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Erklarung zum geistigen Eigentum

Diese Bedienungsanleitung gehért zum geistige Eigentum der Gesellschaft VYBO Electric a.s.,
die sich das Recht vorbehalt, die Anleitung zum Produkt oder zur Installation des Produkts
ohne vorherige Ankiindigung zu dndern. Deshalb empfehlen wir Ihnen, unsere Website zu
besuchen www.vyboelectric.sk sowie www.vyboelectric.cz zu besuchen, auf denen Sie die
neuesten Versionen der Anleitung finden.

Urheberrechtserklarung

Inhaber des Urheberrechts an dieser Anleitung ist die Gesellschaft VYBO Electric a.s. Weder
juristische Personen noch Verbraucher diirfen Plagiate erstellen, teilweise oder vollstandige
Kopien (einschlieflich Firmware- und Software-Parameter) erstellen, noch darf sie die in
dieser Bedienungsanleitung enthaltenen Schemata, Abbildungen, Zeichnungen, Diagramme
und Daten vervielféltigen oder verbreiten.


http://www.vyboelectric.sk/
http://www.vyboelectric.cz/
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Sicherheitshinweise

Befolgen Sie vor der Installation, dem Betrieb, der Wartung oder der Uberpriifung diese
Bedienungsanleitung. In dieser Anleitung sind Sicherheitshinweise mit den Begriffen
»WARNUNG" oder ,HINWEIS” gekennzeichnet.

Weist auf eine potenziell gefahrliche Situation hin, die, wenn sie nicht
vermieden werden kann, zum Tod oder zu schweren Verletzungen
fliihren kann. Weist auf eine potenziell gefahrliche Situation hin, die — sofern sie nicht
vermieden werden kann — zu leichten oder mittelschweren Verletzungen fiihrt und das
Gerat beschadigt. Dieses Symbol wird auch verwendet, um vor Sicherheitsmalnahmen
jeglicher Art zu warnen.

A\ warRNUNG

A HINWEIS Der Einsatz des Ar-1t.rie|:?s auBerhaIb desin . .

festgelegten Spezifikationsbereichs kann zu einer Fehlfunktion oder
zur Beschddigung von Antriebskomponenten fihren. In Ausnahmefallen besteht die Gefahr
einer Uberhitzung, einer Entziindung, von Sach- und Personenschiden oder sogar von
Todesfallen.

* HINWEIS kennzeichnet einen Vorgang, der fir den ordnungsgemaRen Betrieb des Gerats
erforderlich ist.

Die Warnschilder befinden sich an der vorderen Abdeckung des Umrichters. Beachten Sie
bei der Verwendung des Frequenzumrichters die folgenden Hinweise.

WARNUNG

¢ Die Installation dieses Geréats darf nur von Personen vorgenommen werden,

die gemaR den gesetzlichen Bestimmungen dazu befugt sind.

* Befolgen Sie vor der Installation oder Inbetriebnahme die Anweisungen in der

Bedienungsanleitung.

e Trennen Sie alle Stromkabel, bevor Sie die vordere Abdeckung des Gerats

offnen.

e Warten Sie mindestens 10 Minuten, bis sich die Kondensatoren des DC-
Busses entladen haben.

e Achten Sie auf eine ordnungsgemaRe Erdung

e SchlieRen Sie niemals Wechselstrom (AC) an die Ausgangsklemmen U, V und

W des Umrichters an.
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Sicherheitsbedingungen und SchutzmaRnahmen fiir IEC-Anwendungen

*Sicherheit und Schutz missen gemaR der Norm IEC 60364 sowie gemall weiteren lokalen
Normen und Vorschriften flr elektrische Anlagen gewahrleistet sein.

Der Hersteller der Maschine oder Anlage stellt sicher (gilt fir ortsfeste Anlagen und deren
Module), dass die Uberstromschutzvorrichtungen auf der Netzseite den Stromkreis innerhalb
von 5 Sekunden unterbrechen.

Statische Entladungen an Oberflachen oder Schnittstellen, die nicht allgemein zuganglich sind
(z. B. Anschlussstifte oder Steckerstifte), kbnnen Stérungen verursachen. Daher missen bei
der Arbeit mit Antrieben oder Antriebskomponenten die ESD-SchutzmaRnahmen eingehalten
werden.

Allgemeine Sicherheitsgrundsatze

Frequenzumrichter nutzen fiir ihren Betrieb auch gefahrliche Spannungen und steuern
rotierende mechanische Teile, die eine Gefahr darstellen konnen. Der Schutz vor direktem
Kontakt mit PANV (fiir Spannungen bis 60 V gemal EN 61800-5-1) ist nur in miteinander
verbundenen Rdumen und in trockenen Innenrdumen zuldssig.

Sind diese Bedingungen nicht erfillt, miissen andere SchutzmalRnahmen gegen
Stromschldge getroffen werden, wie beispielsweise eine Schutzisolierung. Jeder
Frequenzumrichter muss grundsatzlich geerdet sein. Da der Ableitstrom des Umrichters
mehr als 30 mA Wechselstrom betragen kann, ist eine gute Erdung erforderlich. Die
Mindestquerschnittsflache des Schutzleiters muss den 6rtlichen Sicherheitsvorschriften fir
Anlagen mit hohen Ableitstrémen entsprechen.

A WARNUNG Anwendungen mit Entstor filtern dirfen nur an Stromnetze mit
Nullpunkt angeschlossen werden.

Montieren Sie den Frequenzumrichter daher auf einer Metallmontageplatte. Die

Montageplatte darf nicht lackiert sein und muss eine gute elektrische Leitfahigkeit

aufweisen. Es ist strengstens untersagt, die Verbindung zum Netz auf der Motorseite zu

trennen, solange der Umrichter lauft und der Ausgangsstrom ungleich Null ist.

Ebenso sind insbesondere die allgemeinen und regionalen Vorschriften zur Installation und

Sicherheit bei Arbeiten an Anlagen mit gefahrlicher Spannung (EN 61800-5-1) einzuhalten,

sowie die entsprechenden Bestimmungen zur ordnungsgemalRen Verwendung von

Werkzeugen und personlicher Schutzausriistung (PSA).

A WARNUNG [n allen Betriebszustdnden der Steuergerdte muss die Not-Aus-

Einrichtung gemalk EN 60204, IEC 204 (VDE 0113) funktionsfahig sein. Ein
Ausfall der Notabschaltvorrichtung darf nicht zu einem unkontrollierten oder
unvorhersehbaren Wiederanlauf der Anlage fiihren. Die Verwendung von Funkgeraten (z. B.
Walkie-Talkies oder Mobiltelefonen) in unmittelbarer Ndhe des Gerats kann die Funktion der
Sicherheitseinrichtungen beeintrachtigen.
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Dieses Gerat entspricht den folgenden Normen:

EN 60947-4-2 (Halbleitersteuerungen und Anlaufen von Wechselstrommotoren)
EN 60204-1 (Arbeitsmaschinen)

EN 50081-1 (EMV-Stéraussendung)

EN 61000-6-2 (Storfestigkeit in industrieller Umgebung)

Bedienungs- und Installationsanleitung fiir den Niederspannungs-Frequenzumrichter der Serie V800
Version: v.6.1
Datum der Revision: 10/2026

1.0 Beschreibung des Typenschilds

V800-4T0075

FREQ. RANGE: 0.1 - 599 Hz

SERIAL Nr.: 2609770045425
INPUT: 3PH 400 V 50/60 Hz
OUTPUT: 3PH400V /7.5kW /17.5A
LOSS:1.45% (90,100) Level IE2

SOFTWARE: 5200
VYBO Electric INC. Slovakia C €

Radlinského 18; 052 01 SpiSska Nova Ves
www.vyboelectric.de

Typenschliissel

MODELL: V. _800 4T __ 0055

Leistung

0055: 5,5 kW

Eingangsspannungsbereich

2S:1PHAC230V

4T: 3 PHAC400V
6T: 3PHAC690V

800: Produktserie

V : VECTOR
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Parameter VECTOR V 800
oo
éﬂ Versorgungsspannung Eingangsspannungsbereich: 1 x 230V AC +10%
3 3x 400VAC +10%
(3]
>
S Netzfrequenz Frequenzbereich der Stromversorgung: 47 bis 63 Hz
&
V/F -Skalarregelung
Steuerungsmodus SFVC -Vektor mit offenem Regelkreis
Maximale Erequenz SFVC-Vektorsteuerung: 0 — 320 Hz
g V/F-Skalarregelung:  0—599 Hz
1-16 kHz
Schaltfrequenz Die Schaltfrequenz wird automatisch
auf der Grundlage der Lastcharakteristik eingestellt.
Auflosung der Digitale Einstellung 0,01 Hz
Eingangsfrequenz Analoge Einstellung: maximale Frequenz x 0,025 %
Typ G: 0,5 Hz/150 % (SFVC)
Anlaufdrehmoment Typ P: 0,5 Hz/100 %
o
5 Geschwindigkeitsbereich | 1:100 (SFVC)
x
S | Geschwindigkeitsstabilitat |+ 0,5 % (SFVC)
e
S | Genauigkeit der
© + 509
S | Drehmomentregelung 5% (SFVC)
&

GroRe der Uberlastung

Typ G: 60 s bei 150 % des Nennstroms, 3 s bei 180 %
des Nennstroms
Typ P: 60 s bei 120 % des Nennstroms, 3 s bei 150 %
des Nennstroms.

Erhéhung des Automatische Drehmomenterhéhung
Drehmoments Anwender-Erhéhung 0,1 %—30,0 %
. Integriert mit der Kennzeichnung ,C1“ der Klasse C1.
EMV-Filter Ohne Kennzeichnung C2
Gerade V/F-Kurve
Mehrpunkt- V/F-Kurve
V/F-Kurve

N-Spannungs-V/F-Kurve ( 1,2-fache Spannung, 1,4-
fache Spannung, 1,6-fache Spannung, 1,8-fache
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V/F Trennung Zwei Arten: vollstandige Trennung; halbe Trennung
Lineare Kurve
Rampe vom Typ S-Kurve

Rampenmodi Vier Gruppen von Beschleunigungs-

/Verzbgerungszeiten mit dem Bereich von
0,0-6500,0 s

Standardfunktionen

Gleichstrombremse

Bremshaufigkeit: 0,3 Hz bis zur maximalen Frequenz
Bremsweg: 0,0-100,0 s
Stromwert beim Bremsen: 0,0 %—100,0 %

Steuerung im JOG-Modus
(Schrittbetrieb)

JOG-Frequenzbereich: 0,00-50,00 Hz
JOG-Beschleunigungs -/Verzégerungszeit: 0,0-6500,0 s

Voreinstellung fester
Geschwindigkeiten

Bis zu 16 Geschwindigkeiten lassen sich mithilfe der
einfachen SPS-Funktion oder einer Kombination von X-
Endzustdanden implementieren.

Eingebauter PID-Regler

Er erleichtert das prozessgesteuerte Regelungssystem
mit geschlossenem Regelkreis.

Automatische
Spannungsregelung AVR

Bei Schwankungen der Versorgungsspannung kann das
Gerat die Ausgangsspannung automatisch konstant
halten.

Uberspannungs- und
Uberstromschutz

Strom und Spannung werden wahrend des Betriebs
automatisch begrenzt, um haufige Abschaltungen
aufgrund von Uberspannung und Uberstrom zu
vermeiden.

Drehmomentbegrenzung
und Steuerung

Es kann das Drehmoment automatisch begrenzen und
hiufige Schwankungen des Uberstroms wihrend des
Betriebs verhindern.

Sicherheitsfunktion
EMS

Wenn die EMS-Funktion aktiviert ist, liefert der
Frequenzumrichter keine Energie an den Motor.

Schnelle Strombegrenzung

Tragt dazu bei, haufige Fehler aufgrund von Uberstrom
im Wechselstrommotor zu vermeiden

Hohe Leistung

Die Steuerung des Wechselstrommotors erfolgt
mittels der leistungsstarken Vektorstromregelung.

Zeitmanagement

Zeitraum: 0,0-6.500,0 Minuten

Kommunikationsprotokoll

MODBUS RTU

Kanal flr Startbefehle

Je nach Bedienfeld, Steuerterminal und serieller Schnittstelle
gibt es verschiedene Umschaltmdglichkeiten.
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Frequenzquelle

10 Frequenzarten, die durch digitale Analogspannung,
Analogstrom, Impulse oder eine serielle Schnittstelle
vorgegeben werden, kdnnen auf verschiedene Arten
umgeschaltet werden

Hilfsfrequenzquelle

10 Frequenzarten, , einfache Feineinstellung moglich,
Frequenzsynthesizer

Ein- und Ausgang

Eingangsklemmenleisten

6 digitale Eingdnge

2 analoge Eingdnge, von denen einer einen 0—10-V-
Eingang und der andere einen 0—10-V- oder 4-20-mA-
Eingang unterstitzt.

Ausgangsklemmenleisten

1 digitaler Ausgang,

1 Relaisausgang,

1 analoge Ausgangsklemme mit einem Ausgang von 0—
20mA/0-10V

PTC, PTO, TK Eingang flir den PTC-Schutz des Elektromotors
LED-Anzeige Zeigt die Parameter an
Tastensperre Es kann Tasten teilweise oder vollstandig sperren und
und die Auswahl der den Funktionsumfang bestimmter Tasten festlegen,
Funktionen um Fehlfunktionen zu verhindern.
Erkennung eines Motorkurzschlusses beim
Einschalten, Schutz vor Verlust einer Ausgangsphase,
Schutzmodus Uberstromschutz, Uberspannungsschutz, Schutz bei

anliegender Spannung, Uberhitzungsschutz und
Uberlastschutz.

EMV (Elektromagnetische
Vertraglichkeit)

IEC 61000-4-6; IEC 61000-4-4; IEC 61000-4-11; IEC
61000-4-5

Standards

EN/IEC 61800-3: 2017; C1, das fur die Schutzklasse 1
geeignet ist;

EN/IEC 61800-3: 2017; C2, das fiir die Umgebung der
Klasse 1 geeignet ist;

Installation in der
Umgebung

Im Inneren, vermeiden Sie direkte
Sonneneinstrahlung, Salz, Staub, dtzende oder
brennbare Gase, Rauch, Dampf.

Bestadndigkeit gegen chemische Verunreinigungen,
Klasse 3C2 EN/IEC 60721-3-3. Bestandigkeit gegen

Staubverschmutzung 352 EN/IEC 60721-3-3.
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Hoéhe iber dem
Meeresspiegel

Unter 1.000 m {. d. M. (verringern Sie den
Belastungsgrad bei Einsatz Gber 1.000 m @. d. M.)

-10 °C bis 40 °C (verringern Sie die Leistungsstufe,

Umgebungstemperatur wenn die Umgebungstemperatur

zwischen 40 °C und 50 °C liegt)

Weniger als 95 % relative Luftfeuchtigkeit, ohne
Feuchtigkeit Kondensation

IEC 60068-2-3
Vibrationen Weniger als 5,9 m/s? (0,6 g) IEC 60068-2-6

Lagertemperatur

-20 °C bis +60 °C




1.2 Anleitung zur Auswahl des Umrichters V800
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Nenn- Nenn- Motorleis
Modelltyp BaugroRe ausgangsleistung Max. Eingangsstrom Ausgangsstrom tung
(kw) (A) (A) (kw)
1PH /3PH AC230V +10%
V 800-250004 A2S 0,4 5,4 2,4 0,4
V 800-250007 A2S 0,75 7,2 4,5 0,75
V 800-250015 A2S 1,5 10 7,0 1,5
V 800-250022 B2S 2,2 12 11,0 2,2
V 800-250030 B2S 3,0 14 13,0 3,0
V 800-250040 B2S 4,0 17 16,0 4,0
V 800-250055 C 5,5 41 25,0 5,5
V 800-250075 D 7,5 53 32,0 7,5
V 800-250110 D 11 78 45,0 11
3PH /3PH AC400V +10%
V 800-4T0004 A4T 0,4 2,3 1,2 0,4
V 800-4T0007 A4T 0,75 3,8 2,5 0,75
V800-4T0011 A4T 1,1 4.5 3,7 1,1
V 800-4T0015 AAT 1,5 5 3,7 1,5
V 800-4T0022 AAT 2,2 5,8 5,0 2,2
V 800-4T0030 BAT 3,0 8,0 7,5 3,0
V 800-4T0040 BAT 4,0 10,0 9,0 4,0
V 800-4T0055 BAT 5,5 15,0 13,0 5,5
V 800-4T0075 BAT 7,5 19,0 17 7,5
V 800-4T0110 C 11 26,0 25,0 11
V 800-4T0150 C 15 35,0 32,0 15
V 800-4T0185 D 18,5 38,0 37,0 18,5
V 800-4T0220 D 22 46,0 45,0 22
V 800-4T0300 D 30 62,0 60,0 30
V 800-4T0370 E 37 76,0 75,0 37
V 800-4T0450 E 45 92,0 90,0 45
V 800-4T0550 F 55 112,0 110,0 55
V 800-4T0750 F 75 155,0 150,0 75
V 800-4T0900 F 90 180,0 176,0 90
V 800-4T1100 F 110 215,0 210,0 110
V 800-4T1320 F 132 260,0 253,0 132
V 800-4T1600 F 160 310,0 300,0 160
V 800-4T2000 G 200 390,0 380,0 200
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1.3 Ausgewabhlte Leistungs- und elektrische Parameter des V800

i i Querschnitt des Empfohlene

Vervyendeter Eingangsspannung|Motorleistung|  versorgungsleiters TR Gewicht

Umrichtertyp 50/60 Hz (kW) (mm’) *aR (A) (kg)
V 800-250004 0,4 1,5 10 0,7
V 800-250007 0,75 1,5 10 0,7
V 800-250015 1,5 2,5 16 0,7
Vv 800-250022| 1Phase 2,2 2,5 20 0,8
V 800-250030 230V 3,0 4,0 25 13
V 800-250040 4,0 4,0 25 1,3
V 800-250055 5,5 10 50 3,1
V 800-250075 7,5 16 63 4,5
V 800-250110 11 25 100 5
V 800-4T0004 0,4 1,5 10 0,8
V 800-4T0007 0,75 1,5 10 0,8
V800-4T0011 1,1 1,5 10 0,9
V 800-4T0015 1,5 1,5 10 0,9
V 800-4T0022 2,2 1,5 10 0,9
V 800-4T0030 3,0 2,5 16 1,3
V 800-4T0040 4,0 2,5 20 1,3
V 800-4T0055 5,5 2,5 25 1,3
V 800-4T0075 7,5 4 32 2,5
V 800-4T0110 11 4 40 3,0
V 800-410150| 3 Phasen 15 6 50 3,0
V 800-4T0185 18,5 10 63 4.5

400 V

V 800-4T0220 22 10 80 5
V 800-4T0300 30 16 100 5
V 800-4T0370 37 25 125 13
V 800-4T0450 45 25 160 16,5
V 800-4T0550 55 35 200 23
V 800-4T0750 75 50 250 27
V 800-4T0900 90 70 250 37
V 800-4T1100 110 95 315 39
V 800-4T1320 132 120 350 43
V 800-4T1600 160 120 400 64
V 800-4T2000 200 185 500 89

*Wir empfehlen den Einbau von Sicherungen mit der Charakteristik aR (High-Speed-Sicherungen) nach DIN 43
653, z. B. BUSSMANN Serie 170M.......
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1.4 Tabelle geeigneter Bremswiderstinde

Verwendeter Umrichtertyp

Bremswiderstand

Motorleistung

Leistung (kW) Widerstandswert (Q) (2) (kW)
V 800-250004 Einbau-BJ 0,08 200 0,40
V 800-250007 Einbau-BJ 0,08 150 0,75
V 800-250015 Einbau-BJ 0,10 100 1,5
V 800-250022 Einbau-BJ 0,10 70 2,2
V 800-250030 Einbau-BJ 0,25 65 3,0
V 800-250040 Einbau-B)J 0,30 50 4,0
V 800-250055 Einbau-BJ 0,60 35 5,5
V 800-250075 Einbau-BJ 0,80 26 7,5
V 800-250110 Einbau-BJ 1,00 22 11
V 800-4T0004 Einbau-BJ 0,15 300 0,4
V 800-4T0007 Einbau-BJ 0,15 300 0,75
V800-4T0011 Einbau-BJ 0,15 220 1,1
V 800-4T0015 Einbau-BJ 0,15 220 1,5
V 800-4T0022 Einbau-BJ 0,25 200 2,2
V 800-4T0030 Einbau-BJ 0,30 130 3,0
V 800-4T0040 Einbau-BJ 0,30 130 4,0
V 800-4T0055 Einbau-BJ 0,40 90 5,5
V 800-4T0075 Einbau-BJ 0,50 65 7,5
V 800-4T0110 Einbau-BJ 0,50 65 11
V 800-4T0150 Einbau-BJ 0,80 43 15
V 800-4T0185 Einbau-BJ 1,00 32 18,5
V 800-4T0220 Einbau-BJ 1,30 25 22
V 800-4T0300 Einbau-BJ 1,50 22 30
V 800-4T0370 Einbau-BJ 2,50 16 37
V 800-4T0450 Einbau-BJ 3,70 12,6 45
V 800-4T0550 Externe BJ 4,50 9,4 55
V 800-4T0750 Externe BJ 5,50 9,4 75
V 800-4T0900 Externe BJ 7,50 6,3 90
V 800-4T1100 Externe BJ 4,5x%x2 9,4x2 110
V 800-4T1320 Externe BJ 55x%x2 9,4x2 132
V 800-4T1600 Externe BJ 6,5x2 6,3x2 160
V 800-4T2000 Externe BJ 6,5x3 6,3x3 200

10
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1.5 MaBangaben zur RahmengroRe A: A2S und A4T

72 < 152
164164164 iy c— Y )

1T

990
|
Il

132.7

V800 | O—=

@oc:

AuBenmale (mm) Einbaumalle (mm)
Modell
w H H1 D A B @d
V 800-250004 bis 250015 | 72 142 - 152 62,7 132,7 5
V 800-4T0004 bis 4T0022| 72 142 - 152 62,7 132,7 5

e
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1.6 MaRangaben zur RahmengroRe B: B2S und B4T
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183

Vector

AuBenmaBe (mm) EinbaumaRe (mm)
Modell
W H H1 D A B @d
V 800-250022 ; 250030
550040 100 183 143 90 173 5
V 800-4T0030;
4T0040;4T0055;4T0075 100 183 ) 143 90 173 >

12
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1.7 MaRangaben zur RahmengroéRe C: CAT 11 und 15 kW; C2S 5,5 kW

184

260
250

Vector

1
[efe)
Y

AuBenmalle (mm)

EinbaumalBle (mm)

Modell
W H H1 D A B @d
V 800-4T0110
V 800-4T0150 130 260 - 184 120 250 5
V 800-2S0055
({‘4 -;:/) L
oo
il
'*».,.,\,‘
G,
>y 3 . '
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1.8 MaRangaben zur RahmengréRe D: von 18,5 kW bis 30 kW

195

182.6

(y ]

©

280
266
@)
dp

0

179

Vector

AuBenmaRe (mm)

EinbaumaRe (mm)

Modell
W H H1 D A B ?d
V 800-250075; V800-250110
V 800-4T0185 195| 280 - 179 182,5 266 7
V 800-4T0220
ILCCERRS ST (O S A
|
. V800
ececccccoe
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1.9 MaRangaben zur RahmengroéRe E: 37 kW und 45 kW
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245
ol - 180 n 193
) A 5
e o o © [)
(-]
-]
n O
9 < @
Vector R
]
o ° o uo . .
A o
%,
AuBenmaRe (mm) EinbaumaRe (mm)
Modell
W H H1 D A B @ d
V 800-4T0370
V 800-4T0450 245 390 425 193 180 410 7

15




Kapitel 1: Technische Daten

1.10 MaRBangaben fiir die RahmengroRe F: von 55 kW bis 160 kW
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Modell AuBenmaBe (mm) Einbaumafle (mm)
w H H1 D A B @d
V 800-4T0550 ; 4T0750 | 300 500 540 252 200 522 9
V 800-4T0900 338 546 576 256,5 270 560 9
V 800-4T1100; 4T1320 | 338 550 580 300 270 564 9
V 800-4T1600 400 675 715 310 320 695 11

1.11 MaRangaben zur RahmengroRe G: 200 kW

AuBenmaRe (mm) EinbaumaRe (mm)
Modell
W H H1 D A B @d
V 800-4T2000 300 1380 1445 499 220 1135 13
w08 300
220
[C] 410 o
..
&)
waeVBO0
g B
o] ey
o o -
(OO
Il]llﬂ'ﬂ TN
150
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1.12 Offnungen fiir die Montage des externen Bedienfelds

1. Fir die Modelle ..0004 bis 0300 (0,4 kW bis 30 kW).......... 68,5 x39 mm

— |
o le =
()
o o O
68.6
Einbauoffnung fiir ein einzeiliges Display
2. Fiir Modelle ab ..0370 (37 kW und mehr)................... 70 x 119 mm

119

Einbauoffnung fiir ein zweizeiliges Display

18
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1.13 Tabelle der Leistungsverluste des V800 und IE-Klassifizierung fiir Modelle
230V und 400V Versorgung

Relative Leistungsverluste veril,:s'e
VFD model dby KI:ESE
(0;25) | (0;50) | (0;200) | (50;25) | (50;50) | (50;200) | (90;50) | (90;100) Be(w)e"

V800-250007 0.60 0.90 1.10 0.60 0.90 1.30 1.00 1.40 10.1 IE2
V800-250015 0.58 0.85 1.05 0.58 0.86 1.27 1.00 1.37 10.1 IE2
V800-250022 0.60 0.90 1.10 0.60 0.90 1.30 1.00 1.40 10.1 IE2
V800-250030 0.60 0.80 1.10 0.60 0.80 1.30 1.00 1.50 10.1 IE2
V800-250040 | 0.60 0.80 1.10 0.60 0.80 1.30 1.00 1.50 10.1 IE2
V800-250055 | 0.50 0.70 1.20 0.50 0.70 1.40 0.80 1.50 11.1 IE2
V800-250075 0.50 0.70 1.20 0.50 0.80 1.40 0.80 1.60 11.1 IE2
V800-4T0007 1.27 1.42 1.60 1.41 1.61 1.97 1.92 2.43 11.1 IE2
V800-4T0015 | 1.18 1.33 1.47 1.28 1.52 1.89 1.81 2.25 11.1 IE2
V800-4T0022 | 1.12 1.24 1.51 1.29 1.40 1.82 1.72 2.14 11.1 IE2
V800-4T0030 | 1.15 1.25 1.55 1.32 1.52 1.80 1.64 2.02 11.1 IE2
V800-4T0040 0.50 0.70 1.20 0.60 0.80 1.30 0.80 1.40 14.3 IE2
V800-4T0055 0.50 0.60 1.00 0.50 0.70 1.10 0.70 1.20 16.9 IE2
V800-4T0075 0.54 0.69 1.14 0.56 0.74 1.27 0.80 1.45 16.9 IE2
V800-4T0110 0.53 0.62 1.09 0.53 0.72 1.16 0.77 1.27 16.9 IE2
V800-4T0150 0.40 0.50 0.90 0.40 0.60 1.10 0.60 1.20 16.9 IE2
V800-4T0185 0.44 0.54 0.98 0.45 0.55 1.02 0.69 1.28 16.9 IE2
V800-4T0220 0.45 0.55 0.99 0.46 0.55 1.02 0.69 1.29 17.6 IE2
V800-4T0300 0.45 0.55 0.99 0.46 0.55 1.02 0.69 1.29 17.6 IE2
V800-4T0370 0.45 0.60 1.10 0.46 0.60 1.20 0.70 1.40 18.2 IE2
V800-4T0450 0.45 0.60 1.10 0.46 0.60 1.20 0.70 1.40 18.2 IE2
V800-4T0550 0.50 0.70 1.30 0.50 0.70 1.40 0.80 1.60 18.2 IE2
V800-4T0750 0.50 0.80 1.40 0.60 0.90 1.60 0.90 1.90 18.2 IE2
V800-4T0900 | 0.55 0.75 1.35 0.65 0.90 1.55 1.00 1.90 22.4 IE2
V800-4T1100 0.62 0.79 1.25 0.77 0.95 1.39 1.19 1.88 35.2 IE2
V800-4T1320 0.63 0.83 1.30 0.68 0.95 1.44 1.10 1.78 45.4 IE2
V800-4T1600 0.57 0.86 1.46 0.91 1.11 1.68 1.25 1.93 45.4 IE2
V800-4T2000 0.63 0.78 1.23 0.77 0.92 1.65 1.18 1.81 58.1 IE2
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Kapitel 2: Installation und Anschluss

2.1 Anforderungen an die Umgebung und die Installation

Die Installationsumgebung beeinflusst die Lebensdauer des Umrichters und wirkt sich direkt
auf dessen ordnungsgemaRen Betrieb aus; die Nichteinhaltung der
Umgebungsspezifikationen kénnte zu einem Ausfall des Umrichters fihren.

Fur den Umrichter der Serie VECTOR V 800 nehmen Sie die vertikale Installation vor, um
eine optimale Luftzirkulation und Warmeableitung zu gewahrleisten.
Stellen Sie sicher, dass Sie fiir die Installationsumgebung des Umrichters folgende
Anforderungen erfillen konnen:

1) — 10 °C bis + 40 °C Umgebungstemperatur

2) Umgebungsfeuchtigkeit 0 bis 95 %, ohne Kondensation

3) Vermeiden Sie direkte Sonneneinstrahlung

(

(2)

(3)

(4) In der Umgebung befinden sich keine korrosiven Gase oder Flissigkeiten

(5) Umgebung frei von Staub, herumfliegenden Fasern, Baumwolle und Metallpartikeln
(6) Ohne radioaktives Material und Brennstoff

(7) Abstand zur Quelle elektromagnetischer Stérungen (z. B. ein elektrisches Schweillgerat,
ein grolRes Stromversorgungsgerat)

(8) Stellen Sie das Gerat auf eine ebene, vibrationsfreie Flache auf. Wenn sich Vibrationen
nicht vermeiden lassen, verwenden Sie Schwingungsdampfer, um die Vibrationen zu
reduzieren.

(9) Installieren Sie den Umrichter an einem gut bellfteten Ort, der fiir Wartungsarbeiten
leicht zuganglich ist, und auf einem festen, nicht brennbaren Untergrund auRerhalb des
Heizelements (z. B. Bremswiderstand usw.),

(10) Die Montage des Frequenzumrichters erfordert ausreichend Platz, insbesondere bei
mehreren Installationen. Achten Sie auf die Platzierung des Frequenzumrichters und
bringen Sie Kiihlventilatoren so an, dass die Umgebungstemperatur unter 45 °C bleibt.
(11) Die Nennleistung des Umrichters gilt fiir Installationen in Héhenlagen unter 1000 m Q.
NN. Bei Hohenlagen tiber 1000 m . NN verringert sich die Leistung des Umrichters.

2.2 Anschluss des Umrichters V 800 an das Stromnetz

2.2.1 Beschreibungen von Peripheriegerdten

(1) Wechselstrom-Netzteil

Verwenden Sie das Gerat gemal den zuldssigen Spezifikationen fiir die Stromversorgung
des Umrichters.

(2) Sicherungen — Absicherung

20
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Wenn die Spannung der Stromversorgung zu niedrig ist oder ein Kurzschluss an der
Eingangsbuchse auftritt, bietet der Schutzschalter die Moglichkeit, den Umrichter von der
Stromversorgung zu trennen. Ebenso wihrend der Uberpriifung, Wartung oder wenn der
Wechselrichter nicht funktioniert. Die maximalen Abschaltzeiten richten sich nach der Norm
STN 33 2000-4-41. Zur Absicherung des Eingangs des Wechselrichters miissen Sicherungen
mit den Kennlinien aR und gG (Halbleitersicherungen) verwendet werden. In einem Netz mit
der Kurzschlussfestigkeit von 50 kA oder weniger kdnnen Sie handelsiibliche gG-Sicherungen
verwenden. In einem Netz mit der Kurzschlussfestigkeit von 50 bis 65 kA sind aR-Sicherungen
vorgeschrieben.
(3) Elektromagnetisches Schitz: (MC)
Das Schiitz ermaoglicht das Ein- und Ausschalten der Stromversorgung des Umrichters, um die
Sicherheit zu gewahrleisten.
(4) AC-Eingangsdrossel
dient der Unterdriickung hoherer Oberwellen zum Schutz des Umrichters.
(5) Bremswiderstand
Bei den Motorbremsen kann der Widerstand eine hohe Gleichspannung am Bus des
Umrichters verhindern und die Bremsleistung der internen Bremseinheit verbessern.

2.2.2 MaBnahmen zu Anschluss des Hauptstromkreises
(1) Befolgen Sie beim AnschlieBen der Schaltkreise die Vorgaben der elektrischen

Kennzeichnungen und Normen.

(2) Das Anlegen der Versorgungsspannung an die Ausgangsklemmen (U, V, W) des
Wechselrichters flihrt zu dessen sofortiger Zerstérung!

(3) Verwenden Sie fiir den Anschluss an die Stromversorgung isolierte Leiter und isolierte
Schutzschlauche (sofern moglich) und erden Sie diese.

(4) Frequenzumrichter, Schweilaggregate, Hochleistungsmotoren usw. dirfen kein
gemeinsames Erdungskabel verwenden.

(5) Die PE-Erdungsklemme und die Erdungsimpedanz miissen kleiner als 10 Ohm sein.

(6) Verwenden Sie ein moglichst kurzes Erdungskabel.

(7) Achten Sie bei der Erdung mehrerer Umrichter darauf, dass keine Erdungsschleifen
entstehen.

8) Stromkabel und Steuerkabel missen voneinander getrennt sein. Achten Sie darauf, dass
der Abstand zwischen den Stromkabeln und parallel verlaufenden Steuerkabeln mehr als 15
cm betragt, oder, falls sich die Kabel und Steuerkabel kreuzen, 10 cm. Die parallele Verlegung
von Strom- und Steuerkabeln fiihrt zu unerwiinschten Stérungen.

(9) Unter normalen Umstanden betragt der Abstand zwischen den Umrichtern und den
Motoren weniger als 30 m. Der maximale Abstand liegt bei ca. 100 Metern. Wenn die
Entfernung mehr als 50 m betrégt, schlieRen Sie auf der Ausgangsseite eine Drossel an und
senken Sie die Tragerfrequenz.
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(10) SchlieRen Sie keinen Absorptionskondensator oder andere kapazitiv-ohmsche
Absorptionsvorrichtungen an den Ausgang des Frequenzumrichters an!

(11) Stellen Sie sicher, dass die Klemmen fest angezogen sind, die Kabel fest mit den
Klemmen verbunden sind, nicht locker sitzen und weder Funkenbildung noch einen
Kurzschluss verursachen. Um Stérungen in der 1. Umgebung zu minimieren, wird empfohlen
(sofern dies nicht bereits in einem bestimmten Umrichter typ installiert ist):

e auf der Eingangsseite des Umrichters einen EMV-Filter der Kategorie C1 zu installieren;

e dafiir zu sorgen, dass Storungen durch andere Gerate mithilfe einer Drossel oder eines
RFI-Filters unterbunden werden.

(12) Anderung der Drehrichtung der Elektromotorwelle: Die Drehrichtung kann durch
Vertauschen zweier Ausgangsleitungen am Ausgang des Frequenzumrichters oder an der
Klemmleiste des Elektromotors gedndert werden.

R— U U

\'% \
s —{veoo| v W((ﬂn\v
T — 3f
R U U/
s—|vsoolV i @
T — w W\ 3f

2.3.1 Bedingungen fiir den Anschluss des Umrichters und der Verkabelung
(1) Verlegen Sie die Steuerkabel, Hauptleitungen und sonstigen elektrischen Leitungen
getrennt voneinander.

(2) Um Stérungen durch Interferenzen zu vermeiden, verwenden Sie ein verdrilltes
Zweidrahtkabel oder ein abgeschirmtes Zweidrahtkabel mit einem Querschnitt von 0,5 bis 2
mm?Z,

(3) Stellen Sie sicher, dass die verwendeten Klemmen hinsichtlich der Spannung und der
maximalen Strombelastung geeignet sind.
(4) Verwenden Sie die richtige Erdungsklemme E; der Erdungswiderstand muss gemaf STN
EN 62305-3 kleiner als <10 Ohm sein.

Verwenden Sie den vorgeschriebenen Querschnitt des Erdungsleiters. Die Querschnitte der
Schutzleiter mussen berechnet oder einer Tabelle entnommen werden (alles gemaR STN 33
2000-5-54). Der Erdungspunkt sollte sich so nah wie moglich am Wechselrichter befinden,
und die Lange des Kabels sollte so kurz wie moglich sein. In TN-Netzen miissen folgende
Anforderungen erfiillt sein:

(4.1) Der Erdungswiderstand des Versorgungsknotens darf nicht groRer als 5 Q sein.
Unter schwierigen Bodenbedingungen sind maximal 15 Q zulassig.
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(4.2) Der Gesamtwiderstand der PEN-Leiter (einschlieflich der vom Transformator und
vom Erdungspunkt abgehenden Leiter) darf bei Netzen mit der Spannung von 230 V AC nicht
groBer als 2 Q sein.

(4.3) Der PEN-Leiter in einem TN-C-Netz oder der PE-Leiter in einem TN-S-Netz muss tber
einen separaten Erdungsanschluss oder durch Anschluss an ein bestehendes Erdungssystem
geerdet werden. Die einzelnen Erdungen der PEN- und PE-Leiter sollten einen
Erdungswiderstand von hochstens 15 Q aufweisen. Am Ende der Leitungen und
Abzweigungen des Netzes am Neutralpunkt darf der Erdungswiderstand hochstens 5 Q
betragen.

(5) Beachten Sie die Anforderungen hinsichtlich des Anschlusses jedes Terminals und der
richtigen Auswahl des Zubehors, wie beispielsweise Potentiometer, Voltmeter, Netzteile,
Kabel, Klemmen usw.
(6) Nachdem der Anschluss fertiggestellt und nachdem Uberpriift wurde, ob alles korrekt
angeschlossen ist, kann die Stromversorgung eingeschaltet werden.

(7) Die Gesamtldange der Leitung sollte hochstens 100 m betragen. Insbesondere bei einem
weiter  entfernten  Anschluss kann es zu einer Beeintrachtigung der
Strombegrenzungsfunktion oder zu einer Storung des Gerats oder der am Ausgang des
Wechselrichters angeschlossenen Vorrichtung kommen oder zur Beeintrdchtigung des
Ladestroms aufgrund der langen elektrischen Installation kommen. Achten Sie daher auf die
Gesamtlange der Leitung. Bei der Dimensionierung der Ausgangskabel zum Motor wird die
Verwendung von abgeschirmten Kabeln, z. B. vom Typ NYCY 3 x Querschnitt, NYCWY 3 x
Querschnitt oder OLFLEX® 4G, empfohlen, um Hochfrequenzstdrungen zu minimieren.
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Kapitel 2: Installation und Anschluss

2.3.2 Grundlegender Schaltplan VECTOR V 800 — 2S und 4T.

Ausstattungsvariante R

3x400V 1x230V
L1 L1
L2 L2(N)
L3

R
S
T
)

—

PROGRAMM IERBARE

DIGITALEINGANGE

53 kann auch als ein
Fequenzeingang
verwendet werden

Analogeingang

NPN-interne Stromquelle
Leistungs- und Steuerungsanschliisse

@ - wn =

V800-2S0004
V800-2S0007
V800-2S0015
V800-4T0004
V800-4T0007
V800-4T0011
V800-4T0015
V800-4T0022

Ct——+ +—+
I

ol | 0-10V Ll
I 1

A | | 0/4-20mA | I

"' T{o-10v) ' "];
(I Il
O—1 T
v/ VI

U

AC
t=S
w

—

PR C j
Bremswiderstand
+

Analogausgang

o 010V

i Ll 0/4-20mA
7 ——

Digital-/Frequenz-Ausgang,
NPN Transistartyp
30V DC, max. 100 mA

Relaisausgang
250V AC/
30V DC/6BA
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NPN Externe Stromquelle

Leistungs- und Steuerungsanschliisse

3x400V 1x230V
L1 L1
L2 2M
L3

PROGRAMM IERBARE
DIGITALEINGANGE

S3 kann auch alsein
Fequenzeingang
verwendet werden

+12V —»0
(+5 V bis +27V)

Analogeingang

Kapitel 2: Installation und Anschluss

@ - n>x

V800-2S0004

S1 T ] ﬁ'ﬁ | - GND
S2 ‘

S3 ‘

S4 — |

J3
GND

V800-2S0007
V800-2S0015
V800-4T0004
VvV800-4T0007
V800-4T0015
V800-4T0022

NPN

AC

MOTOR

i I Bremswiderstand

Analogausgang

—$° 0-10V
- o 0/4-20 mA

Digital-/Frequenz-Ausgang,
NPN Transistortyp
30V DC, max. 100 mA

MO1 .
EXT 1 01
MCM —
ON  OFF MODBUS RTU
mEE .
| RS485
RSOt
14 e
RC
va L Relaisausgang
250V AC/
30V DC/6A

I RA
12

GND -V

Od——+ +—+—0) +10V
A [

g G210V 4 ‘IFIV

| |

| |0/4-20mAI lA FIC
A E T 'I
1| [

O—r—7 T
\ \
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Kapitel 2: Installation und Anschluss

Steuerklemmenleiste fiir Modelle der Ausstattungsvariante R

- Der Schalter J2 legt fest, ob FIC
als Spannung 0-10 V oder 4-20-

i

mA-Stromeingang ausgefiihrt EE
wird &
-Der Schalter J1 legt fest, ob FOV o RA RB RC

als Spannungs- oder ===

Stromausgang 4—20 mA Ausgang

ausgefiihrt wird Y Fl g |

-Der Schalter J3 legt fest, ob es Fe FI H’“" Fl
sich um eine digitale Quelle 2 100 B
handelt. .EE 2y i
Interner oder externer Eingang 0606660066000
_Der Schalter J4 bestlmmt den FWDREV 81 82 S3 S4 10V FIV FIC GNUFOVMCIIHM GND RS* RS-
Leitungswiderstand S=1=l=lssls s s SIS R E s

der Kommunikation EIN/AUS
-CN2 ist ein 10-poliger Port zum
Anschluss des Displays oder des
Verlangerungskabels

Typ: NPN

- Der Schalter J2 legt fest, ob FIC
als Spannung 0-10 V oder
4-20-mA-Stromeingang 2\ RB RC

ausgefihrt wird EHEE

-Der Schalter J1 legt fest, ob FOV

o
z
~

als Spannungs- oder Strom-4- 3 FOEEEY |
20-mA-Ausgang ausgefiihrt wird e8] [8]~ [§]
J3  NPN o :
-Der Schalter J3 legt fest, ob die EEII ol v o[l
.. . . - J2 H 4
Stromquelle digitaler Eingdnge, M .
. .. 2000222
intern oder extern aUSgerhrt FWD REV S1S2 S3 S4_ 10V FIV_FIC GNDFOV MCM MOT GND Rs+ Rs-
wird sIEIEIEIEIEIEIEIEIEIEIELE
-Der Schalter J4 bestimmt den J) l <L

\O
Leitungswiderstand E i % ? o
-0

der Kommunikation EIN/AUS
-CN2 ist ein 10-poliger Port zum
Anschluss des Displays oder eines
Verlangerungskabels

Typ: NPN

+12vO
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Praktischer Anschluss der genannten Modelle

Typ: a — 1-Phasen-Eingang 230 V AC (0,4 kW bis 1,5 kW)

PE

l
L1 = l

DD DD

DD ID DD

3~

UT1 VT2 WT3 PR+
Loy

Typ: al — 3-Phasen-Eingang 400 V AC (0,4 kW bis 2,2 kW)

1 1 B PE

[BIP[D[DI[D]

UT1 VT2 WT3 PR+

DD s
3~

RL1 S22 TA3 £

Kapitel 2: Installation und Anschluss

Beispiel fiir den Anschluss der Umrichter Steuerung Gber RS485. Stellen Sie am FM-Endgerét J4 auf die
Position ,,ON“.

) [ & )
[ | El [ [ l -
. J4 J4
. Iorr . lorr Iorr Mo
V800 | V800 :| V800 : V800 ¢
[ —._F m‘-.y] @ F}u @ I-ws ® s ns-
______ T T I |
| Kabelschelle | Kabelschelle
| erden i

erden.

Kabelschelle
erden.

RS-485

RS-485

o8 : =

% & A 2

H H ! [

RS.485 T ] T i
2x0.75 mm? (napr. L YCYP-2x 0.75mm2 ; LIY(CIY-08 2x0.75 man¥)

27



2.3.3. Grundlegender Schaltplan VECTOR V 800 —
2S....Ausstattungsvariante S
NPN Interne Stromquelle

Leistungs- und Steuerungsanschlisse

Kapitel 2: Installation und Anschluss

1x230V

u
L2(N)

PROGRAMM IERBARE
DIGITALEINGANGE

oo}
>—O/
»—O/

S3 kann auch alsein

Fequenzeingang —0—0
verwendet werden ¢—O~" ¢
>~'O/ —

Analogeingang

V800-250022
r V800-2S0030
s V800-2S0040
T V800-2S0055

V800-2S0075 .
@ V800-2S0110 | +/B1
DC
B2
FWD \

FOV
| ol

st — v | leno

S2
S3 —
s4 |
3 l NPN MO1
W
bono <
MCM
Sl
RS-

I RA

Ot +—+ IHOV
I I
0-10V
o— — RV
I 1 0/4-20mA 1 1 oL FIC
1 I (0_10\/) | | I
1o N
o

............................

GND -V

AC
\

I Bremswiderstand

Analogausgang

e

0-10Vv
0/4-20 mA

Digital-/Frequenz-Ausgang,
NPN Transistortyp
30V DC, max. 100 mA

.....

Relaisausgang
250V AC/
30VDC/6A

28



Kapitel 2: Installation und Anschluss

NPN Externe Stromquelle

Leistungs- und Steuerungsanschliisse

%20 V800-250022
R V800-280030 TXe
i s V800-2S0040 Vit
V800-2S0075
Sty
e @ V800-2$0110: +/B1
= : oC I Bremswiderstand
- B2
PROGRAMM IERBARE : -
DIGITALEINGANGE
FWD - \Y Aqalogausgang
—0~0—CQREV— n e} Fovo————»o10v
S3 kann auch alsein -—‘—] o, 0/4-20 mA
Fequenzeingang S1 — a# }ﬁ | . GND o i
verwendet werden o o—0S2 — —
o] Digital-/Frequenz-Ausgang,
- —»0- - NPN Transistortyp
3 l NPN mMo1 | 30V DC max. 100 mA
+12V —»0—————QGND EXT £, T
(+5 V bis +27V) MCM =
MODBUS RTU
ON OFF RS+ < ,
| P
RS- O— o
Analogeingang 14 —
AT N B
R +——0O) +10V C Relaisausgang
(] ) [ =7 o 250V AC/
ol 040V : i »O FIV B 30V DC/6A
| RA
| lo/a-20mA 1 | L FiC
1 ] (0_ 10 V) | | 'I J2
(I (|
o LI T 1 OGND - \
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Kapitel 2: Installation und Anschluss

Steuerklemmenleiste fiir Modelle der Ausstattungsvariante S

- Der Schalter J2 legt fest, ob FIC als
Spannung 0-10 V oder
4-20-mA-Stromeingang ausgefihrt
wird

-Der Schalter J1 legt fest, ob FOV als
Spannungs- oder Stromausgang 4—
20 mA Ausgang ausgefiihrt wird
-Der Schalter J3 legt fest, ob es sich
um eine digitale Quelle handelt. i
Interner oder externer Eingang ||
-Der Schalter J4 bestimmt den AT T AT T T T o T TS
LeltungSW|derstand FWDREV §1 S2 S3 S4 10V FIV FIC GND FOVMCH MOT GND RS# RS-
der Kommunikation EIN/AUS El=IElEIEIEIE EEEEEEE EE
-CN2 ist ein 10-poliger Port zum
Anschluss des Displays oder des
Verlangerungskabels

Typ: NPN

Spannung 0-10 V oder
4-20-mA-Stromeingang ausgefiihrt
wird

-Der Schalter J1 legt fest, ob FOV als
Spannungs- oder Strom-4- '

- Der Schalter J2 legt fest, ob FIC als gg
CN2

H Fl [
20-mA-Ausgang ausgefiihrt wird @] o~ [§]
-Der Schalter J3 legt fest, ob die Eéﬁ v |§ ! v °“|§|
Stromquelle digitaler Eingdange, @ | |—m—mous—— :
intern oder extern ausgefiihrt wird Fwnnﬁlgf szsf '54" ot o ;.Q'gfg;fg;é{.'.ZZQ o e
-Der Schalter J4 bestimmt den | | Eeemimaaa s I=I=I=I=1=I=ISI=ISIS

Leitungswiderstand ‘L J> <L ©
der Kommunikation EIN/AUS # 1 1 i ?
-CN2 ist ein 10-poliger Port zum -6
Anschluss des Displays oder eines
Verlangerungskabels

Typ: NPN

+12vO
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Kapitel 2: Installation und Anschluss

Praktischer Anschluss der Frequenzumrichter V800-250022 und V800-25S0030 ...
Typ S

PE

N—1 |

L1 TN &

DD DD
DID|DP| D

UT1 VT2 WIT3 +/B1 B2

Ll X

ACHTUNG! SchlieBen Sie die Klemme des Gleichstrom-
Zwischenkreises niemals an die Erdung an!

D

Beispiel fir den Anschluss der Umrichter Steuerung (iber RS485. Stellen Sie am FM-
Endgerat J4 auf die Position ,,ON”.

Den Erdungsleiter (PE) des Einspei
/
) i
o W o o I o
J4 Ja
J4 Ja
lorr lorr OFF | L
V800 : V800 :| V800 [v8oo ¢
\A
— Flo e el
T T ] |
| |
| Kabelschelle | | Kabelschelle | Kabelschelle
-~ erden { ! erden. H erden.
1 ] / £

) y i y

/ 21
H | 1 H
RS.485 T [T Rs.ss || B | RS.485 1
i 2x0.75 mm? (napr. L -YCYP-2x 0.75 mm2 . LIY(C)Y-0B 2x0 75 mm?)
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Kapitel 2: Installation und Anschluss

2.3.4. Grundlegender Schaltplan VECTOR V 800 —

4T....Ausstattungsvariante T

NPN-interne Stromquelle

Leistungs- und Steuerungsanschlisse

3x400V

L1

@ - »n >

PROGRAMM IERBARE
DIGITALEINGANGE

—O~ ¢ FWD -/
—0—"0 REV —|
00— 00— S1 —
53 kann auch alsein —0— 00— S2 —]
Fequenzeingang o0 S3
verwendet werden oo 0S4
)GND
Analogeingang
e P
et — +10V
(|
| 1 0 = 10 V
i »O FIV

V800-4T0030
V800-4T0040
V800-4T0055
V800-4T0075
V800-4T0110
V800-4T0150 |
V800-4T0185 |

V800-4T0300

—b—

ﬁ#

OFF

ON
oo
J4

............................

+/B1
V800-4T0220 o

v
n 'FOVEI)"}"‘" EE)

AC
MOTOR

l Bremswiderstand

Analogausgang

» 0-10V
- 0/4-20 mA

Digital-/Frequenz-Ausgang,
NPN Transistortyp
30V DC, max. 100 mA

MODBUS RTU

RS+(O)—— -~ o
i RS485
RS- E ;_._..—_._,_( - o

RC .
Relaisausgang

250 VAC/

30V DC/6A
RA
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Leistungs- und Steuerungsanschlisse

Ix400V

L1
L2
L3

PROGRAMM IERBARE
DIGITALEINGANGE

O O—
} loalle’
53 kann auch alsein

Fequenzeingang
verwendet werden

- —»0

NPN Externe Stromquelle

Kapitel 2: Installation und Anschluss

V800-4T0030

R V800-4T0040

. V800-4T0055
V800-4T0075

T v800-4T0110
V800-4T0150 -

@  Vv800-4T0185
V800-4T0220 ' ..
V800-4T0300 |
v

FWD-

Rev— %t

51— iw 'z

$2 —

$3 —

s4

I Bremswiderstand

Analogausgang

»o 0-10V
0/4-20 mA

Digital-/Frequenz-Ausgang,
NPN Transistortyp
30V DC, max. 100 mA

3 l NPN Ntlfo:li 5
+12V —0 GND EXT i o
+5V bis +27V -
ON  OFF MODBUS RTU
RS+
mEE S
RS- O— o
Analogeingang 14 =
I\ [
- o RC
o 'l [‘ ‘l +10v Relaisausgang
_ L 0-10V | | wa Bo 250V AC/
o O FIV
[ | 30V DC/BA
| | 0/4-20mA 1 | FIC RA
o ey R 12
A (0-10V) .
O T GND . v

33



Kapitel 2: Installation und Anschluss

Steuerklemmenleiste fiir Modelle der Ausstattungsvariante T

- Der Schalter J2 legt fest, ob FIC als
Spannung 0-10 V oder
4-20-mA-Stromeingang ausgefihrt
wird

-Der Schalter J1 legt fest, ob FOV
als Spannungs- oder Stromausgang
4-20 mA Ausgang ausgefihrt wird
-Der Schalter J3 legt fest, ob es sich
um eine digitale Quelle handelt.
Interner oder externer Eingang
-Der Schalter J4 bestimmt den
Leitungswiderstand

der Kommunikation EIN/AUS

-CN2 ist ein 10-poliger Port zum
Anschluss des Displays oder des
Verlangerungskabels

Typ: NPN

=== 1===] =

- Der Schalter J2 legt fest, ob FIC als
Spannung 0-10 V oder
4-20-mA-Stromeingang ausgefiihrt
wird

-Der Schalter J1 legt fest, ob FOV als
Spannungs- oder Strom-4-
20-mA-Ausgang ausgefihrt wird
-Der Schalter J3 legt fest, ob die
Stromquelle digitaler Eingange,
intern oder extern ausgefiihrt wird
-Der Schalter J4 bestimmt den
Leitungswiderstand

der Kommunikation EIN/AUS

-CN2 ist ein 10-poliger Port zum
Anschluss des Displays oder eines
Verlangerungskabels

Typ: NPN

CN2
RA RB RC
I=1=1=]
I . l=|| on-
F'CF] ® | Fov ®
J.ji NPN ¢ I:I H " D“I:.I
=l et .
5666666000066000606

FWDREV S1 S2 S3 34 10V FIV FIC GND FOV MCM MO01 GND RS+ RS-

L 1111

jiﬁ

=I=I=ZIZIEIE[= =l=l=]=

+12vO




Kapitel 2: Installation und Anschluss

Anschluss des Antriebsteils V800-4T0030 bis 4T0150

Die Klemmen R/S/T dienen zum Anschluss

des Stromkabels. Die Klemme ,, “dient
sowohl fir die Zuleitung als auch fir den
angetriebenen Motor.

Die Klemmen U/V/W dienen zum Anschluss
des Elektromotors; es handelt sich um
Ausgangsklemmen.

DC-Klemmen des Zwischenkreises +/B1 und
B2

Sie dienen zum Anschluss des
Bremswiderstands (Resistors).

ACHTUNG! SchlieRen Sie die Klemme
des Gleichstrom-Zwischenkreises
niemals an die Erdung an!

Beispiel fir den Anschluss der Umrichter Steuerung tiber RS485. Stellen Sie am FM-
Endgerat J4 auf die Position ,,ON“.

(PE) des andieEr anschiiefen.

W on B o BWon ] on
0 . u 8 Ja sl
- BOFF * 18] o OFF M or
V800 | V800 : V800 » V800 «
Il\s-ns- F: u] @ lns ul z F.T}é

erden

LTS i e SEEESR 550 e ey gy £ SRS S TR

Kabelschelle

Kabelschelle
erden

erden

RS-485 RS.485

75mm2 . LIY(C)Y-08 2x0 75 mm?!
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Kapitel 2: Installation und Anschluss

2.3.5. Grundlegender Schaltplan VECTOR V 800 —

4T....Ausstattungsvariante U
NPN-interne Stromquelle

Leistungs- und Steuerungsanschliisse

3x400V
5 R V800-4T0370 U
V800-4T0450
L2 S Vv
L3 T W
@ 4B
" oe I Bremswiderstand
B2
PROGRAMM IERBARE =
DIGITALEINGANGE
\' Analogausgang
—OrTo—OPWD - " lFOV AN be gy
O~ O0——Q REV — : - L L ] 5 0/4-20 mA
- 7 ] GND ey
53 kann auch alsein | 51 %N " —
Fequenzeingang O O- S2 >—
verwendet werden —0—7 &3
‘01 sS4 Digital-/Frequenz-Ausgang
NPN Transistortyp
NPN 30V DC, max. 100 mA
4 MOLA A
198 i
oo O
MCM e
Hilfsspannungsausgang ON OFF MODBUSRTU
124V DC, max. 150 mA () 424V . RS"i;—v-ﬂ Rs485
RS- g0
i J3 —_—Tr
Analogeingang —
Mmoo
C——+ i
o Relaisausgang
, , 0-10V ¢ 250VAC/
30V DC/6A
[ | 0/4a-20mA
" ,' (0-10V)
S

............................
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NPN Externe Stromquelle

Leistungs- und Steuerungsanschliisse

3x400V

Kapitel 2: Installation und Anschluss

i R V800-4T0370 U
V800-4T0450
L2 S Vv
T WO
@  +/B1
oc I Bremswiderstand
‘ B2
PROGRAMMIERBARE |~~~ =
DIGITALEINGANGE v Analogausgang
—0~0—QFWD i IFOV S o g0y
REV | - . ,0/420mA
S3 kann auch alsein T_O/O_ S1 — V:ﬁ 'ﬁ GHD =
Fequenzeingang o0 S2 —
verwendet werden I—%)/C S3 —
sa Digital-/Frequenz-Ausgang
T Lk ik NPN Transistortyp
il 2y - 30V DC, max. 100 mA
14 l NPN
+12V —»0————OGND EXT p & v e
(VR IN) Hen MOlSEUS RTU
Hilfsspannungsausgang ON OFF I oy »
+24V DC, max. 150 mA () +24V o 2 i T s
Analogeingang GND J3 ‘ #
I\ 1\
i . RC
4 " ‘l " ‘ +10vV Relaisausgang
o s (o A a IBO 250 VAC/
o »O FIV
{1 | = 30V DC/6A
| 1 o/4a-20mA 1 1 |gc
1 | (o_lov) | | 'I Il J2
(I (I
O— 7 T GND - \
Y S \/
ou b
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Kapitel 2: Installation und Anschluss

Steuerklemmenleiste fiir Modelle der Ausstattungsvariante U

0o
HE

FEEEIR
FEEEE

FH

[(SISI] e lm

RA RB RC .

HEE -
=

NP

J4 J3

0 o HEE

NN NN NN NN NN
FWDREV 81 82 S3 S4 10V FIV FIC GND FOV MCM M01 GND RS+ RS- GND +24V|

ElEIEIEIEIEIEIEIEIEIEIEIEIEIEIEIEE

J4 J3
o S

6666666666606066

FWDREV S1 82 83 S84 10V FIV FIC GND FOV MCM MO01 GND RS+ RS- GND +24V/

ElEIEIEIEIEIEIEIEIEEEIEIEIEIEIEIE

FA644 4

= +12V
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Kapitel 2: Installation und Anschluss

Der Schalter J2 legt fest, ob FIC als Spannungs-Eingang (0-10 V) oder
Strom-Eingang (4—20 mA) ausgefihrt ist. Der Schalter J1 legt fest, ob FOV
als Spannungs- oder Stromausgang 4—20 mA Ausgang ausgefiihrt wird.
Der Schalter J4 legt fest, ob die Stromversorgung der digitalen Klemmen
intern oder extern erfolgt.

Der Schalter J3 legt den Wert des Abschlusswiderstands der
Kommunikationsleitung fest. Eingeschaltet (ON) oder ausgeschaltet (OFF).
CN2 ist ein 10-poliger Port zum AnschliefSen des Displays oder eines
Verlangerungskabels an das Display

Beispiel fiir den Anschluss der Umrichter Steuerung liber RS485. Stellen Sie am FM-
Endgerat J3 (Modelle 37 bis 200 kW) auf die Position ,,ON“.

DenfEr (PE) des i an die Er anschiieBen

2 @] [3)
o o o g~
4 FI ue Ja |8 Ja|e
o] oFF | o] or o] oF Mo
V800 1 V800 : | V800 : V800 «
. Ins. ws-| @ F' u-] @ Rsefns- | (D) m;
______ i | ‘
! Kabelschele | | Kabelschelle Kabelschelle
\—erden { i erden. erden,
(v. o e 1 =, ‘: _________________________
i
! !
RS-485 | RS-485 ] RS-485

napr. Li -YCYP-2x 0.75mm2 . LIY(C)Y-0B 2x0 75 mm?
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Kapitel 2: Installation und Anschluss

2.3.6. Grundlegender Schaltplan VECTOR V 800 —
4T....Ausstattungsvariante V

NPN Interne Stromquelle

Leistungs- und Steuerungsanschliisse
3x400V

V800-4T0550
11 R V800-4T0750 u
L2 S V800-4T0900 Vv
13 T V800-4T1100 e
V800-4T1320 -
@ +/B1 Q—ocr

V800-4T1600

V800-4T2000 ' *° Brems Bremswiderstand
| B20Q | Chopper
1 S

PROGRAMM IERBARE
DIGITALEINGANGE
o< EWD - \% Analogausgang
00 REV— | 1 Fovi P 'Ng}ioz\g .
8 { L 0/4-20m
0" O St —= lﬁ+ﬁ | - GND I
= | =—
53 kann auch alsein  #—O~"( S2 —
Fequenzeingang — O~ 0O S3 —
verwendet werden ‘
+—O0— 0O S4 — Digital-/Frequenz-Ausgang
NPN NPN Transistortyp
30V DC, max. 100 mA
J4 MO1 s R S
oo M I /
MCM =
Hilfsspannungsausgang MODBUS RTU
+24V DC, max. 150 mA +24V ON OFF RS+ ? £ o
EEE 50T e
RS- ; =
Analogeingang 53 =
R N\
Ot :l ': ;‘ +10V Relaisausgang
, 1 0-10V T () 250VAC/
G 30V DC/6A
| 1 o/a-20mA 1 1 |pe :
(L (0_10 V) (L J2
1o il

O—17 T GND-V
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Kapitel 2: Installation und Anschluss

NPN Externe Stromquelle

Leistungs- und Steuerungsanschliisse

3x400V
V800-4T0550
L1 R V800-4T0750 U
L2 S V800-4T0900 \Y
3 T V800-4T1100 WO
V800-4T1320 - - :
— @ V800-4T1600 | +/B1 Bremswiderstand

- V800-4T2000 | ©oc Brems
BZI Chopper

DC-

|
|
l
PROGRAMM IERBARE :

DIGITALEINGANGE
Y Analogausgang
00O REV — '

4 -—"—*—‘—--: 0/4-20 mA
—O0— O s1 — *ﬁ +# | . GND ; —90
$3 kann auch alsein ¢ 00 $2

Fequenzeingang S3 —
venWeadet witrden sS4 Digital-/Frequenz-Ausgang

NPN Transistortyp
30V DC, max. 100 mA

MO1
14 l NPN M1
+12V —»0——————GND EXT oo
(+5 V bis +27 V) MCM =

OFF MODBUS BTU

ON
Hilfsspannungsausgang RS+ g
424V DC, max. 150 mA () +24V | [oN| RS- i: B4ES
3 ? s

Analogeingang -
I\ 1\

n ) RC .
Od——t = +10V Relaisausgang
"oiiov ) wa Bo 250V AC/
o »O FIV
= i 30V DC/6A
| 1 o/4a-20mA 1 1| |gc "A
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Steuerklemmenleiste fiir Modelle der Ausstattungsvariante V
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FEEEE

FH

[(SISI] e lm

RA RB RC .

HEE -
=

NP

J4 J3

0 o HEE

NN NN NN NN NN
FWDREV 81 82 S3 S4 10V FIV FIC GND FOV MCM M01 GND RS+ RS- GND +24V|

ElEIEIEIEIEIEIEIEIEIEIEIEIEIEIEIEE

J4 J3
o S

6666666666606066

FWDREV S1 82 83 S84 10V FIV FIC GND FOV MCM MO01 GND RS+ RS- GND +24V/

ElEIEIEIEIEIEIEIEIEEEIEIEIEIEIEIE

FA644 4

= +12V
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Der Schalter J2 legt fest, ob FIC als Spannungs-Eingang (0-10 V) oder
Strom-Eingang (4—20 mA) ausgefiihrt ist.

Der Schalter J1 legt fest, ob FOV als Spannungs- oder Stromausgang 4-20
mA Ausgang ausgefihrt wird.

Der Schalter J4 legt fest, ob die Stromversorgung der digitalen Klemmen
intern oder extern erfolgt.

Der Schalter J3 legt den Wert des Abschlusswiderstands der
Kommunikationsleitung fest. Eingeschaltet (ON) oder ausgeschaltet (OFF).
CN2 ist ein 10-poliger Port zum AnschlieRen des Displays oder eines
Verlangerungskabels an das Display

2.3.7 Leistungsklemmenleisten V 800 und ihre Beschreibung
Die Anordnung der Klemmen im Leistungsklemmenblock V 800 ist wie folgt:

Klemmenbezeichnung Beschreibung
R/L1,S/L2, T/L3 Versorgungsspannung (Eingangsklemmen)
U/T1, V/T2, W/T3 Ausgangsklemmen des Umrichters zum Anschluss eines

dreiphasigen Elektromotors.

Ausgang des Gleichstromkreises. ACHTUNG!!!

+/B1, = Hier darf nur die Bremseinheit angeschlossen werden!
+/B1, B2 Anschluss des Bremswiderstands
+, PR Anschluss des Bremswiderstands (Ausstattungsvariante A)

@ Erdung (PE)

Beschreibung der Umschalter auf dem Bedienfeld

Bezeichnung des

Umschalters Beschreibung des Umschalters

FIC-Analogeingang: Spannung (0 — 10 V), Eingangsschalter auf V

2 - .
! FIC-Analogeingang: Strom (0—20 mA) Eingangsschalter auf |

FOC-Analogausgang: Spannung (0 — 10 V), Ausgangsschalter auf V

1
! FOC-Analogausgang: Strom (0 — 20 mA), Ausgangsschalter auf |

Der Schalter J3 legt fest, ob die Stromversorgung der digitalen
J3 (0,4bis30kw) | Klemmen intern oder extern erfolgt (Betriebsbereich von
+5V bis +27 V).

Der Schalter J3 legt den Wert des Abschlusswiderstands der

44 (0,4 bis 30 kw) Kommunikationsleitung fest.

Der Schalter J3 legt den Wert des Abschlusswiderstands der

13 (37 bis 200 kw) Kommunikationsleitung fest.
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J4 (37 bis 200 kW)

Der Schalter J4 legt fest, ob die Stromversorgung der digitalen Klemmen
intern oder extern erfolgt (Betriebsbereich von +5 V bis +27 V).

CN2

10-PIN-Anschluss zum AnschlieRen

des Displays oder eines

Verlangerungskabels an das Display

Bezeichnung

der Klemme Funktionsbeschreibung Anmerkungen
FWD Befehl , VORWARTS" / ,STOP* Multifunktionale
_ _ Eingangsklemmen S1 bis S4,
REV Befehl ,,RUCKWARTS” / ,,STOP“ FWD, REV je nach
S1 Multifunktionale Eingangsklemme Referenznummer oder
S2 Multifunktionale Eingangsklemme speznﬁss:hen Einstellungen
. . ) sowie GND. Interne
S3 Multifunktionale Eingangsklemme Stromversorgung
12 V DC. Externe
. . . Stromversorgung von 5 V bis 27
sS4 Multifunktionale Eingangsklemme V DC
Eingangsimpedanz 3,3 kQ.
FOV Analoges Ausgangsterminal 0-10V/0-20mA
oV +10-V-Stromquelle fiir die Frequenzsteuerung Potentiometer 10 kQ
FIV Analoger Spannungseingang 0-10 V (Impedanz: 20 kQ)
0-20mA/0-10V
FIC Analoges Stromeingangsmodul (Impedanz 250 Q fiir den
Stromeingang / 10 kQ fur den
GND Nullpotential fir digitale Eingdnge
MCM Nullpotential fir OC
ttifunkti Belastbarkeit des Ausgangs
MO1 Multifunktionsausgang 30V DC/50 mA
RS+ RS 485 plus RS485-
RS- RS 485 Minus Kommunikationsverbindung
+24V Stromver.sorgung +24 V (max. 150 mA) Nur Modelle ab 37 kW
Hilfsspannungsausgang
. Belastbarkeit der Kontakte:
RA Relais-Ausgangskontakte (NO) AC 250V / 3A; DC 30V / 6 A.
. Belastbarkeit der Kontakte:
RB Relais-Ausgangskontakte (NC) AC 250V / 3A; DC 30V / 6 A.
RC Relais-Ausgangskontakte RA, RB gemeinsame| Belastbarkeit der Kontakte:

Klemme

AC 250V /3A; DC30V /6 A.
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Kapitel 3: Betrieb

Kapitel 3: Betrieb

3.1 Beschreibung des einzeiligen digitalen Displays

3.1.1 Abbildung des Bedienfelds fiir Modelle 0,4 kW bis 30 kW

Bedienpanel:

Display
RUN/STOP

Zurick-Taste
(6ffnet die -
Ansicht
Optionen in der
Home-Ansicht)

LED-Anzeige des ausgewdhlten Anzeigewerts

®H: @a

® FR

Drehknopf/Taste

A PRG-Taste
(6ffnet das Meni in der
Home - Ansicht)
v TER ENTER-Taste
i (6ffnet das Menii in
der Home-Ansicht

Pfeiltasten (Meni-Navigation und Einstellung von Werten)

3.1.2 Beschreibung der Tastenfunktionen

Schaltflache

Bezeichnung

Beschreibung

Programm-Taste

Aufrufen oder Zuriickkehren aus dem
Men erster Ebene

ENTER/RESET

Durchlaufen des Menis und Bestatigen
der Parameter oder Riickkehr.

Werterhéhung

Erhohen Sie die Werte oder
Funktionscodes schrittweise.

Wertminderung

Daten oder Funktionscodes werden
schrittweise reduziert.

Drehknopf/Taste

Durch Drehen des Drehknopfs stellen Sie
die Frequenz ein / Durch Driicken des
Drehknopfs wechseln Sie die Anzeige auf
dem Display
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Kurz den Drehknopf ,,driicken und
loslassen”

und auf dem Display werden nach jedem
Tastendruck nacheinander verschiedene
GroRen angezeigt:

- Betriebsfrequenz in Hz

- eingestellte Frequenz in Hz

- Wert der aktuellen Gleichspannung

- Ausgangsstrom A

- Ausgangsleistung

* abhangig von der Einstellung der Bits in
P7.03

Schaltflache

Bezeichnung

Beschreibung

@

Nach links
verschieben

Wihlen Sie im Einstellungsmodus durch
Driicken dieser Taste das Bit aus, das Sie
anpassen mochten. In anderen Modi
werden die Parameter zyklisch durch
Verschieben nach rechts angezeigt.

START/STOPP

Start und Stopp des Umrichters im
Tastatursteuerungsmodus.

3.1.3 Beschreibung der Leuchtanzeige

Bezeichnung der Leuchtanzeige

Beschreibung der Leuchtanzeige

Hz Frequenz
A Strom
Vv Spannung
Ausgeschaltet (aus): vorwarts.
VORWARTS/RUCKWARTS Eingeschaltet (leuchtet):

Ruckwartsbetrieb.
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3.2 Beschreibung eines zweizeiligen Digitaldisplays

3.2.1 Abbildung des Bedienfelds fiir Modelle 37 kW bis 200 kW

LED-Anzeigen fiir den ausgewadhlten Anzeigewert
P— - —

1 Zeile auf dem
Display
LED-Anzeige )
der 2 Zeilen auf dem
Funktionen | Display Einstellung im
Parameter
P9.52
Nach oben ' = B
verschieben B Schaltflache
,Programm starten”
: & »
Nach links HIFT EIER Bestatigen
verschieben % o
© 0 B STOPP / RESET
START '
Tippbetrieb (reduzierte Geschwindigkeit) / Multifunktionstaste
Schaltflache Bezeichnung Beschreibung
E——“ Programm-Taste Aufrufen oder Zuriickkehren aus dem
MENU & Menii erster Ebene
Durchlaufen des Meniis und Bestatigen
El%" ENTER/RESET der Parameter oder Rickkehr.
. Erhohen Sie die Werte oder
WerterhShung Funktionscodes schrittweise.
Wertminderun Daten oder Funktionscodes werden
& schrittweise reduziert.
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Durch das Driicken bewegen wir uns auf
dem Display nach links
Nach links verschieben Wiéhrend des Betriebs — Umschalten
zwischen der Anzeige verschiedener
GroBen: Hz, A,V

Durch Driicken der Taste setzen Sie den

START Umrichter in Betrieb.

Durch Driicken der Taste stoppen Sie den
STOPP / RESET Umrichter oder setzen im Falle einer
Stérung den Fehler zuriick

Multifunktionstaste
JOG (Tippbetrieb — verlangsamter
Betrieb)
Einstellbar in P7.01

JOG

zh=lc

Zubehor: Zum Wechselrichter kdnnen ein Verlangerungskabel und ein externes Display
dazu gekauft werden.

Das Kabel wird je nach Bedarf in Langen von 2 bis 30 m malgefertigt.

Verlangerungskabel und
externes Display, geeignet fur
die Wechselrichter der V800-
Leistungsreihe

von 0,4 kW bis 30 kW

Typ: DP6E2

Verlangerungskabel und
externes Display, geeignet fiir
die Wechselrichter der V800-
Leistungsreihe

von 37 kW bis 200 kW
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3.3 Betrieb
3.3.1 Einstellung der Parameter

Dreistufiges Men:

1. Funktionscode-Gruppe (erstes Meni);

2. Funktionscodes (zweites Menli);

3. Einstellung des Funktionscodes (drittes Men).

Erlduterung: Dreistufige Menufuhrung: durch Dricken der Taste PRG/MENU oder ENTER
gelangen Sie zuriick zum Untermeni. Der Unterschied zwischen diesen beiden
Vorgehensweisen ist wie folgt: Driicken Sie die ENTER-Taste, um die Parameter im
Bedienfeld einzustellen, und kehren anschlieBend zum sekundaren Meni zuriick, um
automatisch zum néchsten Funktionscode zu wechseln; dricken Sie die PRG/MENU, um
zum Untermeni zurlickzukehren, die Parameter nicht zu speichern und im aktuellen
Funktionscode zu verbleiben. Beispiel: Anderung des Funktionscodes P1.03 von 00,00 Hz auf
50,00 Hz.
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Wenn der Parameter nicht blinkt, bedeutet dies im dreistufigen Modus, dass der

Funktionscode nicht gedndert werden kann. Mégliche Griinde hierfiir sind:

1) Der Parameter des Funktionscodes kann nicht gedndert werden. Wie zum Beispiel
tatsachliche Testparameter, Betriebsprotokolle usw.;

2) Der Parameter des Funktionscodes im Betriebszustand (sofern RUN) kann nicht gedndert
werden.

3.3.2  RESET-Fehler

Nach einer Stérung des Umrichters werden auf dem Display die entsprechenden
Informationen zur Stérung angezeigt. Benutzer kénnen die STOPP/RESET-Taste auf der
Tastatur driicken oder Gber die Terminalfunktion einen Fehler-Reset durchfiihren; nach dem
Fehler-Reset befindet sich der Umrichter im Bereitschaftszustand. Wenn der Umrichter eine
Stérung aufweist und der Benutzer keinen RESET durchfihrt, befindet sich der Umrichter im
Schutzzustand und kann nicht weiterlaufen.

3.4 Erster Start

3.4.1 Erstinbetriebnahme fiir den V/F-gesteuerten Antrieb (geeignet fiir Ventilatoren,
Pumpen usw.)

Vereinfachtes Beispiel:

Nachdem Sie den Frequenzumrichter V800 gemal den Kapiteln 1 und 2 ordnungsgemaR
angeschlossen und den passenden Elektromotor korrekt angeschlossen haben

- Stellen Sie die Parameter des V800 ein
P0.00=2
P0.01=0
P0.08 = Anlaufzeit je nach Last auswahlen
P0.09 = Wahlen Sie die Bremszeit entsprechend der Last aus
P1.10 = 0; wenn Sie Motoren mit geringer Tragheit anhalten, kénnen Sie diesen Parameter
wahlen
P1.10 = 1, wenn Sie Maschinen mit hoher Tragheit anhalten, z. B. einen groRBen Ventilator
P2.01 = Leistung des angetriebenen Elektromotors gemal seinem Typenschild
P2.02 = Nennspannung des Elektromotors gemaR seinem Typenschild
P2.03 = Nennstrom des Elektromotors gemal seinem Typenschild
P2.04 = Nennfrequenz des Elektromotors gemaf seinem Typenschild
P2.05 = Nenndrehzahl des Elektromotors gemaf seinem Typenschild
P4.01 = Erhohung des Drehmoments (bei schwerem Anlauf verwenden)

(am besten 0,0 = automatisch)
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3.4.2 Erstinbetriebnahme fiir den SFVC-gesteuerten Antrieb (geeignet fiir Brecher,
Forderbander usw.)

Bei der SFVC-Vektorsteuerung muss der Umrichter auf den angetriebenen Elektromotor
abgestimmt werden!

Vereinfachtes Beispiel:

Nachdem Sie den Frequenzumrichter V800 gemaf den Kapiteln 1 und 2 ordnungsgemanR
angeschlossen und den passenden Elektromotor korrekt angeschlossen haben

- Stellen Sie die Parameter V800 wie folgt ein
P0.00=1
P0.01=1
P0.08 = Anlaufzeit je nach Last auswahlen
P0.09 = Wahlen Sie die Bremszeit entsprechend der Last aus

P2.01 = Leistung des angetriebenen Elektromotors gemaR seinem Typenschild
P2.02 = Nennspannung des Elektromotors gemaR seinem Typenschild

P2.03 = Nennstrom des Elektromotors gemal seinem Typenschild

P2.04 = Nennfrequenz des Elektromotors gemalR seinem Typenschild

P2.05 = Nenndrehzahl des Elektromotors gemal seinem Typenschild

Stellen Sie anschlieRend die automatische Abstimmung ein (sofern der Antrieb entkoppelt
ist — ohne Last), geben Sie die dynamische Abstimmung P2.37=2 ein und driicken Sie
START. Auf dem Display leuchtet ,,StudY“ auf und der Antrieb Iduft an. Nach Abschluss des
Abstimmvorgangs (Autotuning) wird auf dem Display die eingestellte Frequenz angezeigt,
z. B.: 50,00

Wenn der Antrieb bereits gekoppelt ist (an die Last angeschlossen) und die Drehrichtung
des Elektromotorrotors korrekt eingestellt ist, es aber aus bestimmten Griinden sicherer
ist, den Antrieb nicht in Betrieb zu nehmen, wahlen Sie die statische Abstimmung.
P2.37=1 und driicken Sie START. Auf dem Display leuchtet ,,StudY” auf, aber der Antrieb
[auft nicht an.

Die Welle des Elektromotors wird nur leicht ,ruckeln”, und aus dem Motor kann ein
unterbrochenes ,,Summen” zu horen sein (dies ist ein natirlicher Effekt der Abstimmung).
Nach Abschluss des Abstimmvorgangs (Autotuning) wird auf dem Display die eingestellte
Frequenz angezeigt, z. B.: 50,00
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3.5 Betrieb des Umrichters
3.5.1 Initialisierung beim Einschalten
Beim Einschalten des Wechselrichters wird das System zunachst initialisiert; auf dem LED-
Display erscheint ,2000“. Nach Abschluss der Initialisierung befindet sich der Umrichter im
Standby-Modus.

3.5.2  Bereitschaftsstatus des Umrichters

Im Stillstand oder wahrend des Betriebs des Umrichters koénnen verschiedene
Zustandsparameter angezeigt werden. Je nach Funktionscode P7.03 (Betriebsparameter)
und P7.05 (Stopp-Parameter) koénnen sich die verschiedenen Definitionen auf die
Funktionscodes P7.03 und P7.05 beziehen.

3.5.3 Betrieb des Umrichters

Im Betriebsmodus kann ausgewahlt werden, ob insgesamt sechzehn Betriebsparameter
angezeigt werden sollen: Betriebsfrequenz, eingestellte Frequenz, Busspannung,
Ausgangsspannung, Ausgangsstrom, Betriebsdrehzahl, Ausgangsleistung,
Ausgangsdrehmoment, PID-Einstellung, analoge PID-Eingangsspannung FIV, analoge
Eingangsspannung FIC, Anzahl der Mehrdrehzahlsegmente, Drehmoment-Sollwert; ob der
Funktionscode angezeigt werden soll, wird durch die Auswahl der Bits P7.03 und P7.04
festgelegt. Durch Driicken der Taste konnen Sie die Reihenfolge der Anzeige der
ausgewdhlten Parameter umschalten; driicken Sie die Taste ,, (€ -~ nach links, um die
Anzeige der ausgewahlten Parameter umzuschalten.

3.5.4 Storungsmeldungen

Die Wechselrichter-Serie V 800 liefert verschiedene Informationen zu Stérungen. Bitte
lesen Sie Kapitel 5 liber Fehler des Frequenzumrichters der Baureihe V 800 und deren
Behebung.

3.5.5 Einstellung von PTC und TK fiir den Motorschutz
SchlieRen Sie den PTC-Thermistor und den TK-Elektromotor wie in der Abbildung gezeigt
an:

Thermistor V 800 V 800

Termokontakt

- §1

\?J%GND

Die Parametereinstellungen lauten beispielsweise wie folgt: P5.02 = 33

52



Kapitel 3: Betrieb

Beispiel 1: Erster Start im V/F-Regelungsmodus

P0.00 =2
P0.01=0

P0.08 = 120 Sek.
P0.09 = 120 Sek.
P1.10=1
P2.01=7,5 kW
P2.02 =400V
P2.03=13,5A
P2.04 =50 Hz
P2.05 =2930 U/min
P4.01=5,0%
PS.00=1
P9.01=10
P9.03 =50
Po.12=11
P9.13=1

START
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Beispiel 2: Erster Start im SFVC-Steuerungsmodus

P0.00=1 B
P0.01=1 T
P0.08 = 30 Sek. hoo
P0.09=30 Sek.
P2.01=7,5 kW
P2.02=400 V RS T®
P2.03=14,2 A
P2.04 = 50 Hz e V800
P2.05 = 2910 U/min )
P9.00 =1
P9.01=1,0 uvwe
P9.03 = 30 s
P9.12 = 11 '
P9.13=1

P2.37=1 (Autotuning)

START
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Beispiel Anschlussplan V800-250004 Fiir 3-phasige 3x230 V Motor

13

2 |4
Q_8n.03.01 -} w_ - m_ - N\
= 14
L I> | I>
1 3

P0.00=1 P0.01=1 PO0.02=1 PO0.04=2

Ausgangsfrequenz-Sollwert; 0...10 V

aROA 13 10k
K4.0 |14
1 43 11
KM_8n.03.01
2 |4 K5.2114
FM_8n.03.01 y i &
N 1N + Lmum "FwD "REV n_vﬂ #.mw +mm 54 GND +w~< M_< Ln G
Or:
VV800-2S0004 E
. v
Relaisausgang 1
‘_VC\.J n_v<..7_| 2 Arpe_a LW_ND Aumm #«_Nb
2L2+ 2L2+
PE
PE ¢ > PE ~
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Beispiel Anschlussplan V800-250004 Fiir 1-phasige 1x230 V Motor

P0.00=1 P0.01=1 PO0.02=1 P0.04=2

Q 8n.03.01 - T| _&l |/| L.
I

Ausgangsfrequenz-Sollwert: 0...10 V

aea 2l : 5 10k 4
K4.0 |14
1 43 7 11
KM_8n.03.01
2 4 K5.2 |14
FM_8n.03.01 \ 3 b S bbb Ll PR
ﬂyH N PE FWD REV S1 'S2 'S3 'S4 GND +10V FIV FIC GND
v 0!
V800-2S0004 Vyso g
Hectricl o v
Relaisausgang 1
U/TL |V/T2 (W/T3 RC (RB |RA
LR, e 9
P9.13=0
202+ 212+
PE
PE > o » PE/ 1 ~

Einphasen-Elektromotor
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Kapitel 4 : Liste der Funktionsparameter — Kurzfassung

Wenn der Parameter PP.00 auf einen Wert ungleich Null eingestellt ist, ist der
Parameterschutz aktiviert. Um das Meni aufzurufen, missen Sie das richtige Passwort
eingeben. Wenn Sie den Passwortschutz deaktivieren mochten, geben Sie das Passwort ein
und setzen Sie PP.00 auf den Wert 0.

Die vom Benutzer angepassten Einstellungsmenis sind nicht passwortgeschiitzt. Die
Gruppe P umfasst die grundlegenden Funktionsparameter, Gruppe D dient der
Uberwachung der Funktionsparameter.

Symbole in der Funktionscodetabelle haben folgende Bedeutung:

, ¥ “ der Parameter kann gedndert werden, wenn sich der Umrichter im Stillstand oder im Betrieb
befindet.

. % “ der Parameter kann nicht geandert werden, solange der Umrichter im Betrieb ist.

,®“ der Parameter ist ein tatsdchlich gemessener Wert und kann nicht gedndert werden.

Fabrik- Eigensch

Funktionscode| Name des Parameters Einstellbereich .
Einstellungen aft

Gruppe PO: Grundlegende Parameter

1: Typ G (konstante Belastung des
Drehmoments CT)

2: Typ P (schwankende je nach
Drehmomente — quadratisch, z. B.| Modell
Ventilator, Kompressor ,Pumpe
usw.)

P0.00 G/P-Typ

0:Spannungs/Frequenzregelung
(V/F)
Auswahl des 1: Vektorsteuerung ohne
Steuerungsmodus Rickkopplung (SFVC)
2: Reserve

P0.01

0: Steuerung lber das Bedienfeld
50.02 Auswahl des 1: S'Eeuerung Gber Eingangsklemmen o "
’ Befehlskanals 2: Fihrung durch
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X (Frequenzquelle)
0: Hauptfrequenzquelle
1: X- und Y-Operationen
(Betriebsmodus
in Dutzenden angegeben)
2: Umschalten zwischen X und Y
3: Umschalten zwischen ,X“ und , X
und Y“ 00 *
4: Umschalten zwischen Y und ,X
und Y“
X. (X- und Y-Operation)
0: X+Y
: X-Y
: Maximalwerte von X und Y
: Minimum von X und Y

Frequenzquelle

P0.03 00-34

O|lWMN =

: Digitale Einstellung (P0.10
voreingestellte Frequenz, kann
mit den Tasten UP/DOWN

geandert werden; nach dem

Ausschalten
der Versorgung wird die

eingestellte
Frequenz gel6scht)

1: Digitale Einstellung (P0.10
voreingestellte Frequenz, kann
mit den Tasten UP/DOWN

geandert werden; nach dem 0 *

Ausschalten
der Versorgung wird die

eingestellte Frequenz beibehalten)

:FIV

:FIC

: Drehknopf fur die Bedienfelder

: Impulseinstellung (S3) OPTION

: Feste Geschwindigkeiten

: Einfache PLC

: PID

: Kommunikationsschnittstelle

Auswahl der
Hauptfrequenzquelle
X
0-9

P0.04

O 0O NOUL b WN

Auswahl der Genau wie P0.04 (Auswahl der

P0.05
Hilfsfrequenzquelle Y| Hauptfrequenzquelle X) 0 bis 9
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Auswahl des Bereichs

0: In Anbetracht der maximalen
Frequenz

P0.06 Hilfsfre udeenrz velle. Y 1: In Anbetracht der maximalen 0
q q " | Frequenz der Quelle X
Erweiterung der
P0.07 ) 000 % ~ 150 % 100 %
Hilfsfrequenzquelle Y
P0.08 [Beschleunigungszeit 1| 0000,0 s - 6500,0 s Laut
' gung ’ ’ Modell
P0.09 | Verzégerungszeit1 |0000,0s—6500,0's Laut
' gerung ' ' Modell
Voreingestellte .
P0.10 000,00 — maximale Frequenz (P0.12) | 050,00 Hz
Frequenz
. 0: gleiche Richtung
PO.11 Drehricht .
0 renrichtung 1: Entgegengesetzte Richtung 0
P0.12 Maximale Frequenz | 50,00 Hz bis 600,0 Hz (3200,00 Hz) 50,00 Hz
0: P0.12
1: FIV
2: FIC
P0.13 Srt:eerfgirzui:l: 3: Reserviert 0
q g 4: Impuls-Einstellung
5: Einstellung tiber den
Kommunikationsanschluss
P0.14 Obere Untgrgrenze der Frequenz P0.16 — 050,00 Hz
Frequenzgrenze maximale Frequenz P0.12
Obere .
P0.15 Frequenzgrenze — 000,00 Hz — maximale Frequenz 000,00 Hz
. P0.12
Verschiebung
PO.16 Untergrenze der 000,00 Hz — obere Frequenzgrenze 000,00 Hz
Frequenz P0.14
. Laut
P0.17 Schaltfrequenz 00,5 kHz bis 16,0 kHz
Modell
Einfluss der .
P0.18 Temperatur auf die 0: Nein 1
1:Ja
Grundfrequenz
Zeitgewinndurch [0:1s
P0.19 |[Beschleunigung/Verla|1:0,1s 1
ngsamung 2: 0,01s
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P0.20 Reserve 0
Frequenzverschiebun
g der
P0.21 Hilfsfrequenzquelle |0.00 Hz —maximale Frequenz P0.12 | 000.00 Hz
fir den Betrieb X und
Y
Umschalteninden |1:0,1Hz (600-3200 Hz)
P0.22 2
VF-Modus 2:0,01Hz (0-600 Hz)
Permanente digitale . .
P0.23 Frequenzeinstellung 0: Nicht gespelchert 0
- 1: Gespeichert
beim Einschalten
Grundfrequenz bei | 0: Maximale Frequenz (P0.12)
P0.24 Beschleunigung / | 1: Eingestellte Frequenz 0
Verzogerung 2:100 Hz
Die wahrend des
PO.25 Betriebs lber 0: Laufhaufigkeit 0
' UP/DOWN geanderte| 1: Eingestellte Frequenz
Grundfrequenz
..X: Zuordnung des Befehls des
Bedienfelds zur Frequenzquelle
0: Ohne Bindung
1: Digitale Einstellung der
Frequenzquelle
2: FIV
3: FIC
4: Reserviert
Zuordnung des 5: Impulseinstellung (S3) OPTION
PO.26 Befehls zur 6: Schrittgeschwindigkeiten 0000
Frequenzquelle 7: PLC
0000-9999 8:PID
9: Kommunikationsschnittstelle

X.: Zuordnung des Terminalbefehls
zur Frequenzquelle (0-9, wie bei den
Einheiten)

X..: Zuordnung des Befehls der
Kommunikationsschnittstelle zur
Frequenzquelle (0-9, entspricht den
Einheiten)
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Typ der
P0.27  |Erweiterungskommun| 0: MODBUS-Kommunikationskarte 0 *
ikationskarte
P0.28 Reserve
Gruppe P1: Start-/Stopp-Steuerung
Funktionscode| Name des Parameters Einstellbereich Werkseinstellu Eigent“haf
ngen
0: Direktstart
1: Neustart mit Uberwachung der
P1.00 Startmodus Drehgeschwindigkeit 0 ¢
2: Start mit bei vorgewarmtem
Motor
0: Aus der Haufigkeit der
Drehzahliiberwachun | Unterbrechungen
P1.01 gsmodus 1: Aus dem Stillstand 0 *
2: Aus der maximalen Frequenz
prop |Prenzahliberwachun) g, )4 020 | %
gsgeschwindigkeit
P1.03 Startfrequenz 00,00 Hz - 10,00 Hz 00,00 Hz hxe
P1.04 Haltezeitder 5 5 ¢ 100,05 000,0s | *
Startfrequenz
DC-
P1.05 |Anlaufbremsstrom/Er|{ 000 % — 100 % 000 % *
regungsstrom
prog |AnfaufbremszeitDC/l 50 0 10005 000,0s | *
Vorlaufzeit
0: Lineare
Beschleunigung/Verzogerung
P1.07 BethIeunlgung- 1: S-Kurvg fir ) 0 *
/Verzégerungsmodus | Beschleunigung/Verzégerung A
2: S-Kurve flr
Beschleunigung/Verzogerung B
Zeitanteil der
P1.08 Startphase der S- | 000,0 % ~ (100,0 % — P1,09) 030,0% | *

Kurve
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Zeitanteil der

o/ ~ o/ __ 0,
P1.09 Endphase der 5-Kurve 000,0 % ~ (100,0 % — P1,08) 030,0%
0: Verzégerung bis zum Stillstand
P1.10 STOPP-Modus nach der Kurve 0
1: Verzégerung im Leerlauf
Anfangsfrequenz des .
P1.11 .| 000,00 Hz — Maximale Frequenz 000,00 Hz
Stoppvorgangs bei
Wartezeit bis zum
P1.12 Anhalten der 000,0s~100,0s 000,0s
Gleichstrombremse
P1.13 Glelchst.rombremsstro 000 % ~ 100 % 000 %
m beim Anhalten
P1.14 DC-Bremszeit 000,0s~100,0s 000,0s
P1.15 Bremswirkung 000 —100 % 100 %
Gruppe P2: Motorparameter
0: Herkémmlicher Asynchronmotor
Auswahl des . .
P2.00 1: Asynchronmotor mit variabler 0
Motortyps
Frequenz
Nennleistung des N je nach
P2.01 Motors 0000,1 kW ~1000,0 kW Modell
Nennspannung des . je nach
P2.02 Motors 0001 V bis 2000 V Modell
P2.03 Nennstromdes |, 41 A bis 655,35 A Je nach
Motors Modell
P2.04 Nennfrequenz des 000,01 Hz — 600 Hz je nach
Motors Modell
P2.05 |Nenngeschwindigkeit| 00001 U/min ~ 65535 U/min J'I\‘; “gcn
ade
Stator widerstand je nach
P2.06 0,001 Q65,535 Q
(Asynchronmotor) ! ! Modell
Rotorwiderstand je nach
P2.07 0,001 Q-65,535Q
(Asynchronmotor) | ' ! Modell
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Streuinduktivitat N jenach
P2.08 (Asynchronmotor) 0,01 mH ~ 655,35 mH Modell
Gegenseitige je nach
P2.09 Induktion 0,1 mH ~ 6553,5 mH Modell
Leerlaufstrom des ‘e nach
P2.10 Motors 0,01 A-P2,03 J
Modell
(Asynchronmotor)
P2.11-P2.36 Reserviert
0: Autotuning deaktiviert
Auswahl des 1: A§ynchronmotor — statisches
P2.37 Autotunings Tuning 0
& 2: Asynchronmotor — dynamisches
Tuning
Gruppe P3: Parameter der Vektorsteuerung
P3.00 Lineare Konstante 1 001-100 030
P3.01 'ntegrat'onfkc’”Sta”te 000,015~ 10,00 s 00,50's
P3.02 Schaltfrequenz 1 0,00-P3,05 005,00 Hz
P3.03 Lineare Konstante 2 001-100 020
P3.04 '”tegrat'°“;k°“5ta”te 00,015~ 10,00's 01,00's
P3.05 Schaltfrequenz 2 | P3.02 — maximale Ausgangsfrequenz | 010,00 Hz
hlupfk i
p3.06 [*NMUP Ozpensam" 050 % ~ 200 % 100 %
Zeitkonstante des
P3.07 |Schleifengeschwindig 0,0005-0,100s 0,050's
keitsfilters
Erregerstrom-Regler
P3.08 000 -200 064

Verstarkung
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0: P3.10
1: FIV
Quelle der oberen 2: FIC
Drehmomentgrenze | ,
. 3: Reserviert
P3.09 im . 0
Brehzahl | 4: Impuls-Einstellung
renhza :jege ungsmo g, Einstellung (iber RS 485
us 6: MIN(FIV, FIC)
7: MAX(FIV, FIC)
Digitale Einstellung
der oberen
P3.10 Drehmomentgrenze | 000,0 % ~ 200,0 % 150,0 %
im
Drehzahlregelungsmo
P3.11 Reserve
Digitale Einstellung
der oberen
P3.12 :?;ehmme”tgrenze 000,0 bis 200,0 % 150,0 %
Drehzahlregelungsmo
dus (Stromerzeugung)
Anpassung der
P3.13 linearen 00000-60000 02000
Anpassung der
P3.14 linearen 00000-60000 01300
Anpassung der
P3.15 linearen 00000-60000 02000
Drehmomentkonstant
Anpassung der
P3.16 |Integrationskonstante| 00000-60000 01300
des Drehmoments
Geschwindigkeit der | 0: Verboten
P3.17 . . 0
Integrationsschleife | 1: Zugelassen

P3.18 Reserviert

P3.19 Reserviert

P3.20 Reserviert

P3.21 Reserviert

P3.22 Reserviert

Gruppe P4: V/F-Regelungsparameter
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Einstellung der V/F-

: Lineare V/F-Kurve

: Mehrpunkt-V/F-Kurve

: Quadratische V/F-Kurve
: 1,2-fache V/F-Kurve

: 1,4-fache V/F-Kurve

O oo~ wnNPRELO

P4.00 Kurve : 1,6-fache V/F-Kurve 00
: 1,8-fache V/F-Kurve
: Reserviert
10: V/F vollstéandige Trennung
11: V/F-Halbtrennung
o - "
by | Ermohungdes |00%: (Automatische Eohung) | o
' Drehmoments i /0% (manuelle Erhdhung) |\,
Drehmomentbegrenz - i
Pa.02 0,00 Hz — maximale 050,00 Hz
ung Ausgangsfrequenz
Mehrpunkt-V/F-
P4.03 | urve der Frequenz 1| 0,00 Hz = P4,05 000,00 Hz
Mehrpunkt-V/F- . . .
P4.04 | spannungskurve 1 |0/0% ~ 100,0% 000,0 %
Mehrpunkt-V/F-
P4.05 |Kurve der Frequenz 2| p4.03 ~ P4.07 000,00 Hz
(F2)
Mehrpunkt-V/F-
P4.06 | Spannungskurve 2 |000,0% ~ 100,0 % 000,0 %
(V2)
Mehrpunkt-V/F- | P4.05 — Nennfrequenz des Motors
P4.07  |Kurve der Frequenz 3| (P2.04) 000,00 Hz
(F3)
Mehrpunkt-V/F-
P4.08 Spannungskurve 3 | 000,0 % ~ 100,0 % 000,0 %
(V3)
V/F-
P4.09 Steigungskompen- 000,0 % ~ 200,0 % 000,0 %
sationskonstante
pato | V/F 000 - 200 064
Spannungsanhebung
V/F- je nach
P4.11 Schwingungsdampfu 000-100 Modell
P4.12 Reserve
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0: Digitale Einstellung (P4.14)
1: FIV
2: FIC
3: Reserviert
Spannungsquelle filr 4: Impulseinstellung (S3) OPTION
P4.13 die V/F-Trennung 5: Schrittgeschwindigkeit 0
6: Einfache PLC
7: PID
8: Kommunikationsschnittstelle,
entspricht zu 100 % der
Nennspannung des Motors (P2.02)
Digitale
P4.14 Spar;r}zrisizl\r;fllun 0 V — Nennspannung des Motors 0000 V
Trennung
0,0 s—1000,0 s, gibt die Zeit an, die
Anstiegszeit der | bendtigt wird, um die
P4.15 Spannung bei V/F- | Ausgangsspannung von 0V auf die 0000,0 s
Trennung Nennspannung des Motors
anzuheben
0,0 s—-1000,0 s; gibt die Zeit an, die
.. | bendtigt wird, bis die
P4.16 Spannungsabfallzeit Ausgangsspannung von der 0000,0 s

bei V/F-Trennung

Nennspannung des Motors auf O V
abfallt

Gruppe P5: Eingabeterminals
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: Ohne Funktion

: Vorwartsfahrt (FWD)

: Rickwartslauf (REV)

: Dreileiter-Steuerung

: Vorwartslauf JOG (FJOG)

: Ruckwartslauf (RJOG)

: UP-Klemme

: Klemme DOWN

: Sanftes Anhalten

: Fehler zuriicksetzen (RESET)

10: Unterbrechung wahrend des

Betriebs (Pause)

11: Normalerweise offener (NO)

Eingang des externen Fehlers

12: Feste Geschwindigkeit 1

13: Feste Geschwindigkeit 2

14: Feste Geschwindigkeit 3

15: Feste Geschwindigkeit 4

16: Klemme 1 zur Zeiteinstellung

Auswahl de Funktion Beschleunigung / Verzogerung

P5.00 EWD* 17: Klemme 2 zur Zeiteinstellung 1 *

" Beschleunigung / Verzégerung

18: Umschalten der Frequenzquelle

19: Zuricksetzen mit den Tasten
»UP“und ,,DOWN" (Terminal,
Bedienfeld)

20: Klemme zum Umschalten der
Befehlsquelle

21: Beschleunigen/Verlangsamen
verboten

22: PID-Aussetzung

23:Zurlicksetzen des PLC-Status

24: Swing-Pause

25: Zahler-Eingabe

26: Zahler zurlicksetzen

27: Eingang - Lange

28: Lange auf null setzen

29: Drehmomentregelung
verboten

30: Impulseingang (nur fiir S3 OPCIA)

31: Reserviert

O oo NOU D WNERO

_ | 32: Sofortige Gleichstrombremse
P5 01 Auswahl d.er REV 8 4 *
Funktion
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P5.02

Auswahl der Funktion
S1

P5.03

Auswahl der Funktion
S2

P5.04

Auswahl der Funktion
S3

P5.05

Funktionsauswahl S4

Kapitel 4: Liste der Funktionsparameter — Kurzfassung

33: Normalerweise geschlossener
(NC) externer Eingang
Fehler (Uber S1, geeignet z. B. flr
PTC)
34: Eine Anderung der Frequenz ist
untersagt.
35: PID-Umkehrrichtung
36: Externer STOPP1
37: Klemme zum Umschalten der
Stromquelle Befehl 2
38: Aussetzung der PID-Integration
39: Umschalten zwischen der Haupt-
frequenzquelle X und der
voreingestellten Frequenz
40: Wechseln zwischen der
Hilfsfrequenzquelle Y und
voreingestellten Frequenz
41: Motorauswahlterminal 1
42: Motorauswahlterminal 2
43: Umschalten der PID-Parameter
44: Reserviert
45: Reserviert
46: Umschalten — Steuerung
der Geschwindigkeit / Lenkung
Drehmoment
47: EMS (schaltet das Drehmoment
ab)
48: Externer STOPP 2 (Stopp nach
der Kurve)
49: DC-Bremsung mit Verzogerung
50: Zurilicksetzen der aktuellen
Betriebszeit
51-59: Reserviert

*

12

13

P5.10

Filterzeit der DI-
Klemmen

0,000 s bis 1,000 s

0,010s

P5.11

Befehl Modus liber
die Klemmleiste

0: Zweileiterbetrieb 1
1: Zweileiterbetrieb 2
2: Dreileiterbetrieb 1
3: Dreileiterbetrieb 2
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P5.12

Geschwindigkeit der
Wertdanderung tGber
die Klemmen
NACH OBEN / NACH
UNTEN

00,001 Hz/s bis 65,535 Hz/s 1,00 Hz/s | *

P5.13

FIV-Kurve, min.
Eingang

00:00 V bis P5:15 00:00V AS

P5.14

Entsprechende
Einstellung der FIV-
Kurve, Min.-Eingang

-100,0 % bis +100,0 % 000,0 % A

P5.15

FIV-Kurve , maximaler
Eingang

P5.13 bis +10,00 V 10.00V A¢

P5.16

Entsprechende
Einstellung der FIV-
Kurve — maximaler

Eingang

-100,0 % bis +100,0 % 100,0 % *

P5.17

Filterzeit der FIV-
Kurve

0,00 s bis 10,00 s 00,10 s *

P5.18

FIC-Kurve — minimaler
Eingang

0,00V bis P5,20 00:00V *

P5.19

Entsprechende
Einstellung der FIC-
Kurve -Min. Eingang

-100,0 % bis +100,0 % 000,0 % *

P5.20

FIC-Kurve —
maximaler Eingang

P5.18 bis +10,00 V 10.00V *

P5.21

Entsprechende
Einstellung der FIC-
Kurve — Max. Eingang

-100,0 % bis +100,0 % 100,0 % *

P5.22

Filterzeit der FIC-
Kurve

0,00 s bis 10,00 s 00,10 s *

P5.23

FIC1-Kurve —
minimaler Eingang

-10,00 V bis P5,25 -10,00 vV *

P5.24

Entsprechende
Einstellung der FIC1-
Kurve -Min. Eingang

-100,0 % bis +100,0 % 000,0 % *
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P5.25 FICL-Rurve = g 53 bis 410,00 v 1000V | *
maximaler Eingang
Entsprechende
P5.26 Einstellung der FIC1- | -100,0 % bis +100,0 % 100,0 % ¥*
Kurve -Min. Eingang
P5.27 FIC1-Kurve Filterzeit | 0,00 s bis 10,00 s 0,10 s ¥
ps.2g | MPULS —minimaler | o, 0 1y bis P5,30 000,00 kHz| ¥
Eingang
Entsprechende
P5.29 Einstellung des | 1 5 o¢ 1is 100,0 % 000,0% | *
minimalen
Eingangsimpulses
ps.30 | MPULS —maximaler | oo 50 i 100,00 kHz 50,00 kHz | ¥
Eingang
Entsprechende
P5.31 Binstellung des | 1 5 o 1is 100,0 % 1000% | *
maximalen
Eingangsimpulses
P5.32 Filterzeit der | ) 15 ¢ bis 10,00's 00,10s | ¥
Impulskurve
Einheiten: Auswahl der FIV-Kurve
1: Kurve 1 (2-Punkte-Kurve, siehe
P5.13-P5.16)
2: Kurve 2 (2-Punkte-Kurve, siehe S.
5.18-5.21)
3: Kurve 3 (2-Punkte-Kurve, siehe
P5.23-P5.26)
P5.33  |Auswahl der FI-Kurve | 4: Kurve 4 (4-Punkte-Kurve, siehe H.321 *

C6.00 bis C6.07)

5: Kurve 5 (4-Punkte-Kurve, siehe
C6.08 bis C6.15)

Zehner: Auswahl der FIC-Kurve (1-5,
ebenso wie bei FIV)

Hunderte von: Auswahl der FIA-
Kurve (1-5, gleich)
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Einheiten: Einstellung des FIV auf
einen Wert unterhalb des minimalen
Eingangswerts
0: Mindestwert
) 1:0,0%
E_mstellung des Fl auf Zehner: Einstellung des FIC-Werts
P5.34 einen Wert., der unter auf einen Wert unterhalb des H.000 e
'dem Mlndesjc— minimalen Eingangswerts
Eingangswert liegt 0: Mindestwert
1:0,0%
Hunderte: FIA-Einstellungen
0: Mindestwert
1:0,0%
P5.35 N FWD . 0000,0 s bis 3600,0 s 0000,0 s *
Verzbgerungszeit
P5.36 |REV Verzogerungszeit| 0000,0 s bis 3600,0 s 0000,0 s
P5.37 S1 Verzogerungszeit| 0000,0 s bis 3600,0 s 0000,0 s
0: Positive Logik — bei Verknlpfung
wird der Parameter aktiviert
1: Negative Logik — bei
Auswah! des Unterbrechung Yvird der
Logikmodus Parameter akt!v!ert
P5.38 Parameter aktiviert 00000 *
DI-Klemmen X : EWD
00000-11111 TTTX_:Rev
__X__:51
_X___:82
X____:S3

71




Kapitel 4: Liste der Funktionsparameter — Kurzfassung

P5.39

Auswahl des
Logikmodus
DI-Klemmen

0: Positive Logik — bei Verknlpfung
wird der

Parameter aktiviert
1: Negative Logik — bei
Unterbrechung wird der Parameter
aktiviert

00000
00000-11111 Parameter aktiviert

____X:54

_ __X_:Reserve
_X__:Reserve

_X___:Reserve

Gruppe P6: Ausgangsterminals
P6.00 | MO1-Ausgangsmodus 0: Pulsausgangssignal (M01/MCM) 1

1: SchlieRer-/Offner-Ausgangssignal
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: Kein Ausgang
: Wechselrichter im Betrieb
: Ausgangsfehler (Stopp)
: Ermittlung des Frequenzpegels von FDT1
: Erreichte Frequenz
: Lauf (RUN) mit Nullgeschwindigkeit
: Vorlaufige Uberlastwarnung Motor
: Vorldufige Warnung vor Uberlastung
des Wechselrichters
8: Der eingestellte Zdhlerstand wurde erreicht
9: Der gewiinschte Zahlerstand wurde erreicht
10: Erreichte Lange
11: Der gesamte SPS-Zyklus wurde abgeschlossen
12: Die kumulierte Betriebszeit wurde erreicht
13: Frequenzbegrenzung
14: Begrenztes Drehmoment
15: Wechselrichter betriebsbereit (RUN)
16: FIV>FIC
17: Die obere Frequenzgrenze wurde erreicht
18: Die untere Frequenzgrenze wurde erreicht
19: Spannungszustand
Funktionen MO1 ZOf Kommgnikationseinstellungen
P6.01 21: Reserviert 0
(0-41) 22: Reserviert
23: Lauf mit Nullgeschwindigkeit
24: Die Gesamtbetriebszeit unter Spannung wurde
erreicht
25: Ermittlung der Frequenzstufe FDT2
26: Erreichte Frequenz 1
27: Erreichte Frequenz 2
28: Erreichte Stromstarke 1
29: Erreichte Stromstarke 2
30: Erreichte Zeit
31: FIV-Eingangsgrenze Uberschritten.
32: Nullbelastung
33: Ruckwartslauf
34: Nullstrom
35: Erreichte Modultemperatur
36: Grenzwert fiir den Ausgangsstrom
Gberschritten
37: Erreichte untere Frequenzgrenze
38: Ausgangs-Alarm (Betrieb lduft weiter)
39: Reserviert
40: Aktuelle Betriebszeit erreicht
41: Reserve

NOoO b, WN PR O

Funktion des

P6.02 Relaisausgangs (RA-RB- | Wie M0O1 2
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P6.03 bis P6.06 Reservierte Parameter
0: Frequenz wahrend des BETRIEBS
FOV-Auswahl der 1: Eingestellte Frequenz
P6.07 Ausgangsfunktion 2: Ausgangsstrom 0 |%
(0-16) 3: Ausgangsdrehmoment
4: Ausgangsleistung
5: Ausgangsspannung
6: Impulseingang ( 100,0 % entspricht 100,0
kHz)
7: FIV
8: FIC
9: Reserviert
. 10: Lange
P6.08 Reserviert 11: Berechneter Wert
12: Kommunikationseinstellungen
13: Drehzahl des Motors
14: Ausgangsstrom ( 100,0 % entsprechen
1000 A)
15: Ausgangsspannung ( 100,0 % entsprechen
1000 V)
16: Reserviert
Maximale . 50,00
. 1 1 ’
P6.09 Ausgangsfrequenz MO1 000,01 kHz bis 100,00 kHz KHz *
P6.10 FOV: 100,0 % bis +100,0 % 000,0 %| %
"7 |Verschiebungskoeffizient ~HOUL A Dis e e
P6.11 FOV-Gewinn -10,00 bis +10,00 01:00 | %
P6.12 Reserviert
P6.13 Reserviert
P6.14 Reserviert
P6.15 Reserviert
P6.16 Reserviert
P6.17| MO1 Verzogerungszeit 0000,0 s~ 3600,0 s 0000,0 s|
-RB-
P6.18 RA RB-RC . 0000,0 s ~3600,0s 0000,0 s|
Verzogerungszeit
P6.19 Reserve
P6.20 Reserviert
P6.21 Reserviert
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«...X: M01-Modus
0: Positive Logik
1: Negative Logik
Auswahl des ...X.: RA-RB-RC-Modus
Betriebsmodus des

P6.22 > 0: Positive Logik 00000
Ausgangsterminals | ;. Negative Logik

00000-11111 ..X..: Reserve

X...: Reserve

Gruppe P7: Bedienfeld und Display

P7.00 Reserve - 0

0: Die JOG-Taste ist bei den DP6-G-3-
Bedienfeldern deaktiviert
1: Umschalten zwischen der Steuerung tber

Auswahl dc.er das Bedienfeld und Gber eine externe
Tastenfunktion Steuerung (Befehlskanal des Terminals oder
. J,(.)G Kommunikationskanal) 5
P7.01|  Giltnur fur folgende 2: Umschalten zwischen Vorwarts- und
Modelle Rickwaértsgang

V800-4T0370 bis 472000

- R . 3: Aktivierung Vorwartsgang JOG
Mit zweizeiligem Display

4: Aktivierung Rickwartsgang JOG
5: Aktivierung der STOPP-Taste an den DP6-E-
2-Panels

0: Die STOPP/RESET-Taste funktioniert nur bei
Bedienung Uber das Bedienfeld

1: Die STOPP/RESET-Taste ist funktionsfahig

in jedem Betriebsmodus

P7.02| STOPP/RESET-Taste
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0000-FFFF

Bit0O0: Betriebsfrequenz 1 (Hz)
Bit01: Eingestellte Frequenz (Hz)
Bit02: Busspannung (V)

Bit03: Ausgangsspannung (V)
Bit04: Ausgangsstrom (A)

Bit05: Ausgangsleistung (kW)
Bit06: Ausgangsdrehmoment (%)
Bit07: Zustand des Eingangs S H.001F
Bit08: Zustand des Ausgangs M01
Bit09: FIV-Spannung (V)

Bit10: FIC-Spannung (V)

Bitll: Reserviert

Bit12: Zahlerwert

Bit13: Langenwert

Bit14: Ladezeit des Displays
Bit15: PID-Einstellung

Parameter 1, LED-Anzeige

P7.03 wahrend des Laufs

000O0-FFFF

Bit00: PID-Riickkopplung

Bit01: PLC-Status

Bit02: Impulsfrequenzeinstellung (kHz)
Bit03: Betriebsfrequenz 2 (Hz)

Bit04: Verbleibende Laufzeit

Bit05: FIV-Spannung vor der Korrektur (V)
Bit06: FIC-Spannung vor der Korrektur (V)
Parameter 2, Bit07: Reserviert

P7.04 LED-Anzeige Bit08: Lineare Geschwindigkeit H.0000
wihrend des Betriebs | Bit09: Aktuelle Zeit unter Spannung

Bit10: Aktuelle Laufzeit (Min)

Bit11: Impulsfrequenzeinstellung (kHz)
Bit12: Wert der Kommunikationseinstellung
Bit13: Reserviert

Bit14: Anzeige der Hauptfrequenz X (Hz)
Bit15: Anzeige der Hilfsfrequenz Y (Hz)
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LED-Anzeige wahrend der

P7.05 STOPP-Phase

0000
Bit0O:
Bit01:
Bit02:
: Zustand des Ausgangs M01
Bit04:
: FIC-Spannung (V)
Bit06:
Bit07:
Bit08:
Bit09:
Bit10:
Bit11:
Bit12:

Bit03

Bit05

Bit13:
Bit14:
Bit15:

FFFF

Eingestellte Frequenz (Hz)
Busspannung (V)

Zustand des Eingangs S

FIV-Spannung (V)

Reserviert
Zahlerwert
Langenwert
PLC-Status

Ladezeit des Displays
PID-Einstellung
Impuls-Einstellung
der Frequenz (kHz)
PID-Riickkopplungswert
Reserve

Reserve

H.0033

Koeffizient der
Ladegeschwindigkeit der
Ansicht

P7.06

0,0001-6,5000

1,0000

Tatsachliche

P7.07 Modultemperatur 0,0 °C bis 150,0 °C -
P7.08 Reserve -

P7.09 Reserve - -
P7.10 Reserviert -

P7.11 Reserve - -
P7.12 Reserve

P7.13 Reserve

P7.14 Reserve

Gruppe P8: Zusatzfunktionen

P8.00 Tippfrequenz (JOG) 000,00 Hz — maximale Frequenz 002,00 Hz
pgo1| Beschleunigungbeim o . con0s 0020,0's
) Tippen (JOG) ! ’ !
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Verlangsamung beim

P8.02 Tippen (JOG) 0,0s~6500,0s 20,0s *
P8.03| Beschleunigungszeit2 |0000,0s~ 6500,0s je nach Modell | %
P8.04 Verzogerungszeit 2 0000,0 s ~ 6500,0 s je nach Modell | %
P8.05| Beschleunigungszeit3 |0000,0s~ 6500,0s je nach Modell |
P8.06 Verzogerungszeit 3 0000,0 s~ 6500,0 s je nach Modell | %
P8.07| Beschleunigungszeit4 |0000,0s~ 6500,0s je nach Modell | %
P8.08 Verzogerungszeit 4 0000,0 s~ 6500,0 s je nach Modell | %
P8.09 Sprungfrequenz 1 000,00 Hz — maximale Frequenz 000,00 Hz bAe
P8.10 Sprungfrequenz 2 000,00 Hz — maximale Frequenz 000,00 Hz ¥
P8.11 Amplitude der 0,00 Hz — maximale Frequenz 0,01 Hz ¥
Sprungfrequenz
P8.12 Totzeit bei 0000,0 s ~3000,0's 0000,0 s P
Drehungswechsel
P8.13 | Rickwartslaufsteuerung 0: Zulassig 0 *
1: verboten
Betriebsmodus, bei dem 0: LAUF an der unteren Grenze
die eingestellte Frequenz Startfrequenz
P8.14 1: STOPP 0 *
unterhalb der unteren .
Grenze liegt 2: BETRIEB bei
Nullgeschwindigkeit
P8.15 Ausgleichssteuerung 00,00 Hz ~ 10,00 Hz 0,00 Hz *
P8.16 Begrenzung der 1 106 1 ~ 65000 h 00000 h F
Gesamtbetriebszeit
pg,17| Gesamtbetriebszeitdes |5, g5000 00000 h F
Umrichters
P8.18 Schutz beim Start (1) Jl\;em 0 *
P8.19 Wert der 000,00 Hz — maximale Frequenz | 050,00 Hz Y

Frequenzmessung (FDT1)
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Wert der Hysterese-

o/ [s) 0,
P8.20 Ermittlung (FDH) 000,0 % —100,0 % (FDT1) 005,0 %
. _ o .
P8.21 Erreichter . 000,0 Hz — 100 % (maximale 000,0 %
Frequenzerfassungsbereich| Frequenz)
Sprungfrequenz wahrend
. 0:A haltet
P8.22| der Beschleunigung / .usgesc ate 0
. 1: Eingeschaltet
Verzdgerung
P8.23
P8.24 Reserve - 0
Frequenzumschaltpunkt
isch .
P8.25 ZV.VISC en . 000,00 Hz — maximale Frequenz 000,00 Hz
Beschleunigungszeit 1 und
Beschleunigungszeit 2
Frequenzumschaltpunkt
P8.26 |zwischen Verzogerungszeit| 000,00 Hz — maximale Frequenz 000,00 Hz
1 und Verzogerungszeit 2
Pg.27 Bevorzugte Klemme fir | 0: Ausgeschaltet 0
' den Tippbetrieb (JOG) | 1: eingeschaltet
Wert der .
P8.28 Frequenzermittlung (FDT2) 000,00 Hz — maximale Frequenz 050,00 Hz
Wert der Hysterese
2 % -1 % (FDT2-E 9
P8.29 Ermittlung (FDT2) 000,0 % — 100,0 % (FDT2-Ebene) 005,0 %
Frequenz, die den
P8.30 gemessenen Wert 1 000,00 Hz — maximale Frequenz 050,00 Hz
erreicht
Frequenz, bei der die o 0 )
P8.31| gemessene Amplitude 2?3'3;;2) 100,0% (maximale 000,0 %
erreicht wird 1 q
Frequenz, die den .
P8.32 . . 000,00 Hz — maximale Frequenz 050,00 Hz
ermittelten Wert 2 erreicht
Frequenz, bei der die o o .
P8.33| gemessene Amplitude 000,0 % —100,0 % (maximale 000,0 %

erreicht wird 2

Frequenz)
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Erkennungsschwelle fir

000,0 % ~ 300,0 %

P8.34 100,0 % ist der Nennstrom des 005,0 %
Nullstrom
Motors
pg.35 | Verzogerungszeitbeider |y ) a6 50 000,10's
Erkennung des Nullstroms
Uberschreitune des 000,0 % — Nicht nachweisbar
P8.36 & 000,1 % —300,0 % (Nennstrom 200,0 %
Ausgangsstromgrenzwerts
des Motors)
Verzogerungszeit bei
P8.37 - . 000,00 s ~ 600,00 s 000,00 s
Grenziberschreitung
. . _ .
P8.38 Strom mit der Amplitude | 000,0 —300,0 % (Nennstrom des 100,0 %
von 1 Motors)
. ) _ o
P8.39 Strom mit der Amplitude | 000,0 —300,0 % (Nennstrom des 000,0 %
von 1 Motors)
. . _ o
P8.40 Strom mit der Amplitude | 000,0 —300,0 % (Nennstrom des 100,0 %
von 2 Motors)
. ) _ 0
pg.41 Strom mit der Amplitude | 000,0 —300,0 % (Nennstrom des 000,0 %
von 2 Motors)
P8.42 | Auswahl der Zeitfunktion O A.usgeschaltet 0
1: Eingeschaltet
0: P8.44
1: FIV
2: FIC
P8.43| A hl Tak I
8.43 uswahl der Taktquelle 3. Reserviert 0
100 % des Analogeingangs
entsprechen dem Wert P8.44
P8.44 Dauer 0000,0 Min. ~ 6500,0 Min. 0000,0 min
pgas| _ Untererenzeder 4, 40 b g 03.10V
Eingangsspannung FIV
pg.ag| _ Obererenzeder P8.45 bis 10.00 V 06,80 V
Eingangsspannung FIV
Ausschalttemperatur des
P8.47 | thermischen Schutzes des | 000 °C~ 100 °C 075 °C

Umrichters
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0: Der Ventilator lduft nur
. wahrend des Betriebs
P8.48 Ventilatorsteuerung 1: Der Ventilator liuft 0
ununterbrochen
P8.49 | Frequenz beim Aufwachen Schlgffrequenz (P8.51) - 000,00 Hz
maximale Frequenz (P0.12)
pg.so|  verzogerungdes qn0 0 ~6500,0 0000,0s
Aufwachens
Frequenz wahrend des | 000,00 Hz — Aufweckfrequenz
P8.51 Schlafs (P8.49) 000,00 Hz
P8.52 | Verzogerter Schlafbeginn | 0000,0 s ~ 6500,0 s 0000,0 s
P8.53 Erreichte Betriebszeit | 0000,0 Min. ~ 6500,0 Min. 0000,0 min
P8.54 Reserve
Gruppe P9: Storungen und Schutz
P9.00 Auswahl des 0: Deaktiviert (-Schutz verboten) 1
' Motoriberlastschutzes 1: Aktiviert (-Schutz zugelassen)
Verbesserung des .
P9.01 Motoriberlastschutzes 0,20 bis 10,00 1,00
po.g2|  \Warnkoeffizient flr 5 o/ i) 00 9 080 %
Motoriberlastung
Zunahme der Uberlastung 0 bis 10(.) . .
. (zur Aktivierung der dynamischen
P9.03 Gleichstrom- . . 030
. Bremsfunktion stellen Sie den Wert
Uberspannungen .
auf 0 ein)
Aktivierung des DC-
P9.04 Uberspannungsschutzes 0200,0 V bis 2000,0 V 760 V
po.o5| Umrichter-Uberstrom-— 1,4, i 100 020
Verstarkung (Gain)
P9.06 Uberstromschutz 050 % bis 200 % 150 %
P9.07 NZCh der:\ EmSChaItTEndan 0: Testen verboten (deaktiviert) 1
’ urzsc usi BEBENETOE | 1. Testen erlaubt (aktiviert)
prifen
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Ansteuerspannung der

P9.08 . _~_ .. 10200,0V bis 2000,0 V 0690 V
Gleichstrom-Bremseinheit
Dauer der automatischen
P9.09| Wiederherstellung nach |0 bis 20 00
einem Ausfall
Status des Ausgangs M01 ) o
p9.10 | wahrend der automatischen 0: Kelr-1e. 'ﬁkt'v'tat 0
Wiederherstellung nach 1: Aktivitat
Zeitintervall fur die
po.1|  Automatische 000,1 s bis 100,0 s 001,0's
Wiederherstellung nach
einem Ausfall
Ausfall der Eingangsstufe, Wahl Ei)::gsacnhgustpzh\;zzeverlu“ in der
P9.12 des Schut_zes fir das S.ChUtz des X_: Schutz des DC-Schiitzes 01
Gleichstromkreises =
0: Ausgeschaltet
00-11
1: Zugelassen
P9.13 Aktivierung des Schutzes bei| 0: Deaktiviert schiitzen (Ausgeschaltet) 1

Ausfall einer Ausgangsphase

1: Schutz zugelassen (Aktiviert)

P9.14

Erster Typ der Storung

0: Kein Fehler

1: Fehler am Umrichter

2: Uberstrom wahrend der
Beschleunigung

3: Uberstrom wahrend der
Verzégerung

4: Uberstrom bei konstanter
Geschwindigkeit

5: Uberspannung wahrend der
Beschleunigung

6: Uberspannung wiahrend der
Verzbégerung

7: Uberspannung bei konstanter
Geschwindigkeit

8: Uberlastung des Bremswiderstands
9: Niederspannung

10: Uberlasteter Umrichter

11: Uberlasteter Motor
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12: Reserviert

13: Phasenausfall in der
Stromversorgung

14: Uberhitzung des Wechselrichters
15: Fehler eines externen Gerats

16: Kommunikationsfehler

17: Fehler am Gleichstrom-Schiitz
18: Fehler bei der Stromerfassung
19: Fehler beim Autotuning

20: Reserviert -
21: Fehler im EPROM-Speicher

22: Hardwarefehler des Umrichters
23: Erdungsbriicke

24: Reserviert

25: Reserviert

26: Erreichte Gesamtbetriebszeit
27: Reserviert

28: Reserviert

29: Erreichte Gesamtzeit unter

zweiter Typ

P9.15 der Stérung

Spannung (Betriebsdauer)
30: Nullbelastung
31: Verlust der Riickmeldung von PID
des Reglers
40: Fehler beim Strombegrenzer
Dritter (letzter) Typ der | 41: Reserviert
Stérung 42: Hohe Geschwindigkeitsabweichung
(Zum Ausschalten P9.70=0 wahlen)
43: Reserviert
44: Reserviert
45: Uberhitzung des Elektromotors
51: Reserviert

P9.16

P9.17 | Haufigkeit beim 3. Fehler - -

P9.18 Strom beim 3. Fehler - -

P9.19 | Busspannung beim 3. Fehler - -

Zustand der
P9.20| Eingangsklemmen beim - -
3. Fehler

Status der
P9.21 Ausgangsklemmen - -
beim 3. Fehler
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Status des Umrichters beim

P9.22 3. Fehler ) )

P9.23 Einschaltdauer beim 3. i i
Fehler

P9.24 | Laufzeit nach dem 3. Fehler - -

P9.25 Reserve - -

P9.26 Reserve - -

p9.27 Haufigkeit beim zweiten i i
Fehler

P9.28 Strom beim 2. Fehler - -

P9.29

Busspannung beim zweiten
Fehler

P9.30

Status der Eingangsklemmen
beim 2. Fehler

P9.31

Zustand der
Ausgangsklemmen beim
2. Fehler

P9.32

Status des Umrichters beim
2. Fehler

P9.33

Einschaltdauer beim 2.
Fehler

P9.34

Laufzeit nach dem 2. Fehler

P9.35

Reserve

P9.36

Reserve

P9.37

Frequenz beim ersten Fehler

P9.38

Strom beim 1. Fehler

P9.39

Busspannung beim 1.
Fehler

P9.40

Zustand der
Eingangsklemmen beim 1.
Fehler
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P9.41

Zustand der
Ausgangsklemmen beim 1.
Fehler

P9.42

Status des Umrichters beim
ersten Fehler

P9.43

Einschaltdauer beim ersten
Fehler

P9.44

Laufzeit nach dem ersten
Fehler

P9.45

Reserve

P9.46

Reserve

P9.47

Auswahl der
Schutzmalnahme bei der
Stérung 1

. ...X: Motoriberlastung (OL1)

0: Verzogerung bis zum Stillstand

1: STOPP je nach Stoppmodus 2:
Weiterbetrieb

. ..X.: Reserviert

. .X..: Phasenausfall (LO)

. X...: Fehler des externen Gerits (EF)

00000

P9.48

Auswahl der
SchutzmalRnahme bei der
Stérung 2

....X: Reserviert

0: Verzégerung bis zum Stillstand

. ...X.: EEPROM Speicherfehler (EEP)
0: Verzogerung bis zum Stillstand

1: STOPP je nach Stoppmodus .

. X..: Reserviert

. X...: Reserviert

(END1)

00000
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Xt
0: Verzogerung bis zum Stillstand
1: STOPP je nach Stoppmodus 2:
Weiterbetrieb

i &
0: Verzogerung bis zum Stillstand
1: STOPP je nach Stoppmodus 2:
Weiterbetrieb
. .X..: Die Gesamtzeit unter Spannung
(END2) wurde erreicht
0: Verzogerung bis zum Stillstand

Auswahl der 1: STOPP je nach Stoppmodus 2:
P9.49| SchutzmaRnahme beider | Weiterbetrieb 00000
Stérung 3 X...: Nullbelastung
0: Verzogerung bis zum Stillstand
1: STOPP je nach Stoppmodus 2: Der
Betrieb wird mit 7 % der
Nennfrequenz des Motors fortgesetzt,
und die eingestellte Frequenz wird
wiederhergestellt, sobald die Last
wieder vorhanden ist.
X....: Verlust der PID-Riickkopplung
0: Verzogerung bis zum Stillstand
1: STOPP je nach Stoppmodus 2:
Weiterbetrieb
P9.50 Reserviert
P9.51 Reserviert
0: Betriebsfrequenz
1: Eingestellte Frequenz
Auswahl der Anzeige der 2: Gleichspannung des Busses
v . . 3: Ausgangsspannung
P9.52 GroRe in der'zwelten Zeile 4: Ausgangsstrom 04
des Displays .
00-50 5: Ausgangsleistung
6: Abtriebs Drehmoment
7: Status der Klemme S
8: Status der Klemme MO01
P9.53 Reserve
: Aktuelle Betriebsfrequenz
Auswahl der Frequenz fir die| 1: Eingestellte Frequenz
P9.54 Fortsetzung des : Obere Frequenzgrenze 0

Startvorgangs

: Untergrenze der Frequenz
: Reservefrequenz im Fehlerfall

S W N EFE O
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P9.55 |Reservefrequenz beim Fehler| 60,0 % ~ 100,0 % 100,0 %| ¢
P9.56 Reserve
P9.57 Reserve
P9.58 Reserve
. 0: Ungiiltig
P9.59 “f;triﬁs:::]esrl:)e%::ﬁgl 1: Verzdgerung 0 *
P 2: Verzogerung bis zum Stillstand
Diese Funktion unterbricht die
P9.60| Spannungsiberwachung bei |0,0% ~ 100,0 % 100,0 % | %
einem plétzlichen Stromausfall
Dauer der
P9.61| Spannungstberwachung bei | 0,00 s~ 100,00 s 0,50s | %
einem ploétzlichen Stromausfall
Spannung bei einem o 0 0
P9.62 plétzlichen Stromausfall 60,0 % — 100,0 % (Busspannung) 80,0% | %
. 0: Zugelassen
P9.63 Schutz bei Null last 0 ¥
1: verboten
P9.64 Erkennungsslcaf;\’:velle flir Null 0,0-100,0 % 100% | %
P9.65| Erkennungszeit bei Null last | 0,0-60,0 s 1,0s ¥
P9.67 Reserviert *
P9.68 Reserviert Y
P9.69 Reserviert *
P9.70 Reserviert *
Gruppe PA: PID-Prozessregelungsfunktionen
0: PA.O1
1: FIV
. - 2: FIC
PA.00 EmSteslgleV'E::c ft‘;ﬁ: PID- 3: Reserviert 0 *
q 4: IMPULS-Einstellung (S3) OPTION
5: Kommunikationseinstellungen
6: Feste Geschwindigkeiten
PA.01 Digitale PID-Einstellung 0,0% ~ 100,0 % 050,0% | ¥
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0: FIV
1: FIC
2: Reserviert
. - 3: FIV-FIC
Einstellungen fiir die PID- )
PA.02 Rickkopplungsquelle 4: IMPULS-E'lns’FeIIun.g (S3) OPTION 0 *
5: Kommunikationseinstellungen
6: FIV+FIC MULTI REFERENCE
7: MAX(|FIV], |FIC])
8: MIN(|FIV], |FIC])
PA.03 Wirkungsrichtung PID 0: V?rwéttsbewegung 0 DA(
1: Rickwartsbewegung (Revers)
PA.O4 Elnste!.lberelch der PID- 0-65535 1000 A
Rickkopplung
PA.05 Lineare Konstante Kp1l 0,0-100,0 20,0 bx(
PA.06| Integrationskonstante Til |0,01s~10,00s 2,00s b
PA.07| Ableitungskonstante Td1 0,000-10.000 s 0,000s b
Frequenz der Abschaltung des .
PA.08 PID bei Riickwartsdrehung 0,0 — maximale Frequenz 2,00 Hz bAq
PA.09 Abweichungslimit PID 0,0 % ~ 100,0 % 0,0% |
PA.10 PID-Differenzgrenzwert 0,00 % ~ 100,00 % 0,10% b
pp 11|  Einstellung der PID- 0,00-650,00 s 0,00s | %
Anderungszeit
PA.12| PID-Rickkopplungsfilterzeit |0,00—60,00 S 0,00s bx(
PA.13 PID-Ausgangsfilterzeit 0,00-60,00 S 0,00s ¥
PA.14 Reserviert RAq
PA.15 Lineare Konstante Kp2 0,0-100,0 20,0 *
PA.16 Integrationszeit Ti2 0,01s-10,00s 2,00s DA¢
PA.17 Ableitungszeit Td2 0,000 s-10.000s 0,000 s |
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0: Kein Umschalten

1: Umschalten Gber S

2: Automatische Umschaltung auf
aufgrund der Abweichung

Bedingung fir die
PA.18 Umschaltung der PID-
Parameter

Abweichung bei der
PA.19 Umschaltung der PID- 0,0 % ~ PA.20 20,0 %

Parameter 1

Abweichung bei der
PA.20 Umschaltung der PID- PA.19 ~100,0 % 80,0 %

Parameter 2

PA.21 PID-Anfangswert 0,0 % ~ 100,0 % 0,0%

Anfangswert der PID-

PA.22 .
Verzogerung

0,00-650,00 s 0,00s

Maximale Abweichung
PA.23| zwischen zwei PID-Ausgangen | 0,00 % ~ 100,00 % 1,00 %
in Vorwartsrichtung

Maximale Abweichung
PA.24| zwischen zwei PID-Ausgangen | 0,00 %—100,00 % 1,00 %
in Riickwartsrichtung

.X: Getrennte Integration
0: zugelassen

1: verboten
PA.25 Elgenschaften.der PID- X.: Einstellung der Integration, 00
Integration wenn der Wert
das gewiinschte Limit erreicht
0: Fortsetzung der Integration
1: Stopp der Integration
Erkennung des 0,0 % = kein Verlust der Riickkopplung
PA.26| Riickkopplungsverlusts beim | festgestellt 0,0%
PID-Regler 0,1 %:100,0 %
Erkennungszeit beim Verlust
PA.27| der Riickkopplung des PID- |0,0s~20,0s 0,0s

Reglers

PA28 Verhalten des PID beim 0: Keine PID- und STOPP-Aktion 0
' Rickkopplungsverlust 1: PID- und STOPP-Aktion

89




Kapitel 4: Liste der Funktionsparameter — Kurzfassung

Gruppe Pb: Variable Frequenz, feste Lange und Anzahl

Einstellung des

0: Im Verhaltnis zum Mittelwert
der Frequenz

Pb.00 Schwingungsfrequenzmodus 1: Im Verhaltnis zum Héchstwert 0 ]
der Frequenz
Pb.01 [Amplitude der Sprungfrequenz| 0,0 % ~ 100,0 % 0,0 % DA(
Pb.02 |Amplitude der Sprungfrequenz| 0,0 % ~ 50,0 % 0,0% RX¢
Pb.03| Frequenzschwankungszyklus | 0,1 s~ 3000,0 s 10,0 s Y
Pb.04 Zeltkoeff|2|er.1t des Anstiegs 0,1%~ 100,0 % 500% | %
der Dreieckwelle

Pb.05 Eingestellte Lange 0m~65.535m 1000 m | %
Pb.06 Tatséchliche Linge 0m~65.535m 0Om *
Pb.07 | Anzahl der Impulse pro Meter | 0,1-6553,5 100,0 *
Pb.08| Eingestellter Zdhlerstand 1-65535 1000 *
Pb.09| Vorgegebener Zahlerstand |1-65535 1000 *
PC-Gruppe: Vielfaltige Funktionen und einfache PLC-Funktionalitat

PC.00 Feste Geschwindigkeit 0 |-100,0 % ~ 100,0 % 0,0% *
PC.01 Feste Geschwindigkeit 1 |-100,0 % ~ 100,0 % 0,0% *
PC.02 Feste Geschwindigkeit 2 |-100,0 % ~ 100,0 % 0,0% ¥
PC.03 Feste Geschwindigkeit 3 |-100,0 % ~ 100,0 % 0,0% *
PC.04 Feste Geschwindigkeit 4 |-100,0 % ~ 100,0 % 0,0% ¥
PC.05 Multifunktion 5 -100,0 % ~ 100,0 % 0,0% ¥
PC.06 Multifunktion 6 -100,0 % ~ 100,0 % 0,0 % *
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PC.07 Multifunktion 7 -100,0 % ~ 100,0 % 00% | ¥*
PC.08 Multifunktion 8 -100,0 % ~ 100,0 % 00% | %
PC.09 Multifunktion 9 -100,0 % ~ 100,0 % 00% | %
PC.10 Multifunktion 10 -100,0 % ~ 100,0 % 00% | ¥
PC.11 Multifunktion 11 -100,0 % ~ 100,0 % 00% | %
PC.12 Multifunktion 12 -100,0 % ~ 100,0 % 00% | %
PC.13 Multifunktion 13 -100,0 % ~ 100,0 % 00% | %
PC.14 Multifunktion 14 -100,0 % ~ 100,0 % 00% | ¥
PC.15 Multifunktion 15 -100,0 % ~ 100,0 % 00% | %
0: Stopp nach Ausfiihrung eines
Umschaltzyklus des Umrichters
1: Behilt letzte Werte,
. . nachdem der Umrichter
PC. 16 BetrlebsmodLFinger einfachen einen Zyklus ausfihrt 0 *
2: Wiederholung nach der
Durchfiihrung
eines Betriebszyklus
des Wechselrichters
.X: Speicherung nach dem Ausfall der
Stromversorgung
0:Nein
Speicherung der Einstellungen| 1:Ja
PC. 17 bei Auswahl der einfachen PLC| X.: Speichern nach Befehl 00 *
STOPP
0:Nein
1:Ja
Ausfuihrungszeit eines N
PC. 18 einfachen PLC-Befehls 0 0,0 5(h) ~6553,5 s(h) 0,0 s(h)
0: Beschleunigungs-/Verzégerungszeit
0
Beschleunigungs- 1: Beschleunigungs-/Verzégerungszeit
PC. 19 /Verzégerungszeit des . . .. . 0
einfachen PLC-Befehls 0 2: Beschleunigungs-/Verzogerungszeit
3: Beschleunigungs-/Verzogerungszeit
3
PC.20 Ausfuihrungszeit des einfachen 0,0 s(h) ~ 6553.5 s(h) 0,0sh)| *

PLC-Befehls 1
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: Beschleunigungs-/Verzogerungszeit

Beschleunigungs- : Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit

W W NNNPRFEPE PP OO

PC.21 /Verzbégerungszeit des ) . .. . 0
cinfachen PLC-Befehls 1 : Beschleunigungs-/Verzogerungszeit
: Beschleunigungs-/ Verzogerungszeit
Ausfihrungszeit des einfachen -
PC.22 PLC-Befehls 2 0,0 s(h) ~ 6553,5 s(h) 0,0 s(h)
0: Beschleunigungs-/Verzogerungszeit
0
Beschleunigungs- 1: Beschleunigungs-/Verzégerungszeit
PC.23 /Verzbégerungszeit des . . .. . 0
cinfachen PLC-Befehls 2 ; Beschleunigungs-/Verzogerungszeit
3: Beschleunigungs-/Verzogerungszeit
3
Ausfiih it infach
PC.24 usfiihrungszeit des einfachen 0,0 s(h) ~ 6553,5 s(h) 0,0 5(h)

PLC-Befehls 3

Beschleunigungs-
PC.25 /Verzbégerungszeit des 0:3 0
einfachen PLC-Befehls 3

Ausfiihrungszeit des einfachen

PC.26 PLC-Befehls 4

0,0 s(h) ~ 6553,5 s(h) 0,0 s(h)

Beschleunigungs-
PC.27 /Verzbégerungszeit des 0:3 0
einfachen PLC-Befehls 4

Ausfiihrungszeit des einfachen

PC.28 PLC-Befehls 5

0,0 s(h) ~ 6553,5 s(h) 0,0 s(h)

Beschleunigungs-
PC.29 /Verzogerungszeit des 0:3 0
einfachen PLC-Befehls 5

Ausfiihrungszeit des einfachen

PC.30 PLC-Befehls 6

0,0 s(h) ~ 6553,5 s(h) 0,0 s(h)
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Beschleunigungs-
PC.31 /Verzdgerungszeit des 0:3 0
einfachen PLC-Befehls 6

Ausfiihrungszeit des einfachen

PC.32 PLC-Befehls 7

0,0 s(h) ~ 6553,5 s(h) 0,0 s(h)

Beschleunigungs-
PC.33 /Verzogerungszeit des 0:3 0
einfachen PLC-Befehls 7

Ausfiihrungszeit des einfachen

PC.34 PLC-Befehls 8

0,0 s(h) ~ 6553,5 s(h) 0,0 s(h)

Beschleunigungs-
PC.35 /Verzbégerungszeit des 0:3 0
einfachen PLC-Befehls 8

Ausfuihrungszeit des einfachen

PC.36 PLC-Befehls 9

0,0 s(h) ~ 6553,5 s(h) 0,0 s(h)

Beschleunigungs-
PC.37 /Verzbégerungszeit des 0:3 0
einfachen PLC-Befehls 9

Ausfiihrungszeit des einfachen

PC.38 PLC-Befehls 10

0,0 s(h) ~ 6553,5 s(h) 0,0 (h)

Beschleunigungs-
PC.39 /Verzbégerungszeit des 0:3 0
einfachen PLC-Befehls 10

Ausfiihrungszeit des einfachen

PC.40 PLC-Befehls 11

0,0s (h) ~6500,0's (h) 0,0 (h)

Beschleunigungs-
PC.41 /Verzégerungszeit des 0:3 0
einfachen PLC-Befehls 11

Ausfiihrungszeit des einfachen

PC.42 PLC-Befehls 12

0,0's (h) ~6500,0's (h) 0,05 (h)

Beschleunigungs-
PC.43 /Verzbégerungszeit des 0:3 0
einfachen PLC-Befehls 12
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Ausfiihrungszeit des einfachen

PC.44 PLC-Befehls 13

0,0s (h) ~6500,0's (h) 0,0 (h)

Beschleunigungs-
PC.45 /Verzbégerungszeit des 0:3 0
einfachen PLC-Befehls 13

Ausfiihrungszeit des einfachen

PC.46 PLC-Befehls 14

0,0s (h) ~6500,0 s (h) 0,0 s(h)

Beschleunigungs-
PC.47 /Verzbégerungszeit des 0:3 0
einfachen PLC-Befehls 14

Ausfiihrungszeit des einfachen

PC.48 PLC-Befehls 15

0,0s (h) ~6500,0's (h) 0,0 s(h)

Beschleunigungs-
PC.49 /Verzbégerungszeit des 0:3 0
einfachen PLC-Befehls 15

0: S (Sekunden)

PC.50| Zeiteinheit der einfachen PLC 1: H (Stunden)

: Eingestellt Uber PC.00

FIV

FIC

: reserviert
IMPULS-Einstellung (OPTION)
PID

: Einstellung gemaR

der voreingestellten Frequenz
(P0.10), modifiziert

mit der Taste UP / DOWN

PC.51 Quelle 0

ouhshLNEQ
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Pd-Gruppe: Kommunikationsparameter

Pd.00

Ubertragungsgeschwindigkeit

_ _X: MODBUS
: 300 BPS

: 600 BPS

: 1200 BPS

: 2400 BPS

: 4800 BPS

: 9600 BPS

: 19.200 BPS

: 38.400 BPS

: 57.600 BPS

: 115.200 BPS

_ _ X _:Reserviert
_ X _ _:Reserviert
X _ _ _:Reserviert

OCoOoNOOULDWNEROI

0005

Pd.01

Datenformat

0: Ohne Paritat, Datenformat < 8,N,2>

1: Gerade Paritat, Datenformat
<8,E,1>

2: Ungerade Paritat, Datenformat
<8,0,1>

3: Ohne Paritat, Datenformat <8,N,1>
Gilt fur MODBUS

Pd.02

Lokale Adresse

001-247; 0=MASTER-Adresse

001

Pd.03

Verzogerung bei der Antwort

00 ms ~ 20 ms

02

Pd.04

Zeitlimit fur die
Kommunikation

00,0 (ungiiltig) 00,15~ 60,0 s

00,0

Pd.05

Auswahl des MODBUS-
Ubertragungsprotokolls

.X: MODBUS-Protokoll

0: Nicht standardmaRiges MODBUS-
Protokoll

1: Standard-MODBUS-Protokoll

X.: reserviert

01

Pd.06

Aktuelle
Kommunikationsauflosung

0:0,01A
1:0,10 A

Pd.07

Reserve
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Pd.08 Reserve

Pd.09 Reserve

PF-Gruppe: fiir Wartungszwecke reserviert

PP-Gruppe: Passwortsperre und Zuriickkehren zu Werkseinstellungen

PP.00 Benutzerkennwort 0-65535 0 g

. 00: Keine Aktivitat
Wiederherstellung der |o1: wiederherstellung der

PP.01| Werkseinstellungen Werkseinstellungen 00 *
Einstellungen auer
Motorparameter

PP.02 Reserve

PP.03 Reserve

PP.04 Reserve

Gruppe CO: Drehmomentsteuerung

Auswahl der Drehzahl- 0: Geschwindigkeitsregelung
C0,00 0 *
/Drehmomentregelung 1: Drehmomentregelung
0: Digitale Einstellung (C0.03)
1: FIV
2: FIC
C0.01 Einstellungen fir die 3: Reserwert. 0 *
Drehmomentregelung 4: IMPULS-Einstellung (OPTION)
5: Kommunikationseinstellungen
6: MIN (FIV, FIC)
7: MAX (FIV, FIC)
C0.02 Reserve - 0
coo3| DisitaleEinstellungder | 5400 50009 150,0% | ¥
Drehmomentsteuerung
C0.04 Reserve 00:00 -10:00 00:00
C0,05 Maximale Vorwartsfrequenz 0,0 Hz — maximale Frequenz 050,00 Hz| ¥

bei Drehmomentsteuerung
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Maximale Rickwartsfrequenz

C0.06 bei Drehmomentsteuerung 0,0 Hz — maximale Frequenz 050,00 Hz
cooy| Beschleunigungszeitbei ) o een oo 000,00 s
Drehmomentregelung
coog| Verzogerungszeitbeider |, . oo a0 000,00's
Drehmomentregelung
Gruppe C5: Parameter der Steuerungsoptimierung
cs.op| OPbererenzefurdie PWM- o0 61— 050,00 He 008,00 Hz
Frequenzumschaltung
C5.01| PWM-Modulationsmodus 0: Asynchrone Modula.tlon 0
1: Synchrone Modulation
Methode zur Kompensation | O Keine Kompensation
€5.02 der toten Zone" 1: Kompensationsmodus 1 1
00: Verboten
C5.03| Zufallige PWM-Dimension | 1-10: Zufallige Abmessung der Trager- 00
Frequenz PWM
0: Zugelassen
C5.04| Offene Strombegrenzung 8 1
1: verboten
C5.05 Erkennung der 000-100 000
Stromkompensation
C5.06 |Einstellung der Unterspannung| 0070,0 V —2000,0 V 0170,0V
Auswahl des SFVC- 1: Optimierungsmodus 1
C5.07 e . 2
Optimierungsmodus 2: Optimierungsmodus 2
C5.08 | Einstellung der toten Zone | 100-200 150
cs09| . FEinstellung der 02000,0 — 2200,0 V 0810,0V
Uberspannungsschwelle
Gruppe C6: Einstellung der FI-Kurve (Fl steht fiir FIV oder FIC)
ce.00| FlKurved=Minimum | 1460y~ 6,02 00:00 V
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Entsprechende Einstellung der

C6.01 FI-Kurve 4 Minuten -100,0 % ~ +100,0 % 000,0 % D¢

C6.02| Fi-Kurve 4, Wendepunkt1 | C6.00 ~ C6.04 03.00V | ¥
Entsprechende Einstellung der

C6.03| Kkurve FI 4, Wendepunkt1 | -100,0 % ~+100,0 % 030,0%| ¥

C6.04| Fl-Kurve 4, Wendepunkt 2 C6.02 ~ C6.06 6,00V DA(
Entsprechende Einstellung der

C6.05| Kurve FI 4, Wendepunkt 2 | -100,0 % ~+100,0 % 60,0% | ¥

c6.06| FlKurved—Maximum g 66 110,00 v 1000V | ¥
Entsprechende Einstellung der

C6.07 FI-4-Kurve (max.) -100,0 % ~ +100,0 % 100,0 % D¢

C6.08 FI-Kurve 5 — Minimum -10,00 V~ C6,10 0,00V | 3%

C6.09 Entsprechende Eln.stellung der -100,0 % ~ +100,0 % 1100,0%| %

FI-Kurve 5 Minuten.

C6.10| FI-Kurve 5, Wendepunkt1 |C6.08 ~ C6.12 3,00V | %
Entsprechende Einstellung der o ~ 0 0

C6.11 FI-5-Kurve, Wendepunkt 1 100,0 % ~ +100,0 % 30,0% | ¥

C6.12| FI-Kurve 5, Wendepunkt2 |C6.10 ~ C6.14 6,00V | ¥
Entsprechende Einstellung der o/ ~ 0 o

C6.13 Kurve FI 5, Wendepunkt 2 100,0 % ~ +100,0 % 30,0% | %

C6.14 FI-Kurve 5 — Maximum C6.12—+10,00 V 10.00V | %

C6.15 Entsprechende Einstellung der -100,0 % ~ +100,0 % 100,0% | %

Kurve FI 5 max.

C6.16 FIV-Sprungpunkt -100,0 % ~ 100,0 % 00% | %

C6.17 Sprungamplitude FIV 0,0 % ~ 100,0 % 0,5% ¥

C6.18 FIC-Sprungpunkt -100,0 % ~ 100,0 % 0,0 % *

C6.19 FIC-Sprungamplitude 0,0 % ~ 100,0 % 0,5% ¢
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Gruppe C9: Spezielle PID-Funktionen

C9.00 PID-Schlaffrequenz 0 bis P0.12 000,00 Hz| ¥
C9.01 PID-Schlafzeit 0000,0 - 6000,0 0010,0s | ¥
C9.02 PID-Wachwert 000,0 bis 100,0 % 090,0% | ¥
C9.03 Reserve bAe
€9.04 Reserve Dx¢
€9.05 Reserve Dx¢
Gruppe CC: Kalibrierung der FI-/FO-Werte
. Werkseitige
Gemessene Spannung FIV 1 StandardmaRig Korrektur
CC.00
Einstellbereich 0,500V —4,000V
Angezeigte Spannung FIV 1 StandardmaRig V\liirrﬁi':l:gre
cc.o1
Einstellbereich 0,500V -4,000V
Gemessene Spannung FIV 2 StandardmaRig VY(ZTZT(Egre
CC.02
Einstellbereich 6.000 V—-9.999 vV
Angezeigte Spannung FIV 2 StandardmaRig V\Iiirrtseiffre
CC.03
Einstellbereich 6.000V-9.999V
Gemessene Spannung FIC 1 StandardmaRig Vﬁ:tiiltt:;gre
CC.04
Einstellbereich 0,500V -4,000V
Angezeigte Spannung FIC 1 StandardmaRig \A{(i:tséi'ttfre
CC.05
Einstellbereich 0,500V -4,000V
Gemessene Spannung FIC 2 StandardmaRig Vﬁ:tiiltt:;gre
CC.06
Einstellbereich 6.000 V—-9.999 vV
Angezeigte Spannung FIC 2 StandardmaRig V\Ilgrii'tt;gre
Ccc.07

Einstellbereich

-9.999V -10.000 V
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CC.08
bis Reserven - -
CC.11
Gemessene Spannung FOV 1 StandardmaRig V\liirrii'ttfre
CC.12
Einstellbereich 0,500V -4,000V
Angezeigte Spannung FOV 1 StandardmaRig V\liirrl:fi':;gre
CC.13
Einstellbereich 0,500V -4,000V
CC.16
bis Reserven -- -
CC.19
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DO: Uberwachungsparameter

Funktionscode Name des Parameters Einheit
D0.00 Betriebsfrequenz (Hz) 0,01 Hz
D0.01 Eingestellte Frequenz (Hz) 0,01 Hz
D0.02 Busspannung (V) 0,1V
D0.03 Ausgangsspannung (V) 1
D0.04 Ausgangsstrom (A) 0,01 A
D0.05 Ausgangsleistung (kW) 0,1 kw
D0.06 Ausgangsdrehmoment (%) 0,1%
DO0.07 S-Eingangsstatus der Klemme 1
D0.08 MO01 Ausgangszustand der Klemme 1
D0.09 Reserviert -
D0.10 FIC-Spannung (V) 0,01V
DO0.11 Reserviert
D0.12 Zahlerwert 1
DO0.13 Langenwert 1
D0.14 Motordrehzahl 1
D0.15 PID-Einstellung 1
DO0.16 PID-Ruckkopplung 1
D0.17 PLC-Status 1
D0.18 Eingangsimpulsfrequenz 0,01 kHz
D0.19 Drehzahl des Elektromotors U/min.
DO0.20 Verbleibende Betriebszeit 0,1 Min.
DO0.21 FIV-Spannung vor der Korrektur 0,001V
D0.22 FIC-Spannung vor der Korrektur 0,001V
D0.23 Reserviert
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D0.24 Lineare Geschwindigkeit 1 m/min
DO0.25 Gesamtdauer unter Spannung 1 Min.
DO0.26 Gesamtbetriebszeit 0,1 Min.
D0.27 Eingangsimpulsfrequenz 1 Hz
D0.28 Kommunikationseinstellung 0,01 %
DO0.29 Reserviert -
D0.30 Hauptfrequenz X 0,01 Hz
D0.31 Hilfsfrequenz Y 0,01 Hz
D0.32 Anzeige des Werts einer beliebigen Speicheradresse -
DO0.33 Reserviert -
D0.34 Reserviert -
DO0.35 Erforderliches Drehmoment 0,1%
DO0.36 Reserviert -
DO0.37 Phasenverschiebungswinkel 0,1
DO0.38 Reserviert -
D0.39 Sollspannung bei V/F-Trennung 1v
DO0.40 Ausgangsspannung bei V/F-Trennung 1V
D0.41 Reserviert -
D0.42 Reserviert

D0.43 Reserviert

DO0.44 Reserviert

D0.45 Code der aktuellen Stérung 0
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Beispiel 1 fiir die Parametrierung der inversen
Frequenzregelung liber die Spannung von 10 V bis 0 V:

AVI
10V =0 Hz
10— 0V = 50 Hz
P0.02 = 1
P0.04= 2 (AV)
P519 = 100
SV P521=0
ov
| |
25 50 Hz | |

Beispiel 2: Parametrierung des Bremswiderstands:

00000
ok J { e -
P |
(M) =

S

P9.03=0 (aktiviert den Bremswiderstand)
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Beispiel 3 zur Parametrierung der Steuerung eines

Elektromotors des Kran Hubs
Installationsanleitung:

1./ Wir schlieRen den Umrichter und die Schutzvorrichtungen an, verbinden den
Bremswiderstand usw.
2./ Wir schlieBen den Motor an den Umrichter an (am besten ohne eingekuppelte
Kupplung —im Leerlauf)
3./ Wir stellen die Motorparameter ein: P0.00=1; P0.01 = 1 und P2.01; P2.02; P2.03; P2.04
4./ Wir aktivieren das Autotunings des Motors P2.37=1

5./ Der Wechselrichter zeigt ,,Study” an, und wir driicken START

6./ Der Umrichter wird mit dem Motor ,gekoppelt”

7./ Nach Abschluss des Autotunings zeigt der Umrichter z. B. 50,0 Hz an (die eingestellte

Frequenz)

Erst dann passen wir die Parameter gemaR der untenstehenden Tabelle an und
schlieBen die Steuerung an!

P0.00 G konstante Belastung 1
P0.01 Bedienung des SFVC 1
P0.02 Auswahl des Steuerbefehls Uber Eingangsklemmen | 1
P0.04 Auswahl der Hauptfrequenzquelle X 06
P2.01 Nennleistung des Elektromotors Leistung des Elektromotors: 37 kW | 37
P2.02 Nennspannung des Elektromotors Spannung laut Typenschild V | 499
P2.03 Nennstrom des Elektromotors Stromstarke gemdR Typenschild A
P2.04 Nennfrequenz des Elektromotors Frequenz laut Typenschildin Hz | 5q
P2.37 Autotuning 1
P5.00 FWD-Funktionsauswahl LAUF rechts mit Geschwindigkeit 1 1
P5.01 REV-Funktionsauswahl LAUF links mit Geschwmdlng|t 1 2
P5.02 51 Funktionsauswahl Geschwindigkeit2 | 1,
P5.03 $2: Funktionsauswahl PTC-Thermistor | 33
P5.04 | S3-Funktionsauswahl NICHT ANGESCHLOSSEN | 43
PC.00 Mehrfachfunktion 0 Frequenz in % fiir Geschwindigkeit 1 20
PC.O1 Mehrfachfunktion 1 Frequenz in % fur Geschwindigkeit 2 | 149
Funktion des Relaisausgangs RA-RB-RC Erreichte Frequenz
(Wird zum Losen der AuBenbremse
P6.02 benotigt) 4
Erfassungsbereich der ermittelten Etwa 3 Hz, wir geben dies jedoch in
P8.21 Frequenz % an 12
P9.03 Aktivierung der integrierten Bremseinheit 0
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Wenn Sie FWD/GND verbinden, lauft der Umrichter nach rechts mit der Geschwindigkeit 1
an.

Wenn Sie REV/GND schalten, 1auft der Umrichter nach links mit der Drehzahl 1 an.

Wenn Sie FWD/GND und S1/GND gleichzeitig schlieRen, lauft der Umrichter nach rechts
mit einer Drehzahl von 2 an.

Wenn Sie REV/GND und S1/GND gleichzeitig verbinden, lauft der Umrichter nach links mit
einer Drehzahl von 2 an.

Beispiel 4: PID-Anwendung

Die Grundeinstellungen fir PID lauten wie folgt:

P0.02=1
P0.04=8
PA.00=0
PA.O1= ...... Solldruck
PA.02=1 (FIC)
PA.21=...... PID-Anfangswert
START
STOP
+10VFIC |
G\ 2\ D\ D\ D\ 2\ DD
FWD
: V FIC | J2 !

© 0-10V/4-20mA :

VPM130

0-6 bar / 4-20 mA
PRESSURE
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Beispiel 5 Betriebsparameter der
Hochgeschwindigkeitsspindel

Hochfrequenzsteuerung
PP.01 11

P0.02 1

P0.04 6

P0.10 400,0 Hz
P0O.12 400,0 Hz
P0.14 400,0 Hz
P0.22 1

P4.11 0

P5.13 0,50V
P2.04 400,0 Hz
P2.05 24.000 U/min.
P0.08 10,0s
P0.09 10,0s
P5.03 12

P5.04 13

P5.05 14
PC.01 25,0%
PC.02 37,5%
PC.03 50,0 %
PC.04 62,5 %
PC.05 75,0 %
PC.06 87,5 %
PC.07 100,0 %
PC.51 0

C5.01 1
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Beispiel 6 Externer Brems-Chopper EBM

)}

O

A550....
X550....
Vv800....
Vv81o0....
V900....

Rl R2 DC- DC+

® ® 0 @
Master

760v OO

730V

33%

660V OO Slave

s30v OO

I+ IN- OUTH OUT- TI T2

R1 R2 DC- DC+

@ ® 0 &
Master

760v QO

730V

mwo.._%

ss0v QO Slave

s30v OO
[EBM]

R1 R2 DC- DC+

O ® 6 ®
Master

760V QO

730V

=38 f

660V OO

e I_HHE

I IN- OUTH+OUT- TL T2
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Kapitel 5: Ausfiihrliche Beschreibung der Parameter
Gruppe PO: Grundlegende Parameter

G/P-Typ * Standard ‘ *)e nach Modell

P0.00 1 Typ G (konstantes Drehmoment CT)

Eingestellter Wert Typ P (variable Drehmomente — quadratisch,

2

z. B. Ventilator und VT-Pumpe)

Dieser Parameter dient zur Darstellung des bereitgestellten Modells und kann nicht
gedndert werden.

1: Gilt fur die konstante Drehmomentbelastung mit den angegebenen Nennparametern
2: Gilt fur variable Drehmomentbelastungen (Ventilator und Pumpe) mit den
Nennparametern

Auswahl des Einstellungsmodus Standard 0

P0O.01 0 Spannungs-/Frequenzregelung (V/F)

Eingestellter Wert
1 Sensorlose Steuerung von Flussvektoren (SFVC)

0: Spannungs-/Frequenzregelung (V/F)

Es kommt in Anwendungen mit einfachen Anforderungen zum Einsatz oder in
Anwendungen, bei denen ein Wechselstromantrieb mehrere Motoren steuert, wie
beispielsweise einen Ventilator und eine Pumpe.

1: Sensorlose Steuerung von Flussvektoren (SFVC)

Es handelt sich um eine Vektorregelung mit offenem Regelkreis, die fur leistungsstarke
Steuerungsanwendungen wie beispielsweise =~ Werkzeugmaschinen, Zentrifugen,
Drahtziehmaschinen und Spritzgussmaschinen geeignet ist. Eine AC-Einheit kann nur einen
Motor steuern.

HINWEIS: Bei Verwendung der Vektorsteuerung muss eine automatische
Parametereinstellung durchgefiihrt werden, da die Vorteile der Vektorsteuerung erst nach
Ermittlung der richtigen Motorparameter genutzt werden kénnen. Eine hohere Leistung
Idsst sich durch die Anpassung der Motorparameter erzielen.

Auswahl des Befehlskanals Standard 0
0 Steuerung Uber das Bedienfeld
P0.02 Eingestellter — -
Wert 1 Steuerung Uber Eingangsklemmen
er
2 Steuerung Uber Kommunikation
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Dient zur Festlegung des Eingangskanals fiir die Steuerbefehle der AC-Steuerung, wie z. B.
Betrieb, Stopp, Vorwartslauf, Rickwartslauf und Tipptbetrieb (JOG). Sie konnen Befehle
liber die folgenden drei Kanale eingeben:

0: Steuerung Uber das Bedienfeld

Befehle werden durch Driicken der Tasten ,,RUN“ und ,STOPP / RESET” auf dem
Bedienfeld eingegeben.

1: Steuerung Uber Eingangsklemmen

Die Befehle werden tiber multifunktionale Eingabeterminals mit Funktionen wie FWD, REV,
JOGF und JOGR eingegeben.

2: Steuerung Giber Kommunikation (MODBUS RTU)

Die Befehle werden vom Host-Computer aus eingegeben.

Frequenzquelle Standard 00
X: (Frequenzquelle)
0 HauptfrequenzquelleX
1 X- und Y-Operationen (Betriebsmodus, in
Dutzenden angegeben)
2 Umschalten zwischen X und Y
P0.03 Eingestellter Wert 3 Umschalten zwischen X und , X und Y*
4 Umschalten zwischen Y und , X und Y“
X.: (X- und Y-Operation)
0 X+Y
1 X-Y
2 Maximalwerte von X und Y
3 Minimum von X und Y

Dient zur Auswahl des Kanals fiir die Frequenzeinstellung. Uber die Hauptfrequenzquelle X
und die Hilfsfrequenzquelle Y wird die gewlinschte Frequenz erreicht.
Ziffer an der Einerstelle (Frequenzquelle)

0: Hauptfrequenz X

Die Hauptfrequenz X gilt als Zielfrequenz.

1: Sie bestimmt die Beziehung zwischen der Frequenz X und der Hilfsfrequenz Y. Sie wird
durch die Ziffer an der Zehnerstelle im Funktionscode angegeben.

2: Umschalten zwischen der Hauptfrequenzquelle X und der Hilfsfrequenzquelle Y. Wenn
die Multifunktions-Eingangsklemme 18 (Frequenzumschalter) deaktiviert ist, gilt die
Hauptfrequenz X als Zielfrequenz. Wenn die multifunktionale Eingangsklemme 18 aktiviert
ist, ist die Hilfsfrequenz Y die Zielfrequenz.
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3: Umschalten der Frequenzen zwischen X und , X und Y*“.

Wenn die Multifunktions-Eingangsklemme 18 (Frequenzumschalter) deaktiviert ist, ist die
Hauptfrequenz X die Zielfrequenz. Wenn die multifunktionale Eingangsklemme 18
freigegeben ist, wird die resultierende Frequenz anhand der Hilfsfrequenz berechnet.

4: Umschalten derFrequenzen zwischen Y und ,X und Y*

Wenn die Multifunktions-Eingangsklemme 18 (Frequenzumschalter) deaktiviert ist, ist die
Hilfsfrequenz Y die Zielfrequenz. Wenn die multifunktionale Eingangsklemme 18 aktiviert
ist, wird die resultierende Frequenz anhand der Hilfs- bzw. Hauptfrequenz berechnet.
Ziffer an der Zehnerstelle (Frequenzquelle)

0: Die Summe aus Haupt- und Nebenfrequenz (X+Y) bestimmt die Zielfrequenz.

1: Die Differenz zwischen Haupt- und Nebenfrequenz (X-Y) bestimmt die Zielfrequenz.

2: MAX (Hauptfrequenzquelle X, Hilfsfrequenzquelle Y): die Zielfrequenz ist die Frequenz,
deren absoluter Wert grofRer ist.

3: MIN (Hauptfrequenzquelle X, Hilfsfrequenzquelle Y): die Zielfrequenz ist die Frequenz,
deren absoluter Wert kleiner ist. Wenn die Auswahl der Frequenzquelle zudem durch eine
komplementare Berechnung bestimmt wird, kann die Offset-Frequenz gemaf} P0.21
eingestellt werden.

Auswahl der Hauptfrequenzquelle X Standard 00

Digitale Einstellungen — nach Stromausfall ohne Speicherung
0 (P0.10 voreingestellte Frequenz, kann Giber UP/DOWN geandert
werden)

Digitale Einstellung — mit Speicherung des Wertes bei
1 Stromausfall (P0.10 voreingestellte Frequenz, kann tiber
UP/DOWN geéandert werden)

P0O.04 Eingestellter Wert FIV

FIC

Drehknopf fiir die Bedienfelder

Impulseinstellung (53) OPTION

Feste Schrittgeschwindigkeiten

PLC

PID

VN[~ |wWw|IN

Kommunikationsschnittstelle

Wabhlen Sie den Haupteingangskanal des Frequenzumrichters aus.

Insgesamt stehen 9 Frequenzkanale zur Verfligung:

0: digitale Einstellung (die Einstellung geht bei einem Stromausfall verloren)

Stellen Sie den Anfangswert fir die Frequenz P0.10 ein (Frequenz-Voreinstellung). Mit den
Tasten I und { (oder den Multifunktions-Eingabetasten UP und DOWN) kdnnen Sie die
eingestellte Frequenz des Umrichters andern. Nach dem Ausschalten und nach erneutem
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Einschalten der Stromversorgung setzt der Umrichter die Frequenzeinstellungen auf den
Wert P0.10 zurtick (Voreinstellung der digitalen Frequenz).

1: digitale Einstellung (die Einstellung geht bei einem Stromausfall verloren)

Stellen Sie den Anfangswert der Frequenz P0O10 ein (Frequenzeinstellung). Sie kénnen diese
mit den Tasten 1, { (oder Uber die Multifunktions-Eingabeterminals UP und DOWN)
einstellen.

Nach dem Aus- und Wiedereinschalten der Stromversorgung stellt der Umrichter die
Frequenz entsprechend der letzten Einstellung ein. Uber die Tasten ™ und | oder tiber
das Terminal mit den Befehlen ,UP“ und ,,DOWN* kdnnen Sie eine Korrektur vornehmen.
Es ist darauf hinzuweisen, dass P0.23 die ,Auswahl des digitalen Frequenzspeichers”
festlegt und P0.23 zur Auswahl des Umrichters beim Anhalten des Umrichters verwendet
wird; P0.23 dient dazu, festzulegen, ob der Umrichter die Frequenz speichert oder ob sie
beim Anhalten zuriickgesetzt wird, P0.23 steht im Zusammenhang mit dem Stillstand, nicht
mit einem Speicherausfall; bitte beachten Sie dies bei der Anwendung.

2: FIV

3:FIC

Das Panel V 800 verfiigt tiber zwei analoge Eingangsklemmen (FIV, FIC). Davon ist FIV ein
Spannungseingang von 0 V bis 10 V, FIC ist ein Spannungseingang von 0 V bis 10 V und kann
auch fiir einen 4-20-mA-Stromeingang verwendet werden. Die Eingangsspannungswerte
von FIV und FIC sowie die entsprechende Beziehung zur Zielfrequenz kénnen vom Anwender
frei gewahlt werden. Der Frequenzumrichter V 800 bietet 5 Satze von Kalibrierungskurven:
drei Gruppen von Kurven fiir eine lineare Beziehung (2-Punkt-Kalibrierung), drei
Kurvengruppen fir eine lineare Beziehung (4-Punkt-Kalibrierung); der Benutzer kann die
Werte in den Funktionscode-Gruppen P4 und C6 einstellen.

Der Funktionscode P4.33 dient zur Einstellung des bidirektionalen Analogeingangs FIV —
FIC bzw. zur Auswahl einer von fiinf Kurvengruppen; siehe Beschreibungen der
Funktionscodes der Gruppen P4 und C6.

4: Drehknopf fur die Bedienfelder

5: Die jeweilige Impulsfrequenz (S3) wird iber den Impuls-Eingang des Terminals
angeschlossen. Impulssignal mit folgenden Spezifikationen: Spannungsbereich 9V -30V
und Frequenzbereich von 0 kHz bis 100 kHz. Der Eingangsimpuls kann nur Gber die
Multifunktions-Eingangsklemmen S3 eingegeben werden.

Die Klemme S3 und die entsprechenden Parametereinstellungen sind P5.28 — P5.31. Die
lineare Beziehung zwischen der entsprechenden Einstellung von 100 % der
Eingangsimpulse bezieht sich auf die relative Maximalfrequenz P0,12 in Prozent.

6: Weitere Hinweise zur Auswahl und Anweisungen zum Betriebsmodus: durch
verschiedene Kombinationen wahlen Sie die Geschwindigkeit Gber den digitalen Eingang X
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aus, mit dem V 800 konnen 4 Mehrgeschwindigkeits-Anzeigeterminals eingestellt und 16
Zustande dieser Terminals ausgewahlt werden. Uber den Funktionscode der PC-Gruppe
wahlen Sie den Code aus, der einem beliebigen 16-fachen Befehl entspricht. Die
Mehrfachanweisung bezieht sich auf den Prozentsatz der maximalen Frequenz P0O,12.

Die Auswahl der Funktion des Eingabeterminals S sowie die Auswahl des Terminals sind in
der Gruppe P5 vorzunehmen.

7: Einfache PLC

Wenn die Frequenzquelle im einfachen SPS-Modus betrieben wird, kann die Frequenzquelle
des Umrichters zwischen beliebigen Frequenzquellen von 1 bis 16 umgeschaltet werden, die
Verzogerungszeit betragt 1 bis 16 Frequenzbefehle, und die entsprechenden Zeiten fir die
Beschleunigung/Verzogerung kénnen ebenfalls vom Benutzer eingestellt werden. Der
konkrete Inhalt kann sich auf die PC-Gruppe beziehen.

8: PID

Wahlen Sie den PID-Regelungsprozess fiir den Ausgang als Betriebsfrequenz.

In der Praxis kommen eher Regeltechnologien mit geschlossenem Regelkreis zum Einsatz,
wie beispielsweise die Konstantdruckregelung, die Konstantspannungsregelung mit
geschlossenem Regelkreis usw. Um PID als Frequenzquelle zu verwenden, missen Sie die
PID-bezogenen Parameter in der PA-Gruppe einstellen.

9: Kommunikation

Die Hauptfrequenzquelle ist das Kommunikationsgerat. Der V 800 unterstiitzt diese
Kommunikationsmethoden Gber RS 485.

Auswabhl der
Hilfsfrequenzquelle Y Standard 00
Digitale Einstellung (P0.10 voreingestellte
0 Frequenz, kann tiber UP/DOWN gedndert
werden)
Digitale Einstellung (P0.10 voreingestellte
1 Frequenz, kann Gber UP/DOWN geédndert
werden)
P0,05 Eingestellter 2 FIV
Wert 3 FIC
4 Reserviert
5 Impulseinstellung (53) OPTION
6 Mehrfachanweisung
7 PLC
8 PID
9 Einstellung Giber den Kommunikationseingang
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Eine zuséatzliche Frequenzquelle mit einer flr den jeweiligen Kanal festgelegten Frequenz
als unabhangige Quelle (z. B. Auswahl der Frequenzquelle durch Umschalten zwischen X
und Y), seine Verwendung sowie die Hauptfrequenzquelle mit X — die angewandten
Methoden sind in den Anweisungen zu P0.03 nachzulesen.

Wenn die zusétzliche Frequenzquelle als Uberlagerung der gegebenen Quelle verwendet
wird (d. h. Auswahl der Frequenzquelle Uber die Schalter X + Y, X bis X + Y oder Y bis X +Y),
ist Folgendes zu beachten:

1) Wenn die Hilfsfrequenzquelle fir die digitale Zeitsteuerung und die voreingestellte
Frequenz (PO...10) deaktiviert ist, kann der Benutzer die Einstellung mithilfe der Tasten 1,
J (oder Uber die Multifunktions-Eingabetasten UP und DOWN) direkt auf der Grundlage
der jeweiligen Frequenzanpassung anpassen.

2) Wenn eine Hilfsfrequenzquelle fiir den jeweiligen Analogeingang (FIV, FIC) vorhanden
ist oder ein bestimmter Eingangsimpuls vorliegt, kann der 100 %-Eingangswert, der dem
Bereich der Hilfsfrequenzquelle entspricht, tiber P0.06 und P0.07 eingestellt werden.

3) Wenn die Frequenzquelle ein Impulseingang ist, der dem gegebenen analogen Eingang
ahnelt. Tipp: Die Auswahl der Hilfsfrequenzquelle und der Hauptfrequenzquelle X, Y darf
nicht auf denselben Kanal eingestellt werden; insbesondere diirfen P0.04 und P0.05 nicht
auf denselben Wert eingestellt werden, da dies zu Verwirrung fiihren wiirde.

Erweiterung der
Hilfsfrequenzquelle durch die Standard 00
P0.06 0 In Bezug auf die maximale Frequenz
Eingestellter
Wert 1 In Bezug auf die maximale Frequenz der
Quelle X

.Erweiterung der Standard 00
P0.07 Hilfsfrequenzquelle Y

Eingestellter Wert 0 % bis 150 %

Bei der Auswahl der Frequenzquelle fiir die ,,Frequenz“-Uberlagerung (P0.03 auf 1, 3 oder
4 eingestellt) werden diese beiden Parameter verwendet, um den Einstellbereich der
Hilfsfrequenzquelle festzulegen. P0.05 dient zur Festlegung des Bereichs der
Hilfsfrequenzquelle des Objekts, wobei die Auswahl in Bezug auf die maximale Frequenz
auch relativ zur Frequenz der Frequenzquelle X erfolgen kann, wenn die Auswahl in Bezug
auf die Hauptfrequenzquelle erfolgt; andert sich der Bereich der sekundaren
Frequenzquelle entsprechend der Anderung der Hauptfrequenz X.

Beschleunigungszeit 1 StandardmaRig Abhdngig vom Modell
Einstellbereich 0,00 s—65.000s

P0.08
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Verzégerungszeit 1 StandardmaRig Abhdngig vom Modell
Einstellbereich 0,00 s—65.000s

Die Beschleunigungszeit bezieht sich auf den Umrichter beim Anlaufen aus dem Stillstand,
die Verzogerungszeit auf die Referenzfrequenz (Einstellung P0.24).

Die Bremszeit bezieht sich auf den Umrichter bei der Referenzfrequenz (Einstellung P0.24)
und die Abbremsung auf die gewlinschte Nullfrequenz.

P0.09

. Voreingestellte Frequenz StandardmaRig 50.00 Hz

Einstellbereich 0,00 — maximale Frequenz (P0.12)

Wenn als Frequenzquelle , digital” oder ,,UP/DOWN-Terminal® ausgewahlt ist, entspricht
der Wert des Funktionscodes der Frequenz des Startwerts der digitalen
Umrichtereinstellung.

Drehrichtung StandardmaRig 00

PO.11 0 Gleiche Richtung
Einstellbereich

1 Entgegengesetzte Richtung

Bei einer Anderung des Funktionscodes miissen Sie die elektrische Verbindung des Motors
nicht andern, um die Drehrichtung zu andern; der Effekt entspricht der Einstellung der
elektrischen Anschlisse (U, V, W) beliebiger zweier Leitungen fiir die Drehrichtung des
Motors.

Tipp: Nach der Initialisierung werden die urspriinglichen Motorparameter fir die
Drehrichtung wiederhergestellt. Achten Sie auf das Tuningsystem, bei dem es nicht
erlaubt ist, die Drehrichtung des Motors zu dndern.

Maximale Frequenz StandardmaRig 50,00 Hz
Einstellbereich 50,00 Hz — 3200,00 Hz

P0.12

Bei analogem und Impuls-Eingang (S3), Befehlsdauer usw. als Frequenzquelle 100,0 %
relativ zur Kalibrierung P0.10.

Die maximale Ausgangsfrequenz kann 3200 Hz erreichen; die Angaben zur
Frequenzauflosung und zum Eingangsfrequenzbereich beziehen sich auf den Standard und
kénnen liber P0.22 eingestellt werden.

Wenn P0.22 auf den Wert 1 eingestellt wird (Frequenzauflésung 0,1 Hz), betragt der
Einstellbereich fiir P0.10 50,0 Hz — 320,0 Hz;

Wenn P0.22 auf den Wert 2 eingestellt wird, betragt die Frequenzauflésung 0,01 Hz, und
der Einstellbereich von P0.10 liegt zwischen 50,00 Hz und 3200,00 Hz;
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Obergrenze der

StandardmaRig 0
Frequenzquelle

Impuls-Einstellung

0 Einstellung P0.12
1 FIV
P0.13
2 FIC
Einstellbereich
3 Reserviert
4
5

Einstellung Gber den Kommunikationseingang

Legt die Obergrenze der Frequenzquelle fest, bei der es sich je nach Einstellung (P0.12) um
die obere Grenzfrequenz handeln kann, aber auch um einen Wert aus der analogen
Einstellung. Wenn er durch die analoge Eingangsfrequenz begrenzt war, entspricht der
entsprechende analoge Eingang einer Einstellung von 100 % fiir P012.

Beispielsweise kann bei der Wicklungssteuerung im Drehmomentregelungsmodus, um ein
ReiRen des Materials zu verhindern, wenn das Phanomen ,,Ride” auftritt, eine analoge
Frequenzbegrenzung eingesetzt werden, bei der Umrichter mit der oberen
Frequenzgrenze betrieben wird.

Obere Frequenzgrenze | StandardmaRig 50,00 Hz
P0.14 - i
Einstellbereich Untergrenze der Frequenz P0.16 — maximale
Frequenz P0.12
Obere Frequ'enzgrenze - StandardmaRig 0,00 Hz
P0.15 Verschiebung
Einstellbereich 0,00 Hz — maximale Frequenz P0,12

Wenn eine Obergrenze fir die analoge oder IMPULS-Frequenzeinstellung festgelegt ist, ist
P0.13 die Verschiebung des Sollwerts; Uberlagert dieser den Frequenz-Offset und die
Einstellung der oberen Frequenzgrenzwerte in P012, so stellt er den endgiiltigen Wert der
Frequenzgrenze dar.

Untergrenze der Frequenz StandardmaRig 0,00 Hz

PO.16 0,00 Hz — Obere Frequenzgrenze

Einstellbereich PO, 14

Die Frequenzeinstellung in P0.16 legt die untere Frequenzgrenze fest. Der Umrichter kann
bei einer niedrigeren Frequenz anhalten und anlaufen oder die Drehzahl auf Null setzen;
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sein Betriebsmodus kann in P8.14 eingestellt werden (die eingestellte Frequenz ist
niedriger als die untere Frequenzgrenze im Betriebsmodus).

Abhédngig vom

StandardmafRi
Schaltfrequenz g Modell

P0.17

Einstellbereich 1kHz - 16,0 kHz

Diese Funktion dient zur Einstellung der Schaltfrequenz des Umrichters. Durch die
Einstellung der Schaltfrequenz koénnen Sie elektrisches Rauschen reduzieren,
Resonanzpunkte des mechanischen Systems vermeiden und durch den Umrichter
verursachte Storungen verringern.

Wenn die Schaltfrequenz niedrig ist, steigt der Ausgangsstrom der hoheren harmonischen
Anteile, wodurch sich die Motorverluste und die Motortemperatur erhéhen.

Ist die Schaltfrequenz hoher, verringern sich die Motorverluste und der Temperaturanstieg
des Motors, allerdings steigen die Verluste des Umrichters, der Temperaturanstieg des
Umrichters sowie die Storstrahlung.

Die Einstellung der Schaltfrequenz wirkt sich auf die Leistung der folgenden Komponenten

aus:

Schaltfrequenz niedrig —> hoch

Motorgerauschpegel groR —> klein
Ausgangsstromverlauf Schlecht —> gut
Motortemperatur Hoch --> niedrig
Temperatur des Umrichters Niedrig --> hoch

Ableitstrom Klein —> groR

AusmaR der Fremdstérung Klein —> groR

Bei einer anderen Stromversorgung des Umrichters weicht die Werkseinstellung der
Schaltfrequenz ab.

Auch wenn der Benutzer dies je nach Bedarf anpassen kann, ist Folgendes zu beachten:
Wenn die a Schaltfrequenz uf einen hoheren Wert als den werkseitig voreingestellten
eingestellt ist, fihrt dies zu einem Anstieg der Temperatur des Umrichters; der Benutzer
muss die Frequenz des Umrichters verringern, da andernfalls die Gefahr einer Uberhitzung
besteht.

Einfluss der Temperatur auf die .
P StandardmaRig 0
Grundfrequenz
P0.18 .
. . 0: Nein
Einstellbereich
1:Ja
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Die Temperatur beeinflusst die Einstellung der, Schaltfrequenz das heift , wenn der
Umrichter eine hohe Temperatur feststellt, reduziert er automatisch die Tragerfrequenz und
verringert dadurch den Temperaturanstieg des Umrichters. Wenn der Kiihler eine niedrige
Temperatur aufweist, kehrt die Schaltfrequenz auf den eingestellten Wert zuriick. Diese
Funktion kann eine Stérung aufgrund einer Uberhitzung des Umrichters verhindern.

Zeitgewinn durch s
Beschleunigung/Verlangsamung Standardmaig 1
P0.19 0 1s
Einstellbereich 1 0,1s
2 0,01s

Um allen Arten von Anforderungen gerecht zu werden, bietet V 800 drei zusatzliche
Zeiteinheiten: 1 Sekunde, 0,1 Sekunden und 0,01 Sekunden.

Hinweis: Durch die Anpassung der Funktionsparameter — vier Gruppen von Dezimalziffern
— andert sich die Verzégerungszeit, die der Zeitdnderung entspricht. Achten Sie besonders
auf die Einstellungen wahrend der Anwendung.

Frequenzverschiebung der
Hilfsfrequenzquelle fiir den Betrieb X| StandardmaRig 0,00 Hz
P0.21 und Y
Einstellbereich 0,00 Hz — maximale Frequenz P0,12

Dieser Funktionscode ist nur bei der Auswahl der Frequenzquelle mittels einer
Zusatzberechnung giltig.

Wenn die Frequenzquelle bei der Komplementadrberechnung P0.21 eine verschobene
Frequenz ist, ist das Ergebnis der Komplementarberechnung eine zusammengesetzte
Frequenz, die als Zielfrequenz betrachtet wird.

Verweis auf die Frequenz StandardmaRig 2

P0.22 | ) 1 0,1 Hz
Einstellbereich
2 0,01 Hz

Alle Parameter werden zur Bestimmung der Auflésung des der Frequenz zugeordneten
Funktionscodes herangezogen.

Bei der Frequenzauflésung von 0,1 Hz kann die maximale Ausgangsfrequenz

V 800 den Wert von 320 Hz erreichen und bei einer Frequenzauflosung von 0,01 Hz
betrdgt die maximale Ausgangsfrequenz 3200,00 Hz.
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Hinweis: Wenn Sie den Parameter der Funktion P0.22 anpassen, andern sich alle mit den
Frequenzparametern zusammenhadngenden Werte, d. h., die entsprechenden
Frequenzwerte andern sich; achten Sie in Ihren Anwendungen besonders darauf.

Pe.rmanente dl.gltal.e StandardmaRig 0
p0 23 Frequenzeinstellung beim Einschalten
' . . 0 Nicht gespeichert (no memory)
Einstellbereich - -
1 Gespeichert (Speicher)

Die Frequenzquelle fiir das digitale Signal ist nur dann aktiv, wenn sie eingestellt ist.
»No memory“ bezieht sich auf den Umrichter nach einer Pause; digitale Frequenzwerte
kehren auf den Wert des Parameters P0.10 (voreingestellte Frequenz) zuriick. Mit den
Tasten A, ¥ oder durch ein Signal an den Klemmen UP und DOWN k&nnen Sie die
Frequenzeinstellung anpassen.

»Memory“ bezieht sich auf den Umrichter nach einer Pause; die Frequenzeinstellung
bleibt so, wie sie vor der Pause war. Mit den Tasten A, ¥ oder einem Signal an den
Klemmen UP und DOWN kdnnen Sie die Frequenzeinstellung anpassen.

Beschﬁsrtjunr]igtfjr::7(\e/r:ezrzl)6€glerung Standardmfig 0
P0O.24 0 Maximale Frequenz (P0.12)
Einstellbereich 1 Eingestellte Frequenz
2 100 Hz

Die Beschleunigungs-/Verzégerungszeit bezieht sich auf den Frequenzbereich von Null bis
zu dem durch den Parameter P0.24 festgelegten Wert.

Wenn P024 auf 1 eingestellt ist, hdngt die Verzdgerungszeit von der eingestellten Frequenz
ab. Wenn sich die eingestellte Frequenz haufig andert, schwankt die Beschleunigung des
Motors. Bitte beachten Sie dies bei der Anwendung.

Die wahrend des Betriebs tber StandardmaRi 0
UP/DOWN gednderte andardmablg
PO,25
’ 0 Lauffrequenz
Einstellbereich - g
1 Eingestellte Frequenz

Dieser Parameter ist nur giltig, wenn die Frequenzquelle digital eingestellt ist.
Verwenden Sie die Tasten A, ¥ oder das Signal an den Klemmen ,,UP“ und ,,DOWN*, um
auszuwahlen, wie die Frequenzkorrektur eingestellt werden soll. Die Zielfrequenz basiert
auf der Betriebsfrequenz, einer Erhohung oder Verringerung oder der Grundeinstellung.
Bei Umrichtern werden im Verzégerungsprozess zwei Differenzsitze verwendet;
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insbesondere wenn der Umrichter in Betrieb ist und gleichzeitig keine Frequenz eingestellt
ist, ist der Parameter zur Auswahl der Differenz sehr groR.

Zuordnung des Befehls zur StandardmiRig 000
Frequenzquelle

X Zuordnung des Befehls des Bedienfelds zur Frequenzquelle
0 Ohne Bindung

1 Digitale Einstellung der Frequenzquelle

2 FIV

3 FIC

4 Reserviert

5 Impulseinstellung (S3) OPTION

P0.26 ) . 6 Mehrfachanweisung
Einstellbereich 7 PLC

8 PID

9 Einstellung Uber den Kommunikationseingang

X.: Zuordnung des Terminalbefehls zur Frequenzquelle (0-9, wie

o bei den Einheiten)

X..: Zuordnung des Befehls der Kommunikationsschnittstelle zur
Frequenzquelle (0-9, wie bei den Einheiten)

Es wird verwendet, um drei aktive Befehlsquellen mit neun Frequenzquellen zu verbinden,
was die Implementierung einer synchronen Umschaltung erleichtert.

Ausfihrliche Informationen zu den Frequenzquellen finden Sie in der Beschreibung P0.03
(Auswahl der Hauptfrequenzquelle X). Verschiedene Quellen fiur laufende Befehle kénnen

an dieselbe Frequenzquelle gekoppelt sein.
Wenn die Befehlsquelle {ber eine gebundene Frequenzquelle verfigt und der
Frequenzquellenprozess aktiv ist, sind die in PO03 bis PO07 eingestellten Befehlsquellen

nicht mehr wirksam.

Typ der

P0.27 |Erweiterungskommunikationskart

StandardmaRig 0

Einstellbereich

MODBUS-Kommunikationskarte

Gruppe P1: Start-/Stopp-Steuerung

Startmodus StandardmaRig 0
0 Direktstart
P1.00
Einstellbereich 1 Neustart mit Drehzahliberwachung
2 Anregungsmotor (Asynchronmotor)

119




Kapitel

0: Direktstart

Wenn die DC-Bremszeit auf den Wert O eingestellt ist, lauft der AC-Motor mit der
Startfrequenz an. Wenn die DC-Bremszeit nicht 0 ist, fiihrt die AC-Einheit zunachst eine
Gleichstrombremse durch und lauft anschlieBend mit der Startfrequenz an. Es wird in
Anwendungen mit geringer Tragheitsbelastung eingesetzt, bei denen sich der Motor beim
Anlaufen voraussichtlich dreht.

1: Neustart mit Drehzahliberwachung

Der Frequenzumrichter ermittelt zundchst die Drehzahl und die Drehrichtung und startet
dann mit der ermittelten Frequenz. Ein derart sanfter Start hat keinen Einfluss auf den
laufenden Motor. Dies kommt beim Neustart nach einem kurzen Stromausfall bei hoher
Tragheitslast zum Tragen. Wenn Sie sicherstellen mdchten, dass der Neustart mit
Drehzahliberwachung erfolgt, stellen Sie die Motorparameter in der Gruppe P2 korrekt
ein.

2: Vorerregter Motor (Asynchronmotor)

Dies gilt nur fir Asynchronmotoren und wird bei Motoren mit eingebautem Magnetfeld
angewendet. Fir diese Motoren siehe die Einstellungen fiir Strom und Zeit in den
Parametern P1.05 und P1.06. Wenn die Vorerregungszeit auf 0 Sek. eingestellt ist, bricht
die Einheit die Vorerregung ab und lauft mit der Startfrequenz an. Wenn die
Vorerregungszeit nicht auf O s eingestellt ist, wird der Wechselstrommotor vor dem Start
vorerregt, wodurch sich das dynamische Ansprechverhalten des Motors verbessert.

Drehzahliberwachungsmod StandardmaRig 0
P1.01 0 Aus der Anhaltefrequenz
Einstellbereich 1 Aus dem Stillstand
2 Aus der maximalen Frequenz

Wenn Sie die Uberwachung der Drehzahl so schnell wie méglich abschlieRen mdchten,
wahlen Sie den richtigen Modus aus, in dem die FM-Einheit die Drehzahl des Motors
Uberwacht.
0: Aus der Anhaltefrequenz

Dies ist der standardmaRig ausgewahlte Modus.
1: Aus der Nullgeschwindigkeit.

Wird zum Neustart nach einer langeren Unterbrechung verwendet.
2: Aus der maximalen Frequenz.

Aus der maximalen Frequenz bis zur Ermittlung. Dies gilt fuir Lasten, die Energie
erzeugen.
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Drehzahlubervflach.ungsgeschW| StandardmiRig 20
P1.02 ndigkeit
Einstellbereich 1-100

Wahlen Sie im Modus ,Neustart der Drehzahliberwachung” die
Drehzahliberwachungsgeschwindigkeit aus. Je hoher der Wert, desto haufiger erfolgt die
Uberwachung. Ein zu hoher Einstellwert kann jedoch zu einer unzuverlissigen
Nachfihrung fihren.

b1.03 Startfrequenz StandardmaRig 0,00 Hz
' Einstellbereich 0,00 Hz—10,00 Hz
Haltezeit der Startfrequenz StandardmaRig 0,0s
P1.04
Einstellbereich 0,0s—-100,0s

Um das Drehmoment des Motors beim Anlaufen sicherzustellen, stellen Sie die richtige
Startfrequenz ein. Damit Sie beim Starten des Motors die Erregung nutzen kdnnen, muss die
Startfrequenz fir eine bestimmte Zeit aufrechterhalten werden. Die Startfrequenz (P1.03)
unterliegt keiner unteren Frequenzgrenze. Wenn die eingestellte Zielfrequenz niedriger ist
als die Startfrequenz, wird das FM-Gerat nicht gestartet und bleibt im Standby-Modus.

Beim Umschalten zwischen Vorwarts- und Rickwartslauf ist die Funktion ,, “ der Haltezeit
der Startfrequenz gesperrt. DieHaltezeit wird nicht in die Beschleunigungszeit einbezogen,
sondern in die Laufzeit der einfachen PLC.

Beispiel 1:

P0.04=0 Die Frequenz wird digital eingestellt (Bedienfeld)
P0,10 = 2,00 Hz. Die digital eingestellte Frequenz betragt 2,00 Hz.
P1.03 =5,00 Hz. Die Startfrequenz betragt 5,00 Hz.

P1.04=2,0s. Die Frequenzhaltezeit betragt 2,0 s.

In diesem Beispiel befindet sich die DC-Einheit im Standby-Modus und die
Ausgangsfrequenz betragt 0,00 Hz.

Beispiel 2:

P0.04=0 Die Frequenz wird digital eingestellt (Bedienfeld)
P0.10 = 10,00 Hz Die digital eingestellte Frequenz betragt 10,00 Hz.
P1.03=5,00 Hz Die Auslosefrequenz betragt 5,00 Hz.

P1.04 = 2,0 sDie Frequenzhaltezeit betragt 2,0 s.
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In diesem Beispiel beschleunigt das AC-Gerat auf 5,00 Hz und erreicht dann innerhalb von
2 s die eingestellte Frequenz von 10,00 Hz.

DC-Anlauf- B
C-Anlauf- und Bremsstrom Standardmatig 0%
P1.05 /Vorerregungsstrom
Einstellbereich 0% —100 %
Anlaufb it DC .
nlautbremszel . StandardmaRig 0,0s
P1.06 /Vorerregungszeit
Einstellbereich 0,0s—-100,0s

Der DC-Bremsstart wird in der Regel beim erneuten Anlaufen des Antriebs nach dem
Stillstand des Motors verwendet. Die Vorerregung dient dazu, vor dem Anlaufen ein
Magnetfeld fir den Asynchronmotor zu erzeugen, um dessen Empfindlichkeit zu
verbessern.

Die DC-Bremsung kann nur beim Direktstart aktiviert werden. In diesem Fall fihrt die FM-
Einheit eine Gleichstrombremse mit dem eingestellten Startbremsstrom durch. Nach Ablauf
der Gleichstrombremszeit lauft der Antrieb wieder an. Wenn die Anfangszeit der
Gleichstrombremse auf 0 eingestellt ist, startet der Antrieb sofort ohne Gleichstrombremse.
Je groRRer der Gleichstrom-Anlaufbremsstrom ist, desto gréRer ist die Bremskraft.

Wird die Vorerregung vor dem Start aktiviert, erzeugt die FM-Einheit ein Magnetfeld auf der
Grundlage des eingestellten Erregungsstroms. Nach Ablauf der Vorerregungszeit lauft der
Antrieb an. Wenn die Vorerregungszeit auf 0 eingestellt ist, wird der Antrieb sofort und ohne
Vorlauf gestartet. Der DC-Startbremsstrom oder Vorerregungsstrom ist ein prozentualer
Wert bezogen auf den Basiswert.

Wenn der Nennstrom des Motors kleiner oder gleich 80 % des Nennstroms des Umrichters
ist, gilt der Nennstrom des Motors als Basiswert. Wenn der Nennstrom des Motors mehr
als 80 % des Nennstroms des Umrichters betragt, betragt der Basiswert 80 % des
Nennstroms des Umrichters.

e sonaaamas :
P1.07 0 Lineare Beschleunigung/Verzogerung
Einstellbereich 1 S-Kurve der Beschleunigung/Verzogerung A
2 S-Kurve der Beschleunigung/Verzégerung B

Dient zur Einstellung des Frequenzdanderungsmodus wahrend des Start- und
Stoppvorgangs des Frequenzumrichters.
0: Lineare Beschleunigung/Verzégerung
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Die Ausgangsfrequenz steigt oder sinkt linear. Der V 800 bietet vier Gruppen von
Beschleunigungs-/Verzégerungszeiten, die Uber P5.00 bis P5.08 ausgewidhlt werden
kénnen.

1: S-Kurve der Beschleunigung/Verzégerung A

Die Ausgangsfrequenz wird entsprechend der S-Kurve erhdht oder verringert. Die S-Kurve
sorgt fur ein sanftes Anlaufen oder Anhalten in Anwendungen wie Aufzligen, Forderbandern
usw. Die Funktionscodes P1.08 und P1.09 legen das Verhaltnis der Beschleunigungs- und
Verzogerungszeiten in der Anfangs- und Endphase der S-Kurve fest.

2: S-Kurve der Beschleunigung/Verzogerung B

In dieser Kurve ist die Nennfrequenz des Motors immer ein Wendepunkt. Dieser Modus wird
Ublicherweise in Anwendungen eingesetzt, bei denen eine Beschleunigung bzw.
Verzogerung bei einer Drehzahl oberhalb der Nenndrehzahl erforderlich ist.

Wenn die eingestellte Frequenz hoher als die Nennfrequenz ist, betrdgt die
Beschleunigungs-/Verzégerungszeit:

In der Formel ist f die eingestellte Frequenz, f, die Nennfrequenz des Motors und T die
Beschleunigungszeit von 0 Hz bis zur Nennfrequenzfy.

Ausgangsfrequenz (Hz) A

Sollfrequenz (f)

Bemessungsfrequenz (fb)

l—-s  Zeit ()
T i
Abbildung 4-1 S-Kurve fiir Beschleunigung/Verzégerung B
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Zeitanteil der Startphase der S-

i o
P1.08 Kurve StandardmaRig 30,0 %
Einstellbereich 0,0 % —(100,0 % — P1,09)
Zeitanteil der Endphase der S- StandardmaRig 30,0%
P1.09 Kurve
Einstellbereich 0,0 % —(100,0 % — P1,08)

Diese beiden Parameter legen die zeitlichen Anteile des Start- und Endsegments der
Beschleunigungs-/Verzogerungskurve S der S-Kurve A fest. Sie mussen folgende
Anforderung erfiillen:

P1.08 + P1.09 < oder = 100.0%.

In der Abbildung 4-2 ist t1 die in P1.08 definierte Zeit, in der die Steigung der
Ausgangsfrequenz allmahlich ansteigt. t2 ist die in Parameter P1.09 definierte Zeit, in der
die Steigung der Ausgangsfrequenz allmahlich auf 0 abfallt. Zwischen den Zeitpunkten t1
und t2 bleibt die Steigung der Anderung der Ausgangsfrequenz unverandert, d. h., die
Beschleunigung bzw. Verzogerung verlduft linear.

Ausgangsfrequenz (Hz)

Sollfrequenz (f) L _ _ _ _

I 1
1 |
| I
I |
I 1 I |
1 1 1 |
| 1 1 |
T 1 1 |
| | | |
y 3 | I | .
i > i ] Zeit (1)
) B3t

Abbildung 4-2: S-Kurve fur Beschleunigung/Verzégerung A

Stopp-Modus StandardmaRig 0

P1.10 0 Verzogerung bis zum Stillstand
Einstellbereich

Freies Drehen bis zum Stillstand

0: Verzogerung bis zum Stillstand
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Nach Ausgabe des Stoppbefehls senkt die AC-Einheit die Ausgangsfrequenz entsprechend
der Verzogerungszeit und stoppt den Motor, sobald die Frequenz auf Null sinkt.

1: Anhalten

Nach Ausgabe des Stoppbefehls schaltet die AC-Anlage den Motor sofort ab. Der Motor
[duft noch aus und kommt allméhlich zum Stillstand.

Anfangsfrequen.z des Stoppvorgangs bei der StandardmiiBig 0,00 Hz
Gleichstrombremse
P1.11
Einstellbereich 0,00 Hz — Maximale Frequenz
Wartecz;6|3|F l:]lstzum;\nhalten der StandardmiBig 0,05
P1.12 eichstrombremse
Einstellbereich 0,0s-36,0s
Gleichstrombremsstrom beim Anhalten StandardmaRig 0%
P1.13
Einstellbereich 0% ~ 100 %
DC-Bremszeit StandardmaRig 0,00s
P1.14
Einstellbereich 0,0s~36,0s

P1.11 (Anfangsfrequenz beim Stoppen mit Gleichstrombremse)

Wahrend des Abbremsvorgangs bis zum Stillstand des FM-Antriebs 16st die Einheit die
Gleichstrombremse aus, sobald die Betriebsfrequenz unter den in P1.11 eingestellten Wert
fallt.

P1.12 (Verzogerungszeit der Gleichstrombremse)

Wenn die Drehzahl auf die Anfangsdrehzahl fiir den Stopp durch Gleichstrombremse sinkt,
unterbricht die FM-Einheit den Ausgang fiir eine bestimmte Zeit und 16st anschlieBend die
Gleichstrombremse aus. Dadurch werden Fehler wie z. B. ein durch Gleichstrombremse bei
hoher Geschwindigkeit verursachter Uberstrom verhindert.

P1.13 (DC-Bremsstrom beim Anhalten)

Dieser Parameter legt den Ausgangsstrom beim Gleichstrombremsen fest und wird in
Prozent des Basiswerts angegeben. Wenn der Nennstrom des Motors kleiner oder gleich 80
% des Nennstroms des FM ist, gilt der Nennstrom des Motors als Basiswert. Wenn der
Nennstrom des Motors mehr als 80 % des Nennstroms des Frequenzumrichters betragt,
betrdgt der Basiswert 80 % des Nennstroms des Frequenzumrichters.

P1.14 (DC-Bremszeit)

Dieser Parameter legt die Dauer der Gleichstrombremsung fest. Wenn der Wert auf 0
eingestellt ist, wird die Gleichstrombremse deaktiviert. Der Ablauf der
Gleichstrombremsung ist in der folgenden Abbildung dargestellt.
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Ausgangsfrequenz A

(Hz)
I |
Anfangsfrequenz der 1 1
DC-Bremsung | A0 N b Zeit (t)
f ! : &
1 | 1 :
Au}iff:ll](ﬁsvsw:l:ltnte; 4 | : : | Wartezeit vor der
gangssp & . ) ' 1 DC-Bremsung
1
! 1 1
1 I -
Stopp der DC-Bremsung - — — — — = s it it - = Zeit (t)
1
I . >
I

et T

. DC—Bremsdauer

RUN-Befehl —J , |

Abbildung 4-3: Ablauf der Gleichstrombremsung

Bremswirkung StandardméEl 100 %
Einstellbereich 0-100%

P1.15

Gilt nur fir FM-Modelle mit integrierter Bremseinheit und dient zur Einstellung des
Leistungsverhaltnisses der Bremseinheit. Je hoher der Wert dieses Parameters ist, desto
besser ist das Bremsergebnis. Ein zu hoher Wert fiihrt jedoch zu starken Schwankungen der
Spannung am FM-Bus wahrend des Bremsvorgangs.

Gruppe P2: Motorparameter

Auswahl des Motortyps StandardmaRig 0

P2.00 0: Herkdmmlicher Asynchronmotor
Einstellbereich 1: Asynchronmotor mit variabler Frequenz

Nennleistung des Motors StandardmaRig Abhangig vom Modell
P20t Einstellbereich 0,1 kW bis 500,0 kW
52,02 Nennspannung des Motors StandardmaRig Abhangig vom Modell

' Einstellbereich 1V -2000V

Nennstrom des Motors StandardmaRig Abhangig vom Modell

F2.03 Einstellbereich 0,01 A- 655,35 A
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Nennfrequenz des Motors StandardmaRig Abhéangig vom Modell
P2.04
Einstellbereich 0,01 Hz—-3200 Hz
Nenndrehzahl des Motors StandardmaRig Abhangig vom Modell
P2.05

Einstellbereich

1 U/min ~ 65.535 U/min

Stellen Sie die Parameter gemaR dem Typenschild des Motors ein, unabhangig davon, ob
eine V/F-Regelung oder eine Vektorregelung ausgewahlt ist. Um eine bessere V/F-Leistung
oder Vektorsteuerung zu erzielen, ist das Autotuning des Motors erforderlich. Die
Genauigkeit des Autotunings des Motors hangt von der korrekten Einstellung der Parameter

gemal dem Typenschild des Motors ab.
Die Parameter P2.06 bis P2.10 sind Parameter fiir einen Asynchronmotor.

Statorwiderstand StandardmaRig Abhangig vom Modell
(Asynchronmotor)
P2.06
Einstellbereich 0,001 Q-65,535Q
Rotorwiderstand StandardmaRig Abhéangig vom Modell
(Asynchronmotor)
P2.07
Einstellbereich 0,001 Q-65,535Q
Streuinduktivitat StandardmaRig Abhéangig vom Modell
(Asynchronmotor)
P2.08
Einstellbereich 0,01 mH ~ 655,35 mH
Gegenseitige Induktion StandardmaRig Abhédngig vom Modell
(Asynchronmotor)
P2.09
Einstellbereich 0,1 mH ~ 6553,5 mH
Leerlaufstrom des Motors StandardmaRig Abhéangig vom Modell
(Asynchronmotor)
P2.10
Einstellbereich 0,01 A-P2,03

P2.06 — P2.10 sind in der Regel nicht auf dem Typenschild des Motors angegeben und
werden durch das Autotuning des Umrichters ermittelt.
Asynchronmotors kann nur die drei Parameter P2.06 bis P2.08 liefern. Beim dynamischen
Autotuning des Asynchronmotors kénnen neben allen Parametern P2.06 bis P2.10 auch die

Phasensensorsequenz und die PI-Stromregelungsschleife ermittelt werden.
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Bei jeder Anderung der ,Nennleistung des Motors“ (P2.01) oder der ,,Nennspannung des
Motors” (P2.02) setzt der FM die Werte P2.06 bis P2.10 automatisch auf die fur die
Asynchronmotoren der Baureihe Y Ublichen Parameterwerte zuriick.

Falls das stationare Autotuning des Asynchronmotors nicht moéglich ist, geben Sie die Werte
dieser Parameter manuell gemaR den Angaben des Motorherstellers ein.
P2.11-P2.36 —reserviert.

Auswahl des Autotunings StandardmaRig 0
0 Autotuning verboten
P2.37 Einstellbereich 1 Asynchronmotor — statisches Autotuning

2 Asynchronmotor — vollstandiges Autotuning

0: Das Autotuning ist verboten.

1: Statisches Autotuning des Asynchronmotors

Dies kommt zum Einsatz, wenn kein vollstandiges Autotuning durchgefiihrt werden kann,
da sich der Asynchronmotor nicht ohne Weiteres von der Last trennen lasst.

Bevor Sie das statische Autotuning durchfiihren, stellen Sie zunédchst den Motortyp und die
Parameter gemaRk dem Motortypenschild in den Parametern P2.00 — P2.05 korrekt ein. FM
ermittelt durch das statisches Autotuning drei Parameter P2.06 bis P2.08.
Tatigkeitsbeschreibung: Stellen Sie diesen Parameter auf 1 ein und dricken Sie RUN.
Anschlieend startet FM das statisches Autotuning.

2: Vollautomatisches Autotuning des Asynchronmotors

Wenn Sie diese Art des Autotunings durchflihren mochten, vergewissern Sie sich, dass der
Motor von der Last getrennt ist. Wahrend des vollautomatischen Autotunings fihrt der
Frequenzumrichter zundchst das statische Autotuning durch und beschleunigt anschlieBend
innerhalb der in P0.08 eingestellten Beschleunigungszeit auf die eingestellte Nennfrequenz
des Motors. Der Motor lduft eine bestimmte Zeit lang und verlangsamt sich dann, um
entsprechend der in P0.09 eingestellten Verzogerungszeit zum Stillstand zu kommen.
Stellen Sie diesen Parameter auf 2 ein und driicken Sie RUN. AnschlieBend startet die AC-
Einheit das vollstandige Autotuning.

HINWEIS: Das Autotuning des Motors kann nur im Bedienfeldmodus durchgefiihrt werden.
Gruppe P3: Parameter der Vektorsteuerung
Der Funktionscode der Gruppe P3 gilt nur fir die Vektorsteuerung; die V/F-Steuerung ist

gesperrt.

128



Kapitel

Lineare Konstante 1 StandardmaRig 30
P3.00
Einstellbereich 1-100
Integrationskonstante 1 StandardmaRig 0,50s
P3.01
Einstellbereich 0,01s-10,00s
Schaltfrequenz 1 StandardmaRig 5,00 Hz
P3.02
Einstellbereich 0.0 P3.05
Lineare Konstante 2 StandardmaRig 20
P3.03
Einstellbereich 0-100
Integrationskonstante 2 StandardmaRig 11,00 s
P3.04
Einstellbereich 0,01s-10,00s
Schaltfrequenz 2 Standardmalig 110,00 Hz
P3.05
Einstellbereich P3.02 — maximale Ausgangsfrequenz

Die Ansprechgeschwindigkeit bei Verwendung von Pl-Parametern hangt von der
Betriebsfrequenz des Wechselstrommotors ab.

Wenn die Betriebsfrequenz kleiner oder gleich der ,Schaltfrequenz 1“ (P3.02) ist, lauten
die Parameter der PI-Regelschleife P3.00 und P3.01.

Wenn die Betriebsfrequenz gleich oder gréRer als ,Schaltfrequenz 2“ (P3.05) ist, lauten die
Parameter der Pl-Regelschleife P3.03 und P3.04.

Liegt die Betriebsfrequenz zwischen P3.02 und P3.05, werden die Pl-Regelparameter durch
lineares Umschalten zwischen zwei Gruppen von Pl-Parametern ermittelt, wie in
Abbildung 4-4 dargestellt.

PI-Parameter

P3.00
P3.01
P3.03 .
P3.04 : i
1 1 P
P3.02 P3.05 Betriebsfrequenz

Abbildung 4-4: Zusammenhang zwischen der Lauffrequenz und den PI-Parametern
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Die Eigenschaften des dynamischen Geschwindigkeitsverhaltens bei der Vektorregelung
lassen sich durch die Einstellung der linearen Verstarkung und der Integrationszeit des
Geschwindigkeitsreglers anpassen.

Um eine schnellere Reaktion des Systems zu erzielen, erhéhen Sie die lineare Konstante
(Verstarkung) und verringern Sie die Integrationszeit. Beachten Sie, dass dies zu
Schwingungen des Systems flihren kann.

Die empfohlene Vorgehensweise bei der Bearbeitung ist wie folgt:

Sollten die Werkseinstellungen nicht Ihren Anforderungen entsprechen, nehmen Sie bitte
die entsprechenden Einstellungen vor. Erhéhen Sie zunachst die lineare Konstante, um
sicherzustellen, dass das System nicht in Schwingungen gerdt, und verringern Sie die
Integrationszeit, um sicherzustellen, dass das System eine schnelle Reaktion und einen
geringen Uberschwingwert aufweist.

Anmerkung: Eine falsche Einstellung des PI-Parameters kann zu einer zu starken
Uberschreitung der Drehzahl fithren, und bei einer Uberschreitung kann es zu einer
Uberspannung kommen.

Vorteile der Vektorgleitregelung Standardmalig 100 %
Einstellbereich 50 % — 200 %

P3.06

Bei SFVC dient es zur Einstellung der Genauigkeit der Motordrehzahlstabilitdt. Wenn der
Motor unter Last mit sehr niedriger Drehzahl 13uft, erhéhen Sie den Wert dieses Parameters;
wenn der Motor unter Last sehr schnell 1duft, verringern Sie den Wert dieses Parameters.

Zeitkonstante des StandardmaRig 0,000 s
Einstellbereich 0,000s-0,100s

P3.07

Im  Vektorregelungsmodus hangt das Ausgangssignal des Regelkreises vom
Drehmomentstrom ab. Dieser Parameter dient zur Filterung des Drehmoments. Im
Allgemeinen  muss dieser Wert nicht eingestellt werden; bei starken
Geschwindigkeitsschwankungen kann er jedoch erhoht werden. Sollte der Motor
Schwingungen aufweisen, verringern Sie den Wert dieses Parameters entsprechend. Ist der
Wert dieses Parameters niedrig, kann das Ausgangsdrehmoment des Frequenzumrichters
zwar erheblich schwanken, die Reaktion ist jedoch schnell.

Schlupfkompensationsverstarkung| StandardmaRig 64

P3.08

Einstellbereich 0-200

Wahrend der Verzogerung des Wechselstromantriebs kann eine libermafRige Erregung den
Anstieg der Busspannung verhindern, um eine Uberspannungsstérung zu vermeiden. Je
groBer der Anstieg der Erregung ist, desto besser ist die hemmende Wirkung.
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Erhéhen Sie den Anstieg beim Aufwachen, falls wahrend der Verlangsamung ein
Uberspannungsfehler auftritt. Ein zu starker Anstieg der {iberschiissigen Erregung kann
jedoch zu einer Erhéhung des Ausgangsstroms fiihren. Stellen Sie diesen Parameter daher
in realen Anwendungen auf den richtigen Wert ein. Stellen Sie den Erregungsgewinn auf 0
ein bei Anwendungen mit geringer Tragheit (die Busspannung steigt wahrend der
Verzogerung nicht an) oder dort, wo ein Bremswiderstand verwendet wird.

Quellg der oberen Drehmomentgrenze StandardmaRig 0
im Drehzahlregelungsmodus
0 P3.10
1 FIV
P3.09
2 FIC
Einstellbereich -
3 Reserviert
4 Impuls-Einstellung
5 Einstellungen lber die
Digitale Einstellung der oberen
P3.10 Drehmomentgrenze im StandardmaRig 150,0 %
Drehzahlregelungsmodus

Einstellbereich 0,0-200,0%

Im Drehzahlregelungsmodus wird das maximale Ausgangsdrehmoment des AC-Umrichters
durch den Wert P3.09 begrenzt. Wenn die obere Drehmomentgrenze analog, als Impuls
oder Uber die Kommunikationsschnittstelle eingestellt ist, entspricht eine Einstellung von
100 % dem Wert P3.10, und 100 % des Wertes P3.10 entsprechen dem Nenn-Drehmoment
des AC-Umrichters.

Anpassung des Verstarkungsfaktors der

" . 5
P3.13 linearen Erregungskonstante Standardmafig 000

Einstellbereich 0-20.000

Anpassung der Gewinn der

. StandardmaRig 1300
P3.14 Integrationserregungskonstante

Einstellbereich 0-20.000

Anpassung des Verstarkungsfaktors der

P3.1
3.15 linearen Drehmomentkonstante

StandardmaRig 2000

Einstellbereich 0-20.000

Anpassung des Verstarkungsfaktors der

P3.16 ;
Integrationsdrehmomentkonstante

StandardmaRig 1300

Einstellbereich 0-20.000
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Geschwindigkeit der Integrationsschleife StandardmaRig 0

P3.17
0: ungultig
Einstellbereich

1: gultig

Dies sind die Parameter der PI-Stromschleife fiir die Vektorsteuerung. Diese Parameter
werden mittels des ,vollstindigen Autotunings des Asynchronmotors” ermittelt und
missen in der Regel nicht gedndert werden.

Bitte beachten Sie, dass eine zu starke Erhohung des PIl-Werts der Stromschleife zu
Schwingungen im gesamten Regelkreis flihren kann. Sollten daher die Stromschwankungen
oder Drehmomentschwankungen stark sein, verringern Sie die lineare Konstante oder die

Integrationskonstante manuell.
P3.18-P3.22 —reserviert.

Gruppe P4: V/F-Regelparameter

Der V/F-Regelungsmodus eignet sich fiir Anwendungen mit geringer Last (Lifter oder
Pumpe) oder fir Anwendungen, bei denen ein Frequenzumrichter mehrere Motoren
ansteuert oder ein groRer Unterschied zwischen der Leistung des Frequenzumrichters und
der Leistung des Motors besteht.

Einstellung der Kurve V/F StandardmaRig 0

0 Lineare V/F-Kurve
1 Mehrpunkt-V/F-Kurve
2 Quadratische V/F-Kurve
3 1,2-fache V/F-Kurve

P4.00 4 1,4-fache V/F-Kurve

Einstellbereich

6 1,6-fache V/F-Kurve
8 1,8-fache V/F-Kurve
9 Reserviert
10 V/F - vollstiandige Trennung
11 V/F-Halbtrennung

0: Lineare V/F-Kurve

Es wird bei einer normalen, konstanten Drehmomentbelastung eingesetzt.

1: Mehrpunkt-V/F-Kurve

Es wird fir besondere Belastungen verwendet, wie beispielsweise bei Zentrifugen. Eine
solche V/F-Kurve lasst sich durch Einstellen der Parameter P4.03 bis P4.08 erzielen.
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2: Quadratische V/F-Kurve

Es wird bei Zentrifugalbelastungen wie beispielsweise Ventilatoren und Pumpen
angewendet.

3-8: V/F-Kurve zwischen der linearen und quadratischen Kurve.

10: Vollstandiger V/F-Trennungsmodus

In diesem Modus sind die Ausgangsfrequenz und die Ausgangsspannung des Umrichters
voneinander unabhangig. Die Ausgangsfrequenz wird durch die Frequenzquelle bestimmt,
und die Ausgangsspannung wird durch die ,Spannungsquelle fir die V/F-Trennung” (P4.13)
bestimmt. Es eignet sich fir Induktionserwdarmung, Inversstromversorgung und die
Drehmomentsteuerung des Motors.

11: V/F-Halbtrennungsmodus

In diesem Modus sind V und F linear, und dielineareBeziehung ldsst sich Giber den Parameter
P4.13 einstellen. Die Beziehung zwischen V und F hangt auch mit der Nennspannung und
der Nennfrequenz des Motors der Gruppe P2 zusammen.

Nehmen wir an, der Eingang der Spannungsquelle betrage X (0 bis 100 %), dann gilt flr die
Beziehung zwischen V und F: V/F = 2 * X * (Nennspannung des Motors) / (Nennfrequenz des
Motors).

p4.01 Erhéhung des Drehmoments StandardmaRig Abhdngig vom Modell
Einstellbereich 0,0%-30,0%

P4.02 Drehmomentbegrenzung StandardmaRig 50,00 Hz
Einstellbereich 0,00 Hz — maximale Ausgangsfrequenz

Um die niedrige Drehmomentfrequenz der V/F-Regelung auszugleichen, kénnen Sie die
Ausgangsspannung des Umrichters bei niedriger Frequenz durch Anpassung des Parameters
P4.01 erhéhen. Wenn die Drehmomentverstarkung zu hoch eingestellt ist, kann sich der
Motor iiberhitzen und der Umrichter kann unter Uberstrom ,leiden”. Wenn die Belastung
hoch ist und das Drehmoment des Motors nicht ausreicht, erhdhen Sie den Wert von P4.01.
Wenn die Belastung gering ist, verringern Sie den Wert von P4.01. Wenn der Parameter auf
den Wert 0,0 eingestellt ist, fiihrt der Umrichter eine automatische Drehmomenterhéhung
durch. In diesem Fall berechnet der Frequenzumrichter fir den Antrieb automatisch den
Wert der Drehmomenterhéhung auf der Grundlage der Motorparameter, einschlieflich des
Statorwiderstands. P4.02 legt die Frequenz fest, die den Anstieg des Drehmoments
begrenzt. Eine Erhdhung des Drehmoments bei Uberschreitung dieser Frequenz ist nicht
moglich, wie in der folgenden Abbildung dargestellt.
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Ausgangsspannung

A

b e e m s me----—-———-——-—---

Vb: maximale

Vb Ausgangsspannung

V1: Spannung der
manuellen
Drehmomentanhebung

Vi

|
I
I
1
1
I

N

I
>

f1 fb Ausgangsfrequenz

Abbildung 4-5: Manuelle Erhéhung des Drehmoments

f1: Begrenzung der Frequenz der manuellen Drehmomenterhéhung, fb: Nennwert der
Frequenz wahrend des Motorbetriebs

p4.03 Mehrpunkt-V/F-Kurve, Frequenz 1 (F1) | StandardmaRig 0,00 Hz
Einstellbereich 0,00 HZ-P4.05

p4.04 Mehrpunkt-V/F-Kurve Spannung 1 (V1) | StandardmaRig 0,0%
Einstellbereich 0,0 % bis 100,0 %

P4.05 Mehrpunkt-V/F-Kurve, Frequenz 2 (F2) | StandardmaRig 0,00 Hz
Einstellbereich P4.03-P4.07

P4.06 Mehrpunkt-V/F-Kurve Spannung 2 (V2) | StandardmaRig 0
Einstellbereich 0,0 % bis 100,0 %

p4.07 Mehrpunkt-V/F-Kurve, Frequenz 3 (F3) | StandardmaRig 0
Einstellbereich P4.05 — Nennfrequenz des Motors

p4.08 Mehrpunkt-V/F-Kurve Spannung 3 (V3) | StandardmaRig 0,0 %
Einstellbereich 0,0 % bis 100,0 %

Diese sechs Parameter dienen zur Definition einer Mehrpunkt-V/F-Kurve. Die Mehrpunkt-
V/F-Kurve wird auf der Grundlage der Lastkennlinie des Motors eingestellt. Die Beziehung
zwischen Spannung und Frequenz muss folgende Bedingung erfiillen: V1 <V2 <V3, F1 <F2
<F3. Bei niedriger Frequenz kann eine héhere Spannung zu einer Uberhitzung oder sogar
zum Durchbrennen des Motors sowie der Uberstromschutzvorrichtung oder des
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Uberstromschutzes des Umrichters fiihren. Die Einstellung der Mehrpunkt-V/F-Kurve wird
beschrieben unter

Abbildung 4-6.
Spannung A
%
Vbr—-=—=—= == == = — = =
1
VI b e - - = = 1
1 |
1 |
| |
V2 b = e e 1 !
1 1
! I I
! 1 |
| 1 |
bl | 1 1
1 | 1 1 »
fl 2 3 fb

Frequenz %

V1-V3: 1., 2. und 3. Spannung; F1-F3: 1., 2. und 3. Frequenz in Prozent;
Vb: Nennspannung des Motors; Fb: Nennfrequenz des Motors

V/F-Steigungskompensationskonstante | StandardmaRig 0,0%

P4.09

Einstellbereich 0 % bis 200,0 %

Dieser Parameter gilt nur fir Asynchronmotoren.

Er kann die Drehzahlschwankungen eines Asynchronmotors bei steigender Motorlast
ausgleichen und stabilisiert die Motordrehzahl bei Lastschwankungen.

Wenn dieser Parameter auf 100 % eingestellt ist, bedeutet dies, dass die Kompensation bei
Nennlast des Motors dem Nennschlupf des Motors entspricht. Der Nennschlupf des
Motors wird automatisch vom Umrichter anhand einer Berechnung ermittelt, die auf der
Nennfrequenz und der Nenndrehzahl des Motors in der Gruppe F1 basiert.

Wenn Sie die V/F-Neigungskompensation einstellen, sollten Sie diesen Parameter im
Allgemeinen bei Nennlast und bei Abweichungen der Motordrehzahl von der Solldrehzahl
leicht anpassen.

V/F-Erregung StandardmaRig 64
Einstellbereich 0-200

P4.10

Bei der Verzégerung des Frequenzumrichters kann eine GlbermaRige Erregung den Anstieg
der Busspannung verhindern, um eine Uberspannung zu vermeiden. Je stirker die Erregung
ist, desto besser ist das Ergebnis der Begrenzung.
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Erhohen Sie den Erregungsanstieg, wenn der Wechselstromumrichter wahrend der
Verzdgerung in einen Uberspannungszustand gerédt. Ein zu starker Anstieg der Erregung
kann jedoch zu einer Erh6hung des Ausgangsstroms fiihren. Stellen Sie den Wert P4.09 in
den aktuellen Anwendungen auf den richtigen Wert ein.

Stellen Sie den Erregungszuwachs in Anwendungen auf 0 ein, in denen die Tragheit gering
ist und die Busspannung wahrend der Motorverzogerung nicht ansteigt oder in denen ein
Bremswiderstand vorhanden ist.

V/F-Schwingungsdampfung StandardmaRig |Abhdngig vom Modell
Einstellbereich 0-100

P4.11

Stellen Sie diesen Parameter auf den geringstmoglichen Wert ein, sofern die Schwingungen
wirksam unterdriickt werden, um eine Beeintrachtigung der V/F-Regelung zu vermeiden.
Stellen Sie diesen Parameter auf den Wert 0 ein, wenn der Motor keine Schwingungen
aufweist. Erhéhen Sie den Wert nur dann, wenn der Motor deutliche Schwingungen
aufweist. Je groRer der Wert ist, desto besser ist das Ergebnis bei der Unterdriickung der
Schwingung. Wenn die Schwingungsdampfungsfunktion aktiviert ist, missen der richtige
Nennstrom des Motors und der Leerlaufstrom eingestellt werden. Andernfalls ist die
Unterdrickung der V/F-Schwankungen unzureichend.

Spannungsquelle fir die V/F-Trennung | StandardmaRig ‘ 0
0 Digitale Einstellung (P4.14)
1 FIV
2 FIC
3 Reserviert
P4.13 Einstellbereich 4 Impulseins-tellung (5.3) QPT!ON
5 Feste Schrittgeschwindigkeiten
6 Einfache PLC
7 PID
8 Kommunikationsschnittstelle
100,0 % entspricht der Nennspannung des Motors (P2.02)
pa.14 Digitale Spannungseinstellung fur StandardmaRig oV
V/F-Trennung
Einstellbereich 0V bis zur Nennspannung des Motors

Die V/F-Trennung ist allgemein einsetzbar in Anwendungen wie Induktionserwdrmung,
Inversstromversorgung und Drehmomentsteuerung von Motoren.

Wenn die separate V/F-Steuerung aktiviert ist, kann die Ausgangsspannung gemafl dem
Funktionscode P4.14 oder Uber eine analoge, Mehrfach-/Einfach-PLC, eine PID-Regelung
oder eine Kommunikationsschnittstelle eingestellt werden. Wenn Sie die
Ausgangsspannung nicht Gber den digitalen Eingang einstellen, entspricht die Einstellung
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100 % der Nennspannung des Motors. Wenn ein negativer Prozentsatz eingestellt ist, wird
dessen absoluter Wert als effektiver Wert verwendet.

0: Digitale Einstellung (P4.14)

Die Ausgangsspannung wird direkt in P4.14 eingestellt.

1: FIV

2: FIC

Die Ausgangsspannung wird iber Klemmen Fl eingestellt.

3: Reserviert

4: Impulseinstellung (S3)

Die Ausgangsspannung wird Gber Klemmen S3 impulsgesteuert eingestellt.
Impulsspezifikation: Spannungsbereich 9-30 V, Frequenzbereich 0—-100 kHz.

5: Multiple Quelle

Wenn eine multiple Spannungsquelle verwendet wird, miissen die Parameter in den
Gruppen P4 und PC so eingestellt werden, dass sie das entsprechende Verhaltnis zwischen
dem eingestellten Signal und der eingestellten Spannung festlegen.

100,0 % der Einstellungen mehrerer Referenzwerte in der FC-Gruppe entsprechen der
Nennspannung des Motors.

6: Einfache PLC

Wenn die Spannungsquelle im einfachen PLC-Betrieb liegt, miissen die Parameter in der
Gruppe FC eingestellt werden, um die Ausgangsspannung festzulegen.

7:PID

Die Ausgangsspannung wird auf der Grundlage eines geschlossenen PID-Regelkreises
erzeugt. Einzelheiten finden Sie in der PID-Beschreibung in der PA-Gruppe.

8: Kommunikationsschnittstelle

Die  Ausgangsspannung  wird vom Host-Computer  liber das jeweilige
Kommunikationsmedium eingestellt.

Die Spannungsquelle fiir den getrennten V/F-Antrieb wird auf dieselbe Weise wie die
Frequenzquelle eingestellt. Die Einstellung von 100,0 % entspricht in jedem Betriebsmodus
der Nennspannung des Motors. Ist der betreffende Wert negativ, wird sein absoluter Wert
verwendet.

Anstiegszeit der Spannung bei V/F- StandardmaRig 0,0s
P4.15 Trennung
Einstellbereich 0,0s—-1000,0s
Spannungsabfallzeit bei V/F-Trennung| StandardmaRig 0,0s
P4.16
Einstellbereich 0,0s—1000,0s

P4.15 gibt die Zeit an, die bendtigt wird, um die Ausgangsspannung von 0 V auf die
Nennspannung des Motors anzuheben; dies ist in der folgenden Abbildung als Zeit t1
dargestellt.

P4.16 gibt die Zeit an, die bendtigt wird, bis die Ausgangsspannung von der Nennspannung
des Motors auf 0 V abfillt; dies wird als Zeit t2 dargestellt.
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Aktuelle Spannung f-------

—

Spannungsanstiegszeit

Eingestellte tl

Anstiegszeit

Spannungsabfallzeit

t2 Eingestellte

Abfallzeit

Abbildung 4-7: Spannungsverlauf bei der V/F-Trennung

Gruppe P5: Eingabeterminals

Umrichter der Serie V 800 mit 6 multifunktionalen digitalen Eingdngen (S3 — OPTION, kann
als Hochgeschwindigkeits-Impulseingangsklemme verwendet werden) und zwei analogen

Eingangsklemmen.

P5.00 FWD Funktionsauswahl | StandardmaRig 1 Vorwartsgang (FWD)
P5.01 REV Funktionsauswahl StandardmaRig 2 Ruckwartslauf (REV)
P5.02 S1 Funktionsauswahl StandardmaRig 9 (RESET-Fehler)

P5.03 S2 Funktionsauswahl StandardmaRig |12 (Konstante Geschwindigkeit 1)
P5.04 S3 Funktionsauswahl StandardmaRig |13 (Konstante Geschwindigkeit 2)
P5.05 S4 Funktionsauswahl StandardmaRig |14 (Konstante Geschwindigkeit 3)

Die folgende Tabelle listet die Funktionen auf, die fir multifunktionale Eingabeterminals

verfligbar sind.

Sie kdnnen folgende Funktionen auswahlen:
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Std. Funktion Beschreibung
. Stellen Sie fiir reservierte Terminals den Wert 0 ein, um

0 Ohne Funktion . .. .

eine Stérung zu vermeiden.
Vorwartslauf (FWD) Das Terminal dient zur Steuerung der Drehrichtung nach

2 Ruckwartslauf (REV) vorne oder nach hinten.
Die Klemme dient zur dreipoligen Steuerung des

3 Dreileiter-Steuerung Wechselstromumrichters. Einzelheiten finden Sie in der
Beschreibung P5.11.

4 | Vorwirtslauf JOG (FIOG) Die Eunkthn ,,FJ(?G steht flr den Vory_vérts:
Schrittbetrieb, wahrend ,RJOG“ den Rickwarts-
Schrittbetrieb bezeichnet. Die Schrittfrequenz, die

. . Beschleunigungszeit und die Verzogerungszeit (im

5 | Ruckwartslauf (RIOG) | ¢t ittmodus — JOG) sind in P8.00, PS.01 und P8.02
beschrieben.

6 UP-Klemme Wird die Frequenz extern vorgegeben, dienen die
Klemmen mit diesen beiden Funktionen zur Erhéhung und
Verringerung der eingestellten Frequenz. Wenn die

7 Klemme DOWN Frequenz durch eine digitale Einstellung vorgegeben wird,
dienen sie zur Anpassung der Frequenz.
Der Umrichter sperrt den Ausgang, der Motor kommt zum

8 | STOPP — Stopp im Leerlauf Stillstand und wird nicht mehr vom Umrichter gesteuert.

Das entspricht dem in P1.10 beschriebenen allmahlichen
Anhalten.

Fehler zurlicksetzen

Der Eingang dient zum Zurlicksetzen von Fehlern, genau
wie die RESET-Taste auf dem Bedienfeld. Dank dieser

(RESET) Funktion ist ein RESET aus der Ferne moglich.
Der Umrichter bremst bis zum Stillstand ab, aber alle
10 Unterbrechung wahrend | Parameter — PLC, PID, Frequenz — werden gespeichert.
des BETRIEBS Nach dem Deaktivieren dieser Funktion kehrt der
Umrichter in den vorherigen Zustand zuriick.
Offener Eingangskontakt Wen.n dieser Eingang aktiviert isfc, me!det der
11 | (NO) zur Steuerung des Umrichterden Fehler E15 Uljd leitet el.ne o
Schutzes SchutzmalRnahme gegen Storungen ein. Ausfiihrlichere
Informationen finden Sie in der Beschreibung P9.47.
12 | Feste Geschwindigkeit 1 | Die Einstellung von 16 Geschwindigkeiten oder 16
weiteren Referenzwerten kann durch Kombinationen der
13 | Feste Geschwindigkeit 2 16 Zustande dieser vier Anschliisse realisiert werden.
14 | Feste Geschwindigkeit 3 | Weitere Einzelheiten finden Sie in der Tabelle
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15

Feste Geschwindigkeit 4

16

Klemme 1 zur Auswahl der
Beschleunigungs-
/Verzbgerungszeit

Klemme 2 zur Auswahl der

Durch die Kombination der beiden Zustdnde dieser beiden
Anschlisse lassen sich insgesamt vier Gruppen von
Beschleunigungs- und Verzogerungszeiten auswahlen

17 Beschleunigungs-
/Verzbgerungszeit
Das Terminal dient zum Umschalten und zur Auswahl
verschiedener Frequenzquellen. Wahlen Sie den
Funktionscode P0.03 entsprechend der Frequenzquelle
Umschalten der .
18 aus. Wenn als Frequenzquelle zwei Arten der
Frequenzquellen . . .
Umschaltung der Frequenzquelle eingestellt sind, dient
das Terminal zum Umschalten zwischen den beiden
Frequenzquellen.
Wenn die Frequenz Uber eine digitale Einstellung
Zuriicksetzen mit den | vorgegeben wird, dient das Terminal dazu, die Anderung
19 | Tasten ,,UP“ und ,DOWN* | mithilfe der UP-/DOWN-Funktion oder der Plus-/Minus-

(Terminal, Bedienfeld)

Taste auf dem Bedienfeld zuriickzusetzen und die
eingestellte Frequenz auf den Wert P0.10 zuriickzusetzen.

Klemme zum Umschalten

Wenn die Befehlsquelle auf die Steuerung tGber das
Terminal eingestellt ist (P0.02 = 1), wird dieses Terminal
verwendet, um zwischen der Steuerung liber das Terminal
und der Steuerung lber das Bedienfeld umzuschalten.

20 der Befehlsquelle Wenn die Befehlsquelle auf die Steuerung liber die
Kommunikationsschnittstelle eingestellt ist (P0.02 = 1),
dient dieser Anschluss zum Umschalten zwischen der
Kommunikationsschnittstelle und dem Bedienfeld.

Beschleunigung / Ermoglicht dem Umrichter, die aktuelle Ausgangsfrequenz

21 Verzogerung beizubehalten, ohne durch externe Signale (mit

verboten Ausnahme des STOP-Befehls) beeinflusst zu werden.
PID ist vorubergehend deaktiviert. Der Umrichter halt den
Anhalten .
22 PID aktuellen Frequenzausgang aufrecht, ohne dass die

Einstellung der Frequenzquelle Gber PID unterstiitzt wird.
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23

PLC
Zustandswiederherstellung

Das Terminal dient dazu, den urspriinglichen Zustand der
PLC-Steuerung wiederherzustellen, wenn die PLC nach
einem Stillstand neu gestartet wird.

Der Umrichter sendet die Zentralfrequenz aus, und die

24 Swing-P
Wing-rause Frequenzibertragungsfunktion wird angehalten.
25 Zahlereingabe Dieses Terminal dient zur Impulszdhlung.
26 Zahler zuricksetzen Diese Taste dient zum Zuriicksetzen des Zahlers.
27 Langeneingabe Dieses Terminal dient zur Lingenmessung.
Di T inal dient Zuriickset La f
)8 Liinge auf Null setzen Nlue”ses erminal dient zum Zuriicksetzen der Ldnge au
29 Drehmomentregelung | Die Drehmomentsteuerung ist deaktiviert; es wird die
deaktiviert Drehzahl geregelt.
| Isei fa . .
3g | mPubeIngang (nur far 53 S3 wird fiir den Impulseingang verwendet (OPTION)
zugelassen)
31 Reserviert Reserviert
37 Sofortige Nach dem Einschalten dieser Klemme wechselt der
Gleichstrombremse Umrichter direkt in den Gleichstrombremsmodus.
33 PTC-Temperaturschutz fiir | Nach der Aktivierung des Eingangs meldet der Umrichter

Elektromotoren

den Fehler EF und stoppt den Motor.

Eine Anderung der

Nach der Aktivierung des Eingangs reagiert der Umrichter

34 Frequenz ist untersagt | nicht mehr auf Anweisungen zur Frequenzanderung.
. Nach der Aktivierung des Eingangs wird die Drehrichtung
PID-Umkehrrich
3 Umkehrrichtung des PID gemaR PA.0O3 eingestellt.
Im Steuerungsmodus Uber das Bedienfeld kann diese
36 Klemme fiir externen Funktion zum Anhalten des Umrichters verwendet
STOPP 1 werden. Der Umrichter stoppt den Antrieb durch eine
kurvenformige Verzogerung.
Dient zum Umschalten zwischen der Steuerung liber das
Terminal und der Steuerung lber die
Klemme zum Umschalten oo . . .
Kommunikationsschnittstelle. Wenn die Befehlsquelle die
37 der Stromquelle des . . s
Befehls 2 Steuerung Uber ein Terminal ist, wechselt das System
nach dem Umschalten dieses Terminals zur Steuerung
Uber die Kommunikationsschnittstelle.
Aussetzung der PID- Nach Ak.tlwerung.des Eingangs er(.j die
38 Integrationsfunktion angehalten. Lineare und

Integration

differenzielle Regelungsfunktionen sind aktiviert.
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39

Umschalten zwischen der
Hauptfrequenzquelle X und
der voreingestellten
Frequenz.

Nach Aktivierung des Eingangs wird die Frequenzquelle X
durch die in P0.10 eingestellte Standardfrequenz ersetzt.

Umschalten zwischen der
Hilfsfrequenzquelle Y und

40 . Wenn diese Klemme aktiv ist, wird die Frequenzquelle Y
der voreingestellten .. .
durch die in PO10 eingestellte Standardfrequenz ersetzt.
Frequenz.
41 .
2 Reserviert
Wenn das Umschalten der PID-Parameter Uber das
43 Umschalten der Parameter| Terminal X (PA.18 = 1) erfolgt, sind PID-Parameter PA.05
PID bis PA.07, wenn der Eingang inaktiv wird; ist der Eingang
aktiv,gelten fur die PID- die Parameter PA.15 bis PA.17
44 Reserviert
45 Reserviert
Uber diesen Eingang kann zwischen Drehzahlregelung und
Umschaltung — Drehmomentregelung umgeschaltet werden. Wenn diese
46 Drehzahlregelung Funktion aktiv ist, wechselt der Umrichter in einen

/Drehmomentregelung

anderen Regelmodus. Andernfalls befindet sich der
Umrichter in dem in C0.00 eingestellten Modus.

47

Sicherer Abschaltmoment
EMS

Die EMS-Funktion erméglicht es, den Umrichter zu
sperren, sodass an der Welle des Elektromotors kein
Drehmoment erzeugt wird.

Klemme fir externen

In jedem Steuerungsmodus (Bedienfeld, Terminal oder
Kommunikation) kann diese Funktion zum Anhalten des

4
8 STOPP 2 Umrichters verwendet werden. Der Umrichter stoppt den
Antrieb durch eine kurvenférmige Verzégerung.
DC-Bremsung mit Ist der Eingang aktiv, verlangsamt der Umrichter auf die
49 & Anfangsfrequenz der Gleichstrombremse und wechselt

Verzogerung

anschlieBend in den Gleichstrombremsmodus.

50

Zurlicksetzen der aktuellen
Betriebszeit

Wenn der Eingang aktiv ist, wird die aktuelle Betriebszeit
des Umrichters gel6scht. Diese Funktion muss durch die
Funktionen P8.42 und P8.53 unterstitzt werden.

Ergdnzende Tabelle 1: Beschreibung der Mehrzweckterminals.
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Vier Mehrzweck-Terminals verfligen tiber 16 Zustandskombinationen, die den 16 in der
folgenden Tabelle aufgeflihrten Werten entsprechen.

K4 K3 K2 K1 Bezeichnung Entsprechender Parameter
AUS | AUS | AUS | AUS | Referenz0 PC.00
AUS | AUS ON Referenz 1 PC.01
AUs | AUs I Aus Referenz 2 PC.02
AUS | AUS KNI Referenz 3 PC.03
ON AUS | Referenz 4 PC.04
O]\ AUS pel\ Referenz 5 PC.05
IR AUS | Referenz6 PC.06
ON ON ON Referenz 7 PC.07
ON Referenz 8 PC.08
ON Wl on Referenz 9 PC.09
ON Il AUS | Referenz 10 PC.10
ON NN  Referenz 11 PC.11
on on SR Referenz 12 PC.12
ON  ON Il  Referenz 13 PC.13
O]V IIGIYI AUS | Referenz 14 PC.14
on oN oN onN [ESRIEE PC.15

Wenn die Frequenzquelle ein Mehrfachreferenzsignal ist, betrdgt der Wert 100 % der

Parameter PC.00 bis PC. 15

entspricht der maximalen Frequenz P012.
Neben der Mehrdrehzahlfunktion kann der Mehrfachausgang als PID-Einstellquelle oder als
Spannungsquelle fur die V/F-Trennung verwendet werden, wodurch die Anforderungen fir
das Umschalten zwischen verschiedenen Einstellwerten erfiillt werden.

Ergdnzende Tabelle 2: Beschreibung der Funktionen des Terminals bei der Auswahl der

Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit

Auswahl der Beschleunigungs- Zusammenhangende
Klemme 2 | Klemme 1 N
/Verzogerungsdauer Parameter
AUS AUS Beschleunigungs-/Verzogerungszeit 1 P0.08; P0.09
Beschleunigungs-/Verzégerungszeit 2 P8.03; P8.04
Beschleunigungs-/Verzogerungszeit 3 P8.05; P8.06
Beschleunigungs-/Verzogerungszeit 4 P8.07; P8.08
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Filterzeit X StandardmaRig 0,010s

P5.10

Einstellbereich 0,000s-1,000s

Dient zur Einstellung der Filterdauer der Software des S-Terminals. Wenn die S-Klemmen
Stérungen ausgesetzt sind und eine Stérung verursachen kdénnen, erhéhen Sie den Wert
dieses Parameters, um die Storfestigkeit zu verbessern.

Befehlmodus Uber die StandardmaiRig 0
0 Zweileiterbetrieb 1

1 Zweileiterbetrieb 2
2 Dreileiterbetrieb 1
3 Dreileiterbetrieb 2

P5.11

Einstellbereich

Dieser Parameter definiert ein externes Terminal und steuert vier verschiedene
Betriebsmodi des Umrichters.

0: Zweileiterbetrieb 1: dies ist der am haufigsten verwendete Betriebsmodus. Der
Vorwarts- und Riickwartsbetrieb des Motors wird Giber Klemmen Xx und Xy gesteuert. Die
Einstellungsparameter sind nachfolgend aufgefiihrt:

Klemme Eingestellter Wert Beschreibung
Sx 1 Vorwartslauf (FWD)
Sy 2 Rickwartslauf (REV)

Dabei sind Sx und Sy die Klemmen S1 bis S4, FWD und REV sind multifunktionale,
pegelgesteuerte Eingangsanschliisse. Anm.: COM = GND

VECTOR V 800 Kl K2
K 5x FWD 0 0 Stop
— Sy REV i 0 FWD
k2 0 1 REV
GMD
| 1 Stop

Abbildung 4-8: Einstellung des Zweileiterbetriebs 1
1: Zweileiterbetrieb 2 — Verwenden Sie diese Einstellung, wenn die Klemme Sx den

Betrieb bestimmt und
die Klemme ,,Sy” fur den Start vorgesehen ist.
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Klemme Eingestellter Wert Beschreibung
Sx 1 Vorwartslauf (FWD)
Sy 2 Ruckwartslauf (REV)

Dabei sind Sx und Sy die Klemmen S1 bis S4, FWD und REV sind multifunktionale,
pegelgesteuerte Eingangsanschlisse.

VECTOR V 800 Ki | k2
KA1 Sx FWD 0 0 Stop
—{ Sy REV 1 0 FWD
K2 | 1 REV
GND
0 1 Stop

Abbildung 4-9: Einstellung des Zweileiterbetriebs 1

2: Dreileiterbetrieb 1:

In diesem Modus gibt die Klemme ,,Sn“ den Betrieb frei, und die Klemmen ,,Sx“ und ,,Sy“
legen die Richtung fest.

Die Einstellungsparameter sind nachfolgend aufgefiihrt:

Klemme Wert Beschreibung
Sx 1 Vorwartslauf (FWD)
Sy 2 Rickwartslauf (REV)
Sn 3 Dreileiter-Steuerung

Die Klemme Sn muss geschlossen sein, damit die Steuerung des Motors in Vorwarts- und
Rickwartsrichtung Gber die Eingdnge Sx oder Sy aktiviert wird.

Wenn ein Stopp erforderlich ist, muss das Sn-Signal abgeschaltet werden. Dabei sind Sx, Sy
und Sn die Klemmen S1 bis S4, FWD und REV sind multifunktionale Eingangsanschlisse, Sx
und Sy sind impulsgesteuert. Sn wird stufenweise gesteuert.

Abbildung VORWARTS SB1IT1 ¥
4-10-1 ——1Sx FWD
stopP  [sB2rm
. Sn STOP

RUCKWARTS [SB3T1
——— Sy REV

GND

In der Abbildung 4-10-1 bedeutet
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SB1: Vorwarts-Taste
SB2: Stopp-Taste (Betrieb starten/Betrieb stoppen)
SB3: Zuriick-Taste.

3: Dreileiterbetrieb 2:

In diesem Modus gibt ,Sn“ die Ausfiihrung des Befehls frei. Der Befehl LAUF wird durch das
Signal Sx gegeben, und die Richtung wird durch das Signal Sy bestimmt. Die
Einstellungsparameter sind nachfolgend aufgefiihrt:

Klemme Wert Beschreibung
Sx 1 Vorwartslauf (FWD)
Sy 2 Rickwartslauf (REV)
Sn 3 STOPP (Dreileitersteuerung)

Der Sn-Eingang muss eingeschaltet sein. Das Signal Sx startet den Motor, und das Signal Sy
steuert die Drehrichtung des Motors.

Um den Motor anzuhalten, muss der Eingang Sn getrennt werden. Dabei sind Sx, Sy und Sn
die Klemmen S1 bis S4, FWD und REV sind multifunktionale Eingangsanschlisse, Sx wird
impulsgesteuert. Sy und Sn werden stufenweise gesteuert.

VECTOR V 800 K1 K2 Befehl
K1 Sx FWD 0 0 Stop
Abb||dung me——— Sy REV 1 0 FWD
4-10-2 K2 1 1 REV
GND
0 1 Stop
Wertdanderung Gber Klemmen i
b5 12 NACH OBEN / NACH UNTEN StandardmaRig 1,00 Hz/s
Einstellbereich 0,01 Hz/s — 65.535 Hz/s

Dient zur Einstellung des UP/DOWN-Schalters zur Frequenzeinstellung. Die
Frequenzdnderungen werden in Hz/Sekunde angegeben.

Wenn P0.22 (Frequenz-Referenzauflosung) den Wert 2 hat, liegt der Einstellbereich
zwischen 0,001 und 65535 Hz/s. Wenn P0.22 auf 1 gesetzt ist, betrdgt der Einstellbereich
0,01-655,35 Hz/s.
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FI-K 1 — minimal
“”’T’Em a':'”'ma € | standardmaRig 0,00V
P5.13 gang
Einstellbereich 0,00 V-P5,15
P5.14 ’ gang
Einstellbereich -100,00 % bis 100,0 %
FI-Kurviiln—ar’rr:ammaler StandardmaRig oV
P5.15 gang
Einstellbereich P5.13-10,00 V
Entsprechende Einstellung der
Fl-Kurve 1 — maximaler StandardmaRig 100 %
P5.16 Eingang
Einstellbereich -100,00 % bis 100,0 %
FI-Kurve 1 — Filterzeit StandardmaRig 0,10s
P5.17
Einstellbereich 0,00 s bis 10,00 s

Diese Parameter dienen dazu, die Beziehung zwischen der analogen Eingangsspannung und
der entsprechenden Einstellung zu definieren. Wenn die analoge Eingangsspannung den
Maximalwert (P5.15) Uberschreitet, wird der Maximalwert der analogen Spannung gemaR
dem ,maximalen Eingang” berechnet. Wenn die analoge Eingangsspannung unter dem
eingestellten Mindest-Eingangswert (P5.13) liegt, wird der in P5.34 eingestellte Wert (die
Einstellung fir Fl liegt unter dem Mindest-Eingangswert) anhand des Mindest-
Eingangswerts berechnet oder betragt 0,0 %.

Wenn es sich bei dem analogen Eingang um einen Stromeingang handelt, entspricht ein
Strom von 20 mA einer Spannung von 5 V. Der Strom von 4 mA entspricht der Spannung von
1V.

Die Filterzeit fur den FI-Eingang dient zur Einstellung der Filterzeit der FI-Software. Wenn
der analoge Eingang gestort ist, erhohen Sie den Wert der Filterzeit, um den erfassten
analogen Eingang zu stabilisieren.

Eine Verlangerung der Filterzeit der FI-Kurve 1 verlangsamt jedoch die Reaktion der
analogen Detektion. Stellen Sie diesen Parameter entsprechend den tatsdchlichen
Bedingungen richtig ein.

In verschiedenen Anwendungen entsprechen 100 % des Analogeingangs unterschiedlichen
Nennwerten. Einzelheiten finden Sie in der Beschreibung der einzelnen Anwendungen.

In der folgenden Abbildung sind zwei typische Beispiele fur Einstellungen dargestellt.
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Zugehoriger Sollwert 4
(Frequenz, Drehmoment)
B [ R e N

0V (0mA) B
10V/20mA  FIV/FIC

Zugehoriger Sollwert
(Frequenz, Drehmoment) A
100%

0V (0mA) >
10V (20mA) FIV/FIC
-100.0%
Abbildung 4-11: Zusammenhang zwischen den analogen Eingdngen und den eingestellten
Werten

ps 18 FI-Kurve 2 — minimaler Eingang I StandardmaRig | 0,00V
Einstellereich | 0,00 V-P5,20

pS 19 Entsprechende Einstellung der FI-Kurve bei 2-Minuten Eingang| StandardmaRig | 0,0 %
Einstellbereich I -100,00 % bis 100,0 %

P5.20 Fl-Kurve 2 — maximaler Eingang | StandardmaRig | 10.00 vV
Einstellbereich | P5,18-10,00 V

pS 21 Entsprechende Einstellung der Fl-Kurve 2 — Max. Eingang | StandardmaRig | 100,0 %
Einstellbereich l -100,00 % bis 100,0 %

pS 22 FI-Kurve 2 — Filterzeit I StandardmaRig | 0,10s
Einstellbereich | 0,00s-10,00s

p5 23 FI-Kurve 3 — minimaler Eingang I StandardmaRig | -10,00 V
Einstellereich | -10,00 V ~ P5,25

PE 94 Entsprechende Einstellung der FI-Kurve fiir 3-Minuten Eingang| StandardmaRig -100,0 %
Einstellbereich | -100,00 % bis 100,0 %

p5 25 FI-Kurve 3 — maximaler Eingang | StandardmaRig | 10.00V
Einstellbereich I P5,18-10,00 V

pS 26 Entsprechende Einstellung der FI-Kurve fiir 3-Minuten Eingang| StandardmaRig | 100,0 %
Einstellbereich | -100,00 % bis 100,0 %

pS 27 Fl-Kurve 3 — Filterzeit | StandardmaRig | 0,10 s
Einstellbereich | 0,00 s bis 10,00 s
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Die Vorgehensweise und die Funktionen zur Einstellung der Kurve FI 3 entsprechen denen
bei zur Einstellung der Kurve FI 1.

IMPULSE — minimaler Eingang StandardmaRig | 0,00 kHz
P5.28
Einstellbereich ‘ 0.00kHz~P5.30
Entsprechenc!e Elnstt?llung des minimalen StandardmaRig 0,0%
P5.29 Eingangsimpulses
Einstellbereich | -100,00 % bis 100,0 %
pS 30 IMPULSE — maximaler Eingang StandardmaRig 50,00 kHz
. Einstellbereich I P5.28~100.00kHz
Entsprechend.e Emste.llungI des maximalen StandardmiRig 100,0 %
P5.31 Eingangsimpulses
Einstellbereich ‘ -100,00 % bis 100,0 %
Filterzeit der Impulskurve StandardmaRig 0,10s
P5.32
Einstellbereich ‘ 0,00s-10,00s

Diese Parameter dienen zur Einstellung der Zuordnung zwischen dem Impulseingang S3 und
den entsprechenden Einstellungen. Impulse kdnnen nur lber S3 eingegeben werden. Die
Vorgehensweise zur Einstellung dieser Funktion dhnelt der Vorgehensweise zur Einstellung
der FI-1-Kurve. Sehen Sie sich die Beschreibung der Kurve Fl 1 an.

P5.33

Auswahl der FI-Kurve StandardmaRig

321

X

Auswahl der FIV-Kurve

Kurve 1 (2-Punkte-Kurve, siehe S. 5.13-5.16)

Kurve 2 (2-Punkte-Kurve, siehe S. 5.18-5.21)

Kurve 3 (2-Punkte-Kurve, siehe S. 5.23-5.26)

Einstellbereich

Kurve 4 (4-Punkte-Kurve, siehe C6.00-C6.07)

Kurve 5 (4-Punkte-Kurve, siehe C6.08—C6.15)

Auswahl der FIC-Kurve (1-5, ebenso wie FIV)

XIx|lv|s|wlnie

Reserviert

Die Ziffern an der Einerstelle, Zehnerstelle und Hunderterstelle der Zahl dieses Parameters
dienen zur Auswahl der entsprechenden FIV-/FIC-Kurve. Jede der fiinf Kennlinien kann fir
zwei analoge Eingange ausgewahlt werden. Kurve 1, Kurve 2 und Kurve 3 sind 2-Punkt-
Kurven, die in der Gruppe P5 eingestellt werden miissen. Kurve 4 und Kurve 5 sind beides 4-
Punkt-Kurven, die in der Gruppe C6 festgelegt sind.

Der VECTOR V 800 verfiigt serienmaRig Gber zwei FI-Anschlisse.
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Einstellung von Fl auf einen
Wert, der kleiner ist als der StandardmaRig 000
minimale Eingang
X Einstellung des FIV auf einen Wert, der kleiner
o ist als der minimale Eingang
P5.34 0 Mindestwert
Einstellbereich 1 0,0%
Einstellung von FIC auf einen Wert, der kleiner
ist als der minimale Eingang (0—1, genau wie
X.. Reserviert

Dieser Funktionscode dient zur Ermittlung der entsprechenden Einstellung, wenn die
analoge Eingangsspannung unter dem Mindestwert liegt. Einer, Zehner und Hunderter der
Einstellungszahl dieses Funktionscodes entsprechen den Einstellungen fir FIV und FIC.

Wenn der Wert einer bestimmten Ziffer auf 0 eingestellt ist und die analoge
Eingangsspannung unter dem Mindesteingang liegt, wird die entsprechende Einstellung fiir
den Mindesteingang verwendet (P5.14, P5.19, P5.24).

Wenn der Wert einer bestimmten Ziffer auf 1 eingestellt ist und die analoge
Eingangsspannung unter dem Mindest-Eingangswert liegt, betragt der entsprechende Wert
dieses analogen Eingangs 0,0 %.

ps 35 FWD-Verzogerungszeit StandardmaRig 0,0s
' Einstellbereich 0,05-3600,0s
REV-Verzogerungszeit StandardmaRig 0,0s
P5.36
Einstellbereich 0,0s-3600,0s
S1 Verzbgerungszeit StandardmaRig 0,0s
P5.37
Einstellbereich 0,0 s—3600,0s

Diese Parameter dienen zur Einstellung der Verzogerungszeit des Umrichters bei einer
Zustandsanderung des Endgerats.
Nur die Klemmen FWD, REV und S1 unterstiitzen die Verzogerungsfunktion.
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Auswahl der Klemmenlogik- StandardmaRig 00000
..... X FWD-Logik

Positive Logik
Negative Logik

0
1
P5.38 | Einstellbereich X REV-Logik (0-1, genau wie FWD)
X
X

S1-Logik (0-1, genau wie FWD)

X... S2-Logik (0-1, genau wie FWD)
X.... S3-Logik (0-1, genau wie FWD)

Auswahl der Logik fiir die StandardmaRig | 00000
X S4-Logik
P5.39 ) ) — X
Einstellbereich 0 Positive Logik
1 Negative Logik

Diese Parameter dienen zur Einstellung des Logikmodus der digitalen Eingangsanschlisse.
Das Terminal S ist freigegeben, wenn es mit GND verbunden ist, und gesperrt, wenn es von
GND getrennt ist.

Gruppe P6: Ausgangsterminals
V 800 ist serienmdfig mit 1 multifunktionalen analogen FOV-Ausgangsanschluss, 1

multifunktionalen Relaisausgang und MO01-Klemme (fir Hochgeschwindigkeits-
Impulsausgang oder Open-Collector-Ausgang) sowie 1 Relaisausgangsklemme RA-RB-RC.

MO01 Ausgabemodus StandardmaRig | 1
P6.00 0 0: Pulsausgangssignal (M01/MCM)
Einstellbereich —
1 1: Schalt-/Offnungsausgang
P6.01 MO01-Funktion (Ausgang — offener Kollektor, OC) StandardmaRig| O
P6.02 Funktion des Relaisausgangs (RA-RB-RC) StandardmaRig| 2

Diese beiden Parameter dienen zur Auswahl der Funktionen der finf digitalen
Ausgangsklemmen. RA-RB-RC sind die entsprechenden Relais auf der Steuerplatine und auf
der Zusatzkarte. Die Funktionen der Ausgangsklemmen sind in der folgenden Tabelle
beschrieben.

Tabelle 4-5 Funktionen der Ausgangsklemmen.
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Wert Funktion Beschreibung
0 Kein Ausgang | Der Klemme ist keine Funktion zugewiesen
. . Wenn der Umrichter in Betrieb ist und eine
Umrichter im . . Sy
1 Betrieb Ausgangsfrequenz aufweist (diese kann Null sein), ist der
Ausgang eingeschaltet
Wenn der Umrichter aufgrund eines Fehlers angehalten
2 F
ehler (Stopp) wurde, ist der Ausgang eingeschaltet
Ermittlung des . .
3 Siehe Beschreibungen zu P8.19 und P8.20.
Frequenzpegels
Erreicht
4 rreichte Siehe Beschreibung P8.21.
Frequenz
.. | Wenn der Umrichter mit der Ausgangsfrequenz von 0
Bewegung mit . . .
5 Nulleeschwindieke arbeitet, ist der Ausgang eingeschaltet.
& it & Wenn der Umrichter angehalten ist, ist der Ausgang
ausgeschaltet.
Der Umrichter entscheidet, ob die Motorlast den
_ Schwellenwert fiir die vorldufige Uberlastwarnung
Vorlaufige - . . . .
Uberschreitet, bevor der Schutz aktiviert wird. Wird der
Warnung vor der . . .
6 .. Vorwarnwert Gberschritten, ist der Ausgang der Klemmen
Uberlastung des w )
auf ,EIN“ gesetzt. Informationen zu den
Motors . . -
Motoruberlastungsparametern finden Sie in den
Beschreibungen P9.00 bis P9.02.
Vorlaufige
7 Warnung vor der | Die Ausgdnge werden 10 Sekunden vor Ausldsung der
Uberlastung des | UberlastschutzmaRnahme des Umrichters eingeschaltet.
Umrichters
Der ei tellt L .
.. er eingestelite Der Ausgang ist im Zustand ,,ON“, wenn der Zahlerstand
8 Zahlerstand wurde . . .
. den in Pb.08 eingestellten Wert erreicht.
erreicht
Der eingestellte L. “ .
9 Zshlerstand wurde Der Ausgang ist im Zustand ,,ON“, sobald der Zdhlerstand
. den in Pb.09 eingestellten Wert erreicht.
erreicht
. . Der Ausgang ist im Zustand ,,ON“, wenn die tatsachliche
1 E L
0 rreichte Lange Ldnge den in Pb.05 eingestellten Wert Uberschreitet.
Der gesamte SPS- . .
11 Zyklus ist Wenn PLC einen Zyklus abgeschlossen hat, gibt das

abgeschlossen

Terminal ein Impulssignal mit einer Dauer von 250 ms aus
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Die kumulierte

Wenn die kumulative Laufzeit des Umrichters die in P8.17

12 Betriebszeit wurde| eingestellte Zeit Giberschreitet, wird der Ausgang
erreicht eingeschaltet (ON).
Wenn die eingestellte Frequenz die obere oder untere
Frequenzbegrenzu| Frequenzgrenze Uberschreitet und die Ausgangsfrequenz des
13 . . : .
ng Umrichters die obere oder untere Grenze erreicht, wird der
Ausgang eingeschaltet (ON).
Im Drehzahlregelungsmodus wechselt der Umrichter in den
Begrenztes Schutzzustand, sobald das Ausgangsdrehmoment den
14 . .
Drehmoment | Drehmomentgrenzwert erreicht, und der Ausgang wird in der
Zwischenzeit eingeschaltet (ON).
Umrichter Wenn der Hauptstromkreis und der Steuerkreis stabil sind
15 betriebsbereit und der Umrichter keine Storung feststellt und betriebsbereit
ist, wird der Ausgang eingeschaltet (ON).
16 FIV > FIC Wenn der.FIV-Elngang groRer ist als der FIC-Eingang, wird der
Ausgang eingeschaltet (ON).
Di
le obere Wenn die Frequenz von LAUF die Obergrenze erreicht, wird
17 Frequenzgrenze der Ausgang eingeschaltet (ON)
wurde erreicht gang eing )
Die untere Wenn die LAUF-Frequenz die Untergrenze erreicht, wird der
18 Frequenzgrenze | Ausgang eingeschaltet (ON). Im Falle eines Stillstands &6ffnet
wurde erreicht | sich der Ausgang.
Wenn der Umrichter unter Spannung steht, wird der Ausgang
1
? Spannungszustand eingeschaltet (ON).
20 Kommunikationsei Sehen Sie sich das Kommunikationsprotokoll an.
nstellungen
21 Reserviert Reserviert
22 Reserviert Reserviert
Lauf mit Wenn die Ausgangsfrequenz des Umrichters 0 betragt, wird
23 Geschwindigkeit | der Ausgang eingeschaltet (ON). Im Falle eines Stillstands
Null 2 bleibt der Ausgang weiterhin eingeschaltet.
Die kumulierte | Wenn die kumulative Einschaltzeit des Umrichters (P7.13)
24 Zeit unter den in P8.16 eingestellten Wert liberschreitet, wird der
Spannung wurde | Ausgang eingeschaltet (ON).
Ermittlung des
25 FDT2- Siehe Beschreibungen unter P8.28 und P8.29.

Frequenzpegels
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Erreichte Frequenz

Betriebszeit

26 1 Siehe Beschreibungen zu P8.30 und P8.31.
27 ErrelchteZFrequenz Siehe Beschreibungen unter P8.32 und P8.33.
28 Erreichter Strom 1| Siehe Beschreibungen unter P8.38 und P8.39.
29 Erreichter Strom 2| Siehe Beschreibungen P8.40 und P8.41.
Wenn die Zeitfunktion (P8.42) aktiviert ist, wird der Ausgang
30 Erreichte Zeit | eingeschaltet (ON), sobald die tatsachliche Laufzeit des
Umrichters die eingestellte Zeit erreicht hat.
Wenn der FIV-Eingangswert gréRer als der Wert P9.46 (obere
31 FIV-Zugangsgrenze| Grenze der FIV-Eingangsspannung) oder kleiner als der Wert
Uberschritten | P9.45 (untere Grenze der FIV-Eingangsspannung) ist, wird der
Ausgang eingeschaltet (ON).
32 Belastung 0 Last O, der Ausgang schaltet (ON).
. .. Befindet sich der Umrichter im Ricklaufmodus, wird der
33 Rickwartslauf
Ausgang geschaltet.
34 Nullstrom Siehe Beschreibungen zu P8.28 und P8.29.
35 Erreichte Wenn die Temperatur des Umrichterkihlers (P7.07) den
Temperatur des | eingestellten Temperaturschwellenwert des Moduls (P8.47)
36 St"romgren.zwert Siehe Beschreibungen unter P8.36 und P8.37.
Uberschritten
Erreichte untere Wenn die GANG-Frequenz die Untergrenze erreicht, wird der
37 Ausgang eingeschaltet (ON). Wahrend des Stillstands ist der
Frequenzgrenze . L
Ausgang weiterhin eingeschaltet.
38 Alarm Sollte es zu einer Storung im Umrichter kommen und dieser
den Betrieb nicht fortsetzen, wird ein Alarmsignal ausgelost.
39 Reserviert Reserviert
40 Aktuelle Wenn die aktuelle Laufzeit des Umrichters den Wert P8.53

Uberschreitet, wird der Ausgang eingeschaltet (ON).

P6.03 bis P6.06 RESERVEN

P6.07

FOV Auswahl der Ausgangsfunktion

StandardmaRig 0

P6.08

Reserviert
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Der Ausgangsbereich des FOV betragt 0—10 V oder 0—20 mA. Die Zuordnung zwischen den
Bereichen der Impuls- und Analogausgédnge und den entsprechenden Funktionen ist in der

folgende

n Tabelle aufgefiihrt.

Tabelle 4-6 Zusammenhang zwischen den Bereichen der Impuls- und Analogausgange und

den entsprechenden Funktionen.

Std. Funktion Messbereich (entspricht dem Bereich der Impulse oder
analogen Ausgange von 0,0 % bis 100,0 %)
0 Frequenz wahrend des 0 — maximale Ausgangsfrequenz
Eingestellte Frequenz 0 — maximale Ausgangsfrequenz
Ausgangsstrom 0 — das 2-fache des Nennstroms des Motors
3 Abtriebsdrehmoment | 0—das 2-fache des Nennwerts des Motordrehmoments
4 Ausgangsleistung 0 — das 2-fache des Nennwerts der Versorgungsspannung
5 Ausgangsspannung 0 —das 1,2-fache des Nennwerts der Umrichterspannung
6 Impulseingang 0,01 kHz-100,00 kHz
7 FIV ov-10V
8 FIC 0V-10V (oder 0—20 mA)
9 Reserviert
10 Lange 0 bis zur maximal eingestellten Lange
11 Berechneter Wert 0 bis zum maximalen eingestellten Zahlerstand
12 Kommunikationseinstellu 0,0 % — 100,0 %
ngen
13 Drehzahl des Motors 0 bis zu einer Drehzahl, die der maximalen
Ausgangsfrequenz entspricht
14 Ausgangsstrom 0,0 A—1000,0 A
15 Ausgangsspannung 0,0v-1000,0V

Wird der Anschluss YO als Impulsausgang verwendet, dient dieser Funktionscode P6.09 zur
Auswahl der maximalen Frequenz des Impulsausgangs.

6.09 Maximale M01-Ausgangsfrequenz StandardmaRig 50,00 kHz
P6.
Einstellbereich 0,01 kHz bis 100,00 kHz
FOV: Verschiebungskoeffizient gleich StandardmiRig 0,0%
P6.10 Null
Einstellbereich 100,0 % bis +100,0 %
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P61 FOV-Gewinn StandardmaRig 1,00
' Einstellbereich -10,00 bis +10,00
P6.12 Reserviert
P6.13
bis Reserviert
P6.16

Diese Funktionscodes dienen zur Korrektur des Nullpunktsversatzes des Analogausgangs
und der Abweichung der Ausgangsamplitude. Sie konnen auch zur Definition der
gewiinschten FOV-Kurve verwendet werden.

Wenn ,b“ den Nullversatz, ,k“ die Verstarkung, ,, Y den tatsachlichen Ausgang und , X“ den
Normausgang darstellt, lautet der tatsachliche Ausgangswert: Y = kX + b.

Der Nullpunkt-Verschiebungskoeffizient bei 100 % FOV entspricht 10 V (bzw. 20 mA). Der
Standardausgang bezieht sich auf einen Wert, der einem analogen Ausgang von 0 bis 10 V
(oder 0 bis 20 mA) entspricht, ohne Einstellung des Nullpunkts oder der Verstarkung.
Wenn beispielsweise der Analogausgang als LAUF-Frequenz verwendet wird und erwartet
wird, dass der Ausgang bei einer maximalen Frequenz von 3 V einen Wert von 8 V aufweist,
wird die Verstarkung auf -0,50 und die Nullpunktabweichung auf 80 % eingestellt.

PG 17 MO1 Verzogerungszeit StandardmaRig 0,0s
' Einstellbereich | 0,05—3600,0s
PG 18 RA-RB-RC-Verzogerungszeit StandardmaRig 0,0s
Einstellbereich | 0,05-3600,0 s
P6.19 bis P6.21 Reserve

Diese Parameter dienen zur Einstellung der Verzégerung der Ausgangsklemmen MO01,
Relais 1, vom Zeitpunkt des Zustandswechsels bis zum tatsachlichen Ausgangssignal.

N psngterming | Sonderdm | 0000
_X: MO01-Modus
P6.22 0 Positive Logik
Einstellbereich 1 Negative Logik
X_: RA-RB-RC-Modus (0-1, entspricht M01)

Wird zur Definition der Logik der Ausgangsterminals M0O1 sowie RA, RB und RC verwendet.

0: Positive Logik
Der Ausgangsanschluss ist aktiv, wenn er mit GND verbunden ist, und inaktiv, wenn er von
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GND getrennt ist.

1: Negative Logik
Der Ausgangsanschluss ist inaktiv, wenn er mit GND verbunden ist, und aktiv, wenn er von
GND getrennt ist.

Gruppe P7: Bedienfeld und Display

Reserve StandardmaRig 0
P7.00 - -
Einstellbereich ‘ 0 0
0: Die JOG-Taste ist bei den DP6-G-3-Bedienfeldern
deaktiviert
1: Umschalten zwischen der Steuerung tber das
Bedienfeld

Auswahl der Tastenfunktion
JOG
P7.01 Gilt nur fur folgende Modelle
V800-4T0370 bis 4T1600
Mit zweizeiligem Bedienfeld

und Uber eine externe Steuerung (Befehlskanal
des Terminals oder Kommunikationskanal)
2: Umschalten zwischen Vorwarts- und
Rickwartsgang
3: Aktivierung Vorwartsgang JOG
4: Aktivierung Rickwartsgang JOG
5: Aktivierung der STOPP-Taste an den DP6-E-2-

Panels
STOPP/RESET-Taste StandardmaRig 1
0 Die STOPP/RESET-Taste funktioniert nur bei
P7.02 Bedienung Uber das Bedienfeld
Einstellbereich
1 Die STOPP/RESET-Taste funktioniert in jedem
Betriebsmodus
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LED-Anzeige

Par. 1 beim Lauf StandardmaRig H.001F

[716]s]a]3]2]1fo]

Betriebsfrequenz 1 (Hz)
Sollfrequenz (Hz)

Zwischenkreisspannung (V)
Ausgangsspannung (V)
Ausgangsstrom (A)

Ausgangsleistung (kW)

Ausgangsdrehmoment (%)
Eingangsstatus S (V)

oooo |115]14]13]12[11]10] 9] 8|
-FFFF

P7.03 |Einstellbereich
Ausgangsstatus YO

——— FIV-Spannung (V)
FIC-Strom (mA)
Reserviert
Zahlerwert

Langenwert
Display-Aktualisierungsrate

PID-Einstellung

Wenn wahrend des Betriebs Parameter angezeigt
werden sollen, setzen Sie das entsprechende Bit auf den
Wert 1 und stellen Sie in P7.03 das
Hexadezimaldquivalent dieser Binarzahl ein.
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LED-Anzeige

Parameter 2 StandardmaRig H.0000

[71el5f4f3f2f1]0]

PID-Ruckmeldung
——— PLC-Status

Impuls-Sollfrequenz (kHz)

Betriebsfrequenz 2 (Hz)

Restlaufzeit

FIV-Spannung vor Korrektur

FIC-Strom vor Korrektur

Reserviert

[15]14]13]12[11]10] 9] 8 |
P7.04|Einstellb| 0000 |__

Lineargeschwindigkeit

Aktuelle Einschaltzeit
(in Stunden)

ereich | -FFFF

Aktuelle Betriebszeit
(in Minuten)

Impuls-Sollfrequenz (kHz)

Kommunikationseinstellung

Reserviert

Anzeige Hauptfrequenz X (Hz)

Anzeige Hilfsfrequenz Y (Hz)

Wenn wahrend des Betriebs Parameter angezeigt werden
sollen, setzen Sie das entsprechende Bit auf den Wert 1 und
stellen Sie in P7.04 das hexadezimale Aquivalent dieser
Bindrzahl ein.

Sobald die Anzeige der Parameter freigegeben wurde, sind die anzeigbaren Parameter in
jedem beliebigen Betriebszustand des Umrichters sichtbar.
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LED-Anzeige

Par. wihrend des StandardmaRig H.0033

[7]6]5]4]3[2]1]0]

I— Sollfrequenz (Hz)

Zwischenkreisspannung (V)

Eingangsstatus
Ausgangsstatus
FIV-Spannung (V)
FIC-Strom (mA)
Reserviert

Zahlerwert

[15]14]13[12[11]10] 9 | 8|

0000

P7.05 [Ei i
Einstellbereich “FEFF

Léngenwert

—— PLC-Status
Aktualisierungsrate
PID-Einstellung
Impuls-Sollfrequenz (kHz)

PID-Rickmeldungswert
Reserviert

Reserviert

Wenn wahrend des Betriebs Parameter angezeigt
werden sollen, setzen Sie das entsprechende Bit auf
den Wert 1 und stellen Sie in P7.05 den
hexadezimalen Wert dieser Binarzahl ein.

Koeffizient zur Darst.eIIL'mg qer StandardmaRig 1,0000
P7.06 Belastungsgeschwindigkeit
Einstellbereich 0,0001 - 6,5000
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Dieser Parameter dient zur Einstellung des Verhaltnisses zwischen der Ausgangsfrequenz
des Umrichters und der Drehzahl der Last. Einzelheiten finden Sie in der Beschreibung
P7.12.

Terr)peratu"r des StandardmaRig Nur zum Lesen
P7.07 Umrichterkihlers
Einstellbereich 0,0 °C bis 150,0 °C

Dient zur Anzeige der Temperatur des Ausgangsbipolartransistors (IGBT) des Umrichters
sowie des Wertes fiir den IGBT-Uberhitzungsschutz, je nach Modell.

StandardmaRig Nur zum Lesen
P7.08
Einstellbereich
Gesamtbetriebszeit StandardmaRig 0 Std.
P7.09
Einstellbereich 0 Stunden — 65.535 Stunden

Dient zur Anzeige der Gesamtbetriebszeit des Umrichters. Wenn dieser Wert den in P8.17
eingestellten Wert erreicht, wird der digitale Ausgang geschaltet (EIN)

P7.10 Reserviert Standardmalig |
Firmware-Version
P7.11 - - - -
Einstellbereich Softwareversion der Steuerplatine
Anzahl der Dezimalstellen fur die .
Anzeige der Ladegeschwindigkeit Standardmafig 0
0 0 Dezimalstellen
P7.12
1 1 Dezimalstelle
Einstellbereich -
2 2 Dezimalstellen
3 3 Dezimalstellen

P7.12 dient zur Einstellung der Anzahl der Dezimalstellen fir die Anzeige der
Ladegeschwindigkeit. Das folgende Beispiel verdeutlicht, wie man die Ladegeschwindigkeit
berechnet:

Nehmen wir an, dass P7.06 (Koeffizient fiir die Darstellung der Ladegeschwindigkeit) 2,000
und P7.12 2 (2 Dezimalstellen) betrdgt. Wenn die Betriebsfrequenz des Umrichters 40,00
Hz betragt, betragt die Lastdrehzahl 40,00 x 2 000 = 80,00 (Anzeige auf 2 Dezimalstellen).
Befindet sich der Umrichter im STOPP-Zustand, entspricht die Ladegeschwindigkeit der
eingestellten Frequenz, genauer gesagt der , eingestellten Ladegeschwindigkeit”. Wenn die
Frequenz von 50,00 Hz eingestellt ist, betragt die Ladegeschwindigkeit im Stillstand 50,00 x
2.000 = 100,00 (Anzeige mit 2 Dezimalstellen).
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P7.13

Gesamtdauer unter Spannung

StandardmaRig

Einstellbereich

0 Stunden — 65.535 Stunden

Dient zur Anzeige der kumulierten Betriebszeit des Umrichters seit der Auslieferung. Wenn
die eingestellte Einschaltzeit (P8.17) erreicht ist, wird der digitale Ausgang 24 geschaltet

(ON).

Gesamtstromverbrauch

StandardmaRig ---

P7.14

Einstellbereich

0-65.535 kWh

Dient zur Anzeige des kumulierten Verbrauchs des Umrichters.

Gruppe P8: Zusatzfunktionen

Tippfrequenz (JOG) StandardmaRig 2,00 Hz
P8.00
Einstellbereich 0,00 Hz — maximale Frequenz
p8.01 Beschleunigung beim Tippen ‘ StandardmaRig ’ 20,0 s
' Einstellbereich 0,05—6500,0 s
p8.02 Verzogerung beim Tippen ‘ StandardmaRig ‘ 20,0 s
' Einstellbereich ‘ 0,0s-6500,0s
Diese Parameter dienen zur Festlegung der eingestellten Frequenz und der

Beschleunigungs-/Verzégerungszeit des Motors beim Tippvorgang. Der Startmodus ist
,Direktstart” (P1.00=0) und der Stoppmodus ist ,Verzégerung bis zum Stillstand” (P1.10=0).

Beschleunigungszeit 2 ‘ StandardmaRig ‘ je nach Modell
P8.03
Einstellbereich ‘ 0,0s-6500,0s
Verzogerungszeit 2 ‘ StandardmaRig ‘ je nach Modell
P8.04
Einstellbereich ’ 0,0s-6500,0s
Beschleunigungszeit 3 ’ StandardmaRig ’ je nach Modell
P8.05
Einstellbereich ’ 0,0s-6500,0s
08.06 Verzbgerungszeit 3 ‘ StandardmaRig ’ je nach Modell
' Einstellbereich | 0,0 5—6500,0's
08.07 Beschleunigungszeit 4 ’ StandardmaRig ’ je nach Modell
' Einstellbereich | 0,05 6500,0's
08.08 Verzdgerungszeit 4 ‘ StandardmaRig ‘ je nach Modell
' Einstellbereich | 0,05 6500,0's
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V 800 bietet insgesamt vier Gruppen von Beschleunigungs-/Verzogerungszeiten, d. h. die
drei vorherigen Gruppen sowie die in P0.08 und P0.09 definierte Gruppe. Die Definitionen
der vier Gruppen sind vollig identisch. Sie kdnnen mithilfe verschiedener Kombinationen der
Zustinde der S-Terminals zwischen diesen vier Gruppen von Beschleunigungs-
/Verzégerungszeiten umschalten. Weitere Einzelheiten finden Sie in den Beschreibungen
P5.01 bis P5.05.

Sprungfrequenz 1 StandardmaRig 0,00 Hz
P8.09
Einstellbereich 0,00 Hz — maximale Frequenz
Sprungfrequenz 2 StandardmaRig 0,00 Hz
P8.10
Einstellbereich 0,00 Hz — maximale Frequenz
Amplltfude der StandardmaRig 0,00 Hz
P8.11 Sprungfrequenz
Einstellbereich 0,00 Hz — maximale Frequenz

Liegt die eingestellte Frequenz innerhalb des Frequenzsprungbereichs, entspricht die
aktuelle Frequenz einer Sprungfrequenz, die nahe an der eingestellten Frequenz liegt. Die
Einstellung der Sprungfrequenz tragt dazu bei, mechanische Resonanzen unter Last zu
vermeiden.

V 800 bietet zwei Sprungfrequenzen. Wenn beide auf den Wert 0 eingestellt sind, ist die
Frequenzsprungfunktion deaktiviert. Das Prinzip der Sprungfrequenzen und der
Sprungamplitude ist in der folgenden Abbildung dargestellt.

A

Ausgangsfrequenz (Hz)

Amplitude der
Sprungfrequenz A

Sprungfrequenz 2. === -r~torressm-nqornnan o sasoodosn-
—— Amplitude der

Sprungfrequenz =~ =Z0J——demm_Yo
7 Sy waa Amplitude der
Sprungfrequenz
Sprungfrequenz 1 |-====q-======f-======J---
v Amplitude der
""""" Sprungfrequenz

>
Zeit (t)

Abbildung 4-12: Prinzip der Sprungfrequenzen und -amplituden
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Totzeit bei Drehungswechsel StandardmaRig 0,0s

P8.12

Einstellbereich 0,00 s—-3000,0s

Dient zur Zeiteinstellung, bei der Ausgang 0 Hz anzeigt, wenn sich die Motordrehzahl andert,
wie in der folgenden Abbildung dargestellt.

Ausgangsfrequenz (Hz)
A

Vorwartslauf

Zeit (t)

>

[
1
1
1
1
-,

Totzone

Ruckwartslauf

Abbildung 4-13: Vorwarts-/Rickwartsdrehung

Rickwartslaufsteuerung StandardmaRig 0

P8.13 | . 0 Zugelassen
Einstellbereich
1 Verboten

Dient zur Einstellung, ob der Umrichter eine Umkehrung zulasst. In Anwendungen, in denen
der Rucklauf verboten ist, stellen Sie diesen Parameter auf den Wert 1 ein.

Betriebsmodus, bei dem die eingestellte L
StandardmaRig 0
Frequenz unterhalb der unteren
P8.14 0 LAUF an der unteren Frequenzgrenze
Einstellbereich 1 Stopp
2 LAUF bei Nullgeschwindigkeit

Dient zur Einstellung des Betriebsmodus des Wechselstromumrichters, wenn die
eingestellte Frequenz unter der unteren Frequenzgrenze liegt. Der Umrichter bietet drei
Betriebsmodi, um den Anforderungen verschiedener Anwendungen gerecht zu werden.
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Ausgleichssteuerung StandardmaRig 0,00 Hz
P8.15

Einstellbereich 0,00 Hz — 10,00 Hz

Diese Funktion dient dazu, die Lastverteilung auszugleichen, wenn mehrere Motoren zur
Antriebssteuerung derselben Last eingesetzt werden. Die Ausgangsfrequenz der Umrichter
sinkt bei steigender Last. Sie kdnnen die Belastung des Motors unter Last verringern, indem
Sie die Ausgangsfrequenz fiir diesen Motor senken, und den Lastausgleich zwischen
mehreren Motoren gewdhrleisten.

Begrenzung der Gesamtbetriebszeit StandardmaRig 0 Std.

P8.16

Einstellbereich 0 —65.000 Stunden

Wenn die Gesamteinschaltzeit (P7.13) den in Parameter P8.16 eingestellten Wert erreicht,
werden die entsprechenden Ausgange der Klemmen MO1 eingeschaltet (ON) (P6.01 = 24).

Gesamtbetriebszeit des Umrichters StandardmaRig 0 Std.

P8.17

Einstellbereich 0 —65.000 Stunden

Dient zur Einstellung der Obergrenze fiir die Gesamtbetriebszeit des Umrichters. Wenn die
Gesamtbetriebszeit (P7.09) den in diesem Parameter eingestellten Wert erreicht, werden
die entsprechenden Ausgangsklemmen MO01 eingeschaltet (ON) (P6.01 = 40).

Schutz beim Start StandardmaRig 0

P8.18 0 Zugelassen
Einstellbereich
1 Verboten

Mit diesem Parameter wird festgelegt, ob der Sicherheitsschutz aktiviert werden soll.

Wenn der Wert auf 1 gesetzt ist, reagiert der Umrichter nicht auf einen Startbefehl, der beim
Einschalten des Umrichters gltig ist (z. B. wenn die Eingangsklemme vor dem Anlegen der
Spannung eingeschaltet ist). Der Umrichter reagiert erst, nachdem der Startbefehl
aufgehoben und der Startvorgang erneut ausgelost wurde.

AuRerdem reagiert der Umrichter nicht auf einen Befehl, der nach dem Zuriicksetzen der
Fehler im Umrichter giiltig ist. Der Laufschutz kann erst deaktiviert werden, nachdem der
Startbefehl aufgehoben wurde.

Auf diese Weise wird dieser Parameter auf den Wert 1 gesetzt, wodurch der Motor davor
geschitzt werden kann, auf ausgegebene Befehle zu reagieren, nachdem die
Stromversorgung eingeschaltet wurde oder ein unerwarteter Fehler zuriickgesetzt wurde.

Wert der Frequenzmessung (FDT1) StandardmaRig 50 Hz

P8.19

Einstellbereich 0,00 Hz — maximale Frequenz
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P8.20

Wert der Hysterese-Ermittlung (FDT1) StandardmaRig

5,0%

Einstellbereich

0,0 % — 100,0 % (FDT1)

Liegt die Betriebsfrequenz Uiber dem Frequenzerkennungswert, wird die entsprechende
Klemme MO1 eingeschaltet (ON). Liegt die Betriebsfrequenz unter dem Wert P8.19, wird
der Ausgang an den Klemmen MO01 deaktiviert.

Diese beiden Parameter dienen zur Einstellung des Schwellenwerts fiir die Erkennung der
Ausgangsfrequenz und des Hysteresewerts beim Abschalten des Ausgangs. Der Wert P8.20
entspricht dem prozentualen Anteil der Hysteresefrequenz an der Frequenz (P8.19). Die
Funktion von FDT ist in der folgenden Abbildung dargestellt.

Ausgangsfrequenz (Hz)

FDT-Pegel

Frequenzdetektionssignal
(YO-Relais)

A

»

A

Zeit (t)

»

>

Zeit (t)

Abbildung 4-14: FDT-Ebenen

I FDT-Hysterese
= P8.19*P8.20

P8.21

Erreichter Frequenzerfassungsbereich StandardmaRig

0,0%

Einstellbereich

0,00 Hz — 100 % (maximale Frequenz)

Liegt die Betriebsfrequenz des Umrichters innerhalb eines bestimmten Frequenzbereichs,
wird die entsprechende Klemme YO eingeschaltet (ON).
Dieser Parameter dient zur Einstellung des Bereichs, in dem die Ausgangsfrequenz
gemessen wird, um die eingestellte Frequenz zu erreichen. Der Wert dieses Parameters
wird in Prozent der maximalen Frequenz angegeben. Der erreichte Erfassungsbereich ist in
der folgenden Abbildung dargestellt.
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FDT-Pegel /

FDT-Hysterese

i = P8.19"P8.20

»

A

Frequenzdetektionssignal
(YO-Relais)

ON

=

Zeit (t)

»

>

Zeit (t)

Abbildung 4-15 Frequenzerfassungsbereich

P8.22

Sprungfrequenz wahrend der Beschleunigung /
Verzdgerung

StandardmaRig

Einstellbereich

0: Ausgeschaltet
1: Eingeschaltet

Wird verwendet, um festzustellen, ob eine Sprungfrequenz wahrend des Beschleunigungs-

/Verzbégerungsvorgangs zugelassen ist.

Wenn die Sprungfrequenz wahrend der Beschleunigung/Verzogerung aktiviert ist und die
Betriebsfrequenz innerhalb des Bereichs der Sprungfrequenz liegt, lberschreitet die
tatsachliche Betriebsfrequenz die Amplitude der eingestellten Sprungfrequenz (sie steigt
linear von der niedrigsten zur héchsten Sprungfrequenz an). Die folgende Abbildung zeigt
ein Diagramm, in dem die Sprungfrequenz wahrend der Beschleunigung bzw. Verzégerung

zugelassen ist.

Ausgangsfrequenz (Hz)
A

Sprungfréqiienzi2; Fr=ssrrrrrmsinerr s oS aroEe g---

Sprungfrequenz 1 f-----4---===-f---=--- i——-

Amplitude der Sprungfrequenz

Amplitude der Sprungfrequenz

Amplitude der Sprungfrequenz

Amplitude der Sprungfrequenz

Zeit (t)

Abbildung 4-16: Diagramm, wenn die Sprungfrequenz wahrend des Beschleunigungs-
/Verzdgerungsvorgangs zugelassen ist
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Frequenzumschaltpunkt zwischen
Beschleunigungszeit 1 und StandardmaRig 0,00 Hz
P8.25 . .
Beschleunigungszeit 2
Einstellbereich | 0,00 Hz — maximale Frequenz
Frequenzumschaltpunkt zwischen
Verzogerungszeit 1 und StandardmaRig 0,00 Hz
P8.26 N .
Verzégerungszeit 2
Einstellbereich | 0,00 Hz — maximale Frequenz

Diese Funktion ist aktiviert, wenn der Umrichter eine Beschleunigungs-/Verzégerungszeit
wahlt, die nicht Gber das Umschalten der Klemme X freigegeben ist. Sie dient zur Auswahl
verschiedener Gruppen von Beschleunigungs-/Verzogerungszeiten, die sich eher nach dem
Betriebsfrequenzbereich als nach Klemme X richten, wahrend der Umrichter lauft.

Wenn wahrend der Beschleunigung die Betriebsfrequenz unter dem Wert P8.25 liegt, wird
die Beschleunigungszeit 2 gewahlt. Wenn die Betriebsfrequenz groRer ist als der Wert P8.25,
wird die Beschleunigungszeit 1 ausgewahlt.

Wahrend der Verlangsamung wird, wenn die Betriebsfrequenz unter dem Wert P8.25 liegt,
die Verlangsamungszeit 2 gewahlt.

Wenn die Betriebsfrequenz groRer ist als der Wert P8.25, wird die Verzogerungszeit 1
ausgewadhlt.

Ausgangsfrequenz (Hz)
Sollfrequenz - ------—---
| |
| |
| |
P8.25 === : :
I
| |
. | |
I
P826 [—-—/~- Sl :— —————— JI- ———————
: I | |
I [ [ I
, | | | :
i [ | [ Zeit (1)
I I I I
| I T T v I >
ﬂ_ﬂl | | H—bl
|
Beschleunigungszeit 2 [&—————! - ) _
Beschleunigungszeit 1 Verzogerungszeit 1~ Verzogerungszeit 2

Abbildung 4-17: Umschalten zwischen Beschleunigungs -/Verzégerungsmodus
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Auswahl der bevorzugten Klemme StandardmiRig 0
P8.27 fir den Tippbetrieb (JOG)
Einstellbereich 0: Ausgeschaltet  1: Eingeschaltet

Hiermit wird festgelegt, ob das Terminal fiir den Tippbetrieb die hochste Prioritat hat.
Wird das Tippterminal bevorzugt, wechselt der Umrichter in den Tippmodus (JOG).

P8.28 Wert der Frequenzermittlung (FDT2) StandardmaRig 50 Hz
Einstellbereich | 0,00 Hz — maximale Frequenz

P8.29 Wert der Hystereseermittlung (FDT2) StandardmaRig ‘ 5,0%
Einstellbereich | 0,0 % — 100,0 % (FDT2-Ebene)

Die Frequenzerkennungsfunktion entspricht der Funktion FDT1. Einzelheiten finden Sie in
den Beschreibungen P8.19 und P8.20.

Frequenz, bei der Erkennungswert 1 erreicht .
P8.30 d wird & Standardmalig 50 Hz

Einstellbereich 0,00 Hz — maximale Frequenz

P8.31 Frequenz, die den Amplitudenwert 1 erreicht ‘ StandardmaRig ‘ 0,0%

Einstellbereich 0,0 % —100,0 % (maximale Frequenz)

P8.32 Frequenz, die den Erkennungswert 2 erreicht ‘ StandardmaRig ‘ 50 Hz

Einstellbereich 0,00 Hz — maximale Frequenz

Frequenz, bei der Ampli?udenwert 2 erreicht ‘ StandardmaRig ‘ 0,0%

P8.33
Einstellbereich 0,0 % —100,0 % (maximale Frequenz)

Wenn die Ausgangsfrequenz des Umrichters sowohl bei positiver als auch bei negativer
Frequenzamplitude den Schwellenwert erreicht, werden die entsprechenden Ausgange
MO1 eingeschaltet (ON) (P6.01 = 26/27).

V 800 bietet zwei Gruppen mit beliebigen Frequenzen, die Detektionsparameter erfillen,
einschlieRBlich des Frequenzdetektionswerts und der Detektionsamplitude, wie in der
folgenden Abbildung dargestellt.
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Betriebsfrequenz
Frequenz Frequenz beim
Erreichen der
Detektionsamplitude
Zeit (t)
Frequenzdetektions-
signal YO oder Relais OFF OFF OFF

Zeit (1)

Abbildung 4-18: Erkennung beliebiger Frequenzen

Erkennungsschwelle fuir Nullstrom Standardmalig 50 Hz
P8.34
Einstellbereich 0,0 % —300,0 % (des Nennstroms des Motors)
Verzogerungszeit bei der Erkennung des StandardmaRig 0,0%
P8.35 Nullstroms
Einstellbereich 0,01 s-600,00s

Wenn der Ausgangsstrom des Umrichters gleich oder kleiner als der Schwellenwert fiir die
Nullstromerkennung ist und die Dauer die Verzégerungszeit fur die Nullstromerkennung
liberschreitet, wird der entsprechende Anschluss M01 eingeschaltet (ON). Die Ermittlung
des Nullstroms ist in der folgenden Abbildung dargestellt.

|sstrom A
Nullstrom-
Detektionspegel P8.34[f =~ -~~~ -~~~ -TT-
1 1
+ t -
1 1 Zeit (t)
1 1
Nullstrom- : :
Detektionssignal | ON,
1 | |
— =
| ! Zeit (t)

Verzégerungszeit der
Nullstromdetektion P8.35

Abbildung 4-19: Erkennung des Nullstroms
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Uberschreitung des

StandardmaRig 200 %
Ausgangsstromgrenzwerts

P8.36
0,0 % — nicht nachweisbar

0,1 % —300,0 % (Nennstrom des Motors)
Verzdgerungszeit bei Uberschreitung des
P8.37 Ausgangsstromgrenzwerts

Einstellbereich 0,01 s-600,00s

Einstellbereich

StandardmaRig 0,00 s

Wenn der Ausgangsstrom des Umrichters gleich oder groRRer als der eingestellte Grenzwert
ist und die Dauer die Erkennungsverzogerungszeit Uberschreitet, wird der entsprechende
Ausgang YO eingeschaltet. Die Funktion des Ausgangs zur Erkennung einer
Stromiberschreitung ist in der folgenden Abbildung dargestellt.

Ausgangsstrom

Ausgangsstromgrenze
P8.36

1
1
1
1
1
L >
' Zeit (t)
Signal fir die Erkennung |
der Stromgrenzwert- :
iberschreitung | ON I
I
1 |
T >
| ’
Iy Zeit (t)

Verzbgerungszeit bei
Grenzwertliberschreitung P8.37

Abbildung 4-20 Stromerfassung

P8.38 Strom, der den Erkennungswert 1 erreicht ‘ StandardmaRig ‘ 100,0 %

Einstellbereich ‘ 0,0 —300,0 % (Nennstrom des Motors)
P8.39 Strom mit der Amplitude von 1 StandardmaRig 0,0 %
Einstellbereich ‘ 0,0 —300,0 % (Nennstrom des Motors)

P8.40 Strom, der den Erkennungswert 2 erreicht Standardmallig | 100,0 %

Einstellbereich ‘ 0,0 —300,0 % (Nennstrom des Motors)
p8.41 Strom mit der Amplitude von 2 StandardmaRig 0,0%
' Einstellbereich ‘ 0,0 -300,0 % (Nennstrom des Motors)
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Wenn der Ausgangsstrom des Umrichters in positiver und negativer Amplitude eines
beliebigen Strombereichs liegt, wird der entsprechende Ausgang M01 eingeschaltet (ON).

V 800 bietet zwei Gruppen mit beliebiger Stromstarke, die den Erkennungsbereich erreichen
Parameter, einschlieflich des Stromerkennungswerts und der Amplituden, wie in der
folgenden Abbildung dargestellt.

Ausgangsstrom A

|
_____ -~ Beliebiger Strom,
Beliebiger e der die eingestellte
Strom el ke T ____ N~ F~ Amplitude erreicht
- _:___,_ NPT . -
[ : I I |
[ e I |
1 1 | | | I
[ I I [ .
T . . > Zeit (t)
: |
Ausgangssignal 'on!  'oN! ' ON
YO oder Relais  off OFF OFF
Abbildung 4-21 Erkennung eines beliebigen Stroms
Auswahl der Zeitfunktion StandardmaRig ‘ 0
P8.42 . ) 0 Ausgeschaltet
Einstellbereich -
1 Eingeschaltet
Auswahl der Zeitfunktion StandardmaRig ‘ 0
0 P8.44
1 FIV
P8.43
Einstellbereich 2 Fic
3 Reserviert
100 % des Analogeingangs entsprechen dem Wert P8.44
Dauer StandardmaRig 0,0 Min.
P8.44
Einstellbereich 0,0 min —6.500,0 min

Diese Parameter dienen zur Einstellung der Zeitsteuerungsfunktion des Umrichters.

Wenn der Parameter P8.42 auf 1 eingestellt ist, wird der Umrichter beim Start aktiviert.
Nach Ablauf des eingestellten Zeitintervalls stoppt der Umrichter automatisch, und
gleichzeitig werden die entsprechenden Ausgange MO1 eingeschaltet.
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Der Umrichter startet bei jedem Start einen Countdown von 0, und die verbleibende Zeit
kann Uber D0.20 abgerufen werden. Die Zeitvorgabe ist auf die Werte P8.43 und P8.44 in
Minuten eingestellt.

. Untergrenze der Eingangsspannung FIV| StandardmaRig 3,10V
' Einstellbereich 0,00 V - P8,46
Obergrenze der Eingangsspannung FIV | StandardmaRig 6,80 V
P8.46
Einstellbereich P8.45—-10.00 V

Diese beiden Parameter dienen zur Einstellung der Eingangsspannungsgrenzwerte, um den
Umrichter zu schiitzen. Ist der Wert am Eingang FIV groRRer als der Wert P8.46 oder kleiner
als der Wert P8.45, wird der entsprechende Ausgang MO1 aktiviert, was bedeutet, dass der
Wert am Eingang FIV den eingestellten Grenzwert Uberschritten hat.

Temperatur des Umrichters StandardmaRig 100 °C

P8.47
Einstellbereich 0-150°C

Wenn die Temperatur des Umrichterkihlers den Wert dieses Parameters erreicht, wird der
entsprechende Ausgang MO01 eingeschaltet, was bedeutet, dass die Temperatur des Moduls
den Schwellenwert erreicht hat.

Ventilatorsteuerung StandardmaRig 0

P8.48 0: Der Ventilator lauft nur wahrend des Betriebs

Einstellbereich . .
1: Der Ventilator lduft ununterbrochen

Dient zur Einstellung des Betriebsmodus des Ventilators. Wenn dieser Parameter auf den
Wert 0 eingestellt ist, lauft der Ventilator, solange sich der Umrichter im Betriebszustand
befindet. Wenn der Umrichter stoppt, lauft der Lifter, solange die Temperatur des
Ventilators Gber 40 °C liegt, und schaltet sich aus, sobald die Temperatur des Ventilators
unter 40 °C fallt.

Wenn dieser Parameter auf den Wert 1 eingestellt ist, [auft der Ventilator unmittelbar nach
dem Einschalten des Umrichters an.

Frequenz beim Aufwachen StandardmaRig 0,00 Hz
P8.49
Einstellbereich Schlaffrequenz (P8.51) — maximale Frequenz (P0.12)
Verzogerung des Aufwachens StandardmaRig 0,0s
P8.50
Einstellbereich 0,0s-6500s
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Frequenz wahrend des Schlafs StandardmaRig 0,00 Hz
Pe-st Einstellbereich 0,00 Hz — Aufwachfrequenz (P8.49)
Verzogerter Schlafbeginn StandardmaRig 0,0s
P82 Einstellbereich 0,0s-6500s

Diese Parameter dienen zur Einstellung der Schlaf- und Aufwachfunktionen in
Anwendungen im Zusammenhang mit Pumpen.

Wenn der Frequenzumrichter in Betrieb ist, wechselt er in den Ruhemodus und schaltet sich
nach Ablauf der eingestellten Ruhezeit (P8.52) automatisch ab, sofern die eingestellte
Frequenz kleiner oder gleich der Ruhefrequenz ist (P8.51) ist.

Befindet sich der Umrichter im Ruhezustand und ist der aktuelle Startbefehl aktiv, wird der
Umrichter nach Ablauf der Weckzeit (P8.50) gestartet, sofern die eingestellte Frequenz
groRer oder gleich der Aufwachfrequenz (P8.49) ist.

Im Allgemeinen sollten Sie die Weckfrequenz auf denselben Wert oder einen hoheren Wert
als die Schlaf-Frequenz einstellen. Wenn die Aufwach- und Schlaf-Frequenz auf den Wert 0
eingestellt ist, sind die Aufwach- und Schlaf-Funktionen deaktiviert.

Wenn die Schlafmodus-Funktion aktiv ist und eine PID-Frequenzquelle vorhanden ist, erfolgt
der PID-Betrieb im Schlafmodus gemaR dem Parameter PA.28. Aktivieren Sie in diesem Fall
den PID-Betrieb im Stillstand (PA.28 = 1).

Erreichte Betriebszeit StandardmaRig 0,0 Min.

Einstellbereich ‘ 0,0 min —6.500 min
Wenn die aktuelle Laufzeit den in diesem Parameter eingestellten Wert erreicht, wird der
entsprechende Ausgang MO01 eingeschaltet (ON).

P8.53

Gruppe P9: Stérungen und Schutz.

Auswahl des Motoriberlastschutzes StandardmaRig 1
P9.00 . . 0 Verbotener Schutz
Einstellbereich
1 Zugelassener Schutz
P9 01 Verbesserung des Motoriberlastschutzes| StandardmaRig 1,00
Einstellbereich 0,20-10,00
P9.00=0

Die Uberlastschutzfunktion des Motors ist deaktiviert. Der Motor ist der Gefahr einer
Beschadigung durch Uberhitzung ausgesetzt. Es wird empfohlen, einen Temperatursensor
im Motor einzubauen.

P9.00=1

Der Umrichter prift anhand der inversen Zeitkurve des Motoriberlastschutzes, ob der
Motor Uberlastet ist.
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Die inverse Zeitverzdgerungskurve des Uberlastschutzes des Motors lautet:

220 % * P9.01 * Nennstrom des Motors (wenn die Last eine Minute lang auf diesem Wert
bleibt, meldet der Umrichter einen Motorfehler aufgrund von Uberlastung) oder 150 % *
P9.01 * Nennstrom des Motors (wenn die Last 60 Minuten lang auf diesem Wert bleibt,
meldet der Umrichter einen Motoriberlastfehler).

Stellen Sie P9.01 entsprechend der tatsichlichen Uberlastkapazitit ein. Wenn der Wert des
Parameters P9.01 zu hoch eingestellt ist, kann es zu einer Beschadigung des Motors
kommen, wenn dieser Uberhitzt, der Umrichter jedoch keinen Alarm auslost.

Warnkoeffizient fir Motorlberlastung | StandardmaRig 80 %

P9.02

Einstellbereich 50 % — 100 %

Diese Funktion dient dazu, Gber den Ausgang MO01 ein Warnsignal an das Steuerungssystem
zu senden, bevor der Motoriberlastschutz anspricht. Dieser Parameter dient zur Festlegung
des prozentualen Anteils, bei dem vor einer Motoriberlastung eine Vorwarnung
ausgegeben wird. Je héher der Wert, desto kiirzer ist die Vorwarnzeit.

Wenn der Gesamtstrom am Ausgang des Umrichters grofRer ist als der Wert der inversen
Uberlast-Zeitkurve, multipliziert mit dem Wert P9.02, wird der multifunktionale digitale
Ausgang MO01 (vorlaufige Warnung vor einer Motorlberlastung) eingeschaltet (ON).

Erhdhung der Uberlastung IStandardméBig‘ 10

P9.03 Einstellbereich 0 (keine Uberspannung) — 100
Um die Bremseinheit zu aktivieren, stellen Sie P9.03=0 ein.

Schutzspar;nung zum Schutz vor StandardmiRig 130 %
P9.04 erspannung
Einstellbereich 120 % — 150 % (Dreiphasig)

Wenn die Gleichspannung des Busses wahrend des Motorabbremsvorgangs den Wert P9.04
(Uberspannungsschutzspannung) iiberschreitet, bricht der Umrichter den Abbremsvorgang
ab und behilt die aktuelle Betriebsfrequenz bei. Nach dem Absenken der Busspannung
verlangsamt sich der Motor weiter. P9.03 (Erhéhung bei Uberlast durch Uberspannung)
dient zur Einstellung des Uberspannungsschutzes im Umrichter. Je hdéher der Wert, desto
groBer ist der Schutz.

Sofern keine Uberspannung aufgetreten ist, stellen Sie den Wert P9.03 auf einen niedrigen
Wert ein.

Bei geringer Belastung sollte der Wert niedrig sein. Andernfalls wird die dynamische
Reaktion des Systems langsam sein. Bei einer hohen Tragheitsbelastung sollte der Wert
hoch sein. Andernfalls ist das Ergebnis der Unterdriickung schwach, und es kann zu einer
Uberspannungsstérung kommen. Wenn der Uberspannungsanstieg auf den Wert 0
eingestellt ist, ist die Uberspannungsfunktion deaktiviert.
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p9.05 Uberstromzunahme ‘ StandardmaRig ‘ 20
Einstellbereich ‘ 0-100

59 06 Uberstromschutz ‘ StandardmaRig ‘ 150 %
Einstellbereich ‘ 100 % — 200 %

Wenn der Ausgangsstrom wahrend der Beschleunigung/Verzégerung AC den Schutzstrom
Uiberschreitet,

stoppt der Umrichter die Beschleunigung bzw. Verzogerung und behilt die aktuelle
Betriebsfrequenz bei.

P9.05 (Stromanstieg) dient zur Einstellung des  Uberstromschutzes des
Wechselstromantriebs. Je hoher der Wert, desto stirker ist der Uberstromschutz. Sofern
kein Uberstrom aufgetreten ist, stellen Sie den Wert P9.05 auf einen niedrigen Wert ein.
Bei geringer Belastung sollte der Wert niedrig sein. Andernfalls wird die dynamische
Reaktion des Systems langsam sein. Bei einer hohen Tragheitsbelastung sollte der Wert
hoch sein. Andernfalls ist das Ergebnis der Unterdriickung schwach, und es kann zu einer
Stérung kommen. Wenn der Uberlast-Anstiegswert fiir Uberstrom auf 0 eingestellt ist, ist
die Uberlastfunktion deaktiviert.

Kurzschluss gegen Erde nach dem Einschalten StandardmaRig 1

P9.07 , , 0 Testen verboten (deaktiviert)
Einstellbereich —
1 Testen erlaubt (aktiviert)
Damit wird sichergestellt, ob beim Einschalten des Umrichters geprift werden soll, ob der
Motor gegen Erde kurzgeschlossen ist. Wenn diese Funktion aktiviert ist, wird am U-V-W-
Umrichter nach dem Einschalten erst nach Ablauf einer bestimmten Uberpriifungszeit die
Ausgangsspannung angelegt.

Zeiten fur die automatische Wiederherstellung nach
P9.09 einem Ausfall

Einstellbereich 0-20

Dient zur Einstellung der Zeit fiir die automatische Riickstellung eines Fehlers, sofern diese
Funktion aktiviert ist. Nach Uberschreiten des Wertes verbleibt die AC-Einheit im
Fehlerzustand.

StandardmaRig | 0

Status des Ausgangs M01 wahrend der automatischen

. . . StandardmaRi 1
P9.10 Wiederherstellung nach einer Stérung andaramatig

Einstellbereich 0: keine Aktivitat; 1: Aktivitat

Dies wird herangezogen, um zu entscheiden, ob MO01 bei der automatischen Riickstellung
eines Fehlers aktiviert wird.
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P9.11

nach einem Ausfall

Zeitintervall fiir die automatische Wiederherstellung

StandardmaRig [1,0s

Einstellbereich

0,1s-100,0s

Dient zur Einstellung der Wartezeit bis zum automatischen Zuriicksetzen nach einer Stérung.

P9.12 Reserviert

P9.13

Auswahl des Schutzes bei Phasenau

sfall StandardmaRig 1

Einstellbereich

1: Schutz zugelassen (aktiviert)

0: Schutz verboten (aus)

Dient zur Feststellung, ob bei Ausfall einer Ausgangsphase eine SchutzmalRnahme ergriffen

werden soll.
P9.14 Erster Typ der Storung
P9.15 Zweiter Typ der Stérung 0-99
P9.16 Dritter (letzter) Typ der Stérung

Dient zur Aufzeichnung der Art der letzten drei Stérungen des Umrichters. Die Ziffer O
bedeutet, dass keine Stérung vorliegt. Mogliche Ursachen und Losungen fir jede Stérung
finden Sie im Kapitel 5.

Zeigt die Frequenz an, bei der letzte Fehler

P9.17 | Haufigkeit beim 3. Fehler aufgetreten ist.
. Zeigt den aktuellen Status zum Zeitpunkt
P9.18 | Strom beim 3. Fehler
des letzten Fehlers an.
Zeigt die Busspannung zum Zeitpunkt des
P9.19 | Busspannung beim 3. Fehler & P & P

letzten Fehlers an.
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Eingangszustand der Klemmen

beim 2. Fehler

Zeigt den Status aller Eingangsklemmen
zum Zeitpunkt des letzten Fehlers an.

BITS | BIT8 | BIT7 | BITG | BITS

54

BIT4
S3

BIT3
S2

BIT2
S1

BIT1
REV

BITO
FWD

Die Vorgehensweise ist wie folgt:

Wenn die Eingangsklemme eingeschaltet
ist (ON), betragt der Wert 1; der Wert 0
bedeutet, dass die Klemme offen ist (OFF).
Der Wert entspricht einer Dezimalzahl, die
aus dem Zustand S umgerechnet wurde.

Einstellung der Binarzahl Entsprechender
Kilokit Hundrequens The unit BIT3 | BIT2 | BITL | BITO | Hexadezimalwert
ETTO P Genive andl Regatve logic oenmion of
BIT2 Pasitive and nFan\'e[‘]we logic definition af 0 0 0 0 0
BIT3:Positive and :{EEg\éﬂ\/E logic definition of 0 0 0 1 1
P9 . 20 BIT4:Pasitive and n:e;anva\nqmdeﬂmnm of
BITO Positive end negalive logic definfion of 0 0 1 0 2
BITZ Positive and negative logic definition of 0 0 1 1 3
BIT3:Pasitive and ﬁ;‘mw logic definition of
BIT4Postive o negaive logic defniion o 0 1 0 0 4
BIT0:Pasitive and n;gm\ve\ngu: ciefinition of | 0 1 0 1 5
0 1 1 0 6
4| Rezena |
0 1 1 1 7
1 0 0 0 8
1 0 0 1 9
1 0 1 0 A
1 0 1 1 b
1 1 0 0 c
1 1 0 1 d
1 1 1 0 E
1 1 1 1 F
Zeigt den Status aller Ausgangsklemmen
zum Zeitpunkt des letzten Fehlers an.
BIT3 | BIT2 BIT1 BITO
P9.21 Ausgangszustand der Klemmen
: beim dritten Fehler RARBRC | YO

Die Vorgehensweise ist wie folgt:
Wenn die Eingangsklemme eingeschaltet
ist (ON), betragt der Wert 1; der Wert 0
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bedeutet, dass die Klemme offen ist (OFF).
Der Wert entspricht einer Dezimalzahl, die
aus dem Zustand S umgerechnet wurde.

Status des Umrichters beim 3.

P9.22 Reserviert

Fehler

. . Zeigt die aktuelle Betriebszeit zum
P9.23 | Einschaltdauer beim 3. Fehler Zeitpunkt des letzten Fehlers an.
p9.24 | Laufzeit nach dem 3. Fehler Zeigt die aktuelle Laufzeit zum Zeitpunkt
des letzten Fehlers an.

P9.25 | Reserve
P9.26 | Reserve
P9.27 | Haufigkeit beim zweiten Fehler
P9.28 | Strom beim 2. Fehler
P9.29 | Busspannung beim 2. Fehler

Eingangszustand der Klemmen
P9.30 beiﬁw Z.gFehIer

Ausgangszustand der Klemmen bei Wie in P9.17 - P9.24
P9.31

dem 2. Fehler
P9.32 Status des Umrichters beim 2.

Fehler
P9.33 | Einschaltdauer beim 2. Fehler
P9.34 | Laufzeit nach dem 2. Fehler
P9.35 | Reserve
P9.36 | Reserve
P9.37 | Frequenz beim ersten Fehler
P9.38 | Strom beim 1. Fehler
P9.39 | Busspannung beim ersten Fehler
P9.40 Ein.gangszustand der Klemmen

beim 1. Fehler

Ausgangszustand der Klemmen wie in P9.17 - P9.24
P9.41 .

beim 1. Fehler
P9.42 | Status des Umrichters beim ersten

Fehler
P9.43 | Einschaltdauer beim ersten Fehler
P9.44 | Laufzeit nach dem ersten Fehler
P9.45 | Reserve
P9.46 | Reserve
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Auswahl einer

MaBnahme zum

° StandardmaRig 00000
Schutz vor Stérungen 1
Einheiten | Motoriiberlastung (OL1)
0 Verzogerung bis zum Stillstand
1 STOPP je nach Stoppmodus
2 Weiterbetrieb
P9.47 Zehner Reserviert
Einstellbereich
Hunderte |Phasenverlust (LO) (entspricht der Einheitszahl)
Tausende Fehler eines externen Geréts (EF) (entspricht
der Einheitsziffer)
Zehntausende | Kommunikationsfehler (CE) (entspricht der
Einheitsziffer)
Auswahl an Maﬁlpahmen zum StandardmiRig 00000
Schutz vor Stérungen 2
Einheiten Reserviert
0 Verzogerung bis zum Stillstand
1 Umschaltung auf V/F-Steuerung, STOPP je nach
Stoppmodus
2 Umschaltung auf V/F-Regelung, der
P9.48 Motorbetrieb wird fortgesetzt
Einstellbereich Zehner Fehlercode beim Auslesen (EEP)
0 Verzdgerung bis zum Stillstand
1 STOPP je nach Stoppmodus
Hunderte Reserviert
Tausende Reserviert
Jehntausende Die Gesamtzeit (END1) wurde erreicht
(entspricht der Einheitsziffer in P9.47)
Auswahl der MaRnahmen zum v
Schutz vor Stérungen 3 Standardmaig 00000
Einheiten Reserviert
P9.49 Zehner Reserviert
Einstellbereich Die Gesamtzeit unter Spannung (END2) wurde
Hunderte erreicht (entspricht der einstellbaren Zahl in

P9.47)
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Tausende

Beginn der Belastung (LOAD)

Verzogerung bis zum Stillstand

STOPP je nach Stoppmodus

Der Betrieb wird mit 7 % der Nennfrequenz des
Motors fortgesetzt, und die eingestellte
Frequenz wird wiederhergestellt, sobald die
Last wiederhergestellt ist.

Zehntausende

PID-Rickkopplung im BETRIEB (PIDE)
(entspricht der Einheitszahl in P9.47)

P9.50

Reserviert

P9.51

Reserviert

P9.52

Auswahl der Anzeige der
GroRe in der zweiten
Zeile des Displays

coNO UL B WNEO

: Betriebsfrequenz

: Eingestellte Frequenz

: Gleichspannung des Busses

: Ausgangsspannung

: Ausgangsstrom

: Ausgangsleistung

: Abtriebsdrehmoment

: Status der Klemme S

: Status der Klemme MO01

9 bis 40 gemaR den D Parametern

Wenn die Option ,Stopp bis zum Stillstand” ausgewahlt ist, zeigt der Umrichter einen
Fehlercode an und stoppt.
Wenn ,,Stopp gemal Stoppmodus” ausgewahlt ist, zeigt der Umrichter einen Fehlercode an
und stoppt gemafll dem Stoppmodus. Nach dem Stopp wird auf dem Display des Umrichters
ein Fehlercode angezeigt.
Wenn die Option ,Betrieb fortsetzen” ausgewahlt ist, setzt der Umrichter den Betrieb fort

und gleichzeitig wird ein Fehlercode angezeigt. Die Betriebsfrequenz wird in P9.54

eingestellt.

P9.54

Auswahl der Frequenz fir die Fortsetzung des

Startvorgangs

StandardmaRig 0

Aktuelle Betriebsfrequenz

Eingestellte Frequenz

Einstellbereich

Obere Frequenzgrenze

Untergrenze der Frequenz

A|IW|INIFL|O

Reservefrequenz im Fehlerfall
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Reservefrequenz im Fehlerfall StandardmaRig 100,0 %

P9.55
Einstellbereich 60,0 % —100,0 %

Tritt wahrend des Betriebs des Umrichters eine Storung auf und ist fiir den Storungsfall die
Option ,,Betrieb fortsetzen” eingestellt, zeigt der Umrichter einen Fehlercode an und lauft
mit der in P9.54 eingestellten Frequenz weiter. Der Wert in P9.55 ist ein Prozentsatz
bezogen auf die maximale Frequenz.

P9.56 Reserviert
P9.57 Reserviert
P9.58 Reserviert
Malnahmen bei einem plotzlichen Stromausfall| StandardmaRig 0
P9 59 0 Ungiiltig
Einstellbereich 1 Verzogerung
2 Verzogerung bis zum Stillstand

Diese Funktion unterbricht die

P9.60 | Spannungsiiberwachung bei einem plotzlichen Standardmatig 0,0%
Einstellbereich 0,0 % —100,0 %
Dauer der Spf\njungsuberwachung bei einem StandardmaRig 0,50s
P9.61 plotzlichen Stromausfall
Einstellbereich 0,00 s-100,00s
Spannung bei einem plotzlichen Stromausfall StandardmaRig | 80,0 %
P9.62 Einstellbereich 60,0 % — 100,0 % (Busspannung)

Bei einem plotzlichen Stromausfall oder einem pl6tzlichen Spannungsabfall sinkt die
Gleichspannung des Busses. Diese Funktion ermdoglicht es dem Umrichter, den Abfall der
Gleichspannung am Bus durch Rickkopplungsenergie auszugleichen, indem er die
Ausgangsfrequenz so senkt, dass der unterbrechungsfreie Betrieb des Wechselstrommotors
aufrechterhalten wird.

Wenn P9.59 = 1 ist, verlangsamt der Wechselstromantrieb bei einem plétzlichen
Stromausfall oder einem plétzlichen Spannungsabfall seine Drehzahl. Sobald die normale
Busspannung wiederhergestellt ist, beschleunigt der Umrichter auf die eingestellte
Frequenz. Bleibt die Busspannung tiber einen Zeitraum, der den in P9.61 eingestellten
Wert Uberschreitet, normal, wird die Busspannung als normal angesehen. Wenn P9.59 = 2
ist, verlangsamt der Umrichter bei einem pl6tzlichen Stromausfall oder einem plotzlichen
Spannungsabfall seine Drehzahl bis zum Stillstand.
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Abbildung 4-22 zeigt die Funktionsweise des Umrichters nach einem plotzlichen

Stromausfall.

4

Zwischenkreisspannung

Spannung bei
plétzlichem
Versorgungsausfall
P9.61

Uberwachungszeit bei plotzlichem
Versorgungsausfall P9.61
e—l

Betriebsfrequenz 4

Pause der

Spannungsiiberwachung

bei plotzlichem

Versorgungsausfall
P9.60

1 P9.59=1
1 Verzégerung
1

Betriebsfrequenz 4

Pause der

Spannungsiiberwachung

bei plotzlichem

Versorgungsausfall
P9.60

zeit 4

Verzogerungs- Beschleunigungs-
zeit 3

Verzogerungs-
zeit4

Abbildung 4-22: Verhalten des Umrichters nach einem plétzlichen Stromausfall

Schutz bei Nulllast StandardmaRig ‘ 0
P9.63 ) . 0 Verboten
Einstellbereich
1 Zugelassen

Erkennungsschwelle fiir Nulllast StandardmaRig ‘ 10,0 %
P9.64

Einstellbereich 0,0 % —100,0 % (des Nennstroms des Motors)
Po.65 Erkennungszeit bei Nulllast StandardmaRig ‘ 1,0s

' Einstellbereich 0,0s-60,0s

Wenn der Nullastschutz aktiviert ist und der Ausgangsstrom des Umrichters unter dem
Erkennungsschwellenwert (P9.64) liegt und die Dauer dieser Situation die Erkennungszeit
(P9.65) Uberschreitet, sinkt die Ausgangsfrequenz des Umrichters automatisch auf 7 % der
Nennfrequenz. Wahrend des Schutzes beschleunigt der Umrichter automatisch auf die

eingestellte Frequenz, sobald die normale Last wiederhergestellt ist.
P9.67 — P9.70 Reserviert
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Gruppe PA: PID-Funktion zur Prozessregelung

Die PID-Regelung ist eine allgemeine Methode zur Prozesssteuerung. Mithilfelinearer,
integrierender und differenzierender Operationen zwischen dem Riickkopplungssignal und
dem Zielsignal wird die Ausgangsfrequenz geregelt und ein Rickkopplungssystem zur
Stabilisierung des geregelten Zielwerts geschaffen.

Es wird zur Prozesssteuerung eingesetzt, beispielsweise zur Durchflussregelung,
Druckregelung und Temperaturregelung. Die folgende Abbildung zeigt das
Hauptblockdiagramm der PID-Regelung.

L
S

L
=

Sollwert +

= A

PID-Ausgang
TdS+1

\ /

»Da

Ruckfuhrung

Abbildung 4-23: Blockschaltbild der PID-Regelung

Einstellungen fiir die PID-Sollwertquelle | StandardmaRig 0
0 PA.01
1 FIV
PA.00 2 FIC
Einstellbereich 3 Reserviert
4 IMPULS-Einstellung (S3) OPTION
5 Kommunikationseinstellungen
6 Mehrdeutigkeit
Digitale PID-Einstellung StandardmiBig |  150,0%
PA.01 Einstellbereich 0,0 —100,0 %

PA.00 dient zur Auswahl des PID-Einstellungskanals. Der PID-Einstellwert ist ein relativer
Wert und reicht von 0,0 % bis 100,0 %. Das PID-Riickkopplungssignal ist ebenfalls ein
relativer Wert. Der Zweck der Regelung besteht darin, die PID-Einstellung und die PID-
Rickkopplung identisch einzustellen.

Ems"tellungen fir die PID- StandardmiRig 0
Rickkopplungsquelle
PA.02 0 FIV
Einstellbereich
1 FIC
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Reserviert
FIV bis FIC
IMPULS-Einstellung (S3) OPTION
Kommunikationseinstellungen
FIV + FIC
MAX (|FIV|,|FIC])
MIN (|FIV[,|FIC])

O IN|OJUV | B|WIN

Dieser Parameter dient zur Auswahl des Kanals fiir das PID-Riickkopplungssignal.
Die PID-Riickkopplung ist ein relativer Wert und liegt zwischen 0,0 % und 100,0 %.

Wirkungsrichtung PID StandardmaRig 0
PA.03 Vorwartsbewegun
Einstellbereich - = g
1 Rickwartsbewegung

0: Vorwartsbewegung

Ist der Wert der Riickkopplung kleiner als der PID-Einstellwert, steigt die Ausgangsfrequenz
des Umrichters an. Beispielsweise erfordert die Regelung der Wicklungsspannung eine PID-
Vorwaértsbewegung.

1: Rickwartsbewegung

Ist der Wert der Rickkopplung kleiner als der PID-Einstellwert, wird die Ausgangsfrequenz
des Umrichters verringert. Beispielsweise erfordert die Regelung der Abwickelspannung
eine PID-Rickkopplung. Bitte beachten Sie, dass diese Funktion durch die Umkehrung der
Funktionsweise des PID-Multifunktionsterminals beeinflusst wird. Achten Sie in der
Anwendung bitte darauf.

Einstellbereich der PID-Rickkopplung |StandardmaRig 1000

0-65.535

PA.04

Einstellbereich ‘

Dieser Parameter ist ein dimensionsloser Wert. Er dient zur Anzeige der PID-Einstellung
(D0.15) und der PID-Riickfiihrung (DO.16).

Der relative Wert von 100 % der Riickkopplung der PID-Einstellung entspricht dem Wert von
PA.04. Wenn der Wert fir PA.04 auf 2000 eingestellt ist und die PID-Einstellung 100 %
betragt, wird in der Anzeige fir die PID-Einstellung (D0.15) der Wert 2000 angezeigt.

PA.O5 Lineare Konstante Kp1 |Standardm'aif3ig| 20,0
’ Einstellbereich | 0,0-100,0

PA.0G Integrationskonstante Til ‘Standardmé@ig‘ 2,00s
' Einstellbereich | 0,01s—10,00 s
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Ableitungskonstante Td1 StandardmaRig 0,0s
Einstellbereich 0,0-10,0

PA.07

PA.05 (lineare Konstante Kp1)

Legt die Regelintensitdt des PID-Reglers fest. Je hoher Kp1 ist, desto starker ist die Regelung.
Der Wert 100,0 gibt an, wann die Abweichung zwischen der PID-Rickfiihrung und dem PID-
Sollwert 100,0 % betragt; die Amplitudeneinstellung des PID-Reglers bei der Referenz-
Ausgangsfrequenz entspricht der maximalen Frequenz.

PA.06 (Integrationskonstante Til)

Sie bestimmt den Grad der Integration. Je kiirzer die Integrationszeit ist, desto starker ist die
Regulierung. Wenn die Abweichung zwischen der PID-Ruckfiihrung und dem PID-Sollwert
100,0 % betragt, fihrt der Integralregler eine kontinuierliche Regelung fiir die in PA.06
eingestellte Zeit durch. AnschlieBend erreicht die Amplitude der Einstellung die maximale
Frequenz.

PA.07 (Ableitungskonstante Td1)

Sie legt die Intensitat der PID-Differenzregelung fest. Je langer die Ableitungsdauer ist, desto
starker ist die Regulierung. Die Ableitungszeit ist die Zeit, in der die Anderung der
Rickkopplung 100,0 % erreicht und anschliefend die Amplitude der Einstellung ihre
maximale Frequenz erreicht.

Frequenz der Abschaltung des PID bei
PA.08 Rickwartsdrehung

Einstellbereich ‘ 0,0 — maximale Frequenz

StandardmaRig| 2,0 Hz

In bestimmten Situationen, in denen die PID-Ausgangsfrequenz einen negativen Wert
annimmt (Ruckwartslauf des Motors), konnen der PID-Einstellwert und die PID-
Rickkopplung identisch sein. Bei einigen Anwendungen ist die zu hohe Frequenz der
Rickwaértsdrehung jedoch verboten und PA.08 dient zur Festlegung der oberen
Frequenzgrenze fir die Riickdrehung.

Abweichungslimit PID StandardmaRig 0,0%
Einstellbereich 0,0-100,0 %

PA.09

Wenn die Abweichung zwischen dem PID-Riickmeldesignal und dem PID-Einstellwert kleiner
als der Wert PA.09 ist, wird die PID-Regelung angehalten. Eine geringe Abweichung zwischen
der PID-Riickkopplung und der PID-Einstellung sorgt dafiir, dass die Ausgangsfrequenz stabil
und konstant bleibt, was fiir bestimmte Anwendungen der Regelung mit geschlossenem
Regelkreis besonders effizient ist.
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PID-Differenzgrenzwert StandardmaRig 0,10 %
Einstellbereich 0,0-100,0 %

PA.10

Dient zur Einstellung des Differenz-Ausgangsbereichs des PID-Reglers. Bei der PID-Regelung
kann die Differentialoperation leicht zu Schwingungen des Systems fiihren. Die PID-
Differenzregelung ist daher auf einen kleinen Bereich beschrankt. PA.10 dient zur
Einstellung des Bereichs des PID-Differenzausgangs.

Einstellung der PID-Anderungszeit | StandardméRig 0,00s
Einstellbereich 0,00 -650,0s

PA.11

Die PID-Einstellzeit gibt die Zeit an, die bendtigt wird, um den PID-Wert von 0,0 % auf 100,0
% zu dndern. Die PID-Einstellung dndert sich linear in Abhingigkeit von der Anderungszeit,
wodurch die durch eine plétzliche Anderung der Einstellung im System verursachten
Schwankungen verringert werden.

PAL2 PID-Rickkopplungsfilterzeit StandardmaRig 0,00s
Einstellbereich 0,00-60,0s
PID-Ausgangsfilterzeit StandardmaRig 0,00 s
A T nstelibereich 0,00-60,0s

PA. 12 wird zur Filterung der PID-Riickkopplung verwendet, was dazu beitragt,
Rickkopplungsstérungen zu verringern, jedoch die Reaktionsgeschwindigkeit des Systems
verlangsamt.

PA.13 wird zur Filterung der PID-Ausgangsfrequenz verwendet, was dazu beitragt, plotzliche
Anderungen der Ausgangsfrequenz des Umrichters zu ddmpfen, jedoch die Reaktionszeit
des Systems verlangsamt.

PALS Lineare Konstante Kp2 ‘ StandardmaRig ‘ 20,0
Einstellbereich | 0,00 - 100,0

PALE Integrationszeit Ti2 ‘ Standardmalig ‘ 2,00s
Einstellbereich | 0,015-10,00s

PA17 Ableitungszeit Td2 ‘ Standardmafig ’ 0,00s
Einstellbereich | 0,0-10,0
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Bedi fir die Umschalt der PID-
edingung flr die Umschaltung der StandardmiRig 0
Parameter
0 Kein Umschalten
PA.18 halten Gb
Einstellbereich Umschalten dber S
5 Automatische Umschaltung
aufgrund der Abweichung
PAL Abweichung bei der Umschaltung der Standardmalig ‘ 20%
' Einstellbereich ‘ 0,0 % — PA.20
PA20 Abweichung bei der Umschaltung der Standardmalig ‘ 80 %
' Einstellbereich ‘ PA.19-100 %

In einigen Anwendungen ist ein Umschalten der PID-Parameter erforderlich, wenn eine
Gruppe von PID-Parametern die Anforderungen des gesamten laufenden Prozesses nicht
erfiillen kann. Diese Parameter dienen zum Umschalten zwischen zwei Gruppen von PID-
Parametern.

Die Parameter PA.15 bis PA.17 des Reglers werden auf dhnliche Weise wie PA.05 bis PA.07
eingestellt.

Die Umschaltung kann entweder (iber das S-Terminal oder automatisch aufgrund einer
Abweichung erfolgen.

Wenn Sie die Umschaltung tiber den Eingang S wahlen, muss dem Eingang S die Funktion 43
,Umschaltung der PID-Parameter” zugewiesen sein. Wenn die Funktion S deaktiviert ist,
wird die Parametergruppe 1 (PA.0O5 bis PA.07) ausgewdhlt. Wenn S aktiviert ist, ist Gruppe
2 (PA.15 bis PA.17) ausgewahlt.

Wenn Sie die automatische Umschaltung wéahlen, wahlt der PID-Parameter die Gruppe 1
aus, sobald der absolute Wert der Abweichung zwischen der PID-Riickfiihrung und dem PID-
Sollwert kleiner als der Wert PA.19 ist. Wenn der absolute Wert der Abweichung zwischen
der PID-Rickflihrung und dem PID-Sollwert grofer ist als der Wert PA.20, wahlt der PID-
Parameter Gruppe 2 aus. Wenn eine Abweichung zwischen PA.19 und PA.20 vorliegt,
werden die PID-Parameter als linear interpolierte Werte aus zwei Gruppen von
Parameterwerten berechnet.
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PID-Parameter A

Gruppe 1 der
PID-Parameter
PA.05, PA.06, PA.07

Gruppe 1 der
PID-Parameter
PA.15, PA.16, PA.17

=
PA.19 PA.20 PID-Parameter
Abbildung 4-24 Umschalten der PID-Parameter
PID-Anfangswert StandardmaRig 0%
PA.21
Einstellbereich 0,0 % —100,0 %
Anfangswert der PID-Verzogerung StandardmaRig 0,00s
PA.22
Einstellbereich 0,00s-650,00s

Wenn der Umrichter gestartet wird, startet der PID-Regler den Regelkreis erst, nachdem
sich der PID-Ausgang auf den PID-Wert (PA.21) stabilisiert hat; diese Verzogerungszeit wird
in PA.22 eingestellt.

Ausgangsfrequenz A

PID-Anfangswert | — - — - I/\_\_/
PA.21 1

Zeit (t)

>

1
1 I
1 : ;I
: Verzbgerungszeit des :
PID-Anfangswerts PA.22

Abbildung 4-25 Funktionen des PID-Anfangswerts
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Maximale Abweichung zwischen
zwei PID-Ausgangen in StandardmaRig 1,00 %
PA.23 Vorwartsrichtung
Einstellbereich 0,0 % —100,0 %
Maximale Abweichung zwischen . .
PA.24 zwei PID-Ausgdngen in StandardmaRig 1,00 %
Einstellbereich 0,0 % —100,0 %

Diese Funktion dient dazu, die Abweichung zwischen zwei PID-Ausgangen zu begrenzen (2
ms pro PID-Ausgang), wodurch schnelle Anderungen des PID-Ausgangs unterdriickt und der
Betrieb des Wechselstromantriebs stabilisiert werden.

PA.23 und PA.24 entsprechen dem maximalen absoluten Wert der Ausgangsabweichung in
Vorwartsrichtung und in Gegenrichtung.

Eigenschaften der PID-Integration | StandardmaRig | 00
Einheiten Getrennte Integration

0 Verboten

1 Zugelassen

PA.25 Einstellbereich Beendigung der Integration, sobald der
Zehner Ausgangswert den gewlinschten Grenzwert

erreicht

Fortsetzung

Stopp

Getrennte Integration

Wenn die getrennte Integration aktiviert ist, unterbricht die PID-Regelung den Betrieb,
sobald X der Funktion 38 ,,PID-Integration angehalten” zugewiesen wird. In diesem Fall sind
nur lineare und differentielle Operationen wirksam.

Wenn die getrennte Integration deaktiviert ist, spielt es keine Rolle, ob die Funktion 38 ,,PID-
Integration ausgesetzt”, die S zugeordnet ist, aktiviert ist oder nicht.

Die Integration wird gestoppt, sobald der Wert den gewiinschten Grenzwert erreicht.
Wenn ,Integration stoppen” ausgewahlt ist, wird der Integrationsvorgang im PID
angehalten, was dazu beitragen kann, Uberschreitungen der PID-Parameter zu verringern.

Erkennung des Riickkopplungsverlusts beim PID-
Regler

0,0 %: kein Verlust der Riickkopplung wird festgestellt
0,1 %: 100,0 %

StandardmaRig | 0,00 %

PA.26

Einstellbereich
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Erkennungszeit beim Verlust der Riickkopplung des
PA.27 |PID-Reglers

Einstellbereich 0,0s—-20,0s

StandardméRig | 0,0s

Diese Parameter dienen zur Bewertung des PID-Riickkopplungsverlusts.

Wenn die PID-Rickfiihrung kleiner als der Wert PA.26 ist und die Dauer den Wert PA.27
liberschreitet, meldet der Umrichter den Fehler Err31 und arbeitet gemaR der gewéhlten
SchutzmafRnahme bei einer Storung.

Verhalten des PID beim Riickkopplungsverlust  |StandardmaRig 0
PA.28 . . 0 Keine PID- und STOPP-Aktion
Einstellbereich

1 PID- und STOPP-Aktion

Diese  Parameter dienen zur Bewertung des  PID-Rickkopplungsverlusts.
Wenn die PID-Riickkopplung kleiner als der Wert PA.26 ist und die Gesamtzeit den Wert
PA.27 lberschreitet, meldet der Umrichter einen PIDE-Fehler und fahrt entsprechend der
gewadhlten SchutzmalRnahme bei Stérungen fort.

Gruppe Pb: Variable Frequenz, feste Lange und Anzahl

Die Schwingfrequenzfunktion findet Anwendung in der Textil- und Chemiefaserindustrie
sowie bei Anwendungen, bei denen Aufwickelfunktionen erforderlich sind. Die
Schwankungsfrequenzfunktion zeigt an, dass sich die Ausgangsfrequenz des
Wechselstromumrichters um die eingestellte Mittenfrequenz herum nach oben und unten
andert. Der Verlauf der Frequenz Uber die Zeit ist in der folgenden Abbildung dargestellt.
Die Amplitude der Schwingungsfrequenz wird in Pb.00 und PB.01 eingestellt. Wenn der
Wert Pb.01 auf 0 eingestellt ist, betragt die Amplitude der Schwingungsfrequenz 0, und die
Schwingungsfrequenzfunktion wird nicht verwendet.
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Amplitude der variablen Frequenz

Ausgangsfrequenz Hz \ A Aw=Fset*Pb.01
Obere Grenze der Ll /SO, SO SO, RS, B
variablen Frequenz
Untere Grenze der _ N LN N
variablen Frequenz g 1
I
Eingestellte +Aw | 1
variable Frequenz = A2 T | SN e
! I I 1
! | L
| Textilschlagfrequenz' | :
I Aw=Fset*Pb.02 L,
I e 1
1 I | | I
I ! ! i
0 T T T Y L
s > 1 ol e >! Zeit (t)
1 1 1 1 il 1
| Beschleunigungszeit Schwingzyklus Anstiegszeit Verzégerungszeit

LAUF-Befehl

Abbildung 4-26: Steuerung der Schwingungsfrequenz

. Einstellung des StandardmaRig 0
Schwingungsfrequenzmodus
Pb.00
. . 0 Im Verhaltnis zum Mittelwert der Frequenz
Einstellbereich
1 Im Verhaltnis zum maximalen Frequenzwert

Dieser Parameter dient zur Auswahl des Basiswerts fir die Schwingungsamplitude.
0: In Bezug auf die mittlere Frequenz (Auswahl der Frequenzquelle P0.03) handelt es sich
um einen variablen Schwankungswert. Die Amplitude dndert sich in Abhangigkeit von der
Mittenfrequenz (eingestellter Frequenz).

1: Unter Beriicksichtigung der maximalen Frequenz (maximale Ausgangsfrequenz P0.12)
Das ist ein fester Schwingungswert. Die Amplitude andert sich nicht.

Amplitude der Sprungfrequenz ‘Standardmé@ig‘ 0,00 %
P.01 Einstellbereich 0,0 % —100,0 %

Amplitude der Sprungfrequenz ‘ StandardmaRig ‘ 0,00 %
Pb.02 Einstellbereich 0,0 % —50,0 %

Dieser Parameter dient zur Bestimmung der Amplitude der Schwingungsfrequenz und der
Sprungfrequenz.
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Die Schwingungsfrequenz wird durch die obere Frequenzgrenze und die untere
Frequenzgrenze begrenzt.

Was die mittlere Frequenz betrifft (Pb.00 = 0), ergibt sich die tatsachliche
Schwingungsamplitude AW aus dem Ergebnis der Berechnung von P0.03 (Auswahl der
Frequenzquelle), multipliziert mit Pb.01. Im Vergleich zur maximalen Frequenz (Pb.00 = 1)
ergibt sich die tatsachliche Schwingungsamplitude AW aus der Berechnung von P0.12
(maximale Frequenz), multipliziert mit Pb.01. Sprungfrequenz = Schwingungsamplitude AW
x Pb.02 (Amplitude der Sprungfrequenz). Was die mittlere Frequenz betrifft (Pb.00 = 0), ist
die Sprungfrequenz ein variabler Wert. Was die maximale Frequenz betrifft (Pb.00 = 1), ist
die Sprungfrequenz ein fester Wert.

Die Schwingungsfrequenz wird durch eine obere und eine untere Frequenzgrenze begrenzt.

Pb.03 Frequenzschwankungszyklus | StandardmaRig | 10,0s
' Einstellbereich 0,1s-3000,0s
Zeltkoefﬁ;ler?t dkes ,0;Ir15t|egs der StandardmiRig 50,00 %
Pb.04 reieckwelle
Einstellbereich 0,1 % —100,0 %

Zyklus der Frequenzschwankungen: Dauer eines vollstandigen Schwankungszyklus.

Pb.04 legt den zeitlichen prozentualen Anstiegskoeffizienten der Dreieckwelle auf den Wert
Pb.03 fest (Frequenzschwankungszyklus).

Anstiegszeit der Dreieckwelle = Pb.03 (Frequenzschwankungszyklus) x Pb.04 (Zeitkoeffizient
fiir den Anstieg der Dreieckwelle, Einheit: s).

Dauer des Riickgangs der Dreieckswelle = Pb.03 (Frequenzschwankungszyklus) x (1 — Pb.04,
Steigungskoeffizient der Dreieckswelle). Einheit: s).

Pb.05 Eingestellte Lange StandardmaRig 1000 m
Einstellbereich ‘ 0m-65.535m

Pb.06 Tatséchliche Lange StandardmaRig 0
Einstellbereich ‘ 0m-65.535m

Pb.07 Anzahl der Impulse pro Meter StandardmaRig 100
Einstellbereich | 0,1 - 6553,5

Die oben genannten Parameter dienen zur Steuerung der festen Lange.
Informationen zur Lange werden (ber multifunktionale digitale Eingange erfasst. Die
tatsachliche Lange von Pb.06 wird berechnet, indem der Wert von Pb.07 (Anzahl der Impulse
pro Meter) durch die Anzahl der Gber den Eingang S registrierten Impulse geteilt wird.
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Wenn die tatsachliche Lange in Pb.06 die in Pb.05 eingestellte Lange liberschreitet, wird der
Ausgang MO01, der Funktion 10 (erreichte Lange) zugeordnet ist, geschaltet (ON).

Im Ldngenmessmodus kann die Lédnge Uber die Klemme S mit der zugewiesenen Funktion
28 zuriickgesetzt werden. Ausfiihrliche Informationen finden Sie in den Beschreibungen
P5.00 bis P5.09.

Weisen Sie die Funktion 27 (Eingang flr die Langenmessung) in den gewinschten
Anwendungen dem entsprechenden S-Terminal zu. Wenn die Impulsfrequenz hoch ist, muss
der Eingang S3 verwendet werden.

Pb.08 Eingestellter Zahlerstand StandardmaRig 1000
Einstellbereich 1-65535
Vorgegebener Zihlerstand StandardmaRig 1000
Pb.09
Einstellbereich 1-65535

Die Eingangsimpulse werden Gber multifunktionale Eingangsanschliisse zugefiihrt. Weisen
Sie der entsprechenden Eingangsklemme die Funktion 25 (Zdhler-Eingang) zu. Wenn die
Impulsfrequenz hoch ist, muss der Eingang S3 verwendet werden.

Wenn der Zdhlerstand den eingestellten Zahlwert (Pb.08) erreicht, wird die Klemme MO01,
die der Funktion 8 (Zahlerstand erreicht) zugeordnet ist, geschaltet (ON). Dann stoppt der
Zahler das Zahlen.

Wenn der Zahlerstand den festgelegten Wert (Pb.09) erreicht, wird die Klemme MO01, die
der Funktion 9 (erreichter Wert — festgelegter Wert) zugeordnet ist, geschaltet (ON). Der
Zahler zahlt dann weiter, bis der eingestellte Wert erreicht ist. Der Wert Pb.09 sollte gleich
oder kleiner als der Wert Pb.08 sein

ssmosngans. SUL UULLUULTIAIITTAUUTUIL ATIATAIL

101112 192021 112
1 1
i i D0.12=20 |
i i
: i
Zahlereingang : 1
Pb.09=11 ' i
Ausgang bei Erreichen des DO0.12=11 i
eingestellten Zahlerwerts E
Pb.08=20
Ausgang bei Erreichen des DO0.12=20

vorgegebenen Zdhlerwerts

Abbildung 4-27: Der eingestellte Zahlerstand wurde erreicht

194



Kapitel

PC-Gruppe: Vielfiltige Funktionen und einfache PLC-Funktionalitat

V 800 verfugt Uber weitaus mehr Mehrfachbefehle als Mehrstufengeschwindigkeit. Neben
der Mehrstufengeschwindigkeit kdnnen sie als Quelle fiir eine separate V/F-Spannung und
zur Einstellung der Prozessquelle des PID-Reglers verwendet werden. Die einfache PLC-
Funktion unterscheidet sich von der Funktion des benutzerprogrammierbaren

V 800. Die einfache PLC kann nur eine einfache Kombination mehrerer Befehle ausfiihren,
wahrend die vom Benutzer programmierbare Funktion umfangreicher und praktischer ist.
Einzelheiten finden Sie in der Beschreibung der PC-Gruppe.

PC.00 Feste Geschwindigkeit O ‘ StandardmaRig ‘ 10,0 %
Einstellbereich ‘ -100 % bis +100 %

bCol Feste Geschwindigkeit 1 | StandardmiBig |  10,0%
Einstellbereich ‘ -100 % bis +100 %

PC.02 Feste Geschwindigkeit 2 ‘ StandardmaRig | 10,0 %
Einstellbereich | -100 % bis +100 %

- Feste Geschwindigkeit 3 ‘ StandardmaRig ‘ 10,0 %
Einstellbereich ‘ -100 % bis +100 %

PC.04 Konstante Geschwindigkeit 4 ‘ StandardmaRig ‘ 10,0 %
Einstellbereich ‘ -100 % bis +100 %

PC.OS Mehrfachfunktion 5 ‘ StandardmaRig | 10,0 %
Einstellbereich | -100 % bis +100 %

PC.OG Mehrfachfunktion 6 ‘ StandardmaRig ‘ 10,0 %
Einstellbereich | -100 % bis +100 %

PC.07 Mehrfachfunktion 7 ‘ StandardmaRig ‘ 10,0 %
Einstellbereich ‘ -100 % bis +100 %

PC.08 Mehrfachfunktion 8 ‘ StandardmaRig ‘ 10,0 %
Einstellbereich ‘ -100 % bis +100 %

PC.09 Mehrfachfunktion 9 ‘ StandardmaRig ‘ 10,0 %
Einstellbereich | -100 % bis +100 %

pC. 10 Mehrfachfunktion 10 ‘ StandardmaRig ‘ 10,0 %
Einstellbereich | -100 % bis +100 %

pC11 Mehrfachfunktion 11 ‘ StandardmaRig ‘ 10,0 %
Einstellbereich | -100 % bis +100 %

pC. 12 Mehrfachfunktion 12 ‘ StandardmaRig ‘ 10,0 %
Einstellbereich | -100 % bis +100 %

pC. 13 Mehrfachfunktion 13 ‘ StandardmaRig ’ 10,0 %
Einstellbereich | -100 % bis +100 %
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pC. 14 Mehrfachfunktion 14 ‘ StandardmaRig ‘ 10,0 %
Einstellbereich | -100 % bis +100 %

pC. 15 Mehrfachfunktion 15 ‘ StandardmaRig ‘ 10,0 %
Einstellbereich | -100 % bis +100 %

Die Mehrfachanweisung kann in drei Fallen verwendet werden: als Frequenzquelle, als
separate V/F-Spannungsquelle und als Einstellquelle fir den PID-Regler. Die
Mehrfachanweisung ist ein relativer Wert und liegt zwischen -100,0 % und +100,0 %.

Als Frequenzquelle wird ein Prozentsatz der maximalen Frequenz eingestellt. Als Quelle der
getrennten V/F-Spannung handelt es sich hierbei um einen Prozentsatz bezogen auf die
Nennspannung des Motors. Als Quelle fur die PID-Prozessparameter ist keine Umwandlung
erforderlich.

Mehrfachbefehle kénnen je nach den verschiedenen Zustanden der multifunktionalen
digitalen S-Terminals umgeschaltet werden. Einzelheiten finden Sie in der Beschreibung der
Gruppe P5.

Betriebsmodus der einfachen PLC StandardmaRig 0
0 Stopp nach Abschluss eines Betriebszyklus
PC.16 1 Behalt die letzten Werte bei, nachdem der
Einstellbereich Umrichter einen Zyklus durchgefiihrt hat

Wiederholung nach Abschluss eines
Betriebszyklus des Umrichters

0: Stopp nach Abschluss eines Betriebszyklus des Umrichters

Der Umrichter stoppt nach Ausfiihrung eines Zyklus und lauft erst wieder an, wenn ein
weiterer Befehl empfangen wird.

1: Behilt die letzten Werte bei, nachdem der Umrichter einen Zyklus durchgefiihrt hat
Der Umrichter hédlt nach Abschluss eines Zyklus die Endfrequenz und die Drehrichtung
aufrecht.

2: Wiederholung nach Abschluss eines Betriebszyklus des Umrichters

Nach Beendigung eines Zyklus startet der Umrichter automatisch den nachsten Zyklus und
fahrt fort, bis ein Stoppbefehl empfangen wird. Die einfache SPS-Funktion hat zwei
Aufgaben: Frequenzquelle oder separate V/F-Spannungsquelle.

Wenn die einfache PLC als Frequenzquelle verwendet wird, sind die Werte der Parameter
PC.00 bis PC.15 positiv oder negativ und legen die Laufrichtung fest. Sind die
Parameterwerte negativ, bedeutet dies, dass der Motor in die entgegengesetzte Richtung
lduft.

196



Laufrichtung A

MO1 oder

Relaisausgang

Kapitel

PC.19
[ ———
1 1
: : PC.21
. v el PC.14
' v 3 : PC.02
: ¥ i | PC.15
1 | 1 1 \
1 I 1
1 : 1 1 :
1 PC.00 ! I y
1 I 1
! i 1 ! o

] : ] 1 : Lt
: | : : : Zeit (t)
1 1 1 1 |
1 1 1 I
I ! PC.OL I !
| I 1 | :

PC.18 PC.20 PC.23 :

’

I
le—>i

Abbildung 4-28 Einfache SPS bei Verwendung als Frequenzquelle

Als Frequenzquelle verfiigt PLC Uber drei Betriebsmodi, als eigenstindige V/F-Quelle
hingegen nicht.

0: Stopp nach Abschluss eines Betriebszyklus des Umrichters

Der Umrichter stoppt nach Ausfihrung eines Zyklus und lauft erst wieder an, wenn ein

weiterer Befehl empfangen wird.

1: Behilt die letzten Werte bei, nachdem der Umrichter einen Zyklus durchgefiihrt hat
Der Umrichter halt nach Abschluss eines Zyklus die Endfrequenz und die Drehrichtung

aufrecht.

2: Wiederholung nach Abschluss eines Betriebszyklus des Umrichters

Nach Beendigung eines Zyklus startet der Umrichter automatisch den nachsten Zyklus und

fahrt fort, bis ein Stoppbefehl empfangen wird.

Speicherung der Einstellungen bei Auswahl der

einfachen PLC

StandardmaRig | 00

PC.17

Einstellbereich

Speicherung nach einem

Einheiten Stromausfall
0 Nein
Ja
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PC.17

Speicherung der Einstellungen bei Zehner Speichern nach dem
Auswahl der einfachen PLC Befehl ,,Stopp”
Nein
Einstellbereich
1 Ja

Die Speicherung der Einstellungen bei Auswahl der einfachen PLC im Falle eines
Stromausfalls bedeutet, dass der Umrichter den aktuellen PLC-Zustand und die Frequenz
vor dem Stromausfall speichert und den Betrieb gemaR den gespeicherten Daten fortsetzt.
Wenn die Einheitsziffer 0 ist, startet der Umrichter den PLC-Prozess nach dem erneuten

Einschalten.

Die PLC-Einstellung zum Speicherndes Zustands nach dem Stopp bedeutet, dass der
Umrichter die Betriebsparameter und die Betriebsfrequenz zum Zeitpunkt des Stopps
aufzeichnet und den Betrieb nach dem Neustart ab dem aufgezeichneten Zeitpunkt
fortsetzt. Wenn die Dezimalziffer auf den Wert 0 gesetzt ist, startet der Umrichter den PLC-

Prozess nach dem Neustart.

PC.18 Laufzeit des einfachen PLC-Befehls 0 ‘ StandardmaRig ‘ 0,0 s (Std.)
' Einstellbereich | 0,0's (Std.) — 65535 s (Std.)
BeschIeup|gungs-/Verzogerungszelt des StandardmaRig 0
PC.19 einfachen PLC-Befehls O
Einstellbereich 0-3
PC.20 Ausfihrungszeit des einfachen PLC-Befehls 1| StandardmaRig | 0,0 s (Std.)
' Einstellbereich | 0,05 (Std.) —6553,5 s (Std.)
Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit des .
PC.21 einfachen PLC-Befehls 1 StandardmaRig 0
Einstellbereich | 0-3
PC.22 Ausfihrungszeit des einfachen PLC-Befehls 2| StandardmaRig | 0,0 s (Std.)
Einstellbereich | -0,0 s (Std.) — 6553,5 s (Std.)
BeschIeur.wlgungs-/Verzogerungszelt des StandardmiRig 0
PC.23 einfachen PLC-Befehls 2
Einstellbereich l 0-3
pC.24 Ausfiihrungszeit des einfachen PLC-Befehls 3| StandardméaRig | 0,0 s (Std.)
Einstellbereich | 0,0s (Std.) —6553,5 s (Std.)
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Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit des .
PC.25 einfachen PLC-Befehls 3 StandardmaRig 0
Einstellbereich | 0-3
PC.26 Ausfiihrungszeit des einfachen PLC-Befehls 4| StandardmaRig | 0,0 s (Std.)
Einstellbereich | 0,0's (Std.) — 6553,5 s (Std.)
BeschIeup|gungs-/Verzogerungszelt des StandardmiRig 0
PC.27 einfachen PLC-Befehls 4
Einstellbereich 0-3
Ausfiihrungszeit des einfachen PLC-Befehls 5‘ StandardmaRig ‘ 0,0 s (Std.)
PC.28 . .
Einstellbereich -0,0 s (Std.) — 6553,5 s (Std.)
BeschIeuhlgungs-/Verzogerungszelt des StandardmaRig 0
PC.29 einfachen PLC-Befehls 5
Einstellbereich 0-3
Ausfiihrungszeit des einfachen PLC-Befehls 6] StandardmaRig | 0,0 s (Std.)
PC.30
Einstellbereich 0,0 s (Std.) —6553,5 s (Std.)
Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit des .
einfachen PLC-Befehls 6 StandardmaRig 0
PC.31
Einstellbereich 0-3
Ausfiihrungszeit des einfachen PLC-Befehls 7| StandardméaRig | 0,0 s (Std.)
PC.32
Einstellbereich 0,0 s (Std.) — 6553,5 s (Std.)
BeschIeup|gungs-/Verzogerungszelt des StandardmiRig 0
PC.33 einfachen PLC-Befehls 7
Einstellbereich 0-3
Ausfiihrungszeit des einfachen PLC-Befehls 8| StandardméaRig | 0,0 s (Std.)
PC.34
Einstellbereich | -0,0's (Std.) — 6553,5 s (Std.)
BeschIeu|_1|gungs—/Verzogerungsze|t des StandardmiRig 0
PC.35 einfachen PLC-Befehls 8

Einstellbereich ‘ 0-3
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bC.36 Ausfiihrungszeit des einfachen PLC-Befehls 9‘ StandardmaRig ‘ 0,0 s (Std.)
‘ Einstellbereich | 0,0's (Std.) — 6553,5 s (Std.)
Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit des .
PC.37 einfachen PLC-Befehls 9 Standardmafig 0
Einstellbereich ‘ 0-3
Ausfiihrungszeit des einfachen PLC-Befehls ‘ StandardmaiRig ‘ 0,0 s (Std.)
PC.38
Einstellbereich \ 0,0's (Std.) — 6553,5 s (Std.)
Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit des .
PC.39 einfachen PLC-Befehls 10 StandardmaRig 0
Einstellbereich ‘ 0-3
Ausfiihrungszeit des einfachen PLC-Befehls ‘ StandardmaRig ‘ 0,0's (Std.)
PC.40
Einstellbereich | -0,0's (Std.) — 6553,5 s (Std.)
Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit des .
PC.41 einfachen PLC-Befehls 11 StandardmaRig 0
Einstellbereich l 0-3
Ausfiihrungszeit des einfachen PLC-Befehls ‘ StandardmaiRig ‘ 0,0 s (Std.)
PC.42
Einstellbereich | 0,0s (Std.) - 6553,5 s (Std.)
Beschleunigungs-/Verzégerungszeit des .
PC.43 einfachen PLC-Befehls 12 StandardmaRig 0
Einstellbereich ‘ 0-3
Ausfiihrungszeit des einfachen PLC-Befehls StandardmaRig | 0,0 s (Std.)
PC.44
Einstellbereich | 0,05 (Std.) - 6553,5 s (Std.)
Beschleunigungs-/Verzbégerungszeit des s
PC.45 einfachen PLC-Befehls 13 Standardmaig 0
Einstellbereich | 0-3
Ausfiihrungszeit des einfachen PLC-Befehls l StandardmaRig ‘ 0,0's (Std.)
PC.46
Einstellbereich -0,0s (Std.) —6553,5 s (Std.)
Beschleunigungs-/Verzbégerungszeit des s
PC.47 einfachen PLC-Befehls 14 StandardmaRig 0
Einstellbereich ‘ 0-3
Ausfiihrungszeit des einfachen PLC-Befehls |  StandardmaRig |0,0's (Std.)
PC.48
Einstellbereich ‘ -0,0 s (Std.) — 6553,5 s (Std.)
Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit des .
PC.49 einfachen PLC-Befehls 15 StandardmaRig 0

Einstellbereich ‘ 0-3
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Zeiteinheit der einfachen PLC StandardmaRig 0

PC.50 0 S (Sekunden)
Einstellbereich
1 H (Stunden)

Quelle 0 StandardmaRig 0

Eingestellt tber PC.00
FIV
FIC
Reserviert
IMPULS-Einstellung

PID

Stellen Sie den Wert entsprechend der
voreingestellten Frequenz (P0.10) ein, die
Uber die Tasten UP / DOWN am Terminal

angepasst wurde.

PC.51

Einstellbereich

bW |N|FRL|O

Legt die Einstellungsparameter fur Kanal O fest. Sie konnen bequem zwischen den
Einstellungskandlen wechseln. Wenn als Frequenzquelle ein Mehrfachbefehl oder eine
einfache PLC verwendet wird, ldsst sich die Umschaltung zwischen zwei Frequenzquellen
problemlos realisieren.

PD-Gruppe: Kommunikationsparameter

Lesen Sie den Sonderanhang ,Kommunikationsprotokoll V 800 und Verzeichnisse”.

PP-Gruppe: Wiederherstellung der Werkseinstellungen und Sperrung der
Parameterdnderung

Benutzerkennwort StandardmaRig 0
Einstellbereich 0-65535

PP.00

Wenn der Parameter auf einen beliebigen Wert ungleich Null eingestellt ist, ist die
Passwortschutzfunktion aktiviert. Nachdem Sie das Passwort festgelegt und bestatigt
haben, missen Sie das richtige Passwort eingeben, um das Meni aufzurufen. Wenn das
eingegebene Passwort falsch ist, konnen Sie die Parameter weder anzeigen noch
bearbeiten. Wenn PP.00 auf 00000 eingestellt ist, wird das zuvor festgelegte
Benutzerpasswort geldscht und die Passwortschutzfunktion deaktiviert.
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Standardwerte zurlicksetzen StandardmaRig 0
00 Keine Aktivitat
Wiederherstellung der Werkseinstellungen
PP.01 Einstellbereich 01 mit Ausnahme der Motorparameter
02 Loschen von Datensatzen
11 Hochfrequenzsteuerung aktiviert

1: Wiederherstellung der Werkseinstellungen mit Ausnahme der Motorparameter

Wenn PP-01 auf 1 eingestellt ist, werden die meisten Funktionscodes auf die
Standardeinstellungen zurlickgesetzt, mit Ausnahme der Motorparameter (P0.22
Einstellung des  Frequenzbereichs;  Fehlerprotokolle, Gesamtlaufzeit (P7.09),
Gesamteinschaltzeit (P7.13) und Gesamtenergieverbrauch (P7.14)).

2: Léschen von Datensédtzen

Wenn PP.01 auf 2 eingestellt ist, werden die Stérungsaufzeichnungen, die Gesamtlaufzeit
(P7.09), die Gesamteinschaltzeit (P7.13) und der Gesamtenergieverbrauch (P7.14) geldscht.
11: Hochfrequenzsteuerung aktiviert

Wenn Sie beispielsweise eine Hochfrequenzspindel (im Allgemeinen tGber 100 Hz) steuern
mochten, aktivieren Sie diesen Parameter.

Sperren der Parameteranderung StandardmaRig 0

PP.04 ' ) 0: Zulassige Parameteranderung
Einstellbereich 1: Anderung der Parameter ist

Gruppe CO: Drehmomentsteuerung und Parameterbegrenzung

Auswahl der Drehzahl- .
StandardmaRig 0
/Drehmomentregelung
C0.00 L
. . 0 Geschwindigkeitssteuerung
Einstellbereich
1 Drehmomentsteuerung

Dient zur Auswahl des Betriebsmodus des Umrichters: Drehzahlregelung oder
Drehmomentsteuerung.

V 800 verflugt Uber S-Klemmen mit zwei drehmomentbezogenen Funktionen: Die
Drehmomentsteuerung ist deaktiviert (Funktion 29) und die Umschaltung zwischen
Drehzahl- und Drehmomentregelung (Funktion 46). Beide S-Terminals miissen zusammen
mit C0.00 verwendet werden, um die Umschaltung zwischen Drehzahl- und
Drehmomentregelung durchzufiihren. Wenn die der Klemme S zugewiesene Funktion 46
(Umschaltung Drehzahlregelung/Drehmomentregelung) ausgeschaltet (OFF) ist, wird der
Regelmodus {ber C0.00 festgelegt. Wenn 46 aktiviert (ON) ist, besteht der
Steuerungsmodus darin, den Wert C0.00 zu dandern.
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Ist die Drehmomentsteuerung jedoch deaktiviert, ist der Umrichter fest auf den Betrieb im
Drehzahlregelungsmodus eingestellt.

Einstellungen fir die StandardmaRig 0
Drehmomentregelung
0 Digitale Einstellung (C0.03)
1 FIV
2 FIC
c0.01 . . 3 Reserviert
Einstellbereich -
4 IMPULS-Einstellung (OPTION)
5 Kommunikationseinstellungen
6 MIN (FIV, FIC)
MAX (FIV, FIC)
Digitale Einstellung der StandardmiRig 150 %
C0.03 Drehmomentsteuerung
Einstellbereich -200 % — +200 %

C0.01 dient zur Einstellung der Drehmomentregelungsquelle. Insgesamt gibt es 8 Quellen
fir die Drehmomentregelung. Die Drehmomenteinstellung ist ein relativer Wert. 100,0 %
entsprechen dem Nenn-Drehmoment. Der Einstellbereich liegt zwischen -200,0 % und 200,0
%, was bedeutet, dass das maximale Drehmoment des Umrichters das Doppelte des
Nenndrehmoments des Motors betragt.

Zur  Einstellung des Drehmoments werden die Funktionen 1-7, die
Kommunikationsschnittstelle, der Analogeingang und der Impulseingang verwendet. Das
Datenformat reicht von -100,00 % bis 100,00 %. 100 % entspricht dem Wert C0.03.

Maximale Vorwartsfrequenz bei StandardmaRig 50,00 Hz
C0.05 Drehmomentsteuerung
Einstellbereich ‘ 0,0 Hz — maximale Frequenz
Maximale Riickwartsfrequenz bei StandardmiiRig 50,00 Hz
C0.06 Drehmomentsteuerung
Einstellbereich ‘ 0,0 Hz — maximale Frequenz

Diese beiden Parameter dienen zur Einstellung der maximalen Drehzahl beim Vorwarts-
oder Rickwartslauf im Drehmomentregelungsmodus.

Bei der Drehmomentsteuerung steigt die Drehzahl des Motors kontinuierlich an, wenn das
Lastdrehmoment kleiner ist als das Ausgangsdrehmoment des Motors.

Um eine Stérung des mechanischen Systems zu vermeiden, muss die maximale Drehzahl
des Motors im Drehmomentregelungsmodus begrenzt werden.
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Sie kdnnen die maximale Frequenz in der Drehmomentregelung stufenlos dndern, indem
Sie die obere Frequenzgrenze einstellen.

Beschleunigungszeit bei StandardmiRig 0,00s
C0.07 Drehmomentregelung
Einstellbereich 0,00 s-650,0s
Verzogerungszeit bei der StandardmaRig 0,00's
C0.08 Drehmomentregelung
Einstellbereich 0,00s-650,0s

Bei der Drehmomentsteuerung bestimmt die  Differenz  zwischen dem
Ausgangsdrehmoment des Motors und dem Lastdrehmoment die Anderungsrate der
Motordrehzahl und die Belastung. Die Drehzahl des Motors kann sich schnell dndern, was
zu Gerauschen oder einer zu hohen mechanischen Belastung fiihren kann. Die Einstellung
der Beschleunigungs-/Verzégerungszeit bei der Drehmomentsteuerung verandert die
Motordrehzahl stufenlos.

In Anwendungen, die eine schnelle Drehmomentreaktion erfordern, stellen Sie die
Beschleunigungs-/Verzégerungszeit in der Drehmomentsteuerung auf 0,00 s ein.
Beispielsweise sind zwei Umrichter an den Antrieb derselben Last angeschlossen. Wenn Sie
die Lastverteilung ausgleichen mdéchten, stellen Sie einen Umrichter als Hauptumrichter fur
die Drehzahlregelung und den anderen als untergeordneten Umrichter fiir die
Drehmomentregelung ein.

Der untergeordnete Umrichter empfangt das Ausgangsdrehmoment vom Hauptumrichter
als Drehmomentbefehl und muss schnell darauf reagieren. In diesem Fall ist die
Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit des untergeordneten Umrichters im
Drehmomentregler auf 0,0 s eingestellt.

Gruppe C5: Parameter der Steuerungsoptimierung

Obergrenze fur die PWM-

F hal StandardmaRig 12,00 Hz
C5.00 requenzumschaltung

Einstellbereich 0,0 Hz—15Hz

Dieser Parameter wird ausschlieRlich fur die V/F-Steuerung verwendet.

Er wird zur Festlegung des Wellenmodulationsmodus bei der V/F-Regelung eines
Asynchronmotors verwendet.
Liegt die Frequenz unter dem Wert dieses Parameters, handelt es sich bei der Wellenform
um eine kontinuierliche 7-Segment-Modulation. Liegt die Frequenz liber dem Wert dieses
Parameters, handelt es sich bei der Wellenform um eine 5-Segment-Pulsmodulation.
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Die 7-Segment-Stufenlose Modulation verursacht zwar mehr Verluste, aber eine geringere
Stromwelligkeit. Die 5-Segment-Pulsmodulation verursacht geringere Verluste, fiihrt jedoch
zu einer starkeren Stromwelligkeit. Dies kann bei hohen Frequenzen zu einer Instabilitat des
Motors fithren. Andern Sie diesen Parameter normalerweise nicht.

Bei Instabilitdt der V/F-Steuerung siehe Parameter P4.11. Bei einem Temperaturanstieg
siehe Parameter P0.17.

PWM-Modulationsmodus StandardmaRig 0

C5.01 . . 0 0: Asynchrone Modulation
Einstellbereich

1 1: Synchrone Modulation
Die V/F-Regelung ist effizient, wenn eine asynchrone Modulation verwendet wird und die
Ausgangsfrequenz hoch ist (Gber 100 Hz), was zu einer hohen Qualitat der
Ausgangsspannung fihrt.

Art der Entschadigung StandardmaRig 1

C5.02 0 Keine Entschadigung
Einstellbereich 1 Kompensationsmodus 1
2 Kompensationsmodus 2

Im Allgemeinen ist keine Anpassung erforderlich.

Zufallige PWM-Dimension StandardmaRig 0
0 Verboten

€5.03 Einstellbereich
1-10 Zuféllige GroRe der PWM-Tragerfrequenz

Dieser Parameter senkt die Gerduschentwicklung des Motors und reduziert
elektromagnetische Stérungen.

Offene Strombegrenzung StandardmaRig 10

C5.04 0 Geschlossen
Einstellbereich

1 Geoffnet

Dieser Parameter kann das Auftreten einer Stérung aufgrund von Uberstrom begrenzen und
gewahrleistet den normalen Betrieb des Umrichters. Wird die Strombegrenzung Gber einen
lingeren Zeitraum erfolgen, kann dies zu einer Uberhitzung des Umrichters und einer CBC-
Fehlermeldung fuhren.

Erkennung der. StandardmaRig 5
C5.05 Stromkompensation
Einstellbereich 0-100

Dient zur Einstellung der Stromerkennungskompensation; wir empfehlen keine Anderung.
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Einstellung der Unterspannung [StandardmaRig 100 %

C5.06

Einstellbereich 60 % — 140 %

Dient zur Einstellung des LU-Spannungsfehlers bei zu niedriger Umrichterspannung;
verschiedene Umrichterspannungsstufen (100 %), die verschiedenen Spannungen
entsprechen, einphasig 220 V oder dreiphasig 220 V: Dreiphasig 380 V: 350; Dreiphasig 690
V: 650 V.

ey | sondoamase |

C5.07 0 Keine Optimierung
Einstellbereich 1 Optimierungsmodus 1
Optimierungsmodus 2

1: Optimierungsmodus 1

Er wird eingesetzt, wenn hohe Anforderungen an die lineare Drehmomentregelung gestellt
werden.

2: Optimierungsmodus 2

Wird verwendet, wenn eine konstante Geschwindigkeit erforderlich ist.

Gruppe C6: Einstellung der Fl-Kurve (FI steht fiir FIV oder FIC)

6.00 Fl-Kurve 4 — Minimum ‘Standardmé@ig‘ 0,0V
' Einstellbereich | -10,0 V - C6.02
Entsprechende Einstellung der Fl-Kurve 4 ‘ StandardmaiRig l 0%
C6.01
Einstellbereich -100 % — +100 %
FI-Kurve 4, Wendepunkt 1 ‘ StandardmaRig ‘ 3,00V
C6.02
Einstellbereich C6.00 - C6.04
Entsprechende Einstellung der Kurve Fl 4, ‘ StandardmaiRig ‘ 30,0 %
C6.03
Einstellbereich -100 % — +100 %
C6.04 FI-Kurve 4, Wendepunkt 2 StandardmaRig ‘ 6,0V
' Einstellbereich | C6.02 - C6.06
Entsprechende Einstellung der Kurve Fl 4, ‘ StandardmaRig ‘ 60 %
C6.05
Einstellbereich ‘ -100 % — +100 %
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C6.06 FI-Kurve 4 — Maximum ‘ StandardmaRig ‘ 10.00V
Einstellbereich | C6.06 - 10,00 V
Entsprechende Einstellgng der Fl-4-Kurve StandardmaRig ‘ 100 %
07 T Hinstellbereich | -100 % — +100 %
C6.08 Fl-Kurve 5 — Minimum StandardmaRig ‘ o0V
Einstellbereich | -10,0 V- C6.10
Entsprechende Einstellung der FI-Kurve 5 ‘ StandardmaiRig ‘ 0%
€6.09 Einstellbereich ‘ -100 % —+100 %
C6.10 FI-Kurve 5, Wendepunkt 1 StandardmaRig ‘ 3,00V
Einstellbereich | C6.08 - C6.12
Entsprechende Einstellung der FI-5-Kurve, ‘ StandardmaRig ‘ 30,0 %
ce.11 Einstellbereich ‘ -100 % —+100 %
6.1 FI-Kurve 5, Wendepunkt 2 StandardmaRig ‘ 6,0V
Einstellbereich | C6.10 - C6104
Entsprechende Einstellung der Kurve FI 5, ‘ StandardmaRig ‘ 60 %
ce.13 Einstellbereich ‘ -100 % —+100 %
C6.14 FI-Kurve 5 — Maximum StandardmaRig ‘ 10.00V
Einstellbereich | C6.14 - 10,00 V
615 Entsprechende Einstellung der Kurve FI 5 max ‘ StandardmaRig ‘ 100 %
' Einstellbereich ‘ -100 % —+100 %

Die Funktion der Kurven 4 und 5 dhnelt der Funktion der Kurven 1 und 3, doch wahrend die
Kurven 1 und 3 durchgehende Linien sind, handelt es sich bei den Kurven 4 und 5 um 4-
Punkt-Kurven, wodurch eine flexiblere Wechselbeziehung erreicht wird. Kurven 4 und 5 sind
in der folgenden Abbildung dargestellt.

Beachten Sie bei der Einstellung der Kurven 4 und 5, dass die minimale Eingangsspannung,
der Wendepunkt 1, der Wendepunkt 2, die Spannung 2 und die maximale Spannung der
Kurve in dieser Reihenfolge stetig ansteigen missen.

P5.33 (Auswahl der FI-Kurve) dient dazu, festzulegen, wie aus fiinf Kurven die Kurve fiir FIV
bis FIC ausgewahlt werden soll.
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F1-Einstellung A

Einste] lime e
F1 max \
I
1
1
Einstellung | :
F1Knickpunktl [~~~ 77 |
F1-Kurve |
1
1
1

F1-Eingangsspannung

1
: Knickpunkt 2
1
1

0V (OmA) : I
F1-Kurve : 10V(20mA)
Einstellung Knickpunkt 1 :
F1Knickpunkt2 | £ =-=cscmammasnaaa

Einstellung
F1 min

Abbildung 4-29 Schematische Darstellung der Kurven 4 und 5

Entsprechende Einstellung des FIV-Eingangs-
C6.16 Sprungpunkts
Einstellbereich ‘ -100 % — +100 %

StandardmaRig [0,0%

Entsprechende Einstellung der Sprungamplitude des
C6.17 FIV-Eingangs
Einstellbereich ‘ 0% —+100 %

StandardmaRig [0,5%

Entsprechende Einstellung des FIC-Eingangs-
C6.18 Sprungpunkts

Einstellbereich ‘ -100 % — +100 %

StandardmaRig [0,0%

Entsprechende Einstellung der Sprungamplitude des
C6.19 FIC-Eingangs
Einstellbereich 0% —+100 %

StandardmaRig [0,5%

Die analogen Eingangsklemmen (FIV bis FIC) des Umrichters V 800 unterstiitzen die
entsprechende Sprung-Einstellfunktion, die den entsprechenden Wert des Analogeingangs
am Sprungpunkt fixiert, wenn der zugehorige Wert des Analogeingangs im Sprungbereich
liegt.

Beispielsweise schwankt die Eingangsspannung FIV um 5,00 V, wobei der
Schwankungsbereich zwischen 4,90 und 5,10 V liegt. Der minimale FIV-Eingangswert von
0,00 V entspricht 0,0 %, und der maximale Eingangswert 10,00 V entspricht 100,0 %. Die
ermittelte entsprechende Einstellung des FIV-Eingangs liegt zwischen 49,0 % und 51,0 %.
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Wenn Sie die Werte fiir C6.16 auf 50,0 % und fiir C6.17 auf 1,0 % einstellen, wird nach der
Sprungfunktion ein fester FIV-Eingangswert von 50,0 %

Schwankungseffekt beseitigt wird.

erreicht, wodurch der

Gruppe C9: Spezielle PID-Funktionen

C9.00| PID-Schlaffrequenz 0 bis P0.12 0,00 Hz | 0,00 Hz
C9.01| PID-Schlafzeit 0 bis 5000,0 s 10,0 s 0,0s
C9.02| Der PID-Wert fir das Aufwachen betragt | 0 bis 100 % 60,0 % 0,0%
Gruppe CC: Korrektur der FI-/FO-Werte
cC.00 Gemessene Spannung FIV 1 | StandardmaRig | Werkseitige Korrektur
Einstellbereich | 0,500 V - 4,000 V
ccol Angezeigte Spannung FIV 1 ‘ StandardmaRig ‘ Werkseitige Korrektur
Einstellbereich | 0,500 V — 4,000 V
Gemessene Spannung FIV 2 ‘ StandardmaRig ‘ Werkseitige Korrektur
O i stellbereich | 6.000 V —9.999 V
cC.03 Angezeigte Spannung FIV 2 ‘ StandardmaRig ‘ Werkseitige Korrektur
Einstellbereich | 6.000 VV —9.999 V
Gemessene Spannung FIC 1 ‘ StandardmaRig ‘ Werkseitige Korrektur
O Einstellbereich | 0,500 V — 4,000 V
cC.05 Angezeigte Spannung FIC 1 ‘ StandardmaRig ‘ Werkseitige Korrektur
Einstellbereich | 0,500 V - 4,000 V
CC.06 Gemessene Spannung FIC 2 ‘ StandardmaRig ‘ Werkseitige Korrektur
Einstellbereich | 6.000 V —9.999 V
Angezeigte Spannung FIC 2 ‘ StandardmaRig ‘ Werkseitige Korrektur
O Einstellbereich | -9.999 V —10.000 V

Diese Parameter werden zur Korrektur des FI verwendet, um die Auswirkungen der

Nullpunktverschiebung zu beseitigen.

Die Korrektur wurde vor der Auslieferung vorgenommen. Nach dem Zuriicksetzen auf die
Werkseinstellungen werden diese Parameter auf die werkseitig voreingestellten Werte
zuriickgesetzt. Im Allgemeinen miissen Sie diese Parameter nicht anpassen.

Die gemessene Spannung gibt den tatsachlichen Wert der Ausgangsspannung an, der mit
Messgeradten wie einem Multimeter gemessen wird. Die angezeigte Spannung entspricht
dem Wert, den der Umrichter abtastet. Einzelheiten finden Sie in D0.21 und D0.22. Fiihren
Sie bei der Kalibrierung zwei Spannungswerte an jede FI-Klemme an und speichern Sie die
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gemessenen Werte und die angezeigten Werte in den Funktionscodes CC.00 bis CC.07.
Anschliefend fiihrt der Umrichter automatisch eine Nullpunktverschiebung durch.

cC.12 Gemessene Spannung FOV 1 ‘ StandardmaRig ‘ Werkseitige Korrektur
Einstellbereich | 0,500 V — 4,000 V
cc13 Angezeigte Spannung FOV 1 ‘ StandardmaRig Werkseitige Korrektur
' Einstellbereich | 0,500 V/ — 4,000 V
cc.1a Gemessene Spannung FOV 2 | StandardmaRig Werkseitige Korrektur
Einstellbereich | 6.000 V —9.999 V
CC.15 Angezeigte Spannung FOV 2 | StandardmaRig | Werkseitige Korrektur
Einstellbereich 6.000 V—-9.999 V
CC.16 Reserviert
CC.17 Reserviert
CC.18 Reserviert
CC.19 Reserviert

Diese Parameter dienen zur FOV-Korrektur.

Die Korrektur wurde vor der Auslieferung vorgenommen. Nach dem Zuriicksetzen auf die
Werkseinstellungen werden diese Parameter auf die werkseitig voreingestellten Werte
zuriickgesetzt. Im Allgemeinen miissen Sie diese Parameter nicht anpassen.

Die eingestellte Spannung gibt die theoretische Ausgangsspannung des Umrichters an. Die
gemessene Spannung gibt den tatsdchlichen Wert der Ausgangsspannung an, der mit
Messgeraten wie z. B. einem Multimeter gemessen wurde.

Gruppe DO: Uberwachte Parameter

Die Gruppe DO dient zur Uberwachung des Zustands des Umrichters wiahrend des Betriebs.
Die Parameterwerte konnen Sie liber das Bedienfeld, das sich fiir die Aufstellung im
Betriebsraum eignet, oder Gber eine Kommunikationsschnittstelle vom Host-Computer aus
einsehen.

DO0.00 bis D0.31 sind Uberwachungsparameter wihrend des Betriebs und im Stillstand, die
durch die Parameter P7.03 und P7.04 definiert sind.

Weitere Einzelheiten finden Sie in der Tabelle.

Funktionscode Name des Parameters Einheit
D0.00 Betriebsfrequenz (Hz) 0,01 Hz
D0.01 Eingestellte Frequenz (Hz) 0,01 Hz
D0.02 Busspannung (V) 0,1V
D0.03 Ausgangsspannung (V) 1v
D0.04 Ausgangsstrom (A) 0,01 A
D0.05 Ausgangsleistung (kW) 0,1 kW
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D0.06 Ausgangsdrehmoment (%) 0,1%
D0.07 Mit Eingangszustand 1
D0.08 MO1 Ausgangszustand 1
D0.09 Reserviert

D0.10 FIC-Spannung (V) 0,01V
DO0.11 Reserviert

D0.12 Zahlerwert 1
DO0.13 Langenwert 1
D0.14 Ladegeschwindigkeit 1
D0.15 PID-Einstellung 1
D0.16 PID-Ruckkopplung 1
D0.17 PLC-Status 1
D0.18 Eingangsimpulsfrequenz 0,01 kHz
D0.19 Drehzahl des Elektromotors U/min.
D0.20 Verbleibende Betriebszeit 0,1 Min.
D0.21 FIV-Spannung vor der Korrektur 0,001V
D0.22 FIC-Spannung vor der Korrektur 0,001V
D0.23 Reserviert

D0.24 Lineare Geschwindigkeit 1 m/min
DO,25 Gesamtdauer unter Spannung 1 Min.
D0.26 Gesamtbetriebszeit 0,1 Min.
D0.27 Eingangsimpulsfrequenz 1Hz
D0.28 Kommunikationseinstellung 0,01%
D0.29 Reserviert

D0.30 Hauptfrequenz X 0,01 Hz
D0.31 Hilfsfrequenz Y 0,01 Hz
D0.32 Anzeige des Werts einer beliebigen

DO0.33 Reserviert

D0.34 Reserviert

D0.35 Erforderliches Drehmoment 0,1%
D0.36 Reserviert

D0.37 Phasenverschiebungswinkel 0,1
D0.38 Reserviert

D0.39 Sollspannung bei V/F-Trennung 1V
DO0.40 Ausgangsspannung bei V/F-Trennung 1V
D0.41 Reserviert

D0.42 Reserviert

D0.43 Reserviert
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D0.44

Reserviert

D0.45

Stérungsmeldung

Kapitel 6: Fehlerpriifung und Fehlerbehebung
6.1 Fehleranzeige und Fehlerbehebung

Der Umrichter V 800 verfiigt Gber insgesamt 28 Warnmeldungen und Schutzfunktionen.
Sobald eine Stérung auftritt, wird die Schutzfunktion aktiviert, der Ausgang des Umrichters
wird abgeschaltet und der Fehlercode des Umrichters auf dem Display des Bedienfelds
angezeigt. Der Benutzer kann die Ursache des Problems selbst analysieren und eine Losung
finden. Wenn ein Fehler mit einem gepunkteten Rahmen markiert ist, wenden Sie sich bitte
an einen Kundendienst oder lhren Lieferanten oder kontaktieren Sie direkt unser

Unternehmen.

In den meisten Fillen |6st ein Uberspannungsfehler der Hardware einen OUOC-Alarm aus.

Fehlerbezeichnung

Anzeige
auf dem
Display

Mogliche Ursache

Losung

Schutz des
Umrichters

ocC

1: Der Ausgangskreis ist
geerdet oder kurzgeschlossen.
2: Das Anschlusskabel des
Motors ist zu lang.

3: Das Modul Uberhitzt sich.
4: Die inneren Verbindungen
haben sich gel6st.

5: Die Hauptsteuerplatine ist
defekt.

6: Die Antriebsplatine ist
defekt.

7: Das Umrichtermodul ist

1: Beheben Sie dulere
Mangel.

2: Installieren Sie den
Ausgangsfilter.

3: Uberpriifen Sie den
Luftfilter und den
Kahlventilator.

4: SchlieBen Sie alle Kabel
ordnungsgemald an.

5, 6, 7: Wenden Sie sich an
den technischen Support.
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Uberstrom
waéhrend der
Beschleunigung

oc1

1: Der Ausgangskreis ist
geerdet oder kurzgeschlossen.
2: Das Autotuning des Motors
findet nicht statt.

3: Die Beschleunigungszeit ist
zu kurz.

4: Die manuell eingegebene
Drehmomentanstiegskurve
oder die V/F-Kurve ist nicht
geeignet.

5: Die Spannung ist zu niedrig.
6: Der Start erfolgt bei
laufendem Motor.

7: Wahrend der
Beschleunigung tritt eine
plotzliche Belastung auf.

8: Das Modell des AC-
Umrichters hat eine zu niedrige
Leistungsklasse.

1: Beheben Sie dulRere
Mangel.

2: FUhren Sie das
Autotuning des Motors
durch.

3: Verlangern Sie die
Beschleunigungszeit.

4: Passen Sie die manuell
eingegebene
Drehmomenterhéhung
oder die V/F-Kurve an.

5: Stellen Sie die Spannung
auf den normalen Bereich
ein.

6: Wahlen Sie den Neustart
der Drehzahliberwachung
oder starten Sie den Motor
nach dessen Abschaltung.
7: Entfernen Sie die
zusatzliche Last.
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1: Der Ausgangskreis ist

geerdet oder kurzgeschlossen.

2: Das Autotuning des Motors
wurde nicht durchgefiihrt.

3: Die Beschleunigungszeit ist
zu kurz.

4: Die manuell eingegebene
Drehmomentanstiegskurve

1: Beheben Sie dufere Méangel.
2: Fihren Sie das Autotuning
des Motors durch.

3: Verlangern Sie die
Beschleunigungszeit.

4: Passen Sie die manuell
eingegebene
Drehmomenterhdhung oder die

Uberstrom oder die V/F-Kurve ist nicht | V/F-Kurve an.
wahrend der OC1 |geeignet. 5: Stellen Sie die Spannung auf
Beschleunigung 5: Die Spannung ist zu niedrig.| den normalen Bereich ein.
6: Der Start erfolgt bei 6: Wahlen Sie den Neustart der
laufendem Motor. Drehzahliiberwachung oder
7: Wahrend der starten Sie den Motor nach
Beschleunigung tritt eine dessen Abschaltung.
plotzliche Belastung auf. 7: Entfernen Sie die zusatzliche
8: Das Modell des Umrichters | Last.
hat eine zu niedrige 8: Wahlen Sie einen Umrichter
Leistungsklasse. einer hoheren Leistungsklasse.
1: Der A kreis i
er Ausgangskrels Ist 1: Beheben Sie dufere Méangel.
geerdet oder kurzgeschlossen. N . .
. 2: Fihren Sie das Autotuning
2: Das Autotuning des Motors
) . des Motors durch.
wurde nicht durchgefiihrt. . L
. .. . 3: Verlangern Sie die
3: Die Verzoégerungszeit ist zu . .
.. Verzbgerungszeit.
Uberstrom kurz. 4: Stellen Sie die Spannung auf
wahrend der OC2 | 4: Die Spannung ist zu niedrig.| | P &

Beschleunigung

5: Wahrend der Verzogerung
wird eine pl6tzliche Belastung
hinzugefugt.

6: Die Bremseinheit und der
Bremswiderstand sind nicht
installiert.

den normalen Bereich ein.

5: Entfernen Sie die zusatzliche
Last.

6: Montieren Sie die
Bremseinheit und den
Bremswiderstand.
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Uberstrom bei

1: Der Ausgangskreis ist
geerdet oder kurzgeschlossen.
2: Das Autotuning des Motors
wurde nicht durchgefiihrt.

3: Die Spannung ist zu niedrig.
4: Wahrend des Betriebs wird

1: Beheben Sie duRere Mangel.
2: Fihren Sie das Autotuning
des Motors durch.

3: Stellen Sie die Spannung auf
den normalen Bereich ein.

4: Entfernen Sie die zusatzliche

konstanter 0oc3 ; talich I
Geschwindigkeit el'ne p ot.z. iche Belastung Last." o .
hinzugefugt. 5: Wahlen Sie einen Umrichter
5: Das Modell des AC- einer hoheren Leistungsklasse.
Umrichters hat eine zu
niedrige Leistungsklasse.
1: Die Eingangsspannung ist | 1: Stellen Sie die Spannung auf
zu hoch. den normalen Bereich ein.
2: Eine dulere Kraft treibt den| 2: Entfernen Sie die dufRere
.. Motor wahrend der Kraft oder bauen Sie einen
Uberspannung . . .
- Beschleunigung an. Bremswiderstand ein.
wahrend der ou1l . . L - s
. 3: Die Beschleunigungszeit ist | 3: Verlangern Sie die
Beschleunigung . .
zu kurz. Beschleunigungszeit.
4: Die Bremseinheit und der | 4: Montieren Sie die
Bremswiderstand sind nicht | Bremseinheit und den
installiert. Bremswiderstand.
1: Die Eingangsspannung ist
zu hoch. 1: Stellen Sie die Spannung auf
2: Eine dulere Kraft treibt den| den normalen Bereich ein.
Uberspannun Motor wahrend des 2: Entfernen Sie die dufere
N P g Abbremsens an. Kraft oder bauen Sie einen
wahrend der ou2 . .. . . .
Verzéeerun 3: Die Verzogerungszeit ist zu | Bremswiderstand ein.
g & kurz. 4: Montieren Sie die
4: Die Bremseinheit und der | Bremseinheit und den
Bremswiderstand sind nicht | Bremswiderstand.
installiert.
1: Die Eingangsspannung ist | 1: Stellen Sie die Spannung auf
Uberspannung bei zu hoch. den normalen Bereich ein.
konstanter OU3 | 2: Eine duBere Kraft treibt den| 2: Entfernen Sie die duRere
Geschwindigkeit Motor wahrend des Kraft oder bauen Sie einen
Abbremsens an. Bremswiderstand ein.
. Die Eingangsspannung liegt Stellen Sie die
Fehler bei der POFF |aullerhalb des zuldssigen Eingangsspannung innerhalb

Stromversorgung

Bereichs.

des zuldssigen Bereichs ein.
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Unzureichende

1: Am Netzteil treten
plotzliche Stromausfalle auf
2: Die Eingangsspannung des
Umrichters liegt nicht
innerhalb des zuldssigen
Bereichs.

3: Die Busspannung ist

1: Setzen Sie den Fehler auf Null
zuriick.
2: Stellen Sie die Spannung auf

LU ungewohnlich. .. . .
Spannung . _ den zulassigen Bereich ein.
4: Briicke des Gleichrichters L
. .. 3,4, 5, 6: Wenden Sie sich an
und Ausgleichsbriicke den technischen Support
beschadigt pport.
5: Die Antriebsplatine ist
beschadigt.
6: Die Hauptplatine des
Bedienfelds ist beschadigt
1: Die Belastung ist zu hoch 1: Reduzieren Sie die Belastung
oder der Rotor des Motors ist | und Gberprifen Sie den Motor
Uberlastung des oL blockiert. sowie den mechanischen
Umrichters 2: Das Modell des Umrichters | Zustand.
hat eine zu niedrige 2: Wahlen Sie einen Umrichter
Leistungsklasse. einer hoheren Leistungsklasse.
1: P3.0List falsch eingestellt. | | o\ o1 cio pg.01 richtig ein.
2: Die Belastung ist zu hoch, . -
2: Reduzieren Sie die Belastung
sodass der Motor den Rotor .. . .
. . . und Uberpriifen Sie den Motor
Motoruberlastung| OL1 |zum Stillstand bringt. .
. und den mechanischen Zustand
3: Das Modell des Umrichters . L .
. L 3: Wahlen Sie einen Umrichter
hat eine zu niedrige L .
. mit hoherer Leistungsklasse.
Leistungsklasse.
1: Das Kabel, das den
Umrichter mit dem Motor
verbindet, ist defekt. 1: Beheben Sie duRere Mangel.
2: Der dreiphasige FM- 2: Uberpriifen Sie, ob die
Verlust der Ausgang ist unsymmetrisch dreiphasige Motorwicklung in
Ausgangsstufe Lo gang ¥ ! phasig g

(reserviert)

wenn der Motor lauft.

3: Die Platine im Umrichter ist
defekt.

4: Das Umrichtermodul ist
defekt.

Ordnung ist.
3,4: Wenden Sie sich an den
technischen Support.
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Uberhitzung des

1: Die Umgebungstemperatur
ist zu hoch.

2: Der Luftfilter ist verstopft.
3: Der Ventilator ist defekt.

1: Senken Sie die
Umgebungstemperatur.

2: Reinigen Sie den Luftfilter.
3: Tauschen Sie den
beschadigten Lifter aus.

Wechselrichters OH |4 .Der thermosensitive . 4: Ersetzen Sie den
Widerstand des Moduls ist 1 - .
.y beschadigten warmesensiblen
beschadigt. )
5: Das Umrichtermodul ist Resistor.
’ s 5: Wechseln Sie den Umrichter
beschadigt.
aus
1: Das Signal der externen
Stoérung wird tiber den DI-
. Eingang eingegeben.
Fehl . . .
ener emei EF 2: Das Signal der externen Setzen Sie den Vorgang zurick.
externen Gerats .. s .
Storung wird Uber die
virtuelle E/A-Schnittstelle
eingegeben.
L D.er Hos't-CF)mp')uter 1: Uberpriifen Sie den Host-
befindet sich in einem
e Computer.
ungewohnlichen Zustand. .. . .
L 2: Uberprifen Sie das
— 2: Das Kommunikationskabel .
Kommunikations- . Verbindungskabel.
CE ist defekt. - .
fehler . . 3: Stellen Sie P028 korrekt ein.
3: P028 ist falsch eingestellt. N
. 4: Stellen Sie die
4:Kommunikationsparameter .
. - Kommunikationsparameter
in der PD-Gruppe sind falsch .
. korrekt ein.
eingestellt.
1: Die 1: Tauschen Sie die
Stoérung des Antriebssteuerungskarte und | Antriebssteuerkarte des
Gleichstromschiitz| rAy |die Stromversorgung weisen | Netzteils aus.
es eine Storung auf. 2: Tauschen Sie das defekte DC-
2: Der DC-Schiitz ist defekt. Schiitz aus.
1: Beseitigen Sie die Quelle der
Fehler bei der IE 1: EMV-Storungen. EMV-Storung 2: Tauschen Sie

Stromerfassung

2: Die Steuerplatine ist defekt.

die beschadigte Steuerplatine
aus.
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1: Die Motorparameter
entsprechen nicht den

1: Stellen Sie die
Motorparameter gemal dem

Fehler beim TE Angaben auf dem Typenschild korrekt ein.
Autotuning Typenschild. 2: Uberpriifen Sie das Kabel,
2: Die Zeit des Autotunings das den Umrichter mit dem
des Motors wurde beendet. | Motor verbindet.
Fehler beim
Schreiben/Lesen EEP Der EEPROM-Kreis ist Tauschen Sie die
des EPROM- beschadigt. Hauptsteuerplatine aus.
Speichers
Meldung eines 1: Es liegt Uberspannung vor é:bBeseltlgen e
technischen ouoc |7 7. g~ P g vor. erspfm.'mung'.
2: Es liegt Uberstrom vor. 2: Beseitigen Sie den
Fehlers »
Uberstrom.
Kurzschluss gegen GND Der Motor hat einen Tauschen Sie das Kabel oder
Erde Kurzschluss zur Erde. den Motor aus.
Die . . Die Gesamtlaufzeit hat den quchen Sie den D.atensatz
Gesamtbetriebszeil END1 | . . mithilfe der Funktion zur
. eingestellten Wert erreicht. e
t wurde erreicht Initialisierung der Parameter.
Die Gesamtzeit Die Gesamtbetriebszeit hat Loschen Sie den Datensatz
wurde unter Druck| END2 | den eingestellten Wert mithilfe der Funktion zur
erreicht erreicht. Initialisierung der Parameter.
Uberpriifen Sie, ob die Last
Der Betriebsstrom des abgeklemmt ist oder ob die
LOAD
Nullbelastung OA Umrichters liegt unter P9.64. | Einstellungen P9.64 und P9.65
korrekt sind.
Ve"rlust der PID- Die PID-Riickkopplung ist UPerprufen Sie <.:|as PID-
Riickkopplung . . Rickkopplungssignal oder
.. PIDE |geringer als der Einstellwert .
wahrend des . stellen Sie PA.26 auf den
. flr PA.26. S .
Betriebs richtigen Wert ein.
1: Die Belastung ist zu hoch 1: Reduzieren Sie die Belastung
. oder der Rotor des Motors ist | und iberpriifen Sie den Motor
Fehler bei der . . .
blockiert. sowie dessen mechanischen
Impulsstromgrenz| CBC

e

2: Das Modell des Umrichters
hat eine zu niedrige
Leistungsklasse.

Zustand.
2: Waéhlen Sie einen Umrichter
einer hoheren Leistungsklasse.
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1: Die Parameter des
Drehgebers sind falsch 1: Stellen Sie die
eingestellt. Sensorparameter korrekt ein.
Zu groRe 2: Das Autotuning des Motors | 2: Fihren Sie das Autotuning
Geschwindigkeitsa| ESP | wurde nicht durchgefiihrt. des Motors durch.
bweichung 3: Die Parameter P9.69 und | 3: Stellen Sie P9.69 und P9.70
P9.70 fiir eine zu grolRe entsprechend der aktuellen
Geschwindigkeitsabweichung | Situation richtig ein.
sind eingestellt.
1: Die Parameter des 1: Stellen Sie die
Drehgebers sind falsch Sensorparameter korrekt ein.
eingestellt. 2: Fihren Sie das Autotuning
7u hohe 2: Das Aytotuning desﬂMotors des Motors. durch. )
Motordrehzahl oSP | wurde nicht durchgefihrt. 3: Stellen Sie die Parameter fir
3: Die Parameter P9.69 und | die Erkennung einer
P9.70 zur Erkennung einer Motoriuberdrehzahl
Motoriberdrehzahl sind entsprechend der aktuellen
falsch eingestellt. Situation richtig ein.

6.2 Haufige Fehler und deren Behebung
Wahrend der Nutzung des Umrichters konnen folgende Fehler auftreten. Zur einfachen
Fehleranalyse sehen Sie sich bitte die folgende Tabelle an.

Tabelle 5-1 Fehlerbehebung bei hdufigen Stérungen des Umrichters

SN Fehler

Mogliche Ursache

Lésung

der Versorgung
wird auf dem
Display keine

versorgt oder die
Versorgungsspannung ist zu niedrig.

1: Der Umrichter wird nicht mit Strom

Beim Einschalten

Anzeige angezeigt.

2: Die Stromversorgung des Schalters
auf der Antriebsplatine des Umrichters
ist fehlerhaft.

3: Die Antriebsplatine des Umrichters
ist beschadigt.

4: Das Bedienfeld ist defekt.

5: Das Kabel, das die Steuerplatine, das
Bedienfeld und die Antriebsplatine
verbindet, ist beschadigt

1: Uberpriifen Sie die
Stromversorgung.

2: Uberpriifen Sie die
Busspannung.

3: Wenden Sie sich an den
technischen Support.
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1: Das Kabel zwischen der
Antriebsplatine und der Steuerplatine
weist einen fehlerhaften Kontakt auf.

W .
Verizl: :Ine 2: Die Komponenten der Steuerplatine
ein eschagltetgist sind beschadigt. Wenden Sie sich an den
g. « | 3:Der Motor oder das Motorkabel technischen Support.
wird ,,2000 .
angezeiat haben einen Kurzschluss zur Erde.
gezelgt. 4: Die Hall-Sonde ist defekt.
5: Die gelieferte Leistungsaufnahme
des Umrichters ist zu gering.
Wenn die 1: Messen Sie den
Versoraun 1: Der Motor oder das Ausgangskabel | Isolationswiderstand des
. & g. des Motors steht unter Kurzschluss zur| Motors und des
eingeschaltet ist,
wird .GND" Erde, Ausgangskabels.
- 2: Der Umrichter ist defekt. 2: Wenden Sie sich an den
angezeigt.

technischen Support.

Das Display des
Umrichters zeigt
beim Einschalten
der

Stromversorgung
einen normalen
Zustand an. Aber

nach dem Start

wird ,,2000

angezeigt und das
Programm stoppt

1: Der Lifter ist defekt oder sein Rotor
ist blockiert.

2: Die externe Steuerklemme ist
kurzgeschlossen.

1: Tauschen Sie den
beschadigten Liufter aus.
2: Beheben Sie duRere
Mangel.

sofort.
1: Die Einstellung der Tragerfrequenz | 1: Verringern Sie die
OH-Fehler ist zu ho"ch. ' Grundfrequen'z (P017).
. . 2: Der Lifter ist defekt oder der 2: Wechseln Sie den
(Uberhitzung des ) . . -
, Luftfilter ist verstopft. Ventilator aus und reinigen
Moduls) tritt . . . )
. o 3: Die Komponenten im Inneren des Sie den Luftfilter.
haufig auf.

Umrichters sind beschadigt
(Thermoelemente oder andere).

3: Wenden Sie sich an den
technischen Support.
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Nach dem
AnschlieRen des
Motors an die
Wechselstromvers
orgung dreht sich
der Motor nicht.

1: Uberpriifen Sie den Motor und die
Motorkabel.

2: Die Parameter des
Frequenzumrichters sind falsch
eingestellt (Motorparameter).

3: Das Kabel zwischen der
Antriebsplatine und der Steuerplatine
weist einen fehlerhaften Kontakt auf.
4: Die Antriebsplatine ist defekt.

1: Uberpriifen Sie, ob das
Kabel zwischen dem
Umrichter und dem Motor
in Ordnung ist.

2: Tauschen Sie den Motor
aus oder beheben Sie die
mechanischen Mangel.

3: Uberpriifen Sie die
Motorparameter und stellen
Sie neu ein.

S-Terminals sind

1: Die Parameter sind falsch
eingestellt.
2: Das externe Signal ist fehlerhaft.

1: Uberpriifen und setzen
Sie die Parameter in der
Gruppe P5 zuriick.

2: SchlieBen Sie die
externen Signalkabel wieder
an.

gesperrt. 3: Die Verbindung zwischen OP und 3: Uberprifen Sie noch
+24 V wurde unterbrochen. . . .
4: Die Steuerplatine ist defekt. einmal die Verbindung
zwischen OP und +24 V.
4: Wenden Sie sich an den
technischen Support.
8 Reserviert
1: Stellen Sie die
Motorparameter erneut ein
1: Die Motorparameter sind falsch oder fiihren Sie das
Der Umrichter |eingestellt. Autotuning des Motors
meldet hdufig | 2: Die Zeit fur die durch.
Uberstrom und | Beschleunigung/Verzogerung ist falsch | 2: Stellen Sie die richtige
Uberspannung. |eingestellt. Zeit flr die Beschleunigung
3: Die Belastung schwankt. bzw. Verzégerung ein.
3: Wenden Sie sich an den
technischen Support.
1: Uberpriifen Sie, ob das
Die Anzeige Kabel des Schiitzes locker
,RAY“ leuchtet ist.
auf, wenn die 2: Uberpriifen Sie, ob das
10 Stromversorgun| Das Sanftanlauf-Schitz ist nicht Sch.Utz defekt ist.
g oder der aktiviert. 3: Uberprifen Sie, ob die
Umrichter 24-V-Versorgung der
eingeschaltet Schiitzspule defekt ist.
sind. 4: Wenden Sie sich an den

technischen Support.
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Kapitel 7: Wartung

A WARNUNG

¢ Die Wartung muss gemal den festgelegten Wartungsverfahren durchgefihrt werden.
e Wartungsarbeiten, Kontrollen und der Austausch von Bauteilen diirfen nur von einer
zertifizierten Person durchgefiihrt werden.
¢ Warten Sie nach dem Abschalten des Hauptstromkreises 10 Minuten, bevor Sie weitere
Wartungsarbeiten durchfiihren, oder

Kontrolle.
¢ Beriihren Sie die Bauteile oder Gerate auf den Leiterplatten nicht direkt. Andernfalls
kann

der Umrichter durch elektrostatische Aufladung beschadigt werden.
¢ Nach der Wartung miissen alle Schrauben festgezogen werden.

7.1 Kontrolle

Um einen Ausfall des Frequenzumrichters zu vermeiden und sicherzustellen, dass er tber
einen langen Zeitraum hinweg zuverldssig mit hoher Leistung arbeitet, muss der Benutzer
den Umrichter regelmaRig (mindestens einmal pro Halbjahr) Gberprifen. In der folgenden
Tabelle sind die Priifgegenstande aufgefiihrt.

Geprifte Teile Gegenstand der Priifung
Temperatur / Die Umgebungstemperatur muss unter 40 °C liegen. Die
Luftfeuchtigkeit Luftfeuchtigkeit muss zwischen 20 und 90 % betragen.

Es durfen sich weder Staub ansammeln noch

Rauch
auch und Staub Wasserriickstande oder Kondenswasser bilden.

Uberpriifen Sie, ob (iberm&Rige Warmeentwicklung oder

Umrichter . . .
ungewohnliche Vibrationen auftreten.
. Uberpriifen Sie, ob der Liifter normal funktioniert und sich
Ventilator . .. .
keine Fremdkorper darin verfangen haben.
Die Versorgungsspannung und die Frequenz mussen innerhalb
Stromversorgung . . .
des zuldssigen Bereichs liegen.
Uberpriifen Sie den Motor auf ungewdhnliche Vibrationen,
Motor

Uberhitzung, Gerdusche, Phasenausfille und Ahnliches.
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7.2 RegelmiaBige Wartung

Die Benutzer sollten den Antrieb in Der

Prifungsgegenstand ist folgender:

regelmaRigen Abstinden (berprifen.

Geprifte Teile

Gegenstand der Priifung

Lésung

Schrauben an den
Klemmen der

Ob sie nicht locker sind

Schrauben festziehen

Leiterplatten

Staub und Schmutz

Mit dem Staubsauger von
Staub befreien.

Gerduschentwicklung,
Vibrationen, ob das Gerat mehr

Von Verschmutzungen

Ventilator . befreien oder den Liifter

als 20.000 Betriebsstunden

. austauschen
aufweist
Farb- und .

. Tauschen Sie den
Elektrolytkondensator | Geruchsveranderungen

N - Elektrolytkondensator aus
Uberprifen

Mit dem Staubsauger von

Kuhler Staub und Schmutz Staub befreien,
Teile der Staub und Schmutz Mit dem Sta?ubsauger von
Stromversorgung Staub befreien.

7.3 Austausch verschlissener Teile

Lufter und Elektrolytkondensatoren sind im Lieferumfang enthalten. Ersetzen Sie diese
regelmaRig, um einen langfristigen, sicheren und stérungsfreien Betrieb zu gewahrleisten.
Die Austauschfristen sind wie folgt:
¢ Ventilator: muss alle 20.000 Stunden ausgetauscht werden;

¢ Elektrolytkondensator: Er muss ausgetauscht werden, wenn er 30.000 bis 40.000
Betriebsstunden erreicht hat.

7.4 Garantie fiir den Frequenzumrichter V 800

7.4.1 Priifungen des Umrichters

Der Hersteller hat den Frequenzumrichter vor dem Versand griindlich gepriift und
vorprogrammiert. Die Eigenschaften des Produkts V 800 entsprechen der technischen
Dokumentation, vorausgesetzt, es wird gemal den Anweisungen und Empfehlungen in der
technischen Dokumentation und in der Bedienungsanleitung installiert und verwendet.
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Gepriifter Stromkreis Priifergebnis Zugehorige Norm
Isolationswiderstand > 1IMQ GB12668
Isolationsfestigkeit 2,5 kV AC; 60 s Leckstrom < 1 mA GB12668

Kontaktentladung +/-4 kv
ESD Luftentladung +/- 8 kV EN61000-4-2
Entladung an Anschlissen +/- 4 kV
RST +/-4 kv
EFT uvw +/-2kV EN61000-4-4
Signalpfade +/-2,5 kV
; . Leiter-Leiter +/-2kV
Leitungsiiberspannung LeiterErde Ty EN61000-4-5
CS-Test (Frequenzbereich 150 kHz bis 80 MHz) 10 V (EMK) EN61000-4-6

7.4.2 Gewabhrleistungsfrist

Die Gewahrleistungsfrist fiir Verbraucher betragt 24 Monate ab dem Tag des Verkaufs des
Produkts

7.4.3 Garantiebedingungen

Die Garantie gilt nur fiir Stérungen und Mangel, die auf einen Herstellungsfehler oder auf
die verwendeten Materialien zurtickzufuhren sind. Die Garantie verlangert sich um den
Zeitraum, in dem der Frequenzumrichter in Reparatur war.

Der Kaufer macht seinen Anspruch auf eine Garantiereparatur beim Hersteller geltend.
Der Kaufer sendet den Frequenzumrichter auf eigene Kosten zur Reparatur an den
Verkaufer.

7.4.4 Die Garantie erstreckt sich nicht auf Mangel, die verursacht wurden durch

a./ das Verschulden des Kaufers — Nutzers bei mechanischen Beschadigungen (z. B. beim
Transport oder durch Herunterfallen) oder bei einer Nutzung, die nicht den technischen
Unterlagen entspricht, bei falschem Anschluss, falscher Absicherung bzw. wenn der Defekt
durch unsachgemaRe Eingriffe in das Produkt entstanden ist.

b./ Schaden am Gerat durch duBere Einfliisse (Verschmutzung der inneren Teile des
Umrichters durch Staub, Eindringen von Feuchtigkeit in die internen Schaltkreise) und
durch Naturereignisse (Auswirkungen von hohen Uberspannungen, z. B.

(infolge eines Blitzschlags, eines Brandes, einer Uberschwemmung usw.)

¢/. Durch unsachgemaRe Lagerung, Anschluss entgegen den Empfehlungen sowie durch
Beschadigungen durch dulere Einfllsse, insbesondere durch elektrische GréRen
unzulassiger GroRe.
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Vyzo C €
KONFORMITATSERKLARUNG

Firmenname: VYBO Electric a.s.

Sitz: Radlinského 18
05201 Spisska Nova Ves
Slowakische Republik Identifikationsnummer: 45537143

Die Konformitatserklarung wird im Namen des Herstellers ausgestellt, der auf eigene
Verantwortung die Konformitat der folgenden Produkte bestatigt:

Frequenzumrichter V800-2S...; V800-4T...; V810-2S...; V810-4T...; V900-2S...; V900-4T...

Die Sicherheitsmerkmale dieses Produkts erfiillen alle einschlagigen
Sicherheitsanforderungen fur Bauteile gemal der EG-Richtlinie 2006/42/EG Uber
elektrische Maschinen.

Darliber hinaus wurden bei der Beurteilung die folgenden Richtlinien herangezogen:

Richtlinie Giber Niederspannungsgerate 2014/35/EU

ECM-Richtlinie 2014/30/EU

Richtlinie 2009/125/EG uber die umweltgerechte Gestaltung

Regelung von Frequenzumrichtern 2019/1781 (EU)

Bei der Konformitatsbewertung wurden auch harmonisierte technische Normen
herangezogen:

EN 61800-5-1:2007+A1:2017

EN 61800-5-1:2007+A11:2021

EN 61800-3:2004+A1:2012

EN 61800-9-21, Annex |; Part 3, 2019/1781

Spisska Nova Ves, den 28.09.2026

Ing. Babeta Vybostokova
stellvertretende Vorstandsvorsitzende

Diese Erklarung stellt keine Garantie fiir die Eigenschaften der Produkte im Sinne einer
Haftung flr durch diese verursachte Schaden dar. Die in der Produktdokumentation
aufgefihrten Sicherheitshinweise und Anweisungen zur bestimmungsgemalen
Verwendung mussen beachtet werden.
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Anhang A Kommunikationsprotokoll V
800

Anhang A: Kommunikationsprotokoll

Die Umrichterserie V 800 bietet eine RS485-Kommunikationsschnittstelle und
unterstitzt das Kommunikationsprotokoll MODBUS. Der Anwender kann sich (ber
einen PC oder eine zentrale SPS verbinden und (iber das Kommunikationsprotokoll
den Umrichter einstellen, Befehle senden, Funktionsparameter andern oder lesen
sowie den Umrichterstatus, Stérungsinformationen usw. lesen.

1. Protokollinhalt

Das serielle Kommunikationsprotokoll definiert den Inhalt der seriell Gbertragenen
Informationen und deren Format. Tritt beim Empfang der Informationen vom Gerat
ein Fehler auf oder kann das Gerat die Anforderungen des Masters nicht erfillen,
wird eine Riickmeldung an den Anwender gesendet.

2. Anwendungsmethoden

Anwendung mit RS485-Bus, auf den das Ubergeordnete Steuerungsnetz Giber PC /
SPS zugreift.

3. Busstruktur Feldbus-Schnittstelle

Hardwareschnittstelle RS485. Asynchrone serielle Ubertragung, Halbduplex-
Betrieb. Es kann jeweils nur der Master Daten senden, die Gegenseite kann Daten
nur empfangen. Bei der seriellen asynchronen Kommunikation werden die Daten in
Form von Nachrichten rahmenweise gesendet. Die Topologie basiert auf einem
System mit einem einzigen Master.

Die Adressen werden im Bereich 1 — 247 eingestellt.

0 ist die Broadcast-Adresse. Jede Gerdteadresse muss im jeweiligen Netz eindeutig
sein.

4. Protokollbeschreibung

Die Umrichter der Serie V 800 verfligen Uber eine asynchrone serielle Schnittstelle
fir das Kommunikationsprotokoll MODBUS nach dem Master-Slave-Prinzip. Im Netz
gibt es nur ein Gerat (Master), das eine ,Anfrage / Befehl“ senden kann. Die anderen
Geréate konnen auf die Anfrage des Masters nur antworten, d. h. Daten liefern oder
die entsprechende Aktion ausfiihren. Master ist hierbei ein Personal Computer (PC),
ein industrielles Steuergerat oder eine speicherprogrammierbare Steuerung (SPS)
usw. Der Master kann mit jedem Gerét einzeln kommunizieren.

5. Struktur der Kommunikationsdaten

Die Kommunikationsdatenstruktur der Umrichter der Serie V 800 im Format des
MODBUS-Protokolls ist wie folgt: Im RTU-Modus werden die Nachrichten in Rahmen
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gesendet, die mit einer Pause von 3.5 Zeichen beginnen und enden. Als erstes Feld
wird die Gerateadresse gesendet.

Die Ubertragenen Zeichen sind hexadezimal und verwenden die Ziffern 0 — 9 und die
Buchstaben A bis F. Nach dem Empfang einer Nachricht wertet jedes Gerat die
Adresse aus und prift, ob die Nachricht an dieses Gerat gerichtet ist. Nach dem
Empfang des letzten Zeichens folgt eine Pause von 3.5 Zeichen. Nach dieser Pause
beginnt eine neue Nachricht.

Der gesamte Nachrichtenrahmen muss als kontinuierlicher Datenstrom uUbertragen
werden. Tritt vor Abschluss der Ubertragung eine Pause von mehr als 1.5 Zeichen
auf, verwirft das empfangende Gerat die unvollstandige Nachricht und nimmt an,
dass das nachste Byte eine neue Nachricht ist.

Ebenso gilt: Folgt eine neue Nachricht bereits nach einer Pause von weniger als 3,5
Zeichen, nimmt das empfangende Gerat an, dass sie die Fortsetzung der vorherigen
Nachricht ist.

Dies fiihrt zu einem Fehler, da das Feld der CRC-Priifsumme nicht korrekt sein kann.

Der RTU-Rahmen hat folgendes Format:

Nachrichtenbeginn 3.5 Zeichen
Empfangeradresse Adresse 1—247
Angeforderter Funktionscode 03: Lesen eines 16-Bit-Registers;
CMD 06: Schreiben eines 16-Bit-Registers

Datenteil DATA (N-1)

Datenteil DATA (N-2) Informationsinhalt: Adresse des Funktionscode-
Parameters, Funktionscode, Anzahl der Parameter,
~~~~~~ Werte der Funktionscode-Parameter usw.

Datenteil DATA O

CRC-Prufsumme CHK, High-Byte
CRC-Prifsumme CHK

CRC-Priifsumme CHK, Low-Byte

Nachrichtenende 3.5 Zeichen

CMD (Befehlsanweisung) und DATA (Beschreibung des Datenworts): Befehlscode
03H, N Worter lesen (es konnen max. 12 Worter gelesen werden). Beispiel: Vom
Gerat mit der Adresse 01 ab Adresse F105 fortlaufend zwei aufeinanderfolgende
Werte lesen:
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ADR 01H

CMD 03H

High-Byte der Adresse F1H

Low-Byte der Adresse O5H

High-Byte der Registeranzahl 00H

Low-Byte der Registeranzahl 02H

CRC-Priifsumme CHK, High-Byte

CRC.Prifsumme CHK, Low-Byte CRC-CHK-Wert ist zu berechnen

Antwortinformation des Slave-Gerats

Bei Einstellung Pd.05=0:

ADR 01H

CMD 03H

High-Byte 00H

Low-Byte 04H

High-Byte FOO2H 00H

Low-Byte FOO2H 00H
Daten-High-Byte FOO3H 00H 00H
Daten-Low-Byte FOO3H 01H 04H
CRC-Prifsumme CHK, Low-Byte 0OH

CRC-CHK-Wert ist
. . zu berechnen
CRC-Prufsumme CHK, High-Byte 00H
Bei Einstellung Pd.05=1:

ADR 01H

CMD 03H

High-Byte 00H

Low-Byte 04H

High-Byte FOO2H OO0H

Low-Byte FOO2H 00H

Daten-High-Byte FOO3H O00H

Daten-Low-Byte FOO3H 01H

CRC-Priifsumme CHK, Low-Byte .
CRC-CHK-Wert ist zu berechnen
CRC-Prifsumme CHK, High-Byte
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Befehlscode: 06H schreibt ein Wort. Beispiel: 3000 (BB8H) in das Slave-Gerit
schreiben.
Adresse FOOAH des Umrichters O5H.

Befehl:

ADR 05H

cMD 06H

High-Byte der Datenadresse FOH

Low-Byte der Datenadresse 0AH

Daten-High-Byte 0BH

Daten-Low-Byte B8H

CRC-Priifsumme CHK, Low-Byte

CRC-Prifsumme CHK, High-Byte CRC-CHK-Wert ist zu berechnen

Antwortinformation des Slave-Gerats

ADR 02H

CMD 06H

High-Byte der Datenadresse EFOH

Low-Byte der Datenadresse 0AH

Daten-High-Byte 13H

Daten-Low-Byte 88H

CRC-Priifsumme CHK, Low-Byte

CRC-Prafsumme CHK, High-Byte CRC-CHK-Wert ist zu berechnen

CRC-Prifung: RTU verwendet die CRC-Prifung. Die Nachricht enthédlt ein
Fehlererkennungsfeld, das auf dem CRC-Verfahren basiert. Das CRC-Feld priift den
gesamten Inhalt der Nachricht. Die CRC besteht aus zwei Bytes, d. h. 16 Bit. Der Wert
wird vom sendenden Gerat berechnet und an die Nachricht angehangt. Das
empfangende Gerat berechnet ihn ebenfalls und vergleicht ihn mit dem CRC-Wert in
der empfangenen Nachricht.

Die CRC (Cyclical Redundancy Check) wird in folgenden Schritten berechnet:
Schritt 1: Laden Sie ein 16-Bit-Register (CRC-Register genannt) mit FFFFH.

Schritt 2: Verkniipfen Sie das erste 8-Bit-Byte der Befehlsnachricht per XOR mit dem
Low-Byte des 16-Bit-CRC-Registers und legen Sie das Ergebnis im CRC-Register ab.

Schritt 3: Prifen Sie das LSB des CRC-Registers.
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Schritt 4: Ist das LSB des CRC-Registers 0, schieben Sie das CRC-Register um ein Bit
nach rechts, fullen Sie das MSB mit Null auf und wiederholen Sie dann Schritt 3. Ist
das LSB des CRC-Registers 1, schieben Sie das CRC-Register um ein Bit nach rechts,
fiillen Sie das MSB mit Null auf, verkniipfen Sie das CRC-Register per XOR mit dem
Polynomwert AOO1H und wiederholen Sie dann Schritt 3.

Schritt 5: Wiederholen Sie die Schritte 3 und 4, bis acht Schiebevorgange ausgefiihrt
sind. Danach ist ein vollstandiges 8-Bit-Byte verarbeitet.

Schritt 6: Wiederholen Sie die Schritte 2 bis 5 fiir das nachste 8-Bit-Byte der
Befehlsnachricht. Fahren Sie so fort, bis alle Bytes verarbeitet sind. Der endgiiltige
Inhalt des CRC-Registers ist der CRC-Wert. Bei der Ubertragung der CRC in der
Nachricht miissen High-Byte und Low-Byte des CRC-Werts vertauscht werden, d. h.
das Low-Byte wird zuerst gesendet.

Das Programm fiir die CRC-Funktion lautet wie folgt:
unsigned int crc_cal_value(unsigned char *data_value,unsigned char data_length)
inti;
unsigned int crc_value=Oxffff;
while(data_length--)
crc_value " =*data_value++;
for(i=0;i<8;i++)

If(crc_value&0x0001) crc_value=(crc_value»1 )"0xa001;
else
crc_value=crc_value»1;

}

}
Retum(crc_value);

Definition der Adressen der Kommunikationsparameter. Dieser Abschnitt beschreibt
die Kommunikationsinhalte zur Steuerung des Umrichterbetriebs, zum
Umrichterstatus und zur Einstellung der zugehorigen Parameter. Lesen und
Schreiben von Funktionscode-Parametern (einige Funktionscodes sind nicht
anderbar und nur fiir den Hersteller oder zur Uberwachung bestimmt); Regeln fiir die
Adressen der Funktionscode-Parameter: High-Byte FO-FF (Gruppe P), AO-AF (Gruppe
C), 70-7F (Gruppe D), Low-Byte: 00-FF.

Z. B. P3.12: Die Adresse wird als F30C dargestellt; Gruppe PF: Parameter sind nicht
anderbar; Gruppe D: nur Lesen, Parameter kdnnen nicht gedndert werden.

Einige Umrichterparameter dirfen im Betrieb nicht gedndert werden. Einige
Umrichterparameter kdnnen in keinem Zustand gedndert werden.
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Da haufiges Speichern im EEPROM aulRerdem dessen Lebensdauer verkiirzen kann,
genlgt es bei Funktionscodes, die im Kommunikationsbetrieb nicht gespeichert
werden missen, nur den Wert im RAM zu dndern. Bei der Parametergruppe P wird
die betreffende Funktion adressiert, indem F durch O ersetzt wird. Bei der
Parametergruppe C wird die betreffende Funktion adressiert, indem A durch 4
ersetzt wird. Die entsprechenden Funktionscode-Adressen lauten: High-Byte: 00 bis
OF (Gruppe P), 40 bis 4F (Gruppe C), Low-Byte: 00 bis FF.

Soll der Funktionscode P3.12 nicht im EEPROM gespeichert werden, lautet die
Adresse 030C. Soll der Funktionscode C0-05 nicht im EEPROM gespeichert werden,
lautet die Adresse 4005. Mit dieser Adressierung kann nur in den RAM geschrieben,
aber nicht gelesen werden; beim Lesen ist die Adresse ungiiltig. Fir alle Parameter
koénnen Sie diese Funktion auch mit dem Befehlscode 7H ausfiihren.

Stellen Sie den Umrichter auf Steuerung Giber Kommunikation ein: P0.02=2 und
P0.04=9

Steuerung Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle (EFB)
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Kommunikationsprofilbereich (1000...1FFF)

Index Parameterbeschreibung

1000 Sollfrequenz (-10000 bis 10000) Schreiben/Lesen
1001 Betriebsfrequenz Lesen
1002 Zwischenkreisspannung Lesen
1003 Ausgangsspannung Lesen
1004 Ausgangsstrom Lesen
1005 Ausgangsleistung Lesen
1006 Ausgangsdrehmoment Lesen
1007 Betriebsdrehzahl Lesen
1008 S-Eingang Lesen
1009 MO1-Ausgang Lesen
100A FIV-Spannung Lesen
100B FIC-Spannung Lesen
100C Reserviert Lesen
100D Zahlereingang Lesen
100E Langeneingang Lesen
100F Lastdrehzahl Lesen
1010 PID-Sollwert Lesen
1011 PID-Riickfiihrung Lesen
1012 PLC-Schritte Lesen
1013 Impulseingangsfrequenz, Einheit 0.01kHz Lesen
1014 Reserviert Lesen
1015 Verbleibende Laufzeit Lesen
1016 FIV-Spannung vor Korrektur Lesen
1017 FIC-Spannung vor Korrektur Lesen
1018 Reserviert Lesen
1019 Lineargeschwindigkeit Lesen
101A Aktuelle Einschaltzeit Lesen
101B Aktuelle Laufzeit Lesen
101C Impulseingangsfrequenz, Einheit 1 Hz Lesen
101D Kommunikationssollwert Lesen
101E Reserviert Lesen
101F Anzeige Hauptfrequenz X Lesen
1020 Anzeige Hilfsfrequenz Y Lesen

Hinweis zu 1000H:

Der Wert der Sollfrequenz ist ein relativer Prozentwert, 10000 entspricht 100,00%.
Der Wert -10000 entspricht -100,00%. Frequenzdaten werden in Prozent der
Maximalfrequenz angegeben (P0.12); P2.10.
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Betragt diese Frequenz z. B. 50 Hz und wird das Register 1000H auf 5000 gesetzt,
steuert der Umrichter den Motor mit einer Frequenz von 25 Hz (50%). Die Register
des Umrichters werden mit dem Befehl #3 (Read holding register) gelesen. In die
Register des Umrichters wird mit dem Befehl #6 (Preset holding register)
geschrieben.
Steuerbefehle des Umrichters (nur Schreiben):
Befehlsadresse Befehlsfunktion
0001: Vorwartslauf
0002: Ruckwartslauf
0003: normale Drehung
2000 0004: Riickwéartsbewegung
0005: freier Auslauf
0006: Rampenstopp
0007: Fehler-RESET
Lesen des Umrichterstatus (nur Lesen):

Befehlsadresse Befehlsfunktion
0001: Vorwartslauf RUN FWD
3000 0002: Rickwartslauf RUN REV

0003: Stillstand STOP

Passwortsperre (wird 8888H zuriickgegeben, wurde die
Passwortprifung durchgefihrt):

Passwortadresse Eingegebenes Passwort
Befehlsadresse Befehlsinhalt

BITO: (reserviert)
BIT1: (voreingestellt)
2001 BIT2: gesteuerter Ausgang RA-RB-RC
BIT3: reserviert
BIT4: gesteuerter Ausgang M0O1
Steuerung des Analogausgangs FOV (nur Schreiben):

Befehlsadresse Befehlsinhalt
2002 0-7FFF entspricht 0%~100%
Steuerung des Analogausgangs FOC: (nur Schreiben)
Befehlsadresse Befehlsinhalt
2003 0-7FFF entspricht 0%~100%
Steuerung des Impulsausgangs (PULSE), (nur Schreiben):
Befehlsadresse Befehlsinhalt
2004 0-7FFF entspricht 0%~100%
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Beschreibung der Umrichterstoérung:
Storungsadresse Informationen zur Umrichterstérung
Parameterbeschreibung (nur Lesen)
0000: keine Stérung
0001: reserviert
0002: Uberstrom beim Beschleunigen
0003: Uberstrom beim Verzégern
0004: Uberstrom bei konstanter Drehzahl
0005: Uberspannung beim Beschleunigen
0006: Uberspannung beim Verzégern
0007: Uberspannung bei konstanter Drehzahl
0008: Uberlastfehler Bremswiderstand
0009: Unterspannung
000A: Uberlast Umrichter
000B: Uberlast Motor
000C: reserviert
000D: Ausgangsphase
000E: Ubertemperatur Umrichter
00OF: externer Fehler
0010: Kommunikationsfehler

0011: Schiutzfehler

0012: Stromerfassungsfehler

0013: Autotuning-Fehler

0014: reserviert

0015: Parameterfehler beim Schreiben/Lesen
0016: Hardwarefehler Umrichter

0017: Erdschluss des Motors

0018: reserviert

0019: reserviert

001A: Laufzeit erreicht

001B: reserviert

001C: reserviert

001D: Einschaltzeit erreicht

001E: Nulllast

001F: Verlust der PID-Riickfiihrung im Betrieb
0028: Fehler Strombegrenzung

0029: Stérung Motorumschaltung im Betrieb
002A: zu grolRe Drehzahlabweichung

002B: zu hohe Motordrehzahl

002D: Ubertemperatur Motor

005A: Encoderfehler

005B: Encoder nicht angeschlossen

005C: Fehler Anfangsposition

005E: Fehler Drehzahlriickfiihrung
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Adresse Komm.-Fehler Storungsbeschreibung (nur Lesen)

0000: kein Fehler

0001: Passwortfehler

0002: Befehlscodefehler

0003: CRC-Fehler

8001 0004: ungtiltige Adresse

0005: ungtiltiger Parameter

0006: Korrekturparameter ungultig
0007: System gesperrt

0008: EPROM-Operation blockiert

Kommunikationsparameter der Gruppe Pd

Baudrate Einstellwert 0005

Einerstelle: MODBUS-Baudrate
0:300 BPS

1:600 BPS

2:1200 BPS

Pd.00 Einstellbereich | 3:2400 BPS

4:4800 BPS

5:9600 BPS

6:19200 BPS

7:38400 BPS

Dieser Parameter dient zur Einstellung der Baudrate zwischen Umrichter und PC.
Beachten Sie, dass die Baudrate von Master und Slave gleich eingestellt sein muss.
Andernfalls ist keine Kommunikation moglich. Je héher die Baudrate, desto schneller
die Dateniibertragung.

Datenformat Einstellwert 3

0: Ohne Paritat, Format <8,N,2>
Pd.01 1: Gerade Paritat, Format <8,E,1>
Einstellbereich | 5. Ungerade Paritit, Format <8,0,1>
3: Ohne Paritat, Format <8,N,1>

Das im PC und im Umrichter eingestellte Datenformat muss libereinstimmen, sonst
kann keine Kommunikation aufgebaut werden.

Datenformat Einstellwert 1

Pd.02
1-247 (0 ist die Broadcast-Adresse —

Einstellbereich MASTER)
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Ist die Gerdteadresse auf den Wert 0 eingestellt, bedeutet dies, dass das Gerat
sendet (Broadcast).

Die Gerateadresse ist eindeutig (mit Ausnahme der Broadcast-Adresse) und soll
zwischen Rechner und Umrichter eine Peer-to-Peer-Kkommunikation gewdhrleisten.

Datenformat Einstellwert | 2ms

Pd.
d.03 Einstellbereich 0-20ms

Antwortverzogerung: Zeitspanne, in der das Gerat die gesendeten Daten annimmt.
Ist die Antwortverzégerung kiirzer als die Verarbeitungszeit des Systems, liegt die
Antwortverzogerung innerhalb der Verarbeitungszeit des Systems; ist die
Antwortverzogerung hingegen langer als die Datenverarbeitung im System,
verlangert das System die Wartezeit bis zur Antwort.

Kommunikations-Timeout Einstellwert 0

Pd.04
Einstellbereich 0.0 s (unwirksam), 0.1-60.0 s

Ist der Funktionscode auf 0.0 s eingestellt, ist der Parameter unwirksam.

Ist der Funktionscode auf einen giiltigen Wert eingestellt und lberschreitet das
Zeitintervall bis zur ndchsten Kommunikation das Kommunikations-Timeout, meldet
das System einen Kommunikationsfehler (CE). Ublicherweise wird der Parameter auf
unwirksam eingestellt. Ist im Parameter eine Zeit eingestellt, kénnen Sie den
Kommunikationsstatus Gberwachen.

Protokollauswahl Einstellwert 1

Pd.05 Einstellbereich 0: Nicht-Standard-MODBUS-Protokoll
1: Standard-MODBUS-Protokoll

Pd.05=1: Standard-MODBUS-Protokoll ausgewahlt
Pd.05=0: Beim Lesebefehl gibt das Gerat die Anzahl der Bytes gemal dem MODBUS-
Protokoll zurtick,

wie in diesem Kapitel ausfuhrlich beschrieben.

Auflosung des Stromwerts Einstellwert 1
Pd.06
. . 0: 0.01A
Einstellbereich 1: 01A

Dient zur Auswahl der Einheit des Stromwerts beim Lesen des Ausgangsstroms (iber
die Kommunikation.
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Druckfehler vorbehalten.
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P 1.1 Spezifische Parameter des Umrichters V800

Typ des Nennstrom Verluste Luftmenge Effizienz ca.
Umrichters (A) (kW) (m3/h) (%)
V800-2S0007 4,5 0,055 20 0,95
V800-250011 5,5 0,080 30 0,95
V800-250015 7 0,095 30 0,95
V800-250022 10 0,126 44 0,95
V800-25S0030 16 0,172 44 0,95
V800-4T0007 2,5 0,040 20 0,96
V800-4T0011 3,0 0,070 20 0,96
V800-4T0015 3,7 0,095 30 0,96
V800-4T0022 5,0 0,12 30 0,96
V800-4T0030 7.5 0,14 30 0,96
V800-4T0040 9 0,16 35 0,96
V800-4T0055 13 0,19 35 0,97
V800-4T0075 17 0,24 69 0,97
V800-4T0110 25 0,34 69 0,97
V800-4T0150 32 0,44 103 0,97
V800-4T0185 37 0,52 103 0,97
V800-4T0220 45 0,61 103 0,97
V800-4T0300 60 0,65 170 0,97
V800-4T0370 75 0,99 170 0,97
V800-4T0450 90 1,18 170 0,97
V800-4T0550 110 1,51 210 0,98
V800-4T0750 150 1,87 250 0,98
V800-4T0900 176 2,30 330 0,98
V800-4T1100 210 2,40 330 0,98
V800-4T1320 253 2,62 405 0,98
V800-4T1600 300 3,31 405 0,98
V800-4T2000 380 4,74 450 0,98
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P 1.2 Spezifikation der Eingangsdrossel (Bezeichnung AC-Drossel)

. Motorleistung Auswahlwerte fiir die Drossel
Umrichtermodell
(kw) Nennstrom (A) Induktivitit (mH)
V800-250004 0.4 3.0 7
V800-250007 0.75 5.0 7
V800-250015 1.5 7.5 3.8
V800-250022 2.2 11 2.5
V800-250030 3.0 17 0.75
V800-4T0004 0.4 15 3.8
V800-4T0007 0.75 3.0 3.8
V800-4T0015 1.5 4.0 3.8
V800-4T0022 2.2 5.5 2.5
V800-4T0040 4.0 10 2.0
V800-4T0055 5.5 14 1.5
V800-4T0075 7.5 18 1
V800-4T0110 11 26 0.75
V800-4T0150 15 32 0.6
V800-4T0185 18.5 37 0.42
V800-4T0220 22 45 0.35
V800-4T0300 30 60 0.28
V800-4T0370 37 75 0.19
V800-4T0450 45 90 0.16
V800-4T0550 55 110 0.13
V800-4T0750 75 150 0.10
V800-4T0900 90 170 0.12
V800-4T1100 110 205 0.06
V800-4T1320 132 250 0.06
V800-4T1600 160 300 0.04
V800-4T2000 200 380 0.04
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P 1.3 Spezifikation der Ausgangsdrossel (Bezeichnung OC-Drossel)

Umrichtermodell

Motorleistung

Auswahlwerte fur die Drossel

(kw) Nennstrom (A) Induktivitdt (mH)

V800-250004 0.4 2.5 7
V800-250007 0.75 4.5 7
V800-250015 1.5 7.0 3.8
V800-250022 2.2 10 2.5
V800-250030 3.0 16 0.13
V800-4T0004 0.4 1.2 1.5
V800-4T0007 0.75 2.5 1.5
V800-4T0015 1.5 3.7 1.5
V800-4T0022 2.2 5.0 1.0
V800-4T0040 4.0 9 0.8
V800-4T0055 5.5 13 0.6
V800-4T0075 7.5 17 0.25
V800-4T0110 11 25 0.13
V800-4T0150 15 32 0.087
V800-4T0185 18.5 37 0.066
V800-4T0220 22 45 0.052
V800-4T0300 30 60 0.045
V800-4T0370 37 75 0.032
V800-4T0450 45 90 0.030
V800-4T0550 55 110 0.023
V800-4T0750 75 150 0.019
V800-4T0900 90 176 0.014
V800-4T1100 110 210 0.011
V800-4T1320 132 255 0.011
V800-4T1600 160 300 0.008
V800-4T2000 200 380 0.005
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1.4 Nachfolgend sind die Schrauben und Anzugsmomente spezifiziert

Modell SchraubengroRe Anzugsmoment (Nm)
V800-4T0011 M3,5 0,7 bis 0,9
V800-4T0015 M3,5 0,7 bis 0,9
V800-4T0022 M3,5 0,7 bis 0,9
V800-4T0030 M3,5 0,7 bis 0,9
V800-4T0040 M4 1,2 bis 1,5
V800-4T0055 M4 1,2 bis 1,5
V800-4T0075 M4 1,2 bis 1,5
V800-4T0090 M4 1,2 bis 1,5
V800-4T0110 M4 1,2 bis 1,5
V800-4T0150 M4 1,2 bis 1,5
V800-4T0185 M5 2 bis 2,5
V800-4T0220 M5 2 bis 2,5
V800-4T0300 M6 4 bis 6
V800-4T0370 M6 4 bis 6
V800-4T0450 M8 9 bis 11
V800-4T0550 M8 9 bis 11
V800-4T0750 M8 9 bis 11
V800-4T0900 M10 18 bis 23
V800-4T1100 M10 18 bis 23
V800-4T1320 M10 18 bis 23
V800-4T1600 M10 18 bis 23
V800-4T2000 M10 18 bis 23
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P 1.5 Hinweise zur EMV-gerechten Installation

P 1.5.1 Aligemeine Informationen zur EMV

EMV ist die Abkiirzung fiir elektromagnetische Vertraglichkeit, d. h. die Fahigkeit eines
Gerats oder Systems, in einer elektromagnetischen Umgebung ordnungsgemaR zu arbeiten,
ohne bei anderen Geraten unzulassige elektromagnetische Stérungen zu verursachen.
EMV umfasst zwei Bereiche: elektromagnetische Stéraussendung und Storfestigkeit.

Je nach Ausbreitungsweg lassen sich elektromagnetische Stérungen in zwei Kategorien

einteilen: leitungsgebundene Stérungen und gestrahlte Stérungen.

Leitungsgebundene Stérungen werden Uber Leiter Gbertragen. Daher gelten alle Leiter
(wie Kabel, Ubertragungsleitungen, Spulen, Kondensatoren usw.) als Ubertragungswege
flr Stoérungen.

Gestrahlte Stérungen werden dagegen Uber elektromagnetische Wellen Ubertragen; ihre
Energie ist umgekehrt proportional zum Quadrat der Entfernung.

Eine elektromagnetische Storung setzt drei Bedingungen voraus: Stérquelle,
Ubertragungsweg und empfindlicher Empfanger. Fiir den Anwender liegt die Lésung von
EMV-Problemen hauptsichlich im Ubertragungsweg, da die Geriteeigenschaften von

Stoérquelle und Empfanger nicht verandert werden kénnen.

FIC (4-20 mA)
GND
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P 1.5.2 EMV-Eigenschaften des Umrichters

Wie andere elektrische oder elektronische Gerate ist der Umrichter nicht nur Quelle,
sondern auch Empfanger elektromagnetischer Stérungen. Aufgrund seines
Funktionsprinzips kann er gewisse elektromagnetische Stérungen erzeugen.

P 1.5.3 EMV-Installationshinweise

Um den storungsfreien Betrieb aller elektrischen Gerate im selben System zu gewahrleisten,
beschreibt dieser Abschnitt auf Grundlage der EMV-Eigenschaften des Umrichters die EMV-
gerechte Installation unter mehreren Aspekten der Anwendung (Stoérunterdriickung,
Verdrahtung, Erdung, Ableitstrom und Netzfilter). Ein gutes EMV-Verhalten hangt vom
Zusammenwirken aller finf Aspekte ab.

P 1.5.4 Storunterdriickung

Alle an die Steuerklemmen angeschlossenen Kabel miissen geschirmt ausgefihrt sein. Der

Kabelschirm ist in der Ndhe des Umrichteranschlusses zu erden. Die Erdung erfolgt liber
eine ringformige 360°-Kabelschelle.

Verbinden Sie Umrichter und Motor Uber ein geschirmtes Kabel oder einen separaten
Kabelkanal. Ein Ende des Schirms bzw. der metallischen Abdeckung des Kabelkanals sollte
geerdet und das andere mit dem Motorgehause verbunden werden. Der Einbau eines EMV-
Filters kann die elektromagnetischen Stérungen deutlich verringern.

P 1.5.5 Ausfiihrung der Verdrahtung

Versorgung: Die Steuerkreise sollten iber einen Trenntransformator gespeist werden. Das
Kabel sollte aus 5 Leitern bestehen, davon drei AuBenleiter, ein Neutralleiter und ein
Schutzleiter. Es ist strengstens untersagt, denselben Leiter zugleich als Neutralleiter und

als Schutzleiter zu verwenden.
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Zwei Schutzerdeleiter (PE). Die Norm flr die Antriebssicherheit IEC/EN 61800-5-1
erfordert fir einen festen Anschluss zwei PE-Leiter, wenn der Querschnitt des PE-Leiters
kleiner als 10 mm2 Cu oder 16 mm2 Al ist. Sie kdnnen z. B. den Kabelschirm zusatzlich zum

vierten Leiter verwenden.

P 1.5.6 Einteilung der Gerate
Ein Schaltschrank enthalt verschiedene elektrische Gerate wie Umrichter, Filter, SPS usw.

mit unterschiedlicher Storaussendung und Storfestigkeit. Diese Gerate sind daher nach
Stéraussendung und Stérempfindlichkeit in Kategorien einzuteilen. Gleichartige Gerate sind

im selben Bereich anzuordnen. Der Abstand zwischen Geraten verschiedener Kategorien

sollte iber 200 cm betragen.

P 1.5.7 Leitungsfiihrung im Schaltschrank
In einem Schaltschrank befinden sich Signalkabel (Schwachstrom) und Leistungskabel

(Starkstrom). Beim Umrichter werden die Leistungskabel in Eingangs- und Ausgangskabel
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unterteilt. Signalkabel werden durch Leistungskabel leicht gestort; daher sind beide

Kabelarten getrennt zu verlegen. Sie diirfen nicht mit weniger als 20 cm Abstand parallel

geflihrt, gekreuzt oder gebiindelt werden. Missen Signalkabel Leistungskabel kreuzen,

dann im Winkel von 90°. Eingangs- und Ausgangskabel nicht nebeneinander verlegen oder

biindeln, insbesondere bei Einbau eines EMV-Filters. Andernfalls koppeln sie ber ihre

verteilten Kapazitdten, und der EMV-Filter wird unwirksam.

> 500 mm

A

> 300 mm

>300mm  90°

Y Kabel vom Bedienpanel

}) Signale - selben Kabel é

: 230 VAC 24V DC
230vac (120VAC)
24VDC (120 VAC)

P 1.5.8 Erdung

Im Betrieb muss der Umrichter sicher geerdet sein. Die Erdung hat bei allen EMV-

MalRnahmen Vorrang, da sie nicht nur Gerdate und Personen schitzt, sondern auch die
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einfachste, wirksamste und kostenglinstigste Losung fir EMV-Probleme ist.

Es gibt drei Arten der Erdung: Einzelerdung, gemeinsame Erdung und Reihenerdung.
Verschiedene Steuerungssysteme sollten eine Einzelerdung, verschiedene Gerate im selben
Steuerungssystem eine gemeinsame Erdung und verschiedene, liber dasselbe Netzkabel

versorgte Gerate eine Reihenerdung verwenden.

P 1.5.9 Ableitstrom

Der Ableitstrom umfasst Ableitstrome zwischen den Leitern und gegen Erde. Er hdngt von
der verteilten Kapazitat und der Taktfrequenz des Umrichters ab. Der Ableitstrom gegen
Erde, d. h. der Strom Uber den gemeinsamen Erdungsleiter, kann nicht nur in den
Umrichter, sondern auch in andere Gerate flieBen. Er kann zudem Versorgungskreise, Relais
oder andere Gerate storen. Der Ableitstrom zwischen den Leitern, d. h. Gber die verteilten
Kapazitaten der Eingangs- und Ausgangsleiter, hdangt von der Taktfrequenz sowie von Lange
und Querschnitt der Motorkabel ab. Je hoher die Taktfrequenz, je langer das Motorkabel
und/oder je groRer der Kabelquerschnitt, desto groRer der Ableitstrom.
GegenmafRnahmen:

Eine Verringerung der Taktfrequenz kann den Ableitstrom wirksam senken. Bei einem
relativ langen Motorkabel (ldnger als 50 Meter) ist auf der Ausgangsseite eine AC-Drossel
oder ein Sinusfilter zu installieren; bei noch langeren Leitungen ist in bestimmten Abstdanden

jeweils eine Drossel einzubauen.

P 1.5.10 EMV-Filter

Der EMV-Filter hat groRen Einfluss auf die elektromagnetische Entstérung, daher ist sein
Einbau fur den Anwender empfehlenswert.

Fiir den Umrichter gibt es folgende Moglichkeiten zum Einbau eines Storfilters:

e Storfilter auf der Eingangsseite des Umrichters;

o Storfilter fir andere Gerate Uber einen Trenntransformator oder einen Netzfilter.

Beispiel fur die Entstérung auf der Ausgangsseite des Umrichters mit Ferritring bei

Umrichtern kleiner Leistung:
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HINWEISE zum Abschnitt: Kontrolle der Leitungen

(1) Verlegen Sie Steuersignalkabel, Hauptstromleitungen und sonstige elektrische
Leitungen getrennt voneinander.

(2) Verwenden Sie zur Vermeidung storungsbedingter Fehlfunktionen verdrillte oder
geschirmte Zweidrahtleitungen mit 0,5 bis 2 mm? Querschnitt.

(3) Vergewissern Sie sich, dass die verwendeten Klemmen hinsichtlich Spannung und
maximaler Strombelastung geeignet sind.

(4) Verwenden Sie die richtige Erdungsklemme E; der Erdungswiderstand muss kleiner als
10 Ohm sein (STN EN 62305-3).

Verwenden Sie den vorgeschriebenen Querschnitt des Erdungsleiters. Die Querschnitte
der Schutzleiter sind zu berechnen oder der Tabelle (alles gemaR STN 33 2000- 5 -54) zu
entnehmen. Der Erdungspunkt sollte mdglichst nahe am Umrichter liegen und die Leitung
moglichst kurz sein. In TN-Netzen missen folgende Anforderungen erfiillt sein:

(5) Der Erdungswiderstand des Sternpunkts der Stromquelle soll nicht gréRer als 5 Q sein.
Bei erschwerten Bodenverhaltnissen sind maximal 15 Q zulassig.

(6) Der Gesamterdungswiderstand der PEN-Leiter (einschlieRlich der von der
Transformatorstation und vom geerdeten Punkt abgehenden Leiter) darf bei Netzen mit
230 V AC nicht groRRer als 2 Q sein.

(7) Der PEN-Leiter im TN-C-Netz bzw. der PE-Leiter im TN-S-Netz ist Gber einen eigenen
Erder oder durch Anschluss an eine vorhandene Erdungsanlage zu erden. Die einzelnen
Erdungen der PEN- und PE-Leiter sollen hochstens 15 Q haben, an den Enden der
Leitungen und Netzabzweige am Neutralpunkt hochstens 5 Q.

(8) Erfullen Sie die Anschlussanforderungen jeder Klemme und wahlen Sie das Zubehor
wie Potentiometer, Voltmeter, Netzteile, Kabel, Klemmen usw. richtig aus.

(9) Nach Abschluss der Verdrahtung und der Priifung, ob alles richtig angeschlossen ist,
kann die Versorgung eingeschaltet werden.

(10) Die Gesamtlange der Leitung sollte max. 100 m betragen. Insbesondere bei groRen

Entfernungen kann die Strombegrenzungsfunktion beeintrachtigt werden oder es kann
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aufgrund der langen Leitungen zu Stérungen der am Umrichterausgang angeschlossenen

Gerate bzw. Einrichtungen oder zu Auswirkungen des Ladestroms kommen. Achten Sie
daher auf die Gesamtlange der Leitung. Bei der Auslegung der Ausgangskabel zum Motor
wird zur Minimierung von Hochfrequenzstérungen die Verwendung geschirmter Kabel
empfohlen, z. B. NYCY 3 x Querschnitt, NYCWY 3 x Querschnitt oder OLFLEX® 4G.

P 1.6 Kiihlung der Umrichter V800 der BaugroBen A2S, B2S, A4T, BAT
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P 1.7 Kiihlung der Umrichter V800 der BaugréfRen C und D
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P 1.8 Installation der V 800 ilibereinander

GrofRe A2S und A4T GrofRe B2S und B4T
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P 1.9 Montage des externen Bedienteils
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P 1.10 MaRzeichnung des Displays (externes Display V800)
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