return Bus Character Overrun Count
* 14h Clear Overrun Counter and Flag

0Bh

Get Comm Event
Counter

Sendet ein Statuswort und einen Ereignis-Zahlwert
zurlick

OFh

Write Multiple Coils

Setzt eine Folge von Coils (0X Referenzen) auf 0
oder 1.

10h

Write Multiple Registers

Schreibt die Inhalte eines zusammenhangenden
Blocks von Halteregistern (4X Referenzen).

16h

Mask Write Register

Modifiziert die Inhalte eines 4X Registers mit einer
Kombination aus einer AND Maske, einer OR Maske
und der aktuellen Registerinhalte.
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Code Funktionsname Beschreibung
17h Read/Write Multiple Schreibt die Inhalte eines zusammenhangenden
Registers Blocks von 4X Registern, liest dann die Inhalte einer

anderen Gruppe von Registern (die gleiche oder eine
andere als die geschriebene) in einen Server.

2Bh / OEh | Encapsulated Interface Unterstltzte Subcodes:

Transport » OEh Read Device Identification: Erlaubt das Lesen
der Identifikation und anderer Informationen.

Unterstltzte ID-Codes (Zugriffstyp):

+ 00h: Abfrage der Basis-Gerate-ldentifizierung
(stream access)

* 04h: Abfrage des spezifischen
Identifikationsobjekts (individual access)

Unterstltzte Objekt-IDs:
* 00h: Herstellername (,ABB*)
* 01h: Produktcode (zum Beispiel: ,AHVKXx")

» 02h: Major/Minor Revision (Kombination der Inhalte
der Parameter 07.05 Firmware-Version und 58.02
Protokoll-ID).

» 03h: Vendor URL (,www.abb.com®)
* 04h: Produkt-Name: (,ACH580").

Ausnahmecodes

Die folgende Tabelle enthalt die Modbus-Ausnahmecodes, die von der integrierten
Feldbus-Schnittstelle unterstiitzt werden.

Code Name Beschreibung

01h ILLEGAL FUNCTION Der als Abfrage empfangene Funktionscode ist fur
den Server eine nicht zuldssige Aktion.

02h ILLEGAL ADDRESS Die mit der Abfrage empfangene Datenadresse ist fiir
den Server eine nicht zulassige Adresse.

03h ILLEGAL VALUE Die abgefragte Anzahl ist groRer, als das Gerat

verarbeiten kann. Diese Fehlermeldung bedeutet
nicht, dass der in das Gerat geschriebene Wert
aullerhalb des giiltigen Bereichs liegt.

04h DEVICE FAILURE Eine nicht behebbare Stoérung ist aufgetreten,
wahrend der Server versucht hat, die angeforderte
Aktion auszufiihren. Siehe Abschnitt Stérungscode-
Register (Halteregister 400090...400100) auf

Seite 312.
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Coils (Sollwertsatz 0xxxx)

Coils sind 1-Bit-Lese/Schreibwerte. Steuerwort-Bits werden mit diesem Datentyp
dargestellt. In der folgenden Tabelle sind die Modbus-Coils (Sollwertsatz 0xxxx)
aufgefuhrt. Die Sollwerte sind ein 1-basierter Index, der der Ubertragenen Adresse
entspricht.

Sollwert | ABB Drives-Profil DCU-Profil

000001 | OFF1_CONTROL STOP

000002 | OFF2_CONTROL START

000003 |OFF3_CONTROL Reserviert

000004 | INHIBIT_OPERATION Reserviert

000005 |RAMP_OUT_ZERO RESET

000006 |RAMP_HOLD EXT2

000007 | RAMP_IN_ZERO RUN_DISABLE
000008 |RESET STOPMODE_RAMP
000009 | Nicht fur ACH580. STOPMODE_EMERGENCY_RAMP
000010 | Nicht fir ACH580. STOPMODE_COAST
000011 |REMOTE_CMD Reserviert

000012 |EXT_CTRL_LOC RAMP_OUT_ZERO
000013 |USER_O Rampe anhalten
000014 |USER_1 RAMP_IN_ZERO
000015 |USER_2 Reserviert

000016 |USER_3 Reserviert

000017 | Reserviert FB_LOCAL_CTL
000018 | Reserviert FB_LOCAL_REF
000019 | Reserviert Reserviert

000020 | Reserviert Reserviert

000021 | Reserviert Reserviert

000022 | Reserviert Reserviert

000023 | Reserviert USER_0

000024 | Reserviert USER_1

000025 | Reserviert USER_2

000026 | Reserviert USER_3

000027 | Reserviert Reserviert

000028 | Reserviert Reserviert

000029 | Reserviert Reserviert

000030 | Reserviert Reserviert

000031 | Reserviert Reserviert

000032 | Reserviert Reserviert
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Sollwert | ABB Drives-Profil DCU-Profil

000033 | Steuerung fur Relaisausgang RO1 Steuerung fur Relaisausgang RO1
(Parameter 10.99 RO/DIO (Parameter 10.99 RO/DIO
Steuerwort, Bit 0) Steuerwort, Bit 0)

000034 | Steuerung fur Relaisausgang RO2 Steuerung fir Relaisausgang RO2
(Parameter 10.99 RO/DIO (Parameter 10.99 RO/DIO
Steuerwort, Bit 1) Steuerwort, Bit 1)

000035 | Steuerung fiir Relaisausgang RO3 Steuerung fur Relaisausgang RO3
(Parameter 10.99 RO/DIO (Parameter 10.99 RO/DIO
Steuerwort, Bit 2) Steuerwort, Bit 2)

000036 | Steuerung fiir Relaisausgang RO4 Steuerung fur Relaisausgang RO4
(Parameter 70.99 RO/DIO (Parameter 10.99 RO/DIO
Steuerwort, Bit 3) Steuerwort, Bit 3)

000037 | Steuerung fiir Relaisausgang RO5 Steuerung fur Relaisausgang RO5
(Parameter 70.99 RO/DIO (Parameter 10.99 RO/DIO
Steuerwort, Bit 4) Steuerwort, Bit 4)

000038 | Steuerung fiir Relaisausgang RO6 Steuerung flr Relaisausgang RO6
(Parameter 10.99 RO/DIO (Parameter 10.99 RO/DIO
Steuerwort, Bit 5) Steuerwort, Bit 5)

000039 | Steuerung fur Relaisausgang RO7 Steuerung fir Relaisausgang RO7
(Parameter 10.99 RO/DIO (Parameter 10.99 RO/DIO
Steuerwort, Bit 6) Steuerwort, Bit 6)

000040 | Steuerung fur Relaisausgang DO1 Steuerung fur Relaisausgang DO1

(Parameter 10.99 RO/DIO
Steuerwort, Bit 8)

(Parameter 10.99 RO/DIO
Steuerwort, Bit 8)

309
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Diskrete Eingdange (Sollwertsatz 1xxxx)

Diskrete Eingange sind 1-Bit-Werte, die nur gelesen werden kdnnen. Statuswort-Bits
werden mit diesem Datentyp dargestellt. In der folgenden Tabelle sind die diskreten
Modbus-Eingange (Sollwertsatz 1xxxx) aufgefuhrt. Die Sollwerte sind ein 1-basierter

Index, der der Ubertragenen Adresse entspricht.

Sollwert | ABB Drives-Profil DCU-Profil
100001 | RDY_ON READY
100002 |RDY_RUN D
100003 |RDY_REF Reserviert
100004 | TRIPPED Lauft
100005 | OFF_2_STATUS ZERO_SPEED
100006 | OFF_3_STATUS Reserviert
100007 | SWC_ON_INHIB Reserviert
100008 | ALARM AT_SETPOINT
100009 | AT_SETPOINT LIMIT
100010 |REMOTE Uberwachung
100011 | ABOVE_LIMIT Reserviert
100012 |USER_O Reserviert
100013 |USER_1 PANEL_LOCAL
100014 |USER_2 FIELDBUS_LOCAL
100015 |USER_3 EXT2_ACT
100016 | Reserviert STORUNG
100017 | Reserviert ALARM
100018 | Reserviert Reserviert
100019 | Reserviert Reserviert
100020 |Reserviert Reserviert
100021 | Reserviert CTL_MODE
100022 | Reserviert Reserviert
100023 | Reserviert USER_O
100024 | Reserviert USER_1
100025 | Reserviert USER_2
100026 | Reserviert USER_3
100027 | Reserviert REQ_CTL
100028 | Reserviert Reserviert
100029 |Reserviert Reserviert
100030 | Reserviert Reserviert
100031 | Reserviert Reserviert
100032 | Reserviert Reserviert
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Sollwert | ABB Drives-Profil DCU-Profil

100033 | Verzdgerungsstatus von Verzdgerungsstatus von
Digitaleingang DI1 (Parameter | Digitaleingang DI1 (Parameter
10.02 DI Status nach 10.02 DI Status nach
Verzégerung, Bit 0) Verzdgerung, Bit 0)

100034 | Verzogerungsstatus von Verzdgerungsstatus von
Digitaleingang DI2 (Parameter | Digitaleingang DI2 (Parameter
10.02 DI Status nach 10.02 DI Status nach
Verzégerung, Bit 1) Verzégerung, Bit 1)

100035 | Verzdgerungsstatus von Verzdgerungsstatus von
Digitaleingang DI3 (Parameter | Digitaleingang DI3 (Parameter
10.02 DI Status nach 10.02 DI Status nach
Verzégerung, Bit 2) Verzdgerung, Bit 2)

100036 | Verzdgerungsstatus von Verzdgerungsstatus von
Digitaleingang D14 (Parameter | Digitaleingang D14 (Parameter
10.02 DI Status nach 10.02 DI Status nach
Verzégerung, Bit 3) Verzdgerung, Bit 3)

100037 | Verzoégerungsstatus von Verzdgerungsstatus von
Digitaleingang D15 (Parameter | Digitaleingang DI5 (Parameter
10.02 DI Status nach 10.02 DI Status nach
Verzégerung, Bit 4) Verzégerung, Bit 4)

100038 | Verzdgerungsstatus von Verzdgerungsstatus von

Digitaleingang D16 (Parameter
10.02 DI Status nach
Verzégerung, Bit 5)

Digitaleingang DI6 (Parameter
10.02 DI Status nach
Verzdgerung, Bit 5)
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Storungscode-Register (Halteregister 400090...400100)

Diese Register enthalten Informationen Uber die letzte Abfrage. Das Stérungsregister
wird geldscht, wenn eine Abfrage erfolgreich beendet wurde.

Sollwert | Name Beschreibung

400090 Reset Error Registers 1 = Setzt die internen Stérungsregister (91...95)
zurtick. 0 = Keine Aktion.

400091 Error Function Code Funktionscode der fehlgeschlagenen Abfrage

400092 Error Code Wird gesetzt, wenn Ausnahmecode 04h (siehe

Tabelle oben) generiert wird.

* 00h No error

* 02h Low/High limit exceeded

» 03h Faulty Index: Nicht verfigbarer Index eines
Array-Parameters

» 05h Incorrect Data Type: Wert entspricht nicht dem
Datentyp des Parameters

» 65h General Error: Nicht definierbarer Fehler bei
einer Abfrage

400093 Failed Register Das letzte Register (diskreter Eingang, Coil,
Eingangs- oder Halteregister), das nicht gelesen oder
geschrieben werden konnte.

400094 Last Register Written Das letzte Register (diskreter Eingang, Coill,

Successfully Eingangs- oder Halteregister), das erfolgreich
geschrieben wurde.
400095 Last Register Read Das letzte Register (diskreter Eingang, Coll,
Successfully Eingangs- oder Halteregister), das erfolgreich

gelesen wurde.
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BACnet MS/TP-Steuerung
uber die integrierte Feldbus-
Schnittstelle (EFB)

Inhalt des Kapitels

In diesem Kapitel wird die BACnet MS/TP-Steuerung Uber die integrierte Feldbus-
Schnittstelle (EFB) beschrieben: unterstiitzte Funktionen, Dienste und Objekte sowie
die Konfiguration des BACnet Uiber das Meni Grundeinstellungen und mit
Parametern.

BACnet-Ubersicht

BACnet ist ein offener Standard fiir die Datenkommunikation, der die Kompatibilitat zwi-
schen verschiedenen Gebaudesystemen (z. B. Brandmeldung, Sicherheit, Beleuch-
tung, HLK, Aufzug usw.) und den Geraten in den Gebaude-Automatisierungs- und
Regelungsanwendungen erméglicht. Es erméglicht die gemeinsame Datennutzung
durch verschiedene Geratetypen eines breiten Spektrums von Zulieferern.

In der Online ABB Dokumentenbibliothek finden Sie das BACnet Protocol
Implementation Conformance Statement (PICS) (3AXD10000387059 [Englisch])
fir den ACH580. Die aktuelle Version kénnen Sie unter
https.//www.bacnetinternational.net/btl/herunterladen.

Hardware-Installation

Anschluss von Geraten an ein BACnet MS/TP EIA-485 Netzwerk

Siehe das Hardware-Handbuch des Frequenzumrichters.
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Inbetriebnahme der BACnet-Kommunikation liber das
Menu Grundeinstellungen

Das Menl Grundeinstellungen ermdglicht eine einfache Programmierung der haufig-
sten Antriebseinstellungen einschlief3lich der BACnet-Kommunikationseinstellungen.

Inbetriebnahme

0 Wahlen Sie ;ur Inbetiiebnahme (Elie Feldbus- FT ™ ACH530 00 Hz
Kommunikation Menii > Grundeinstellungen >
Kommunikation.

Hauptmenii

E: Grundeinstellungen 8
mS 170 >
EE Diagnose -
e . . -
Beenden 16:02  Auswihlen
Aus (™ ACHAB0 450 Hz
Grun[ieinst[allungen
Motor -
Rampen 3
Grenzen -
Kommunikation
FID-Regelung Micht ausgewahlt w
Zuriick 15:01 Auswiihlen
] Wabhlen Sie Integrierter Feldbus > Ausd ¥ ACHEA0 450 Hz

Kommunikationskonfiguration.

Kommunikation

Integrierter Feldbus
Feldbus-Adaptermodul Micht henutzt »

Durch 170 leiten 2
Zuriick 17:48 Auswiihlen
Lusd ¢ ACHSED f5.0Hz

Integrierter Feldbus

Kammunikationseinstellungen
Diagnosen  Steuerw /Sollw -Ausfall »

Zuriick 15:31 Auswiihlen
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Wahlen Sie die Option EFB Auswahl und dann FAYG) ¥ ACH580 150 12
BACnet MS/TP und driicken Sie Speichern.

Kommunikationseinstellungen ——

Micht aus

Zuriick 15:31 Bearbeiten
Aus® ¥ ACHRE0 45 0 Hz
EFB Auswahl:

Micht ausgewahlt

ACnet MS/TP
Modhus RTU

Abbrechen 15:31 Speichern

Wabhlen Sie zur Einstellung der BACnet MS/TP- P 3 ACHEE0 150 Hz
Parameter Integrierter Feldbus >
Kommunikationskonfiguration.

Scrollen den Bildschirm nach unten, um alle
Zeilen zu sehen.

Integrierter Feldbus

Kommunikationseinstellungen

Zuriick 158:02 Auswihlen

Aus® ™ ACHERD 450 Hz
Kommunikationseinstellungen

ACnet M3/

stations- [ 254
Baudrate: Auytamnatisch
Device Object D: 4194303
Max Master: 127

Furick 1502 Bearbeiten
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O

Wahlen Sie nach der Einstellung aller

erforderlichen Parameter Einstellungen auf den
integrierten Feldbus anwenden, um |hre

Einstellungen zu Uberprifen.

Aus (™ ACH580 45.0 Hz

Kommunikationseinstellungen —

Max Info Frames: 1
Max APDL Wiederholversuche: 3
Wienn die Kommunikation ... stérung
Kammunikation unter_: Steuern. /..
lgnoriere Ausf 0

Furiick 15:03 Bearbeiten
Aus® ™ ACHRB0 45.0 Hz

Kommunikationseinstellungen —

Mazx APDU Wiederhokrersuche: 3
Wenn die Kommunikation . Stérung
Kornmunikaton unter.... Steuerw. /...
Ignoniere Ausfalle, kirzer als: 300 s
WaEinstellungen auf den integrierten ...

erals: 30

Zuriick 15:03

Auswiihlen

Dricken Sie nach Prifung der Einstellungen
zweimal Zuriick, bis Sie die Option Durch 1/0

leiten im Menii Kommunikation sehen.

Wahlen Sie Durch I/O leiten und dann
Einstell.f.d.Antriebssteuerung.

Ausg ™ ACH5B0
Kommunikation
Integrierter Feldbus BACnet MS/TF »
Feldbus-Adaptermodul Micht henuzt e
Durch 1/0 leiten -

46.0 Hz

Zuriick 15:.04 Auswihlen
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0 Wabhl
Uber
Sie d
EFB.

en Sie zur Steuerung der Relaisausgénge FYS) ¥ ACHERT

45.0 Hz

BACnet MS/TP Relaisausgéange und setzen -
ie Quelle der entsprechenden Relais auf Durch 1/0 leiten

Relaisausgange
Analogausginge

Zuriick 15:14

Auswihlen

Aus (™ ACHA80

45.0 Hz

Relaisausginge

Micht angesteusrt»

|st-Befehl:

Quelle:

RO2 Benutzerdefiniert »
RO3 Benutzerdefiniert »
RO4 Micht angastausrt»
RO& Micht angesteuerte
Zuriick 15:17 Auswihlen
Ausd ™ ACHGED 450 Hz
RO1

0

EFB/FBA

AUS-Werzagerung: 00s
EIN-Verzogerung: 00s
Zuriick 15:18 Bearbeiten
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O

Wabhlen Sie zur Steuerung der Analogausgange
Uber BACnet (TP) Analogausgénge aus und
konfigurieren Sie die entsprechenden
Analogausgange.

Ausd ™ ACHS80 45.0 Hz
Durch 1/0 leiten

Relaizausgange -

Zuriick 1518 Auswihlen
Ausg ™ ACHEB0 450 Hz
Analogausginge

AOT: 0000 Y lenutzerdefiniert »

A0Z: 0000 m&  Benutzerdefinierc»

Zuriick 15:18 Auswihlen
Aus ™ ACH580 45.0 Hz
AO1:
Ausgangsuwert: n.oon
EFB/FBA-Quellwert: 0.00 %
Quelle: Benutzerdefiniert
Quelle min: oo %
Quelle max: 50.0 %
Zuriick 15:18 Ansicht

Inbetriebnahme der Feldbus-Kommunikation mit
Parametern

Fihren Sie bei der Einrichtung der Feldbus-Kommunikation mit den Parametern im
Meni Parameter die folgenden Schritte aus. Geeignete Werte siehe Abschnitt
Aktivierung der Steuerfunktionen des Frequenzumrichters auf Seite 379.

1.
2.

Den Frequenzumrichter einschalten.

Aktivieren Sie die BACnet-Kommunikation, indem Sie Parameter 58.01 Protokoll

freigeben auf BACnet MSTP einstellen.

Konfigurieren Sie die Netzwerkeinstellungen mit den Parametern 58.03

Knotenadresse und 58.04 Baudrate.

Definieren Sie den Wert der Gerateobjekt-Instanz mit Parameter 58.40 Device

object ID.
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Hinweis: Der Objektwert sollte eindeutig sein und im Bereich 1...4194303 liegen.

Die Kommunikationsausfall-Funktion zur Erkennung eines
Kommunikationsausfalls zwischen dem EFB und Frequenzumrichter einrichten:

» Stellen Sie die Kommunikationsausfall-Art und die Kommunikationsausfall-
Zeit mit den Parametern 58.15 Komm.ausfall-Art und 58.16 Komm.ausfall-Zeit
ein.

» Stellen Sie mit Parameter 58. 14 Reaktion Komm.ausfall die Reaktion des
Frequenzumrichters auf einen Ausfall der EFB-Kommunikation ein.

Speichern Sie die giiltigen Parameterwerte durch Einstellen von Parameter 96.07
Parameter sichern auf Speichern im Permanentspeicher ab.

Uberpriifen Sie die Einstellungen in Parametergruppe 58 Integrierter Feldbus
(Embedded fieldbus) durch Einstellen von Parameter 58.06
Kommunikationssteuerung auf Einstellungen aktualisieren.

Verwenden Sie die Parameter 58.07...58.13 fur die Diagnose. Zéhler 58.08...58.12
kénnen durch Einstellung des Parameterwerts auf 0 zurliickgesetzt werden.

Stellen Sie die relevanten Parameter flr die Antriebsregelung entsprechend den
Anwendung ein.

Hinweis: Die Parameter fiir den integrierten Feldbus sind in Gruppe 58 Integrierter
Feldbus (Embedded fieldbus) auf Seite 626 enthalten.

Aktivierung der Steuerfunktionen des Frequenzumrichters

Antriebssteuerung

Sie kénnen die Feldbus-Steuerung verschiedener Frequenzumrichterfunktionen tber
BACnet MS/TP, wie folgt, aktivieren:

Den Frequenzumrichter fir die Kommunikation tber den integrierten Feldbus
durch Aktivierung der BACnet-Kommunikation und Einstellung der
Knotenadresse sowie der Gerate-ID fir den Frequenzumrichter konfigurieren.

Wahlen Sie die einzelnen Steuerungsfunktionen aus, um den integrierten Feldbus
als Quelle zu verwenden. Dadurch kommt die Eingangsquelle von dem
entsprechenden BACnet-Objekt.

Hinweis: Andern Sie diese Parameter der Funktionen, die Sie (iber BACnet MS/TP
steuern méchten. Alle anderen Parameter kénnen ihre werkseitigen Standardwerte
behalten.
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Start/Stopp-Drehrichtungssteuerung

Zum Starten/Stoppen der Drehrichtungssteuerung tber Feldbus konfigurieren Sie die
folgenden Parameter des Frequenzumrichters und stellen Sie die Befehle des
Feldbus-Controllers an der entsprechenden Stelle ein:

Antriebsparameter Wert Beschreibung BACnet-Objekt
20.01 Ext1 Integrierter Start/Stopp durch Feldbus mit BV10
Befehlsquellen Feldbus Auswahl von Ext1

20.07 Ext2 Integrierter Start/Stopp durch Feldbus mit BV10
Befehlsquellen Feldbus Auswahl von Ext2

20.21 Drehrichtung Anforderung Drehrichtung Uber Feldbus, falls BV11

erforderlich

Auswahl des Eingangssollwerts

In den folgenden Tabellen wird die Verwendung des integrierten Feldbusses BACnet
zur Auswahl der Eingangssollwerte fiir die Frequenz- und Drehzahlregelung dargestellt

» FuUr Frequenzregelung setzen Sie Parameter 99.04 Motor-Regelmodus = Skalar
(Standardwert fiir den ACH580). Siehe Abschnitt Frequenzsollwert auf Seite 320
und Parametergruppe 28 Frequenz-Sollwertkette auf Seite 5714.

» Fur Drehzahlregelung setzen Sie Parameter 99.04 Motor-Regelmodus =
Vektor.Siehe Abschnitt Drehzahl-Sollwert auf Seite 321 und Parametergruppe 22
Drehzahl-Sollwert-Auswahl auf Seite 494.

Die Vektorregelung hat eine hohere Genauigkeit als die Skalarregelung, jedoch kann
die Vektorregelung nicht in allen Situationen verwendet werden. Siehe Parameter
99.04 Motor-Regelmodus.

Frequenzsollwert

Damit die Eingangsfrequenz-Sollwerte fir den Frequenzumrichter Uber den
integrierten Feldbus BACnet bereitgestellt werden kénnen, miissen die folgenden
Frequenzumrichter-Parameter konfiguriert und die vom Feldbus-Controller
kommenden Sollwert-Worte an der entsprechenden Stelle eingegeben werden:

Antriebsparameter Wert Beschreibung BACnet-Objekt

19.11 Auswahl Ext1/Ext2 | 32 = EFB HStrW | Sollwert-Auswahl tiber Feldbus BV13
Bit 11

28.11 Ext1 Frequenz- 8= Frequenzsollwert-Quelle 1 AV16

Sollw.1 Integr.Feldbus Eingangssollwert1
Soliw.1 "

28.15 Ext2 Frequenz- 9= Frequenzsollwert-Quelle 2 AV17

Sollw. 1 Integr.Feldbus Eingangssollwert 2
Soliw.2 ")

46.02 Frequenz- 50,00 Hz 16-Bit-Skalierung der Kein direktes BACnet-

Skalierung frequenzbezogenen Parameter Objekt

) Als Beispiel
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Drehzahl-Sollwert

Damit die Eingangsdrehzahl-Sollwerte fiir den Frequenzumrichter Gber den
integrierten Feldbus BACnet bereitgestellt werden kénnen, missen die folgenden
Frequenzumrichter-Parameter konfiguriert und die vom Feldbus-Controller
kommenden Sollwert-Worte an der entsprechenden Stelle eingegeben werden:

Antriebsparameter Wert Beschreibung BACnet-Objekt

19.11 Auswahl Ext1/Ext2 | 32 = EFB HStrW | Sollwert-Auswahl Gber Feldbus BV13
Bit 11

22.11 Ext1 Drehzahl- 8= Drehzahlsollwert-Quelle 1 AV16

Sollw.1 Integr.Feldbus Eingangssollwert1
Soliw. 11

22.18 Ext2 Drehzahl- 9= Drehzahlsollwert-Quelle 2 AV17

Sollw.1 Integr.Feldbus Eingangssollwert 2
Soliw.2 M

46.01 Drehzahl- 1500 U/min " 16-Bit-Skalierung der Kein direktes BACnet-

Skalierung drehzahlbezogenen Parameter Objekt

) Als Beispiel

Verriegelungen und Freigaben

Um den integrierten Feldbus BACnet fiir verschiedene Regelungsfunktionen des
Frequenzumrichters verwenden zu kénnen, miissen die folgenden
Frequenzumrichter-Parameter konfiguriert und die vom Feldbus-Controller
kommenden Befehle an der entsprechenden Stelle eingegeben werden:

Antriebsparameter

Wert

Beschreibung

BACnet-Objekt

Feldbus

Feldbus

20.40 Betriebsfreigabe 15 = Integrierter | Startfreigabe tUber den Feldbus BV12
Feldbus

Kein direkter Antriebs- - Stérungsquittierung tber Feldbus | BV14

parameter. Uber das

BACnet-Objekt funktio-

niert die Stérungsquittie-

rung immer.

20.41 Startsperre 1 15 = Integrierter | Die Quelle fiir Startsperre 1 ist der | BV20
Feldbus Feldbus

20.42 Startsperre 2 15 = Integrierter | Die Quelle fiir Startsperre 2 ist der | BV21

Steuerung der Relaisausginge

Fir die Steuerung der Relaisausgange iber den BACnet-Feldbus

« die folgenden Parameter des Frequenzumrichters einstellen, um die Quelle fur
die ROs auszuwahlen.

» Den Frequenzumrichter auf Steuerung ber Gber BACnet programmieren.

Antriebsparameter Wert Beschreibung BACnet-Objekt
10.24 RO1 Quelle 40 = RO/DIO Uber den Feldbus gesteuerter BOO
Steuerwort Bit0 | Relaisausgang 1
10.27 RO2 Quelle 41 = RO/DIO Uber den Feldbus gesteuerter BO1
Steuerwort Bit1 | Relaisausgang 2
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Antriebsparameter Wert Beschreibung BACnet-Objekt

10.30 RO3 Quelle 42 = RO/DIO Uber den Feldbus gesteuerter BO2
Steuerwort Bit2 | Relaisausgang 3

15.07 RO4 Quelle Sonstiges (70.99 | Uber den Feldbus gesteuerter BO3
RO/DIO Steuer- | Relaisausgang 4
wort, Bit 3)

15.10 ROS5 Quelle Sonstiges (10.99 | Uber den Feldbus gesteuerter BO4
RO/DIO Steuer- | Relaisausgang 5
wort, Bit 4)

15.23 DO1 Quelle Sonstiges (10.99 | Uber den Feldbus gesteuerter BO5
RO/DIO Steuer- | Digitalausgang 1
wort, Bit 8)

Datenpunktanschliisse

Bitwerte der BACnet-Objekt-Steuerungsparameter 10.99 RO/DIO Steuerwort. Diese
Bits missen mit den entsprechenden RO- und DO-Quellen, wie oben beschrieben,

verbunden werden.

Antriebsparameter

Beschreibung

BACnet-Objekt

10.99 RO/DIO Steuerwort

Speicherparameter flir Relaisausgange und
Digitalausgang

BOO0...BO5

Steuerung der Analogausgénge

Um die Analogausgéange Uber den integrierten Feldbus BACnet zu steuern,
konfigurieren Sie die folgenden Frequenzumrichter-Parameter und stellen Sie die
vom Feldbus-Controller bereitgestellten Analogwerte am entsprechenden Ort ein:

Datenspeicher

Analogausgang 2

Antriebsparameter Wert Beschreibung BACnet-Objekt

13.12 AO1 Quelle 37 = AO1 Uber den Feldbus gesteuerter AOO0
Datenspeicher | Analogausgang 1

13.22 AO2 Quelle 38=A02 Uber den Feldbus gesteuerter AO1

13.17 AO1 Quelle min

00"

Mindestwert des mit Parameter
ausgewahlten Signals 13.12 AO1
Quelle

Kein direktes BACnet-
Objekt

ausgewabhlten Signals 13.22 AO2
Quelle

13.18 AO1 Quelle max | 100,01 Maximalwert des mit Parameter Kein direktes BACnet-
ausgewahlten Signals 73.72 AO1 | Objekt
Quelle

13.27 AO2 Quelle min 0,0 il Mindestwert des mit Parameter Kein direktes BACnet-
ausgewahlten Signals 73.22 AO2 | Objekt
Quelle

13.28 AO2 Quelle max 100,0 N Maximalwert des mit Parameter Kein direktes BACnet-

Objekt

1) Als Beispiel
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Datenpunktanschliisse

Die Werte der BACnet-Objekt-Steuerungsparameter 13.97 AO1 Datenspeicher und
13.92 AO2 Datenspeicher. Diese Werte missen auf die entsprechenden AO-
Quellen, wie oben beschrieben, gelegt werden.

Antriebsparameter Beschreibung BACnet-Objekt
13.91 AO1 Datenspeicher Speicherparameter fiir AO1 AO0

13.92 AO2 Datenspeicher Speicherparameter fiir AO2 AO1
PID-Regelung

Zur PID-Regelung tiber den integrierten Feldbus BACnet miissen die folgenden
Parameter des Frequenzumrichters konfiguriert und die vom Feldbus-Controller
kommenden PID-Werte an der entsprechenden Stelle festgelegt werden:

Antriebsparameter Wert Beschreibung BACnet-Objekt
40.08 Satz 1 Proz.- 10 = Proz.Istwert | Quelldatenspeicher Feedback 1 AV43

Istw.1 Quelle Datenspeicher

40.09 Satz 1 Proz.- 10 = Proz.Istwert | Quelldatenspeicher Feedback 2 AV43

Istw.2 Quelle Datenspeicher

40.16 Satz 1 Proz.- 24 = Setzpunkt | Quelldatenspeicher Sollwert 1 AV42

Sollw.1 Quelle Datenspeicher

40.17 Satz 1 Proz.- 24 = Setzpunkt | Quelldatenspeicher Sollwert 2 AV42

Sollw.2 Quelle Datenspeicher

Datenpunktanschliisse

Die BACnet-Objekt-Steuerungsparameter 40.91 Riickfiihrung Datenspeicher und
40.92 Setzpunkt Datenspeicher. Diese Werte miissen mit dem entsprechenden PID-
Sollwert und den Rickflihrwerten, wie oben beschrieben, verbunden werden.

Antriebsparameter Beschreibung BACnet-Objekt
40.91 Riickfiihrung Speicherparameter fiir den Prozess- AV43
Datenspeicher Ruckfuhrwert

40.92 Setzpunkt Datenspeicher | Speicherparameter fur den Prozess-Sollwert | AV42

Stérungen der Kommunikationsverbindungen

BACnet hat keine eigene Funktion zur Erkennung eines Kommunikationsausfalls,
weil es kein Synchronprotokoll ist. Wenn Kommunikationszeiten erforderlich sind,
kénnen mit den folgenden Parametern Zeitliiberschreitungen erkannt werden, die auf
verschiedenen Paketen basieren und die Antriebsmaflnahme spezifizieren.

Antriebsparameter Wert Beschreibung

58.15 Komm.ausfall-Art | 1 = Jede Meldung Einstellung, welche Medungstypen den
2 = Steuerw. / Sollw.1 / Sollw.2 Timeout-Zahler zur Erkennung eines EFB-
Kommunikationsausfalls zuriicksetzen.
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Antriebsparameter Wert Beschreibung

58.14 Reaktion 0 = Keine Aktion Auswahl der Reaktion des Frequenzumrich-

Komm.ausfall 1 = Stérung ters auf einem Ausfall der EFB-Kommunika-

2 = Letzte Drehzahl tion.

3 = Sicherer Drehz.Sollw. Anderungen dieses Parameters werden erst

4 = Immer Stérung wirksam, nachdem die Regelungseinheit neu

5 = Warnung gebootet wurde oder die der neuen Einstel-
lungen mit Parameter 58.06 Kommunikati-
onssteuerung (1 = Einstellungen
aktualisieren) verifiziert wurden.

58.16 Komm.ausfall-Zeit | 0,0...6000,0 s Einstellung eines Grenzwerts fir die Zeit der
Unterbrechung (Timeout) bei der EFB-Kom-
munikation. Wenn eine Kommunikationsun-
terbrechung langer als die eingestellte Zeit
andauert, erfolgt die durch Parameter 58.16
Komm.ausfall-Zeit festgelegte Reaktion.

Antriebsriickfiihrung

Die Eingange des GMS-Controllers (Frequenzumrichter-Ausgangssignale) haben
voreingestellte Inhalte. Diese Ruckfiihrsignale erfordern keine zusatzliche
Antriebskonfiguration. Die folgende Tabelle enthalt eine Untergruppe der
unterstltzten Daten. Das Protocol Implementation Conformance Statement (PICS)
(3AXD10000387059 [Englisch]), das im Internet in der ABB Dokumentenbibliothek
vorhanden ist, enthalt die komplette Liste.

Antriebsparameter Beschreibung BACnet-Objekt
01.01 Motordrehzahl Berechnete Motordrehzahl (U/min) AVO
benutzt
01.06 Ausgangsfre- Berechnete Ausgangsfrequenz (Hz) AV1
quenz
01.11 DC voltage DC-Zwischenkreisspannung (V) AvV2
01.13 Ausgangsspan- Berechnete Motorspannung (V AC) AV3
nung
01.07 Motorstrom Gemessener (absoluter) Motorstrom (A) AV4
01.10 Motordrehmoment | Motordrehmoment in Prozent des Motornennmoments | AV5

(%)
01.14 Ausgangsleistung | Frequenzumrichter-Ausgangsleistung (kW) AV6
05.11 Wechselrichter- Berechnete Temperatur des Frequenzumrichters in AV7
Temperatur Prozent des Stérgrenzwerts (%)
01.20 Wechselrichter Energiemenge, die (in beiden Richtungen) durch den AV9
kWh-Z&hler Frequenzumrichter geflossen ist, in vollen

Kilowattstunden.

Wenn der Zahler liberspringt, wird 01.19 Wechselrich-

ter MWh-Zahler um 1 erhéht. Der Mindestwert ist Null (0).
35.01 Motortemperatur | Anzeige der Motortemperatur (°C oder °F), die mit dem | AV15
berechnet internen thermischen Motorschutzmodell berechnet

wurde. Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl/

Einheit ausgewanhlt.
01.03 Motordrehzahl % | Motordrehzahl in Prozent der Synchronmotordrehzahl. | AV31
40.01 Proz.reg.ausg. Prozessregler-Ausgang Av44
Istwert
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Antriebsparameter

Beschreibung

BACnet-Objekt

40.04 Proz.reg.
Regelabw.

PID-Abweichung

AV49

01.50 Laufende Stunde
kWh

Energieverbrauch des aktuellen Tages. Dies ist der
Energieverbrauch der letzten 24 Betriebsstunden des
Frequenzumrichters (nicht bedingt durchgéngig) und
nicht der Energieverbrauch eines Kalendertages.
Wenn die Spannungsversorgung aus- und wieder
eingeschaltet wird, nachdem der Frequenzumrichter
wieder lauft, wird der Parameterwert auf den Wert vor
dem Aus-/Einschalten gesetzt.

AV130

01.51 Letzte Stunde
kWh

Energieverbrauch der vorherigen Stunde. Der Wert
01.50 Laufende Stunde kWh wird hier gespeichert, der
innerhalb der letzten 60 Minute aufaddiert wurde.
Wenn die Spannungsversorgung aus- und wieder
eingeschaltet wird, nachdem der Frequenzumrichter
wieder lauft, wird der Parameterwert auf den Wert vor
dem Aus-/Einschalten gesetzt.

AV131

01.52 Laufender Tag
kWh

Energieverbrauch des aktuellen Tages. Dies ist der
Energieverbrauch der letzten 24 Betriebsstunden des
Frequenzumrichters (nicht bedingt durchgéngig) und
nicht der Energieverbrauch eines Kalendertages.
Wenn die Spannungsversorgung aus- und wieder
eingeschaltet wird, nachdem der Frequenzumrichter
wieder lauft, wird der Parameterwert auf den Wert vor
dem Aus-/Einschalten gesetzt.

AV132

01.53 Letzter Tag kWh

Energieverbrauch des Vortages. Der Wert 01.52
Laufender Tag kWh wird hier gespeichert, der innerhalb
der letzten 24 Stunden aufaddiert wurde.

Wenn die Spannungsversorgung aus- und wieder
eingeschaltet wird, nachdem der Frequenzumrichter
wieder lauft, wird der Parameterwert auf den Wert vor
dem Aus-/Einschalten gesetzt.

AV133

04.01 Abschalt-Stérung

Storung, die die aktuelle Abschaltung verursacht hat
(aktive Stoérung)

AV18

04.11 Letzte Stérung

Vorherige Stérung (nicht aktiv)

AV19

04.12 Zweitletzte
Stérung

Storung vor Auftreten der vorherigen Stérung (nicht
aktiv)

AV20

Die tatsachlichen Ausgangswerte des Frequenzumrichters kénnen von AVO...AV6,
AV31 und AV32 abgelesen werden:

Objekt-ID | Standard- Beschreibung Min/max. Wert Ein- | Aktueller Wert
Objektname heit Zugriffstyp
AV0 Output-RPM Motordrehzahl 0, Nenndrehzahl U/min R
AV1 Ausgangsfreq Ausgangsfrequenz -500, 500 Hz R
AV2 DC-Spannung DC-Zwischenkreisspannung | 0, 2000 \% R
AV3 Ausgangsspan- | AC-Ausgangsspannung 0, 2000 \% R
nung
Av4 Ausgangsstrom | Ausgangsstrom des 0, Nennstrom A R
Frequenzumrichters
AV5 Ausgangs- Ausgangsdrehmoment des -1600, 1600 % R
drehmoment Motors in Prozent des
Nennmoments
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Objekt-ID | Standard- Beschreibung Min/max. Wert Ein- | Aktueller Wert
Objektname heit Zugriffstyp
AV6 Ausgangslei- Ausgangsleistung in kW Nennleistung (+/-) | kW R
stung
AV31 Ausgangsdreh- | Motoristdrehzahl -200, 200 % R
zahl
AV32 Ausgangsstrom | Istwert des Motorstroms 0, 200 % R

-Bereich




BACnet MS/TP-Steuerung (lber die integrierte Feldbus-Schnittstelle (EFB) 327

Beispiel fur die Parametereinstellung

Frequenzregelung

Die folgende Tabelle gibt ein Beispiel fir die Konfiguration einer einfachen Frequenz-
regelung. Die restlichen Parameter kdnnen auf Standardwerte eingestellt bleiben.

Antriebsparameter

Einstellungen

Beschreibung

58.06 Kommunikations-
steuerung

0 = Freigegeben

Normalbetrieb

58.03 Knotenadresse 1811 Dieser Parameter definiert die Knotenadresse des
Antriebs am Feldbus.

58.40 Device object ID |51 1) Konfiguriert die Gerateobjekt-ID.

58.16 Komm.ausfall-Zeit | 30 1) Einstellung der Kommunikationsunterbrechung auf 30

Sekunden.

58.15 Komm.ausfall-Art

1 = Jede Meldung N

Die Timeout-Funktion Gberwacht jede vom
Frequenzumrichter empfangene Meldung.

58.06 Kommunikations-
steuerung

0 = Einstellungen
aktualisieren

Aktualisiert die Einstellungen und ubernimmt die
geanderten EFB-Konfigurationseinstellungen.

20.01 Ext1
Befehlsquellen

Auswahl der Schnittstelle des integrierten Feldbusses
als Quelle der Start- und Stoppbefehle fiir den externen
Steuerplatz 1.

28.11 Ext1 Frequenz-
Sollw.1

Auswahl von Sollwert 1 des integrierten Feldbusses als
Quelle fur den Frequenz-Sollwert 1.

N Beispiel
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BACnet Protocol Implementation Conformance Statement
Dokument: 3AXD10000387059, Rev 13

Datum: Montag, 6. Juni 2022

Herstellername: ABB, Hersteller-ID 127

Produktname: HLK-Frequenzumrichter

Produktmodell-Nummer: ACH580

Softwareversion: Frequenzumrichter-FW: 2.x.x.x BACnet Appl: 2049
Firmware-Version: 14.01

Version des BACnet-Protokolls: 14

Produktbeschreibung:

Der ACH580 ist ein Hochleistungs-Frequenzumrichter fur HLK- und Kélteanwendungen. Das
Produkt unterstitzt native BACnet mit direktem Anschluss an das MS/TP-LAN. Es werden
MS/TP-Baudraten bis 115,2 kbps sowie der Master- und Slave-Modus unterstiitzt. Der
Frequenzumrichter kann vollstandig iber BACnet gesteuert und als Standard-
Frequenzumrichter (berwacht werden. Dariiber hinaus stehen die Standard-E/A des
Frequenzumrichters der Benutzeranwendung iber BACnet zur Verfiigung.

BACnet-standardisiertes Gerateprofil (Anhang L):

BACnet Operator Workstation (B-OWS)

BACnet Advanced Operator Workstation (B-AWS)
BACnet Operator Display (B-OD)

BACnet Building Controller (B-BC)

BACnet Advanced Application Controller (B-AAC)
BACnet Application specific Controller (B-ASC)
BACnet Smart Sensor (B-SS)

BACnet Smart Actuator (B-SA)

oomRO0000

Liste aller unterstiitzten BACnet-Bausteine (Anhang K):

DS-RP-B Data Sharing-ReadProperty

DS-U/MIN-B Data Sharing-ReadProperty Multiple
DS-WP-B Data Sharing-WriteProperty

DS-WPM-B Data Sharing-WriteProperty Multiple
DS-COV-B Data Sharing-Change of Value

DM-DDB-B Device Management-DynamicDeviceBinding
DM-ORDERR--B  Device Management-DynamicObjectBinding
DM-DCC-B Management-DeviceCommunicator
DM-RD-B Device Management-ReinitialDevice

DM-TS-B Device Management-Time Synchronization
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Segmentierung:

| Fahigkeit zur Ubertragung segmentierter Meldungen FenstergréRe: -
| Fahigkeit zum Empfang segmentierter Meldungen FenstergroRe: -

Unterstiitzte Standard-Objekttypen:

Die Objekt-Instantiierung ist statisch, d. h. Objekte kdnnen nicht erstellt oder geldscht werden.
Einzelheiten zu den Objekten siehe Tabellen am Ende dieses Handbuchs.

Data link layer - Optionen:

BACnet-IP (Anhang J)

BACnet-IP (Anlage J), Fremdgerat

ISO 8802-3, Ethernet (Abschnitt 7)

ATA 878.1, 2.5 Mb. ARCnet (Abschnitt 8)

ATA 878.1, EIA-485 ARCNET (Abschnitt 8), Baudrate(n) ____
MS/TP-Master (Abschnitt 9), Baudrate(n): 9,6k, 19,2k, 38,4k, 76,8k, 115,2k
MS/TP-Slave (Abschnitt 9), Baudrate(n): 9,6k, 19,2k, 38,4k, 76,8k, 115,2k
Punkt-zu-Punkt, EIA 232 (Abschnitt 10), Baudrate(n)
Punkt-zu-Punkt, Modem (Abschnitt 10), Baudrate(n)
LonTalk, (Abschnitt 11), Medium: ____
BACnet/ZigBee (GS O)

Sonstige: ____

Ooddo=ErseOOOoOod

Bindung der Gerateadresse:

Wird eine statische Geratebindung unterstitzt? (Dies ist aktuell bei der Zwei-Wege-Kommuni-
kation mit MS/TP-Slaves und bestimmten anderen Geréaten notwendig.) [1 Ja M Nein.

Netzwerkoptionen:

O Router, Abschnitt 6
BACnet/IP an MS/TP
BACnet/ISO 8802-3, Ethernet an MS/TP
BACnet/IP an BACnet/IP an BACnet/ISO 8802-3, Ethernet
BACnet/IP an BACnet/IP an BACnet/ISO 8802-3, Ethernet an MS/TP
O Anhang H, BACnet-Tunneling-Router tiber IP
[0  BACnet/IP broadcast management device (BBMD)
Unterstiitzt das BBMD die Registrierung durch Fremdgeréate? OJa O Nein.
Max. BDT-Eintréage :
Unterstiitzt BBMD die Ubersetzung der Netzwerkadresse? []Ja [ Nein.
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Optionen fiir die Netzwerksicherheit:

E‘:l Nicht sicheres Gerat - ist in der Lage, ohne BACnet-Netzwerksicherheit zu arbeiten

[0  sicheres Gerat - ist in der Lage, die BACnet-Netzwerksicherheit (NS-SD BIBB) zu verwenden
O mehrere anwendungsspezifische Tasten:
[ unterstiitzt die Verschlisselung (NS-ED BIBB)
[ Key Server (NS-KS BIBB)

Unterstiitzte Zeichensatze:
Die Unterstiitzung mehrerer Zeichensatze bedeutet nicht, dass sie alle gleichzeitig unterstitzt
werden kénnen.
M 1SO 10646 (UTF-8) O  IBM /Microsoft DBCS O  1s0 8859-1
0 1s0O 10646 (UCS-2) O  1SO 10646 (UCS-4) O  Jis X 0208

Falls dieses Produkt ein Kommunikations-Gateway ist, beschreiben Sie die Typen
der nicht zu BACnet gehérenden Gerate/Netzwerke, die der Gateway unterstutzt:
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Matrix der unterstiitzten Objekte/Eigenschaften

In der folgenden Tabelle sind die unterstltzten Objekttypen/Eigenschaften sowie
deren Standardeinstellungen zusammengefasst:

Objekttyp
Eigenschaft Bini- | Bindraus- | Binar- | Ana- | Ana- | Ana- | Multi- | Kreis
rein- gang wert | logein- | logaus- | logwert | state-
gang gang gang Wert

Objektbezeichnung R R R R R R R R
Objektname w, P w, P R w, P w, P RrRM R wW,P
Objekttyp R R R R R R R R
Aktueller Wert R Cc C R Cc Cc R R
Statusmerker R R R R R R R R
Ereignis-Status R R R R R R R R
AuBer Betrieb w W w w w W W w
Polaritat W, P W, P
Aktiver Text R R R
Inaktiver Text R R R
Einheiten R R R
Aktueller Mindestwert R R R
Aktueller Maximalwert R R R
Prioritats-Array R R R R
Standardeinstellung w, P W,P W, P W, P
nicht verwenden
COV-Inkrement W,P W,P W,P
Anzahl der Zusténde R
Statustext R
Eigenschaftsliste R R R R R R R R

* R = schreibgeschitzt, W = schreibbar, C = kommandierbar,

P = dauerhaft
« AV16, AV17, AV21, AV22, AV40- AV44, AV55, AV56, AV59,
AV120-129 haben W, P. ULH Drives auch AV118, AV119 haben W.
» Die max. Lange der schreibbaren Objektnamen betragt 25 Zeichen

Ubersicht iiber die Geriteobjekt-Instanzen

Die folgende Tabelle enthalt die unterstiitzten Gerateobjekte

Gerateobjekt
Eigenschaft Merker Typ Standardwert
Objektbezeichnung W, P OID 4194303
Objektname W, P Zeichenfolge AC Drive 4194303

max. Lange 25

Objekttyp R ENUM DEV (8)
Systemstatus R ENUM
Herstellername R Zeichenfolge ABB
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Herstellerbezeichnung R Ohne Vorzeichen 127
Modellbezeichnung R CharString ACH580
Firmware-Version R Zeichenfolge 14.01
Applikationssoftware-Version R Zeichenfolge
Beschreibung W, P CharString, max. ,Der ACH580 ist ein
Laénge 100 Hochleistungs-Frequenzumrichter
fur HLK- und Kalteanwendungen.”
Ort w, P CharString, max. Lange 50 4(nicht gesetzt)”
Protokollversion R Ohne Vorzeichen 1
Protokollversion R Ohne Vorzeichen 14
Unterstitzte Protokoll- R Bit-String (Bitfolge)
Services
Unterstiitzte Protokoll- R Bit-String (Bitfolge)
Objekttypen
Objektliste R OID-Array
Max. zulassige APDU-Lange R Ohne Vorzeichen 480
Segmentierung wird R ENUM Keine Segmentierung (3)
unterstiitzt
Lokalzeit R BACnetTime
Lokales Datum R BACnetDate
APDU Timeout W, P Ohne Vorzeichen 10000 ms
Anzahl der APDU- W, P Ohne Vorzeichen 3
Wiederholungen
Max. Master W, P Ohne Vorzeichen 127
Max. Info-Frames W, P Ohne Vorzeichen 1
Bindung der Gerateadresse R Strukt-Liste
Datenbankversion R,P Ohne Vorzeichen
Aktive COV-Eintrage R Array der
BACnetCOVSubscription
Seriennummer R Zeichenfolge
Eigenschaftsliste R Array of Unsigned

Merker: R = schreibgeschiitzt, W = schreibbar, C = kommandierbar,

P = dauerhaft

Zusammenfassung der Binareingangs-Objektinstanzen

In der folgenden Tabelle werden die unterstiitzten Binareingangsobjekte aufgelistet:

Objekt-ID Objektname Beschreibung Aktiver/inaktiver | Aktueller Wert
Text Zugriffstyp
BIO RO1-Monitor Status von Relaisausgang 1 Ein/Aus R
BI1 RO2-Uberwachung Status von Relaisausgang 2 Ein/Aus R
BI2 RO3-Uberwachung Status von Relaisausgang 3 Ein/Aus R
BI3 RO4-Uberwachung Status von Relaisausgang 4 Ein/Aus R
Bl4 RO5-Uberwachung Status von Relaisausgang 5 Ein/Aus R
BI5 DO1-Uberwachung Status von Digitalausgang 1 Ein/Aus R
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Objekt-ID Objektname Beschreibung Aktiver/inaktiver | Aktueller Wert
Text Zugriffstyp
BI6 DI1-Uberwachung Status von Digitaleingang 1 Ein/Aus R
BI7 DI2-Uberwachung Status von Digitaleingang 2 Ein/Aus R
BI8 DI3-Uberwachung Status von Digitaleingang 3 Ein/Aus R
BI9 DI4-Uberwachung Status von Digitaleingang 4 Ein/Aus R
BI10 DI5-Uberwachung Status von Digitaleingang 5 Ein/Aus R
BI11 DI6-Uberwachung Status von Digitaleingang 6 Ein/Aus R

Hinweis: Zugriffstypen fur aktuelle Werte, R = schreibgeschutzt, W = schreibbar
C = kommandierbar. Kommandierbare Werte unterstiitzen Prioritats-Arrays und
verzichten auf Standardwerte.

Zusammenfassung der Binarausgangs-Objektinstanzen

In der folgenden Tabelle sind die unterstitzten Bindrausgangsobjekte aufgelistet

Objekt-ID Objektname Beschreibung Aktiver/inaktiver | Aktueller Wert
Text Zugriffstyp
BOO RO1-Befehl Ausgangszustand von Relais 1 Ein/Aus C
BO1 RO2-Befehl Ausgangszustand von Relais 2 Ein/Aus C
BO2 RO3-Befehl Ausgangszustand von Relais 3 Ein/Aus C
BO3 RO4-Befehl Ausgangszustand von Relais 4 Ein/Aus C
BO4 RO4-Befehl Ausgangszustand von Relais 5 Ein/Aus C
BO5 DO1-Befehl Ausgangsstatus von Ein/Aus C
Digitalausgang 1

Hinweis: Zugriffstypen der aktuellen Werten, R = schreibgeschiitzt, W = schreibbar
C = kommandierbar. Kommandierbare Werte unterstiitzen Prioritats-Arrays und
verzichten auf Standardwerte.

Zusammenfassung der Binarwert-Objektinstanzen

In der folgenden Tabelle sind die unterstlitzten Binarwertobjekte zusammengefasst:

Objekt-ID Objektname Beschreibung Aktiver/inaktiver | Aktueller Wert
Text Zugriffstyp
BVO _EIN/AUS- Betriebsstatus des Lauft/Stopp R
Uberwachung Frequenzumrichters
BV1 Drehrichtungs- Drehrichtung des Motors rickwarts/vorwarts R
Gberwachung
BV2 Uberwgchung Aktueller Stérungsstatus des Stoérung / OK R
OK/STORUNG Frequenzumrichters
BV3 Uberwachung Tatsachliche Steuerquelle Ext2 / Ext1 R
EXT1-EXT2
BV4 Uberwachung Tatsachliche Betriebsart. Hand/Auto R
HAND-AUTO
BV5 Warnungsuber- Aktueller Warnstatus Warnung / OK R
wachung
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Objekt-ID Objektname Beschreibung Aktiver/inaktiver | Aktueller Wert
Text Zugriffstyp
BV7 Uberwachung Aktueller Status ,Bereit* Bereit/Nicht bereit R
,Bereit*
BV8 Uberwachung Istwert auf Sollwert-Status Ja/Nein R
LAm Sollwert”
BV9 _ Freigabe- Aktueller Status Betriebsfreigabe Aktiviert / R
Uberwachung Deaktiviert
BV10 EIN/AUS-Befehl Befehl zum Start des Lauft/Stopp (o}
Frequenzumrichters
BV11 Drehrichtungs- Befehl fur Drehrichtung rickwarts/vorwarts C
befehl
BV12 Betriebsfrei- Befehl fir Betriebsfreigabe Aktiviert / C
gabe-Befehl Deaktiviert
BV13 EXT1-EXT2- Befehl zur Auswahl extern 1 oder Ext2 / Ext1 C
Befehl extern 2
BV14 Stoérungsquittie- | Stérungsquittierung angeordnet Riicksetzung / W
rung (Ruckset- Nein
zung)
BV15-BV16 <Reserviert>
BV17 Verriegelungs- Aktueller Status des Verriegeln / R
parameter Parameterschlosses. Entriegeln
BV18 Steuerungs- Den Antrieb in den BACnet- Ein/Aus C
Override-Befehl Modus schalten. In diesem
Modus tGbernimmt BACnet die
Steuerung des Antriebs von der
normalen Steuerstelle. Hinweis:
Der HAND-Modus des
Bedienpanels hat Vorrang vor
BACnet Control Override.
BV19 Steuerungs- Anzeige, ob der Ein/Aus R
Override- Frequenzumrichter mit dem
Uberwachung | Befehl BV18 auf BACnet Control
Override umgeschaltet wurde. In
diesem Modus Gibernimmt
BACnet die Steuerung des
Antriebs von der normalen
Steuerstelle. Hinweis: Der HAND-
Modus des Bedienpanels hat
Vorrang vor dem BACnet-Modus.
BV20 Startsperre-1- Befehl flir Startfreigabe 1 Aktivieren / C
Befehl Deaktivieren
BV21 Startsperre-2- Befehl fiir Startfreigabe 2 Aktivieren / C
Befehl Deaktivieren
BV24 Uberwachung Aktueller Startstatus Gestartet / Nicht R
gestartet gestartet
BV25 Uberwachung Aktueller Status der Funktion Aktiv / OK R
Sicher ,Sicher abgeschaltetes
abgeschaltetes Drehmoment”
Drehmoment
BV26 Unterlast- Anzeige, ob das ULC-Signal Unterlast / OK R
Uberwachung | niedriger als die Unterlastkurve ist
BVv27 Uberlast- Anzeige, ob das ULC-Signal Uberlast / OK R

Uberwachung

héher als die Uberlastkurve ist.
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oder Auswahl Prozess-PID-Satz
2

Objekt-ID Objektname Beschreibung Aktiver/inaktiver | Aktueller Wert
Text Zugriffstyp
BV28 Motorheizungs- Befehl an die Motorheizung Ein/Aus w
befehl
BV29 Motorheizungs- | Aktueller Status der Motorheizung Ein/Aus R
Uberwachung
BV30 UserO-Monitor | Aktueller Status von ,Anwender- Ein/Aus R
Bit 0 im Statuswort
BV31 User1-Monitor | Aktueller Status von ,Anwender- Ein/Aus R
Bit 1" im Statuswort
BV32 User2-Monitor | Aktueller Status von ,Anwender- Ein/Aus R
Bit 2" im Statuswort
BV33 User3-Monitor | Aktueller Status von ,Anwender- Ein/Aus R
Bit 3“ im Statuswort
BV34 User0- Befehl ,Anwender-Bit 0 im Ein/Aus C
Command Statuswort
BV35 User1- Befehl ,Anwender-User Bit 1“im Ein/Aus C
Command Statuswort
BV36 User2- Befehl ,Anwender-Bit 2“ im Ein/Aus C
Command Statuswort
BV37 User3- Befehl ,Anwender-User Bit 3" im Ein/Aus C
Command Statuswort
BV38 <Reserviert>
BV39 Befehl Befehl zum Speichern der Speichern / Nein w
Parameter Antriebsparameter und der
speichern BACnet-Eigenschaften (als ,P =
dauerhaft” gekennzeichnete
Eigenschaften)
BV40 PID-Set-Select Befehl an Prozess-PID-Satz 1 Satz1/ Satz2 W

Hinweis: Zugriffstypen der aktuellen Werten, R = schreibgeschiitzt, W = schreibbar
C = kommandierbar. Kommandierbare Werte unterstiitzen Prioritats-Arrays und
verzichten auf Standardwerte.

Zusammenfassung der Analogeingangs-Objektinstanz

Die folgende Tabelle enthalt die unterstiitzten Analogeingangsobjekte:

Objekt-ID Standard- Beschreibung Min / Max. Wert | Einheiten Aktueller Wert
Objektname Zugriffstyp
AlO Al1-Monitor Zeigt den 0...100 Prozent (%) R
Eingangspegel von
Analogeingang 1 an.
Al1 Al2-Monitor Zeigt den 0...100 Prozent (%) R
Eingangspegel von
Analogeingang 2 an.

Hinweis: Zugriffstypen fir aktuelle Werte, R = schreibgeschiitzt, W = schreibbar
C = kommandierbar. Kommandierbare Werte unterstiitzen Prioritats-Arrays und
verzichten auf Standardwerte.
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Zusammenfassung der Analogausgangs-Objektinstanz

In der folgenden Tabelle werden die unterstitzten Analogausgangsobjekte
aufgelistet:

Min / Max. Wert Aktueller Wert

Zugriffstyp

Objekt-ID Standard- Einheiten

Objektname

Beschreibung

AO0 AO1-Command Steuert 0...
Analogausgang 1
(der Antrieb muss fur
die BACnet-Regelung

konfiguriert sein).

100 Prozent C

AO1 Steuert 0...
Analogausgang 2
(der Antrieb muss fir
die BACnet-Regelung

konfiguriert sein).

AO2-Command 100 Prozent (e}

Hinweis: Zugriffstypen fur aktuelle Werte, R = schreibgeschiitzt, W = schreibbar
C = kommandierbar. Kommandierbare Werte unterstitzen Prioritats-Arrays und
verzichten auf Standardwerte.

Zusammenfassung der Analogwert-Objektinstanz
In der folgenden Tabelle sind die unterstutzten Analog-Objekte-Objekte

zusammengefasst:
Objekt-ID Standard- Beschreibung Min / Max. Wert | Einhei- | Aktueller Wert
Objektname ten Zugriffstyp
AVO0 Output-RPM Motordrehzahl 0, Nenndrehzahl U/min R
AV1 Output-Freq Ausgangsfrequenz -500, 500 Hz R
AV2 DC-Voltage DC-Zwischenkreis- 0, \% R
spannung 2000
AV3 Ausgangsspan- AC-Ausgangsspan- 0, \% R
nung nung 2000,
AV4 Ausgangsstrom Ausgangsstrom des 0, A R
Frequenzumrichters Nennstrom
AV5 Ausgangs- Ausgangsdrehmoment -1600, % R
drehmoment des Motors in Prozent 1600
des Nennmoments
AV6 Ausgangslei- Ausgangsleistung in Nennleistung (+/-) kW R
stung kW
AV7 Betriebstempe- | Kiihlkérper-Temperatur -40, % R
raturbereich 160
AV8 Kilowattstunden Der kumulative 0,65535 kWh w
-Zahler R Energieverbrauch des
Frequenzumrichters.
Dieser Wert ist
ricksetzbar.
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Objekt-ID Standard- Beschreibung Min / Max. Wert | Einhei- | Aktueller Wert
Objektname ten Zugriffstyp
AV9 Kilowattstunden Der kumulative 0, kWh R
-Zahler NR Energieverbrauch des 65535999999
Frequenzumrichters.
Dieser Wert ist nicht
ricksetzbar.
AV10 Prozess-PID- Dieses Objekt ist das 0, % R
Ruckfihrung Prozess-PID- 100
Ruckfihrsignal.
AV11 Prozess-PID- Dieses Objekt ist die 0, % R
Abweichung Abweichung des 100

Prozess-PID-
Ausgangssignals vom

Sollwert.
AV12 Externe PID- Dieses Objekt ist das 0, % R
Ruckfihrung externe PID- 100
Rckfihrsignal.
AV13 Externe PID- Dieses Objekt ist die 0, % R
Abweichung Abweichung des 100

externen PID-
Ausgangssignals vom
Sollwert.

AV14 Betriebszeiten Die riicksetzbare 0, Stunden R

Laufzeit des Antriebs 3,40282347e38

(Rucksetzung durch
Schreiben von 0).

AV15 Motor-Temp- Motortemperatur -10, °C R
Degrees-C 200
AV16 Eingangssoll- Drehzahlsollwert 1 -150, % C
wert 1 150
AV17 Eingangssoll- Drehzahl-Sollwert 2. -150, % C
wert 2 150
AV18 Aktive Stérung Die letzten R
anstehenden
Stérmeldungen werden
angezeigt.
AV19 Vorherige Zeigt die letzte R
Stérung 1 gespeicherte (nicht
aktive) Stérung an
AV20 Vorherige Zeigt die zweitletzte R
Stérung 2 gespeicherte (nicht
aktive) Storung an.
AV21 AO1-Monitor Ausgangspegel von 0," % R
Analogausgang 1 100
AV22 AO2-Monitor Ausgangspegel von 0,” % R
Analogausgang 2 100
AV23 Beschl-1- Rampenzeiten der 0, s w
Sekunden Rampe1 1800
AV24 Verz-1- Verzdgerungszeit 0 s w

Sekunden Rampe 1 1860
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Objekt-ID Standard- Beschreibung Min / Max. Wert | Einhei- | Aktueller Wert
Objektname ten Zugriffstyp
AV25 Mbox-Param Parameternummer zur Keine w
Nutzung durch die Einhei-
Mailbox-Funktion. ten
AV26 Mbox-Data Einstellung (W) oder Keine w
Anzeige (R) des Einhei-
Datenwerts der ten
Mailbox-Funktion
AV27 Externer PID- | Dieses Objekt legt den 0, % C
Sollwert externen PID-Regler- 100
Sollwert fest
AV27-AV28 <Reserviert>
AV29 Min-Drehzahl Einstellung der zulassi- -500, Hz W
gen Mindestausgangs- 500
frequenz
AV30 Max. Drehzahl Einstellung der -500, Hz w
zulassigen maximalen 500
Ausgangsfrequenz
AV31 Ausgangsdreh- Motoristdrehzahl -200, % R
zahl 200
AV32 Ausgangsstrom Istwert des 0, % R
-Bereich Motorstroms 200
AV33 Max. Strom Max. Motorstrom 0, A w
Nennstrom
AV34-AV39 <Reserviert>
AV40 LOOP- Regler-Rickmeldung 0, % R
Feedback- nach Auswabhl der 100
Monitor Quelle,
mathematischen
Funktion und Filterung
(nur lesen)
AV41 LOOP-Setpoint- | Regler-Sollwert nach 0,100 % R
Monitor der Quellenauswahl,
Begrenzung der
mathematischen
Funktion und Rampe
(nur lesen).
AV42 LOOP-Setpoint | Befehl zum Speichern 0,100 % C
des Regler-Sollwerts,
der als Eingang flr den
Prozess verwendet
wird
AV43 LOOP- Speichert den 0, % w
Feedback Ruckflihrwert fur den 100
Regler
Av44 LOOP-Output Reglerausgang 0, % R
100
AV45 LOOP- Gain Reglerverstarkung 0,1, Keine w
100 Einhei-
ten
AV46 LOOP- Regler-Integrationszeit 0, s w
Integration-Time 3600
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Objekt-ID Standard- Beschreibung Min / Max. Wert | Einhei- | Aktueller Wert
Objektname ten Zugriffstyp
AVAT-AV48 | <Reserviert>
AV49 Loop-Deviation- Reglerabweichung 0, % R
Monitor 100
AV50-AV52 <Reserviert>
AV53 LOOP-1-Gain Reglerverstarkung 0,1, Keine w
(Satz 2) 100 Einhei-
ten
AV54 LOOP-1- Regler-Integrationszeit 0, s w
Integration-Time (Satz 2) 3600
AV55 LOOP-2- Externe 0, % R
Feedback- Reglerrickfiihrung 100
Monitor nach Auswahl der
Quelle,
mathematischem
Funktion und Filterung
(nur lesen)
AV56 LOOP-2- Ruckflihrung des 0, % R
Setpoint- externen 100
Monitor Reglersollwerts nach
Quellenauswahl,
Begrenzung der
mathematischen
Funktion und Rampe
(nur lesen)
AV57-AV58 | <Reserviert>
AV59 LOOP-2-Output Externer 0, % R
Reglerausgang 100
AV60 LOOP-2-Gain Externe 0,1, Keine w
Reglerverstarkung 100 Einhei-
ten
AV61 LOOP-2- Integrationszeit des 0, s w
Integration-Time externen Reglers 3600
AV62-AV63 <Reserviert>
AV64 LOOP-2- Externe 0, % R
Deviation- Regelabweichung 100
Monitor
AV65-119 <Reserviert> Keine w
Einhei-
ten
AV120 Data-10-1 Halt den Wert des Keine W
Antriebsparameters, Einhei-
der mit dem Parameter ten
58.101 Daten 1/0 1
abgebildet wird.
AV121 Data-10-2 Halt den Wert des Keine w
Antriebsparameters, Einhei-
der mit dem Parameter ten

58.102 Daten 1/0 2
abgebildet wird.




340 BACnet MS/TP-Steuerung Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle (EFB)

Objekt-ID Standard- Beschreibung Min / Max. Wert | Einhei- | Aktueller Wert
Objektname ten Zugriffstyp
AV122 Data-10-3 Halt den Wert des Keine w
Antriebsparameters, Einhei-
der mit dem Parameter ten
58.103 Daten 1/0 3
abgebildet wird.
AV123 Data-10-4 Halt den Wert des Keine w
Antriebsparameters, Einhei-
der mit dem Parameter ten
58.104 Daten 1/0 4
abgebildet wird.
AV124 Data-10-5 Halt den Wert des Keine R
Antriebsparameters, Einhei-
der mit dem Parameter ten
58.105 Daten 1/0 5
abgebildet wird (nur
lesen).
AV125 Data-10-6 Halt den Wert des Keine R
Antriebsparameters, Einhei-
der mit dem Parameter ten
58.106 Daten 1/0 6
abgebildet wird (nur
lesen).
AV126 Data-10-7 Halt den Wert des Keine R
Antriebsparameters, Einhei-
der mit dem Parameter ten
58.107 Daten 1/0 7
abgebildet wird (nur
lesen).
AV127 Data-10-8 Halt den Wert des Keine R
Antriebsparameters, Einhei-
der mit dem Parameter ten
58.108 Daten 1/0 8
abgebildet wird (nur
lesen).
AV128 Data-10-9 Halt den Wert des Keine R
Antriebsparameters, Einhei-
der mit dem Parameter ten
58.10) Daten 1/10 9
abgebildet wird (nur
lesen).
AV129 Data-10-10 Halt den Wert des Keine R
Antriebsparameters, Einhei-
der mit dem Parameter ten
58.111 Daten 1/0 10
abgebildet wird (nur
lesen).
AV130 Kilowatt-Hour- Aktueller 0, kWh R
This-Hour Energieverbrauch 3,40282347e38
AV131 Kilowatt-Hour- Energieverbrauch der 0, kWh R
Last-Hour letzten Stunde 3,40282347e38
AV132 Kilowatt-Hour- Energieverbrauch des 0, kWh R
This-Day heutigen Tages 3,40282347e38
AV133 Kilowatt-Hour- | Energieverbrauch des 0, kWh R
Last-Day Vortags 3,40282347e38
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Hinweis: Zugriffstypen fir aktuelle Werte, R = schreibgeschiitzt, W = schreibbar

C = kommandierbar. Kommandierbare Werte unterstiitzen Prioritats-Arrays und ver-
zichten auf Standardwerte.

" Fir die Analogwerte 21 und 22 kann die Eigenschaft ,Einheiten“ mit dem ACH580-
Parameter 58.47, ,AV21 & AV22 unit, gedndert werden. Dieser Parameter enthalt
zwei Optionen, eine fir eine ,,Prozent“-Einheit und eine andere fiir eine Einheit von
LAO unit®. Wenn dieser Parameter auf ,AO unit‘ eingestellt ist, verwenden die Ana-
logwerte 21 und 22 die in Gruppe 13 fir AO1 bzw. AO2 konfigurierte Analogaus-
gangseinheit. Eine Anderung der Eigenschaft ,Einheiten* der Analogwerte 21 und 22
fihrt auch zu Anderungen der Eigenschaften ,Min/Max Istwert“ und ,Istwert* dieser
Objekte. Die obige Tabelle zeigt die Standardkonfiguration, d. h. wenn 58.47 auf
Prozent eingestellt ist.

Multistate-Wert-Objektinstanz - Zusammenfassung

In der folgenden Tabelle sind die unterstltzten Multistate-Wertobjekte aufgelistet:

Objekt-ID Objektname Beschreibung Statustext Aktueller Wert
Zugriffstyp
MSV0 HAND-AUTO- Anzeige, ob der Aus, R
Reference Frequenzumrichter sich Hand,
im Modus Hand oder Auto,
Auto befindet oder ob Override
Override aktiv ist.
MSV1 Active-Fault-1 Art der letzten, aktuell Keine, R
anstehenden Stérung Komm.-Fehler,
Uberstrom,
Ubertemperatur,
Uberdrehzahl,
Uberspannung,
Unterspannung,
Kurzschluss,
Erdschluss,

Motoriiberlast,
Wechselrichter-
Uberspannung,
Motor-Unterlast,
Externe Stérung,

Stérung Bedieneinheit,
Konfig.-Fehler,
Storung Rickflhrsignal,
Ausfall der Ausgangsphase
Motor blockiert,
Storung Leistungseinheit,
Stérung Ausgangsphase,
interne Stoérung,

STO aktiv,
sonstige
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Objekt-ID

Objektname

Beschreibung

Statustext

Aktueller Wert
Zugriffstyp

MSV2

Active-Fault-2

Art der zweitletzten,
gerade anstehenden
Stoérung

Keine,
Komm.-Fehler,
Uberstrom,
Ubertemperatur,
Uberdrehzahl,
Uberspannung,
Unterspannung,
Kurzschluss,
Erdschluss,
Motorliberlast,
Wechselrichter-
Uberspannung,
Motor-Unterlast,
Externe Stérung,
Stérung Bedieneinheit,
Konfig.-Fehler,
Stoérung Riickfihrsignal,
Ausfall der Ausgangsphase
Motor blockiert,
Stoérung Leistungseinheit,
Stérung Ausgangsphase,
interne Stérung,
STO aktiv,
sonstige

R

MSV3

Active-Fault-3

Art der drittletzten,
gerade anstehenden
Stérung

Keine,
Komm.-Fehler,
Uberstrom,
Ubertemperatur,
Uberdrehzahl,
Uberspannung,
Unterspannung,
Kurzschluss,
Erdschluss,
Motoriberlast,
Wechselrichter-
Uberspannung,
Motor-Unterlast,
Externe Stérung,
Stérung Bedieneinheit,
Konfig.-Fehler,
Stoérung Ruckfuhrsignal,
Ausfall der Ausgangsphase
Motor blockiert,
Stérung Leistungseinheit,
Storung Ausgangsphase,
interne Stérung,
STO aktiv,
sonstige
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Objekt-ID

Objektname Beschreibung

Statustext

Aktueller Wert
Zugriffstyp

MSV4

Active-Warning- | Art der letzten, gerade
1 aktiven Warnung

Keine,
Komm.-Fehler,
Strom-Grenzwert,
Ubertemperatur,
Startsperre-1,
Startsperre-2,
Startsperre-3,
Startsperre-4,
Betriebsfreigabe,
interne Warnung,
Start-Verzdgerung,
sonstige

R

MSV5

Active-Warning- Art der zweitletzten,
2 gerade aktiven Warnung

Keine,
Komm.-Fehler,
Strom-Grenzwert,
Ubertemperatur,
Startsperre-1,
Startsperre-2,
Startsperre-3,
Startsperre-4,
Betriebsfreigabe,
interne Warnung,
Start-Verzdgerung,
sonstige

MSVe6

Active-Warning- Art der drittletzten,
3 gerade aktiven Warnung

Keine,
Komm.-Fehler,
Strom-Grenzwert,
Ubertemperatur,
Startsperre-1,
Startsperre-2,
Startsperre-3,
Startsperre-4,
Betriebsfreigabe,
interne Warnung,
Start-Verzdgerung,
sonstige

Hinweis: Zugriffstypen fir aktuelle Werte, R = schreibgeschiitzt, W = schreibbar
C = kommandierbar. Kommandierbare werte unterstiitzen Prioritats-Arrays und
geben Standardwerte auf.

Regelkreis-Objektinstanz - Zusammenfassung

Die folgende Tabelle enthalt die unterstiitzten Regelkreisobjekte:

Objekt- Objektname Beschrei- StellgroBe RegelgroRe Sollwert Aktueller

ID bung Wert
Zugriffstyp

LOOPO Loop-Set1 Regelkreisob- | AV44 aktueller | AV43 aktueller AV42 R

jekt fur Pro- Wert
zess-PID 1

Wert aktueller
Wert
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Objekt- Objektname Beschrei- StellgroBe RegelgroRe Sollwert Aktueller
ID bung Wert
Zugriffstyp
LOOP1 Loop-Set2 Regelkreisob- | AV44 aktueller | AV43 aktueller AV42 R
jekt fur Pro- Wert Wert aktueller
zess-PID 2 Wert

Hinweis: Zugriffstypen fur aktuelle Werte, R = schreibgeschutzt, W = schreibbar
C = kommandierbar. Kommandierbare werte unterstutzen Prioritats-Arrays und
geben Standardwerte auf.

Anhang A: Persistente Speicherung

In diesem Anhang wird die persistente Speicherung im ACH580 beschrieben. Persi-
stente Speicherung bedeutet, dass Eigenschaften, die in diesem Dokument als persi-

stent gekennzeichnet sind, ihre Werte tber das Aus-/Einschalten hinweg

beibehalten. Beim Schreiben einer Eigenschaft eines bestimmten BACnet-Objekts
wird der neue Wert nur im fliichtigen Speicher aktualisiert. Das bedeutet, dass die
Werte bei Spannungsausfall oder der absichtlichen Abschaltung des Frequenzum-
richters verloren gehen. In den meisten Fallen ist dies kein Problem, da z. B. die Aus-
gangsfrequenz des Frequenzumrichters ohnehin aktualisiert werden muss, sobald
der Frequenzumrichter wieder in Betrieb ist. Dies ist jedoch nicht in jedem Fall so
Manche Eigenschaften werden als Konfigurationsinformationen verwendet und mis-
sen wahrend der gesamten Lebensdauer des Frequenzumrichters erhalten bleiben.
Diese Eigenschaften sind Elemente, die man bei einem Spannungsausfall nicht ver-
lieren mochte. Eine solche Eigenschaft ist zum Beispiel der Name eines Objekts.
Wenn dieser Wert geandert wird, sollte er fir immer erhalten bleiben und nicht bei

jeder Spannungsunterbrechung verloren gehen.

Im Allgemeinen werden alle Eigenschaften, die als persistent gekennzeichnet sind, in
zwei Szenarien vom fllichtigen Speicher in den nichtfliichtigen Speicher kopiert.
Erstens: Ein 1-stiindiger Timeout lauft ab, d. h. jede Stunde werden die persistenten
Eigenschaften gesichert. Zweitens: Der Binarwert 39 wird auf 1 gesetzt. Dieses
Objekt gibt dem Benutzer die Méglichkeit, nach der Konfiguration des Frequenzum-
richters das Schreiben in den persistenten Speicher auszuldsen. Es gibt zwei Aus-
nahmen von dieser Regel.

Zwei Eigenschaften I6sen eine Sicherung vor Ablauf des 1-stiindigen Timeout aus.
Die erste Eigenschaft ist ,Object Name®. Diese Eigenschaft wird direkt nach dem
Schreiben gespeichert. Die zweite Eigenschaft ist ,COV increment®. Diese Eigen-
schaft legt einen 3-minutigen Timeout fest, nach dem Non-String-Eigenschaften gesi-
chert werden. Beachten Sie, dass sich dieses 3-mintitige Timeout beim Schreiben
der COV-Inkremente verschiebt. Wenn also das COV-Inkrement eines Objekts gean-
dert wird, beginnt ein 3-minlitiger Timeout. Andert sich jedoch das COV-Inkrement
eines anderen Objekts vor Ablauf der 3 Minuten, wird der Timeout nach diesem zwei-
ten Schreibvorgang fiir 3 Minuten zurtickgesetzt und so weiter. Dadurch wird verhin-
dert, dass in kurzer Zeit viele Schreibvorgéange in den persistenten Speicher erfolgen,
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wahrend ein Benutzer Anderungen in der Wertedatenbank vornimmt. Es ist wichtig,
dass nach den 3 Minuten eine gewisse Zeit zulassig ist, um den Speichervorgang
abzuschlielRen. Bei der Inbetriebnahme wird empfohlen, nach dem Schreiben eines
COV-Inkrements 5 Minuten zu warten, um sicherzustellen, dass alles gespeichert ist.
Alternativ kann auch der Binarwert 39 dazu verwendet werden, sicherzustellen, dass
alle wichtigen Daten gesichert werden.
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10

N2-Steuerung uber die
integrierte Feldbus-
Schnittstelle (EFB)

Inhalt des Kapitels

In diesem Kapitel wird die Steuerung Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle (EFB)
beschrieben: unterstiitzte Funktionen, Dienste und Objekte sowie die Konfiguration
der N2 mit Parametern.

Ubersicht iiber N2

Die N2-Feldbusverbindung zum Frequenzumrichter basiert auf einer RS-485-Stan-
dardschnittstelle. Das Feldbusprotokoll N2 ist ein serielles Kommunikationsprotokoll
vom Typ Master-Slave, das vom Johnson Controls®-System verwendet wird. In der
Metasys-Architektur verbindet der N2-Feldbus Objektschnittstellen und Remote-
Controller mit den Netzwerk-Steuerungseinheiten (NCUs).

Der Feldbus (N2) kann auch verwendet werden, um die Frequenzumrichter an die
Produkte von Metasys Companion anzuschlief3en.

In diesem Abschnitt wird die Verwendung des N2-Feldbusses mit dem
Frequenzumrichter-Anschluss beschrieben; auf das Protokoll wird nicht naher
eingegangen.
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Unterstiitzte Merkmale

Beim Feldbusprotokoll N2 erscheint der Antrieb als ,virtuelles Objekt".

Fr- - - - — — — — 1 Frequenzumrichter
Metasys

Analogeingange e e

Binareingange L
- —

Analogausgange

Bindrausgange

Hinweis: Metasys-Eingénge
sind Frequenzumrichter-Aus-
gange, und Frequenzumrich- o
ter-Eingange sind Metasys-

Ausgénge.

S

Interne Werte, Gleitpunkt-, Integerwert,
Byte

Ein virtuelles Objekt besteht aus:

* Analogeingangen

» Binareingangen

* Analogausgéngen

» Binarausgangen

» internen Werten flr Gleitpunkt-, Integer- und Byte-Werte.

Der Frequenzumrichter unterstitzt keine ,internen Werte® der N2-Feldbus-
Kommunikation.

Alle analogen und binaren E/A-Objekte werden nachfolgend aufgelistet, beginnend
mit den N2-Analogeingangsobjekten.

Analogeingang - die Analogeingangsobjekte unterstiitzen die folgenden Merkmale:
* Analogeingangs-Istwert in Engineering-Einheiten

* untere Alarmgrenze

+ untere Warngrenze

» obere Warngrenze

» obere Alarmgrenze

+ Differenzialwert fiir die Hysterese der Alarme und Warnungen

» Statusénderung (COS) freigegeben

* Alarm aktiviert

*  Warnung aktiviert

» der Override-Wert wird empfangen, aber es erfolgt keine Aktion.
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Binareingang - die Bindreingangsobjekte unterstiitzen die folgenden Merkmale:
» Binareingangs-Istwert

» normal / Alarmspezifikation

» Alarm aktiviert

» Statusanderung (COS) freigegeben

» der Override-Wert wird empfangen, aber es erfolgt keine Aktion.

Analogausgang - die Analogausgangsobjekte unterstiitzen die folgenden Merkmale:

* Analogausgangswert in Engineering-Einheiten

+ der Override-Wert wird zur Anderung des Analogausgangswerts verwendet. Es
ist nicht mdglich, durch Entfernen des Override zum vorherigen Wert
zuriickzukehren. Die Override-Funktion wird zur Anderung des Werts verwendet.

Bindrausgang - die Bindrausgangsobjekte unterstiitzen die folgenden Merkmale:

« Binarausgangswert

+ der Override-Wert wird zur Anderung des Bindrausgangswerts verwendet. Es ist
nicht mdéglich, durch Entfernen des Override zum vorherigen Wert
zuriickzukehren. Die Override-Funktion wird zur Anderung des Werts verwendet.

Metasys-Integration

Das folgende Diagramm stellt die Integration der Antriebe in das Metasys-System
von Johnson Controls dar.

N1LAN

NCU
N2 Feldbus

Frequenzumrichter ~ Frequenzumrichter
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Die folgende Abbildung stellt die Integration des Frequenzumrichters in das Metasys
Companion System dar.

PC-Version Bedienpanel-Version / LTD

5 -

Frequenzumrichter ~ Frequenzumrichter

Uber den N2 Feldbus kann auf jeden Antrieb mit dem vollstéandigen Komplementwert
der Metasys FMS-Funktionen, einschlieRlich der Uberwachung der Statusénderung
(COS), der Alarmmeldung, Planung, Trends, und der Summierung, zugegriffen
werden.

An einem N2 Feldbussegment kann es bis zu 32 Knoten geben, wahrend die
Frequenzumrichter in das Johnson Controls Metasys integriert werden.

Antriebsgeratetyp

Bei Metasys- und Metasys-Companion-Produkten ist der Geratetyp fir den
Frequenzumrichter VND.

Hardware-Installation

AnschlieBen von Gerédten an ein N2 EIA-485 Netzwerk

Siehe das Hardware-Handbuch des Frequenzumrichters.
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N2 Analogeingangsobjekte

In der folgenden Tabelle sind die N2 Analogeingangsobjekte des Frequenzumrichters

aufgelistet.
N2 Analogeingédnge
Nr. Objekt Antriebsparame- | Skalie- | Ein- | Bereich | Hinweise
ter rungs- | hei-
faktor |ten
Al1 AUSGANGSFRE- 01.06 Ausgangs- | 100 Hz 0...250
QUENZ frequenz
Al2 NENNDREHZAHL 01.62 Abs. Motor- | 100 % 0...100
drehzahl %
Al3 SPEED 01.01 Motordreh- | 100 U/min | 0...9999
zahl benutzt
Al4 MOTORSTROM 01.07 Motorstrom | 100 A 0...9999
Al5 DREHMOMENT 01.10 Motor- 100 % -200
drehmoment 200
Al6 LEISTUNG 01.17 Motorwel- 10 kW 0...9999
lenleistung
Al7 FREQUENZUM- 05.11 Wechsel- 10 % -40...160
RICHTER-TEMPE- richter-Temperatur
RATUR
Al8 KWH ZAHLER 01.58 Kumulative | 10 kW 0...65535
Wechselrichteren-
ergie (riicksetz-
bar)
Al9 MEGAWATTSTUN- Abgeleiteter Wert | 10000 | MWh | 0...65535 | Parameter 01.54 Kumu-
DEN lative Wechselrichteren-
ergie / 1000
AI10 | MOT BETRIEBSZEIT | 05.03 Betriebs- 10 h 0...65535
stunden
A11 ZW.KREIS.SPANN 01.11 DC voltage | 100 \Y 0...999
Al12 | AUSGANGSSPAN- 01.13 Ausgangs- | 1 \Y 0...999
NUNG spannung
Al13 | PRC PID FEEDBACK | 40.97 Prozessreg- | 100 % 0...100
ler Istwert %
Al14 | PID 40.99 Prozess 100 % 0...100
DRZ.REGELABW. PID Abweichung
%
Al15 | EXT. PID-ISTWERT | Abgeleiteter Wert | 10 % 0...100 = 71.02 Riickfiihrung
Istwert* 1000/ 71.14
Sollwert Skalierung
Al16 | EXT PID Abgeleiteter Wert | 10 % 0...100 = 71.04 Abweichung akt.
ABWEICHUNG Wert * 1000/ 71.14
Sollwert Skalierung
Al17 | LETZTE STORUNG | Abgeleiteter Wert | 1 Stoérungs- | Jingste Stérung
code
Al18 | VORHERIGE Abgeleiteter Wert | 1 Stoérungs- | Zweitletzte Stérung
STORUNG code
Al19 | ALTESTE STORUNG | Abgeleiteter Wert | 1 Storungs- | Drittletzte Stérung
code
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N2 Analogeingédnge

Nr. Objekt Antriebsparame- | Skalie- | Ein- | Bereich | Hinweise

ter rungs- | hei-

faktor |ten

AI20 | Al1ISTWERT 12.101 Al1 100 % 0...100

Prozentwert
Al21 | Al2 ACTUAL 12.102 Al2 100 % 0...100

Prozentwert
Al22 | AO 1 ISTWERT 13.11 AO1 Istwert | 1000 mA 0...20
Al23 | AO 2 ISTWERT 13.21 AO2 Istwert | 1000 mA 0...20
Al24 | Motor Temp. Abgeleiteter Wert | 1 °C 0...200 Der Wert ist von 35.01,

35.02 und 35.03

abgeleitet:

* Wenn 35.17und 35.21
beide nicht Null sind,
ist die Temperatur der
Maximalwert von
35.02 und 35.03.

* Wenn lediglich 35.11
nicht Null ist, ist die
Temperatur der Wert
von 35.02.

* Wenn lediglich 35.21
nicht Null ist, ist die
Temperatur der Wert
von 35.03.

* Wenn 35.717und 35.21
Null sind, entspricht
der Wert 35.01.

N2 Binareingangsobjekte

In der folgenden Tabelle sind die fir den Frequenzumrichter definierten N2
Binareingangsobjekte aufgelistet.

N2 Binéreingédnge
Nr. Objekt Antriebsparameter Bereich
BI1 STOP/RUN Statuswort, Bit 2 0 = der Frequenzumrichter hat den
Startbefehl empfangen
1 = der Frequenzumrichter hat den
Startbefehl nicht empfangen
BI2 VORWARTS/RUCKWARTS Statuswort, Bit 11 0 = Vorwarts, 1 = Rlckwarts
BI3 STORUNGSSTATUS Statuswort, Bit 15 0 = OK, 1 = Antriebsstérung
Bl4 STATUS RELAIS 1 10.21 RO Status, Bit0 | 0 =Aus, 1 = Ein
BI5 RELAISSTATUS 2 10.21 RO Status, Bit1 | 0 =Aus, 1 = Ein
BI6 RELAISSTATUS 3 10.21 RO Status, Bit2 |0 =Aus, 1 = Ein
BI7 STATUS RELAIS 4 15.04 RO/DO Status, 0=Aus, 1=Ein
Bit 0
BI8 STATUS RELAIS 5 15.04 RO/DO Status, 0=Aus, 1=Ein
Bit 1
BI9 STATUS VON 15.04 RO/DO Status, 0=Aus, 1 =Ein
DIGITALAUSGANG1 Bit 5
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N2 Bindreingédnge

Nr. Objekt Antriebsparameter Bereich

BI10 | INPUT 1 STATUS 10.02 DI Status nach 0=Aus, 1=Ein
Verzégerung, Bit 0

BI11 | STATUS EINGANG 2 10.02 DI Status nach 0=Aus, 1=Ein
Verzégerung, Bit 1

BI12 | STATUS EINGANG 3 10.02 DI Status nach 0=Aus, 1=Ein
Verzégerung, Bit 2

BI13 | STATUS EINGANG 4 10.02 DI Status nach 0=Aus, 1=Ein
Verzégerung, Bit 3

Bl14 | STATUS EINGANG 5 10.02 DI Status nach 0=Aus, 1=Ein
Verzégerung, Bit 4

BI15 | STATUS EINGANG 6 10.02 DI Status nach 0=Aus, 1=Ein
Verzégerung, Bit 5

BI16 | EXTERNAL 2 SELECT DCU-Statuswort, Bit 14 | 0 = EXT1 aktiv, 1 = EXT2 aktiv

BI17 | HAND/AUTO DCU-Statuswort, Bit 12 | 0 = AUTOMATIK, 1 = HAND

BI18 | ALARM DCU-Statuswort, Bit 16 | 0 = OK, 1 = Warnung/Alarm

BI20 | FREQUENZUMRICHTER DCU-Statuswort, Bit 0 | 0 = Nicht bereit, 1 = Bereit

BEREIT

BI21 | SOLLW.ERREICHT DCU-Statuswort, Bit 7 | 0 = Nein, 1 = Auf Sollwert

Bl22 | BETRIEB FREIGEGEBEN DCU-Statuswort, Bit 1 | 0 = Nicht aktiviert, 1 = Aktiviert

BI23 | N2 LOKALMODUS DCU-Statuswort, Bit 13 | 0 = Automatik, 1 = N2

Bl24 | N2 CONTROL SRC DCU-Statuswort, Bit 26 | 0 = Nein, 1 =Ja

BI25 | N2 SOLLW1 QUELLE DCU-Statuswort, Bit 27 | 0 = Nein, 1 =Ja

BI26 | N2 SOLLW2 QUELLE DCU-Statuswort, Bit 28 | 0 = Nein, 1 =Ja

N2 Analogausgangsobjekte

In der folgenden Tabelle sind die fir den Frequenzumrichter definierten N2-
Analogausgangsobjekte aufgelistet.

N2 Analogausgédnge
Nr. Objekt Antriebsparame- | Skalie- | Ein- | Bereich | Hinweise
ter rungs- | hei-
faktor |ten
AO1 | SOLLWERT 1 Sollwert 1 10 % 0...100
AO2 | SOLLWERT 2 Sollwert 2 10 % 0...100
AO3 | BESCHL.ZEIT 1 Keine direkte 1000 s 0,1...1800 | Wenn Parameter 99.04
Abbildung Motor-Regelmodus auf

* Vektormodus (99.04=0)
gesetzt ist, muss er auf
23.12 Beschleunigungs-
zeit 1 abgebildet wer-
den.

+ Skalarmodus (99.04=1)
gesetzt ist, muss er auf
28.72 Freq.Beschleuni-
gungszeit 1 abgebildet
werden.
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N2 Analogausgédnge
Nr. Objekt Antriebsparame- | Skalie- | Ein- | Bereich | Hinweise
ter rungs- | hei-
faktor |ten
AO4 | VERZOGER.ZEIT 1 | Keine direkte 1000 s 0,1...1800 | Wenn Parameter 99.04
Abbildung Motor-Regelmodus auf
* Vektormodus (99.04 =
0) gesetzt ist, muss er
auf 23.13 Verzogerungs-
zeit-1 abgebildet wer-
den. 23.13
Verzégerungszeit 1
« Skalarmodus (99.04=1)
gesetzt ist, muss er auf
28.73 Freq.Verzége-
rungszeit 1 abgebildet
werden.
AO5 | STROM GRENZW | 30.17 Maximal- 100 A 0...1.3*n
Strom
AO6 | PID1-CONT GAIN 40.32 Satz 1 P- 100 % 0,1...100
Verstéarkung
AO7 | PID1-CONT I-TIME | 40.33 Satz 1 10 s 0,1...600
Integrationszeit
AO8 | PID1-CONT D-TIME | 40.34 Satz 1 10 s 0...10
Differenzierzeit
AO9 | PID1-CONT D- 40.35 Satz 1 10 s 0...10
FILTER Differenzier-
Filterzeit
AO10 | PID2-CONT GAIN 41.32 Satz 2 P- 100 % 0,1...100
Verstarkung
AO11 | PID2-CONT I-TIME | 41.33 Satz 2 10 s 0,1...600
Integrationszeit
AO12 | PID2-CONT D-TIME | 41.34 Satz 2 1000 s 0...10
Differenzierzeit
AO13 | PID2-CONT D- 41.35 Satz 2 10 s 0...10
FILTER Differenzier-
Filterzeit
AO14 | COMMAND AO 1 13.91 AO1 10 % 0...100
Datenspeicher
AO15 | COMMAND AO 2 13.92 A0O2 10 % 0...100
Datenspeicher
AO16 | EXT. PID- 71.21 Interner 100 % 0...100
SOLLWERT Sollwert 1
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N2 Analogausginge

Nr. Objekt Antriebsparame- | Skalie- | Ein- | Bereich | Hinweise
ter rungs- | hei-
faktor |ten

AO17 | DRZ.-AUSW.MIN Abgeleiteter Wert | 10 % 0...200 Schreiben:

+ Skalarregelung: 30.13
Minimal-Frequenz =
AO17 * 99.08 Motor-
Nennfrequenz

* Vektormodus: 30.71
Minimal-Drehzahl =
AO17 * 99.09 Motor-
Nenndrehzahl.

Lesen:

« Skalarregelung: 99.08
Motor-Nennfrequenz |
30.13 Minimal-Frequenz

* Vektormodus: 99.09
Motor-Nenndrehzahl |
30.11 Minimal-Drehzahl.

AO18 | SPD OUT MAX Abgeleiteter Wert | 10 % 0...200 Schreiben:

» Skalarregelung: 30.74
Maximal-Frequenz
=A017 * 99.08 Motor-
Nennfrequenz

» Vektormodus: 30.72
Maximal-Drehzahl =
AO17 * 99.09 Motor-
Nenndrehzahl.

Lesen:

+ Skalarregelung: 99.08
Motor-Nennfrequenz |
30.13 Minimal-Frequenz

* Vektormodus: 99.09
Motor-Nenndreh-
zahl/30.11 Minimal-
Drehzahl.

AO19 | MAILBOX- 1 0...65535 | Mailbox-Funktion wird nicht
PARAMETER unterstitzt

AO20 | MAILBOX-DATEN 1 0...65535 | Mailbox-Funktion wird nicht
unterstitzt

N2 Bindrausgangsobjekte

In der folgenden Tabelle sind die fir den Frequenzumrichter definierten N2-
Bindrausgangsobjekte aufgelistet.

N2 Bindrausgénge

Nr. Objekt Antriebsparameter | Bereich Hinweise

BO1 | STOP/START DCU-Steuerwort, Bit | 0 = Stopp, Stopp: Bit 0 setzen,
0 und Bit 1 1 = Start auf Bit 1 I6schen

Drehzahl Start: Bit 1 setzen,
Bit 0 I6schen
BO2 | VORWARTS/RUCK- DCU-Steuerwort, Bit | 0 = Vorwarts,
WARTS 12 1 = Rickwarts
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N2 Bindrausginge

Nr. Objekt Antriebsparameter | Bereich Hinweise
BO3 | BEDIENPANEL- Abgeleitet 0 = Offen, Aus 96.03
VERRIEGELUNG 1 = Geschlossen | Zugriffsebenen-
Status, Bit 14
Parameterschloss
abgeleitet
BO4 | RUN ENABLE Abgeleiteter Wert 0 = aktivieren, Invertiertes DCU-
1 = deaktivieren Steuerwort Bit 6,
RUN_DISABLE
BO5 | SOLLW.1/SOLLW.2 DCU-Steuerwort, Bit | 0 = Sollw.1,
AUSWAHL 5, EXT 1= Sollw.2
BO6 | FAULT RESET DCU-Steuerwort, Bit | Wechsel 0 -> 1
4, RESET Resets
BO7 |BEFEHLRO 1 10.99 RO/DIO 0=Aus, 1=Ein
Steuerwort, Bit 0
BO8 |BEFEHL RO 2 10.99 RO/DIO 0=Aus, 1=Ein
Steuerwort, Bit 1
BO9 |BEFEHLRO 3 10.99 RO/DIO 0 =Aus, 1=Ein
Steuerwort, Bit 2
BO10 | BEFEHL RO 4 10.99 RO/DIO 0=Aus, 1=Ein
Steuerwort, Bit 3
BO11 | BEFEHL RO 5 10.99 RO/DIO 0=Aus, 1=Ein
Steuerwort, Bit 4
BO12 | BEFEHL RO 6 10.99 RO/DIO 0 =Aus, 1=Ein
Steuerwort, Bit 5
BO13 | RESET BETR.ZEIT Indirekte Abbildung 0 = entféllt, 1 = Ein
(Betriebszeit
zurlicksetzen,
05.03 Betriebs-
stunden)
BO14 KWH:ZAHLER Indirekte Abbildung 0 = entfallt, 1 = Ein
ZURUCKSETZEN (kWh-Zahler
zurlicksetzen,
01.58 Kumulative
Wechselrichterene
rgie (rlicksetzbar))
BO15 | DRZ.DRZ.REG. AUSW. 40.57 Auswahl 0 = SATZ1, Wenn BO15 =0,
Pregl.Satz1/Satz2 1=S8ATZ2 wird 40.57 Auswahl
(indirekt) Pregl.Satz1/Satz2
auf PID Set1 (1)
gesetzt.
Wenn BO15 =1,
wird 40.57 Auswahl
Pregl.Satz1/Satz2
auf PID Set2 (2)
gesetzt.
BO16 N2 LOCAL CTL ") DCU-Steuerwort, Bit | 0 = Automatik, 1 =
16 N2
BO17 | N2 LOKAL REF 1 DCU-Steuerwort, Bit | 0 = Automatik, 1 =
17 N2
BO18 | PARAMETER 96.07 Parameter 0 = entfallt, 1 = Ein
SPEICHERN sichern (indirekt) (Parameter

speichern)
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N2 Bindrausginge

Nr. Objekt Antriebsparameter | Bereich Hinweise

BO19 | READ MAILBOX 0 =Nein, 1=Ja Mailbox-Funktion
wird nicht unterstitzt

BO20 | WRITE MAILBOX 0= Nein, 1=Ja Mailbox-Funktion
wird nicht unterstitzt

) N2 LOCAL CTL und N2 LOCAL REF haben Vorrang vor den Frequenzumrichtereingangen.
Verwenden Sie diese Bindrausgange zur voriibergehenden Steuerung des Frequenzumrichters
Uber N2, wenn KOMM nicht die gewahlte Steuerquelle ist. Muss gepriift werden.

DDL-Datei fiir NCU

Die folgende Liste ist Datendefinitionssprachdatei (DDL) fir ACH580 Frequenzum-
richter, die mit den Netzwerkcontroller-Einheiten (NCU) verwendet wird. Sie ist niitz-
lich, wenn die E/A-Objekte des Frequenzumrichters fiir die Netzwerkcontroller-
Einheiten definiert werden. Dies ist das ACH580.DDL-Datei-Listing.

* ABB Drives, ACH 580 Frequenzumrichter

CSMODEL "ACH_580 ","VND"

AITITLE "Analog_Inputs"

BITLE "Binary_Inputs"

AOTLE "Analog_Outputs"

BOTITLE "Binary_Outputs"

CTTL "AI1",N,"FREQ_ACT","Hz"
CSAI"AI2",N,N,"PCT_ACT","%"
CSAI "AlI3",N,N,"SPEED","RPM"
CSAI "Al4",N,N,"CURRENT","A"
CSAI "Al5",N,N,"TORQUE","%"

CSAI "Al6",N,N,"POWER","kW"

CSAI "AlI7",N,N,"DRV_TEMP_PCT","%"
CSAI "AlI8",N,N,"ENERGY_Kk","kWh"
CSAI "AI9",N,N,"ENERGY_M","MWh"
CSAI"AIM0"N,N,"RUN_TIME","H"
CSAI"AIM1",N,N,"DC_VOLT","V"
CSAI"AIM2"N,N,"VOLT_ACT","V"
CSAI"AI13",N,N,"PID1_ACT","%"
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CSAI "Al14"N,N,"PID2_DEV","%"

CSAI "Al15",N,N,"PID2_ACT","%"

CSAI "Al16",N,N,"PID2_DEV","%"

CSAI "Al17",N,N,"LAST_FLT","Code"

CSAI "Al18",N,N,"PREV_FLT","Code"
CSAI "Al19",N,N,"1ST_FLT","Code"

CSAI "AI20",N,N,"Al_1_ACT","%"

CSAIl "AI21",N,N,"Al_2_ACT","%"

CSAI "AlI22",N,N,"AO_1_ACT","mA"

CSAIl "AI23",N,N,"AO_2_ACT","mA"

CSAI "AlI24",N,N,"MTR_TEMP","°C"

CSBI "BI1",N,N,"STOP/RUN","STOP","RUN"
CSBI "BI2",N,N,"FWD/REV","FWD","REV"
CSBI "BI3",N,N,"FAULT","OK","FLT"

CSBI "BI4",N,N,"RELAY_1","OFF","ON"
CSBI "BI5",N,N,"RELAY_2","OFF","ON"
CSBI "BI6",N,N,"RELAY_3","OFF","ON"
CSBI "BI7",N,N,"RELAY_4","OFF","ON"
CSBI "BI8",N,N,"RELAY_5","OFF","ON"
CSBI "BI9",N,N,"DO_1","OFF","ON"

CSBI "BI10",N,N,"INPUT_1","OFF","ON"
CSBI "BI11",N,N,"INPUT_2","OFF","ON"
CSBI "BI12",N,N,"INPUT_3","OFF","ON"
CSBI "BI13",N,N,"INPUT_4","OFF","ON"
CSBI "BI14",N,N,"INPUT_5","OFF","ON"
CSBI "BI15",N,N,"INPUT_6","OFF","ON"
CSBI "BI16",N,N,"EXT1/2","EXT1","EXT2"
CSBI "BI17",N,N,"HND/AUTO","AUTO","HAND"
CSBI "BI18",N,N,"ALARM","OFF","ON"
CSBI "BI20",N,N,"DRV_REDY","NO","YES"
CSBI "BI21",N,N,"AT_SETPT","NO","YES"
CSBI "BI22",N,N,"RUN_ENAB","NO","YES"
CSBI "BI23",N,N,"N2_LOC_M","AUTO","N2_L"
CSBI "BI24",N,N,"N2_CTRL","NO","YES"
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CSBI "BI25",N,N,"N2_R1SRC","NO","YES"
CSBI "BI26",N,N,"N2_R2SRC","NO","YES"
CSAO "AO1"Y,Y,"REF_1","%"

CSAO "AO2"Y,Y,"REF_2","%"

CSAO "AO3"Y,Y,"ACCEL_1","s"

CSAO "AO4"Y,Y,"DECEL_1","s"

CSAO "AO5"Y)Y,"CURR_LIM","A"

CSAO "A06",Y,Y,"PID1_GN","%"

CSAQO "AO7"Y,Y,"PID1_I","s"

CSAO "A08"Y,)Y,"PID1_D","s"

CSAO "AO9"Y,Y,"PID1_FLT","s"

CSAO "AO010"Y)Y, PID2_GN","%"

CSAO "AO11"Y)Y,"PID2_|","s"

CSAO "AO12"Y,)Y,"PID2_D","s"

CSAO "AO13"Y,Y,"PID2_FLT","s"

CSAO "AO014"Y,Y,"CMD_AO_1","%"

CSAO "AO15"Y,)Y,"CMD_AO_2","%"

CSAO "AO16"Y,Y,"PI2_STPT","%"

CSAO "AO17".Y,Y,"MIN_SPD","%"

CSAO "AO018"Y,Y,"MAX_SPD","%"

CSAO "AO19".Y,Y,"MB_PARAM",""

CSAO "A020"Y,Y,"MB_DATA","

CSO "BO1",YY, "START","STOP","START"
CS0 "BO2"Y,Y, "RUCKWARTS","FWD","REV"
CSO "BO3"Y,Y,"PAN_LOCK","OFFEN","VERRIEGELT"
CSO "BOA4"Y,Y,"RUN_ENAB","ENABLE","DISABLE"
CSO "BO5"Y,Y,"R1/2_SEL","EXT_1","EXT_2"
CSO "BO6"Y,Y,"FLT_RSET","-","RESET"
CSO "BO7"Y,Y,"CMD_RO_1","OFF","ON"
CSO "BO8"Y,Y,"CMD_RO_2","OFF","ON"
CSO "BO9"Y,Y,"CMD_RO_3","OFF","ON"
CSO "BO10",Y,Y,"CMD_RO_4","OFF","ON"
CSO "BO11"Y,Y,"CMD_RO_5","OFF","ON"
CSO "BO12"Y,Y,"CMD_RO_6","OFF","ON"
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CSO "BO13"Y,Y,"RES_RTIM","OFF" "RESET"
CSO "BO14"Y,Y,"RST_KWH","OFF" "RESET"

CSO "BO15"Y,Y,"PID_SEL","SET1" "SET2"

CSO "BO16",Y,Y,"N2_LOC_C","AUTO" "N2"

CSO "BO17"Y,Y,"N2_LOC_R","AUTO" "N2"

CSO "BO18",Y,Y,"SAV_PRM","OFF" "SAVE"

CSO "BO19"Y,Y,"LESEN_MB","NEIN","LESEN"
CSO "BO20",Y,Y," SCHREIBEN_MB","NO","WRITE"
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11

Feldbussteuerung uber einen
Feldbusadapter

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel wird die Steuerung des Antriebs durch externe Geréate liber ein
Kommunikationsnetzwerk (Feldbus) beschrieben, das Gber ein Feldbusadaptermodul
an den Frequenzumrichter angeschlossen ist.

Zuerst wird die Feldbussteuerungsschnittstelle des Frequenzumrichters beschrieben,
dann folgt ein Konfigurationsbeispiel.

Systemiibersicht

Der Frequenzumrichter kann tber einen optionalen Feldbusadapter (,Feldbusadap-

ter A“ = FBAA), der in einem Steckplatz auf der Regelungseinheit installiert wird, an

eine externe Steuerung angeschlossen werden. Der Frequenzumrichter kann so kon-
figuriert werden, dass er alle Steuerungsinformationen iber die Feldbus-Schnittstelle
empfangt, oder die Steuerung kann zwischen der Feldbus-Schnittstelle und anderen
verfugbaren Quellen, wie zum Beispiel Digital- und Analogeingéngen, aufgeteilt wer-
den, abhangig davon, wie die Steuerplatze EXT1 und EXT2 konfiguriert worden sind.
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Feldbusadaptermodule sind fiir verschiedene Kommunikationssysteme und -
protokolle verfligbar zum Beispiel:

+ BACnet/IP (Adaptermodul FBIP-21)

» CANopen (Adaptermodul FCAN-01)

» ControlNet (Adaptermodul FCNA-01)

» DeviceNet™ (Adaptermodul FDNA-01)

+ Ethernet POWERLINK (FEPL-02 Adapter)

» EtherCAT (Adaptermodul FECA-01)

«  EtherNet/IP™ (Adaptermodul FEIP-21, Adaptermodul FENA-21)
* Modbus/RTU (FSCA-01 Adaptermodul, FMBA-01 Adaptermodul)
* ModbusTCP (FBMT-21 Adaptermodul, FENA-21 Adaptermodul)

* PROFINET IO (Adaptermodul FPNO-21, Adaptermodul FENA-21)
+ PROFIBUS-DP (Adaptermodul FPBA-01).

Hinweis: Der Text und die Beispiele in diesem Kapitel beschreiben die Konfiguration

eines Feldbusadapters (FBA A) mit den Parametern 50.07 ...50.718 und den
Parametergruppen 51 FBA A Einstellungen...53 FBA A data out.

Frequenzumrichter || Feldbus-
a I [ | I I Controller

[ Feldbus

Andere
g Gerate
5 [ |
Auf der Regelungseinheit (Steckplatz 1)
installierter Feldbusadapter des Typs Fxxx
Datenfluss
-——  Steuerwort (CW)
- Sollwerte .
Prozess-E/A (zyklisch)
Statuswort (SW) ——p
Istwerte —
- .
Parameter R/W Anfragen/Antworten Prozess-E/A (zyklisch) oder
- Servicemeldungen (azyklisch)
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Basisinformationen zur Feldbussteuerungsschnittstelle

Die zyklische Kommunikation zwischen einem Feldbussystem und dem
Frequenzumrichter besteht aus 16- oder 32-Bit Eingangs- und Ausgangs-
Datenworten. Der Frequenzumrichter kann die Verwendung von maximal 12
Datenworten (16 Bits) in jeder Richtung unterstiitzen.

Die Daten, die vom Frequenzumrichter zum Feldbus-Controller Gibertragen werden,
werden mit den Parametern 52.071 FBA A data in1 ... 52.12 FBA A data in12
eingestellt. Die vom Feldbus-Controller an den Frequenzumrichter tbertragenen
Daten werden mit folgenden Parametern definiert: 563.07 FBA A data out1 ... 63.12
FBA A data out12.

Feldbus-Netzwerk

1)
Feldbusadapter FBA-Profil
T EXT1/2
Start Wahl
| | DATEN Profil-
AUS Auswahl

| ) 4) FBA Hauptstrwrt \

| . FBA SOLL1
o 5 Auswahl FBA SOLL2 20.01
@ Ausg.-Dat. 20.06
g s ;
% | ) Drehzahl
(AL — [Par. 10.01...99.99 H— AUSW SOLLW 1
5 | DATEN T \
(0] il-
ol | EN? AE;c\j\ghl Gruppe 53
4 | 5) FBA Hauptstatwrt 2211
3 : 5) FBAIST 1
[0}
w | Auswahl FBAIST 2

L2 Eing.-Dat. Drehzahl

3 REF2 sel

| 3)

| 12 | 1[Par.01.01..9999 h—{ L__| AN

I
Zyklische Kommunikation 22.12

Gruppe 52

Azyklische Kommunikation
Siehe Handbuch des Feldbus- Parameter-
Adaptermoduls. Tabelle

) Siehe auch weitere Parameter, die tiber den Feldbus gesteuert werden kénnen.

) Die maximale Anzahl der benutzten Datenworte ist protokollabhéngig.

) Profil/lnstanz-Auswahlparameter. Feldbusmodul-spezifische Parameter. Weitere Informationen siehe
das Benutzerhandbuch des entsprechenden Feldbusadaptermoduls.

4) Bei DeviceNet wird der Steuerungsteil direkt Ubertragen.

5) Bei DeviceNet wird der Istwertteil direkt tibertragen.
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Steuerwort und Statuswort

Das Steuerwort ist das wichtigste Instrument zur Steuerung des Antriebs Uber ein
Feldbussystem. Es wird von der Feldbus-Master-Station tiber das Adaptermodul an
den Antrieb Ubertragen. Der Antrieb dndert seinen Betriebszustand entsprechend
den Bit-codierten Anweisungen im Steuerwort und sendet Statusinformationen im
Statuswort an den Master zuriick.

Der Inhalt des Steuer- und des Statusworts fiir das Kommunikationsprofil ABB Drives
wird auf Seite 367 bzw. 368 erlautert. Die Frequenzumrichterzustande sind im
Statusdiagramm (Seite 369) dargestellt. Andere feldbusspezifische
Kommunikationsprofile siehe das Benutzerhandbuch des Feldbusadapters.

Debuggen der Netzwerk-Worte

Wenn Parameter 50.12 FBA A Debug-Modus auf Schnell eingestellt wird, wird das
Uber den Feldbus empfangene Steuerwort mit Parameter 50.13 FBA A Steuerwort
und das an den Feldbus lUbertragene Steuerwort mit 50.76 FBA A Statuswort
angezeigt. Die Analyse der ,Original“ Daten ist nlitzlich, um zu ermitteln, ob der
Feldbus-Master die Daten korrekt Gbermittelt, bevor die Steuerung auf das Feldbus-
Netzwerk gelegt wird.
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Sollwerte

Sollwerte sind 16-Bit-Worte, die ein Vorzeichen-Bit und einen ganzzahligen 15-Bit-
Wert enthalten. Ein negativer Sollwert (der die umgekehrte Drehrichtung anzeigt)
wird durch die Berechnung des Komplementarwerts des positiven Sollwerts ermittelt.

ABB-Antriebe kénnen Steuerdaten von verschiedenen Quellen erhalten, einschlief3-
lich Analog- und Digitaleingdngen, dem Antriebs-Bedienpanel und einem Feldbusad-
aptermodul. Damit die Steuerung Uber den Feldbus erfolgen kann, muss das
Kommunikationsmodul als Quelle fiir die Steuerdaten wie Sollwerte definiert und ein-
gestellt werden. Dies geschieht durch die Verwendung der Quellenauswahlparameter
in den Gruppen 22 Drehzahl-Sollwert-Auswahl und 28 Frequenz-Sollwertkette.

Debuggen der Netzwerk-Worte

Wenn Parameter 50.712 FBA A Debug-Modus auf Schnell eingestellt wird, gesetzt ist,
werden die vom Feldbus empfangenen Sollwerte von den Parametern 50.74 FBA A
Sollwert 1 und 50.15 FBA A Sollwert 2 angezeigt.

Skalierung von Sollwerten

Hinweis: Die im Folgenden beschriebenen Skalierungen gelten fir das
Kommunikationsprofil ABB Drives. Fiir feldbusspezifische Kommunikationsprofile
konnen unterschiedliche Skalierungen verwendet werden. Weitere Informationen
siehe das Benutzerhandbuch des Feldbusadapters.

Die Sollwerte werden gemaf den Parametern 46.07...46.04 skaliert; die Art der
Skalierung hangt von der Einstellung von 50.04 FBA A Sollwert 1 Typ und 50.05 FBA
A Sollwert 2 Typ ab.

Feldbus P Frequenzumrichter

46.01 (bei Drehzahlsollwert)

20000 =1 46,02 (bei Frequenzsoliwert)

10000 —— 46.03 (bei Drehmomentsollwert)
0—0
-10000 —— -(46.03) (bei Drehmomentsollwert)

-(46.01) (bei Drehzahlsollwert)

20000 —_46.02) (bei Frequenzsoliwert)

Die skalierten Sollwerte werden mit den Parametern 03.05 Feldbus A Sollwert 1 und
03.06 Feldbus A Sollwert 2 angezeigt.
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Istwerte

Hinweis: Die im Folgenden beschriebenen Skalierungen gelten fur das
Kommunikationsprofil ABB Drives. Fir feldbusspezifische Kommunikationsprofile
kénnen unterschiedliche Skalierungen verwendet werden. Weitere Informationen
siehe das Benutzerhandbuch des Feldbusadapters.

Istwerte sind 16-Bit-Worte, die Betriebsdaten des Antriebs enthalten. Die Typen der
Uberwachten Signale werden ausgewahlt mit den Parametern 50.07 FBA A Istwert 1
Typ und 50.08 FBA A Istwert 2 Typ.

Debuggen der Netzwerk-Worte

Wenn Parameter 50.712 FBA A Debug-Modus auf Schnell eingestellt ist, werden die
an den Feldbus gesendeten Istwerte mit 50.77 FBA A Istwert 1 und 50.18 FBA A
Istwert 2 angezeigt.

Skalierung von Istwerten

Die Istwerte werden, wie mit den Parametern 46.017...46.04 festgelegt, skaliert; die
verwendete Skalierung ist von der Einstellung der Parameter 50.07 FBA A Istwert 1
Typ und 50.08 FBA A Istwert 2 Typ abhangig.

Feldbus g Frequenzumrichter
2o 45 o roessery
10000 —— 46.03 (bei Drehmomentsoliwert)
0——0
-10000 —— -(46.03) (bei Drehmomentsollwert)
20000 —— -(46.01) (bei Drehzahlsollwert)
-(46.02) (bei Frequenzsollwert)
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Inhalte des Feldbus-Steuerworts (ABB Drives Profil)

Der fett gedruckte Text in Grof3buchstaben bezieht sich auf die Zustande, die im
Statusdiagramm dargestellt sind (Seite 369).

Bit

Name

Wert

STATUS/Beschreibung

0

AUS1

1

Weiter mit BETRIEBSBEREIT.

Anhalten entsprechend der aktiven Verzdogerungsrampe. Weiter mit
AUS1 AKTIV; weiter mit EINSCHALTBEREIT, sofern keine anderen
Verriegelungen (OFF2, OFF3) aktiviert sind.

AUS2

Betrieb fortsetzen (AUS2 nicht aktiv)

o =

Stopp, Austrudeln.
Weiter mit AUS2 AKTIV, weiter mit EINSCHALTSPERRE.

AUS3

Betrieb fortsetzen (AUS3 nicht aktiv)

Notstopp innerhalb der mit Antriebsparameter eingestellten Zeit.

Weiter mit AUS3 AKTIV, weiter mit EINSCHALTSPERRE.
WARNUNG: Sicherstellen, dass Motor und angetriebene
Maschine in diesem Modus angehalten werden kdnnen.

Betrieb freig.

Weiter mit BETRIEB FREIGEGEBEN.

Hinweis: Das Betriebsfreigabe-Signal muss aktiv sein; siehe die
Antriebsdokumentation. Wenn der Antrieb auf Empfang des Freigabe-
signals Uber den Feldbus eingestellt ist, aktiviert dieses Bit das Signal.
Siehe auch Parameter 06.18 Startsperre-Statuswort.

Betrieb verhindern. Weiter mit BETRIEB GESPERRT.

Rampenausgang
Nu

Normalbetrieb. Weiter mit RAMPENFUNKTIONSGENERATOR::
AUSGANG FREIGEGEBEN.

Ausgang des Rampenfunktionsgenerators auf Null setzen. Der
Antrieb verzogert sofort auf Drehzahl Null (unter Beachtung der
Drehmomentgrenzen).

Rampe anhalten

Rampenfunktion freigeben.

Weiter mit RAMPENFUNKTIONSGENERATOR:
HOCHLAUFGEBER FREIGEGEBEN.

Rampenfunktion angehalten (Ausgang des
Rampenfunktionsgenerators gehalten).

Rampeneingang
Null

Normalbetrieb. Weiter mit IN BETRIEB.

Hinweis: Dieses Bit ist nur wirksam, wenn die Feldbusschnittstelle
mit Hilfe der Antriebsparameter als Quelle fiir dieses Signal
eingestellt ist.

Der Eingang des Rampenfunktionsgenerators wird auf Null gesetzt.

Rucksetzen

Storungsquittierung, falls eine aktive Stérung vorliegt. Weiter mit
EINSCHALTSPERRE.

Hinweis: Dieses Bit ist nur wirksam, wenn die Feldbusschnittstelle
mit Hilfe der Antriebsparameter als Quelle fiir das Quittiersignal
eingestellt ist.

Normalen Betrieb fortsetzen.

Reserviert

Remote cmd

o =

Feldbussteuerung aktiviert.

Steuerwort und Sollwert kommen nicht zum Frequenzumrichter
durch, mit Ausnahme der Bits 0...2.

Externer
Steuerplatz

=

Externen Steuerplatz EXT2 wahlen. Wirksam, wenn der Steuerplatz
fur die Anwahl durch den Feldbus parametriert ist.

o

Externen Steuerplatz EXT1 wahlen. Wirksam, wenn der Steuerplatz
fur die Anwahl durch den Feldbus parametriert ist.

Anwender-Bit 0

Anwender-Bit 1

Anwender-Bit 2

Anwender-Bit 3

O =| O] =»| O] =»| O] =

Anwenderkonfigurierbar
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Inhalte des Feldbus-Statusworts (ABB Drives Profil)

Der fett gedruckte Text in Gro3buchstaben bezieht sich auf die Zustande, die im
Statusdiagramm (Seite 369) dargestellt sind.

Bit Name Wert [STATUS/Beschreibung
0 Einschaltbereit 1 EINSCHALTBEREIT.
0 NICHT EINSCHALTBEREIT.
1 Betriebsbereit 1 BETRIEBSBEREIT.
0 AUS1 AKTIV.
2 Bereit fiir Sollwert |1 BETRIEB FREIGEGEBEN.
0 BETRIEB GESPERRT.
Siehe auch Parameter 06.18 Startsperre-Statuswort.
3 Stérung 1 STORUNG.
0 Keine Storung.
4 AUS 2 nicht aktiv |1 AUS2 nicht aktiv.
0 AUS2 aktiv.
5 AUS 3 nicht aktiv |1 AUS3 nicht aktiv.
0 AUS3 aktiv.
6 Einschaltsperre 1 EINSCHALTSPERRE.
0 —
7 Warnung 1 Warnung aktiv
0 Keine Warnung aktiv.
8 Auf Sollwert 1 IN BETRIEB. Istwert ist gleich dem Sollwert = ist innerhalb der
Toleranzgrenzen (siehe Parameter 46.21...46.22).
0 Der Istwert weicht vom Sollwert ab = liegt auBerhalb der
Toleranzgrenzen.
9 Fernsteuerung 1 Antriebssteuerplatz: FERNSTEUERUNG (EXT1 oder EXT2)
0 Antriebssteuerplatz: LOKAL.
10 Uber Grenzwert - Siehe Parameter 06.29 Auswahl Anwender-Bit 10.
1" Anwender-Bit 0 - Siehe Parameter 06.30 Auswahl Anwender-Bit 11.
12 Anwender-Bit 1 - Siehe Parameter 06.31 Auswahl Anwender-Bit 12.
13 Anwender-Bit 2 - Siehe Parameter 06.32 Auswahl Anwender-Bit 13.
14 Anwender-Bit 3 - Siehe Parameter 06.33 Auswahl Anwender-Bit 14.
15 Reserviert
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Ablaufplan des Grundsteuerwerks

aus jedem
EINSCHALTS-
Z
NETZ AUS PERRE | sw B6=1 ustand
+ Einschalten + CW B0=0 + Storung
> | .
NICHT EIN- STORUNG|_ o\ 3
ABCD SCHALTBEREIT — SW B0=0
J— CwW B7=1
CW=xxxx x1xx xxxx x110 >
CW B3=0
Ay EINSCHALT- A
BETRIEB BEREIT _|— sw B0=1 aus jedem
GESPERRT [— SW B2=0 Zustand
. Notstopp
Betrieb CW=xxxx X1xx xxxx x111 AUS2 (CW
gesperrt . Bit1=0)
: - Y AUS2
aus jedem BETRIEBS- | B
Zustand BEREIT }|—sSw B1=1 AKTIV SW B4=0
AUS1 (CW B0=0) ~
mmm C\W=xxxx x1xx xxxx 1111 =
AUS1 .
AKTIV  |—swB1=0 aus jedem A
Zustan(l:i\l st
- _ otstopp
n(fy)=0/1=0 v AUS3 (CW
Bit2=0)
B CD AUS3
AKTIV [—SW B5=0
CW B4=0
+ n(f)=0/1=0
BETRIEB FREI- >
C D GEGEBEN |—sw B2=1
A
CW B5=0 CW=xxxx x1xx xxx1 1111
STATUS
RFG: AUSGANG
b FREIGEGEBEN + Bedingung
B
CW B6=0 CW=xxxx x1xx xx11 1111 pos. Bit-
Flanke
CW = Steuerwort RFG: HOCHLAUFGE-
SW = Statuswort BER FREIGEGEBEN
Bx = Bit x
n = Drehzahl C
| = Eingangsstrom CW=xxxx x1xx x111 1111
RFG = Rampenfunkti-
onsgenerator.
f = Frequenz IN BETRIEB | SW B8=1
D <+—
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Einstellungen des Frequenzumrichters fir die
Feldbussteuerung

1.

10.

1.

Das Feldbus-Adaptermodul muss mechanisch und elektrisch entsprechend den
Anweisungen im Benutzerhandbuch des Moduls installiert werden.

Den Frequenzumrichter einschalten.

Aktivieren Sie die Kommunikation zwischen dem Frequenzumrichter und dem
Feldbusadaptermodul mit Parameter 50.01 FBA A freigeben.

Mit 50.02 FBA A Komm.ausf.Reakt auswahlen, wie der Antrieb bei einer
Unterbrechung der Feldbuskommunikation reagiert.

Hinweis: Diese Funktion Uberwacht die Kommunikation zwischen dem Feldbus-
Master und dem Adaptermodul und die Kommunikation zwischen dem
Adaptermodul und dem Frequenzumrichter.

Mit 50.03 FBA A Komm.ausf. T-out die Verzégerungszeit zwischen Erkennen der
Kommunikationsunterbrechung und der ausgewahlten Reaktion einstellen.

Applikationsspezifische Werte fiir die restlichen Parameter in Gruppe 50
Feldbusadapter (FBA), beginnend mit 50.04 auswahlen. Beispiele geeigneter
Werte sind in den folgenden Tabellen aufgelistet.

Die Feldbusadaptermodul-Konfigurationsparameter in Gruppe 57 FBA A
Einstellungen einstellen. Es muss mindestens die benétigte Knotenadresse und
das Kommunikationsprofil eingestellt werden.

Die Prozessdaten, die zum Frequenzumrichter Ubertragen und von diesem
gesendet werden, in den Parametergruppen 52 FBA A data in und 53 FBA A data
out definieren.

Hinweis: Abhangig von dem verwendeten Kommunikationsprotokoll und -profil
kann das Steuer- und das Statuswort bereits flr das Senden und Empfangen
durch das Konfigurationssystem konfiguriert sein.

Die gewahlten aktuellen Parameterwerte im Permanentspeicher durch Einstellen
von Parameter 96.07 Parameter sichern auf Speichern sichern.

Die in den Parametergruppen 51, 52 und 53 vorgenommenen Einstellungen
durch Einstellen von Parameter 51.27 FBA A Par aktualisieren auf Konfigurieren
validieren.

Die Steuerplatze EXT1 und EXT2 so konfigurieren, dass Steuer- und
Sollwertsignale vom Feldbus kommen. Beispiele geeigneter Werte sind in den
folgenden Tabellen aufgelistet.
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Beispiel fiir die Parametereinstellung: FPBA (PROFIBUS DP) mit
ABB Drives Profil

Dieses Beispiel zeigt, wie eine Standard-Drehzahlregelungsanwendung konfiguriert
wird, die das Kommunikationsprofil ABB Drives mit PPO Typ 2 verwendet. Die Start-
/Stopp-Befehle und der Sollwert entsprechen dem ABB Drives Profil,
Drehzahlregelungsmodus.

Die Uber den Feldbus gesendeten Sollwerte missen im Frequenzumrichter so
skaliert werden, dass sie den gewilinschten Effekt haben. Der Sollwert +20000
entspricht dem Drehzahlbereich, der mit Parameter 46.01 Drehzahl-Skalierung (fur
Vorwarts- und Rickwartsrichtung) eingestellt wurde. Wenn z. B. 46.07 auf 480 U/min
eingestellt ist, dann fordert der Gber den Feldbus gesendete Wert 20000 die Drehzahl
480 U/min an.

Richtung PZD1 PZD2 PZD3 |PZD4 |PZD5 |PZD6

Ausgang Steuerwort Drehzahl-Sollwert | Beschleuni- Verzégerungs-
gungszeit 1 zeit 1

Eingang Statuswort Drehzahl-Istwert Motorstrom DC-Spannung

In der folgenden Tabelle sind die empfohlenen Einstellungen fiir die
Antriebsparameter aufgelistet.

Antriebsparameter Einstellung fiir Beschreibung
ACH580
Frequenzumrichter
50.01 FBA A freigeben 1 = [Steckplatz- Aktiviert/deaktiviert die Kommunikation
Nummer] zwischen dem Frequenzumrichter und
dem Feldbus-Adaptermodul.
50.04 FBA A Sollwert 1 Typ | 4 = Drehzahl Auswahl des Typs und der Skalierung flr

Feldbus A Sollwert 1.

50.07 FBA A Istwert 1 Typ | 0 = Drehzahl oder Auswahl des Istwerttyps und der
Frequenz Skalierung entsprechend dem Modus des
aktuell aktiven Sollwerts 1, der mit
Parameter 50.04 eingestellt wurde.

51.01 FBAA Typ 1=FPBA" Anzeige des Typs des Feldbus-
Adaptermoduls.

51.02 Knotenadresse 32 Einstellung der Profibus-Knotenadresse
des Feldbus-Adaptermoduls.

51.03 Baudrate 12000") Anzeige der aktuellen Baudrate des
PROFIBUS-Netzwerks in kBit/s.

51.04 MSG-Typ 1=pPpP02" Anzeige des durch das SPS-

Konfigurationstool gewahlten
Telegrammtyps.

51.05 Profil 1 =ABB Drives Auswahl des Steuerworts entsprechend
dem Profil ABB Drives
(Drehzahlregelung).
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Antriebsparameter Einstellung fiir Beschreibung
ACH580
Frequenzumrichter
51.07 RPBA-Modus 0 = Deaktiviert Deaktiviert den RPBA-Emulationsmodus.
52.01 FBA A data in1 4 = SW 16Bit" Statuswort
52.02 FBA data in2 5 = Istwert 1 16Bit Istwert 1
52.03 FBA data in3 01.07%) Motorstrom
52.05 FBA data in5 01.11% DC-Spannung
53.01 FBA data out1 1=CW 16Bit") Steuerwort
53.02 FBA data out2 2 = Sollwert 1 16Bit | Sollwert 1 (Drehzahl)
53.03 FBA data out3 23.122 Beschleunigungszeit 1
53.05 FBA data out5 23.139) Verzogerungszeit 1
51.27 FBA A Par 1 = Konfigurieren Validiert die Einstellungen der
aktualisieren Konfigurationsparameter.
20.01 Ext1 Befehlsquellen |12 = Feldbus A Auswahl von Feldbusadapter A als
Quelle fir die Start- und Stoppbefehle
Uber den externen Steuerplatz EXT1.
20.02 Ext1 Start Signalart | 1 = Schwellwert Auswabhl eines von einem Schwellwert
ausgel6sten Startsignals fur den externen
Steuerplatz EXT1.
22.11 Ext1 Drehzahl- 4 = Feldbus A Auswahl des Sollwert 1 von Feldbus A
Sollw. 1 Sollw. 1 als Quelle des Drehzahl-Sollwerts 1.

) Nur lesen oder automatische Erkennung/Einstellung
2) Beispiel
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Beispiel fiir die Parametereinstellung: FPBA (PROFIBUS DP) mit

PROFIdrive Profil

Dieses Beispiel zeigt, wie eine Standard-Drehzahlregelungsanwendung konfiguriert wird,
die das Kommunikationsprofil PROFIdrive mit PPO-Typ 2 verwendet. Die Start-/Stopp-
Befehle und Sollwerte entsprechen dem PROFIdrive-Profil, Drehzahlregelungsmodus.

Die Uber den Feldbus gesendeten Sollwerte missen im Frequenzumrichter so ska-
liert werden, dass sie den gewiinschten Effekt haben. Der Sollwert £+16384 (4000h)
entspricht dem Drehzahlbereich, der in Parameter 46.01 Drehzahl-Skalierung (in Vor-
warts- und Ruckwartsrichtung) eingestellt wurde. Wenn z. B. 46.07 auf 480 U/min
eingestellt wird, dann entspricht 4000h Uber den Feldbus gesendet 480 U/min.

Richtung PZD1 PZD2 PZD3 |PZD4 |PZD5 |PZD6

Ausgang Steuerwort Drehzahl-Sollwert | Beschleuni- Verzdgerungs-
gungszeit 1 zeit 1

Eingang Statuswort Drehzahl-Istwert Motorstrom DC-Spannung

In der folgenden Tabelle sind die empfohlenen Einstellungen fiir die
Antriebsparameter aufgelistet.

Antriebsparameter

Einstellung fiir
ACH580 Frequen-
zumrichter

Beschreibung

50.01 FBA A freigeben

1 = [Steckplatz-

Aktiviert/deaktiviert die Kommunikation

Typ

Nummer] zwischen dem Frequenzumrichter und dem
Feldbus-Adaptermodul.
50.04 FBA A Sollwert 1 4 = Drehzahl Auswahl des Typs und der Skalierung fir

Feldbus A Sollwert 1.

50.07 FBA A Istwert 1

0 = Drehzahl oder

Auswahl des Istwerttyps und der Skalierung

Typ Frequenz entsprechend dem Modus des aktuell aktiven
Sollwerts 1, der mit Parameter 50.04
eingestellt wurde.

51.01 FBAA Typ 1=FPBAT Anzeige des Typs des Feldbus-Adaptermoduls.

51.02 Knotenadresse 3?2 Einstellung der Profibus-Knotenadresse des
Feldbus-Adaptermoduls.

51.03 Baudrate 12000™ Anzeige der aktuellen Baudrate des
PROFIBUS-Netzwerks in kBit/s.

51.04 MSG-Typ 1=pPP02" Anzeige des durch das SPS-Konfigurations-
tool gewahlten Telegrammtyps.

51.05 Profil 0 = PROFlIdrive Auswahl des Steuerworts entsprechend dem
Profil PROFIdrive (Drehzahlregelung).

51.07 RPBA-Modus 0 = Deaktiviert Deaktiviert den RPBA-Emulationsmodus.

52.01 FBA A data in1 4 = SW 16Bit") Statuswort

52.02 FBA data in2 5 = Istwert 1 16Bit | Istwert 1

52.03 FBA data in3 01.07% Motorstrom

52.05 FBA data in5 01.11% DC-Spannung
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Antriebsparameter Einstellung fiir Beschreibung
ACH580 Frequen-
zumrichter
53.01 FBA data out1 1=Cw 16Bit" Steuerwort
53.02 FBA data out2 2 = Sollwert 1 16Bit | Sollwert 1 (Drehzahl)
53.03 FBA data out3 23.122) Beschleunigungszeit 1
53.05 FBA data out5 23.13%) Verzégerungszeit 1
51.27 FBA A Par 1 = Konfigurieren | Validiert die Einstellungen der
aktualisieren Konfigurationsparameter.
20.01 Ext1 12 = Feldbus A Auswahl von Feldbusadapter A als Quelle fur
Befehlsquellen die Start- und Stoppbefehle (iber den
externen Steuerplatz EXT1.
20.02 Ext1 Start Signalart | 1 = Schwellwert Auswabhl eines von einem Schwellwert
ausgeldsten Startsignals fiir den externen
Steuerplatz EXT1.
22.11 Ext1 Drehzahl- 4 = Feldbus A Auswahl von Feldbus A Sollwert 1 als Quelle
Sollw. 1 Sollw. 1 des Drehzahl-Sollwerts 1.

) Nur lesen oder automatische Erkennung/Einstellung
2) Beispiel

Die Start- und Stoppsequenzen fir die oben stehenden Parameterbeispiele sind
nachfolgend dargestellt.

Steuerwort:

Start:

* 1142 (476h) —> NICHT EINSCHALTBEREIT

« Wenn MSW Bit 0 = 1, dann
* 1150 (47Eh) —> EINSCHALTBEREIT (gestoppt)
* 1151 (47Fh) — BETRIEB (lauft)

Stopp:
* 1143 (477h) = Stopp gemaR 21.03 Stopp-Methode (bevorzugt)

* 1150 (47Eh) = AUS1 Rampenstopp (Hinweis: Nicht unterbrechbarer
Rampenstopp)

* 1149 (47Dh) = AUS2 Austrudeln im Notfall
* 1147 (47Bh) = AUS3 Notstopp mit Rampe

Stérungsquittierung
* Ansteigende Flanke von MCW Bit 7

Start nach STO

* Wenn 31.22 STO Anzeige Lé&uft/Stopp nicht Stérung/Stdérung ist, prifen Sie, dass
06.18 Startsperre-Statuswort, Bit 7 STO = 0, bevor der Startbefehl gegeben wird.
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Automatische Konfiguration des Frequenzumrichters fur
die Feldbussteuerung

Die fiir die Modulerkennung erforderlichen Parameter sind in der folgenden Tabelle
angegeben. Siehe auch die Parameter 07.35 Umrichterkonfiguration und 07.36
Umrichterkonfiguration 2

ontion |50-01 FBAA|PL92FBAR 51 05 FBAA [51.04 FBAA|51.05 FBAA |51.06 FBAA
P freigeben Ny ' Par2 Par4 Par.5 Par.6

Reakt

FENA-21 |1 (Aktivieren)| 0 (keine 1 0 - -
Aktion)

FECA-01 |1 (Aktivieren)| 0O (keine 0 - - -
Aktion)

FPBA-01 |1 (Aktivieren)| 0 (keine - - 1 -
Aktion)

FCAN-01 |1 (Aktivieren)| 0 (keine - - 0 -
Aktion)

FSCA-01 |1 (Aktivieren)| 0 (keine - - - 10
Aktion)

FEIP-21 |1 (Aktivieren)| 0 (keine 100 0 - -
Aktion)

FMBT-21 |1 (Aktivieren)| 0 (keine 0 0 - -
Aktion)

FBIP-21 |1 (Aktivieren)| 0 (keine - 0 - -
Aktion)

FPNO-21|1 (Aktivieren)| 0 (keine 11 0 - -
Aktion)

FEPL-02 |1 (Aktivieren)| 0O (keine - - - -
Aktion)

FLON-01 |1 (Aktivieren)| O (keine - - - -
Aktion)

FDNA-01 |1 (Aktivieren)| 0 (keine - - - -
Aktion)

FCNA-01 |1 (Aktivieren)| 0 (keine - - - -
Aktion)

Option |51-07 FBAA|51.21 FBAA|51.23 FBAA |51.24 FBAA| 52.01 FBA | 52.02 FBA

P Par.7 Par.21 Par.23 Par.24 data in1 data in2

FENA-21 - - - - 4. 5

FECA-01 - - - - - -

FPBA-01 - - - - 4. 5

FCAN-01 - - - - - -

FSCA-01 1 - - - -

FEIP-21 - - 128 128 - -

FMBT-21 - 1 - - - -

FBIP-21 - - - - - -

FPNO-21 - - - - 4. 5
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Option

51.07 FBAA
Par.7

51.21 FBAA
Par.21

51.23 FBAA
Par.23

51.24 FBAA
Par.24

52.01 FBA
data in1

52.02 FBA
data in2

FEPL-02

FLON-01

FDNA-01

FCNA-01

Option

53.01 FBA
data out1

53.02 FBA
Data Out 2

FENA-21

1

2

FECA-01

FPBA-01

1

FCAN-01

FSCA-01

FEIP-21

FMBT-21

FBIP-21

FPNO-21

FEPL-02

FLON-01

FDNA-01

FCNA-01
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Blockdiagramme der
Regelung / Steuerung

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel sind die Blockdiagramme der Regelung und Steuerung des
Frequenzumrichters dargestellt. Die Blockdiagramme der Regelung zeigen auf, wie
die Parameter interagieren und wo sich die Parametereinstellungen innerhalb des
Antriebsparametersystems auswirken.

Ein allgemeineres Diagramm ist in Abschnitt Betriebsarten des Frequenzumrichters
(Seite 711) dargestellt.
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Auswahl des Frequenzsollwerts
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Frequenzsollwert-Modifikation
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Drehzahlsollwert-Rampenzeit und -form
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Parameter

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel werden die Parameter einschlieRlich der Istwertsignale des
Regelungsprogramms beschrieben. Am Ende dieses Kapitels, auf Seite 777, finden
Sie eine Liste von Parametern, deren Standardwerte sich zwischen den 50 Hz- und
60 Hz-Einspeisefrequenz-Einstellungen unterscheiden.




396 Parameter

Begriffe und Abkurzungen

Begriff

Erklarung

Istwertsignal

Typ eines parameters, der das Ergebnis einer Messung oder Berechnung
durch den Frequenzumrichter ist, oder der Statusinformationen enthalt.
Die meisten Istwertsignale kénnen nur gelesen werden, einige kdnnen
jedoch zurlickgesetzt werden (zum Beispiel Zahler-Istwerte).

Standard

(Ist in der folgenden Parametertabelle in der gleichen Zeile wie der
Parametername angegeben.)

Der Standardwert eines parameters bei Verwendung in der
Standardkonfiguration. Weitere Informationen zu makrospezifischen
Parameterwerten enthalt Kapitel Standard-E/A-Konfiguration.

FbEq16

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

16-Bit Feldbus-Entsprechung: Die Skalierung zwischen dem auf dem
Bedienpanel angezeigten Wert und dem in der Kommunikation
verwendeten Integerwert, wenn ein 16-Bit-Wert fiir die Ubertragung an
ein externes System ausgewahlt wird.

Ein Strich (-) weist darauf hin, dass der Parameter im 16-Bit-Format nicht
zuganglich ist.

Die entsprechenden 32-Bit-Skalierungen sind in Kapitel Zusé&tzliche
Parameterdaten (Seite 723) aufgelistet.

Hinweis: Ein skalierter Wert, der 32767 Uiberschreitet wird beim Lesen
mit einem 16-Bit-System auf 32767 begrenzt.

Andere

Der Wert eines anderen Parameters wird verwendet.
Bei Auswahl von ,Andere” wird eine Parameterliste angezeigt, in der der
Benutzer den Quellen-Parameter angeben kann.

Andere [Bit]

Der Wert eines spezifischen Bits in einem anderen Parameter.
Bei Auswahl von ,Andere” wird eine Parameterliste angezeigt, in der der
Benutzer den Quellen-Parameter und das Bit angeben kann.

Parameter

Entweder eine vom Benutzer einstellbare Betriebsanweisung fiir den
Antrieb oder ein istwertsignal.

p.u.

Per unit (pro Einheit)

(Parameternummer)

Wert des Parameters
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Ubersicht iiber die Parametergruppen

Gruppe Inhalte Seite

01 Istwertsignale Basissignale zur Uberwachung des Frequenzumrichters/Antriebs. | 399

03 Eingangssollwerte Werte von Sollwerten, die von verschiedenen Quellen empfangen | 403
werden.

04 Warnungen und Stérungen | Informationen lber die zuletzt aufgetretenen Warnungen und 404
Stdérungen.

05 Diagnosen Verschiedene Betriebszeitzahler und Messwerte zur 406
Antriebswartung.

06 Steuer- und Statusworte Steuer- und Statusworte des Frequenzumrichters 409

07 System-Info Frequenzumrichter-Hardware und Firmware-Informationen. 419

10 Standard DI, RO Konfiguration der Digitaleingange und Relaisausgéange. 421

11 Standard DIO, Fl, FO Konfiguration des Frequenzeingangs. 432

12 Standard Al Konfiguration der Standard-Analogeingange. 434

13 Standard AO Konfiguration der Standard-Analogausgénge. 440

15 E/A-Erweiterungsmodul Konfiguration des E/A-Erweiterungsmoduls, das in Steckplatz 2 447
installiert ist.

19 Betriebsart Auswahl der Steuerquellen fiir Lokalsteuerung und externe 473
Steuerung und die Betriebsarten.

20 Start/Stopp/Drehrichtung Auswahl der Signalquellen fiir Start/Stopp/Drehrichtung und 474
Regler/Startfreigabesignal; Auswahl der Signalquellen fir
positive/negative Sollwertfreigabe.

21 Start/Stopp-Art Start- und Stopp-Arten; Notstopp und Auswahl der Signalquelle; 485
DC-Magnetisierungseinstellungen.

22 Drehzahl-Sollwert-Auswahl | Drehzahlsollwert-Auswahl: Einstellungen Gleitpunktregelung 494
(Motorpotentiometer).

23 Drehzahl-Sollwert-Rampen Einstellung der Drehzahlsollwertrampen (Programmierung der 505
Beschleunigungs- und Verzégerungsraten des Antriebs).

24 Drehzahl-Sollwert- Berechnung der Drehzahl-Regelabweichung; Konfiguration der 508

Anpassung Fensterregelung der Drehzahl-Regelabweichung;
Drehzahlabweichungsschritte.

25 Drehzahlregelung Einstellungen fur die Drehzahlregelung. 509

28 Frequenz-Sollwertkette Einstellungen fiur die Frequenz-Sollwertkette. 514

30 Grenzen Grenzwerte des Frequenzumrichterbetriebs. 524

31 Stérungsfunktionen Konfiguration externer Ereignisse; Auswahl des Verhaltens des 536
Antriebs bei Stérungen.

32 Uberwachung Konfiguration der Signalliberwachungsfunktionen 1...6. 547

34 Timer-Funktionen Konfiguration von zeitgesteuerten Funktionen. 559

35 Thermischer Motorschutz Einstellungen des thermischen Motorschutzes wie die 567
Konfiguration der Temperaturmessung, Festlegung der Lastkurve
und Konfiguration der Lifterregelung des Motors; Motor-
Uberlastschutzes.

36 Last-Analysator Einstellungen fur Spitzenwert- und Amplituden-Speicher. 579

37 Benutzer-Lastkurve Einstellungen fiir die Benutzer-Lastkurve ULC (User Load Curve). | 583

40 Prozessregler Satz 1 Parameterwerte fiir die Prozessregelung (PID). 586

41 Prozessregler Satz 2 Ein zweiter Satz von Parameterwerten fir die Prozessregelung. 603

43 Brems-Chopper Einstellungen fir den internen Brems-Chopper. 606
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Gruppe Inhalte Seite

45 Energiesparfunktionen Einstellungen fir die Energiesparrechner sowie die Spitzen- und 608
Energie-Logger.

46 Einstellungen Einstellungen der DrehzahlUberwachung; Istwertsignal-Filterung 613

Uberwachung/Skalierung und allgemeine Skalierungseinstellungen.

47 Datenspeicher Datenspeicher-Parameter, in die andere Parameter entsprechend | 6716
ihrer Quellen- und Ziel-Einstellungen ausgewéhlite Daten
schreiben und wieder auslesen kénnen.

49 Bedienpanel-Kommunikation | Kommunikationseinstellungen fiir den Bedienpanelanschluss des | 617
Frequenzumrichters.

50 Feldbusadapter (FBA) Konfiguration der Feldbus-Kommunikation. 618

51 FBA A Einstellungen Konfiguration von Feldbusadapter A. 623

52 FBA A data in Auswahl der Daten, die vom Frequenzumrichter zum Feldbus- 625
Controller Uiber den Feldbus-Adapter A Ubertragen werden.

53 FBA A data out Auswahl der Daten, die vom Feldbus-Controller Gber den 626
Feldbusadapter A zum Frequenzumrichter Ubertragen werden.

58 Integrierter Feldbus Konfigurationsparameter fiir die integrierte Feldbusschnittstelle 626

(Embedded fieldbus) (EFB).

60 DDCS-Kommunikation Konfiguration der DCS-Kommunikation. 636

61 D2D und DDCS Sendedaten | Definiert die an den DDCS-Anschluss Ubertragenen Daten. 636

62 D2D und DDCS Empf.-Daten | Definiert die an den DDCS-Anschluss Ubertragenen Daten. 637

70 Override Aktivieren/Deaktivieren der Override-Funktion, des Override- 637
Aktivierungssignals und der Override-Drehzahl/Frequenz.

71 Externer PID-Regler 1 Konfiguration der externen Prozessregelung (PID). 642

72 External PID2 Konfiguration des externen PID2. 644

73 External PID2 Konfiguration des externen PID3. 646

74 External PID2 Konfiguration des externen PID4. 648

76 PFC-Konfiguration Parameter fiir die Konfiguration der PFC (Pumpen- und 651
Lifterregelung) und des Autowechsels.

77 PFC Wartung und Wartungs- und Uberwachungsparameter der PFC (Pumpen- und 663

Uberwachung Lufterregelung)

80 Durchflussberechnung Durchflussberechnung 665

81 Sensoreinstellungen Sensor-Einstellungen fiir die Funktion zum Schutz des Einlauf- 672
und Auslaufdrucks.

82 Pumpen-Schutzfunktion Einstellungen fur die Pumpenschutzfunktionen sanfte Rohrflllung | 673
und Trockenlaufschutz.

84 Advanced damper control Einstellungen fir die erweiterte Drosselklappenregelung. 677

94 LSU Steuerung Regelung der Einspeiseeinheit des Frequenzumrichters wie z. B. | 683
DC-Spannung und Blindleistungssollwert.

95 Hardware-Konfiguration Verschiedene Hardware-spezifische Einstellungen. 686

96 System Sprachenauswahl; Zugriffsebenen; Makro-Auswahl; Parameter 691
sichern und wiederherstellen; Neustart der Regelungseinheit;
Benutzer-Parametersatze; Auswahl der Einheit; Parameter-
Prifsummenberechnung; Benutzerschloss.

97 Motorregelung Schaltfrequenz; Schlupf-Verstarkung; Spannungsreserve; 704
Flussbremsung; Signaleinkopplung; IR-Kompensation.

98 Motor-Parameter Die vom Benutzer eingegebenen Motordaten werden im 709

(Anwender) Motormodell verwendet.

99 Motordaten Motor-Konfigurationseinstellungen. 710
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Parameterliste
| Nr. Name/Wert | Beschreibung Def/FbEq16
01 Istwertsignale Basissignale zur Uberwachung des Frequenzumrich-
ters/Antriebs.
Alle Parameter in dieser Gruppe sind schreibgeschitzt, wenn
nichts anderes angegeben ist.
Hinweis: Werte dieser Istwertsignale werden mit der in
Gruppe 46 Einstellungen Uberwachung/Skalierung einge-
stellten Filterzeit gefiltert. Die Auswabhllisten fiir Parameter in
anderen Gruppen enthalten stattdessen den Raw-Wert des
Istwertsignals. Zum Beispiel zeigt die Auswahl ,Ausgangsfre-
quenz® nicht auf den Wert von 01.06 Ausgangsfrequenz son-
dern auf den Raw-Wert.
01.01  Motordrehzahl Berechnete Motordrehzahl. Eine Filterzeitkonstante fir die- -
benutzt ses Signal kann mit Parameter 46.11 Filterzeit Motordrehzahl
eingestellt werden.
-30000,00... Berechnete Motordrehzahl. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01.
01.02  Motordrehzahl Berechnete Motordrehzahl in U/min. Eine Filterzeitkonstante | -
berechnet fur dieses Signal kann mit Parameter 46.11 Filterzeit
Motordrehzahl. eingestellt werden.
-30000,00... Berechnete Motordrehzahl. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01.
01.03  Motordrehzahl % Motordrehzahl in Prozent der Synchron-Motordrehzahl. -
-1000,00... Motordrehzahl/ 10=1%
1000,00 %
01.06  Ausgangsfrequenz | Berechnete Frequenzumrichter-Ausgangsfrequenz in Hz. -
Eine Filterzeitkonstante fir dieses Signal kann mit Parameter
46.12 Filterzeit Ausg.frequenz eingestellt werden.
-500,00... Berechnete Ausgangsfrequenz. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02.
01.07  Motorstrom Gemessener (absoluter) Motorstrom in A. -
0,00...30000,00 A | Motorstrom. Siehe Par.
46.05.
01.08  Motorstrom in % d. | Motorstrom (Frequenzumrichter-Ausgangsstrom) in Prozent | -
Mot.-Nennstroms des Motornennstroms.
0,0...1000,0 % Motorstrom. 1..1%
01.09  Motorstrom in % Motorstrom (Frequenzumrichter-Ausgangsstrom) in Prozent | -
des FU- des Frequenzumrichter-Nennstroms.
Nennstroms
0,0...1000,0 % Motorstrom. 1..1%
01.10  Motordrehmoment | Motor-Drehmoment in Prozent des Motornennmoments. -
Siehe auch Parameter 071.30 Nenn-Drehmomentskalierung.
Eine Filterzeitkonstante fiir dieses Signal kann mit Parameter
46.13 Filterzeit Motordrehmoment eingestellt werden.
-1600,0...1600,0 % | Motordrehmoment. Siehe Par.
46.03.
01.11  DC voltage Gemessene DC-Zwischenkreisspannung. -
0,00...2000,00 V DC-Zwischenkreisspannung. 10=1V
01.13  Ausgangsspan- Berechnete Motorspannung in V AC. -
nung
0...2000 V Motorspannung. 1=1V
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
01.14  Ausgangsleistung | Frequenzumrichter-Ausgangsleistung. Die Einheit wird mit -
Parameter 96.16 Auswahl Einheit ausgewahlt. Eine Filterzeit-
konstante fur dieses Signal kann mit Parameter 46.14 Filter-
zeit Ausgangsleistung eingestellt werden.
-32768,00... Ausgangsleistung. Siehe Par.
32767,00 kW 46.04
01.15  Ausg.leist. in % der | Ausgangsleistung in Prozent der Motornennleistung. -
Mot.-Nennleist.
-300,00...300,00 % | Ausgangsleistung. 10=1%
01.17  Motorwellenlei- Berechnete mechanische Leistung an der Motorwelle. -
stung
-32768,00... Motorwellenleistung. 1 =1 Einheit
32767,00 kW oder
hp
01.18  Wechselrichter Energiemenge, die durch den Frequenzumrichter (in beiden | -
GWh-Zéahler Richtungen) geflossen ist, in vollen Gigawattstunden. Der
Mindestwert ist Null (0).
0...65535 GWh Energie in GWh. 1=1GWh
01.19  Wechselrichter Energiemenge, die durch den Frequenzumrichter (in beiden | -
MWh-Zéhler Richtungen) geflossen ist, in vollen Megawattstunden. Wenn
der Zahler Uber springt, wird 01.18 Wechselrichter GWh-
Zahler um 1 erhéht. Der Mindestwert ist Null (0).
0...1000 MWh Energie in MWh. 1=1MWh
01.20  Wechselrichter Energiemenge, die durch den Frequenzumrichter (in beiden | -
kWh-Z&hler Richtungen) geflossen ist, in vollen Kilowattstunden. Wenn
der Zahler Uber springt, wird 01.19 Wechselrichter MWh-
Zahler um 1 erhoéht. Der Mindestwert ist Null (0).
0...1000 kWh Energie in kWh. 10 =1 kWh
01.24  Fluss-Istwert % Verwendeter Fluss-Sollwert in Prozent des Motor- -
Nennflusses.
0...200 % Fluss-Sollwert. 1..1%
01.30  Nenn-Drehmo- Drehmoment, das 100 % des Motornennmoments entspricht. | -
mentskalierung Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl Einheit
ausgewahlt.
Hinweis: Dieser Wert wird von Parameter 99.12 Motor-
Nenndrehmoment kopiert, falls eingegeben. Anderenfalls
wird der Wert aus anderen Motordaten berechnet.
0,000... Nenndrehmoment. 1=
4000000 Nm 100 Einheit
oder Ib-ft
01.31  Umgebungstempe- | Umgebungstemperatur des Frequenzumrichters. Nur fir -
ratur Baugréen ab R6.
40,0...120,0 °C Temperatur 1 =1 Einheit
oder °F
01.50 Laufende Stunde Aktueller Energieverbrauch pro Stunde. Dies ist der -

kWh

Energieverbrauch der letzten 60 Minuten Betriebszeit des
Frequenzumrichters (nicht notwendigerweise standig) und
nicht der Energieverbrauch in einer Uhrzeit-Stunde.

Wenn die Spannungsversorgung aus- und wieder
eingeschaltet wird, nachdem der Frequenzumrichter
hochgefahren ist und lauft, wird der Parameterwert auf den
Wert vor dem Aus-/Einschalten gesetzt.

0,00...
1000000,00 kWh

Energie.
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01.51  Letzte Stunde kWh | Energieverbrauch der vorherigen Stunde. Der Wert 07.50 -
Laufende Stunde kWh wird hier gespeichert, der innerhalb
der letzten 60 Minute aufaddiert wurde.
Wenn die Spannungsversorgung aus- und wieder eingeschal-
tet wird, nachdem der Frequenzumrichter hochgefahren ist
und lauft, wird der Parameterwert auf den Wert vor dem Aus-
/Einschalten gesetzt.
0,00... Energie. -
1000000,00 kWh
01.52  Laufender Tag kWh | Energieverbrauch des aktuellen Tages. Dies ist der -
Energieverbrauch der letzten 24 Stunden Betriebszeit des
Frequenzumrichters (nicht notwendigerweise standig) und
nicht der Energieverbrauch eines Kalendertages.
Wenn die Spannungsversorgung aus- und wieder
eingeschaltet wird, nachdem der Frequenzumrichter
hochgefahren ist und lauft, wird der Parameterwert auf den
Wert vor dem Aus-/Einschalten gesetzt.
0,00... Energie. -
1000000,00 kWh
01.53  Letzter Tag kWh Energieverbrauch des Vortages. Der Wert 01.52 Laufender | -
Tag kWh wird hier gespeichert, der innerhalb der letzten
24 Stunden aufaddiert wurde.
Wenn die Spannungsversorgung aus- und wieder
eingeschaltet wird, nachdem der Frequenzumrichter
hochgefahren ist und lauft, wird der Parameterwert auf den
Wert vor dem Aus-/Einschalten gesetzt.
0,00... Energie. -
1000000,00 kWh
01.54  Kumulative Wech- | Energiemenge, die durch den Frequenzumrichter (in beiden | -
selrichterenergie Richtungen) geflossen ist, in vollen Kilowattstunden. Der
Mindestwert ist Null (0).
-200000000,0... Energie in kWh. 10 =1 kWh
200000000,0 kWh
01.55  Wechselrichter Betrag der Energie, die durch den Frequenzumrichter gegan- | -
GWh-Zahler gen ist (in beiden Richtungen), in vollen Gigawattstunden.
(riicksetzbar) Der Mindestwert ist Null (0).
Der Wert kann durch Einstellung auf Null oder durch Driicken
der Reset-Funktionstaste fir 3 Sekunden zurlickgesetzt wer-
den. Durch das Zurlcksetzen der Parameter 01.55...01.58
werden alle zurtickgesetzt.
0...65535 GWh Energie in GWh. 1=1GWh
01.56  Wechselrichter Energiemenge, die durch den Frequenzumrichter (in beiden | -
MWh-Zéhler Richtungen) geflossen ist, in vollen Megawattstunden. Wenn
(riicksetzbar) der Zahler Gberspringt, wird 01.55 Wechselrichter GWh-
Zahler (riicksetzbar) erhdht. Der Mindestwert ist Null (0).
Der Wert kann durch Einstellung auf Null oder durch Driicken
der Reset-Funktionstaste fiir 3 Sekunden zuriickgesetzt wer-
den. Durch das Zuriicksetzen der Parameter 01.55...01.58
werden alle zurtickgesetzt.
0...1000 MWh Energie in MWh. 1=1MWh
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01.57  Wechselrichter Energiemenge, die durch den Frequenzumrichter (in beiden | -
kWh-Z&hler Richtungen) geflossen ist, in vollen Kilowattstunden. Wenn
(riicksetzbar) der Zahler Uber springt, wird 01.56 Wechselrichter MWh-
Zahler (riicksetzbar) erhdht. Der Mindestwert ist Null (0).
Der Wert kann durch Einstellung auf Null oder durch Driicken
der Reset-Funktionstaste fiir 3 Sekunden zuriickgesetzt wer-
den. Durch das Zurlicksetzen der Parameter 071.55...01.58
werden alle zuriickgesetzt.
0...1000 kWh Energie in kWh. 10 =1 kWh
01.58  Kumulative Wech- | Energiemenge, die durch den Frequenzumrichter (in beiden | -
selrichterenergie Richtungen) geflossen ist, in vollen Kilowattstunden. Der
(riicksetzbar) Mindestwert ist Null (0).
Der Wert kann durch Einstellung auf Null oder durch Driicken
der Reset-Funktionstaste fiir 3 Sekunden zuriickgesetzt
werden. Durch das Zurlicksetzen der Parameter
01.55...01.58 werden alle zuriickgesetzt.
-200000000,0... Energie in kWh. 10 =1 kWh
200000000,0 kWh
01.61  Absolute Absoluter Wert von Parameter 01.07 Motordrehzahl benutzt. | -
Motordrehzahl
benutzt
0,00... Berechnete Motordrehzahl. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01.
01.62  Abs. Motordrehzahl | Absoluter Wert von Parameter 01.03 Motordrehzahl %. -
%
0,00...1000,00 % Berechnete Motordrehzahl. 10=1%
01.63  Absolute Absoluter Wert von Parameter 01.06 Ausgangsfrequenz. -
Ausgangsfrequenz
0,00...500,00 Hz Berechnete Ausgangsfrequenz. Siehe Par.
46.02.
01.64  Abs. Absoluter Wert von Parameter 01.70 Motordrehmoment. -
Motordrehmoment
0,0...1600,0 % Motor-Drehmoment. Siehe Par.
46.03.
01.65  Absolute Absoluter Wert von Parameter 01.74 Ausgangsleistung. -
Ausgangsleistung
0,00... Ausgangsleistung. 1=1kW
32767,00 kW
01.66  Absolute Absoluter Wert von Parameter 01.15 Ausg.leist. in % der -
Ausgangsleistung | Mot.-Nennleist..
% Motor nenn
0,00...300,00 % Ausgangsleistung. 10=1%
01.68  Abs. Motorwellen- | Absoluter Wert von Parameter 01.17 Motorwellenleistung. -
leistung
0,00... Motorwellenleistung. 1 =1 Einheit
32767,00 kW oder
hp
01.72  Strom Phase U Effektivstrom Phase U. -
0,00...30000,00 A | Effektivstrom Phase U. Siehe 46.05.
01.73  Strom Phase V Effektivstrom Phase V. -
0,00...30000,00 A | Effektivstrom Phase V. Siehe 46.05.
01.74  Strom Phase W Effektivstrom Phase W. -
0,00...30000,00 A | Effektivstrom Phase W. Siehe 46.05.
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01.102 Netzstrom (Nur beim ACQ580-31 und ACQ580-34 sichtbar). -
Berechneter Netzstromfluss durch die Einspeiseeinheit.
0,00...30000,00 A | Berechneter Netzstrom. Siehe Par.
46.05
01.104 Wirkstrom (Nur beim ACQ580-31 und ACQ580-34 sichtbar). -
Berechneter Wirkstromfluss durch die Einspeiseeinheit.
-30000,00... Berechneter Wirkstrom. Siehe Par.
30000,00 A 46.05
01.106 Blindstrom (Nur beim ACQ580-31 und ACQ580-34 sichtbar). -
Berechneter Blindstromfluss durch die Einspeiseeinheit.
-30000,00... Berechneter Blindstrom. Siehe Par.
30000,00 A 46.05
01.108 Netzfrequenz (Nur beim ACQ580-31 und ACQ580-34 sichtbar). -
Berechnete Frequenz des Einspeisenetzes.
0,00...100,00 Hz Berechnete Einspeisefrequenz. Siehe Par.
46.02
01.109 Netzspannung (Nur beim ACQ580-31 und ACQ580-34 sichtbar). -
Berechnete Spannung des Einspeisenetzes.
0,00...2000,00 V Berechnete Einspeisespannung 10=1V
01.110 Scheinleistung im | (Nur beim ACQ580-31 und ACQ580-34 sichtbar). -
Netz Berechnete Scheinleistung, die Uber die Einspeiseeinheit
Ubertragen wird.
-30000,00... Berechnete Scheinleistung. Siehe Par.
30000,00 kVA 46.04
01.112 Leistung im Netz (Nur beim ACQ580-31 und ACQ580-34 sichtbar). -
Berechnete Scheinleistung, die tber die Einspeiseeinheit
Gbertragen wird.
-30000,00... Berechnete Einspeiseleistung. Siehe Par.
30000,00 kW 46.04
01.114  Blindleistung im (Nur beim ACQ580-31 und ACQ580-34 sichtbar). -
Netz Berechnete Scheinleistung, die Uber die Einspeiseeinheit
Ubertragen wird.
-30000,00... Berechnete Blindleistung. 10 = 1 kVAr
30000,00 kVAr
01.116 LSU cos Phi (Nur beim ACQ580-31 und ACQ580-34 sichtbar). -
Leistungsfaktor der Einspeiseeinheit.
-1,00...1,00 Leistungsfaktor. 100 =1
01.164 LSU-Nennleistung | (Nur beim ACQ580-31 und ACQ580-34 sichtbar). -
Nennleistung der Einspeiseeinheit.
0...30000 kW Nennleistung 1=1kwW
03 Eingangssollwerte | Werte von Sollwerten, die von verschiedenen Quellen
empfangen werden.
Alle Parameter in dieser Gruppe sind schreibgeschiitzt, wenn
nichts anderes angegeben ist.
03.01  Bedienpanel- Sollwert 1, Uber das Bedienpanel oder PC-Tool vorgegeben. |-
Sollwert
-100000,00... Sollwert vom Bedienpanel oder PC-Tool. 1=10

100000,00
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03.02  Panel-Sollw. b. Sollwert 2, Uber das Bedienpanel oder PC-Tool vorgegeben. | -
Fernsteuer.
-100000,00... Sollwert vom Bedienpanel oder PC-Tool. 1=10
100000,00
03.05 Feldbus A Sollwert | Sollwert 1, liber Feldbusadapter A empfangen. -
1 Siehe auch Kapitel Feldbussteuerung tiber einen
Feldbusadapter.
-100000,00... Sollwert 1 von Feldbusadapter A. 1=10
100000,00
03.06 Feldbus A Sollwert | Sollwert 2, liber Feldbusadapter A empfangen. -
2
-100000,00... Sollwert 2 von Feldbusadapter A. 1=10
100000,00
03.09 Integr.Feldbus Skalierter Sollwert 1, Gber die integrierte Feldbus- -
Sollw.1 Schnittstelle empfangen.
-30000,00... Skalierter Sollwert 1, Gber die integrierte Feldbus- 1=10
30000,00 Schnittstelle empfangen.
03.10  Integr.Feldbus Skalierter Sollwert 2, Uber die integrierte Feldbus- -
Sollw.2 Schnittstelle empfangen.
-30000,00... Skalierter Sollwert 2, Uber die integrierte Feldbus- 1=10
30000,00 Schnittstelle empfangen.
04 Warnungen und Informationen Uber die zuletzt aufgetretenen Warnungen und
Stb'rungen Stdérungen.
Die Beschreibung der einzelnen Warn- und Stércodes enthalt
Kapitel Warn- und Stérmeldungen.
Alle Parameter in dieser Gruppe kénnen nur gelesen werden
(schreibgeschitzt), wenn nichts anderes angegeben ist.
Stdérungs- und Ereignisspeicher kdnnen mit Parameter 96.51
Stér-/Ereign.speicher I6sch geléscht werden.
04.01  Abschalt-Stérung | Code der 1. aktiven Stérung (Stérung, die die aktuelle -
Abschaltung verursacht hat).
0000h...FFFFh 1. aktive Storung. 1=1
04.02  Aktive Stérung 2 Code der zweitletzten aktiven Stérung. -
0000h...FFFFh Zweitletzte aktive Stérung. 1=1
04.03  Aktive Stérung 3 Code der drittletzten aktiven Stérung. -
0000h...FFFFh Drittletzte aktive Stérung. 1=1
04.06  Aktive Warnung 1 | Code der letzten aktiven Warnung. -
0000h...FFFFh Letzte aktive Warnung. 1=1
04.07  Aktive Warnung 2 | Code der zweitletzten aktiven Warnung. -
0000h...FFFFh Zweitletzte aktive Warnung. 1=1
04.08  Aktive Warnung 3 | Code der drittletzten aktiven Warnung. -
0000h...FFFFh Drittletzte aktive Warnung. 1=1
04.11  Letzte Stérung Code der letzten gespeicherten (nicht aktiven) Stérung. -
0000h...FFFFh Letzte gespeicherte Stérung. 1=1
04.12  Zweitletzte Stérung | Code der zweitletzten gespeicherten (nicht aktiven) Stérung. | -
0000h...FFFFh Zweitletzte gespeicherte Stérung. 1=1
04.13  Drittletzte Stérung | Code der drittletzten gespeicherten (nicht aktiven) Stérung. -

0000h...FFFFh

Drittletzte gespeicherte Stérung.
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04.16  Letzte Warnung Code der letzten gespeicherten (nicht aktiven) Warnung. -
0000h...FFFFh Letzte gespeicherte Warnung. 1=1
04.17  Zweitletzte Code der zweitletzten gespeicherten (nicht aktiven) Warnung. | -
Warnung
0000h...FFFFh Zweitletzte gespeicherte Warnung. 1=1
04.18  Drittletzte Warnung | Code der drittletzten gespeicherten (nicht aktiven) Warnung. | -
0000h...FFFFh Drittletzte gespeicherte Warnung. 1=1
04.40  Ereigniswort 1 Benutzerdefiniertes Ereigniswort. Dieses Wort erfasst den -
Status der Ereignisse (Warnungen oder Stérungen), die mit
den Parametern 04.41...04.71 ausgewahlt wurden.
Dieser Parameter ist schreibgeschitzt.
Bit Name Beschreibung
0 Anwender-Bit 0 1 = Das mit Parameter 04.41) ausgewahlte Ereignis ist aktiv.
1 Anwender-Bit 1 1 = Das mit Parameter 04.43) ausgewahlte Ereignis ist aktiv.
15 Anwender-Bit 15 1 = Das mit Parameter 04.71) ausgewahlte Ereignis ist aktiv.
0000h...FFFFh Benutzerdefiniertes Ereigniswort. 1=1
04.41  Ereigniswort 1 Bit 0 | Auswahl des Hexadezimal-Codes eines Ereignisses (War- 2310h
Code nung, Stérung oder reines Ereignis), dessen Status als Bit 0
von 04.40 Ereigniswort 1 angezeigt wird. Die Ereigniscodes
sind in Kapitel Warn- und Stérmeldungen (Seite 241) aufgeli-
stet.
0000h...FFFFh Standardstérung 2310 Uberstrom. 1=
04.43  Ereigniswort 1 Bit 1 | Auswahl des Hexadezimal-Codes eines Ereignisses (War- 3210h
Code nung, Stérung oder reines Ereignis), dessen Status als Bit 1
von 04.40 Ereigniswort 1 angezeigt wird. Die Ereignisse sind
in Kapitel Warn- und Stérmeldungen (Seite 241) aufgelistet.
0000h...FFFFh Standardstérung 3210 Unterspannung DC-Zwischenkreis. 1=
04.45  Ereigniswort 1 Bit 2 | Standardstérung 4310 Ubertemperatur 4310h
Code
04.47  Ereigniswort 1 Bit 3 | Standardstérung 2340 Kurzschluss 2340h
Code
04.49  Ereigniswort 1 Bit4 | Keine Standardstérung 0000h
Code
04.51  Ereigniswort 1 Bit5 | Standardstérung 3220 Unterspannung DC-Zwischenkreis. 3220h
Code
04.53  Ereigniswort 1 Bit6 | Standardstérung 80A0 Al-Uberwachung. 80AO0h
Code
04.55  Ereigniswort 1 Bit 7 | Keine Standardstérung. 0000h
Code
04.57  Ereigniswort 1 Bit 8 | Standardstérung 7122 MotorUberlast. 7122h
Code
04.59  Ereigniswort 1 Bit9 | Standardstérung 7081 Bedienpanel-Kommunikation. 7081h
Code
04.61  Ereigniswort 1 Bit | Standardstérung FF61 ID-Lauf. FF61h
10 Code
04.63  Ereigniswort 1 Bit | Standardstérung 7121 Motorblockierung. 7121h
11 Code
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04.65 Ereigniswort 1 Bit | Standardstérung 4110 Bedienpanel-Temperatur. 4110h
12 Code
04.67  Ereigniswort 1 Bit | Standardstérung 9081 externe Stérung 1. 9081h
13 Code
04.69  Ereigniswort 1 Bit | Standardstérung 9082 externe Stérung 2. 9082h
14 Code
04.71  Ereigniswort 1 Bit | Auswahl des Hexadezimal-Codes eines Ereignisses (War- 2330h
15 Code nung, Stérung oder reines Ereignis), dessen Status als Bit 15
von 04.40 Ereigniswort 1 angezeigt wird. Die Ereignisse sind
in Kapitel Warn- und Stérmeldungen (Seite 241) aufgelistet.
Standardstérung 2330 Erdschluss.
0000h...FFFFh Code des Ereignisses. 1=1
05 Diagnosen Verschiedene Betriebszeitzahler und Messwerte zur
Antriebswartung.
Alle Parameter in dieser Gruppe sind schreibgeschiitzt, wenn
nichts anderes angegeben ist.
05.01  Einschaltzeitzdhler | FU-Einschaltzeit. Der Zahler lauft, wenn der -
Frequenzumrichter eingeschaltet ist.
0...65535 Tage FU-Einschaltzeit 1=1Tag
05.02  Betriebszeitzéhler | Motor-Betriebszeitzahler in ganzen Tagen. Der Zahler lauft, -
wenn der Frequenzumrichter moduliert.
0...65535 Tage Motor-Betriebszeitzahler. 1=1Tag
05.03  Betriebsstunden Entsprechender Parameter zu 05.02 Betriebszeitzédhler in -
Stunden, d. h. 24 * 05.02 Wert + Bruchteil eines Tages.
0,0... Stunden 1=1h
429496729,5 h
05.04  Liifter- Laufzeit des Frequenzumrichter-Lifters. Kann Uber das -
Laufzeitzéhler Bedienpanel zuriickgesetzt werden, indem die Reset-Taste 3
Sekunden lang gedrickt wird.
0...65535 Tage Lufter-Laufzeitzahler. 1=1Tag
05.08  Schranktemperatur | (Nur sichtbar fiir ACH580-07-Schrankgeréte). -
Temperatur im Schaltschrank. Wird durch Bit 6 von
Parameter 95.21 HW-Optionen Wort 2 aktiviert.
-40...120 °C oder | Temperatur im Schrank in Grad Celsius oder Fahrenheit. 1 =1 Einheit
°F
05.10  Temperatur Gemessene Temperatur der Regelungseinheit. -
Regelungseinh
-100...300 °C oder | Temperatur der Regelungseinheit in Grad Celsius oder 1 =1 Einheit
°F Fahrenheit.
05.11 Wechselrichter- Berechnete Wechselrichter-Temperatur in Prozent des -
Temperatur Storgrenzwerts. Der Stérgrenzwert ist, abhangig vom Typ des
Frequenzumrichters, unterschiedlich.
0,0 % =0°C (32 °F)
100,0 % = Stérgrenze
-40,0...160,0 % Wechselrichter-Temperatur in Prozent. 1..1%
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05.20  Diagnosewort 1 Diagnose-Wort 1. Mégliche Ursachen und Abhilfemaflinah- -
men siehe Kapitel Warn- und Stérmeldungen.
Bit Name Wert
0 Beliebige Warnung |1 = Ja = der Frequenzumrichter hat eine Warnung generiert oder mit
oder Stérung einer Stérmeldung abgeschaltet.
0 = Nicht aktiv = keine Warnung oder Stdrung aktiv.
1 Beliebige Warnung |1 = Ja = der Frequenzumrichter hat eine Warnung generiert.
0 = keine aktiv = keine Warnung aktiv.
2 Beliebige Stérung |1 = Ja = der Frequenzumrichter hat mit einer Stérmeldung
abgeschaltet.
0 = keine aktiv = keine Stérung aktiv.
3 Reserviert
4 Uberstrom-Stérung |[Ja = Frequenzumrichter hat mit einer Stérmeldung abgeschaltet
2310 Uberstrom.
5 Reserviert
6 DC-Uberspannung |Ja = Frequenzumrichter hat mit einer Stdrmeldung abgeschaltet
3210 DC-Uberspannung.
7 DC-Unterspannung|Ja = Frequenzumrichter hat mit einer Stérmeldung abgeschaltet
3220 DC-Unterspannung.
8 Reserviert
9 Geréate-Ubertemp.- [Ja = Frequenzumrichter hat mit einer Stérmeldung abgeschaltet
Stérung 4310 Ubertemperatur.
10...15 [Reserviert
0000h...FFFFh Diagnose-Wort 1. 1=1
05.21  Diagnosewort 2 Diagnose-Wort 2. Mégliche Ursachen und Abhilfemaflnah- -
men siehe Kapitel Warn- und Stérmeldungen.
Bit Name Wert
0...9 Reserviert
10 Ubertemp.-Stérung |[Ja = der Frequenzumrichter hat mit einer Stérmeldung 49871 Externe
Motor Temperatur 1 oder 4982 Externe Temperatur 2 abgeschaltet.
11...15 [Reserviert
0000h...FFFFh Diagnose-Wort 2. 1=1
05.22  Diagnosewort 3 Diagnose-Wort 3. -
Bit Name Wert
0...8 Reserviert
9 kWh Impulse Ja = kWh Impuls ist aktiv.
10 Reserviert
1 Lufterbefehl Ein = Frequenzumrichter-Lufter dreht oberhalb der Leerlauf-
Drehzahl.
12...15 [Reserviert
0000h...FFFFh Diagnose-Wort 3. 1=1
05.80  Motordrehzahl bei | Kopie von Parameter 24.02 Drehz.-Istw. benutzt (bei Skalar- | -
Stérung und Drehzahlregelung) beim Auftreten der letzten Stérung.
-30000,00... Berechnete Motordrehzahl. 1=1U/min

30000,00 U/min
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05.81  Ausgangsfrequenz | Kopie von Parameter 01.06 Ausgangsfrequenz bei auftreten | -
bei Stérung der letzten Stérung.
-500,00... Berechnete Ausgangsfrequenz. 1=1Hz
500,00 Hz
05.82 DC-Spannung bei | Kopie von Parameter 01.11 DC voltage bei auftreten der -
Stérung letzten Storung.
0,00...2000,00 V DC-Zwischenkreisspannung. 10=1V
05.83  Motorstrom bei Kopie von Parameter 01.07 Motorstrom bei auftreten der -
Stérung letzten Storung.
0,00...30000,00 A | Motorstrom. 1=1A
05.84  Motor Drehmoment | Kopie von Parameter 01.10 Motordrehmoment bei auftreten | -
bei Stérung der letzten Storung.
-1600,0...1600,0 % | Motordrehmoment. 1...1%
05.85  Hauptstatuswort Kopie von Parameter 06.11 Hauptstatuswort bei auftreten der | -
bei Stérung letzten Storung.
0000h...FFFFh Hauptstatuswort. 1=1
05.86  DI-Status nach Kopie von Parameter 10.02 DI Status nach Verzégerung bei | -
Verzdgerung bei auftreten der letzten Storung.
Stérung
0000h...FFFFh Verzogerungsstatus der Digitaleingange. 1=1
05.87  Umrichter Kopie von Parameter 05.11 Wechselrichter-Temperatur bei -
Temperatur bei auftreten der letzten Stérung.
Stérung
-40...160 Einheiten | Frequenzumrichter-Temperatur in °C oder °F. 1 =1 Einheit
05.88  Verwendeter Kopie von Parameter 28.01 Freq.-Sollw. Ramp.eing. (bei -
Sollwert bei Skalarregelung) oder 23.01 Drehz.Sollw.Rampeneing. (bei
Stérung Drehzahlregelung) beim Auftreten der letzten Stérung.
-500,00... Frequenz- oder Drehzahl-Sollwert 1 =1 Einheit
500,00 Hz oder
-30000,00...
30000,00 U/min
05.89  HLK-Statuswortbei | Kopie von Parameter 06.22 HLK Statuswort bei auftreten der | -
Stérung letzten Storung.
0000h...FFFFh ACHS580-spezifisches Statuswort. 1=1
05.111  Netzwechselrichter | (Nur beim ACH580-31 und ACH580-34 sichtbar). -
temperatur Berechnete Einspeiseeinheit-Temperatur in Prozent des
Stoérgrenzwerts.
0,0 % =0°C (32 °F)
94 % etwa = Warngrenze
100,0 % = Stérgrenzwert
-40.0...160.0 % Einspeiseeinheit-Temperatur in Prozent. 1=1%
05.121 Leistungsschalter- | (Nur beim ACH580-31 und ACH580-34 sichtbar). -
SchlieBzé&hler Zahlt die SchlieRvorgénge des Leistungsschalters der

Einspeiseeinheit.

0...4294967295

Zahlwert der SchlieBvorgange des Leistungsschalters.




Parameter 409

Nr. Name/Wert

Beschreibung

| Def/FbEq16 |

06 Steuer- und
Statusworte

Steuer- und Statusworte des Frequenzumrichters

06.01  Hauptsteuerwort

Das Hauptsteuerwort des Antriebs. Dieser Parameter zeigt
die Steuersignale, die von den ausgewahlten Quellen (wie
Digitaleingangen, Feldbus-Schnittstellen und
Regelungsprogramm) empfangen werden.

Beschreibung der Steuerwort-Bits siehe Seite 367. Das
entsprechende Statuswort und Statusdiagramm
(Grundsteuerwerk) werden auf den Seiten 368 und 369
erlautert/dargestellt.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Hinweis: Bei Verwendung der Feldbusregelung
unterscheidet sich dieser Parameterwert vom Wert des
Steuerworts, den der Frequenzumrichter von der SPS

empfangt. Genauen Wert siehe 50.12 FBA A Debug-Modus.

o

Name

AUS1

AUS2

AUS3

Betrieb freig.

Rampenausgang Null

Rampe anhalten

Rampeneingang Null

Riicksetzen

Reserviert

©

Reserviert

10 Remote cmd

1 Externer Steuerplatz

12 Anwender-Bit 0

13 Anwender-Bit 1

14 Anwender-Bit 2

15 Anwender-Bit 3

0000h...FFFFh

Hauptsteuerwort
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Nr.

Name/Wert

Beschreibung

Def/FbEq16

06.11

Hauptstatuswort

Hauptstatuswort des Antriebs.

Beschreibung der Statuswort-Bits siehe Seite 368. Das ent-
sprechende Steuerwort und Statusdiagramm werden auf den
Seiten 367 und 369 erlautert/dargestellt.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Hinweis: Bei Verwendung der Feldbusregelung unterschei-
det sich dieser Parameterwert vom Wert des Statusworts,
den der Frequenzumrichter an die SPS sendet. Genauen
Wert siehe 50.712 FBA A Debug-Modus.

]
=

Name

Einschaltbereit

Betriebsbereit

Bereit fiir Sollwert

Stérung

AUS 2 nicht aktiv

AUS 3 nicht aktiv

Einschaltsperre

Warnung

Auf Sollwert

Fernsteuerung

MNEERNEEERERERNRER

o

Uber Grenzwert Standardeinstellung, siehe
Parameter 06.29 Auswahl Anwender-Bit 10.

1 Anwender-Bit 0, siehe Parameter 06.30 Auswahl
Anwender-Bit 11.

12 Anwender-Bit 1, siehe Parameter 06.37 Auswahl
Anwender-Bit 12.

13 Anwender-Bit 2, siehe Parameter 06.32 Auswahl
Anwender-Bit 13.

14 Anwender-Bit 3, siehe Parameter 06.33 Auswahl/
Anwender-Bit 14.

15 Reserviert

0000h...FFFFh

Hauptstatuswort.
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
06.16  Umricht.- Frequenzumrichter-Statuswort 1. -

Statuswort 1 Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Bit Name Beschreibung

0 Freigegeben 1 = Wenn alle Start-Verriegelungssignale (Par. 20.41...20.44)
vorhanden sind.

Hinweis: Dieses Bit ist nicht von einer aktiven Stérung betroffen.

1 Gesperrt 1 = Start ist gesperrt. Zum Start des Antriebs muss das Sperrsignal
(siehe Par. 06.18) zuriickgesetzt und das Startsignal aktualisiert
werden.

2. DC geladen 1 = Der DC-Zwischenkreis ist aufgeladen

3 Startbereit 1 = Antrieb ist bereit, den Startbefehl zu empfangen

4 Folgt dem Sollwert|1 = Antrieb ist bereit, dem Sollwert zu folgen

5 Gestartet 1 = Antrieb ist gestartet

6 Moduliert 1 = der Wechselrichter moduliert (Ausgangsstufe wird gesteuert)

7 Begrenzt 1 = Ein Betriebsgrenzwert (Drehzahl, Drehmoment usw.) ist aktiv

8 Lokalsteuerung 1 = Antrieb auf Lokalsteuerung

9 Netzwerk- 1 = Der Frequenzumrichter ist auf netzwerk-steuerung (siehe

Steuerung Seite 23).

10 EXT1 aktiv 1 = Steuerplatz EXT1 ist aktiv

" EXT2 aktiv 1 = Steuerplatz EXT2 ist aktiv

12 Reserviert

13 Startanforderung |1 = Wenn ,Start Anforderung” ansteht. 0 = Wenn das
Betriebsfreigabe-Signal 0 ist (siehe Par. 20.40).

14 Lauft 1 = Der Frequenzumrichter regelt die Drehzahl oder die Frequenz in
der PID-Schlaffunktion oder Vormagnetisierung.

15 Reserviert

0000h...FFFFh

Frequenzumrichter-Statuswort 1.
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
06.17  Umricht.- Antriebs-Statuswort 2. -

Statuswort 2 Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Bit Name Beschreibung

0 ID-Lauf fertig 1 = Motor-Identifikationslauf (ID) ist ausgefiihrt worden

1 Magnetisiert 1 = Der Motor ist magnetisiert worden

2. Reserviert

3 Drehzahlregelung 1 = Drehzahlregelung ist aktiv

4 Reserviert

5 Sicherer Sollwert aktiv |1 = Funktionen wie Parameter 49.05 und 50.02 verwenden

einen ,sicheren” Sollwert

6 Letzte Drehzahl aktiv |1 = Funktionen wie Parameter 49.05 und 50.02 verwenden den
Sollwert ,letzte Drehzahl”

7 Reserviert

8 Notstopp-Fehler 1 = Notstopp fehlgeschlagen (siehe Parameter 37.32 und 317.33)

9 Reserviert

10 Uber Grenzwert 1 = Istdrehzahl oder die Frequenz entspricht dem (mit Parameter
46.31...46.32 festgelegten) Grenzwert oder liegt dartber. Gilt fur
beide Drehrichtungen.

11...12 |Reserviert

13 Start Verzdg. aktiv 1 = Startverzdgerung (Par. 21.22) aktiv.

14...15 |Reserviert

0000h...FFFFh

Frequenzumrichter-Statuswort 2. 1=1
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
06.18  Startsperre- Startsperre-Statuswort. Dieses Statuswort spezifiziert die -
Statuswort Quelle des Sperrsignals, das den Start des Antriebs sperrt.
Die mit einem Stern (*) gekennzeichneten Bedingungen erfor-
dern, dass der Startbefehl erneut gegeben wird. In allen
anderen Fallen muss die Sperrbedingung zuerst zuriickge-
setzt werden.
Siehe auch Parameter 06.716 Umricht.-Statuswort 1, Bit 1.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
0 Nicht betriebsbereit 1 = DC-Spannung fehlt oder Antrieb wurde nicht korrekt
parametriert. Parameter in den Gruppen 95 und 99 priifen.
1 Steuerplatz geandert |* 1 = Steuerplatz wurde geandert
2. SSW-Sperre 1 = Regelungsprogramm halt sich selbst im Sperrstatus
3 Stdrungsquittierung * 1 = Eine Stérung wurde quittiert
4 Startsperre 1 = Startsperre
5 Betriebsfreigabe 1 = Betriebsfreigabe-Signal fehlt
6 Reserviert
7 STO 1 = Die Funktion ,Sicher abgeschaltetes Drehmoment” (STO) ist
aktiviert.
8 Stromkalibr. beendet |* 1 = Stromkalibrierungsroutine ist beendet
9 ID-Lauf beendet * 1 = Motor-Identifikationslauf ist beendet
10 Reserviert
1 Stopp Aus1 1 = Nothaltsignal (Modus Aus1)
12 Stopp Aus2 1 = Nothaltsignal (Modus Aus2)
13 Stopp Aus3 1 = Nothaltsignal (Modus Aus3)
14 Startsperre wegen 1 = Die Funktion der automatischen Quittierung sperrt den
automatischer Betrieb
Quittierung
15 Reserviert
0000h...FFFFh Startsperre-Statuswort. 1=1
06.19  Statuswort Statuswort Drehzahlregelung. -
Drehzahlregel. Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
1 = Frequenzumrichter lauft unter dem Nulldrehzahl-Grenzwert
0 Nulldrehzahl (Abschnitt 27.06) flr eine Uber Parameter definierte Zeit 21.07
Nulldrehz.-Verzégerung
N 1 = Der Antrieb lauft oberhalb der Nulldrehzahlgrenze vorwarts
1 Vorwarts
(Par. 21.06)
2 Riickwérts 1 = Der Antrieb lauft oberhalb der Nulldrehzahlgrenze
’ riickwarts (Par. 21.06)
3...6 Reserviert
7 Konst Drehz.-Anforder. 1.= Eine Konstantdrehzahl oder -frequenz wurde ausgewahlt;
siehe Par. 06.20
8...15 |Reserviert

0000h...FFFFh

Statuswort Drehzahlregel. 1=1
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
06.20 Konst.Drehz.- Konstantdrehzahl/-frequenz Statuswort Anzeige, welche Kon- | -
Statuswort stantdrehzahl oder -frequenz aktiv ist (falls ausgewahlt).
Siehe auch Parameter 06.19 Statuswort Drehzahlregel., Bit 7,
und Abschnitt Konstantdrehzahlen/-frequenzen (Seite 233)).
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
0 Konstantdrehzahl 1 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 1 ausgewahlt
1 Konstantdrehzahl 2 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 2 ausgewahlt
2. Konstantdrehzahl 3 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 3 ausgewahlt
3 Konstantdrehzahl 4 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 4 ausgewahlt
4 Konstantdrehzahl 5 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 5 ausgewahlt
5 Konstantdrehzahl 6 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 6 ausgewahlt
6 Konstantdrehzahl 7 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 7 ausgewahlt
7...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Konstantdrehzahl/-frequenz Statuswort 1=1
06.21  Umricht.- Umricht.-Statuswort 3 -
Statuswort 3 Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
0 DC halten aktiv 1 = DC halten ist aktiv

1

Nachmagnetisie-
rung aktiv

1 = Nachmagnetisierung ist aktiv

2. Motor vorheizen |1 = Motor-Stillstandsheizung ist aktiv
aktiv

3 PM Sanftanlauf 1 = PM Sanftanlauf aktiv
aktiv

4...15 |Reserviert

0000h...FFFFh

Frequenzumrichter-Statuswort 1. 1=1
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
06.22  HLK Statuswort HLK-spezifisches Statuswort. Dieser Parameter kann nur -
gelesen werden.

Bit Name Beschreibung

0 Hand-Modus 0 = der Frequenzumrichter wird nicht tiber das Bedienpanel im
Hand-Modus gesteuert; 1 = der Frequenzumrichter wird Gber
das Bedienpanel im Hand-Modus gesteuert.

1 Off-Modus 0 = der Frequenzumrichter befindet sich nicht im Off-Modus;

1 = der Frequenzumrichter befindet sich im Off-Modus.

2. Auto-Modus 0 = der Frequenzumrichter befindet sich nicht im Auto-Modus;
1 = der Frequenzumrichter befindet sich im Auto-Modus.

3 Override 0 = der Frequenzumrichter befindet sich nicht im Override-
Modus; 1 = der Frequenzumrichter befindet sich im Override-
Modus.

4 Stillstandsheizung 0 = die Motor-Stillstandsheizung ist nicht aktiviert; 1 = die Motor-
Stillstandsheizung ist aktiviert.

5 Drosselklappenrege- |0 = die Drosselklappenregelung ist nicht aktiviert; 1 = die

lung Drosselklappenregelung ist aktiviert.

6 Reserviert

7 Betriebsfreigabe 0 = die Betriebsfreigabe ist nicht aktiv, der Frequenzumrichter
darf nicht laufen; 1 = die Betriebsfreigabe ist aktiv, der
Frequenzumrichter darf laufen.

8 Startsperre 1 0 = Startsperre 1 ist nicht aktiv, der Frequenzumrichter darf nicht
starten; 1 = Startsperre 1 ist aktiv, der Frequenzumrichter darf
starten.

9 Startsperre 2 0 = Startsperre 2 ist nicht aktiv, der Frequenzumrichter darf nicht
starten; 1 = Startsperre 2 ist aktiv, der Frequenzumrichter darf
starten.

10 Startsperre 3 0 = Startsperre 3 ist nicht aktiv, der Frequenzumrichter darf nicht
starten; 1 = Startsperre 3 ist aktiv, der Frequenzumrichter darf
starten.

1 Startsperre 4 0 = Startsperre 4 ist nicht aktiv, der Frequenzumrichter darf nicht
starten; 1 = Startsperre 4 ist aktiv, der Frequenzumrichter darf
starten.

12 Alle 0 = eine oder mehrere Startsperren (Startsperre 1, Startsperre 2,

Startverriegelungen  |Startsperre 3 oder Startsperre 4) sind nicht vorhanden, der
Frequenzumrichter darf nicht starten;
1 = Startsperre 1, Startsperre 2, Startsperre 3 und Startsperre 4
sind alle vorhanden, der Frequenzumrichter darf starten.

13...15 [Reserviert

0000h...FFFFh 1=1

06.29  Auswahl Auswahl einer Binarquelle, deren Status als Bit 10 von 06.717 | Siehe

Anwender-Bit 10 Hauptstatuswort gesendet wird. Parameter

06.17
Umricht.-
Statuswort 2.

Falsch 0 0

Wahr 1 1

Uber Grenzwert Bit 10 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2 (siehe Seite 412). 2

Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -

Seite 396).
06.30  Auswahl Auswahl einer Binarquelle, deren Status als Bit 11 (Anwen- Externer

Anwender-Bit 11 der- Bit 0) von 06.11 Hauptstatuswort gesendet wird. Steuerplatz

Falsch 0. 0
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
Wahr 1 1
Externer Bit 11 von 06.01 Hauptsteuerwort (siehe Seite 410). 2
Steuerplatz
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkirzungen auf -
Seite 396).
06.31  Auswahl Auswahl einer Binarquelle, deren Status als Bit 12 (Anwen- Siehe
Anwender-Bit 12 der- Bit 1) von 06.11 Hauptstatuswort gesendet wird. Parameter
06.22 HLK
Statuswort
Falsch 0. 0
Wahr 1 1
Reserviert 1 2.
Betriebsfreigabe Bit 5 von 06.18 Startsperre-Statuswort Statuswort (siehe 3
Seite 413).
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 396).
06.32  Auswahl Auswabhl einer Binarquelle, deren Status als Bit 13 Falsch
Anwender-Bit 13 (Anwender- Bit 2) von 06.11 Hauptstatuswort gesendet wird.
Falsch 0. 0
Wahr 1 1
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 396).
06.33  Auswahl Auswabhl einer Binarquelle, deren Status als Bit 14 (Anwen- Falsch
Anwender-Bit 14 der- Bit 3) von 06.11 Hauptstatuswort gesendet wird.
Falsch 0. 0
Wahr 1 1
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -

Seite 396).
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
06.36  LSU Statuswort (Nur beim ACH580-31 und ACH580-34 sichtbar). -
Zeigt den Status der Einspeiseeinheit an.
Siehe auch Abschnitt Parametergruppen 50 Feldbusadapter
(FBA) (Seite 618), 51 FBA A Einstellungen (Seite 623), 52
FBA A data in (Seite 625) und 53 FBA A data out (Seite 626)
und Integrierter Feldbus (Embedded fieldbus) (Seite 626).
(Seite 7718) und Parametergruppe 60 DDCS-Kommunikation.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
0 Einschaltbereit|1 = Einschaltbereit
1 Betriebsbereit |1 = Betriebsbereit, DC-Zwischenkreis geladen
2 Bereit fur 1 = Betrieb freigegeben
Sollwert
3 Stdrung 1 = Eine Stérmeldung ist aktiv
4...6 Reserviert
7 Warnung 1 = Eine Warnmeldung ist aktiv
8 Moduliert 1 = Die Einspeiseeinheit moduliert
9 Fernsteuerung|1 = Fernsteuerung (EXT1 oder EXT2)
0 = Lokalsteuerung
10 Netz ok 1 = Netzspannung ok
11...12 [Reserviert
13 Ladt oder 1 = Bit 1 oder Bit 14 aktiv
betriebsbereit
14 Laden 1 = Ladeschaltung ist aktiv
0 = Ladeschaltung ist nicht aktiv
15 Reserviert
0000h...FFFFh Einspeiseeinheit Statuswort. 1=1
06.39  Interne (Nur beim ACH580-31 und ACH580-34 sichtbar). -
StateMachine Anzeige des Steuerworts, dass von der INU-LSU (Wechsel-
Lsucw richter-/Einspeiseeinheit) Statusmaschine an die Einspeisee-
inheit gesendet wurde.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
0 EIN/AUS 1 = Laden wird gestartet
0 = AC-Hauptschiitz 6ffnen (Spannungsversorgung abschalten)
1 AUS 2 0 = Notstopp (AUS 2)
2 AUS 3 0 = Notstopp (AUS 3)
3 START 1 = Modulieren wird gestartet

0 = Modulieren wird gestoppt

4...6 Reserviert

7 QUITTIE-
REN

0 -> 1 = Eine aktive Stérung quittieren. Nach dem Quittieren wird ein neuer
Startbefehl angefordert.

8...15 |Reserviert

0000h...FFFFh

Einspeiseeinheit Steuerwort. 1=1
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Nr.

Name/Wert

Beschreibung

Def/FbEq16

06.116 LSU FU-

Statuswort 1

(Nur beim ACH580-31 und ACH580-34 sichtbar).

Statuswort 1 des Frequenzumrichters, das von der
Einspeiseeinheit empfangen wurde.

Siehe auch Abschnitt Parametergruppen 50 Feldbusadapter
(FBA) (Seite 618), 51 FBA A Einstellungen (Seite 623), 52
FBA A data in (Seite 625) und 53 FBA A data out (Seite 626)
und Integrierter Feldbus (Embedded fieldbus) (Seite 626).
(Seite 118) und Parametergruppe 60 DDCS-Kommunikation.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Bit Name Beschreibung
0 Freigegeben |1 = Freigabe- und Startfreigabesignale sind vorhanden
1 Gesperrt 1 = Start ist gesperrt (siehe Bit 1 von Parameter 06.16 Umricht.-
Statuswort 1)
2. Betrieb 1 = der Antrieb ist betriebsbereit
freigegeben
3 Startbereit 1 = Antrieb ist bereit, den Startbefehl zu empfangen
4 Lauft 1 = Antrieb ist bereit, dem Sollwert zu folgen
5 Gestartet 1 = Antrieb ist gestartet
6 Moduliert 1 = der Wechselrichter moduliert (Ausgangsstufe wird gesteuert)
7 Begrenzt 1 = ein Betriebsgrenzwert ist aktiv
8 Lokalsteue- |1 = Antrieb auf Lokalsteuerung
rung
9 Netzwerk- 1 = Antrieb auf Netzwerksteuerung
Steuerung
10 EXT1 aktiv 1 = Steuerplatz EXT1 ist aktiv
1 EXT2 aktiv 1 = Steuerplatz EXT2 ist aktiv
12 Ladevorgang |1 = Ladeschaltung ist aktiv
lauft 0 = Ladeschaltung ist nicht aktiv
13 MCB-Relais |1 = Hauptschitz-Relais ist geschlossen.
14...15 |Reserviert

0000h...FFFFh

Frequenzumrichter-Statuswort 1.
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
06.118 LSU Startsperre- (Nur beim ACH580-31 und ACH580-34 sichtbar). -
Statuswort Dieses Wort spezifiziert die Quelle der Sperrbedingung, die

den Start der Einspeiseeinheit verhindert.

Siehe auch Abschnitt Parametergruppen 50 Feldbusadapter
(FBA) (Seite 618), 51 FBA A Einstellungen (Seite 623), 52
FBA A data in (Seite 625) und 53 FBA A data out (Seite 626)
und Integrierter Feldbus (Embedded fieldbus) (Seite 626).
(Seite 1718) und Parametergruppe 60 DDCS-Kommunikation.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Bit Name
0 Nicht betriebsbereit
1 Steuerplatz geandert
2 SSW-Sperre
3 Stoérungsquittierung
4 Startfreigabe fehlt
5 Reglerfreigabe fehlt
6...8 Reserviert
9 Ladeschaltung ist Uberlastet
10...11 |Reserviert
12 Stopp Aus2
13 Stopp Aus3
14 Startsperre wegen automatischer Quittierung
15 Reserviert
0000h...FFFFh Startsperre-Statuswort 2 der Einspeiseeinheit. I 1=1
07 System-Info Frequenzumrichter-Hardware und Firmware-Informationen.
Alle Parameter in dieser Gruppe sind schreibgeschitzt.
07.03  Frequenzumrichter | Frequenzumrichtertyp. (Nenndaten-ID in Klammern) 1=1
Typ/ID
07.04  Firmware-Name Firmware-Identifikation. -

07.05 Firmware-Version | Versionsnummer der Firmware. -

07.06  Softwarepaket Name der Firmware-Programmversion -
Name

07.07  Softwarepaket Nummer der Firmware-Programmversion -
Version

07.10  Language file set | Verwendete Sprachdateien (Sprachpaket) sieche Parameter
96.01 Auswahl Sprache.

Der Sprachdateiensatz wird nach der Inbetriebnahme in die-
sen Parameter geschrieben und ist durch Einschalten der
Spannungsversorgung Uber diesen Parameter verfiigbar.

Nicht bekannt Es wird kein Sprachdateiensatz verwendet. 0
Global Globaler Sprachdateiensatz wird verwendet. 1
Européisch Europaischer Sprachdateiensatz, der verwendet wird. 2
Asiatisch Asiatischer Sprachdateiensatz, der verwendet wird, 3

07.11  CPU-Auslastung Auslastung des Mikroprozessors in Prozent.

0...100 % Auslastung des Mikroprozessors. 1..1%
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07.25  Softwarepaket Die ersten funf ASCII-Zeichen des Namens, der dem ange- | -
Name passten Paket gegeben wurde. Der volle Name wird unter
System-Info auf dem Bedienpanel oder im PC-Tool Drive
composer angezeigt.
_N/A_ = Nicht ausgewahlt.
07.26  Kundenspezifische | Versionsnummer des Software-Pakets. Wird auch unter -
Version System-Info auf dem Bedienpanel oder im PC-Tool Drive
composer angezeigt.
07.30  Adaptives Zeigt den Status des adaptiven Programms an. -
Programm Status | Siehe Abschnitt Adaptive Programmierung (Seite 113).
Bit Name Beschreibung
0 Initialisiert 1 = adaptives Programm ist initialisiert
1 Editieren 1 = das adaptive Programm wird editiert
2. Editieren fertig 1 = das Editieren des adaptiven Programms ist beendet
3 Lauft 1 = das adaptive Programm lauft
4...13 |Reserviert
14 Statusénderung 1 = Statusanderung der adaptiven Programmierung lauft
15 Stdérung 1 = Stérung des adaptiven Programms
0000h...FFFFh Adapt. Programm Status. 1=1
07.31 AP Sequenzstatus | Zeigt die Nummer des aktiven Status des Sequenzpro-
grammteils des adaptiven Programms (AP) an. Wenn die
adaptive Programmierung nicht lauft oder kein Sequenzpro-
gramm enthalt, ist der Parameter null.
0...20 1=1
07.35  Umrichterkonfigu- | Plug and Play-Konfiguration. Durchfiihren der HW- Initialisie- | 0000h
ration rung und Anzeigen der erkannten Modulkonfiguration des
Frequenzumrichters. Wenn der Frequenzumrichter wahrend
der HW-Initialisierung kein Modul erkennen kann, wird der
Wert auf 1, Basiseinheit, gesetzt.
Informationen Uber die automatische Einstellung von Para-
metern nach dem Erkennen eines Moduls siehe Abschnitt
Automatische Konfiguration des Frequenzumrichters fiir die
Feldbussteuerung auf Seite 375.
Bit Name Beschreibung
0 Nicht initialisiert 1 = Antriebskonfiguration wurde nicht initialisiert
1 Basiseinheit 1 = der Frequenzumrichter hat keine Module erkannt.
2. Reserviert
3 FENA-21 1 = FENA-21 Zwei-Port-Ethernet-Adaptermodul enthalten
4 FECA-01 1 = FECA-01 EtherCAT-Adaptermodul enthalten
5 FPBA-01 1 = FPBA-01 PROFIBUS DP-Adaptermodul enthalten
6 FCAN-01 1 =FCAN-01 CANopen-Adaptermodul enthalten
7..9 Reserviert
10 FSCA-01 1 = FSCA-01 Modbus/RTU-Adaptermodul enthalten
11 FEIP-21 1 = FEIP-21 Zwei-Port-Ethernet/IP-Adaptermodul enthalten
12 FMBT-21 1 = FMBT-21 Zwei-Port-Modbus/TCP-Adaptermodul enthalten
13 FBIP-21 1 = mit FBIP-21 BACnet/IP (2-Port)-Adaptermodul
14 FBNO-21 1 =FPNO-21 Zwei-Port PROFINET |0-Adaptermodul enthalten
15 FEPL-02 1 = FEPL-02 Ethernet POWERLINK-Adaptermodul enthalten
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
0000h...FFFFh Frequenzumrichter-Konfiguration. 1=1
07.36  Umrichterkonfigu- | Zeigt die erkannte Modulkonfiguration an. Siehe Parameter | 0000h
ration 2 07.35 Umrichterkonfiguration.
Bit Name Beschreibung
0 FLON-01 1 = mit FLON-01 LonWorks® Adaptermodul
1 FDNA-01 1 = FDNA-01 DeviceNet™-Adaptermodul enthalten
2 FCNA-01 1 = FCNA-01 ControlNet™-Adaptermodul enthalten
3 CMOD-01 1 =CMOD-01 externes 24 V AC/DC und Digital-E/A-
Erweiterungsmodul enthalten
4 CMOD-02 1 = CMOD-02 externe 24 V AC/DC und potenzialgetrenntes
PTC-Schnittstellenerweiterungsmodul
5 CPTC-02 1 = CPTC-02 ATEX-zertifizierte PTC-Schnittstelle und externes
24-V-Erweiterungsmodul enthalten
6 CHDI-01 1 = CHDI-01 115/230 V Digitaleingangs-Erweiterungsmodul
enthalten
8 CAIO-01 1 = CAIO-01 Adaptermodul enthalten
9...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Frequenzumrichter-Konfiguration. 1=1
07.106 LSU-Softwarepa- (Nur beim ACH580-31 und ACH580-34 sichtbar). -
ketname Name des Softwarepakets der Firmware der

Einspeiseeinheit.

07.107 LSU-Softwarepa- | (Nur beim ACH580-31 und ACH580-34 sichtbar). -
ketversion Versionsnummer des Softwarepakets der Firmware der
Einspeiseeinheit.

10 Standard DI, RO Konfiguration der Digitaleingdnge und Relaisausgéange.

10.01 DI Status Anzeige des elektrischen Status der Digitaleingange -
DI1...DI6. Die Ein-/Aus-Verzdgerungen der Eingange (sofern
spezifiziert) werden ignoriert.

Bits 0...5 zeigen den Status von DI1...DI6 an.

Beispiel: 1000000000010011b = DIIL, DI5, DI2 und DI1 sind
aktiviert, DI3, DI4 und DI6 sind nicht aktiviert.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Bit Name Beschreibung

0 DI1 1 = Digitaleingang 1 ist aktiviert.
1 DI2 1 = Digitaleingang 2 ist aktiviert.
2. DI3 1 = Digitaleingang 3 ist aktiviert.
3 Dl4 1 = Digitaleingang 4 ist aktiviert.
4 DI5 1 = Digitaleingang 5 ist aktiviert.
5 DI6 1 = Digitaleingang 6 ist aktiviert.
6...15 |Reserviert

0000h...FFFFh Status der Digitaleingange. 1=1




422 Parameter

Nr. Name/Wert

10.02 DI Status nach
Verzégerung

Anzeige des verzdgerten Status der Digitaleingange -
DI1...DI6. Bits 0...5 zeigen den Verzégerungsstatus von
DI1...DI6 an.

Beispiel: 1000000000010011b = DIIL, DI5, DI2 und DI1 sind
aktiviert, DI3, D14 und DI6 sind nicht aktiviert.

Dieses Wort wird erst nach einer Aktivierungs-/Deaktivie-
rungsverzdgerung von 2 ms aktualisiert. Wenn sich der Wert
eines Digitaleingangs andert, muss er zwei aufeinanderfol-
gende Aktualisierungen gleich bleiben, d. h. fir 2 ms, bevor
der neue Wert iibernommen wird.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

0000h

...FFFFh

Verzogerungsstatus der Digitaleingange. 1=

10.03  erweiterte Ausw.

Der elektrische Status der Digitaleingdnge kann tGbergangen | 0000h

der DI werden z. B. fiir Prifzwecke. Ein Bit in Parameter 70.04 D/
erzwungene Werte steht jeweils fur einen Digitaleingang,
dessen Wert verwendet wird, wenn das entsprechende Bit in
diesem Parameter = 1 ist.
Hinweis: Mit Neubooten und Aus-/Wiedereinschalten wird
die Auswahl der forcierten Werte (Parameter 70.03 und
10.04) zurlickgesetzt.
Bit Name |Wert
1 = Erzwingt DI1 auf den Wert von Bit 0 von Parameter 10.04 DI erzwungene
0 DI1 =
Werte. (0 = Normalmodus)
1 = Erzwingt DI2 auf den Wert von Bit 1 von Parameter 10.04 DI erzwungene
1 DI2 =
Werte. (0 = Normalmodus)
1 = Erzwingt DI3 auf den Wert von Bit 2 von Parameter 10.04 DI erzwungene
2. DI3 =
Werte. (0 = Normalmodus)
1 = Erzwingt D14 auf den Wert von Bit 3 von Parameter 10.04 DI erzwungene
3 DI4 =
Werte. (0 = Normalmodus)
1 = Erzwingt DI5 auf den Wert von Bit 4 von Parameter 10.04 DI erzwungene
4 DI5 =
Werte. (0 = Normalmodus)
1 = Erzwingt D16 auf den Wert von Bit 5 von Parameter 10.04 DI erzwungene
5 DI6 =
Werte. (0 = Normalmodus)
6...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Auswahl der Digitaleingadnge, die mit erzwungenen Werten 1=1

Uberschrieben werden.

Beschreibung Def/FbEq16
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
10.04 DI erzwungene Erlaubt, dass der Datenwert eines forcierten Digitaleingangs | 0000h
Werte von 0 auf 1 geandert wird. Es kann nur ein Eingang gesetzt

werden, der in Parameter 10.03 erweiterte Ausw. der DI
ausgewahlt wurde.
Bit O ist der forcierte Wert fiir DI1; Bit 5 ist der forcierte Wert

fur DI6.

Bit Name (Wert

0 DI 1 = den Wert dieses Bits auf DI1 forcieren, falls dies in Parameter 70.03
erweiterte Ausw. der DI so definiert ist.

1 DI2 1 = den Wert dieses Bits auf DI3 forcieren, falls dies in Parameter 70.03
erweiterte Ausw. der DI so definiert ist.

2 DI3 1 = den Wert dieses Bits auf DI3 forcieren, falls dies in Parameter 70.03

’ erweiterte Ausw. der DI so definiert ist.

3 D4 1 = den Wert dieses Bits auf DI4 forcieren, falls dies in Parameter 70.03
erweiterte Ausw. der DI so definiert ist.

4 DI5 1 = den Wert dieses Bits auf DI5 forcieren, falls dies in Parameter 70.03
erweiterte Ausw. der DI so definiert ist.

5 DI6 1 = den Wert dieses Bits auf DI6 forcieren, falls dies in Parameter 70.03
erweiterte Ausw. der DI so definiert ist.

6...15 |Reserviert

0000h...FFFFh Forcierte Werte der Digitaleingange. 1=
10.056 DI1 EIN- Einstellung der Aktivierungsverzdgerung fiir Digitaleingang 0,00 s
Verzdgerung DI1.

' ' 1
*DlI-Status ' ! | | | ||| | ' ||| | | || '
— ‘ 1 1 0

**Verzbgerter DI-

Status ——— 0
- - - - " zeit
tein taus tein taus
tein = 10.05 DI1 EIN-Verzégerung
taus = 10.06 DI1 AUS-Verzdgerung
*Elektrischer Status des Digitaleingangs. Angezeigt von 70.01 DI Status.
**Angezeigt von 10.02 DI Status nach Verzégerung.
0,00...3000,00 s Aktivierungsverzdgerung fir DI1. 10=1s
10.06  DI1 AUS- Einstellung der Deaktivierungsverzégerung fir Digitaleingang | 0,00 s

Verzdgerung DI1. Siehe Parameter 10.05 DI1 EIN-Verzégerung.

0,00...3000,00 s Deaktivierungsverzdgerung fir DI1. 10=1s
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
10.07  DI2 EIN- Einstellung der Aktivierungsverzégerung fir Digitaleingang 0,00 s
Verzégerung DI2.
' ' 1
*DI-Status ! ! | | | ||| | ! ||| | | || !
— — o — 0
Co — Do — 1
**Verzogerter DI- : : : :

Status ———— ' I 0
- = - - " zeit
tein taus tein taus

tgin = 10.07 DI2 EIN-Verzégerung
taus = 10.08 DI2 AUS-Verzégerung
*Elektrischer Status des Digitaleingangs. Angezeigt von 10.01 DI Status.
**Angezeigt von 10.02 DI Status nach Verzégerung.
0,00...3000,00 s Aktivierungsverzogerung fir DI2. 10=1s
10.08 DI2 AUS- Einstellung der Aktivierungsverzégerung fiir Digitaleingang 0,00 s
Verzégerung DI2. Siehe Parameter 10.07 DI2 EIN-Verzdgerung.
0,00...3000,00 s Deaktivierungsverzogerung fiir DI2. 10=1s
10.09  DI3 EIN- Einstellung der Aktivierungsverzégerung fiir Digitaleingang 0,00 s
Verzégerung DI3.
' ' 1
*DI-Status ! ' ! !
C— o — 1
**VVerzogerter DI- : : : :

Status ———— ' | 0
~ = -~ -~z
tein taus tein taus

tein = 10.09 DI3 EIN-Verzégerung

taus = 10.10 DI3 AUS-Verzégerung

*Elektrischer Status des Digitaleingangs. Angezeigt von 10.01 DI Status.

**Angezeigt von 10.02 DI Status nach Verzégerung.

0,00...3000,00 s Aktivierungsverzégerung fir DI3. 10=1s
10.10 DI3 AUS- Einstellung der Deaktivierungsverzégerung fir Digitaleingang | 0,00 s

Verzdgerung DI3. Siehe Parameter 10.09 DI3 EIN-Verzdgerung.

0,00...3000,00 s Deaktivierungsverzdgerung fiir DI3. 10=1s
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
10.11  DI4 EIN- Einstellung der Aktivierungsverzdgerung fir Digitaleingang 0,00 s
Verzdgerung Dl4.

' ' 1
*DI-Status ' ! ! !

**\lerzégerter DI-

Status ———

0
- - - - " Zelt
tein taus tein taus
tgin = 10.11 DI4 EIN-Verzégerung
taus = 10.12 DI4 AUS-Verzégerung
*Elektrischer Status des Digitaleingangs. Angezeigt von 10.01 DI Status.
**Angezeigt von 10.02 DI Status nach Verzégerung.
0,00...3000,00 s Aktivierungsverzdgerung fiir D14. 10=1s
10.12  DI4 AUS- Einstellung der Deaktivierungsverzdgerung fur Digitaleingang | 0,00 s
Verzégerung Dl4. Siehe Parameter 10.11 DI4 EIN-Verzégerung.
0,00...3000,00 s Deaktivierungsverzdgerung fir DI4. 10=1s
10.13  DI5 EIN- Einstellung der Aktivierungsverzdgerung fir Digitaleingang 0,00 s
Verzégerung DI5.

' ' 1
*DI-Status ' ! | | | ||| | ! ||| | | || '
— ‘ 1 1 0

**\lerzgerter DI-

;

,

:

.

.

.

)

1 Ll p
- - - - Zeit

Status ——— 0
L ] L ' -
tein taus tin taus
tein = 10.13 DI5 EIN-Verzégerung
taus = 10.14 DI5 AUS-Verzdgerung
*Elektrischer Status des Digitaleingangs. Angezeigt von 10.01 DI Status.
**Angezeigt von 10.02 DI Status nach Verzégerung.
0,00...3000,00 s Aktivierungsverzdgerung fir DI5. 10=1s
10.14  DI5 AUS- Einstellung der Deaktivierungsverzdgerung fur Digitaleingang | 0,00 s

Verzdgerung DI5. Siehe Parameter 10.13 DI5 EIN-Verzégerung.

0,00...3000,00 s Deaktivierungsverzégerung fiir DI5. 10=1s
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Nr.

Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16

10.15

DI6 EIN-
Verzégerung

Einstellung der Aktivierungsverzégerung fir Digitaleingang
DI6.

0,00s

*DI-Status

**Verzogerter DI-
Status ———

.~
tein taus tein
tgin = 10.15 DI6 EIN-Verzégerung
taus = 10.16 DI6 AUS-Verzégerung

*Elektrischer Status des Digitaleingangs. Angezeigt von 10.01 DI Status.
**Angezeigt von 10.02 DI Status nach Verzégerung.

0,00...3000,00 s

Aktivierungsverzdgerung fir DI6.

10=1s

10.16

DI6 AUS-
Verzégerung

Einstellung der Deaktivierungsverzégerung fir Digitaleingang
DI6. Siehe Parameter 10.15 DI6 EIN-Verzdgerung.

0,00s

0,00...3000,00 s

Deaktivierungsverzégerung fiir DI6.

10=1s

10.21

RO Status

Status der Relaisausgange RO3...RO1.

Wert

1 = RO1 ist aktiviert.

1 =RO02 ist aktiviert.

1 =RO3 ist aktiviert.

Reserviert

0000h...FFFFh

Status der Relaisausgéange.

1=1

10.22

Ausw.RO fiir erzw.

Werte

Die auf die Relaisausgange gelegten Signale kénnen
Uberschrieben werden z. B. fiir Priifzwecke. Ein Bit in
Parameter 10.23 RO erzwungene Werte steht jeweils fir
einen Relaisausgang, dessen Wert benutzt wird, wenn das
entsprechende Bit in diesem Parameter = 1 ist.

Hinweis: Mit neu Booten und Aus-/Wiedereinschalten wird
die Auswahl der forcierten Werte (Parameter 70.22 und
10.23) zurlickgesetzt.

0000h

Bit

Wert

1 = Setzt RO1 auf den Wert von Bit 0 von Parameter 10.23 RO erzwungene Werte.

(0 = Normalmodus)

1 = Setzt RO2 auf den Wert von Bit 1 von Parameter 10.23 RO erzwungene Werte.

(0 = Normalmodus)

1 = Setzt RO3 auf den Wert von Bit 2 von Parameter 10.23 RO erzwungene Werte.

(0 = Normalmodus)

3...15

Reserviert

0000h...FFFFh

Auswahl der Relaisausgange, die mit forcierten Werten Gber-
schrieben werden.
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
10.23 RO erzwungene Enthalt die Werte der Relaisausgange die benutzt werden, 0000h
Werte anstelle der angeschlossenen Signale, falls mit Parameter
10.22 Ausw.RO fiir erzw. Werte ausgewahlt. Bit O ist der
forcierte Wert fir RO1.
Bit Wert
0 1 = den Wert dieses Bits auf RO1 forcieren, falls dies in Parameter 710.22 Ausw.RO fiir
erzw. Werte so definiert ist.
1 1 = den Wert dieses Bits auf RO2 forcieren, falls dies definiert in Parameter 70.22
Ausw.RO fiir erzw. Werte so definiert ist.
2. 1 = den Wert dieses Bits auf RO3 forcieren, falls dies definiert in Parameter 10.22
Ausw.RO fiir erzw. Werte so definiert ist.
3...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Forcierte RO-Werte. 1=1
10.24  RO1 Quelle Auswahl eines Antriebssignals fiir den Anschluss an Relais- | Drosselklap-
ausgang RO1. penregelung
Nicht angesteuert | Ausgang ist nicht angesteuert. 0
Angesteuert Ausgang ist angesteuert. 1
Betriebsbereit Bit 1 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 410). 2
Freigegeben Bit 0 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1 (siehe Seite 4117). 4
Gestartet Bit 5 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1 (siehe Seite 417). 5
Magnetisiert Bit 1 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2 (siehe Seite 412). 6
Lauft Bit 14 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1 (siehe Seite 4117). 7
Bereit fur Sollwert | Bit 2 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 410). 8
Auf Sollwert Bit 8 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 410). 9
Rickwarts Bit 2 von 06.19 Statuswort Drehzahlregel. (siehe Seite 413). | 10
Nulldrehzahl Bit 0 von 06.19 Statuswort Drehzahlregel. (siehe Seite 413). | 11
Uber Grenzwert Bit 10 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2 (siehe Seite 412). 12
Warnung Bit 7 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 410). 13
Stérung Bit 3 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 410). 14
Storung (-1) Invertiertes Bit 3 von 06.711 Hauptstatuswort (siehe 15
Seite 410).
Stérung/Warnung | Bit 3 von 06.11 Hauptstatuswort ODER Bit 7 von 06.11 Haupt- | 16
statuswort (siehe Seite 410).
Uberstrom Eine Stérung 2310 Uberstrom ist aufgetreten. 17
Uberspannung Eine Stérung 3210 DC-Uberspannung ist aufgetreten. 18
Frequenzumrichter | Eine Stérung 2381 lGBT—Uberlast, 4110 Temperatur Rege- 19
-Temperatur lungseinh., 4210 IGBT-Ubertemperatur, 4290 Kihlung, 42F1
IGBT-Temperatur, 4310 Ubertemperatur der 4380 Hohe
Temp.Differenz ist aufgetreten.
Unterspannung Eine Stérung 3220 DC-Unterspannung ist aufgetreten. 20
Motortemperatur Eine Stérung 4981 Externe Temperatur 1 oder 4982 Externe | 21
Temperatur 2 ist aufgetreten.
Reserviert 22
EXT2 aktiv Bit 11 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1 (siehe Seite 417). 23
Fernsteuerung Bit 9 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 410). 24
Reserviert 25...26
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 559). | 27
Funktion 1
Zeitgesteuerte Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (sieche Seite 559). | 28
Funktion 2
Zeitgesteuerte Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (sieche Seite 559). | 29
Funktion 3
Reserviert 30...32
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 547). 33
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 547). 34
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 547). 35
Reserviert 36...38
Startverzégerung Bit 13 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2 (siehe Seite 412). 39
RO/DIO Steuerwort | Bit 0 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (siehe Seite 432). 40
Bit0
RO/DIO Steuerwort | Bit 1 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (siehe Seite 432). 41
Bit1
RO/DIO Steuerwort | Bit 2 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (siehe Seite 432). 42
Bit2
Reserviert 43...44
PFC1 Bit 0 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 657). 45
PFC2 Bit 1 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 657). 46
PFC3 Bit 2 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 657). 47
PFC4 Bit 3 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 657). 48
PFC5 Bit 4 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 657). 49
PFC6 Bit 5 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 657). 50
Reserviert 51...52
Ereigniswort 1 Ereigniswort 1 = 1, wenn ein Bit von 04.40 Ereigniswort 1 53

(siehe Seite 405) 1 gesetzt ist, d. h. wenn eine Warnung, eine
Stdrung oder ein Ereignis, die/das in den Parametern
04.41...04.71 definiert ist, ansteht.
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
Drosselklappenre- | Siehe folgende Abbildung. 54
gelung

Frequenzumrichter gestartet

Start/Stopp-
Befehl

(Gruppe 20

- —_________ Start/Stopp/Dreh-
richtung)

Startsperre-
‘ Signal
(Parameter
20.41...20.44)

Relais aktiviert

Relais ist

abgefallen Drosselklappen-
regelung
Relaisstatus

| (Gruppe 10 Stan-
‘ dard DI, RO)

Drosselklappe offen

Drossel-
klappe
geschlos-
sen

\
\
\
\
Drossel- ‘

klappe
geschlossen

Drosselklappen-
‘4__—>‘ > status
o $

|
chlieRzeit

ffnungszeit
der Drossel- ‘ d?r Drossel-
klappe klappe

Betriebsfrei-
gabe-Signal
vom Drossel-
klappenend-
schalter, wenn
die Drossel-

klappe vollstan-
dig gedffnet ist.
(Parameter
20.41)

Motorstatus

P
Beschleuni- Der Frequenzumrich-

gung Zeit ter lasst den Motor bis
(Par. 23.12) zum Stillstand austru-
deln

Betriebsfreigabe Bit 7 von 06.22 HLK Statuswort. 55
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
Startsperre 1 Bit 8 von 06.22 HLK Statuswort. 56
Startsperre 2 Bit 9 von 06.22 HLK Statuswort. 57
Startsperre 3 Bit 10 von 06.22 HLK Statuswort. 58
Startsperre 4 Bit 11 von 06.22 HLK Statuswort. 59
Alle Startverriege- | Bit 12 von 06.22 HLK Statuswort. 60
lungen
Benutzerlastkurve | Bit 3 (auRerhalb des Lastgrenzwerts) von 37.07 ULC 61

Ausgang Statuswort (siehe Seite 583).
RO/DIO Steuerwort | Elir 10.24 RO1 Quelle: Bit 0 (RO1) von 10.99 RO/DIO 62
Steuerwort (siehe Seite 432).
Fir 10.27 RO2 Quelle: Bit 1 (RO2) von 10.99 RO/DIO
Steuerwort (siehe Seite 432).
Fir 10.30 RO3 Quelle: Bit 2 (RO3) von 10.99 RO/DIO
Steuerwort (siehe Seite 432).
Regelung Bit 3 von 84.02 Statuswort Drosselklappenregelung. 63
Abluftklappe
Regelung Bit 7 von 84.02 Statuswort Drosselklappenregelung. 64
Aufenluftklappe
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 396).

10.25 ROT1 EIN- Definiert die Aktivierungsverzdgerung fiir Relaisausgang 0,0s

Verzégerung RO1.
' ' 1
Status der ! ' ! !
ausgewahlten Quelle : ! | | | ||| | : ||| | | || :
. g T L i T 0
Co — Do — 1
RO Status : : : :
—— 1 1 0
- = - - " Zeit
tein taus tein taus
tgin = 10.25 RO1 EIN-Verzégerung
taus = 10.26 RO1 AUS-Verzégerung
0,0...3000,0 s Aktivierungsverzdgerung fir RO1. 10=1s

10.26 RO1AUS- Definiert die Deaktivierungsverzdgerung fir Relaisausgang 0,0s
Verzégerung RO1. Siehe Parameter 10.25 RO1 EIN-Verzégerung.
0,0...3000,0 s Deaktivierungsverzdgerung fiir RO1. 10=1s

10.27  RO2 Quelle Auswahl eines Antriebssignals fiir den Anschluss an Relais- | Lduft

ausgang RO2.
Verfligbare Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 70.24
RO1 Quelle.
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
10.28 RO2 EIN- Definiert die Aktivierungsverzdgerung fir Relaisausgang 0,0s
Verzdgerung RO2.
' ' 1
Status der ' ! ! !
ausgewahlten Quelle ! : | | | ||| | : ||| | | || !
_— . i ; L ' g 0
Co 1 o — 1
RO Status X : : :
—— 1 1 0
-~ -~ - - " Zelt
tein taus tein taus
tgin = 10.28 RO2 EIN-Verzégerung
taus = 10.29 RO2 AUS-Verzégerung
0,0...3000,0 s Aktivierungsverzdgerung fir RO2. 10=1s
10.29 RO2AUS- Definiert die Deaktivierungsverzdgerung fir Relaisausgang 0,0s
Verzdgerung RO2. Siehe Parameter 10.28 RO2 EIN-Verzégerung.
0,0...3000,0 s Deaktivierungsverzégerung fir RO2. 10=1s
10.30 RO3 Quelle Auswahl eines Antriebssignals fiir den Anschluss an Stérung (-1)
Relaisausgang RO3.
Verfligbare Auswahlimdglichkeiten siehe Parameter 10.24
ROT1 Quelle.
10.31  RO3 EIN- Definiert die Aktivierungsverzdgerung fir Relaisausgang 0,0s
Verzdgerung RO3.
' ' 1
Status der ' ! ! !
ausgewahlten Quelle ! : | | | ||| | ! ||| | | || !
_— . i T T ' g 0
Co — CoT — 1
RO Status X : : :
—— 1 1 0
PN - -zt
tein taus tein taus
tein = 10.31 RO3 EIN-Verzégerung
taus = 10.32 RO3 AUS-Verzégerung
0,0...3000,0 s Aktivierungsverzégerung fir RO3. 10=1s
10.32 RO3AUS- Definiert die Deaktivierungsverzégerung fir Relaisausgang 00s
Verzdgerung RO3. Siehe Parameter 10.37 RO3 EIN-Verzégerung.
0,0...3000,0 s Deaktivierungsverzdgerung fir RO3. 10=1s
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
10.99  RO/DIO Steuerwort | Speicherparameter zur Ansteuerung der Relaisausgéange 0000h
zum Beispiel- Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle. Zur
Steuerung der Relaisausgénge (RO) des Frequenzumrichters
wird ein Steuerwort mit den Bit-Zuordnungen gesendet, die
unten als Modbus I/O-Daten gezeigt werden. Setzen Sie den
Zielauswahl-Parameter fiir diese speziellen Daten
(58.101...58.114) auf RO/DIO Steuerwort. Im Quellenaus-
wahl-Parameter des gewlinschten Ausgangs dann das
entsprechende Bit dieses Worts auswahlen.
Bit Name Beschreibung
0 RO1 Quellbit fir Relaisausgang RO1. Siehe Parameter 710.24.
1 RO2 Quellbit fur Relaisausgang RO2. Siehe Parameter 710.27.
2 RO3 Quellbit fur Relaisausgang RO3. Siehe Parameter 70.30.
3 RO4 Quellbit fiir Relaisausgang RO2 des Erweiterungsmoduls. Siehe
Parameter 15.07.
4 RO5 Quellbit fiir Relaisausgang RO4 des Erweiterungsmoduls. Siehe
Parameter 15.10.
5 RO6 Quellbit fiir Relaisausgang RO4 des Erweiterungsmoduls. Siehe
Parameter 15.13.
6 RO7 Quellbit fiir Relaisausgang RO4 des Erweiterungsmoduls. Siehe
Parameter 15.16.
7 Reserviert
8 DIO1 Quellbit fur Digitalausgang DO1 mit einem CMOD-01
Erweiterungsmodul. Siehe Parameter 15.23.
9...15 |Reserviert
0000h...FFFFh RO/DIO Steuerwort 1=1
10.101 ROT1 Schaltanzahl- | Zeigt an, wie oft der Status von Relaisausgang RO1 geandert | 5
Zéahler wurde.
Kann Uber das Bedienpanel zuriickgesetzt werden, indem die
Reset-Taste 3 Sekunden lang gedriickt wird.
0...4294967000 Statusénderungszahler. =1
10.102 RO2 Schaltanzahl- | Zeigt an, wie oft der Status von Relaisausgang RO2 geéandert | 0
Zéahler wurde.
Kann Uber das Bedienpanel zuriickgesetzt werden, indem die
Reset-Taste 3 Sekunden lang gedriickt wird.
0...4294967000 Statusanderungszéhler. 1=1
10.103 RO3 Schaltanzahl- | Zeigt an, wie oft der Status von Relaisausgang RO3 geéandert | 5
Zahler wurde.
Kann uber das Bedienpanel zurlickgesetzt werden, indem die
Reset-Taste 3 Sekunden lang gedruickt wird.
0...4294967000 Statusanderungszéhler. 1=1
11 Standard DIO, FI, FO | Konfiguration des Frequenzeingangs.
11.21  DI5 Konfiguration | Auswahl, wie Digitaleingang 5 benutzt wird. Digitalein-
gang
Digitaleingang DI5 wird als Digitaleingang verwendet. 0

Frequenzeingang

Di5 wird als Frequenzeingang verendet.

1
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11.38  Freq.Eing 1 Istwert | Anzeige des Werts von Frequenzeingang 1 (iiber DI5, wenn | -
dieser als Frequenzeingang verwendet wird) vor einer
Skalierung. Siehe Parameter 11.42 Freq.Eing 1 min.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
0...16000 Hz Nicht skalierter Wert von Frequenzeingang 1 (DI5). 1=1Hz
11.39  Freq.Eing 1 skaliert | Anzeige des Werts von Frequenzeingang 1 (lUber DI5, wenn | -
dieser als Frequenzeingang verwendet wird) nach der
Skalierung. Siehe Parameter 11.42 Freq.Eing 1 min.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-32768,000... Skalierter Wert von Frequenzeingang 1(DI5). 1=1
32767,000
11.42  Freq.Eing 1 min Einstellung der Mindesteingangsfrequenz fur Frequenzein- 0 Hz
gang 1 (DI5), wenn dieser als Frequenzeingang verwendet
wird.
Das eingehende Frequenzsignal (171.38 Freq.Eing 1 Istwert)
wird in ein internes Signal (11.39 Freq.Eing 1 skaliert) mit den
Parametern 11.42...11.45 folgendermafen skaliert:
11.39
A
11.45
|
|
|
\
11.44 | ‘
|
I [
» f. (11
11.42 11.43 in (11:38)
0...16000 Hz Mindestfrequenz von Frequenzeingang 1 (DI5). 1=1Hz
11.43  Freq.Eing 1 max Einstellung der maximalen Eingangsfrequenz fiir 16000 Hz
Frequenzeingang 1 (DI5), wenn dieser als Frequenzeingang
verwendet wird. Siehe Parameter 11.42 Freq.Eing 1 min.
0...16000 Hz Maximale Frequenz von Frequenzeingang 1 (DI5). 1=1Hz
11.44  Freq.Eing 1 Einstellung des Werts, der der minimalen Eingangsfrequenz | 0,000
skal.min gemal Parameter 11.42 Freq.Eing 1 min entsprechen muss.
Siehe Diagramm bei Parameter 11.42 Freq.Eing 1 min.
-32768,000... Wert entspricht dem Minimum von Frequenzeingang 1. 1=1
32767,000
11.45  Freq.Eing 1 Einstellung des Werts, der der maximalen Eingangsfrequenz | 1500,000;
skal.max gemal Parameter 11.43 Freq.Eing 1 max entsprechen muss. | 1800,000
Siehe Diagramm bei Parameter 11.42 Freq.Eing 1 min. (95.20 b0)
-32768,000... Wert entspricht dem Maximum von Frequenzeingang 1. 1=1

32767,000
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Beschreibung

Def/FbEq16

12 Standard Al

Konfiguration der Standard-Analogeingange.

12.02  Ausw.Al fiir erzw.
Werte

Die tatsachlichen Werte an den Analogeingangen kénnen
zum Beispiel fur Prifzwecke Uberschrieben werden. Ein
Parameter mit forciertem Wert wird fir jeden Analogeingang
bereitgestellt, dessen Wert benutzt wird, wenn das entspre-
chende Bit in diesem Parameter = 1 ist.

Hinweise:

« Al Filterzeiten (Parameter 12.16 Al1 Filterzeit und 12.26
Al2 Filterzeit) haben keine Wirkung auf forcierte Al-Werte
(Parameter 12.13 Al1 erzwungener Wert und 12.23 Al2
erzwungener Wert).

* Mit neu Booten und Aus-/Wiedereinschalten wird die
Auswahl der forcierten Werte (Parameter 72.02 und 12.03)
zuriickgesetzt.

0000h

Bit Name [Wert

0 Al1 1 = Setzt Al1 auf den Wert von Parameter 712.13 Al1 erzwungener Wert.

1 Al2 1 = Setzt Al2 auf den Wert von Parameter 712.23 Al2 erzwungener Wert.

2...15 |Reserviert

0000h...FFFFh

Auswahl forcierter Werte fir die Analogeingange Al1 und Al2.

1=1

12.03 Al Uberwachungs-
funktion

Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters, wenn ein
Analogeingangssignal die fur den Eingang eingestellten
Minimum- und/oder Maximumgrenzen Uberschreitet.

Bei der Uberwachung gilt fiir die Grenzwerte ein
Toleranzbereich von 0,5 V bzw. 1,0 mA. Wenn beispielsweise
die Maximalgrenze fiir den Eingang 7,000 V ist, spricht die
Uberwachung bei 7,500 V an.

Die Eingange und Grenzen, die liberwacht werden sollen
werden mit Parameter 12.04 Auswahl Al Uberwachung
ausgewabhlt.

Keine Aktion

Keine Aktion

Es erfolgt keine Malnahme.

Stoérung

Der Frequenzumrichter schaltet mit Stsrmeldung 80A0 A/
Uberwachung ab.

Warnung

Der Frequenzumrichter gibt die Warnung A8AO Al Uberwa-
chung aus.

Letzte Drehzahl

Der Frequenzumrichter gibt Warnung A8A0 Al Uberwachung
aus und fixiert die Drehzahl (oder Frequenz) auf dem Wert,
mit dem der Frequenzumrichter zuletzt lief. Die Drehzahl/Fre-
quenz wird auf Basis der Istdrehzahl mit 850 ms Tiefpass-Fil-
terung ermittelt.
WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei
Ausfall der Kommunikation ohne Gefahrdungen
fortgesetzt werden kann.

Sicherer
Drehz.Sollw.

Der Frequenzumrichter generiert die Warnung A8A0 Al Uber-

wachung und stellt die Drehzahl auf die mit Parameter 22.41

Sicherer Drehz.Sollw. definierte Drehzahl (oder 28.41 Siche-

rer Freq.Sollw. bei Verwendung des Frequenzsollwerts) ein.
WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei
Ausfall der Kommunikation ohne Gefahrdungen fort-
gesetzt werden kann.
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
12.04  Auswahl Al Einstellung der zu Uberwachenden Analogeingangsgrenzen. | 0000h
Uberwachung Siehe Parameter 12.03 Al Uberwachungsfunktion.
Bit Name Beschreibung
0 Al1 <MIN 1 = Uberwachung der Minimumgrenze von Al1 ist aktiv.
1 Al1 > MAX 1 = Uberwachung der Maximumgrenze von Al1 ist aktiv.
2. Al2 < MIN 1 = Uberwachung der Minimumgrenze von Al2 ist aktiv.
3 Al2 > MAX 1 = Uberwachung der Maximumgrenze von Al2 ist aktiv.
4...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Aktivierung der Analogeingangsiiberwachung. 1=1
12.05 Al Uberwachung Aktiviert/deaktiviert die Analogeingangsuberwachung fur die
aktivieren einzelnen Steuerplatze (EXT1, EXT2, Local).
Wenn ein bestimmter Steuerplat__z den Al nicht zur Referen-
zierung verwendet, kann die Al Uberwachung mit diesem
Parameter deaktiviert werden, indem das betreffende Bit zur
Forcierung der Al Uberwachung deaktiviert wird. Der Benut-
zer kann die Stérung/Warnung fiir den ausgewahlten Steuer-
platz verbergen.
Bit Name Beschreibung
0 Al1 Ext1 0 = Al1 Uberwachung ist nicht aktiv, wenn die EXT1 Steuerung
verwendet wird.
1 Al1 Ext2 0 = Al1 Uberwachung nicht aktiv, wenn die EXT2 Steuerung
verwendet wird.
2 Al1 Local 0 = Al1 Uberwachung nicht aktiv, wenn die Lokalsteuerung verwendet
wird.
3 Reserviert
4 Al2 Ext1 0 = AI2 Uberwachung ist nicht aktiv, wenn die EXT1 Steuerung
verwendet wird.
5 Al2 Ext2 0 = AI2 Uberwachung nicht aktiv, wenn die EXT2 Steuerung
verwendet wird.
6 Al2 Local 0 = AI2 Uberwachung nicht aktiv, wenn die Lokalsteuerung verwendet
wird.
7...15 |Reserviert
Al1 Ext1 Wenn der aktive Steuerplatz EXT1 ist und die Al-Uberwa- 0
chungsauswabhl fiir Al1 eins gesetzt ist (entweder Bit0 Al1 <
MIN oder Bit1 Al1 > MAX ist wahr) und Bit 0 zur Forcierung
der Uberwachung (Al1 Ext1) deaktiviert ist, dann kann die
entsprechende Uberwachungsfunktion (Fehler/Warnung)
ausgeblendet werden.
Al1 Ext2 Wenn der aktive Steuerplatz EXT2 ist und die Al-Uberwa- 1
chungsauswahl fur Al1 eins gesetzt ist (entweder Bit0 Al1 <
MIN oder Bit1 Al1 > MAX ist wahr) und Bit 1 zur Forcierung
der Uberwachung (Al1 Ext2) deaktiviert ist, dann kann die
entsprechende Uberwachungsfunktion (Fehler/Warnung)
ausgeblendet werden.
Al1 Local Wenn der aktive Steuerplatz Local ist und die Al-Uberwa- 2

chungsauswabhl fur Al1 eins gesetzt ist (entweder Bit0 Al1 <
MIN oder Bit1 Al1 > MAX ist wahr) und Bit 1 zur Forcierung
der Uberwachung (Al1 Local) deaktiviert ist, dann kann die
entsprechende Uberwachungsfunktion (Fehler/Warnung)
ausgeblendet werden.
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Al2 Ext1 Wenn der aktive Steuerplatz EXT1 ist und die Al-Uberwa- 4
chungsauswabhl flr Al2 eins gesetzt ist (entweder Bit0 Al2 <
MIN oder Bit3 AI2 > MAX ist wahr) und das Bit 4 zur Forcie-
rung der Uberwachung (A2 Ext1) deaktiviert ist, dann kann
die entsprechende Uberwachungsfunktion (Fehler/Warnung)
ausgeblendet werden.

Al2 Ext2 Wenn der aktive Steuerplatz EXT1 ist und die Al-Uberwa- 5
chungsauswahl fiir Al1 eins gesetzt ist (entweder Bit0 Al2 <
MIN oder Bit3 Al2 > MAX ist wahr) und Bit 4 zur Forcierung
der Uberwachung (Al2 Ext1) deaktiviert ist, dann kann die
entsprechende Uberwachungsfunktion (Fehler/Warnung)
ausgeblendet werden.

Al2 Local Wenn der aktive Steuerplatz Local ist und die Al-Uberwa- 6
chungsauswabhl fir Al1 eins gesetzt ist (entweder Bit2 Al2 <
MIN oder Bit3 A2 > MAX ist wahr) und Bit 6 zur Forcierung
der Uberwachung (AI2 Local) deaktiviert ist, dann kann die
entsprechende Uberwachungsfunktion (Fehler/Warnung)
ausgeblendet werden.

12.11 Al Istwert Anzeige des Werts von Analogeingang Al1 in mA oder V -
(abhangig davon, ob der Eingang als Strom- oder Spannung-
seingang eingestellt wird).

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
0,000...22,000 mA | Wert von Analogeingang Al1. 1000 =
oder 1 Einheit
0,000...11,000 V
12.12  Al1 skalierter Anzeige des Werts von Analogeingang Al1 nach der Skalie- | -
Istwert rung. Siehe Parameter 12.19 Al1 skaliert Al1 min und 12.20
Al1 skaliert Al1 max.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-32768,000... Skalierter Wert von Analogeingang Al1. 1=1
32767,000
12.13  Al1 erzwungener Forcierter Wert, der anstelle des tatsachlichen Einlesewerts | 0,000 V
Wert des Eingangs verwendet werden kann. Siehe Parameter
12.02 Ausw.Al fiir erzw. Werte.
0,000...22,000 mA | Forcierter Wert von Analogeingang Al1. 1000 =
oder 1 Einheit
0,000...11,000 V

12.15  Al1 Wahl Einheit Auswahl der Einheit fir das Lesen und Einstellen von Analog- | V
eingang Al1.

\Y Volt. 2.
mA Milliampere. 10
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12.16  Al1 Filterzeit Einstellung der Filterzeitkonstante fiir Analogeingang Al1. 0,100 s

%
? Ungefiltertes Signal

100

63 e Gefiltertes Signal

Y

- t
T

O=1x(1-eM

| = Filtereingang (Sprung)
O = Filterausgang

t = Zeit

T = Filterzeitkonstante

Hinweis: Das Signal wird auch durch die Signal-Schnittstel-
lenhardware gefiltert (etwa 0,25 ms Zeitkonstante). Diese
Einstellung kann nicht Gber Parametereinstellungen geandert

werden.
0,000...30,000 s Filterzeitkonstante. 1000=1s
12.17  Al1 min Definiert den Mindestwert der Anlage fiir Analogeingang Al1. | 4,000 mA

Einstellung des Werts, der tatséchlich zum Frequenzumrich- | oder 0,000 V
ter gesendet wird, wenn das Analogsignal von der Anlage auf
seine Minimum-Einstellung gesetzt wird.

Siehe auch Parameter 12.19 Al1 skaliert Al1 min.

0,000...22,000 mA | Minimaler Wert von Al1. 1000 =
oder 1 Einheit
0,000...11,000 V

12.18  Al1 max Definiert den Maximalwert der Anlage fiir Analogeingang Al1. | 20,000 mA

Einstellung des Werts, der tatséchlich zum Frequenzumrich- | oder

ter gesendet wird, wenn das Analogsignal von der Anlage auf | 10,000 V
seine Maximum-Einstellung gesetzt wird.

Siehe auch Parameter 12.19 Al1 skaliert Al1 min.

0,000...22,000 mA | Maximaler Wert von Al1. 1000 =
oder 1 Einheit
0,000...11,000 V
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12.19  Al1 skaliert A1 min | Einstellung des reellen internen Werts,der dem Minimalwert | 0,000
von Analogeingang Al1 gemaR Parameter 12.17 Al1 min
entspricht. (Eine Anderung der Polaritatseinstellung von
12.19 und 12.20 kann den Analogeingang invertieren.)
Alskaliert (72- 72)
A
1220 — — — — —
Al (12.11
12 1 7 ‘In ( )
| 12.18
I
I
|
777777 12.19
-32768,000... Reeller Wert, der dem Minimalwert von Al1 entspricht. 1=1
32767,000
12.20  Al1 skaliert Al1 Einstellung des reellen internen Werts, der dem Maximalwert | 50,000;
max von Analogeingang Al1 gemal Parameter 12.18 Al1 max 60,000
entspricht. Siehe die Zeichnung zu Parameter 12.19 Al1 (95.20 BO)
skaliert Al1 min.
-32768,000... Reeller Wert, der dem Maximalwert von Al1 entspricht. 1=1
32767,000
12.21  Al2 Istwert Anzeige des Werts von Analogeingang Al2 in mA oder V -
(abhangig davon, ob der Eingang mit einer Hardware-Einstel-
lung als Strom- oder Spannungseingang eingestellt wird).
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
0,000...22,000 mA | Wert von Analogeingang Al2. 1000 =
oder 1 Einheit
0,000...11,000 V
12.22  Al2 skalierter Anzeige des Werts von Analogeingang Al2 nach der Skalie- | -
Istwert rung. Siehe Parameter 12.29 Al2 skaliert AI2 min und 12.101
Al1 Prozentwert.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-32768,000... Skalierter Wert von Analogeingang Al2. 1=1
32767,000
12.23  Al2 erzwungener Forcierter Wert, der anstelle des tatsachlichen Werts des Ein- | 0,000 V
Wert gangs verwendet werden kann. Siehe Parameter 12.02
Ausw.Al fiir erzw. Werte.
0,000...22,000 mA | Forcierter Wert von Analogeingang Al2. 1000 =
oder 1 Einheit
0,000...11,000 V
12.25  Al2 Wahl Einheit Auswahl der Einheit fir das Lesen und Einstellen von Analog- | mA
eingang Al2.
\Y Volt. 2.
mA Milliampere. 10
12.26  Al2 Filterzeit Einstellung der Filterzeitkonstante fiir Analogeingang Al2. 0,100 s
Siehe Parameter 12.16 Al1 Filterzeit.
0,000...30,000 s Filterzeitkonstante. 1000=1s
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12.27  Al2 min Einstellung des Minimum-Werts der Anlage fir Analogein- 4,000 mA
gang Al2.
Einstellung des Werts, der tatsachlich zum Frequenzumrich-
ter gesendet wird, wenn das Analogsignal von der Anlage auf
seine Minimum-Einstellung gesetzt wird.
0,000...22,000 mA | Minimaler Wert von Al2. 1000 =
oder 1 Einheit
0,000...11,000 V
12.28  Al2 max Einstellung des Maximum-Werts der Anlage fiir Analogein- 20,000 mA
gang Al2.
Einstellung des Werts, der tatsachlich zum Frequenzumrich-
ter gesendet wird, wenn das Analogsignal von der Anlage auf
seine Maximum-Einstellung gesetzt wird.
0,000...22,000 mA | Maximaler Wert von Al2. 1000 =
oder 1 Einheit
0,000...11,000 V
12.29  Al2 skaliert AI2 min | Einstellung des reellen Werts, der dem Minimalwert von Ana- | 0,000
logeingang Al2 gemé&B Parameter 12.27 Al2 min entspricht.
(Eine Anderung der Polaritatseinstellung von 72.29 und
12.101 kann den Analogeingang invertieren.)
Alskaliert (12.22)
A
12101 [ — — — — —
|
I
I
Ali, (12.21
12.27 ‘ " ( )
I 12.28
I
I
I
777777 12.29
-32768,000... Reeller Wert, der dem Minimalwert von Al2 entspricht. 1=1
32767,000
12.30  Al2 skaliert Al2 Definiert den realen Wert, der dem maximalen analog Ein- 50,000
max gangswert Al2 entspricht, der mit Parameter 12.28 Al2 max
definiert wurde. Siehe Diagramm zu Parameter 712.29 Al2
skaliert AI2 min.
-32768,000... Reeller Wert, der dem Maximalwert von Al2 entspricht. 1=1
32767,000
12.101 Al1 Prozentwert Wert von Analogeingang Al1 in Prozent von Al1 skaliert -
(12.18 Al1 max - 12.17 Al1 min).
0,00...100,00 % Al1 Wert 100=1 %
12.102 AI2 Prozentwert Wert von Analogeingang Al2 in Prozent von Al2 skaliert -
(12.28 Al2 max - 12.27 Al2 min).
0,00...100,00 % Al2 Wert 100=1 %
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12.110 Al dead band Al-Totbandwert in Prozent, wobei 100 % = 10V im Span- 0,40 %
nungsmodus und 100 % = 20mA im Strommodus. Gilt fiir Al1
und Al2
Hinweis: 10 % des Al-Totbandwerts werden intern in der
Firmware als positive und negative Al-Totbandhysterese
hinzugefugt.
Siehe Abschnitt Al dead band auf Seite 237.
0,00...100,00 % Al-Totbandwert 100=1%
13 Standard AO Konfiguration der Standard-Analogausgéange.
13.02  Ausw.AO fiir erzw. | Die Quellsignale der Analogausgéange kénnen zum Beispiel | 0000h

Werte

fir Prifzwecke Uberschrieben werden. Ein Parameter mit
forciertem Wert wird fiir jeden Analogausgang bereitgestellt,
dessen Wert benutzt wird, wenn das entsprechende Bit in
diesem Parameter = 1 ist.

Hinweis: Mit neu Booten und Aus-/Wiedereinschalten
werden die forcierten Werte (Parameter 73.02 und 13.717)
zuriickgesetzt.

Bit Name |Wert

0 AO1 1 = Setzt AO1 auf den Wert von Parameter 13.13 Al1 erzwungener Wert.
0 = Normalmodus

1 AO2 1 = Setzt AO2 auf den Wert von Parameter 13.23 AO2 erzwungener Wert.
0 = Normalmodus

2...15 |Reserviert

0000h...FFFFh

Auswabhl forcierter Werte fiir die Analogausgange AO1 und
AO2.

13.11  AOT1 Istwert Anzeige des Werts von AO1 in mA oder V. -
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

0,000...22,000 mA | Wert von AO1. 1000 =
oder 1 Einheit
0,000...11,000 V

13.12  AOT1 Quelle Auswahl eines Signals fiir den Anschluss an Analogausgang | Ausgangsfre-

AO1. quenz:

Null Nicht ausgewahlt. 0
Motordrehzahl 01.01 Motordrehzahl benutzt (Seite 399). 1
benutzt
Reserviert 2.
Ausgangsfrequenz: | 01.06 Ausgangsfrequenz (Seite 399). 3
Motorstrom 01.07 Motorstrom (Seite 399). 4
Motorstrom in % d. | 01.08 Motorstrom in % d. Mot.-Nennstroms (Seite 399). 5
Mot.-Nennstroms
Motordrehmoment | 07.70 Motordrehmoment (Seite 399). 6
DC-Spannung 01.11 DC voltage (Seite 399). 7
Ausgangsleistung | 01.74 Ausgangsleistung (Seite 400). 8
Reserviert 9
Drehz.Sollw. vor 23.01 Drehz.Sollw.Rampeneing. (Seite 505). 10
Rampe
Drehz.Sollw. nach | 23.02 Drehz.Sollw.Rampenausg. (Seite 505). 1

Rampe
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Drehzahlsollwert 24.01 Drehz.-Sollw. benutzt (Seite 508). 12
benutzt
Reserviert 13
Frequenz-Sollw. 28.02 Freq.-Sollw. Ramp.ausg. (Seite 514). 14
benutzt
Reserviert 15
Prozess RegAusg | 40.01 Proz.reg.ausg. Istwert (Seite 586). 16
Reserviert 17..19
Temp.-Sensor 1 Der Ausgang wird verwendet, um den Temperatursensor 1 20
Erregung mit einem Erregungsstrom zu speisen, siehe Parameter

35.11 Uberwach.Temp. 1 Quelle. Siehe auch Abschnitt
Programmierbare Schutzfunktionen (Seite 230).
Temp.-Sensor 2 Der Ausgang wird verwendet, um den Temperatursensor 2 21
Erregung mit einem Erregungsstrom zu speisen, siehe Parameter
35.21 Uberwach. Temp. 2 Quelle. Siehe auch Abschnitt
Programmierbare Schutzfunktionen (Seite 230).
Reserviert 21...25
Absolute 01.61 Absolute Motordrehzahl benutzt (Seite 402). 26
Motordrehzahl
benutzt
Abs. Motordrehzahl | 01.62 Abs. Motordrehzahl % (Seite 402). 27
%
Absolute 01.63 Absolute Ausgangsfrequenz (Seite 402). 28
Ausgangsfrequenz
Reserviert 29
Abs. Motordrehmo- | 01.64 Abs. Motordrehmoment (Seite 402). 30
ment
Absolute Aus- 01.65 Absolute Ausgangsleistung (Seite 402). 31
gangsleistung
Abs. Motorwellen- | 01.68 Abs. Motorwellenleistung (Seite 402). 32
leistung
Ext PID1-Ausgang | 71.01 Externer PID-Istwert (Seite 642). 33
Ext PID2-Ausgang | 72.01 Externer PID-Istwert (Seite 644). 34
Ext PID3-Ausgang | 73.01 Externer PID-Istwert (Seite 646). 35
Ext PID4-Ausgang | 74.01 Externer PID-Istwert (Seite 648). 36
AO1 13.91 AO1 Datenspeicher (Seite 447). 37
Datenspeicher
AO2 13.92 AO2 Datenspeicher (Seite 447). 38
Datenspeicher
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 396).

13.13  Al1 erzwungener Forcierter Wert, der anstelle des gewahlten Ausgangssignals | 0,000 V

Wert verwendet werden kann. Siehe Parameter 13.02 Ausw.AO fiir

erzw. Werte.
0,000...22,000 mA/ | Forcierter Wert fiir AO1. 1000 =
0,000...11,000 V 1 Einheit

13.15  AO1 Wahl Einheit | Auswahl der Einheit fiir das Lesen und Einstellen von 4

Analogausgang AO1.
\Y Volt. 2.
mA Milliampere. 10
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13.16

AOT Filterzeit

Definiert die Filterzeitkonstante fiir Analogausgang AO1.

%

100

Ungefiltertes Signal

63

b Gefiltertes Signal

—
T

o=1x(1

y

~ e-ﬂT)

| = Filtereingang (Sprung)
O = Filterausgang

t=Zeit

T = Filterzeitkonstante

0,100 s

0,000...30,000 s

Filterzeitkonstante.

1000=1s
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13.17  AO1 Quelle min Einstellung des reellen Mindestwerts des Signals (ausge- 0,0
wahlt mit Parameter 13.72 AO1 Quelle), der dem Mindest-
ausgangswert von AO1 (gemafR Parameter 13.79 AO1 Ausg
auf AO1 Quel min) entspricht.

lao1 (MA)

A

13.20

13.19

13.17 13.18 Signal (reell)
ausgewahlt mit
13.12

Die Programmierung von 13.77 als Maximalwert und 73.18
als Minimalwert invertiert den Ausgang.

lao1 (MA)

A
13.20 |

13.19

13.18 13.17 Signal (reell)

ausgewahlt mit
13.12




444 Parameter
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AO hat eine automatische Skalierung. Jedes mal, wenn die Quelle fiir den AO geandert wird, wird
entsprechend auch der Skalierungsbereich gedndert. Vom Benutzer eingestellte Minimal- und
Maximalwerte Uberschreiben die automatischen Werte.

13.12 AO1 Quelle, 13.17 AO1 Quelle min, 13.18 AO1 Quelle max,
13.22 AO2 Quelle 13.27 AO2 Quelle min 13.28 AO2 Quelle max
0 Null Nicht verfugbar (Ausgang ist konstant Null.)
1 Motordrehzahl benutzt 0 46.01 Drehzahl-Skalierung
3 Ausgangsfrequenz: 0 46.02 Frequenz-Skalierung
4 Motorstrom 0 Max. Wert von 30.17
Maximal-Strom
5 Motorstrom in % d. Mot.- 0% 100 %
Nennstroms
6 Motordrehmoment 0 46.03 Drehmoment-
Skalierung.
7 DC-Spannung Min.-Wert von 01.11 DC Max.-Wert von 01.11 DC
voltage voltage
8 Ausgangsleistung 0 46.04 Leistungs-Skalierung
10  |Drehz.Sollw. vor Rampe 0 46.01 Drehzahl-Skalierung
11 Drehz.Sollw. nach Rampe |0 46.01 Drehzahl-Skalierung
12 |Drehzahlsollwert benutzt 0 46.01 Drehzahl-Skalierung
14 Frequenz-Sollw. benutzt 0 46.02 Frequenz-Skalierung
16  |Prozess RegAusg Min.-Wert von 40.01 Max.-Wert von 40.01
Proz.reg.ausg. Istwert Proz.reg.ausg. Istwert
20 Temp.-Sensor 1 Erregung  |Nicht verfigbar (Analogausgang ist nicht skaliert; wird
21 Temp.-Sensor 2 Erregung _|pestimmt durch die Ansprechspannung des Sensors.)
26  |Absolute Motordrehzahl 0 46.01 Drehzahl-Skalierung
benutzt
27  |Abs. Motordrehzahl % 0 46.01 Drehzahl-Skalierung
28  |Absolute Ausgangsfrequenz |0 46.02 Frequenz-Skalierung
30  |Abs. Motordrehmoment 0 46.03 Drehmoment-
Skalierung.
31 Absolute Ausgangsleistung |0 46.04 Leistungs-Skalierung
32 |Abs. Motorwellenleistung 0 46.04 Leistungs-Skalierung
33 Ext PID1-Ausgang Min.-Wert von 71.01 Externer |Max.-Wert von 71.01 Externer
PID-Istwert PID-Istwert
Andere Min.-Wert des ausgewahlten |Max.-Wert des ausgewahlten
Parameters Parameters
-32768,0...32767,0 | Reeller Signalwert, der dem minimalen Ausgangswert von 1=1
AO1 entspricht.
13.18  AO7T Quelle max Einstellung des reellen Maximalwerts des Signals (ausge- 50,0;
wahlt mit Parameter 13.72 AO1 Quelle), der dem maximalen | 60,0
Ausgangswert von AO1 (gemaR Einstellung von Parameter (95.20 b0)
13.20 AO1 Ausg auf AO1 Quel max) entspricht. Siehe
Parameter 13.17 AO1 Quelle min.
-32768,0...32767,0 | Reeller Signalwert, der dem maximalen Ausgangswert von 1=1
AO1 entspricht.

13.19  AO1 Ausg auf AO1 | Einstellung des minimalen Ausgangswerts fur 0,000 V

Quel min Analogausgang AO1.

Siehe auch die Zeichnung zu Parameter 13.17 AO1 Quelle

min.
0,000...22,000 mA/ | Minimaler Ausgangswert von AO1. 1000 =
0,000...11,000 V 1 Einheit
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13.20 AOf1 Ausg auf AO1 | Einstellung des maximalen Ausgangswerts fir Analogaus- 10,000 V
Quel max gang AO1.
Siehe auch die Zeichnung zu Parameter 13.177 AO1 Quelle
min.
0,000...22,000 mA/ | Maximaler Ausgangswert von AO1. 1000 =
0,000...11,000 V 1 Einheit
13.21  AO2 Istwert Anzeige des Werts von AO2 in mA. -
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
0,000...22,000 mA | Wert von AO2. 1000 =1 mA
13.22  AO2 Quelle Auswahl eines Signals fiir den Anschluss an Analogausgang | Motorstrom
AO2. Stellt alternativ den Ausgang auf Konstantstrom, um
einen Temperatursensor zu versorgen.
Auswahlméglichkeiten siehe Parameter 13.72 AO1 Quelle.
13.23  AO2 erzwungener | Forcierter Wert, der anstelle des gewahlten Ausgangssignals | 0,000 mA
Wert verwendet werden kann. Siehe Parameter 13.02 Ausw.AO fiir
erzw. Werte.
0,000...22,000 mA | Erzwungener Wert fiir AO2. 1000 =1 mA
13.26  AO2 Filterzeit Einstellung der Filterzeitkonstante fiir Analogausgang AO2. 0,100 s
Siehe Parameter 13.16 AO1 Filterzeit.
0,000...30,000 s Filterzeitkonstante. 1000=1s
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13.27

AO2 Quelle min

Einstellung des reellen Minimalwerts des Signals (ausgewahlt
mit Parameter 13.22 AO2 Quelle), der dem minimalen Aus-
gangswert von AO2 (gemaR Parameter 13.29 AO2 Ausg auf
AO2 Quel min) entspricht. Siehe Parameter 13.177 AO1
Quelle min Gber die automatische AO-Skalierung.

lao2 (MA)

A

13.30

13.29

13.27 Signal (reell)

ausgewahlt mit
13.22

Die Programmierung von 13.27 als Maximalwert und 13.28
als Minimalwert invertiert den Ausgang.

lao2 (MA)

13.30 |

13.29 |

-

Signal (reell)
ausgewahlt mit
13.22

0,0

-32768,0...32767,0

Reeller Signalwert, der dem minimalen Ausgangswert von
AO2 entspricht.

13.28

AO2 Quelle max

Einstellung des reellen Maximalwerts des Signals (ausge-
wahlt mit Parameter 13.22 AO2 Quelle), der dem maximalen
Ausgangswert von AO2 (gemaR Einstellung von Parameter
13.30 AO2 Ausg auf AO2 Quel max) entspricht. Siehe
Parameter 13.27 AO2 Quelle min. Siehe Parameter 13.17
AO1 Quelle min Gber die automatische AO-Skalierung.

30000,0

-32768,0...32767,0

Reeller Signalwert, der dem maximalen Ausgangswert von
AO2 entspricht.

13.29

AO2 Ausg auf AO2
Quel min

Einstellung des minimalen Ausgangswerts flir Analogaus-
gang AO2.

Siehe auch die Zeichnung zu Parameter 13.27 AO2 Quelle
min.

4,000 mA

0,000...22,000 mA

Minimaler Ausgangswert von AO2.

1000 =1 mA
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13.30

AO2 Ausg auf AO2
Quel max

Einstellung des maximalen Ausgangswerts fur
Analogausgang AO2.

Siehe auch die Zeichnung zu Parameter 13.27 AO2 Quelle
min.

20,000 mA

0,000...22,000 mA

Maximaler Ausgangswert von AO2 .

1000 =1 mA

13.91

AO1
Datenspeicher

Speicher-Parameter zur Ansteuerung des Analogausgangs
AO1 zum Beispiel Uber die Schnittstelle des integrierten
Feldbusses.

In Parameter 13.12 AO1 Quelle wahlen Sie AO1 Datenspei-
cher. Dann stellen Sie diesen Parameter als Ziel der einge-
henden Wertdaten ein. Mit der integrierten Feldbus-
Schnittstelle stellen Sie einfach den Zielauswahl-Parameter
der speziellen Daten (58.101...58.114) auf AO1 Datenspei-
cher ein.

0,00

-327,68...327,67

Speicher-Parameter fiir AO1.

100 =1

13.92

AO2
Datenspeicher

Speicher-Parameter zur Ansteuerung des Analogausgangs
AO2 zum Beispiel Uber die Schnittstelle des integrierten
Feldbusses.

In Parameter 13.22 AO2 Quelle wahlen Sie AO2 Datenspei-
cher. Dann stellen Sie diesen Parameter als Ziel der einge-
henden Wertdaten ein. Mit der integrierten Feldbus-
Schnittstelle stellen Sie einfach den Zielauswahl-Parameter
der speziellen Daten (58.101...58.114) auf AO2 Datenspei-
cher ein.

0,00

-327,68...327,67

Speicher-Parameter fir AO2.

100 = 1

15 E/A-Erweiterungs-

modul

Konfiguration des E/A-Erweiterungsmoduls, das in Steckplatz
2 installiert ist.

Siehe Abschnitt Programmierbare I/O-Erweiterungen

(Seite 117).

Hinweis: Der Inhalt der Parametergruppe variiert entspre-
chend dem ausgewahlten E/A-Erweiterungsmodultyp.

15.01

Erweiterungsmodul
Typ

Aktiviert das (und spezifiziert den Typ des) E/A-Erweiterungs-
modul(s). Wenn das Erweiterungsmodul installiert ist und der
Frequenzumrichter eingeschaltet wird (alle Bits in 07.35
Umrichterkonfiguration und 07.36 Umrichterkonfiguration 2
bleiben 0), stellt der Frequenzumrichter den Wert automa-
tisch auf den Typ, der in 15.02 Erkanntes Erweiterungsmodul
erkannt wurde.

Warnung A7AB Konfig.-Fehler E/A-Erweiterung wird gene-
riert, wenn 15.01 Erweiterungsmodul Typ nicht Keine ist und
nicht mit 15.02 Erkanntes Erweiterungsmodul Uberein-
stimmt.In diesem Fall muss der Wert dieses Parameters
manuell eingestellt werden.

CMOD-01

Keine

Inaktiv.

CMOD-01

Multifunktions-Erweiterungsmodul CMOD-01 (externe 24 V
AC/DC und Digital-E/A).

CMOD-02

CMOD-02 Multifunktions-Erweiterungsmodul (externe 24 V
AC/DC und potenzialgetrennte PTC-Schnittstelle).

CHDI-01

CHDI-01115/230 V Digitaleingangs-Erweiterungsmodul.

CPTC-02

CPTC-02 Multifunktions-Erweiterungsmodul (externe 24 V
und ATEX-zertifizierte PTC-Schnittstelle)

CAIO-01

CAIO-01 optionales bipolares Analogeingangs- und unipola-
res Analogausgangserweiterungsmodul
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15.02  Erkanntes Das E/A-Erweiterungsmodul am Frequenzumrichter wurde CMOD-01
Erweiterungsmodul | erkannt.
Nicht ausgewahlt Inaktiv. 0
CMOD-01 Multifunktions-Erweiterungsmodul CMOD-01 (externe 24 V 1
AC/DC und Digital-E/A).
CMOD-02 CMOD-02 Multifunktions-Erweiterungsmodul (externe 24 V 2.
AC/DC und potenzialgetrennte PTC-Schnittstelle).
CHDI-01 CHDI-01115/230 V Digitaleingangs-Erweiterungsmodul. 3
CPTC-02 CPTC-02 Multifunktions-Erweiterungsmodul (externe 24 V 4
und ATEX-zertifizierte PTC-Schnittstelle)
CAIO-01 CAIO-01 optionales bipolares Analogeingangs- und 8
unipolares Analogausgangserweiterungsmodul
15.03 DI Status Anzeige des Status der Digitaleingange DI7...DI12 des -
Erweiterungsmoduls
Bit 0 zeigt den Status von DI7 an.
Beispiel: 001001b = DI7 und DI10 sind aktiviert, die anderen
sind nicht aktiviert.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
0 DI7 1 = Digitaleingang 7 ist aktiviert.
1 DI8 1 = Digitaleingang 8 ist aktiviert.
2. DI9 1 = Digitaleingang 9 ist aktiviert.
3 DI10 1 = Digitaleingang 10 ist aktiviert.
4 DI11 1 = Digitaleingang 11 ist aktiviert.
5 DI12 1 = Digitaleingang 12 ist aktiviert.
6...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Status der Digitaleingange/-ausgénge. 1 =1 Relais-
ausgange
15.04 RO/DO Status Anzeige des Status der Relaisausgange RO4 und RO7 und | -
des Digitalausgangs DO1 des Erweiterungsmoduls.
Die Bits 0...3 zeigen den Status von RO4...RO5; Bit 5 zeigt
den Status von DO1 an.
Beispiel: 100101b = RO4 und RO7 sind aktiviert, RO5 und
ROG6 sind nicht aktiviert und DO1 ist aktiviert.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
0 RO4 1 = Relais-Ausgang 4 ist aktiviert.
1 RO5 1 = Relais-Ausgang 5 ist aktiviert.
2. RO6 1 = Relais-Ausgang 6 ist aktiviert.
3 RO7 1 = Relais-Ausgang 7 ist aktiviert.
4 Reserviert
5 DO1 1 = Digitaleingang 1 ist aktiviert.
6...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Status der Relais-/Digitalausgéange. 1=1
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15.056  Ausw.RO/DO fiir Der elektrische Status der Relais-/Digitalausgange kann z. B. | 0000h
erzw. Werte fur Prifzwecke uberschrieben werden. Ein Bit in Parameter
15.06 RO/DO erzwungene Werte steht jeweils fir einen
Relais-oder Digitalausgang, dessen Wert benutzt wird, wenn
das entsprechende Bit in diesem Parameter = 1 ist.
Hinweis: Mit neu Booten und Aus-/Wiedereinschalten
werden die forcierten Werte (Parameter 75.05 und 15.06)
zurlickgesetzt.
Bit Name |Wert
0 RO4 1 = Setzt RO4 auf den Wert von Bit 0 von Parameter 15.06 RO/DO
erzwungene Werte. 0 = Normalmodus
1 RO5 1 = Setzt RO5 auf den Wert von Bit 1 von Parameter 15.06 RO/DO
erzwungene Werte. 0 = Normalmodus
2. RO6 1 = Setzt RO4 auf den Wert von Bit 2 von Parameter 15.06 RO/DO
erzwungene Werte. (0 = Normalmodus)
3 RO7 1 = Setzt RO7 auf den Wert von Bit 3 von Parameter 15.06 RO/DO
erzwungene Werte. (0 = Normalmodus)
4 Reserviert
5 DO1 1 = Setzt DO1 auf den Wert von Bit 5 von Parameter 15.06 RO/DO
erzwungene Werte. 0 = Normalmodus
6...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Auswahl der Relais-/Digitalausgénge, die mit forcierten Wer- | 1 =1
ten Uberschrieben werden.
15.06 RO/DO Lasst zu, den Datenwert eines erzwungenen Relais- oder 0000h
erzwungene Werte | Digitalausgangs von 0 auf 1 zu setzen. Es ist nur méglich,
einen Ausgang zu setzen, der vorher in Parameter 15.05
Ausw.RO/DO fiir erzw. Werte ausgewahlt worden ist.
Die Bits 0...1 sind forcierte Werte fiir RO4...RO5; Bit 5 ist der
forcierte Wert fiir DO1.
Bit Name Beschreibung
0 RO4 1 = den Wert dieses Bits auf RO4 forcieren, falls dies so in Parameter
15.05 Ausw.RO/DO fiir erzw. Werte definiert ist.
1 RO5 1 = den Wert dieses Bits auf RO5 forcieren, falls dies so in Parameter
15.05 Ausw.RO/DO fiir erzw. Werte definiert ist.
2 RO6 1 = den Wert dieses Bits auf RO6 forcieren, falls dies definiert in
Parameter 15.05 Ausw.RO/DO fiir erzw. Werte so definiert ist.
3 RO7 1 = den Wert dieses Bits auf RO7 forcieren, falls dies definiert in
Parameter 15.05 Ausw.RO/DO fiir erzw. Werte so definiert ist.
4 Reserviert
5 DO1 1 = den Wert dieses Bits auf RO1 forcieren, falls dies so in Parameter
15.05 Ausw.RO/DO fiir erzw. Werte definiert ist.
6...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Forcierte Werte der Relais-/Digitalausgéange. 1=1
15.07  RO4 Quelle Auswahl eines Antriebssignals fiir den Anschluss an Relais- | Nicht
ausgang RO4. angesteuert
Nicht angesteuert | Ausgang ist nicht angesteuert. 0
Angesteuert Ausgang ist angesteuert. 1
Betriebsbereit Bit 1 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 410). 2
Reserviert 3
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Freigegeben Bit 0 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1 (siehe Seite 417). 4
Gestartet Bit 5 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1 (siehe Seite 417). 5
Magnetisiert Bit 1 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2 (siehe Seite 412). 6
Lauft Bit 6 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1 (siehe Seite 417). 7
Bereit fiir Sollwert | Bit 2 von 06.11 Hauptstatuswort (siche Seite 410). 8
Auf Sollwert Bit 8 von 06.11 Hauptstatuswort (sieche Seite 410). 9
Ruckwarts Bit 2 von 06.19 Statuswort Drehzahlregel. (siehe Seite 413). | 10
Nulldrehzahl Bit 0 von 06.19 Statuswort Drehzahlregel. (siehe Seite 413). | 11
Uber Grenzwert Bit 10 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2 (siehe Seite 412). 12
Warnung Bit 7 von 06.11 Hauptstatuswort (siche Seite 410). 13
Stérung Bit 3 von 06.11 Hauptstatuswort (siche Seite 410). 14
Stoérung (-1) Invertiertes Bit 3 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe 15

Seite 410).
Stérung/Warnung | Bit 3 von 06.11 Hauptstatuswort ODER Bit 7 von 06.11 16
Hauptstatuswort (siehe Seite 410).
Uberstrom Eine Stérung 2310 Uberstrom ist aufgetreten. 17
Uberspannung Eine Stérung 3210 DC-Uberspannung ist aufgetreten. 18
Frequenzumrichter | Eine Stérung 2381 IGBZ’-UberIast, 4110 Temperatur Rege- 19
-Temperatur lungseinh., 4210 IGBT—U@ertemperatur, 4290 Kiihlung, 42F1
IGBT-Temperatur, 4310 Ubertemperatur der 4380 Hohe
Temp.Differenz ist aufgetreten.
Unterspannung Eine Stérung 3220 DC-Unterspannung ist aufgetreten. 20
Motortemperatur Eine Stérung 4981 Externe Temperatur 1 oder 4982 Externe |21
Temperatur 2 ist aufgetreten.
Reserviert 22
EXT2 aktiv Bit 11 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1 (siehe Seite 417). 23
Fernsteuerung Bit 9 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 410). 24
Reserviert 25...26
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (sieche Seite 559). | 27
Funktion 1
Zeitgesteuerte Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 559). | 28
Funktion 2
Zeitgesteuerte Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 559). | 29
Funktion 3
Reserviert 30...32
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 547). 33
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 547). 34
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 547). 35
Reserviert 36...38
Startverzégerung Bit 13 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2 (siehe Seite 412). 39
RO/DIO Steuerwort | Bit 0 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (siehe Seite 432). 40
Bit0
RO/DIO Steuerwort | Bit 1 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (siehe Seite 432). 41
Bit1
RO/DIO Steuerwort | Bit 2 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (siche Seite 432). 42
Bit2
Reserviert 43...44
PFC1 Bit 0 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 657). 45
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PFC2 Bit 1 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 657). 46
PFC3 Bit 2 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 657). 47
PFC4 Bit 3 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 657). 48
PFC5 Bit 4 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 657). 49
PFC6 Bit 5 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 657). 50
Reserviert 51...52
Ereigniswort 1 Ereigniswort 1 = 1, wenn ein Bit von 04.40 Ereigniswort 1 53

(siehe Seite 405) 1 gesetzt ist, d. h. wenn eine Warnung, eine
Storung oder ein Ereignis, die/das in den Parametern
04.41...04.71 definiert ist, ansteht.
Drosselklappenre- | Siehe Diagramm Seite 429. 54
gelung
Betriebsfreigabe Bit 7 von 06.22 HLK Statuswort. 55
Startsperre 1 Bit 8 von 06.22 HLK Statuswort. 56
Startsperre 2 Bit 9 von 06.22 HLK Statuswort. 57
Startsperre 3 Bit 10 von 06.22 HLK Statuswort. 58
Startsperre 4 Bit 11 von 06.22 HLK Statuswort. 59
Alle Startverriege- | Bit 12 von 06.22 HLK Statuswort. 60
lungen
Benutzerlastkurve | Bit 3 (auerhalb des Lastgrenzwerts) von 37.01 ULC Aus- 61
gang Statuswort (siehe Seite 583).
RO/DIO Steuerwort | Eiir 15.07 RO4 Quelle: Bit 3 (RO4) von 10.99 RO/DIO 62
Steuerwort (siehe Seite 432).
Eir 15.10 RO5 Quelle: Bit 4 (RO5) von 10.99 RO/DIO
Steuerwort (siehe Seite 432).
Eir 15.13 RO6 Quelle: Bit 5 (RO6) von 10.99 RO/DIO
Steuerwort (siehe Seite 432).
Eiir 15.16 RO7 Quelle: Bit 6 (RO7) von 10.99 RO/DIO
Steuerwort (siehe Seite 432).
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 396).

15.08 RO4 EIN- Einstellung der Aktivierungsverzdgerung fir Relaisausgang 0,0s

Verzégerung RO4.
‘ : 1
Status der ' ' I '
ausgewahiten Quelle ! : | | | ||| | : ||| | | || !
- T o ] T 0
Co I o — 1
RO Status : ' : :
—_ ! \ 0
PR - - zei
tein taus tEin taus
tein = 15.08 RO4 EIN-Verzégerung
taus = 15.09 RO4 AUS-Verzégerung
0,0...3000,0 s Aktivierungsverzogerung fiir RO4. 1=1s

15.09 RO4 AUS- Einstellung der Deaktivierungsverzdgerung fiir Relaisaus- 0,0s
Verzégerung gang RO4. Siehe Parameter 15.08 RO4 EIN-Verzégerung.
0,0...3000,0 s Deaktivierungsverzogerung fiir RO4. 1=1s
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15.10  ROS5 Quelle Auswahl eines Antriebssignals fiir den Anschluss an Relais- | Nicht
ausgang RO5. angesteuert
Verfluigbare Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 15.07
RO4 Quelle.
15.11  ROS5 EIN- Einstellung der Aktivierungsverzégerung fur Relaisausgang 0,0s
Verzégerung ROS.
' ' 1
Status der ! ' ! '
ausgewahlten Quelle : ! | | | ||| | : ||| | | || :
. g g L i T 0
Co — C — 1
RO Status : : : :
—— 1 1 0
-~ - -~ zet
tein taus tein taus
tein = 15.11 RO5 EIN-Verzégerung
taus = 15.12 RO5 AUS-Verzégerung
0,0...3000,0 s Aktivierungsverzdgerung fir RO5. 1=1s
15.12 ROS5AUS- Einstellung der Deaktivierungsverzégerung fir Relaisaus- 0,0s
Verzégerung gang ROb. Siehe Parameter 15.11 RO5 EIN-Verzégerung.
0,0...3000,0 s Deaktivierungsverzdgerung fiir RO5. 1=1s
15.13  RO6 Quelle Auswahl eines Antriebssignals fiir den Anschluss an Nicht
Relaisausgang RO6. angesteuert
Verfluigbare Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 15.07
RO4 Quelle.
15.14  RO6 EIN- Einstellung der Aktivierungsverzégerung fur Relaisausgang 0,0s
Verzégerung RO6.
' ' 1
Status der ! ! ! !
ausgewahlten Quelle : ! | | | ||| | : ||| | | || !
_— i T L i T 0
Co — Co — 1
RO Status : : : :
—— 1 1 0
- - - - " zeit
tein taus tgin taus
tgin = 15.14 ROG6 EIN-Verzégerung
taus = 15.15 RO6 AUS-Verzdgerung
0,0...3000,0 s Aktivierungsverzdgerung fir RO6. 10=1s
15.15 RO6 AUS- Einstellung der Deaktivierungsverzégerung fiir Relaisaus- 00s
Verzégerung gang ROG6. Siehe Parameter 15.15 RO6 EIN-Verzdgerung.
0,0...3000,0 s Deaktivierungsverzdgerung fiir RO6. 10=1s
15.16  RO7 Quelle Auswahl eines Antriebssignals fiir den Anschluss an Relais- | Nicht
ausgang RO?7. angesteuert

Verfiigbare Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 15.07
RO4 Quelle.
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156.17  RO7 EIN- Einstellung der Aktivierungsverzdgerung fir Relaisausgang 0,0s
Verzdgerung RO7.
Status der ' ‘ ! ! !
ausgewahlten Quelle_ ! : | | | ||| | : ||| | | || ! o
Co — o — 1
RO Status : : : :
- L . L 0
- <> - -» > Zeit
tein taus tein taus
tgin = 15.17 RO7 EIN-Verzégerung
taus = 15.18 RO7 AUS-Verzégerung
0,0...3000,0 s Aktivierungsverzégerung fir RO7. 10=1s
15.18 RO7 AUS- Einstellung der Deaktivierungsverzdgerung fir Relaisaus- 0,0s
Verzdgerung gang RO7. Siehe Parameter 15.17 RO7 EIN-Verzégerung.
0,0...3000,0 s Deaktivierungsverzdgerung fir RO7. 10=1s
156.22  DO1 Konfiguration | Auswahl der Funktion von DO1. Digitalaus-
gang
Digitalausgang DO1 wird als Digitalausgang verwendet. 0
Frequenzausgang | DO1 wird als Frequenzausgang verwendet. 2.
15.23 DOT1 Quelle Auswahl eines Antriebssignals flir den Anschluss an Nicht
Digitalausgang DO1, wenn 15.22 DO1 Konfiguration auf angesteuert
Digitalausgang gesetzt ist.
Nicht angesteuert | Ausgang ist nicht angesteuert. 0
Angesteuert Ausgang ist angesteuert. 1
Betriebsbereit Bit 1 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 410). 2
Reserviert 3
Freigegeben Bit 0 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1 (siehe Seite 4117). 4
Gestartet Bit 5 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1 (siehe Seite 417). 5
Magnetisiert Bit 1 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2 (siehe Seite 412). 6
Lauft Bit 6 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1 (siehe Seite 417). 7
Bereit fur Sollwert | Bit 2 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 410). 8
Auf Sollwert Bit 8 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 410). 9
Rickwarts Bit 2 von 06.19 Statuswort Drehzahliregel. (siehe Seite 413). | 10
Nulldrehzahl Bit 0 von 06.19 Statuswort Drehzahlregel. (siehe Seite 413). | 11
Uber Grenzwert Bit 10 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2 (siehe Seite 412). 12
Warnung Bit 7 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 410). 13
Stoérung Bit 3 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 410). 14
Storung (-1) Invertiertes Bit 3 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe 15
Seite 410).
Stérung/Warnung | Bit 3 von 06.11 Hauptstatuswort ODER Bit 7 von 06.11 Haupt- | 16
statuswort (siehe Seite 410).
Uberstrom Eine Stérung 2310 Uberstrom ist aufgetreten. 17
Uberspannung Eine Stérung 3210 DC-Uberspannung ist aufgetreten. 18
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
Frequenzumrichter | Eine Stérung 2381 IGB?}Uberlast, 4110 Temperatur Rege- 19
-Temperatur lungseinh., 4210 IGBT-Ubertemperatur, 4290 Kiihlung, 42F1

IGBT-Temperatur, 4310 Ubertemperatur der 4380 Hohe
Temp.Differenz ist aufgetreten.
Unterspannung Eine Stérung 3220 DC-Unterspannung ist aufgetreten. 20
Motortemperatur Eine Stérung 4981 Externe Temperatur 1 oder 4982 Externe |21
Temperatur 2 ist aufgetreten.
Reserviert 22
EXT2 aktiv Bit 11 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1 (siehe Seite 417). 23
Fernsteuerung Bit 9 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 410). 24
Reserviert 25...26
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 559). | 27
Funktion 1
Zeitgesteuerte Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (sieche Seite 559). | 28
Funktion 2
Zeitgesteuerte Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 559). | 29
Funktion 3
Reserviert 30...32
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 547). 33
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 547). 34
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 547). 35
Reserviert 36...38
Startverzégerung Bit 13 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2 (siehe Seite 412). 39
RO/DIO Steuerwort | Bit 0 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (siehe Seite 432). 40
Bit0
RO/DIO Steuerwort | Bit 1 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (siehe Seite 432). 41
Bit1
RO/DIO Steuerwort | Bit 2 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (siehe Seite 432). 42
Bit2
PFC1 Bit 0 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 657). 45
PFC2 Bit 1 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 657). 46
PFC3 Bit 2 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 657). 47
PFC4 Bit 3 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 657). 48
PFC5 Bit 4 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 657). 49
PFC6 Bit 5 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 657). 50
Reserviert 51...562
Ereigniswort 1 Ereigniswort 1 = 1, wenn ein Bit von 04.40 Ereigniswort 1 53
(siehe Seite 405) 1 gesetzt ist, d. h. wenn eine Warnung, eine
Storung oder ein Ereignis, die/das in den Parametern
04.41...04.71 definiert ist, ansteht.
Drosselklappenre- | Siehe Diagramm Seite 429. 54
gelung
Betriebsfreigabe Bit 7 von 06.22 HLK Statuswort. 55
Startsperre 1 Bit 8 von 06.22 HLK Statuswort. 56
Startsperre 2 Bit 9 von 06.22 HLK Statuswort. 57
Startsperre 3 Bit 10 von 06.22 HLK Statuswort. 58
Startsperre 4 Bit 11 von 06.22 HLK Statuswort. 59
Alle Startverriege- | Bit 12 von 06.22 HLK Statuswort. 60

lungen
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
Benutzerlastkurve | Bit 3 (auerhalb des Lastgrenzwerts) von 37.01 ULC Aus- 61
gang Statuswort (siehe Seite 583).
RO/DIO Steuerwort | Bit 8 (DIO1) von 710.99 RO/DIO Steuerwort (siehe Seite 432). | 62
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 396).
15.24  DO1 EIN- Einstellung der Aktivierungsverzdgerung fir Digitalausgang 0,0s
Verzdgerung DO1, wenn 15.22 DO1 Konfiguration auf Digitalausgang
eingestellt ist.
‘ : 1
Status der ' ! ' '
ausgewahlten Quelle ! : | | | ||| | : ||| | | || !
_— i ; L I T 0
Co — Co — 1
DO-Status : : : :
—— 1 1 0
-~ = - - " Zet
tein taus tein taus
tein = 15.24 DO1 EIN-Verzégerung
taus = 15.25 DO1 AUS-Verzégerung
0,0...3000,0 s Aktivierungsverzogerung fiir DO1. 1=1s
16.256 DO1AUS- Einstellung der Deaktivierungsverzégerung fir 0,0s
Verzégerung Relaisausgang DO1, wenn 15.22 DO1 Konfiguration auf
Digitalausgang eingestellt ist. Siehe Parameter 15.24 DO1
EIN-Verzégerung.
0,0...3000,0 s Deaktivierungsverzdgerung fir DO1. 1=1s
156.32  Freq.Ausg 1 Istwert | Anzeige des Werts von Frequenzausgang 1 an -
Digitalausgang DO1, wenn 15.22 DO1 Konfiguration auf
Frequenzausgang eingestellt ist.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
0...16000 Hz Wert von Frequenzausgang 1. 1=1Hz
15.33  Freq.Ausg 1 Ausw. | Auswahl eines Antriebssignals fur den Anschluss an Digi- Motordreh-

Quelle

talausgang DO1, wenn 15.22 DO1 Konfiguration auf Fre-
quenzausgang eingestellt ist. Stellt alternativ den Ausgang auf
Konstantstrom, um einen Temperatursensor zu versorgen.

zahl benutzt

Nicht ausgewanhlt Nicht ausgewahlt. 0
Motordrehzahl 01.01 Motordrehzahl benutzt (Seite 399). 1
benutzt

Ausgangsfrequenz | 01.06 Ausgangsfrequenz (Seite 399). 3.
Motorstrom 01.07 Motorstrom (Seite 399). 4.
Motordrehmoment | 07.70 Motordrehmoment (Seite 399). 6
DC Spannung 01.11 DC voltage (Seite 399). 7
Ausgangsleistung | 01.74 Ausgangsleistung (Seite 400). 8
Drehz.Sollw.Ramp | 23.07 Drehz.Sollw.Rampeneing. (Seite 505). 10
eneing.

Drehz.Sollw.Ramp | 23.02 Drehz.Sollw.Rampenausg. (Seite 505). 1
enausg

Drehzahlsollwert 24.01 Drehz.-Sollw. benutzt (Seite 508). 12
benutzt

Reserviert 13
Frequenz-Sollw. 28.02 Freq.-Sollw. Ramp.ausg. (Seite 514). 14

benutzt
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
Reserviert 15
Prozessregler 40.01 Proz.reg.ausg. Istwert (Seite 586). 16
Ausgang
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkirzungen auf -

Seite 396).
15.34  Freq.Ausg 1 Quelle | Definiert den reellen Wert des Signals (ausgewahlt mit Para- | 0,000
min meter 15.33 Freq.Ausg 1 Ausw. Quelle) der dem minimalen
Wert von Frequenzausgang 1 entspricht (eingestellt mit Para-
meter 15.36 Freq.Ausg 1 min). Dies gilt, wenn 15.22 DO1
Konfiguration auf Frequenzausgang gesetzt ist.
(Hz)
A
15.37
15.36
15.34 15.35 Signal (reell)
ausgewahlt mit
Par. 15.33
(Hz)
A
15.37 1
15.36 |
I |
15.35 15.34 Signal (reell)
ausgewahlt mit
Par. 15.33
-32768,000... Reeller Signalwert, der dem Minimalwert von 1=1
32767,000 Frequenzausgang 1 entspricht.
15.35  Freq.Ausg 1 Quelle | Definiert den reellen Signalwert (ausgewahlt mit Parameter 1500,000;
max 156.33 Freq.Ausg 1 Ausw. Quelle)der dem maximalen Wert 1800,000
von Frequenzausgang 1 entspricht (eingestellt mit Parameter | (95.20 BO)
15.37 Freq.Ausg 1 max). Dieses gilt, wenn 15.22 DO1
Konfiguration auf Frequenzausgang eingestellt ist.
Siehe Parameter 15.34 Freq.Ausg 1 Quelle min.
-32768,000... Reeller Signalwert, der der maximalen Wert von 1=1
32767,000 Frequenzausgang 1 entspricht.

15.36  Freq.Ausg 1 min Definiert den minimalen Ausgangswert von Frequenzaus- 0 Hz
gang 1, wenn 15.22 DO1 Konfiguration auf Frequenzausgang
eingestellt ist.

Siehe auch die Zeichnung zu Parameter 15.34 Freq.Ausg 1
Quelle min.
0...16000 Hz Minimaler Wert von Frequenzausgang 1. 1=1Hz
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
156.37  Freq.Ausg 1 max Definiert den maximalen Ausgangswert von Frequenzaus- 16000 Hz
gang 1, wenn 15.22 DO1 Konfiguration auf Frequenzausgang
eingestellt ist.
Siehe auch die Zeichnung zu Parameter 15.34 Freq.Ausg 1
Quelle min.
0...16000 Hz Maximaler Wert von Frequenzausgang 1. 1=1Hz
15.40  Ausw.Al fiir erzw. Die tatsachlichen Werte an den Analogeingangen kénnen 0b000
Werte zum Beispiel zu Priifzwecken Uberschrieben werden. Fir
jeden Analogeingang wird ein Parameter mit forciertem Wert
bereitgestellt, der angewendet wird, wenn das entsprechende
Bit in diesem Parameter = 1 ist.
Hinweis: Al-Filterzeiten (Parameter 15.56 AI3 Filterzeit,
15.66 Al4 filter time und 15.76 Al5 filter time) haben keine
Wirkung auf forcierte Al-Werte (Parameter 15.54 Al3 forced
value, 15.64 Al4 forced value und 15.74 Al5 forced value).
Hinweis: Mit neu booten und Aus-/Wiedereinschalten wird
die Auswahl der forcierten Werte (Parameter 15.40)
zuriickgesetzt.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.071 angewahlt ist.
Bit Name |Wert
0...1 - Reserviert
2. Al3 1 = AI3 auf den Wert von Parameter 15.54 Al3 forced value setzen.
3 Al4 1 = Al4 auf den Wert von Parameter 15.64 Al4 forced value setzen.
4 Al5 1 = AlI5 auf den Wert von Parameter 15.74 Al5 forced value setzen.
5..15 |- Reserviert
0000h...FFFFh Bitmask 1=
15.41 Al Uberwachungs- | Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters, wenn ein | 0000h
funktion Analogeingangssignal die fir den Eingang eingestellten Mini-
mum- und/oder Maximumgrenzen Uberschreitet.
Die zu beachtenden Eingénge und Grenzwerte werden mit
Parameter 15.42 Auswahl Al Uberwachung eingestellt.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.07 angewahlt ist.
Keine Aktion Es erfolgt keine MalRnahme. 0
Stérung Der Frequenzumrichter schaltet mit Stérmeldung 80A0 A/ 1
Uberwachung ab.
Warnung Der Frequenzumrichter generiert eine Warnmeldung ABAO A/l | 2
Uberwachung.
Letzte Drehzahl Der Frequenzumrichter gibt eine Warnung (A8A0 Al Uberwa- | 3
chung) aus und friert die Drehzahl (oder Frequenz) auf den
Wert ein, den der Frequenzumrichter zuletzt verwendet hat.
WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei
Ausfall der Kommunikation ohne Geféahrdungen fort-
gesetzt werden kann.
Sicherer Der Frequenzumrichter generiert eine Warnung (A8A0 Al 4
Drehz.Sollw. Uberwachung) und setzt die

Drehzahl auf den mit Parameter 22.41 Sicherer Drehz.Sollw.
eingestellten Wert (oder 28.41 Sicherer Freq.Sollw., wenn der
Frequenzsollwert verwendet wird).
WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei
Ausfall der Kommunikation ohne Gefahrdungen fort-
gesetzt werden kann.
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
1542 Auswahl Al Einstellung der zu iberwachenden Analogeingangsgrenzen. | 0000h
Uberwachung Siehe Parameter 15.43 Al Uberwachungsfunktion.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.07 angewahlt ist.
Bit Name Wert
0 AI3<MIN |1 = Uberwachung der Minimumgrenze von Al3 ist aktiv.
1 AI3>MAX [1 = Uberwachung der Maximumgrenze von Al3 ist aktiv.
2 Al4<MIN [1 = Uberwachung der Minimumgrenze von Al4 ist aktiv.
3 Al4>MAX [1 = Uberwachung der Maximumgrenze von Al4 ist aktiv.
4 AI5<MIN [1 = Uberwachung der Minimumgrenze von Al5 ist aktiv.
5 Al5>MAX [1 = Uberwachung der Maximumgrenze von Al5 ist aktiv.
6...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Bitmask 1=1
15.43 Al supervision Aktiviert/deaktiviert die Analogeingangsuiberwachung fir die | 0b 0111 0111
force selection einzelnen Steuerplatze (EXT1, EXT2, Local). Durch Deakti- | 0111
vierung eines beliebigen Bits kann der Benutzer die Sto-
rung/Warnung fiir den ausgewahlten Steuerplatz verbergen.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.
Bit Name Wert
0 AI3 Ext1 [1 = AI3 Uberwachung ist aktiv, wenn die EXT1 Steuerung verwendet wird.
1 AI3 Ext2 [1 = AI3 Uberwachung ist aktiv, wenn die EXT2 Steuerung verwendet wird.
2 Al3 Local |1 = AI3 Uberwachung ist aktiv, wenn die Lokalsteuerung verwendet wird.
3 - Reserviert
4 Al4 Ext1 [1 = Al4 Uberwachung ist aktiv, wenn die EXT1 Steuerung verwendet wird.
5 Al4 Ext2 [1 = Al4 Uberwachung ist aktiv, wenn die EXT2 Steuerung verwendet wird.
6 Al4 Local |1 = Al4 Uberwachung ist aktiv, wenn die Lokalsteuerung verwendet wird.
7 - Reserviert
8 AlI5 Ext1 [1 = Al5 Uberwachung ist aktiv, wenn die EXT1 Steuerung verwendet wird.
9 AlI5 Ext2 [1 = Al5 Uberwachung ist aktiv, wenn die EXT2 Steuerung verwendet wird.
10 Al5 Local |1 = Al5 Uberwachung ist aktiv, wenn die Lokalsteuerung verwendet wird.
11...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Bitmask 1=
15.44 Al dead band Al-Totbandwert in Prozent des jeweiligen Al-Maximalwerts 0,00 %
und gliltig fur AI3, Al4 und Al5, d. h. nur Erweiterungs-Al.
(Derzeit nur mit dem Modul CAIO-01 verfigbar).
Der Wert Al max betragt 10 V bzw. 20 mA im Spannungs-
bzw. Strommodus. Dieser Wert wirkt sich separat auf die
positiven und negativen Al-Werte um den Wert Null herum
aus.
10 % des Al-Totbandwerts werden intern in der Firmware als
Al-Totbandhysterese um den berechneten Al-Totbandwert
herum hinzugefugt.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.
0,00...100,00 % Prozent des Totbandwerts. 1=1%
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15.45  Ausw.AO fiir erzw. | Die Quellsignale der Analogausgange konnen lberschrieben | 0000h
Werte werden, z.B. fir Prifzwecke. Ein Parameter mit gesetztem
Wert wird flr jeden Analogausgang bereitgestellt, dessen
Wert benutzt wird, wenn das entsprechende Bit in diesem
Parameter = 1 ist.
Hinweis: Mit neu Booten und Aus-/Wiedereinschalten wird
die Auswahl der forcierten Werte zuriickgesetzt.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.071 angewahlt ist.
Bit Name  [Wert
0...1 Reserviert
2. AO3 1 =A03 auf den Wert von Parameter 15.83 AO3 forced value forcieren.
(0 = Normalmodus).
3 AO4 1 =A04 auf den Wert von Parameter 15.93 AO4 forced value forcieren.
(0 = Normalmodus).
4...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Bitmask 1=1
16.51  Al3 Istwert Anzeige des Werts von Analogeingang Al3 in mA oder V -
(abhangig davon, ob der Eingang in 15.55 AI3 unit selection
als Strom- oder Spannungseingang eingestellt ist).
Dieser Parameter ist schreibgeschutzt.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 75.071 angewahlt ist.
-11,000...11,000 V / | Istwert Analogeingang Al3. 1000 =
-22,000...22,000 A 1 Einheit
156.52  Al3 skalierter Anzeige des Werts von Analogeingang Al3 nach der Skalie- | -
Istwert rung. Siehe Parameter 15.59 Al3 skaliert min und 15.60 AI3
skaliert max.
Dieser Parameter ist schreibgeschutzt.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.
-32768...32767 Skalierter Wert Analogeingang Al3. 1=1%
15.53  Al3 percent value | Wert von Analogeingang Al3 in Prozent der Al3 Skalierung. -
Wobei -110 % =-11 V oder -22 mA und 110 % = 11 V oder
22 mA.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 75.01 angewahlt ist.
0...110 % Prozentwert Analogeingang Al3. 1=1%
15.54  Al3 forced value Forcierter Wert, der anstelle des tatsachlichen Werts des 0,000 Einhei-
Eingangs verwendet werden kann. Siehe Parameter 15.40 ten
Ausw.Al fiir erzw. Werte.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 75.01 angewahlt ist.
-11,000...11,000 V/ | Gesetzter Wert von Analogeingang Al3. 1 =1 Einheit
-22,000...22,000 A
15.55  AI3 unit selection Auswahl der Einheit fir das Lesen und Einstellen von Analog- | V
eingang Al3.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.
\ Volt. 2
mA Milliampere. 10
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15.56  Al3 Filterzeit Einstellung der Filterzeitkonstante fiir Analogeingang Al3. 0,100 s
Ll
o 1
'
- ! g
O=1x(1-etT)
| = Filtereingang (Sprung)
O = Filterausgang
t = Zeit
T = Filterzeitkonstante
Hinweis: Das Signal wird auch durch die Hardware der
Signalschnittstelle gefiltert (Zeitkonstante ca. 0,22 ms ). Dies
kann nicht Uber Parametereinstellungen geandert werden.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.07 angewahlt ist.
-0,000...30,000 s Filterzeitkonstante 1000=1s
16.57  AI3 min Einstellung des Minimalwerts fiir Analogeingang Al3. Einstel- | 0,000 V oder
lung des Werts, der tatsachlich an den Frequenzumrichter 4,000 mA
gesendet wird, wenn das Analogsignal auf seine Mindestein-
stellung gesetzt wird.
Siehe auch Parameter 15.59 Al3 skaliert min.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.
-11,000...11,000 V/ | Mindestwert Analogeingang Al3 1000 =
-22,000...22,000 A 1 Einheit
15.58  AI3 max Einstellung des Maximalwerts fiir Analogeingang Al3. Einstel- | 10,000V oder
lung des Werts, der tatsachlich an den Frequenzumrichter 20,000 mA
gesendet wird, wenn das Analogsignal auf seine Maximalein-
stellung gesetzt wird.
Siehe auch Parameter 15.60 Al3 skaliert max.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.
-11,000...11,000 V / | Maximalwert Analogeingang Al3 1000 =
-22,000...22,000 A 1 Einheit
15.59  AI3 skaliert min Einstellung des reellen internen Werts,der dem Mindestwert | 0,000
von Analogeingang Al1 gemaR Parameter 15.57 Al3 min ent-
spricht. (Eine Anderung der Polaritatseinstellung von 15.59
und 75.60 kann den Analogeingang invertieren.)
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.
-32768...32767 Skalierter Mindestwert Analogeingang Al3 1=
15.60  Al3 skaliert max Einstellung des reellen internen Werts, der dem Maximalwert | 50,000
von Analogeingang Al3 gemal Parameter 15.58 Al3 skaliert
max entspricht.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.
-32768...32767 Skalierter Maximalwert Analogeingang Al3 1=1
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Name/Wert

Beschreibung

Def/IFbEq16

15.61

Al4 actual value

Anzeige des Werts von Analogeingang Al4 in mA oder V
(abhangig davon, ob der Eingang in 15.65 Al4 unit selection
als Strom- oder Spannungseingang eingestellt ist).

Dieser Parameter ist schreibgeschutzt.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.071 angewahlt ist.

-11,000...11,000 V /
-22,000...22,000 A

Istwert Al4

1 =1 Einheit

15.62

Al4 scaled value

Anzeige des Werts von Analogeingang Al4 nach der Skalie-
rung. Siehe Parameter 15.69 Al4 scaled at Al4 minund 15.70
Al4 scaled at Al4 max.

Dieser Parameter ist schreibgeschutzt.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.071 angewahlt ist.

-32768...32767

Skaliert der Wert Al4

15.63

Al4 percent value

Wert von Analogeingang Al4 in Prozent der Al4 Skalierung.
Wobei -110 % =-11 V oder -22 mA und 110 % = 11 V oder
22 mA.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.071 angewahlt ist.

0...110 %

Prozentwert Al4

1=1%

15.64

Al4 forced value

Forcierter Wert, der anstelle des tatsachlichen Werts des Ein-
gangs verwendet werden kann. Siehe Parameter 15.40
Ausw.Al fiir erzw. Werte.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.071 angewahlt ist.

-11,000...11,000 V /
-22,000...22,000 A

Forcierter Wert von Analogeingang Al4

1 =1 Einheit

15.65

Al4 unit selection

Wabhlt die Einheit fir Anzeigen und Einstellungen in Bezug
auf Analogeingang Al4.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.071 angewahlt ist.

\

Volt.

mA

Milliampere.
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Nr.

Name/Wert

Beschreibung

Def/FbEq16

15.66

Al4 filter time

Einstellung der Filterzeitkonstante fiir Analogeingang Al4.

O=1x(1-etT)

| = Filtereingang (Sprung)

O = Filterausgang

t = Zeit

T = Filterzeitkonstante

Hinweis: Das Signal wird auch durch die Hardware der
Signalschnittstelle gefiltert (Zeitkonstante ca. 0,22 ms). Dies
kann nicht Uber Parametereinstellungen geandert werden.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.07 angewahilt ist.

0,100

0,000...30,000 s

Filterzeitkonstante

1000=1s

15.67

Al4 min

Einstellung des Minimalwerts fir Analogeingang Al4. Einstel-
lung des Werts, der tatsachlich an den Frequenzumrichter
gesendet wird, wenn das Analogsignal auf seine Mindestein-
stellung gesetzt wird.

Siehe auch Parameter 15.69 Al4 scaled at Al4 min.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.07 angewahit ist.

0,000 vV

-11,000...11,000 V/
-22,000...22,000 A

Mindestwert von Al4

1 =1 Einheit

15.68

Al4 max

Einstellung des Maximum-Werts fir Analogeingang Al4. Ein-
stellung des Werts, der tatsachlich an den Frequenzumrichter
gesendet wird, wenn das Analogsignal auf seine Maximalein-
stellung gesetzt wird.

Siehe auch Parameter 15.70 Al4 scaled at Al4 max.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.

10,000 V

-11,000...11,000 V /
-22,000...22,000 A

Maximalwert fiir Al4

1 =1 Einheit

15.69

Al4 scaled at Al4
min

Einstellung des reellen internen Werts, der dem Mindestwert
von Analogeingang Al4 gemaR Parameter 15.67 Al4 min ent-
spricht. (Eine Anderung der Polarititseinstellung von Para-
meter 75.69 und 715.70 kann den Analogeingang invertieren.)
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.

0,000

-32768...32767

Reeller interner Wert des Mindestwerts von Al4.

1=

16.70

Al4 scaled at Al4
max

Einstellung des reellen internen Werts, der dem Maximalwert
von Analogeingang Al4 gemal Parameter 15.68 Al4 max
entspricht.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.

50,000




Parameter 463

Name/Wert

Beschreibung

Def/IFbEq16

-32768...32767

Reeller interner Wert des Maximalwerts von Al4.

1=1

16.71

Alb5 actual value

Anzeige des Werts von Analogeingang Al5 in mA oder V
(abhangig davon, ob der Eingang in Parameter 15.75 Al5 unit
selection als Strom- oder Spannungseingang eingestellt ist).
Dieser Parameter ist schreibgeschutzt.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 75.01 angewahlt ist.

-11,000...11,000 V /
-22,000...22,000 A

Wert Al5

1 =1 Einheit

16.72

Alb scaled value

Anzeige des Werts von Analogeingang Al5 nach der Skalie-
rung. Siehe Parameter 15.79 Al5 scaled at AI5 min und 15.80
Al5 scaled at Al5 max.

Dieser Parameter ist schreibgeschutzt.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.

-32768...32767

Wert von Al5 nach der Skalierung.

15.73

Al5 percent value

Wert von Analogeingang Al5 in Prozent der Al5 Skalierung.
Wobei -110 % = -11 V oder -22 mA und 110 % = 11 V oder
22 mA.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.

0...110 %

Wert von Al5 in Prozent der Al5 Skalierung.

1=1%

15.74

Al5 forced value

Forcierter Wert, der anstelle des tatsachlichen Werts des
Eingangs verwendet werden kann. Siehe Parameter 15.40
Ausw.Al fur erzw. Werte

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.071 angewahlt ist.

-11,000...11,000 V /
-22,000...22,000 A

Forcierter Wert

1 =1 Einheit

16.75

Al5 unit selection

Wabhlt die Einheit fir Anzeigen und Einstellungen in Bezug
auf Analogeingang Al5.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.07 angewahlt ist.

\

Volt.

mA

Milliampere.
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Nr.

Name/Wert

Beschreibung

Def/FbEq16

15.76

Al5 filter time

Einstellung der Filterzeitkonstante fiir Analogeingang Al5.

O=1x(1-etT)

| = Filtereingang (Sprung)

O = Filterausgang

t = Zeit

T = Filterzeitkonstante

Hinweis: Das Signal wird auch durch die Hardware der
Signalschnittstelle gefiltert (Zeitkonstante ca. 0,22 ms). Dies
kann nicht Uber Parametereinstellungen geandert werden.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.07 angewahilt ist.

0,100 s

0,000...30,000 s

Filterzeitkonstante fir Al5

1000=1s

16.77

Al5 min

Einstellung des Minimalwerts fir Analogeingang Al5. Einstel-
lung des Werts, der tatsachlich an den Frequenzumrichter
gesendet wird, wenn das Analogsignal auf seine Mindestein-
stellung gesetzt wird.

Siehe auch Parameter 15.79 Al5 scaled at Al5 min.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.07 angewahit ist.

0,000 vV

-11,000...11,000 V/
-22,000...22,000 A

Mindestwert flr Al5

1 =1 Einheit

15.78

Al5 max

Einstellung des Maximalwerts fir Analogeingang Al5. Einstel-
lung des Werts, der tatsachlich an den Frequenzumrichter
gesendet wird, wenn das Analogsignal auf seine Maximalein-
stellung gesetzt wird.

Siehe auch Parameter 15.80 Al5 scaled at Al5 max.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.07 angewahlt ist.

10,000 V

-11,000...11,000 V /
-22,000...22,000 A

Maximalwert fiir Al5

1 =1 Einheit

16.79

Al5 scaled at Al5
min

Einstellung des reellen internen Werts, der dem Mindestwert
von Analogeingang Al5 gemaR Parameter 15.77 Al5 min ent-
spricht. (Eine Anderung der Polarititseinstellung von 15.79
und 75.80 kann den Analogeingang invertieren.)

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.

0,000

-32768...32767

Reeller interner Wert des Mindestwerts von Al5.

1000 =1

15.80

Al5 scaled at Al5
max

Einstellung des reellen internen Werts, der dem Maximalwert
von Analogeingang Al5 gemal Parameter 15.78 Al5 max
entspricht.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.

50,000
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
-32768...32767 Reeller interner Wert des Maximalwerts von Al5. 1000 =1
15.81  AO3 actual value Anzeige des Werts von AO3 in mA oder V. Dieser Parameter | -
ist schreibgeschiitzt.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.071 angewahlt ist.
-11,000...11,000 V / | Wert von AO3 1 =1 Einheit
-22,000...22,000 A
15.82  AO3 source Auswahl eines Signals, das an Analogausgang AO3 ange- -
schlossen wird.
Hinweis: Die folgende Auswahlliste héngt von den fiir das
Produkt verfligbaren Parametern ab Wenn ein Parameter fur
das Produkt nicht verfligbar ist, ist auch der entsprechende
Listeneintrag nicht vorhanden/wird er nicht unterstitzt.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.
Null Nicht ausgewahlt 0
Motordrehzahl 01.01 Motordrehzahl benutzt 1
benutzt
Ausgangsfrequenz | 01.06 Ausgangsfrequenz 3
Motorstrom 01.07 Motorstrom 4
Motorstrom in % 01.08 Motorstrom in % d. Mot.-Nennstroms 5
des
Motornennstroms
Motordrehmoment | 07.70 Motordrehmoment 6
DC Spannung 01.11 DC voltage 7
Ausgangsleistung | 01.14 Ausgangsleistung 8
Drehz.Sollw.Ramp | 23.01 Drehz.Sollw.Rampeneing. 10
eneing.
Drehz.Sollw.Ramp | 23.02 Drehz.Sollw.Rampenausg. 1
enausg
Drehzahlsollwert 24.01 Drehz.-Sollw. benutzt 12
benutzt
Frequenzsollwert 28.02 Freq.-Sollw. Ramp.ausg. 14
benutzt
Prozessregler 40.01 Proz.reg.ausg. Istwert 16
Ausgang
Temp.-Sensor 1 Mit dem Ausgang wird ein Erregungsstrom in Temperatursen- | 20
Erregung sor 1 eingespeist, 35.11 Uberwach.Temp. 1 Quelle.
Temp.-Sensor 2 Mit dem Ausgang wird ein Erregungsstrom in 21
Erregung Temperatursensor 2 eingespeist, 35.27 Uberwach. Temp. 2
Quelle
Absolute 01.61 Absolute Motordrehzahl benutzt 26
Motordrehzahl
benutzt
Abs. Motordrehzahl | 01.62 Abs. Motordrehzahl % 27
%
Absolute Aus- 01.63 Absolute Ausgangsfrequenz 28
gangsfrequenz
Abs. Motordrehmo- | 01.64 Abs. Motordrehmoment 30
ment
Absolute Aus- 01.65 Absolute Ausgangsleistung 31

gangsleistung
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
Abs. Motorwellen- | 01.68 Abs. Motorwellenleistung 32
leistung
Ext PID1-Ausgang | 71.01 Externer PID-Istwert 33
Ext PID2-Ausgang | 72.01 Externer PID-Istwert 34
Ext PID3-Ausgang | 73.01 Externer PID-Istwert 35
Ext PID4-Ausgang | 74.01 Externer PID-Istwert 36
AO1 13.91 AO1 Datenspeicher 37
Datenspeicher
AO2 13.92 AO2 Datenspeicher 38
Datenspeicher
Sonstiges Andere Quellenauswahl -

15.83  AO3 forced value Gesetzter Wert, der anstelle des gewahlten Ausgangssignals | -

verwendet werden kann. Siehe Parameter 15.45 Ausw.AO fiir

erzw. Werte.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in

Parameter 15.01 angewahlt ist.
0,000...11,000 V/ | Forcierter Wert 1000 =
0,000...22,000 mA 1 Einheit

15.84 AOQ3 data storage | Speicher-Parameter zur Ansteuerung des Analogausgangs 0.00

AO3 zum Beispiel Uber die Schnittstelle des integrierten
Feldbusses.
Die AO3 Datenspeicherung in Parameter 15.82 AO3 source
auswahlen. Dann stellen Sie diesen Parameter als Ziel fiir die
eingehenden Daten ein. Mit der integrierten Feldbusschnitt-
stelle stellen Sie einfach den Zielauswahl-Parameter der
betreffenden Daten (58.701...58.114) fur die AO3 Datenspei-
cherung ein.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.

-327,68...327,67 Speicherparameter zur Steuerung von AO3 100 =1

156.85  AO3 unit selection | Auswahl der Einheit fiir die Anzeigen und Einstellungen fiir mA

Analogeingang AO3.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 75.01 angewahlt ist.
\% Volt. 2
mA Milliampere. 10
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16

15.86  AOQ filter time Einstellung der Filterzeitkonstante fiir Analogausgang AO3. 0,100 s

O=1x(1-e-t/T)

| = Filtereingang (Sprung)

O = Filterausgang

t = Zeit

T = Filterzeitkonstante

Hinweis: Das Signal wird auch wegen der Hardware der
Signalschnittstelle gefiltert. Dies kann nicht Gber Parameter-
einstellungen geandert werden.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.071 angewahlt ist.

0,000...30,000 s Filterzeitkonstante fur Analogausgang AO3 1000=1s
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Nr.

Name/Wert

Beschreibung

Def/FbEq16

15.87

AO3 source min

Einstellung des reellen Mindestwerts des Signals (geman
Parameter 15.82 AO3 source), der dem erforderlichen Min-
destwert von Ausgang AO3 (gemaR 15.89 AO3 out at AO3
source min) entspricht.

Analog
output 4
15.88

»

»

Source
signal

en
e
o

15.80

Die Programmierung von 15.87 als Maximalwert und 75.88
als Minimalwert invertiert den Ausgang, wie nachfolgend dar-
gestellt.

Analog
output 4
15.88

-

15.90 15.80 Sourcs
signal

AO hat eine automatische Skalierung. Jedes mal, wenn die

Quelle fiir den AO geéandert wird, wird entsprechend auch der

Skalierungsbereich geandert. Vom Benutzer eingestellte

Minimal- und Maximalwerte Uberschreiben die automatischen

Werte. Siehe hierzu Parameter 13.717.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in

Parameter 15.01 angewahlt ist.

-32768,0

-32768,0...32767,0

Reeller Mindestwert des Signals von AO3

10=1

15.88

AO3 source max

Einstellung des reellen Maximalwerts des Signals (gemaR
Parameter 15.82 AO3 source), der dem erforderlichen Maxi-
malwert von Ausgang AO3 (gemaf 75.90 AO3 out at AO3
source max) entspricht. Siehe Parameter 15.87 AO3 source
min.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.

32767,0

-32768,0...32767,0

Reeller Maximalwert des Signals von AO3

10=1

15.89

AO3 out at AO3
source min

Einstellung des minimalen Ausgangswerts flir Analogaus-
gang AO3. Siehe auch die Zeichnung zu Parameter 15.87
AO3 source min.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.071 angewahlt ist.

0,000 mA

0,000...11,000 V /
0,000...22,000 mA

Mindestausgangswert von AO3

1000 =
1 Einheit
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
15.90 AO3outatAO3 Einstellung des maximalen Ausgangswerts fir Analogaus- 20,000 mA
source max gang AO3. Siehe auch die Zeichnung zu Parameter 15.87
AO3 source min.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.07 angewahlt ist.
0,000...11,000 V/ | Maximalwert von Ausgang AO3 1000 =
0,000...22,000 mA 1 Einheit
15.91  AO4 actual value | Anzeige des Werts von AO4 in mA oder V. Dieser Parameter | -
ist schreibgeschutzt.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 75.071 angewahlt ist.
0,000...11,000 V/ | Wert von AO4 1000 =
0,000...22,000 mA 1 Einheit
15.92  AO4 source Auswahl eines Signals, das an Analogausgang AO4 -
angeschlossen wird.
Hinweis: Die folgende Auswahlliste hangt von den fir das
Produkt verfligbaren Parametern ab Wenn ein Parameter fiir
das Produkt nicht verfigbar ist, ist auch der entsprechende
Listeneintrag nicht vorhanden/wird er nicht unterstitzt.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.07 angewahlt ist.
Null Nicht ausgewahlt 0
Motordrehzahl 01.01 Motordrehzahl benutzt 1
benutzt
Ausgangsfrequenz | 01.06 Ausgangsfrequenz 3
Motorstrom 01.07 Motorstrom 4
Motorstrom in % 01.08 Motorstrom in % d. Mot.-Nennstroms 5
des
Motornennstroms
Motordrehmoment | 01.70 Motordrehmoment 6
DC Spannung 01.11 DC voltage 7
Ausgangsleistung | 01.74 Ausgangsleistung 8
Drehz.Sollw.Ramp | 23.01 Drehz.Sollw.Rampeneing. 10
eneing.
Drehz.Sollw.Ramp | 23.02 Drehz.Sollw.Rampenausg. 11
enausg
Drehzahlsollwert 24.01 Drehz.-Sollw. benutzt 12
benutzt
Frequenzsollwert 28.02 Freq.-Sollw. Ramp.ausg. 14
benutzt
Prozessregler 40.01 Proz.reg.ausg. Istwert 16
Ausgang
Temp.-Sensor 1 Mit dem Ausgang wird eirl Erregungsstrom in Temperatursen- | 20
Erregung sor 1 eingespeist, 35.11 Uberwach.Temp. 1 Quelle.
Temp.-Sensor 2 Mit dem Ausgang wird ein Erregungsstrom in Temperatursen- | 21
Erregung sor 2 eingespeist, 35.21 Uberwach.Temp. 2 Quelle
Absolute 01.61 Absolute Motordrehzahl benutzt 26
Motordrehzahl
benutzt
Abs. Motordrehzahl | 01.62 Abs. Motordrehzahl % 27
%
Absolute Aus- 01.63 Absolute Ausgangsfrequenz 28

gangsfrequenz
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
Abs. Motordrehmo- | 01.64 Abs. Motordrehmoment 30
ment
Absolute Aus- 01.65 Absolute Ausgangsleistung 31
gangsleistung
Abs. Motorwellen- | 01.68 Abs. Motorwellenleistung 32
leistung
Ext PID1-Ausgang | 71.01 Externer PID-Istwert 33
Ext PID2-Ausgang | 72.01 Externer PID-Istwert 34
Ext PID3-Ausgang | 73.01 Externer PID-Istwert 35
Ext PID4-Ausgang | 74.01 Externer PID-Istwert 36
AO1 13.91 AO1 Datenspeicher 37
Datenspeicher
AO2 13.92 AO2 Datenspeicher 38
Datenspeicher
Sonstiges Andere Quellenauswahl -

15.93  AO4 forced value Gesetzter Wert, der anstelle des gewahlten Ausgangssignals | -

verwendet werden kann. Siehe Parameter 15.45 Ausw.AO fiir

erzw. Werte.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in

Parameter 15.071 angewahlt ist.
0,000...11,000 V/ | Forcierter Wert 1000 =
0,000...22,000 mA 1 Einheit

15.94  AO4 data storage | Speicherparameter zur Ansteuerung des Analogausgangs 0.00

AO4 zum Beispiel Uber die Schnittstelle des integrierten
Feldbusses.
Die AO4 Datenspeicherung in Parameter 15.92 AO4 source
auswahlen. Dann stellen Sie diesen Parameter als Ziel fur die
eingehenden Daten ein. Mit der integrierten Feldbusschnitt-
stelle stellen Sie einfach den Zielauswahl-Parameter der
betreffenden Daten (58.7017...58.114) fur die AO4 Datenspei-
cherung ein.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.071 angewahlt ist.

-327,68...327,67 Speicherparameter zur Ansteuerung von AO4 100 =1

15.95  AO4 unit selection | Auswahl der Einheit fir die Anzeigen und Einstellungen fiir mA

Analogeingang AO4.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.071 angewahlt ist.
\ Volt. 2
mA Milliampere. 10
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16

15.96  AO4 filter time Einstellung der Filter Zeitkonstante fiir Analogausgang AO4. | 0,100 s

O=1x(1-e-t/T)

| = Filtereingang (Sprung)

O = Filterausgang

t = Zeit

T = Filterzeitkonstante

Hinweis: Das Signal wird auch wegen der Hardware der
Signalschnittstelle gefiltert. Dies kann nicht (ber Parameter-
einstellungen geandert werden.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.071 angewahlt ist.

0,000...30,000 s Filterzeitkonstante fiir AO4 1000=1s
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Nr.

Name/Wert

Beschreibung

Def/FbEq16

16.97

AO4 source min

Einstellung des reellen Mindestwerts des Signals (ausge-
wahlt mit Parameter 15.92 AO4 source), der dem Mindest-
wert von Ausgang AO4 (gemaR Parameter 15.99 AO4 out at
AO4 source min) entspricht.

Analog
output 4
15.88

»

»

Source
signal

en
e
o

15.80

Die Programmierung von 15.97 als Maximalwert und 75.98
als Mindestwert invertiert den Ausgang, wie nachfolgend dar-
gestellt.

Analog
output 4
15.88

-

15.90 15.80 Sours
P

AO hat eine automatische Skalierung. Jedes mal, wenn die
Quelle fiir den AO geéandert wird, wird entsprechend auch der
Skalierungsbereich geandert. Vom Benutzer eingestellte
Minimal- und Maximalwerte Uberschreiben die automatischen
Werte. Siehe hierzu Parameter 13.717.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.

-32768,0

-32768,0...32767,0

Reeller Mindestwert des Signals von AO4

10=1

15.98

AO4 source max

Einstellung des reellen Maximalwerts des Signals (ausge-
wahlt mit Parameter 15.92 AO4 source), der dem erforderli-
chen Maximalwert von Ausgang AO4 (gemaR Einstellung von
Parameter 15.700 AO4 out at AO4 source max) entspricht.
Siehe Parameter 15.97 AO4 source min.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.01 angewahlt ist.

32767,0

-32768,0...32767,0

Reeller Maximalwert des Signals von AO4

10=1

15.99

AO4 out at AO4
source min

Einstellung des minimalen Ausgangswerts flir Analogaus-
gang AO4. Siehe auch Zeichnung zu Parameter 15.97 AO4
source min.

Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.071 angewahlt ist.

0,000 mA

0,000...11,000 V /
0,000...22,000 mA

Mindestausgangswert von AO4

1000 =1
Einheit
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
15.100 AO4 out at AO4 Einstellung des maximalen Ausgangswerts fir Analogaus- 20,000 mA
source max gang AO4. Siehe auch Zeichnung zu Parameter 15.97 AO4
source min.
Hinweis: Dieser Parameter ist sichtbar, wenn CAIO-01 in
Parameter 15.07 angewahlt ist.
0,000...11,000 V/ | Maximalwert von Ausgang AO4 1000 =
0,000...22,000 mA 1 Einheit
19 Betriebsart Auswahl der Steuerquellen fiir Lokalsteuerung und externe
Steuerung und die Betriebsarten.
Siehe auch Abschnitt Betriebsarten des Frequenzumrichters
(Seite 111).
19.01  Aktuelle Betriebsart | Anzeige der aktuellen Betriebsart. -
Siehe Parameter 19.71.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Null Nicht ausgewahlt. 1
Drehzahl Drehzahlregelung (mit Vektor-Motorregelung). 2.
Reserviert 3..9
Skalar (Hz) Frequenzregelung bei Skalar-Motorregelung (Betriebsart 10
Skalarregelung).
Erzwung.Magn Motor wird magnetisiert. 20
19.11  Auswahl Ext1/Ext2 | Einstellung der Quelle fiir die Auswahl des externem EXT1
Steuerplatzes EXT1/ EXT2.
0 = EXT1
1=EXT2
EXT1 EXT1 (permanent ausgewahilt). 0
EXT2 EXT2 (permanent ausgewahlt). 1
FBA A HStrW Bit Steuerwort Bit 11, empfangen uber Feldbusadapter A. 2.
11
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 3
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 4
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 5
Dl4 Digitaleingang D14 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 6
DI5 Digitaleingang DI5 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 7
Dl6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 8
Reserviert 9...18
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 559). | 19
Funktion 1
Zeitgesteuerte Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 559). | 20
Funktion 2
Zeitgesteuerte Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 559). | 21
Funktion 3
Reserviert 22..24
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 547). 25
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 547). 26
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 547). 27
Reserviert 28...31
EFB HStrW Bit 11 | Steuerwort Bit 11 empfangen Uber die integrierte Feldbus- 32

Schnittstelle.
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
FBAA Von der Feldbus-Schnittstelle A erfasster Kommunikations- 33
Verbindungsverlust | ausfall &ndert Steuerungsmodus zu EXT2.

EFB Erkannter Kommunikationsausfall der Schnittstelle des inte- | 35

Verbindungsverlust | grierten Feldbusses andert Steuerungsmodus zu EXT2.

Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 396).

19.18  HAND/OFF-Deakti- | Auswahl der Quelle fir Hand/Aus/Auto Nicht benutzt

vierungsquelle 1 = Die Taste(n) Hand und/oder Aus sind auf dem
Bedienpanel und dem PC-Tool Drive composer gesperrt.
Parameter 19.19 HAND/OFF-DeaktivierungsmalBnahme legt
fest, welche Tasten gesperrt oder freigegeben sind.
Wenn HAND/AUS deaktiviert wird, wahrend sich der Fre-
quenzumrichter in der Betriebsart Hand befindet, wird die
Betriebsart sofort auf Aus umgeschaltet und der Motor stoppt;
der Anwender muss dann den Motor wieder starten.

Nicht benutzt 0 = Hand und/oder Aus-Taste(n) werden aktiviert und sind 0
betriebsbereit.

Aktiviert 1 = Hand und/oder Aus-Taste(n) werden deaktiviert und sind | 1
nicht betriebsbereit.

DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2.

DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3

DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4

Dl4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5

DI5 Digitaleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6

DI6 Digitaleingang DI6 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7

Komm Steuerwort Bit 14 des DCU-Profils, Giber die integrierte Feld- |8
bus-Schnittstelle empfangen. Wenn ein Feldbusadapter mit
Transparentmodus verwendet wird, wird das DCU-Steuer-
wort-Bit 14 Giber das Transparentmodus-Profil verwendet.

Andere [Bit] Quellenauswabhl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 396).

19.19  HAND/OFF-Deakti- | Auswahl, welche Tasten auf dem Bedienpanel und dem PC- | HAND
vierungsmal3- Tool Drive composer gesperrt werden, wenn Parameter 19.718
nahme HAND/OFF-Deaktivierungsquelle deaktiviert ist.

HAND Die Taste Hand ist gesperrt. 0

AUS und HAND Beide Tasten aus und Hand sind gesperrt. 1

AUS, wenn Auto Die Aus-Taste ist deaktiviert, wenn sich der Frequenzumrich- | 2
ter im Auto-Modus befindet. Die Aus-Taste wird wieder akti-
viert, nachdem die Hand-Taste gedriickt wurde.

20 Start/Stopp/Dreh- Auswahl der Signalquellen fiir Start/Stopp/Drehrichtung und

richtung Regler/Startfreigabesignal; Auswahl der Signalquellen fiir

positive/negative Sollwertfreigabe.
Weitere Informationen zu Steuerplatzen siehe Abschnitt
Lokale Steuerung und externe Steuerung (Seite 107).

20.01  Ext1 Auswahl der Quelle der Start-, Stopp- und Drehrichtungsbe- | Quelle1 Start

Befehlsquellen fehle fir den externen Steuerplatz 1 (EXT1).

Siehe Parameter 20.21 zur Bestimmung der aktuellen Dreh-
richtung. Siehe auch Parameter 20.02...20.05.

Nicht ausgewahlt

Keine Quellen fiir Start- oder Stoppbefehle ausgewahlt.
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
Quelle1 Start Die Quelle fir die Start- und Stoppbefehle wird mit Parameter | 1
20.03 Ext1 Eing. 1 Quel eingestellt. Die Statusanderungen der
Quellenbits werden wie folgt interpretiert:
Status von Quelle 1
(20.03) Befehl
0->1(20.02 = Flanke)
1(20.02 = Schwellwert) Start
0 Stopp
Quel1 Start; Quel2 | Die mit 20.03 Ext1 Eing.1 Quel gewahlte Quelle ist das 2.
Richt Startsignal; die mit 20.04 Ext1 Eing.2 Quel gewahlte Quelle
bestimmt die Drehrichtung. Die Statuséanderungen der
Quellenbits werden wie folgt interpretiert:
Status von Quelle 1 | Status von Quelle 2
(20.03) (20.04) Befehl
0 Jeder Stopp
_ Start
0->1 22(02820 ; flanke) 0 vorwarts
e Start
Schwellwert) 1 riickwérts
Q1 Start vorw; Q2 | Die mit 20.03 Ext1 Eing.1 Quel gewahlte Quelle ist das 3
Start riickw Startsignal fur Drehrichtung vorwarts, die mit 20.04 Ext1
Eing.2 Quel gewahlte Quelle ist das Startsignal fir
Drehrichtung riickwarts. Die Statusédnderungen der
Quellenbits werden wie folgt interpretiert:
Status von Quelle 1 | Status von Quelle 2
(20.03) (20.04) Befehl
0 0 Stopp
0 ->1(20.02 = Flanke) Start
1(20.02 = 0 vorwirts
Schwellwert)
0 ->1(20.02 = Flanke
0 g (20.02 = ) r[]ci(tvz\i/ra'tds
Schwellwert)
1 1 Stopp
Q1P Start; Q2 Die Quellen fiir die Start- und Stoppbefehle werden mitden | 4
Stopp Parametern 20.03 Ext1 Eing.1 Quel und 20.04 Ext1 Eing.2

Quel eingestellt. Die Statusanderungen der Quellenbits
werden wie folgt interpretiert:

Status von Quelle 1 | Status von Quelle 2
(20.03) (20.04) Befehl
0->1 1 Start
Jede 0 Stopp
Hinweise:

« Die Betriebsfreigabe- und Startverriegelungssignale
kénnen vor oder nach dem Startimpuls auf EIN gesetzt
werden.

« Parameter ist 20.02 Ext1 Start Signalart nur beim Start des
Frequenzumrichters mit dieser Einstellung wirksam. Wenn
der Starteingang EIN ist und 20.02 = Level (1), wenn der
Frequenzumrichter anlauft, startet der Motor neu.
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Nr.

Name/Wert

Beschreibung

Def/FbEq16

Q1P Start; Q2
Stopp; Q3 Ri

Die Quellen fir die Start- und Stoppbefehle werden mit den
Parametern 20.03 Ext1 Eing.1 Quel und 20.04 Ext1 Eing.2
Quel eingestellt. Die mit 20.05 Ext1 Eing.3 Quel ausgewahlte
Quelle bestimmt die Drehrichtung. Die Statusédnderungen der
Quellenbits werden wie folgt interpretiert:

Status von | Status von | Status von
Quelle 1 Quelle 2 Quelle 3 Befehl
(20.03) (20.04) (20.05)

0->1 1 0 Start vorwarts

0->1 1 1 Start rlickwarts

Jeder 0 Jeder Stopp

Hinweise:

» Die Betriebsfreigabe- und Startverriegelungssignale
kénnen vor oder nach dem Startimpuls auf EIN gesetzt
werden.

« Parameter ist 20.02 Ext1 Start Signalart nur beim Start des
Frequenzumrichters mit dieser Einstellung wirksam. Wenn
der Starteingang EIN ist und 20.02 = Level (1), wenn der
Frequenzumrichter anlauft, startet der Motor neu.

5

Q1P Strt v; Q2P
Strt r; Q3Stopp

Die Quellen fir die Start- und Stoppbefehle werden mit den
Parametern 20.03 Ext1 Eing.1 Quel, 20.04 Ext1 Eing.2 Quel
und 20.05 Ext1 Eing.3 Quel ausgewahlt. Die mit 20.05 Ext1
Eing.3 Quel ausgewahlte Quelle bestimmt den Stopp. Die
Statusanderungen der Quellenbits werden wie folgt
interpretiert:

Status von | Status von | Status von
Quelle 1 Quelle 2 Quelle 3 Befehl
(20.03) (20.04) (20.05)

0->1 Jede 1 Start vorwarts

Jeder 0->1 1 Start rickwarts

Jeder Jeder 0 Stopp

Hinweise:

+ Die Betriebsfreigabe- und Startverriegelungssignale
kénnen vor oder nach dem Startimpuls auf EIN gesetzt
werden.

« Parameter 20.02 Ext1 Start Signalart hat bei dieser
Einstellung keine Wirkung.

Reserviert

7...10

Bedienpanel

Die Start- und Stoppbefehle kommen vom Bedienpanel (oder
dem PC, der an das Bedienpanel angeschlossen ist).

"

Feldbus A

Die Start- und Stoppbefehle werden uber Feldbusadapter A
empfangen.

Hinweis: Setzen Sie auch 20.02 Ext1 Start Signalart auf
Schwellwert.

Reserviert

13

Integrierter Feldbus

Die Start- und Stoppbefehle werden Uber die integrierte Feld-
busschnittstelle empfangen.

Hinweis: Setzen Sie auch 20.02 Ext1 Start Signalart auf
Schwellwert.

14
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
20.02  Ext1 Start Signalart | Einstellung, ob das Startsignal fir den externen Steuerplatz | Schwellwert
EXT1 durch Flanke oder einen Schwellwert ausgeldst wird.
Hinweis: Wenn ein Startsignal des Typs 'Impuls' ausgewahlt
wurde, ist dieser Parameter nur beim Start des Frequenzum-
richters wirksam. Siehe Beschreibungen der Einstellungen
von Parameter 20.01 Ext1 Befehlsquellen.
Flanke Das Startsignal wird durch eine Flanke ausgelost. 0
Schwellwert Das Startsignal wird durch einen Pegel ausgeldst. 1
20.03  Ext1 Eing.1 Quel Auswahl Quelle 1 fiir Parameter 20.01 Ext1 Befehlsquellen. | DI1
Immer Aus 0. 0
Immer Ein 1 1
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2.
DI2 Digitaleingang DI2 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
DI6 Digitaleingang DI6 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Reserviert 8...17
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 559). | 18
Funktion 1
Zeitgesteuerte Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 559). | 19
Funktion 2
Zeitgesteuerte Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 559). | 20
Funktion 3
Reserviert 21...23
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 547). 24
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 547). 25
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 547). 26
Reserviert 27...39
Konstantdrehzahl Bit 7 von 06.19 Statuswort Drehzahiregel. (siehe Seite 413). | 40
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 396).
20.04  Ext1 Eing.2 Quel Auswahl Quelle 2 fiir Parameter 20.01 Ext1 Befehlsquellen. | Immer Aus
Verfligbare Auswahlimdéglichkeiten siehe Parameter 20.03
Ext1 Eing.1 Quel.
20.05 Ext1 Eing.3 Quel Auswahl Quelle 3 fiir Parameter 20.01 Ext1 Befehlsquellen. | Immer Aus
Verfligbare Auswahimdglichkeiten siehe Parameter 20.03
Ext1 Eing.1 Quel.
20.06 Ext2 Auswahl der Quelle der Start-, Stopp- und Drehrichtungsbe- | Nicht
Befehlsquellen fehle fur den externen Steuerplatz 2 (EXT2). ausgewdhlt
Siehe Parameter 20.21 zur Bestimmung der aktuellen Dreh-
richtung. Siehe auch die Parameter 20.07...20.10.
Nicht ausgewahlt Keine Quellen fiir Start- oder Stoppbefehle ausgewahlt. 0
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
Quelle1 Start Die Quelle fiir die Start- und Stoppbefehle wird mit Parameter | 1
20.08 Ext2 Eing. 1 Quel eingestellt. Die Statusanderungen der
Quellenbits werden wie folgt interpretiert:
Status von Quelle 1
(20.08) Befehl
0->1(20.07 = Flanke)
1 (20.07 = Schwellwert) Start
0 Stopp
Quel1 Start; Quel2 | Die mit 20.08 Ext2 Eing.1 Quel gewahlte Quelle ist das 2.
Richt Startsignal; die mit 20.09 Ext2 Eing.2 Quel gewéahlte Quelle
bestimmt die Drehrichtung. Die Statusanderungen der
Quellenbits werden wie folgt interpretiert:
Status von Quelle 1 | Status von Quelle 2
(20.08) (20.09) Befehl
0 Jeder Stopp
Start
0->1 22(02370; flanke) 0 vorwirts
e Start
Schwellwert) 1 riickwarts
Q1 Start vorw; Q2 | Die mit 20.08 Ext2 Eing.1 Quel gewahlte Quelle ist das 3
Start rlickw Startsignal fur Drehrichtung vorwarts, die mit 20.09 Ext2
Eing.2 Quel gewahlte Quelle ist das Startsignal fir
Drehrichtung riickwarts. Die Statusanderungen der
Quellenbits werden wie folgt interpretiert:
Status von Quelle 1 | Status von Quelle 2
(20.08) (20.09) Befehl
0 0 Stopp
0->1(20.07 = Flanke) Start
1(20.07 = 0 vorwarts
Schwellwert)
0 ->1(20.07 = Flanke,
0 f] (20.07 = : r[]csktv?/ra'trts
Schwellwert)
1 1 Stopp
Q1P Start; Q2 Stop | Die Quellen fir die Start- und Stoppbefehle werden mitden | 4

Parametern 20.08 Ext2 Eing.1 Quel und 20.09 Ext2 Eing.2
Quel eingestellt. Die Statusanderungen der Quellenbits wer-
den wie folgt interpretiert:

Status von Quelle 1 | Status von Quelle 2
(20.08) (20.09) Befehl
0->1 1 Start
Jede 0 Stopp
Hinweise:

» Die Betriebsfreigabe- und Startverriegelungssignale kon-
nen vor oder nach dem Startimpuls auf EIN gesetzt wer-
den.

* Parameter ist 20.07 Ext2 Start Signalart nur beim Start des
Frequenzumrichters mit dieser Einstellung wirksam. Wenn
der Starteingang EIN ist und 20.07 = Level (1), wenn der
Frequenzumrichter anlauft, startet der Motor neu.
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
Q1P Start; Q2 Die Quellen fiir die Start- und Stoppbefehle werden mitden |5
Stop; Q3 Ri Parametern 20.08 Ext2 Eing.1 Quel und 20.09 Ext2 Eing.2

Quel eingestellt. Die mit 20.70 Ext2 Eing.3 Quel ausgewahlte
Quelle bestimmt die Drehrichtung. Die Statusdnderungen der
Quellenbits werden wie folgt interpretiert:

Status von | Status von | Status von
Quelle 1 Quelle 2 Quelle 3 Befehl
(20.08) (20.09) (20.10)
0->1 1 0 Start vorwarts
0->1 1 1 Start riickwarts
Jeder 0 Jeder Stopp
Hinweise:

« Die Betriebsfreigabe- und Startverriegelungssignale
kénnen vor oder nach dem Startimpuls auf EIN gesetzt
werden.

« Parameter ist 20.07 Ext2 Start Signalart nur beim Start des
Frequenzumrichters mit dieser Einstellung wirksam. Wenn
der Starteingang EIN ist und 20.07 = Level (1), wenn der
Frequenzumrichter anlauft, startet der Motor neu.

Q1P Strt v; Q2P Die Quellen fiir die Start- und Stoppbefehle werden mitden |6
Strt r; Q3Stop Parametern 20.08 Ext2 Eing.1 Quel, 20.09 Ext2 Eing.2 Quel
und 20.10 Ext2 Eing.3 Quel ausgewahlt. Die mit 20.70 Ext2
Eing.3 Quel ausgewahlte Quelle bestimmt die Drehrichtung.
Die Statusénderungen der Quellenbits werden wie folgt

interpretiert:
Status von | Status von | Status von
Quelle 1 Quelle 2 Quelle 3 Befehl

(20.08) (20.09) (20.10)
0->1 Jede 1 Start vorwarts
Jeder 0->1 1 Start riickwarts
Jeder Jeder 0 Stopp

Hinweise:

« Die Betriebsfreigabe- und Startverriegelungssignale
kénnen vor oder nach dem Startimpuls auf EIN gesetzt
werden.

« Parameter 20.07 Ext2 Start Signalart hat bei dieser
Einstellung keine Wirkung.

Reserviert 7..10

Bedienpanel Die Start- und Stoppbefehle kommen vom Bedienpanel (oder | 11
dem PC, der an das Bedienpanel angeschlossen ist).

Feldbus A Die Start- und Stoppbefehle werden tber Feldbusadapter A | 12
empfangen.
Hinweis: Setzen Sie auch 20.07 Ext2 Start Signalart auf
Schwellwert.

Reserviert 13

Integrierter Feldbus | Die Start- und Stoppbefehle werden tber die integrierte Feld- | 14
busschnittstelle empfangen.

Hinweis: Setzen Sie auch 20.07 Ext2 Start Signalart auf
Schwellwert.
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Name/Wert

Beschreibung

Def/FbEq16

20.07

Ext2 Start Signalart

Einstellung, ob das Startsignal fiir den externen Steuerplatz
EXT2 durch Flanke oder einen Schwellwert ausgeldst wird.
Hinweis: Wenn ein Startsignal des Typs 'Impuls' ausgewahit
wurde, ist dieser Parameter nur beim Start des Frequenzum-
richters wirksam. Siehe Beschreibungen der Einstellungen
von Parameter 20.06 Ext2 Befehlsquellen.

Schwellwert

Flanke

Das Startsignal wird durch eine Flanke ausgelost.

0

Schwellwert

Das Startsignal wird durch einen Pegel ausgeldst.

1

20.08

Ext2 Eing.1 Quel

Auswahl Quelle 1 fiir Parameter 20.06 Ext2 Befehlsquellen.

Verfluigbare Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 20.03
Ext1 Eing.1 Quel.

Immer Aus

20.09

Ext2 Eing.2 Quel

Auswahl Quelle 2 fiir Parameter 20.06 Ext2 Befehlsquellen.
Verfligbare Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 20.03
Ext1 Eing.1 Quel.

Immer Aus

20.10

Ext2 Eing.3 Quel

Auswahl Quelle 3 fiir Parameter 20.06 Ext2 Befehlsquellen.
Verfligbare Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 20.03
Ext1 Eing.1 Quel.

Immer Aus
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20.21  Drehrichtung Verriegelung der Sollwert-Richtung. Einstellung der Drehrich- | Vorwérts
tung des Antriebs und nicht des Vorzeichens des Sollwerts,
aufer in manchen Fallen.
In der Tabelle wird die aktuelle Drehrichtung als Funktion von
Parameter 20.21 Drehrichtung und des Drehrichtungsbefehls
(von Parameter 20.01 Ext1 Befehlsquellen oder 20.06 Ext2
Befehlsquellen) angegeben.
Siehe das Sollwertketten-Diagramm Verriegelung der Dreh-
richtung (Seite 393)
Drehrichtungsbefehl = Drehrichtungsbefehl = Drehrichtungsbefehl nicht
vorwarts rickwarts definiert
Par. 20.21
Z’:;ZC(/'(;F Vorwérts Vorwérts Vorwarts
waérts
Par. 20.21
Drehrich-  \piickwarts Riickwarts Riickwarts
tung = Rlic-
kwaérts
Par. 20.21 |Vorwarts, jedoch Rickwarts, jedoch
Drehrich- |« Wenn der Sollwert von |+ Wenn der Sollwert von
tung = Konstant, Konstant oder PID
Anforde- Gleitpunktregelung kommt, wird der Sollwert
rung (Motorpotentiometer), verwendet, wie er ist
PID, Sichere Drehzahl, |+ Wenn der Sollwert von
Letzter oder Panel-Sollw. Netzwerk kommt, wird  [Vorwérts
kommt, wird der Sollwert Panel, Analogeingang,
verwendet, wie er ist. Gleitpunktregelung
« Wenn der Sollwert vom (Motorpotentiometer),
Netzwerk kommt, wird Sichere Drehzahl oder
der Sollwert verwendet, Letzter Sollwert mit -1
wie er ist. multipliziert.
Anforderung Bei Fernsteuerung wird die Drehrichtung mit einem Drehrich- | 0
tungsbefehl (Parameter 20.01 Ext1 Befehlsquellen oder
20.06 Ext2 Befehlsquellen) ausgewahit.
Wenn der Sollwert von Konstant (Konstantdrehzahlen/-fre-
quenzen), Gleitpunktregelung (Motorpotentiometer), PID,
Sicherer Drehz.Sollw., Letzter Drehz.-Sollw. oder Panel-
Sollw. kommt, wird der Sollwert verwendet, wie er ist.
Wenn der Sollwert von einem Feldbus kommt:
« bei Drehrichtungsbefehl vorwarts wird der Sollwert ver-
wendet, wie er ist
« bei Drehrichtungsbefehl rickwarts wird der Sollwert mit -1
multipliziert.
Vorwarts Der Motor dreht unabhangig vom Vorzeichen des Sollwerts in | 1
Drehrichtung vorwarts. (Negative Sollwerte werden durch
Null ersetzt. Positive Sollwerte werden benutzt.)
Rickwarts Der Motor dreht unabhangig vom Vorzeichen des Sollwerts in | 2.

Drehrichtung riickwarts. (Negative Sollwerte werden durch
Null ersetzt. Positive Sollwerte werden mit -1 multipliziert.)
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
20.30  Freig.sign. d. Auswahl der Warnungen zu Signal aktivieren, die unterdriickt | 0000h
Funkt. Warnung werden sollen. Mit diesem Parameter kann verhindert wer-
den, dass das Ereignisprotokoll durch diese Warnungen
Uberlauft. Wenn ein Bit dieses Parameters auf 1 gesetzt wird,
wird die entsprechende Warnung unterdriickt.
Bit Name Beschreibung
0 Betriebsfreigabe 1 = Warnung AFED Betriebsfreigabe wird unterdriickt.
1 Startsperren 1 = folgende Warnungen werden unterdrickt:
* AFEE Startsperre 1
* AFEF Startsperre 2
» .SPU.0 Startsperre 3
» .SPU.1 Startsperre 4
3...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Wort zur Deaktivierung der Warnungen Signal aktivieren 1=1
20.40  Betriebsfreigabe Auswahl der Quelle des Betriebsfreigabe-Signals. Nicht benutzt
Der Wert 0 der Quelle deaktiviert die Betriebsfreigabe und
verhindert einen Start.
Der Wert 1 der Quelle aktiviert die Betriebsfreigabe und I4sst
einen Start zu.
Hinweis: Das Aufheben der zulassigen Einstellung ,Betriebs-
freigabe“ bei laufendem Frequenzumrichter fiihrt zu der
Bedingung ,Austrudeln®.
Nicht benutzt 0 0
Nicht benutzt 1 1
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2.
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
DI6 Digitaleingang DI6 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
-DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 8
-DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 9
-DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 10
-DI4 Digitaleingang D14 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 11
-DI5 Digitaleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 12
-DI6 Digitaleingang DI6 (70.02 DI Status nach Verzdgerung, Bit 5). | 13
Feldbusadapter Steuerwort Bit 3 Uber die Feldbus-Schnittstelle empfangen. 14
Integrierter Feldbus | ABB Drives-Profil Steuerwort Bit 3 Uber die integrierte Feld- | 15

bus-Schnittstelle empfangen.
DCU-Profil Invertiertes Steuerwort Bit 6 tber die integrierte
Feldbus-Schnittstelle empfangen.

Andere [Bit]

Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf
Seite 396).
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20.41  Startsperre 1 Auswahl der Quelle des Startsperre 1 Signals. Di4
Wert 0 der Quelle deaktiviert das Signal Startsperre 1 und
verhindert den Start.

Wert 1 der Quelle deaktiviert das Signal Startsperre 1 und
verhindert den Start.

Hinweis: Das Aufheben der Einstellung ,Startsperre” bei
laufendem Frequenzumrichter flihrt der in Parameter 20.45
Startsperre Stoppmodus definierten Stoppmethode.

Nicht benutzt 0 0
Nicht benutzt 1 1
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2.
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
DI6 Digitaleingang DI6 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
-DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 8
-DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 9
-DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 10
-DI4 Digitaleingang D14 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 11
-DI5 Digitaleingang DI5 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 12
-DI6 Digitaleingang DI6 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 13
Feldbusadapter Diese Einstellung kann beim ABB Drives-Profil nicht zur 14

Steuerung der Startverriegelung tiber den Feldbusadapter
verwendet werden. Verwenden Sie Andere [Bit] und bilden
Sie es auf die benutzerdefinierten Bits des Steuerworts ab.
Diese Auswahl ist nur fiir 20.41 Startsperre 1 und 20.42
Startsperre 2 verfugbar.

Integrierter Feldbus | Startsperre 1 DCU-Profil Invertiertes Steuerwort Bit 18 Gber | 15
die integrierte Feldbus-Schnittstelle empfangen.
Startsperre 2 Invertierung von Bit 19

Diese Auswahl ist nur fiir 20.41 Startsperre 1 und 20.42
Startsperre 2 verfugbar.

Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 396).
20.42  Startsperre 2 Auswahl der Quelle des Startsperre 2 Signals. Nicht benutzt
Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 20.41 Startsperre 1.
20.43  Startsperre 3 Auswahl der Quelle des Startsperre 3 Signals. Nicht benutzt

Startsperre 3 wird nicht Gber den Feldbusadapter oder den
integrierten Feldbus unterstutzt.

Andere Einstellungen als 14 und 15 siehe Parameter 20.41
Startsperre 1.

20.44  Startsperre 4 Auswahl der Quelle des Startsperre 4 Signals. Nicht benutzt
Startsperre 4 wird nicht Giber den Feldbusadapter oder den
integrierten Feldbus untersttitzt.

Andere Einstellungen als 14 und 15 siehe Parameter 20.41
Startsperre 1.

20.45  Startsperre Entspricht dem ausgewahlten Motor-Stoppmodus, siehe Nicht benutzt
Stoppmodus Parameter 21.03 Stopp-Methode.
Nicht benutzt Nicht benutzt. 0

Austrudeln Der Motor trudelt aus.
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Rampe Anhalten entsprechend der aktiven Verzégerungsrampe. 2.
20.46  Betriebsfreigabe- | Alternative Warntexte fur die Betriebsfreigabe. Betriebsfrei-
Text Es gibt auch freien Text fir die Betriebsfreigabe. Auf dem gabe
Bedienpanel wird angezeigt, wenn die Betriebsfreigabe nicht
mehr erfiillt ist. Sie kénnen den Text im Menii > Grundein-
stellungen > Start, Stopp, Sollwert > Startsperren/Freiga-
ben > Label-Text bearbeiten.
Betriebsfreigabe 0
Drosselklappen- 1
Endschalter
Ventil 6ffnet 2.
Dauerschmierzy- 3
klus
Verriegelung offen 5
20.47  Startsperre 1 Text | Alternative Warntexte fir die Startsperre 1. Startsperre 1
Es gibt auch einen freien Text fir jede Startsperre. Auf dem
Bedienpanel wird angezeigt, wenn die Verriegelung nicht
mehr erfiillt ist. Sie kdnnen den Text im Menii > Grundein-
stellungen > Start, Stopp, Sollwert > Startsperren/Freiga-
ben > Label-Text bearbeiten.
Startsperre 1 0
Vibrationsschalter 1
Feuerstat 2.
Froststat. 3
Uberdruck 4
Vibrations-Abschalt 5
Rauchalarm 6
Hilfs...offen 7
Niedriger Saugzug 8
Min.Druck 9
Zugangstur 10
Druckentlastung "
Motortrenner offen 12
High static 13
Sicherheitsoption 14
Verriegelung offen 15
20.48  Startsperre 2 Text | Alternative Warntexte fir die Startsperre 2. Siehe Parameter | Startsperre 2
20.47 Startsperre 1 Text.
Startsperre 2 Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 20.47 Startsperre 1 | 0
Text.
20.49  Startsperre 3 Text | Alternative Warntexte fiir die Startsperre 3. Siehe Parameter | Startsperre 3
20.47 Startsperre 1 Text.
Startsperre 3 Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 20.47 Startsperre 1 | 0
Text.
20.50  Startsperre 4 Text | Alternative Warntexte fur die Startsperre 4. Siehe Parameter | Startsperre 4

20.47 Startsperre 1 Text.

Startsperre 4

Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 20.47 Startsperre 1
Text.

0
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20.51  Startsperrenbedin- | Auswahl der Bedingung fiir die Funktion Startsperre. Startbefehl
gung Dieser Parameter legt fest, ob der Startbefehl vor Anzeige der | ignoriert

Startsperre-Warnungen benétigt wird.

Startbefehl ignoriert | Startsperre-Warnungen werden angezeigt, wenn die Sperren | 0
fehlen.

Startbefehl In der Startbefehl muss anstehen, bevor die Startsperre- 1
erforderlich Warnungen angezeigt werden, wenn die Sperren fehlen.

21 Start/Stopp-Art Start- und Stopp-Arten; Notstopp und Auswahl der Signal-
quelle; DC-Magnetisierungseinstellungen.

21.01  Start-Methode Auswahlen der Motor-Startfunktion fir die Vektorregelung, Automatik
d.h. wenn 99.04 Motor-Regelmodus auf Vektor eingestellt
wird.

Hinweise:

« Die Startfunktion fiir die Skalarregelung wird mit Parameter
21.19 Startmodus Skalar ausgewahlt.

« Der Start auf einen drehenden Motor ist nicht mdglich,
wenn DC-Magnetisierung gewahlt ist (Schnell oder Konst.
Zeit).

« Bei Permanentmagnetmotoren muss die Start-Methode
Automatik benutzt werden.

« Diese Parametereinstellung kann nicht geandert werden,
wenn der Antrieb 1auft.

Siehe auch Abschnitt Startverfahren — DC-Magnetisierung

(Seite 200).

Schnell Der Frequenzumrichter magnetisiert den Motor vor dem Start. | 0
Die Vormagnetisierungszeit wird automatisch eingestellt und
betragt je nach MotorgroRe 200 ms bis 2 s. Dieser Modus
sollte eingestellt werden, wenn ein hohes Anlaufmoment
erforderlich ist.

-

Konst. Zeit Der Frequenzumrichter magnetisiert den Motor vor dem Start.
Die Vormagnetisierungszeit wird mit Parameter 21.02 Magne-
tisierungszeit eingestellt. Dieser Modus sollte gewéhlt wer-
den, wenn eine konstante Vormagnetisierungszeit
erforderlich ist (zum Beispiel wenn der Motorstart mit dem
Offnen einer mechanischen Bremse synchronisiert werden
muss). Diese Einstellung garantiert auch das héchstmdgliche
Anlaufmoment, wenn die Vormagnetisierungszeit lang genug
eingestellt worden ist.

WARNUNG! Der Antrieb startet nach Ablauf der ein-

gestellten Magnetisierungszeit, auch wenn die Motor-

magnetisierung noch nicht abgeschlossen ist. Bei
Anwendungen, die das volle Anlaufmoment erfordern, muss
die konstante Magnetisierungszeit lang genug eingestellt
werden, damit die volle Magnetisierung und das volle
Drehmoment erreicht werden.

Automatik Der automatische Start gewahrleistet ein optimales Anlaufen | 2.
des Motors unter allen Bedingungen. Er umfasst auch den
fliegenden Start (Start auf einen drehenden Motor) und die
automatische Neustart-Funktion. Die Motorregelung erkennt
sowohl den Fluss als auch den mechanischen Zustand des
Motors und startet den Motor unter allen Betriebsbedingun-
gen ohne Verzdgerung.
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21.02

Magnetisierungs-
zeit

Einstellung der Vormagnetisierungszeit, wenn

+ Parameter 21.01 Start-Methode auf Konst. Zeit (bei
Vektorregelung) eingestellt ist, oder

* Parameter 21.19 Startmodus Skalar auf Konst. Zeit (bei
Skalarregelung) eingestellt ist.

Nach dem Start-Befehl fiihrt der Frequenzumrichter automa-

tisch wahrend der eingestellten Zeit eine Vormagnetisierung

des Motors aus. Um eine volle Magnetisierung sicherzustel-

len, muss dieser Parameter auf den gleichen oder einen

héheren Wert als die Rotorzeitkonstante des Motors einge-

stellt werden. Wenn dieser nicht bekannt ist, kann der in der

folgenden Tabelle aufgefiihrte Faustregel-Wert verwendet

werden:

Motornennleistung Konstante
Magnetisierungszeit

<1 kW > 50 bis 100 ms

1 bis 10 kW > 100 bis 200 ms

10 bis 200 kW > 200 bis 1000 ms

200 bis 1000 kW > 1000 bis 2000 ms

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geandert
werden, wenn der Antrieb lauft.

500 ms

0...10000 ms

Konstante DC-Magnetisierungszeit.

1=1ms

21.03

Stopp-Methode

Auswahl der Methode, mit der der Motor gestoppt wird, wenn
ein Stopp-Befehl empfangen wird.

Zusatzliches Bremsen ist durch Auswahl der Flussbremsung
mdoglich (siehe Parameter 97.05 Flussbremsung).

Austrudeln

Austrudeln

Stopp durch Abschalten der Ausgangshalbleiter des Fre-
quenzumrichters. Der Motor trudelt aus.
WARNUNG! Wenn eine mechanische Bremse ver-
wendet wird, muss sichergestellt werden, dass durch
den Stopp des Antriebs mit Austrudeln keine Gefahr-
dungen verursacht werden.

Rampe

Anhalten entsprechend der aktiven Verzégerungsrampe.
Siehe Parametergruppe 23 Drehzahl-Sollwert-Rampen auf
Seite 505 oder 28 Frequenz-Sollwertkette auf Seite 5714.

Drehmoment-
Grenze

Stopp entsprechend der Drehmoment-Grenzwerte (Parame-
ter 30.79 und 30.20). Dieser Modus ist nur bei Motor-
Betriebsart Vektorregelung méglich.

21.04

Notstopp-Methode

Auswahl der Methode, mit der der Motor gestoppt wird, wenn
ein Nothalt-Befehl empfangen wird.

Die Quelle des Notstopp-Signals wird mit Parameter 21.05
Notstopp-Quelle ausgewahlt.

Stopp
Rampe
(AUS1)

Stopp Rampe
(AUS1)

Bei laufendem Antrieb:

* 1 =normaler Betrieb.

* 0 = Normaler Stopp entlang der Standard-
Verzdgerungsrampe, die fir den bestimmten Sollwerttyp
festgelegt ist. Nachdem der Antrieb gestoppt worden ist
kann durch Quittieren des Nothalt-Signals und Umschalten
des Startsignals von 0 auf 1 wieder gestartet werden.

Bei gestopptem Antrieb:

« 1 = Starten zulassig.

+ 0 = Starten nicht zulassig.
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Stopp Austrudeln Bei laufendem Antrieb: 1
(AUS2) * 1 =normaler Betrieb.

* 0 = Stopp durch Austrudeln Der Antrieb kann durch
Quittieren des Startsperresignals und Umschalten des
Startsignals von 0 auf 1 wieder gestartet werden.
Bei gestopptem Antrieb:
« 1 = Starten zulassig.
« 0 = Starten nicht zulassig.
Stopp Nstopp- Bei laufendem Antrieb: 2.
Rampe (AUS3) * 1= Normaler Betrieb.
« 0 = Stopp mit Rampe gemaf der mit Parameter 23.23 Not-
stopp-Zeit eingestellten Notstopp-Rampe. Nachdem der
Antrieb gestoppt worden ist kann durch Quittieren des
Nothalt-Signals und Umschalten des Startsignals von 0 auf
1 wieder gestartet werden.
Bei gestopptem Antrieb:
« 1 = Starten zulassig.
« 0 = Starten nicht zulassig.

21.05  Notstopp-Quelle Auswahl der Quelle fiir das Notstopp-Signal AUS3. Der Nicht aktiv
Stoppmodus wird mit Parameter 21.04 Notstopp-Methode (wabhr)
eingestellt.

0 = Notstopp aktiv

1 = Normaler Betrieb

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geandert

werden, wenn der Antrieb lauft.
Aktiv (falsch) 0. 0
Nicht aktiv (wahr) 1 1
Reserviert 2.
DI1 Digitaleingang DI1 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 3
DI2 Digitaleingang DI2 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 4
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 5
Dl4 Digitaleingang D14 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 6
DI5 Digitaleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit4). | 7
DI6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 8
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -

Seite 396).

21.06  Nulldrehzahl- Einstellung des Nulldrehzahl-Grenzwerts. Der Motor wird ent- | 30,00 U/min

Grenze lang einer Drehzahlrampe gestoppt (bei Auswahl Rampen-

stopp oder mit Notstoppzeit), bis der Nulldrehzahl-Grenzwert

erreicht ist. Nach der Nulldrehzahl-Verzégerung trudelt der

Motor aus.
0,00... Nulldrehzahl-Grenzwert. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01.
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21.07

Nulldrehz.-
Verzégerung

Definiert die Verzdgerung fir die Verzdg.Nulldrehz-Funktion.
Die Funktion eignet sich fiir Anwendungen, bei denen eine
sanfter und schneller Neustart wichtig ist. Wahrend der Ver-
zbgerung kennt der Frequenzumrichter die Position des Lau-
fers genau.

Keine Nulldrehzahl-Verzégerung:

Der Frequenzumrichter erhélt einen Stoppbefehl und verzo-
gert entlang einer Rampe. Wenn die aktuelle Motordrehzahl
unter den Wert des Parameters 21.06 Nulldrehzahl-Grenze
fallt, wird die Modulation des Wechselrichters gestoppt und
der Motor trudelt aus.

Drehzahl

Drehzahlregelung

——————— 21.06 Nulldrehzahl-Grenze

-

Zeit

Mit Nulldrehzahl-Verzégerung:

Der Frequenzumrichter erhélt einen Stoppbefehl und verzo-
gert entlang einer Rampe. Wenn die Motor-Istdrehzahl unter
den Wert des Parameters 271.06 Nulldrehzahl-Grenze fallt,
wird die Null-Drehzahl-Verzégerung aktiviert. Wahrend der
Verzdgerung bleibt der Drehzahlregler durch die Funktion
aktiv: Der Wechselrichter moduliert, der Motor magnetisiert
und der Frequenzumrichter ist fUr einen schnellen Neustart
bereit.

Drehzahl

Der Drehzahlregler bleibt aktiv.
Der Motor verzdgert bis zur
wahren Nulldrehzahl.

S- - - - - - 21.06 Nulldrehzahl-Grenze

o
|

Verzégerung  Zeit

abgeschaltet: Motor trudelt aus.

0ms

0...30000 ms

Nulldrehzahl-Verzégerungszeit.

1=1ms
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21.08

DC-Strom-
Regelung

Aktiviert/deaktiviert die Funktionen DC-Haltung und Nachma-
gnetisierung. Siehe Abschnitt Startverfahren — DC-Magneti-
sierung (Seite 200).

Hinweis: Durch die DC-Magnetisierung heizt sich der Motor
auf. Bei Anwendungen mit langer DC-Magnetisierungszeit
sollten fremdgekiihlte Motoren benutzt werden. Bei langer
DC-Magnetisierungszeit kann die DC-Magnetisierung nicht
verhindern, dass sich die Motorwelle dreht, wenn eine
konstante Last auf den Motor wirkt.

0000b

Bit Name

Wert

0 DC-
Haltung

1 = DC-Haltung freigeben. Siehe Abschnitt DC-Haltung (Seite 201)
Hinweis: Die DC-Haltung ist unwirksam, wenn das Startsignal abgeschaltet ist.

1 Nach-

sierung

1 = Freigabe der Nachmagnetisierung. Siehe Abschnitt Einstellungen
magneti-|(Seite 207).
Hinweis: Die Nachmagnetisierung ist nur verfigbar, wenn der Stopp mit
Rampe eingestellt wurde (siehe Parameter 21.03 Stopp-Methode).

2. DC-
Brem-
sung .

1 = Gibt die Gleichstrombremsung nach dem Stopp der Modulation frei.
Hinweise:

Um die DC-Bremsung zu aktivieren, muss Parameter 27.03 Stopp-Methode

auf Austrudeln eingestellt werden.

Der DC-Bremsstrom kann mit Parameter 21.70 DC-Strom-Sollwert

eingestellt werden.
Die Zeit fir die DC-Bremsung kann mit Parameter 27.11
Nachmagnetisierungszeit eingestellt werden.

3...15 |Reserviert

0000h...0011h

Auswahl der DC-Magnetisierung.

1=1

21.09

DC-Haltedrehzahl

Einstellung der DC-Haltedrehzahl bei Drehzahlregelung.
Siehe Parameter 21.08 DC-Strom-Regelung und Abschnitt
DC-Haltung (Seite 2017).

5,00 U/min

0,00...
1000,00 U/min

DC-Haltedrehzahl.

Siehe Par.
46.01.

21.10

DC-Strom-Sollwert

Einstellung des DC-Haltestroms in Prozent des Motornenn-
stroms. Siehe Parameter 271.08 DC-Strom-Regelung und
Abschnitt Startverfahren — DC-Magnetisierung (Seite 200).
Nach 100 s Nachmagnetisierungszeit ist der maximale
Magnetisierungsstrom auf den Magnetisierungsstrom
begrenzt, der dem verwendeten Fluss-Istwert entspricht.

30,0 %

0,0...100,0 %

DC-Haltestrom.

1..1%

21.11

Nachmagnetisie-
rungszeit

Einstellung der Zeit, wie lange die Nachmagnetisierung nach
Stoppen des Motors aktiv ist. Der Magnetisierungsstromwert
wird im Parameter 21.10 DC-Strom-Sollwert eingestellt.
Siehe Parameter 21.08 DC-Strom-Regelung.

0...3000 s

Nachmagnetisierungszeit

1=1s

21.13

Rotorlageerken-
nung

Auswahl, wie die Rotorlage-Erkennung ausgefiihrt wird.

Siehe Abschnitt Rotorlage-Erkennung auf Seite 197.

Hinweise:

« Dieser Parameter darf nur fir PM-Motoren verwendet
werden.

« Diese Parametereinstellung kann nicht geéndert werden,
wenn der Antrieb lauft.

Drehend

Drehend

Pragt einen DC-Strom in den Motor ein, um den Winkel auf
eine bekannte Position einzustellen.

Hinweis: Der Motor kann beim Starten drehen, da die Motor-
welle in Richtung Remanenzfluss gedreht wird.
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Drehen 2 Dreht den Motor, um den Winkel auf eine bekannte Position |5
einzustellen. Dieser Modus flihrt zum genauesten Ergebnis
der Rotorlage-Erkennung.
Hinweis: In diesem Modus dreht der Motor.
21.14  Quelle Eing. Auswahl der Quelle fir die Aktivierung der Stillstandsheizung | Aus
Stillstandsheizung | des Motors. Der Status der Stillstandsheizung wird als Bit 2
von 06.21 Umricht.-Statuswort 3 angezeigt.
Hinweise:
+ Die Heizfunktion erfordert, dass STO nicht ausgeldst wor-
den ist.
» Die Heizfunktion erfordert, dass keine Stérmeldung des
Antriebs aktiv ist.
Aus 0 Die Stillstandsheizung ist standig deaktiviert. 0
Ein 1 Die Stillstandsheizung ist standig aktiviert, wenn der Motor | 1
gestoppt ist.
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2.
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
DI6 Digitaleingang D16 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 547). 8
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 547). 9
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 547). 10
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (sieche Seite 559). | 11
Funktion 1
Zeitgesteuerte Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (sieche Seite 559). | 12
Funktion 2
Zeitgesteuerte Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 559). | 13
Funktion 3
HStrWrt Bit 12 von 06.01 Hauptsteuerwort (siehe Seite 409). 16
Anwend.Bit 0
HStrWrt Bit 13 von 06.01 Hauptsteuerwort (siehe Seite 409). 17
Anwend.Bit 1
HStrwrt Bit 14 von 06.01 Hauptsteuerwort (siehe Seite 409). 18
Anwend.Bit 2
HStrWrt Bit 15 von 06.01 Hauptsteuerwort (siehe Seite 409). 19
Anwend.Bit 3
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 396).
21.15  Vorheiz Zeitverzogerung, bevor die Vorheizung beginnt, nachdem der |60 s
Zeitverzégerung Frequenzumrichter gestoppt ist.
10...3000 s Vorheiz Zeitverzégerung 1=1s
21.16  Vorheiz-Strom Einstellung des DC-Stroms zum Heizen des Motors. Wertin | 0,0 %
Prozent des Motornennstroms.
0,0...30,0 % Vorheizstrom 1.1%
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21.18  Auto-Neustart-Zeit | Der Motor kann automatisch nach einem kurzen Ausfall der 100s
Spannungsversorgung mit der automatischen Neustart-
Funktion gestartet werden. Siehe Abschnitt Automatischer
Neustart (Seite 218)
Wenn dieser Parameter auf 0,0 Sekunden gesetzt ist, ist der
automatische Neustart deaktiviert. Ansonsten wird mit dem
Parameter die maximale Dauer des Spannungsausfalls,
nachdem ein Neustart versucht wird, festgelegt. Beachten
Sie, dass diese Zeit auch die DC-Vorladeverzdgerung ent-
hélt. Siehe auch Parameter 21.34 Automatischen Neustart
erzwingen.
Diese Parametereinstellung ist nur relevant, wenn Parameter
95.04 Spann.Vers. Regelungseinh. auf Externe 24V einge-
stellt ist.

WARNUNG! Stellen Sie vor dem Aktivieren dieser

Funktion sicher, dass keine gefahrlichen Situationen

eintreten kdnnen. Die Funktion startet den Frequen-
zumrichter automatisch neu und setzt den Betrieb nach
einem Spannungsausfall fort.

0,0s Automatischer Neustart deaktiviert. 0

0,1...10,0 s Maximale Dauer des Spannungsausfalls. 10=1s

21.19  Startmodus Skalar | Auswahl der Motor-Startfunktion fiir die Skalarregelung, d. h. | Automatik

wenn 99.04 Motor-Regelmodus auf Skalar eingestellt ist.

Hinweise:

« Die Startfunktion fiir die Vektorregelung wird mit Parameter
21.01 Start-Methode ausgewahlt.

« Bei Permanentmagnetmotoren muss die Start-Methode
Automatik verwendet werden.

« Diese Parametereinstellung kann nicht gedndert werden,
wenn der Antrieb 1auft.

Siehe auch Abschnitt Startverfahren — DC-Magnetisierung

(Seite 200).
Normal Sofortiger Start ab Drehzahl Null. 0
Konst. Zeit Der Frequenzumrichter magnetisiert den Motor vor dem Start.

Die Vormagnetisierungszeit wird mit Parameter 21.02 Magne-
tisierungszeit eingestellt. Dieser Modus sollte gewahlt wer-
den, wenn eine konstante Vormagnetisierungszeit
erforderlich ist (zum Beispiel wenn der Motorstart mit dem
Offnen einer mechanischen Bremse synchronisiert werden
muss). Diese Einstellung garantiert auch das héchstmégliche
Anlaufmoment, wenn die Vormagnetisierungszeit lang genug
eingestellt worden ist.
Hinweis: Diese Methode kann nicht fiir den Start auf einen
drehenden Motors benutzt werden.

WARNUNG! Der Frequenzumrichter startet nach

Ablauf der eingestellten Magnetisierungszeit, auch

wenn die Motormagnetisierung noch nicht abge-
schlossen ist. Bei Anwendungen, die das volle Anlaufmoment
erfordern, muss die konstante Magnetisierungszeit lang
genug eingestellt werden, damit die volle Magnetisierung und
das volle Drehmoment erreicht werden.

Automatik Der Frequenzumrichter wahlt automatisch die richtige Aus- 2.
gangsfrequenz, um einen drehenden Motor zu starten. Das
ist nitzlich, wenn der Motor bereits dreht und der Antrieb
sanft mit der momentanen Frequenz gestartet werden soll.
Hinweis: Kann in Mehrmotorsystemen nicht verwendet
werden.
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Drehmoment-
Erhéhung

Der Frequenzumrichter fihrt vor dem Start eine Vormagneti-
sierung durch. Die Vormagnetisierungszeit wird mit Parame-
ter 21.02 Magnetisierungszeit eingestellt.
Der Start erfolgt mit der Drehmoment-Erhéhung. Die Drehmo-
ment-Erhéhung wird gestoppt, wenn die Ausgangsfrequenz
40 % der Nennfrequenz Ubersteigt oder wenn sie gleich dem
Sollwert ist. Siehe Parameter 21.26 Drehmom.-Erhéh.-Strom.
Dieser Modus sollte eingestellt werden, wenn ein hohes
Anlaufmoment erforderlich ist.
Hinweis: Diese Methode kann nicht fiir den Start auf einen
drehenden Motors benutzt werden.
WARNUNG! Der Frequenzumrichter startet nach
Ablauf der eingestellten Magnetisierungszeit, auch
wenn die Motormagnetisierung noch nicht abge-
schlossen ist. Bei Anwendungen, die das volle Anlaufmoment
erfordern, muss die konstante Magnetisierungszeit lang
genug eingestellt werden, damit die volle Magnetisierung und
das volle Drehmoment erreicht werden.

3

Automatik + Boost

Automatischer Start mit Drehmoment-Erhéhung.

Zuerst wird der automatische Start durchgefiihrt und dann der
Motor magnetisiert. Bei Drehzahl Null wird die Drehmoment-
Erhéhung aktiviert.

Fliegender Start

Der Frequenzumrichter wahlt automatisch die richtige Aus-
gangsfrequenz, um einen drehenden Motor zu starten. Wenn
der Motor bereits dreht, startet der Antrieb sanft mit der
momentanen Frequenz. — Der Motor startet mit Vektorrege-
lung und wechselt fliegend in die Skalarregelung sobald die
entsprechende Motordrehzahl gefunden wurde.

Verglichen mit dem automatischen Startmodus, erkennt der
fliegende Start die Motordrehzahl schneller. Der fliegende
Start erfordert genauere Informationen zum Motormodell.
Deshalb wird beim ersten Start des Frequenzumrichters nach
Auswahl von fliegendem Start automatisch ein Stillstands-ID-
Lauf durchgefiihrt. Die Angaben auf dem Motortypenschild
sollte exakt sein. Falsche Angaben auf dem Motortypenschild
kénnen die Startleistung verringern.

Fliegender Start
und Drehmoment-
Erhéhung

Fliegender Start mit Drehmoment-Erhéhung.

Zuerst wird der fliegende Start durchgefihrt und dann der
Motor magnetisiert. Bei Drehzahl Null wird die Drehmoment-
Erhéhung aktiviert.

21.21  DC-Haltefrequenz

Einstellung der DC-Haltefrequenz, die anstelle von Parame-
ter 21.09 DC-Haltedrehzahl benutzt wird, wenn der Motor im
Skalar-Frequenzmodus geregelt wird. Siehe Parameter 21.08
DC-Strom-Regelung und Abschnitt DC-Haltung (Seite 207).

5,00 Hz

0,00...1000,00 Hz

DC-Haltefrequenz.

1=1Hz

21.22  Startverzégerung

Einstellen der Startverzdgerung. Nach der Erfiillung der Start-
bedingungen wartet der Frequenzumrichter, bis die Verzége-
rungszeit abgelaufen ist, und startet dann den Motor.
Wahrend der Verzdgerung wird die Warnmeldung AFE9
Startverzégerung angezeigt.

Die Startverzégerung kann bei allen Start-Methoden verwendet
werden.

0,00s

0,00...60,00 s

Startverzdgerung
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21.23

Sanft-Start

Auswahl des erzwungenen Stromvektor-Drehmodus bei nied-
rigen Drehzahlen. Wenn der Modus Sanft-Start ausgewahlt
worden ist, wird die Beschleunigungsrate durch die Beschleu-
nigungs- und Verzégerungs-Rampenzeiten begrenzt. Wenn
der von einem Permanentmagnet-Synchronmotor angetrie-
bene Prozess ein hohes Tragheitsmoment aufweist, werden
langsame Rampenzeiten empfohlen.

Nur bei Permanentmagnet-Synchronmotoren anwendbar.

Deaktiviert

Deaktiviert

Deaktiviert.

Immer aktiviert

Immer aktiviert.

Nur Start

Nur beim Start des Motors aktiviert.

21.24

Sanft-Start Strom

In der Stromvektor-Drehung bei niedrigen Drehzahlen ver-
wendeter Strom. Erhoht den Sanftanlauf-Strom, wenn die
Anwendung erfordert, dass Motorwellenschwingungen mini-
miert werden missen. Beachten Sie bitte, dass eine genaue
Drehmomentregelung im Modus Stromvektor-Drehung nicht
moglich ist.

Nur bei Permanentmagnet-Synchronmotoren anwendbar.

50,0 %

10,0...200,0 %

Wert in Prozent des Motornennstroms.

1..1%

21.25

Sanft-Start
Drehzahl

Ausgangsfrequenz bis zu der die Stromvektor-Drehung
benutzt wird. Siehe Parameter 21.19 Startmodus Skalar.
Nur bei Permanentmagnet-Synchronmotoren anwendbar.

10,0 %

2,0...100,0 %

Der Wert ist ein Prozentsatz der Motornennfrequenz.

1..1%

21.26

Drehmom.-Erhéh.-
Strom

Definiert den in den Motor eingespeisten Maximalstrom,
wenn (21.19 Startmodus Skalar auf Drehmoment-Erh6hung
eingestellt ist (siehe Seite 492).

Parameterwert in Prozent des Motornennstroms. Nennwert
des Parameters ist 100,0 %.

Die Drehmomentverstarkung wird nur beim Anfahren
verwendet und endet, wenn die Ausgangsfrequenz 40 % der
Nennfrequenz Uberschreitet oder die Ausgangsfrequenz dem
Sollwert entspricht.

Kann nur im Skalarmodus verwendet werden.

100,0 %

15,0...300,0 %

Wert in Prozent des Motornennstroms.

1..1%

21.27

Torque boost time

Definiert die minimale und maximale Drehmomenterh6hungs-
zeit.

Wenn die Drehmomenterhéhungszeit unter 40 % der Fre-
quenzbeschleunigungszeit liegt (siehe Parameter 28.72 und
28.74), dann wird die Drehmomenterhdhungszeit auf 40 %
der Frequenzbeschleunigungszeit eingestellt.

20s

0.0...60.0 s

Nennmotorzeit

1=1s

21.30

Stoppmodus m.
Drehz.ausgl.

Auswahl der Stopp-Methode fiir das Anhalten des Antriebs
Der Stoppmodus mit Drehzahlausgleich ist nur aktiv, wenn
« die Betriebsart nicht Drehmomentregelung ist, und

» der Parameter 21.03 Stopp-MethodeRampe ist.

Aus

Aus

Stopp gemal Parameter 21.03 Stopp-Methode, Stopp mit
Drehzahlausgleich.

Drehz.-Ausgl.
Vorwarts

Bei Drehrichtung vorwarts wird der Drehzahlausgleich fiir
konstante Bremsstrecken benutzt. Die Drehzahl-Differenz
(zwischen benutzter Drehzahl und maximaler Drehzahl) wird
kompensiert durch Beibehalten der aktuellen Drehzahl bevor
der Motor mit Rampe gestoppt wird.

Bei Drehrichtung riickwarts wird der Antrieb mit Rampe
gestoppt.
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Drehz.-Ausgl. Bei Drehrichtung riickwarts wird der Drehzahlausgleich fur 2.
Ruckwarts konstante Bremsstrecken benutzt. Die Drehzahl-Differenz

(zwischen verwendeter Drehzahl und maximaler Drehzahl)

wird durch Beibehalten der aktuellen Drehzahl, bevor der

Motor mit Rampe gestoppt wird, kompensiert.

Bei Drehrichtung vorwarts wird der Antrieb mit Rampe gestoppt.
Drehz.-Ausgl. Unabhangig von der Drehrichtung wird der Drehzahlaus- 3
bipolar gleich fir konstante Bremsstrecken benutzt. Die Drehzahl-

Differenz (zwischen verwendeter Drehzahl und maximaler

Drehzahl) wird durch Beibehalten der aktuellen Drehzahl,

bevor der Motor mit Rampe gestoppt wird, kompensiert.

21.31  Drehz.-Ausgl. Diese Verzogerung addiert Strecke zu der zuriickgelegten 0,00 s

Stopp-Verzdger. Gesamtstrecke bei einem Stopp bei Maximaldrehzahl. Diese
wird zur Einstellung der Strecke verwendet, damit die Anfor-
derungen nicht alleinig durch die Verzégerungsrampe erfiillt
werden missen.

0,00...1000,00 s Drehzahl-Verzégerung. 1=1s

21.32  Drehz.-Ausgl. Mit diesem Parameter wird eine Drehzahlschwelle eingestellt, | 10 %

Stopp-Schwelle unter der ein Stopp mit Drehzahlausgleich nicht aktiv ist. In
diesem Drehzahlbereich wird ein Stopp mit Drehzahlaus-
gleich nicht versucht, und der Antrieb stoppt wie mit der nor-
malen Rampenoption.
0...100 % Drehzahl-Schwelle in Prozent der Motornenndrehzahl 1..1%
21.34  Automatischen Forciert den automatischen Neustart Diese Parametereinstel- | Freigegeben
Neustart erzwingen | lung ist nur relevant, wenn Parameter 95.04 Spann.Vers.
Regelungseinh. auf Externe 24V eingestellt ist.

Deaktiviert Automatischen Neustart forcieren. Parameter 27.18 Auto- 0
Neustart-Zeit ist nur wirksam, wenn sein Wert tiber 0,0 s liegt.

Freigegeben Automatischen Neustart forcieren freigegeben. Parameter 1
21.18 Auto-Neustart-Zeit wird ignoriert. Der Frequenzumrich-
ter schaltet niemals bei Unterspannungsstérung ab, und das
Startsignal ist immer aktiv. Bei Wiederkehr der DC-Spannung
wird der normale Betrieb fortgesetzt.

21.35  Vorheizleistung Definiert die zum Heizen des Motors verwendete Leistung. 0,00 kW
0,00...10,00 kW Vorheizleistung. 100 =1 kW

21.36  Vorheizeinheit Einstellung, ob Vorheizung als Strom oder Leistung angege- | Strom

ben wird.
Strom Als Strom spezifizierte Vorheizung (siehe Parameter 21.16). |0
Leistung Als Leistung spezifizierte Vorheizung (siehe Parameter 1
21.35).

22 Drehzahl-Sollwert- | Drehzahlsollwert-Auswahl: Einstellungen Gleitpunktregelung

Auswahl (Motorpotentiometer).

Siehe Sollwertketten-Diagramme Quellenauswahl des Dreh-
zahlsollwerts | (Seite 380)...Drehzahlregler (Seite 385).

22.01  Drehzahlsollwert Anzeige des Ausgangs des Drehzahlsollwert-Auswahlbau- -

unbegrenzt steins. Siehe das Sollwertketten-Diagramm Quellenauswahl

des Drehzahlsollwerts Il auf Seite 381.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-30000,00... Wert des ausgewahlten Drehzahl-Sollwerts. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01.
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22.11  Ext1 Drehzahl- Auswahl von Quelle 1 fir den EXT1 Drehzahl-Sollwert. Al1 skaliert
Soliw. 1 Mit diesem Parameter und 22.12 EXT1 Drehzahl-Sollw.2

kénnen zwei Signalquellen eingestellt werden. Eine auf die
beiden Signale angewandte mathematische Funktion (22.13
Ext1 Drehzahl-Funkt.) bildet den EXT1 Sollwert (A in der
folgenden Abbildung).

Eine mit 19.11 Auswahl Ext1/Ext2 ausgewahlte digitale
Quelle kann zum Umschalten zwischen dem Sollwert EXT1
und dem entsprechenden Sollwert EXT2 gemaR den
Parametern 22.18Ext2 Drehzahl-Sollw.1 22.19 Ext2
Drehzahl-Sollw.2 und 22.20 Ext2 Drehzahl-Funkt. (B in der
folgenden Abbildung) verwendet werden.

22.11
0| 2213
Al — Sollw. 1
FB — N |—
------ [—{ ADD |—o
Andere — SUB —o
[T MUL }—o —®
22.12 L] MIN —o EXTI
0 — T vAX }—o
Al —
FB — N
""" 19.11
Andere —] 5
1~
22.18 [ |1
0 —] 22.20
Al — Sollw. 1
FB — N |—
""" [ L ADD —o EXT2
Andere — SUB |—o
T MUL —o _
22.19 L MIN —o
o0 — T vAX }—-o
Al —
FB —] N |
Andere —
Null Nicht ausgewahlt. 0
Al1 skaliert 12.12 Al1 skalierter Istwert (siehe Seite 436). 1
Al2 skaliert 12.22 Al2 skalierter Istwert (siehe Seite 438). 2
Reserviert 3
Feldbus A Sollw.1 | 03.05 Feldbus A Sollwert 1 (siehe Seite 404). 4
Feldbus A Sollw.2 | 03.06 Feldbus A Sollwert 2 (siehe Seite 404). 5
Reserviert 6...7
Integr.Feldbus 03.09 Integr.Feldbus Sollw.1 (siehe Seite 404). 8
Sollw.1
Integr.Feldbus 03.10 Integr.Feldbus Sollw.2 (siehe Seite 404). 9
Sollw.2
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Reserviert 10...14
Motorpotentiome- | 22.80 Motorpotentiom. akt.Sollw. (Ausgang der Gleitpunkt- 15
ter Regelung (Motorpotentiometer)).

Prozessregler 40.01 Proz.reg.ausg. Istwert (Ausgang des Prozessreglers 16
(PID)).
Frequenzeingang 11.38 Freq.Eing 1 Istwert (wenn DI5 als Frequenzeingang 17
benutzt wird).
Bedienpanel Der Bedienpanel-Sollwert (03.01 Bedienpanel-Sollwert, siehe | 18
(Sollw. Seite 403) wird vom Leitsystem fiir den Steuerplatz gespei-
gespeichert) chert und bei Wiederkehr als Sollwert verwendet.
Sollwert
A | ® EXT1 Sollwert
X= X- =% - H(—x— x EXT2 Sollwert
=— Aktiver Sollwert
—o—o—¢-0--o + Inaktiver Sollwert
| >t
EXT1-> EXT2
Bedienpanel Der Bedienpanel-Sollwert (03.01 Bedienpanel-Sollwert, siehe | 19
(Sollw. kopiert) Seite 403) fir den vorhergehenden Steuerplatz wird als Soll-
wert verwendet, wenn der Steuerplatz wechselt und die Soll-
werte der beiden Steuerplatze vom gleichen Typ sind
(z. B. Frequenz/Drehzahl/Drehmoment/PID); anderenfalls
wird das Istwertsignal als neuer Sollwert genutzt.
Sollwert
| ® EXT1 Sollwert
x EXT2 Sollwert
- — Aktiver Sollwert
"o - 9. - Inaktiver Sollwert
T -t
EXT1-> EXT2
Reserviert 20...22
Al3 skaliert 15.52 Al3 skalierter Istwert (siehe Seite 459). 23
Al4 skaliert 15.62 Al4 scaled value (siehe Seite 467). 24
Al5 skaliert 15.72 Al5 scaled value (siehe Seite 463). 25
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 396).

22.12  EXT1 Drehzahl- Auswahl von Quelle 2 fiir den EXT1 Drehzahl-Sollwert. Null
Sollw.2 Auswahlméglichkeiten und ein Diagramm der Sollwertquel-

len-Auswahl siehe Parameter 22.11 Ext1 Drehzahl-Sollw.1.
22.13  Ext1 Drehzahl- Auswahl einer mathematischen Funktion der Sollwert-Quel- | Sollw. 1
Funkt. len, die mit den Parametern 22.11 Ext1 Drehzahl-Sollw.1 und
22.12 EXT1 Drehzahl-Sollw.2 ausgewahlt wurden. Siehe Dia-
gramm zu 22.11 Ext1 Drehzahl-Sollw.1.

Sollw.1 Das mit 22.11 Ext1 Drehzahl-Sollw.1 ausgewahlte Signal 0
selbst wird als Drehzahlsollwert 1 benutzt (keine Funktion).

A