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Vorwort

Dieses Handbuch liefert alle Informationen zu der Produktserie der FRENIC-Eco Umrichter, einschlieBlich
Arbeitsweise, Betriebsarten und Auswahl der Peripheriegerate. Lesen Sie im Interesse eines sicheren Be-
triebs dieses Handbuch bitte aufmerksam durch. Eine falsche Behandlung des Umrichters kann zu Be-
triebsstérungen des Umrichters und/oder der zugehérigen Geréte, einer Verkiirzung der Lebensdauer oder
zu anderen Problemen flhren.

Die nachstehende Tabelle fihrt die anderen mit dem Einsatz von FRENIC-Eco in Zusammenhang stehen-
den Unterlagen auf. Lesen Sie sie bei Bedarf im Zusammenhang mit diesem Handbuch.

Name

Material-Nr.

Beschreibung

Katalog

MEH442

Produktumfang, Eigenschaften, technische Daten, Aullenan-
sichten und Optionen des Produkts

Bedienungshandbuch

INR-SI147-1059-E

Abnahmepriifung, Montage und Verdrahtung des Umrich-
ters, Bedienung Uber die Tastatur, Testbetrieb des Motors,
Fehlersuche und Wartungs- und Inspektionsarbeiten

Ubersicht der durch Verwendung der FRENIC-Eco RS485
Kommunikationseinrichtung implementierten Funktionen,

RS485- o e

Komrmunikation, An- | MEH442 Crmrichtor protokall und.Funktionen sowie zuachtrige be.

wenderhandbuch - g g
tenformate.

RS485-

Kommunikationskarte
"OPC-F1-RS" Installa-
tionshandbuch

INR-S147-1059-E

Punkte der Abnahmepriifung und wie die Kartenoption in-
stalliert wird

Relaisausgangskarte
"OPC-F1-RY" Bedie-
nungshandbuch

INR-S147-1059-E

Punkte der Abnahmepriifung, wie die Kartenoption instal-
liert wird, Verdrahtung und technische Daten

Befestigungsadapter
flir externe Kiihlung
"PB-F1" Installations-
handbuch

INR-S147-1059-E

Punkte der Abnahmepriifung, was anzuwenden ist und wie
der Adapter installiert wird

Adapter fiir Schaltta-
feleinbau "MA-F1"
Installationshandbuch

INR-S147-1059-E

Punkte der Abnahmepriifung, was anzuwenden ist und wie
der Adapter installiert wird

Multifunktions-
Bedienteil "TP-G1"
Bedienungshandbuch

INR-S147-1059-E

Punkte der Abnahmeprifung, wie das Multifunktions-
Bedienteil installiert und angeschlossen wird, eine Betriebs-
anleitung des Bedienteils und technische Daten

FRENIC Loader Be-
dienungshandbuch

INR-S147-1059-E

Ubersicht, Installation, Einstellung, Funktionen, Fehlersuche
und technische Daten von FRENIC Loader

Die Unterlagen koénnen jederzeit ohne Ankiindigung gedndert werden. Stellen Sie sicher, dass Sie immer
die neueste Ausgabe in Gebrauch haben.

Zu Fuji Umrichtern gehdrende Unterlagen

Kataloge

FRENIC5000G11S/P11S

FVR-E11S
FRENIC-Mini

Anwenderhandbicher und technische Informationen

MEH403/MEH413

MEH403/MEH413

MEH403/MEH413
FRENIC5000G11S/P11S & FVR-E11S Technische Informationen MEH442
MEH442

FRENIC-Mini Anwenderhandbuch



Richtlinien fur die Unterdrickung von Oberwellen in elektrischen Haushalts- und
Universalgeraten

Unsere 3-Phasen-Umrichter mit 200 V und maximal 3,7 kW (Serie FRENIC-Eco) unterlagen den Ein-
schréankungen durch die vom Wirtschaftsministerium herausgegebenen "Richtlinien fur die Unterdriickung
von Oberwellen in elektrischen Haushalts- und Universalgeraten” (erlassen im September 1994 und uber-
arbeitet im Oktober 1999).

Diese Einschrankungen wurden jedoch aufgehoben, als die Richtlinien im Januar 2004 (berarbeitet wur-
den. Seitdem haben sich die einzelnen Umrichterhersteller selbst freiwillige Einschrankungen beziiglich der
Oberwellen ihrer Produkte auferlegt.

Wir empfehlen nach wie vor, dass Sie Ihren Umrichter mit einer Drosselspule (zur Unterdriickung von
Oberwellen) beschalten sollen. Verwenden Sie die in diesem Handbuch vorgestellte Zwischenkreisdrossel
als Drossel. Bei Einsatz anderer Drosseln kénnen Sie von uns auf Anfrage ausflhrliche technische Daten
erhalten.

Japanische Richtlinien fur die Unterdrickung von Oberwellen bei Kunden, die an
Hochspannung oder spezielle Hochspannung angeschlossen sind

Einzelheiten zu diesen Richtlinien finden Sie in Anhang B dieses Handbuchs.

Sicherheitshinweise

Lesen Sie dieses Handbuch und das FRENIC-Eco Bedienungshandbuch (INR-SI47-1059-E) sorgféltig
durch, ehe Sie mit Installation, Anschlissen (Verdrahtung), Bedienung oder Wartungs- und Inspektionsar-
beiten beginnen. Machen Sie sich vor Inbetriebnahme des Umrichters mit dem Produkt und allen zugehdri-
gen Sicherheitshinweisen und VorsichtsmaBnahmen griindlich vertraut.

Die Sicherheitshinweise in diesem Handbuch sind in die folgenden beiden Kategorien unterteilt.

Nichtbeachtung der durch dieses Symbol gekennzeichneten Hinweise kann
A WARNUNG | gefihrliche Zustiande hervorrufen, die zu schweren oder todlichen Verlet-
zungen fiihren kdénnen.

Nichtbeachtung der durch dieses Symbol gekennzeichneten Hinweise kann
AN VORSICHT | gefahrliche Zustande hervorrufen, die zu weniger schweren Verletzungen
und/oder Sachschaden flihren kénnen.

Nichtbeachtung der mit VORSICHT markierten Hinweise kann auch zu schwerwiegenden Konsequenzen
flhren. Diese Sicherheitshinweise sind extrem wichtig und missen jederzeit beachtet werden.

A VORSICHT

Dieses Gerdt ist nicht fir den Gebrauch in Geraten und Maschinen bestimmt, die direkten Einfluss auf
Leben und Gesundheit von Menschen haben. Fragen Sie lhren Fuji Electric Vertreter, ehe Sie die Um-
richterserie FRENIC-Eco fiir den Einsatz mit Maschinen und Geraten einplanen, die im Zusammenhang
mit Kernkraftanlagen, Luft- und Raumfahrt, Medizintechnik oder Transportwesen stehen. Wird das
Produkt im Zusammenhang mit Maschinen oder Geréten eingesetzt, von denen Leben abhangen oder die
bei Stérung oder Ausfall groBere Verluste oder Schaden hervorrufen kénnen, muss sichergestellt wer-
den, dass geeignete Sicherheitseinrichtungen installiert werden.




B Sicherheitsmallnahmen fir den Gebrauch

Beim Be-
trieb von
Allzweck-
motoren

Betrieb eines 400-
V-Allzweckmotors

Werden beim Betrieb eines 400-V-Allzweckmotors mit einem Umrichter
sehr lange Anschlussleitungen verwendet, kénnen Schéden an der Motor-
isolierung auftreten. Verwenden Sie bei Bedarf nach Rucksprache mit
dem Motorhersteller einen Sekundérkreisfilter (OFL). Wegen ihrer ver-
stérkten Isolierung bendétigen Fuji-Motoren keine Sekundarkreisfilter.

Drehzahlwerte und
Temperaturanstieg

Wird mit dem Umrichter ein Allzweckmotor betrieben, steigt die Motor-
temperatur an, wenn er an einer gewerblichen Stromversorgung ange-
schlossen ist. Im unteren Drehzahlbereich wird die Kihlwirkung abge-
schwécht. Daher ist das Ausgangsdrehmoment des Motors zurlickzuneh-
men.

Vibration

Wird ein Uber einen Umrichter betriebener Motor an einer Maschine an-
gebaut, kann durch die Eigenfrequenzen des Maschinensystems Resonanz
auftreten.

Beachten Sie, dass der Betrieb eines 2-Pol-Motors an 60 Hz oder mehr
abnormale Vibrationen hervorrufen kann.

*Es wird empfohlen, eine Gummikupplung
Schwingungsdampfer zu verwenden.

* Benutzen Sie die Resonanzfrequenzfunktion des Umrichters, um die Re-
sonanzbereiche zu berspringen.

oder Gummi-

Gerausch

Wird ein Allzweckmotor mit einem Umrichter betrieben, ist das Motorge-
rausch lauter als beim Betrieb an einer gewerblichen Stromversorgung.
Zur Gerduschreduzierung ist die Taktfrequenz des Umrichters zu erhéhen.
Ein Betrieb mit 60 Hz oder mehr kann auch zu einem stérkeren Dréhnen
fahren.

Beim Be-
trieb von
Spezialmo-
toren

Explosionsge-
schiitze Motoren

Wird ein explosionsgeschiutzter Motor mit einem Umrichter betrieben,
muss eine zuvor genehmigte Motor-Umrichter-Kombination eingesetzt
werden.

Tauchmotoren und
-pumpen

Diese Motoren besitzen einen héheren Nennstrom als Allzweckmotoren.
Wihlen Sie einen Umrichter, dessen Nennausgangsstrom hoher als der des
Motors ist.

Diese Motoren unterscheiden sich von Allzweckmotoren in ihren thermi-
schen Eigenschaften. Wahlen Sie bei der Einstellung des elektronischen
thermischen Uberstromsschutzes (fiir den Motor) einen geringen Wert bei
der thermischen Zeitkonstante des Motors.

Bremsmotoren

Bei Motoren, die mit parallel angeschlossenen Bremsen ausgestattet sind,
muss die Bremsenergie vom Primérkreis des Umrichters geliefert werden.
Die Bremse funktioniert nicht, wenn die Bremsspannung versehentlich an
den Umrichter-Ausgangskreis angeschlossen wird.

Verwenden Sie keine Umrichter fiir den Antrieb von Motoren mit Bremsen
in Reihenschaltung.

Getriebemotoren

Benutzt der Kraftiibertragungsmechanismus ein Getriebe, eine Drehzahl-
Verstelleinrichtung oder ein Untersetzungsgetriebe mit Olschmierung,
kann Dauerbetrieb mit geringen Drehzahlen zu einer schlechten Schmie-
rung fihren. Vermeiden Sie einen solchen Betrieb.

Synchronmotoren

Fur diesen Motortyp sind geeignete SpezialmalRnahmen zu ergreifen.
Nehmen Sie mit Ihrem Fuji Electric Vertreter Kontakt auf, um Einzelhei-
ten zu erfahren.

Einphasenmoto-
ren

Einphasenmotoren sind nicht geeignet fiir den Betrieb mit variabler Dreh-
zahl an Umrichtern. Verwenden Sie 3-Phasen-Motoren.




Umgebungs-
bedingungen

Installationsort

Setzen Sie den Umrichter in einem Umgebungstemperaturbereich von -10
bis +50°C ein.

Unter bestimmten Betriebsbedingungen kdnnen Kuhlkérper und Brems-
widerstand des Umrichters hei werden. Der Umrichter muss daher auf ei-
ner nicht brennbaren Unterlage (z.B. Metall) installiert werden.

Der Installationsort muss die in Kapitel 8, Abschnitt 8.5 "Betriebsumge-
bung und Lagerumgebung" spezifizierten Umgebungsbedingungen einhal-
ten.

Kombina-
tion mit
Periphe-
riegeraten

Installation von
Schutzeinrichtun-
gen

Installieren Sie zum Schutz der Verdrahtung im Primérkreis jedes Umrich-
ters einen empfohlenen Kompakt-Leistungsschalter oder eine Fehlerstrom-
Schutzeinrichtung bzw. einen Fehlerstrom-Schutzschalter (mit Uberstrom-
schutz). Stellen Sie sicher, dass die Schaltleistung des Leistungsschalters
der empfohlenen Schaltleistung entspricht.

Einbau eines
Magnetschiitzes
im Sekundarkreis

Wird im Ausgangskreis (Sekundarkreis) des Umrichters ein Magnetschiitz
eingebaut, um den Motor auf das Netz zu schalten (oder fur andere Zwe-
cke), missen Umrichter und Motor vollstandig gestoppt sein, ehe das Ma-
gnetschiitz ein- oder ausgeschaltet wird.

Entfernen Sie einen im Magnetschiitz integrierten Uberstromableiter im
Ausgangskreis (Sekundérkreis) des Umrichters.

Einbau eines
Magnetschiitzes
im Primarkreis

Schalten Sie das Schitz im Primérkreis maximal einmal pro Stunde ein
oder aus. Haufigeres Schalten kann zu Stérungen im Umrichterbetrieb
fihren.

Sind im Motorbetrieb hé&ufige Starts oder Stopps erforderlich, benutzen
Sie die Signale (FWD)/(REV) oder die Taste RUN/STOP.

Motor schiitzen

Die elektronische Ubertemperaturfunktion des Umrichters kann den Motor
schiitzen. Betriebswert und Motortyp (Allzweckmotor, Stromrichtermotor)
missen eingestellt werden. Geben Sie bei Motoren mit hoher Drehzahl
oder bei wassergekihlten Motoren einen geringen Wert als Temperatur-
Zeitkonstante ein.

Wenn Sie den Temperaturbegrenzer des Motors (ber eine lange Leitung
am Motor anschlieBen, kann in die Streukapazitat der Verdrahtung ein
hochfrequenter Strom einflieen. Hierdurch kann das Thermorelais bei ei-
nem Strom ansprechen, der geringer als der eingestellte Wert ist. In diesem
Fall missen Sie die Taktfrequenz heruntersetzen oder den Sekundéarkreis-
filter verwenden.

Kein Blind-
leistungs-
Kompensations-
kondensator mehr

SchlieBen Sie keine Blindleistungs-Kompensationskondensatoren am Pri-
markreis des Umrichters an. (Verbessern Sie den Leistungsfaktor des Um-
richters mit der Zwischenkreisdrossel.) SchlieBen Sie keine Blind-
leistungs-Kompensationskondensatoren am Ausgangskreis (Sekundér-
kreis) des Umrichters an. Hierdurch entsteht eine Uberstromauslésung, die
den Motorbetrieb deaktiviert.

Keine Uberspan-
nungsableiter
mehr

SchlieRen Sie keine Uberspannungsableiter am Ausgangskreis (Sekundar-
kreis) des Umrichters an.

Stérungen redu-
zieren

Normalerweise wird die Verwendung eines Filters und geschirmter Lei-
tungen zur Einhaltung der EMV-Richtlinien empfohlen.

Einzelheiten siehe Anhange, Anh. A "Vorteilhafte Benutzung von Umrich-
tern (Anmerkungen zu elektrischen Stérungen).

MaRnahmen ge-
gen Stol3stréme

Tritt eine Uberspannungsauslésung auf, wahrend der Umrichter gestoppt
ist oder mit geringer Last arbeitet, wird vermutet, dass der StoRstrom
durch das Offnen/SchlieRen des Phasenschieberkondensators im Leis-
tungssystem erzeugt wird.

* Schlieflen Sie eine Zwischenkreisdrossel an den Umrichter an.

Isolationspriifung

Benutzen Sie bei der Priifung des Umrichter-lsolationswiderstands einen
500-V-Megger und folgen Sie den Anweisungen im FRENIC-Eco Bedie-
nungshandbuch (INR-S147-1059-E), Kapitel 7, Abschnitt 7.5 "Isolations-
prifung™.




Leitungslange im
Steuerteil

Beim Einsatz einer Fernsteuerung betrdgt die maximale Leitungslange
zwischen Umrichter und Bedienbox 20 m. Es sind verdrillte Paare oder
geschirmte Leitungen zu verwenden.

Leitungslange
zwischen Um-
richter und Motor

Bei Verwendung langer Leitungen zwischen Umrichter und Motor kann
der Umrichter wegen Uberstroms iberhitzen oder abschalten, da ein héhe-
rer Oberwellenstrom in die Streukapazitat zwischen den einzelnen Phasen-
leitungen flieBt. Die Leitungen diirfen nicht langer als 50 m sein. Ist eine

Verdrah- groRere Léange erforderlich, muss die Taktfrequenz herabgesetzt oder ein
tung Sekundarkreisfilter eingebaut werden.
. ) Benutzen Sie Leitungen mit ausreichender Leistungsfahigkeit entspre-
Leitungsstarke chend dem Stromwert oder empfohlenen Leiterquerschnitt.
Leitunasart Verwenden Sie kein mehradriges Kabel, um mehrere Umrichter mit den
g zugehorigen Motoren gemeinsam anzuschlieRen.
Sorgen Sie flr eine sichere Erdung des Umrichters (iber den Erdungsan-
Erdung
schluss.
Waéhlen Sie einen Umrichter entsprechend der in der Standard-
Spezifikationstabelle des Umrichters aufgelisteten Motorleistung.
Auswahl Betrieb eines All- | \Wahlen Sie einen Umrichter mit einer um eine Stufe tber dem Standard
der Um- zweckmotors liegenden Leistung, wenn Sie ein hohes Anlaufdrehmoment oder schnelle
richterleis- Beschleunigung oder Verzdgerung brauchen. Einzelheiten siehe Kapitel 7,
tung Abschnitt 7.1 "Auswahl von Motoren und Umrichtern”.
Antrieb von Spe- | Wahlen Sie einen Umrichter, der die folgende Bedingung erfillt:
zialmotoren Umrichter-Nennstrom > Motor-Nennstrom
Transport Folgen Sie flr Transport und Lagerung von Umrichtern und die Auswahl von Standorten den
und Lg o Anweisungen im FRENIC-Eco Bedienungshandbuch (INR-S147-1059-E), Kapitel 1, Abschnitt
rung g 1.3 "Transport” und Abschnitt 1.4 "Lagerumgebung” und beachten Sie die darin beschriebenen

Umgebungsbedingungen.




Aufbau dieses Handbuchs

Dieses Handbuch enthélt die Kapitel 1 bis 9, Anhénge und ein Glossar.

Teil 1 Allgemeine Informationen

Kapitel 1 EINFUHRUNG IN FRENIC-Eco

Dieses Kapitel beschreibt Funktionen und Steuersystem der Serie FRENIC-Eco sowie die empfohlene
Konfiguration fur Umrichter und Peripheriegeréte.

Kapitel 2 TEILEBEZEICHNUNGEN UND FUNKTIONEN

Dieses Kapitel enthalt AuRenansichten der Serie FRENIC-Eco sowie eine Ubersicht tiber die Klemmenblo-
cke, einschliellich einer Beschreibung der LED-Anzeigen und Tasten auf dem Bedienteil.

Kapitel 3 BEDIENUNG UBER DAS BEDIENTEIL

Dieses Kapitel beschreibt die Bedienung des Umrichters tber das Bedienteil. Der Umrichter kennt drei
Betriebsarten: Lauf, Programmierung und Alarm. Hiermit konnen Sie den Motor laufen lassen und anhal-
ten, den Laufzustand Uberwachen, Funktionscodedaten einstellen, fiir Wartungsarbeiten erforderliche Lauf-
informationen anzeigen und Alarmdaten anzeigen.

Es sind zwei Arten des Bedienteils lieferbar: Standardbedienteil und Multifunktions-Bedienteil. Anweisun-
gen zur Bedienung des Multifunktionshedienteiles finden Sie in "MultifunktionsBedienteil Bedienungs-
handbuch" (INR-S147-0890-E).

Teil 2 Motor antreiben

Kapitel 4 BLOCKDIAGRAMME FUR STEUERLOGIK
Dieses Kapitel beschreibt die Haupt-Blockdiagramme fir die Steuerlogik der Umrichterserie FRENIC-Eco.

Kapitel 5 BETRIEB UBER RS485-KOMMUNIKATION

Dieses Kapitel gibt einen Uberblick tber den Umrichterbetrieb mittels RS485-Kommunikations-
einrichtung. Einzelheiten siehe Anwenderhandbuch RS485-Kommunikation (MEH448a) oder Installati-
onshandbuch RS485-Kommunikationskarte "OPC-F1-RS" (INR-S147-0872).

Teil 3 Peripheriegeréte und Optionen

Kapitel 6 AUSWAHL DER PERIPHERIEGERATE

Dieses Kapitel beschreibt die \Verwendung einer Reihe von Peripheriegeraten und Optionen, die zugehérige
FRENIC-Eco Konfiguration sowie die Anforderungen und VorsichtsmalRnahmen bei der Auswahl von Lei-
tungen und Crimpanschlissen.

Teil 4 Auswahl des optimalen Umrichtermodells

Kapitel 7 AUSWAHL DER OPTIMALEN MOTOR- UND UMRICHTERLEISTUNGEN

Dieses Kapitel vermittelt Ihnen die Informationen Uber die Umrichter-Ausgangsdrehmomentdaten, die
Auswahlprozedur und die Gleichungen zur Berechnung der Leistungen, die Ihnen bei der Auswahl der op-
timalen Motor- und Umrichtermodelle helfen sollen. Es hilft Ihnen auch bei der Auswahl der Bremswider-
stande.
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Teil 5 Technische Daten und Fehlersuche

Kapitel 8 TECHNISCHE DATEN

Dieses Kapitel beschreibt die technischen Daten der Ausgangswerte, des Steuersystems und der Klemmen-
funktionen fir die Umrichterserie FRENIC-Eco. Es beschreibt auch die Betriebs- und Lagerumgebung und
die AuBenmalie, gibt Beispiele grundsatzlicher Anschlussbelegungen und liefert Einzelheiten zu den
Schutzfunktionen.

Kapitel 9 FUNKTIONSCODES

Dieses Kapitel enthalt Ubersichtslisten der fiir die Umrichterserie FRENIC-Eco verfiigbaren sieben Funkti-
onscodegruppen sowie Einzelheiten zu den einzelnen Funktionscodes.

Kapitel 10 FEHLERSUCHE

Dieses Kapitel beschreibt die Fehlersuchprozeduren, die bei einer Stérung oder einem Alarmzustand des
Umrichters befolgt werden miissen. Priifen Sie in diesem Kapitel zuerst, ob ein Alarmcode angezeigt wird.
Ist dies der Fall, fahren Sie mit den Fehlersuchpunkten fort.

Anhénge

App. A Advantageous Use of Inverters (Notes on electrical noise)

App. B Japanese Guideline for Suppressing Harmonics by Customers Receiving High Voltage or Special
High Voltage

App. C Effect on Insulation of General-purpose Motors Driven with 400 V Class Inverters
App. D Inverter Generating Loss

App. E  Conversion from Sl Units

App. F  Allowable Current of Insulated Wires

Glossar

Symbole
In diesem Handbuch werden die folgenden Symbole verwendet:

Hi . Dieses Symbol weist auf Informationen hin, deren Nichtbeachtung dazu fiihren kann, dass der
C INWEISYmrichter nicht mit vollem Wirkungsgrad arbeitet. Es weist auch auf Informationen bezliglich
Fehlbedienungen und Einstellungen hin, die zu Unféllen flhren kénnen.

Ti Dieses Symbol weist auf Informationen hin, die bei der Durchfiihrung bestimmter Einstellun-
gen oder Bedienungen nitzlich sein kénnen.

]  Diese Symbol weist auf einen Bezug zu ausfihrlicheren Informationen hin.

vii
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Kapitel 1
EINFUHRUNG IN FRENIC-Eco

In diesem Kapitel werden Merkmale und Steuerungssystem des Frequenzumrichters der Serie FRENIC-
Eco beschrieben sowie die empfohlene Konfiguration fiir den Frequenzumrichter und die Peripheriegerite.
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1.1 Merkmale
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1.1 Merkmale

Standardfunktionen fiir Liifter und Pumpen

B Umschalten des Motors zwischen Netzbetrieb und Umrichterbetrieb

Die neuen Frequenzumrichter der Serie FRENIC-Eco verfiigen iiber eine integrierte
Ablaufsteuerungslogik, die es ermdglicht, den Motor iiber die Versorgungsspannung mit Hilfe eines
externen Signals zu starten und dann den Motor zwischen Netzbetrieb und Umrichterbetrieb
umzuschalten. Mit dieser Geritefunktion kann der Nutzer die Leistungsregelung seines Systems
einfacher konfigurieren.

Neben dieser standardmifigen Schaltlogik verfiigt der Umrichter von Fuji noch iiber eine
automatische Schaltlogik, die ablduft, wenn eine Umrichterstdrung auftritt.

003-O0INFd4d NI D NNHHA4NIF

Im unten stehenden Schaltbild ist eine typische, extern konfigurierte Ablaufsteuerung dargestellt, die
eine effiziente Anwendung der Ablaufsteuerungslogik gewdhrleistet.

MC
ELCB odef 5
MCCB MC f MC
Vers.- %ok B 7 M
spg. e FRENIC-Eco [ 1= A\
e e
4 <8
_______ “|Eingebautef-- et
Betrieb-/Stopp-Signal Ablauf-
Netzbetrieb/Umrichterbetrieb p{Steuerung

Siehe Parameter EO1 bis EO5 in Abschnitt 9.2.2 ,,E-Codes* und J22 in Abschnitt 9.2.6 ,J-
Codes.*

B PID-Regler mit komplettem Funktionsumfang

Der PID-Regler verfiigt iiber die Funktionen ,,Niedriger Durchfluss — Stopp* und ,,Abweichung —
Storungsmeldung / absoluter Wert — Storungsmeldung®. Dariiber hinaus unterstiitzt der PID-Regler
eine Reihe von manuellen Drehzahl- (Frequenz-)Sollwerten. Dadurch konnen sanfte und
gleichbleibende Regelvorginge realisiert werden, und die Ausgangsfrequenz kann automatisch an
den Frequenzsollwert angeglichen werden.

Weiterhin verfiigt der PID-Regler iiber eine Anti-Reset-Windup-Schaltung zur Vermeidung einer
Regelbereichsiiberschreitung sowie iiber einen PID-Ausgangsbegrenzer und die Signale
Halten/Zuriicksetzen, so dass die fiir die PID-Regelung erforderlichen Einstellungen einfacher
vorgenommen werden kdnnen.

Umschalten zwischeg

normalfinvertiert

Man. Drehzah Sanft, gleichbleibend :

(Frequenz) O Umrichter- Regelziel Geregelter

Sollwert T geregelter  [—f (Lufter) Wert

Zuricksetzen/Halten T
e : Motor (Temperatur)

FO1, Kommunikation, Multistep v +

PID Prozess- Normal/ gl p1g N

sollwert invertiert /_'\
J02 (einschl. PID Ruckflhrung
Kommunikation), Multistep

i.g?é?;g — Transistorausgang

Siehe PID-Frequenzsollwertgenerator in Abschnitt 4.8, Parameter EO1 bis E05, E20 bis E22,
E24 und E27 in Abschnitt 9.2.2 "E-Codes" und JO1 bis JO6, J10 bis J13 und J15 bis J19 in
Abschnitt 9.2.6 "J-Codes."
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B Funktion ,,Niedriger Durchfluss — Stopp*

Um sicherzustellen, dass ein Liifter oder eine Pumpe mit der Mindestdrehzahl laufen, wurde der
Drehzahlbegrenzer nun um die neue Funktion ,,Niedriger Durchfluss — Stopp* erweitert. Das heif3t,
Pumpe bzw. Liifter werden abgestellt, wenn der Durchfluss abfillt und iiber eine bestimmte Zeit
unter dem unteren Grenzwert bleibt. In Kombination mit der PID-Regelung ermdéglicht diese
Funktion einen energiesparenderen Betrieb des Aggregats.

Ausgangsfrequenz
(PID-Ausgang)

Wartezeit vor Stopp niedriger
Durchfluss (Parameter J16)

-=== Neustart bei Startfrequenz

Stoppfrequenz fur niedrigen f--------mmcmmeemea o3 gy ! (Parameter J17)

Durchfluss
(Parameter J15)

Stoppsignal niedriger
Durchfluss
(PID-STP) 0 Zeit

Siehe Parameter E20 bis E22, E24 und E27 in Abschnitt 9.2.2 , E-Codes* und J15, J16 und J17
in Abschnitt 9.2.6 ,,J-Codes.*

B Erfassung eines Sollwertverlusts

Der analoge Frequenzsollwert wird iiberwacht. Wird ein vom Sollwert abweichender Zustand
erkannt, wird ein Alarm-Signal ausgegeben. Dariiber hinaus wird bei Erkennen einer Stérung im
Regelkreis der Frequenzvorgabe, welcher fiir ein kritisches System, wie die Klimatisierung eines
wichtigen Aggregats, relevant ist, das System zum Stillstand gebracht oder das System setzt seinen
Betrieb bei einer bestimmten Drehzahl fort (entsprechend dem vorab spezifizierten prozentualen
Anteil des Sollwerts, nach dem das System kurz vor Erkennen der Stérung geregelt wurde).

f1 ________________
Frequenzsollwert Uber 1 x
Analogeingang 1

Sollwertverlust erfasst
(REF OFF)

i anstehende Sollwertfrequenz

Interner Frequenz-
sallwert

Siehe Parameter E20 bis E22, E24, E27 und E65 in Abschnitt 9.2.2 , E-Codes.*
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1.1 Merkmale

Benotigtes
Drehmoment

B Erfassung eines niedrigen Ausgangsdrehmoments

Das Signal zur Erfassung eines niedrigen Ausgangsdrehmoments wird dann ausgegeben, wenn das
Drehmoment plotzlich abfillt, weil eine Storung eingetreten ist, beispielsweise ist der Riemen
zwischen Motor und Verbraucher (z. B. riemengetriebener Liifter) gerissen. Dieses Signal, das auf
eine Storung in diesem Aggregat (Verbraucher) hinweist, kann deshalb auch als
Wartungsinformation benutzt werden.

v .

-

\Ee - Lufterriemen 4 77
rechnetes | g/geria_sanl. g

Drehmoment \i ; . 4 . .4
Drehmoment- : | x

grenzwert :\—l—
Do (U-TL) —

y

0 Zeit
N

_’.O

7N
Transistorausgang

[LL] Siehe E20 bis E22, E24, E27, E80 und E81 in Abschnitt 9.2.2 ,,E-Codes.*

B Kontinuierlicher Betrieb bei kurzzeitigem Stromausfall

Bei einem kurzzeitigen Stromausfall besteht die Moglichkeit entweder die Fehlermeldung oder einen
automatischen Neustart zu aktivieren. Je nach den Erfordernissen kann der Start entweder bei der
zum Zeitpunkt des Stromausfalls vorliegenden Frequenz oder bei 0 Hz vorgenommen werden.
Dariiber hinaus ist es moglich, zur Verldngerung der Laufzeit einen Steuermodus zu wihlen, bei dem
die kinetische Energie, die auf Grund des Trigheitsmoments des Verbrauchers zum Zeitpunkt des
Stromausfalls vorliegt, genutzt wird.

Netzspannung W

er Stromausfall: |

Motordrehzahl

~ Umrichter: FRN5.5F1S-2J
- Motor: 5,5 kW
Pfbeh = bl B g LB R-T 4

<Beispiel eines kontinuierlichen Betriebes
bei kurzzeitigem Stromausfall>

Siehe Parameter F14 in Abschnitt 9.2.1 ,,F-Codes.*
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B Umschalten zwischen Fernbetrieb und Bedienteilbetrieb

Der Betriebsmodus des Umrichters kann entweder auf Fernbetrieb (iiber eine Serielle Verbindung
oder Klemmenbefehle) oder auf Bedienteilbetrieb (iiber ein Bedienteil, das an einer beliebigen Stelle
untergebracht ist, beispielsweise integriertes Bedienteil oder Bedienteil am Gehéduse) eingestellt
werden, und zwar sowohl fiir die Startsignale als auch fiir die Frequenzsollwerte, wobei die
Befehlssitze kombiniert werden konnen: Frequenzsollwert Bedienteil oder Frequenzsollwert extern,
Startsignal Bedienteil oder Startsignal extern.

Multifunktions-
Gehiuse bedienteil Umrichter
PC (optional) B
(Host) L) [

m

[LL] Siehe Starten/Stoppen des Motors in Abschnitt 3.2.3 und Parameter FO1 und FO2 in Abschnitt
9.2.1 ,,F-Codes".

B Motorfangfunktion: Automatische Suche nach aktuellen Drehzahl des Motors

Mit Hilfe der automatischen Suchfunktion kann der Motor mit der aktuellen Motordrehzahl sanft
gestartet werden. Wenn sich der Motor in einem ungeregelten Zustand befindet — durch kurzzeitigen
Spannungsabfall oder anderen vergleichbaren Umstinden — kann der Umrichter durch eine
automatische interne Suchregelung die tatséchliche Motordrehzahl und Drehrichtung erfassen und in
Einklang mit den Betriebsdaten ohne Unterbrechung synchronisieren/sanft starten/neu starten.

/min

Motordrehzahl

Drehmoment

Ausgangsstrom

Fred—iars -
- .

<Beispiel: Betrieb mit autom.
Synchronisation>

Siehe Parameter HO9 und H17 in Abschnitt 9.2.5 ,, H-Codes.*
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1.1 Merkmale

B Maoglichkeiten verschiedener Frequenzsollwertvorgaben

Dem Nutzer stehen verschiedene Vorgaben zur Sollwerteinstellung zur Verfiigung:

* Bedienteil (¢~ /() Tasten)
Das Bedienteil erlaubt die Vorgabe eines Frequenzsollwertes, der Ausgangsfrequenz, der

Motordrehzahl, des Drehmoment oder prozentuale Einstellung zur Maximalfrequenz und vieles
mehr.

* Analogeingénge
Die Analogeingénge konnen mit den folgenden Signalen angesteuert werden, entweder einzeln oder
in Kombination:

- 4 bis 20 mA GS [C1] oder 0 bis 10 VGS [12]
- Umkehrung der o. g. Signale
- Spannungseingangsklemme fiir analoge Einstellung [V2] (eingebaut)

* Festfrequenz (8 Schritte)
AUF/AB-Bewegung

¢ Umschalten zwischen Frequenzsollwerten Bedienteil oder extern

Sollwertaddition durch Verwendung der Hilfsfrequenzsollwerte 1 und 2
¢ Unterstiitzung der RS485-Kommunikation als Standard

¢ Umschalten zwischen Fernbetrieb und Bedienteilbetrieb

serielle Verbindung

Frequenzsollwert

Frequenzsollwert 1
- : o 0 —g.o—)
Frequenzsoliwert 2 |—"

Festfrequenz

Siehe Parameter FO1 in Abschnitt 9.2.1 ,,F-Codes®, EO1 bis EO5 und E61 bis E63 in Abschnitt
9.2.2 , E-Codes* und H30 in Abschnitt 9.2.5 ,,H-Codes*.
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B Anzeige von Signalen der Analogeingéinge

Der Umrichter ist mit Eingangsklemmen ausgestattet, mit denen analoge Signale von den externen
Aggregaten oder vom Motor empfangen werden konnen. Werden die Ausginge eines
Durchflussmessers, eines Manometers oder eines anderen Messfiihlers angeschlossen, so konnen
diese auf dem LED-Display des Bedienteiles angezeigt werden; es werden die Analogwerte in leicht
verstdndlicher Form (in einigen Fillen multipliziert mit einem spezifizierten Koeffizienten)
dargestellt. Es besteht die Moglichkeit, ein von einem Host gesteuertes System einzurichten. Die
entsprechenden Informationen werden dann iiber eine Serielle Verbindung zu/von einem Computer

gesandt/empfangen.

Anzeige Durchflussrate

"

‘ 70.0 m*min

<Beispiel: Uberwachungssystem>

Siehe Parameter E43, E45 und E48 in Abschnitt 9.2.2 , E-Codes*.
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1.1 Merkmale

Beitrag zur Energieeinsparung

| “dey

B Automatische Energieeinsparung (Standardfunktion)

Als Standardfunktion wurde eine neue, automatische Energiesparfunktion in den Umrichter
integriert. Dadurch wird das System so gesteuert, dass der Gesamtverlust (Motorverlust und
Umrichterverlust) minimiert werden, und nicht nur der Motorverlust, wie bei den
Vorgidngermodellen. Somit trigt diese Funktion bei Anwendungen mit Liiftern und Pumpen zu einer
weiteren Energieeinsparung teil.

110
Energiespareffekt
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100 (Energiespareffekt hangt von den Motordaten ab)
90
80 Verwendung einer Drossel oder—#
= eines Ventils
b4
2
o
o 0
{ =
a2
@2 60
i
£ 50 Eingesparte
= Energie
T 40
&
30
Umrichterregelung (U/i-Regetung),
20 P
10 (i e P e e !

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100
Luft- oder Flussigkeitsdurchfluss Q [%]

Abbildung 1.1 Beispiel fiir Energieeinsparung

Siehe Antriebsbefehlscontroller in Abschnitt 4.7 und Parameter FO9 und F37 in Abschnitt 9.2.1
,, F-Codes"*.

B Darstellung der Leistungsdaten

Zusitzlich zur Darstellung der Leistungsdaten iiber das standardmiBige Bedienteil (oder das
optionale Multifunktionsbedienteil) besteht auch die Moglichkeit der Online-Uberwachung von
einem Host-Computer iiber eine Serielle Verbindung.

Mit dieser Funktion kann der Echtzeitstromverbrauch, der Gesamtstromverbrauch in Wattstunden
sowie der Gesamtstromverbrauch spezifischer Koeffizienten (wie eines Leistungszihler) iiberwacht
werden.

Multifunktions-
PC bedienteil g jientei|
(Host) (optional)  (standard)  Umrichter

[1] Siehe Kapitel 3 ,BETRIEB UBER DAS BEDIENTEIL* und Kapitel 5 ,,BETRIEB UBER
P p
RS485 KOMMUNIKATION*.



B Unterstiitzung der PID-Regelung
Mit der PID-Regelung, die eine Standardfunktion des Umrichters ist, kénnen Temperatur, Druck und
Durchfluss geregelt werden, ohne dass hierzu externe Auswertgerite bedarf.

Siehe PID-Frequenzsollwertgenerator in Abschnitt 4.8 und Parameter JO1 bis JO6 in Abschnitt
9.2.6 ,,J-Codes*.

B Liifterabschaltung

Der Liifter des Umrichters wird immer dann abgeschaltet, wenn der Motor nicht 1duft. Dadurch wird
die Gerduschentwicklung reduziert, die Lebensdauer wird verldngert und Energie wird eingespart.

Siehe Parameter E20 bis E22, E24 und E27 in Abschnitt 9.2.2 ,.E-Codes und HO06 in
Abschnitt 9.2.5 ,,H-Codes*.
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1.1 Merkmale

Hinweise zur Umgebung

| “dey

B Erweiterung der Standardproduktlinie um ein Modell mit integrierter Drossel

Eine Zwischkreisdrossel fiir die Korrektur des Leistungsfaktors ist nun in den Umrichter integriert
(fiir den Bereich 0,75 bis 55 kW). Dariiber hinaus beinhalten Umrichter mit einer Leistung von 22
kW und niedriger auch eine Nullphasen-Drossel (Ferritring) und einen kapazitiven Filter. Damit
wird die Verdrahtung vereinfacht (keine Zwischkreisdrossel und keine Verdrahtung des kapazitiven
Filters erforderlich). Die neue gute Erdungsverdrahtung als weitere Gerdtefunktion erfiillt die
Standardspezifikationen fiir die Errichtung offentlicher Gebdude, welche vom japanischen
Ministerium fiir Land, Infrastruktur und Transport (Band ,,Elektrische Einrichtungen® und Band

,,Mechanische Einrichtungen) herausgegeben wurden.

Nullphasendrossel

@ _® Nullphasen-
drossel (*)
Ll =)
Zwischenkreis-

drossel (DCR) Integriert

003-O0INFd4d NI D NNHHA4NIF

FRN-F1H

Kapazitiver
Filter (*)

M6

Drossel {*) fir Gerate mit einer max. Leistung von 22 kW

Siehe Kapitel 6 ,,AUSWAHL PERIPHERIEGERATE*

B Integration einer Einschaltstrombegrenzung in alle Modelle

Eine Einschaltstrombegrenzung wurde standardmiflig in alle Modelle integriert. Infolgedessen
reduzieren sich die Kosten fiir Peripheriekomponenten, wie Leistungsschalter (MC).

B Erweiterung der hiufigsten Variation zur Standardproduktlinie um ein Modell mit
integriertem EMV-Filter

Bei der Verwendung des Produkts werden die EMV-Richtlinien der EU in vollem Umfang erfiillt.
(15 kW oder niedriger).

B StandardmiBiger Einbau von Eingangsklemmen fiir Steuerspannung bei allen Modellen
Mit Hilfe der Eingangsklemmen fiir die Steuerspannung wird die Erdung fiir die automatische

Umschaltung der Eingangsstromquelle zwischen Netzspannung und Umrichter als
Standardanschluss zweckmiBig realisiert.

Siehe Abschnitt 8.3, 8.6 "Klemmenspezifikationen."

Verschiedene Funktionen fiir Schutz und einfache Wartung

Die Frequenzumrichter der Serie FRENIC-Eco weisen die folgenden Merkmale auf, die fiir die
Wartung niitzlich sind.

Siehe Kapitel 3 "BETRIEB UBER DAS BEDIENTEIL" in diesem Handbuch und
"Bedienungsanleitung fiir FRENIC-Eco" (INR-SI47-1059-E), Kapitel 7 "WARTUNG UND
INSPEKTION."

B Lebensdauerabschitzung fiir Zwischenkreiskondensatoren

Diese Funktion zeigt die Lebensdauererwartung eines Zwischenkreiskondensators im Verhiltnis
zum kapazitiven Anfangswiderstand an. Somit kann der Nutzer den Zeitpunkt, an dem der
Kondensator ausgetauscht werden muss, einfacher bestimmen. Lebensdauererwartung eines
Zwischenkreiskondensators: 10 Jahre unter den folgenden Betriebsbedingungen: Last: 80 % des
Nennstroms des Umrichters; Umgebungstemperatur; 40 °C)

B Langlebige Liifter

Langlebige Liifter miissen weniger oft ausgetauscht werden. (Lebensdauererwartung von Liiftern: 7
Jahre fiir Modelle mit 5,5 kW oder niedriger; 4,5 Jahre fiir Modelle mit 7,5 - 30 kW; 3 Jahre fiir
Modelle mit 37 kW oder hoher; Umgebungstemperatur: 40 °C)
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B Einfach auszutauschende Liifter

Bei den 5,5 - 30 kW-Modellen kann der Liifter einfach ausgetauscht werden, denn er ist in den
oberen Teil des Umrichters eingebaut. Bei Modellen im Leistungsbereich 37 kW und hoher kann der
Liifter problemlos von der Geritevorderseite aus ausgetauscht werden, ohne dass der Umrichter aus

dem Gehiuse herausgenommen werden muss.

Zum Austausch des Liifters gehen Sie vor wie folgt:

<FRN15F1S-2]>

0

Lifterabdeckung be-
findet sich im oberen
Teil des Umrichters.

@

Knopfe auf beiden Seiten
nach vorn (vom Kérpe
weg) driicken und
Lufterabdeckung
anheben und entfernen.

Y

€ @
Austausch fertig! Lufterabdeckung wieder
== anbringen.

®

Geriat vom Netz trennen
m==) LUfter entfernen.

Den neuen Lifter in
<{== den Schlitz einsetzen

Geréat an das Netz
anschlief3en.

<FRN45F1S-2]>

Die vier Schrauben in den
Ecken herausdrehen.
Frontabdeckung in Pfeil-
richtung schieben,

(zum Korper hin) ziehen
und entfernen.

Bedienteil durch Heraus-
ziehen des Handgriffs
offnen.

Steckverbinder des Kabels
zwischen Steuerplatine und
Bedienteil abziehen (siehe Q)
Bedienteil um 90° gegen das
Gerat kippen. In Pfeilrichtung
schieben (90°-Winkel beibe-
halten) und durch Ziehen zum
Kérper hin entfernen.

Steckverbinder fur die Ver-

sorgung des Lifters heraus-

ziehen und die vier Schrau

ben in den Ecken entfernen
(siehe Q).

An der Montageplatte
des Lifters ziehen und

zum Korper hin ziehen.

den gesamten Llfterblock

Der Lifterblock ist nun
entfernt.

Nach Austausch des
Lifters den Vorgang in
umgekehrter Reihenfolge
wiederholen.



1.1 Merkmale

B Gesamtbetriebsstunden von Umrichter, Kondensator, Liifter und Motor

Die Frequenzumrichter der Serie FRENIC-Eco kumulieren die Betriebsstunden des Umrichters
selbst, des Motors (mechanisches System), des Liifters und des Elektrolyt-Kondensators auf der
Leiterplatte, zeichnen diese auf und zeigen den entsprechenden Wert am Display des Bedienteiles
an.

Diese Daten konnen iiber eine Serielle Verbindung zum Host iibertragen und zur Uberwachung und
Wartung des mechanischen Systems verwendet werden, um auf diese Weise die Betriebssicherheit
der Einrichtung bzw. Anlage (des Verbrauchers) zu erhéhen.

Bedienteil (Standard)
PC o =
(Host)

Umrichler

B Ausgabe eines Frithwarnsignal kurz vor Lebensdauerende

Nihert sich eine Komponente - der Zwischenkreiskondensatoren, die Elektrolyt-Kondensatoren auf
den Leiterplatten und die Liifter — dem Ende der Lebensdauer, wird ein Frithwarnsignal fiir die zu
Ende gehende Lebensdauer ausgegeben.

Siehe Parameter E20 bis E22, E24 und E27 in Abschnitt 9.2.2 , E-Codes*.

B Protokollierung der letzten vier Alarmmeldungen

Das Gerit bietet die Moglichkeit, die vier zuletzt aufgezeichneten Alarmmeldungen mit den
dazugehorigen Informationen auszulesen.

Siehe Abschnitt 3.3.7 ,,Auslesen von Alarminformationen®.

B Schutzfunktion gegen Phasenverlust am Eingang/Ausgang

Bei der Inbetriebnahme und wéhrend des Betriebs kann der Umrichter gegen Phasenverlust an
Eingangs-/Ausgangsstromkreisen geschiitzt werden.

Siehe Schutzfunktionen in Abschnitt 8.7 und Parameter H98 in Abschnitt 9.2.5 ,,H-Codes*.

B Schutzfunktion fiir Erdschluss

Das Geriit ist gegen Uberstrom infolge eines Erdschluss geschiitzt.

[LL] Siehe Schutzfunktionen in Abschnitt 8.7.

| “dey
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B Schutz des Motors mit einem PTC-Thermistor

Durch den Anschlu eines in den Motor integrierten PTC-Thermistors (PTC: positiver
Temperaturkoeffizient) an Klemme [V2] wird die Motortemperatur iiberwacht und der Umrichter
gestoppt, bevor der Motor {iberhitzt wird. Dies dient als Motorschutz. Je nach eingestellter Funktion
wird der Umrichter bei Uberhitzung entweder gestoppt (Alarmstopp) oder das Alarmsignal auf dem
Programmierterminal wird ausgegeben.

PTC
Innenwiderstand E [13]
: ? » 10 VDC
Rp2 PTC 1 kQ
:IVel'T M Fehler/
._|__I L 1 Komparator [ Transistor-
: [ ausgang
; : 237Q | H27
Rp1 L [ R ey
: D "~ (Betriebsebene)
. : oV
= ! (Schalter auf der Platine ist auf PTC gestellt)

Ubertemperatur Temperatur

Siehe Parameter F10 bis F12 in Abschnitt 9.2.1 , F-Codes® und H26 und H27 in Abschnitt
9.2.5 , H-Codes*.



1.1 Merkmale

Einfacher Betrieb und Verdrahtung

| “dey

B Standard-Bedienteil als Fernsteuerung

Mit dem optionalen Verlingerungskabel ist es moglich, das Gerdt an einem bestimmten Ort
fernzusteuern, z. B. am Schaltschrank oder der Nutzer hilt das Bedienteil in der Hand.

Das Standardbedienteil beinhaltet die Funktion ,,Kopieren der Parameterdaten, mit der Daten in
andere Umrichter kopiert werden konnen. Ein Multifunktionsbedienteil ist auch(optional) erhiltlich.
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Verlangerungskabel fur Fernbedienung

L] Siehe Kapitel 2 "BENENNUNG UND FUNKTION DER KOMPONENTEN," Abschnitt 3.3.8
Informationen zum Kopieren von Daten”, Abschnitt 6.4.2 ,Bedien- und
Kommunikationsoptionen und Abschnitt 9.2 ,,Ubersicht iiber die Parameter. Sieche Parameter
E43, E45 bis E47 in Abschnitt 9.2.2 , E-Codes*®.

B Schnellparametrierungsliste

Mit dem optionalen Multifunktionsbedienteil kann eine Folge von 19 Funktionen fiir die Schnell-
parametrierung festgelegt werden. Hiermit konnen nur héufig genutzte bzw. wichtige Parameter
anwendungsgerecht kombiniert werden, um Betrieb und Management in einfacher Weise zu
realisieren.

[LL] Siehe Abschnitt 3.3.1 ,,Schnelleinstellung der wichtigsten Parameter*.

B Zugang zum Meniimodus vom Bedienteil

Der Meniimodus des Bedienteils bietet folgende Funktionen: ,,Dateneinstellung*, ,,Datenpriifung*,
,,Laufwerkiiberwachung®, ,,E/A-Priifung®, ,,Wartungsinformationen‘ und ,,Alarminformationen*.

/Menu i Menu \
| Quick Setup

| Data Setting

| Data Checking

| Drive Monitoring

| 1/0 Checking

e , ‘ Maintenance Information

|
|
|
|
|
|
] Alarm Information |
\@ | Datacopying |

[[] Siehe Abschnitt 3.3, Programmiermodus
g




B Multifunktionsbedienteil (optional)

- Eine hintergrundbeleuchtete LCD-Anzeige gewdhrleistet, dass die angezeigten Daten
problemlos abgelesen und notiert werden konnen.

- Der interaktive Betriebsmodus vereinfacht die Einstellverfahren.
- Mit dem Bedienteil konnen Parameterdaten fiir bis zu drei Umrichter gespeichert werden.

- Mit der Taste (52 kann zwischen Fern- und Bedienteilbetrieb mit einem einzigen Tastendruck
hin- und hergeschaltet werden (Taste drei Sekunden lang gedriickt halten).

Mit dem Bedienteil kann die definierte Folge von 19 Funktionen fiir den Schnellstart individuell
eingestellt werden, indem der Nutzer Parameter in die von ihm bevorzugte Codefolge aufnimmt
oder aus dieser 19scht.

Mit dem Bedienteil ist es moglich, den Lastfaktor rund um die Uhr zu messen.

- Das Bedienteil verfiigt {iiber eine Funktion zum Suchen und Beseitigen von
Kommunikationsfehlern.

He Y i i i X0 R s o D

Siehe Abschnitt 6.4.2 ,Bedien- und Kommunikationsoptionen®, Abschnitt 9.2 L Ubersicht iiber
die wichtigsten Parameter* und Parameter E43, E45 bis E47 in Abschnitt 9.2.2, ,,E-Codes*.

B Einfach zu entfernende/anzubringende Frontabdeckung und Klemmenabdeckung

Zur Durchfiithrung von Einstellungen, Priifungen und Wartungsarbeiten konnen Frontabdeckung und
Klemmenabdeckung des FRENIC-Eco konnen einfach abgenommen und wieder angebracht werden.

[LL] Siehe Abschnitt 2.1 ,,Ansicht und Zuordnung der Klemmenleisten“ in diesem Handbuch und
FRENIC-Eco Bedienungsanleitung (INR-SI47-1059-E), Kapitel 2 ,MONTAGE UND
VERDRAHTUNG DES UMRICHTERS*.

B Bedienteil mit LED-Display zur Anzeige aller Arten von Daten

Alle Arten von Daten im Zusammenhang mit dem Betriebsstatus des Umrichters sind iiber das
Bedienteil zuginglich und konnen iiberwacht werden, unabhingig vom Installationsprofil. Dies
betrifft: Ausgangsfrequenz, Sollwert, Motorwellendrehzahl, Ausgangsstrom, Ausgangsspannung,
Fehlerhistorie und Eingangsstrom.

Siehe Kapitel 3 ,,BETRIEB UBER DAS BEDIENTEIL".



1.1 Merkmale

Internationale Produkte

Die Frequenzumrichter der Serie FRENIC-Eco wurden fiir den Einsatz in globalen Mirken
konzipiert und so konstruiert, das sie die unten aufgefiihrten internationalen Standards erfiillen.

B Alle Standardmodelle erfiillen die EU-Richtlinie (CE-Kennzeichnung), UL-Standards und
die Kanadischen Standards (cUL-Zertifizierung)

Alle Standardfrequenzumrichter der Serie FRENIC-Eco erfiilllen die europdischen und
nordamerikanischen/kanadischen Standards und ermdéglichen dadurch die Vereinheitlichung von
Spezifikationen fiir Maschinen und Anlagen, die sowohl im Inland als auch im Ausland eingesetzt
werden.

B Bei Verwendung des Modells mit integriertem Entstorfilter

m
P
M
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T
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Z
(@)
P
M
my)
m
<
%
m
Q

o

~ Europa/EU | ___ uswcanaia  I(T
Richtlinie (CE-Zeichen) UL-Norm (cUL-Zertifizierung) c @L us LISTEn

B Erweiterte Netzwerkunterstiitzung

Mit Hilfe einer Optionskarte wird die Konformitit des Umrichters mit verschiedenen weltweiten
Standards fiir offene Busprotokolle, wie DeviceNet, PROFIBUS-DP, LonWorks Network, Modbus
Plus oder CC-Link, erweitert.

Ein Standardkommunikationsanschluss vom Typ RS485 (kompatibel mit dem Protokoll Modbus
RTU, gemeinsam genutzt mit einem Bedienteil) ist in das Gerit integriert. Mit der (optionalen)
Zusatzkarte fiir den Kommunikationsanschluss RS485 sind bis zu zwei Anschliisse verfiigbar.

Uber einen Hostcomputer (beispielsweise einen PC) und einer SPS (speicherprogrammierbare
Steuerung) konnen bis zu 31 Umrichter vernetzt werden.

Siehe Kapitel 5 ,, BETRIEB UBER DIE RS485-KOMMUNIKATION®, Abschnitt 6.4.2
,.Bedien- und Kommunikationsoptionen* und Abschnitt 9.4.7 ,,Y-Codes*.



Platzersparnis

B Moglichkeit der Reihenmontage

Der Platzbedarf fiir die Installation kann minimiert werden, wenn mehrere Umrichter nebeneinander
in einem Gehduse untergebracht werden. Dies gilt fiir Umrichter des Leistungsbereichs 5,5 kW oder
niedriger, die bei Umgebungstemperaturen von 40 °C oder niedriger betrieben werden.

260

' 150 ' 150 ' 150 '

(Einheit : mm)
(Bsp.: 3-phasig 200 V 5,5 kW)

Abb. 1.2 Beispiel fiir eine Reihenmontage



1.1 Merkmale

Idealer Funktionsumfang zur Erfiillung vielfaltiger Anforderungen

| “dey

B Kompatibel mit einer breiten Palette von Frequenzsollwertquellen

Der Nutzer kann iiber das Bedienteil (TastenN/) die optimale, auf seine Maschine oder Anlage

abgestimmte Frequenzsollwertquelle sowie die analoge Eingangsspannung, den analogen
Eingangsstrom, mehrstufige Frequenzsollwerte (Stufen O bis 7) bzw. eine RS485-Kommunikation
auswihlen.

Siehe Parameter EO1 und EO5 in Abschnitt 9.2.2 ,,E-Codes*

B Umschaltbarer Signaleingangsmodus (Source/Sink)

Der Eingangsmodus (Source/Sink) der digitalen Eingangsquellen kann mit Hilfe eines in den
Umrichter integrierten  Schiebeschalters umgeschaltet werden. In anderen Steuerungen,
einschlieBlich der SPS, ist keine technische Anderung erforderlich.
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Siehe Abschnitt 8.3.1 ,,Anschlussfunktionen®.

B Drei Transistorschalterausginge und eine optionale Relaisausgangskarte verfiigbar

Uber die drei Transistorschalterausgiinge konnen bei Motoriiberlast oder Uberschreitung der
Lebensdauer wihrend des Umrichterbetriebs Frithwarn- und andere Informationssignale.ausgegeben
werden Dariiber hinaus ist es moglich, diese Ausgangssignale mit der optionalen
Relaisausgangskarte OPC-F1-RY in drei Gruppen von Relaiskontaktausgéingen umzuwandeln,
[YIA/Y1B/Y1C], [Y2A/Y2B/Y2C] und [Y3A/Y3B/Y3C], die genauso eingesetzt werden konnen
wie der herkommliche Relaiskontaktausgang [30A/B/C].

Siehe Codes E20 bis E22, E24 und E27 in Abschnitt 9.2.2 ,,E-Codes* in diesem Handbuch
sowie Betriebsanleitung (INR-SI47-0873) fiir die Relaisausgangskarte ,,OPC-F1-RY*.

B Maximalfrequenz — bis zu 120 Hz

Der Umrichter kann in Anlagen eingesetzt werden, fiir deren Betrieb eine hohe Motordrehzahl
erforderlich ist. Vor dem FEinsatz in Hochgeschwindigkeitsanwendungen muss zunéchst
sichergestellt werden, dass der Umrichter den Motor im normalen Betriebsmodus steuern kann.

Siehe Parameter FO3 in Abschnitt 9.2.1 ,,F-Codes*.

B Fiir eine nichtlineare U/f-Kennlinie konnen zwei Betriebspunkte gesetzt werden

Durch Hinzufiigen eines weiteren Betriebspunkts (insgesamt 2 Betriebspunkte) fiir die nichtlineare,
individuell einstellbare U/F-Kennlinie wird die Antriebskapazitit des Umrichters FRENIC-Eco
verbessert, denn die U/f-Kennlinie kann nun an einen breiteren Anwendungsbereich angepasst
werden. (Maximalfrequenz: 120 Hz; Basisfrequenzbereich: 25 Hz und hoher)

(V)

Nennspannung |

Nicht-lineare U/f-Kennlinie |
(Spannung)

0" Nicht-lineare Basis- 120 (Hz)
U/f-Kennlinie frequenz
(Frequenz)

Siehe Abschnitt 4.7 ,,Antriebsbefehlscontroller und Parameter FO4 und FO5 in Abschnitt 9.2.1
"F-Codes."
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Zusitzliche Flexibilitit durch verschiedene optionale Funktionen

B Kopierfunktion fiir Parameterdaten

Mit der in das optionale Multifunktions-Bedienteil integrierten Kopierfunktion, die mit der im
Umrichter standardméBig eingebauten Kopierfunktion vergleichbar ist, konnen Daten fiir einen
zweiten oder fiir weitere Umrichter kopiert werden, ohne dass am Umrichter eine individuelle
Konfiguration vorgenommen werden muss.

Siehe Abschnitt 9.2 ,,Ubersicht iiber die wichtigsten Parameter und Abschnitt 3.3.8
,Informationen zum Kopieren von Daten®.

B Benutzerspezifische Parameter zwecks Vereinfachung des Betriebs

Mit dem optionalen Multifunktions-Bedienteil kann der Nutzer (zusétzlich zu den Codes fiir die
Schnellparametrierung) auch die am hiufigsten genutzten Parameter individuell festlegen, um auf
diese Weise die entsprechenden Parameter einfacher dndern und verwalten zu kdnnen.

Siehe Betriebsanweisung fiir das Multifunktions-Bedienteil (INR-SI47-0890-E).

B PC-Software fiir den Umrichter (optional)

Das Programm FRENIC Loader ist ein Unterstiitzungstool fiir die Umrichter der Serie FRENIC-
Eco/Mini. Es erméglicht die Fernsteuerung des Umrichters mit einem Windows-basierten PC. Mit
Loader ist es wesentlich einfacher, Daten zu editieren und zu verwalten. Dies betrifft das
Datenmanagement, das Kopieren von Daten und die Echtzeitverfolgung. (Zum Anschluss iiber den
USB-Port des PC steht ein optionaler USB-RS485-Schnittstellenkonverter zur Verfiigung.)

Siehe Kapitel 5 ,,BETRIEB UBER DIE RS485-KOMMUNIKATION* in diesem Handbuch
und Betriebsanweisung (INR-S147-0903-E) fiir FRENIC-Loader.

B Montierbarer Adapter fiir externe Kiihlung

Mit Hilfe eines montierbaren Adapters fiir die externe Kiithlung (optional fiir 30 kW oder niedriger;
standardméBig fiir 37 kW oder hoher) wird der Umrichter au3erhalb des Gehiuses gekiihlt.

Der Adapter kann einfach auf dem Gehduse montiert werden.

Siehe Abschnitt 6.4.3 ,,Einbausatz-Optionen®.



1.2 Steuerungssystem

1.2 Steuerungssystem
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Dieser Abschnitt liefert einen allgemeinen Uberblick iiber die Funktionsweise von Umrichtern und
iber die spezifischen Merkmale der Umrichter der Serie FRENIC-Eco.

Wie in Abbildung 1.4 dargestellt, wird die Versorgungsspannung mit Hilfe eines
Vollweggleichrichters in Gleichstrom (GS) umgewandelt, der dann den Zwischenkreiskondensator
ladt. Der Wechselrichterteil moduliert die im Zwischenkreis gespeicherte Energie durch
Pulsweitenmodulation (PWM). Dieses Signal wird an den Motor geleitet. (Die PWM-Schaltfrequenz
wird auch ,,Taktfrequenz*“ genannt). Die Spannung, die am Motor anliegt, hat die in der linken
Abbildung 1.3 gezeigte Form. (,,Wellenform der PWM-Spannung®). Sie besteht aus wechselnden
Zyklen positiver und negativer Impulsfolgen. Der Motorstrom weist eine recht glatte Wellenformen
auf, wie im rechten Teil der Abbildung 1.3 (,,Wellenform des Stroms‘‘) dargestellt. Dies ist auf die
Induktivitdt der Motorwicklung zuriickzufiihren. Die Pulsweitenmodulation wird durch die Module
der Steuerlogik gesteuert. Dabei soll diese Stromwellenform so angepasst werden, dass sie so weit
wie moglich eine sinusformige Wellenform aufweist.

111
I

Wellenform der PWM-Spannung Wellenform des Stroms
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Abbildung 1.3 Wellenformen von Ausgangsspannung und Strom im Umrichter

Ausgehend vom Sollwert der Steuerungslogik berechnet der Prozessor des Beschleunigungs-
/Verzogerungsmoduls den fiir die Steuerung des Start-/Stoppbetrieb des Motors erforderlichen
Beschleunigungs-/Verzogerungswert. Die errechneten Werte werden direkt oder iiber den U/f-
Kennliniengenerator an den 3-Phasen-Spannungsprozessor geleitet, dessen Ausgang den PWM-
Block steuert, der wiederum die Ansteuerung fiir die Leistungsteile schaltet.

Weitere Einzelheiten sind dem Abschnitt 4.7 ,,Antriebsbefehlscontroller* zu entnehmen.

Die Umrichter der Serie FRENIC-Eco verfiigen iiber eine vereinfachte Steuerfunktion fiir den
magnetischen Fluss, die in den Bereich des U/f-Kennliniengenerators integriert ist. Mit dieser
Funktion wird die an den Motor angelegte Spannung automatisch entsprechend der Motorlast
angepasst, so dass der Motor ein stabileres und hoheres Drehmoment auch im unteren
Drehzahlbereich liefert.

Der Bereich der Steuerungslogik, der auch als das ,,Gehirn* des Umrichters bezeichnet werden kann,
bietet dem Nutzer die Moglichkeit, im Einstellbereich fiir die Parameterdaten das Profil der
Antriebskonfiguration des Umrichters auf die jeweiligen Anforderungen abzustimmen.

Siehe Abschnitt 4.7 ,,Antriebsbefehlscontroller, Parameter FO4 und FO5 in Abschnitt 9.2.1 ,,F-
Codes* sowie H50 und H51 in Abschnitt 9.2.5 , H-Codes*.
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[ esheerioner ] - —{_Gmoer ] —-
| [ i
I
- | ! Zwischen- | _@ _@!
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1
~_% T + ! | {
S== T ==C
I ] I
| & K K | | |
I | Il i
!_______J A 1 R 1§ SRS | BN
<Steverteil>
Blaschleuni- Wi-Kenn- | |U~| 5 7
shisy 17 - f= a
| tmien- [~ 5§ [ —
e generstor | | § 3 [ Pum
Frequenz- F- R e
sollwert

Abbildung 1.4 Schematisches Blockdiagramm des FRENIC-Eco
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1.3 Empfohlene Konfiguration

Zur korrekten Steuerung eines Motors mit Hilfe eines Frequenzumrichters, muss sowohl die
Nennleistung des Motors als auch die des Umrichters beriicksichtigt werden, und es muss
sichergestellt werden, dass die gewdhlte Kombination auf die Spezifikationen der einzusetzenden
Maschine bzw. des Systems abgestimmt ist. Siehe Kapitel 7 ,,AUSWAHL DER OPTIMALEN
MOTOR- UND UMRICHTERLEISTUNG*.

Nach Auswahl der Nennleistung sind die fiir den Umrichter geeigneten Peripheriegerite
auszuwéhlen und an den Umrichter anzuschlief3en.

Siehe Kapitel 6 “AUSWAHL PERIPHIEGERATE” und Abschnitt 8.6 ,~Anschlussdiagramme*
fiir Einzelheiten zu Auswahl und Anschluss von Peripheriegeriten.

In Abbildung 1.5 ist die fiir einen Umrichter und die Peripheriegerite empfohlene Konfiguration
dargestellt.

3-phasige
Versorgungs-
spannung

B ot i

Kompaktschalter
= = oder
e ] Schutzschaiter
A (mit Uberstromschutz)

Leistungsschalter

— B§

Zwischenkreis-
drossel

5L Induktionsmotor

Abbildung 1.5 Ubersicht iiber die empfohlene Konfiguration
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Kapitel 2
BENENNUNG UND FUNKTION DER

KOMPONENTEN

Dieses Kapitel enthilt Ansichten der Umrichterserie FRENIC-Eco sowie eine Ubersicht iiber die
Klemmenleisten und eine Beschreibung des LED-Displays, der Tasten und der LED-Anzeigen auf dem
Bedienteil.

Inhalt
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2.1 Ansicht und Zuordnung der Klemmenleisten

2.1 Ansicht und Zuordnung der Klemmenleisten
Abbildung 2.1 zeigt Ansichten der Serie FRENIC-Eco.

(1) Ansichten

B Standardmodelle

P

)
©

N

Abdeckung

~Klemmenleiste
(//\ o,

Klemmenleiste
_“'Steuerteil

- Lufter
- . ¢
Bedlenfe& - Front - { K =
’ abdeckung AT IR N
L] : R i

Warn- 15 "F‘E : \

schild L\ ! Hbiiok Schid 2 Klemmenbezeichnung
. P Klemmenleiste Steuerteil

typenschild

~
| Leistungsteil
Schradbe  Abdeckung der Klemmenleiste

(a) FRN15F1S-4E

Klemmenleiste

Steuerteil \
f ‘-.

}%

S|
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(b) FRN37F1S-4E

Abb. 2.1 Ansichten der Umrichter-Standardmodelle
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Klemmenleiste Eingangsklemmen
Leistungseingang

(2) Einbaulage der Klemmenleisten

Klemmenleiste
Steuertell

KIemmen!e%sLe:’/,;,
Leistungsteil

(a) FRN15F1S-4E

Klemmenleiste | I‘{ f N7
Steverteil ./ . AATL  Gehause Bedienteil
Klemmenbazeichnung F X 1?1 (kann geoffnet werden)

Steuerteil

Klemmenleiste
Leistungsteil

(b) FRN37F1S-4E
Abb. 2.2 FEinbaulage der Klemmenleisten und des Bedienteilgehéduses

Klemmenleiste Hilfsspanl'lLIl"‘lg Umrichterausgang
Steuerteil

\\‘

fur Hilfsspannung

Klemmenleiste
Leistungseingang | |

Klemmenleiste
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Erdungsklemme | -

Erdungsklemme

Zwischenkreisdrossel und
Zwischenkreisklemmen Erdungsklemmen

(a) FRN15F1S-4E (b) FRN37F1S-4E

Figure 2.3 VergroBerte Ansicht der Klemmenleisten

Kapitel 8 ,,SPEZIFIKATIONEN enthilt genauere Informationen iiber Funktionen, Anordnung
und Anschluss der Klemmen sowie fiir die Auswahl der Drihte Kapitel 6, Abschnitt 6.2.1
,Empfohlene Verdrahtung*.

L] Weitere Informationen iiber die Tasten und ihre Funktionen sind in Abschnitt 2.2 ,LED-
Display, Tasten und LED-Anzeigen auf dem Bedienteil“ zu finden. Informationen zur
Betitigung der Tasten und zum Einstellen des Parameter enthilt Kapitel 3 ,,BETRIEB UBER
DAS BEDIENTEIL".
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2.2 LED-Display, Tasten und LED-Anzeigen auf dem Bedienteil

2.2 LED-Display, Tasten und LED-Anzeigen auf dem Bedienteil

Das Bedienteil umfasst  ein LED-Monitor
vierstelliges LED-Display sowie
sechs Tasten und fiinf LED-

2 “dey

Anzeigen (siehe rechts).

Uber das Bedienteil kann der Nutzer
den Motor starten und stoppen, den
Betriebsstatus iiberwachen und in
den Menimodus umschalten. Im

Meniimodus kann der Nutzer die Er__o%ramm/ _ | Lauf-Taste
Daten fiir die Parameter einstellen,  Rucksetztaste
den  Status der E/A-Signale
iiberwachen SOWIE€  Funktions/

. . STOP-Taste
Wartungsinformationen und  Datentaste  — —

Alarmmeldungen iiberpriifen.

Ein Multifunktions-Bedienteil ist

optional erhiltlich.

Abwartstaste

Aufwarts-
taste

Abbildung 2.4 Bedienteil
Tabelle 2.1 Ubersicht iiber die Funktionen des Bedienteils

Kombo- LED-Display,
nenIt)e Tasten und Funktionen
LED-Anzeigen
Vierstellige, 7-Segment-Display mit folgender Anzeige, je nach Betriebsmodus:
B [m Betriebsmodus: Betriebsstatusinformationen (z. B. Ausgangsfrequenz, Strom
LED- 6 nnimn und Spannung)
Display (TR =mim Programmiermodus: Meniis, Parameter und diesbeziigliche Daten
B Im Alarmmodus: Alarmcode zur Anzeige der Storungsursache, wenn die
Schutzfunktion aktiviert ist.
Taste  PRG/RESET (Programm/Reset), mit der der Umrichter in den jeweiligen
Betriebsmodus geschaltet werden kann.
B Im Betriebsmodus: Durch Driicken dieser Taste wird der Umrichter in den
PRG Programmiermodus geschaltet.
L B Im Programmiermodus: Durch Driicken dieser Taste wird der Umrichter in den
Betriebsmodus geschaltet.
B Im Alarmmodus: Nach Beseitigung der Storungsursache wird der Umrichter
durch Driicken dieser Taste in den Betriebsmodus versetzt.
Taste FUNC/DATA (Funktion/Daten) zur Einstellung der Betriebsart:
B Im Betriebsmodus: Durch Driicken dieser Taste werden die Informationen iiber
den Unmrichterstatus (Ausgangsfrequenz in Hz,
Ausgangsstrom in A, Ausgangsspannung in V usw.)
Bedi sy aufgerufen.
edien- @ B Im Programmiermodus: Durch Driicken dieser Taste_wird der Parameter ange-zeigt,
tasten und die mit den Pfeiltasten ¥ und v} eingegebe-nen Daten
werden eingestellt
B Im Alarmmodus: Durch Driicken dieser Taste werden genauere Informationen
zu der Storung angezeigt, die durch den Alarmcode auf dem
LED-Monitor spezifiziert wurde.
@ Taste RUN (BETRIEB). Durch Driicken dieser Taste wird der Motor in Betrieb gesetzt.
STOP) aste . Durch Driicken dieser Taste wird der Motor angehalten.
O Taste STOP. Durch Driicken di T: ird der M gehal
(//_\\\ d @ Pfeiltasten AUF und AB. Durch Driicken dieser Tasten kann der Nutzer die einzustellende
L fun Komponente auswihlen und die auf dem LED-Display angezeigten Parameterdaten
dndern.
LED ,RUN” Leuchtet auf, wenn ein Betriebssollwert zum Umrichter gesandt wird.
LED Leuchtet auf, wenn der Umrichter betriebsbereit ist und ein Betriebssollwert iiber die fusi-
LKEYPAD Taste eingegeben wurde. Es ist nicht moglich, den Umrichter im Programmiermodus und
CONTROL” im Alarmmodus zu betreiben, auch dann nicht, wenn die Anzeige aufleuchtet.
Die unteren drei LED-Anzeigen kennzeichnen die Einheit der Zahl wihrend des Betriebs.
LED- | Anzei ge der Die (nicht) relevante Einheit wird durch ein (nicht) aufleuchtendes Licht angezeigt.
Anzeigen | Einheit und des Einheit: kW, A, Hz, U/min und m/min
Programmier- Siehe Kapitel 3, Abschnitt 3.2.1 ,,Uberwachung des Betriebsstatus”.
modus durch drei | Wenn sich der Umrichter im Programmiermodus befindet, leuchten die beiden zuferen |
LED-Anzei der drei unteren LED-Anzeigen auf.
nzeigen Im Programmiermodus: MHz OA MWkW
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B LED-Display

Im Betriecbsmodus werden auf dem LED-Display Betriebsstatusinformationen angezeigt
(Ausgangsfrequenz, Strom oder Spannung). Im Programmiermodus werden auf dem Display Meniis
und Parameter mit den dazugehorigen Daten angezeigt. Im Alarmmodus erscheint ein Alarmcode
auf dem Display, der, sofern die Schutzfunktion aktiviert wurde, die Stérung identifiziert.

Blinkt eine der vier LED-Ziffern (LED1 bis LED4), so befindet sich der Cursor genau an dieser
Stelle, und der Nutzer kann die Ziffer dndern.

Blinkt der Dezimalpunkt rechts neben der LED1, handelt es sich bei den momentan angezeigten
Daten um einen Wert des PID-Prozesssollwert und nicht, wie {iiblicherweise angezeigt, um
Frequenzdaten.

LED4 LED3 LED2 LED1

Abbildung 2.5 7-Segment Anzeige

Tabelle 2.2 Alphanumerische Zeichen auf dem LED-Display

Zeichen |7-Segment-| Zeichen |7-Segment-| Zeichen |7-Segment-| Zeichen |7-Segment-
Anzeige Anzeige Anzeige Anzeige
0 0 9 9 i i r r
1 1 A a J j S Ss
2 2 b Bb K k T T
3 3 C Cc L [ u U
4 4 d d M m \Y% u
5 5 E e n n w w
6 6 F f 0 0 X x
7 7 G g 3 P y y
8 8 H h q q Z Z
Sonderzeichen und Symbole (Zahlen mit Dezimalpunkt, Minuszeichen und Unterstreichung)
0.-9. *—) - - _ _

B Gleichzeitiges Driicken von Tasten

Gleichzeitiges Driicken von Tasten bedeutet, dass zwei Tasten zur selben Zeit gedriickt werden. Der
Frequenzumrichter FRENIC-Eco unterstiitzt das gleichzeitige Driicken von Tasten geméf3 der unten
stehenden Auflistung. In diesem Handbuch weist das Pluszeichen (,,+°) zwischen den beiden
Tastensymbolen darauf hin, dass beide Tasten gleichzeitig gedriickt werden miissen.

(Beispiel: Die Darstellung ,,Tasten = + (N symbolisiert, dass die Taste ¥\ zu driicken ist und

gleichzeitig die Taste v gedriickt gehalten werden muss.)

Tabelle 2.3 Gleichzeitiges Driicken von Tasten

Gleichzeitiges  Driicken

Betriebsmodus von Tasten Verwendungszweck

o, N

p ) g Tasten ¥ + & Bestimmte Parameterdaten dndern. (Siehe Parameter FOO,

rogrammiermodus — HO3 und H97 in Kapitel 9 , PARAMETER.")

0F, N
Tasten Y% +

Al P G R In den Programmiermodus umschalten, ohne die

armmodus Tasten ¥ + ‘& momentan erscheinenden Alarme zuriickzusetzen




Kapitel 3
BETRIEB UBER DAS BEDIENTEIL

In diesem Kapitel wird der Betrieb des Frequenzumrichters iiber das Bedienteil beschrieben. Der
Frequenzumrichter verfiigt iiber drei Betriebsarten (Betriebsmodus, Programmiermodus und Alarmmodus),
die es dem Nutzer ermoglichen, den Motor in Betrieb zu setzen und anzuhalten, den laufenden
Betriebszustand zu iiberwachen, Parameterdaten einzustellen, die fiir Wartungsarbeiten benotigten
Betriebsinformationen anzeigen zu lassen und Alarmdaten abzurufen.

Das Bedienteil ist in zwei Ausfilhrungen erhiltlich: Standardbedienteil und optionales
Multifunktionsbedienteil. Hinweise zur Bedienung des Multifunktionsbedienteils sind in der
,,Bedienungsanleitung fiir das Multifunktionsbedienteil“(INR-SI47-0890-E) zu finden.

Inhalt
3.1 Ubersicht Giber die BEiEDSATTEN...............cvivieeiriiiieieeeiseieiesieise st sees 3-1
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3.1 Ubersicht Uber die Betriebsarten

3.1 Ubersicht iiber die Betriebsarten

Der Frequenzumrichter FRENIC-Eco verfiigt tiber die folgenden Betriebsarten:

M Betriebsmodus : In diesem Modus konnen im reguldren Betrieb Start-/Stopp-Befehle
eingegeben werden. Dariiber hinaus kann der aktuelle Betriebszustand in
Echtzeit iiberwacht werden.

B Programmiermodus : In diesem Modus kdnnen Parameterdaten eingegeben und eine Vielzahl von
Informationen in Bezug auf den Zustand des Frequenzumrichters und auf
die Wartung gepriift werden.

¢ "dey

B Alarmmodus : Bei Auftreten eines Alarmzustands schaltet der Umrichter automatisch in
den Alarmmodus. In diesem Modus erscheinen auf der LED-Anzeige der
entsprechende Alarmcode* und die diesbeziiglichen Informationen.

* Alarmcode: Zeigt die Ursache des Alarmzustands an, der eine Schutzfunktion
ausgelost hat. Einzelheiten sind in Kapitel 8, Abschnitt 8.7 ,,Schutzfunktionen“ zu
finden.

In Abbildung 3.1 ist der Statusiibergang des Frequenzumrichters zwischen diesen drei Betriebsarten
dargestellt.

T31N3Id39 Svd 434N 9314139
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N Alarrmimdadiis # dfbea Taghe diickan, |

Anzeige alnes
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Abbildung 3.1 Statusiibergang zwischen den Betriebsarten

Abbildung 3.2 zeigt den Durchlauf der LED-Anzeige wihrend des laufenden Betriebsmodus, den
Meniidurchlauf durch die einzelnen Meniipunkten im Programmiermodus und den Meniidurchlauf
durch die Alarmcodes bei verschiedenen Ereignissen.

3-1



*1

*2
*3

4

Versorgungssp.

EIN

Betriebsmodus

Programmiermodus

(MenUsteuerung)
Uberwachung des aktuelien il ™
Betriebszustands
e e
' | Prehzahlkontrolle (Hz) , & na)
|| z8 : = [
e e ——— 'y /—\ Schnellpara-
1@ Menii Nr.0 melrierung
ay) el o ot OFne
Ausgangsstrom (A) = -
25 E71] S IS
T Einstellung
Leistungsaufnahme{kW) L
zB | f"ﬂ Menl Nr1
5 Dreh " Eins?e!iung
zB.[ sg| @ -';
! C
Ausgangsspannung(V) Ment Nr2 Date.f&ué;:rprufung
zB. L.JI
i
AntriebsOberwachg,
Motorausgang
g Mend Nr.3
|
Lastfaktulr E/A-Uberwachung
0 Nrd
1 - y
[Resssats b Rindasaes - Warlungsinformation
' y [me .
! |PID-Prozessseliwert v = Mend Nr:5
i z.B. 1 3|
| T { ‘ Alarminformationen
! [PID-Ruckfahrungswert | ! Ment Nr.6
1| zB.[ 500 I
; 1 v Daten kopieren
||PID-Ausgangswert | Menu Nr 7
| z8 z ;
R S L (3)
'| Analogeingang )
| zB ':
....... .]_ prpp—————
| 4
\ , PR

N,

\rﬁ_ﬁ\
==
Alarm tritt ein Alarmmodus

Aktueller Alarmcode

)

Letzter Alarmcode

zB.

I
Vorletzter Alarmcode
zB

Drittletzter Alarmcode
28

N

/

(%) (%).

Nur bei aktiver PID-Regelung anwendbar. (JO1 = 1 oder 2)

Nur anwendbar, wenn die Anzeige fiir den analogen Signaleingang anhand der Parameter E61, E62 oder E63

(= 20) den Terminals [12], [C1] oder [V2] zugewiesen wurde.
Nur bei aktivem Vollmeniimodus anwendbar. (E52 = 2)

(S;EF) - f:éﬁt]

Im Menii Drehzahlanzeige kann, je nach Einstellung des Parameter E48, eine der folgenden Anzeigen
erscheinen: Ausgangsfrequenz (Hz), Motordrehzahl (U/min), Motorwellendrehzahl (U/min) und Drehzahl

Abbildung 3.2 Meniidurchlauf durch die wichtigsten Anzeigen entsprechend der Betriebsart
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3.2 Laufender Betrieb

3.2 Betriebsmodus

Beim Einschalten schaltet der Frequenzumrichter automatisch in den Betriebsmodus. Dieser Modus
ermoglicht:

(1) Die Uberwachung des aktuellen Betriebszustands (z. B. Ausgangsfrequenz, Ausgangsstrom),

(2) Die Einstellung der Frequenzsollwerte und anderer Groflen sowie

¢ "dey

(3) Das Starten und Stoppen des Motors.

3.2.1 Uberwachung des aktuellen Betriebszustands

Im Betriebsmodus konnen die elf unten aufgelisteten Kenngrofen tiberwacht werden. Unmittelbar
nach dem Einschalten des Umrichters wird der durch den Parameter E43 spezifizierte
Kontrollparameter angezeigt. Um zwischen den Kontrollparametern umzuschalten, Taste &5
driicken. Weitere Hinweise zum Umschalten zwischen den Kontrollparametern mit der Taste &5
sind zu finden unter ,,Uberwachung des aktuellen Betriebszustands* in Abbildung 3.2 ,,Abbildung

3.2 Darstellung des Meniidurchlaufs durch die wichtigsten Displayanzeigen entsprechend der

T31N3Id39 Svd 434N 9314139

Betriebsart”.
Tabelle 3.1 Kontrollparameter
Beispiel fiir
die . .
Kontrollparameter | Darstellung LEDjAnzelgf:larTlp ¢ EH.]_ Bedeutung des angezeigten Werts Paramater
W: ein, O: aus heit E43
auf der LED-
Anzeige *1
Drehzahlkontrolle Der Parameter E48 spezifiziert den Inhalt der LED-Anzeige sowie die LED-Anzeigelampen. 0
Ausgangs- 50.00 EHz OA OkW Hz Istwert der Ausgangsfrequenz. (E48=0)
frequenz
’ ; 120 -
Motordrehzahl 1500 EmHz WA OkW |U/min Ausgangsfrequenz (Hz) x —— (E48 =3)
POT
Motorwellen- u/ . . _
drehzahl 300.0 EHz mA OkwW min Ausgangsfrequenz (Hz) x ES0. (E48=4)
Drehzahl (%) 50.0 OHz OA OkW % Ausgangsfrequenz _ , (E48=7)
Max. Frequenz
Ausgangsstrom 12.34 OHz ®WA OkW A Umrichter-Ausgangsstrom (eff). 3
Ausgangs- .
spannung - 200U OHz OA OkW v Umrichter-Ausgangsspannung (eff). 4
Berechneter o Ausgangsdrehmoment des Motors in %
Drehmomentwert 30 OHz DA Dkw 7 (berechneter Wert). 8
Eingangsstrom 10.25 OHz OA =KW kW Umrichter-Eingangsstrom. 9
PID-Prozess- Der PID-Prozesssollwert/Riickfiih-
sollwert . 10.00 OHz OA OkwW - rungswert, der in den Effektivwert des 10
*3, 4 Regelwertes umgewandelt wurde (z. B.
Temperatur).
PID-Riick-
fithrungswert 9.00 OHz OA OkW — Weitere Einzelheiten sieche Parameter E40 12
#3, %5 und E41.
PID-Ausgangswert in %, bei einer
N N N * 0
PID-Ausgangswert*3 10.00 OHz OA Okw % Maximalfrequenz (F03) von 100 %. 14
aQ Q Q 3 v, 1 1
Lastfaktor %6 SO0L OHz OA OkW % Ldstfak.tor des Motors in % bei einer 15
Nennleistung von 100 %
Motorleistung ~ *7 9.85 OHz OA mkW kW Ausgangsleistung des Motors in kW 16
Analoges Umrichter-Eingangssignal, das
mit den Parameter E40 und E41
Analogeingang  *8 82.00 OHz OA OkwW — umgewandelt wird. 17
Weitere Einzelheiten siehe Parameter E40
und E41.
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*1 Werte, die groBer als 9999 sind, konnen auf der vierstelligen LED-Anzeige nicht dargestellt werden.
Infolgedessen erscheint “ £ 7 “ (7-Segment-Zeichen).

*2  Zur Anzeige der Ausgangsspannung auf der LED-Anzeige wird zwecks Unterscheidung von der Einheit V (Volt)
fiir die Spannung der Buchstabe u# an die letzte Stelle der Zahl angehingt.

*3  Diese auf die PID-Regelung bezogenen Parameter erscheinen nur, wenn der Umrichter den Motor iiber die PID-
Regelung regelt, wobei der verwendete PID-Prozesssollwert durch den Parameter JO1 (= 1 oder 2) spezifiziert
wird.

*4  Wird auf der LED-Anzeige ein PID-Prozesssollwert oder dessen Ausgabewert angezeigt, erscheint rechts neben
der niedrigsten Stelle ein blinkender Punkt (Dezimalpunkt).

*5  Wird auf der LED-Anzeige ein PID-Riickfithrungswert angezeigt, erleuchtet rechts neben der niedrigsten Stelle
ein blinkender Punkt (Dezimalpunkt).

*6  Zur Anzeige der Motorbelastung auf der LED-Anzeige wird als Alternative das Zeichen der niedrigsten Stelle
zur Darstellung der Einheit % verwendet.

*7  Wird auf der LED-Anzeige die Motorleistung angezeigt, blinkt die LED-Anzeige fiir die Einheit ,kW*.

*8 Die Anzeige der analogen Eingangssignale wird nur aktiv, wenn mit den Daten der Parameter E61, E62 und E63
eine Klemmenfunktion definiert ist.

3.2.2  Einstellung der Frequenzsollwerte und der PID-Prozesssollwerte

Die gewiinschten Frequenzsollwerte und PID-Prozesssollwerte konnen mit den Tasten ¢~ und &)
auf dem Bedienteil eingestellt werden. Dariiber hinaus konnen die Frequenzsollwerte durch
Einstellung des Parameters E48 als Motorwellendrehzahl, Motordrehzahl oder Drehzahl (%)
eingestellt werden.

H Einstellung eines Frequenzsollwerts

Mit den Tasten @ und 9 (Werkseinstellung)

(1) Parameter FOl auf ,,0: Tasten {(~ S v / & auf dem Bedienteil betitigen setzen. Dies ist nur
méglich wenn sich der Umrichter im Betrlebsmodus befindet.

(2) Tasten (~ /&) driicken, um den aktuellen Wert des Frequenzsollwertes anzeigen zu lassen. Die
Ziffer an der niedrigsten Stelle blinkt.

(3) Wenn der Frequenzsollwert geandert werden muss, die Taste () / &} erneut driicken. Die neue
Einstellung wird automatisch im internen Speicher des Umnchters gespeichert und bleibt auch
nach Abschalten der Versorgungsspannung erhalten. Beim nichsten Einschalten der
Versorgungsspannung wird diese Einstellung als Anfangssollwertfrequenz verwendet.

Qp * Der Frequenzsollwert kann entweder automatisch, wie oben erwihnt, oder durch
Driicken der Taste &5 gespeichert werden. Uber den Parameter E64 sind beide
Methoden moglich.

*  Wurde der Parameter FO1 auf ,,0: Tasten (~ /&) auf dem Bedienteil aktivieren* gestellt,
wobei jedoch eine Frequenzsollwertquelle ausgewihlt wurde, die nicht dem
Frequenzsollwert 1 entspricht (d. h., Frequenzsollwert 2, Frequenzsollwert iiber Serielle
Verbindung oder mehrstufiger Frequenzsollwert) dann sind die Tasten ©¥ and &)
deaktiviert und der momentane Frequenzsollwert kann nicht geédndert werden, auch
nicht im laufenden Betrieb. Durch Driicken einer dieser Tasten wird lediglich die
momentane Sollwertfrequenz angezeigt.

 Wird der Frequenzsollwert oder ein anderer Parameter mit der Taste ¢~ / ) spezifiziert
oder geindert, dann beginnt die auf der niedrigsten Stelle befindliche Ziffer zunichst zu
blinken, bevor sie einen anderen Wert annimmt. Wihrend die Taste gedriickt gehalten
wird, beginnen nach und nach die Ziffern auf den néchst hoheren Stellen zu blinken,
und die hoheren Ziffern konnen nun gedndert werden.

+ Wird die Taste ¥~ / ) einmal gedriickt und wird dann, nachdem die auf der niedrigsten
Stelle beflndhche Zlffer zu blinken begonnen hat, die Taste & linger als eine Sekunde
gedriickt, blinkt die Ziffer der nichst hoheren Stelle, so dass nun der Wert dieser Ziffer
gedndert werden kann (Cursorbewegung). Mit dieser Methode konnen die Werte der auf
den hoheren Stellen befindlichen Ziffern einfach gedndert werden.

*  Wird der Parameter C30 auf ,,0: Tasten (~ / O auf dem Bedienteil aktivieren gesetzt
und wird der Frequenzsollwert 2 ausgewahlt dann kann der Frequenzsollwert nach
demselben Verfahren mit der Taste (i / &) spezifiziert oder gedindert werden.

Der Frequenzsollwert kann nicht nur anhand der Frequenz (Hz) eingestellt werden, sondern auch
anhand von anderen Meniipunkten (Motordrehzahl, Motorwellendrehzahl und Drehzahl (%)), je
nachdem, welche Parameter in Parameter E48 (= 3, 4 oder 7) ,,Kennwerte der Drehzahlanzeige®, wie
in Tabelle 3.1 dargestellt, eingegeben wurden.
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3.2 Laufender Betrieb

M Konfiguration der Einstellungen bei PID-Regelung
Zur Aktivierung der PID-Regelung muss der Parameter JO1 auf 1 oder 2 gestellt werden.

Bei PID-Regelung kdnnen, je nach aktueller Einstellung der LED-Anzeige, mit den Tasten ¢~ und
&) nicht dieselben KenngroBe eingestellt bzw. kontrolliert werden wie bei regulirer
Frequenzregelung. Zeigt die LED-Anzeige die Drehzahlkontrolle (E43 = 0) an, konnen mit den
Tasten @~ und & manuelle Drehzahlsollwerte (Frequenzsollwerte) eingegeben werden. Zeigt die
LED-Anzeige etwas anderes an, kann der PID-Prozesssollwert iiber diese Tasten eingegeben

werden.

Siehe Kapitel 4, Abschnitt 4.8, "PID-Frequenzsollwertgenerator” fiir Einzelheiten iiber die
PID-Regelung.

¢ "dey

Einstellung des PID-Prozesssollwerts mit den Tasten  und &

(1) Einstellung des Parameter JO2 auf ,,0”: Die Tasten @ 1 & auf dem Bedienteil betitigen*
setzen.

(2) Die LED-Anzeige auf eine andere Anzeige als die Drehzahlanzeige (E43=0) setzen, wenn sich
der Umrichter im Betriebsmodus befindet. Befindet sich das Bedienteil im Programmler;_gder
im Alarmmodus, ist es nicht moglich, den PID- Prozesss/gllwert mit der Taste ‘& / & zu
dndern. Um den PID-Prozesssollwert mit den Tasten ' / % dndern zu konnen, zuerst in den
Betriebsmodus schalten.

(3) Zur Anzeige des PID-Prozesssollwerts Taste @ /& driicken. Auf der LED-Anzeige blinkt die
Ziffer an der niedrigsten Stelle.

T31N3Id39 Svd 434N 9314139

(4) Zur Anderung des PID-Prozesssollwerts erneut Taste @ 1 & driicken. Der spezifizierte PID-
Prozesssollwert wird automatisch im internen Speicher des Umrichters gespeichert, auch wenn
in einen anderen Modus zur Angabe des PID-Prozesssollwerts geschaltet wird und
anschlieBend wieder zuriick in den Spezifikationsmodus iiber das Bedienteil. Dariiber hinaus
verbleibt der PID-Prozesssollwert auch dann im internen Speicher des Umrichters, wenn dieser
abgeschaltet wird und wird beim nichsten Einschalten des Umrichters als Start-Prozesssollwert
verwendet.

~— * Der PID-Prozesssollwert kann auch dann iiber das Bedienteil eingestellt werden, wenn
'Qp die Festfrequenz als PID-Prozesssollwert ((SS4) = EIN) ausgewahlt wurde.

e Istder Pagame}_e\r JO2 auf einen anderen Wert als O eingestellt, kann durch Driicken der
Taste & / X auf der 7-Segment-Anzeige der derzeit ausgewihlte PID-Sollwert
angezeigt werden; die Einstellung kann jedoch nicht geidndert werden.

* Der Dezimalpunkt neben der niedrigsten Ziffer auf der 7-Segment-Anzeige dient zur
Spezifizierung des angezeigten Werts. Wird ein PID-Prozesssollwert angezeigt, blinkt
der Dezimalpunkt neben der niedrigsten Ziffer. Wird ein PID-Riickfiihrungswert
angezeigt, leuchtet der Dezimalpunkt.

37 4 —Dezimalpunkt

Tabelle 3.2: Manuelle Einstellung des PID-Prozesssollwerts mit der Taste @ / @ und Voraussetzungen

PID- PID-Regelung Fest
Regelung (Prozesssollwert | LED-Anzeige ) o)
(Auswahl) | Fernbetrieb) E43 ﬁrsesqf)enz Mit der Taste 5/ &)

JO1 JO2

0 PID-Prozesssollwert iiber Tastatur
. EIN oder
1 oder 2 Uneleich 0 Ungleich 0 AUS Derzeit ausgewihlter PID-
g Prozesssollwert
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Einstellung des Frequenzsollwerts mit den Tasten @ und 9 bei PID-Regelung

Wurde der Parameter FO1 auf ,,0“ (Tasten @ / @ auf dem Bedienteil aktiviert) gestellt und der
Frequenzsollwert 1 als manueller Drehzahlsollwert ausgewihlt (d.h. Deaktivierung der
Frequenzsollwerteinstellung iiber die Kommunikationsschnittstelle und Festfrequenzsollwert), dann
kann der Frequenzsollwert durch Umschalten der {_I\,EIQ_—\Anzeige auf die Anzeige
,,Drehzahliiberwachung* im laufenden Betrieb mit den Tasten ‘> /Y geéindert werden.

Im Programmier- bzw. im Alarmmodus sind die Tasten @ 1S fir die Anderung des
Frequenzsollwerts deaktiviert. Eine Umschaltung in den Modus ,,Laufender Betrieb* ist erforderlich.

In Tabelle 3.3 sind die Befehlskombinationen dargestellt. Die Abbildung veranschaulicht die
Verarbeitung des manuellen Drehzahlsollwerts @, der iiber das Bedienteil eingegeben wurde, in den
endgiiltigen Frequenzsollwert @.

Es wird dasselbe Verfahren angewandt wie fiir die Einstellung eines normalen Frequenzsollwerts.

IS\
Tabelle 3.3 Einstellung des manuellen Drehzahlsollwerts (Frequenzsollwerts) mit den Tasten ' /™ und

Voraussetzungen
Auswahl Deakii-
PID- Mehrstu- | Mehrstu- | des . Durch Drucken der
LED- |Frequenz- . vierung
Regelung . fenfre- fenfre- Schnitt- Tasten (N /(&)
Anzeige | sollwert 1 der PID- .
(Auswabhl) quenz quenz stellenbe- akt1v1erter
E43 FO1 . Regelung
Jo1 (SS2) (SS1) triebs Parameter:
(LE) (Hz/PID)
AUS PID-Ausgang
(PID (als endgiiltiger
aktiviert) | Frequenzsollwert)
0 AUS AUS AUS Uber die Tastatur
EIN .
eingestellter
(PID 1
Jeakii- manueller
viert) Drehzahlsollwert
(Frequenzsollwert)
1 oder 2 0
AUS PID-Ausgang
(PID (als endgiiltiger
aktiviert) | Frequenzsollwert)
Abweichend EIN Derzeit“
ausgewdhlter
(PID
Jeakii- manueller
viert) Drehzahlsollwert
(Frequenzsollwert)
r'i'_\
§ Fo1=0 Schnmstene deaktiviert
Manueller Drehf.ahlsotlwert
uber das Bedienteil __ {352 = AUSPlD deaktiviert @
Andere Frequenzeinstellg T _d\A (Hz/PID) = EIN %,
Befehl uber = v L,- b
Schnmstelfe —————— Endgultiger Frequenzsollwert
Festfrequenz;r =

sollwert
PlD-Ausgangswert (als Frequenzsoliwert)
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3.2 Laufender Betrieb

3.2.3 Starten/Stoppen des Motors

Der Frequenzumrichter ist ab Werk so eingestellt,
dass bei Driicken der Taste 6@ der Motor in
Drehrichtung vorwirts 1duft und bei Driicken der
Taste §% der Motor abbremst und stoppt. Die
Taste 6'-'3 ist nur im Modus ,,Laufender Betrieb*
aktiviert.

¢ "dey

Durch Anderung der Einstellung des Parameter
FO2 kann die Drehrichtung des Motors gewihlt
werden.

Hinweise zum optionalen Multifunktionsbedien-
teil sind auf Seite 3-10 zu finden.

B Beziehung zwischen Parameter F02 (Betriebssollwert) und Taste @B

In Tabelle 3.4 sind die fiir die Drehrichtung des Motors relevanten Beziehungen zwischen den
Einstellungen des Parameter FO2 und der Taste & dargestellt.

Table 3.4 Mit FO2 festgelegte Drehrichtung des Motors

T31N3Id39 Svd 434N 9314139

Da;e(;lzfur Durch Driicken der Taste @-B lduft der Motor:

0 In der von der Steuerklemme vorgegebenen e e
Richtung [FWD] oder [REV] B
@B -Taste deaktiviert

! (Der Motor wird durch Klemmensollwert (Hinweis) TEC-kompatibler Motoren
[FWD] oder [REV] angetrieben.) weisen die entgegengesetzte

2 VOrwirts Drehrichtung zu dem hier

dargestellten Motor auf.
3 riickwirts

Einzelheiten iiber die Anwendung des Parameter F02 sind zu finden im Kapitel 9
~PARAMETER®".

C . Wird das Bedienteil zur Einstellung der Frequenzsollwerte oder fiir den Motorantrieb
HInWGIS’Verwendet, darf es bei laufendem Motor nicht vom Bedienteil abgetrennt werden, da sonst
der Umrichterbetrieb gestoppt wird.
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B Fernbetrieb und Bedienteilbetrieb

Der Umrichter kann sowohl im Fern- als auch im Bedienteilbetrieb laufen. Im Modus Fernbetrieb,
der normalen Betriebsart, arbeitet der Umrichter entsprechend den gespeicherten Einstellungen. Im
Modus Bedienteilbetrieb, der bei Wartungsarbeiten angewandt wird, wird der Umrichter vom
Steuerungssystem getrennt und manuell unter Verwendung des Bedienteils betrieben.

e Fernbetrieb:  Betriebssollwerte und Frequenzsollwerte werden von den Schaltsignalen gewahlt,

wie Parameter, Betriebssollwert 2/1, Kommunikationsschnittstelle.

* Bedienteilbetrieb: ~ Befehlsquelle ist das Bedienteil, ungeachtet der durch die Parameter
spezifizierten Einstellungen. Das Bedienteil hat Vorrang vor den Einstellungen,
die durch die Signale Betriebssollwert 2/1 bzw. Kommunikationsschnittstelle
spezifiziert wurden.

Betriebssollwerte iiber die Tastatur im Bedienteilbetrieb

In der unten stehenden Tabelle wird das Verfahren fiir die Eingabe von Betriebssollwerten tiber das
Bedienteil im Bedienteilbetrieb dargestellt.

Tabelle 3.5 Betriebssollwerte iiber das Bedienteil im Bedienteilbetrieb

Daten fiir FO2

(Betriebssollwert): Eingabeverfahren fiir Betriebssollwerte iiber das Bedienteil

0: Betitigung der Tasten 6'-'3 / %@
auf dem Bedienteil.

Durch Driicken der Taste 6'-'3 wird der Motor in der durch den
Befehl (FWD) bzw. (REV) spezifizierten Drehrichtung

(Drehrichtung des Motors von
den Digitalklemmen
[FWD]/[REV])

betrieben; dieser ist der Klemme [FWD] bzw. [REV]
zugeordnet. Durch Driicken der Taste %@ wird der Motor

gestoppt.

: Aktivierung des
Klemmenbefehls (FWD)/(REV)

: Betitigung der Tasten @B / 6@
auf dem Bedienteil
(vorwirts)

Durch Driicken der Taste @B wird der Motor nur in
Vorwirtsrichtung betrieben. Durch Driicken der Taste @3’} wird
der Motor gestoppt.

Eine Spezifikation der Motordrehrichtung ist nicht erforderlich.

: Betitigung der Tasten @B / 6@
auf dem Bedienteil
(rickwirts)

Durch Driicken der Taste @B wird der Motor nur in
Riickwirtsrichtung betrieben. Durch Driicken der Taste 6@ wird
der Motor gestoppt.

Eine Spezifikation der Motordrehrichtung ist nicht erforderlich.
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3.2 Laufender Betrieb

Umschalten zwischen Fernbetrieb und Bedienteilbetrieb

Uber ein digitales Eingangssignal, das extern in den Umrichter eingespeist wird, ist es moglich,
zwischen Fern- und Bedienteilbetrieb umzuschalten.

Um die Umschaltung zu aktivieren, muss den Klemmen [X1] bis [X5] (LOC) als digitales
Eingangssignal zugewiesen werden. Dazu ist “35” an den Parameter EO1 bis E05, E98 und E99
einzustellen. Werksseitig ist (LOC) der Klemme [X5] zugewiesen.

Bei der Umschaltung von Fern- auf Bedienteilbetrieb werden die im Fernbetrieb vorgenommen
Frequenzeinstellungen automatisch beibehalten. Ist der Motor zum Zeitpunkt des Umschaltens von
Fern- auf Bedienteilbetrieb in Betrieb, wird der Betriebssollwert automatisch eingeschaltet, damit
alle benotigten Einstellungen iibertragen werden. Der Umrichter stoppt jedoch automatisch, wenn
eine Abweichung zwischen den im Fernbetrieb vorgenommenen Einstellungen und den am
Bedienteil eingegebenen Parametern auftritt (z. B. Umschalten von der Drehrichtung riickwiirts im
Fernbetrieb auf die Drehrichtung vorwirts nur im Bedienteilbetrieb).

Die Ubergangspfade zwischen Fern- und Bedienteilbetrieb richten sich nach der momentanen
Betriebsart und dem Wert (ein/aus) des Bedienteilbetrieb (LOC), wie im unten abgebildeten
Statusiibergangsdiagramm dargestellt. Weitere Einzelheiten: siehe Tabelle 3.5 ,,Betriebssollwerte
vom Bedienteil im Bedienteilbetrieb”.

Nihere Hinweise zur Spezifikation der Betriebssollwerte und Frequenzsollwerte im Fern- und
Bedienteilbetrieb sind zu finden in Kapitel 4, Abschnitt 4.3 ,,Antriebsbefehlsgenerator®.

(LOC) = AUS

Bedienteil-
betrieb
(LOC)=EIN

Fernbetrieb
(LOC) = AUS

(LOC)=EIN

Ubergang zwischen Fern- und Bedienteilbetrieb durch (LOC)
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C' Umschalten zwischen Fern- und Bedienteilbetrieb auf dem optionalen
Hinweisy rultifunktionsbedienteil

Auf dem Multifunktionsbedienteil befindet sich die Taste €55 zum Umschalten zwischen
Fern- und Bedienteilbetrieb. Ist das digitale Eingangssignal (LOC) ausgeschaltet und wird
die Taste mindestens eine Sekunde lang gedriickt gehalten, schaltet der Umrichter
zwischen Fern- und Bedienteilbetrieb um.

Bei aktiviertem Bedienteilbetrieb (LOC) ist die Taste f\/:') deaktiviert.

Die unten stehende Abbildung zeigt den Umschaltvorgang mit der Taste @ und in der
Betriebsart (LOC).

Ty
=

S
Bedienteil-
betrieb
(LOC) = EIN

Bedianteil-
betrieb
(LOC) = EIN

Fernbetrieb {(LOC) EIN
(LOC) = AUS

(LOC)AUS

Betriebssollwerte iiber die Tastatur im Bedienteilbetrieb

Auf der Multifunktionsbedienteil befinden sich die Tasten Q"B und "E‘\'/ anstelle der Taste 6'-'3 auf dem
Standardbedienteil.

In der unten stehenden Tabelle sind die Eingabeverfahren fiir die Betriebssollwerte, die iiber das
Multifunktionsbedienteil eingegeben werden, dargestellt. Diese unterscheiden sich von den Angaben
in Tabelle3.5.

Tabelle 3.6 Betriebssollwerte iiber das Multifunktionsbedienteil im Bedienteilbetrieb

Daten fiir FO2 Eingabeverfahren fiir Betriebssollwerte iiber das
(Betriebssollwert): Multifunktionsbedienteil
0: Die Tasten 6@ / %@ auf dem Durch Driicken der Taste é@ / “E‘\’, lauft der Motor vorwirts bzw.
Bedienteil betitigen. riickwirts.

(Drehrichtung des Motors von
den Digitalklemmen
[FWDJ/[REV])

Durch Driicken der Taste @3’} wird der Motor gestoppt.

1: Aktivierung des
Klemmenbefehls (FWD)/(REV)

2: Betitigung der Tasten G/ 6‘3'3 Durch Driicken der Taste 'Q'"B / @3’} lauft der Motor vorwirts
auf dem Bedienteil bzw. stoppt.
(vorwirts) __
Die Drehrichtung riickwirts ist nicht zuléssig. (Die !E‘F?j Taste ist
deaktiviert.)

3: Betitigung der Tasten G / 6‘3'3 Durch Driicken der Taste '“EE / @3’} lauft der Motor riickwirts
auf dem Bedienteil. bzw. stoppt.
(riickwirts) o~
Die Drehrichtung vorwirts ist nicht zuldssig. (Die 2 Taste ist
deaktiviert.)

”’.}!—p‘ Auf dem LED-Display des Multifunktionsbedienteils werden die momentane Betriebsart
L. und die Indizes der LED-Anzeigen angezeigt: REM fiir Fernbetrieb und LOC fiir
Bedienteilbetrieb.
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3.3 Programmiermodus

3.3

Programmiermodus

Im Programmiermodus stehen die folgenden Funktionen zur Verfiigung: Einstellen und Priifen von
Parameterdaten, Uberwachung der Wartungsinformationen und Uberpriifung des Status der
Eingangs-/Ausgangssignale (E/A). Diese Funktionen kénnen mit dem meniigesteuerten System auf
einfache Weise ausgewihlt werden. In Tabelle 3.7 sind die im Programmiermodus verfiigbaren
Meniis aufgelistet. Die linke Ziffer jeder Zeichenfolge auf der LED-Anzeige gibt die jeweilige
Meniinummer an. Die restlichen drei Ziffern weisen auf die Meniiinhalte hin.

Wenn der Umrichter in den Programmiermodus schaltet, wird ab dem zweiten Umschalten, das im

Programmiermodus zuletzt ausgewihlte Menii angezeigt. e
_|
Tabelle 3.7 Meniis im Programmiermodus Y
m
) LED- o
Meni- Menii Anzeige Hauptfunktionen Siehe: %
Nr. ) m
uy)
, Schnellpara- Nur die wichtigsten Parameter werden Abschnitt >
0 metrierune’ O.Fnc | angezeigt zur individuellen Einstellung des 331 %
£ Umrichterbetriebs. - ©
1.F F-Codes %
’ (Grundfunktionen) 5
E-Codes g
LE (Erweiterte
Klemmenfunktionen)
1.C C-Codes Wird einer dieser
’ (Frequenzeinstellungen) Parameter
P-Codes gewihlt, werden
LpP i i
1 Einstellung* (Motorparameter) die o Abschnitt
dazugehorigen 332
1L.H H'C0d3§ ) Daten
(Hochleistungsfunktionen) angezeigt/gedinde
1.J J-Codes rt.
) Anwendungsfunktionen
1Y Y-Codes
’ (Schnittstellenfunktionen)
1o 0O-Code (Optionale
) Funktion) (Hinweis)
Nur Parameter, deren Werkseinstellung
2 ,,Dateniiber- 2. rEP gedndert wurde, werden gedndert. Diese Abschnitt
priiffung* ) Parameterdaten konnen ausgelesen bzw. 333
gedndert werden.
3 ,Antriebsiiber- 3.0PE Die aktuellen Informationen fiir Wartung und Abschnitt
wachung® ) Testbetrieb werden angezeigt. 334
4 ,_,E/A- di-o Die externen Schnittstelleninformationen Abschnitt
Uberwachung* ) werden angezeigt. 3.35
»Wartungs- Wartungsinformationen und die kumulative Abschnitt
5 . : « 5.CHE . . .
informationen Betriebszeit werden angezeigt. 3.3.6
Die vier zuletzt gespeicherten Alarmcodes
6 ,JAlarm- 6.AL werden angezeigt. Die Betriebsinformationen Abschnitt
informationen* ) konnen zum Zeitpunkt des Auftretens eines 3.3.7
Alarms abgerufen werden.
7 ,,Daten 7. CPY Die Parameterdaten konnen ausgelesen, erfasst Abschnitt
kopieren* ) und kontrolliert werden. 3.3.8
(Hinweis) Ein O-Code erscheint nur, wenn diese Option in den Umrichter integriert wurde. Weitere

Einzelheiten: siche Betriebsanleitung der entsprechenden Option.
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Mit dem (optionalen) Multifunktionsbedienteil stehen - zusitzlich zu den oben
aufgelisteten Meniis — die Faktoren ,,Alarmursache”, Messung der ,,Motorbelastung®,
»~Nutzereinstellung‘ und ,,Kommunikationsfehler beseitigen* zur Verfiigung.

Siehe ,,Betriebsanweisung fiir das Multifunktionsbedienteil“ (INR-S147-0890-E).
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Abbildung 3.3 veranschaulicht das System der meniigesteuerten Parameter im Programmiermodus.

Versorgungssp. EIN Programmiermodus
(Menusteuerung)

Schnell-
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Abbildung 3.3 Meniidurchlauf im Programmiermodus



3.3 Programmiermodus

B Anzeige der Begrenzungsmeniis

Das menugesteuerte System verfiigt iiber eine Begrenzungsfunktion (spezifiziert durch den
Parameter ES2), mit der die anzuzeigenden Meniis zu eingegrenzt werden, dass sie die Bedienung
vereinfachen. Die Werkseinstellung (E52 = 0) ist so konfiguriert, dass nur drei Meniis — Menii Nr. 0
,»Schnelle Inbebetriebnahme*, Menii Nr. 1 ,,Einstellung” und Menii Nr. 7 ,,Daten kopieren® —
angezeigt werden und ein Umschalten auf ein anderes Menii nicht moglich ist.

Tabelle 3.8 Auswahl der Displayanzeigen auf dem Bedienteil — Parameter E52 QX,

©

.. w

Daten fiir Modus Wihlbare Meniis
E52

w

0 Parameter fiir Modus ,Daten editieren® Menii Nr. 0 ,,Schnell- ﬂ
(Werkseinstellung) parametrierung %

Menii Nr. 1, Einstellungen* w
(ax]

Menii Nr. 7 ,,Daten kopieren® %

By}

1 Parameter fiir Modus ,,Daten tiberpriifen* Menii Nr. 2 ,,Daten o
tiberpriifen* P

Menii Nr. 7 ,Daten kopieren* %

)

2 Modus “Vollmenii” Meniis Nr. 0 bis Nr. 7 g

H

= Durch Driicken der Taste @~/ & kann der Nutzer durch das Menii blittern. Mit der Taste [

QU ) " ) " "
@ kann der gewlinschte Meniipunkt ausgewihlt werden. Nachdem das Menii durchblittert
wurde, kehrt die Anzeige zum ersten Meniipunkt zuriick.

3.3.1  Schnelleinstellung der wichtigsten Parameter
-- Menii Nr. 0 ,,Schnellparametrierung*‘--

Mit dem Menu Nr. 0 ,Schnellparametrierung® im Programmiermodus koénnen die wichtigsten
Parameter, wie in Kapitel 9, Abschnitt 9.1, ,,Parametertabellen spezifiziert, schnell angezeigt und
eingestellt werden.

Um das Menii Nr. 0 ,,Schnellparametrierung* verwenden zu kénnen, muss der Parameter E52 auf
,0 (Parameter fiir den Modus ,,Daten editieren’) oder auf ,,2“ Modus “Vollmenii” gestellt werden.

Im Unmrichter ist eine Serie von vordefinierten Parameter abgespeichert, die mit der Funktion
“Schnellparametrierung” aktiviert werden konnen.

3-13



In der nachfolgenden Tabelle sind die beim Umrichter FRENIC-Eco verfiigbaren Parameter (auch
die nicht zur Schnellen Inbetriebnahme gehoren) aufgelistet. Ein Parameter wird auf der LED-
Anzeige des Bedienteils im folgenden Format dargestellt:

=

/ L

ID-Nummer jeder Parametergruppe
Parametergruppe

Tabelle 3.9 Im FRENIC-Eco verfiigbare Parameter

Parametergruppe Parameter Funktion Beschreibung
F-Codes FOO bis F44 Grundfunktionen Funktionen, die den
Elementarbetrieb des Motors
betreffen
E-Codes EO1 bis E99 Erweiterte Funktionen, die die Zuweisung der

Klemmenfunktionen | Steuerklemmen betreffen

Funktionen, die die Anzeige des
LED-Displays betreffen

C-Codes CO01 bis C53 Frequenz- Funktionen, die die
einstellungen Frequenzeinstellungen betreffen
P-Codes PO1 bis P99 Motorparameter Funktionen zur Einstellung typischer
Motorparameter (wie Leistung)
H-Codes HO3 bis H98 Hochleistungs- Zusatzfunktionen
funktionen Funktionen fiir leistungsstarke
Steuerung
J-Codes JOI bis J22 Anwendungs- Funktionen fiir Anwendungen wie
funktionen PID-Regelung
Y-Codes yO1 bis y99 Schnittstellen- Funktionen zur Steuerung der
funktionen Kommunikation
0-Codes 027 bis 059 Optionale Funktionen | Funktionen fiir Optionen (Hinweis)
(Hinweis) Die 0-Codes werden nur angezeigt, wenn die entsprechende Option installiert wurde. Einzelheiten der

0-Codes sind der Betriebsanleitung fiir die jeweilige Option zu entnehmen.

L] Eine Liste der Parameter fiir die Schnelleinstellung und die Beschreibungen sind in Kapitel 9,
Abschnitt 9.1 ,, Parametertabellen® zu finden.

B Parameter , bei denen zwei Tasten gleichzeitig zu driicken sind

Um die Daten fiir Parameter FOO (Datenschutz), HO3 (Dateninitialisierung) oder H97 (Alarmdaten

16schen) zu éindern, miissen zwei Tasten gleichzeitig gedriickt werden. Dies betrifft die Tasten o +

- . o
@~ bzw. die Tasten &8 + (),

B Parameterdaten bei laufendem Umrichter éindern, bestitigen und sichern

Einige Parameterdaten konnen wihrend des Betriebs gedndert werden, andere hingegen nicht.
AuBerdem werden, je nach Parameter, Anderungen sofort bestitigt oder nicht. Einzelheiten sind der
Spalte ,,Anderungen bei laufendem Betrieb™ in Kapitel 9, Abschnitt 9.1 ,Parametertabellen” zu
entnehmen.

Weitere Informationen iiber die Parameter sind in Kapitel 9, Abschnitt 9.1 ,,Parametertabellen
zu entnehmen.
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3.3 Programmiermodus

In Abbildung 3.4 ist der Durchlauf durch Menii Nr. 0 ,,Schnellparametrierung* dargestellt.
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Abbildung 3.4 Meniidurchlauf durch Menii Nr. 0 ,,Schnelleinstellung*

Uber ein Multifunktionsbedienteil kénnen Parameter hinzugefiigt oder geldscht werden,
die zur Schnelleinstellung gehoren. Einzelheiten siehe ,Betriebsanweisung fiir das

Multifunktionsbedienteil“ (INR-SI47-0890-E).

Nach dem Hinzufiigen bzw. Loschen von Parameter fiir die Schnelleinstellung mit dem
Multifunktionsbedienteil, bleiben diese Parameter dennoch giiltig, auch wenn zum
Standardbedienteil gewechselt wurde. Um die Parameter fiir die Schnelleinstellung wieder
auf die Werkseinstellungen zuriickzusetzen, sind die gesamten Daten mit dem Parameter

HO3 (Daten = 1) zu initialisieren.
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Grundfunktionen der Tasten

In diesem Abschnitt werden die grundlegenden Tastenfunktionen beschrieben. Als Beispiel dient das
Verfahren zur Anderung der Parameterdaten in Abbildung 3.5.

Dieses Beispiel veranschaulicht, wie die Daten des Parameter FO1 von der Werkseinstellung ,, Tasten
< / & auf dem Bedienteil in (FO1 = 0) aktivieren* in ,,Stromeinspeisung in Klemme [C1] (4 bis 20
mA GS) (FO1 = 2) aktivieren* gedndert werden konnen..

(D

2

3)
4

&)

(6)

)

Umrichter einschalten. Der Umrichter schaltet automatisch in den Betriebsmodus. In dieser
Betriebsart die Taste & driicken, um in den Programmiermodus umzuschalten. Das Menii zur

Auswahl der Funktionen erscheint. (Hier: O.Fnc)

Wird ein anderer Parameter als O.Fnc angezeigt, die Tasten @~ und & driicken, um O.Fnc
aufzurufen.

Mit der Taste & in die Liste der Parameter wechseln.

Mit den Tasten ®~ und & den gewiinschten Parameter (hier: 0I) markieren und dann die
Taste % driicken.

Die Daten dieses Parameter werden angezeigt. (Hier: 0 von f 01 )

Mit den Tasten ¢~ und ) die Parameterdaten #ndern. (Im vorliegenden Beispiel die Taste ¢~
zweimal driicken, um die Daten von 0 auf 2 zu setzen.)

Durch Driicken der Taste % die Parameterdaten setzen.

Die Anzeige “saue * (save — speichern) erscheint und die Daten werden im internen Speicher
des Umrichters abgespeichert. Die Anzeige kehrt zur Parameterliste zuriick. Dann zum
nichsten Parameter gehen. (Hier: f 02.)

Durch Driicken der Taste & anstelle der Taste & wird die an den Daten vorgenommene
Anderung geldscht. Die Daten nehmen wieder den vorherigen Wert an. Die Anzeige kehrt zur
Parameterliste zuriick, und der OriginalParameter erscheint wieder.

Mit der Taste & zum Menii der Parameterliste zuriickkehren.

@‘ Cursorbewegung

Bei einer Anderung der Parameterdaten kann der Cursor bewegt werden, indem die Taste
@) mindestens eine Sekunde lang gedriickt wird, wie bei der Einstellung der
Frequenzsollwerte. Dieser Vorgang wird ,,Cursorbewegung‘‘ genannt.

[Versargungssp
EIN

—

Betriebsmod ug )

Parameterdaten
R g | £ 52|
I f:'mgracrjnmler- )i .
N ALl VI ) ) =) S W,
1 - v ¥ oy
¥ = i\ 1 = 1 ~ , g — %l
1 | = =
N OFnc \ PO« I B
A || Sl e \ (£AG) -
h f b, o = || (Y
““““““““ = () ) = cl l} A
' - zwe“-nall
1 F 0P |1 SAUE F—— ' e
| (R K
Y / -

(Dategspeichern
und zum nachslen
Parameter gehen)

Abbildung 3.5 Beispiel fiir das Verfahren zur Anderung der Parameterdaten



3.3 Programmiermodus

3.3.2 Einstellung der Parameter --,Menu Nr. 1 Dateneinstellung® --
Mit dem Menii Nr. 1 ,FEinstellung“ im Programmiermodus konnen die Parameter
anwenderspezifisch eingestellt werden.

Zur Einstellung der Parameter in diesem Menii muss der Parameter E52 auf ,,0* (Parametermodus
Dateneditierung) oder auf ,,2* (Vollmeniimodus) gesetzt werden.

In Abbildung 3.6 ist der Meniidurchlauf durch Menii Nr. 1 ,,Dateneinstellung* dargestellt. &
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Abbildung 3.6 Meniidurchlauf durch Menii Nr. 1 ,,Dateneinstellung*

Grundfunktionen der Tasten

Einzelheiten der Grundfunktionen der Tasten sind in Menii Nr. 0 ,Schnellparametrierung® in
Abschnitt 3.3.1. zu finden.



3.3.3

Uberpriifung der geiinderten Parameter -- Menii Nr. 2

,Dateniiberpriifung* --

Mit dem Menii 2 ,Dateniiberpriifung* konnen die geénderten Parameter im Programmiermodus
iiberpriift werden. Auf der LED-Anzeige werden nur diejenigen Parameter angezeigt, die geidndert
wurden und nicht mehr den Werkseinstellungen entsprechen. Die Parameterdaten konnen
eingesehen und erforderlichenfalls erneut geéindert werden. In Abbildung 3.7 ist der Meniidurchlauf
durch Menii Nr. 2 ,,Dateniiberpriifung* dargestellt.
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* Durch Driicken der Taste % bei gleichzeitiger Anzeige der Daten fiir £22 springt das System zuriick auf FOI.

Abbildung 3.7 Meniidurchlauf durch Menii Nr. 2 ,,Dateniiberpriifung* (Datenénderung nur bei FO1, FO5 und E52)

Grundfunktionen der Tasten

Einzelheiten der Grundfunktionen der Tasten sind in Menii Nr. 0 ,.Schnellparametrierung® in
Abschnitt 3.3.1. zu finden.

:";F..__
e

Zur Uberpriifung der Parameter in Menii Nr. 2 , Dateniiberpriifung” muss der Parameter
ES2 auf ,,1* (Parametermodus Dateniiberpriifung) oder auf ,,2* (Vollmeniimodus).

Fiir Einzelheiten siehe: "l Einschrinkung der anzuzeigenden Meniis" auf Seite 3-13.




3.3 Programmiermodus

3.3.4  Uberwachung des aktuellen Betriebszustands -- Menii Nr. 3

»Antriebsiiberwachung** --

Mit dem Menii Nr. 3 ,,Antriebsiiberwachung® wird bei Wartungs- und Probeldufen der aktuelle
Betriebszustand iiberwacht. Die Anzeigewerte fiir ,,Antriebsiiberwachung® sind in Tabelle 3.10
aufgefiihrt. In Abbildung 3.8 ist der Meniidurchlauf durch Menii Nr. 3 , Antriebsiiberwachung*
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Abbildung 3.8 Meniidurchlauf durch Menii Nr. 3 ,,Antriebsiiberwachung*

Zur Uberwachung des laufenden Betriebszustands im Menti ,,Antriebsiiberwachung* ist zunéchst der
Parameter E52 auf ,,2“ (Vollmeniimodus) zu setzen.

(1) Unmrichter einschalten. Der Umrichter schaltet automatisch in den Betriebsmodus. In dieser
Betriebsart die Taste &3 driicken, um in den Programmiermodus umzuschalten. Das Menii zur
Auswahl der Funktionen erscheint.

2
3)
“4)

&)

Mit den Tasten &~ und &)

) die Anzeige ,,Antriebsiiberwachung* aufrufen 3.0PFE ).

Die Taste & driicken, um zu einer Liste von Kontrollparametern zu gelangen (z. B. 3_00).

Mit den Tasten ~ und &)

driicken.

! den gewiinschten Kontrollparameter aufrufen, dann die Taste G

(i

Die Anzeige fiir den Betriebsstatus des ausgewéhlten Kontrollparameters erscheint.

Mit der Taste & &5 zur Liste der Kontrollparameter zuriickkehren. Die Taste & &3 erneut driicken,

um zum Menii zuriickzukehren.



Tabelle 3.10 Anzeigewerte im Menii “Antriebsiiberwachung’

i

LED- Ein
Anz.elge Parameter heit Beschreibung
Ausgangs- Hz | Ausgangsfrequenz
3_00
frequenz
302 Ausgangsstrom A Ausgangsstrom
3 03 Ausgangs- \' Ausgangsspannung
- spannung
3 04 Berechnetes % | Berechnetes Ausgangsdrehmoment des Motors in %
- Drehmoment
3_05 | Bezugsfrequenz Hz | Uber einen Frequenzsollwert spezifizierte Frequenz
Drehrichtung Entf. | Ausgangsdrehrichtung
3_06 N o
f: vorwirts; r: riickwirts, -__: stopp
Aktueller Entf. | Betriebszustand im hexadezimalen Format
3 07 Betriebszustand Siehe ,, M Anzeige des aktuellen Betriebszustands‘ auf der
néchsten Seite.
3 gg | Motordrehzahl U/ | Display value = (Output frequency Hz) . 120
- min (Function code PO1)
Motorwellen- U/ | Anzeigewert = (Ausgangsfrequenz Hz) x (Parameter ES0)
drehzahl min ) ) ) .
Die aus 7-Segment-Anzeige £ 2 erscheint bei Werten iiber
3 09 10.000 (U/min) oder hoher. Erscheint £ 2 auf der Anzeige, den
Parameter E52 verringern, damit 9999 oder eine niedrigere Zahl
auf dem LED-Monitor erscheint; auf obige Gleichung wird
verwiesen.
PID- Entf. | Effektivwert (z. B. Temperatur oder Druck) der zu regelnden
Prozesssollwert Komponente, der mit den Daten der Parameter E40 and E41
(angezeigte PID-Koeffizienten A und B) aus dem PID-
310 Prozesssollwert umgewandelt wurde.
Anzeigewert = (PID-Prozesssollwert) x (Koeffizient A - B) + B
Bei deaktivierter PID-Regelung erscheint "____".
PID-Riick- Entf. | Effektivwert (z. B. Temperatur oder Druck) der zu regelnden
fithrungswert Komponente, der mit den Daten der Parameter E40 and E41
(angezeigte PID-Koeffizienten A und B) aus dem PID-
311 Prozesssollwert umgewandelt wurde.

Anzeigewert = (PID-Riickfiihrungswert) x (Koeffizient A - B) +
B

Bei deaktivierter PID-Regelung erscheint "____".
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3.3 Programmiermodus

B Anzeige des aktuellen Betriebszustands

Zur Anzeige des aktuellen Betriebszustands im aktuellen Hexadezimalformat wurde jeder Status den
Bits 0 bis 15 zugeordnet, wie in Tabelle 3.11 aufgelistet. In Tabelle 3.12 ist die Beziehung zwischen
jeder Statuszuordnung und der Anzeige auf dem LED-Display dargestellt. Tabelle 3.13 enthilt eine
Umrechnungstabelle von vierstelligen Binir- in Hexadezimalzahlen.

Tabelle 3.11 Bitzuweisung im aktuellen Betriebszustand

pit | Schreib- Inhalt pit | Schreib- Inhalt
weise weise
15 BUSY 1 beim Schreiben von 7 VL 1 bei
Parameterdaten Spannungsbegrenzungsregelung.
14 Immer 0 6 TL Immer 0
13 Immer 0 5 NUV 1 wenn Zwischenkreisspannung

hoher als Unterspannungswert ist

1 bei aktivierter Kommunikation
(wenn bereit fiir Betriebssollwert

12 RL und Sollwertvorgabe iiber Serielle 4 BRK I beim Bremsen
Verbindung)
11 | ALM | 1 bei Auftreten cines Alarms 3 Ny | | beimAbschalen des
Umrichterausgangs.
10 DEC 1 beim Bremsen 2 EXT 1 bei DC-Bremsung
9 ACC 1 bei Beschleunigung 1 REV 1 bei Drehrichtung riickwérts
8 IL 1 bei Strombegrenzungsregelung. 0 FWD 1 bei Drehrichtung vorwirts
Tabelle 3.12 Anzeige des aktuellen Betriebszustands
LED Nr. LED4 LED3 LED2 LEDI
Bit 15 |14 13|12 11 | 10 | 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Schreib-
weise BUSY| WR |RL |ALM|DEC|ACC| IL | VL | TL |[NUV|BRK| INT |EXT |REV|FWD
Binir 1 o010 0 0 1 1 0 0 1 0 0 0 0 1
% Hexa- LED4  LFD3 LED?  LED!
2]
'S |dezimal ’-‘ s —’ |
| auf LED- D’ -;' I— ;‘{
Anzeige ke |

B Hexadezimalschreibweise

Eine vierstellige Binérzahl kann im Hexadezimalformat ausgedriickt werden (1 Hexadezimalziffer).
In Tabelle 3.13 ist der Zusammenhang zwischen dieses beiden Schreibweisen dargestellt. Die
Hexadezimalzahlen werden in der Reihenfolge ihres Erscheinens auf der LED-Anzeige dargestellt.

Tabelle 3.13 Umwandlung von Binér- in Hexadezimalzahlen

Binir Hexadezimal Binir Hexadezimal
0 0 0 0 0 1 0 0 0 8
0 0 0 1 1 1 0 0 1 9
0 0 1 0 2 1 0 1 0 a
0 0 1 1 3 1 0 1 1 b
0 1 0 0 4 1 1 0 0 c
0 1 0 1 5 1 1 0 1 d
0 1 1 0 6 1 1 1 0 e
0 1 1 1 7 1 1 1 1 f
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3.3.5

Im Menii Nr. 4 ,E/A-Uberpriifung” wird der E/A-Status der externen Signale — diese umfassen
digitale und analoge Signale — ohne Verwendung eines Messgerits angzeigt. In Tabelle 3.14 sind die
verfiigbaren Kontrollparameter aufgelistet. Der Meniidurchlauf in Menii Nr. 4 ,,E/A-Uberpriifung*

ist in Abbildung 3.9 dargestellt.
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Abbildung 3.9 Meniidurchgang durch Menii Nr. 4 ,,E/A-Uberpriifung*
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3.3 Programmiermodus

Grundfunktionen der Tasten

Zur Statusiiberwachung der E/A-Signale ist zunichst der Parameter ES2 auf ,,2* (Vollmeniimodus)
zu setzen.

(D

Umrichter einschalten. Der Umrichter schaltet automatisch in den Betriebsmodus. In dieser
Betriebsart die Taste & driicken, um in den Programmiermodus umzuschalten. Das Menii zur
Auswahl der Funktionen erscheint.

(2) Mit den Tasten @~ und & die Funktion ,,E/A-Uberpriifung* aufrufen (4.i_o).
(3) Die Taste % driicken, um zu einer Liste von E/A-Parametern zu gelangen (z. B. 4_00 ).
(4) Mit den Tasten ®~ und & den gewiinschten E/A-Parameter aufrufen, dann die Taste &
driicken.
Die entsplqechenden E/A-Daten erscheinen. Bei den Parametern 4_00 bzw. 4_01 kann mit den
Tasten v und & zwischen dem Anzeigemodus Segmentanzeige (fiir externe
Signalinformation in Tabelle 3.15) und Hexadezimalanzeige (fiir E/A-Signalstatus in Tabelle
3.16) umgeschalten werden.
(5) Mit der Taste C%j? zur Liste der E/A-Kontrollparameter zuriickkehren. Die Taste C%j? erneut
driicken, um zum Menii zuriickzukehren.
Tabelle 3.14 E/A-Parameter
LED' ) Parameter Beschreibung
Anzeige:
E/A-Signale an den Anzeige des EIN/AUS-Status der digitalen E/A-
400 Steuerklemmen Klemmen. Weitere Einzelheiten: siche
- "M Anzeige der E/A-Klemmensteuersignale”
auf der néchsten Seite.
Anzeige des EIN/AUS-Status fiir die digitalen E/A-
Klemmen, die iiber RS485 sowie optionale Serielle
. Verbindungen einen Befehl erhalten haben. Weitere
E/A-Signale an den . . -
. Einzelheiten: siche
4 01 Steuerklemmen bei Steuerung "B Anzeige der F/A-KI ionale” und
iber Serielle Verbindung nzelge cer - emmensteuersggna £ un
"l Anzeige der E/A-Klemmensteuersignale bei
Steuerung iiber Serielle Verbindungen" auf den
néchsten Seiten.
4_02 Eingangsspannung an Anzeige der Eingangsspannung an Klemme [12] in
Klemme [12] Volt (V).
4 03 Eingangsstrom an Klemme Anzeige des Eingangsstroms an Klemme [CI1] in
[C1] Milliampere (mA).
4 04 Ausgangsspannung an Anzeige der Ausgangsspannung an Klemme [FMA]
Analogmessgerite [FMA] in Volt (V).
4 05%* Ausgangsspannung an Anzeige der Ausgangsspannung an Klemme [FMP]
Digitalmessgerite [FMP] in Volt (V).
4 06* Impulsdichte [FMP] Zeigt die Ausgangsimpulsdichte an Klemme [FMP]
in p/s (Impulse pro Sekunde).
4_07 Eingangsspannung an Anzeige der Eingangsspannung an Klemme [V2] in
Klemme [V2] Volt (V).
4 08 Ausgangsstrom an Anzeige des Ausgangsstroms an Klemme [FMA] in
Analogmessgerite [FMA] mA.
4_09 * Ausgangsstrom an Anzeige des Ausgangsstroms an Klemme [FMI] in
Analogmessgerite [FMI] mA.

* Der Umrichter hat entweder [FMP] oder [FMI], je nach Leiterplattentyp der Steuerung.

Die Leiterplatte mit Schraubklemmenleiste hat [FMP] und zeigt 4_09 nicht an; die Leiterplatte mit Europa-

Klemmenleiste hat [FMI] und 4_05 oder 4_06 werden nicht angezeigt.
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B Anzeige der E/A-Klemmensteuersignale

Der Status der E/A-Klemmensteuersignale kann mit EIN/AUS am LED-Segment oder als
Hexadezimalanzeige wiedergegeben werden.

o Anzeige des E/A-Signalstatus mit der Funktion EIN/AUS an jedem LED-Segment

Wie in Tabelle 3.15 und in der unten stehenden Abbildung dargestellt, leuchtet jedes der Segmente
,»a“ bis ,,g* auf dem Feld LEDI1, wenn die entsprechende digitale Eingangssteuerklemme([FWD],
[REV], [X1], [X2], [X3], [X4] oder [XS5]) geschlossen ist. Die Anzeige erlischt, wenn die Klemme
schlieBt(+1). Die Segmente ,,a bis ¢ und ,,e“ auf dem Feld LED3 leuchten, wenn der Stromkreis
zwischen Ausgangsklemme [Y1], [Y2] oder [Y3] und Klemme [CMY] oder [Y5A] und [Y5C]
geschlossen ist. Sie leuchten nicht auf, wenn der Stromkreis offen ist. Die Segmente ,,a“ und ,,e bis
g auf dem Feld LED4 sind fiir die Klemmen [30A/B/C] sowie fiir die Klemmen [Y1A], [Y2A] und
[Y3A] auf der Relaisausgangskarte.Die Segmente “a" bzw. “e bis g” auf dem Feld LED4 leuchten
jeweils bei einem Kurzschluss zwischen den Klemmen [30C] und [30A] bzw. den
Relaisstromkreisen der Klemmen [Y1A], [Y2A] und [Y3A] auf (EIN). Sie leuchten nicht auf, wenn
der Stromkreis offen ist.

Qp Sind alle Klemmeneingangssignale AUS (offen), blinkt (,,— — — —°) Segment ,,g* auf allen
' Feldern LED1 bis LED4.

Tabelle 3.15 Darstellung der Segmente fiir externe Signalinformationen

Segment LED4 LED3 LED2 LEDI
LT KRR LRI W a 30A/B/IC | YI-CMY _ FWD (+1)
’l_’l l’_l’ ’l_ll 'l_’l b _ Y2-CMY — REV (+1)
e Tes e BT c — Y3-CMY — X1 (1)
a
—— d _ _ _ X2 (1)
. |
g e YIA Y5A-YSC — X3 (+1)
E=—=—3
e ’ ’ . f Y2A — (XF) (:2) X4 (1)
v g Y3A — (XR) (+2) X5 (1)
dp — — (RST) (+2) _

—: Entsprechende Steuerklemmen sind nicht vorhanden

(x1)  Einzelheiten zu den Zustinden offen/geschlossen der Funktionen [FWD] und [REV] und der Stromkreise [X1]
bis [X5]: siehe Einstellungen des Schiebeschalters SOURCE/SINK, Bedienungsanleitung FRENIC-Eco (INR-
SI47-1059-E), Kapitel 2, Tabelle 2.11 ,,Symbole, Benennungen und Funktionen der Steuerklemmen.*

(+2) (XF), (XR) und (RST) sind den seriellen Verbindungen zugewiesen. Weitere Einzelheiten siehe ,,M Anzeige
der E/A-Klemmensteuersignale bei Steuerung iiber Serielle Verbindungen® auf der ndchsten Seite.
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Darstellung des E/A-Signalstatus im Hexadezimalformat

Jede E/A-Klemme ist iiber Bit 0 Bit 15 zugeordnet, wie in Tabelle 3.16 dargestellt. Ein nicht
zugewiesenes Bit wird als ,,0* interpretiert. Zugewiesene Bitdaten werden auf der LED-Anzeige mit
4 Hexadezimalzahlen (jeweils O to f) angezeigt.

Bei FRENIC-Eco werden die digitalen Eingangsklemmen [FWD] und [REV] Bit 0 bzw. Bit 1
zugeordnet. Die Klemmen [X1] bis [X5] werden den Bits 2 bis 6 zugeordnet. Das Bit wird auf ,,1%
gesetzt, wenn die entsprechende Eingangsklemme kurzgeschlossen wird (EIN)*, und auf ,,0%, die
Klemme offen ist (AUS). Beispiel: Sind [FWD] und [X1] EIN (kurzgeschlossen) und alle anderen
AUS (offen), erscheint auf der Anzeige 0005 bei LED4 bis LEDI1.

() Einzelheiten zu den Zustinden offen/geschlossen der Funktionen [FWD] und [REV] und der Stromkreise [X1]
bis [X5]: siehe Einstellungen des Schiebeschalters SOURCE/SINK, Bedienungsanleitung FRENIC-Eco (INR-
SI47-1059-E), Kapitel 2, Tabelle 2.11 ,,Symbole, Benennungen und Funktionen der Steuerklemmen.*

Die digitalen Ausgangsklemmen [Y 1] bis [Y3] sind den Bits O bis 2 zugeordnet. Jedes Bit wird auf
.1 gesetzt, wenn die Klemme mit [CMY] kurzgeschlossen wird, and auf ,,0°, wenn sie offen ist.
Der Status des Relaiskontaktausgangs [Y5A/C] wird Bit 4 zugewiesen und auf ,,1* gesetzt, wenn der
Stromkreis zwischen [YSA] und [Y5C] geschlossen ist.

Der Status der Relaiskontaktausgangsklemme [30A/B/C] wird Bit 8 zugeordnet.

Er wird auf ,,1* gesetzt, wenn der Stromkreis zwischen den Ausgangsklemmen [30A] und [30C]
geschlossen ist, und auf ,,0“, wenn der Stromkreis zwischen [30B] und [30C] geschlossen ist. Der
Status der Relaiskontaktausgangsklemmen [Y1A] bis [Y3A] wird den Bits 12 bis 14 zugeordnet.

Jedes Bit wird auf ,,1* gesetzt, wenn die Klemmenstromkreis [Y1A] bis [Y1C] geschlossen sind, and
auf ,,0“, wenn sie offen sind. Beispiel: Wenn [Y1] auf EIN steht, der Stromkreis zwischen [Y5A]
und [Y5C] offen ist, der Stromkreis zwischen [30A] und [30C] geschlossen ist und die Klemmen
[Y1A] bis [Y3A] offen sind dann wird auf LED4 bis LED1 "0101 " angezeigt.

Ein Beispiel fiir eine Bitzuordnung mit entsprechender Hexadezimaldarstellung auf der 7-Segment-
LED-Anzeige ist in Tabelle 3.16 dargestellt.

Tabelle 3.16 Segmentanzeige fiir E/A-Signalstatus im Hexadezimalformat

LED Nr. LED4 LED3 LED2 LEDI
Bit 5 1| Bl2lnliwo]ols| 76543 2]1]0
Ef:i?;’fs ®RSTY*| xRy | xFy*| - | - | - | - | - | - | x5|x4|x3]|x2| X1l |REV|FWD
Ausgangs 30
il IS NN 'ETN SV S R I N (R I B 6 V¢ I IE R e
Bindr ololololololololo]lo|lo|lo]ol|l1]o]1
5 ,
‘5| Hexadezi — = a— —
'% mal auf ’ , ’ ’ ' ’ L
2| LED- 0 oo L I} o ) Y
Anzeige LED4 LED3 LEDZ LED1

— Keine entsprechende Steuerklemme vorhanden.

* (XF), (XR) und (RST) sind den seriellen Verbindungen zugewiesen. Weitere Einzelheiten siehe unten: ,, Anzeige
der E/A-Klemmensteuersignale bei Steuerung iiber Serielle Verbindungen‘‘.

B Anzeige der E/A-Klemmensteuersignale bei Steuerung iiber Serielle Verbindung

Bei einer Steuerung iiber eine Serielle Verbindung konnen die Eingangsbefehle (Parameter S06)
iber eine RS485-Schnittstelle oder andere optionale Kommunikationsschnittstellen auf zweierlei
Weise dargestellt werden: ,,EIN/AUS“ jedes LED-Segments und ,,Hexadezimalformat®. Die
anzuzeigenden Daten sind im Prinzip dieselben wie bei den E/A-Klemmensteuersignalen. jedoch
werden (XF), (XR) und (RST) als Eingédnge hinzugefiigt. Es wird darauf hingewiesen, dass das E/A-
Display bei Steuerung iiber Serielle Verbindungen eine normale logische Schaltung aufweist
(Verwendung der Originalzeichen ohne Umkehrung).

Einzelheiten zu den Eingangsbefehlen, die iiber eine RS485-Kommunikationsschnittstelle
gesandt wurden sind in der Betriebsanweisung (MEH448a) fiir die RS485-
Kommunikationsschnittstelle sowie im Handbuch tiiber die kommunikationsrelevanten
Optionen zu finden..
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3.3.6

Auslesen von Wartungsinformationen
== Menii Nr. 5 ,,Wartungsinformationen* --

Menii Nr. 5 ,Wartungsinformation® enthélt Hinweise, die fiir die Durchfiihrung von
Wartungsarbeiten am Umrichter wichtig sind. Tabelle 3.17 enthélt die Anzeigewerte fiir die
Wartungsinformationen und in Abbildung 3.10 ist der Durchlauf durch Menii Nr. 5
»Wartungsinformationen‘ dargestellt.

|:Ver5|::rgungssp
L BN

S i

—

{ :Betfiebsmodusj'

g ﬁrogrammiéf"‘--; 4
} S—_modus |
! OFmc | i Liste der Wartungsparameter Wartungsinformationen
i ST
1 {\"L [ v oy, —————— l,Uz
{ — Tt | AE——— -
. ey L™ = per 1— > 1, | Gesamt-
' __a.L.HE gl I:"-uu | [ ’ 5
' = E I =) betriebszeit
GEaiaesapaas D B _ =
= el e
\DaTA/ . .
&0y = > 285 ‘ Zwischenkrejs-
o JE | - 9]
= | spannung
\E;‘-_ﬁ_,
Optionale
ROM-Version
| Gesamtlaufzeit
| des Motors

Abbildung 3.10 Durchlauf durch Menii Nr. 5 ,,Wartungsinformationen*

Grundfunktionen der Tasten

Zur Anzeige der Wartungsinformationen ist zuerst der Parameter ES2 auf ,,2“ (Vollmeniimodus) zu

setzen.

(1) Unmrichter einschalten. Der Umrichter schaltet automatisch in den Betriebsmodus. In dieser
Betriebsart die Taste & driicken, um in den Programmiermodus umzuschalten. Das Menii zur
Auswahl der Funktionen erscheint.

(2) Mit den Tasten @~ und &) die Anzeige ,,Wartungsinformationen* aufrufen (5.CHE ).

(3) Die Taste % driicken, um zu einer Liste von Wartungscodes zu gelangen (z. B. 5_00).

(4) Mit den Tasten @~ und & den gewiinschten Wartungsparameter aufrufen, dann die Taste &%

&)

driicken.
Die Daten des entsprechenden Wartungsparameters erscheinen.

. - . . . Sy .
Mit der Taste &5 zur Liste der Wartungsparameter zuriickkehren. Die Taste & erneut driicken,
um zum Menii zuriickzukehren.



3.3 Programmiermodus

Tabelle 3.17 Anzeigewerte fiir Wartungsinformationen

LED-
Anzeige Parameter Beschreibung
Gesamtlaufzeit Zeigt den Wert des kumulativen Zahlers fiir die Einschaltzeit des
Unmrichters an.
Einheit: Tausend Stunden.
(Anzeigebereich: 0.001 bis 9.999, 10.00 bis 65.53)
500 Liegt die Gesamteinschaltzeit unter 10.000 Stunden (Anzeige: 0.001
bis 9.999), betrigt die Einheit fiir die Datenanzeige 1 Stunde (0.001).
Ist die Gesamtzeit groBer oder gleich 10.000 Stunden (Anzeige: 10.00
bis 65.53), ist die Einheit fiir die Datenanzeige 10 Stunde (0.01).
Ubersteigt die Gesamtzeit 65535 Stunden, wird der Zahler auf O
zuriickgestellt, und die Zdhlung beginnt von vorne.
Zwischenkreis- Zeit die Zwischenkreisspannung des Leistungsteils des Umrichters an.
501 S
spannung Einheit: V (Volt)
502 Hochsttemperatur | Zeigt stiindlich die Hochsttemperatur im Umrichter an .
- im Umrichter Einheit: °C (Temperaturen unter 20 °C werden als ,,20°C* angezeigt.)
5 03 Hochsttemperatur | Zeigt stiindlich die Hochsttemperatur des Kiihlkorpers an.
- des Kiihlkorpers Einheit: °C (Temperaturen unter 20 °C werden als ,,20°C* angezeigt.)
5 04 Max. Effektiv- Zeigt stiindlich den maximalen Stromwert als Effektivwert an.
- Ausgangsstrom Einheit: A (Ampere)
Kapazitiver Zeigt den kapazitiven Strom des Zwischenkreiskondensators
Widerstand des (Energiespeicher) in % an; Grundlage ist der kapazitive Widerstand bei
Zwischenkreis- Versand mit 100 %. Einzelheiten: siche FRENIC-Eco
505 | 1 densators Betriebsanweisung (INR-S147-1059-E), Kapitel 7 "WARTUNG UND
INSPEKTION"
Einheit: %
Gesamtlaufzeit Zeigt den Wert des Gesamtlaufzeitzédhlers des auf die Leiterplatte
des Elektrolyt- montierten Elektrolytkondensators an.
5 06 kondensators auf | Die Anzeige entspricht der obigen Anzeige fiir die “Gesamtlaufzeit”
- der Leiterplatte (5-00).
Wenn jedoch die Gesamtzeit 65535 iiberschreitet, stoppt die Zdhlung
und die Anzeige verbleibt bei 65.53.
Gesamtlaufzeit Zeigt den Wert des Zihlers fiir die Gesamtlaufzeit des Liifters an.
des Liifters Dieser Zihler funktioniert nicht, wenn die EIN/AUS-Steuerung
(Parameter HO6) aktiviert ist, der Liifter jedoch nicht lduft.
5_07 Die Anzeige entspricht der obigen Anzeige fiir die “Gesamtlaufzeit”
(5_00).
Wenn jedoch die Gesamtzeit 65535 iiberschreitet, stoppt die Zdhlung
und die Anzeige verbleibt bei 65.53.
Anzahl der Zeigt den Wert des kumulativen Zihlers, der die Anzahl der Starts
Startvorginge registriert, an (d. h. die Anzahl der ausgegebenen Betriebssollwerte).
1.000 zeigt an: 1000 Mal. Wir eine beliebige Zahl von 0.001 bis 9.999
508 angezeigt, erhoht sich der Zihler bei jedem Start um 0.001. Wird eine
Zahl zwischen 10.00 und 65.53 gezihlt, erhoht sich der Zihler bei
jedem 10 Start um 0.01. Ubersteigt die Summe der Starts 65535, wird
der Zahler auf O zuriickgestellt, und die Zihlung beginnt von vorne.
Eingangs- Zeigt die Eingangswattstunden des Umrichters an.
Wattstunden Einheit: 100 kWh (Anzeigebereich: 0.001 bis 9999)
Je nach dem Wert der eingespeisten Wattstunden verschiebt sich der
Dezimalpunkt auf der LED-Anzeige entsprechend der Auflésung des
5_09 LED-Monitors(z. B. Verschiebung zwischen 0.001, 0.01, 0.1 und 1).

Um die Eingangswattstunden und die Daten wieder zuriickzusetzen, ist
der Parameter auf E51 ,,0.000° zu stellen.

Uberschreitet der Wert fiir die Eingangswattstunden 1000000 kWh,
kehrt er auf ,,0* zuriick.
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Tabelle 3.17 Fortsetzung

LED-
Anzeige Parameter Beschreibung
Daten der Zeigt den durch die ,,Eingangswattstunden* (kWh)x ES1
Eingangs- (Datenbereich: 0.000 bis 9999)" ausgedriickten Wert an.
Wattstunden Einheit: Keine
(Anzeigebereich: 0.001 bis 9999. Die Daten konnen den Wert von 9999
nicht iiberschreiten. (Der Wert wird auf 9999 festgeschrieben, wenn die
5_10 errechneten Werte iiber 9999 liegen.)
Je nach dem Wert der eingespeisten Wattstunden verschiebt sich der
Dezimalpunkt auf der LED-Anzeige entsprechend der Auflésung des
LED-Monitors.
Um die Daten der Eingangswattstunden wieder zuriickzusetzen, ist der
Parameter E51 ,,0.000 zu stellen.
Anzahl der Zeigt die Gesamtzahl der bei einer standardmdfligen RS485-
RS485- Kommunikationsschnittstelle (iiber den RJ-45-Steckverbinder als
511 Schnittstellenfehler | Standard) seit Anlegen der Versorgungsspannung registrierten Fehler.
Ubersteigt die Fehlerzahl den Wert von 9999, wird der Zihler auf 0
zuriickgesetzt.
Daten der RS485- | Zeigt den letzten Fehler an, der bei einer Standard-RS485-Serielle
5 12 Schnittstellenfehler | Verbindung auftrat, im Dezimalformat an.
- (Standard) Bei fehlerhaften Daten: siehe Betriebsanweisung fiir die RS485-
Kommunikationsschnittstelle (MEH448a).
Anzahl der Zeigt die Gesamtzahl der Fehler an, die bei optionalen
Optionsfehler Kommunikationskarten seit dem Anlegen der Versorgungsspannung
513 aufgetreten sind.
Ubersteigt die Fehlerzahl den Wert von 9999, wird der Zihler auf O
zuriickgesetzt.
514 ROM-Version des | Zeigt die ROM-Version des Umrichters als vierstelligen Code an.
- Umrichters
516 ROM-Version des | Zeigt die ROM-Version des Bedienteils als vierstelligen Code an.
- Bedienteils
Anzahl der Zeigt die Gesamtzahl der Fehler an, die seit Anlegen der
RS485- Versorgungsspannung in der optionalen RS485-
5_17 | Schnittstellenfehler | Kommunikationsschnittstelle auftraten.
(Option) Ubersteigt die Fehlerzahl den Wert von 9999, wird der Zihler auf 0
zuriickgesetzt.
Daten der RS485- | Zeigt den letzten Fehler an, der bei einer optionalen RS485-
518 Schnittstellenfehler | Kommunikation auftrat, im Dezimalformat an.
- (Option) Bei fehlerhaften Daten: siehe Betriebsanweisung fiir die RS485-
Kommunikations (MEH448a).
519 ROM-Version der | Zeigt die ROM-Version der Option als vierstelligen Code an.
- Option
Motorgesamt- Zeigt die im Zahler registrierte Summe der Einschaltzeit des Motors
5 23 laufzeit an.

Die Anzeige entspricht der obigen Anzeige fiir die “Gesamtlaufzeit”
(5_00).
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3.3.7 Auslesen von Alarminformationen

== Menii Nr. 6 ,,Alarminformationen‘ --

Menii Nr. 6 ,,Alarminformationen® zeigt die Ursachen der vier zuletzt gemeldeten Alarme im
Alarmcode an. AuBerdem konnen Alarminformationen angezeigt werden, die den Status des
Umrichters bei Auftreten eines Alarms anzeigen. Abbildung 3.11 zeigt den Durchlauf durch Menii

Nr. 6 ,,Alarminformationen. In Tabelle 3.18 sind genauere Angaben zu den Alarminformationen 2
aufgefiihrt. ©
©
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Abbildung 3.11 Durchlauf durch das Menii ,,Alarminformationen*
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Grundfunktionen der Tasten

Zur Anzeige der Alarminformationen ist zuerst der Parameter E52 auf ,,2* (Vollmeniimodus) zu
setzen.

(D

2
3)

“4)

&)

(6)

Umrichter elnschalten Der Umnrichter schaltet automatisch in den Betriebsmodus. In dieser
Betriebsart die Taste & driicken, um in den Programmiermodus umzuschalten. Das Menii zur
Auswahl der Funktionen erschemt

Mit den Tasten &~ und ) die Anzeige ,,Alarminformationen® aufrufen (6.AL)

Mit der Taste % in die Liste der Alarmcodes wechseln (z. B. 1.OL 1).

In der Liste der Alarmcodes werden die Alarminformationen der letzten 4 Alarme als
Alarmhistorie gespeichert.

Bei jedem Driicken der Taste v oder & werden die letzten vier Alarme angezeigt, beginnend
mit dem jiingsten und in der Relhenfolge 1,2,3 und4.

Wenn der Alarmcode angezeigt wird, die Taste®s driicken, um die entsprechende
Alarmnummer (z.B. 6_00 ) und die Daten (z.B. Ausgangsfrequenz) abwechselnd im
Sekundentakt anzeigen zu lassen. Weiterhin ist es moghch mit den Tasten @~ und & die
Alarmnummer (z. B. 6_0/ ) und die Alarmdaten (z. B. Ausgangsstrom) fur emen anderen
angezeigten Parameter aufzurufen.

. Sy . 5 ; ) i
Mit der Taste &5 zur Liste der Alarmcodes zuriickkehren. Die Taste &3 erneut driicken, um
zum Menii zuriickzukehren.

Tabelle 3.18 Angezeigte Alarminformationen

LED-Anzeige:

(Parameter Angezeigter Parameter Beschreibung
Nr.)
6_00 Ausgangsfrequenz Ausgangsfrequenz
6_01 Ausgangsstrom Ausgangsstrom
6_02 Ausgangsspannung Ausgangsspannung
6_03 giéifgggg;t Berechneter Drehmomentwert
6_04 Bezugsfrequenz Uber einen Frequenzsollwert spezifizierte Frequenz
. Anzeige der momentanen Drehrlchtung
6_05 Drehrichtung F: vorwirts; r: riickwiérts; —_: stopp
Anzeige des aktuellen Betriebsstatus in
6 06 Aktueller Hexadezimalzahlen. Siehe:
- Betriebszustand "B Anzeige des aktuellen Betriebszustands" in

Abschnitt 3.3.4.

Zei%die im Zihler registrierte Summe der Einschaltzeit
des Umrichters an.

Einheit: Tausend Stunden.
(Anzeigebereich: 0.001 bis 9.999, 10.00 bis 65.53)

6 07 Gesamtlaufzeit Liegt die Gesamteinschaltzeit unter 10.000 Stunden

- (Anzeige: 0.001 bis 9.999), betrigt die Einheit fiir die
Datenanzeige 1 Stunde (0.001). Ist die Gesamtzeit groB3er
oder gleich 10.000 Stunden (Anzeige: 10.00 bis 65.53), ist
die Einheit fiir die Datenanzeige 10 Stunde (0.01).
Ubersteigt die Gesamtzeit 65535 Stunden, wird der Zihler
auf 0 zuriickgestellt, und die Zihlung beginnt von vorne.

Zeigt den Wert des kumulativen Zéhlers, der die Anzahl
der Starts registriert, an (d. h. die Anzahl der
ausgegebenen Betriebssollwerte).

1.000 zeigt an: 1000 Mal. Wird eine beliebige Zahl von

6 08 Anzahl der 0.001 bis 9.999 angezeigt, erhcht sich der Zihler bei

- Startvorginge jedem Start um 0.001. Wird eine Zahl zwischen 10.00 und
65.53 gezdhlt, erhoht sich der Zihler bei jedem 10 Start
um 0.01. Ubersteigt die Summe der Starts 65535, wird der
Zihler auf 0 zuriickgestellt, und die Zahlung beginnt von
vorne.

Zeit die Zwischenkreisspannung des Leistungsteils des
6_09 Zwischenkreisspannung Umrichters an.
Einheit: V (Volt)

Zeigt bei Auftreten eines Alarms die Innentemperatur des

Innentemperatur des ;
6_10 Unmrichters U.mrlc.hters an.
Einheit: °C

3-30



3.3 Programmiermodus

Tabelle 3.18 Fortsetzung

LED-
(PA;r?r:;%fér Angezeigter Parameter Beschreibung
Nr.)
6 11 Hochsttemperatur ~ des | Zeigt die Temperatur des Kiihlkorpers an.
- Kiihlkorpers Einheit: °C
E/A-Signalstatus
Klemme (angezeigt
6_12 durch EIN/AUS-
Funktion der LED-
Segmente) Zeigt den EIN/AUS-Status der digitalen E/A-Klemmen.
Sionalstatus Weitere Einzelheiten: siche "Bl Anzeige der E/A-
6 13 Kllg u R Klemmensteuersignale" in Abschnitt 3.3.5 "Uberpriifung
= Hei?c?éi?ﬁeﬂ%ﬁﬁ% agl der E/A-Signalzustdnde®.
Signalstatus
6_14 Klemmenausgang (in
Hexadezimalformat)
6 15 glr}z?r}llellr?de;rfolgen den Diese Zahl gibt an, wie oft derselbe Alarm hintereinander
a Ereignisse aufirat.
Gleichzeitig auftretende Alarmcodes (1)
6_16 Uberlappender Alarm 1 (,,----* erscheint auf der Anzeige, wenn keine Alarme
auftreten.)
Gleichzeitig auftretende Alarmcodes (2)
6_17 Uberlappender Alarm 2 (,,----* erscheint auf der Anzeige, wenn keine Alarme
auftreten.)
E/A-Signalstatus
Klemme bei Steuerung
6 18 tiber Serielle Verbindung
= (angezeigt durch
EIN/AUS-Funktion der
LED-Segmente)
Sionalstatus Zeigt den EIN/AUS-Status der digitalen E/A-Klemmen
KII% mmengin ane bei bei Steuerung tiber RS485-Kommunikationsschnittstelle
619 St "bg Sg el an. Weitere Einzelheiten: siche "l Anzeige der E/A-
- V;%?gg&% ;; (frf enetle Klemmensteuersignale bei Steuerung iiber Serielle
. Verbindung " in Abschnitt 3.3.5 "Uberpriifung der E/A-
Hexadezimalformat) Signalzustinde®.
Signalstatus
Klemmeneingang bei
Steuerung iiber
620 Kommunikations-
verbindung (in
Hexadezimalformat)
6_21 Fehler-Subcode Zweiter Fehlercode fiir den Alarm.

C' Tritt derselbe Alarm wiederholt in Folge auf, werden die Alarminformationen fiir das erste
Hinweis; nd letzte Auftreten des Fehlers gespeichert und die Informationen beziiglich der
dazwischen auftretenden Fehler werden geloscht. Nur die Anzahl der in Folge auftretenden

Fehlerereignisse wird aktualisiert.

3.3.8

Informationen zum Kopieren von Daten -- Menii Nr. 7 ,,Daten kopieren*

Mit dem Menii Nr. 7 ,Daten kopieren” konnen Parameterdaten aus einem Umrichter, fiir den bereits
Parameter konfiguriert wurden, ausgelesen werden. Diese Parameterdaten werden dann in einen anderen
Umrichter eingelesen bzw. die im Bedienteil gespeicherten Parameterdaten werden mit dem im Umrichter
registrierten Daten abgeglichen.
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M Bei Auftreten eines Fehlers beim Kopieren von Daten
Uberpriifen, ob Err oder CPEr aufleuchtet.

(1) Blinkt Err auf, (ein Schreibfehler), ist eines der folgenden Probleme aufgetreten:

Im Speicher des Bedienteils sind keine Daten vorhanden. (Seit dem Versand des Gerits
wurde keine Daten ausgelesen bzw. ein Datenauslesevorgang wurde abgebrochen.)

Die im Bedienteil gespeicherten Daten sind fehlerhaft.

Als Ausgangs- und Zielumrichter fiir das Kopieren werden unterschiedliche Modelle
verwendet.

Wihrend des Umrichterbetriebs wurde ein Datenschreibvorgang durchgefiihrt.

Bei dem fiir den Kopiervorgang verwendete Zielumrichter ist die Datenschutzfunktion
aktiviert. (Parameter FOO=1)

Bei dem fiir den Kopiervorgang verwendete Zielumrichter ist der Befehl ,,Schreiben von
Bedienteil aktivieren (WE-KP) ausgeschaltet.

Bei einem Umrichter, bei dem die Datenschutzfunktion aktiviert war, wurde ein
Datenlesevorgang aktiviert.

(2) Blinkt CPEFr auf, (ein Schreibfehler), ist eines der folgenden Probleme aufgetreten:

* Die im Bedienteil und im Umrichter registrierten Parameter sind nicht miteinander

kompatibel. (Der Parametersatz in einer der Komponenten wurde nicht standardgemif} bzw.
in nicht kompatibler Form iiberarbeitet bzw. aktualisiert. Bitte nehmen Sie mit IThrem Fuji
Electric-Vertreter Kontakt auf.)

In Abbildung 3.12 ist der Meniidurchlauf durch Menii Nr. 7 ,,Daten kopieren* dargestellt. Tabelle
3.19 enthilt eine detaillierte Beschreibung der Datenkopierfunktionen. Das Bedienteil kann
Parameter fiir nur einen Umrichter abspeichern.

Versorgungssp|
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.
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oy Funicy
.o e 17—+ e | o [ T B }
BL25, I — ‘-quo‘. I § ‘.'I_Igmi‘ Auslesen "1 _E'_":’]
==t A il .‘E’_I_« L o beendet (o
N =
5\ e/
f\_.‘ V) 3!
ity .
~_ oy o "= o
CoPy | = fof _ >  End
A | [ =3 hal Schreiben P
F— e,
« =l . B % — plasinn =
— 70 senraibfel y 3
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‘ | = oder Code
) ""v'_.' p— - l CFEr |«
v | o, | w |
\REsEL/
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UEr s 7 » LEr : » Eqd
= i g = Priofung pd
ol 14— et beendet (EAg,
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= =)
ol |
o . | F 059 istim Status
i JF 05 Prufiehler
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Abbildung 3.12 Meniidurchlauf durch Menii Nr. 7 ,,Daten kopieren*
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3.3 Programmiermodus

Grundfunktionen der Tasten

(1) Unmrichter einschalten. Der Umrichter schaltet automatisch in den Betriebsmodus. In dieser
Betriebsart die Taste & driicken, um in den Programmiermodus umzuschalten. Das Menii zur
Auswahl der Funktionen erscheint.

(2) Mit den Tasten &~ und & die Anzeige ,,.Daten kopieren‘ aufrufen (7.CPY ).
(3) Mitder Taste % in die Liste der Kopierfunktionen wechseln (z. B. rEAd ).

(4) Mit den Tasten &~ und & die gewiinschte Funktion auswiihlen, dann die Taste % driicken, um
die ausgewihlte Funktion auszufithren. (z. B. rEAd blinkt auf.)

(5) Nach Ausfithrung der ausgewihlten Funktion erscheint End . Taste C%j? driicken, um zur Liste
der Kopierfunktionen zuriickzukehren. Die Taste &> erneut driicken, um zum Menii
zuriickzukehren.

H Datenschutz

Daten, die im Bedienteil gespeichert wurden, kénnen vor unerwarteten Anderungen geschiitzt
werden. Wird die deaktivierte Datenschutzfunktion wieder aktiviert, dndert sich die Displayanzeige
der Liste der Kopierfunktionen von rEAd zu Prol und es konnen keine Daten vom Umrichter
ausgelesen werden.

Zur Aktivierung bzw. Deaktivierung der Datenschutzfunktion sind die folgenden Schritte
auszufiihren.

(1) Im Menii Programmmodus die Datenkopierfunktion 7.CPY auswihlen.

(2) Wird die Taste & 5 Sekunden oder linger gedriickt, schaltet der Status der
Datenschutzfunktion zwischen aktiviert bzw. deaktiviert um.

* Deaktivierung der aktivierten Datenschutzfunktion

————— Taste Eﬂa\fﬁnf Sekunden lang driicken.— ——-»

"CDY }—’ proT 4'{read ‘

Wird bei aktivierter Datenkopierfunktion (7.CPY) die Taste & 5 Sekunden lang gedriickt,
erscheint auf der Anzeige erst voriibergehend 7.Prol und dann rEAd. Dadurch wird die
Datenschutzfunktion deaktiviert.

* Aktivierung der deaktivierten Datenschutzfunktion

—————— Taste @ffjnf Sekunden lang driicken.———-»

A 4

read » proT

"cpy

Wird bei aktivierter Datenkopierfunktion (7.CPY) die Taste & 5 Sekunden lang gedriickt,
erscheint auf der Anzeige erst voriibergehend rEAd und dann Prol. Dadurch wird die
Datenschutzfunktion aktiviert.

Tabelle 3.19 auf der nichsten Seite enthilt nihere Informationen zur Datenkopierfunktion.
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Tabelle 3.19 Liste der Datenkopierfunktionen

Anzeige auf

LED-Display Funktion Beschreibung

rEAd Daten lesen Die Parameterdaten werden aus dem Speicher des Umrichters
ausgelesen und im Speicher des Bedienteils abgelegt.

Wird die Taste C%j? wihrend des Lesevorgangs gedriickt (rEAd blinkt
auf), wird der Vorgang sofort abgebrochen und auf der Anzeige
erscheint Err (blinkt auf). ¢®

In diesem Fall wird der gesamte Inhalt des Bedienteilspeichers
vollstindig geloscht.

CoPY Daten Die im Bedienteil gespeicherten Daten werden in den Speicher des
schreiben Umrichters geschrieben.

Wird die Taste f%? wihrend des Schreibvorgangs gedriickt (CoPY
blinkt auf), wird der Vorgang sofort abgebrochen und auf der Anzeige
erscheint Err (blinkt auf). ¢,

Die Inhalte (Parameterdaten) des Umrichterspeichers umfassen
sowohl alte als auch teilweise aktualisierte Daten. In diesem Fall den
Umrichter nicht in Betrieb nehmen. Eine Initialisierung durchfithren
bzw. die gesamten Daten neu schreiben.

Die Anzeige CPEr blinkt auf, sobald ein inkompatibler Code in den
Speicher geschrieben wird.

Bei einer Storung dieser Funktion: sieche "B Storungen beim Kopieren
von Daten" auf Seite 3-32.

UEri Daten Die im Bedienteil gespeicherten Daten werden mit dem im Speicher
iiberpriifen des Umrichters abgelegten Daten abgeglichen (verglichen).

Bei einer fehlenden Ubereinstimmung wird die Datenpriiffunktion
abgebrochen, und der die Unstimmigkeit anzeigende Parameter blinkt
auf. Durch erneutes Driicken der Taste % wird der Priifvorgang ab
dem nichsten Parameter neu gestartet.

Wird die Taste & wihrend des Uberpriifungsvorgangs gedriickt
(UEri blinkt auf), wird der Vorgang sofort abgebrochen und auf der
Anzeige erscheint Err (blinkt auf).

Die Anzeige Err blinkt auch auf®, wenn das Bedienteil keine
giiltigen Daten enthilt.

Prol Datenschutz | Fiir Daten, die im Speicher des Umrichters abgespeichert wurden,
aktivieren wird die Datenschutzfunktion aktiviert.

In diesem Stadium kénnen Daten, die im Speicher des Umrichters
abgespeichert wurden, nicht ausgelesen werden. Es ist jedoch
moglich, Daten in den Speicher zu schreiben und Daten im Speicher
zu priifen.

Bei Driicken der Taste % erscheint auf dem Display des Umrichters
sofort Err.

@ Um den Fehlerstatus, der durch ein blinkendes Err oder CPEr angezeigt wird, zu verlassen, die Taste@%-?
driicken.
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3.4 Alarmmodus

34 Alarmmodus

Bei Auftreten eines abweichenden Zustands wird die Schutzfunktion aktiviert, die einen Alarm
ausgibt. Der Umrichter schaltet dann automatisch in den Alarmmodus. Gleichzeitig erscheint ein
Alarmcode auf dem LED-Monitor.

34.1 Auslosen eines Alarms und Umschalten in den Betriebsmodus

Die Alarmursache beseitigen und die Taste & driicken, um den Alarm zu lschen und zum
Betriebsmodus zuriickzukehren. Mit der Taste & kann der Alarm nur geloscht werden, wenn der

Alarmcode angezeigt wird.

3.4.2 Anzeige der Alarmhistorie

Das Gerit bietet die Option die 3 zuletzt aufgetretenen Alarmcodes zusitzlich zum aktuellen
Alarmcode anzeigen zu lassen. Durch Driicken der Tasten ¢y / & bei gleichzeitiger Anzeige des
aktuellen Alarmcodes konnen die vorhergehenden Alarmcodes angezeigt werden.

3.4.3  Anzeige des Umrichterstatus zum Zeitpunkt des Alarms

Wird ein Alarmcode angezeigt, konnen durch Driicken der Taste &s.verschiedene

Betriebszustandsinformationen (Ausgangsfrequenz und Ausgangsstrom usw.) abgerufen werden.
Parameternummer und —daten werden fiir jede Betriebszustandsinformation abwechselnd angezeigt.

Dariiber hinaus kénnen mit den Tasten &N / () verschiedene Teilinformationen iiber die aktuellen
Betriebszustand des Umrichters abgerufen werden. Es werden dieselben Informationen angezeigt
wie bei Menii 6 ,,Alarminformation® im Programmiermodus. Siehe Tabelle 3.18 in Abschnitt 3.3.7
,,Auslesen von Alarminformationen®.

Durch Driicken der Taste & bei gleichzeitiger Anzeige der Betriebszustandsinformationen kehrt die
Anzeige zu den Alarmcodes zuriick.

C_ _ Werden nach Beseitigung der Alarmursache die Betriebszustandsinformationen angezeigt,

HinweiSe scheint nach zweimaligem Driicken der Taste & wieder die Alarmcodeanzeige und der
Umrichter verlidsst den Alarmzustand. Das heifit, der Motor fiangt wieder an zu laufen,
wenn er zu diesem Zeitpunkt einen Betriebssollwert erhilt.

3.44  Umschalten in den Programmiermodus

Wird der Alarm angezeigt kann durch gleichzeitiges Driicken der Tasten % + &3 in den

Programmiermodus geschalten werden, und die Parameterdaten konnen geéndert werden.
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Abbildung 3.13 veranschaulicht mogliche Durchldufe durch verschiedene Meniipunkte.
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Kapitel 4
BLOCKDIAGRAMME FUR STEUERLOGIK

In diesem Kapitel werden die wichtigsten Blockdiagramme fiir die Steuerlogik der Umrichter der Serie
FRENIC-Eco beschrieben.
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4.1 Symbole der Blockdiagramme und ihre Bedeutung

Die Umrichter der Serie FRENIC-Eco fiir variable Drehmomente, die proportional zum Quadrat der
Drehzahl zunehmen, wie bei Liiftern und Pumpen, sind mit einer Reihe von Parameter ausgestattet, um je
nach vorhandenem System eine Vielzahl von Motorbetriebsarten realisieren zu konnen. Einzelheiten zu den
Parameter sind in Kapitel 9 ,,PARAMETER* zu finden.

Die Parameter sind durch eine gegenseitige Abhédngigkeit gekennzeichnet. Die Abarbeitung verschiedener
SpezialParameter erfolgt gemélB einer Prioritdtenzuordnung, je nach Funktion und Einstellung.

In diesem Kapitel werden die Hauptblockdiagramme fiir die Steuerungslogik des Umrichters beschrieben.
Bitte machen Sie sich mit der Steuerlogik und den Parameter des Umrichters vertraut, damit Sie die
Parameterdaten korrekt einstellen konnen.

In den in diesem Kapitel enthaltenen Blockdiagrammen werden nur die Parameter aufgefiihrt, die in einer
wechselseitigen Beziehung zueinander stehen. Kapitel 9 ,,PARAMETER® enthilt eine Auflistung der

Parameter, die unabhiingig voneinander abgearbeitet werden, sowie eine genaue Beschreibung

4.1 Symbole der Blockdiagramme und ihre Bedeutung

os]
—
In Tabelle 4.1 sind die Symbole aufgelistet, die in Blockdiagrammen im Allgemeinen verwendet werden. 8
Die Bedeutung der Symbole wird anhand von Beispielen erldutert. 5
>
Tabelle 4.1 Symbole und ihre Bedeutung o
us)
Symbol Bedeutung Symbol Bedeutung r:%
Eingangs-/Ausgangssignale in Parameter
[FWD], [Y1] den/von der Klemmenleiste des 0] E=
usw. Umrichters Iy
Steuerbefehle, die den =
(FWD), (REV) Eingangssignalen des m
USW. Steuerklemmenblocks (B} . (£|
zugewiesen sind —LE):O_-!— Von einem Parameter m
- I . gesteuerter Schalter. Die den C
Tiefpassfilter: Durch | O'L‘("* Klemmen zugewiesenen Zahlen g
Verdnderung der Zeitkonstante | olE geben die Parameterdaten an. =
iiber die Parameter werden die LS | O
entsprechenden Merkmale )
erzielt. P
i Y Interner Steuerbefehl fiir die Von einem externen
{ Aniriebgreapenz- Umrichterlogik 5"""1':.;1"‘;'__1""' Steuerbefehl gesteuerter
(LE] Schalter. In dem links
Obere Frequenzgrenze: dargestellten Beispiel wird der
Definiert die Obergrenze durch Schalter durch den Befehl
eine Konstante oder Daten, die ey B ,JFreigabe der Kommunikation*
[

einem Parameter zugeordnet
sind.

= =

(LE), der einer der digitalen
Eingangsklemmen von [X1] bis
[X5] zugeordnet ist, gesteuert.

F16

Untere Frequenzgrenze:
Definiert die Untergrenze
durch eine Konstante oder
Daten, die einem Parameter
zugeordnet sind.

ODER-Logikschaltung: Wenn
bei einer normalen
Logikschaltung ein Eingang auf
EIN steht, dann gilt C = EIN.
Nur wenn alle Ausginge auf
AUS stehen, dann gilt: C =
AUS.

/—|_\

g

Frequenzgrenze Null:
Verhindert, dass Daten auf
einen negativen Wert abfallen
konnen.

NOR (Nicht-ODER)-
Logikschaltung: Wenn bei einer
normalen Logikschaltung ein
Eingang auf AUS steht, dann
gilt: C = EIN. Wenn alle
Einginge auf EIN stehen, dann
gilt: C = AUS.

A:

Verstirker fir
Frequenzsollwerte, die durch
Strom- und/oder
Spannungseingang vorgegeben
wurden, oder fiir analoge

AND logic: Bei normaler
Logikschaltunge: Nur wenn A
= EIN und B = EIN, dann gilt:
C = EIN. Andernfalls gilt: C =
AUS.

Subtrahierglied).

. Ausgangssignale
C=AxB
Addierglied fiir 2 Signale oder NOT logic: Wenn bei normaler
- e Werte C=A+B Logikschaltung A = EIN, dann
+ +? Wenn B negativ ist, dann gilt: C A—Do—a gilt: B = AUS und umgekehrt.
B = A — B (dient als
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4.2 Antriebsfrequenzsollwertgenerator
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Abbildung 4.1 Blockdiagramm des Antriebsfrequenzsollwertgenerators
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4.2 Antriebsfrequenzsollwertgenerator

In Abbildung 4.1 sind die Prozesse dargestellt, die den internen Antriebsfrequenzsollwert {iiber
verschiedene Frequenzsollwerte und Schaltstufen mit Parameter generieren. Bei PID-Prozesssteuerung (JO1

1 oder 2) weicht der Antriebsfrequenzsollwertgenerator von dem in der Abbildung dargestellten ab.

(Siehe Abschnitt 4.8 ,,PID-Frequenzsollwertgenerator*)

Im Folgenden werden zusitzliche und ergiinzende Informationen aufgelistet.

Frequenzsollwerte, die mit den Tasten N / & auf dem Bedienteil eingestellt werden, konnen
verschiedene Formate annehmen, wie Motordrehzahl in U/min, Motorwellendrehzahl in U/min oder
Drehzahl in %, je nach Dateneinstellung mit dem Parameter E48. Einzelheiten zum Parameter E 48 sind
Kapitel 9 ,,PARAMETER* zu entnehmen.

Ist die Spannungseingangsklemme [V2] auf den PTC-Thermistoreingang gelegt (d. h. Einstellung des
Schiebeschalters SWS5 der Steuerplatine (PCB) auf die PTC-Seite und Einstellung der Parameterdaten
H26 auf 1 und 2), dann wird das Frequenzeingangssignal auf der Klemme [V2] stets als ,,0* interpretiert.

Die Moglichkeit, dass die Einstellung fiir sowohl die Frequenzverstirkung als auch das Frequenzoffset
gleichzeitig vorgenommen wird, steht nur fiir die Frequenzsollwertquelle 1 (FO1) zur Verfiigung. Fiir die
Frequenzsollwertequelle 2 (C30) und die Hilfsfrequenzsollwertquellen 1 und 2 (E61 bis E63) erfolgt nur
die Einstellung der Frequenzverstiarkung.

Die Umschaltung zwischen Normal- und Inversbetrieb erfolgt nur fiir die Referenzfrequenz aus dem
analogen Frequenzsollwerteingangssignal (Klemme [12], [C1] oder [V2]). Hinweis: Die Einstellung der
Frequenzsollwertquelle iiber die Tasten /&) kann nur im Normalbetrieb vorgenommen werden.

Die Frequenzsollwerte SO1 und SO5 fiir die serielle Verbindung haben andere Befehlsformat, wie unten
dargestellt:

- S01: Der Einstellbereich reicht von —32.768 bis +32.767, wobei die Maximalfrequenz bei
+20.000 erreicht wird.

- S05: Der Einstellbereich reicht von 0,00 bis 655,35 Hz in Teilschritten von 0,01 Hz.

- Grundsitzlich hat Sollwert SO1 eine hohere Prioritét als Sollwert SO5. Wird fiir SO1 ein anderer
Wert als ,,0° gesetzt, sind die Daten in SO1 giiltig. Ist SO1 auf ,,0“ gesetzt, sind die Daten in SO5
giiltig.

- Einzelheiten sind dem Benutzerhandbuch fiir die serielle Verbindung RS485 (MEH448a) zu
entnehmen.

Mit der Frequenzuntergrenze (F16) kann der Nutzer den Umrichterbetrieb so einstellen, dass entweder
die Ausgangsfrequenz auf den unteren Frequenzwerten gehalten wird oder der Umrichter verzdgertt, um
den Motor durch Bestimmung der Frequenzuntergrenze (H63) bei einem Frequenzsollwert von ,,0“ zu
stoppen.
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4.3 Antriebssollwertgenerator

In Abbildung 4.2 sind die Prozesse dargestellt, die die endgiiltigen Antriebsbefehle (FWD:
Vorwirtsdrehrichtung des Motors und REV: Riickwirtsdrehrichtung des Motors) iiber verschiedene
Betriebssollwerte und Schaltstufen mit Parameter generieren.

Im Folgenden werden zusétzliche und ergénzende Informationen aufgelistet.

Wird der Umrichterbetrieb mit den Tasten ¢y / éo auf dem Standardbedienteil ausgelost, hilt der
Generator durch Driicken der Taste @ den Betriebssollwert auf EIN. Die Motordrehrichtung wird
entsprechend dem Befehl Vorwirtslauf (FWD) oder Riickwirtslauf (REV) eingestellt. Bei Driicken
deren Taste &o% wird der Umrichterbetrieb gestoppt

Wird der Umrichter mit den Tasten € '“"fg / '"E\’ / E auf dem Standardbedienteil in Betrieb gesetzt halt der
Generator durch Driicken der Taste o / ey den Befehl auf EIN und bei Driicken der Taste o8 wird der
Umrichterbetrieb gestoppt.

Der Klemmenbefehl fiir den 3-Leiter-Betrieb hilt den Klemmenbefehl fiir den Vorwirtslauf (FWD) und
den Klemmenbefehl fiir den Riickwirtslauf (REV). Dadurch ist es moglich, den Umrichter im ,,3-Leiter-
Betrieb® laufen zu lassen. Einzelheiten zum Parameter E 01 sind Kapitel 9 ,PARAMETER zu
entnehmen.

Wird den digitalen Eingangsklemmen kein Befehl fiir den 3-Leiter-Betrieb erteilt, lduft der Umrichter im
,»2-Leiter-Betrieb* mit den Befehlen (FWD) und (REV). Es wird darauf hingewiesen, dass die (HLD)-
Funktion nicht auf die Befehle Vorwirtslauf 2 (FWD2) und Riickwirtslauf 2 (REV?2) zutrifft.

S06 (2-Byte-Daten von Bit 15 bis Bit 0, bitweise programmierbar). Der Betriebssollwert iiber die serielle
Verbindung umfasst:

- Bit 0: zugewiesen zu (FWD)

- Bit 1: zugewiesen zu (REV)

- Bit 13 (XF) und Bit 14 (XR): Programmierbare Bits, die den Klemmeneingingen [FWD] und [REV]
entsprechen.

Im Blockdiagramm werden alle diese Funktionen als Betriebssollwerte bezeichnet. Mit der Einstellung
fir den Parameter E98 zur Auswahl der Terminalfunktion [FWD] und E99 zur Auswahl der
Terminalfunktion [REV] legen fest, welcher Bitwert als Betriebssollwert ausgewihlt werden sollte.
Wenn zur Auswahl der Funktion (FWD) oder (REV) die Bits 13 und 14 dieselbe Einstellung aufweisen,
richtet sich der Ausgang der Prozessorlogikschaltungen fiir die Bits 13 bis 14 der in Abbildung 4.2
aufgelisteten Wahrheitstabelle.

Ist eines der Bits 13 und 14 EIN (= der logische Wert ist dann 1) wird die Schnittstellenfreigabe (LE)
durch den Ausgang der ODER-Logikschaltung bewirkt. Dies erfolgt analog zu den Bits O und 1.

Werden die Befehle (FWD) und (REV) gleichzeitig eingeschaltet, dann sorgt die Schaltungslogik
zwangsweise dafiir, dass die internen Betriebssollwerte <FWD> oder <REV> ausgeschalten werden.

Werden Daten, 1 oder 3 auf den Parameter H96 (Prioritit STOP- Taste/Startuberprufung) eingestellt,
um die Prioritit der §os-Taste zu aktivieren, dann werden durch Driicken der §o-Taste die internen
Betriebssollwerte <FWD> und <REV> zwangsweise ausgeschaltet. In diesem Fall ersetzt der Generator
automatisch die Verzdgerungseinstellungen des Umrichters durch lineare Verzdgerung, ungeachtet der
Einstellung von HO7 (Beschleunigungs-/Verzogerungskennlinien).

Ist die Referenzfrequenz niedriger als die Startfrequenz (F23) oder die Stoppfrequenz (F25), dann
werden, entsprechend dem Ausgang der Betriebsentscheidungslogik die internen Betriebssollwerte
schlieBlich ausgeschaltet, und der Umrichter verzdgert, um den Motor zu stoppen. (Siehe Endstufe des
Blockdiagramms.)

Wurde der Klemmenbefehl (RE) ,.freigegeben zum Betrieb* zugewiesen, kann der Motor durch einen
RUN-Befehl erst gestartet werden, wenn zuvor (RE) eingestellt wurde.

Wird der Klemmenbefehl ,,Auswahl Bedienteilbetrjgb“ (LOC) ausgegeben, um das Bedienteil als
Befehlsquelle auszuwihlen, bzw. wird die Taste "\/"/ auf dem Multifunktionsbedienteil ausgewahlt,
deaktiviert der Generator andere Befehlsquellen, wie:

- Die durch den Parameter FO2 ausgewéhlte Betriebssollwertsquelle
- Die Option ,,Umschalten Betriebssollwert 2/Betriebssollwert 1 (FR2/FR1)* und
- Die Betriebsauswahl durch den Befehl ,,Schnittstellenfreigabe‘ (LE)

Die Umschaltung des Umrichters in den Bedlentellbetneb erfolgt iiber die Tasten F"-IB/ auf den
Standardbedienteil bzw. die Tasten & / 0=, / € auf dem Multifunktionsbedienteil. Diese Umschaltung
zwischen den Befehlsquellen umfasst auch die Frequenzsollwertquellen, die iiber das lokale Bedienteil
(E48) ausgewdhlt werden. (Siehe Abbildung 4.1 ,,Blockdiagramm des
Antriebsfrequenzsollwertgenerators®)
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4.4 Decoder der digitalen Eingangsklemme

4.4.1 Klemmen und diesbeziigliche Parameter

In Tabelle 4.2 ist der Bezug zwischen den digitalen Steuereingangsklemmen, der durch eine
Steuerzeichenreihe der seriellen Verbindung S06 festgelegten Bitzuordnung und den zugehorigen

Parameter dargelegt.

Tabelle 4.2 Klemmen und zugehorige Parameter

Klemmen Bitzuordnung im Parameter zur Charakterisierung
symbol Kommunikationsbefehl S06 einer digitalen Eingangsquelle
(Steuerzeichenreihe)
[X1] Bit 2 EO1
[X2] Bit3 E02
[X3] Bit4 E03
[X4] Bit 5 E04
[X5] Bit 6 EO05
[FWD] Bit 13 E98
[REV] Bit 14 E99

In der Tabelle auf der nichsten Seite sind die jeder Klemme zugewiesenen Funktionen sowie die
Einstellung der Parameter wiedergegeben Einzelheiten zu den Parameter sind auch in Kapitel 9
., PARAMETER* zu finden.
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4.4 Decoder der digitalen Eingangsklemme

4.4.2  Zuordnung der Funktionen zu den digitalen
Steuereingangsklemmen

Tabelle 4.3 gibt eine Ubersicht iiber die Funktionen wieder, die den digitalen Steuereingangssignalen
zugewiesen sind Einzelheiten zu den Einstellungen der Parameter sind in Kapitel 9 , PARAMETER*
zu finden. Die auf den folgenden Seiten abgebildeten Blockdiagramme unterscheiden sich im
Hinblick auf jeden Funktionsblock.

Tabelle 4.3 Zuordnung der Funktionen zu den digitalen Steuereingangsklemmen

Parameter- 97;\
daten Zuweisung der Befehle zu den Klemmen Symbol -i
Aktiv Aktiv
EIN AUS o
0 1000 (SS1) o
1 1001 Auswahl der Festfrequenz (SS2) (Xj
2 1002 (SS4) %
6 1006 Freigabe des 3-Leiter-Betriebs (HLD) g
7 1007 | Freigabe der Pulssperre BX) I.zn
8 1008 | Alarmriickstellung (RST) s
1009 9 Freigabe der externen Alarmauslosung (THR) g
11 1011 Umschalten des Frequenzsollwerts 2/1 (Hz2/Hzl1) g
13 — Freigabe der GS-Bremse (DCBRK) r_|n
15 — Umschalten auf das Stromnetz (50 Hz) (SW50) |-Cr|
16 — Umschalten auf das Stromnetz (60 Hz) (SW60) g
17 1017 | AUF (Erhohung der Ausgangsfrequenz) (UP) %
18 1018 | AB (Senkung der Ausgangsfrequenz) (DOWN)
19 1019 Freigabe der Schreibfunktion vom Bedienteil aus (Daten verdnderbar) (WE-KP)
20 1020 | PID-Regelung abbrechen (Hz/PID)
21 1021 Umschalten vom Normal- auf Inversbetrieb (IVS)
22 1022 | Verrieglungsschaltung (IL)
Schnittstellenfreigabe (RS485 oder Feldbus (Option) freigeben)
24 1024 (optional) (LE)
25 1025 Universal DI (U-DI)
26 1026 Auswahl der Startmerkmale (STM)
1030 30 Erzwingung eines Stopps (STOP)
33 1033 | Zuriickstellung des PID-Integral- und —Differenzialanteils (PID-RST)
34 1034 Halten des PID-Integralanteils (PID-HLD)
35 1035 Auswabhl des Bedienteilbetriebs (Bedienteil) (LOC)
38 1038 Freigabe zum Betrieb (RE)
39 — Schutz des Motors vor Kondenswasserbildung (DWP)
40 - Freigabe der integrierten Sequenz zur Umschaltung auf Netzbetrieb (50 Hz) (ISW50)
41 - Freigabe der integrierten Sequenz zur Umschaltung auf Netzbetrieb (60 Hz) (ISW60)
87 1087 Umschalten des Betriebssollwerts 2/1 (FR2/FR1)
38 — Vorwirtsbetrieb 2 (FWD2)
89 — Riickwirtsbetrieb 2 (REV2)




4.4.3 Blockdiagramme fiir digitale Steuereingangsklemmen

Je nach zuzuordnender Funktion sollten in den Blockdiagrammen fiir digitale
Steuereingangsklemmen die Klemme A [Klemme] durch [X1], [X2], [X3], [X4], [X5], [FWD] oder
[REV] ersetzt werden.

Eine Funktion ist einer Klemme zuzuweisen, indem die Daten der Parameter EO1 auf EO5, E98 und
E99 gesetzt werden. Nach der Zuordnung einer Funktion zu einer Klemme wird die Option
,-Bingangsklemme wihlen®, die in jedem Blockdiagramm dargestellt wird, eingeschalten.

Wird mehr als einer Klemme ein und dieselbe Funktion zugeordnet, versieht sie die Decoderlogik
mit ODER, sodass beim Einschalten eines Eingangssignals der Signalausgang der Funktion
eingeschalten wird.

[ 1] Digitaler Steuereingangsklemmenblock (allgemein)

Schiinsellenlreipabe
[RE485 ouder Feldbus
[Option) freigeben)

Wahl Akt EIMNGALIS {LE} Auswah
Kl | Eingangs-
[Klemme] —p—rrr | I ,—{—1 Hamme
JI sanclla | M O .
ziea T vetindung Bisver- —"'D_ ) | JI
(K1) =
[(X2) —w
(X3) — Mit ODER
0t —>foR)—{— Fre
[X5) = Signalausgang
[FWD) —=
Wk Aktiv EIMALIS P— [REV) =
Elngangs-
L1~ 17 Hemme
et —

Abb. 4.3 (a) Blockdiagramm des digitalen Steuereingangsklemmenblocks (allgemein)

Abbildung 4.3 (a), digitaler Steuereingangsklemmenblock (allgemein), umfasst ein Blockdiagramm,
in dem die Funktionen wiedergegeben sind, durch die die externen Steuersignale zwischen den
digitalen Eingangsklemmen und der Steuerzeichenfolge (Bitinformation) in der seriellen Verbindung
S06 geschalten werden.
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4.4 Decoder der digitalen Eingangsklemme

[2] Digitaler Steuereingangsklemmenblock (nur fiir Klemmen)

Wil aktiv EINAUS E‘:Z':.gs
[Hlemme] y .: Elamre
=1000 |
f O O (x1) —»
1000 | (X2} —m
: (X3} —m Mit ODER
varsshang
' (%4) _"@_ * Funktion
| (X5} —»] Signalausgang
Auswahl
Wahi skt EN:AUS E}i:gar&ﬁ- (FWWID) —»
mmea
[Klemme] ‘@\Cl G Ol REV) !
I
o

21000
Abb. 4.3 (b) Blockdiagramm des digitalen Steuereingangsklemmenblocks (nur fiir Klemmen)

In Abbildung 4.3 (b) ist ein Blockdiagramm eines digitalen Eingangsblocks (nur fiir Klemmen)
dargestellt, das nur fiir die digitalen Steuereingangsblocke fiir Klemmen anzuwenden ist;
Steuerzeichenfolgen von der seriellen Verbindung konnen nicht verwendet werden.

[ 3] Digitaler Steuereingangsklemmenblock (die Signale an den Klemmen und der
seriellen Verbindung mit ODER versehen)
Schmitistellenfreignhe

RE485 ader Feldbus
[ Opion] [reizeben)

Wishl Akly EINIALS (LE)  psmah
- Ei 5
[Klemme] —p——r- | | el Eingangs
—— Jl sarialks 1 ‘0:_0 o—»
=000 “Warbindung Busver-
- @ bindung —— 4
Loacer-
i 4 ‘Warbindung
. (1) —
(et _1_“;'@ | 2 —»
=== al (X3} —w Mit ODER
T wersshene
l (X4) -.®_ = unkiion
: (X5) —» Signalsusgang
| [FWD)—»
|
Wahl Akliv EINIALUS o (REW) —
[Klamma] 1 | Engangs
<1000 | | rCL 1 -demme
___Jl sarislla 1 “D:_C' O—»
Wharsind g Busyes-

1000

Abbildung 4.3 (c) Blockdiagramm des digitalen Steuereingangsklemmenblocks
(die Signale an den Klemmen und der seriellen Verbindung mit ODER versehen)

In Abbildung 4.3 (c) ist ein Blockdiagramm des digitalen Steuereingangsklemmenblocks (die
Signale an den Klemmen und seriellen Verbindungen mit ODER versehen) dargestellt, das die
ODER-Funktionsblocks (wenn ein beliebiges Signal EIN ist, schaltet der Ausgang auf EIN), die
Eingangssignale und die seriellen Verbindung umfasst.

¥ "dey

MIOOTHINLS 31 HN4 INVHOVIANDO1d




[4] Digitaler Steuereingangsklemmenblock (Abschalterzwingung fiir Signale an
Klemmen bei Einschalten von (LE))

[RS4RS oder Feldhus
10ption ) freigeben)

Wahl Akl EINALIS {LE) e
S |
[Klemme] =TT I '_Qt - EII:E?:-
' I o0 0—
e —_— ALS _I G__Jl (X1} =
: (X3) —» Wit ODER
warsahana
! (*4) _.'@7 *Eunkicn
| [xﬂ\ll — Sigralausgang
Wahl Akliv EINELIS Auswshi
[Klemme] y ! Eingangs- (FWD)—
<1000 | I rQT_ —1  kemma (REV) —»
| L Dl D_
s ol | | O_.‘
21000 ALS —LO‘_ ! .

Abbildung 4.3 (d) Blockdiagram des digitalen Steuereingangsklemmenblocks(Abschalterzwingung fiir Signale an Klemmen
bei Einschalten von (LE))

In Abbildung 4.3 (d) ist ein Blockdiagramm des digitalen Steuereingangsblocks
(Abschalterzwingung fiir Signale an Klemmen bei Einschalten der Schnittstellenfreigabe (LE))
dargestellt. Es zeigt eine Abschalterzwingung aller an den digitalen Eingangsklemmen anliegenden
Signale, wenn die serielle Verbindung aktiviert wird (Einschaltung von (LE)). Wird die Funktion
,serielle Verbindung aktivieren* deaktiviert, werden die Signale an den digitalen Eingangsklemmen
direkt Steuerausgangssignale.



4.4 Decoder der digitalen Eingangsklemme

[5] Zuweisung von Klemmenfunktionen iiber die serielle Verbindung (Der
Zugang zum Parameter S06 ist ausschlieBlich fiir die serielle Verbindung
vorgesehen)

Standardbadiantail ALIS wenn yOE =23
RJ-45-Anschiuss (RS485 ) oder HIO=6his 8

Hrost D {S:"C

ALLS waanin yOE = 2. 3

eTET—— oder HIO=2,3, 5 —_—
plionskarta fir
Host ariela YVarbinoung &‘-C -
RES485 Ledzhesr Seollwert
" . wird aingegaben
BitO D
ALIS v Bit 1 REY

HD=23 5hisA -
F el 5\».0 Bit 2 =11

g Optionskarte Bit 3 2)
it 4 E=]]
Bit 5 [a)
Bit & 5]

Bit7 [ TesgEe |
BitB | Fustgeke
Bit@ | Fasigakg
Bit 10 | Fesigaisa
Bit 11 | Festgalsg
Bit 12 | TERE
Bit 13 [F{FWO)
Bit 14 [XRYREV])
Bit 15 RST

Abbildung 4.3 (e) Blockdiagramm des digitalen Steuereingangsklemmenblocks (Die Befehle werden tiber die
serielle Verbindung erteilt)

Ahnliche wie bei dem in Abschnitt 4.3 erliuterten Antriebsbefehlsgenerator kann der Befehl von der
seriellen Verbindung auch fiir die Kennzeichnung der Klemmenfunktionen eingesetzt werden. Jeder
Umrichter kann mit dem Host kommunizieren, wie beispielsweise ein Personalcomputer und eine
SPS (speicherprogrammierbare Steuerung), und zwar iiber die Standardkommunikationsschnittstelle
fiir das Bedienteil oder die RS485-Karte (optional), wobei das Kommunikationsprotokoll RS485
zum FEinsatz kommt. Umrichter kénnen auch mit dem Host {iber den Feldbus (optional) mit dem FA-
Protokoll, wie DeviceNet, kommunizieren.

Wie in Abbildung 4.3 (e) gezeigt, ist die Klemmenfunktion jedem Bit der 16-Bit-Zeichenfolge des
Parameter S06 bitweise zugeordnet. Bit 2 bis Bit 6 (funktionell gleichwertig mit EO1 bis E05), Bit
13 (gleichwertig mit E98) und Bit 14 (gleichwertig mit E99) werden fiir die Kennzeichnung der
Klemmenfunktionen eingesetzt. Zur Freigabe der seriellen Verbindung fiir den Host sind die
Parameter H30 und y98 zu verwenden. Fiir die Feldbusoption ist jedoch nur H30 zu verwenden, um
die serielle Verbindung zu aktivieren, da y98 von der Busoption nicht unterstiitzt wird.

Einzelheiten zu den serielle Verbindung sind Kapitel 5 ,BETRIEB UBER RS485-
KOMMUNIKATION® zu entnehmen.
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4.5 Auswahlfunktion Digitalausgang

4.5.1

Digitale Ausgangskomponenten (interner Klemmenblock)

Frequenzsallwert Frequenzaingang Fraquenz-tnkunftsaignal
— iy 2 msmsmssssesssssssssees
Ausgangsirenuenz Prozessorentschedung (FAR)
Hyaterase
LEgangEITaquenz 1.0z EIW Frequenz erkannt
f——e . arommnnn
Frequenzerfassung (FOT) 'GD N (FOT}
{Erfassungspageal) ALE
Unterspannung erkanni
Zwlschankrelsspannung . Urterspannung JUrieRbertet e REOppt) —eeee e
Unlsrsgannungspagel ————p]  PoEsscElschading . (Lu)
ALisgangsaticm #{ Womentare: Ausgang >
mﬁrmrr';lh-csgrnmmr * Ausgangsfraquenz
Spantane (bestrombegrenzung {H12 ) [EINALE 0 Deirieb
—®| Ausgangsstmmoegranzar |4
Strombagranzer (Modusabschnitt) (FA3 ——| Eruaus | Modus
{Pegel} (PO y—w| Pogal  In Betna :D—D UmrichtEraLs ganGsbagrenzUng - --m--
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Abbildung 4.4 (a) Blockdiagramm der digitalen Ausgangskomponenten (interner Klemmenblock)
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4.5 Auswahlfunktion Digitalausgang
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Abbildung 4.4 (b) Blockdiagramm der digitalen Ausgangskomponenten (interner Klemmenblock)
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Abbildung 4.4 (c) Blockdiagramm der digitalen Ausgangskomponenten (Klemmenblock der Endstufe)

In den Blockdiagrammen der Abbildungen 4.4 (a) bis 4.4 (c) werden die Verfahren fiir die Auswahl
der internen Logiksignale dargestellt, um fiinf digitale Ausgangssignale bei [Y1], [Y2], [Y3],
[YSA/C] und [30A/B/C] erzeugen zu konnen. Bei den Ausgangsklemmen [Y1] bis [Y3]
(Transistorausgénge), [Y5A/C] und [30A/B/C] (mechanische Relaiskontaktausginge) handelt es sich
um programmierbare Klemmen. Mit den Parameter E20 bis E22, E24 und E27 konnen diesen
Klemmen verschiedene Funktionen zugeordnet werden. Werden die Parameter auf 1000-er
eingestellt, konnen diese Klemmen fiir ein negatives Logiksystem verwendet werden.



4.5 Auswahlfunktion Digitalausgang

4.5.2 Universal-DO-Funktion (Zugang zum Parameter S07 - ausschlieBlich

fiir serielle Verbindungen vorgesehen)
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Abbildung 4.4 (d) Blockdiagramm der Universal-DO-Funktion

Universal-DO ist eine Funktion, die iiber die serielle Verbindung und iiber die Ausgangssollwerte
ein Signal von einem Host im EIN/AUS-Format empfingt und dieses iiber die Ausgangsklemmen
des Umrichters an die an den Umrichter angeschlossenen Geridte sendet. Zur Aktivierung dieser
Funktion ist ,,27* einem der Parameter E20 bis E22, E24 und E27 (fiir ein negatives Logiksystem,
Einstellung ,,1027“) zuzweisen. Die Zuweisungen fiir den 16-Bit-Befehl iiber die serielle
Verbindung sind die Klemmen- und Bitzuweisungen wie folgt:

Bit 0 bis Bit 2 fiir Ausgangsklemmen [Y 1] bis [Y3] (Transistorausginge)
Bit 4 und Bit 8 fiir Ausgangsklemmen [Y5A/C] und [30A/B/C] (Relaiskontaktausgénge)
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4.6 Wahlfunktion fiir den Analogausgang (FMA und FMI)
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klemme ung Stromausgang)
[FMA] F31 F30 F29 und SW4
[FMI] F35 F34 Nur Stromausgang

Abbildung 4.5 Blockdiagramm der Wahlfunktion fiir den Analogausgang (FMA und FMI)

Das Blockdiagramm in Abbildung 4.5 zeigt das Verfahren zur Auswahl und Verarbeitung der internen
Signale, die an analoge Ausgangsklemmen [FMA] und [FMI] ausgegeben werden. Mit den Parameter F31
bzw. F35 werden die Ausgabewerte an [FMA] bzw. [FMI] festgelegt. Die Parameter F30 bzw. F34
spezifizieren den Ausgangswert (%) zur Angleichung des vollen Messbereichs der Ausgangssignale an
einen Pegel, der sich fiir den Anzeigebereich eines Messgerits eignet, welches an [FMA] bzw. [FMI]
angeschlossen wird. Mit dem Parameter F29 und dem Schiebeschalter SW4 auf der Steuerplatine wird der
Spannungs- und Stromausgang fiir [FMA] festgelegt.

Durch Einstellung der Parameter F31 bzw. F35 auf ,,10: Universal AO* ist es moglich, Daten vom Host
iiber die serielle Verbindung an [FMA] bzw. [FMI] zu iibertragen.

Der Spannungsausgangsbereich erstreckt sich von 0 bis +10 V GS, und der maximal zulédssige Laststrom
betrigt 2 mA. Folglich kann der Umrichter bis zu zwei analoge Voltmeter mit einer Nennleistung von 10
V, 1 mA steuern.

Der Stromausgangsbereich betrigt +4 mA bis +20 mA GS, und der zuléssige Lastwiderstand betragt 500 Q
oder weniger.

Der analoge Ausgang fiir die Kalibrierung (F31 bzw. F35 = 14) bezieht sich auf einen Spannungs- bzw.
Stromausgang des vollen Messbereichs von [FMA] bzw. [FMI] fiir die Messbereichsanpassung des
angeschlossenen Messgeriits.
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4.7 Antriebsbefehlscontroller
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Abbildung 4.6 Blockdiagramm des Antriebsbefehlscontrollers und des entsprechenden Umrichterteils
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Abbildung 4.6 ist ein schematisches Blockdiagramm, in dem die Prozesse dargestellt sind, nach denen der
Umrichter den Motor steuert; dies erfolgt gemid dem endgiiltigen Betriebssollwert <FWD> bzw. <REV>
und dem Antriebsfrequenzsollwert <Drive Frequency Command>, welcher vom Antriebssollwertgenerator
bzw. dem PID-Frequenzsollwertgenerator-Klemmenblock ausgesandt wurde.

Im Folgenden werden zusétzliche und ergénzende Informationen aufgelistet.

In der oben links auf dem Blockdiagramm gezeigten Schaltung wird die endgiiltige Referenzfrequenz so
verarbeitet, dass diese umgerichtet wird (X(-1)) und der Motor dann im Inversbetrieb lduft bzw. die
Bezugsfrequenz wird auf O (Null) gesetzt, um den Motor zu stoppen.

Der Prozessor fiir die Beschleunigung/Verzogerung bestimmt die Ausgangsfrequenz des Umrichters;
dazu werden die Daten der diesbeziiglichen Parameter herangezogen. Ubersteigt die Ausgangsfrequenz
die durch die Frequenzbegrenzung (High) (F15) festgelegte Obergrenze, friert der Controller die
Ausgangsfrequenz automatisch an der Obergrenze ein.

Ist der Uberlastschqu aktiviert, schaltet die Logikschaltung die Ausgangsfrequenz automatisch auf die
aktivierte Seite der Uberlastunterdriickungssteuerung und regelt die Ausgangsfrequenz entsprechend.

Ist die Strombegrenzung aktiviert (F43 # 0 und HI2 = 1), schaltet die Logikschaltung die
Ausgangsfrequenz automatisch auf die aktivierte Seite der Strombegrenzung.

Der Spannungsprozessor bestimmt dann die Ausgangsspannung des Umrichters. Der Prozessor gleicht
die Ausgangsspannung an, um das Motorausgangsdrehmoment zu steuern.

Ist die GS-Bremse aktiviert, schaltet die Logikschalten die Komponenten fiir die Spannungs- und
Frequenzkontrolle auf die vom GS-Bremsklemmenblock festgelegten Komponenten, damit der richtige
GS-Strom fiir die GS-Bremsung an den Motor gespeist wird.

Ist die Steuerung fiir die Energieriickspeisung aktiviert, steuert die Steuerlogik automatisch die
Ausgangsfrequenz auf einen hoheren Pegel; folglich verlédngert sich die Verzégerungszeit (automatische
Verzogerung).
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Frequenzsollwertgenerator
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Abbildung 4.7 Blockdiagramm des PID-Frequenzsollwertgenerators
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In Abbildung 4.7 ist ein Blockdiagramm eins PID-Frequenzsollwertgenerators bei aktivierter PID-
Steuerung (JOl1= 1 oder 2)dargestellt. . Die dargestellte Steuerlogik erzeugt den
<Antriebsfrequenzsollwert>  entsprechend der  PID-Prozesssollwertquelle  sowie der  PID-
Riickfithrungsquelle, der PID-Aufbereitung und der gewihlten Frequenzsollwertquelle fiir die manuelle
Drehzahlsteuerung.

Im Folgenden werden zusitzliche und ergiinzende Informationen aufgelistet.

- Bei PID-Steuerung ist die Auswahl der Frequenzsollwertquelle 2 (C30) und der
Hilfsfrequenzsollwertquelle 1 und 2 (E61 und E63) als manueller Drehzahlsollwert deaktiviert.

- Die Festfrequenzsollwerte 1 und 2 gelten nur fiir den manuellen Drehzahlsollwert.

- Zur Auswahl der analogen Eingangs (Klemme [12], [C1] bzw. [V2]) als PID-Prozesssollwertquelle,
miissen fiir die Parameter E62 und JO2 Daten eingegeben werden.

- Der Festfrequenzsollwert 4 (CO8), der iiber (SS4) ausgewihlt wird, darf nur auf PID-Prozesssollwerte
angewandt werden.

- Zur Umschaltung des Umrichterbetriebs zwischen Normal- und Inversbetrieb vertauscht die Steuerlogik
die Polaritdt zwischen PID-Sollwert und Riickfithrungsbefehl (Betitigung der Ein-/Ausschaltfunktion
(INV) oder Dateneinstellung fiir JO1 bei 1 oder 2).

- Erkldrungen der géngigen Aspekte sind in Abschnitt 4.2 ,,Antriebsfrequenzsollwertgenerator zu finden.

- Hat der Umrichter das Stoppen des Motors auf Grund von langsamem Durchfluss unter PID-Steuerung
eingeleitet und liegt eine von den Parameter J15, J16 und J17 spezifizierte Bedingung vor, dann zwingt
die Steuerlogik fiir das Anhalten des Moduls wegen Langsamdurchfluss den PID-Ausgang
(<Antriebsfrequenzsollwert>) auf 0 Hz zu schalten und den Umrichterausgang zu stoppen. Einzelheiten
sind den Parameter J15, J16 und J17 in Kapitel 9, Abschnitt 9.2.6 ,,J-Codes (Anwendungsfunktionen) zu
entnehmen*.
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Kapitel 5

BETRIEB UBER RS485-
KOMMUNIKATION

Dieses  Kapitel — gibt einen  Uberblick iiber ~den  Umrichterbetricb  mittels  RS485-
Kommunikationseinrichtung. Einzelheiten siche RS485-Kommunikation, Anwenderhandbuch (MEH448a).
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5.1 Ubersicht tiber RS485-Kommunikation

5.1 TUbersicht iiber RS485-Kommunikation

Wenn Sie das integrierte Bedienteil von Threm FRENIC-Eco Umrichter abklemmen und dafiir den
Standard-RJ-45-Steckverbinder (modulare Buchse) als RS485-Kommunikationsport verwenden,
haben Sie folgende Erweiterungen in Funktion und Betrieb:

B Bedienung iiber ein Bedienteil an dezentraler Stelle

Sie konnen Ihr integriertes Bedienteil oder ein optionales Multifunktions-Bedienteil als abgesetztes
Bedienteil einsetzen, wenn Sie es iiber ein Verlingerungskabel an den RJ-45-Port anschlieBen. Um
einfach darauf zugreifen zu konnen, konnen Sie es auf einer Schalttafel des gut erreichbaren
Steuerschranks anbringen. Die maximale Linge des Anschlusskabels betrigt 20 m.

B Betrieb iiber FRENIC Loader

Der PC mit Windows-Betriebssystem kann iiber einen geeigneten Umformer an den Standard-
RS485-Kommunikationsport angeschlossen werden. Uber die RS485-Kommunikationseinrichtung
konnen Sie FRENIC Loader auf dem PC betreiben, um die Parameterdaten zu bearbeiten und die
Laufstatusinformationen des Umrichters zu iiberwachen.

B Steuerung iiber ein Hostgerét

Als Host (iibergeordnetes Gerit) konnen Sie einen Personalcomputer (PC) oder eine SPS einsetzen,
und damit den Umrichter als nachrangiges Gerit steuern.

Zu den Protokollen, die zur Verwaltung eines Netzwerks einschlieBlich Umrichtern verwendet
werden konnen, gehdren das Modbus RTU-Protokoll (entspricht dem von Modicon Inc. eingefiihrten
Protokoll), das in weiten Bereichen in FA-Mirkten eingesetzt wird, sowie das Fuji
Universalumrichterprotokoll, das die FRENIC-Eco Umrichter und die konventionelle Umrichterserie
unterstiitzt.

@' Der Umrichter erkennt automatisch ein abgesetztes Bedienteil und iibernimmt das
IWEIS Bedienteilprotokoll. Die Parametereinstellung braucht nicht verindert zu werden.

Bei Verwendung von FRENIC Loader ist ein spezielles Protokoll zur Bearbeitung von
Loader-Befehlen erforderlich. Sie miissen einige Kommunikationsparameter entsprechend
einstellen.

Einzelheiten sieche FRENIC Loader Bedienungshandbuch (INR-S147-0903-E).

NOILVYMINNINNOM-S8YSH d34 g31d13d

Dariiber hinaus konnen Sie einen weiteren RS485-Kommunikationsport durch Einbau einer
optionalen RS485-Kommunikationskarte auf der Leiterplatte in Threm FRENIC-Eco Umrichter
hinzufiigen. Diese zusitzliche Kommunikationsverbindung kann nur als Anschluss fiir Hostgerite
benutzt werden. Sie konnen sie nicht als Kommunikationsport fiir ein abgesetztes Bedienteil oder
den FRENIC Loader einsetzen.

Einzelheiten zur RS485-Kommunikation siehe RS485-Kommunikation Anwenderhandbuch
(MEH448a).
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5. 1.

1 RS485, allgemeine technische Daten (Standard und Option)
Parameter Spezifikation
Protokoll FGI-BUS Modbus RTU Loader-Befehle (nur in
Standardversion
unterstiitzt)
Einhaltung Fuji Universal- Modicon Modbus Dediziertes Protokoll

umrichterprotokoll

RTU-entsprechend (nur
im RTU-Modus)

(nicht offengelegt)

Anzahl unterstiitzter
Stationen

Hostgerit: 1

Umrichter:  max. 31

Elektrische Daten

EIA RS485

Anschluss an RS485

8-poliger RJ-45-Steckverbinder (Standard) oder Klemmenblock (Option)

Synchronisierung Asynchrones Start-Stopp-System
Ubertragungsmodus Halbduplex
Ubertragungs- 2400, 4800, 9600, 19200 und 38400 Baud
geschwindigkeit
Max. Linge des 500 m
Ubertragungskabels
Anzahl verfiigbarer 1 bis 31 1 bis 247 1 bis 255
logischer
Stationsadressen
Meldungsrahmen- FGI-BUS Modbus RTU FRENIC Loader
format
Rahmen- Erkennung SOH- Erkennung dateniiber- | Erkennung Startcode
synchronisierung Zeichen (Start Of tragungsfreie Zeit iiber | 96H
Header) Zeitraum von 3 Byte
Rahmenlédnge Normale Ubertragung: Variable Linge Variable Linge
16 Byte (fest)
Schnelle Ubertragung:
8 oder 12 Byte
Max. Ubertragungs- Schreiben: 1 Schreiben: 50 | Schreiben: 41
geschwindigkeit Wort Worte Worte
Lesen: 1 Wort Lesen: 50 Worte Lesen: 41 Worte
Meldesystem Zyklisches Abfragen/Auswihlen/Rundsendung Befehlsmeldung
Ubertragungs- ASCII Binir Binir
Zeichenformat
Zeichenldnge 8 oder 7 Bits 8 Bits (fest) 8 Bits (fest)
(einstellbar durch
Parameter)
Paritit Gerade, ungerade oder keine Gerade Paritit (fest)
(einstellbar durch Parameter)
Stoppbitlinge 1 oder 2 Bits Keine Paritit: 2 Bits 1 Bit (fest)
(einstellbar durch Gerade oder ungerade
Parameter) Paritit: 1 Bit
Fehlerpriifung Summenpriifung CRC-16 Summenpriifung
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5.1 Ubersicht tiber RS485-Kommunikation

5.1.2 RJ-45 Steckerbelegung fiir Standard-RS485-Kommunikationsport

Der fiir ein Standard-Bedienteil vorgesehene Port benutzt einen RJ-45-Steckverbinder mit folgender

Belegung:
Stift Signalbezeichn Funktion Bemerkungen
ung
1 und 8 Vee Spannungsquelle fiir Bedienfeld 5-V-Spannungsleitungen
2und 7 GND Referenzspannungspegel Erdungsstifte
3und 6 NC Nicht verwendet. Kein Anschluss
4 DX- RS485-Daten (-) Integrierter Abschluss: 112Q
5 DX+ RS485-Daten (+) Offnen/schliefen iber
SW3*

* Einzelheiten zu SW3 siehe "Einstellen der Schiebeschalter" in Abschnitt 8.3.2 " Anschlussfunktionen".

T +5V

TXD '_Jl\r
<7

1 Vee
2 GND “ ]

3NC
4 DX-
5 DX+

6 NC
7 GND - s
GND  Abschluss- 8 Ve RJ-45-
widersland SW3 Steckverbinder

RJ-45-
Steckverbinder

RXD
DE/RE

B-
A+

looo00o00]

—— Die Stifte 1, 2, 7 und 8 des RIJ-45-Steckverbinders sind ausschlieBlich
@,_«, Spannungsversorgung und Erdung von Bedienteilen zugeordnet.. Beim Anschluss anderer
Gerite an den RJ-45-Steckverbinder ist darauf zu achten, dass diese Stifte nicht benutzt

werden. Eine Benutzung kann zu einem Kurzschluss fiihren.
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5.1.3 Steckerbelegung fiir optionale RS485-Kommunikationskarte

Die RS485-Kommunikationskarte besitzt zwei Stiftsétze fiir Mehrpunktanschliisse, die nachstehend

aufgefiihrt sind.
Anschlusssymbol Anschlussbezeichnung Funktionsbeschreibung
1 DX+ Anschluss RS485- Dies ist der (+) Anschluss fiir RS485-
(Standard) Kommunikationsdaten (+) Kommunikationsdaten
DX— Anschluss RS485- Dies ist der (=) Anschluss fiir
Kommunikationsdaten (-) RS485-Kommunikationsdaten
Anschlussklemme An diese Klemme wird der Schirm des
SD Kommunikationskabel- geschirmten Kabels getrennt von anderen
Abschirmung Stromkreisen angeschlossen.
2 (fiir Relaisanschluss DX+ Dies ist der (+) Relaisanschluss fiir RS485-
. DX+ .
Relais) Kommunikationsdaten
Relaisanschluss DX- Dies ist der (-) Relaisanschluss fiir RS485-
DX- o
Kommunikationsdaten
SD-Relaisanschluss An diese Klemme wird der Schirm des
SD geschirmten Kabels getrennt von anderen
Stromkreisen angeschlossen.
SWI103 auf der RS485-Kommunikationskarte dient zum Ein- und Ausschalten des

Abschlusswiderstands (112€). Zur Lage von SW103 siehe RS485-Kommunikationskarte "OPC-F1-
RS" im Installationshandbuch (INR-S147-0872).

™ 5

4 !
X Q:T ,1‘\1b2 wh!
schluss-
DE/RE widerstand

%

SW103
RS485-Kommunikationskarte (Option)

el

5.1.4 Kabel fiir RS485-Kommunikationsport

Fiir den Anschluss an den RS485-Kommunikationsport miissen Sie ein geeignetes Kabel und einen
Umsetzer verwenden, der die entsprechenden Spezifikationen erfiillt.

Einzelheiten siche RS485-Kommunikation, Anwenderhandbuch (MEH448a).
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5.1 Ubersicht tiber RS485-Kommunikation

5.1.5 Kommunikation-Unterstiitzungsgerite

Dieser Abschnitt liefert die fiir den Anschluss des Umrichters an die Hostgerite ohne RS485-
Kommunikationsport (z.B. PC) oder fiir die Konfiguration einer Mehrpunktverbindung
erforderlichen Informationen.

[ 1] Kommunikationspegelumsetzer

Die meisten Personalcomputer (PC) besitzen keinen RS485-Kommunikationsport, sondern RS232C-
und USB-Schnittstellen. Zum Anschluss eines FRENIC-Eco Umrichters an einen PC brauchen Sie
daher einen RS232C-RS485-Pegelumsetzer oder einen USB-RS485-Schnittstellenumsetzer.
Verwenden Sie unbedingt einen der nachstehend aufgefithrten Umsetzer, um die
Kommunikationseinrichtung zur Unterstiitzung der FRENIC-Eco Umrichterserie ordnungsgemél zu
betreiben.

Empfohlene Umsetzer:

KS-485PTI (RS232C-RS485-Kommunikationspegelumsetzer)
USB-4851 RJ45-T4P (USB-RS485-Schnittstellenumsetzer)
Lieferant SYSTEM SACOM Corporation.

[2] Anforderungen an das Kabel

Benutzen Sie ein handelsiibliches Kabel 10BASE-T/100BASE-TX LAN (ANSI/TIA/EIA-568A
entsprechend Kategorie 5, gerader Typ).

—— Der  RJ-45-Steckverbinder  besitzt  ausschlielich  Bedienteilen  zugeordnete

@’S Spannungsversorgungsstifte (Stifte 1, 2 7 und 8). Beim Anschluss anderer Gerite an den

RJ-45-Steckverbinder ist darauf zu achten, dass diese Stifte nicht benutzt werden. Eine
Benutzung kann zu einem Kurzschluss fiihren.

NOILVYMINNINNOM-S8YSH d34 g31d13d

[ 3] Mehrpunktadapter

Benutzen Sie fiir den RJ-45-Steckverbinder einen Mehrpunktadapter, um einen FRENIC-Eco
Umrichter an ein Netzwerk in einer Mehrpunktkonfiguration mit einem LAN-Kabel anzuschlie3en,
das RJ-45 als Kommunikationsanschluss verwendet.

Empfohlene Mehrpunktadapter
Modell MS8-BA-JJJ von SK KOHKI Co., Ltd.

[ 4] RS485-Kommunikationskarte

Sie miissen diese Zusatzkarte einbauen, um Ihren Umrichter zusitzlich zum Standard-RS485-
Kommunikationsport mit einem weiteren RS485-Kommunikationsport auszustatten. Beachten Sie,
dass Sie den FRENIC Loader nicht iiber den optionalen RS485-Kommunikationsport betreiben
konnen.

RS485-Kommunikationskarte (Option)

Einzelheiten siehe RS485-Kommunikationskartenoption "OPC-F1-RS" im Installationshandbuch
(INR-S147-0872).

Weitere Einzelheiten bis Abschnitt 5.1.5 sieche RS485-Kommunikation, Anwenderhandbuch
(MEH448a).
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5.2 Ubersicht iiber FRENIC Loader:

FRENIC Loader ist ein Softwaretool, das die Bedienung des Umrichters iiber eine RS485-
Kommunikationsverbindung unterstiitzt. Mit ihm konnen Sie den Umrichter fernbedient laufen
lassen oder stoppen, Parameter bearbeiten, einstellen oder verwalten, wichtige Parameter und Werte
wihrend des Betriebs beobachten sowie den Betriebszustand (einschlielich Alarminformationen)
des Umrichters im RS485-Kommunikationsnetz iiberwachen.

L] Einzelheiten sieche FRENIC Loader Bedienungshandbuch (INR-S147-0903-E).

5.2.1

Technische Daten

Parameter

Technische Daten
(weif} auf schwarz gibt die
Werkseinstellung an)

Bemerkungen

Name der Software

FRENIC Loader, Version 2.0.1.0 oder
hoher

Unterstiitzte Umrichter

Serie FRENIC-Eco
Serie FRENIC-Mini

(Hinweis 1)

Anzahl unterstiitzter max. 31
Umrichter
Empfohlenes Kabel 10BASE-T-Kabel mit RJ-45-Steck-
verbindern entsprechend EIA568
CPU Intel Pentium 200 MHz mit MMX oder | (Hinweis 2)
hoher
(0N Microsoft Windows 98
Microsoft Windows 2000
2 Microsoft Windows XP
=
S | Speicher Mind. 32 MB RAM Mind. 64 MB wird
g empfohlen
é Festplatte Mind. 5 MB oder mehr freier Platz
o
'E | COM-Port RS-232C oder USB Fiir Anschluss von
Q . .
aa) Umrichtern Umwandlung in
RS485-Kommunikation
erforderlich
Monitorauflosung XVGA (800 x 600) oder hoher 1024 x 768, 16-Bit Farbe
oder hoher empfohlen
COM-Port @081, COM2, COM3, COM4, COMS, | Dem Lader zugeordnete PC
COM6, COM7, COMS COM-Ports
Ubertragungs- 38400, jERAN, 9600, 4800 und 2400 Baud | Mind. 19200 Baud wird
geschwindigkeit empfohlen
5 (Hinweis 3)
o0
5 Zeichenlinge Fest
(] R T B
'g Stoppbitlinge Fest
L’g Paritiit Fest
ED Anzahl Wieder- Keiner oder i bis 10 Anzahl Wiederholungs-
5, | holungsversuche versuche, ehe ein
g Kommunikationsfehler
2 festgestellt wird
= Uberwachungszeit- (100 ms, 300 ms, 500 ms), ( bis 9,0 s) | Der hier eingestellte Wert
einstellung oder (10,0 bis 60,0 s) muss ldnger sein als die

durch Parameter y09 des
Unmrichters eingestellte
Reaktionszeit.

(Hinweis 1) FRENIC Loader kann nicht mit Umrichtern eingesetzt werden, die das SX-Protokoll
(Protokoll zur Behandlung von Loader-Befehlen) nicht unterstiitzen.
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5.2 Ubersicht tiber FRENIC Loader

Bei Umrichtern aus Sonderanfertigungen kann es vorkommen, dass FRENIC Loader einige
Parameter nicht normal anzeigen kann.

Zur Verwendung von FRENIC Loader bei der Umrichterserie FRENIC-Mini benétigen Sie
eine RS485 Kommunikationskarte (Option: OPC-C1-RS).

(NOILJO) NOILYMINNININOM-G8¥SH H3dN 9314139
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(Hinweis 2) Benutzen Sie einen PC mit moglichst hoher Leistung, da einige langsame PCs die
Betriebszustandsiiberwachung und die Testlaufiibberwachung nicht ordnungsgemal
aktualisieren konnen.

(Hinweis 3) Stellen Sie maximal 19200 Baud ein, um FRENIC Loader an einem Netzwerk zu betreiben,
an dem auch ein Umrichter FRENIC-Mini konfiguriert ist.

5.2.2 Anschluss

Indem Sie mehrere Umrichter an einen PC anschlieBen, konnen Sie am PC entweder jeweils einen
Umrichter oder iiber mehrere Fenster gleichzeitig eine Reihe von Umrichtern steuern. Sie kdnnen
auch gleichzeitig mehrere Umrichter an einem einzigen Bildschirm iiberwachen.

Zum Anschluss eines PC an einen oder mehrere Umrichter siehe RS485-Kommunikation,
Anwenderhandbuch (MEH448a).

5. 2.3 Funktionsiibersicht

5.2.3.1 Parametereinstellung

Sie konnen die Parameterwerte des Umrichters einstellen, bearbeiten und priifen.

Auflisten und Bearbeiten

In der Funktion "Auflisten und Bearbeiten" konnen Sie die Parameter mit Parameternummer,
Namen, Einstellbereich und Werkseinstellung auflisten und bearbeiten.

Sie konnen auch entsprechend lhren Bediirfnissen Parameter in einer der folgenden Gruppen
auflisten:

* Parametergruppe

* Parameter, deren Werkseinstellung veridndert wurde

* Ergebnis eines Vergleichs mit den Umrichtereinstellungen

¢ Ergebnis einer Suche nach Parameternamen

* Vom Anwender vorgegebener Parametersatz

RT=E
Function code edit |Auto-lun|ng| Eompansonl Fllelnlormallonl
- Funetion [ChangeFunction code Mo.|Function code name | Setling value|Range of setting | Factory setting va\ue}[ﬂ
= Code group FOoO Drata protection 00to1 1]
Fec Foi [ v ] A N
= Ccude = FO2 Operation methad 0. KEYPAD operation (Up or Down key)
Pcode FO3 Maxirnurn frequency 1 . Voltage input [Terminal 12] 0 to +10¥ DC)
Hm; Fo4 Bass fraquency 2: Current input [Terminal C1] (4 to 20mA DC) ]
cooe, T Rated voltage (at base freqency) 3 Yoltage input [Terminal 12] and Gurrent input [Terminal G1]
Joode 1ag HENY) & vottage Input [Terminal ¥2) (0 to +10v DC)
- yoode * Fo7 Acceleration time 1 7 URIDOWIN contral
- ocode 4 FO8 Deceleration time 1 100 0.0010 3600 s 200
icodz Fog Torgue boost 34 0.01020.0% 14
- ucode F10 Electranic thermal (select) 11t02 1
i Ewdde F11 Electranic thermal (Level) 2250 0.0010 20004 2250
e Fi2 Electranic thermal (Thermal time 1 50 0510 75.0 min 50
-~ Change [Factary
Tl b F14 Restart mode after momentary po 10105 1
5 User definition F15 Freguency limiter (High) 700 0.0101200 Hz 700
- User definition F18 Frequency limiter |00
- Usar dal?m?t\ol F18 Bals (for FO1) FO1: Frequency command 1 alf.00
User definition Fa0 D hrake (Starting 0o
[=- Code for commur Fa1 DG brake (Braking Estahlishment range: Oto 7 0
-5 code . |0 : KEYPAD operation {Up or Down Key)
M code Fel DC brake (Brakincly . yioitage input [Terminal 12] (0t +10V DC) o
W Fi3 Starting frequency |3 : current input [Terminal C1] (4 to 20mA DC) 05
% code F25 Stap frequency |3 : Voltage input [Terminal 12] and Current input [Terminal C1] 0.z
-7 code F2B Motar sound ¢Car |5 : Voltage input [Terminal ¥2] (0 to +10V DC) 2
B - F27 Mator sound ¢Sou |7 F UPDOVWN control ]
- Comparison resul F29 Fida terminal (Sel =l o
- Search result F30 Fiaa terminal (Outpar o= TOU U0 200 0 -
[l | ¥l | | 4
READ.. || whITE. || For [0 Faclory set. | Func. cade set..| Func. codz info.| Inftlsization..| Advanced..| Print.. |

Selectinverter Moo 1[ 1] 1NW1 vI Clase

5-8



5.2 Ubersicht tiber FRENIC Loader

Vergleich

Sie konnen die aktuell bearbeiteten Parameterdaten mit den in einer Datei oder im Umrichter
gespeicherten Daten vergleichen.

Um einen Vergleich durchzufiihren und die angezeigten Ergebnisse anzuschauen, klicken Sie erst
auf die Karteikarte Comparison [Vergleich], dann auf die Karteikarte Compared with inverter
[Vergleich mit Umrichter] oder auf die Karteikarte Compared with file [Vergleich mit Datei].
Geben Sie dann den Dateinamen an.

Das Ergebnis des Vergleichs wird auch in der Spalte "Comparison Result" [Vergleichsergebnis] der
Liste angezeigt.

Dateiinformationen

Klicken Sie auf die Karteikarte File information [Dateiinformationen], um die Eigenschaften und
Kommentare zur Identifikation der Parameter-Bearbeitungsdatei anzuzeigen.

(1) Eigenschaft

Zeigt Dateinamen, Umrichtermodell, Umrichterleistung, Datum der Anzeige usw.

(2) Kommentare

Anzeige der von Ihnen eingegebenen Kommentare. Sie konnen jeden beliebigen fiir die
Identifikation der Datei bendtigten Kommentar eingeben.

5. 2. 3.2 Mehrfachmonitor

Diese Funktion listet den Zustand aller Umrichter auf, die in der Konfigurationstabelle als
"angeschlossen" markiert sind.

Mehrfachmonitor

Hiermit konnen Sie den Zustand von mehreren Umrichtern in einem Listenformat beobachten.

(NOILJO) NOILYMINNININOM-G8¥SH H3dN 9314139

ok =
Equipment name §RS48| Capacity | Operation status |In\rener model name |Fregquency command | -
1M1 1 5.4 FWD F15 3phase 200% £0.00
M2 2 0.4 STOR 15 3phase 200V arAar

=
[ (PR e e [ [ DY D R Y
|':‘|LC‘|°°|““|"—"’|‘-"|"“|‘-*-’|"J|—‘|':‘|‘-°|°°|"“'|°’|‘—"|"“|m|"~’|—‘ o

-
-
4

Selection... LCloze I




5. 2. 3.3 Laufstatusiiberwachung

Die Laufstatusiiberwachung bietet vier verschiedene Uberwachungsfunktionen an: E/A-Monitor,
Systemmonitor, Alarmmonitor und Messgeriteanzeige. Sie konnen entsprechend Zweck und
Situation das geeignete Uberwachungsformat wihlen.

E/A-Monitor

Hiermit konnen Sie die EIN/AUS-Zusténde der
digitalen Eingangssignale zum Umrichter und
die Transistorausgangssignale iiberwachen.

(TP i | Syt et | Ay mrats | Mk i |
i v evd

Hioemaly
[ v et 1] [P

Systemmonitor
s . . . i
Hiermit kénnen Sie die Systeminformationen memi BT L e
; ; wose, R
des Umrichters nachschauen (Version, Modell, e N il —
. . 1 0 -
Wartungsinformationen, usw.). R ]E [
=i
2 [
Tree- | T
[EmEE || Mewesa: [ [0
Harteraree rlmaban
iecuamudsiad speestins b ] B Mancamcm it 0
e - o
Acomidad min e Aok [ Wl THPmas B 0] [
Icomigsdsordininaba el [0 MoeitNPabewkiegt) I
Arruiated s secise srey L e e ——— T
f— Balnelimertafpes 1 0o 5] Cosi |

Alarmmonitor

Der Alarmmonitor zeigt den Alarmzustand des At S 2 (i
ausgewdihlten Umrichters an. In diesem Fenster — e s Jom = o
konnen Sie die Einzelheiten des aktuell g = G et 3| =
aufgetretenen Alarms sowie zugehorige et ,%Eﬁm s =
Informationen kontrollieren. ] - fak i =
R m— s b el
| e |
21 R o Ll_l
|| o egloctinmar fio 11 110 =] ames |

Messgeriteanzeige

Zeigt analoge Darstellungen der gewihlten
Umrichter (z.B. Ausgangsfrequenz) auf
Analoginstrumenten. Das Beispiel auf der
rechten Seite zeigt die Referenzfrequenz und
die Ausgangsfrequenz an.
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5.2 Ubersicht tiber FRENIC Loader

5.2.3.4 Testlauf

Mit der Testlauffunktion konnen Sie mit dem Motor einen Testlauf in Vorwirts- oder
Riickwirtsrichtung  durchfithren und dabei den Laufzustand des ausgewdhlten Umrichters

beobachten.

Uberwachungselement wihlen Frequenzbefehl einstellen

Auswihlen, was angezeigt werden soll Eingestellten Frequenzbefehl zum Schreiben in den Umrichter eingeben
(Ausgangsfrequenz, Strom, usw.) oder auswihlen. Auf Apply [Anwenden] klicken, um ihn auszufiihren.

Status E/A-Anschluss

Zeigt den Status der
programmierbaren E/A-Anschliisse
des Umrichteirs.

Betriebs- g TEst run I =101 x|
zustand e / }w/
. Tequency command Hz Aszigh put zighal Marmally
anzeigen
_.g_ BU_UU:’ Apply w1 |M}ﬁﬁep freq.zelection [S51]
Zelgt Wy *Cuasl-lu-stup command [BX]
FWD’ Select mpsiber w3 P\Iarm rezst [RST] o
l;?gl’) d ,Feuuency command - GO-OOHZ Freq.set2/Freq.zetl [Hz2/Hz1] m
un IDulput curent - 7.39A) 5 ||Femotedlocal [LOC] Open :_D|
Alarm— =
ut valtage ﬂ (2] I m
codes. w
ll
}ummminpem\ | C:
s 3:Freq =Loader, Ope. = Loader == oY)
Bedien- =l = m
M w W F\Qard operation command [FD] pen i
gy |[Feverdsgoperation command [REW] Open wn
e [eveegge: @
Update inverter information Refresh a
9 7
P
Connecting Selestinferter [ No. 1 11INY1 =l Clase g
<
Uberwachungselement wihlen Aktualisierung der Umrichter- Frequenzumschaltung und =
Auswahl der Operationszustandsdaten, daten auf neuestem Stand Laufbefehlquellen jx>
die in Echtzeit beobachtet werden sollen.  Klicken Sie auf die Taste Wiihlen Sie Frequenz und =
"Refresh", um den auf dem Laufbefehlquellen und wenden o
Loader-Menii angezeigten Sie sie durch Klicken auf Apply E
Laufzustand des Umrichters zu an. O
aktualisieren. Der Loader zeigt 3
dann den neuesten O
Umrichterstatus. =

* Die nachstehende Tabelle zeigt Einzelheiten zu den Bedientasten. Das gedriickte Erscheinungsbild der
Taste FWD in der obenstehenden Abbildung zeigt an, dass die Taste fiir den Vorwiértslauf des Motors
aktiv ist. Die Taste REV wird entsprechend bei Riickwirtslauf so dargestellt.

Taste Beschreibung
STOP Stoppt den Motor.
FWD Lasst den Motor vorwirts laufen.
REV Liasst den Motor riickwirts laufen.
RESET Setzt alle in dem ausgewihlten Umrichter gespeicherten Alarminformationen
zuriick.
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5. 2. 3.5 Echtzeitverfolgung—Anzeige des Laufzustands eines Umrichters in
Kurvendarstellung

Mit dieser Funktion konnen Sie bis zu vier 4 analoge Darstellungen und bis zu 8 digitale EIN/AUS-

Signale (kombiniert insgesamt 8 Kanéle) beobachten, die mit festen Abtastintervallen von 200 ms

gemessen werden und den Laufzustand eines ausgewihlten Umrichters darstellen. Diese Grofien
werden in Echtzeitkurven iiber der Zeit dargestellt.

Kurvenerfassungsmoglichkeit: Max. 15.360 Proben/Kanal

Unterfelder
Uberwachungselemente Uberwa- Cursor-  Daten Bildschirm Cursor- Blinkt wihrend
ejnstellen chungs- position peichern~ drucken Bildlauf- Echtzeiterfassung
Positionskurven Fustand / / / /mar ke \

\;IEI_I

wrn REal time trace

Pasition graphs 3 0'mz- 19800 ms Real-time traceb
feasuring monitor
Frequency command - Monitor
[ o0 CHA
E0.00 Hz] G0, 00)
e reasE ot -I .-
I 41.07 HZ] CHZ =
Output current IDutpul frequency
[res7 Bl -
PwD terminal IDutpul curent
I ]
CH-4
#1 terminal
S [FwDieminal
OFF
*r'1 terminal e
oN IXW terminal
2 terminal CHE —
OFF IYT terminal
30Ry terminal CH-7
OFF |Y2 terminal
tHe —
Start/stop monitaring |3DH}' terminal
’7 START/STOP | Advanced... |
BOOMS 12000 16000
[T ol
Startet/stoppt Uberwachungs- Erweiterte Oszillo- Cursor Monitorfenster
die elemente der Einstellung der skop-
Echtzeiterfas— Kaniile Kanile Bildlauf-
sung marke
{Hinweis Solange die Erfassung lduft, kdnnen Sie nicht:

=« Die RS485-Stationsadresse verindern
* Die erweiterten Kurveneinstellungen dndern
* Den Echtzeit-Erfassungsbildschirm rollen oder den Cursor bewegen.

Eine Veridnderung des Echtzeit-Erfassungsfenster verdndert automatisch die Monitor-
Fenstergrofle.



KAPITEL 6
AUSWAHL PERIPHERIEGERATE

Dieses Kapitel beschreibt die Verwendung einer Reihe von Peripheriegeriten und Optionen, die zugehorige
FRENIC-Eco Konfiguration sowie die Anforderungen und VorsichtsmaBnahmen bei der Auswahl von
Leitungen und Crimpanschliissen.
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6.1 FRENIC-Eco konfigurieren

6.1 FRENIC-Eco konfigurieren

Dieses Kapitel beschreibt die Namen und Eigenschaften von Peripheriegeriten und Optionen fiir die
Umrichterserie FRENIC-Eco. Es enthilt auch ein Konfigurationsbeispiel zur Erlduterung. Abbildung

6.1 gibt einen schnellen Uberblick iiber verfiigbare Optionen.

Bezsichnung Funktion
Wellensehluckar | Absorbiert Spannungsstofe und Strungen von auBen zum Schutz von Leistungsschaltern,
Kleinrelais und Zeitgliedern gegen Zerstorung
Ableiter Unterdriickt induzierte Blitzspannungsstdle van der Spannunasqlielle und schitzt dadurch alle
an der Sp Juelle angeschi 1 Gerate.
Uberspannungs- | Absorbiert Spannungsstife und Stérungen von externen Quellen und verhindert dadurch
vermichter Storungen der in der Schaltiafel eingesetzien elekironischen Gerdte
V%'psgrr. Hﬂgs' Frecy g Frequenzeinstellpotentiomater (aullen bafestigt)
Frequenzmesser | Zeigt die Frequenz entsprechend dem Signalausgang vom Umrichter an
| Uberstromschutzschalter
Y oder pannungshilter Unterdruckt Storungskomponenten, die vom Umrichter auf Eingangs- (Primarseite) und Ausgangs
| _]I—' Fl-Schutzschalter Oresseint gen (Sekundarseite) ausgestrahit werden Geeignete Typen sind f verfugbar,
= EM\Filler Dies ist ain spezieller Filter, der der Europaischen EMV-Richtlinie (Abstrahlung) entspricht QX)
EED*— S
Eingangs- Wird zur Korreltur des Letstungsfaktors und zur Koordinerung der Versorgungsspannung benutzt Es .
drossel (ACR) wird aber die Verwendung einer kompakieren und leichteren 2wischenkraistrossel mil einem heharen S
RS Tl Wirkungsgrad empfohlen, Eine Zwischenkreisdrossel (OCR) st als Mittel gegen Oberwsllen
= L ( L einzusetzen. Eine Drossel ist auch zu verwenden. wenn eing lisierte Spannung rgung
e > 7 erforderlich ist, wie ein Zwischenkreissystem fur den Betrieb (PN-Betrich), }g
UV W @
|, | Ferfitkern zur Verringert hochfrequente Stbrungen. Sind die Leutungen zwischen Motor und Umrichter klrzer £
¢ | Reduzierung als 20 m, ist der Ferritkarn auf dar Seite der 5 gsquelle (Pri ite) BNzl Bei %_
Leistungs- 4 von Hi-Storungen Leitungen uber 20 m wird er auf der At ite (Sekund ) eingesatzt =2
schalter )
Filterkondensator | Vierringert Stérungen Eine starunterdrickende Wirkung kann fur Frequenzen jm Hi-Band bis 1 ‘;'2,
- 2ur Reduzierung | MHz erzielt werden. Dieses Geral darf niemals an den Umrich gang (Sekund ) ©
von Hi-Stérungen | angeschiossen werden 3
=
Zwischenkreis- [Die DCR wird in fol Fallen zur Normalisi der D
drassal (DCR) Verse wng eir 1 wﬂ!mmamﬂemm ‘-8
1. Die Transformalorielstung betragt d 500 kvA und =,
berstaigl die LU Jelstung um das 10fache ,@..
- 2. Der Umvichter und ain Thynstorumrichter am gleichean @
Transformator angeschlossen sind.
“Frofen, ob der Thyriste ichter eine Laschdi | ver det,
Is! dies nicht der Fall, muss ame Zwischenkrelsdrosse| auf der
Seite der Spanni (P ite) angeschlossen werden.
3, Es tritt durcn tas OﬁneanchNeL'-en des Phasen-
kal s flr die Ve gUNgssp ngs- g in Refhe
leilungen elne Uhurspannungsausrosung auf 3 ¥ wnlms
4. Dia Bpannungsunsy hen den Phasen ™ ot i
ist grofer als 2% Thyristor- Leistungsiakior-
= v umnchter Komgisrendar
g = Max Spanniing (¥ _]_ Spannung (V) o Kondapzalor
 C - L Y (%)  3-Phaser L| Muotar
RST = “ uscmsona{szan
Uvw [zur Korrektur des Elnganqs-Lrﬂstungafaktnm und zur Reduzlerung von Oherwalben]
= Zur Reduzierung von Eingangs-Oberwellenstrom (Leist yrrekiur)
Auzgangskreishiter| Dieser Filter wird auf der Ausgang (Sekund ) des Umnchiers singsfugt. Er hat
(L )) folgende Funktionen:
1 Unterdriickt Spannungsschwankungen an den Motoranschllssen Schitzt dis Matorisalation
vor Schaden durch Spannungsspitzen.
2. Unterdrickt Ableitstréme von der Ausgangsverdrahiung Reduziert den Ableitstrom dér
entsteht, wenn mehrere Motoren parallel betrieben oder Uber lange Leitungen angeschlossen
werden,
M 3 Unterdrﬂckt at hite udar indizlerte Storungen von externer Verdrahtung Wirksames
Motor Stérungsunterdrick fiar A dungen mit langen Leitungen (z B, in Anlagen).
“Es gibl zwel Arten vnn Fliterrl fur die Serie 400 YV Wahlen Sie den dem Verwendungszweck
entsprechenden Filter.
Ewnm'k ; Macht die Kommunikation mit elner SPS oder einem Personalcomputersystem einfach,
unikations-
| karte
Relaisausgangs- | Durch die Installation dieser Karte in Ihrem Unrichter der Serie FRENIC-Eco werden die Transvslmausgange
karte des Umrichlers bei [Y 1] bis [Y3] in Rel mit drel K (SPOT)
Verlangerungskabe! | Wird bel der Umnichterbedienung aber das abgesetzie Bedientsil verwendet.
fiar Fembedi ]
Multifunktions- Ermaglicht die Uberwachung des Umrichterstatus einschliellich Spannung, Strom und Eingangs-
badienteil tung sowie das E llen verschiedenear P daten im interaktiven Modus
Ausgestattet mit von hinten beleuchteter Flissigknistallanzeige (LCD). Gestattet auch das
Kopieren von Parameterdaten von ainem FRENIC-Eco-Umrichler zu sinem anderen
Umrichter-Loader- | Diese Umrichter-Unterstiitzungssofiware unter Windows hilft |hnen, Paramelerdaten einfach
Software einzustellen und den Betrist des Umrnchiers zu iber
Befestigungstelle | Die Befestigungsteile ermaglichen die Hochrostung der Schutzstruktur, die Verwendung eines
externan Kihlsystems, den Austausch herkammilicher Fuji-Umrichter gegen FRENIC-Eco, die
Befestigung von FRENIC-Eco auf Profilschienen. usw.

Abbildung 6.1 Uberblick iiber Optionen
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6.2

Leitungen und Crimpanschliisse auswéhlen

Dieser Abschnitt enthidlt die Informationen, die bendtigt werden, um die fiir den Anschluss des
Umrichters an Netz, Motor oder Optionen/Peripheriegerite erforderlichen Leitungen auszuwéhlen.
Die vom Umrichter empfangenen oder abgegebenen elektrischen Stérungen konnen mit Auswahl
und Verlegung der Leitungen schwanken. Hinweise zur Losung solcher stérungsbezogener
Probleme finden Sie in Anhang A "Vorteilhafte Benutzung von Umrichtern (Anmerkungen zu
elektrischen Storungen)".

Wiihlen Sie Leitungen, die die folgenden Bedingungen erfiillen:

- Ausreichende Bemessung fiir den Nennstrom (zulissige Strombelastbarkeit).

- Uberstrom-Schutzbeschaltung mit einem Uberstrom-Schutzschalter (z.B. einem
entsprechenden Uberstromschutzschalter) im Uberstrombereich.

- Der durch die Leitungsldnge verursachte Spannungsabfall liegt im zuldssigen Bereich.

- Geeignet fiir Art und GroBe der Anschlussklemmen von Umrichter und einzusetzenden
Zusatzgerdten.

Empfohlene Leitungen werden nachstehend aufgelistet. Sofern nicht anders angegeben, sollten diese
Leitungen verwendet werden.

B PVC-isolierte 600-V-Leitungen fiir den Innenbereich (IV-Kabel)

Verwenden Sie diesen Leitungstyp fiir Stromkreise in Gebduden. Dieser Leitungstyp ist schwer zu
biegen, ein Einsatz fiir Steuersignalkreise ist daher nicht empfehlenswert. Die maximale
Umgebungstemperatur fiir diese Leitung betrigt 60°C.

B Hitzebestindige PVC-isolierte 600-V-Leitungen oder polyethylenisolierte 600-V-Leitungen (HIV-
Kabel)

Da die Leitungen in dieser Klasse geringere Durchmesser haben und flexibler sind als die IV-Kabel
und bei htheren Umgebungstemperaturen (75°C) eingesetzt werden konnen, kénnen sie sowohl fiir
Netz- als auch fiir Steuersignalkreise verwendet werden. Wird dieser Leitungstyp fiir Steuerteile
verwendet, miissen die Drihte richtig gebogen und so kurz wie moglich gehalten werden.

B Mit vernetztem Polyethylen isolierte 600-V-Leitungen (FSLC-Kabel)

Verwenden Sie diesen Leitungstyp hauptsidchlich fiir Spannungs- und Erdungskreise. Diese
Leitungen haben einen geringeren Querschnitt und sind flexibler als die IV- und HIV-Kabel, so dass
sie in Threr Starkstromanlage selbst bei hoheren Umgebungstemperaturen Platz und
Verkabelungskosten sparen. Die maximal zuldssige Umgebungstemperatur betrigt bei diesem
Leitungstyp 90°C. Das (Boardlex) Leitungsspektrum von Furukawa Electric Co., Ltd. erfiillt diese
Anforderungen.

B Geschirmte verdrillte Kabel fiir die interne Verdrahtung von elektronischen/elektrischen Geriten

Benutzen Sie diese Kabelkategorie fiir die Steuerteile des Umrichters, um die Signalleitungen vor
eingestrahlten und induzierten Storungen von externen Storquellen zu schiitzen, einschlieBlich den
Spannungsein- und -ausgangsleitungen des Umrichters selbst. Selbst wenn die Signalleitungen
innerhalb des Schaltschranks liegen, sollte immer diese Kabelkategorie verwendet werden, wenn die
Leitungen ldnger als normal sind. Die abgeschirmten BEAMEX S Kabel der Produktfamilien
XEBYV und XEWYV von Furukawa erfiillen diese Anforderungen.
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6.2 Leitungen und Crimpanschllisse auswéhlen

Strome durch Umrichterkomponenten

Um die Auswahl von Peripheriegeriten, Optionen und Kabeln fiir die einzelnen Umrichter zu
vereinfachen, fasst Tabelle 6.1 die mittleren (effektiven) elektrischen Strome zusammen, die durch
die einzelnen Komponenten des Umrichters flieBen — einschlieflich Eingangsspannung und
entsprechender Motornennleistung.

Tabelle 6.1 Strome durch Umrichterkomponenten

50Hz, 200V/400V (380V) 60Hz, 220V (200V) /400V (440V)
Ver- M‘)tor' ) Eingangs-Effektivstrom (A) Eingangs-Effektivstrom (A)
z%lg::l?: le(liwr;g Umrichtertyp Zwischenkreisdrossel (DCR) ZWisSt(r::r?\n(kAr;ai& Zwischenkreisdrossel (DCR) ZWiSSt‘r::rin(k;)eiS’
mit DCR ohne DCR mit DCR ohne DCR
0,75 |FRNO.75F1m-2C} 3,2 5,3 4,0 3,0 (3,2) 4.9 (5.3) 3,7 (4,0)
1,5 |FRN1.5F1m-20 6,1 9,5 75 56 61) | 87 (9.5) 6,9 (7.5)
2,2 |FRN2.2F1m-20 8,9 13,2 11,0 8,1 ®9 | 120 (131 | 100 (11,0
3,7 |FRN3.7F1m-20 15,0 22,2 18,4 136 (149) | 200 (22,00 | 167 (183)
55 [FRN5.5F1m-20 21,1 31,5 25,9 19,0 (209 | 284 (31,2 | 233 (25)
7,5 |FRN7.5F1m-200 28,8 42,7 35,3 260 (286)| 385 (423 | 31,9 (351) =<
11 |FRN11F1m-2O 42.2 60,7 51,7 380 (41,8) | 547 (60,1) | 466 (51,2 3
3’;(;10339 15 |FRN15F1m-20 57.6 80,1 70,6 520 (57,1) | 722  (79.4) | 637 (70,0 o
18,5 |FRN18.5F1m-200 71.0 97,0 87,0 640 (703)| 874 (961) | 784 (86,1)
22 |FRN22F1m-200 84.4 112 103 760 (836) | 101 (111) | 931 (102 é>
30 |FRN30OF1m-200 114 151 140 103 113 136 150 126 (138) 2
37 |FRN37F1m-20 138 185 169 124 187 167 183 152 (168) L
45 |FRN45F1m-20 167 225 205 150 165 203 223 184  (203) -
55 |FRN55F1m-20 203 270 249 183 201 243 267 224 (246) o)
75 |FRN75F1m-200 282 - 345 254 279 - 311 (342) =2
0,75 |FRNO.75F1S-4E| 1,6 1,7 | 31 33) | 20 @n | 16 (15 | 31 29 | 20 (1,9 %.
15 |FRN1.5F1S-4E | 3,0 B2 | 59 (63 | 37 @40 | 30 (28 | 59 (54) | 37 (3,5 S
22 |FRN2.2F1S-4E | 45 48 | 82 87 | 56 59 | 45 (@41 | 82 75 | 56 (5,1) Q:
4.0 |FRN4.OF1S4E | 75 (7.9) 18 (137) | 92 @7 | 75 69 | 129 (118 | 92 (8.5) ©
55 |FRN5.5F1S-4E | 106 (11,2 | 173 (183 | 130 (138 | 105 (96 | 172 (157 | 129 (118
75 |FRN7.5F1S-4E | 144 (152)| 232 (245 | 177  (187)| 143 (130 | 230 (21,0 | 176 (16,0
11 |FRN11F1S-4E | 21,1 (223) | 330 (348 | 259 (27.4)| 209 (19,0 | 327 (29,8 | 256  (233)
15 |FRN15F1S-4E | 28,8 (304) | 438 (462 | 353 (37.3)| 286 (26,0) | 434 (395 | 351 (319
18,5 |FRN18.5F1S-4E| 355 (37,4) | 523 (55,1) | 435 (459 | 352 (320)| 51,8 (47,1) | 432 (39,2
22 |FRN22F1S-4E | 422 (445 | 606 (63,8) | 51,7 (54,6)| 41,8 (380 | 600 (54,6) | 51,2  (46,6)
31’;‘0339 30 |FRN30F1S-4E | 57,0 (60,0)| 77,9 (82,0)| 69,9 (735 | 565 (51,4 | 772 (70,2) | 69,2 (63,0
37 |FRN37F1S-4E | 685 (72,2)| 943 (99,3)| 839 (885 | 679 (61,8)| 934 (850 | 832 (757)
45 |FRN45F1S-4E | 832 (87,6) | 114  (120) | 102 (107) | 824 (7500 | 113  (103) | 1010 92
55 |FRN55F1S-4E 102 (107) | 140  (147) | 125 (132) | 101,0 (92 | 139  (126) | 124 113
75 |FRN75F1S-4E 138 (145) - 169 (178) | 137  (124) - 168 152
90 |FRN9OF1S-4E 164  (173) - 201 (212) | 162 (148) - 199 181
110 |FRN110F1S-4E | 201 (212 - 246 (259) | 199  (181) - 244 222
132 |FRN132F1S-4E | 238  (251) - 292 (307) | 236 (214) - 289 263
160 |FRN160F1S-4E | 286  (301) - 350  (369) | 283  (258) - 347 315
200 |FRN200F1S-4E | 357  (376) - 437 (460) | 354  (321) - 433 394
220 |FRN220F1S-4E | 390  (411) - 478 (503) | 386  (351) - 473 430

- Der Wirkungsgrad des Umrichters wird mit den fiir das jeweilige Umrichtmodell geeigneten
Werten berechnet. Der Eingangs-Effektivstrom (Ieff) wird unter folgenden Annahmen berechnet:

Netzleistung: 500 kVA; Netzimpedanz: 5%

- Der in der vorstehenden Tabelle aufgefiihrten Effektivstrom schwankt umgekehrt proportional zur
Netzspannung (z.B. 230 VAC und 380 VAC).

Hinweis 1) Ein Késtchen ([]) in der vorstehenden Tabelle steht je nach Produktspezifikation fiir S (Standardtyp),
E (integrierter EMV-Filter) oder H (integrierte DCR).

2) Ein Kistchen (7)) in der vorstehenden Tabelle steht je nach Versandziel fiir A, C, E oder J.
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6.2.1 Empfohlene Leitungen

Die Tabellen 6.2 und 6.3 enthalten die fiir die Verdrahtung der einzelnen Umrichtermodelle bei
verschiedenen Gehiuseinnentemperaturen empfohlenen Leitungen.

B Wenn die Innentemperatur im Gehéuse nicht hoher als 50°C ist

Tabelle 6.2 Drahtstirke (fiir Hauptspannungseingang und Umrichterausgang)

empfohlene Drahtstarke (mmz2)
Ver- lg/ilsltsnr—g . : : Spann.ungseingang Leistungsteil (L1{R, L2/s, I._3/T) Umrichterausgang [U, V, W]
sorgungs- (kW) Umrichtertyp mit Zwischenkreisdrossel (DCR) ohne Zwischenkreisdrossel (DCR)

spannung (kW) zuléassige Temperatur *1 Strom zuléssige Temperatur *1 Strom zulassige Temperatur *1 Strom
60°C | 75°c | 90°C (A 60°C | 75°C | 90°C vy 60°C | 75°C | 90°C W

0,75 FRNO.75F1m-200 2,0 2,0 2,0 3,2 2,0 2,0 2,0 5,3 2,0 2,0 2,0 4,2

1,5 FRN1.5F1m-20 2,0 2,0 2,0 6,1 2,0 2,0 2,0 9,5 2,0 2,0 2,0 7,0

2,2 FRN2.2F1m-200 2,0 2,0 2,0 8,9 2,0 2,0 2,0 13,2 2,0 2,0 2,0 10,6

3,7 FRN3.7F1m-200 2,0 2,0 2,0 15,0 5,5 2,0 2,0 22,2 3,5 2,0 2,0 16,7

5,5 FRN5.5F1m-200 5,5 2,0 2,0 21,1 8,0 3,5 3,5 31,5 5,5 2,0 2 22,5

7,5 FRN7.5F1m-200 8,0 3,5 2,0 28,8 14,0 5,5 5,5 42,7 8,0 3,5 2 29,0

11 FRN11F1m-20 14,0 55 5,5 42.2 22,0 14,0 8,0 60,7 14,0 5.5 3,5 42,0

3_2%?39 15 FRN15F1m-200 22,0 14,0 8,0 57.6 38,0 22,0 14,0 80,1 22,0 8,0 5,5 55,0
18,5 FRN18.5F1 -2 38,0 14,0 14,0 71.0 60,0 22,0 14,0 97,0 38,0 14,0 8,0 68,0

22 FRN22F1m-200 38,0 22,0 14,0 84,4 60,0 38,0 22,0 112 38,0 14,0 14,0 80,0

30 FRN30F1m-200 60,0 38,0 22,0 114 100 60,0 38,0 151 60,0 38,0 22,0 107

37 FRN37F1m-200 100*2| 38,0 38,0 138 60x2 60,0 38,0 185 100 *2| 38,0 22,0 130

45 FRN45F1m-200 100 60,0 38,0 167 100x2 100 60,0 225 100 60,0 38,0 156

55 FRN55F1m-200 60x2 100 60,0 203 100x2 100 100 270 60x2 100 60,0 198

75 FRN75F1m-200 100x2 | 150 *3 100 282 - - - - 100x2 100 100 270

0,75 FRNO.75F1S-4E 2,0 2,0 2,0 1,6 2,0 2,0 2,0 3,1 2,0 2,0 2,0 2,5

1,5 FRN1.5F1S-4E 2,0 2,0 2,0 3,0 2,0 2,0 2,0 59 2,0 2,0 2,0 3,7

2,2 FRN2.2F1S-4E 2,0 2,0 2,0 4,5 2,0 2,0 2,0 8,2 2,0 2,0 2,0 5,5

4.0 FRN4.0F1S-4E 2,0 2,0 2,0 7,5 2,0 2,0 2,0 13,0 2,0 2,0 2,0 9,0

5.5 FRN5.5F1S-4E 2,0 2,0 2,0 10,6 3,5 2,0 2,0 17,3 2,0 2,0 2,0 12,5

7,5 FRN7.5F1S-4E 2,0 2,0 2,0 14,4 5,5 2,0 2,0 23,2 3,5 2,0 2,0 16,5

11 FRN11F1S-4E 5,5 2,0 2,0 21.1 8,0 3,5 3,5 33,0 5,5 2,0 2,0 23,0

15 FRN15F1S-4E 8,0 3,5 2,0 28,8 14,0 55 55 43,8 8,0 3,5 2,0 30,0

18,5 FRN18.5F1S-4E 14,0 5,5 3.5 35,5 22,0 8,0 5.5 52.3 14,0 5,5 3.5 37,0

22 FRN22F1S-4E 14,0 5,5 5,5 42,2 22,0 14,0 8,0 60,6 14,0 5,5 5,5 44,0

3;‘00'1:39 30 FRN30F1S-4E 22,0 14,0 8,0 57,0 38,0 14,0 14,0 77,9 | 22,0 14,0 8,0 58,0
37 FRN37F1S-4E 38,0 14,0 8,0 68,5 60,0 22,0 14,0 94,3 38,0 14,0 14,0 71,0

45 FRN45F1S-4E 38,0 22,0 14,0 83,2 60,0 38,0 22,0 114 38,0 22,0 14,0 84,0

55 FRN55F1S-4E 60,0 22,0 22,0 102 100*2| 38,0 38,0 140 60,0 22,0 22,0 102

75 FRN75F1S-4E 100*2| 38,0 38,0 138 - - - - 100 *2| 38,0 38,0 139

90 FRNOOF1S-4E 100 60,0 38,0 164 - - - - 100 60,0 38,0 168

110 FRN110F1S-4E 60x2 100 60,0 201 - - - - 60x2 100 60,0 203

132 FRN132F1S-4E 100x2 100 60,0 238 - - - - 100x2 100 60,0 240

160 FRN160F1S-4E - 150 100 286 - - - - 100x2 150 100 290

200 FRN200F1S-4E - 150 150 357 - - - - - 200 150 360

220 FRN220F1S-4E - 200 150 390 - - - - - 200 150 415
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6.2 Leitungen und Crimpanschllisse auswéhlen

Tabelle 6.2 Forts. (fiir Zwischenkreisdrossel, Steuerteile, Hilfsspannungseingang (fiir Steuerteil und Liifter) und

Umrichtererdung)
empfohlene Drahtstérke (mm2)
Ver- Motor- . . . Hilfsspannungseingang | Hilfsspannungseingang .
Zwischenkreisdrossel [P1, P Steuerkreis ; Unrichtererdung [z G
sorgungs- | leistung|  Umrichtertyp [ ) (St.-kr.) [RO, TO] (Lafter) [R1, T1] 912G
spannung | - (kW) zulassige Temperatur *1| Strom | zuldssige Temperatur *1 | zuléssige Temperatur *1 | zuléssige Temperatur *1|  zuldssige Temperatur *1 |

60°C | 75°C | 90°C (W 60°C | 75°C | 90°C | 60°C | 75°C | 90°C | 60°C | 75°C | 90°C | 60°C | 75C | 90°C
0,75 |FRNO.75F1m-20 2,0 [ 20 | 20 4,0
1,5 |FRN1.5F1m-20| 20 | 20 | 20 75
22 |FRN2.2F1m-20] 20 [ 20 | 20 | 110
3,7 |FRN3.7F1m-20] 35 [ 20 | 20 | 184
55 |FRN5.5F1m-20 55 | 35 | 20 | 259 3,5
75 |FRN7.5F1B-20| 140 | 55 35 | 353 55

2,0

3 phasiy 11 [FRN11FB-20 | 220 | 80 | 55 [ 517 | 075 | 075 | 075 S

a0y |15 |FRN1SF1m-20 | 380 | 140 [ 140 | 706 | bis | bis | bis | 20 [ 20 | 20 50 o
185 |FRN18.5F1m-200 38,0 | 220 | 140 [ 870 | 125 1.5 | 1.5 ’ o
20 |FRN22F1m-20 | 60,0 | 220 | 220 | 103 140
30 [FRNsoFm-20 | 100 [ 380 [ 380 | 140 >
37 |FRN37FIm-20 [1002] 60,0 | 380 | 169 S
45 |FRN4sFim20 [ - [ 100 [ 600 | 205 20 §
55 [FRNssFim20 [ - | 100 [ 60,0 [ 249 20 | 20 | 20 ’ =)
75 [FRN75Fim20 [ - | 150 | 150 | 845 B
075 |FRNO.75F1S-4E| 2,0 | 20 | 20 | 21 =
15 |FRN15F1S4E | 20 | 20 | 20 | 40 3
22 |FRN2.2F1S-4E | 20 [ 20 | 20 [ 59 20 =3
40 |FRN4.0F1S-4E [ 20 [ 20 [ 20 [ 97 S
55 |FRNGSFIS4E | 20 | 20 | 20 | 138 %
75 |FRN75F1S-4E | 35 [ 20 [ 20 | 187 ol
11 [FRN11F1S4E | 55 | 35 | 20 | 274 - - - 35
15 |FRN15F1S-4E | 140 | 55 | 35 | 373
185 |FRN18.5F1S-4E| 140 [ 80 | 55 | 459 55

Sohasig 22 |FRN22F1S4E [ 220 | 80 | 55 [ 546 | 075 | 075 | 0,75 ’

w00y |30 |FRNSOF1S-4E [380 | 140 [ 140 [ 735 | bs | bis | bis | 20 [ 20 | 20 8,0

37 |FRN37F1S-4E | 380 | 220 | 140 [ 885 | 125 | 1.5 | 1.5
45 |FRN45F1S-4E | 60,0 | 380 | 220 | 107

55 |FRNS5F1S-4E | 100*2| 38,0 | 22,0 | 132 14,0
75 |FRN75F1S-4E | 60x2 | 60,0 | 38,0 | 178

90 |FRNQOF1S-4E - 100 | 60,0 | 212

110 |FRN110F1S-4E | - 100 ]100,0 | 259 20 | 20 | 20

132 |FRN132F1S-4E | - 150 [ 100 | 307 22,0
160 |FRN160F1S-4E | - 200 | 150 | 369

200 |FRN200F1S-4E | - 250 | 200 | 460 380
220 |FRN220F1S-4E | - 250 | 200 | 503
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B Wenn die Innentemperatur im Gehéuse nicht hoher als 40°C ist

Tabelle 6.3 Drahtstirke (fiir Hauptspannungseingang und Umrichterausgang)

empfohlene Drahtstarke (mm2)

Spannungseingang Leistungsteil (L1/R, L2/S, L3/T)

Ver- Motor- - - - - Umrichterausgang [U, V, W]
sorgungs- | leistung Umrichtertyp Zwischenkreisdrossel (DCR) Zwischenkreisdrossel (DCR)

spannung (kW) zulassige Temperatur *1 Strom zuléassige Temperatur *1 Strom zulassige Temperatur *1 Strom

60°C | 75°c | 90°C (A 60°C | 75°c | 90°C N 60°C | 75°C | 90°C (A

0,75 |FRNO.75F1m-20]| 2,0 2,0 2,0 3,2 2,0 2,0 2,0 5,3 2,0 2,0 2,0 4,2

1,5 FRN1.5F1m-200 2,0 2,0 2,0 6,1 2,0 2,0 2,0 9,5 2,0 2,0 2,0 7,0

2,2 FRN2.2F1m-200 2,0 2,0 2,0 8,9 2,0 2,0 2,0 13,2 2,0 2,0 2,0 10,6

3,7 FRN3.7F1m-200 2,0 2,0 2,0 15,0 3,5 2,0 2,0 22,2 2,0 2,0 2,0 16,7

5,5 FRN5.5F1m-200 2,0 2,0 2,0 21,1 5,5 3,5 2,0 31,5 3,5 2,0 2,0 22,5

7,5 FRN7.5F1m-200 3,5 2,0 2,0 28,8 8,0 5,5 3,5 42,7 3,5 2,0 2,0 29,0

11 FRN11F1m-200 8,0 55 3,5 42.2 14,0 8,0 55 60,7 8,0 5,5 3,5 42,0

S-Z%hoaf/ig 15 FRN15F1m-200 14,0 8,0 5,5 57.6 22,0 14,0 14,0 80,1 14,0 8,0 5,5 55,0
18,5 |FRN18.5F1m-200| 14,0 14,0 8,0 71.0 38,0 22,0 14,0 97,0 14,0 14,0 8,0 68,0

22 FRN22F1m-200 22,0 14,0 14,0 84.4 38,0 22,0 14,0 112 22,0 14,0 14,0 80,0

30 FRN30F1m-200 38,0 22,0 22,0 114 60,0 38,0 38,0 151 38,0 22,0 14,0 107

37 FRN37F1m-200 60,0 38,0 22,0 138 100 *2 | 60,0 38,0 185 38,0 38,0 22,0 130

45 FRN45F1m-200 60,0 38,0 38,0 167 100 60,0 60,0 225 60,0 38,0 38,0 156

55 FRN55F1m-200 100 60,0 38,0 203 60x2 100 60,0 270 100 60,0 38,0 198

75 FRN75F1m-200 60x2 100 100 282 - - - - 60x2 100 60,0 270

0,75 |FRNO.75F1S-4E 2,0 2,0 2,0 1,6 2,0 2,0 2,0 3,1 2,0 2,0 2,0 2,5

1,5 FRN1.5F1S-4E 2,0 2,0 2,0 3,0 2,0 2,0 2,0 5,9 2,0 2,0 2,0 3,7

2,2 FRN2.2F1S-4E 2,0 2,0 2,0 4,5 2,0 2,0 2,0 8,2 2,0 2,0 2,0 5.5

4.0 FRN4.0F1S-4E 2,0 2,0 2,0 7,5 2,0 2,0 2,0 13,0 2,0 2,0 2,0 9,0

5,5 FRN5.5F1S-4E 2,0 2,0 2,0 10,6 2,0 2,0 2,0 17,3 2,0 2,0 2,0 12,5

7,5 FRN7.5F1S-4E 2,0 2,0 2,0 14,4 3,5 2,0 2,0 23,2 2,0 2,0 2,0 16,5

11 FRN11F1S-4E 2,0 2,0 2,0 21.1 5,5 3,5 2,0 33,0 3,5 2,0 2,0 23,0

15 FRN15F1S-4E 3,5 2,0 2,0 28,8 8,0 5,5 3,5 43,8 3,5 3,5 2,0 30,0

18,5 |FRN18.5F1S-4E 55 3,5 3.5 35,5 14,0 8,0 5.5 52.3 5,5 3,5 3.5 37,0

22 FRN22F1S-4E 8,0 55 3,5 42,2 14,0 8,0 55 60,6 8,0 5,5 3,5 44,0

3;%"’0339 30 FRN30F1S-4E 14,0 8,0 5,5 57,0 22,0 14,0 8,0 77,9 14,0 8,0 5,5 58,0
37 FRN37F1S-4E 14,0 14,0 8,0 68,5 22,0 14,0 14,0 94,3 14,0 14,0 8,0 71,0

45 FRN45F1S-4E 22,0 14,0 14,0 83,2 38,0 22,0 14,0 114 22,0 14,0 14,0 84,0

55 FRN55F1S-4E 38,0 22,0 14,0 102 60,0 38,0 22,0 140 38,0 22,0 14,0 102

75 FRN75F1S-4E 60,0 38,0 22,0 138 - - - - 60,0 38,0 22,0 139

90 FRN9OF1S-4E 60 38,0 38 164 - - - - 60 38,0 38,0 168

110 |FRN110F1S-4E 100 60,0 38,0 201 - - - - 100 60 38,0 203

132 |FRN132F1S-4E 100 100 60,0 238 - - - - 100 100 60,0 240

160 |FRN160F1S-4E 60x2 100 100 286 - - - - 60x2 100 100 290

200 |FRN200F1S-4E | 100x2 150 100 357 - - - - 100x2 150 100 360

220 |FRN220F1S-4E | 100x2 150 150 390 - - - - 100x2 150 150 415

*1 Verwendung von Luftleitern vorausgesetzt (ohne Pritsche oder Kanal): PVC-isolierte 600-V-Leitungen fiir den
Innenbereich (IV-Kabel) fiir Temperaturen bis 60°C, hitzebestindige PVC-isolierte 600-V-Leitungen oder
polyethylenisolierte 600-V-Leitungen (HIV-Kabel) bis 75°C und mit vernetztem Polyethylen isolierte 600-V-

Leitungen (FSLC-Kabel) bis 90°C.

*2  Fir Niederspannungsgerite entsprechend CB100-8 (JEM 1399) Crimpanschliisse verwenden.

Hinweis

2) Ein Kistchen (0) in der vorstehenden Tabelle steht je nach Versandziel fiir A, C, E oder J.

Unterscheiden

1) Ein Késtchen (m) in der vorstehenden Tabelle steht je nach Produktspezifikation fiir S (Standardtyp),
E (integrierter EMV-Filter) oder H (integrierte DCR).

sich die

Umgebungsbedingungen
Umgebungstemperatur von den vorstehenden Empfehlungen, wihlen Sie die fiir Ihr System
geeigneten Leitungen unter Verwendung von Tabelle 6.1 und Anhang F >A-23< "Zulissige
Strome isolierter Leitungen."

wie

Versorgungsspannung

und



6.2 Leitungen und Crimpanschllisse auswéhlen

Tabelle 6.3 Forts. (fiir Zwischenkreisdrossel, Steuerteile, Hilfsspannungseingang (fiir Steuerteil und Liifter) und

Umrichtererdung)
empfohlene Drahtstarke (mm2)
o | |y | 2ot R | Seumtoss | WSSOty | SIS | g
spannung | - (kW) zuldssige Temperatur *1| Strom | zuldssige Temperatur *1 | zuldssige Temperatur *1 | zuldssige Temperatur *1 zuléssigeTemperatur*1|
60°C | 75°C | 90°C W 60°C | 75°C | 90°C | 60°C | 75°C | 90°C | 60°C | 75°C | 90°C 60°C|75°C|90°C
0,75 |FRNO.75F1E-20] 2,0 | 2,0 | 2,0 4,0
1,5 JFRN1.5F1E-20 | 20 | 20 | 2,0 75 20
2,2 |FRN22F1B-20 | 20 | 20 | 20 | 11,0 '
3,7 |FRN3.7F1m-20 | 20 | 20 | 2,0 | 184
55 |FRN55F1E-20 | 35 | 20 20 | 259 35
75 |FRN7.5F1B-20 | 55 | 35 35 | 353 55
3 phasig 11 |FRN11F1B-20 | 140 | 55 55 | 51,7 0,75 0,75 0,75
200V 15 |FRN15F1E-20 | 140 | 140 | 80 | 70,6 bis bis bis | 20 | 20 2,0 80
185 |FRN18.5F1m-20] 22,0 | 14,0 | 140 | 870 | 125 | 125 | 1,25 '
22 |FRN22F1m-20 | 38,0 | 22,0 | 14,0 | 103 140
30 |FRN30F1E-20 | 60,0 | 38,0 | 22,0 | 140
37 |FRN37F1m-20 | 60,0 | 38,0 | 38,0 | 169
45 |FRN45F1m-20 | 100 | 60 | 38,0 ] 205 220
55 |FRN55F1m-20 100 60 249 20 | 20 | 20
75 |FRN75F1B-20 150 | 100 | 345
0,75 IFRNO.75F1S-4E | 2,0 | 20 [ 20 2,1
1,6 |FRN1.5F1S-4E 20 | 20 | 20 4,0
22 |FRN2.2F1S-4E 20 | 20 | 20 59 2,0
4.0 |FRN4.0F1S-4E 20 | 20 | 20 9,7
55 |FRNS5F1S4E | 2,0 | 20 20 | 138
75 |FRN75F1S-4E | 20 | 20 2,0 | 187
11 IFRN11F1S-4E 35 [ 20 20 | 274 35
15  |FRN15F1S-4E 55 | 35 35 | 373
18,5 |FRN18.5F1S-4E | 80 | 55 35 | 459 55
3 phasig 22 |FRN22F1S-4E 140 | 8,0 55 | 54,6 0,75 0,75 0,75
400V 30 |FRN3OF1S-4E | 22,0 | 140 | 80 | 735 bis bis bis | 20 | 2,0 2,0 8,0
37 |FRN37F1S-4E | 220 [ 140 [ 140 ] 885 | 125 | 1,25 [ 125
45 |FRN45F1S-4E | 38,0 | 22,0 | 140 | 107
55  |FRN55F1S-4E 38,0 | 38,0 | 220 | 132 14,0
75 |FRN75F1S-4E 60 | 60,0 | 380 ] 178
90 |FRN9OF1S-4E 100 | 60,0 | 60,0 | 212
110 |FRN110F1S-4E - 100 | 60,0 | 259 20 | 20 | 20
132 |FRN132F1S-4E - 100 | 100 | 307 22,0
160 |FRN160F1S-4E | 100x2] 150 | 100 | 369
200 |FRN200F1S-4E 200 | 150 | 460 38,0
220 |FRN220F1S-4E 200 | 150 | 503
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6.3

Peripheriegerite

[1] ﬁberstromschutzschalter, FI-Schutzschalter und elektromagnetischer
Leistungsschalter

[1.1] Funktionsiibersicht
B Uberstromschutzschalter und FI-Schutzschalter*

*mit Uberstromschutz

Uberstromschutzschalter sollen die Leistungskreise zwischen der Netzspannung und den Umrichter-
Leistungsklemmen (L.1/R, L2/S und L3/T) vor Uberlast oder Kurzschluss schiitzen, was wiederum
durch Umrichterstorungen verursachte Folgeschéiden verhindert.

FI-Schutzschalter funktionieren auf die gleiche Weise wie Uberstromschutzschalter, jedoch
zusitzlich mit Fehlerstromiiberwachung

Integrierte Uberstrom-/Uberlastschutzfunktionen schiitzen den Umrichter selbst vor Stérungen auf
seinen Ein- und Ausgangsleitungen.

B Leistungsschalter

Ein Leistungsschalter kann auf der Eingangs- (Primérseite) oder Ausgangsseite (Sekundirseite) des
Umrichters eingesetzt werden. Der Leistungsschalter arbeitet auf beiden Seiten auf der gleichen,
nachstehend beschriebenen Weise. Wird der Leistungsschalter in den Ausgangsstromkreis des
Umrichters geschaltet, kann dieser auch die Motorantriebsspannung zwischen Umrichterausgang
und Netzleitungen umschalten.

Auf der Seite der Netzspannung (Primérseite)

Schalten Sie einen Leistungsschalter in die Netzspanungsseite des Umrichters, um:

(1) Den Umrichter iiber die im Umrichter integrierte Schutzfunktion oder den externen
Signaleingang zwangsweise von der Netzspannung zu trennen.

(2) Den Umrichterbetrieb in einem Notfall anzuhalten, wenn der Umrichter den Stoppbefehl
wegen interner/externer Schaltkreisfehler nicht interpretieren kann.

(3) Den Umrichter von der Netzspannung zu trennen, wenn der Uberstromschutzschalter auf der
Netzspannungsseite bei Wartungs- oder Inspektionsarbeiten am Motor nicht ausgeschaltet
werden kann. Dies ist der einzige Grund bei dem empfohlen wird, dass ein von Hand
abschaltbarer Leistungsschalter verwendet wird.

—  Verwendet Thre Anlage einen Leistungsschalter zum Starten oder Stoppen des Umrichters,
CHIRWGIS diirfen Sie maximal eine Start/Stoppoperation pro Stunde durchfiihren. Eine hiufigere
Durchfithrung dieser Operationen verkiirzt nicht nur die Lebensdauer des
Leistungsschalters sondern auch wegen der durch den hiufig flieBenden Ladestrom
verursachten thermischen Ermiidung auch die der Zwischenkreiskondensatoren des
Umrichters. Benutzen Sie zum Starten oder Stoppen des Umrichters moglichst die
Anschlussbefehle (FWD) und (REV) oder das Bedienteil.

Auf der Ausgangsseite (Sekundirseite)

Schalten Sie einen Leistungsschalter in die Leistungsausgangsseite des Umrichters, um:

(1) Zu verhindern, dass extern umgekehrter Strom unerwartet an die Ausgangsspannungsklemmen
(U, V und W) des Umrichters angelegt wird. Ein Leistungsschalter sollte zum Beispiel
eingesetzt werden, wenn ein Stromkreis, der die Motorantriebsspannung zwischen
Umrichterausgang und Netzleitungen umschaltet, an den Umrichter angeschlossen ist.

Da ein Anlegen der externen Spannung an die Ausgangsseite des Umrichters zu einer
Zerstorung der Isolierschicht-Bipolartranistoren (IGBT) fiithren kann, miissen in den
Stromkreisen der Spannungssteuerungssysteme Leistungsschalter eingesetzt werden, um
die Motorantriebsspannungsquelle auf die Netzleitungen zu schalten, nachdem der Motor
vollstindig angehalten hat. Stellen Sie auch sicher, dass niemals eine Spannung wegen
einer unerwarteten Timerschaltung oder #hnlichem auf die Ausgangsklemmen des
Umrichters geschaltet wird.

Tipp

(2) Mehr als einen Motor selektiv durch einen einzigen Umrichter zu betreiben.

(3) Den Motor selektiv abzuschalten, dessen thermisches Uberlastrelais oder dquivalente
Einrichtung aktiviert wurde.
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6.3 Peripheriegerate

Betreiben des Motors iiber das Netz

Leistungsschalter konnen auch dazu verwendet werden, den vom Umrichter angetriebenen Motor
iber das Netz zu betreiben.

Wihlen Sie den Leistungsschalter so aus, dass die in Tabelle 6.1 aufgefithrten Eingangs-
Effektivstrome eingehalten werden, die am kritischsten fiir den Einsatz des Umrichters sind (siehe
Tabelle 6.5).

Verwenden Sie einen Leistungsschalter der Klasse AC3 gemil IEC 60947-4-1 (JIS C8201-4-1) fiir
den Netzbetrieb, wenn Sie den Motor zwischen Umrichterausgang und Netzleitungen umschalten.

[ 1.2 ] Anwendungen und Auswahlkriterien fiir Leistungsschalter

Abbildung 6.2 zeigt Aussehen und Anwendung von Uberstromschutzschalter/FI-Schutzschalter (mit
Uberstromschutz) und Leistungsschalter im Umrichter-Eingangsstromkreis. Tabelle 6.5 fiihrt die
Nennstrome der Uberstromschutzschalter/FI-Schutzschalter und Fuji-Leistungsschalter auf. Tabelle
6.6 listet die Reststromempfindlichkeit des FI-Schutzschalters im Zusammenhang mit der
Kabelldnge auf.

/A WARNUNG

Es wird empfohlen, fiir die Eingangskreise jedes Umrichters einen I:Tbernstromschutzschalter oder FI-
Schutzschalter (mit Uberstromschutz) einzusetzen. Benutzen Sie keinen Uberstromschutzschalter oder
FI-Schutzschalter, dessen Nennwerte iiber den empfohlenen Werten liegen.

Es kann hierdurch zu Brinden kommen.

Leistungsschalter
Uberstromschutzschalter
oder Lei - Urnrichter
Fl-Schutzschalter ssésal:.:gfs

Versorgungs- . jmm=mmsm=sss
Spannung L T1 L1 @ L1 ,3) Li/R
J-phasig i . ! : , :

200 bis 240 V T2 | L2 T2 | oLl
50/60 Hz /—@—@ L2/S

oder T b T

3-phasig T3 1 L3} T3 ' L3 !

380 bis 480 VO Po D LaT
50/60 Hz i ; :

*mit Uberspannungsschutz

Abbildung 6.2 Ansicht und Beschaltung von Uberstromschutzschalter/FI-Schutzschalter und Leistungsschalter
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Tabelle 6.5 Nennstrom von Uberstromschutzschalter/FI-Schutzschalter und Leistungsschalter
(beachten Sie, dass die Werte in der nachstehenden Tabelle fiir eine
Umgebungstemperatur von 50 °C gelten)

' | Uberstromschutzschatier, | Leistungsschaltertyp
Ver- IMthDr:- I _ Fl-Schutzschalter MCA
sg;galérs‘%s— E(Iﬁvt\jf}g | Umrichtertyp Nennstrom (A) {fDr Emgangskrens {ﬁ:rxu(s;gzangs
| .nhne DCR s
075 |FRNO.75F1M-20 5 10
15 |FRN15F1m-20 | 10 - 15 | sc-05 SC05 5005
22 |FRN22F1m-20 | | 20 |
37 |FRN3.7F1W20 | 20 | 30 | SC-4-0
55 |FRN55F1m20 | 30 | 50 | SC-4-0 |SC5-1 |SC4-0
75 |FRN75F1®20 | 40 | 75 | SC-5-1 SC-N1 | SC-5-1
45 11 |FRN1IF1M-20 | 50 | 100 |SC-N1 |SC-N2S|SC-Ni
phasig. 15 | FRN1SF1®-20 75 = 125  SC- Nz-'SC-Ns SC-N2
200V 18,5 | FRN185F1m- 213| 100 __1_50__9»_C_N2SI____ | scNes
22 FRN22F1®-20 | | 175 | SC-N3 | SC-N4
30 | FRN30F1m-20 | 150 200 | SC-N4
37 |FRN37F1m-20 | 175 | 250 [SC-N5 (SENL (SO
45 | FRN45F1M-20 | 200 | 300 | SC-N7 | SC-N8& e
55 | FRN55F1M20 | 250 | 350 |SC-N8 [SC-N11 |~
75 | FRN75F1m-20 | 350 = SCN11| -  [sc-N11
075 [FRNO.75F1S4E | . | 5
| 15 [FRN1BFIS4E | % [ 40 |
22 FRN2.2F1S-4E | 15 SC-05
40 |FRN4OF1S4E | 0 | a0 |5 S ay
55 |FRNSSF1S4E | 15 | 30
75 |FRN75F1S4E | 20 | 40 |SC40 |
11 [FRN1IFIS4E | 30 | 50 |SC4-0| SC-N1 SC-4-0
15 |FRN15F1S4E_ | ,, | 60 [SC-5-1 | SC-5-1
18,5 | FRN18.5F1S-4E | 75 | SC-N2
sfiasg FRN22F1S4E | 50 | 100 |23 Isc-st SC'N_1
400V 30 FRN3OF1S4E | 75 | .. |scN2 | SC-N2
| 37 |FRN37FIS4E | .0 | T | SC-N2S/SC-N3 | SC-N2§
45 | FRNASF1S-4E | | 150 |SC-N3 |SC-N4 |SC-N3
55 |FRNSSF1S4E | 125 | 200 |SC-N4 SC-N5 |SC-N4
75  |FRN75F1S4E | 175 | (SC-NS | SC-NS
90 FRN9OF1S-4E | 200 'SC-N7 | SC-N7
110 | FRN110F1S4E | 250
132 |[FRN1S2FIS4E | 300 | - |Sone | [SCT8
160 | FRN160OF1S-4E | 350 | | SC-N11 | SC-N11
200 | FRN20OF1S-4E | SC-N12|
220 | FRN220F1S4E | 0 SC-N14, e

- Die obenstehende Tabelle listet den Nennstrom von Uberstromschutzschaltern und FI-
Schutzschaltern auf, die in einem Schaltschrank mit einer Innentemperatur von weniger als 50°C
verwendet werden sollen. Der Nennstrom wird mit einem Korrekturbeiwert von 0,85 multipliziert, da
der Original-Nennstrom der Uberstromschutzschalter und FI-Schutzschalter fiir
Umgebungstemperaturen von maximal 40°C angegeben wird. Wihlen Sie einen
Uberstromschutzschalter und/oder FI-Schutzschalter, der fiir die in Thren
Spannungsversorgungssystemen bendotigte Kurzschlussausschaltleistung geeignet ist.

- Fir die Auswahl des Leistungsschaltertyps wird angenommen, dass 600-V-HIV-Kabel
(zulissige Umgebungstemperatur: 75°C) fiir die Spannungseinginge/-ausgénge des Umrichters
verwendet werden. Wird ein Leistungsschaltertyp fiir eine andere Leitungsklasse ausgewihlt,
muss der fiir die Klemmengrofie von Leistungsschalter und Umrichter geeignete Drahtquerschnitt
beriicksichtigt werden.

- Verwenden Sie FI-Schutzschalter mit Uberstromschutz.

- Um Ihre Spannungsversorgungssysteme vor Sekundérschiden durch fehlerhafte Umrichter zu
schiitzen, sollten Sie einen Uberstromschutzschalter und/oder FI-Schutzschalter mit dem in
vorstehender Tabelle aufgefiihrten Nennstrom einsetzen. Benutzen Sie keinen
Uberstromschutzschalter oder FI-Schutzschalter, dessen Nennwerte iiber den aufgelisteten Werten
liegen.

Hinweis 1) Ein Késtchen (m) in der vorstehenden Tabelle steht je nach Produktspezifikation fiir S (Standardtyp),
E (integrierter EMV-Filter) oder H (integrierte DCR).
2) Ein Kistchen (o) in der vorstehenden Tabelle steht je nach Versandziel fiir A, C, E oder J.
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6.3 Peripheriegerate

Tabelle 6.6 listet das Verhiltnis zwischen der Nennableitstromempfindlichkeit der FI-Schutzschalter
(mit Uberstromschutz) und der Leitungslinge auf der Ausgangsseite (Sekundirseite) des Umrichters
auf. Beachten Sie, dass die in der Tabelle aufgefiihrten Ansprechwerte geschitzte typische Werte
sind, die auf der Grundlage der Ergebnisse aus den Versuchsanordnungen in den Fuji-Labors
beruhen, bei denen jeder Umrichter einen einzelnen Motor angetrieben hat.

Tabelle 6.6 Nennableitstromempfindlichkeit der FI-Schutzschalter

Ver- Motor- Leitungslange und Stromempfindlichkeit
sorgungs- leistung
spannung (kW) 10 m 30m 50 m 100 m 200 m 300 m

0,75
1,5
2,2 30 mA
3,7
5,5
7,5 100 mA
11
15

18,5 200 mA
22
30
37
45
55
75 500 mA
90
110

0,75
1,5
2,2
4.0 30 mA
5,5
7,5
11 100 mA
15

18,5
22 200 mA
30
37
45 500 mA
55
75
90
110
132 1000 mA
160 (atypische
200 Spez.)
220
280
315
355 1000 mA 3000 mA
400 (atypische (atypische
450 Spez.) Spez.)
500

3-phasig
200 V

g "dey

aleiaboalaydiad |yemsny

3-phasig
400 V

- Die vorstehenden Werte wurden mit der Serie Fuji ELCB EG oder SG in der Testanordnung ermittelt.

- Der Nennstrom der entsprechenden Motorleistung gibt die Werte fiir den Fuji-Standardmotor (4 Pole,
50 Hz und 200 V/3 Phasen) an.

- Der Ableitstrom wird auf der Grundlage der Erdung des Einzelleiters bei 200 V A-Anschluss und des
Neutralleiters bei 400 V Y-Anschluss berechnet.

- Die oben aufgefiihrten Werte werden auf der Grundlage der statischen Kapazitit zu Erde berechnet,
wenn die 600 V IV-Kabel in einem metallischen Schutzrohr direkt auf der Erde verlegt werden.

- Die Verdrahtungslidnge ist die gesamte Lange der Leitungen zwischen Umrichter und Motor. Sollen
an einen einzelnen Umrichter mehrere Motoren angeschlossen werden, ist die Verdrahtungslinge die
Gesamtlinge der Leitungen zwischen Umrichter und Motoren.

— Benutzen Sie fiir einen Umrichter mit integriertem EMV-Filter einen FI-Schutzschalter mit
<H|nwels einer hoheren Nennableitstromempfindlichkeit als angegeben, oder entfernen Sie den
eingebauten kapazitiven Filter (Erdungskondensator).
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[2] Uberspannungsvernichter

Ein Uberspannungsvernichter eliminiert durch Blitzeinschlag und Storungen von den
Spannungsversorgungsleitungen induzierte StoBstrome. Die Verwendung eines
Uberspannungsvernichters verhindert Beschidigungen oder Funktionsstérungen der elektronischen
Geriite — einschlieBlich Umrichter — durch solche Uberspannungen oder Stérungen.

Das gebriuchliche Modell des Uberspannungsvernichters ist der FSL-323. Abbildung 6.3 zeigt seine
Abmessungen und ein Anwendungsbeispiel. Einzelheiten sieche Katalog "Fuji Entstorelemente

(SH310: nur japanische Ausgabe)". Diese Produkte sind von Fuji Electric Technica Co., Ltd.
erhéltlich.

Befestigungs- - 43 | Anschluss-
. 55".. schranbe (14) ) _ 12351’2 .. | schraube (M4) Ubarstromschutzschaltar! Umrichter

Fl-Schulzschalter *  £gq 303

i i j '
35-mm [EC- Sls 1 e
Profilschiene ¥ ;

() —l
-
]
[ |E|E| '
S
o

B3
85
85

|\

L | it Uberstromschutz
1

4

< E Hinweis: Verfugbare Nennleistung nominell
angeschlossener Motoren betragt max. 3,7 (4,0) KW.

Lieferbar von Fuji Electric Technica Co., Ltd,

Abbildung 6.3 Abmessungen des Uberspannungsvernichters und Anwendungsbeispiel

[3] Ableiter

Ein Ableiter unterdriickt StoBstrome und Storungen von den Spannungsversorgungsleitungen. Die
Verwendung eines Ableiters verhindert Beschddigungen oder Funktionsstorungen der elektronischen
Geriite — einschlielich Umrichter — durch solche Uberspannungen oder Stérungen.

Verwendbare Ableitermodelle sind CN23232 und CN2324E. Abbildung 6.4 zeigt deren
Abmessungen und Anwendungsbeispiele. Siehe Katalog "Fuji Entstorelemente (SH310: nur
japanische Ausgabe)". Diese Produkte sind von Fuji Electric Technica Co., Ltd. erhiltlich.

60 50 y
7 el o = .= Befestigungs-
" ' FrE% | setvauve ) wa @ 3-phasig (220 VAC) @ 3-phasig (440 VAC)
16 | f - b —tf—
‘ﬂ |- ]l ‘ i ‘ » r.
A= alo] | B Steck- i Steck-
I —I ‘ _T ‘ u,l\r. = %i D [_1 sicherung [] U sicherung
B W | ' S i= g (AfaC-30) - (AfaC-30)
[l ‘ | | e fiLT 312 813 L1 a2 S8
£ | ‘ i ‘
!——l—~ | | oo fo st CN23232 CN2324E
[k L D
| A5.mm IEC- '\.ﬂ"lﬁ'}!’_‘ﬂ L ——
P hE Befestigungsloch
Lieferbar von Fuji Electric Technlca Co | Lid =

Abbildung 6.4 Abmessungen des Ableiters und Anwendungsbeispiele



6.3 Peripheriegerate

[4] Wellenschlucker (Entstorelemente)

Ein Wellenschlucker (Entstorelement) unterdriickt StoBstrome und Storungen von den
Netzzuleitungen, um einen wirkungsvollen Schutz Thres Spannungsversorgungssystems vor
Ausfillen der Leistungsschalter, Kleinrelais und Zeitglieder sicherzustellen.

Einsetzbare Entstorelemente sind S2-A-O und S1-B-O. Abbildung 6.5 zeigt ihre Aulenmalle. Siehe
Katalog "Fuji Entstorelemente (SH310: nur japanische Ausgabe)". Die Entstérelemente sind von
Fuji Electric Technica Co., Ltd. erhiltlich.

Typ: S2-A-0 (fur Leistungsschaiter)
6x0.5 10,41 300 (Raster) 40 1 30+

e (I e —
2y ./

(Typ S1-B-O (fur Kleinrelais oder Zeitglied)
605 ERES 2300 (Raster) 40%1 201

Lieferbar van Fuji Electric Technica Co., Ltd

Abbildung 6.5 Wellenschlucker, Abmessungen
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6.4

6.4.1

Auswahl von Optionen

Peripheriegerite-Optionen

[1] Zwischenkreisdrosseln (DCR)

Eine Zwischenkreisdrossel wird hauptséichlich zur Normalisierung der Netzspannung und zur
Eingangs-Leistungsfaktorverbesserung (Unterdriickung von Oberwellen) verwendet.

B Zur Normalisierung der Netzspannung

- Verwenden Sie eine Zwischenkreisdrossel (DCR), wenn die Leistung eines
Netzspannungstransformators 500 kVA iibersteigt und mindestens das 10-fache der
Umrichternennleistung betrdgt. In diesem Fall verringert sich die prozentuale Reaktanz der
Netzspannung und die Oberschwingungen und deren Spitzenwerte erhéhen sich. Diese Faktoren
konnen zur Zerstérung von Gleichrichtern oder Kondensatoren im Umformerteil des Umrichters
fiihren oder die Lebensdauer des Kondensators vermindern (was zu einer Verkiirzung der
Umrichter-Lebensdauer fiithren kann).

- Verwenden Sie auch eine Zwischenkreisdrossel, wenn es thyristorbetriebene Lasten gibt oder
wenn phasendrehende Kondensatoren ein- und ausgeschaltet werden.

- Verwenden Sie eine Zwischenkreisdrossel, wenn der Spannungsasymmetriegrad zwischen den
Phasen grofer als 2% wird.

Max.Spannung (V) —Min.Spannung (V) v

Spannungsasymmetrie (%) = 67

3-Phasen - Spannungsmittelwert (V)

B Zur Eingangs-Leistungsfaktorverbesserung (Unterdriickung von Oberwellen)

Im Allgemeinen wird ein Kondensator dazu verwendet, den Leistungsfaktor einer Last zu
verbessern. Dies kann aber nicht in einer Anlage mit einem Umrichter eingesetzt werden. Der
Einsatz einer Zwischenkreisdrossel erhoht den Blindwiderstand der Netzspannung des Umrichters,
so dass die Oberschwingungen auf den Netzleitungen verringert werden und der Leistungsfaktor des
Umrichters verbessert wird. Mit einer Zwischenkreisdrossel wird der Eingangsleistungsfaktor auf ca.
95% verbessert.

— o Bei Auslieferung liegt zwischen den Anschliissen P1 und P (+) des Klemmenblocks
/<H|nwels eine Briicke. Entfernen Sie diese Briicke, wenn Sie eine Zwischenkreisdrossel
anschliefen.

e Entfernen Sie die Briicke nicht, wenn Sie keine Zwischenkreisdrossel verwenden.

Zwischenkreis-

drossel
B {0
© \l}
P1 P(+)
Lmrichter

Abbildung 6.6 Aussehen einer Zwischenkreisdrossel und Anwendungsbeispiel
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6.4 Auswahl von Optionen

Tabelle 6.7 Zwischenkreisdrosseln (DCR)

Ver- Motorleistung DR
sorgungs-| (kW) Umrichtertyp — - -
spannung Typ Nennstrom Induktivitat Spulenwiderstand |  Verlustleistung
(A) (mH) (mQ) (W)
0,75 FRNO.75F1m-20 DCR2-0.75 5,0 7,0 123 2,8
1,5 FRN1.5F1®m-20 | DCR2-1.5 8,0 4,0 57,5 4.6
2,2 FRN2.2F1m-20 | DCR2-2.2 11 3.0 43 6,7
3,7 FRN3.7F1m-20 | DCR2-3.7 18 1,7 21 8,8
55 FRN5.5F1m-20 | DCR2-5.5 25 1,2 16 14
75 FRN7.5F1m-20 | DCR2-7.5 34 0,8 9,7 16
11 FRN11F1m-20 | DCR2-11 50 0,6 7,0 27
3- 15 FRN15F1m-200 | DCR2-15 67 0,4 43 27
phasig 18,5 FRN18.5F1M-20] DCR2-18.5 81 0,35 3,1 29
200V 22 | FRN22F1m-20 | DCR2-22A 98 03 27 38
30 FRN30F1m-20 | DCR2-30B 136 0,23 1,1 37
37 FRN37F1m-20 | DCR2-37B 167 0,19 0,82 47 QXJ
45 FRN45F1m-20 | DCR2-45B 203 0,16 0,62 52 2
55 FRN55F1m-200 | DCR2-55B 244 0,13 0,79 55 <
75 FRN75F1m-20 | DCR2-75B 341 0,080 0,46 55 >
90 FRN9OF1m-20 | DCR2-90B 410 0,067 0,28 57 5
110 FRN110F1m-20| DCR2-110B 526 0,055 0,22 67 s
0,75 FRNO0.75F1S-4E| DCR4-0.75 2,5 30 440 2,5 %
1,5 FRN1.5F1S-4E | DCR4-1.5 4,0 16 235 4.8 g
2,2 FRN2.2F1S-4E | DCR4-2.2 55 12 172 6.8 g
4.0 FRN4.0F1S-4E | DCR4-3.7 9,0 7,0 74.5 8,1 %.
55 FRN5.5F1S-4E | DCR4-5.5 13 4,0 43 10 Q
7,5 FRN7.5F1S-4E | DCR4-7.5 18 3,5 35,5 15 Q
11 FRN11F1S-4E | DCR4-11 25 2,2 23,2 21 ®
15 FRN15F1S-4E | DCR4-15 34 1,8 18,1 28
18,5 | FRN18.5F1S-4E| DCR4-18.5 41 1,4 12,1 29
22 FRN22F1S-4E | DCR4-22A 49 1,2 10,0 35
30 FRN30F1S-4E | DCR4-30B 71 0,86 4,00 35
37 FRN37F1S-4E | DCR4-37B 88 0,70 2,80 40
3- 45 FRN45F1S-4E | DCR4-45B 107 0,58 1,90 44
phasig 55 FRN55F1S-4E | DCR4-55B 131 0,47 1,70 55
400V 75 | FRN75F1S4E | DCR4-75B 178 0,335 1,40 58
90 FRN9OF1S-4E | DCR4-90B 214 0,29 1,20 64
110 FRN110F1S-4E | DCR4-110B 261 0,24 0,91 73
132 FRN132F1S-4E | DCR4-132B 313 0,215 0,64 84
160 FRN160F1S-4E | DCR4-160B 380 0,177 0,52 90
200 FRN200F1S-4E | DCR4-200B 475 0,142 0,52 126
220 FRN220F1S-4E | DCR4-220B 524 0,126 0,41 131
280 FRN280F1S-4E | DCR4-280B 649 0,100 0,32 150
315 FRN315F1S-4E | DCR4-315B 739 0,089 0,33 190
355 FRN355F1S-4E | DCR4-355B 833 0,079 0,28 205
400 FRN400F1S-4E | DCR4-400B 938 0,070 0,23 215
450 FRN450F1S-4E | DCR4-450B 1056 0,063 0,23 272
500 FRN500F1S-4E | DCR4-500B 1173 0,057 0,20 292
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Hinweis 1) Bei den Verlustleistungen in vorstehender Tabelle handelt es sich um Zirkawerte, die unter folgenden
Annahmen berechnet wurden:
- Netzspannung ist 3-phasig, 200 V/400 V 50 Hz, mit 0% Spannungs-Unsymmetriegrad zwischen den
Phasen.
- Die Leistung der Netzspannung ist der grofere Wert von entweder 500 kVA oder 10facher
Nennleistung des Umrichters.
- Der Motor ist ein 4-poliges Standardmodell bei Volllast (100%).
- Es ist keine Wechselspannungsdrossel (ACR) angeschlossen.
2) Ein Kistchen (m) in der vorstehenden Tabelle steht je nach Produktspezifikation fiir S (Standardtyp), E
(integrierter EMV-Filter) oder H (integrierte DCR).

3) Ein Kistchen (0) in der vorstehenden Tabelle steht je nach Versandziel fiir A, C, E oder J.

Zwischenkreis-
drossel

Versorgungs-
spannung

FRENIC-Eco

Abbildung 6.7 Verwendung einer Zwischenkreisdrossel (DCR)

[2] Eingangsdrosseln (ACR)

Verwenden Sie eine Eingangsdrossel, wenn der Umformerteil des Umrichters eine sehr stabile
Gleichspannung liefern soll, zum Beispiel im Zwischenkreisbetrieb (gemeinsamer PN-Betrieb). Im
Allgemeinen werden Eingangsdrosseln zur Korrektur von Spannungskurvenform und
Leistungsfaktor oder zur Normalisierung der Netzspannung eingesetzt, aber nicht zur Unterdriickung
von Oberschwingungen in den Netzzuleitungen. Benutzen Sie eine Zwischenkreisdrossel zur
Unterdriickung von Oberschwingungen.

Sie sollten auch eine Eingangsdrossel verwenden, wenn die Netzspannung extrem instabil ist (wenn
die Netzspannung zum Beispiel eine extrem grofle Spannungsunsymmetrie zwischen den Phasen
aufweist).

Uberstromechutz- Leistungs- Urnrichter
schalter/ schalter

Fl-Schutzschalter* Ty = = |==========a

@L1R

—_— @L2IS

*mit Oberstromschutz

Abbildung 6.8 Darstellung einer Eingangsdrossel und Anwendungsbeispiel



6.4 Auswahl von Optionen

Tabelle 6.8 Eingangsdrosseln (ACR)

Ver- Motor- ACR
pointyol Bl Il v Nennstrom [Bindviderstand (mephase]  SPUE™ T erseigtung
(A 50 Hz 60(Hz) (ma) (W)
0,75 FRNO.75F1M-20 | ACR2-0.75A 5 493 592 12
1,5 FRN1.5F1m-20 [ ACR2-1.5A 8 295 354 14
22 FRN2.2F1m-20 [ ACR2-2.2A 11 213 256 16
37 FRN3.7F1m-20 [ ACR2-3.7A 17 218 153 23
55 FRN5.5F1M-20 [ ACR2-5.5A 25 87,7 105 ~ 27
75 FRN7.5F1m-20 [ ACR2-7.5A 33 65,0 78,0 30
1 FRN11F1m-20 ACR2-11A 46 45,5 54,7 37
3 phasi 15 FRN15F1m-20 ACR2-15A 59 34,8 41,8 43
200 V 18,5 FRN18.5F1M-20 | ACR2-18.5A 74 28,6 34,3 51
22 FRN22F1m-20 ACR2-22A 87 24,0 28,8 57
80 FRNSOF1M-20] ACR2-37 200 10.8 13,0 0,5 | 286
37 FRN37F1m-20 40,8
4 FRN4SF1M-20 ACR2-55 270 7,50 9,00 0,375 I/ =
55 FRN55F1m-200 66,1 )
75 FRN75F1m-20 ACR2-75 390 5,45 6,54 0,250 55,1 ©
90 FRN9OF1m-200 ACR2-90 450 473 5,67 0,198 61,5 ©
110 FRN110F1®-20 | ACR2-110 500 4,25 5,10 0,180 83,4
0,75 FRNO.75F1S-4E | ACR4-0.75A 25 1920 2300 10 ?
1,5 FRN1.5F1S-4E ACR4-1.5A 37 1160 1390 1 2
22 FRN2.2F1S-4E ACR4-2.2A 55 851 1020 14 2
4.0 FRN4.0F1S-4E ACR4-3.7A 9 512 615 17 -
55 FRN5.5F1S-4E ACR4-5.5A 13 349 418 - 22 o)
75 FRN7.5F1S-4E ACR4-7.5A 18 256 307 27 -n _%
11 FRN11F1S-4E ACR4-11A 24 183 219 40 =.
15 FRN15F1S-4E ACR4-15A 30 139 167 46 0 gc%
18,5 FRN18.5F1S-4E | ACR4-18.5A 39 114 137 57 =
22 FRN22F1S-4E ACR4-22A 45 95,8 115 62 or @
S0 FRNSOF1S-4E ACR4-37 100 41,7 50 2,73 38.9
37 FRN37F1S-4E 55,7
3-phasig 4 FRN4SF1S-4E ACR4-55 135 30,8 37 1,61 | %02 E
400V 55 FRN55F1S-4E 70,7
75 FRN75F1S-4E ACR4-75 * 160 25,8 31 1,16 65,3
90 FRNSOF1S-4E ACR4-110 250 16,7 20 0,523 42.2
110 FRN110F1S-4E 60,3
132 FRN132F1S-4E ACR4-132 270 20,8 25 0,741 119
160 FRN160F1S-4E 56,4
200 FRN200F1S-4E ACR4-220 * 561 10,0 12 0,236 90,4
220 FRN220F1S-4E 107
280 FRN280F1S-4E ACR4-280 825 6,67 8 0,144 108
315 FRN315F1S-4E Nehmen Sie bei dieser Umrichterklasse fallweise mit lhrem Vertreter von Fuji Electric Kontakt auf.
355 FRN355F1S-4E
400 FRN400F1S-4E
450 FRN450F1S-4E
500 FRN500F1S-4E




[ 3] Ausgangskreisfilter (OFL)

Benutzen Sie einen Ausgangskreisfilter im Ausgangsspannungskreis des Umrichters, um:

Die Spannungsschwankungen an den Motoreingangsklemmen zu unterdriicken.
Hierdurch wird der Motor vor Isolationsschidden geschiitzt, die durch das Anlegen hoher
Spannungsspitzen in der Umrichterklasse 400 V verursacht werden kénnen.

Ableitstrome  von den  Umrichter-Ausgangsleitungen  (verursacht  durch  hohere
Oberschwingungen) zu unterdriicken.

Hierdurch werden die Ableitstrome reduziert, wenn der Motor iiber lange Netzleitungen
angeschlossen ist. Die Netzleitungen sollten kiirzer als 400 m sein.

Die Abstrahlungen und/oder induktiven Stérungen von den Umrichter-Ausgangsleitungen zu
minimieren.

Ausgangskreisfilter bilden bei Anwendungen mit langen Leitungen, wie sie in Anlagen
verwendet werden, eine wirkungsvolle Storunterdriickung.

@ Verwenden Sie einen Ausgangskreisfilter innerhalb des durch den Parameter F26

inweis (Motorgerdusch (Taktfrequenz)) vorgegebenen zuldssigen Taktfrequenzbereichs, da sonst
der Filter iiberhitzt wird.

Urmrichter

OFL

Abbildung 6.9 Darstellung eines Ausgangskreisfilters und Anwendungsbeispiel
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6.4 Auswahl von Optionen

Tabelle 6.9 Ausgangskreisfilter (OFL- ***-2/4)

Takt-

_ | Motor- 3 (L& Umrichter- |taquenz —| Maximal-
sors| SS9 | Ummcnerye | puenp | Siom | Bt | Ennge, i | reqen:
panng. (A) (kHz) (Hz)
075 | FRNO.75F1m-20
15 FRNT5Fim20 | O 92 b
2.2 | FRNZZ2F1m-20
37 | FRNa7Fimag | OFF372 4 150% <00
55 FRN5.5F1®W-200 : -
25 | FRN7sFiman |OFLTS2 33 ;D"g;‘- 8 bis 15
3 W S o 59 e
e I FRN15F1m-20 05s E0/0 s
200V | 185 | FRN1B.5FIM-20
22 FRN22Fim20 | OF-222 =
30 FRN30F1M-20 | OFL-302 115 150%
37 | FRN37F1M-20 | OFL-37-2A | 145 | 4Per >
45 FRN45F1M-200 | OFL-45-2 180 ' 6 oder 120 °
55 | FRNGoFiM20 |OFLssz | 215 | 180% ek >
75 FRN75F1m-20 | OFL-75-2 285 05s
P == = - nll- o - - 1 enll A8 3 = =t = = >
90 FRNSOF1M-20 | OFL-90-2 Nehmen Sie bei dieser Umrichterklasse for jede Anwendung c
110 F_RN11DF1I—2D OFL-110-2 mit Ihrem Vertreter von Fuji Electric Kontakt auf. S
075 | FRNO.75F1S-4E =
1.5 | FRNT5Fis4E | Ok 154 & @
22 | FRN22F1S4E | S 150% el
40 | FRN4OF1S4E s 8 2
55 | FRN5GFIS4E 400 &
75 | FRN75F1s4E | OFHT54 e 'k &
(0]

11 FRN11F15_-4E_ . . 05s B bis15
15 | FRNISFIS4E | Or-154 o
185 | FRN185F1S4E

OFL-22-4 45 3-phasig,

22 FRN22F1S-4E 380-460 V
30 FRN30F1S-4E OFL-30-4 60 50/60 Hz
37 | FRN37F1S4E | oOFL374 75
45 FRN45F15-4E OFL-45-4 91
oruig| 5 | FRNSSFISE OG54 | iz | (oot
400V | 75 | FRN7SF1S-4E | OFL-754 | 150 | 1 min.
90 | FRN9OF1S4E | OFL-90-4 W\ aaes Goder | 120
110 | FRN110F1S4E |OFL-110-4 | 210 iiber Bliee
132 | FRN132F1S4E |OFL-132-4 | 253 LR

160 FRN160F18S-4E OFL-160-4 304
200 | PRNZOOFTSAE [ OFL2004 | 7
220 FRN220F15-4E OFL-220-4 415
280 FRN280F1S-4E | OFL-280-4 Nehmen Sie bei dieser Umrichterklasse fiir jede Anwendung
315 FRN315F1S-4E OFL-315-4 mit lhrem Vertreter von Fuji Electric Kontakt auf.

355 | FRN355F1S4E | OFL-355-4
400 FRN400F1S<4E OFL-400-4
450 FRN450F1S4E OFL-450-4

500 | FRNS00F1S4E | OFL-500-4

Hinweis 1) Fiir Umrichter mit 30 kW (FRN30F1) oder mehr miissen die Kondensatoren des Ausgangskreisfilters
getrennt installiert werden.
2) Ein Kistchen (m) in der vorstehenden Tabelle steht je nach Produktspezifikation fiir S (Standardtyp), E
(integrierter EMV-Filter) oder H (integrierte DCR).
3) Ein Kistchen (0) in der vorstehenden Tabelle steht je nach Versandziel fiir A, C, E oder J.



Tabelle 6.10 Ausgangskreisfilter (OFL- ***-4A)

Ve IggttL?r:é ; Nenn- | (Jperlast- légrqriggtesr: frec;llla:;z— i
Spanng| (kW) Umrichtertyp Filtertyp st(rxT fahigkeit | spapnung | | “aocager freﬁ:’:,nz
(kHz)
075 | FRNO.75F1S-4E
15 | FRNISFIS4E |15 || 37
22 | FRN22F1S4E -
40 | FRN4OFiS4E | OFL-374A : ﬁ?ef
55 | FRN5.5F1S-4E 1 min.
7e | FRNTSFisaE [0TSR | 8 0,75 bis 15
41 | FRN1IF1S4E rwean| [ tber
15 FRNTSFISAE | O 194A ~ ;e
18,5 FRN18.5F1S-4E
25 | FRNZZFISAE | FL-224A || 45 3-phasig
30 | FRN3OF1S-4E | OFL-304A | 60 R0t | e
37 FRN37TF1S4E OFL-37-4A 75
3- 45 FRN45F1S-4E OFL-45-4A 91

%hO%s@ 55 FRN55F1S-4E OFL-55-4A 112 150%
75 | FRN75FIS4E | OFL-754A | 150 | 4oer
Q0 FRN90OF1S-4E OFL-90-4A 176 180%
110 FRN110F15-4E OFL-110-4A 210 Ober 0,75 bis 10
132 | FRN132F1S4E |oOFL-1324A | 253 05s
160 | FRN160F1S-4E | OFL-160-4A | 304
200 | FRN200F1S4E | OFL-2004A | 377
220 | FRN220F1S4E | OFL-220-4A | 415
280 | FRN280F1S-4E |OFL-280-4A | 520
315 FRN315F1S-4E | OFL-315-4A | Nehmen Sie bei dieser Umrichterklasse fur jede Anwendung
355 FRN355F1S-4E OFL- 355-4A | mit Ihrem Vertreter von Fuiji Electric Kontakt auf.
400 | FRN4OOF1S-4E | OFL-400-4A
450 FRN450F1S4E OFL-450-4A
500 | FRN500F1S-4E | OFL-500-4A

Hinweis 1) Fiir Umrichter mit 30 kW (FRN30F1) oder mehr miissen die Kondensatoren des Ausgangskreisfilters
getrennt installiert werden.

2) Bei den Modellen OFL-#**-4A gibt es keine Einschrinkungen beziiglich der Taktfrequenz.
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6.4 Auswahl von Optionen

78 MAX

[4] Ferritkerndrosseln zur Reduzierung der Hf-Storungen (ACL)

Mit einer ACL werden die vom Umrichter abgestrahlten Hf-Stérungen reduziert.

Eine ACL unterdriickt die durch die Umschaltung der Netzleitungen im Umrichter verursachte
Abstrahlung von Hf-Oberwellen. Fiithren Sie die Leitungen der Netzspannung (Primérleitungen)
zusammen durch die ACL.

Sind die Leitungen zwischen Umrichter und Motor kiirzer als 20 m, wird eine ACL in die
Primérleitungen (Netzleitungen) geschaltet. Sind die Leitungen lénger als 20 m, wird die ACL in die
Sekundérleitungen (Spannungsausgang) des Umrichters geschaltet.

Die Drahtstirke wird von der ACL-GrofBe (I.D.) und den Installationsbedingungen bestimmit.

26 MAX

= &
= B 3
i
: 181 MAX 4-R4

] f 3T (
= b | i T g 5 5
a0 L3 I - _JL‘# T : i :
ACL-40B ACL-74B F200160

Uberstromschutz-
sohalter/ Leistungs-
Fl-Schutzsehaller”  schaltar

ACL

Ver- 5 =
sorgungs- — <=
spannung — = -~

LR U
L2is v %
L3 WrH——

Maotor

Umrichter

= mit Uberstromsehutz

Abbildung 6.10 Abmessungen der ACL und Anwendungsbeispiel

Tabelle 6.11 ACL

Installationsbedingungen fiir
] 4 Windungen Drahtstiirke
Ferritkerntyp 5
Anzahl (mm°~)
Anzahl Kerne .
Windungen

2,0

1 4 3,5

ACL-40B 5,5

2 2 8

14

1 4 8

14

22

2 2 38

ACL-74B 60
100

150

4 1 200

250

325

Die in der obenstehenden Tabelle aufgelisteten Installationsbedingungen und Drahtstirken
sind so festgelegt, dass drei Leitungen (3-phasige Eingangsleitungen) durch die
entsprechenden Ferritkerne gehen konnen.
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6.4.2 Bedien- und Kommunikationsoptionen

[1] Externes Potentiometer zur Frequenzeinstellung

Zur Einstellung des Frequenzsollwerts kann ein externes Potentiometer verwendet werden.
Schlieen Sie das Potentiometer zur Steuerung der Signalanschliisse [11] bis [13] des Umrichters
wie in Abbildung 6.11 gezeigt an.

Modell: RJ-13 (BA-2 B-Charakteristik, 1 kQ)

35
$6 Welle

Skalenscheibe Typ: YS5498810-0 Knopf Typ: MSS-2SB

1-¢5
50| 832
It 'I_ o
| I'-ﬂ ét | 2 Ejii =) ‘_' @10
2;?20 st 7% '
40 i !1-¢1U 25

Hinweis: Skalenscheibe und Knopf miissen getrennt bestellt werden.
Lieferbar von Fuji Electric Technica Co., Ltd.

Modell: WAR3W (3W B-Charakteristik, 1 kQ)

e 1
' J ==
T | I [
J
Skalenscheibe Knopf
o Y L 26
4 : A | b
Y ok 5| X
1 - w
e "“i--_:& ‘g_ LN -
rd 7 %
.En | S',\_.. | - _.G.)E

95,

Hinweis: Skalenscheibe und Knopf werden zusammen mit dem externen Potentiometer WAR3W geliefert.
Lieferbar von Fuji Electric Technica Co., Lid.

Urnrichter

+10Vde
S E— W .
Externes --—lllI ' ' [12] i
Potentiometer | (2 11 i ]
144 A W

LS .

4

Abbildung 6.11 Externes Potentiometer, Abmessungen und Anwendungsbeispiel
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6.4 Auswahl von Optionen

[2] Multifunktionsbedienteil

Wenn Sie das Multifunktionsbedienteil auf einem Umrichter der Serie FRENIC-Eco montieren oder
es iber ein optionales Fernbedienungs-Verlingerungskabel (CB-5S, CB-3S oder CB-1S)
anschlieBen, konnen Sie den Umrichter lokal oder fern bedienen (iiber das Bedienteil am Gehéduse

oder in der Hand).
Dariiber hinaus konnen Sie iiber das Multifunktionsbedienteil Parameterwerte von einem Umrichter
der Serie FRENIC-Eco zu anderen kopieren.

[ 3] Verlingerungskabel fiir Fernbedienung

Das Verldngerungskabel verbindet den Umrichter mit dem Bedienteil (Standard- oder
Multifunktionsbedienteil) oder USB-RS485-Umsetzer und ermoglicht einen ferngesteuerten Betrieb
des Umrichters. Das Kabel ist bestiickt mit RJ-45-Steckern und in den Lingen 5, 3 und 1 m
lieferbar.

Benutzen Sie  keine  handelsiiblichen  Kabel fiir den  Anschluss des

Hinweis Multifunktionsbedienteils.

Kabel

e

=

Tabelle 6.12 Erweiterungskabel fiir Fernbedienung

Typ Lénge (m)
CB-5S 5
CB-3S 3
CB-1S 1

Sie konnen iiber diese Kabel RS485-Umsetzer an FRENIC-Eco-Umrichter anschlieen, wobei
einige Einschrinken, die unter "RS485-Kommunikationsport,” in Kapitel 8, Abschnitt 8.4.1
"Anschlussfunktionen" beschrieben sind, zu beachten sind.
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[4] RS485-Kommunikationskarte

Die RS485-Kommunikationskarte ist ausschlieflich fiir den Gebrauch fiir Umrichter der Serie
FRENIC-Eco konzipiert. Zusitzlich zur Standard-RS485-Kommunikation erlaubt sie erweiterte
RS485-Kommunikation (iiber den RJ-45-Steckverbinder zum Anschluss des Bedienteils).

Die Hauptfunktionen umfassen:

Anschluss des Umrichters an Hostgeridte wie PC oder SPS, wodurch der Umrichter als Slave
gesteuert werden kann.

Bedienung des Umrichters durch Frequenzsollwerteinstellung, vorwirts/riickwirts Lauf/Stopp,
Freilauf, Reset usw.

Uberwachung des Betriebszustands des Umrichters, z.B. Ausgangsfrequenz, Ausgangsstrom,
Alarminformationen usw.

Einstellung von Parameterwerten.

Beachten Sie, dass die Karte kein Standard/Multifunktionsbedienteil unterstiitzt.

Tabelle 6.13 Ubertragungsdaten

Parameter Technische Daten
Kommunikations- S"X-Protokoll Modbus RTU o .
protokoll (fiir exklusiven Fuji Universalumrichter-
. (entsprechend Modbus RTU
Gebrauch mit von Modicon) protokoll
FRENIC Loader)
Elektrische Daten EIA RS-485
Anzahl
anschlieBbare Host: 1 Gerit, Umrichter: 31 Gerite
Gerite
Ubertragungs-
A 2400, 4800, 9600, 19200 und 38400 Baud
geschwindigkeit
Synchronisations- Asynchrones Start-Stopp-System
system y pp->Yy
Ubertragungs-
methode Halbduplex
Maximale Linge
des  Kommunika- 500 (einschlieBlich Abginge fiir Mehrpunktanschliisse)
tionsnetzes (m)
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6.4 Auswahl von Optionen

[ 5] Relaisausgangskarte

Die Relaisausgangskarte wandelt die Transistorausginge [Y1] bis [Y3] Ihres Umrichters der Serie
FRENIC-Eco in Relaisausgéinge um — drei Paare Umschaltkontakte (SPDT).

Ist die Relaisausgangskarte installiert, konnen die Transistorausgénge [Y 1] bis [Y3] nicht
(Z Hinweis mehr benutzt werden.

B Anschlussbelegung

Die Belegung der Relaisausgangsklemmen ist nachstehend dargestellt. Grundsitzlich ist die
Bedeutung der Relaisausgiinge die gleiche wie die der Transistorausginge [Y1] bis [Y3], die durch
die entsprechenden Parameter festgelegt ist.

Tabelle 6.14 Anschlussbelegung

Anschluss-

Anschlusssymbol bezeichnung

Beschreibung

[YIA/Y1B/YIC] | Relaisausgang 1 | Diese Relaisausginge sind direkt mit den

Transistorausgdngen [Y1] bis [Y3] verbunden. Ein Relais
[Y2A/B/C] Relaisausgang 2 | Wird erregt, wenn sein entsprechendes Signal ([Y1], [Y2] oder
[Y3]) EIN ist. Bei Erregung sind die Relaiskontakte [Y1A] -

[YIC], [Y2A] - [Y2C] und [Y3A] - [Y3C] geschlossen und
die Kontakte [Y1B] - [Y1C], [Y2B] - [Y2C] und [Y3B] -

. [Y3C] geoftnet. Auf diese Weise konnen die den Parametern
[Y3A/Y3B/Y3C] | Relaisausgang 3 E20 bis E22 entsprechenden Signale (z.B. Umrichter lauft,
Frequenzsollwert erreicht und Motoriiberlast-Frithwarnung)
als Kontaktsignale ausgegeben werden.

Alle Kontaktpaare B — C sind kurzgeschlossen, wenn die Steuerspannung des Umrichters
abgeschaltet 1st. Wenn Sie negative Logik fiir ausfallsicheren Betrieb benutzen, miissen Sie
sicherstellen, dass hierdurch keine Logikfehler oder Konflikte entstehen.

W Elektrische Daten

Hinweis

Tabelle 6.13 Elektrische Daten

Parameter Technische Daten
Kontaktleistung 250 VAC, 0,3 A (cos¢ = 0,3) oder 48 VDC, 0,5 A (ohmsche Last)
K"mgla(geefens' 200.000 Schaltspicle (mit EIN/AUS-Intervallen von 1 Sekunde)

Erwarten Sie hdufige Schaltspiele (EIN/AUS-Umschaltung) der Relais (wenn Sie zum
Beispiel absichtlich ein Signal fiir die Beschrinkung des Umrichterausgangs zur
Stromregelung verwenden), miissen Sie die Transistorsignale an den Anschliissen [Y1] bis
[Y3] verwenden.

Hinweis

Benutzen Sie zur ordnungsgemiflen Verdrahtung die nachstehenden Darstellungen von
Anschlussbelegung, Symboldiagramm und internem Blockdiagramm sowie die Anschluss- und
Verdrahtungsspezifikationstabelle.

Tabelle 6.16 Anschlussgrofe und

empfohlene
Drahtstirke

Signal Y1 |yraiber-

Anschlussgrofie und kreis
empfohlene Drahtstirke

= '@ @ @ }@ [_ Anschlussgrofie M3 sion V2 [rraner
@ @ @ @ @ Anzugsmoment 0,7 Nm

 [¥ic[vzA|v2a[vic] Empfohlene 5 Rkl S Ly
[¥ialviBlyec|¥3a]v38] || Drahtstirke* 0,75 mm

* Es werden 600 V HIV-Kabel mit
zuldssiger Temperatur bis 75°C .
empfohlen. Es wird eine Abbildung 6.13 Internes

Symbole Umgebungstemperatur von 50°C Blockdiagramm
angenommen.

Abbildung 6.12 Anchluss-
belegung und

Um zu verhindern, dass durch Einstreuungen Funktionsstorungen verursacht werden,
verlegen Sie die Signalleitungen fiir die Steuerteile so weit wie moglich getrennt von den
Kabeln der Leistungsteile. Innerhalb des Umrichters miissen Sie die Leitungen der
Steuerteile auch biindeln und so fixieren, dass sie nicht mit stromfithrenden Teilen der
Leistungsteile in Verbindung kommen (z.B. dem Klemmenblock des Leistungsteiles).

Hinweis
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[6] Umrichter-Loader-Software

FRENIC Loader ist eine Software zur Unterstiitzung des Umrichters, mit der der Umrichter iiber den
Standard-RS485-Kommunikationsport bedient werden kann. Die Hauptfunktionen umfassen:

- Einfache Bearbeitung von Parameterwerten
- Uberwachung des Betriebszustands des Umrichters, z.B. E/A-Monitor und Mehrfachmonitor
- Bedienung von Umrichtern an einem PC-Bildschirm (nur unter Windows)

Einzelheiten siehe Kapitel 5 "BETRIEB UBER RS485-KOMMUNIKATION".

RS485-Kommunikation
(RJ-45-Stecker) ‘

TVEE

USB-RS485-
Umwandler

USB-Kabel
(mit Umwandler geliefert)
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6.4 Auswahl von Optionen

6.4.3 Einbausatz-Optionen

[ 1] Adapter zur Schalttafelmontage

Mit diesem Adapter konnen Sie Thren Umrichter der Serie FRENIC-Eco in den Befestigungslochern
vorhandener Umrichter befestigen (FRENIC 5000P11S 5,5 kW/15 kW/30 kW).

(Beim Ersatz des FRENIC5000P11S 7,5 kW/11 kW/18.5 kW/22 kW durch die Serie FRENIC-Eco

ist dieser Adapter nicht erforderlich.)

Tabelle 6.17 Adapter zur Schalttafelmontage

Modellbezeichnung des Adapters und zugehdorige Schrauben

Betroffene Umrichtermodelle

FRENIC-Eco

FRENIC5000P11S

MA-F1-5.5 4 (M5 x 15)

Kreuzschlitz-
Flachkopf-
schrauben mit
unverlierbarer
Unterlegscheibe

FRNS5.5F1S-20
FRNS5.5F1S-40

FRNS5.5P11S-2
FRNS5.5P11S-4

MA-F1-15 4 (M8 x 25)

Kreuzschlitz-
Flachkopf-
schrauben mit
unverlierbarer
Unterlegscheibe

FRN15F1S-20
FRN15F1S-40

FRN15P11S-2
FRN15P11S-4

MA-F1-30 4 (M8 x 25)

Kreuzschlitz-
Flachkopf-
schrauben mit
unverlierbarer
Unterlegscheibe

FRN30F1S-200
FRN30F1S-40

FRN30P11S-2
FRN30P11S-4

Hinweis
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[2] Befestigungsadapter fiir externe Kiihlung

Mit diesem Adapter konnen Sie die Umrichter der Serie FRENIC-Eco (max. 30 kW) so am Gehiuse
befestigen, dass der Kiihlkorper nach auflen zeigt. Mit diesem Adapter reduziert sich die in IThrem
Gehduse erzeugte Wirme erheblich. (Bei einem Umrichter mit mehr als 37 kW bauen Sie den
Montagesockel um und befestigen ihn an der Gehdusewand, um die Moglichkeit einer externen
Kiihlung zu realisieren. Einzelheiten siche FRENIC-Eco Bedienungshandbuch (INR-S147-1059-E)
Kapitel 2 "MONTAGE UND VERDRAHTUNG DES UMRICHTERS".)

Tabelle 6.18 Befestigungsadapter fiir externe Kiihlung

. o Betroffene
Modellbezeichnung des Adapters und zugehorige Schrauben und Muttern Umrichtermodelle
PB-F1-5.5 FRN5.5F1S-20
=g S 4 (M5 x 8) Kreuzschlitz-
Blechschraube
6 (M6 x 15) Kreuzschlitz- FRN5.5F1S-400
. fef Flachkopfschrauben mit
2 Adapterbleche unverlierbarer
Unterlegscheibe
6 (M6) Sechskantmuttern
PB-F1-15 FRN7.5F1S-200
- : - ) FRN11F1S-20
% [/ 6 (M8 x25) Kreuzschlitz- . FRN15F1S-20
= s Flachkopfschrauben mit
1 Adapterblech unverlierbarer FRN7.5F1S-40
Unterlegscheibe FRNI11F1S-40
4 (M8) Sechskantmuttern FRN15F1S-400
PB-F1-30 FRN18.5F1S-200
= . - ) FRN22F1S-20
6 (M8 x 25) Kreuzschlitz- . FRN30F1S-20
[ _&f ] Flachkopfschrauben mit
1 Adapterblech unverlierbarer FRN18.5F1S-40
Unterlegscheibe FRN22F1S-400
4 (MS) Sechskantmuttern FRN30F1S-400
Hinweis Ein Kistchen (0) in der vorstehenden Tabelle steht je nach Versandziel fiir A, C, E oder J.
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6.4 Auswahl von Optionen

6.4.4 Anzeigeoptionen

[1] Frequenzmesser

SchlieBen Sie einen Frequenzmesser an die Analogsignal-Ausgangsanschliisse [FMA] (+) und [11]
(-) des Umrichters an, um die durch Parameter F31 ausgewihlte Frequenzkomponente zu messen.
Abbildung 6.14 zeigt die Abmessungen des Frequenzmessers und ein Anwendungsbeispiel.

Modell: TRM-45 (10 VDC, 1 mA)

g "dey

Lieferbar von Fujl Electric Technica Co., Ltd.

aleiaboalaydiad |yemsny

[- 65 9 13 (25 Abdeckung (Option)

Anschlussschrauben 2-M4

__ Befestigungsschrauben 2-M3

i cap
=T ~+ [=]
o 1 i

— i o~
3 ]

L] L]

35 | | Gewicht:  24+0224+02 '2-$35

PR (g Lieferbar von Fuji Electric Technica Co., Ltd.
Umrichter
. r"t --------- i
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Kapitel 7

AUSWAHL DER OPTIMALEN MOTOR-
UND UMRICHTERLEISTUNGEN

Dieses Kapitel vermittelt Thnen die Informationen iiber die Umrichter-Ausgangsdrehmomentdaten, die
Auswahlprozedur und die Gleichungen zur Berechnung der Leistungen, die Thnen bei der Auswahl der

optimalen Motor- und Umrichtermodelle helfen sollen. Es hilft Thnen auch bei der Auswahl der
Bremswidersténde.

Inhalt
7.1 Auswahl von Motoren und UmIICHhEEIN......c..cciiiiiiiiiiiiiiieicccce e e 7-1
7.1.1 Kennlinien des Motor-AusgangsdreRmMOMENLS ............ccovuieeiieiriiiiriieiiiieniie ettt 7-1
T.1.2 AUSWANIPIOZEAUL «......ooiiiiiiiiiiiciece ettt ettt et 7-3
7.1.3  Formeln flr die AUSWaNL.......c.c.cooiiiiiiiiiiiie ettt sttt sttt st e e s 7-6
7.1.3.1 Lastmoment bei konstanter Betriebsdrehzahl...........c..ccccoiiiiiiiiiiiiininiiicccceeeen 7-6
7.1.3.2 Berechnung der Beschleunigungs- und Verzogerungszeit. ........cocueveereenieenieeienienienieneeneenieeee s 7-7

7.1.3.3 Berechnung der Warmeenergie des Bremswiderstands..........o.cceveevieriinienienieneenenenieneeneenieeiens 7-10






7.1 Auswahl von Motoren und Umrichtern

7.1 Auswahl von Motoren und Umrichtern

Bei der Auswahl eines Universalumrichters wihlen Sie in den folgenden Schritten zunichst einen
Motor und dann einen Umrichter:

(D

2

Entscheidender Punkt bei der Auswahl eines Motors: Feststellen, welche Last verwendet wird,
deren Trigheitsmoment berechnen und dann die geeignete Motorleistung auswihlen.

Entscheidender Punkt bei der Auswahl eines Umrichters: Unter Beriicksichtigung der
Betriebsumgebung (z.B. Beschleunigungszeit, Verzogerungszeit und Betriebsfrequenz) der von
dem unter (1) ausgewihlten Motor anzutreibenden Last die
Beschleunigung/Verzogerung/Bremsmoment berechnen.

Dieser Abschnitt beschreibt die Auswahlprozedur fiir die vorstehenden Punkte (1) und (2). Zuerst
wird das Motordrehmoment beschrieben, das durch Verwendung des vom Umrichter (FRENIC-Eco)
angetriebenen Motors erzielt wird.

7.1.1

Kennlinien des Motor-Ausgangsdrehmoments (Motordrehmoment)

Die Abbildungen 7.1 und 7.2 zeigen die Drehmoment-Kennlininen der Motoren bei der Nenn-
frequenz, jeweils mit der Eckfrequenz 50 Hz und 60 Hz. Auf der horizontalen und der vertikalen
Achse sind die Ausgangsfrequenz bzw. das Drehmoment (%) aufgetragen. Die Kurven (a) bis (d)
sind von den Laufbedingungen abhéngig.

250
200
4030 || e s v s e

-
150 :"* (.'fl_

e

(bi"n “‘.:---.-...____-

100 e e ]

|

9
=
@
= 50 60 Ausgangs-
o 1 1 1 1 1 1 1
g 0 frequenz
S (Hz)
o -50
w
3
<
-100
-150
-200
-250

Abbildung 7.1 Drehmoment-Kennlinien (Eckfrequenz: 50 Hz)
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Abbildung 7.2 Drehmoment-Kennlinien (Eckfrequenz: 60 Hz)

(1) Dauernd zulédssiges Antriebsmoment (Kurve (a) in den Abbildungen 7.1 und 7.2)

Kurve (a) zeigt das Drehmoment, das im Bereich des Umrichter-Dauernennstroms erzielt werden
kann, wobei die Motorkiihldaten beriicksichtigt wurden. Lauft der Motor mit der Eckfrequenz von
60 Hz, kann ein Ausgangsmoment von 100% erzielt werden. Bei 50 Hz ist das Motordrehmoment
etwas geringer als im Netzbetrieb und sinkt bei niedrigeren Frequenzen weiter ab. Der Abfall des
Ausgangsmoments bei 50 Hz liegt an dem hoheren Verlust durch den Umrichterantrieb. Der Abfall
bei niedrigeren Frequenzen ist hauptsidchlich durch die durch die schwéchere Liiftungsleistung des
Motorkiihlliifters verursachte Warmeentwicklung zuriickzufiihren.

(2) Maximales kurzzeitiges Antriebsmoment (Kurven (b) und (c) in den Abbildungen 7.1 und 7.2)

Kurve (b) zeigt das Drehmoment, das kurzzeitig im Bereich des Umrichter-Nennstroms erzielt
werden kann (das Ausgangsmoment betrigt 1 Minute lang 150%), wenn die schnelle
Drehmomentvektorsteuerung  (die  Funktionen automatische = Drehmomentanhebung  und
Schlupfausgleich sind aktiviert) freigegeben ist. Die Motorkiihldaten haben hier wenig Auswirkung
auf das Ausgangsmoment.

Kurve (c) zeigt ein Beispiel des Drehmomentverlaufs, wenn ein Umrichter mit einer um eine Klasse
hoheren Leistung zur Erhohung des kurzzeitigen maximalen Drehmoments verwendet wird. In
diesem Fall ist das kurzzeitige Drehmoment um 20 bis 30% hoher als bei Verwendung des
Umrichters mit Standardleistung.

(3) Anfangsmoment (um die Ausgangsfrequenz 0 Hz in den Abbildungen 7.1 und 7.2 herum)

Das maximale kurzzeitige Drehmoment gilt unverindert fiir das Anfangsmoment.

(4) Bremsmoment (Kurve (d) in den Abbildungen 7.1 und 7.2)

Beim Abbremsen des Motors wird kinetische Energie in elektrische Energie umgewandelt und in
den Speicherkondensator im Umrichter-Zwischenkreis riickgespeist. Nur Motor und Umrichter
verbrauchen diese Energie als inneren Verlust, so dass sich das in Kurve (d) gezeigte Bremsmoment
ergibt.

Beachten Sie, dass der prozentuale Drehmomentwert sich entsprechend der Umrichterleistung
verdndert.
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7.1 Auswahl von Motoren und Umrichtern

7.1.2  Auswahlprozedur

Abbildung 7.3 zeigt die allgemeine Auswahl des optimalen Umrichters. Die mit (1) bis (3)
nummerierten Positionen werden auf den folgenden Seiten erldutert.

Sie konnen die Umrichterleistung einfach ermitteln, wenn es keine Einschrinkungen bei den
Beschleunigungs- und Verzdgerungszeiten gibt. Falls "es FEinschrinkungen beziiglich
Beschleunigungs- oder Verzogerungszeit gibt" oder "Beschleunigung und Verzoégerung hiufig
auftreten”, ist die Auswahl komplexer als die bei Betrieb mit konstanter Drehzahl.

START

Lastmomentberechnung bei | /
konstanter Betriebsdrehzahi (M

v

Leistung auswahlen L astmoment bei

bei Nennmoment =y, nctanter Betriebs
drehzahl

Nein Einschrankung bei
Beschleunigungs- und

Verzogerungszeit?

BeschileUnigungszeit-Berechnunal - - - - (2)

Stimmit die berechnete Zeit?

Leistungsklasse anheben
Nein 1

Ja Beschleunigungszait-Berechnungl - - - - (2)

Nein
Stimmit die berechnete Zeit?

r-

\

\ferzogerungszeit-Berechnung |-~~~ - (3)

Y

Stimmt die berechnete Zeit? > Fuji fragen
Neiri

Abbildung 7.3 Auswahlprozedur
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Berechnung des Lastmoments bei konstanter Betriebsdrehzahl (ausfiihrliche Berechnung siehe
Abschnitt 7.1.3.1)

Es ist wichtig, das Lastmoment bei konstanter Betriebsdrehzahl fiir alle Lasten zu berechnen.

Berechnen Sie zuerst das Lastmoment des Motors bei konstanter Betriebsdrehzahl. Wihlen Sie
dann versuchsweise eine Leistung so aus, dass der Nennwert des Dauer-Nenndrehmoments des
Motors bei konstanter Betriebsdrehzahl hoher als das Lastmoment wird. Zur effizienten
Leistungsbestimmung miissen die Nenndrehzahlen (Grunddrehzahlen) von Motor und Last
aufeinander abgestimmt werden. Wihlen Sie hierzu eine geeignete
Reduziergetriebeiibersetzung (mechanisches Getriebe) und die Anzahl Motorpole.

Sind Beschleunigungs- und Verzogerungszeit nicht eingeschrinkt, kann die vorldufig
angenommene Leistung als definitive Leistung verwendet werden.

Berechnung der Beschleunigungszeit (ausfiihrliche Berechnung siehe Abschnitt 7.1.3.2)

Werden Anforderungen an die Beschleunigungszeit gestellt, erfolgt die Berechnung in den
nachstehenden Schritten:

1) Berechnung des Gesamt-Trigheitsmoments von Last und Motor
Berechnen Sie das Trigheitsmoment fiir die Last entsprechend Abschnitt 7.1.3.2,
"Berechnung der Beschleunigungs- und Verzogerungszeit." Schauen Sie beziiglich des
Motors in den entsprechenden Motorkatalogen nach. Addieren Sie die Werte.

2) Berechnung des erforderlichen minimalen Beschleunigungsmoments (sieche Abbildung 7.4)
Das Beschleunigungsmoment ist die Differenz zwischen dem kurzzeitigen Motor-
Ausgangsmoment (Eckfrequenz: 60 Hz), das in Abschnitt 7.1.1 (2), "Maximales
kurzzeitiges Antriebsmoment" erldutert wird, und dem Lastmoment (T / ng) bei konstanter
Betriebsdrehzahl, das oben unter (1) berechnet wurde. Berechnen Sie das erforderliche
minimale Beschleunigungsmoment iiber den gesamten Drehzahlbereich.

3) Berechnung der Beschleunigungszeit
Weisen Sie den oben berechneten Wert der Gleichung (7.10) in Abschnitt 7.1.3.2,
"Berechnung der Beschleunigungs- und Verzégerungszeit" zu, um die Beschleunigungszeit
zu berechnen. Ist die berechnete Beschleunigungszeit linger als die erwartete Zeit, wihlen
Sie Umrichter und Motor mit einer um eine Klasse hoher liegenden Leistung und
wiederholen Sie die Berechnung.

4
| =
eh]}
g Motor-Ausgangmoment Ty
E Lastmoment bei
L konstanter Drehzahl
= / T
Erforderliches minimales ‘i_ < A N
| _ Beschleunigungsmomenty s
Lastmoment T
0 Drehzahl

Abbildung 7.4 Fallstudie des erforderlichen minimalen Beschleunigungsmoments
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7.1 Auswahl von Motoren und Umrichtern

(3) Verzogerungszeit (ausfiihrliche Berechnung siehe Abschnitt 7.1.3.2)

Zur Berechnung der Verzogerungszeit betrachten Sie die Kennlinien des Motor-
Verzogerungsmoments fiir den gesamten Drehzahlbereich, so wie Sie dies fiir die
Beschleunigungszeit gemacht haben.

1) Berechnung des Gesamt-Trigheitsmoments von Last und Motor
Wie bei der Beschleunigungszeit.

2) Berechnung des erforderlichen minimalen Verzogerungsmoments (siehe Abbildungen 7.5
und 7.6)
Wie bei der Beschleunigungszeit.

3) Berechnung der Verzogerungszeit
Weisen Sie den oben berechneten Wert der Gleichung (7.11) zu, um die Verzogerungszeit
auf die gleiche Weise wie die Beschleunigungszeit zu berechnen. Ist die berechnete
Verzogerungszeit ldnger als die geforderte Zeit, wihlen Sie Umrichter und Motor mit einer
um eine Klasse hoher liegenden Leistung und wiederholen Sie die Berechnung.

A
Lastmoment 7.
__________________ +—---. Lastmoment bei 4
-.li’?flg{tzanter Drehzahl Drehzab]
0 = 0 >
et WRTReRsas saan s nm ; Nt ~_ Lastmoment bei
@ " Brehzahl 5 konstanter Drehzahl _%X;
E | Erforderliches minimales E T ¢
£ | Verzogerungsmoment g A 1 RBSUNBETET N
B | © |Erforderiches minimales
o O |\Verzéigerungsmoment
Motor-Ausgangmoment Ty Motor-Ausgangmoment Tu

Abbildung 7.5  Fallstudie des erforderlichen Abbildung 7.6  Fallstudie des erforderlichen
minimalen Verzogerungsmoments (1) minimalen Verzogerungsmoments (2)

usbunisiaialyouiwn pun -Iojoy usrewndo Jep [yemsny



7.1.3

Formeln fiir die Auswahl

7.1.3.1 Lastmoment bei konstanter Betriebsdrehzahl

[1] Allgemeine Gleichung

Die auf eine horizontal bewegte Last einwirkende Reibungskraft ist zu berechnen. Die Berechnung
des Antriebs einer Last durch den Motor entlang einer Geraden wird nachstehend dargestellt.

Bei einer fiir die lineare Bewegung einer Last mit konstanter Geschwindigkeit vV(m/s) erforderlichen
Kraft F (N) und der fiir diesen Antrieb erforderlichen Motordrehzahl Nm (U/min) berechnet sich das
erforderliche Motorausgangsmoment Ty (Nm) wie folgt:

60.v F

_2n-NM N

wobei 1 der Wirkungsgrad des Untersetzungsgetriebes ist.

(N «m) (7.1

™

Bremst der Umrichter den Motor ab, kehrt sich die Wirkung um, so dass das erforderliche
Motordrehmoment wie folgt berechnet werden muss:

60.v
= .F. N-m 72
W e (Nem) (72)

(60-v) / (2n-Np) in der vorstehenden Gleichung ist ein #quivalenter Drehradius, der der
Geschwindigkeit vum die Motorwelle herum entspricht.

Der Wert F (N) in den vorstehenden Gleichungen ist vom Lasttyp abhingig.

[2] Ermittlung der erforderlichen Kraft F

Horizontalbewegung einer Last

Es wird ein vereinfachtes mechanisches Konfigurationsmodell angenommen, das in Abbildung 7.7
dargestellt ist. Ist die Masse des Tréagertischs Wy (kg), die Last W kg und der Reibungskoeffizient
der Kugelumlaufspindel 1, dann wird die Reibungskraft F (N), die gleich der fiir den Antrieb der
Last erforderlichen Kraft ist, wie folgt ausgedriickt:

F=(W,+W)egep (N) (1.3)
wobei g die Erdbeschleunigung ist (= 9,8 m/s?).

Das erforderliche Ausgangsmoment an der Motorwelle wird dann wie folgt ausgedriickt:
60.v (Wy+W).g.pu

" (e (7.4)
M 2T+ Ny M,
~— u(mils)
Last . _‘ :
Reduktions- W (kg) ‘___Tra Deir;bs)ch
getriebe I i
Motor j)] VMY Jl AR
Nrm {Lifminj Kugelumlaufspindel

Abbildung 7.7 Horizontalbewegung einer Last

7-6



7.1 Auswahl von Motoren und Umrichtern

7.1.3.2 Berechnung der Beschleunigungs- und Verzogerungszeit

Ein Objekt mit dem Triagheitsmoment J (kgmz), das mit der Drehzahl N (U/min) rotiert, besitzt die
folgende kinetische Energie:

J 2r.N’
E==. ] 7.5

) ( 0 ) D) (7.5)
Um dieses Rotationsobjekt zu beschleunigen, muss die kinetische Energie angehoben werden. Um
es zu verlangsamen, muss kinetische Energie abgefiihrt werden. Das zum Beschleunigen und

Verzogern erforderliche Moment kann wie folgt dargestellt werden:

2n dN
0 (E) (N+m) (7.6)

Somit ist das mechanische Trigheitsmoment ein wichtiges Element bei Beschleunigung und
Verzogerung. Zunichst wird die Berechnungsmethode des Trigheitsmoments beschrieben, dann
werden die Wege zur Berechnung von Beschleunigung und Verzégerung erldutert.

T=1J.

[1] Berechnung des Trigheitsmoments

Teilen Sie ein Objekt, das sich um die Rotationsachse dreht, virtuell in kleine Segmente auf und
setzen Sie die Entfernung zwischen Rotationsachse und den einzelnen Segmenten ins Quadrat.
Bilden Sie dann die Summe iiber die Quadrate der Entfernungen und die Massen der Segmente, um
das Triagheitsmoment zu berechnen.

, dey|

J=X(Wir?) (kgem?) (1.1

Nachstehend werden die Gleichungen zur Berechnung des Trégheitsmoments bei Lasten oder
Lastsystemen unterschiedlicher Formen beschrieben.

(1) Hohlzylinder und Vollzylinder

Die gemeinsame Form eines Rotationskorpers ist der Hohlzylinder. Das Tridgheitsmoment um die
Mittelachse des Hohlzylinders kann wie folgt berechnet werden, wobei D: und D: [m] Aufen- und
Innendurchmesser und W (kg) die Gesamtmasse sind (siche Abbildung 7.8).

_W-D’+D,")

usbunisiaialyouiwn pun -Iojoy usrewndo Jep [yemsny

J 2 (kg « m?) (7.8)
Bei dhnlicher Form wird bei der Berechnung des Trédgheitsmoments eines Vollzylinders D, = 0
gesetzt.

s a

W (ka) )

Abbildung 7.8 Hohlzylinder

(2) Allgemeiner Rotationskorper

Tabelle 7.1 fiihrt die Gleichungen zur Berechnung der Triagheitsmomente verschiedener
Rotationskorper auf, einschlieBlich des oben beschriebenen zylindrischen Rotationskorpers.
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Tabelle 7.1 Triagheitsmomente verschiedener Rotationskorper

Form

Masse: W (kg)

Form

Masse: W (kg)

Tragheitsmoment: Tragheitsmoment:
J (kgm’) J (kgm’)
I?ohlzyhnder W:%-(DIZ—DZZ)-L-p W=A«B:Lep
a ﬂ[ ____________________ C-Achse B-Achse AAchse |
oy J=%-W-(D12+D22) o el s

| I 1 2 A2

! ! J,=—eeW.L +A

| =L {l B

i g 1 2,1 o

| Jp=—=eWeL"+—¢A

- Ly T "Ie‘-,. = 1I.L U Y ( 4 )

! i 2 [

| | | J.=We (L, +L0-L+5-L)

W==.D?.Lep
C-Achse B-Achse A-Achse
AT TR

J, = ! -w-(L2+3.D2)
12 4

_ 1 3
Wiirfel | WIAsBle ] _ Jy=5 e W2 +2eDY)
t - L_D_ _.L — L I — 1
o 5y | i Jo=We Ly’ +Lo s L+ 1)
| LI 1 2 2 3
- J=—W.(A2+BY)
LA 12
e ety -
Pyramide, rechteckige W:l-A-B-L-p W—l-A-B-L-p
Grundfliache | ___ _3 _______________ C-Achse B-Achse o _3 _______________
| ‘.._
1 2 | R 1
J= «We(A“+B o = eWe(L2+—eAZ
n ( ) : | |Jb W@ eeAY
3
Lo T L 1w Sy
W \/5 A“ oL | I
A
J:—-W-Az W:noDan-p
C-Achse B-Achse 12
A . b L
Tetraeder mit _ \/5 2 | ¥
! T w=22.A%.L.p :
gleichseitiger R | & |
dreieckiger Grundfliche I 5 Jy=15eWe (L +=+D?)
i Lo | L.
@% J=—eW.A2 | T, ~We (L02+§-L0-L+§-L2)

Dichte wichtiger Metalle (bei 20°C) p(kg/m3)

Eisen: 7860, Kupfer: 8940, Aluminium: 2700




7.1 Auswahl von Motoren und Umrichtern

(3) Horizontal bewegte Last

Wir nehmen einen von einem Motor angetriebenen Tréigertisch an (siehe Abbildung 7.7). Ist die
Geschwindigkeit des Tischs v (m/s) und die Motordrehzahl Ny (U/min), dann ist die dquivalente
Entfernung zur Rotationsachse gleich 60-v / (27-Ny;) m. Das Trigheitsmoment von Tisch und Last
beziiglich der Rotationsachse berechnet sich wie folgt:

60.v

— Y-V o .2 )
J_(ZE-NM) (W +W) (kg-m?) (7.9)

[2] Berechnung der Beschleunigungszeit

Abbildung 7.9 zeigt ein allgemeines Lastmodell. Wir nehmen an, dass ein Motor eine Last iiber ein
Reduktionsgetriebe mit Wirkungsgrad mg antreibt. Die fiir die Beschleunigung dieser Last auf eine
Drehzahl Ny, (U/min) benétigte Zeit wird mit der folgenden Gleichung berechnet:

L+ LM, 2ne(Ny—0)
tacc = .
™ — TL/nG 60

mit

(s) (7.10)

J1: Motorwellen-Trigheitsmoment (kgmz)

J,: Lastwellen-Triagheitsmoment auf Motorwelle umgerechnet (kgmz)
Ty Minimales Motorausgangsmoment im Antriebsmodus (Nm)

T.: Maximales Lastmoment auf Motorwelle umgerechnet (Nm)

Ne: Wirkungsgrad Reduktionsgetriebe

Wie in der obenstehenden Gleichung dargestellt, berechnet sich das dquivalente Trigheitsmoment
unter Beriicksichtigung des Reduktionsgetriebe-Wirkungsgrades zu (J;+J2/Mg).

Ji (kg-m?) Jz (kg'm?)
Na
Reduktions
Motor l' qetriebe l ‘_ Last
Motorwellen- Tragheitsmoment
Tragheitsmoment umgerechnet auf
Motorwelle

Abbildung 7.9 Lastmodell einschlieSlich Reduktionsgetriebe

[ 3] Berechnung der Verzogerungszeit

In dem in Abbildung 7.9 dargestellten Lastsystem wird die zum Anhalten eines mit einer Drehzahl
Ny (U/min) drehenden Motors bendétigte Zeit mit folgender Gleichung berechnet:

) _ J1+J2'nc . 21« (0—Ny)
DEC TM_TL-T]G 60

(s) (7.11)

mit

J;: Motorwellen-Trigheitsmoment (kgmz)

J,: Lastwellen-Triagheitsmoment auf Motorwelle umgerechnet (kgmz)
Ty Minimales Motorausgangsmoment im Verzégerungsmodus (Nm)
T.: Maximales Lastmoment auf Motorwelle umgerechnet (Nm)

Ne: Wirkungsgrad Reduktionsgetriebe

In der vorstehenden Gleichung ist das Aufgangsmoment Ty, generell negativ und das Lastmoment T,
positiv. Die Verzdgerungszeit wird somit kiirzer.

7-9
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7.1.3.3 Berechnung der Wirmeenergie des Bremswiderstands

Bremst der Umrichter den Motor ab, wird die kinetische Energie der mechanischen Last in
elektrische Energie umgewandelt, die in den Umrichterstromkreis eingespeist wird. Diese
regenerative Energie wird hiufig in sogenannten Bremswiderstinden als Wirme verbraucht. Die
Bemessung des Bremswiderstands wird nachstehend erklirt.

[1] Berechnung der regenerativen Energie

Im Umrichterbetrieb ist die kinetische Energie eine der regenerativen Energiequellen. Sie entsteht,
wenn ein Objekt durch eine Trigheitskraft bewegt wird.

Kinetische Energie eines Rotationsobjekts

Ein Objekt mit dem Trigheitsmoment J (kgmz), das mit der Drehzahl N, (U/min) rotiert, besitzt die
folgende kinetische Energie:

2

L FNy gy (7.12)

2 60

~—WJeN-2: 7.12)
824 N (D) (7.12)

Wird dieses Objekt auf eine Drehzahl N, (U/min) abgebremst, wird folgende Energie abgegeben:

J 2’}'5 . N2 : 2’}'5 . Nl :
E=—. - 7.1
2 K 60 ] ( 60 j 1 W 713
= —1 o J e 2 — 2 !
~ 1824 J«(N,” =N (D) (7.13)

Die zum Umrichter zuriickgefiihrte Energie (siche Abbildung 7.9) berechnet sich wie folgt aus dem
Wirkungsgrad ngdes Reduktionsgetriebes und dem Wirkungsgrad Ty des Motors:

1

E=rgrg (1+Leme) ny (N2 -N0) ) (7.14)

[2] Berechnung der pro Umrichter regenerierbaren Energie

Die pro Umrichter regenerierbare Energie wird durch die Hohe der Versorgungsspannung und die
Kapazitit der Zwischenkreiskondensatoren festgelegt.

Ec=% .C.VE (D) (7.15)

Der Umrichter kann seine Last abbremsen, wenn der durch Gleichung (7.14) ermittelte Wert den
hier berechneten Wert Ec nicht iibersteigt.
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Kapitel 8

Technische Daten

Dieses Kapitel beschreibt die technischen Daten der Ausgangswerte, des Steuersystems und der
Anschlussfunktionen fiir die Umrichterserie FRENIC-Eco. Es beschreibt auch die Betriebs- und
Lagerumgebung und die AufBenmafle, gibt Beispiele grundsitzlicher Anschlussbelegungen und liefert
Einzelheiten zu den Schutzfunktionen.
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8.1 Standardmodelle

8.1 Standardmodelle

Serie 400 V, drei Phasen

m 0,75 bis 55 kW
Madell I Spezifikationen
Typ (FRN___F1S-4E) | 076 ‘ 16 |22 |40 |55 |78 | 15 [185 |22 |30, |37 |46 e
Moomennieisiing (W) “1]ozs [15 |22 |40 |55 [75 |1 [15 [185 |o2 |30 37 [a5 |ss
5 [Nemnchemsng 0VR) (10 [28 |41 [es |85 [12 [17 122 Jes |3 [44 [s4 Jea w0
%..N?“_"SP"_"L"!“.Q (v "3 | 3-phasig, 380, 400 V/50 Hz. 380,400, 440,460 V/60 Hz (M AVR-Funklion) —— = -
g/ j 55|00 125 [165 [23 120 [37 44 89 [72 |85 [105
E 120% des Nennstroms fir 1 Min.
= Nennlrequenz | 50, B0 Hz
' | SHroean viso
Eingangsspannung 3-phasig, 380 bis 480 V, 50/60 Hz 3 halssig, : 4
Phasen, ! ! Sﬁ%.b_ls 480 V/60 Hz
Spannung, 1gma_:ﬁ'g,
fraqusin | [ikoIgAaitg 1-phasig, 380 bis 480 V. 50/60 Hz o b
£ _ | 380 bis4B0V/B0 Hz
5 :
B Hilissparmung a
Z fir Liifter -5 | keine i@
g; | Spannungs-/Frequenzbereich i Spannung: +10 bis -15% {Spannungsunsymmetne: max. 2%)™, Fraguenz: +5 bis -5%
L T (mil DCR) 16 |30 (45 (75 [106 [144 |20 |288 [355 [422 |sr0 |e8s (832 102
strom (A) *6 | (ofine DCR) n 59 | 8.2 13.0 w3 |232 330 438 52.3 |GU.5 | T 943 114 140
e R i | ! |
Erforderlicha Elngangsle.stung{k\mi“? |12 | 23 |af 53 74 0 |15 20 95 | 10 ! 40 48 |58 71
% Bremsmoment (%) "B 20 10 bis 15 %
Z  Glelchstrombremse | Startfrequenz” 0,0 bis B0.0 Haz, Bremszeit, 0,0 bis 30,0 5, Bremsstarke: 0 bis 80% »
Zwischenkreisdrossel (DCR) Optional
Anwendbare Sicherheitsnorm : EN5S0178:1887
Schutzart (IECH0529) IP20, Closed UL type 1 (NEMA 1) | IPO0, Closed UL type 1 (NEMA 1}
e &y i R fdd 2 A it ¥oo b il A 2 il M
Kanhlart | Konvektion | Fremdiufter
Masse (ko) 31 | 32| 33 |34 [34 |58 |60 89 |94 |99 N5 | 23 |24 |33

*1° Vierpoliger Fuji-Standardmotor

*2 Nennscheinleistung wird unter Annahme der Ausgangs-Nennspannung mit 440 V fiir die 3-Phasen-400 V-Reihe errechnet.

3 Ausgangsspannung kann die Versargungsspannung nicht Gberschreiten.

*4  Eine UbermaBig niedrige Einstellung der Taktfrequenz kann zu hoherer Motortemperatur oder zum Auslésen des Umrichters durch dess
Uberstrombegrenzer-Einstellung fiihren. Verringern Sie stattdessen die Dauerlast oder Spitzenlast. (Beim Einstellen der Taktfrequenz (|
auf 1 kHz verringern Sie die Last auf 80 % des Nennwerts.)

*5 Verwenden Sie die Klemmen [R1, T1] zum Ansteuern von Liiftern iber den Zwischenkreis, wie z.B. iiber einen PWM-Wandler
mit hohem Leistungsfaktor]. (Bei normalem Betrieb werden die Klemmen nicht benutzt.)

6 Berechnet unter Bedingungen nach Fuji-Vorgaben.

T Ermittelt bei Verwendung einer Zwischenkreisdrossel (DCR).

8 Durchschnittliches Bremsmoment (variiert mit dem Wirkungsgrad des Motors.)

“9 Spannungsunsymmetrie (%) = M. Spannung (V) - Min. Spannung (V) &7 £ c1800-3 (5.2.3))
3-Phasen-Spannungsmittelwert (V)

Ist dieser Wert gleich 2 bis 3 %, verwenden Sie eine Eingangsdrossel (ACR).
10 Einphasig, 380 bis 440 V/50 Hz oder einphasig, 380 bis 480 /60 Hz

uajeq ayosiuyos|
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m 75 bis 500 kW

*1 Vierpoliger Fuji-Standardmotor

*2 Nennscheinleistung wird unter Annahme der Ausgangs-Nennspannung mit 440 V fiir die 3-Phasen-400 V-Reihe errechnet.

3 Ausgangsspannung kann die Versorgungsspannung nicht dberschreiten.

*4  Eine iibermafig niedrige Einstellung der Taktfrequenz kann zu hoherer Motortemperatur oder zum Auslésen des Umrichters durch desse
Uberstrombegrenzer-Einstellung fiihren. Verringern Sie stattdessen die Dauerlast oder Spitzenlast. (Beim Einstellen der Taktfrequenz (F:
auf 1 kHz verringemn Sie die Last auf 80 % des Nennwerts.)

*5 Verwenden Sie die Klemmen [R1, T1] zum Ansteuern von Liftern {iber den Zwischenkreis, wie z.B. {iber einen PWM-Wandler
mit hohem Leistungsfaktor]. (Bei normalem Betrieb werden die Klemmen nicht benutzt.)

*6  Berechnet unter Bedingungen nach Fuji-Vorgaben.

7 Ermittelt bei Verwendung einer Zwischenkreisdrossel (DCR).

8 Durchschnittiiches Bremsmoment (variiert mit dem Wirkungsgrad des Motors.)

9 Spannungsunsymmetrie (%) =

Max. Spannung (V) - Min. Spannung (V)X 67 (IEC61800-3 (5.2.3))
3-Phasen-Spannungsmittelwert (V)

Ist dieser Wert gleich 2 bis 3 %, verwenden Sie eine Eingangsdrossel (ACR).

8-2

Madell | Spezifikationen

Typ (FRN_ __F1S-4E) 75 90 | 110 [132 | 160 200 220 | 280 |315 :355 |n0cr 450 | 500
Motomennleistung (kW) 175 90 110 132 160 200 220 280 | 315 |355 | a00 450 500
¢ | Nennscheinisistung (<VA) 2105|128 |14 |18z |21 |24 (36 |96 [a45s 495  [s63  |st0 | 731
fg Nennspannung (V) *3 | 3-phasig, 380, 400 /50 Hz, 380, 400, 440, 460 V/60 Hz (mit AVR-Funktion)
§| Nenipstrom (A) «ali3s  |7e8  |208  |za0 |20 [s60 (415 530 [s8s [es0 [740 840 | sE0
g | Ubertastiahigkeit 120% des Nennstroms fir 1 Min

| Nennlrequenz 50, 60 Hz

Eingangsspannung 3-phasl_g, 380 bis 440 V, 50 Hz oder 3-_;:hasi_g, 380 his 480 V, 60 Hz

Phasen, | Hilfsspannung 1-phasig, 380 bis 440 V, 50 Hz oder 1-phasig 380 bis 480 V, 60 Hz

Spannung, ! z
e | Frequenz | pireepannung 1-phasig, 380 bis 440 V/50 Hz
2 fir Lfter «5 | 1-phasig, 380 bis 480 V/60 Hz
g| P gs-/F eraich Spannung: +10 bis -15% (Spannungsunsymmetnie: max. 2%)*, Freguenz +5 bis -5%
S Nenn- | (mitocRy 138 (164 201 |236 286|357 350 |500 (559 [628 [705 |789 | eei
W strom (A) 6 | (uhne DOR) — B = == [ = = I = = — = [ = =

Eﬂ%‘i‘ﬁé‘é‘é‘&mg (KVA) 796 |14 |40 |85 [se (248 271 447 (38 (435 |aes  |s47 |61
% Bremsmoment {%) € 10 bis 15
e | Gleichstrombremse Startfrequenz: 0,0 bis 60,0 Hz, Bremszeit: 0,0 bis 30,0 s, Bremsstarke: 0 bis 60%
Zwischenkreisdrossel (DCR) Standard
“Anwendbare Sicherheilsnorm | ENSD17B:1997
Schutzart (|ECE05249) IP00, UL open type
Khlart Fremdiiifter
Masse (ka) 34 42 | a5 B3 67 | 98 98 |



8.2 Gemeinsame Technische Daten

8. 2 Gemeinsame technische Daten

« Abschallen des Belriebsbefehls 1asst den Motor suslaufen und sloppen.

Parameter Erfauterung Bemerkungen | Eugshenge
Maximalfrequenz |25 bis 120 Hz FO3
Eckfrequenz 25 bis 120 Hz FO4
Startfrequenz 0,1 bis 60,0 Hz F23

5 Taktirequenz + 0,75 buis 15 kHz (200 V400 V- 0,75 bis 22 kW) Die Takffrequenz kann | F25
[ =Ly
5 « 0,75 bis 10 kHz (200 V/400 V. 30 bis 75 kW) zum Schutz des
H + 0,75 bis 6 kHz (200 V/400 V: 50 bis 500 K Unrichtrs automatisch| 27
N E 75 bis 6 kHz (. ~ S W) entsprechend Hog
g| g Umgeblngstemperatur
o oder Ausgangsstrom
% abfallen. Diese
R Schutzfunklion kann
s durch Paramater HOB
§‘ aufgehoben werden.
<
Genauigkeit (Stabiitat) |« Analogeinstellung. £0,2% der Maximalfrequenz (bei 25+10°C)
+ Bedienterleinstellung: £0,01% der Maximallrequenz (bei =10 bis +50°C)
Einstellaufiosung - Analogeinstellung 1/1000 der Maximalfrequenz (aulier 0,06 Hz bei 80 Hz 0,12 Hz bei 120 Hz) Einstellung
« Bedienteileinsteliung: 0,01 Hz (max. 99,99 Hz), 0,1 Hz (100,0 Hz oder mehr) TRt @ ‘,@
« Verbindungseinstellng. Auswahl aus 2 Typen S
« 1/20000 der Maximalfrequanz (aufter 0.002 Hz bei 60 Hz, 0,006 Hz bei 120 Hz)
» 0,01 Hz (fest)
Regelmethode U/f-Regelung
Spannungs-Frequenz-  |Méglichkeit. Ausgangsspannung bei Eckfrequenz und bel maximaler Ausgangsfrequenz Eg%:‘; 3;961389: FO3 bis FO5
charakteristik einzustellen (gemeinsame techn Daten).  AVR-Regelung kann ein- und ausgeschaltet werden. | 400 \/ 3-phasig:
160 bis 500 V
1 Punkt (Spannuna und 2 kann beliebig eingestelll werden). 1200V 3-phasig. 0 bis | H50, HS1
(nichtinearsUt unkt (Spannung und Frequenz kann beliebig eingestelll werden) 54010 bis 150 Hz
estel 400V 3-phasig: 0 bis
Einstellung) 500 V0 bis 10 Hz
Drehmomentanhehung kann mit Parameter FOS singestellt werden. Eingestelll, wenn bei F37| Fog, Fa7
0,1, 3 oder 4 gewsahil ist
Drehmomentanhiebund | Anwendungslastiyp mit Parameler F37 einstallen, 09, k37
(0 Variable Drehmomentbelasiung 1 Vanabie Drehmaomentbelastung (fiir hohes Anlautdrahimament)
2 Aulomatische Drehmormentanhebung 3 Automatischer Energlesparbetrieb (vanable
(Lastauswahl) | prehmomentbelastiing be Beschleunigung/Verzogerung) 4: Automatischer Enaraiesparbetrieb
(vanable Drehmomentbelastung (fur hohas Anlaufdrehmoment) fur BaschieunigungVerztaening)
5 Automatischer Energisspartietne (automatsche Drehmomentanhiebung bel BeschistingungVerzbgenung)
50% oder mehr
Slandardbedienteil FO2
E:Ei'::e” Starten (FWDIREV] mit Tasten @r
Anfangsmoment Q Multifunktions- FO2
Star/Stap Starten und Stoppen mit Tasten & @ a’@ bedientell (optianal)
= Externe Signale (7 Digitaleingéinge): Vorwarsdrehung (Ruckwarlstirehung), Stoppbafehl (3-Leitungs-Betrieb E01 bis E05
g moaglich), zweiter Bedienungsbefehl, Auslaufoefehl, extemer Alam, Alam ricksetzen, usw. ES8, E99
5’3 Linkbetriet: Bedlenung Ober RS485-Kommunikation und Feldbuskommunikation (Option} H30, yos
® Bedienbefehlschalter: Schalter fernflakal, Linkschalter. Schalter fir zweiten Bedianungsbefiehl
Bedienteilbelrieb;  Kann mit Tasten @f@ gingestellt werden. PRI B0
Externes Potentiometer (1 bis 5 kOhm, Y W), Von Anwender vorbereitet An Analogeingangs-
Frequenzsollwertquelle klemmen [13], [12], [11]
angeschlossen
Analogeingang | Mit externem Spannungs-/Stromeingang enstellbar 2.B. Dbis 5VDCN F18, €50, 32 bis
0 bis 10 VOC (0 bis +5 VDC) / O bis 100% (Anschluss [12], [V2]) gis 3 Vctl)bfé Ist ; 034 CiTbs 00
’ ' nwendbar mi ;
4 bis 20 mA DG/0 bis 100% (Anschluss [C1]) Offset/Verstarkung fur | C42 tis G44
Analogeingang
Festfrequenz. Auswahl aus 8 Stufen (Stufe 0 bis 7) C05 bis C11
AUF/AB-Betrigb: Die Frequenz steigt oder fallt, wenn der Digitaleingang eingeschaltet wird, FO1,C30
Linkbetrisb: Mit RS485-Kommunlkation und Feldbuskommunikation (Option) einstellbar H30, yo98
Frequenzeinstellbereich. Zwei Frequenzeinstellarten kannen ber ein externes Signal FO1 €30
(Digitaleingany) umaeschaltet werden. Umschaltung zwischen fern und lokal .
(Bedientailbedienung) oder Fraquenzeinstellung (ber Kommunikation 1st auch méglich.
Hilfsfrequenzeinstellung: Eingange an den Anschiissen [12], [C1] oder [V1] kénnan zur EG1 bis EB3
Hautpeinstellung als Hilfstrequenzeinstellungen hinzugefiat werden,
Inverser Belrieb, Das Digitaleingangssignal und die Paramelereinstellung schalten cs3
zwischen normalem und inversem Betrieb um
= 10 bis 0 VDG/0 bis 100% (Anschluss [12], [V2])+ 20 bis 4 mA DC/0 bis 100% (Anschluss [C1])
Beschleunigungs-/ 0,00 bis 3800 5 FO7 FOB
Verzdgerunaszeit + Beschleunigungs- und Verzogerungsmuster aus 4 Typen auswahlbar Linear, S-Kurve Ho7
(schwach), S-Kurve (stark), Kurve (konstanter Ausgang max. Leistuna) H11

8-3
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Parameler Erfauterung B \gen Zugsndngs
Frequenzbagrenzung Obere und unters konnen t werden (Efr ich: O bis 120 Hz) |Auswahl maglich F15. F18
zwischan Fortsetzung | yss
des Belriebs und
Stoppen bai
Frequenzen, diz nicht
ll_iher der Untergrenze
i fa.
Fraguenzoffset Dffset von Frequenz und PID-Befehlen 1st im Bereich 0 bis £100% sinstellbar. Fi8 C50 bis €52
Verstarkung fur Dig ne Eingana arkung ist im Bereich O bis 200% einstellbar U"ngmylua Elnswll::g €3z ¢y car
Vo Spannungssignal
Freguenzeinstellung ( {12], V3] und 035 C42. 044
Stromsignal (Klemme
e [C11) moglich
|nsle|iuﬁ§ der e s ines Arbeftzpunkds und e oames Hy ey quenz (0 bs 30 Hz) CO1 s CO4
Wiederaniauf nach :hr Umricivier lauft nach Spar s edarkehr an, ohne den Mo:tertamuha!en Fi4
3 - Im "Belriebeforisetzmadus” wird aUf Sp gewartat, wobei tie
kurzzéilipam Ausgangsfrequenz leicht abtaiit § ; i
Spannungsausiall « Auswahl ist mdglich zwischen Anjauf bel 0 Hz, Anlauf mit der Frequenz unmitteibar vor
dem kurzzeitigen Spannungsausfall und Anlauf mit der Im Anlaufmadus nach
Spannungswiedarkahr angegebensn Frequenz. H13 b Hig, HiZ HoT
Hait den Sirom im Belrieb unter dem vorsingesteliten Werl F43, F44
Strombegrenzung t Elengéumsf;mﬁg:f“mm:" mnend bai quenz) karnn mil digh J22
< . Ell‘lt i erte mrichter- Um allse nz steuen mit einem digltalen
Watdlomcate: igengeanal (GWS0, SWEG) den R'gf' urm?umsgahe SIhet Sianals (SWBE, SWS2-1,
Lmschaltung ) Zur An!teuzfung &ines tmm‘neﬂ Lei swnﬁsuhnnm Alz |ntegriarle Abl’cl
kcnnsn Zwel Ty ff werd ng Zum
= Netz bei einem Umrichterdiarm
2 = N
g Fatigkeit zur PID-Pre gelung EG1 bis EG3
% Prozesssollwerta J01 bis JOB
PID-Regelung » Tastanbedienung (Tasten AUF und AB).0 bis 100% J10 s 13
= Analogeingang (Anschiuss [12] V) 0 bis 10 VOGO bls 100% J15 bis 119
* Analegeingang (Anschiuss [C1]) 0 bis 20 mA DC/O bis 100%
« AUF/AB (Digitaleingang): 0 bis 100%
» Kemmunikation (RS485, Buseption) O bis 20,000/0 bis 100%
Ruckflihrungswer
* Analogeingang (Anschluss [12), [V2]) 0 bis 10 VDC/0 bis 100%.
* Analogengang [Anschiuss [C1]): 0 bis 20 mA DC/O bis 100%
Zubeharfunktionen
A gana (Absal B, AbWelch i =i TR betrieh
* Rubefunktion + Anti-Reset W'ur!dup-Funkﬂon
* PID-Ausgangsbegrenzer  * Intearation roc halten
Beg'nrmdl:eidsrmu o 1 Frequerns suchf der | al #1 nach der anz wen HOg, H1T
Leersufd hl des Motors und beginnt md dem Antrisb, ohna den Motor zu stoppen.
Automatische Suche nach | OB t sina Zwischenk inung wahrend der Verzagerung den Uberspannungswert. HEa
Matodeeraufdrehzahl wird die Vierzogaring iach veridngernt, um ehsn%aUAbfall ZU Vermecen
Autematische [ier Mnlorvenusl wachst be) Verzogerung, um di arrr lencnler regenenerte Laslenergie HT1
Beschleunigung ZU reguzi und einen U/ Abfall bei Betr hl 2u 1
Verzogerungs- Die Ausgangsspannung wird geregelt, um den Gesamiwert von Motorverlust und Fa7
chiarakteristik Umnchterveriust bei konstanter Drehzahl Zu minimiaren.
Aulomatischer Dile Ausgangsfreq wird automatisch reduziert. um dan durch eine Erhahung von HFO
Er betrigh Umagebungstemp ir oder Maotariast oder durch andere Betnebsbedingungen
verursachien Uber tzabfall zu unterdriicken
[ 5 Die Mot NEEAN A rr e eh B o PO4
atische Einsteil = Ein exemes Transistor- | HOS
fluﬂ{l:;_" tisch Blung | Erkennt die Tempearaiur im Umiichter und stopot dan Liifier, wenn die Temperatur 2u niedrig st |oge, Relsssusgang
EIN/AUS-Steuerung kann werdan
Pumpensteusmning Ein Umnchter steuar gleichzeitiq b mil den Antrisbsguelien EO1 bis EOS
van Umnchter und Netz Die integnerts F-"ID-Ragah.mg des Urnno‘w‘s s|euan Durchfluss, Druck,
u=w, Der Uimnchter steusr die einzeinen S 1 der Py foige durch Ausgabe E20 bis E22
van Spannungsguelien-Umschaltsignal (I._lmrvchnsfamgmgﬂ\laiz! Zwm Steuermod| sind verfLigbar. E24. E27
Ein fester Matoraniriebsmacdiis, bei dem der Limnichter ausschistlich eine sinzige Pumpe steusrt,
und ein freser Moto s, bet dam dar L 2yklisch mehrere Pumpen steuert EB1 bis E63
» Fester Molaraninebsmodus: Gesteusrte Pumpen = sine umnchtergespeist + vier i J01 bis Jo&
= Freier Motarantniebsmodus Gesteuerle Pumpen = drey umrlchtergespensunelzgespeusl J10 bls N3
(In diesem Modus wird gine Relaisausgangskarienaption (OPC-F1S5-RY) benatigt ) J15 bis J19
Daruber hinaus enthall disse Steuerung eine konstants perindische Umschaltfunktion, sine 125 bis J43
Durchschnittszeit-Antnebsumschaltfunktion, eme Uber g der eniaufzeit
gine Uberwachung der Gesamirelalsaktivierungszeit usw. J45 bls J55
“D vachung, Ausgangssiron (A), A wng (V) Dret Xperty | [P e mas i R
- =g (W) o ¢ (i =]
LauiStepp e ) P P Ill.ﬂdemmlgsu\alt ' ID-Ausgang Lastiakior MAtOrE(Sg67 | susgeneben werdan |
@ » Auswahi der ar ienz (Hz), E4g
T Motordrehzahl (1/min), Lasiwallendrehzahl {1irming Frnaeniﬂnzelgg
E Lebansdauer- Anize|ge der Lebensdauer-Frohwarrung der Elekirolylkondensatoren aul den Platinen, des
Fruhwarnung 2wischenkreiskondensators und des Lufiers
| Gesamilaufaei) Zaigh dis Gasamibetnabssiuntan von Motarund L und den Eingangs-V i




8.2 Gemeinsame Technische Daten

Parameter

Erlauterung

Bemerkungen

zugehdrige
Parameler

Anzeige

Abschall-Fehlercode

Anzeige der Abschallursache durch Codes.
«[I[ ! (Ubarstrom bei Beschleumgung) + [ 7 (Uberstrom bel Verzogerung)
*[JC 3 (Ooersitom bei Beirieb md konstanter Drehzahl) £ F (Erdschiuss)
*! 1~ (Eingangsphasenveriust + | {}{Unterspannung)
*[JP! (Ausgangsphasenveriust * (11} [{Ubsrspannung bai Beschleunigung)
11} 2 (Uberspannung bei Verzogerung) * [}/ (Uberspannung bai Betrieb mit kenstarter Drehzahi)
*0H | (Kihlkgrperiberhitzung) « [1H 2 (Externer Alarm)
«{1H 3 (Umrichteriiberhitzung) +» OHY (Motorschutz (PTC-Thermistor))

il « Lt (Umrichteriiberlastung)

! + P L F (Ladekreisfehler)

i + £ ~ £ (Badientell-Kommunikationsfehler)

3 + £ - 1 (Fehler optionale Kommunikation)
~ 5 (Optionsfehler) * £~ & (Bedienfehler)
~ | (Einstelifehler) « £ - 5 (R5485-Kommunikationsfehier)
L I (Detenspeicherehler wegen Unterspannurg) * £ ~ ' (RS485-Kommunikationsfehler (Option)
£~ H (LSI-Fehler)

u
~ 1 (Speicherfehler)
- 3 (CPU-Fehler)

Abschall-Vorgeschichte

Speicherung und Anzeige der letzten 4 Abschall-Fehlercodes und threr ausfuhrichen.

Schutz

Uberstromschutz

Der Umrichter wurde bei einem durch eine Uberlast verursachten Uberstrom gestoppt.

Kurzschlussschutz

Dier Umnchier wurde ber esnern curch enen Kurzschluss im Ausgangskress venursachten Uberstrom gestoppt

Erdschlussschutz

Dier Urnrichter wurde bel sinaim durch einen Erdschiuss Im Ausgangsknes verursachisn Uberstrom gestoppt

Uberspannungsschulz

Es wurde eine Ubermalig hohe Zwischenkreisspannung erkannl, die den Umrichler stoppt

3-phasig 200V 1400 VDC
J-phasig 400 V 1800 VDO

gsgﬁﬁu%‘a%ggilzen

Der Umnchter ist gegen Spannunasspitzen geschitzt, die Uber die Hauptstrombkreis-\ersorgunasisiiung
und Masse eindringen.

Unterspannung

Stoppt den Umnchter, wenn Spannungsabfalle am Zwischenkreisbus erkannt werden.

F-phasig 200 V1 200 VDT
J-phaszig 400 v [ 400 VDC

Verlust Eingangephase

Stoppt oder schutzt den Umrichter bei sinem Eingangsphazenverlust

Die Schutzfunktion kann
mit dem Parameter HI8
allfgenoben werdan

HSB

Verlust Ausgangsphase

Erkennt bei Anlauf ader wahrend des Betriebs Unterbrechungen in der Ausgangsverdrahtung
und stoppt den Umnchterausgang

Die Schutziunktion kann
mit dem Parameter H94

aufgehoben werdan

Bei einem Ausfall oder einer Uberlastung des Lifters wird der Umrichter durch die

Hag

Unsihitzung Temperatur van Kithlkérper oder Umrichter-Innenraum gestoppt.
] Der Umrnichter wird gestappt durch die Temperatur des Kithlkérpers oder die Temperatur
Uberlast des Schaltslements, aus dem Ausgangsstrom berachnet.
. Der Umrichter wird durch gine zum Schutz des Motors elngestelite elektronische Thermische 100 F12, P94
g Elekironisch thermische Funktion gesmpm Zellkonstante enstelibar
& thermisch (0,5 bis 75,0 min.)
5 PTC-Thermistor Ein PTC-Thermistoreingang stoppt den Umrichter, um den Motor zu schittzen, H2&, H27
g (berlast-Frilwamung | Vor Abschallen des Umrichters kann ein Warnsignal auf Grundlage des singestellten Fil F12 &34
Pegels ausgegeben werden E35, Pag
Blockierungs- Zur Veermeidung einer Uberstromabschallung fall die Ausgangsfrequenz ab, wenn beim Hi2
verhinderung Beschlztinigen oder im Betrish mit kenstanter Dretzahl ein Ausgangsstrom den Grenzwert Ubersteial
Schutz gegen kurzzeitigen | + Beiginem rr_\inﬂestens 15 ms dauen_'lden Spannungsausfall wird eine Schut:fur:kﬁur: (Umnchtersiopp) akfiviert F14
Spannungsausfal ' mmﬁedegmuf t:;[m kgrzzalbgem Spannungsaustall eingastell, (21M der Umnehter be Spannungswisderehr innerhaln
Wiederhalungsfunklion | sehatat der Umrichter ab und stoppt setzt diese Funktion automatisch den Wartezeit vor HO4, HE5
Abschaltzustand zurick und startet den Betrish ermeut Ricksetzen und
Anzahl Wisderholungs+
versuche einstellbar
Sollwertverusterfassung E=ward &in Vertust (Dirantbruch usw ) des Frequenzbefehls erkannt, en Alamm ausgegeben urd der Betneb EBS

be der voreingesteften Frequenz forigesetzt (vor Erkennung auf ein Frequenzverhalinis eingestelt).
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8.3 Anschlusswerte

8.3.1 Anschlussfunktionen

Leistungsteil und Analogeingangsanschliisse

Analogeingang

(Quelle
HilfsFrequenz-
sollwert)

(Analogeingang
smonitor)

Benutzt fiir PID-Prozesssollwertssignal oder dessen
Riickkopplung.

Benutzt als zusitzliche Hilfseinstellung fiir
verschiedene Frequenzsollwertsquellen.

Das periphere Analogsignal kann auf dem Bedienteil

angezeigt werden. (Anzeigekoeffizient: giiltig)

8-6

o oen L
§ s Symbol Bezeichnung Funktionen Zugehorige
= Parameter
v
L1/R, L2/S, |Leistungsteil- Anschluss der 3-phasigen-Netzes.
L3/T Spannungseingé
nge
U, V,W Umrichterausgd | Anschluss eines Drehstrommotors.
nge
RO, TO Zusitzlicher Zur Pufferung der Steuerteil-Stromversorgung
Spannungseingan | Wechselspannungsleitungen wie
g fiir Steuerteil Eingangsspannungsleitungen anschlieen.
P1, P(+) Anschluss Anschluss einer Zwischenkreisdrossel (DCR) zur
Zwischenkreis- Verbesserung des Leistungsfaktors (eine Option fiir
5 drossel Umrichter mit maximal 55 kW Leistung).
%D P(+), N(-) |Zwischenkreisbus | Anschluss eines Zwischenkreisbusses anderer
2 Umrichter. An diese Klemmen kann auch eine
3 optionale Energieriickspeiseeinheit angeschlossen
werden.
R1,T1 Hilfsspannungse | Normalerweise brauchen diese Klemmen nicht
ingang fiir die benutzt zu werden. In einem Netz mit PWM-
Lifter Energieriickspeiseeinheit (RHC-Serie) werden diese
Klemmen zum Anschluss einer Hilfsspannung fiir die
Liifter verwendet.
% G Erdung fiir Erdungsanschliisse fiir Umrichterchassis (oder
Umrichter und Gehiuse) und Motor. Eine der Klemmen erden und
Motor die Erdungsklemme des Motors anschlief3en.
Umrichter besitzen zwei gleichartig funktionierende
Erdungsklemmen.
[13] Potentiometer- | Netzspannung (+10 VDC) fiir
Strom- Frequenzsollwertpotentiometer (Potentiometer: 1 bis
versorgung 5 kQ) )
Maximal zuldssiger Ausgangsstrom: 10 mA
[12] Spannungs- Die Frequenz wird entsprechend der externen FO1, F18,
eingang Analogeingangsspannung programmiert. C30,
. . C32-C34,
0 bis +10 VDC/0 bis 100 % E61
(Normalbetrieb)
0 bis +5 VDC/0 bis 100 % oder +1 bis +5 VDC/0 bis
100 % konnen iiber Parametereinstellungen
ausgewdhlt werden.
(Inversbetrieb) | 410 pis 0 VDC/0 bis 100 % (umschaltbar durch E01-E05,
digitales Eingangssignal) E98, E99




8.3 Anschlusswerte

Elektrische Eigenschaften von Klemme [12]

« FEingangsimpedanz: 22 kQ
»  Maximal zuldssige Eingangss]())annung: +15 VDC
(Ist die Eingangsspannung +10 VDC oder hoher, nimmt der

Umrichter an, dass sie +10 VDC betrégt.)

g "dey|
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Zugehorig

(PID-Regelung)

Anschlussbefehl (IVS) )

Benutzt fiir PID-Prozesssollwertsignal oder dessen

o e
Z § Symbol Bezeichnung Funktionen e
&N Parameter
[C1] Stromeingang Die Frequenz wird entsprechend dem externen FO1, F18,
Analogeingangsstrom programmiert. C30,
(Normalbetrieb) | 4 bis 20 mA DC/0 bis 100% C37-C39,
E62, EO1-
(Inversbetrieb) | 7 pis 4 mA DC/0 bis 100 % (umschaltbar durch E05, E98,
digitales Eingangssignal) E99
(PID-Regelung) | Benutzt fiir PID-Prozesssollwertsignal oder dessen
Riickkopplung.
(HilfsFrequenzs | Benutzt als zusitzliche Hilfseinstellung fiir
o0 ollwert) verschiedene Frequenzsollwerte.
- )
ED (Analogeingang | Das periphere Analogsignal kann auf dem Bedienteil
g) smonitor) angezeigt werden. (Anzeigekoeffizient: giiltig)
o)
Tg Elektrische Eigenschaften von Klemme -
< [C1] = Steuerteil >
: . DC+10V
 Eingangsimpedanz: 250 Q [13]
» Maximal zulédssiger Eingangsstrom:
+30 mA DC
(ibersteigt der Eingangsstrom I
+20 mA DC, begrenzt ihn der AD-Wandler
Unmrichter auf +20 mA DC.)
oV
Abbildung 8.1 A-D-Wandlung
[V2] Spannungs- Die Frequenz wird entsprechend der externen FO1, F18,
eingang Analogeingangsspannung programmiert. C30,
. . C42-C44,
0 bis +10 VDC/0 bis 100 % E63
0 (Normalbetrieb)
S 0 bis +5 VDC/0 bis 100 % oder +1 bis +5 VDC/0 bis EO01-E05
= 100 % konnen iiber Parametereinstellungen ;
<@ N E98, E99
X ausgewdihlt werden.
= .
= (Inversbetrieb) | | 1() bis 0 VDC/0 bis 100 % (umschaltbar durch

Riickkopplung.
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8.3 Anschlusswerte

(Potentialgetrennt zu den Anschliissen [CM] und
[CMY].)

2 . . Zugehorige
< Symbol Bezeichnung Funktionen Parameter
[V2] (Fir PTC- Anschluss von PTC- (positiver
Thermistor) Temperaturkoeffizient) Thermistor zum Motorschutz.
Der Schiebeschalter SW5 auf der Steuerplatine muss
in Stellung PTC stehen (siehe "Einstellen der
Schiebeschalter" auf Seite 8-25).
Die nachstehende Abbildung zeigt die interne
Schaltung, bei der SW5 (Umschaltung des Eingangs
von Klemme [V2] zwischen V2 und PTC) in Stellung
PTC ist. Einzelheiten zu SWS5 siehe "Einstellen der
Schiebeschalter" auf Seite 8-25. In diesem Fall
miissen Sie die Werte von Parameter H26 abédndern.
< Steverteil >
+10V DC
[ Betriebswerl }
z H27 |y
5o - [v] Komparator ——m
g (: U »
) externer
on
% Widarstand e
g 237 Q)
o
Abbildung 8.2 Interne Schaltung (SW5 in Stellung
PTC)
(HilfsFrequenzs | Benutzt als zusitzliche Hilfseinstellung fiir
ollwert) verschiedene Frequenzsollwerte.
(Analogeingang | Das periphere Analogsignal kann auf dem Bedienteil
smonitor) angezeigt werden. (Anzeigekoeffizient: giiltig)
Elektrische Eigenschaften von Klemme [V2]
- Eingangsimpedanz: 22 kQ
«  Maximal zulissige Eingangsspannung: +15 VDC
(Ist die Eingangsspannung +10 VDC oder hoher, nimmt der
Umrichter an, dass sie +10 VDC betrigt.)
[11] Analoge Masse fiir analoge Eingangssignale ([13], [12], [C1],
Masse [V2] und [FMA])

8-9
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Klassifi-
zierung

Symbol

Zugehorig

Bezeichnung Funktionen e

Parameter

Analogeingang

({ Hinweis -

Da Analogsignale mit geringer Spannung bearbeitet werden, sind diese Signale
besonders empfindlich gegen Stérungen von auflen. Verlegen Sie die Leitungen
so kurz wie méglich (innerhalb von 20 m) und verwenden Sie geschirmte Kabel.
Prinzipiell sind die Abschirmungen der Leitungen zu erden. Bei erheblichen
externen Storungen kann eine Verbindung mit Klemme [11] wirksam sein. Wie
Abbildung 8.3 zeigt erhoht die Erdung des Schirms an einem Punkt die
Abschirmwirkung.

Benutzen Sie ein Doppelkontaktrelais fiir Signale mit geringer Spannung, wenn
das Relais im Steuerteil eingesetzt wird. SchlieBen Sie den Relaiskontakt nicht
an Klemme [11] an.

Wird der Umrichter an ein externes Gerdt angeschlossen, welches das
Analogsignal ausgibt, kann durch die vom Umrichter erzeugten elektrischen
Storungen eine Funktionsstérung verursacht werden. In diesem Fall ist
entsprechend den Umsténden ein Ferritkern (ein Ringkern oder dhnliches) an das
Gerit anzuschlieBen, welches das Signal ausgibt, und/oder ein Kondensator mit
guten  Ableiteigenschaften  fir  hohe  Frequenzen  zwischen  die
Steuersignalleitungen zu legen (siehe Abbildung 8.4).

Legen Sie an Klemme [C1] keine Spannung an, die hoher als +7,5 VDC ist. Sie
konnen hierdurch die internen Steuerteile beschidigen.

Geschirmte Leitung <Steuerteil> < Analogausgang > Kondensator <Steuerteil>

Externes Gerat 0.0221F

Ly [13] 50V

‘:: o 4>—<} (( )) O 1121

L.

[

Fotentiometer w — — —

1k0) bis 5 kQ

‘fl 111 z(/ x) [11]
______ Ferritkern

{Drihte gleicher Phase

- durchfiihren oder 2- oder 3-mal
um den Ferritkern winden)

Abbildung 8.3 Anschluss von geschirmter Leitung Abbildung 8.4 Beispiel elektrischer Storverminderung




8.3 Anschlusswerte

Digitaleingangsanschliisse

WNIdS-
sifizie-

4
E
q

Symbol

Bezeichnung

Funktionen

Zugehorige
Parameter

Digitaleingénge

[X1]

Digitaleingang
1

[X2]

Digitaleingang
2

[X3]

Digitaleingang
3

[X4]

Digitaleingang
4

[X5]

Digitaleingang
5

[FWD]

Vorwirts-
laufbefehl

[REV]

Riickwirts-
laufbefehl

(1) Durch Einstellen der Parameter EO1 bis EOS,
E98 und E99 konnen den Klemmen [X1] bis
[X5], [FWD] und [REV] die verschiedenen
Signale (wie Freilauf, Alarm von externen
Gerdten oder Festfrequenzen) zugeordnet
werden. Einzelheiten siehe Kapitel 9, Abschnitt
9.2 "Ubersicht iiber die Parameter".

(2) Der Eingabemodus (SOURCE/SINK) kann iiber
den internen Schiebeschalter —umgeschaltet
werden. (Siehe "Einstellen der Schiebeschalter”
auf Seite 8-25.)

(3) Schaltet den Logikwert (1/0) fiir EIN/AUS der
Klemmen [X1] bis [X5], [FWD] oder [REV] und
[CM] um. Ist der Logikwert fiir EIN zwischen
[X1] und [CM] im normalen Logiksystem gleich
1, ist im inversen Logiksystem AUS=1, und
umgekehrt.

(4) Das negative Logiksystem ist nicht anwendbar
auf die (FWD) und (REV) zugeordneten
Anschliisse.

(Technische Daten der Digitaleingangskreise)

< Steuertsil >

PLC) +24V DC
-1 N
=T |

Optokoppler

1
1
' i
SOURCE | i
1
1
— 1
1

1X1) bis [X5].
[FWD].[REV] e

[CM]

Abbildung 8.5
Digitaleingangskreis

Min. Max.

Parameter

Betriebs- II:ZIN-l
spannung ege

(SINK) AUS-
Pegel

EIN-

Betriebs-
Pegel
AUS-

(SOURCE)
Pegel

Betriebsstrom bei E{)N
(Eingangsspannung bei
o%)

ov 2V

22V 27V

22V 27V

ov 2V

2,5 mA 5 mA

Zulidssiger Reststrom bei

- 0,5 mA

EO1

E02

E03

E04

EO5

E98

E99

[PLC]

SPS-Signal-
spannung

Anschluss an Versorgungsspannung von SPS-
Ausgangssignal

(Nennspannung: +24 VDC: Zuléssiger Bereich: +22
bis +27 VDC)

Dieser Anschluss liefert auch die Spannung fiir die an
den Transistorausgangsklemmen [Y1] bis [Y3]
angeschlossenen Stromkreise. Weitere Informationen
sieche "Analogausgangs-, Impulsausgangs-,
Transistorausgangs- und Relaisausgangsanschliisse"
in diesem Abschnitt.

[CM]

Digitales
Bezugs-
potential

Zwei Masseanschliisse fiir digitale
Eingangssignalanschliisse und Ausgangklemme
[FMP].

Diese Anschliisse sind zu den Klemmen [11]s und
[CMY] potentialgetrennt.
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NIdS-

sifizie-

Zugehorige

Symbol Bezeichnung Funktionen Parameter

Digitaleingénge

Tipp W Verwendung eines Relaiskontakis, um [X1], [X2], [X3], [X4], [X5], [FWD] oder
[REV] EIN oder AUS zu schalten.

Abbildung 8.6 zeigt zwei Beispiele eines Stromkreises, der einen Relaiskontakt zum
ein- oder ausschalten der Steuersignaleingidnge [X1], [X2], [X3], [X4], [X5], [FWD]
oder [REV] verwendet. Wihrend der Schiebeschalter SW1 in Stromkreis (a) auf
SINK gestellt wurde, steht er in Stromkreis (b) auf SOURCE.

Hinweis: Zur Konfiguration dieser Schaltkreisarten ein Relais hoher Qualitét
einsetzen (empfohlenes Produkt: Fuji Steuerrelais Modell HH54PW.)

il
<Steuertell » < Steuerteil >

SOURCE

[X1] bis [X5], /—C [%1] bis [X5],

[FWDLIREV] Oplokoppler [FWD,[REV] Optokoppler

Ty
T[CM] C([CM]

(a) Schalter in Stellung SINK (b) Schalter in Stellung SOURCE

Abbildung 8.6 Schaltkreiskonfiguration mit Relaiskontakt

B Verwendung einer speicherprogrammierbaren Steuerung (SPS), um [X1], [X2],
[X3], [X4], [X5], [FWD] oder [REV] EIN oder AUS zu schalten.

Abbildung 8.7 zeigt zwei Beispiele eines Stromkreises, der eine
speicherprogrammierbare ~ Steuerung zum ein- oder ausschalten der
Steuersignaleinginge [X1], [X2], [X3], [X4], [X5], [FWD] oder [REV] verwendet.
Wihrend der Schalter SW1 in Stromkreis (a) auf SINK gestellt wurde, steht er in
Stromkreis (b) auf SOURCE.

Im nachstehenden Stromkreis (a) wird durch KurzschlieBen oder Offnen des Open-
Collector-Kreises des Transistors in der SPS iiber eine externe Netzspannung das
Steuersignal [X1], [X2], [X3], [FWD] oder [REV] ein- oder ausgeschaltet. Bei
Verwendung dieses Stromkreistyps ist folgendes zu beachten:

- Den + Anschluss der externen Spannungsquelle (die von der SPS-Spannung
potentialgetrennt sein muss) mit der Klemme [PLC] des Umrichters verbinden.

- Klemme [CM] des Umrichters nicht mit dem Masseanschluss der SPS verbinden.

<$Feir:|!rl:rmrarrmi!r~ > < Stauerteil > < SIHUWW”’J'GN'W'> < Steuertail >

3

bare Steuening bare Steuerung
o . (7

[PLC]

SINK

|
SOURCE :
|

SOURCE

]
—L | x11bis [x51, b [1] bis [X5],
[FWD],[REV] Optakoppler [FWD],[REV] Optokoppler

j’[cw - I oM

Il
+24V DC

(a) Schalter in Stellung SINK (b) Schalter in Stellung SOURCE
Abbildung 8.7 Schaltkreiskonfiguration mit SPS

(Einzelheiten zur Einstellung des Schiebeschalters siehe "Einstellen der
Schiebeschalter" auf Seite 8-25.)
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8.3 Anschlusswerte

m Den Digitaleingangsanschliissen zugeordnete Befehle

z E i Befehl Befehlsbezeichn Funktionen Zugehorige
2Rl ung Parameter
(FWD) Vorwirtslauf (FWD) EIN: Der Motor lduft vorwirts. E98, E99
(FWD) AUS: Der Motor bremst ab und stoppt. (=98)
Sind (FWD) und (REV) gleichzeitig EIN, bewirkt
der Umrichter ein sofortiges Verzégern und Stoppen
des Motors. Dieser Befehl kann nur den Klemmen
[FWD] und [REV] zugewiesen werden.
(REV) Riickwirtslauf (REV) EIN: Der Motor lduft riickwarts. E98, E99
(REV) AUS: Der Motor bremst ab und stoppt. (=98)
Sind (FWD) und (REV) gleichzeitig EIN, bewirkt
der Umrichter ein sofortiges Verzégern und Stoppen
des Motors. Dieser Befehl kann nur den Klemmen
[FWD] und [REV] zugewiesen werden.
(SS1) Festfrequenz 8-Stufen-Betrieb kann durchgefiihrt werden mit E01-EO05,
einstellen EIN/AUS-Signalen bei (SS1), (SS2) und (SS4). E98, E99
Festfrequenz 0 gibt die iiber das Bedienteil oder ein (=0.1.2)
(SS2) analoges Signal eingestellte Frequenz an. C05-C11
= - =0,00-
5 estfrequenz 120.0 Hz
= Digitaleingang | 0 [ 1 | 2| 3| 4[5]6] 7
£ |(SS4) (SS1) — [ON| = |ON| = [ON]| — |ON
5 (SS2) —|—[OoN]|ON] =] —]ON][ON
S (SS4) —|—|=—|—|ON|ON|ON|ON
N EEEr
; (HLD) 3-Leiter-Betrieb | Fiir 3-Leiter-Betrieb verwendet. EO01-EQ5,
5 -
2 aktivieren (HLD) EIN: Der Umrichter hilt den Befehl E98, E99
= (FWD) oder (REV) selbst. (=6)
Q
é’ (HLD) AUS: Der Umrichter 16st die
% Selbsthaltung.
= IRl S
20 BX) Motor Freilauf (BX) EIN: Der Umrichterausgang wird sofort | EO1-E0S5,
'% gestoppt und der Motor l4uft aus. E98, E99
ED (Es wird kein Alarmsignal ausgegeben.) =7
% (RST) Alarm (RST) EIN: Der Alarmstatus wird riickgesetzt. | EO1-EOS,
A riicksetzen (Das EIN-Signal muss mindestens 10 ms lang anstehen.) 1(3_92’) E99
(THR) Externe (THR) AUS: Der Umrichterausgang wird E01-E05,
Alarmauslésung gestoppt und der Motor lauft aus. E98, E99
aktivieren Alarmsignal fiir Alarmcode OH2 wird ausgegeben. =9)
(Hz2/Hz1) | Umschaltung (Hz2/Hz1) EIN: Frequenzsollwert 2 ist wirksam. EO1-EO5,
Fre _ E98, E99
quenz
sollwert 2/1 =1D
FO1 =0-7
C30=0-7
(DCBRK) DC-Bremse (DCBRK) EIN: Beginnt den DC-Bremsvorgang. EO1-E05,
aktivieren E98, E99
(=13)
F20-F22
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erkennen, wenn zwischen
Umrichter und Motor ein
Leistungsschalter liegt, so dass der
Hilfskontakt B aus dem
offentlichen Netz oder dem
Werksnetz betrieben wird.
Entsprechend hilft dieses Signal
dabei, den Umrichter bei
Spannungsriickkehr wieder weich
hochzufahren.

z E i Befehl Befehlsbezeichn Funktionen Zugehorige
= ung Parameter
(SW50) Umschalten auf | (SW50) EIN: Startet bei 50 Hz. EO1-EO05,
Netzbetrieb E98, E99
(50 Hz) (=15)
(SW60) Umschalten auf | (SW60) EIN: Startet bei 60 Hz. EO1-EO05,
Netzbetrieb E98, E99
(60 Hz) (=16)
(UP) AUF (DCBRK) EIN: Die Ausgangsfrequenz steigt, EO1-E05,
(Ausgangs- solange der Stromkreis iiber (UP) E98, E99
frequenz und CM angeschlossen ist. =17)
L) erhOhen)
= F01, C30,
ko, JO2
e s Y PR
£ |(DOWN) AB (DOWN) EIN:  Die Ausgangsfrequenz fillt, EO1-E05,
-§ (Ausgangs- solange der Stromkreis iiber E98, E99
3 frequenz (DOWN) und CM angeschlossen (=18)
o0 verringern) ist.
R FO01, C30,
5 702
B
§ (WE-KP) Schreiben von (WE-KP) EIN: Die Parameterwerte konnen iiber EO1-EO05,
§ Bedienteil das Bedienteil verdndert werden. E98, E99
%0 freigeben (Werte konnen verindert werden, wenn diese =19
%0 Funktion nicht zugewiesen ist.) FOO
O O Y A
‘&0 | (Hz/PID) PID-Regelung (Hz/PID) EIN:  Dieses Signal hebt die PID- EO1-EO05,
A aufheben Regelung auf und schaltet auf E98, E99
5 Betrieb mit der iiber (=20)
A FestFrequenzsollwert, J01-J06
Bedienteileingabe oder
Analogeingang festgelegten J10-J19
Frequenz um. FO01 =0-7
Ig_!_“ Einzelheiten zu den Werten JO1 bis JO6 siche | C30 = 0-7
Kapitel 9, "PARAMETER".
aIvs) Umschalten (IVS) EIN: Dieses Signal schaltet den durch EO01-EO05,
) Frequenzeinstellungen oder PID- E98, E99
Normalbetrieb/ Regelung festgelegten Betrieb (=21)
Inversbetrieb zwischen normal und invers um. C53. 701
L) Verriegelung (IL) EIN: Dieses Signal sperrt den Umrichter |EO01-EOS,
bei Auftreten eines kurzzeitigen E98, E99
Spannungsausfalls, um den (=22)
Spannungsausfall deutlich zu Fl4

8-14



8.3 Anschlusswerte

'§ E i Befehl Befehlsbezeichn Funktionen Zugehorige
2Rl ung Parameter
(LE) Kommunikationsv | (LE) EIN: Solange der Stromkreis iiber (LE) EO01-E05,
erbindung iiber und (CM) kurzgeschlossen ist, lauft | E98, E99
RS485 oder der Umrichter entsprechend den (=24)
Feldbus (Option) Befehlen, die iiber den Standard-
freigeben oder Zusatz-RS485- oder Feldbus- | H30=3
(Option) Kommunikationsport 99
d y
gesendet werden.
(U-DI) Universal-DI (U-DI) EIN: Ein beliebiges EO1-E05,
Digitaleingangssignal wird an die E98, E99
Hostgerite gesendet. (=25)
(STM) Starteigenschaften | (STM) EIN: Starten eines ungesteuert laufenden | EQ1-EQS,
einstellen Motors E98, E99
(=26)
[}
R | (STOP) Zwangsstopp (STOP) OFF: Der Umrichter wird innerhalb der EO1-E05,
Q angegebenen Verzogerungszeit E98, E99
g zwangsweise gestoppt. (=30)
I N O ..o
; (PID-RST) |PID-Integral-und | (PID-RST) EIN: PID-Integration und Differentiation |E01-EOS,
% Differential- werden riickgesetzt. E98, E99
= komponenten (=33)
2 iick
g rucksetzen JO 1 -JO6
&n J10-J19
g ______________________________________________________________________________________________________
%D (PID-HLD) |PID-Integral- (PID-HLD) EIN: PID-Integration wird EO01-E05,
= komponente voriibergehend gestoppt. E98, E99
5 halten (=34)
A 101-J06
5
A J10-J19
(LOC) Bedienteil- (LOC) EIN: Die iiber das Bedienteil EO01-E05,
betrieb eingegebenen Lauf- und E98, E99
(Bedienteil) Frequenzsollwerte sind giiltig. (=35)
wihlen
(RE) Betrieb (RE) EIN: Nach Eingabe eines Laufbefehls EO1-E05,
freigeben startet der Betrieb bei Aktivierung | E98, E99
von (RE). (=38)
(DWP) Motor (DWP) EIN: Durch den Motor fliet ein Strom EO1-E05,
vor Betauung der verhindert, dass die E98, E99
schiitzen Motortemperatur beim Anhalten (=39)
des Umrichters abfillt. Hierdurch
wird Taubildung verhindert. {: 2212’ F21,
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Sind (FWD2) und (REV2) gleichzeitig EIN, bewirkt
der Umrichter ein sofortiges Verzégern und Stoppen

des Motors.

S8 Befehl Befehls- Funktionen Zugehorige
o bezeichnung Parameter
(ISW50) Integrierte (ISW50) EIN:  Netzbetrieb startet entsprechend EO01-EO05,
Abfolge zum der im Umrichter integrierten E98, E99
Umschalten auf Umschaltfolge. (Fiir 50-Hz-Netz) (=40)
Netzbetrieb
(50 Hz) 122
© freigeben
% ________________________________________________________________________________________________________
S | ISW60) Integrierte (ISW60) EIN:  Netzbetrieb startet entsprechend EO1-EO05,
ﬁ Abfolge zum der im Umrichter integrierten E98, E99
§ Umschalten auf Umschaltfolge. (Fiir 60-Hz-Netz) (=41
S Netzbetrieb
S (60 Hz) 122
1 freigeben
S IR B SR SR
=)
g (FR2/FR1) |Umschaltung (FR2/FR1) EIN: Die Laufbefehlquelle schaltet um EO1-EO05,
E= Laufbefehl 2/1 zu (FWD2) oder (REV?2). E98, E99
e (=87)
g F02
té[) ________________________________________________________________________________________________________
S | (FWD2) Vorwirtslauf 2 (FWD2) EIN:  Der Motor lduft vorwarts. EO1-E05,
'E (FWD2) AUS:  Der Motor bremst ab und stoppt. E98, E99
.*?D Sind (FWD?2) und (REV2) gleichzeitig EIN, bewirkt (=88)
&) der Umrichter ein sofortiges Verzégern und Stoppen
5 des Motors.
e e
(REV2) Riickwirtslauf 2 | (REV2) EIN: Der Motor lauft riickwérts. EO1-EO05,
(REV2) AUS:  Der Motor bremst ab und stoppt. E9§,9E99
(=89)

8-16



8.3 Anschlusswerte

Analogausgangs-, Impulsausgangs-, Transistorausgangs- und Relaisausgangsanschliisse

= E Symbol Bezeichnung Funktionen ZPugehorlge
@ arameter

[FMA] Analogmonitor Das Monitorsignal fiir analoge Gleichspannung (0 |F29-F31
bis +10 V) oder analogen Gleichstrom (+4 bis +20
mA) wird ausgegeben. Sie konnen einen der
Ausgiinge auswihlen iiber den Schiebeschalter SW4
auf der Steuerplatine (sieche "Einstellen der
Schiebeschalter" auf Seite 8-25.) und eine Anderung
der Werte von Parameter F29. Sie kénnen auch die
folgenden Signalfunktionen mit Parameter F31
auswihlen.

* Ausgangsfrequenz * Ausgangsstrom
* Ausgangsspannung * Ausgangsmoment
+ Lastfaktor * Eingangsleistung
+ PID-Riickkopplungswert* Zwischenkreisspannung
* Universal-AO * Motorausgang
* Analogausgangswert max. * PID-Befehl
* PID-Ausgang
* Eingangsimpedanz des externen Gerits:
Min. 5 kQ (0 bis 10 VDC Ausgang)
Eingangsimpedanz des externen Gerits:
Max. 500 Q (4 bis 20 mA DC Ausgang)
* Bei Ausgabe von 0 bis 10 VDC kann ein
Ausgabewert von weniger als 0,3 V zu 0,0 V
e werden.
<
7y * Im Bereich von 0 bis 10 VDC kann der Anschluss
5) bis zu zwei Metern mit einer Impedanz von
ko) 10 kQ betrieben werden. Bei Stromausgang kann
s max. 1 Meter mit einer Impedanz von 500 Q
< betrieben werden (einstellbarer
Verstirkungsbereich: 0 bis 200%)

[FMI] Analogmonitor Das Monitorsignal fiir analogen Gleichstrom (+4 bis | F34,F35
+20 mA) wird ausgegeben. Sie konnen eine der
folgenden Signalfunktionen mit Parameter F35
auswihlen.

* Ausgangsfrequenz * Ausgangsstrom
* Ausgangsspannung * Ausgangsmoment
+ Lastfaktor * Eingangsleistung
+ PID-Riickkopplungswert* Zwischenkreispannung
* Universal-AO *+ Motorausgang
* Analogausgangswert max. * PID-Befehl
* PID-Ausgang
* Eingangsimpedanz des externen Gerits:
Max. 500 Q
Bei einer Impedanz von maximal 500 Q kann ein
analoges Voltmeter betrieben werden.
(Einstellbarer Verstarkungsbereich: 0 bis 200%)

[11] Analoge Masse Zwei Masseanschliisse fiir Analogeingangs- und
-ausgangs-Signalanschliisse
Diese Anschliisse sind zu den Klemmen [CM]s und
[CMY] potentialgetrennt.

[CM] Digitales Zwei Masseanschliisse fiir digitale FEingangs-

%‘3 Bezugspotential signalanschliisse und Ausgangsklemme [FMP].
o Diese Anschliisse sind zu den anderen Masse-
= anschliissen [11]s und [CMY] potentialgetrennt.
2. Dies sind die mit dem Masseanschluss [CM]s der
E digitalen Eingénge gemeinsam genutzten

Anschliisse.
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NIdS=

sifizie-

Bezeichnung

Funktionen

Zugehorige
Parameter

Transistorausgéinge

Transistor-
ausgang 1

Transistor-
ausgang 2

Transistor-
ausgang 3

(1) Verschiedene Signale wie Umrichter lduft,
Drehzahl/Frequenz  erreicht und  Uberlast-
Frithwarnung konnen durch FEinstellen der
Parameter E20, E21 und E22 beliebig den
Klemmen [Y1] bis [Y3] zugeordnet werden.
Einzelheiten siehe Kapitel 9, Abschnitt 9.2
"Ubersicht iiber die Parameter".

(2) Schaltet den Logikwert (1/0) fir EIN/AUS der
Klemmen [Y1] bis [Y3] und [CMY] um. Ist der
Logikwert fiir EIN fiir [Y1] bis [Y3] und [CM]
im normalen Logiksystem gleich 1, ist im
negativen Logiksystem AUS=1, und umgekehrt.

Technische Daten Transistorausgangskreis

<Steuerteil>

Optokoppler Strom
Zk (1]
bis

Y3]

-

[CMY]

I his 35V

Abbildung 8.8 Transistorausgangskreis

Parameter Max.

Betricbss EIN-Pegel 3V

pannung | AyS-pegel 27V

Maximaler Laststrom

bei EIN >0 mA

Reststrom bei AUS 0,1 mA

Abbildung 8.9 zeigt das Beispiel einer Verbindung
zwischen dem Steuerteil und einer SPS.

(Hinweis « Steuert ein Transistorausgang ein
Steuerrelais an, sind die

Spulenanschliisse des Relais mit einer
Loschdiode zu beschalten.

« Muss ein am Transistorausgang
angeschlossenes Gerit mit
Gleichspannung versorgt werden, wird
die Spannung (+24 VDC: zuldssiger
Bereich: +22 to +27 VDC, max. 50 mA)
iiber die Klemme [PLC] eingespeist. Die
Klemmen [CMY] und [CM] werden in
diesem Fall gebriickt.

E20

E21

Spannuna

E22

[CMY]

Masse
Transistor-
ausginge

Masseanschluss fiir Transistorausgang-
Signalanschliisse

Dieser Anschluss ist zu den Klemmen [CM]s und [11]
potentialgetrennt.
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8.3 Anschlusswerte

e %D Symbol Bezeichnung Funktionen Zugehorige
&= Parameter
¥
@ B Anschluss einer speicherprogrammierbaren Steuerung (SPS) an die Klemmen
[Y1], [Y2] oder [Y3]
Abbildung 8.9 zeigt zwei Beispiele einer Verbindung zwischen dem
Transistorausgang des Umrichter-Steuerteiles und einer SPS. Im Beispiel (a) dient
der Eingangskreis der SPS als Sink fiir den Steuerteilausgang, wihrend er in Beispiel
o (b) als Source fiir den Ausgang dient.
:g <Steuerteil> < SDEU‘:: EZE‘;TL"E“" <Steuerteil> < spel;.;y:rgg:::;u>
% CO0——-=— 1I
§ g i :
2 bis | [
z vl ] i
| = L
I lcMY] el vl | 5] e— | T
/ > SOURCE-Eingang
(a) SPS als Sink (a) SPS als Source
Abbildung 8.9 Anschluss von SPS an Steuerteil
[Y5A/C] Universal- (1) Ein Universal-Relaiskontaktausgang, der auch E24
Relaisausgang als Funktion des Transistorausgangsanschlusses
[Y1], [Y2] oder [Y3] verwendbar ist.
Kontaktleistung:
250 VAC 0,3 A, cos ¢ = 0,3, 48 VDC, 0,5 Al
(2) Schalten des Ausgangs mit normaler/negativer
Logik gilt fiir die folgenden beiden
Kontaktausgangsmodi: "Aktiv EIN" (Anschliisse
[Y5A] und [Y5C] sind geschlossen (erregt),
wenn das Signal aktiv ist) und "Aktiv AUS" (die
normalerweise geschlossenen Anschliisse [YSA]
und [Y5C] sind offen (nicht erregt), wenn das
2 Signal aktiv ist).
=§D [30A/B/C] | Alarm- (1) Gibt bei Aktivierung einer Schutzfunktion zum E27
é relaisausgang Stoppen des Motors ein Kontaktsignal (SPDT)
Z (fiir beliebigen aus.
E Alarm) Kontaktleistung:

250 VAC 0,3 A, cos ¢ = 0,3, ¥8 VDC, 0,5 Al

(2) Jedes den Klemmen [Y1] bis [Y3] zugeordnete
Ausgangssignal kann auch diesem Relaiskontakt
zur Verwendung als Signalausgang zugewiesen
werden.

(3) Schalten des Ausgangs mit normaler/negativer
Logik gilt fiir die folgenden beiden
Kontaktausgangsmodi: "Anschliisse [30A] und
[30C] sind geschlossen (erregt) fiir
Signalausgang EIN (aktiv EIN)" oder
"Anschliisse [30B] und [30C] sind geschlossen
(nicht erregt) fiir Signalausgang EIN (aktiv
AUS)."
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B Transistorausgangsanschliissen zugewiesene Signale

Umrichterausgang
umschalten

= o . .
2 § Signal Signal- Funktionen Zugehorige
o 8 bezeichnung Parameter
(RUN) Umrichter 1duft | Wird eingeschaltet, wenn die Ausgangsfrequenz E20-E22,
hoher als die Startfrequenz ist. E24, E27
(=0)
(RUN2) Unmrichter- Wird eingeschaltet, wenn der Umrichter mit einer E20-E22,
ausgang ein Frequenz lduft, die unter der Startfrequenz liegt, oder |E24, E27
wenn eine Gleichstrombremsung liuft. (=35)
(FAR) Frequenz- Wird eingeschaltet, wenn die Ausgangsfrequenz die | E20-E22,
sollwert erreicht | Bezugsfrequenz erreicht. E24, E27
(Hystereseband (fest): 2,5 Hz) =D
(FDT) Frequenz Wird eingeschaltet, wenn die Ausgangsfrequenz den | E20-E22,
erkannt voreingestellten Eckwert itiberschreitet. E24, E27
Das Signal verschwindet, wenn die (=2)
= Ausgangsfrequenz wieder unter den voreingestellten | E31
g Eckwert abfillt.
(ﬁ (Hystereseband (fest): 1,0 Hz)
o
'%) (LU) Unterspannung | Wird eingeschaltet, wenn die E20-E22,
% erkannt Zwischenkreisspannung unter den erlaubten Wert E24, E27
&0 fallt. Der Motor stoppt unmittelbar. =3)
< T e E
§ IoL) Umrichter- Wird eingeschaltet, wenn die Uberstrombegrenzung | E20-E22,
2 Ausgangs- anspricht oder die Zwischenkreisiiberwachung aktiv | E24, E27
;_; begrenzung wird (=5)
§ F43, F44
%‘3 H12, H69
S L L A
§ (IPF) Automatischer Wird eingeschaltet wihrend eines automatischen E20-E22,
) Wiederanlauf Wiederanlaufs (nach der Spannungswiederkehr im E24, E27
& nach kurzem Anschluss an einen kurzen Spannungsausfall und bis | (= 6)
g Spannungs- zum Abschluss des Wiederanlaufs).
= ausfall F14
(OL) Motoriiberlast- | Wird als Frithwarnsignal eingeschaltet, wenn eine E20-E22,
Frithwarnung Motoriiberlastung zu erwarten ist E24, E27
=7
F10-F12
(RDY) Umrichter Wird eingeschaltet, wenn der Umrichter E20-E22,
betriebsbereit betriebsbereit wird. E24, E27
(=10)
(SW88) Motorantriebsquel | Steuert den Leistungsschalter auf der Netzseite, um E20-E22,
le zwischen die Motorantriebsquelle zwischen Netz und E24, E27
Netzspannung und | Umrichterausgidngen umzuschalten. (=11
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8.3 Anschlusswerte

o0 . s
2 § Signal Signal- Funktionen Zugehbrige
o 8 bezeichnung Parameter
(SW52-2) | Motorantriebsquel | Steuert den Leistungsschalter auf der Umrichter- E20-E22,
le zwischen Ausgangsseite (Sekundirseite), um die E24, E27
Netzspannung und | Motorantriebsquelle zwischen Netz und Umrichter (=12)
Umrichterausgang | umzuschalten.
umschalten
(SW52-1) Motorantriebsquel | Steuert den Leistungsschalter auf der Umrichter- E20-E22,
le zwischen Eingangsseite (Primérseite), um die E24, E27
Netzspannung und | Motorantriebsquelle zwischen Netz und Umrichter (=13)
Umrichterausgang | umzuschalten.
umschalten
(AX) Auswahl der AX- | Steuert den Leistungsschalter auf der Umrichter- E20-E22,
Anschlussfunktion | Eingangsseite (Primérseite). E24, E27
(=15)
(FAN) Kiihlliifter in Wird eingeschaltet, wenn der Kiihlliifter 1duft. E20-E22,
Betrieb E24, E27
(=25)
= S O e
-C%D (TRY) Auto-Reset Wird eingeschaltet, wenn die E20-E22,
0 Wiederholungsversuchfunktion aktiviert ist (HO4 # E24, E27
p 0). (=26)
2
g HO4, HO5
N A i A A s R e ————
: (U-DO) Universal-DO Wird eingeschaltet, um ein Peripheriegerit E20-E22,
2 entsprechend den Signalen vom Hostgerit zu steuern. | E24, E27
= (=27)
e
é (OH) Frithwarnung Wird eingeschaltet als vorherschauende Warnung, E20-E22,
o Kiihlkorperiiber | ehe der Umrichter wegen eines iiberhitzten E24, E27
= hitzung Kiihlkorpers abschaltet. (=28)
)
é Dieses Signal wird auch eingeschaltet, wenn der
I eingebaute Gleichspannungsliifter (eingesetzt in
2 Umrichtern der Serie 200V mit 45 kW oder mehr
§ oder Umrichtern der Serie 400V mit 55 kW oder
= mehr) blockiert ist.
(LIFE) Lebensdauer- Ausgabe von Alarmsignalen entsprechend der E20-E22,
alarm voreingestellten Lebensdauer. E24, E27
Dieses Signal wird auch eingeschaltet, wenn der (=30)
eingebaute Gleichspannungsliifter (eingesetzt in H42,
Umrichtern der Serie 200V mit 45 kW oder mehr H43, H98
oder Umrichtern der Serie 400V mit 55 kW oder
mehr) blockiert ist.
(REF OFF) | Befehlsverlust Wird eingeschaltet, wenn erkannt wird, dass ein E20-E22,
erkannt Frequenzsollwert fehlt. E24, E27
(=33)
E65
(OLP) Uberlastschutzst | Wird wihrend der Umrichtersteuerung zur E20-E22,
euerung Vermeidung einer Uberlastung eingeschaltet. E24, E27
(=30)
H70
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& o . .
2 § Signal Signal- Funktionen Zugehorige
S R bezeichnung Parameter
(ID) Strom erkannt Wird eingeschaltet, wenn fiir den voreingestellten E20-E22,
Zeitgeberwert ein Strom erkannt wird, der groBer als | E24, E27
der voreingestellte Wert ist. =37
E34, E35
(PID-ALM) | PID-Alarm Meldet einen Absolutwertalarm (J11 = 0 bis 3) oder | E20-E22,
eine Abweichungswertalarm (J11 =4 bis 7) unter E24, E27
PID-Regelung. (=42)
J11-7J13
(PID-CTL) | Unter PID- Wird eingeschaltet, wenn die PID-Regelung aktiv ist. | E20-E22,
(]
Té Regelung E24, E27
.20 (=43)
[#72 J  F F
% (PID-STP) | Motor stoppt Wird eingeschaltet, wenn der Motor wegen E20-E22,
3 wegen langsamem | langsamen Wasserdurchflusses unter PID-Regelung | E24, E27
= Durchfluss unter | gestoppt wird. (Der Umrichter wird gestoppt, selbst (=44
& PID-Regelung wenn der Betriebsbefehl ausgegeben wird.)
S J15-117
c ________________________________________________________________________________________________________
% (U-TL) Geringes Wird eingeschaltet, wenn der Drehmomentwert E20-E22,
§ Ausgangsdrehmo | ldnger als voreingestellt unter dem Sollwert liegt. E24, E27
% ment erkannt (=45)
<
& E80 bis
§D E81
e S O ET RN RET RS NUNSRET
g (RMT) Umrichter im Wird eingeschaltet, wenn der Umrichter E20-E22,
Rz ferngesteuerten | ferngesteuert betrieben wird. E24, E27
é’ Betrieb (=54)
&= (AX2) Laufbefehl Wird eingeschaltet, wenn der Umrichter einen E20-E22,
aktiviert Laufbefehl empfingt und betriebsbereit wird. E24, E27
(=55)
(THM) Motor- Wird eingeschaltet, wenn ein PTC-Thermistor im E20-E22,
tiberhitzung Motor einen Temperaturalarmzustand erkennt, der E24, E27
erkannt (PTC) Umrichter den Motor aber weiterlaufen ldsst, anstatt | (= 56)
OH4 auszugeben.
H26, H27
(ALM) Alarmausgang | Wird als Transistorausgangssignal eingeschaltet. E20-E22,
(fiir beliebigen E24, E27
Alarm) (=99)
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8.3 Anschlusswerte

RS485-Kommunikationsport

§§ E Steckverbin Bezeichnung Funktionen Zugehbrige

2 der Parameter
RJ-45- RJ-45- (1) Verwendet zum Anschluss des Umrichters an | H30,
Stecker fiir | Standard- einen PC oder eine SPS iiber RS485-Port. Der |y01-yl10,
Bedienteil | stecker Umrichter versorgt das Bedienteil iiber die |y98, y99

nachstehend angegebenen Stifte mit Spannung.
Das Erweiterungskabel fiir Fernbedienung
verwendet  ebenfalls an  diese  Stifte
angeschlossene Drihte, um das Bedienteil mit
Spannung zu versorgen.

(2) Klemmen Sie das Bedienteil von dem RJ-45-
Standardstecker ab wund schlieBen Sie das
RS485-Kommunikationskabel an, um den
Umrichter iiber PC oder SPS
(speicherprogrammierbare Steuerung) zu

=)
= steuern. Einstellung des Abschlusswiderstands
;2 siche "Einstellen der Schiebeschalter" auf Seite
g 8-25.
=
g +5VDC
< I
mo L[5 : ‘ﬁ
rRxp 4 <P B MH.U
DE/RE ™ Ak Ue i —! =
/ - 9
J-GND Abschluss- | | Vorderansicht ©
oo

widerstand sy3 Belegung RJ-45-Steckverbinder
RJ-45-Steckverbinder

Abbildung 8.10 RJ-45-Steckverbinder und Steckerbelegung*

* Die Stifte 1, 2, 7 und 8 sind ausschlieBlich fiir die Netzleitungen des
Bedienteils vorgesehen. Benutzen Sie diese Stifte nicht fiir andere
Geriite.

uajeq ayosiuyos|

— « Verlegen Sie die Kabel der Bediengerite in grotmoglicher Entfernung von den Kabeln
<Hlnwels des Leistungsteiles. Andernfalls konnen elektrische Storeinstrahlungen zu Funktions-
storungen fiihren.

« Fixieren Sie die Leitungen der Steuerteile im Umrichter, um sie von spannungsfiihrenden
Teilen des Leistungsteiles fernzuhalten (z.B. Klemmenblock des Leistungsteiles).
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Einstellen der Schiebeschalter

Uber die Einstellung der Schiebeschalter auf der Steuerungsplatine konnen Sie die Betriebsart der
Analogausgangsanschliisse, der digitalen E/A-Anschliisse und der Kommunikationsports auf Thre
Belange einstellen. Abbildung 8.11 zeigt die Lage dieser Schalter.

Zum Zugriff auf die Schiebeschalter miissen Sie die Frontplatte und die Klemmenblockabdeckungen
entfernen, so dass Sie die Steuerungsplatine sehen konnen. Bei Modellen mit 37 kW oder mehr
miissen Sie auch das Bedienteilgehiuse 6ffnen.

Einzelheiten zum Entfernen von Frontplatte, Klemmenblockabdeckung und Bedienteilgehéduse
finden Sie im FRENIC-Eco Bedienungshandbuch (INR-SI47-1059-E), Kapitel 2, Abschnitt
2.3.1, "Aus- und Einbau von Klemmenblockabdeckung und Frontplatte" und Kapitel 1,
Abschnitt 1.2, "Auflenansicht und Klemmenblocke", Abbildung 1.4.

In Tabelle 8.1 sind die Funktionen der einzelnen Schiebeschalter aufgelistet.

Tabelle 8.1 Funktionen der einzelnen Schiebeschalter

Schiebeschalt Funktion
er
® SwWi1 Schaltet die Betriebsart der digitalen Eingangsanschliisse zwischen SINK und
SOURCE um.
= Damit die digitalen Eingénge [X1] bis [X5], [FWD] oder [REV] als Stromsenke
arbeiten, schalten Sie SW1 auf die Stellung SINK (NPN).
= Damit sie als Stromquelle arbeiten, schalten Sie SW1 auf die Stellung SOURCE
(PNP).
Werkseinstellung: SOURCE
@SwW3 Schaltet den Abschlusswiderstand des RS485-Kommunikationsport am Umrichter
EIN und AUS.
» Stellen Sie SW3 auf OFF, um ein Bedienteil an den Umrichter anzuschlieen
(Werkseinstellung).
= Stellen Sie SW3 auf ON, wenn der Umrichter als Abschlussgerit an das RS485-
Kommunikationsnetz angeschlossen wird.
® Sw4 Schaltet den Ausgangsmodus des Analogausgangs [FMA] zwischen Spannung und
Strom um.
Bei Anderung dieser Schaltereinstellung miissen Sie auch die Werte von Parameter
F29 dndern.
SwW4 Werte von F29
einstellen auf:
Spannungsausgang VO 0
(Werkseinstellung)
Stromausgang 10 1
@ SW5 Eigenschaft des Analogeingangs [V2] fiir V2 oder PTC umschalten.
Bei Anderung dieser Schaltereinstellung miissen Sie auch die Werte von Parameter
H26 @ndern.
SW5 Werte von H26
einstellen auf:
Analoge Frequenzeinstellung auf V2 0
Spannung (Werkseinstellung)
PTC-Thermistoreingang PTC 1 oder 2
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8.3 Anschlusswerte

Abbildung 8.11 zeigt die Lage der Schiebeschalter fiir die Konfiguration der E/A-Anschliisse.

Schaltbeispiel:
SW1
SINK (NPN) SOURCE
(PNP)
SOURCE
SINK

Klemmenleiste
Steuerteil

Abbildung 8.11 Lage der Schiebeschalter

g "dey|
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8.3.2 Anschlussbelegung und Anschraubwerte

8.3.2.1 Leistungsklemmen

Die nachstehende Tabelle zeigt Schraubengrofen, Anzugsmomente und Anschlussbelegung der
Leistungsteile. Beachten Sie, dass die Anschlussbelegung entsprechend den Umrichtertypen
unterschiedlich ist. Zwei in den Abbildungen A bis I durch das Symbol & gekennzeichnete
Erdungsanschliisse unterscheiden nicht zwischen

Netzspannung (Primirkreis) und Motor

(Sekundirkreis).
Tabelle 8.2 Klemmeneigenschaften im Leistungsteil
Nennleistung GroBe der | Anzugsm | GroBe der | Anzugsm
Netzspan | angeschlosse . .
Umrichtertyp Klemmens oment Erdungssc oment Siehe:
nung ner Motor hraube (Nm) hraube (Nm)
kW] ¢
0,75 |FRNO.75F1L-4E
1,5 FRN1.5F1S-4E
2,2 FRN2.2F1S-4E M4 1,8 M4 1.8 Abb. A
4,0 FRN4.0F1S-4E
5,5 FRNS5.5F1S-4E
7,5 FRN7.5F1S-4E
’ M5 3,8 M5 3.8
11 FRN11F1S-4E Abb. B
15 FRN15F1S-4E
. - M , M .
18,5 FRN18.5F1S-4E 6 5,8 6 5.8 Abb. C
3- 22 FRN22F1S-4E
Phasen 30 FRN30F1S-4E Abb. D
400V -
37 FRN37F1S-4E Abb. E
45 FRN45F1S-4E M8 13,5
55 FRNS55F1S-4E M8 13.5 Abb. F
75 FRN75F1S-4E
90 FRN90F1S-4E
Abb. G
110 FRN110F1S-4E MI10 27
132 FRN132F1S-4E Abb. H
160 FRN160F1S-4E M10 27 Abb. I
200 FRN200F1S-4E M12 48 Abb. J
220 FRN220F1S-4E '

Klemme RO, TO (bei allen Typen gleich): Schraubengrofie M3,5, Anzugsmoment 1,2 (Nm)
Klemme R1, T1: Schraubengrofe M3,5, Anzugsmoment 0,9 (Nm) fiir die Modelle der Serie 400 V, 55 kW oder mehr
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8.3 Anschlusswerte
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8.3.2.2 Steuerklemmen

Anschlussbelegung, Schraubengrofen und Anzugsmomente der Steuerteilanschliisse sind
nachstehend aufgefiihrt.

S) USRS HEcATSARSURST EoNRS ] RS TSh R

30B | Y5A | Y5C| Y3 [ CMY] V2 11 | FMA] FMI| X1 X2 | X3 | X4 | X5

€\ e | S SIS e S e e e I

30A | 30C Y1 Y2 C1 11 12 13 PLC | PLC| PLC | FWD| REV| CM | CM
SchraubengroBe: M3 Anzugsmoment: 0,5 bis 0,6 (Nm)

Anschliisse Steuerstromkreis

Benotigter Zuldssige Abisolierte Linge Abmessungen der
Schraubendreher Leitungsstiirke Offnungen in den
(Kopfart) _ lrzzra Steuerteilanschliissen fiir
FLJ Klemmen im
Europaformat*

[T
LW

Klinge AWG26 bis AWG16

(0,6 x 3.5 mm) (0.14 bis 1,5 mm?) 7mm 2,75 (W) x 2,86 (H) mm

* Hersteller von Klemmen im Europaformat: Phoenix Contact Inc. Siehe nachstehende Tabelle.

Empfohlene Klemmen im Europaformat

) Typ
Schraubengrofie
Mit isoliertem Bund | Ohne isolierten Bund

AWG24 (0,25 mm?) Al0.25-6BU -

AWG22 (0,34 mmz) Al0.34-6TQ A0.34-7

AWG20 (0,5 mmz) AIO0.5-6WH A0.5-6 3.5 mm

AWG18 (0,75 mmz) AI0.75-6GY A0.75-6 |
Klingenstirke: 0.6 mm

AWG16 (1,25 mmz) AIl.5-6BK Al1.5-7 Schraubendreherkopf
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8.4 Betriebsumgebung und Lagerumgebung

8.4 Betriebsumgebung und Lagerumgebung

8.4.1

Installieren Sie den
Anforderungen erfiillt.

Betriebsumgebung

Umrichter in einer Umgebung, die die in Tabelle 8.3 aufgelisteten

Tabelle 8.3 Umgebungsbedingungen

Parameter Spezifikation
Installationsort Innenraum
Umgebungs- -10 bis +50°C (Hinweis 1)
temperatur

Relative Luftfeuchte

5 bis 95% (ohne Betauung)

Umgebung Der Umrichter darf weder Staub noch direkter Sonneneinstrahlung,
korrosiven oder brennbaren Gasen, Olnebel, Dampf oder Wassertropfen
ausgesetzt werden.
Verschmutzungsgrad 2 (IEC60664-1) (Hinweis 2)
Die Umgebung darf geringe Mengen Salz enthalten.
(0,01 mg/cm2 oder weniger pro Jahr)
Der Umrichter darf keinen plotzlichen Temperaturinderungen ausgesetzt
werden, die zu einer Kondensationsbildung fithren konnen.
Hohe iiber | Max. 1.000 m max. (Hinweis 3)
Meeresspiegel
P
Luftdruck 86 bis 106 kPa _%
Vibration Modelle bis max. 75 kW Modelle ab 90 kW &
3 mm 2 bis weniger als 3 mm 2 bis weniger als o
(max. Amplitude)| 9 Hz (max. Amplitude)| 9 Hz Q
>
2 9 bis weniger als 2 9 bis weniger als @
9.8 mls 20 Hz 2 m/s 55 Hz S
2 20 bis weniger als 2 55 bis weniger als I
2 m/s 55 Hz 1 m/s 200 Hz 5
2 55 bis weniger als
1 m/s 200 Hz

(Hinweis 1) Werden Umrichter (max. 5,5 kW) ohne Zwischenraum nebeneinander aufgebaut, muss die
Umgebungstemperatur im Bereich -10 bis +40°C liegen.

(Hinweis 2) Der Umrichter darf nicht in einer Umgebung aufgebaut werden, in der er Baumwollabfall oder
feuchtem Staub oder Schmutz ausgesetzt ist, der den Kiihlkorper im Umrichter verstopft. Wird der
Umrichter in einer solchen Umgebung eingesetzt, muss er in der Verkleidung Ihrer Anlage oder in
anderen staubdichten Behéltern eingebaut werden.

(Hinweis 3) Wenn Sie

den Umrichter in Hohen iiber 1000 m einsetzen, miissen Sie den in Tabelle 8.4

aufgefiihrten Ausgangsstrom-Minderungsfaktor anwenden.

Tabelle 8.4 Ausgangsstrom-Minderungsfaktor beziiglich Hohe

Hohe iiber Meeresspiegel ﬁ%ﬁg}ﬁﬁsgsggﬁ?&r
1000 m oder weniger 1,00
1000 bis 1500 m 0,97
1500 bis 2000 m 0,95
2000 bis 2500 m 0,91 (Hinweis 4)
2500 bis 3000 m 0,88 (Hinweis 4)

(Hinweis 4) Zur Einhaltung der Niederspannungsrichtlinie sind bei Standorten in Hohen von 2000 m oder
mehr die Schnittstellenstromkreise/Leitungen des Umrichters von den Hauptstromleitungen zu

trennen.
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8.4.2

Lagerumgebung

8.4.2.1 Voriibergehende Lagerung
Lagern Sie den Umrichter in einer Umgebung, die die in Tabelle 8.5 aufgelisteten Anforderungen
erfiillt.
Tabelle 8.5 Lagerungs- und Transportumgebungen
Parameter Spezifikation
Lager- -25 bis +70°C
*]
temperatur Orte, die keinen plotzlichen Temperaturdnderungen
Relative 5 bis 95% *2 oder Kondensation oder Frost ausgesetzt sind.
Luftfeuchte

Umgebung Der Umrichter darf weder Staub noch direkter Sonneneinstrahlung, korrosiven oder

brennbaren Gasen, Olnebel, Dampf, Wassertropfen oder Vibrationen ausgesetzt werden.
Die Umgebung darf geringe Mengen Salz enthalten. (0,01 mg/cm” oder weniger pro
Jahr).

Luftdruck 86 bis 106 kPa (bei Lagerung)

70 bis 106 kPa (bei Transport)

*1 Bei vergleichsweise kurzer Lagerung, z.B. wihrend des Transports 0.4.

*2 Selbst wenn die Luftfeuchtigkeit im angegebenen Bereich liegt sind Orte zu vermeiden, an denen der
Umrichter plotzlichen Temperaturdnderungen ausgesetzt ist, die zu einer Kondensationsbildung fiithren
konnen.

Vorkehrungen fiir voriibergehende Lagerung

(D
2

3)

8.4.2.2

Lassen Sie den Umrichter nicht direkt auf dem Boden stehen.

Entspricht die Umgebung nicht den oben aufgefithrten Anforderungen, miissen Sie den
Umrichter zur Lagerung luftdicht in Plastikfolie oder dhnlichem verpacken.

Soll der Umrichter in einer Umgebung mit hoher Luftfeuchtigkeit gelagert werden, ist ein
Trocknungsmittel (z.B. Kieselgel) in der unter (2) beschriebenen luftdichten Verpackung
einzubringen.

Langzeitlagerung

Die Methode zur Langzeitlagerung des Umrichters hingt weitgehend von den Bedingungen am
Lagerort ab. Nachstehend werden allgemeine Lagermethoden beschrieben.

(D

2)

3)

Am Lagerort miissen die fiir voriibergehende Lagerung angegebenen Anforderungen erfiillt
sein.

Bei einer Lagerdauer von mehr als drei Monaten muss der Temperaturbereich zwischen -10
und 30°C liegen. Hierdurch wird verhindert, dass sich der Zustand der Elektrolytkondensatoren
im Umrichter verschlechtert.

Die Verpackung muss luftdicht sein, um den Umrichter vor Feuchtigkeit zu schiitzen. Legen
Sie ein Trockenmittel in die Verpackung, um die relative Luftfeuchtigkeit in der Verpackung
unter 70% zu halten.

Wurde der Umrichter an Geriten oder Gehdusen auf Baustellen eingebaut, wo er Feuchtigkeit,
Staub oder Schmutz ausgesetzt werden kann, ist er voriibergehend abzunehmen und in der in
Tabelle 8.5 spezifizierten Umgebung zu lagern.

VorsichtsmaBBnahmen fiir Lagerungen iiber 1 Jahr

Wurde der Umrichter lange Zeit nicht unter Spannung gesetzt, konnen sich die Eigenschaften der
Elektrolytkondensatoren verschlechtern. Setzen Sie die Umrichter mindestens einmal im Jahr unter
Spannung und lassen Sie sie 30 bis 60 Minuten lang angeschlossen. Schlieen Sie die Umrichter
nicht an den Laststromkreis (Sekundérseite) an und lassen Sie ihn nicht laufen.
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8.5 AuBenmalBe

8.5 AuBBenmaBe

8.5.1 Standardmodelle

Die nachstehenden Abbildungen zeigen die AuBlenmalBle der einzelnen Typen der Umrichterserie
FRENIC-Eco.

Einheit: mm

g "dey|

Versorgungs-
spannung Unmnrichtertyp

FRNO.75F1S-4E
3-phasig FRN1.5F1S-4E
400V FRN2.2F1S-4E
FRN4.0F1S-4E
FRN5.5F1S-4E

uajeq ayosiuyos|
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Einheit: mm

1.5
te 3
ooff

e

I#l

i
'
|
ki |

04

Versorgungs Typ Abmessungen (mm)
Spannung W W | W2 W3|Wa| H|H |D|D |D2| D3| D4| fA]| B
FRN.SFIS-4E 417 16 | 27 | 34
. FRNIIFIS4E | 220 | 196 | 635 | 46,5 | 46,5 | 260 | 238 185 96,5
" |FRNISFIS4E 1367 21
Phasig I8 SFIS 4 215 T )
400V AL 67 | 58 | 58 1662 2
FRN22FIS-4E | 250 | 226 400 | 378 85 | 130
FRN30F1S-4E - -1 - - =1 -1
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8.5 AuBenmalBe

Einheit: mm

2xpA. W . D4 D
3 Ll D1 D2
o \ | D3
m;_fli o : Holl o }a]_ﬂ -5 i -Lr,'l
%memmmﬂmwmmmm - al
HU0005000000000¢ DOCOD0O0ANINO |

=i
e FULDED
il
000a0n
R @ <0 )
__Lrﬁﬁ'“‘ e - \\Q_ “1
X
Q
©
oo
2
- o
[ >
@ 2
; a o
>
mﬂﬁiu ftUMﬁMHHHﬂ mm z
R 2
QL
'| @ﬁ o
=}
W4 w2 W4
Ver- Abmessungen (mm)
sorgungs- Typ
w Wi [ W2 | W3 | w4 | W5 H HI H2 D D1 D2 D3 D4 fA
Spannung
FRN37F1S-4E 320 | 240 | 304 | 3102 255 140
FRN45F1S-4E 550 | 530 Us 45
3- FRN90F15‘4E 355 | 275 | 339 | 3452 155
phasig FRNIIOFlé e 720 300 | 145 4
400 V - 740 —
FRN132F1S-4E 710 315 | 135 6
iﬁ;ggiigjﬁ 530 | 430 [ 503 | 5092 | 13,5 15 155 | 360 | 180 | 180 15
- 1000 | 970
FRN220F1S-4E
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8.5.2 Zwischenkreisdrossel

Einheit: mm
2 x Terminal
i through
4 % Maunting | hole
through
hole

[ Bl

o——al|3

af =

1
N Abmessungen [mm]
etzspa- i s Befestigun| Anschluss ;
nnung | ichteryp Drossel W wi D pi | b2 | D3 H  |gsbohrung| bohrung |o¢V it
fiir: fiir:
FRN37FIS-4E | DCR4-37C |210+10 | 185 | 101+2 81 105 [50.5+1 | 125 M6 M8 74
FRN45F1S-4E | DCR4-45C |210+£10 | 185 | 106+2 86 120 | 53£1 125 M6 M8 8.4
FRNSSFIS-4E | DCR4-55C |255+£10 | 225 | 96%2 76 120 | 48%1 145 M6 MI10 10.3
FRN75FIS-4E | DCR4-75C |255+10 | 225 | 106+2 86 125 | 53£1 145 M6 M10 124
Drei | ERNOOFIS4E | DCR4-90C |255+10 | 225 | 1162 96 140 | 58=x1 145 M6 MI12 14.7
Phasen

400 v | FRN110F1S-4E | DCR4-110C [300£10 | 265 | 116%2 90 175 | 58%1 155 M8 MI12 18.4
FRN132F1S-4E | DCR4-132C |300+£10 | 265 | 126+4 100 180 | 632 160 M8 MI12 22.0
FRN160F1S-4E | DCR4-160C |350+10 | 310 | 1314 103 180 [65.5£2 | 190 M10 MI12 255
FRN200F1S-4E | DCR4-200C |350+10 | 310 | 1414 113 185 [70.5£2 | 190 MI10 MI12 29.5
FRN220F1S-4E | DCR4-220C |350+10 | 310 | 146+4 118 | 200 | 73£2 190 M10 MI12 325

Hinweis:  Eine Zwischenkreisdrossel ist Standard bei Umrichtern von 75 kW oder mehr, aber Option fiir Umrichter unter
75 kW.
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8.5 AuBenmalBe

8.5.3 Standard-Bedienteil
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8.6 Anschlussdiagramme

8.6.1 Betrieb des Umrichters mit Bedienteil

Die nachstehende Abbildung zeigt ein grundsitzliches Anschlussbeispiel fiir den Betrieb des
Umrichters mit dem Bedienteil.

(Hinweis 2)
MCCBor (Hinweis 3)
b b s B L | Leistungsteil
052t : : | b Motor
200 bis 240 V - i -7 1
50/60 Hz L~ e 3
oder 3-phasig _K/ ; /' |
380 bis 480 V ey ™~ :
50/60 Hz | Pl |
Steuerspannung l
(Hinwels 4)

Hilfsspannung I
fiir Liifter {

| Erdungsklemme
Erdungs-
klemme

Boc] | Steuerteil

' | Alarmrelaisausgang
| | (ftr beliebigen Fehlery

I
i ] Relaisausgang

a1 SINK
2

Analogeingange

ve] SOURCE

[C1] !
(111 |

[FMA] |
Analogausgénge

[FMI]

+24 VDC
[PLC] 3 |

: [FWD]
JREV]
| Jiow o | |

DCR : Zwischenkreisdrossel
ELCB ' Schutzschalter

MC  : Leistungsschaller
MCCB: Uberstromschutzschalter

| lpeer
S S 0 !
Digitaleingange ' cP(EJ
| :m [vi)
(xa) %o | vy i |
o e o L |
fiomi %o )

Transislorausgange

(Hinweis 1) Beim AnschlieBen einer Zwischenkreisdrossel (DCR) zunichst die Briicke zwischen den Klemmen [P1]
und [P+] entfernen. Eine Zwischenkreisdrossel ist Standard bei Umrichtern von 75 kW oder mehr, aber Option
fir Umrichter unter 75 kW. Bei Modellen mit 75 kW oder mehr miissen Sie eine Zwischenkreisdrossel
anschlieflen.

(Hinweis 2) Installieren Sie zum Schutz der Verdrahtung im Primédrkreis jedes Umrichters einen Kompakt-
Leistungsschalter oder einen Fehlerstrom-Schutzschalter (mit Uberstromschutz) des fiir den Umrichter
empfohlenen Typs zwischen Netz und Umrichter. Verwenden Sie keinen Leistungsschalter, dessen Schaltleistung
die empfohlene Schaltleistung tibersteigt.

(Hinweis 3) Fiigen Sie bei Bedarf zusitzlich zu einem Kompakt-Leistungsschalter oder Fehlerstrom-Schutzschalter
einen Leistungsschalter des fiir den Umrichter empfohlenen Typs ein, um die Netzeinspeisung zum Umrichter
abzuschalten. Kommt die Spule des Leistungsschalters oder der Spule in engen Kontakt mit dem Umrichter, ist
zusitzlich ein Wellenschlucker parallel zu schalten.

(Hinweis 4) Schlielen Sie dieses Leitungspaar an die Klemmen [RO] and [T0] an, um den Umrichter auf Standbybetrieb
zu schalten, indem der Steuerteil nur aktiviert wird, wenn die Hauptkreis-Spannungsversorgung geoffnet wird. Ist
dieses Leitungspaar nicht an diesen Klemmen angeschlossen, kann der Umrichter weiter betrieben werden,
solange die Hauptleitungen des Netzes zum Leistungsteil ordnungsgemalfl angeschlossen sind.

(Hinweis 5) Braucht normalerweise nicht angeschlossen zu werden. Verwenden Sie diese Klemmen, wenn der
Umrichter mit einer PWM-Energieriickspeiseeinheit mit hohem Leistungsfaktor eingesetzt wird

8-36



8.6 Anschlussdiagramme

8.6.2 Betrieb des Umrichters iiber Anschlussbefehle

Die nachstehende Abbildung zeigt ein grundsitzliches Anschlussbeispiel fiir den Betrieb des
Unmrichters iiber Anschlussbefehle.

DCR (Hinweis 1);‘
|
(Hinwels2) -
MCCB oder (Hinweis 3) =g
ELCB MC | Leistungsteil
Versorgungssp. e i v i
3-phasig = T i 2 otor
200bis 240V | 7] 7 '
50/60 Hz 2 = | L2 v
oder 3-phasig g S N S 1 9 L3T
380 bis 480 V e P20 | 9 i
50/60 Hz @ RO !
Steuerspannung | |
{Hinweis 4) | T0 |
Hilfsspannung , @ R1 (Hinweis 5) |
fr Lufter | ©T1 |
- G @ | Erdungsklemme
Erdungs- 9 G e J
(Hinweis 6) klemme e e T e
_ Versorgungsspannung !
fur Potentiometer 3 zo--oeo-

J Alarmrelaisausgang

Spannungseingang fur [
(fur beliebigen Fehler;

Einstellung 0 bis 10 VDC

SR ‘.
5 |
Analog inputs - y X
g inp Spannungseingang fur | (+) _;‘l%CE |} Relaisausgang &
Einstellung 0 bis 10 VDC | o
Stromeingang fur [+}++———‘-4—- (C1] !
| Einstelng 0bis 20 mA :-J*’ém"—»xlﬂl ' g
g | S
==h6 (FvA) | &
A o ' | @
naloganzeigeinstrumente i s!DJ
[FMI] | @
5
|
+24 VDC '
[PLC] ¥ |
DCR - Zwischenkreisdrossel
ELCB - Schutzschalter S L0 |
MC : Leistungsschalter L b JGREV] |
MCCB: Uberslromschutzschalter | [CM] i
£
Y (X |
s it b fix1] '
Digitaleingange| | g,[ T X2 %o |
I I (05 = 1] & |
. l | 4] R’,g} | | Transistorausgang
|l e B Myl & |
el = '.
(Hinweis 7) = | o |
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(Hinweis 1)  Beim Anschliefen einer Zwischenkreisdrossel (DCR) zunichst die Briicke zwischen den Klemmen
[P1] und [P+] entfernen. Eine Zwischenkreisdrossel ist Standard bei Umrichtern von 75 kW oder mehr,
aber Option fiir Umrichter unter 75 kW. Bei Modellen mit 75 kW oder mehr miissen Sie eine
Zwischenkreisdrossel anschlief3en.

(Hinweis 2)  Installieren Sie zum Schutz der Verdrahtung im Primérkreis jedes Umrichters einen Kompakt-
Leistungsschalter oder einen Fehlerstrom-Schutzschalter (mit Uberstromschutz) des fiir den Umrichter
empfohlenen Typs zwischen Netz und Umrichter. Verwenden Sie keinen Leistungsschalter, dessen
Schaltleistung die empfohlene Schaltleistung iibersteigt.

(Hinweis 3)  Fiigen Sie bei Bedarf zusitzlich zu einem Kompakt-Leistungsschalter oder Fehlerstrom-
Schutzschalter einen Leistungsschalter des fiir den Umrichter empfohlenen Typs ein, um die
Netzeinspeisung zum Umrichter abzuschalten. Kommt die Spule des Leistungsschalters in engen Kontakt
mit dem Umrichter, ist zusédtzlich ein Entstorelement parallel zu schalten.

(Hinweis 4)  Schliefen Sie dieses Leitungspaar an die Klemmen [RO] and [TO] an, um den Umrichter auf
Standbybetrieb zu schalten, indem der Steuerteil nur aktiviert wird, wenn die Hauptkreis-
Spannungsversorgung gedffnet wird. Ist dieses Leitungspaar nicht an diesen Klemmen angeschlossen,
kann der Umrichter weiter betrieben werden, solange die Hauptleitungen des Netzes zum Leistungsteil
ordnungsgemél angeschlossen sind.

(Hinweis 5)  Braucht normalerweise nicht angeschlossen zu werden. Verwenden Sie diese Klemmen, wenn der
Umrichter mit einer PWM-Energieriickspeiseeinheit mit hohem Leistungsfaktor eingesetzt wird

(Hinweis 6) Sie konnen die Frequenzsollwertquelle entweder elektronisch durch Anlegen eines
Gleichspannungssignals (im Bereich 0 bis 10 V, 0 bis 5 V oder 1 bis 5 V) an die Klemmen [12] und [11]
oder manuell durch Anschliefen eines Frequenzsollwertspotentiometers an die Klemmen [13], [12] und
[11] auswéhlen.

(Hinweis 7)  Verwenden Sie geschirmte oder verdrillte Leitungen fiir den Anschluss des Steuerteiles. Bei
Verwendung geschirmter Leitungen sind die Schirme auf Masse zu legen. Um durch elektrische
Storungen verursachte Funktionsstdrungen zu verhindern, sind die Steuerleitungen so weit wie moglich
von den Leistungsteilleitungen entfernt (empfohlene Entfernung: mindestens 10 cm) und nie zusammen
im gleichen Kabelkanal zu verlegen. Miissen Steuerleitung und Leistungsteilleitung gekreuzt werden,
sollte dies rechtwinklig geschehen.
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8. 7 Schutzfunktionen

Die nachstehende Tabelle enthilt die Bezeichnungen der Schutzfunktionen, Beschreibungen,
Alarmcodes auf der LED-Anzeige, Anliegen von Alarmausgang an den Klemmen [30A/B/C] sowie
zugehorige Parameter. Erscheint ein Alarmcode auf der LED-Anzeige, miissen Sie die Ursache der
Alarmaktivierung entsprechend den Angaben im Kapitel 10, "FEHLERSUCHE" beheben.

LED- | Alarmausg Zueehbrice
Bezeichnung Beschreibung Anzeige ang Pa“’;ametegr
zeigt an: | [30A/B/C]
Uberstromschutz| Stoppt den Umrichterausgang, um den | Wihrend oc1t Ja —
Umrichter vor einem durch | Beschleunigu
Uberlastung erzeugten Uberstrom zu | ng
schiitzen.
Kurzschlussschu | Stoppt den Umrichterausgang, um den
tz Umrichter vor einem durch einen
Kurzschluss im Ausgangskreis N
erzeugten Uberstrom zu schiitzen. Wah.r.end ocz
Verzdgerung
Erdschlussschutz| Stoppt den Umrichterausgang, um den
Umrichter vor einem durch einen :
Erdschluss im Ausgangskreis {(I:n];?al;ft:rel ocs
erzeugten Uberstrom zu schiitzen. Drehzahl =
Dieser Schutz ist nur wihrend des Q
Anlaufens des Umrichters wirksam. ©
Wird der Umrichter eingeschaltet, &
ohne dass der Erdschluss beseitigt .
wurde, funktioniert dieser Schutz e
moglicherweise nicht. (Anwendbar bei 3
Umrichtern mit maximal 75 kW (3 @
Phasen 200 V) oder maximal 220 kW 3
(3 Phasen 400 V)) gD;
Bei Erkennung von Nullphasenstrom EF Yes g
in der Ausgangsspannung stoppt diese
Funktion den Umrichterausgang, um
den Umrichter vor einem durch einen
Erdschluss im Ausgangskreis
erzeugten Uberstrom zu schiitzen.
(Anwendbar bei Umrichtern mit 90
kW oder mehr (3 Phasen 200 V) oder
280 kW oder mehr (3 Phasen 400 V))
Uberspannungss | Der Umrichter stoppt den | Wihrend ou1 Ja
chutz Unrichterausgang  bei  Erkennung | Beschleunigu
eines Uberspannungszustands (400 | ng
VDC bei 3 Phasen 200V, 800 VDC bei
3 Phasen 400V) im Zwischenkreis. Wiihrend ouz
Verzdgerung
Dieser Schutz ist nicht gesichert, wenn
versehentlich  eine  sehr  hohe | Im Lauf bei ou3
Netzwechselspannung angelegt wird. konstanter
Drehzahl
(gestoppt)
Unterspannungss| Stoppt den Umrichterausgang, wenn die Ly Ja*l F14
chutz Zwischenkreisspannung unter den Unterspannungswert
absinkt (200 VDC bei 3 Phasen 200V, 400 VDC bei 3
Phasen 400V).
Wurde jedoch bei F14 "3, 4 oder 5" eingestellt, wird
selbst bei einem Abfallen der Zwischenkreisspannung
kein Alarm ausgegeben.
"—": Nicht zutreffend
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*#1 Dieser Alarm an [30A/B/C] ist je nach Parametereinstellung zu ignorieren.
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Bezeichnung

Beschreibung

LED-
Anzeige
zeigt an:

Alarmausg
ang
[30A/B/C]

Zugehorige
Parameter

Schutz gegen
Eingangsphasenve
rlust

Erkennt den Verlust einer Eingangsphase, stoppt den
Umrichterausgang. Diese Funktion verhindert, dass der
Umrichter durch den Verlust einer Eingangsphase oder
durch Spannungsunsymmetrie zwischen den Phasen
einer starken Beanspruchung ausgesetzt ist, die zu einer
Beschidigung des Umrichters fiithren kann.

Ist die angeschlossene Last leicht oder ist der Umrichter
mit einer Zwischenkreisdrossel beschaltet, erkennt diese
Funktion einen eventuell auftretenden
Eingangsphasenverlust nicht.

Lin

Ja

Schutz gegen
Ausgangsphasenve
rlust

Erkennt  Unterbrechungen in  der  Umrichter-
Ausgangsverdrahtung zu Beginn und wihrend des Laufs
und stoppt den Umrichterausgang.

OPL

Ja

H98

Uberhitzungssch
utz

- Stoppt den Umrichterausgang beim Erkennen einer zu
hohen Kiihlkorpertemperatur (bei Ausfall des
Kiihlliifters oder Uberlastung).

- Erkennt einen Ausfall des Gleichspannungsliifters fiir
die internen Luftzirkulation und stoppt den Umrichter
iiber einen Alarm (bei Modellen mit 45 kW oder mehr
in der Serie 200 V, 55 kW oder mehr in der Serie
400 V).

OH1

Ja

Stoppt den Umrichterausgang beim Erkennen einer
iibermiBig hohen Umgebungstemperatur im Umrichter,
verursacht durch einen Ausfall oder eine Uberlastung
des Kiihlliifters.

OH3

Ja

H43

Uberlastungssch
utz

Stoppt den Umrichterausgang, wenn die aus
Ausgangsstrom und Temperatur im  Umrichter
berechnete innere Temperatur des Isolierschicht-

Bipolartransitors (IGBT) iiber dem Sollwert liegt.

oLy

Ja

Externer
Alarmeingang

Versetzt den Umrichter beim Empfang eines digitalen
Eingangssignals (THR) in den Alarmstoppzustand.

OHZ2

Ja

EO1-E05
E98, E99

Durchgebrannte
Sicherung

Beim Erkennen einer durchgebrannten Sicherung im
Umrichter-Leistungsteil stoppt diese Funktion den
Umrichterausgang. (Anwendbar bei Umrichtern mit 90
kW oder mehr (3 Phasen 200 V und 3 Phasen 400 V))

FUS

Ja

Abnormaler
Zustand im
Ladekreis

Beim Erkennen eines abnormalen Zustands im
Umrichter-Ladekreis  stoppt diese Funktion den
Umrichterausgang. (Anwendbar bei Umrichtern mit
45 kW oder mehr (3 Phasen 200 V) oder 55 kW oder
mehr (3 Phasen 400 V))

PbF

Ja

Elektronisch-
t_hermische
Uberlast

Motorschutz

In den folgenden Fillen stoppt der Umrichter den
Motorbetrieb, um den Motor entsprechend den
Einstellungen  des  elektronischen  thermischen
Uberlastschutzes zu schiitzen.

- Schiitzt Allzweckmotoren iiber den

Frequenzbereich (F10 = 1.)

- Schiitzt Umrichtermotoren
Frequenzbereich (FO = 2.)

gesamten

iiber den gesamten

* Betriebswert und thermische Zeitkonstante konnen
tiber F11 und F12 eingestellt werden.

oL1

Ja

F10

F11, F12
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LED- | Alarmausg Zusehii
Bezeichnung Beschreibung Anzeige ang ;ge ortlge
zeigtan: | [30A/B/C] | ~ T
PTC- Ein PTC-Thermistoreingang stoppt den OH4 Ja H26, H27
Thermistor | Umrichterausgang zum Schutz des Motors.
N SchlieBen Sie einen PTC-Thermistor an die Klemmen
E [V2] und [11] an und stellen Sie die Parameter und den
2 Schiebeschalter auf der Steuerungsplatine entsprechend
IS ein.
o .
= [Uberlast- Gibt einen vorldufigen Alarm bei einem voreingestellten — — E34, E35
Frithwarnung| Wert aus, ehe der Motor durch den elektronischen
thermischen Uberlastschutz fiir den Motor gestoppt
wird.
Blockierungsver | Spricht an, wenn die unverzogerte Uberstrom- — — H12
hinderung begrenzung aktiv ist.
- Unverzdgerte Uberstrombegrenzung:
Spricht an, wenn der Ausgangsstrom des Umrichters den
Wert der unverzogerten  Uberstrombegrenzung
iiberschreitet, und vermeidet dadurch ein Abfallen des
Umrichters (im Betrieb mit konstanter Drehzahl oder
wihrend der Beschleunigung).
Alarm- - Der Umrichter gibt ein Relaiskontaktsignal aus, wenn — Ja E20, E27
relaisausgang der Umrichter einen Alarm ausgibt und den EO01-E05
(fiir beliebigen Umrichterausgang stoppt. E98, E99
Fehler) < Alarm riicksetzen >
Der Alarm-Stoppzustand wird durch Driicken der Taste
&5 oder iiber das digitale Eingangssignal (RST)
riickgesetzt.
< Speichern von Alarmvorgeschichte und detaillierten
Werten >
Die Informationen zu den letzten 4 Alarmen konnen
gespeichert und angezeigt werden.
Speicherfehlerer | Der Umrichter priift die Speicherdaten nach dem Ert Ja —
kennung Einschalten und beim Schreiben der Daten. Der
Umrichter stoppt, wenn ein Speicherfehler erkannt wird.
Bedienteil- Der Umrichter stoppt beim Erkennen eines Er2 Ja F02
Kommunikationsf | Kommunikationsfehlers zwischen Umrichter und
ehlererkennung Bedienteil wihrend des Betriebs mit dem Standard-
Bedienteil oder dem Multifunktionsbedienteil (Option).
CPU- Erkennt der Umrichter einen durch elektrische Er3 Ja —
Fehlererkennung| Storungen oder andere Faktoren verursachten CPU-
Fehler oder einen LSI-Fehler, stoppt diese Funktion den
Umrichter.
Options- Beim Erkennen eines Fehlers in der Kommunikation Er4 — —
Kommunikationsf | zwischen Umrichter und einer Optionskarte stoppt der
ehlererkennung Umrichterausgang.
Optionsfehlererk| Hat eine Optionskarte einen Fehler erkannt, stoppt diese Er5 — —
ennung Funktion den Umrichterausgang.
Betriebsfehlerer | STOP- | Das Driicken der Taste %@ auf dem Bedienteil Eré Ja H96
kennung Taste zwingt den  Umrichter, den  Motor
Prioritédt | abzubremsen und zu stoppen, selbst wenn der

Umrichter durch einen iiber die Klemmen
oder die Datenverbindung (Linkbetrieb)
eingegebenen Laufbefehl lduft. Nach dem
Anhalten des Motors gibt der Umrichter
Alarm Eré6 aus.
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LED- Alarmausg Zugehdi
Bezeichnung Beschreibung Anzeige ang ;ge ortlge
zeigtan: | [30A/B/C] |~
Betriebsfehler- | Start- Der Umrichter verhindert alle Eré Ja H96
erkennung Priiffunk | Laufoperationen und zeigt auf der 7-
tion Segment-LED-Anzeige Er6é an, wenn ein
Laufbefehl in folgenden Situationen anliegt:
- Spannungshochlauf
- Es wird ein Alarm ausgegeben (die Taste
PrRdy . . . .
@ ist eingeschaltet oder es wird ein
Alarmriicksetzen (RST) eingegeben.)
- "Kommunikationsverbindung  freigeben
(LE)" wurde aktiviert und der Laufbefehl
ist in der verbundenen Quelle aktiviert.
Einstellfehler- Beim Einstellen der Motorparameter ist der Abgleich Er7 Ja P04
erkennung fehlgeschlagen oder wurde abgebrochen, oder es wurde
ein abnormaler Zustand im Einstellergebnis erkannt.
Der Umrichter stoppt seinen Ausgang.
RS485- Wird der Umrichter iiber den fiir das Bedienteil Er8 Ja —
Kommunikationsfe| vorgesehenen RS485-Port an ein Kommunikationsnetz
hlererkennung angeschlossen, wird durch das Erkennen eines
Kommunikationsfehlers der Umrichterausgang
gestoppt und ein Fehlercode Er8 angezeigt.
Daten- Konnten die Daten wihrend der Aktivierung der ErF Ja —
speicherungsfehler | Unterspannungsschutzfunktion  nicht  gespeichert
bei Unterspannung | werden, zeigt der Umrichter den Alarmcode an.
RS485- Wird der Umrichter iiber eine optionale RS485- ErP Ja —
Kommunikationsfe] Kommunikationskarte an ein Kommunikationsnetz
hlererkennung angeschlossen, wird durch das Erkennen eines
(Option) Kommunikationsfehlers der Unrichterausgang
gestoppt und ein Fehlercode ErP angezeigt.
LSI- Tritt im LSI auf der Leistungsplatine ein Fehler auf, ErH Ja —
Fehlererkennung | stoppt diese Funktion den Umrichter. (Anwendbar auf:
(Leistungsplatine) | Serie 200 V, 45 kW oder mehr und Serie 400 V, 55 kW
oder mehr)
Wiederholungsve| Hat der Umrichter wegen eines Auslosens gestoppt, — — HO04, HO5
rsuch gestattet diese Funktion dem Umrichter, sich
automatisch selbst riickzusetzen und neu zu starten.
(Sie konnen die Anzahl Wiederholungsversuche und
die Latenzzeit zwischen Stopp und Riicksetzen
angeben.)
Sto3spannungssc| Schiitzt den Umrichter gegen StoBspannungen, die — — —
hutz zwischen einer der Netzzuleitungen und Erde auftreten
konnen.
Befehlsverlust Wird der Verlust eines Frequenzsollwerts (wegen einer — — E65
erkannt Leitungsunterbrechung o0.4.) erkannt, gibt diese
Funktion einen Alarm aus wund fithrt den
Umrichterbetrieb mit der voreingestellten
Referenzfrequenz fort (angegeben als ein Verhiltnis zu
der Frequenz unmittelbar vor der Erkennung).
Schutz gegen Wird ein kurzzeitiger Spannungsausfall erkannt, der — — F14
kurzen langer als 15 ms dauert, stoppt diese Funktion den
Spannungsausfall | Umrichterausgang.
Wurde Wiederanlauf nach kurzem Spannungsausfall H13-H16
eingestellt, aktiviert diese Funktion einen
Wiederanlauf, wenn die Spannung innerhalb einer
vorher festgelegten Zeit wiederkehrt.
Uberlastschutzst | Bei einer Uberhitzung des Kiihlkorpers oder einer — — H70
euerung Uberlastung (Alarmcode: OH7oder OLU ) wird die
Ausgangsfrequenz des Umrichters reduziert, um ein
Abschalten des Umrichters zu verhindern.
"—": Nicht zutreffend
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Kapitel 9
PARAMETER

Dieses Kapitel enthilt Ubersichtslisten der fiir die Umrichterserie FRENIC-Eco verfiigbaren sieben
Parametergruppen sowie Einzelheiten zu den einzelnen Parametern.
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9.1 Parametertabellen

Mit den Parametern kann die FRENIC-Eco Umrichterserie auf Thre Systemanforderungen eingestellt
werden.

Jeder Parameter besteht aus einer alphanumerischen Folge aus 3 Zeichen. Das erste Zeichen ist ein
Buchstabe, der die Gruppe kennzeichnet. Die beiden folgenden Zeichen sind Ziffern, die die einzelnen
Codes in der Gruppe kennzeichnen. Die Parameter sind in acht Gruppen unterteilt: Grundfunktionen
(F-Codes), Erweiterungs-Anschlussfunktionen (E-Codes), Frequenz-Steuerfunktionen (C-Codes),
Motorparameter (P-Codes), hohere Funktionen (H-Codes), Anwendungsfunktionen (J-Codes),
Verbindungsfunktionen (y-Codes) und Optionsfunktionen (0-Codes). Die Eigenschaften der
einzelnen Parameter werden durch Werte eingestellt.

Dieses Handbuch enthilt keine Beschreibung der Optionsfunktion (0-Codes). Die Beschreibungen der
Optionsfunktionen (0-Codes) finden Sie im Bedienungshandbuch der jeweiligen Option.

Die folgenden Beschreibungen ergénzen diejenigen in den Parametertabellen auf den Seiten ab Seite
9-3.

B Parameterwerte bei laufendem Umrichter verdndern, bestdtigen und speichern

Parameter werden entsprechend der Moglichkeit einer Anderung bei laufendem Umrichter wie folgt
markiert:

Schreibweise | Im Betrieb dnderbar Parameterwerte bestétigen und speichern

Y Moglich Werden die mit Y% gekennzeichneten Werte mit den
Tasten @3 und (V) verindert, wird die Anderung zwar
unmittelbar wirksam, die Anderung wird aber nicht
im Speicher des Umrichters eingetragen. Driicken Sie
die Taste % , um die Anderung zu speichern. Wenn
Sie die Taste @ driicken, ohne durch Driicken der
Taste % den aktuellen Zustand zu verlassen, werden
die geidnderten Werte verworfen und die fritheren
Werte werden fiir den Umrichterbetrieb wirksam.

Y Moglich Selbst wenn die Werte der mit Y gekennzeichneten
Codes mit den Tasten &y und () verindert werden,
wird die Anderung nicht wirksam. Die Anderung wird
wirksam und im Umrichterspeicher eingetragen, wenn
die Taste & gedriickt wird.

H313Nvdvd

N Nicht moglich —

B Werte kopieren

Die im Umrichterspeicher abgelegten Parameterwerte konnen in den Tastaturspeicher kopiert werden
(siche Menil #7 "Werte kopieren" im Programmiermodus). Mit dieser Funktion konnen Sie auf
einfache Weise die in einem Umrichter (Quelle) gespeicherten Werte zu anderen Umrichtern (Ziel)
kopieren.

Sind die technischen Daten von Quellen- und Ziel-Umrichter unterschiedlich, kann es sein, dass einige
Codedaten aus Sicherheitsgriinden nicht kopiert werden. Ob Werte kopiert werden oder nicht wird
durch die folgenden Symbole in der Spalte "Werte kopieren" der nachstehenden Parametertabellen
angezeigt.

Y: Wird uneingeschrinkt kopiert.

Y1: Wird nicht kopiert, wenn die Nennleistung sich von der des Quell-Umrichters unterscheidet.

Y2: Wird nicht kopiert, wenn die Nenn-Eingangsspannung sich von der des Quell-Umrichters
unterscheidet.

N: Wird nicht kopiert. (Die mit "N" gekennzeichneten Parameter werden auch nicht iiberpriift.)

Falls erforderlich, stellen Sie die nicht kopierten Parameterwerte einzeln von Hand ein.



Iﬁﬁ*‘— Einzelheiten zum Einstellen oder Bearbeiten von Parametern siehe Kapitel 3 "BEDIENUNG
%% (JBER DAS BEDIENTEIL."

Anweisungen zur Bedienung des Multifunktions—-Bedienteils finden Sie in
“Multifunktions—Bedienteil Bedienungshandbuch” (INR-SI47-0890-E).
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B Verwendung negativer Loqik flr programmierbare E/A-Anschlliisse

Das Anzeigesystem mit negativer Logik kann fiir die digitalen Ein- und Ausgéinge benutzt werden,
indem die Parameterwerte eingestellt werden, die die Eigenschaften dieser Anschliisse festlegen.
Negative Logik bezieht sich auf den invertierten EIN/AUS- (logisch 1 (wahr)/0 (falsch)) Zustand von
Ein- oder Ausgangssignal. Ein EIN-aktives Signal (die Funktion wird wirksam, wenn der Anschluss
kurzgeschlossen ist) im normalen Logiksystem entspricht funktional dem AUS-aktiven Signal (die
Funktion wird wirksam, wenn der Anschluss offen ist) im negativen Logiksystem. Uber die
Einstellung der Parameterwerte kann ein EIN-aktives Signal in ein AUS-aktives Signal umgeschaltet
werden (und umgekehrt).

Um das negative logische System fiir einen E/A-Signalanschluss einzustellen, geben Sie
1000er-Werte (durch Addition von 1000 zu den Werten fiir die normale Logik) in den
entsprechenden Parameter ein und driicken dann die Taste & .

Wird zum Beispiel ein Befehl "Auslaufen” (BX: Wert = 7) einem der digitalen Eingénge [X1] bis [X5]
zugeordnet, indem einer der Parameter EO1 bis EO5 gesetzt wird, dann bewirkt ein Einschalten von
(BX), dass der Motor ausliduft. Entsprechend bewirkt ein Abschalten von (BX), dass der Motor
auslduft, wenn der Befehl "Auslaufen" (BX: Wert = 1007) zugewiesen wird.

d313NVHvd




In den folgenden Tabellen werden die fiir die FRENIC-Eco Umrichterserie verfiigbaren Parameter
aufgelistet.

F-Codes: Grundfunktionen

Code

Bezeichnung

Dateneinstellbereich

Inkre-
ment

Ein-h
eit

Im
Betrieb
anderbar

Daten
kopie-r
en

Vorein-stel
lung

Siehe
Seite:

F0O

Parameterschutz

0: Parameterschutz abschalten
(Parameterdaten kdnnen bearbeitet werden)
1: Parameterschutz einschalten

Y

Y

9-23

FO1

Frequenzsollwert 1

0: Tasten @ /@ auf Bedienteil freigeben
1: Spannungseingabe zu Anschluss [12] freigeben
(0 bis 10 VDC)
2: Spannungseingabe zu Anschluss [C1] freigeben
(4 bis 20 VDC)
3: Summe von Spannungs- und Stromeingangen zu
Anschlissen [12] und [C1] freigeben
5: Spannungseingabe zu Anschluss [V2] freigeben
(0 bis 10 VDC)
7: Anschlussbefehl (UP) / (DOWN) Steuerung freigeben

9-23

F02

Laufbefehl

0: Tasten E‘" / J‘E auf Bedienteil freigeben
(Motordrehrichtung von digitalen Anschliissen [FWD]
/ [REV])

1: Anschlugsbefehl (FWD) / (REV) freigeben

2: Tasten E‘" / J‘E auf Bedienteil freigeben (vorwarts)

3: Tasten E‘" / J‘E auf Bedienteil freigeben (rlickwarts)

9-25

FO3

Maximale Frequenz

25,0 bis 120,0

0,1

50

9-27

Fo4

Eckfrequenz

25,0 bis 120,0

0,1

50

F05

Nennspannung
bei Eckfrequenz

0: Zur Eingangsspannung proportionale Spannung
ausgeben
80 bis 240 AVR-geregelte Spannung ausgeben
(far Serie 200 V)
160 bis 500 AVR-geregelte Spannung ausgeben
(far Serie 400 V)

Y2

400

9-28
9-125

Fo7

Beschleunigungszeit 1

0,00 bis 3600
Hinweis: Eingabe von 0,00 I&scht die
Beschleunigungszeit, fordert externen Softwarestart.

20,0

F08

Verzdgerungszeit 1

0,00 bis 3600
Hinweis: Eingabe von 0,00 I&scht die Verzégerungszeit,
fordert externen Softwarestart.

20,0
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(F-Code, Fortsetzung)

. Im Daten . .
Code Bezeichnung Dateneinstellbereich Inkre- 1EIn-N| g triety kopie-r Vorein-stel Sle‘he.
ment | eit |. lung Seite:
anderbar| en
F09 | Drehmomentanhebung 0,0 bis 20,0 0,1 % Y Y Siehe | 9-31
(Prozentwert der Nennspannung bei Eckfrequenz (F05)) nach-steh| g.56
Hinweis: Diese Einstellung ist wirksam bei F37 =0, 1, 3, ende
Tabelle
oder 4.
F10 | Elektronischer 1: Fir Allzweckmotoren mit integriertem — — Y Y 1 9-36
thermischer Eigenkuhlungslifter
Uberlastungsschutz fir 2: Fir Gber Umrichter betriebene Motoren oder
den Motor  (Motoreigen- Schnelllaufermotoren mit Zwangskuhlungslifter
schaften einstellen)
F11 | (Uberlasterkennungswert) | 0,00: Deaktivieren 0,01 A Y Y1 100%
1 bis 135% des Nennstroms (zuléssiger Y2 von
Dauerantriebsstrom) des Motors Motor-Ne
nn-strom
F12 | (Thermische Zeitkonstante) 0,5 bis 75,0 0,1 | min Y Y |5(22kwW
oder
weniger)
10 (30 kW
oder
mehr)
F14 | Wiederanlaufmodus nach | 0: Wiederanlauf sperren (sofort abschalten) — — Y Y 0 9-39
kurzem Stromausfall 1: Wiederanlauf sperren (abschalten nach 9-120
(Betriebsartenwahl) Netzwiederkehr) 9-128
3: Wiederanlauf freigeben (weiter laufen, flr hohe
Trégheit oder allgemeine Lasten)
4: Wiederanlauf freigeben (Wiederanlauf bei der
Frequenz, bei der der Spannungsausfall auftrat, fir
allgemeine Lasten)
5: Wiederanlauf freigeben (Wiederanlauf bei
Startfrequenz, fir Lasten mit geringer Tragheit)
F15 | Frequenzbegrenzung 0,0 bis 120,0 0,1 Hz Y Y 70,0 9-47
(hoch)
F16 (tief) | 0,0 bis 120,0 0,1 Hz Y Y 0,0 9-47
9-125
F18 |Bias -100,00 bis 100,00 0,01 % Y* Y 0,00 9-48
(Frequenzsollwert 1) 9-102
F20 | Gleichstrombremse 0,0 bis 60,0 0,1 Hz Y Y 0,0 9-49
(Brems-Startfrequenz) 9-128
F21 (Bremspegel) | 0 bis 60 (Nennausgangsstrom des Umrichters als 100% 1 % Y Y 0 9-49
interpretiert)
F22 (Bremszeit) | 0,00: Deaktivieren 0,01 s Y Y 0,00
0,01 bis 30,00
F23 | Startfrequenz 0,1 bis 60,0 0,1 Hz Y Y 0,5 9-51
F25 | Stoppfrequenz 0,1 bis 60,0 0,1 Hz Y Y 0,2

H313Nvdvd




(F-Code, Fortsetzung)

) Im Daten . .
Code Bezeichnung Dateneinstellbereich Inkre- 1EIn-N| g triety kopie-r Vorein-stel Sle‘he.
ment | eit |. lung Seite:
anderbar| en
F26 | Motorgerausch 0,75 (22 kW oder weniger) *1 1 kHz Y Y (15/10/06) | 9-51
(Taktfrequenz) | 0,75 bis 10 (30 bis 75 kW) 9-129
0,75 bis 6 (90 kW oder mehr)
F27 (Klangfarbe) | 0: Starke 0 (inaktiv) — — Y Y 0 9-51
1: Starke 1
2: Stérke 2
3: Stérke 3
F29 | Analogausgang [FMA] 0: Spannungsausgang (0 bis 10 VDC) — — Y Y 0 9-52
(Betriebsartenwahl) | 1:  Stromausgang (4 bis 20 mA DC)
F30 (Ausgangseinstellung) | 0 bis 200 1 % Y* Y 100
F31 | Analogausgang [FMA] Aus folgenden Funktionen eine aussuchen, die — — Y Y 0

(Funktion)

Uberwacht werden soll.

Noakrwbho

10:
13:
14:
15:
16:

Ausgangsfrequenz
Ausgangsstrom
Ausgangsspannung
Ausgangsdrehmoment
Lastfaktor

Eingangsleistung
PID-Rickkopplungswert (PV)
Zwischenkreisspannung
Universal-AO

Motorausgang

Kalibrierung Analogausgang (+)
PID Prozessbefehl (SV)

PID Prozessausgang (MV)




9.1 Parametertabellen

(F-Code, Fortsetzung)

. Im Daten . .
Code Bezeichnung Dateneinstellbereich Inkre- Em.-h Betrieb | kopie-r Vorein-stel Sle.he_
ment | eit |. lung Seite:
anderbar| en
F34 | Analogausgang [FMI] 0 bis 200: Einstellung Spannungsausgang 1 % Y* Y 100 9-55
(Betrieb)
F35 (Funktion) | Aus folgenden Funktionen eine aussuchen, die — — Y Y 0
Uberwacht werden soll.
0: Ausgangsfrequenz
2: Ausgangsstrom
3:  Ausgangsspannung
4:  Ausgangsdrehmoment
5: Lastfaktor
6: Eingangsleistung
7: PID-Rickkopplungswert (PV)
9: Zwischenkreisspannung
10: Universal-AO
13: Motorausgang
14: Kalibrierung Analogausgang (+)
15: PID Prozessbefehl (SV)
16: PID Prozessausgang (MV)
F37 | Lastauswahl/ 0: Variable Drehmomentbelastung steigt proportional zu | — — N: Y 1 9-56
autom. Geschwindigkeit im Quadrat 9-31
Drehmomentanhebung/ | 1: Variable Drehmomentbelastung steigt proportional zu
autom. Geschwindigkeit im Quadrat (hdheres
Energiesparbetrieb Anlaufdrehmoment erforderlich)
2: Automatische Drehmomentanhebung
3: Automatischer Energiesparbetrieb
(variable Drehnmomentbelastung steigt proportional
zu Geschwindigkeit im Quadrat)
4: Automatischer Energiesparbetrieb
(variable Drehmomentbelastung steigt proportional
zu Geschwindigkeit im Quadrat (héheres
Anlaufdrehmoment erforderlich))
Hinweis: Diese Einstellung fiir Last mit kurzer
Beschleunigungszeit verwenden.
5: Automatischer Energiesparbetrieb
(automatische Drehmomentanhebung)
Hinweis: Diese Einstellung fir Last mit langer
Beschleunigungszeit verwenden. g
F43 | Strombegrenzung 0: Deaktiviert (es arbeitet kein Strombegrenzer.) — — Y Y 0 9-56 332
(Betriebsartenwahl) | 1: Aktiviert bei konstanter Drehzahl 9-119 <
(deaktiviert bei Beschleunigung und Verzdgerung) m
2: Aktiviert bei Beschleunigung und bei konstanter |-_||-|
Drehzahl By}
F44 (Pegel) | 20 bis 120 (die Daten werden interpretiert mit 1 % Y Y 110
Nennausgangsstrom des Umrichters als 100%)




E-Codes: Erweiterungs-Anschlussfunktionen

. Im Daten . .
Code Bezeichnung Dateneinstellbereich I;'::t_ E';it'h Betrieb |kopie-r Vorﬁ::_Stel 2:?:_
anderbar| en 9 ’
EO1 | Be¢fehlszuweisung zu: Die Auswahl der Parameterdaten ordnet die — — N Y 6 9-59
[X1] entsprechende Funktion den Anschliissen [X1] bis [X5] 9-99
wie nachstehend aufgefihrt zu.
E02 [X2] | Wird der nachstehend in Klammern () gezeigte - - N Y 7
E03 X3] 1900er-Wgrt elnggstellt, w!rd einem Anschluss ein _ _ N Y 8
Eingang mit negativer Logik zugeordnet.
E04 [X4] | 0 (1000): (ssty| — | — N Y 11
1(1001):  Festfrequenz einstellen (SS2
EO05 [X8] | 5 (1002) (SS4 — — N Y 35
6 (1006): 3-Leiter-Betrieb aktivieren (HLD
7 (1007): Auslaufen lassen (BX
8(1008): Alarm rucksetzen (RST
9 (1009): Externe Alarmauslésung aktivieren

11 (1011): Umschaltung Frequenzsollwert 2/1 (Hz2/Hz1

13: DC-Bremse aktivieren DCBRK
15: Umschalten auf Netzbetrieb (50 Hz) (SW50
16: Umschalten auf Netzbetrieb (60 Hz) (SW60
17 (1017): AUF (Ausgangsfrequenz erhéhen) (UP
18 (1018): AB (Ausgangsfrequenz verringern) (DOWN
19 (1019): Schreiben von Bedienteil freigeben (Daten
anderbar) (WE-KP)
20 (1020): PID-Regelung aufheben (Hz/PID)
21 (1021): Umschalten Normalbetrieb/Inversbetrieb (IVS)
22 (1022): Verriegelung (IL)
24 (1024): Kommunikationsverbindung Uber RS485 oder
Feldbus (Option) freigeben (LE)
25 (1025): Universal-DI (U-DI)
26 (1026): Starteigenschaften einstellen (STM)
30 (1030): Zwangsstopp (STOP)
33 (1033): PID-Integral- und Differentialkomponenten
riicksetzen (PID-RST)
34 (1034): PID-Integralkomponente halten (PID-HLD)
35 (1035): Lokalbetrieb (Bedienteil) wahlen (LOC)
38 (1038): Betrieb freigeben (RE)
39: Motor vor Betauung schiitzen (DWP)
40: Integrierte Abfolge zum Umschalten auf
Netzbetrieb (50 Hz) freigeben (ISW50)
41: Integrierte Abfolge zum Umschalten auf
Netzbetrieb (60 Hz) freigeben (ISW60)
50 (1050): Periodische Umschaltzeit I6schen (MCLR)
51 (1051): Pumpenantrieb freigeben (Motor 1)  (MENT1)
52 (1052): Pumpenantrieb freigeben (Motor 2) (MEN2)
53 (1053): Pumpenantrieb freigeben (Motor 3) (MENS3)
54 (1054): Pumpenantrieb freigeben (Motor 4)  (MEN4)
87 (1087): Umschaltung Laufbefehl 2/1 (FR2/FR1)
88: Vorwartslauf 2 (FWD2)
89: Ruckwartslauf 2 (REV2)

Hinweis: Bei (THR) und (STOP) sind die Daten (1009)
und (1030) jeweils fiir normale Logik, und "9" und "30" flr

negative Logik.




9.1 Parametertabellen

(E-Code, Fortsetzung)

. Im Daten . .
Code Bezeichnung Dateneinstellbereich Inkre- Em.-h Betrieb |kopie-r Vorein-stel Sle.he.
ment | eit |. lung Seite:
anderbar| en
E20 | Signalzuweisung zu: Die Auswahl der Parameterdaten ordnet die — — N Y 0 9-82
(Transistorsignal) [Y1]| entsprechende Funktion den Anschlissen [Y1] bis [Y3],
E21 v2] [Y5A/C] und [30A/B/C] wie nachstehend aufgefiihrt zu. _ _ N v 1
Wird der nachstehend in Klammern () gezeigte
E22 [Y3]| 1000er-Wert eingestellt, wird einem Anschluss ein — | — N Y 2
E24 | (Relaiskontakisignal) Eingang mit negativer Logik zugeordnet. _ _ N v 10
[Y5A/C] 0(1000): Umrichter lauft (RUN)
1(1001): Frequenzsollwert erreicht (FAR)
E27 [30A/B/C] | 2 (1002): Frequenz erkannt (FDT)| — — N Y 99
3(1003): Unterspannung erkannt
(Umrichter gestoppt) (LU)
5(1005): Umrichter-Ausgangsbegrenzung (IoL)
6 (1006): Automatischer Wiederanlauf nach kurzem
Stromausfall (IPF)
7 (1007): Motorlberlast-Friihwarnung (oL)
10 (1010): Umrichter betriebsbereit (RDY)
11: Motorantriebsquelle zwischen Netzspannung
und Umrichterausgang umschalten
(fir MC an Netz) (Sw8s)
12: Motorantriebsquelle zwischen Netzspannung
und Umrichterausgang umschalten
(fir Primarseite) (SW52-2)
13: Motorantriebsquelle zwischen Netzspannung
und Umrichterausgang umschalten
(fir Sekundarseite) (SW52-1)
15 (1015): AX-Anschlussfunktion einstellen
(fir MC auf Primarseite) (AX)
25 (1025): Kuhllufter in Betrieb (FAN)
26 (1026): Automatisches Ricksetzen (TRY)
27 (1027): Universal-DO (U-DO)
28 (1028): Frihwarnung Kihlkdrperiberhitzung (OH)
30 (1030): Lebensdaueralarm (LIFE)
33 (1033): Sollwertverlust erkannt (REF OFF)
35 (1035): Umrichterausgang ein (RUN2)
36 (1036): Uberlastschutzsteuerung (OLP)
37 (1037): Strom erkannt (ID)
42 (1042): PID-Alarm (PID-ALM)
43 (1043): Unter PID-Regelung (PID-CTL) g
44 (1044): Motor stoppt wegen langsamem Durchfluss T
unter PID-Regelung (PID-STP) >
45 (1045): Geringes Ausgangsdrehmoment erkannt(U-TL| <
54 (1054): Umrichter im ferngesteuerten Betrieb (RMT) E
55 (1055): Laufbefehl aktiviert (AX2) m
56 (1056): Motorliberhitzung erkannt (PTC) (THM) By
60 (1060): Aufschaltung Motor 1, Umrichterbetrieb(M1_1I)
61 (1061): Aufschaltung Motor 1, Netzbetrieb (M1_L)
62 (1062): Aufschaltung Motor 2, Umrichterbetrieb(M2_1I)
63 (1063): Aufschaltung Motor 2, Netzbetrieb (M2_L)
64 (1064): Aufschaltung Motor 3, Umrichterbetrieb(M3_I)
65 (1065): Aufschaltung Motor 3, Netzbetrieb (M3_L)
67 (1067): Aufschaltung Motor 4, Netzbetrieb (M4_L)
68 (1068): Frihwarnung periodische Umschaltung(MCHQ
69 (1069): Pumpensteuerungs-Grenzsignal (MLIM)
99 (1099): Alarmausgang (fir beliebigen Alarm)  (ALM)




(E-Code, Fortsetzung)

. Im Daten . .
Code Bezeichnung Dateneinstellbereich Inkre- Em.-h Betrieb |kopie-r Vorein-stel Sle.he.
ment | eit |. lung Seite:
anderbar| en
E31 | Frequenzerfassung (FDT) | 0,0 bis 120,0 0,1 Hz Y Y 50,0 9-90
(Erfassungspegel)
E34 | Uberlast-Friiherkennung/ | 0: (Aktivieren) 0,01 A Y Y1 100% von
Stromerfassung Stromwert von 1 bis 150% des Umrichter-Nennstroms y2 [Motor-Nenn
(Pegel) strom
E35 (Timer) | 0,01 bis 600,00 *1 0,01 s Y Y 10,00
E40 | PID-Anzeigekoeffizient A | -999 bis 0,00 bis 999 *1 0,01 — Y Y 100 9-91
E41 | PID-Anzeigekoeffizient B | -999 bis 0,00 bis 999 *1 0,01 — Y Y 0,00
E43 | LED-Monitor 0: Drehzahlmonitor (Auswahl durch E48.) — — Y Y 0 9-93
(Elementswahl) | 3: Ausgangsstrom 9-95
4: Ausgangsspannung
8: Berechnetes Drehmoment
9: Eingangsleistung
10: PID Prozessbefehl (Stellwert)
12: PID-Rickkopplungswert
14: PID-Ausgang
15: Lastfaktor
16: Motorausgang
17: Analogeingang
E45 | LED-Monitor *2 0: Laufstatus, Drehrichtung und Bedienfiihrung — — Y Y 0 9-94
(Elementswahl) | 1: Balkendiagramme flr Ausgangsfrequenz, Strom und
berechnetes Drehmoment
E46 (Sprachwahl) | 0: Japanisch — — Y Y 1 9-95
1: Englisch
2: Deutsch
3: Franzbsisch
4: Spanisch
5: ltalienisch
E47 (Kontrastregelung) | 0 (gering) bis 10 (hoch) 1 — Y Y 5
E48 | LED-Monitor 0: Ausgangsfrequenz — — Y Y 0 9-93
(Drehzahlmonitor-Element)| 3: Motordrehzahl in U/min 9-95
4: Lastwellendrehzahl in U/min
7: Anzeigedrehzahl in %
E50 | Koeffizient fur 0,01 bis 200,00 *1 0,01 | — Y Y 30,00 | 9-95
Drehzahlanzeige
E51 | Anzeigekoeffizient far 0,000: (Aufheben/riicksetzen) 0,001 | — Y Y 0,010
Eingangs-Wirkleistungsda | 0,001 bis 9999
ten
E52 | Bedienteil 0: Parameterdaten-Bearbeitungsmodus (Men(s #0, #1 — — Y Y 0 9-96
(Mentanzeigenmodus) und #7)
1: Parameterdaten-Prifmodus (Menls #2 und #7)
2: Vollmenimodus (Menis #0 bis #7)
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9.1 Parametertabellen

(E-Code, Fortsetzung)

) . Im Daten . .
Code Bezeichnung Dateneinstellbereich Inkre- Em.-h Betrieb |kopie-r Vorein-stel Sle.he.
ment | eit |. lung Seite:
anderbar| en
E61 | Analogeingang fur Die Auswahl der Parameterdaten ordnet die — — N Y 0 9-97
(Erweiterungsfunktions- | entsprechende Funktion den Anschllssen [12], [C1] und
Auswabhl) | [V2] wie nachstehend aufgefihrt zu.
2] 0: Keine

1: HilfsFrequenzsollwert 1
E62 [C1]|2: HilfsFrequenzsollwert 2 — — N Y 0

3: PID-Prozessbefehl 1
E63 [V2]| 5: PID-Riickkopplungswert — | — N Y 0

20: Anzeige von Signalen der Analogeingange
E64 | Speichern digitale 0: Automatisches Speichern (beim Abschalten der — — Y Y 0

Referenzfrequenz Hauptspannung) .

1: Speichern durch Driicken der Taste "=

E65 | Sollwertverlust-Erfassung | 0: Verzdgern bis Stopp 1 % Y Y 999 9-98
(Pegel) | 20 bis 120

999: Deaktivieren

E80 | Geringes Drehmoment 0 bis 150 1 % Y Y 20 9-99
erkennen
(Erfassungspegel)

E81 (Timer) | 0,01 bis 600,00 *1 0,01 s Y Y 20,00

11
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(E-Code, Fortsetzung)

Im

Daten

Code Bezeichnung Dateneinstellbereich Inkre- Em.-h Betrieb |kopie-r Vorein-stel Sle.he.
ment | eit |. lung Seite:
anderbar| en
E98 | Befehlszuweisung zu: Die Auswahl der Parameterdaten ordnet die — — N Y 98 9-59
[FWD] entsprechende Funktion den Anschliissen [FWD] und 9-99
[REV] wie nachstehend aufgefiihrt zu.
E99 [REV] — — N Y 99

Wird der nachstehend in Klammern () gezeigte
1000er-Wert eingestellt, wird einem Anschluss ein
Eingang mit negativer Logik zugeordnet.

0 (1000):

1025):
1026):
1030):
1033):

W
o

34 (1034):
35 (1035):
38 (1038):

39:
40:

41:

0 (1050):
1 (1051):
2 (1052):
3 (1053):
4 (1054):
7 (1087):

99:

(Ss1

Festfrequenz einstellen (SS2
(SS4

3-Leiter-Betrieb aktivieren (HLD
Auslaufen lassen (BX
Alarm rucksetzen (RST

: Umschaltung Frequenzsollwert 2/1 (Hz2/Hz1

DC-Bremse aktivieren (DCBRK
Umschalten auf Netzbetrieb (50 Hz) (SW50
Umschalten auf Netzbetrieb (60 Hz) (SW60

: AUF (Ausgangsfrequenz erhdhen) (UP
: AB (Ausgangsfrequenz verringern) (DOWN
: Schreiben von Bedienteil freigeben

)
)
)
)
)
)
Externe Alarmauslésung aktivieren (THR)
)
)
)
)
)
)

(Daten &nderbar) (WE-KP)
: PID-Regelung aufheben (Hz/PID)
: Umschalten Normalbetrieb/Inversbetrieb (IVS)
: Verriegelung (IL)
: Kommunikationsverbindung Gilber RS485 oder
Feldbus (Option) freigeben (LE)
Universal-DlI (U-DI)
Starteigenschaften einstellen (STM™M)
Zwangsstopp (STOP)
PID-Integral- und Differentialkomponenten
ricksetzen (PID-RST)
PID-Integralkomponente halten (PID-HLD)
Bedienteilbetrieb (Bedienteil) wahlen  (LOC)
Betrieb freigeben (RE)
Motor vor Betauung schiitzen (DWP)
Integrierte Abfolge zum Umschalten auf
Netzbetrieb (50 Hz) freigeben (ISW50)
Integrierte Abfolge zum Umschalten auf
Netzbetrieb (60 Hz) freigeben (ISW60)
Periodische Umschaltzeit I16schen (MCLR)
Pumpenantrieb freigeben (Motor 1)  (MENT1)
Pumpenantrieb freigeben (Motor 2)  (MEN2)
Pumpenantrieb freigeben (Motor 3)  (MENS3)
Pumpenantrieb freigeben (Motor 4)  (MEN4)
Umschaltung Laufbefehl 2/1 (FR2/FR1)
Vorwartslauf 2 (FWD2)
Ruckwartslauf 2 (REV2)
Vorwartslauf [FWD]
Rickwartslauf (REV)

Hinweis: Bei (THR) und (STOP) sind die Daten (1009)
und (1030) jeweils flr normale Logik, und "9" und "30" fur
negative Logik.
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9.1 Parametertabellen

C-Codes: Frequenz-Steuerfunktionen

. Im Daten . .
Code Bezeichnung Dateneinstellbereich Inkre- 1EIn-N| g triety kopie-r Vorein-stel Sle‘he.
ment | eit |. lung Seite:
anderbar| en
CO01 | Ausblendfrequenz 10,0 bis 120,0 0,1 Hz Y Y 0,0 9-100
Cco2 2 Y Y 0,0
Co3 3 Y Y 0,0
Co4 (Band) | 0,0 bis 30,0 0,1 Hz Y Y 0,0
C05 | Festfrequenz 1 0,00 bis 120,00 *1 0,01 Hz Y Y 0,00 9-101
Co06 2 Y Y 0,00
co7 3 Y Y 0,00
Co8 4 Y Y 0,00
C09 5 Y Y 0,00
C10 6 Y Y 0,00
Cc11 7 Y Y 0,00
C30 | Frequenzsollwert 2 0: Tasten f\’\) / @ auf Bedienteil freigeben — — N Y 2 9-102
1: Spannungseingabe zu Anschluss [12] freigeben 9-23
(0 bis 10 VDC)
2: Spannungseingabe zu Anschluss [C1] freigeben
(4 bis 20 mA DC)
3: Summe von Spannungs- und Stromeingéngen zu
Anschlissen [12] und [C1] freigeben
5: Spannungseingabe zu Anschluss [V2] freigeben
(0 bis 10 VDC)
7: Anschlussbefehlisteuerung (UP) / (DOWN) freigeben
C32 | Analogeingangsein- 0,00 bis 200,00 *1 0,01 % Y* Y 100,0 9-48
stellung fir [12](Verstarkun 9-102
C33 (Filterzeitkonstante) | 0,00 bis 5,00 0,01 s Y Y 0,05 9-103
C34 | (Verstarkungs-Referenzpur| 0,00 bis 100,00 *1 0,01 % Y* Y 100,0 9-48
9-102
C37 | Analogeingangsein- 0,00 bis 200,00 *1 0,01 % Y* Y 100,0 o
stellung fur [C1](Verstarkun| >
C38 (Filterzeitkonstante) | 0,00 bis 5,00 0,01 s Y Y 0,05 9-103 )32
<
C39 | (Verstarkungs-Referenzpur| 0,00 bis 100,00 *1 0,01 % Y* Y 100,0 9-48 E
9-102
C42 | Analogeingangsein- 0,00 bis 200,00 *1 0,01 % Y* Y 100,0 %
stellung fir [V2](Verstarkun
C43 (Filterzeitkonstante) | 0,00 bis 5,00 0,01 s Y Y 0,05 |[9-103
C44 | (Verstarkungs-Referenzpur 0,00 bis 100,00 1 0,01 % Y* Y 100,0 9-48
9-102
C50 | (Bias-Referenzpunkt) 0,00 bis 100,0 *1 0,01 % Y* Y 0,00 9-48
(Frequenzsollwert 1) 9-103
C51 | Bias fiir PID-Befehl 1 -100,0 bis 100,00 *1 0,01 % Y* Y 0,00 |[9-103
(Biaswert)
C52 (Bias-Referenzpunkt) | 0,00 bis 100,00 1 0,01 % Y* Y 0,00
C53 | Auswahl Normalbetrieb/ 0: Normalbetrieb — — Y Y 0
Inversbetrieb 1: Inversbetrieb
(Frequenzbefehl 1)
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P-Codes: Motorparameter

. Im Daten . .
Code Bezeichnung Dateneinstellbereich Inkre- 1EIn-N| g triety kopie-r Vorein-stel Sle‘he.
ment | eit |. lung Seite:
anderbar| en
P01 | Motor (Anzahl Pole) | 2 bis 22 2 Pole N Y1 4 9-104
Y2
P02 (Nennleistung) | 0,01 bis 1000 (wobei der Wert des Parameter P99 0, 3 0,01 | kW N Y1 MOtQF-Nen
oder 4 ist.) Y2 | nleistung
0,01 bis 1000 (wobei der Wert des Parameter P99 1 ist.)
0,01 | PS
P03 (Nennstrom) | 0,00 bis 2000 0,01 A N Y1 Nenn-
Y2 |stromvon
Fuiji
Standard-
motor
P04 Automatische Einstellung | 0: Deaktivieren — — N N 0
1: Aktivieren (Abstimmung %R1 und %X bei
gestopptem Motor.)
2: Aktivieren (Abstimmung %R1 und %X bei
gestopptem Motor und Leerlaufstrom beim Lauf.)
P06 (Leerlaufstrom) | 0,00 bis 2000 0,01 A N Y1 |Nennwert|9-105
Y2 | von Fuji
Standard-
motor
P07 (%R1) | 0,00 bis 50,00 0,01 % Y Y1 |Nennwert
y2 | von Fuji
Standard-
motor
P08 (%X) | 0,00 bis 50,00 0,01 % Y Y1 |Nennwert
Y2 | von Fuji
Standard-
motor
P99 | Motorauswahl 0: Eigenschaften von Motor 0 — — N Y1 0 9-106
(Fuji Standardmotoren, Serie 8) Y2

1: Eigenschaften von Motor 1
(Motoren mit PS-Leistung)

3: Eigenschaften von Motor 3
(Fuji Standardmotoren, Serie 6)

4: Sonstige Motoren

14



9.1 Parametertabellen

H-Codes: Hohere Funktionen

Im

Daten

Code Bezeichnung Dateneinstellbereich Inkre- 1EIn-h| g triety kopie-r Vorein-stel Sle‘he.
ment | eit |. lung Seite:
anderbar| en
HO3 | Dateninitialisierung 0: Initialisierung deaktivieren — — N N 0 9-107
1: Alle Parameterdaten auf Werkseinstellungen
initialisieren
2: Motorparameter initialisieren
HO4 | Automatisches 0: Deaktivieren 1 |Anzahl Y Y 0 9-112
Ricksetzen 1 bis 10
(Anzahl)
HO5 (RUcksetzintervall) | 0,5 bis 20,0 0,1 s Y Y 5.0
HO06 | Steuerung Lifter EIN/AUS | 0: Deaktivieren (immer in Betrieb) — — Y Y 0 9-113
1: Aktivieren (EIN/AUS steuerbar)
HO7 | Beschleunigungs-/Verzdg | 0: Linear — — Y Y 0 9-114
erungsmuster 1: S-Kurve (schwach)
2: S-Kurve (stark)
3: Bogenfdrmig
H09 | Starteigenschaften 0: Deaktivieren — — N Y 0 9-116
einstellen 3: Aktivieren (nach Laufbefehl, entweder vorwarts oder 9-120
(Automatische Suche nach rlckwarts)
4: Aktivieren (nach Laufbefehl, sowohl vorwarts als
auch rickwarts)
5: Aktivieren (nach Laufbefehl, invers sowohl vorwérts
als auch rickwarts)
H11 | Verzégerungsmodus 0: Normale Verzdgerung — — Y Y 0 9-119
1: Auslaufen lassen
H12 | Unverzdgerte 0: Deaktivieren — — Y Y 1
Uberstrombegrenzung 1: Aktivieren
H13 | Wiederanlaufmodus nach | 0,1 bis 10,0 0,1 s Y Y1 |Abhéngig | 9-39
kurzem Stromausfall Y2 von 9-120
(Neustartzeit) Umrichter-
leistung
H14 (Frequenzabfallrate) | 0,00: Verzégerungszeit einstellen 0,01 |Hz/s Y Y 999
0,01 bis 100,00
999: Nach Strombegrenzungsbefehl
H15 (Dauerlaufpegel) | Serie 200 V: 200 bis 300 1 \" Y Y2 235
Serie 400 V: 400 bis 600 470
H16 (Zulassige kurzzeitige | 0,0 bis 30,0 0,1 s Y Y 999
Spannungsausfalldauer) | 999: Die langste vom Umrichter automatisch
festgestellte Zeit
H17 | Starteigenschaften 0,0 bis 120,0 0,1 Hz Y Y 999 9-31
einstellen 999: Auf Maximalfrequenz abstimmen 9-120
(Frequenz fir Motorleerlauf
H26 | PTC-Thermistor 0: Deaktivieren — — Y Y 0 9-120
(Betriebsartenwahl) | 1: Aktivieren (bei Erfassung von (PTC) schaltet der
Umrichter sofort ab und stoppt mit OH4 auf der
Anzeige.)
2: Aktivieren (bei Erfassung von (PTC) lauft der
Umrichter weiter und gibt ein Alarmsignal (THM)
aus.)
H27 (Pegel) | 0,00 bis 5,00 0,01 \ Y Y 1.60
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(H-Code, Fortsetzung)

. Im Daten . .
Code Bezeichnung Dateneinstellbereich Inkre- |Ein-N| g ooty kopie-r Vorein-stel Sle‘he.
ment | eit |. lung Seite:
anderbar| en
H30 | Kommunikations-Verbindu | Frequenzsollwert Laufbefehl — — Y Y 0 9-122
ngsfunktionen 0: F01/C30 Fo2 9-148
(Betriebsartenwahl) | 4. Rg485.Verbindung F02
2: FO1/C30 RS485-Verbindung
3: RS485-Verbindung RS485-Verbindung
4: RS485-Verbindung Fo2
(Option) RS485-Verbindung
5: RS485-Verbindung RS485-Verbindung
(Option) (Option)
6: FO1/C30 RS485-Verbindung
7: RS485-Verbindung (Option)
8: RS485-Verbindung RS485-Verbindung
(Option) (Option)
H42 | Kapazitat des Anzeige zum Ersetzen des Zwischenkreiskondensators 1 — Y N — 9-123
Zwischenkreis- (0000 bis FFFF: hexadezimal)
kondensators
H43 | Gesamtlaufzeit des Anzeige der Gesamtlaufzeit des Lifters fir Austausch — — Y N —
Lifters
H47 | Anfangskapazitat des Anzeige zum Ersetzen des Zwischenkreiskondensators — — Y N Bei
Zwischenkreis- (0000 bis FFFF: hexadezimal) Werksaus-
kondensators I!eferung
eingestellt
H48 | Gesamtlaufzeit des Anzeige zum Ersetzen des Kondensators auf der — — Y N — 9-124
Kondensators auf der Leiterplatte (0000 bis FFFF: hexadezimal). Riicksetzbar.
Leiterplatte
H49 | Starteigenschaften 0,0 bis 10,0 0,1 s Y Y 0,0 9-125
einstellen
(Zeit fur automatische
Suche nach
Motorleerlaufdrehzahl)
H50 | Nichtlineares V/f-Muster | 0,0: Aufheben 0,1 Hz N Y ]0,0(22kW|9-125
(Frequenz) | 0,1 bis 120,0 oder | 9.08
weniger)
5,0 (30 kW
oder
mehr)
H51 (Spannung) | 0 bis 240: AVR-geregelte Spannung ausgeben 1 \Y N Y2 |0(22kW
(fiir Serie 200 V) oder
0 bis 500: AVR-geregelte Spannung ausgeben weniger)
(fur Serie 400 V) 20 (30 kW
oder mehr
fir Serie
200 V)
40 (30 kW
oder mehr
fir Serie
400 V)
H56 | Verzdgerungszeit fir 0,00 bis 3600 0,01 s Y Y 20,0 9-125
Zwangsstopp
H63 | Untergrenze 0: Begrenzung durch F16 (Frequenzbegrenzung: tief) — — Y Y 0 9-47
(Betriebsartenwahl) und weiter laufen 9-125
1: Geht die Ausgangsfrequenz tiefer als die durch F16
(Frequenzbegrenzung: tief) begrenzte Frequenz,
verzogert der Motor zum Stopp.
H64 (Untere Grenzfrequenz) | 0,0 (abhéngig von F16 (Frequenzbegrenzung: tief)) 0,1 Hz Y Y 2.0 9-125
0,1 bis 60,0
H69 | Automatische 0: Deaktivieren — — Y Y 0
Verzdgerung 3: Aktivieren (Zwischenkreisspannung auf konstanten
Wert regeln.)
H70 | Uberlastschutzsteuerung | 0,00: Durch F08 festgelegte Verzogerungszeit folgen 0,01 [Hz/s Y Y 999 9-127
0,01 bis 100,00
999: Deaktivieren
H71 | Verzdgerungs- 0: Deaktivieren — — Y Y 0

eigenschaften

1: Aktivieren
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9.1 Parametertabellen

(H-Code, Fortsetzung)

. Im Daten . .
Code Bezeichnung Dateneinstellbereich Inkre- E”?'h Betrieb |kopie-r Vorein-stel Sle.he.
ment | eit |. lung Seite:
anderbar| en
H80 | Verstarkungsfaktor zur 0,00 bis 0,40 0,01 — Y Y . f3 9-127
Unterdriickung der Aus- Abhéngig
gangsstromschwankung von
fir den Motor LJlmrlchter
eistung
H86 | Reserviert. *2 0 bis 2 1 — Y Y1 —
Y2 | Abhéngig
von
Umrichter
leistung
H87 | Reserviert. *2 25,0 bis 120,0 0,1 Hz Y Y 25.0
H88 | Reserviert. *2 0 bis 3, 999 1 — Y N 0
H89 | Reserviert. *2 0, 1 — — Y Y 0
H90 | Reserviert. *2 0, 1 — — Y Y 0
H91 | Reserviert. *2 0,1 — | = Y Y 0
H92 | Weiter laufen 0,000 bis 10,000 999 *1 0,001 | An- Y Y1 999 9-39
(P-Komponente: Verstarkur zahl Y2 9-128
H93 (I-Komponente: Zeit) | 0,010 bis 10,000, 999 *1 0,001 | s Y Y1 999 9-47
Y2 9-128
H94 | Gesamtlaufzeit des Kumulative Daten andern oder riicksetzen — — N N — 9-128
Motors
H95 | Gleichstrombremse 0: Trage — — Y Y 1 9-49
(Bremsreaktionsmodus) | 1:  Schnell 9-128
H96 | STOP-Taste Prioritat/ Daten | STOP-Taste Prioritét Startpriffunktion — — Y Y 0 9-128
Startpriffunktion 0: Deaktivieren Deaktivieren
1: Aktivieren Deaktivieren
2: Deaktivieren Aktivieren
3: Aktivieren Aktivieren
H97 | Alarmdaten ldschen Einstellung der Daten H97 auf "1" Idscht Alarmdatenund | — — Y N 0 9-129
geht dann auf Null zuriick.
H98 | Schutz-/ 0 bis 63:Datenanzeige auf Bedienteil-LED-Monitor in — — Y Y 19 9-51
Wartungsfunktion Dezimalformat (in jedem Bit, "0" fir inaktiv, "1" (Bits 4,1,19-129
far aktiv.) 0=1
Bits 5, 3,
Bit 0: Taktfrequenz automatisch senken 2=0)

Bit 1:
Bit 2:
Bit 3:

Eingangsphasenverlust erkennen

Erkennt Ausgangsphasenverlust

Einstellen der Lebensdauer-Beurteilungskriterien
von Zwischenkreiskondensator

Beurteilung der Lebensdauererwartung des
Zwischenkreiskondensators

Bit 5: GS-Lufterverriegelung erkennen

Bit 4:
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J-Codes: Anwendungsfunktionen

) Im Daten . .
Code Bezeichnung Dateneinstellbereich Inkre- 1EIn-N| g triety kopie-r Vorein-stel Sle‘he.
ment | eit |. lung Seite:
anderbar| en
JO1 | PID-Regelung 0: Deaktivieren — — N Y 0 9-133
(Betriebsartenwahl) | 1:  Aktivieren (Normalbetrieb)
2: Aktivieren (Inversbetrieb)
PRI
J02 | (Fernsteuer-Prozessbefeh | 0: Tasten f\’\/ /7 auf Bedienteil freigeben — — N Y 0
I) | 1: PID-Prozessbefehl 1
3: Anschlussbefehlsteuerung (UP) / (DOWN) freigeben
4: Befehl iber Kommunikationsverbindung
Jo3 P (Verstarkung) | 0,000 bis 30,000 *1 0,001 |Anzahl Y Y 0,100
Jo4 | (Integralzeit) | 0,0 bis 3600,0 1 0,1 s Y Y 0,0
Jo5 D (Differentialzeit) | 0,00 bis 600,00 *1 0,01 s Y Y 0,00
J06 (Ruckkopplungsfilter) | 0,0 bis 900,0 0,1 s Y Y 0,5
J10 (Anti-Reset Windup) | 0 bis 200 1 % Y Y 200 9-139
J11 | (Alarmausgang einstellen) | 0: Absolutwertalarm — — Y Y 0 9-140
1: Absolutwertalarm (mit Halten)
2: Absolutwertalarm (mit Verriegelung)
3: Absolutwertalarm (mit Halten und Verriegelung)
4: Abweichungsalarm
5: Abweichungsalarm (mit Halten)
6: Abweichungsalarm (mit Verriegelung)
7: Abweichungsalarm (mit Halten und Verriegelung)
J12 (Oberer Grenzwertalarm | 0 bis 100 1 % Y Y 100
(AH))
J13 (Unterer Grenzwertalarm | 0 bis 100 1 % Y Y 0
(AL))
J15 (Stoppfrequenz | 0: Deaktivieren 1 Hz Y Y 0 9-142
fir langsamen Durchfluss) | 1 bis 120
J16 (Stopp-Latenzzeit | 1 bis 60 1 s Y Y 30
langsamer
Durchflusswert)
J17 (Startfrequenz) | 0: Deaktivieren 1 Hz Y Y 0
1 bis 120
J18 (Obergrenze von | 1 bis 120 1 Hz Y Y 999 9-143
PID-Prozessausgang) | 999: Abhangig von Einstellung von F15
J19 (Untergrenze von | 1 bis 120 1 Hz Y Y 999
PID-Prozessausgang) | 999: Abhangig von Einstellung von F16
J21 | Betauungsverhinderung 1 bis 50 1 % Y Y 1 9-144
(Betrieb)
J22 | Netzversorgungs-Umscha | 0: Umrichterbetrieb beibehalten (Stopp wegen Alarm) — — N Y 0 9-59
Itfolge 1: Automatische Umschaltung auf Netzbetrieb 9-144
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9.1 Parametertabellen

(J-Code, Fortsetzung)

Inkre- |Ein-h Im Daten Vorein-ste| Siehe
Code Bezeichnung Dateneinstellbereich . Betrieb [kopie-re| o
ment | eit |, llung | Seite:
anderbar n
J25 | Pumpenregelung 0: Deaktivieren — — N Y 0 —
(Betriebsartenwahl) | 1:  Aktivieren (fest, Umrichterbetrieb)
2: Aktivieren (frei, Umrichterbetrieb)
J26 | Betriebsart Motor 1 0: Deaktivieren (immer AUS) — — Y Y 0
1: Aktivieren
2: Zwangsweise Betrieb an Netz
J27 | Betriebsart Motor 2 — — Y Y 0
J28 | Betriebsart Motor 3 — — Y Y 0
J29 | Betriebsart Motor 4 — — Y Y 0
J30 | Motorumschaltbefehl 0: Fest — — N Y 0
1: Automatisch (konstante Laufzeit)
J31 | Motorstoppmodus 0: Alle Motoren stoppen (Umrichter- und Netzbetrieb) — — N Y 0
1: Nur Gber Umrichter betriebene Motoren stoppen
(exkl. Alarmzustand)
2: Nur Uber Umrichter betriebene Motoren stoppen
(inkl. Alarmzustand)
J32 | Periodische Umschaltzeit | 0,0: Umschalten deaktivieren 0,1 h N Y 0,0
flr Motorantrieb 0,1 bis 720,0: Umschaltzeitbereich
999: Fest auf 3 Minuten
J33 | Signalisierungsperiode 0,01 s Y Y 0,1
periodische Umschaltung | 0,00 bis 600,00
J34 | Aufschaltung von 0 bis 120 1 Hz Y Y 999
netzbetriebenem Motor 999: Abhéngig von Einstellung von J18
(Frequenz) | it diesem Gode wird durch Priifung der
Ausgangsfrequenz des umrichterbetriebenen Motors
beurteilt, ob ein netzbetriebener Motor aufgeschaltet
wird.)
J35 (Dauer) | 0,00 bis 3600 Variabel| s Y Y 0
J36 | Entfernen von 0 bis 120 1 Hz Y Y 999
netzbetriebenem Motor 999: Abhangig von Einstellung von J19 g
(Frequenz) | (it diesem Code wird durch Prifung der D
) ' P
Ausgangsfrequenz des umrichterbetriebenen Motors =
beurteilt, ob ein netzbetriebener Motor entfernt wird.) E
J37 (Dauer) | 0,00 bis 3600 Variabel| s Y Y 0 %
J38 | Schiitz-Verzdgerungszeit | 0,01 bis 2,00 0,01 s Y Y 0,01
J39 | Umschaltzeit fur 0,00: Abhéngig von der Einstellung von F08, 0,01 bis [Variabel| s Y Y 0,00
Motorzuschaltung(Verzége| 3600
J40 | Umschaltzeit fur 0,00: Abhangig von der Einstellung von F07, 0,01 bis  [Variabel| s Y Y 0,00
Motorwegschaltung(Beschl{ 3600
J41 | Umschaltpegel 1 % Y Y 0
Motorzuschaltung/-wegsc
haltung 0 bis 100
J42 | Umschaltung 0,0: Deaktivieren 0,1 % Y Y 0,0
Motorzuschaltung/-wegsc 0.1 bis 50.0
haltung (Totzone) ’ ’
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(J-Code, Fortsetzung)

Inkre- |Ein-h Im Daten Vorein-ste| Siehe
Code Bezeichnung Dateneinstellbereich . Betrieb [kopie-re| o
ment | eit |, llung | Seite:
anderbar n
J43 | PID-Steuerung, 0:  Deaktivieren 1 Hz Y Y 999 —
Hochlauffrequenz 1 bis 120
999: Abhangig von Einstellung von J36
J45 | Signalzuweisung zu: Die Auswahl der Parameterdaten ordnet die — — N Y 100
(fiir Relaisausgangskarte) | entsprechende Funktion den Anschlissen [Y1A/B/C],
[Y1A/B/C] [Y2A/B/C] und [Y3A/B/C] zu.
J46 [Y2A/B/C] 100: Abhangig von Einstellung von E20 bis E22 _ _ N Y 100
60 (1060): Zuschaltung Motor 1, Umrichterbetrieb (M1_|
Ja7 [Y3A/B/C] | 61 (1061): Zuschaltung Motor 1, Netzbetrieb  (M1_L)| — — N Y 100
62 (1062): Zuschaltung Motor 2, Umrichterbetrieb(M2_I
63 (1063): Zuschaltung Motor 2, Netzbetrieb  (M2_L)
64 (1064): Zuschaltung Motor 3, Umrichterbetrieb(M3_I
65 (1065): Zuschaltung Motor 3, Netzbetrieb  (M3_L)
67 (1067): Zuschaltung Motor 4, Netzbetrieb  (M4_L)
68 (1068): Frihwarnung periodische Umschaltung(MCH
69 (1069): Pumpensteuerungs-Grenzsignal (MLIM)
J48 | Gesamtlaufzeit des Anzeige der Gesamtlaufzeit des Motors fir Austausch 1 h Y Y —
Motors (Motor 0)
J49 (Motor 1) 1 h Y Y —
J50 (Motor 2) 1 h Y Y —
J51 (Motor 3) 1 h Y Y —
J52 (Motor 4) 1 h Y Y —
J53 | Maximale Gesamtanzahl | Anzeige der maximalen Anzahl der EIN-Zustande der 1 An- Y Y —
von Relaiseinschaltungen | Relaiskontakte auf der Relaisausgangskarte oder der zahl
[Y1A/B/C] bis [Y3A/B/C] | im Umrichter eingebauten Kontakte
Anzeige von 1,000 bedeutet 1000 Mal.
J54 [Y1], [Y2], [Y3] | Fir Relaisausgangskarte 1 An- Y Y —
zahl
J55 [Y5A], [30A/B/C] | Fir eingebaute mechanische Kontakte 1 An- Y Y —
zahl
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9.1 Parametertabellen

y-Codes: Verbindungsfunktionen

. Im Daten . .
Code Bezeichnung Dateneinstellbereich Inkre- 1EIn-N| g triety kopie-r Vorein-stel Sle‘he.
ment | eit |. lung Seite:
anderbar| en
y01 | RS485-Kommunikation 1 bis 255 1 — N Y 1 9-146
(Standard)
(Stationsadresse)
ETo
y02 (Kommunikationsfehler- | 0: Sofortiges Abschalten rgjigAlarm — — Y Y 0
verarbeitung) | 1: Abschalten mit Alarm nach Lauf Giber den durch
Timer y03 festgelegten Zeitraum
2: Wiederholungsversuch wahrend des durch Timer y03
festgelegten Zeitraums. Bei Fehlschlagvon  grg
Wiederholungsversuch Abschalten und Alarm
Falls erfolgreich, mit Lauf fortfahren.
3: Weiter laufen
y03 (Fehlerverarbeitungszeit) | 0,0 bis 60,0 0,1 s Y Y 2.0
y04 (Ubertragungs- | 0: 2400 Bd — | = Y Y 3
geschwindigkeit) | 1: 4800 Bd
2: 9600 Bd
3: 19200 Bd
4: 38400 Bd
y05 (Datenlange) | 0: 8 Bits — — Y Y 0
1: 7 Bits
y06 (Paritatsprifung) | 0: Keine — — Y Y 0
1: Gerade Paritat
2: Ungerade Paritat
y07 (Stoppbits) | 0: 2 Bits — — Y Y 0
1: 1Bit
y08 (Fehlererfassungszeit fir | 0 (keine Erfassung), 1 bis 60 1 s Y Y 0
fehlende Antwort)
y09 (Antwort-Latenzzeit) | 0,00 bis 1,00 0,01 s Y Y 0,01
y10 (Protokolleinstellung) | 0: Modbus RTU-Protokoll — — Y Y 1
1: FRENIC Loader Protokoll (SX-Protokoll)
2: Fuji Universalumrichterprotokoll
3: Metasys-N2 (nur fir Produkte verfugbar, die nach
Asien (A) oder EU (E) geschickt wurden)

H313Nvdvd
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(y-Code, Fortsetzung)

) Im Daten . .
Code Bezeichnung Dateneinstellbereich Inkre- 1EIn-N| g triety kopie-r Vorein-stel Sle‘he.
ment | eit |. lung Seite:
anderbar| en
y11 | RS485-Kommunikation 1 bis 255 1 — N Y 1 9-146
(Option)
(Stationsadresse) [
y12 (Kommunikationsfehler- | 0: Sofortiges Abschalten rgjgpAlarm — — Y Y 0
verarbeitung) | 1: Abschalten mit Alarm nach Lauf Gber den durch
Timer y13 festgelegten Zeitraum.
2: Wiederholungsversuch wahrend des durch Timer y13
festgelegten Zeitraums. Bei Fehlschlag von ErP
Wiederholungsversuchen Abschalten und Alarm
Falls erfolgreich, mit Lauf fortfahren.
3: Weiter laufen.
y13 (Fehlerverarbeitungszeit) | 0,0 bis 60,0 0,1 s Y Y 2.0
yl4 (Ubertragungs- | 0: 2400 Bd — | = Y Y 3
geschwindigkeit) | 1: 4800 Bd
2: 9600 Bd
3: 19200 Bd
4: 38400 Bd
y15 (Datenlange) | 0: 8 Bits — — Y Y 0
1: 7 Bits
y16 (Paritatsprifung) | 0: Keine — — Y Y 0
1: Gerade Paritat
2: Ungerade Paritat
y17 (Stoppbits) | 0: 2 Bits — — Y Y 0
1: 1Bit
y18 (Fehlererfassungszeit fur | 0: (Keine Erfassung) 1 s Y Y 0
fehlende Antwort) | 1 bis 60
y19 (Antwort-Latenzzeit) | 0,00 bis 1,00 0,01 s Y Y 0,01
y20 (Protokolleinstellung) | 0: Modbus RTU-Protokoll — — Y Y 0
2: Fuji Universalumrichterprotokoll
3: Metasys-N2 (nur fir Produkte verfugbar, die nach
Asien (A) oder EU (E) geschickt wurden)
y98 | Bus-Verbindungsfunktion Frequenzsollwert Laufbefehl — — Y Y 0 9-122
(Betriebsartenwahl) | . | paten H30 folgen Daten H30 folgen 9-148
1: | Uber Feldbusoption Daten H30 folgen
2: | Daten H30 folgen Uber Feldbusoption
3: | Uber Feldbusoption Uber Feldbusoption
y99 | Loader-Verbindungs- Frequenzsollwert Laufbefehl — — Y N 0 9-149
funktion . 0: | Daten H30 und y98 Daten H30 und y98
(Betriebsartenwahl) folgen folgen
1: | Uber RS485-Verbindung | Daten H30 und y98
(Loader) folgen
2: | Daten H30 und y98 Uber
folgen RS485-Verbindung
(Loader)
3: | Uber RS485-Verbindung | Uber
(Loader) RS485-Verbindung
(Loader)
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

9.2 Ubersicht iiber die Parameter

Dieser Abschnitt enthilt eine detaillierte Beschreibung der fiir die FRENIC-Eco Umrichterserie
verfligbaren Parameter. In jeder Codegruppe sind die zugehorigen Parameter zum einfacheren
Auffinden in aufsteigender Reihenfolge ihrer Kennzahlen angeordnet. Beachten Sie bitte, dass zur
Realisierung einer Umrichteroperation eng miteinander verkniipfte Parameter in der Beschreibung mit
der kleinsten Kennzahl aufgefiihrt sind. Diese zugehorigen Parameter werden wie nachstehend
gezeigt in der Kopfzeile angegeben.

FO1 Frequenzbefehl 1 Siehe C30.
[ Fo ||

9.2.1 F-Codes (Grundfunktionen)

FOO0 Parameterschutz

FOO gibt an, ob die Parameterwerte vor versehentlichen Anderungen iiber Bedienteileingaben
geschiitzt werden sollen.

Werte fiir Funktion
FOO
0 Deaktiviert die Datenschutzfunktion. Alle Parameterwerte konnen verdndert
werden.
1 Aktiviert die Datenschutzfunktion. Nur die Werte von Parameter FOO konnen
verindert werden. Es konnen keine andere Parameterwerte veridndert werden.

Ist der Parameterschutz aktiviert (FOO = 1), sind die Tasten *~ / &} zur Wertinderung
deaktiviert, so dass mit Ausnahme von FOO keine Parameterwerte iiber das Bedienteil
verdndert werden konnen. Zur Anderung der Werte von FOO miissen die Tasten o + ()
(Wechsel von 0 auf 1) oder § + & (von 1 auf 0) jeweils gleichzeitig gedriickt werden.

Qp Bei FOO = 1 konnen die Parameterwerte aber iiber die Kommunikationsverbindung
' gedndert werden.
Fiir dhnliche Zwecke steht (WE-KP) als E/A-Befehl fiir digitale Eingidnge zur
Verfiigung. Dieses Signal gibt die Bearbeitung von Parameterwerten iiber das
Bedienteil frei. Einzelheiten siehe Parameter EO1 bis EOS5, E98 und E99.

d313NVHvd

FO1 Frequenzbefehl 1 Siehe C30.

FO1 wihlt die Quelle von Referenzfrequenz 1 (FO1) oder Referenzfrequenz 2 (C30) zur
Festlegung der Umrichter-Ausgangsfrequenz (Motordrehzahl).

Werte fiir .
FOL, C30 Funktion

0 Tasten (5 / & auf Bedienteil freigeben (Siehe Kapitel 3 "BEDIENUNG
UBER DAS BEDIENTEIL".)

1 Spannungseingabe zu Anschluss [12] (0 bis 10 VDC, maximale Frequenz bei
10 VDC) freigeben.

2 Stromeingabe zu Anschluss [C1] (4 bis 20 mA DC, maximale Frequenz bei
20 mA DC) freigeben.

3 Summe von Spannungs- und Stromeingidngen zu Anschliissen [12] und [C1]
freigeben. Einstellbereich und fiir maximale Frequenz bendtigter Wert siehe
die beiden vorstehenden Parameter.

Hinweis: Ubersteigt die Summe die maximale Frequenz (F03), wird die
maximale Frequenz verwendet.

5 Spannungseingabe zu Anschluss [V2] (0 bis 10 VDC, maximale Frequenz bei
10 VDC) freigeben.

7 Den Digitaleingéngen zugewiesene Befehle (UP) und (DOWN) freigeben.
Den Digitaleingiingen [X1] bis [XS5] die Befehle (UP) (Wert = 17) und
(DOWM) (Wert = 18) zuweisen.
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Bestimmte  Quelleneinstellungen (z.B. Kommunikationsverbindung und
Festfrequenz) haben Prioritit iiber die durch FO1 vorgegebenen Einstellungen.
Einzelheiten siche Blockdiagramm in Abschnitt 4.2
"Antriebsfrequenzsollwertgenerator."

e Mit den Einstellungen fiir Verstirkung und Bias konnen Sie die
Referenzfrequenz an beliebiger Stelle auf diese Analogeingiinge abédndern (iiber
die Anschliisse [12] und [V2] eingegebene Spannungen; iiber Anschluss [C1]
eingegebener Strom). Einzelheiten siehe Parameter F18.

¢ Sie konnen den auf den Analogeingang angewandten Storunterdriickungsfilter
aktivieren (iiber die Anschliisse [12] und [V2] eingegebene Spannungen; iiber
Anschluss [C1] eingegebener Strom). Einzelheiten siche Parameter C33, C38
und C43  (Anschlisse [12], [Cl1] wund [V2] (Analogeingang)
(Filterzeitkonstante)).

¢ Mit dem tiiber einen der digitalen Einginge eingegebenen Anschlussbefehl
(Hz2/Hz1) kann zwischen den Frequenzbefehlen 1 und 2 umgeschaltet werden.
Einzelheiten sieche Parameter EO1 bis EO5, E98 und E99.

* Sie konnen die durch Frequenzbefehl 1 (FO1) festgelegte Referenzfrequenz iiber
die Auswahl (C53) und Umschaltung (IVS) von Normal/Inversbetrieb
verdndern.  Einzelheiten  hierzu  sieche  Beschreibung  "Umschalten
Normalbetrieb/Inversbetrieb (IVS)" in Parameter EO1 bis E05.

FO02

Laufbefehl

FO2 wihlt die Quelle, die einen Laufbefehl fiir den Motorbetrieb ausgibt.

Werte fiir .
FO2 Laufbefehl Beschreibung

0 Bedienteil Auf Standard-Bedienteil
Freigabe der Tasten @ / & zum Starten und
Stoppen des Motors. Die Drehrichtung wird durch
die an den Anschliissen [FWD] und [REV]
angelegten Befehle festgelegt.

Bei Multifunktions-Bedienteil

Freigabe der Tasten (w8 / (eV / &8 zum
Laufen lassen (vorwirts und riickwirts) und
Stoppen des Motors.

(Es muss kein Drehrichtungsbefehl angegeben
werden.)

1 Externes Signal Gibt die fiir den Betrieb des Motors an den
Anschliissen [FWD] und [REV] anliegenden Signale
frei.

2 Bedienteil Gibt nur Vorwértsdrehung frei. Sie konnen den

(Vorwirtsdrehung) Motor nicht riickwirts laufen lassen. Die
Drehrichtung braucht nicht angegeben zu werden.
Auf Standard-Bedienteil
Freigabe der Tasten @ / & zum Starten und
Stoppen des Motors.
Bei Multifunktions-Bedienteil
Freigabe der Tasten @wg / &% zum Starten und
Stoppen des Motors.
Sperren der Taste eV .

3 Bedienteil Gibt nur Riickwirtsdrehung frei. Sie konnen den

(Rickwirtsdrehung) | Motor nicht vorwirts laufen lassen. Die
Drehrichtung braucht nicht angegeben zu werden.
Auf Standard-Bedienteil
Freigabe der Tasten @ / §o8 zum Starten und
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

Stoppen des Motors.

Bei Multifunktions-Bedienteil

Freigabe der Tasten ':rtEE / €% zum Starten und
Stoppen des Motors.

Sperren der Taste (wg .

,,?—— Ist der Parameter FO2 = O oder 1, miissen die Befehle Vorwirtslauf (FWD) und
S P Riickwirtslauf (REV) an die Anschliisse [FWD] bzw. [REV] angelegt werden.

H313Nvdvd
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Zusitzlich zu dem beschriebenen Laufbefehl (F02) gibt es mehrere andere Quellen mit
Prioritdt iiber F02: Umschaltung Fern-/Lokalbedienung, Kommunikationsverbindung,
Vorwirtslaufbefehl 2 (FWD2) und Riickwirtslaufbefehl 2 (REV2). Einzelheiten siehe
Blockdiagramm in Abschnitt 4.3 "Antriebsbefehlsgenerator”.

Die nachstehende Tabelle zeigt das Verhiltnis zwischen Eingabe iiber Bedienteil und
Laufbefehlen (FO2 = 0, Drehrichtung wird durch die Digitaleingénge festgelegt).

Eingabe auf Bedienteil Digitaleingénge Ergebnisse
% -Taste 65 -Taste (FWD) (REV) (Endbefehl)
- EIN - - Stopp
EIN AUS AUS AUS Stopp
EIN AUS EIN AUS Vorwirtslauf
EIN AUS AUS EIN Riickwirtslauf
EIN AUS EIN EIN Stopp

rﬁﬁ'_;_ * Digitale Eingangsbefehle (FWD) und (REV) sind zulédssig zur Angabe der
SO Motordrehrichtung, die Befehle (FWD2) und (REV2) sind unzuléssig.

e Haben Sie die Funktion (FWD) oder (REV) den Klemmen [FWD] oder [REV]
zugeordnet, konnen Sie die Einstellung von Parameter FO2 nicht dndern, solange
die Anschliisse [FWD] und/oder [REV] EIN sind.

¢ Die Anschliisse [FWD] und [REV] miissen AUS sein, ehe die Funktion (FWD)
oder (REV) von einer anderen Funktion auf (FWD) oder (REV) umgeschaltet
werden kann. Der Grund liegt darin, dass der Motor anlaufen wiirde, wenn Sie
unter dieser Bedingung die Funktion (FWD) oder (REV) dem Anschluss [FWD]
oder [REV] zuordnen, wihrend die Anschliisse [FWD] und/oder [REV] EIN
sind.

Ist bei der Umschaltung Fern-/Lokalbedienung "Lokal" eingestellt, verindert sich die
Arbeitsweise des Bedienteils beziiglich Laufbefehlen mit der Einstellung von FO2. Die
Arbeitsweise ist auch unterschiedlich bei Standard-Bedienteil und Multifunktions-Bedienteil.
Einzelheiten siehe "l Fern- und Lokalmodi" in Abschnitt 3.2.3.

FO03

Maximale Frequenz

FO3 gibt die maximale Frequenz an, mit der der Motor laufen kann. Wird eine Frequenz
angegeben, die auBlerhalb des Nennbereichs der vom Umrichter angetriebenen Gerite liegt,
konnen daraus Schiden an den Geriten oder gefihrliche Situationen entstehen. Stellen Sie
eine fiir die Gerite angemessene maximale Frequenz ein.

- Einstellbereich: 25,0 bis 120,0 (Hz)

ACAUTION

Der Umrichter kann leicht auf hohe Drehzahlen gehen. Priifen Sie von einer Anderung der
Drehzahl sorgfiltig die technischen Daten von Motor und Maschinen.

Andernfalls kann es zu Verletzungen kommen.

(UNote Eine Verinderung der Werte von FO03 zur Erzielung einer hoheren
Ausgangsfrequenz macht auch eine Verdnderung der Werte von F15 zur Festlegung
einer (oberen) Frequenzbegrenzung erforderlich.
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F04

Eckfrequenz Siehe H50.

F05

Nennspannung bei Eckfrequenz Siehe H51.

Diese Parameter stellen die fiir den ordnungsgeméfen Betrieb des Motors erforderlichen
Werte der Eckfrequenz und der Spannung bei der Eckfrequenz ein. In Kombination mit den
zugehorigen Parametern H50 und H51 konnen diese Parameter das Profil des nichtlinearen
V/f-Musters festlegen, indem sie an jedem beliebigen Punkt des V/f-Musters den
Spannungsanstieg oder —abfall angeben.

Die folgende Beschreibung enthilt Einstellungen, die fiir das nichtlineare V/f-Muster
benotigt werden.

Bei hohen Frequenzen kann die Motorimpedanz ansteigen, was zu einer unzureichenden
Ausgangsspannung und einem Abfallen des Motordrehmoments fiihrt. Mit dieser Funktion
wird die Spannung bei hohen Frequenzen erhoht, um ein Auftreten dieses Problems zu
verhindern. Beachten Sie jedoch, dass Sie die Ausgangsspannung nicht iiber den Wert der
Umrichter-Eingangsspannung hinaus erhohen konnen.

m Eckfrequenz (F04)
Einstellen der auf dem Typenschild des Motors aufgedruckten Nennfrequenz.
- Einstellbereich: 25,0 bis 120,0 (Hz)

m Nennspannung bei Eckfrequenz (FO5)

Stellen Sie 0 oder die auf dem Typenschild des Motors aufgedruckten Nennspannung ein.

Werte fiir Funktion
FO5
0 Ausgabe einer zur Eingangsspannung proportionalen Spannung.

Der automatische Spannungsregler (AVR) ist deaktiviert.

80 bis 240 (V) | Ausgabe einer AVR-geregelten Spannung fiir Serie 200 V.

160 bis Ausgabe einer AVR-geregelten Spannung fiir Serie 400 V.

500 (V)

- Wird O eingestellt, wird die Nennspannung bei der Eckfrequenz durch die Spannungsquelle
des Umrichters festgelegt. Die Ausgangsspannung schwankt entsprechend den
Verinderungen der Eingangsspannung.

- Werden die Werte auf einen von 0 verschiedenen Wert gesetzt, hilt der Umrichter die
Ausgangsspannung automatisch entsprechend der Einstellung konstant. Ist eine der
Funktionen automatische Drehmomentanhebung, automatischer Energiesparbetrieb oder
Schlupfausgleich aktiv, miissen die Spannungseinstellungen gleich der Nennspannung des
Motors sein.

m Nichtlineares V/f-Muster fiir Frequenz (H50)

Stellen Sie die Frequenzkomponente auf einen beliebigen Punkt des nichtlinearen
V/f-Musters ein.

- Einstellbereich: 0,0 bis 120,0 Hz
(Wird H50 auf 0,0 eingestellt, wird der nichtlineare V/f-Betrieb deaktiviert.)
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m Nichtlineares V/f-Muster fiir Spannung (H51)

Stellen Sie die Spannungskomponente auf einen beliebigen Punkt des nichtlinearen

V/f-Musters ein.

Werte fiir Funktion
H51
0 bis 240 (V) | Ausgabe einer AVR-geregelten Spannung fiir Serie 200 V.
0 bis 500 (V) | Ausgabe einer AVR-geregelten Spannung fiir Serie 400 V.

".wgle

Wird die Nennspannung bei Eckfrequenz (FO5) auf O gesetzt, werden die
Einstellungen der Parameter H50 und H51 ignoriert.

Wird die automatische Drehmomentanhebung (F37) aktiviert, werden H50 und
H51 ignoriert.
Werkseinstellungen:

Bei

Modellen bis maximal 22 kW
(H50 =

0, H51=0).

ist die nichtlineare V/f deaktiviert

Bei Modellen von 30 kW oder mehr ist sie aktiviert. Das heifit (H50 = 5 Hz, H51 =
20 V) fiir die Serie 200 V, (H50 = 5 Hz, H51 =40 V) fiir die Serie 400 V.

Die Werkseinstellung dndert sich je nach Nennleistung und Nenneingangsspannung des
Umrichters. Siehe nachstehende Tabelle.

Nennleistun Nenneingangsspannung*
Parameter Bezeichnung KW &
(W) Serie 200V | Serie 400 V
F04 Eckfrequenz 5,5 bis 75 50,0 Hz 50,0 Hz
FO5 Nennspannung 5,5 bis 75 200V 400V
bei Eckfrequenz
H50 Nichtlineares max. 30 0OHz 0 Hz
V/f-Muster
(Frequenz) | 37 oder mehr 5,0Hz 5,0 Hz
H51 Nichtlineares max. 30 0OHz 0 Hz
V/f-Muster
(Spannung) | 37 oder mehr 20V 40V
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

Beispiel:
B Normales (lineares) V/f-Muster

QOutput voltage (V)
4

Constant  Constant

torque output

range  range
Rated voltage - !
at base frequency
(FO5)

: o Output
0 Base Maximumn freauency (Hz)

frequency frequency
(F04) (FO3)

B V/f-Muster mit nichtlinearem Punkt unterhalb der Eckfrequenz

Qutput voltage (V)
A

Rated voltage
at base frequency
(FO5)

Non-linear V/f
pattern (Voltage)
(H51)

_ Output
frequency (Hz)

A Non-linear Base
V/f pattern  frequency
(Frequency) (F04)
(H50)

m V/f-Muster mit nichtlinearem Punkt oberhalb der Eckfrequenz

H313Nvdvd

QOutput voltage (V)
Non-l‘rmﬁr Vit ) 4
pattern (Voltage
(H51)

Rated voltage
at base frequency
(FO5)

: - Output
0 Base Non-linear frequency (Hz)
frequency VIf pattem
(FO4) Frequency)
H50)
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FO7

Beschleunigungszeit 1

FO08

Verzégerungszeit 1

FO7 gibt die Beschleunigungszeit an, die Zeitdauer, iiber die die Frequenz von 0 Hz auf die
Maximalfrequenz ansteigt. FO8 gibt die Verzogerungszeit an, die Zeitdauer, iiber die die
Frequenz von der Maximalfrequenz auf 0 Hz abfillt.

- Einstellbereich: 0,00 bis 3600 (sek.)

Acc. Time 1 Dec. Time 1
(FO7) Maximum (F08)
. Frequency (FO3):
Stating i/ .\ StopFrequency
Frequency " T (F25)
Actual ‘Actual
Acc. Time Dec. Time

P * Wenn Sie im Beschleunigungs-/Verzogerungsmuster (H07) eine S-férmige oder

S.Nota eine bogenformige Beschleunigung/Verzdgerung wihlen, sind die tatséchlichen
Zeiten fiir Beschleunigung/Verzogerung linger als die angegebenen Werte.
Einzelheiten siehe Beschreibungen von HO7.

e Wenn Sie eine unangemessen lange Beschleunigungs-/Verzogerungszeit
angeben, konnen die Strombegrenzungsfunktion oder die automatische
Verzogerungsfunktion (regenerative Bypassfunktion) aktiviert werden, wodurch
die tatsdchliche Beschleunigungs-/Verzogerungszeit linger als der angegebene
Wert wird.
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F09 Drehmomentanhebung Siehe F37.

F37 gibt V/f-Muster, Drehmomentanhebungstyp und automatischen Energiesparbetrieb zur
Optimierung des Betriebs entsprechend der Lastcharakteristik an. F09 gibt den
Drehmomentanhebungstyp zur Bereitstellung eines ausreichenden Anfangsdrehmoments an.

#! Ist der erforderliche Wert von (Lastmoment + Beschleunigungsmoment) grofer als 50% des linearen

Drehmoments, wird die Verwendung des linearen V/f-Musters (Werkseinstellungen) empfohlen.

31

Werte fi Drehmomen- Automatisch
erte Hur V/f-Muster e Energie- AnschlieSbare Last
F37 anhebung .
einsparung
0 Variable Allzweckliifter und -pumpen
Drehmoment | Drehmoment-
belastung
anhebung
1 Pumpen, die ein hohes
angegeben
Anfangsdrehmoment
durch FO9 Deaktiviert
Konstante brauchen*1
5 Drehmoment P die ein hoh
belastun . umpen, die ein hohes
g gutﬁmatlsche Anfangsdrehmoment
rehmoment- benétigen (ein Motor kann
anhebung bei Leerlauf tibererregt
werden).
3 Variable Allzweckliifter und -pumpen
Drehmoment | Drehmoment-
belastung anhebung
4 angegeben Pumpen, die ein hohes
Anfangsdrehmoment
*
durch F0O9 Akfiviert brauchen*1 3
Konstante 5
5 t])) gﬁgﬁﬁmm Pumpen, die ein hohes %
& Automatische Anfangsdrehmoment o
Drehmomenta benétigen (ein Motor kann o)
nhebung bei Leerlauf tibererregt
werden).




Die Werkseinstellung dndert sich je nach Nennleistung des Umrichters. Siehe nachstehende
Tabelle.

Motorleistung (kW) Drehmomentanhebung (%) Motorleistung (kW) Drehmomentanhebung (%)
0,1 8,4 5,5 34
0,2 8,4 7,5 2,7
0,4 7,1 11 2,1
0,75 6,5 15 1,6
1,5 4,9 18,5 1,3
2,2 4,5 22 1,1
3,7 4,1 30 bis 220 0,0

u’:ﬁ; FRENIC-Eco ist eine Umrichterserie, die ausschlieBlich fiir Lﬁfter und Pumpen

el gebaut wurde, deren Drehmomentbelastungen durch einen variablen Ausdruck
charakterisiert werden, das heifit, deren Drehmomentbelastung mit dem Quadrat der
Lastdrehzahl zunimmt. FRENIC-Eco kann kein lineares Lastmoment antreiben,
selbst nicht bei Einstellung eines linearen V/f-Musters. Beim Versuch, ein lineares
Lastmoment mit einem FRENIC-Eco Umrichter zu betreiben, konnte die
Strombegrenzerfunktion des Umrichters aktiviert werden oder sich ein
unzureichendes Drehmoment ergeben, so dass Sie den Umrichterausgang
reduzieren miissten. Nehmen Sie mit IThrem Fuji Electric Vertreter Kontakt auf, um
Einzelheiten zu erfahren.

B V/f-Charakteristik

Die FRENIC-Eco Umrichterserie bietet eine Vielfalt von V/f-Mustern und
Drehmomentanhebungen an, zu denen V/f-Muster gehoren, die fiir variable Lastmomente
wie allgemeine Liifter und Pumpen oder fiir Spezialpumpen, die ein hohes
Anlaufdrehmoment benétigen, geeignet sind. Es sind zwei Drehmomentanhebungsarten
verfiigbar: manuell und automatisch.

Output voltage (V) Qutput voltage (V)
\ )
100% Rated voltage 100% Rated voltage
TU"GUEI Qutput Torque T Oulput
boost | g frecguency boost I = frequency
fBase (Hz fBase (Hz
requency TEQUENT
(FO4) (FO4) ¥
Variable Drehmomentcharakteristik Konstante Charakteristik
(F37=0) (F37=1)

~——  Wird im Parameter F37 die variable Lastmomentcharakteristik gewihlt (0 oder 3),
'Qp kann die Ausgangsspannung zu niedrig sein und eine unzureichende
Ausgangsspannung kann im unteren Frequenzbereich zu einem geringeren
Ausgangsmoment des Motors fithren. Dies ist abhingig vom Motor selbst und von
den Lasteigenschaften. In einem solchen Fall wird empfohlen, die
Ausgangsspannung im unteren Frequenzbereich mit dem nichtlinearen V/f-Muster
zu erhohen.
Empfohlener Wert: H50 =1/10 der Eckfrequenz
H51 =1/10 der Spannung bei Eckfrequenz
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Qutput Voltage (V) Variable Torque Output
A using Non-linear V/f Pattern
Rated Voltage
at Base Frequency

(FO5)
Constant Torque Output
N lifgar . not using Non-linear V/f Pattern
Vif Pattern  |..... :

(Voltage) (H51)

o Output Frequency

0 Non-inear V/f Pattern Base  (Hz)
(Frequency) Frequency
(H50) (FO4)

H313Nvdvd
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B Drehmomentanhebung
* Manuelle Drehmomentanhebung (F09)

Bei der Drehmomentanhebung iiber FO9 wird dem V/f-Grundmuster unabhingig von der
Last eine konstante Spannung iiberlagert, wodurch sich die Ausgangsspannung ergibt. Um
ein ausreichend groBes Anlaufdrehmoment zu sichern, stellen Sie iiber F09 die
Ausgangsspannung manuell so ein, dass sie optimal an Motor und Last angepasst ist. Wihlen
Sie einen geeigneten Pegel, der ein weiches Anfahren garantiert und bei Leerlauf oder
geringer Last dennoch keine Ubererregung bewirkt.

Drehmomentanhebung {iber F09 stellt eine hohe Antriebsstabilitit sicher, da die
Ausgangsspannung unabhiingig von den Lastschwankungen konstant bleibt.

Geben Sie die Werte fiir FO9 in Prozent der Nennspannung bei Eckfrequenz (FO5) an. Bei
Auslieferung ist F09 auf einen Wert voreingestellt, der ungefihr 50% des
Anfangsdrehmoments liefert.

€ otn Durch Angabe eines hohen Wertes f.iir die Dr.ehmomentanhebur.l.g wird zwar e?n

%€ hohes Drehmoment erzeugt, es kann jedoch bei Leerlauf wegen Ubererregung ein
Uberstrom entstehen. Bei fortgesetztem Betrieb kann der Motor iiberhitzen. Um
eine solche Situation zu vermeiden, ist die Drehmomentanhebung auf einen
geeigneten Wert einzustellen.
Werden ein nichtlineares V/f-Muster und eine Drehmomentanhebung zusammen
benutzt, wird die Drehmomentanhebung unterhalb der Frequenz auf dem Punkt des
nichtlinearen V/f-Musters wirksam.

Output Voltage (V)
A
Rated Voltage
ony e Freaueney increased Oultput Voltage - :

using Torque Boost (FO9)

7

Non-linear \V/f
Pattern (Voltage) (H51)

Torque Boost (FO9)

o Output Frequency

0 Non-linear V/f Base " (Hz)
Pattern Frequency
(Frequency) (H50) (FO4)

B Automatische Drehmomentanhebung

Diese Funktion optimiert automatisch die Ausgangsspannung auf Motor und Last. Bei
geringer Belastung reduziert die automatische Drehmomentanhebung die Ausgangsspannung,
um eine Ubererregung des Motors zu verhindern. Bei schwerer Last erhoht sie die
Ausgangsspannung, um das Ausgangsdrehmoment des Motors zu erhohen.

~——  Da diese Funktion auch auf den Kenngroflen des Motors aufbaut, stellen Sie

QMNote Eckfrequenz (F04), Nennspannung bei Eckfrequenz (F05) und andere
zugehorige Motorparameter (PO1 bis PO3 und P06 bis P99) entsprechend
Motorleistung und KenngrofBen ein, oder fithren Sie iiber PO4 eine automatische
Einstellung durch.

¢ Beim Antrieb eines Spezialmotors oder bei einer nicht ausreichend starren Last
kann das maximale Drehmoment abfallen oder die Motorfunktion kann instabil
werden. In einem solchen Fall sollte iiber FO9 (F37 = 0 oder 1) die manuelle
Drehmomentanhebung anstelle der automatischen Drehmomentanhebung
verwendet werden.
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B Automatische Eneergieeinsparfunktion

Diese Funktion regelt die Versorgungsspannung des Motors automatisch so, dass der
Gesamtstromverbrauch von Motor und Umrichter minimiert wird. (Beachten Sie, dass diese
Funktion je nach Motor- oder Lasteigenschaften nicht immer wirksam ist. Priifen Sie den
Vorteil der Energieeinsparung, ehe Sie diese Funktion fiir Thr Stromversorgungssystem
aktivieren.)

Der Umrichter aktiviert diese Funktion nur im Betrieb mit konstanter Drehzahl. Bei
Beschleunigung und Verzdgerung lduft der Umrichter je nach den Werten von Parameter F37
mit manueller (FO9) oder automatischer Drehmomentanhebung. Ist die automatische
Energieeinsparfunktion aktiviert, kann die Reaktion auf eine Anderung der Motordrehzahl
verlangsamt sein. Benutzen Sie diese Funktion nicht in einem System, das schnelle
Beschleunigungen und Verzogerungen verlangt.

.-’fﬁ * Benutzen Sie die automatische Energieeinsparfunktion nur bei einer

by b Eckfrequenz von maximal 60 Hz. Liegt die Eckfrequenz bei 60 Hz oder hoher,
ergeben sich nur geringe oder gar keine Energieeinsparungen. Die automatische
Energieeinsparfunktion ist fiir den Einsatz bei Frequenzen unterhalb der
Eckfrequenz ausgelegt. Die automatische Energieeinsparfunktion wird
unwirksam, wenn die Frequenz die Eckfrequenz iibersteigt.

* Da diese Funktion auch auf den KenngréBen des Motors aufbaut, stellen Sie
Eckfrequenz (F04), Nennspannung bei Eckfrequenz (F05) und andere
zugehorige Motorparameter (PO1 bis PO3 und P06 bis P99) entsprechend
Motorleistung und KenngroBen ein, oder fithren Sie liber P04 eine automatische
Einstellung durch.

F10 Elektronischer thermischer Uberlastungsschutz fiir den Motor
(Auswahl von Motoreigenschaften)

F11 Elektronischer  thermischer  Uberlastungsschutz  fir den  Motor
(Uberlasterkennungswert)

F12 Elektronischer thermischer Uberlastungsschutz fiir den Motor

Mit F10 bis lle werden die thermischen Kennwerte des Motors fur den elektronischen
thermischen Uberlastschutz eingestellt, der zur Erkennung von Uberlastzustinden des
Motors im Umrichter benutzt wird.

F10 wahlt den Kiihhpechanismus des Motors aus, um dessen Kennwerte zu spezifizieren.
F11 spezifiziert den Uberlasterkennungswert und F12 die thermische Zeitkonstante.

.-’fﬁ Die durch F10 und F12 angegebenen thermischen Motorkennwerte werden auch fiir

*~_" die Uberlast-Friihwarnung verwendet. = Selbst wenn Sie nur die
Uberlast-Frithwarnung brauchen, stellen Sie diese Kennwerte in diesen Parametern
ein. Zur Deaktivierung des elektronischen thermischen Uberlastschutzes setzen Sie
F11 auf "0.00:

B Motorkennwerte einstellen (F10)

F10 stellt die Kiihlkennwerte des im Motor integrierten Liifters oder des externen Liifters fiir
Zwangsbeliiftung ein.

Werte fiir Funktion
F10
1 Fiir Allzweckmotoren mit integriertem Eigenkiihlungsliifter

(die Kiihlwirkung verringert sich im Betrieb mit niedrigen Frequenzen).

2 Fiir umrichterbetriebenen Motoren mit Zwangskiihlungsliifter
(die Kiihlwirkung bleibt unabhédngig von der Ausgangsfrequenz konstant).
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Die nachstehende Abbildung zeigt die Betriebseigenschaften des elektronischen thermischen
Uberlastschutzes bei F10 = 1. Die Eigenschaftsfaktoren ol bis a3 sowie die entsprechenden
Schaltfrequenzen 2 und 3 dndern sich mit den Eigenschaften des Motors. Die nachstehenden
Tabellen enthalten die Faktoren des durch P99 (Motorauswahl) eingestellten Motors.

Actual Output Current (Continuous)
QOverload Detection Level (F11)

(%)

& oy fo = Base Frequency
a1 i where, If it exceeds
.60 Hz, fo =60 Hz.

» Output Frequency
fo (Hz)

0 fz fa fo

Kihleigenschaften eines mit einem EigenkUhlungslifter ausgestatteten Motors

Anwendbare Motorleistung und Eigenschaftsfaktoren bei P99 (Motorauswahl) = 0 oder 4

Thermische | Ausgangsstrom Schaltfrequenz fiir
Anwendbare | Zeitkonstante | zur Einstellung ] Eigenschaftsfaktor
Motorleistung T der thermischen | Motor-Eigenschaftsfaktor
kW) (Werkseinstel | Zeitkonstante
lung) (Imax) 2 f3 ol o2 o3
0,4,0,75 75 85 100
7 Hz
1,5 bis 3,7 85 85 100
5,5bis 11 5 min 5Hz 6 Hz 90 95 100
15 7Hz 85 85 100
Nennstrom
18,5, 22 X 150% 5Hz 92 100 100
30 bis 45 54 85 95
55 bis 90 . Eckfrequenz | Eckfrequenz | 51 95 95
10 min X 33% X 83%
110 oder 53 85 90
hoher

Anwendbare Motorleistung und Eigenschaftsfaktoren bei P99 (Motorauswahl) = 1 oder 3

Thermische Ausgangsstrom Schaltfrequenz fiir
Anwendbare |, . | zur Einstellung ] Eigenschaftsfaktor
Motorleistung der thermischen| Motor-Eigenschaftsfaktor
(Werks- .
(kW) instell Zeitkonstante
einstellung) (Imax) 2 3 al | o2 o3
0.2 bis 22 5 min Eckfrequenz | g6 | 99 | 90
X 33%
30 bis 45 Nennstrom | Eckfrequenz 54 85 95
55 bis 90 . x 150% X33% | Eckfrequenz | 51 | 95 | 95
10 min
X 83%
110 oder 53 85 90
hoher
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

m Uberlasterkennungswert (F11)
F11 gibt den Wert an, bei dem der elektronische thermische Uberlastschutz aktiviert wird.

- Einstellbereich: 1 bis 135% des Nennstroms (zuldssiger Dauerantriebsstrom) des
Umrichters

Im Allgemeinen wird F11 bei Betrieb mit der Eckfrequenz auf den Motornennstrom
eingestellt (d.h. 1,0- bis 1,1-facher Motornennstrom (P03)). Zur Deaktivierung des
elektronischen Uberlastschutzes setzen Sie F11 auf "0.00: Deaktivieren."

B Thermische Zeitkonstante (F12)

F12 gibt die thermische Zeitkonstante des Motors an. Die Zeitkonstante ist die Zeit, die
vergeht, bis der elektronische thermische Uberlastschutz erkennt, dass der Motor iiberlastet
ist und ein Strom in Hohe von 150% des durch F11 festgelegten Uberlasterkennungswertes
flieBt. Die thermischen Konstanten der meisten Allzweckmotoren (einschlieflich der
Fuji-Motoren) sind ab Werk bei Leistungen von maximal 22 kW auf ca. 5 Minuten und bei
Leistungen von 30 kW oder mehr auf ca. 10 Minuten eingestellt.

- Einstellbereich: 0,5 bis 75,0 (Minuten), in Schritten von 0,1 Minuten

(Beispiel) Parameter F12 ist auf "5.0" (5 Minuten) eingestellt

Wie nachstehend gezeigt, wird der elektronische thermische Uberlastschutz aktiviert, um
einen Alarmzustand zu erkennen (Alarmcode OL1), wenn ein Ausgangsstrom von 150% des
Uberlasterkennungswertes (durch F11 festgelegt) 5 Minuten oder von 120% ca. 12,5 Minuten
lang flief3t.

Die tatséichliche fiir die Ausgabe eines Motoriiberlastalarms bendtigte Antriebszeit ist im
Allgemeinen kiirzer als der als Zeitabschnitt angegebene Wert zwischen dem Zeitpunkt, zu
dem der Ausgangsstrom den Nennstrom (100%) tibersteigt und dem Zeitpunkt, an dem er
150% des Uberlasterkennungswerts erreicht.

Beispiel von Betriebskennlinien
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F14

Wiederanlaufmodus nach kurzem Spannungsausfall (Betriebsartwahl)

Siehe H13, H14, H15, H16, H92 und H93.

F14 legt die erforderlichen Maflnahmen bei einem kurzzeitigen Spannungsausfall fest (wie
Abschalten und Wiederanlauf).

B Wiederanlaufmodus nach kurzem Spannungsausfall (Betriebsartwahl)

Welgt1e4fur Betriebsart Beschreibung

0 Wiederanlauf Sobald die Zwischenkreisspannung bei einem kurzzeitigen
sperren Spannungsausfall unter den Wert der
(sofort abschalten) Unterspannungserkennung abfillt, wird der

Umrichterausgang abgeschaltet, ein Unterspannungsalarm
LU ausgegeben und der Motor geht in einen
Auslaufzustand.

1 Wiederanlauf Sobald die Zwischenkreisspannung bei einem kurzzeitigen
sperren Spannungsausfall unter den Wert der
(abschalten nach Unterspannungserkennung abfillt, wird der
Netzwiederkehr) Umrichterausgang abgeschaltet und der Motor geht in

einen Auslaufzustand, es wird aber kein
Unterspannungsalarm LU ausgegeben.

Bei Spannungswiederkehr wird ein Unterspannungsalarm
LU ausgegeben, wihrend der Motor in einem
Auslaufzustand bleibt.

3 Wiederanlauf Fillt die Zwischenkreisspannung bei einem kurzzeitigen
freigeben Spannungsausfall unter den Dauerlaufwert ab, wird die
(weiter laufen, fiir Dauerlaufregelung aufgerufen. Die Dauerlaufregelung
hohe Tréigheit oder regeneriert kinetische Energie aus dem Tréigheitsmomept
allgemeine Lasten) der Last, verlangsamt den Motor und verlingert die

Laufzeit. Wird ein auf fehlende regenerative Energie
zuriickzufithrender Unterspannungszustand erkannt, wird
die Ausgangsfrequenz zu diesem Zeitpunkt gespeichert,
der Umrichterausgang wird abgeschaltet und der Motor
lauft aus.

Wurde ein Laufbefehl eingegeben, beginnt der
Wiederanlauf bei Spannungsriickkehr bei der wihrend der
Bearbeitung des  Spannungsausfall  gespeicherten
Bezugsfrequenz. Diese Einstellung ist ideal fiir
Lifteranwendungen mit einem grofen Triagheitsmoment.

4 Wiederanlauf Sobald die Zwischenkreisspannung bei einem kurzzeitigen
freigeben Spannungsausfall unter den Wert der Unterspannungserkennung
(Wiederanlauf bei abfillt, wird die Ausgangsfrequenz  gespeichert, der
der Frequenz, Umrichterausgang abgeschaltet und der Motor geht in einen
bei der der Auslaufzustand.

Spannungsausfall Waurde ein Laufbefehl eingegeben, beginnt der Wiederanlauf bei

auftrat, fiir Spannungsriickkehr bei der wihrend der Bearbeitung des

allgemeine Lasten) Spannungsausfalls  gespeicherten = Bezugsfrequenz. Diese
Einstellung ist ideal fiir Anwendungen mit einem
Tragheitsmoment, das grol genug ist, dass der Motor nicht
schnell langsamer wird (z.B. Liifter), selbst nachdem der Motor
beim Auftreten eines kurzzeitigen Spannungsausfalls in einen
Auslaufzustand eintrat.

5 Freigabe: Kehrt die Spannung nach einem kurzzeitigen Spannungsausfall
Wiederanlauf bei zurlick und wird dann ein Laufbefehl eingegeben, beginnt der
Startfrequenz, fiir Wiederanlauf bei der durch Parameter F23 vorgegebenen
Lasten mit Anfangsfrequenz.
geringer Triigheit Diese Einstellung ist ideal fiir Anwendungen mit schweren

Lasten (z.B. Pumpen), bei denen die Motordrehzahl schnell auf
Null zuriickgeht, sobald der Motor nach Auftreten des
kurzzeitigen Spannungsausfalls in den Auslaufzustand eintritt.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

AWARNING

Haben Sie den "Wiederanlaufmodus nach kurzem Spannungsausfall” (Parameter F14 = 3, 4
oder 5) aktiviert, startet der Umrichter nach Spannungswiederkehr den Motor wieder
automatisch. Bauen Sie Maschinen und Geridte so auf, dass die Sicherheit nach einem
Wiederanlauf immer gewihrleistet ist.

Wird dies nicht beachtet, kann es zu Unfillen kommen.

39

H313Nvdvd




m Wiederanlaufmodus nach kurzem Spannungsausfall (Grundbetrieb)

Der Umrichter erkennt einen kurzzeitigen Spannungsausfall wenn er merkt, dass die
Zwischenkreisspannung bei laufendem Umrichter unter den Unterspannungswert abgefallen
ist. Ist die Motorlast gering und die Dauer des Spannungsausfalls extrem kurz, kann es sein,
dass der Spannungsabfall fiir die Erkennung eines kurzzeitigen Spannungsausfalls nicht grof3
genug ist und der Motor ununterbrochen weiterlduft.

Bei Erkennung eines kurzzeitigen Spannungsausfalls geht der Umrichter in den
Wiederanlaufmodus (nach Spannungsriickkehr) und bereitet sich auf den Wiederanlauf vor.
Bei Spannungswiederkehr geht der Umrichter erst durch einen Anfangsladezustand, dann in
den betriebsbereiten Zustand. Beim Auftreten eines kurzzeitigen Spannungsausfalls konnte
die Versorgungsspannung fiir externe Stromkreise (z.B. Relaisablaufkreise) ebenfalls
abfallen und der Laufbefehl abgeschaltet werden. Um eine solche Situation zu
beriicksichtigen, wartet der Umrichter 2 Sekunden auf Eingabe eines Laufbefehls, nachdem
er in den betriebsbereiten Zustand gegangen ist. Wird innerhalb von 2 Sekunden ein
Laufbefehl empfangen, beginnt der Umrichter den Wiederanlauf entsprechend den Werten
von F14 (Betriebsartenwahl). Wurde innerhalb von 2 Sekunden kein Laufbefehl empfangen,
wird der Wiederanlaufmodus (bei Spannungswiederkehr nach  kurzzeitigem
Spannungsausfall) aufgehoben und der Umrichter muss wieder von der gewdohnlichen
Startfrequenz aus gestartet werden. Stellen Sie daher sicher, dass innerhalb von 2 Sekunden
nach Spannungswiederkehr ein Laufbefehl eingegeben wird, oder bauen Sie ein
mechanisches Haftrelais ein.

Werden die Laufbefehle iiber das Bedienteil eingegeben, ist die vorstehende Operation auch
erforderlich fiir die Betriebsart (FO2 = 0), in der die Drehrichtung iiber den Anschlussbefehl
(FWD) oder (REV) festgelegt wird. In den Betriebsarten, in denen die Drehrichtung
festgelegt ist (FO2 = 2 oder 3), wird die Drehrichtung im Umrichter beibehalten und der
Wiederanlauf beginnt, sobald der Umrichter den betriebsbereiten Zustand einnimmt.

Power Failure Recovery

' '

DC Link Bus Voltage

--- Undervoltage Level

]
1
[}
0
I

i Time Reserved for Restart

re—+——No Power—
el NaNawe ! : About0.3to0.6s

Gale ON Command |*=———Gate OFF——»| Ready to Run

i

State of the Inverter| : -~ 25— =

Waiting for Run command

Run command ON ON

]

Restart
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

~—— Nach der Spannungswiederkehr wartet der Umrichter 2 Sekunden lang auf Eingabe

ANote  oines Laufbefehls. Wird die zuldssige Dauer eines kurzzeitigen Spannungsausfalls
(H16) nach Erkennen des Spannungsausfalls jedoch iiberschritten, wird die
Wiederanlaufzeit fiir einen Laufbefehl selbst innerhalb der 2 Sekunden aufgehoben.
Der Umrichter startet den Betrieb in der normalen Anlaufsequenz.

Wird wihrend des Spannungsausfalls ein Auslaufbefehl (BX) eingegeben, verlidsst
der Umrichter den Wiederanlaufmodus und geht in den normalen Laufmodus {iiber.
Wird bei anliegender Versorgungsspannung ein Laufbefehl eingegeben, startet der
Umrichter mit der normalen Anlauffrequenz.

Der Umrichter erkennt einen kurzzeitigen Spannungsausfall wenn er merkt, dass
die Zwischenkreisspannung unter den Unterspannungswert abgefallen ist. Bei einer
Konfiguration, in der ein Leistungsschalter auf der Ausgangsseite des Umrichters
angeschlossen ist, kann es vorkommen, dass der Umrichter einen kurzzeitigen
Spannungsausfall nicht bemerkt, da dieser die Versorgungsspannung des
Leistungsschalters abschaltet, wodurch sich der Stromkreis des Schiitzes 6ffnet. Bei
geoffnetem Schiitzstromkreis wird der Umrichter von Motor und Last getrennt und
der Spannungsabfall im Zwischenkreis ist nicht gro genug, um als
Spannungsausfall erkannt zu werden. In einem solchen Fall funktioniert ein
Wiederanlauf nach einem kurzzeitigen Spannungsausfall nicht wie geplant. Um
dieses Problem zu 16sen, schlieBen Sie die Leitung fiir den Verriegelungsbefehl (IL)
an den Hilfskontakt des Leistungsschalters an, so dass ein Kkurzzeitiger
Spannungsausfall sicher erkannt werden kann.

Bei einem kurzzeitigen Spannungsausfall wird der Motor langsamer. Nach
Spannungswiederkehr wird der Umrichter mit der Frequenz neu gestartet, die unmittelbar vor
dem kurzzeitigen Spannungsausfall aktiv war. Die Strombegrenzungsfunktion arbeitet dann
und die Ausgangsfrequenz des Umrichters fillt automatisch ab. Wenn die Ausgangsfrequenz
der Motordrehzahl entspricht, beschleunigt der Motor auf die urspriingliche Frequenz. Siehe
nachstehende Abbildung. In diesem Fall muss die unverzogerte Uberstrombegrenzung
aktiviert werden (H12 = 1).

Power Failure Recovery

Fa=a Y V

i
DC Link Undervoltage |
Bus Vollage :
) »| = Searching for
; | Motor Speed
Cutput N,
Frequency | s : )
(Motor Speed) : Tl |7 Acceleration
Auto-restarting after !
Momentary Power Failure ON |
(IPF) -3
Time
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B Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall
(zuldssige kurzzeitige Spannungsausfallzeit) (H16)

H16 gibt die maximal zulissige Zeitdauer (0,0 bis 30,0 Sekunden) zwischen dem Auftreten
eines kurzzeitigen Spannungsausfalls (Unterspannung) und dem Wiederanlauf des
Umrichters an. Geben Sie die Auslaufzeit an, die von dem Maschinensystem und Einrichtung
toleriert werden konnen.

Kehrt die Spannung innerhalb der angegebenen Zeit zuriick, 1duft der Umrichter wieder in
dem durch F14 festgelegten Wiederanlaufmodus an. Kehrt die Spannung nach der
angegebenen Zeitspanne zuriick, erkennt der Umrichter, dass die Spannung abgeschaltet war
und fiihrt keinen Wiederanlauf, sondern einen normalen Start durch.

Power Failure Recovery

f 1.

DC Link Bus Voltage ]
= ——4:— : ——————————————— -~ --Undervoltage Level
- -
:.. : N b : Time Reserved to Restart
o s About 0.3 0 0.6's
State of the Inverter Gate Signal ON Ready to Run
Run Command ON E ' ON
(Operation Case 1) ) :
! )
! Restart
Run Command | 4 I:
(Operation Case 2) N b i ; an
4

Start of Normal Running

Wird die zuldssige kurzzeitige Spannungsausfallzeit (H16) auf "999" eingestellt, erfolgt
solange ein Wiederanlauf, bis die Zwischenkreisspannung auf den fiir einen Wiederanlauf
nach einem kurzzeitigen Spannungsausfall zuldssigen Wert abgesunken ist (siehe unten).
Fillt die Zwischenkreisspannung unter den fiir einen Wiederanlauf nach einem kurzzeitigen
Spannungsausfall zulidssigen Wert ab, erkennt der Umrichter, dass die Spannung abgeschaltet
war und fithrt keinen Wiederanlauf, sondern einen normalen Start durch.

Zulassige Spannung fiir einen Wiederanlauf nach kurzem Spannungsausfall

Versorgungsspannung Zulassige Spannung fiir einen Wiederanlauf
nach kurzem Spannungsausfall

Serie 200 V 50V

Serie 400 V 100 V

_~—— Die Zeit zwischen dem Zeitpunkt, an dem die Zwischenkreisspannung von der

QMNote Unterspannungsschwelle abfillt bis zu dem Zeitpunkt, an dem sie den zulédssigen
Wert fiir einen Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall erreicht,
schwankt stark entsprechend der Umrichterleistung, dem Einbau von Optionen und
anderen Faktoren.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

B Automatischer Wiederanlauf nach kurzem Stromausfall (Wiederanlaufzeit) (H13)

Diese Funktion gibt den Zeitraum an zwischen dem Auftreten des kurzzeitigen
Spannungsausfalls und der Reaktion des Umrichters zum Wiederanlauf.

Startet der Umrichter den Motor, solange die Restspannung des Motors noch hoch ist, kann
wegen einer tempordren Regeneration ein hoher FEinschaltstrom flieBen oder ein
Uberspannungsalarm auftreten. Aus Sicherheitsgriinden ist es daher empfehlenswert, H13 so
auf einen Wert einzustellen, dass ein Wiederanlauf nur dann stattfindet, wenn die
Restspannung auf einen niedrigen Wert abgesunken ist. Beachten Sie, dass selbst bei
Spannungswiederkehr ein Wiederanlauf erst stattfindet, nachdem die Wiederanlaufzeit (H13)
verstrichen ist.

Power Failure Recovery

¥, f

———————————————————— Undervoltage Level

i

DC Link Bus Voltage

[
1
i
1
[
1
i
Ll
]
I
I

State of the Inverter -
(Operation 1) Running Ready to Run
Run Command ON ' ON
M) T
b H13 -
Sta{e of the Invenef . Stan Running
(Operation 2) Gate Signal ON Gate tumed OFF (Gate tumed ON)

1
Restart

® Werkseinstellung

Im Werk wird H13 je nach Umrichterleistung auf einen der nachstehend aufgefiihrten Werte
eingestellt. Praktisch brauchen Sie den Wert von H13 nicht zu verdndern. Wird jedoch durch
eine lange Wiederanlaufzeit die Durchflussgeschwindigkeit der Pumpe iiberméBig gedrosselt
oder treten andere Probleme auf, kann die FEinstellung auch auf die Hilfte der
Werkseinstellung reduziert werden. In einem solchen Fall ist sicherzustellen, dass kein Alarm
auftritt.

Umric?li(z{};e istung Werkseinstellung von H13 (Wiederanlaufzeit in Sekunden)

0,1 bis 7,5 0,5

11 bis 37 1,0

45 bis 110 L5

132 bis 160 2,0

200 bis 280 25

315 bis 355 4,0

400 bis 500 5,0
~—— Parameter H13 (Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall --
S.Nota Wiederanlaufzeit) gilt auch fiir den Umschaltvorgang zwischen Netz und Umrichter

(siehe EO1 bis E05; Anschliisse [X1] bis [X5]).
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B Wiederanlauf nach kurzem Netzausfall (Frequenzabfallrate) (H14)

Konnen Umrichter-Ausgangsfrequenz und Motordrehzahl beim Wiederanlauf nach einem
kurzzeitigen Spannungsausfall nicht aufeinander abgestimmt werden, tritt ein Uberstrom auf,
der die Uberstrombegrenzung aktiviert. In diesem Fall reduziert der Umrichter die
Ausgangsfrequenz, um die Motordrehzahl entsprechend der Reduktionsrate anzupassen
(Frequenzabfallrate: Hz/s), die durch H14 festgelegt wird.

Werte fiir H14 Unirichteraktion auf Frequenzabfallrate

0.00 Folgen der durch FO8 festgelegten Verzogerungszeit

0,01 bis 100,00 Hz Folgen der durch H14 festgelegten Werte

Folgen der Einstellung des PI-Reglers im Strombegrenzer

999 (die PI-Konstante ist im Umrichter fest definiert).

~—— Ist die Frequenzabfallrate zu hoch, kann im Moment der Ubereinstimmung von
“Note N otordrehzahl und Umrichterausgangsfrequenz eine positive Riickspeisung
auftreten und eine Uberspannungsabschaltung verursachen. Ist dagegen die
Frequenzabfallrate zu gering, kann die Zeit bis zur Ubereinstimmung von
Ausgangsfrequenz und Motordrehzahl (Dauer der strombegrenzenden Aktion)

verlingert werden und die Uberlastschutzeinrichtung ausldsen.

B Wiederanlauf nach kurzem Netzausfall (Dauerlaufpegel) (H15)
B Weiter laufen (P, 1) (H92, H93)

Tritt ein kurzzeitiger Spannungsausfall auf, wenn F14 auf "3: Wiederanlauf freigeben (weiter
laufen),"” eingestellt ist, tritt der Umrichter in die Dauerlauf-Regelsequenz ein, sobald die
Zwischenkreisspannung unter den durch H15 festgelegten Dauerlaufwert abfillt.

Unter Dauerlaufregelung verzogert der Umrichter seine Ausgangsfrequenz mit dem
PI-Regler unter Benutzung von P-(Proportional-) und I- (Integral-) Komponenten, die durch
HO92 bzw. H93 festgelegt werden.

Im normalen Umrichterbetrieb brauchen die Werte von H15, H92 oder H93 nicht veridndert
zu werden.

Power Failure Recovery
DC Link 0 '
Bus Release Level of Continuous
eliEae: 30 X R s Running Contral (H15 + o)
e S i W 1~~~ "~ Continuous Running Level (H15)
“““ E =i b ‘“‘“““‘E“J:“ -----Undervoltage Level
Inverter's . i
Output fe s =S o Sr o & L, X
Frequency :\r__/

o
Versorgungssp
annung 22 kW. 30 kW oder mehr
oder weniger
200V 5V 10V
400 V 10V 20V
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

::’
(_Note

Selbst bei Einstellung der Dauerlaufregelung kann es sein, dass der Umrichter
wegen einer durch eine Regelverzogerung verursachten Unterspannung den Betrieb
nicht fortsetzen kann, wenn das Lastmoment klein oder die Last schwer ist. Jedoch
selbst in einem solchen Fall wird die bei Auftreten des Unterspannungsalarms
eingestellte Ausgangsfrequenz gespeichert und der Umrichter lduft bei
Spannungsriickkehr nach einem kurzzeitigen Spannungsausfall mit der
gespeicherten Frequenz an.

Ist die Eingangsspannung fiir den Umrichter hoch, wird die Regelung bei
Einstellung eines hohen Dauerlaufwerts stabiler, selbst wenn das Lastmoment
relativ klein ist. Wird der Dauerlaufwert jedoch zu hoch eingestellt, kann die
Dauerlaufregelung selbst im Normalbetrieb aktiviert werden.

Ist die Eingangsspannung des Umrichters extrem niedrig, kann die
Dauerlaufregelung selbst im Normalbetrieb zu Beginn einer Beschleunigung oder
bei einem plotzlichen Lastwechsel aktiviert werden. Um dies zu vermeiden, sollten
Sie den Dauerlaufwert senken. Wird der Dauerlaufwert jedoch zu niedrig
eingestellt, kann ein durch eine Regelverzogerung verursachter Spannungsabfall zu
einer Unterspannung fithren. Jedoch selbst in einem solchen Fall wird die bei
Auftreten des Unterspannungsalarms eingestellte Ausgangsfrequenz gespeichert
und der Umrichter lduft bei Spannungsriickkehr nach einem kurzzeitigen
Spannungsausfall mit der gespeicherten Frequenz an.

Ehe Sie den Dauerlaufwert #ndern miissen Sie sicherstellen,“ dass die
Dauerlaufregelung ordnungsgemif ausgefiihrt wird. Hierzu miissen Anderungen
von Last und Eingangsspannung beriicksichtigt werden.
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F15 Frequenzbegrenzung (oben)

F16 Frequenzbegrenzung (unten) Siehe H63.

F15 und F16 geben den oberen und den unteren Grenzwert der Ausgangsfrequenz an.

H63 legt die Operation fest, die durchgefiihrt wird, wenn die Ausgangsfrequenz unter den
durch F16 festgelegten unteren Frequenzbegrenzungswert abfillt:

* Bei H63 = 0 wird die Ausgangsfrequenz auf dem unteren Frequenzbegrenzungswert
festgehalten.
* Bei H63 =1 verzogert der Umrichter, um den Motor zu stoppen.

- Einstellbereich: 0,0 bis 120,0 Hz

Output frequency
3

Maximum Frequency
(FO3)

Frequency Limiter
(High) (F15)

Frequency Limiter

(Low) (F16)
b . Reference
0 1004, requency
(H63 =0)
Qutput frequency
Maximum Frequency 1
(FO3); ¢ ¢ VRt
Frequency Limiter -
(High) (F15)
Frequency Limiter
(Low) (F16)
i ! \I:leference
0 100% requency
(H63 = 1)

P * Bei einer Anderung des oberen Frequenzbegrenzungswerts (F15) zur Anhebun

@ Not g q g g g

wIR der Lauffrequenz muss die Maximalfrequenz (FO3) entsprechend geidndert
werden.

e Zwischen den Frequenzregelungswerten muss folgende Beziehung beibehalten
werden:

F15 > F16, F15 > F23 und F15 > F25
F03 > F16
mit F23 als Startfrequenz und F25 als Stoppfrequenz.

Werden fiir diese Parameter falsche Werte angegeben, kann es vorkommen, dass
der Umrichter den Motor mit der falschen Drehzahl laufen lidsst oder ihn nicht
normal anlaufen lassen kann.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

F18

Bias (Frequenzbefehl 1) Siehe C50, C32, C34, C37, C39, C42 und
C44.

Wird ein beliebiger Analogeingang fiir Frequenzbefehl 1 (FO1) verwendet, kann das
Verhiltnis zwischen Analogeingang und Referenzfrequenz durch Multiplikation mit dem
Verstirkungsfaktor und Addition des durch F18 angegebenen Biaswerts festgelegt werden.

Parameter Funktion Einstellbereich (%)
F18 Bias -100,00 bis 100,00
C50 Bias-Referenzpunkt 0,00 bis 100,00
C32 Verstirkung fiir Anschluss [12] 0,00 bis 200,00
C34 Verstirkungs-Referenzpunkt fiir 0,00 bis 100,00

Anschluss [12]
C37 Verstirkung fiir Anschluss [C1] 0,00 bis 200,00
C39 Verstirkungs-Referenzpunkt fiir 0,00 bis 100,00
Anschluss [C1]
C42 Verstdrkung fiir Anschluss [V2] 0,00 bis 200,00
C44 Verstirkungs-Referenzpunkt fiir 0,00 bis 100,00
Anschluss [V2]

Wie die nachstehende Kurve zeigt, wird das Verhiltnis zwischen dem Analogeingang und
der durch Frequenzbefehl 1 festgelegten Referenzfrequenz durch die Punkte "A" und "B"
bestimmt. Punkt "A" wird durch die Kombination von Biaswert (F18) und zugehorigem
Referenzpunkt (C50) festgelegt, Punkt B durch die Kombination von Verstirkungsfaktor
(C32, C37 oder C42) und zugehorigem Referenzpunkt (C34, C39 oder C44).

Die Kombination von C32 und C34 gilt fiir Anschluss [12], die von C37 und C39 fiir [C1]
und die von C42 und C44 fiir [V2].

Konfigurieren Sie Bias (F18) und Verstirkung (C32, C37 oder C42) unter Annahme der
Maximalfrequenz als 100%, und Bias-Referenzpunkt (C50) und
Verstirkungs-Referenzpunkt (C34, C39 oder C44) unter Annahme des Skalenendwerts (10
VDC oder 20 mA DC) des Analogeingangs als 100%.

.’@ * Analogeingang minus Bias-Referenzpunkt (C50) wird durch den Biaswert (F18)
3 beschrinkt.

» Eine Angabe, dass die Werte des Bias-Referenzpunkts (C50) gleich oder groBer
als die der einzelnen Verstirkungs-Referenzpunkte (C34, C39 oder C44) sind,
wird als ungiiltig interpretiert und der Umrichter setzt daher die
Referenzfrequenz auf 0 Hz zuriick.

Reference frequency
4

Gain % A
(C32, C37 or C42) e

Bias i
(F18) -Point A

' — Analog input
0 Bias Gain 100%
Reference Reference
Point Point
(C50) (C34, C39 or C44)
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Beispiel: Einstellung von Bias, Verstirkung und zugehorigen Referenzpunkten, wenn die
Referenzfrequenz 0 bis 100% dem Analogeingang von 1 bis 5 VDC folgt, auf Anschluss [12]
(in Frequenzbefehl 1).

Reference frequency
4

Gain
(C32) 100% Boint B
Bias
(F18) 0%

Point A > Analog input
0 1V(10%) 5\)]:{50%) 100%
I

Bias Gain

Reference Reference

Point (C50)  Paint (C34)
(Punkt A)
Um die Referenzfrequenz fiir einen Analogeingang mit 1 V auf 0 Hz zu setzen, muss der
Biaswert auf 0% eingestellt werden (F18 = 0). Da 1 V der Bias-Referenzpunkt und damit
10% von 10V ist, wird der Bias-Referenzpunkt auf 10% gesetzt (C50 = 10).

(Punkt B)

Um die Maximalfrequenz gleich der Referenzfrequenz fiir einen Analogeingang mit 5 V zu
setzen, muss der Verstarkungswert auf 100% eingestellt werden (C32 = 100). Da 5V der
Verstirkungs-Referenzpunkt und damit 50% von 10V  ist, wird der
Verstirkungs-Referenzpunkt auf 50% gesetzt (C34 = 50).

€Not Der Einstellvorgang fiir die Angabe eines Verstirkungs- oder Biaswerts allein ohne
bl Verianderung von Referenzpunkten ist gleich dem bei herkmmlichen Umrichtern
der Serien FRENIC5000G11S/P11S, FVR-E11S usw. von Fuji.

F20 Gleichstrombremsung (Brems-Startfrequenz) Siehe H95.
F21 Gleichstrombremsung (Bremspegel)
F22 Gleichstrombremsung (Bremszeit)

F20 bis F22 spezifizieren die Gleichstrombremsung, die verhindert, dass der Motor beim
Verzogern bis zum Anhalten durch das Trigheitsmoment angetrieben wird.

Geht der Motor durch Abschalten des Laufbefehls oder durch Absenken der
Referenzfrequenz unter die Stoppfrequenz in eine Verzogerung bis zum Anhalten, aktiviert
der Umrichter die Gleichstrombremsung iiber einen Strom mit Bremswert (F21) wéhrend der

Bremszeit (F22), wenn die Ausgangsfrequenz die Startfrequenz der Gleichstrombremsung
(F20) erreicht.

Die Gleichstrombremsung wird deaktiviert, wenn die Bremszeit auf "0,0" (F22 = 0) gesetzt
wird.
m Brems-Startfrequenz (F20)

F20 legt die Frequenz fest, bei der die Gleichstrombremsung wihrend der Verzogerung bis
zum Anhalten beginnt.

- Einstellbereich: 0,0 bis 60,0 (Hz)

m Bremspegel (F21)

F21 gibt den bei aktivierter Gleichstrombremsung anzulegenden Ausgangsstromwert an. Die
Parameterwerte sind in Schritten von 1% einzustellen, wobei der Nennausgangsstrom des
Umrichters mit 100% angesetzt wird.

- Einstellbereich: 0 bis 60 (%)
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

m Bremszeit (F22)
F22 gibt die Bremsdauer an, in der die Gleichstrombremsung aktiviert ist.

- Einstellbereich: 0,01 bis 30,00 (sek.)
(Beachten Sie, dass der Wert 0,00 die Gleichstrombremsung deaktiviert.)

A
Output Frequency | Start of Coast-to-stopping
(Hz)
DC Braking
(Braking Start Frequency) —a
(F20) 0 >
Time
DC Braking
(Braking Time)
(F22) '
! |
i e oS DC Braking
i Ho5: 1 ! . (Braking Level)
DC Braking Current T -
\ /T -Hes0 I’/ (F21)
0 "~-_h--", Tim:e
\ DC Braking
Braking Response Mode)
H95)
m Bremsreaktionsmodus (H95)
H95 gibt den Bremsreaktionsmodus an.
Werte fiir Eigenschaften Hinweis
H95

0 Trage Reaktion. Verlangsamt die | Am Anfang der
steigende Flanke des Stroms und | Gleichstrombremsung kann ein
verhindert dadurch eine | unzureichendes Drehmoment
Riickwirtsdrehung beim Starten der | entstehen.

Gleichstrombremsung.

1 Schnelle Reaktion. Beschleunigt die | Je nach Trigheit der mechanischen
steigende Flanke des Stroms und | Last und des Kupplungsmechanismus
beschleunigt dadurch den Aufbau des | kann eine Riickwértsdrehung
Bremsmoments. entstehen.

@ Tio Sie konnen auch ein externes Digitaleingangssignal als Gleichstrombremsbefehl
~P " verwenden (DCBRK).

So lange der Befehl (DCBRK) EIN ist, fithrt der Umrichter die

Gleichstrombremsung durch, unabhingig von der iiber F22 angegebenen
Bremsdauer.

Durch Einschalten des Befehls (DCBRK) wird die Gleichstrombremsung aktiviert,
selbst wenn der Umrichter in einem Stoppzustand ist. Mit dieser Funktion kann der
Motor vor dem Start erregt werden, was zu einer weicheren Beschleunigung fiihrt
(schnellerer Aufbau des Beschleunigungsmoments).

_~—— Im Allgemeinen werden Werte des Parameters F20 verwendet, die nahe bei der

QMNote Nennschlupffrequenz des Motors liegen. Stellen Sie einen extrem hohen Wert ein,
kann die Regelung instabil werden und in einigen Fillen kann ein
Uberspannungsalarm auftreten.

ACAUTION

Die Gleichstrombremsfunktion des Umrichters liefert keine Haltemechanismen.

Es kann zu Verletzungen kommen.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

F23 Startfrequenz

F25 Stoppfrequenz

Beim Hochlaufen eines Umrichters ist die Anfangsfrequenz des Ausgangs gleich der
Startfrequenz. Der Umrichter stoppt seinen Ausgang bei der Stoppfrequenz.

Stellen Sie die Startfrequenz auf einen Wert ein, der es dem Motor gestattet, fiir den Anlauf
genug Drehmoment aufzubauen. Im Allgemeinen wird die Nennschlupffrequenz des Motors
auf die Anfangsfrequenz F23 eingestellt.

- Einstellbereich: 0,0 bis 60,0 (Hz) (sowohl fiir Start- als auch fiir Stoppfrequenz)

——— Ist die Startfrequenz niedriger als die Stoppfrequenz, gibt der Umrichter solange

ANote 1 eine Spannung aus, wie der Frequenzbefehl unter der Stoppfrequenz liegt.
Output Fregquency
A
.. Starting Frequency N Stop Frequency
(F23) g (F25)
| Time
|
Inverter Oul of Running . Oul of Running
Running State  (Gate OFF) In Running (Gate ON) | (Gate OFF)
F26 Motorgeriusch (Taktfrequenz) Siehe H98.
F27 Motorgerausch (Klangfarbe)

B Motorgerausch (Taktfrequenz) (F26)

F26 steuert die Taktfrequenz, um ein vom Motor oder dem Umrichter selbst erzeugtes
horbares Gerdusch zu reduzieren und einen Reststrom von der Hauptausgangsverdrahtung
(Sekundérkreis) zu verkleinern.

H313Nvdvd

Unrichter-Nennleistung: 0,75 bis 22 kW | 0,75 bis 15 kHz
Taktfrequenz Umrichter-Nennleistung: 30 bis 75 kW 0,75 bis 10 kHz

Umrichter-Nennleistung: 90 bis 500 kW 0,75 bis 6 kHz
Motorgerduschabstrahlung Hoch < gering
Motortemperatur (durch Oberwellenanteile) Hoch < gering
Restwelligkeit in Ausgangsstrom-Kurvenform Grof3 < klein
Reststrom Hoch < gering
Elektromagnetische Storungsabstrahlung Hoch ¢« gering
Umrichterverlust Hoch < gering
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Bei Angabe einer zu niedrigen Taktfrequenz enthilt der
Ausgangsstrom-Kurvenstrom  eine  zu  hohe  Restwelligkeit  (viele
Oberwellenanteile). Darauthin erhohen sich die Motorverluste und die
Motortemperatur steigt. Dariiber hinaus kann durch eine hohe Restwelligkeit leicht
ein Strombegrenzungsalarm entstehen. Wird die Taktfrequenz auf 1 kHz oder
weniger eingestellt, ist die Last so zu reduzieren, dass der
Umrichter-Ausgangsstrom maximal 80% des Nennstroms betrigt.

Wird eine hohe Taktfrequenz angegeben, kann die Umrichtertemperatur wegen
eines Anstiegs der Umgebungstemperatur oder einer anwachsenden Last steigen. In
diesem Fall verringert der Umrichter automatisch die Taktfrequenz, um ein
Auftreten von Umrichter-Uberhitzungsalarm OU3 oder Umrichter-Uberlastalarm
OH3 7zu verhindern. Im Hinblick auf das Motorgerdusch kann die automatische
Reduzierung der Taktfrequenz deaktiviert werden (siehe Parameter H9S).

B Motorgerausch (Klangfarbe) (F27)

F27 verdndert die Klangfarbe des Werte fiir ]
Motorgerduschs.  Diese  Einstellung — wird F27 Funktion
wirksam, wenn die auf Parameter F27 eingestellte
Taktfrequenz 7 kHz oder weniger betriigt. Eine 0 Deaktiviert (Klangfarbe 0)
Verdnderung der Klangfarbe kann das hohe und ..
raue Laufgerdusch des Motors reduzieren. ! Aktiviert (Klangfarbe 1)

2 Aktiviert (Klangfarbe 2)

3 Aktiviert (Klangfarbe 3)
I,,;fﬁ;;— Wird der Klangfarbenwert zu hoch eingestellt, konnen der Ausgangsstrom instabil
9% der die mechanischen Vibrationen und Geriusche stirker werden. Bei bestimmten

Motortypen konnen diese Parameter auch wenig Wirkung zeigen.

F29 Analogausgang [FMA] (Betriebsartwahl)
F30 Analogausgang [FMA] (Ausgangseinstellung)
F31 Analogausgang [FMA] (Funktion)

Mit diesen Parametern konnen Sie iiberwachte Werte (z.B. Ausgangsfrequenz oder
Ausgangsstrom) in Form einer analogen Gleichspannung oder eines analogen Gleichstroms
an Anschluss [FMA] ausgeben. Die Grofle dieser analogen Spannungen oder Strome ist
einstellbar.

B Betriebsartenwahl (F29)

F29 legt die Eigenschaft der Ausgabe an Anschluss [FMA] fest. Sie miissen Schalter SW4
auf der Steuerplatine entsprechend nachstehender Tabelle einstellen.

Werte fiir Auseanesform Stellung Schiebeschalter (SW4)
F29 gang auf Steuerungsplatine
0 Spannung (0 bis +10 VDC) VO
1 Strom (+4 bis +20 mA DC) (0]

Der Stromausgang ist vom Analogeingang nicht potentialgetrennt und besitzt keine
eigene unabhingige Stromquelle. Dieser Ausgang darf daher nicht mit externen
Instrumenten und Anzeigen kaskadiert werden, wenn zwischen Umrichter und
Peripheriegeriten beziiglich des Anschlusses zum Analogeingang o.4. eine
Potentialdifferenz besteht. Unnotig lange Anschlussdrihte vermeiden.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

B Ausgangseinstellung (F30)

Mit F30 konnen Sie die Werte von Ausgangsspannung oder Ausgangsstrom, durch die die

tiber Parameter F31 ausgewihlten Werte dargestellt werden, im Bereich 0 bis 200%
einstellen.

- Einstellbereich: 0 bis 200 (%)

OutofScale}. ..

F30: 200%
10 V (20 mA) == B  F30: 100%
> , .
w
E
=
o - :
<8 sv(I2ZmA)-— /- ~ F30: 50%
= © i
LI- - i
——
w = '
£ 2 /—:FSG: 0%
5 0V (4 mA) i e
0 50% 100%

Meter Scale
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B Funktion (F31)
F31 legt fest, was zum Analogausgangsanschluss [FMA] ausgegeben wird.

Werte Ausgang Funktion Messgeriteskala
fir F31 [FMA] (folgendes iiberwachen) (Vollausschlag bei 100%)
Ausgangs-
0 gang Ausgangsfrequenz des Maximalfrequenz (F03)
frequenz Umrichters
2 Ausgangsstro Ausgangsstrom (Ieff) des Doppelter Umrichter-Nennstrom
m Umrichters
3 Ausgangsspan | Ausgangsspannung (Ueff) | 250 V fiir Serie 200 V,
nung des Umrichters 500 V fiir Serie 400 V
4 Ausgangsdreh | Drehmoment an Doppeltes
moment Motorwelle Motor-Nenndrehmoment
Doppelte Motornennlast, oder
* Ausgangsnennmoment des
Lastfaktor (iquivalent zu Motors bei Eckfrequenz oder
> Lastfaktor Anzeige auf Lastmeter) darunter
* Ausgangsnennleistung (kW)
bei Eckfrequenz oder dariiber
6 Eingangs- Eingangsleistung des Doppelte Nennausgangsleistung
leistung Umrichters des Umrichters
PID-Riick- Riickfiih .
ickfiihrung unter Lo
7 fithrungswert PID-Regeluﬁg 100% des Riickfithrungswertes
(PV)
9 Zwischenkreis | Zwischenkreisspannung 500 V fiir Serie 200 V,
spannung des Umrichters 1000 V fiir Serie 400 V
Befehl iiber
Kommunikationsverbindu
. ng (sieche
10 Universal-AO RS485-Kommunikation, 20.000 als 100%
Anwenderhandbuch
(MEH448a)).
Doppelte Motor-
13 Motorausgang | Motorausgang (kW) .
Nennausgangsleistung
Kalibrierung
14 | Analog- Vollausschlag der 10 VDC oder 20 mA DC
Messgeritekalibrierung
Ausgang (+)
PID
15 Prozessbefehl Prozessbefehl unter 100% des Rickfithrungswertes
PID-Regelung
(SV)
PID ?Iu];gl;mglspegel des
16 Prozessausgan -seglers unter Maximalfrequenz (FO3)
(MV) PID-Regelung
g (Frequenzbefehl)
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

F34

Analogausgang [FMI] (Betrieb)

F35

Analogausgang [FMI] (Funktion)

Mit diesen Parametern konnen Sie iiberwachte Werte (z.B. Ausgangsfrequenz oder
Ausgangsstrom) in Form eines analogen Gleichstroms an Anschluss [FMI] ausgeben. Die
GroBe eines solchen analogen Stroms ist einstellbar.

B Betrieb (F34)

Mit F34 konnen Sie den Ausgangsstrom, durch den die iiber Parameter F35 ausgewihlten
Werte dargestellt werden, im Bereich 0 bis 200% einstellen.

- Einstellbereich: 0 bis 200 (%)

Out of Scale] F30: 200%
20 A - e s A e :F30:100%

12 mA ~ F30: 50%

Terminal [FMI]
Output Current

/-—EFBD: 0%

0 50% 100%
Meter Scale

4 mA
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B Funktion (F35)
F35 legt fest, was zum Analogausgangsanschluss [FMI] ausgegeben wird.

Werte Ausgang Funktion Messgeriteskala
fiir F35 [FMI] (folgendes iiberwachen) (Vollausschlag bei 100%)
Ausgangs-
0 gang Ausgangsfrequenz des Maximalfrequenz (F03)
frequenz Umrichters
2 Ausgangsstro Ausgangsstrom (Ieff) des Doppelter Umrichter-Nennstrom
m Umrichters
3 Ausgangsspan | Ausgangsspannung (Ueff) | 250 V fiir Serie 200 V,
nung des Umrichters 500 V fiir Serie 400 V
4 Ausgangsdreh | Drehmoment an Doppeltes
moment Motorwelle Motor-Nenndrehmoment
Doppelte Motornennlast, oder
* Ausgangsnennmoment des
Lastfaktor (iquivalent zu Motors bei Eckfrequenz oder
> Lastfaktor Anzeige auf Lastmeter) darunter
* Ausgangsnennleistung (kW)
bei Eckfrequenz oder dariiber
6 Eingangs- Eingangsleistung des Doppelte Nennausgangsleistung
leistung Umrichters des Umrichters
PID-Riickfithr | Riickfithrung unter -
7 ungswert (PV) | PID-Regelung 100% des Riickfithrungswertes
9 Zwischenkreis | Zwischenkreisspannung 500 V fiir Serie 200 V,
spannung des Umrichters 1000 V fiir Serie 400 V
Befehl iiber
Kommunikationsverbindu
. ng (siehe
10 Universal-AO RS485-Kommunikation, 20.000 als 100%
Anwenderhandbuch
(MEH448a)).
Doppelte
13 Motorausgang | Motorausgang (kW) Motor-Nennausgangsleistung
Kalibrierung Voll hlag d
14 | Analog- Mossoonatel sl 10 VDC oder 20 mA DC
essgeritekalibrierung
Ausgang (+)
PID
15 Prozessbefehl Prozessbefehl unter 100% des Riickfithrungswertes
PID-Regelung
(SV)
Ausgangspegel des
PID PID-Reglers unter
16 Prozessausgan PID-R & ) Maximalfrequenz (FO3)
(MV) -Regelung
& (Frequenzbefehl)

F37 Lastauswahl/automatische Drehmomentanhebung/automatischer Energiesparbetrieb
Siehe F09.

Siehe Beschreibungen des Parameters F09.
F43 Strombegrenzung (Betriebsartenwahl) Siehe H12.
F44 Strombegrenzung (Pegel) Siehe H12.

Ubersteigt der Ausgangsstrom des Umrichters den durch die Strombegrenzung (F44)
angegebenen Wert, regelt der Umrichter automatisch seine Ausgangsfrequenz, um einen
Stillstand zu verhindern und den Ausgangsstrom zu begrenzen.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

Bei F43 =1 ist die Strombegrenzung nur im Betrieb mit konstanter Drehzahl aktiviert. Bei
F43 = 2 ist die Strombegrenzung sowohl bei Beschleunigung als auch im Betrieb mit
konstanter Drehzahl aktiviert. Stellen Sie F43 = 1 ein, wenn der Umrichter bei der
Beschleunigung mit voller Leistung laufen soll, und um den Ausgangsstrom im Betrieb mit
konstanter Drehzahl zu begrenzen.
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m Betriebsartenwahl (F43)

F43 gibt den Motorlaufzustand an, in dem die Strombegrenzung aktiv ist.

Werte fiir Funktion
F43
0 Deaktiviert (kein Strombegrenzer ist aktiv)
1 Strombegrenzung bei Betrieb mit konstanter Drehzahl aktivieren.
2 Strombegrenzung bei Beschleunigung und Betrieb mit konstanter Drehzahl
aktivieren.

m Betriebswert (F44)
F44 gibt den Betriebswert an, bei dem die Strombegrenzung aktiv ist.
- Einstellbereich: 20 to 120 (%) (Prozentwert Umrichter-Nennstrom)

,tf—; ¢ Da die Strombegrenzung mit F43 und F44 iiber Software durchgefiihrt wird,

QMNot kann bei der Regelung eine Verzogerung auftreten. Brauchen Sie eine schnelle
Reaktion, miissen Sie gleichzeitig eine Strombegrenzung durch Hardware (H12
= 1) angeben.

* Wird bei extrem niedrig eingestellter Strombegrenzung eine iibermiBig grofle
Last angelegt, senkt der Umrichter sofort seine Ausgangsfrequenz. Hierdurch
kann durch Unterschwingen eine Uberspannungsabschaltung oder eine
gefihrliche Umkehr der Motordrehung verursacht werden.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

9.2.2 E-Codes (Erweiterungs-Anschlussfunktionen)

EO1 bis E05

Befehlszuweisung zu [X1] bis [X5] Siehe E98 und E99.

Mit den Parametern EO1 bis E05, E98 und E99 konnen Sie den Anschliissen [X1] bis [X5],
[FWD] und [REV], die programmierbare Mehrzweckeingéinge darstellen, Befehle zuweisen.

Mit diesen Parametern kann auch das logische System zwischen normal und negativ
umgeschaltet werden. Hierdurch wird festgelegt, wie die Umrichterlogik den EIN- oder
AUS-Zustand der einzelnen Anschliisse interpretiert. Die Werkseinstellung ist das normale
Logiksystem “Aktiv EIN”. Die nachstehenden Erlduterungen werden daher im normalen
Logiksystem “Aktiv EIN” gegeben.

ACAUTION

Bei Digitaleingiingen konnen Sie den Schaltelementen fiir den Schaltbefehl und dessen
Arbeitsweise, der Referenzfrequenz und der Motorantriebsleistung Befehle zuweisen (z.B.
(SS1), (SS2), (SS4), (Hz2/Hz1), (SW50), (SW60), (Hz/PID), (IVS), (LE), (LOC) und
(FR2/FR1)). Denken Sie daran, dass das Umschalten eines solchen Signals einen plotzlichen
Anlauf oder eine unmittelbare Drehzahldnderung bewirken kann.

Es kann zu Unfillen oder Verletzungen kommen.
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Parameterwerte

Zugewiesene Anschlussbefehle Symbol
Aktiv EIN Aktiv AUS
0 1000 (SS1)
1 1001 Festfrequenz einstellen (SS2)
2 1002 (SS4)
6 1006 3-Leiter-Betrieb aktivieren (HLD)
7 1007 Auslaufen lassen (BX)
8 1008 Alarm riicksetzen (RST)
1009 9 Externe Alarmauslosung aktivieren (THR)
11 1011 Umschaltung Frequenzbefehl 2/1 (Hz2/Hz1)
13 — Gleichstrombremse aktivieren (DCBRK)
15 — Umschalten auf Netzbetrieb (50 Hz) (SW50)
16 — Umschalten auf Netzbetrieb (60 Hz) (SW60)
17 1017 AUF (Ausgangsfrequenz erh6hen) (UP)
18 1018 AB (Ausgangsfrequenz verringern) (DOWN)
19 1019 Schreiben von Bedienteil freigeben (Werte dnderbar) (WE-KP)
20 1020 PID-Regelung autheben (Hz/PID)
21 1021 Umschalten Normalbetrieb/Inversbetrieb (IvS)
22 1022 Verriegelung (IL)
24 1024 Komm.-Verbindung iiber RS485 oder Feldbus (Option) freigeben (LE)
25 1025 Universal-DI (U-DI)
26 1026 Starteigenschaften einstellen (STM)
1030 30 Zwangsstopp (STOP)
33 1033 PID-Integral- und Differentialkomponenten riicksetzen (PID-RST)
34 1034 PID-Integralkomponente halten (PID-HLD)
35 1035 Bedienteilbetrieb (Bedienteil) wihlen (LOO)
38 1038 Betrieb freigeben (RE)
39 — Motor vor Betauung schiitzen (DWP)
40 — Integrierte Abfolge zum Umschalten auf Netz (50 Hz) freigeben (ISW50)
41 — Integrierte Abfolge zum Umschalten auf Netz (60 Hz) freigeben (ISW60)
50 1050 Periodische Umschaltzeit 16schen (MCLR)
51 1051 (MEN1)
32 1052 Pumpenantrieb freigeben (Motor 1 bis 4) MEN2)
53 1053 (MEN3)
54 1054 (MEN4)
87 1087 Umschaltung Laufbefehl 2/1 (FR2/FR1)
88 — Vorwirtslauf 2 (FWD2)
89 — Riickwirtslauf 2 (REV2)
98 - Vorwirtslauf (ausschlieﬁligh den Anschliissen [FWD] und [REV] (FWD)
durch E98 und E99 zugewiesen)
99 - Riickwirtslauf (ausschlieBlich den Anschliissen [FWD] und (REV)

[REV] durch E98 und E99 zugewiesen)
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

Den in der Spalte "Aktiv AUS" mit "—" markierten Funktionen kann kein Befehl
(Note it negativer Logik (Aktiv AUS) zugewiesen werden.
"Externe Alarmauslosung aktivieren" und "Zwangsstopp" sind ausfallsichere
Anschlussbefehle. Beispiel: Ist Wert = "9" in "Externe Alarmausldsung aktivieren"
— "Aktiv AUS" (Alarm wird ausgelost wenn AUS); ist Wert = 1009 - "Aktiv EIN"
(Alarm wird ausgelost wenn EIN).

Klemmenfunktionszuweisung und Werteeinstellung

m Festfrequenz einstellen (1 bis 7 Stufen) — (SS1), (SS2) und (SS4)
(Parameterwerte = 0, 1 und 2)

Durch die Kombination von EIN/AUS-Zusténden digitaler Eingangssignale (SS1), (SS2) und
(SS4) wird einer von acht verschiedenen Frequenzbefehlen ausgewihlt, die zuvor durch
sieben Parameter CO5 bis C11 definiert wurden (Festfrequenzen 1 bis 7). Hiermit kann der
Umrichter den Motor mit acht verschiedenen voreingestellten Drehzahlen betreiben.

Die nachstehende Tabelle listet die Frequenzen auf, die iiber die Kombinationen von (SS1),
(SS2) und (SS4) moglich sind. In der Spalte "Ausgewihlte Frequenz" stellt "keine
Festfrequenz" die Referenzfrequenz dar, die durch Frequenzbefehl 1 (FO1), Frequenzbefehl 2
(C30) oder anderen befohlen wurde. Einzelheiten siehe Blockdiagramm in Abschnitt 4.2
"Frequenz Antriebsfrequenzbefehlsgenerator."

Anschluss [X3] Anschluss [X2] Anschluss [X1]
(Parameter E03) (Parameter E02) (Parameter EO1) Ausgewihlte Frequenz
2 (SS4) 1 (SS2) 0 (SS1)

AUS AUS AUS Keine Festfrequenz
AUS AUS EIN CO05 (Festfrequenz 1)
AUS EIN AUS C06 (Festfrequenz 2)
AUS EIN EIN CO07 (Festfrequenz 3)
EIN AUS AUS CO08 (Festfrequenz 4)
EIN AUS EIN C09 (Festfrequenz 5)
EIN EIN AUS C10 (Festfrequenz 6)
EIN EIN EIN C11 (Festfrequenz 7)
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m 3-Leiter-Betrieb aktivieren -- (HLD)

(Parameterwert = 6)

Durch Einschalten dieses Befehls wird der mit ihm ausgegebene Befehl fiir Vorwiértslauf
(FWD) oder Riickwirtslauf (REV) selbst gehalten, wodurch 3-Leiter-Betrieb moglich ist.

Briickung der Anschliisse (HLD) und [CM] (d.h. wenn (HLD) EIN ist) bewirkt eine
Selbsthaltung des ersten Befehls (FWD) oder (REV) an seiner Vorderflanke. Die
Selbsthaltung wird geldst, wenn (HLD) ausgeschaltet wird.

Ist (HLD) nicht zugewiesen, wird 2-Leiter-Betrieb mit lediglich (FWD) und (REV) wirksam.

Output

frequency / S \

[FWD]

[REV]

[HLD]

m Auslaufen lassen -- (BX)

(Parameterwert = 7)

o

\ Reverse [

Ignored
ON / ON
Y .
ON i ON
ON ON

Einschalten von (BX) fiihrt zu einem sofortigen Stopp und der Motor geht in den
Auslaufzustand, ohne einen Alarm auszugeben.

m Alarm ricksetzen -- (RST)

(Parameterwert = 8)

Durch Einschalten dieses Anschlusses wird der Alarmzustandsausgang (ALM) geloscht (fiir
alle Fehler). Durch Ausschalten des Anschlusses werden die Alarmanzeige geloscht und der
Alarmhaltezustand aufgehoben.

Lassen Sie den Befehl (RST) bei Verwendung mindestens 10 ms lang eingeschaltet. Im

normalen Umrichterbetrieb sollte dieser Befehl AUS bleiben.

An Alarm Occurrence
1

Inverter
Running Status

Turning Alarm Display on and
Holding Alarm Status (Stop)

No Alarm displayed
and Ready to Run

Alarm :

Output (ALM) o : AT
| Min.10ms

Reset Alarm ' -'

(RST) OFF oN | OFF
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

m Externe Alarmausldsung aktivieren -- (THR)
(Parameterwert = 9)

Durch Abschalten dieses Anschlussbefehls werden der Umrichterausgang sofort abgeschaltet
(so dass der Motor auslduft), der Alarm OHZ2angezeigt und das Alarmrelais (fiir alle Fehler)
(ALM) ausgegeben. Das Signal (THR) ist selbsthaltend. Es wird bei einem Alarmriicksetzen
riickgesetzt.

~—— Benutzen Sie einen Auslosebefehl von externen Gerdten, wenn Sie den
Umrichterausgang bei einer abnormalen Situation in einem Peripheriegerit sofort
abschalten miissen.

m Umschaltung Frequenzbefehl 2/1 -- (Hz2/Hz1)
(Parameterwert = 11)

Durch Ein- bzw. Ausschalten dieses digitalen FEingangssignals wird die
Frequenzbefehlsquelle zwischen Frequenzbefehl 1 (Hzl: FO1) und Frequenzbefehl 2
(Hz2: C30) umgeschaltet.

Wird diesem Anschlussbefehl nichts zugewiesen, wird die durch FO1 angegebene Frequenz
entsprechend der Voreinstellung iibernommen.

Frequenzbefehl
(Hz2/Hz1) Frequenzbefehlsquelle
AUS Folge FO1 (Frequenzbefehl 1)
EIN Folge C30 (Frequenzbefehl 2)

Einzelheiten zum Zusammenhang mit anderen Frequenzbefehlsquellen sieche Abschnitt
4.2 "Frequenz Antriebsfrequenzbefehlsgenerator".

m Gleichstrombremse aktivieren -- (DCBRK)
(Parameterwert = 13)

Die Gleichstrombremse wird aktiviert, wenn dieser Anschlussbefehl eingeschaltet wird. So
lange der Befehl EIN ist, arbeitet die Gleichstrombremse andauernd, unabhéngig von der
tiber F22 angegebenen Bremsdauer. Durch Einschalten dieses Befehls wird die
Gleichstrombremsung aktiviert, selbst wenn der Umrichter in einem Stoppzustand ist. Mit
dieser Funktion kann der Motor vor dem Start erregt werden, was zu einer weicheren
Beschleunigung fiihrt (schnellerer Aufbau des Beschleunigungsmoments).

7 Note Einzelheiten siche Beschreibung der Parameter F20 bis F22.

[ K
® Umschalten auf Netzbetrieb 50 Hz oder 60 Hz — (SW50) oder (SW60)

(Parameterwerte = 15, 16)

Schaltet eine externe Abfolge entsprechend dem auf der nichsten Seite dargestellten
Ablaufdiagramm die Motorantriebsspannung vom Netz auf den Umrichter um, ermoglicht es
der Anschlussbefehl (SW50) oder (SW60), dass der FRENIC-Eco Umrichter den Motor mit
der aktuellen Netzfrequenz anlaufen lassen kann, unabhingig von den Einstellungen der
Referenz-/Ausgangsfrequenz im Umrichter. Ein durch Netzbetrieb angetriebener Motor lduft
weiter im Umrichterbetrieb. Mit diesem Befehl konnen Sie die Motorantriebsquelle weich
von Netzspannung auf Umrichterspannung umschalten. Einzelheiten sehen Sie in
nachstehender Tabelle, dem Ablaufdiagramm und einem Beispiel einer externen Abfolge und
deren zeitlichem Ablauf auf den néchsten Seiten.

Zuweisung Der Umrichter: Beschreibung
(SWSO) Startet bei 50 Hz. Nicht (SWSO) und (SW60)
(SW60) Startet bei 60 Hz. gleichzeitig zuweisen.
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Betriebsablauf

* Die Motordrehzahl bleibt beim Auslaufen fast gleich:

201s =02s

Switch to (o —
commerf:sla\l}v power b !
(50 Hz 50) .
or (60 Hz) (SW60) | 1o |
Run i
command | ON
Coast to a stop (BX) ON |-
Coimereial e feauency wigics speed 3*—-: Restart mode after momentary
\1. ’/ i power failure (Restart time) (H13)
T
E Inverter's Lg}'géﬁ';i
output
- frequency frequency
i

Inverter starts at commercial
line frequency

¢ Die Motordrehzahl fillt beim Auslaufen stark ab:

Coast to a stop (BX) ON

201s 202s
Switch to PR
commercial power Fls o i
(50 Hz) (SW50) " ON
or (60 Hz) (SWE0) ;
Run '
command J. ON

|
]
(]
i
L]
]
L
]
1
T
1
L
[}

Commercial line's frequency  \iotorspeed  +—= Restart mode after momentary
| power failure (Restart time) (H13)

)

' St Lo W Inverter's
: Inverter's e reference
1 output frequency
1 frequency I

1

i

Inverter starts at commercial
line frequency
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

Nach Einschalten des Signals "Umschalten auf Netzbetrieb" muss ldnger als
0,1 Sekunde gewartet werden, ehe ein Laufbefehl eingeschaltet wird.

Das Signal "Umschalten auf Netzbetrieb" und der Laufbefehl miissen
gleichzeitig mindestens 0,2 Sekunden lang EIN sein.

Wurde beim Umschalten der Motorantriebsquelle von Netzbetrieb auf den
Umrichter ein Alarm ausgegeben oder war (BX) EIN, lduft der Umrichter nicht
mit der Netzfrequenz an und bleibt AUS. Nachdem der Alarm riickgesetzt oder
(BX) ausgeschaltet wurde, wird der Betrieb mit der Netzfrequenz nicht
fortgesetzt und der Umrichter l4uft mit der gewohnlichen Startfrequenz an.

Wollen Sie die Motorantriebsquelle vom Netz auf den Umrichter umschalten,
miissen Sie (BX) ausschalten, ehe das Signal "Umschalten auf Netzbetrieb"
ausgeschaltet wird.

Wird die Motorantriebsquelle vom Umrichter auf Netzspannung umgeschaltet,
muss die Referenzfrequenz des Umrichters auf einen Wert eingestellt werden,
der der zuvor anliegenden Netzfrequenz entspricht oder leicht hoher ist, wobei
der durch die Umschaltung bewirkte Abfall der Motordrehzahl in der
Auslaufperiode beriicksichtigt wird.

Beachten Sie, dass beim Umschalten der Motorantriebsquelle vom Umrichter auf
Netzbetrieb ein hoher Anlaufstrom entsteht, da die Phase des Netzes
normalerweise nicht mit der Motordrehzahl beim Umschalten iibereinstimmt.
Stellen Sie sicher, dass die Stromversorgung und alle Peripheriegerite diesem
Einschaltstrom standhalten konnen.

Haben Sie "Wiederanlauf nach kurzeitigem Spannungsausfall aktivieren"
eingestellt (F14 = 3, 4 oder 5), muss (BX) beim Netzbetrieb EIN sein, um einen
Wiederanlauf des Umrichters bei einem kurzzeitigen Spannungsausfall zu
verhindern.

65

d313NVHvd




Beispiel eines Ablaufkreises

Main power supply

| Operation mode switch I
I Run [Commer—l 2
dyd\d forward cial line A ' Coast-lo-stop INV .~ Commercial
\\\ A command T2 BX R @
FWD 35 43
0 X7 Normal— Emergency
RST ROTO CHh PO N I Stop ®
Inverter 58 A4
IRUN) (ALH)
oM Y1 0A 300
771 THR L3 |
j oc L
AT o
RUN Alarm
3
IM
.* 43 Note 1) | o ¢ 44 | ; Note 2)
i Emergency {Normal / _Emer-|\ Al&m
: E---7/58 Commercial kL Feency | 2
! (Stop) 1NV T : '
J
| 730
- ; N 38 >
i Nopxk B\ (Run) | \UFX OPX
Control
bt T3 \ Mc2 THR
supply
| MC3 Mc2
.' | T
i N RUN \ OPX
'| OPX [ MG [ JT3[_JMC2 [ 71 [__JFWD [ _IMc3 [ T2 [ ]BX
L 1 l l l l l [ 1 [
Run command Driven by inverter Driven by

commercial line

Hinweis 1) Notschalter
Handbetitigter Schalter fiir den Fall, dass die Motorantriebsquelle wegen eines ernsthaften Problems mit dem
Umrichter nicht normal auf Netzbetrieb umgeschaltet werden kann.

Hinweis 2) Tritt im Umrichter ein beliebiger Alarm auf, wird die Motorantriebsquelle automatisch auf Netzbetrieb
umgeschaltet.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

Beispiel eines Betriebsablaufschemas

Drive source is switched to

commercial line because of
Driven by . . ) . alarm condition detected while
iAVEHEr Driven by commercial line ; Driven by inverter | ihe motoris driven by inverer.

- -

Run SW
3s _ [oN] =2

Stop SW
58

Run command
OPX 12l |

1 Alarm occurs!

v

v

Alarm
30 ON

L 4

Select commercial i Qg IRverter Datrecallng Inverter

v

Inverter primary ON on
MCA1

v

I3

Inverter secondary delay ——+————
timer T3 (ON delay) L i .

Y

Inverter secondary an ON
MC2

Switch to commercial line .
delay timer T1 (OFF delay) an on

v

T T

v

Run forward (FWD) ON ON

Y

4

Swilch to commercial line oN
T2 (OFF delay) >

Swilch to commercial on
power (50 Hz) (SW50)

Coast to a stop
(BX) ON aN

A 4

¥

113

=

Commercial line power
supply MC3

ON ON

L

lnvenn‘?lrct?;tpouttaggg N T Mator driven " ;{g@‘yﬁk /

Motor coast-ta-slop Molor coasl—tu-slopf;--‘“ Molor coast-to-stop

H313Nvdvd

— Inverter output coast-lo-stop Laski 7

» |

€T Alternativ konnen Sie die integrierte Sequenz verwenden, iiber die einige der
SP vorstehenden Aktionen vom Umrichter selbst automatisch durchgefiihrt werden.
Einzelheiten sieche Beschreibung von (ISW50) und (ISW60).
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B AUF- und AB-Befehle -- (UP) und (DOWN)
(Parameterwerte = 17, 18)
* Frequenzeinstellung
Ist bei eingeschaltetem Laufbefehl die AUF/AB-Steuerung fiir Frequenzeinstellung gewéhlt,
wird durch Aktivierung eines Befehls (UP) oder (DOWN) die Ausgangsfrequenz innerhalb

des Bereichs zwischen 0 Hz und der Maximalfrequenz entsprechend nachstehender Tabelle
erhoht bzw. verringert.

Wert = 17 Wert = 18
Funktion

(UP) (DOWN)

AUS AUS Halt die aktuelle Ausgangsfrequenz.

EIN AUS Erhoht die Ausgangsfrequenz iiber die durch Parameter
FO7 festgelegte Beschleunigungszeit.

AUS EIN Senkt die Ausga.r.lgsfrequen.z iber die durch Parameter FO8
festgelegte Verzogerungszeit.

EIN EIN Hilt die aktuelle Ausgangsfrequenz.

Bei AUF/AB-Steuerung speichert der Umrichter die aktuelle Ausgangsfrequenz in seinem
internen Speicher. Bei einem Wiederanlauf (einschlieBlich Einschalten) betreibt er den Motor
mit der bei der letzten Operation im Speicher abgelegten Frequenz. Einzelheiten zu dieser
Operation zeigen das nachstehende Zeitablaufdiagramm und die Tabelle auf der nichsten
Seite.

~—— Wird zum Zeitpunkt des Wiederanlaufs ein Befehl (UP) oder (DOWN) eingegeben,

CNOt e die innere Frequenz die im Speicher abgelegte Frequenz erreicht hat, legt der
Umrichter die aktuelle Ausgangsfrequenz im Speicher ab und startet die
AUF/AB-Steuerung mit der neuen Frequenz. Die zuvor gespeicherte Frequenz wird
durch die aktuelle Frequenz iiberschrieben und ist verloren.

Frequency
intermal memory
_______________ : %
I o8
I i
H QOutput frequency
Run Tl ]
command ON Ll ‘ 5 E an
up =1
command ‘_I ON
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

Anfangseinstellungen der AUF/AB-Steuerung bei Umschaltung der Frequenzbefehlsquelle:

Wird die Frequenzbefehlsquelle von anderen Quellen auf AUF/AB-Steuerung umgeschaltet,
ergibt sich die Anfangsfrequenz der AUF/AB-Steuerung wie folgt:

Anfangsfrequenz der

Frequenzbefehlsquelle Umschaltbefehl AUF/AB-Steuerung
. Frequenzbefehl 2/1 Die von der Frequenzbefehlsquelle
Nicht AUF/AB (FO1, (Hz2/Hz1) unmittelbar vor Umschaltung
C30)
vorgegebene Referenzfrequenz
S Bedienteilbetrieb Uber Bedienteil vorgegebene
Lokal (Bedienteil) (Bedienteil) wéhlen digitale Referenzfrequenz

PID-Regelung autheben | Von PID-Regelung vorgegebene
PID-Signalformer (Hz/PID) Referenzfrequenz (Ausgabe
PID-Regler)

Festfrequenz (SS1), Referenzfrequenz zum Zeitpunkt der
Festfrequenz (SS2) und (SS4) letzten AUF/AB-Steuerung
auswihlen
o Kommunikations-
Kommunikations- . .
. verbindung freigeben
verbindung (LE)

I,ffﬁ‘;— Zur Aktivierung von AUF- (UP) und AB-Befehl (DOWN) miissen Sie vorab
SO Frequenzbefehl 1 (FO1) oder Frequenzbefehl 2 (C30) auf "7" setzen.

¢ PID Prozessbefehl

Ist AUF/AB-Steuerung als PID-Prozessbefehl eingestellt, wird durch Aktivierung des
Befehls (UP) oder (DOWN) bei eingeschaltetem Laufbefehl der Prozessbefehl im Bereich 0
bis 100%. verandert

Die Finstellung ist in  FEinheiten der Prozessgrofe  entsprechend den
PID-Anzeigekoeffizienten aktiviert.

(UP) (DOWN)
Funktion
Wert = 17 Wert = 18
AUS AUS Beibehaltung des aktuellen Prozessbefehls
Erhoht den Prozessbefehl mit einer Geschwindigkeit
= AUS zwischen 0,1%/0,1 s und 1%/0,1 s.
Verringert den Prozessbefehl mit einer Geschwindigkeit
AUS = zwischen 0,1%/0,1 s und 1%/0,1 s.
EIN EIN Beibehaltung des aktuellen Prozessbefehls

Der durch AUF/AB-Steuerung angegebene Prozessbefehl wird intern beibehalten. Beim
Wiederanlauf (einschlieBlich Einschalten) wird der Betrieb mit dem vorherigen
Prozessbefehl wieder aufgenommen.

€Not Zur Aktivierung des Befehls (UP) oder (DOWN) miissen Sie vorab den
SN0 pernsteuer- Prozessbefehl (JO2 = 4) einstellen.

Einzelheiten =~ zur  PID-Regelung  finden  Sie  in  Abschnitt 4.8
"PID-Frequenzbefehlsgenerator” und in Abschnitt 9.2.6 "J-Codes."

Einzelheiten zur Anzeige des PID-Prozessbefehls finden Sie in den Beschreibungen
der Parameter E40 und E41 (PID-Anzeigekoeffizienten A und B).
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m Schreiben vom Bedienteil freigeben -- (WE-KP)

(Parameterwert = 19)
Durch Abschalten dieses Anschlussbefehls wird die Anderung von Parameterwerten iiber das
Bedienteil gesperrt.

Nur wenn dieser Befehl EIN ist, konnen Sie Parameterwerte entsprechend der Einstellung
von Parameter FOO (siehe nachstehende Tabelle) iiber das Bedienteil verdndern.

(WE-KP) FO0O Funktion
AUS Deaktivieren | Sperrt die Bearbeitung aller Parameterwerte auler denen von FOO.
0 Bearbeitung aller Parameterwerte freigegeben
H 1 Bearbeitung aller Parameterwerte aufler denen von FOO gesperrt.

Ist der Befehl (WE-KP) keinem Anschluss zugewiesen, interpretiert der Umrichter
standardméBig, dass (WE-KP) immer EIN ist.

> Weisen Sie einen Befehl (WE-KP) irrtiimlich einem Anschluss zu, konnen Sie

'._@le keine Parameterwerte mehr bearbeiten oder veridndern. Schalten Sie in einem
solchen Fall kurz den (WE-KP) zugewiesenen Anschluss ein und weisen dann den
Befehl (WE-KP) einem richtigen Anschluss zu.

® PID-Regelung aufheben -- (Hz/PID)
(Parameterwert = 20)

Durch Einschalten dieses Anschlusses wird die PID-Regelung deaktiviert.

Wird die PID-Regelung mit diesem Befehl deaktiviert, betreibt der Umrichter den Motor mit
der manuell iiber einen der Mehrschritt-, Bedienteil-, Analogeingédnge usw. eingestellten
Referenzfrequenz.

(Hz/PID) Funktion
AUS PID-Regelung aktivieren
EIN PID-Regelung deaktivieren/manuelle
Einstellungen aktivieren

[[] Einzelheiten  zur  PID-Regelun finden Sie  in  Abschnitt 4.8
gelung
"PID-Frequenzbefehlsgenerator” und in Abschnitt 9.2.6 "J-Codes".

B Umschalten Normalbetrieb/Inversbetrieb -- (IVS)
(Parameterwert = 21)

Dieser Anschlussbefehl schaltet die Ausgangsfrequenzsteuerung zwischen Normalbetrieb
(proportional zum Eingangswert) und Inversbetrieb bei PID-Prozessregelung und manuellem
Frequenzbefehl um. Zur Einstellung des Inversbetriebs muss der Befehl (IVS) eingeschaltet
werden.

Output frequency
A

Inverse

100% //

Normal
0% W o
LAY 10V Analog input voltage
4 mA 20 mA Analog input current

~— Die Umschaltung Normalbetrieb/Inversbetrieb ist hilfreich bei Klimaanlagen, bei
e denen zwischen Heizung und Kiihlung umgeschaltet werden muss. Bei Kiihlung
wird die Drehzahl des Liiftermotors (Ausgangsfrequenz des Umrichters) zur
Senkung der Temperatur erhoht. Bei Heizung wird sie zur Senkung der Temperatur
gesenkt. Diese Umschaltung wird durch den Befehl "Umschalten

Normalbetrieb/Inversbetrieb" realisiert.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

¢ Wenn der Umrichter durch externe analoge Frequenzbefehlsquellen (Anschliisse [12], [C1]
und [V2]) betrieben wird:

Der Befehl "Umschalten Normalbetrieb/Inversbetrieb” (IVS) kann nur auf die analogen
Frequenzbefehlsquellen (Anschliisse [12], [C1] und [V2]) in Frequenzbefehl 1 (FO01)
angewandt werden und beeinflusst nicht Frequenzbefehl 2 (C30) oder AUF/AB-Steuerung.

Wie nachstehend aufgefiihrt, legt die Kombination von "Auswahl von Normal/Inversbetrieb
fiir Frequenzbefehl 1" (C53) und "Umschalten Normalbetrieb/Inversbetrieb” (IVS) den
endgiiltigen Betrieb fest.

Kombination von C53 und (IVS)

Werte fiir C53 avs) Endgiiltiger Betrieb
) AUS Normal
0: Normalbetrieb
EIN Invers
AUS Invers
1: Inversbetrieb
EIN Normal

* Wenn die Prozesssteuerung durch die im Umrichter integrierte PID-Regeleinrichtung
durchgefiihrt wird:

Der Befehl "PID-Regelung aufheben" (Hz/PID) kann die PID-Regelung zwischen aktiv (der
Prozess soll durch den PID-Prozessor gesteuert werden) und inaktiv (der Prozess soll durch
die manuelle Frequenzeinstellung gesteuert werden) umschalten. Wie nachstehend
aufgefiihrt, legt in allen Fillen die Kombination von "PID-Regelung” (JO1) oder "Auswahl
von Normal/Inversbetrieb  fiir  Frequenzbefehl 1" (C53) und "Umschalten
Normalbetrieb/Inversbetrieb" (IVS) die endgiiltige Operation fest.

Wenn die PID-Regelung aktiviert ist:
Die Auswahl von Normal/Inversbetrieb fiir den PID-Prozessorausgang (Referenzfrequenz)
ist wie folgt.

PID-Regelung o .
(Betriebsartenauswahl) (JO1) (IVS) Endgiiltiger Betrieb
.. . AUS Normal

1: Aktivieren (Normalbetrieb)
EIN Invers
. . AUS Invers
2: Aktivieren (Inversbetrieb)
EIN Normal

Wenn die PID-Regelung deaktiviert ist:
Die Auswahl von Normal/Inversbetrieb fiir die manuelle Referenzfrequenz ist wie folgt.

Auswahl von Normal/Inversbetrieb o .
fiir Frequenzbefehl 1 (C53) (Ivs) Endgiiltiger Betrieb
0: Normalbetrieb — Normal
1: Inversbetrieb — Invers

Wird die Prozesssteuerung unter der im  Umrichter integrierten

GMNote PID-Regeleinrichtung durchgefiihrt, wird mit "Umschalten
Normalbetrieb/Inversbetrieb” (IVS) der Eingang (Frequenzeinstellung) des
PID-Prozessors zwischen normal und invers umgeschaltet. Dies hat keine
Auswirkung auf andere Auswahlen von Normal/Inversbetrieb der manuellen
Frequenzeinstellung.

[[] Einzelheiten zur  PID-Regelun finden Sie in  Abschnitt 4.8
gelung
"PID-Frequenzbefehlsgenerator” und in Abschnitt 9.2.6 "J-Codes."
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m Verriegelung -- (IL)
(Parameterwert = 22)

Bei einer Konfiguration, in der ein Leistungsschalter (MC) im Spannungsausgangskreis
(Sekundirkreis) des Umrichters eingebaut ist, kann es vorkommen, dass die im Umrichter zur
Verfiigung stehende Funktion zur Erkennung eines kurzzeitigen Spannungsausfalls einen
kurzzeitigen Spannungsausfall selbst nicht genau erkennen kann. Die genaue Erkennung
wird durch Verwendung eines digitalen Signaleingangs mit dem Verriegelungsbefehl (IL)
sichergestellt.

(IL) Bedeutung

Es ist kein kurzzeitiger = Spannungsausfall
AUS

aufgetreten.

Es ist ein kurzzeitiger Spannungsausfall aufgetreten.
EIN (Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall

freigegeben)

Die Einzelheiten sind wie folgt: Bemerkt der Umrichter einen Unterspannungszustand, bei
dem die Zwischenkreisspannung unter die Untergrenze absinkt, erkennt er diesen Zustand als
kurzzeitigen Spannungsausfall. In der vorstehenden Konfiguration kann der kurzzeitige
Spannungsausfall jedoch die Erregungsspannung fiir den Leistungsschalter abschalten,
wodurch sich der Leistungsschalter 6ffnet. Durch das Offnen des Schiitzstromkreises wird
der Umrichter vom Motor getrennt, so dass der Spannungsabfall im Zwischenkreis nicht grof3
genug ist, um als Spannungsausfall erkannt zu werden. Entsprechend funktioniert die
Funktion "Wiederanlauf nach einem kurzzeitigen Spannungsausfall” nicht wie geplant. Um
eine genaue Erkennung sicherzustellen, ist eine Verriegelungsbefehlleitung (IL) an den
Hilfskontakt des Leistungsschalters entsprechend nachstehender Abbildung anzuschliefen.

| N "
I I I
(Secondary) | |
UVW @ P o
| Main contacts |
(e O o | | : Motor
5 ,l mredeas =
("-]1 . s _J i :
] 1 :
[CMY] O $ L L1
Y L T
O A :
{ -0
FRENIC-Eco | Auxiliary mntact_‘
MC

® Kommunikationsverbindung iiber RS485 oder Feldbus (Option) freigeben -- (LE)
(Parameterwert = 24)

Durch Einschalten dieses Befehls werden den iiber die RS485-Kommunikationsverbindung
(H30) oder die Feldbusoption (y98) empfangenen Frequenz- oder Laufbefehlen Priorititen
zugewiesen.

Keine (LE)-Zuweisung ist funktional dquivalent zu der eingeschalteten (LE).

Einzelheiten zur Umschaltung siehe H30 (Kommunikationsverbindungsfunktion) und
y98 (Busverbindungsfunktion.

m Universal-DI -- (U-DI)
(Parameterwert = 25)

Die Verwendung von (U-DI) erlaubt dem Umrichter, von den Peripheriegeriten iiber eine
RS485-Kommunikationsverbindung oder eine Feldbusoption empfangene digitale Signale zu
iberwachen, indem diese Signale in die Digitaleingangsanschliisse eingespeist werden. Dem
Universal-DI zugewiesene Signale werden nur liberwacht, sie steuern den Umrichter nicht.

Informationen iiber den Zugriff zu Universal-DI iiber RS485- oder
Feldbus-Kommunikationsverbindung finden Sie in den  jeweiligen
Bedienungshandbiichern.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

m Starteigenschaften einstellen -- (STM)
(Parameterwert = 26)

Dieser digitale Anschlussbefehl legt zu Beginn des Betriebs fest, ob die Leerlaufdrehzahl des

Motors gesucht und ihr gefolgt wird.
Einzelheiten zur automatischen Suche nach der Leerlaufdrehzahl des Motors finden Sie
unter HO9 und H17 (Starteigenschaften einstellen).

m Zwangsstopp -- (STOP)

(Parameterwert = 30)
Durch Abschalten dieses Anschlussbefehls wird der Motor innerhalb der durch H56
(Verzogerungszeit fiir Zwangsstopp) festgelegten Zeit bis zum Stoppen verzégert. Nach dem
Anhalten des Motors geht der Umrichter in den Alarmzustand mit Alarm £r6 Verwenden Sie
diesen Befehl bei einer fehlersicheren Einrichtung.

m PID-Integral- und Differentialkomponenten riicksetzen -- (PID-RST)

(Parameterwert = 33)
Durch  Einschalten  dieses  Anschlussbefehls  werden die  Integral- und
Differentialkomponenten des PID-Prozessors riickgesetzt.

Einzelheiten ~ zur ~ PID-Regelung  finden  Sie  in  Abschnitt 4.8
"PID-Frequenzbefehlsgenerator” und in Abschnitt 9.2.6 "J-Codes."

m PID-Integralkomponente halten -- (PID-HLD)
(Parameterwert = 34)

Durch Einschalten dieses Anschlussbefehls wird die Integralkomponente des PID-Prozessors
gehalten.

Einzelheiten ~ zur ~ PID-Regelung  finden  Sie  in  Abschnitt 4.8
"PID-Frequenzbefehlsgenerator” und in Abschnitt 9.2.6 "J-Codes."

B Bedienteilbetrieb (Bedienteil) wihlen -- (LOC)
(Parameterwert = 35)

Mit diesem Anschlussbefehl wird die Quelle von Laufbefehl und Frequenzbefehl durch ein
externes digitales Eingangssignal zwischen dezentral und lokal umgeschaltet.

Einzelheiten zum Lokalmodus siehe "Umschalten zwischen Fernbedienungs- und
Lokalmodi" in Abschnitt 3.2.3.

m Betrieb freigeben -- (RE)
(Parameterwert = 38)

Durch Zuweisung dieses Anschlussbefehls zu einem digitalen Eingangsanschluss wird
verhindert, dass der Umrichter anlduft, wenn er nur einen Laufbefehl empfingt. Empfiangt der
Umrichter einen Laufbefehl, macht er sich zum Lauf bereit und gibt das Statussignal
"Laufbefehl aktiviert" (AX2)* aus. In diesem Zustand wird durch Einschalten des Befehls
(RE) der Umrichter tatséchlich gestartet.

*Zum Signal (AX?2) siehe Parameter E20 bis E27.

Eingang Ausgang
Laufbefehl (AX2) Umrichterbetrieb
2.B. (FWD) (RE) "Laufbefehl aktiviert"
AUS AUS AUS Stopp
AUS EIN AUS Stopp
EIN AUS EIN Stopp
EIN EIN EIN Lauf
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Anwendungsbeispiel

Nachstehend finden Sie ein typisches Beispiel einer Anlaufsequenz:

(1) Ein Laufbefehl (FWD) wird zum Umrichter ausgegeben.

(2) Wenn der Umrichter den Laufbefehl empféngt, macht er sich zum Lauf bereit und gibt
das Statussignal "Laufbefehl aktiviert" (AX2) aus.

(3) Bei Empfang des Signals (AX2) beginnen die Hostgerite mit der Vorbereitung fiir die
Peripheriegerite, wie zum Beispiel dem Offnen von mechanischen Didmpfern/Bremsen.

(4) Bei Abschluss der Vorbereitung fiir die Peripheriegerite geben die Hostgerdte den
Befehl "Betrieb freigeben" (RE) an den Umrichter aus.

(5) Bei Empfang von (RE) beginnt der Umrichter den Betrieb.

B Motor vor Betauung schiitzen -- (DWP)
(Parameterwert = 39)

Durch Einschalten dieses Anschlussbefehls wird ein angehaltener Motor mit einem
Gleichstrom gespeist, der Wirme erzeugt und somit die Betauung verhindert.

Einzelheiten zum Betauungsschutz siehe Parameter J21 (Betauungsverhinderung
(Betrieb)).

m [ntegrierte Abfolge zum Umschalten auf Netzbetrieb (50 Hz) freigeben -- (ISW50)
Integrierte Abfolge zum Umschalten auf Netzbetrieb (60 Hz) freigeben -- (ISW60)

(Parameterwerte = 40, 41)

Ist der Anschlussbefehl (ISW50) oder (ISW60) zugewiesen, steuert der Umrichter den
Leistungsschalter, der die Motorantriebsquelle zwischen Netz und Umrichterausgang
entsprechend der integrierten Abfolge umschaltet.

Diese Steuerung ist wirksam, wenn nicht nur (ISW50) oder (ISW60)* an dem Eingang
anliegen, sondern auch die Signale (SW88) und (SW52-2)** den Ausgiingen zugewiesen
wurden. (Es braucht nicht unbedingt ein Signal (SW52-1) angelegt zu werden.)

* (ISW50) oder ISW60) miissen je nach Netzfrequenz ausgewihlt werden, (ISW50) fiir
50 Hz und (ISW60) fiir 60 Hz.

** Die Signale (SW88) und (SW52-2) fiir "Motorantriebsquelle zwischen Netzspannung und
Umrichterspannung umschalten" werden bei den Parametern E20 bis E27 beschrieben.

Einzelheiten zu diesen Befehlen siehe Stromlaufpline und zeitliche Abldufe auf den
folgenden Seiten.

Operation

Zugewiesener Anschlussbefehl (Umschaltung von Netz auf Umrichter)

(ISW50)

Integrierte Abfolge zum Umschalten auf Start bei 50 Hz.
Netzbetrieb (50 Hz) freigeben

(ISW60)

Integrierte Abfolge zum Umschalten auf Start bei 60 Hz.

Netzbetrieb (60 Hz) freigeben

_~——— Nicht (ISW50) und (ISW60) gleichzeitig zuweisen. Es kann dann kein Ergebnis
"'@‘e garantiert werden.
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Stromlaufplan und Konfiguration

Commercial power  Thermal relay
88

49
R © I
Main power S =~ ITI E Mator
14 = r
= S \ =
=] T w o_—
Inverter
RO
T0
Inverter primary Inverter secondary
5241 52-2

Leistungsteil

Motor operation
contral by inverter

Inverter Inverter primary
Run command [FWD] [v3] 59-1
i (FWD) (SW52-1) * Need not be assigned,
il
[¥2] Inverter secondary
(SW52-2) 52-2
Commercial/lnverter g
Commercial/inverter z\;\f;:::;‘%que”ce (SU\E:;;; Commercial power line )32
i 88
[X2] (ISW50) %
(ON means the inverter.) o
Cammercial-side o)
thermal relay
49
* During commercial-power operation,
an overcurrent flow opens this relay.
Konfiguration des Steuerkreises
Zusammenfassung der Operation
. Ausgang
Eingang (Statussignal und Leistungsschalter) | richter
(ISW50) oder Laufbefehl | (SW352-D) | (SW52:2) | (SW88) betrieb
(ISW60) 52-1 52-2 88
EIN EIN
AUS
AUS AUS AUS
(Netzspannung) AUS OFF
EIN EIN
EIN
. EIN EIN AUS
(Umrichter) AUS AUS
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Zeitlicher Ablauf

Umschaltung von Umrichterbetrieb auf Netzbetrieb
(ISW50)/(ISW60): EIN — AUS

(1) Der Umrichterausgang wird sofort abgeschaltet (Leistungsgate IGBT AUS)

(2) Der Umrichter-Primérkreis (SW52-1) und die Umrichter-Sekundarseite (SW52-2)
werden sofort abgeschaltet.

(3) Liegt nach Ablauf von t1 (durch Parameter H13 + 0,2 s festgelegte Zeit) ein Laufbefehl
an, wird das Netz eingeschaltet (SW88).

Umschaltung von Netzbetrieb auf Umrichterbetrieb
(ISW50)/(SW60): AUS — EIN

(1) Der Umrichter-Primérkreis (SW52-1) wird sofort eingeschaltet.
(2) Das Netz (SW88) wird sofort ausgeschaltet.

(3) Der Umrichter-Sekundirkreis (SW52-2) wird eingeschaltet, nachdem (2 (Zeit fiir
Leistungsteil um betriebsbereit zu werden + 0,2 s) abgelaufen und (SW52-1)
eingeschaltet ist.

(4) Nachdem t3 (durch H13 festgelegte Zeit + 0,2 s) ab dem Einschalten von (SW52-2)
verstrichen ist, beginnt der Umrichter mit der Abstimmung des Motors, der vom
Netzbetrieb weggenommen wurde. Der Motor kehrt dann zu dem vom Umrichter
gesteuerten Betrieb zuriick.

Inverter Commercial-power

operation : operation Invertef operation

]
| 1
i i
j A2y
1 r-——*T
i 1 ]
i o I i i
1 ] : :
D
i | i
b i P
Inverter i :
operation i
| iLead-in at
Commercial | ;commercial power
power : ‘frequency by inverter
frequency :

Frequency set
by inverter

RSN (RN . [ S S S T R

R=

Be
23
il

tl: 0,2 sec + durch HI3 vorgegebene Zeit (Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem
Spannungsausfall)

t2: Zeit fur Umrichter um betriebsbereit zu werden + 0,2 s

t3: 0,2 sec + durch HI3 vorgegebene Zeit (Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem
Spannungsausfall)
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

Auswahl der Netzversorgungs-Umschaltfolge

Parameter J22 gibt an, ob beim Auftreten eines Umrichteralarms automatisch auf Netzbetrieb
umgeschaltet werden soll.

Werte fiir Abfolge (beim Auftreten eines Alarms)
122
0 Umrichterbetrieb beibehalten (Stopp wegen Alarm)
1 Automatische Umschaltung auf Netzbetrieb

Cote Die Abfolge lduft normal, auch wenn (SW52-1) nicht verwendet wird und die
wIR Hauptspannung des Umrichters dauernd anliegt.

¢ Bei Verwendung von (SW52-1) miissen die Eingangsanschliisse [RO] und [TO]
fiir eine Hilfssteuerspannung beschaltet sein. Ohne diese Beschaltung geht beim
Abschalten von (SW52-1) auch die Steuerspannung verloren.

* Solange der Umrichter selbst nicht defekt ist lduft die Abfolge normal, selbst
wenn im Umrichter ein Alarm auftritt. Bei einer kritischen Einrichtung ist daher
sicherzustellen, dass es auBerhalb des Umrichters einen Notschaltkreis gibt.

¢ Werden sowohl der Leistungsschalter MC (88) auf der Netzseite als auch Schiitz
MC (52-2) auf der Umrichterseite gleichzeitig eingeschaltet, wird
filschlicherweise Hauptspannung von der Ausgangsseite (Sekundirseite) des
Umrichters geliefert und dadurch der Umrichter beschiadigt. Um dies zu
vermeiden, muss aulerhalb des Umrichters eine Verriegelungslogik aufgebaut
werden.

Beispiel von Ablaufkreisen
1) Standardablauf

Main power

Commercial power . . i
selection switch Operation seleclion switch

O

E-N38  pB-7BS 43 >

\.;\c\; 28 dyd JSE- 1 (run) (stop) '(r:]!vh{;;v;elr; lhe INV Com. )33
selacted Run ® <

BET T ; F X2 0 u

RSl fo 1o o W o2 2 e 1S 43 H

Inverter D

“ ik \4#5? I Sff:u—?; ‘;'NHE ALM @ Stop

o CR PP

S52-1K 52-2K  HHK

L)
LT
Lr
?:
p=e

IM
A
!
.' \ 521X \ 52-2X 88X
f IEE THR
|
: 522
Control
power
sourge
|
|

| 52-1 [[j 52-2 -
h 4 | i

Inverler-operation Commercial-power operation
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2) Ablauf mit Notschaltfunktion

Main power

Commercial pawer Dperalion seleclion swilch
selection switch
s INV — Com.

" ON when the
inverler 1s selecled

3S
Norrnal Emergency

a5 44

Note: This switch is provided for manually
switching the run command source to a
commercial power line when the automatic
switching sequence fails due lo a critical
IM failure of the inverter.

44 "' Emergency switch
E—f 5§ ! Emer-| o=

\opx g\ %S 88X

Centrol
power ! OPX
supply

\ 52-1% 52-2X THR

88 52-2

1

'.

i [;[ aPK [:;] 521 52-2 88
A 4

Run command Inverter-operation Commercial-power operation
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3) Ablauf mit einer Notschaltfunktion —Teil 2 (automatische Umschaltung durch den vom
Umrichter ausgegebenen Alarm)

Main Power

—— ) smrereial
] lmfwmmﬂ'“"“" aen sadsation senlon
| Yz i ) ;o
\:J A E;; g, {x‘i}"' R | ]' . Irl"‘ ﬁ 5 LT,
.‘". .I o % .
T EN R =] 1

Yt me 11T
! 4 Sihe
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| 8T P S
L . ki
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Asbrvrpliabraeng e Lk dan adte'i
Oemtuien ki

S
> - 75 ¥
] B~ {wogs o
i Ireeaiia T gzl
i < \ %
HWHM .
Carh .
freler |
Bty A .
: A\ \1 g2 [-' I
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i ‘a8 7 55z
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[ ] Umschaltung Laufbefehl 2/1 -- (FR2/FR1)
Vorwirtslauf 2 und Riickwirtslauf 2 -- (FWD2) und (REV2)

(Parameterwerte = 87, 88 oder 89)

Diese Anschlussbefehle schalten die Laufbefehlquelle um. Sie sind hilfreich beim
Umschalten der Quelle zwischen Digitaleingang und lokalem Bedienteil, wenn die Befehle
"Kommunikationsverbindung freigeben" (LE) und "Bedienteilbetrieb (Bedienteil) wihlen"
(LOC) abgeschaltet sind.

Einzelheiten sieche Abschnitt 4.3 "Antriebsbefehlgenerator”.

Laufbefehlquelle
(FR2/FR1) Kommunikationsverbindung
inaktiv Kommunikationsverbindung aktiv
(Normalbetrieb)
AUS Wert von FO2 folgen Wert von S06 (FWD/REV) folgen
EIN (FWD2) oder (REV2) Wert von S06 (FWD2/REV2) folgen

Durch Einschalten des Befehls (FWD2) lduft der Motor vorwiérts, durch Einschalten von
(REV?2) lauft er riickwirts. Wird einer der beiden Befehle ausgeschalter, verzogert der Motor
zum Stopp.

m Vorwartslauf -- (FWD)
(Parameterwert = 98)

Der Motor lduft vorwirts, wenn dieser Anschlussbefehl eingeschaltet ist. Beim Abschalten
des Befehls verzogert der Motor und stoppt.

Dieser Anschlussbefehl kann nur durch E98 oder E99 zugewiesen werden.

m Rickwartslauf -- (REV)
(Parameterwert = 99)

Der Motor lduft riickwérts, wenn dieser Anschlussbefehl eingeschaltet ist. Beim Abschalten
des Befehls verzogert der Motor und stoppt.

L] Dieser Anschlussbefehl kann nur durc oder zugewiesen werden.
L] Di Anschlussbefehl k durch E98 oder E99 zugewi d
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E20 bis E22
E24, E27

Signalzuweisung zu [Y1] bis [Y3] (Transistorsignal)

Signalzuweisung zu [Y5A/C] und [30A/B/C] (Relaiskontaktsignal)

E20 bis E22, E24 und E27 weisen den universellen programmierbaren Ausgéingen [Y1],
[Y2], [Y3], [YSA/C], und [30A/B/C] Ausgangssignale (auf der nichsten Seite aufgelistet) zu.
Mit diesen Parametern kann auch das logische System zwischen normal und negativ
umgeschaltet werden, wodurch die Eigenschaften der betreffenden Ausginge so definiert
werden, dass die Umrichterlogik entweder den EIN- oder den AUS-Zustand der einzelnen
Anschliisse als aktiv interpretieren kann. Die Werkseinstellungen sind “Aktiv EIN.”

Die Anschliisse [Y1], [Y2] und [Y3] sind Transistorausginge, die Anschliisse [YSA/C] und
[30A/B/C] sind Relaiskontaktausgidnge. Tritt bei normaler Logik ein Alarm auf, wird das
Relais aktiviert, so dass [30A] und [30C] geschlossen und [30B] und [30C] offen sind. Tritt
bei negativer Logik ein Alarm auf, fillt das Relais ab, so dass [30A] und [30C] offen und
[30B] und [30C] geschlossen sind. Dies kann beim Einsatz ausfallsicherer
Spannungsversorgungssysteme hilfreich sein.

€t Wird negative 'Lo'gik verwendet, sind alle Ausgangssignale aktiv (eiq Alarm
b et wiirde zum Beispiel erkannt), wihrend der Umrichter ausgeschaltet wird. Um
hierdurch verursachte Systemstorungen zu vermeiden, miissen diese Signale
verriegelt werden, um sie mit einer externen Spannungsquelle EIN zu halten.
Dartiber hinaus ist die Giiltigkeit dieser Ausgangssignale fiir einen Zeitraum von
ungefihr 3 Sekunden nach dem Einschalten nicht garantiert. Es ist daher ein
Mechanismus erforderlich, der sie wihrend des Umschaltzeitraums iiberbriickt.

¢ Die Anschliisse [Y5A/C] und [30A/B/C]) verwenden Relaiskontakte, die keine
hiufigen EIN/AUS-Schaltspiele vertragen. Wird hiufiges EIN/AUS-Schalten
erwartet (zum Beispiel die Begrenzung eines Stroms durch Signale, die der
Grenzwertregelung am Umrichterausgang unterliegen, wie die Umschaltung auf
Netzbetrieb), sollten die Transistorausgiange [Y 1] bis [Y3] verwendet werden.
Die Lebensdauer eines Relais betrigt etwa 200.000 Schaltspiele im Abstand von
jeweils einer Sekunde.
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Die nachstehende Tabelle fiihrt die Funktionen auf, die den Anschliissen [Y1], [Y2], [Y3],
[Y5A/C] und [30A/B/C] zugewiesen werden konnen.

Um die Erlduterungen einfacher zu machen, sind die nachstehenden Beispiele alle fiir
normale Logik (Aktiv EIN) geschrieben.

Parameterwerte Zugewiesene Funktionen Symbol
Aktiv EIN Aktiv AUS
0 1000 Unmrichter liuft (RUN)
1 1001 Frequenzsollwert erreicht (FAR)
2 1002 Frequenzpegel erreicht (FDT)
3 1003 Unterspannung erkannt (Umrichter gestoppt) (LU)
5 1005 Umrichter-Ausgangsfrequenzbegrenzung orL)
6 1006 Automatischer Wiederanlauf nach kurzem Spannungsausfall (IPF)
7 1007 Motoriiberlast-Frithwarnung (OL)
10 1010 Unmirichter betriebsbereit (RDY)
_ Motorantriebsquelle zwischen Netzspannung und
1 Umrichterausgang umschalten (fiir MC an Netz) (SW88)
_ Motorantriebsquelle zwischen Netzspannung und
12 Umrichterausgang umschalten (fiir Pl;iméirse%te) (SW52-2)
13 _ Motorantriebsquelle zwischen Netzspannung und (SW52-1)
Umrichterausgang umschalten (fiir Sekundirseite) 3
15 1015 AX-Anschlussfunktion einstellen (fiir MC auf Primirseite) (AX)
25 1025 Liifter in Betrieb (FAN)
26 1026 Automatisches Riicksetzen (TRY)
27 1027 Universal-DO (U-DO)
28 1028 Frithwarnung Kiihlkorperiiberhitzung (OH)
30 1030 Lebensdaueralarm (LIFE)
33 1033 Befehlsverlust erkannt (REF OFF)
35 1035 Umrichterausgang ein (RUN2)
36 1036 Uberlastschutzsteuerung (OLP)
37 1037 Strom erkannt (ID)
42 1042 PID-Alarm (PID-ALM)
43 1043 Unter PID-Regelung (PID-CTL)
44 1044 Motor stoppt wegen langsamem Durchfluss unter ~
PID-Regelung (PID-STP)
45 1045 Geringes Ausgangsdrehmoment erkannt (U-TL)
54 1054 Umrichter im ferngesteuerten Betrieb (RMT)
55 1055 Laufbefehl aktiviert (AX2)
56 1056 Motoriiberhitzung erkannt (PTC) (THM)
60 1060 Zuschaltung Motor 1, Umrichterbetrieb M1_D)
61 1061 Zuschaltung Motor 1, Netzbetrieb MI1_L)
62 1062 Zuschaltung Motor 2, Umrichterbetrieb M2_0)
63 1063 Zuschaltung Motor 2, Netzbetrieb M2_L)
64 1064 Zuschaltung Motor 3, Umrichterbetrieb (M3_I)
65 1065 Zuschaltung Motor 3, Netzbetrieb (M3_L)
67 1067 Zuschaltung Motor 4, Netzbetrieb (M4_L)
68 1068 Frithwarnung periodische Umschaltung (MCHG)
69 1069 Pumpensteuerungs-Grenzsignal (MLIM)
99 1099 Alarmausgang (fiir beliebigen Alarm) (ALM)
~——— Eine Markierung "-" in der Spalte "Aktiv AUS" bedeutet, dass auf die

r::
Note A nschlussfunktion keine negative Logik angewandt werden kann.

82



9.2 Ubersicht tiber die Parameter

® Umrichter lauft -- (RUN)
(Parameterwert = 0)

Mit diesem Ausgangssignal wird dem externen Gerédt mitgeteilt, dass der Umrichter
mindestens mit einer Startfrequenz lduft. Das Signal wird eingeschaltet, wenn die
Ausgangsfrequenz iiber der Startfrequenz liegt. Es verschwindet, wenn die
Ausgangsfrequenz unter die Stoppfrequenz abfillt. Es ist auch AUS, wenn die
Gleichstrombremsung aktiv ist.

Wird dieses Signal in negativer Logik angelegt (Aktiv AUS), kann es als Signal fiir
"Umrichter gestoppt" verwendet werden.

m Frequenzsollwert erreicht -- (FAR)
(Parameterwert = 1)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn die Differenz zwischen Ausgangsfrequenz
und Referenzfrequenz innerhalb der zulidssigen Hysterese liegt . (Werkseinstellung 2,5 Hz).

m Frequenz erkannt -- (FDT)
(Parameterwert = 2)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn die Ausgangsfrequenz den durch Parameter
E31 festgelegten Frequenzerkennungswert {iiberschreitet. Es verschwindet, wenn die
Ausgangsfrequenz unter "Erkennungspegel - 1 Hz (Hystereseband des
Frequenzkomparators: (voreingestellt auf 1 Hz)" abfillt.

m Unterspannung erkannt -- (LU)
(Parameterwert = 3)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn die Zwischenkreisspannung des Umrichters
unter den vorgegebenen Unterspannungswert abfillt. Es verschwindet, wenn die Spannung
iber diesen Wert ansteigt.

Dieses Signal ist auch eingeschaltet, wenn die Unterspannungs-Schutzfunktion aktiviert wird,
so dass der Motor in einem abnormalen Stoppzustand ist (z.B. abgeschaltet).

Ist dieses Signal EIN, wird der Start iiber FWD/REV gesperrt.

m Umrichter-Ausgangsbegrenzung -- (IOL)
(Parameterwert = 5)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn der Umrichter die Ausgangsfrequenz durch
Aktivierung einer der folgenden Aktionen beschrinkt (Mindestdauer des Ausgangssignals:
100 ms).

* Strombegrenzung durch Software (F43 und F44: Strombegrenzung (Betriebsartenwahl)
und (Pegel)

« Unverzogerte Uberstrombegrenzung durch Hardware (H12 = 1)
* Automatische Verzogerung (H69 = 3)

rﬁﬁ'_;_ Ist das Signal (JOL) EIN, kann dies bedeuten, dass die Ausgangsfrequenz wegen
SN dieser Begrenzungsfunktion von der durch den Frequenzsollwert vorgegebenen

Frequenz abgewichen (oder darunter gefallen) ist.

m Automatischer Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall -- (IPF)
(Parameterwert = 6)

Dieses Ausgangssignal wird aktiv wegen eines kurzfristigen Spannungsausfalls wihrend des
Betriebes, oder wihrend des Zeitraums zwischen dem Zeitpunkt, zu dem der Umrichter einen
Unterspannungszustand erkannt und den Ausgang abgeschaltet hat und dem Zeitpunkt, zu
dem der Neustart abgeschlossen ist (der Ausgang hat die Referenzfrequenz erreicht).

Zur Aktivierung dieses Signals (IPF) muss vorab F14 (Wiederanlaufmodus nach
kurzzeitigem Spannungsausfall) auf "3: Wiederanlauf freigeben (weiter laufen)," "4:
Wiederanlauf freigeben (Wiederanlauf mit der Frequenz, bei der der Spannungsausfall
auftrat),” oder "5: Wiederanlauf freigeben (Wiederanlauf bei Startfrequenz)" gesetzt werden.
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m Motorlberlast-Friihwarnung -- (OL)
(Parameterwert = 7)
Mit diesem Ausgangssignal wird eine Motoriiberlast-Frithwarnung ausgegeben, mit der Sie

eine Abhilfemainahme einleiten konnen, ehe der Umrichter einen Motoriiberlastalarm
OL ferkennt und seinen Ausgang abschaltet.

Dieses Signal wird eingeschaltet, wenn der Strom den durch E34 (Uberlast-Frithwarnung)
vorgegebenen Wert iiberschreitet.

= Der Parameter ist nicht nur fiir das Signa wirksam, sondern auch fiir das
€ o Der P E34 ist nich fiir das Signal (OL) wirk d h fiir d
SO Signal "Strom erkannt" (ID).

B Umrichter betriebsbereit -- (RDY)
(Parameterwert = 10)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn der Umrichter nach einem Hardwarereset
(wie Anfangsladung der Zwischenkreiskondensatoren und Initialisierung des Steuerkreises)
betriebsbereit wird und keine Schutzfunktion aktiviert ist.

B Motorversorgung zwischen Netzspannung und Umrichterausgang umschalten --
(SW88), (SW52-2) und (SW52-1)
(Parameterwerte = 11, 12, 13)

Die Zuweisung dieser Ausgangssignale zu den Transistorausgidngen [Y1], [Y2] und [Y3]
aktiviert einen Anschlussbefehl (ISW50) oder (ISW60), der der Leistungsschalter steuert,
welches die Motorversorgung zwischen Netz und Umrichterausgang entsprechend der
integrierten Abfolge umschaltet.

Einzelheiten siehe Beschreibung und Diagramme der Anschlussbefehle (ISW50) und
(ISW60).

B AX-Anschlussfunktion einstellen -- (AX)
(Parameterwert = 15)

Als Antwort auf einen Laufbefehl (FWD) steuert dieses Ausgangssignal den
Leistungsschalter auf der Netzseite. Es wird eingeschaltet, wenn der Umrichter einen
Laufbefehl empfingt. Es verschwindet, nachdem der Motor wegen eines empfangenen
Stoppbefehls auf Stopp verzogert hat.

Dieses Signal verschwindet sofort, wenn ein Auslaufbefehl empfangen wird oder ein Alarm
auftritt.

@ L1/R o L3/T UV WE @

.
I
' ]

Power Source @ RO, TO Motar
[Y5A] (AX)
o [FwOl
(FWD) |__FRENIC-ECO 52-1, MC in primary circuit
Run Command
(FWD) ‘ ON |
(AX) (52-1) | 5 ON | |

Preparation for rurmingi .
(E.g. Charging of Capacitor)

Inverter Status ,'"_"’ Running 'I

Motor Speed
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

m Liifter in Betrieb -- (FAN)

(Parameterwert = 25)
Bei freigegebener Steuerung Liifter EIN/AUS (HO6 = 1) ist dieses Ausgangssignal EIN,
wenn der Liifter in Betrieb ist. Das Signal ist AUS, wenn der Liifter steht. Mit diesem Signal
kann das Kiihlsystem von Peripheriegeriten fiir eine EIN/AUS-Steuerung verriegelt werden.

B Automatisches Riicksetzen -- (TRY)
(Parameterwert = 26)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn ein automatisches Riicksetzen ablduft. Das
automatische Riicksetzen wird durch HO4 und HOS5 spezifiziert. Einzelheiten zur Anzahl
Riicksetzvorgénge und dem Riicksetzintervall sieche Parameter H04 und HOS.

m Universal-DO -- (U-DO)
(Parameterwert = 27)

Wird dieses Ausgangssignal dem Ausgang eines Umrichters zugewiesen und wird dieser
Ausgang iiber die RS485-Kommunikationsverbindung oder den Feldbus mit dem
Digitaleingang eines Peripheriegerits verbunden, kann der Umrichter Befehle an das
Peripheriegerit senden.

Das Universal-DO kann als vom Umrichterbetrieb unabhiingiges Ausgangssignal verwendet
werden.

Informationen iiber den Zugriff zu Universal-DO iiber RS485- oder
Feldbus-Kommunikationsverbindung finden Sie in den  jeweiligen
Bedienungshandbiichern.

m Frihwarnung Kihlkérperiberhitzung -- (OH)
(Parameterwert = 28)

Mit diesem Ausgangssignal wird eine Kiihlkorperiiberhitzung-Frithwarnung ausgegeben, mit
der Sie eine AbhilfemaBnahme einleiten konnen, ehe eine Uberhitzungsabschaltung
OH 1durchgefiihrt wird.

Dieses Signal wird eingeschaltet, wenn die Temperatur des Kiihlkorpers den Wert
"Uberhitzungsabschaltungstemperatur OH7 minus 5°C" iibersteigt. Es verschwindet, wenn
diese Temperatur unter den Wert "Uberhitzungsabschaltungstemperatur OH7 minus 8°C"
abfillt.

Dieses Signal wird auch eingeschaltet, wenn der eingebaute Gleichspannungsliifter
(eingesetzt in Umrichtern der Serie 200V mit 45 kW oder mehr oder Umrichtern der Serie
400V mit 55 kW oder mehr) blockiert ist.

B [ebensdaueralarm -- (LIFE)

(Parameterwert = 30)
Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn angenommen wird, dass die Lebensdauer
eines der Kondensatoren (Speicherkondensator im Zwischenkreis und Elektrolytkondensator
auf der Leiterplatte) und des Liifters abgelaufen ist.
Dieses Signal wird auch eingeschaltet, wenn der eingebaute Gleichspannungsliifter

(eingesetzt in Umrichtern der Serie 200V mit 45 kW oder mehr oder Umrichtern der Serie
400V mit 55 kW oder mehr) blockiert ist.

Dieses Signal sollte als Hinweis fiir das Auswechseln von Kondensatoren und Liifter
verwendet werden. Ist dieses Signal aktiv, miissen Sie mit den vorgegebenen
Wartungsprozeduren die Lebensdauer dieser Teile priifen und festlegen, ob die Teile
ausgetauscht werden miissen.

Einzelheiten siche FRENIC-Eco Bedienungshandbuch (INR-S147-1059-E) Kapitel 7.3,
Tabelle 7.3 "Kriterien zur Ausgabe eines Lebensdaueralarms”.

B Befehlsverlust erkannt -- (REF OFF)
(Parameterwert = 33)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn ein als Frequenzbefehlsquelle verwendeter
Analogeingang wegen einer Leitungsunterbrechung oder eines schlechten Anschlusses in
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einem Befehlsverlustzustand (wie durch E65 angegeben) ist. Dieses Signal verschwindet,
wenn der Betrieb unter dem Analogeingang wieder aufgenommen wird.

Einzelheiten zur Erkennung eines Befehlsverlustes siehe Beschreibung des Parameters
E65.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

B Umrichterausgang EIN -- (RUN2)
(Parameterwert = 35)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn der Umrichter mit oder unterhalb der
Startfrequenz anlduft oder wenn die Gleichstrombremsung aktiv ist.

m Uberlastschutzsteuerung -- (OLP)
(Parameterwert = 36)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn die Uberlastschutzsteuerung aktiviert ist.
Die Mindesteinschaltdauer ist 100 ms.

Einzelheiten zur Uberlastschutzsteuerung siehe Beschreibung des Parameters H70.

m Strom erkannt -- (ID)

(Parameterwert = 37)
Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn der Ausgangsstrom des Umrichters den
durch E34 (Stromerkennung (Pegel)) festgelegten Stromwert iiber die durch E35
(Stromerkennung (Timer)) festgelegte Zeit hinaus tibersteigt. Die Mindesteinschaltdauer ist
100 ms.

Das Signal verschwindet, wenn der Ausgangsstrom wieder unter 90% des
Nennbetriebswertes abfillt.

.";ﬁT Der Parameter E34 ist nicht nur fiir das Signal (OL) wirksam, sondern auch fiir den
SNO%  petriebswert der Stromerkennung (ID).

Einzelheiten zur Stromerkennung siehe Beschreibung der Parameter E34 und E35.

m PID-Alarm -- (PID-ALM)

(Parameterwert = 42)
Durch Zuweisung dieses Ausgangssignals kann die durch Parameter J11 bis J13 spezifizierte
PID-Regelung Absolutwertalarme und Abweichungsalarme ausgeben.

Einzelheiten zum PID-Alarm siehe Beschreibung der Parameter J11 bis J13.

® Unter PID-Regelung -- (PID-CTL)
(Parameterwert = 43)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn die PID-Regelung aktiviert ist
("PID-Regelung autheben" (Hz/PID) E05/20 = AUS) und ein Laufbefehl EIN ist.

~—— Unter PID-Regelung kann der Umrichter wegen der Stoppfunktion fiir langsamen

Aot purchfluss oder aus anderen Griinden bei eingeschaltetem Signal (PID-CTR)
anhalten. Die PID-Regelung ist wirksam, solange das Signal (PID-CTL) EIN ist.
Der Umrichter kann daher je nach Riickfiihrungswert in der PID-Regelung spontan
seinen Betrieb aufnehmen.

AWARNING

Ist PID-Regelung aktiviert, kann der Umrichter seinen Ausgang auf Grund von Sensorsignalen
oder aus anderen Griinden wihrend des Betriebs anhalten. In solchen Féllen wird der Betrieb
automatisch wieder aufgenommen.

Bauen Sie Thre Maschine so auf, dass die Sicherheit selbst in diesen Féllen immer gewihrleistet
ist.

Wird dies nicht beachtet, kann es zu Unfillen kommen.

Einzelheiten zur PID-Regelung siehe Beschreibung der Parameter JO1 und hoher.
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®m Motor stoppt wegen langsamem Durchfluss unter PID-Regelung -- (PID-STP)
(Parameterwert = 44)

Dieses Ausgangssignal ist EIN, wenn der Umrichter wegen der Stoppfunktion fiir langsamen
Durchfluss unter PID-Regelung im Stoppzustand ist.

L] Einzelheiten zur Stoppfunktion fiir langsamen Durchfluss siehe Beschreibung der
(1] Einzelhei Stoppfunktion fiir lang Durchfl iehe Beschreibung d
Parameter J15 bis J17.

m Geringes Ausgangsdrehmoment erkannt -- (U-TL)
(Parameterwert = 45)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn das vom Umrichter berechnete
Ausgangsdrehmoment iiber die durch E81 (geringes Drehmoment erkennen (Timer))
festgelegte Zeit hinaus unter den durch E80 (geringes Drehmoment erkennen
(Erkennungswert)) festgelegten Wert abfillt. Die Mindesteinschaltdauer ist 100 ms.

Einzelheiten zur Erkennung eines geringen Ausgangsdrehmoments siehe Beschreibung
der Parameter ESO und E81.

m Umrichter im ferngesteuerten Betrieb -- (RMT)

(Parameterwert = 54)
Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn der Umrichter vom lokalen Modus in den
Fernbedienungsmodus umgeschaltet wird.

Einzelheiten zu Lokalmodus und Fernbedienungsmodus siehe "Umschalten zwischen
Fernbedienungs- und Lokalmodi" in Abschnitt 3.2.3.

m Laufbefehl aktiviert -- (AX2)
(Parameterwert = 55)

Durch Zuweisung eines Befehls "Betrieb freigeben" zu einem digitalen Eingangsanschluss
wird verhindert, dass der Umrichter anlduft, wenn er nur einen Laufbefehl empféngt.
Empfingt der Umrichter einen Laufbefehl, macht er sich zum Lauf bereit und gibt dieses
Statussignal (AX2) aus. In diesem Zustand wird durch Einschalten des Befehls (RE) der
Umrichter tatsdchlich gestartet.

Einzelheiten zu dem Befehl "Betrieb freigeben" (RE) und dem Signal "Laufbefehl
aktiviert" (AX2) siehe Beschreibung von (RE) (Wert = 38) fiir Parameter EO1 bis E0S.

m MotorUberhitzung erkannt (PTC) -- (THM)
(Parameterwert = 56)

Dieses Ausgangssignal zeigt an, dass ein PTC-Thermistor im Motor eine Ubertemperatur
erkannt hat.

Ist dieses Ausgangssignal zugeordnet und Parameter H26 (PTC-Thermistor) auf "2"
eingestellt, kann der Umrichter selbst bei Erkennen eines Ubertemperatur-Alarmzustands
seinen Betrieb fortsetzen und wird nicht mit Alarm OH4 angehalten.

Einzelheiten zum PTC-Thermistor siehe Beschreibung der Parameter H26 und H27.

m Alarmausgang (fir beliebigen Alarm -- (ALM)
(Parameterwert = 99)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn eine der Schutzfunktionen aktiviert wird
und der Umrichter in Alarmzustand geht.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

E31

Frequenzerkennung (FDT) (Erkennungspegel)

Das Signal FDT wird eingeschaltet, wenn die Ausgangsfrequenz den durch Parameter E31
festgelegten Frequenzpegel iiberschreitet. Es verschwindet, wenn die Ausgangsfrequenz
unter "Frequenzpegel minus Hysterese (auf 1 Hz fixiert) abgefallen ist.

Sie miissen einem der digitalen Ausgangsanschliisse (FDT) E24/12 (Frequenzerkennung:
Wert = 2) zuweisen.

- Einstellbereich: 0,0 bis 120,0 (Hz)

Output frequency
] Set frequency

/ \ Frequency detéction (FDT)
3 (Detection level) (E31)
\ Hysteresis width

L Release level (1 Hz)

= Time

detected
(FDT)

Frequency T

= Time

E34

Uberlast-Friiherkennung/ Stromerkennung (Pegel)

E35

Uberlast-Friiherkennung/ Stromerkennung (Timer)

E34 und E35 geben zusammen mit den Ausgangssignalen (OL) und (ID) Pegel und Dauer
von Uberlast und Strom an, bei deren Uberschreitung eine Friihwarnung oder ein Alarm
ausgegeben werden.

m Uberlast-Frithwarnung

Uber das Warnsignal (OL) werden erste Anzeichen eines Uberlastzustands (Alarmcode OL 7)
des Motors erkannt, so dass der Anwender noch vor dem eigentlichen Auftreten des Alarms
entsprechende Mallnahmen einleiten kann. Dieses Signal wird eingeschaltet, wenn der Strom
den durch E34 (Uberlast-Frithwarnung) vorgegebenen Wert iiberschreitet. Setzen Sie in
typischen Anwendungsfillen E34 auf 80-90% der Werte von F11 (elektronischer thermischer
Uberlastschutz fiir Motor (Uberlasterkennungswert)). Geben Sie auch die thermischen
Eigenschaften des Motors mit F10 (elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir Motor
(Motoreigenschaften einstellen)) und F12 (elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir
Motor (thermische Zeitkonstante)) an. Um diese Funktion einzusetzen, miissen Sie (OL)
(Motoriiberlast-Frithwarnung) E27/7 (Wert = 7) einem beliebigen digitalen
Ausgangsanschluss zuweisen.
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m Stromerkennung

Dieses Signal (ID) wird eingeschaltet, wenn der Ausgangsstrom des Umrichters den durch
E34 (Stromerkennung (Pegel)) festgelegten Stromwert iiber die durch E35 (Stromerkennung
(Timer)) festgelegte Zeit hinaus iibersteigt. Das Signal verschwindet, wenn der
Ausgangsstrom wieder unter 90% des Nennbetriebswertes abfillt. (Mindestldnge des
Ausgangssignals: 100 ms).

Um diese Funktion einzusetzen, miissen Sie (ID) (Stromerkennung) (Wert = 37) einem
beliebigen digitalen Ausgangsanschluss zuweisen.

Output Current

ON

(ID)

- Einstellbereich (E34) Stromwert von 1 bis 150% des Umrichter-Nennstroms in
Ampere. (0: deaktivieren)

- Einstellbereich (E35) 0,01 bis 600,00 (sek.)

E40

PID-Anzeigekoeffizient A

E41

PID-Anzeigekoeffizient B

Diese Parameter liefern Anzeigekoeffizienten zur Umwandlung von PID-Prozessbefehl,
PID-Riickfithrungswert und Anzeige von Signalen der Analogeinginge in einfach
verstiandliche mnemonische physikalische GroBen fiir die Anzeige.

- Einstellbereich: -999 bis 0,00 bis 9990 fiir die Anzeigekoeffizienten A und B.

m Anzeigekoeffizienten von PID-Prozessbefehl und PID-Rickfuhrungswert

Die PID-Anzeigekoeffizienten A und B wandeln den PID-Prozessbefehl und den
PID-Riickfithrungswert vor der Anzeige in mnemonische Grofen um. E40 spezifiziert den
PID-Anzeigekoeffizienten A (Anzeige des Wertes bei 100% von PID-Prozessbefehl oder
PID-Riickfithrungswert). E41 spezifiziert den PID-Anzeigekoeffizienten B (Anzeige des
Wertes bei 0% von PID-Prozessbefehl oder PID-Riickfithrungswert).

Der angezeigte Wert wird wie folgt bestimmt:
Angezeigter Wert = (PID-Prozessbefehl oder

PID-Riickfiihrungswert (%))/100 x (Anzeigekoeffizient A - B) + B

Value displayed
4

PID display
coefficient A
(E40)

P1D display

coefficient B !

(E41) \ . PID process command/
0% 100% PID feedback value
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Beispiel:
Sie wollen den Druck auf 16 kPa halten (Sensorspannung 3,13 V), wobei der Drucksensor
0 - 30 kPa iiber den Ausgangsspannungsbereich 1 - 5 V erkennen kann.

Wihlen Sie Anschluss [12] als Riickfithrungsanschluss und stellen Sie die Verstirkung auf
200% ein, so dass 5V einem Wert von 100% entspricht.

Durch die Einstellungen:

“Anzeige bei 100% von PID-Prozessbefehl & PID-Riickfithrungswert = Anzeigekoeffizient
E40 = 30,0” und

“Anzeige bei 0% von PID-Prozessbefehl & PID-Riickfiihrungswert = Anzeigekoeffizient
E41=-7,5"

kann die Uberwachung und die Bedienteileinstellung des Wertes von PID-Prozessbefehl und
PID-Riickfithrungswert als Druck erkannt werden.

Wollen Sie den Druck von 16 kPa auf dem Bedienteil steuern, stellen Sie den Wert auf 16,0
ein.

Value displayed
4
PID display

coefficient Af--—— 5
E40 = 30.0 '

160 ........... .
kPa

) ., PID process command/
0% 20% 100% PID feedback value

PID display
goefﬁciant B 1V 313V BV

41=75

Einzelheiten zur PID-Regelung siehe Beschreibung der Parameter JO1 und hoher.

Einzelheiten zur Anzeige von PID-Prozessbefehls und PID-Riickfithrungswert finden
Sie in der Beschreibung des Parameters E43.

m Anzeigekoeffizient der Anzeige von Signalen der Analogeingange

Durch die Eingabe analoger Signale von verschiedenen Sensoren (z.B. Temperatursensoren
in Klimaanlagen) in den Umrichter konnen Sie den Zustand von Peripheriegeriten tiber die
Kommunikationsverbindung  iiberwachen. Durch Verwendung eines geeigneten
Anzeigekoeffizienten konnen Sie auch verschiedene Werte wie Temperatur und Druck vor
der Anzeige in physikalische Werte umwandeln lassen.

Value displayed
A
PID display

coefficient A ----
(E40)

PID display
coefficient B 5
(E47) ! Analog input

0% 100% (terminals [12], [V2], [C1])

Verwenden Sie die Parameter E61 bis E63, um die Anzeige von Signalen der
Analogeingéinge einzustellen. Wihlen Sie mit E43 das Element aus, das angezeigt
werden soll.
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E43

LED-Monitor (Funktionswahl)

Siehe E48.

E43 gibt das zu iiberwachende Element an, das auf dem LED-Monitor angezeigt werden soll.

Werte fiir E43 Funktion Beschreibung
(folgendes iiberwachen)
0 Drehzahlmonitor giggew'ahlt durch Unterelement von Parameter
Umrichter-Ausgangsstrom ausgedriickt als
3 Ausgangsstrom Effektivwert (A)
Umrichter-Ausgangsspannung ausgedriickt als
4 Ausgangsspannung Effektivwert (\/g) £ssp & &
8 Berechnetes Drehmoment | Ausgangsdrehmoment des Motors (%)
9 Eingangsleistung Umnrichter-Eingangsleistung (kW)
10 PID Prozesifﬁhrungswert Siehe Parameter E40 und E41.
(Frequenz)
12 PID-Riickfithrungswert * | Siehe Parameter E40 und E41.
14 PID-Ausgangswert * 100% bei Maximalfrequenz
15 Lastfaktor Umrichter-Lastfaktor (%)
16 Motorwellenleistung Motorwellenleistung (kW)
17 Analogeingang Siehe Parameter E40 und E41
*  Wird Parameter JO1 auf O (deaktivieren) eingestellt, erscheint "- - - -" auf dem LED-Monitor.

Wird der Drehzahlmonitor mit E43 angegeben,

ergibt sich eine Auswahl von

Drehzahliiberwachungsformaten, die mit E48 (LED-Monitor) ausgewéhlt werden konnen.

Legen Sie das Drehzahliiberwachungsformat wie folgt auf dem LED-Monitor fest.

Werte fiir E48 Anzeigeformat des Unterelements
0 Ausgangsfrequenz In Hz
3 Motordrehzahl 120 + Anzahl Pole (PO1) x Frequenz (Hz)
Lastwellendrehzahl Koeffizient fiir Drehzahlanzeige
! in U/min (E50) x Frequenz (Hz)
7 Drehzahl in % 100% bei Maximalfrequenz (F03)
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E45 LCD-Monitor (Elementswahl)

E45 gibt den Modus der LCD-Anzeige im Betrieb bei Verwendung des
Multifunktions-Bedienteiles an.

Werte fiir E45 Funktion
0 Betriebsstatus, Drehrichtung und Bedienfiithrung
1 Balkendiagramme fiir Ausgangsfrequenz, Strom und
berechnetes Drehmoment

Anzeigebeispiel fiir E45 = 0 (im Lauf)

LED monitor
tz A ¥ % rmn wmin k¥ X0 min sgo PID /" indicators
e e — = Rotational
status ‘“\ / direction
Operation /'PRG_)PRG MENU
uide << 4
g *““-F/D—>LED SHIFT
bty Yy — — —=
Ao REV sfp  REw LOc ool 106 HAND \ indicatars for
~ running status
and source of
operation
Anzeigebeispiel fiir E45 = 1 (im Lauf)
Hz A VY % r/min m/min kW X10 min sec PID
Yy v Y Vv ¥ v Yy vV Y Y ¥V 3
————— pu— —_——— — — T
>
o | | | | | | | | H=z+ Output fguancy =
Bar charts e E
S | | | A Output current 7

o ——— | % Calculated torque

Skalenendwert auf Balkendiagrammen

Angezeigtes Element Skalenende
Ausgangsfrequenz Maximalfrequenz (F03)
Ausgangsstrom Umrichter-Nennstrom X 200%
Berechnetes Motor-Nennmoment X 200%
Drehmoment
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E46

LCD-Monitor (Sprachauswahl)

E46 legt die auf dem Multifunktions-Bedienteil angezeigte Sprache wie folgt fest:

Werte fiir E46 Sprache
0 Japanisch
1 Englisch
2 Deutsch
3 Franzosisch
4 Spanisch
5 Italienisch

E47 LCD-Monitor (Kontrasteinstellung)
E47 legt den Kontrast des LCD-Monitors auf dem Multifunktions-Bedienteil wie folgt fest:
Werte fiir E48 | 0, 1,2,3,4,5,6,7,8,9, 10
Kontrast Schwach < > Stark
E48 LED-Monitor (Drehzahlmonitor-Element) Siehe E43.
Zur Einstellung dieses Parameters siehe Beschreibung von Parameter E43.
E50 Koeffizient fiir Drehzahlanzeige
Benutzen Sie diesen Koeffizienten zur Anzeige der Lastwellendrehzahl auf dem
LED-Monitor (sieche Parameter E43).
m | astwellendrehzahl
Die Lastwellendrehzahl wird angezeigt als ES50 (Koeffizient fiir Drehzahlanzeige) X
Frequenz (Hz).
E51 Anzeigekoeffizient fiir Eingangs-Wirkleistungszahler

Benutzen Sie diesen Koeffizienten (Multiplikationsfaktor) zur Anzeige der
Eingangs-Wirkleistungsdaten (§_70 ) in einem Teil der Wartungsinformationen auf dem
Bedienteil.

Die Eingangs-Wirkleistungsdaten werden wie folgt angezeigt:

E51 (Koeffizient fiir Eingangs-Wirkleistungsdaten) X Eingangs-Wirkleistung (kWh)

Die Eingangs-Wirkleistung und ihre Werte werden auf "0" geloscht, wenn ES1 auf
0,000 gesetzt wird. Nach dem Loschen muss E51 auf den zuvor verwendeten

Anzeigekoeffizienten zuriick gesetzt werden, da sonst die
Eingangs-Wirkleistungsdaten nicht akkumuliert werden.

r*’r_;_
ot

Einzelheiten zur Anzeige der Wartungsinformationen siehe Kapitel 3 "BEDIENUNG
UBER DAS BEDIENTEIL".
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E52 Bedienteil (Meniianzeigenmodus)

ES52 gibt den in der nachstehenden Tabelle dargestellten Meniiauswahlmodus iiber das
Standard-Bedienteil an.

Menii LED-
Nt Menii Monitor Hauptfunktionen
: zeigt an:
"Schnell- Zeigt  nur  grundlegende  Parameter  zur
0 . O.Fnc | anwendungsspezifischen Einstellung des
parametrierung” Umrichterbetriebs an.
IF F-Codes
- (Grundfunktionen)
E-Codes
LE (Erweiterungs-Grundfunkt
ionen)
C-Codes
lC . (Frequenzsollwertfunktion
en) Durch Einzelauswahl
dieser Parameter konnen
1 "Werteinstellung" LP._ FM%?gf;arameter) die zugehorigen Werte
angezeigt oder verdndert
LH H-Codes werden.
- (hohere Funktionen)
1J J-Codes
- (Anwendungsfunktionen)
% y-Codes
oh-- (Schnittstellenfunktionen)
/ 0-Code (optionale Funktion)
0 _ e
(Hinweis)

Zeigt nur Parameter an, deren Werkseinstellungen
2 "Werte priifen” 2.rEP | verindert wurden. Sie kénnen diese Parameterwerte
verwenden oder abédndern.

3 "Betriebs- 3.0PE Zeigt die fiir Wartung oder Testlauf benotigten
datenanzeige” . Betriebsdaten an. R
4 "E/A-Priifung" 4 Zeigt Zustdnde der analogen u. digitalen I/O"s an. %
"Wartungs- Zeigt Wartungsinformationen einschlieBlich der m
5 informationen” 5.CHE | Betriebsstunden an. @
" Alarm- Zeigt die letzten vier Alarmcodes an. Sie konnen die
6 . . Y 6.AL Betriebsinformation zum Zeitpunkt des Auftretens
informationen des Alarms anschauen.
"Werte Ermoglicht es, Parameterwerte zu lesen, zu
7 kopieren” 7.CPY | schreiben und zu iberpriifen.
(Hinweis) Ein o0-Code erscheint nur, wenn eine Option am Umrichter angebracht ist. Einzelheiten

siehe Bedienungshandbuch der entsprechenden Option.

Einzelheiten zu den einzelnen Meniipositionen siehe Kapitel 3 "BEDIENUNG UBER
DAS BEDIENTEIL".

Die Einstellung von Parameter ES2 legt das anzuzeigende Menii wie folgt fest:

W(e];r:gezfur Betriebsart Anzuzeigendes Menii
0 Parameterwert-Bearbeitungsmodus Meniis Nr. 0, Nr. 1 und Nr. 7
1 Parameterwert-Priifmodus Meniis Nr. 2 und Nr. 7
2 Vollmeniimodus Meniis Nr. 0 und Nr. 7

I,ffﬁ"r Das Multifunktions-Bedienteil zeigt unabhingig von der Einstellung dieser
“NO®  Eunktion immer alle Meniielemente an. Das Multifunktions-Bedienteil enthiilt
zusitzliche Meniielemente.
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E61

Analogeingang fiir [12] (Auswahl Erweiterungsfunktion)

E62 Analogeingang fiir [C1] (Auswahl Erweiterungsfunktion)
E63 Analogeingang fiir [V2] (Auswahl Erweiterungsfunktion)
E61, E62 und E63 legen die Funktionen der Anschliisse [12], [C1] und [V2] fest.
Diese Anschliisse brauchen nicht eingestellt zu werden, wenn sie nicht fiir
Frequenzbefehlsquellen verwendet werden sollen.
Werte fiir [12], [C1] und [V2]
E61, E62 zugewiesenes Beschreibung
oder E63 Eingangssignal
0 Keines --
Hilfsfrequenzeingang, wird zu der durch
Hilfsh Frequenzsollwert 1 (FO1) vorgegebenen
1 tistrequenz- Referenzfrequenz addiert. Wird nicht zu
sollwertvorgabe 1 * anderen Referenzfrequenzen addiert, die z.B.
durch Frequenzsollwert 2 oder
Festfrequenzsollwert vorgegeben werden.
Hilfsfrequenz, wird zu allen durch
. « | Frequenzsollwert 1 (FO1), Frequenzsollwert 2
2 Hilfsfrequenzsollwert 2 (F02), Festfrequenzsollwerte usw.
vorgegebenen Referenzfrequenzen addiert.
Eingabe von Prozesssollwertquellen wie
3 PID-Prozesssollwert 1 Temperatur und Druck unter PID-Regelung. Sie
miissen auch Parameter JO2 einstellen.
Rl Eingabe von Riickfiihrungswerten wie
> PID-Riickfiihrungswert Temperatur und Druck unter PID-Regelung.
Durch die Eingabe analoger Signale von
verschiedenen Sensoren (z.B. Temperatur-
sensoren in Klimaanlagen) in den Umrichter
konnen Sie den Zustand externer Gerite {iber
20 Analog- die Kommunikationsverbindung iiberwachen.
Signal-Eingangsmonitor Durch Verwendung eines geeigneten
Anzeigekoeffizienten konnen Sie auch
verschiedene Werte wie Temperatur und Druck
vor der Anzeige in physikalische Werte
umwandeln lassen.
* Einzelheiten siche Abschnitt 4.2 "Antriebsfrequenzsollwertgenerator."
) Wurden diese Anschliisse so eingestellt, dass sie die gleichen Werte haben, ist die
"fwhclte Ausfiihrungsprioritit wie folgt festgelegt:
E61 > E62 > E63
E64 Speichern digitale Frequenzfrequenzvorgabe

E64 gibt an, wie die in digitalen Formaten iiber die Tasten ¢~/ auf dem Bedienteil
eingestellte Referenzfrequenz gespeichert wird:

Werte fiir E64 Funktion
Automatisches Speichern (beim Abschalten der Hauptspannung)

0 Die Referenzfrequenz wird automatisch gespeichert, wenn die Hauptspannung
abgeschaltet wird. Beim néchsten Einschalten gilt die beim Abschalten verwendete
Referenzfrequenz.

Speichern durch Driicken der Taste ‘G
Driicken Sie die Taste % , um die Referenzfrequenz zu speichern. Die Werte gehen
1

verloren, wenn die Steuerspannung abgeschaltet wird, ohne dass zuvor die Taste ‘&=
gedriickt wurde. Beim nichsten Einschalten verwendet der Umrichter die beim letzten
Driicken der Taste % gespeicherte Referenzfrequenz.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

E65 Leitungsbrucherkennung der Sollwertvorgabe (Pegel)

Ist der Analogfrequenzsollwert (durch Frequenzeinstellung iiber die Anschliisse [12], [C1]
und [V2]) innerhalb von 400 ms auf einen Wert abgefallen, der unter 10% des erwarteten
Frequenzsollwertes liegt, geht der Umrichter davon aus, dass die Sollwertvorgabeleitung
unterbrochen ist und setzt seinen Betrieb mit der durch das von E65 vorgegebene Verhiltnis
zur Referenzfrequenz festgelegten Frequenz fort. Kehrt der Frequenzsollwertpegel (in
Spannung oder Strom) zu einem Wert zuriick, der hoher als der durch E65 festgelegte Wert
ist, nimmt der Umrichter an, dass die unterbrochene Leitung repariert wurde und setzt seinen
Betrieb mit dem Frequenzsollwert fort.

Freguency Command
by Analog Input

Command Loss Detected 1

(REF OFF) o

:. Presel Frequency Command
e

Internal Frequency
Command

Im vorstehenden Diagramm ist f1 der Wert des zu einer beliebigen Zeit gemessenen
Analogfrequenzsollwerts. Die Abtastung wird in regelmédBigen Abstinden wiederholt, um
die Leitungsanschliisse des Analogfrequenzsollwerts kontinuierlich zu iiberwachen.

f@le Vermeiden Sie abrupte Spannungs- oder Strominderungen fiir den
Frequenzsollwert. Es konnte sonst eine Leitungsunterbrechung erkannt werden.
Wird E65 auf 999 (deaktiviert) eingestellt, obwohl das
Befehlsverlust-Erkennungssignal (REF OFF) ausgegeben wird, bleibt die
Referenzfrequenz unveridndert (der Umrichter ldauft wie angegeben mit dem
Analogfrequenzbefehl).
Wird E65 auf “0” oder 999 eingestellt, ist der Referenzfrequenzwert bei Erkennung
der reparierten Leitung “f1 x 0,2”.
Wird E65 auf 100% oder hoher eingestellt, ist der Referenzfrequenzwert der
reparierten Leitung “f1 x 17
Die  Leitungsbrucherkennung  wird  durch  die  Einstellung  der
Analogeingangseinstellung nicht beeinflusst (Filterzeitkonstanten: C33, C38 und
C43).

H313Nvdvd
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E80

Erkennung Keilriechmenbruch (Erkennungspegel)

E81

Erkennung Keilriechmenbruch (Zeitdauer)

Das Signal (U-TL) wird eingeschaltet, wenn das vom Umrichter im Verhéltnis zu seinem
Ausgangsstrom berechnete Drehmoment iiber einen den durch E81 festgelegten Wert
iberschreitenden Zeitraum unter den durch E80 angegebenen Wert abgefallen ist. Das Signal
wird abgeschaltet, wenn das berechnete Drehmoment den durch E80 + 5% angegebenen
Wert iiberschreitet. Die Mindestdauer des Ausgangssignals ist 100 ms.

Sie miissen das Signal "Geringes Ausgangsdrehmoment erkannt” (U-TL) (Wert = 45) den
universellen Ausgangsanschliissen zuweisen.

Calculated Torque

(U-TL)

ON

Der Erkennungswert wird so eingestellt, dass 100% dem Nennmoment des Motors
entsprechen.

Tritt im Niederfrequenzbetrieb des Umrichters ein groBerer Fehler in der
Drehmomentberechnung auf, kann kein geringes Drehmoment im Betriebsbereich bei
weniger als 20% der Eckfrequenz (FO4) erkannt werden. (In diesem Fall wird das Ergebnis
der Feststellung von Eintritt in diesen Betriebsbereich beibehalten.)

Das Signal (U-TL) verschwindet, wenn der Umrichter gestoppt wird.

Die Motorparameter werden bei der Drehmomentberechnung verwendet. Es wird daher
empfohlen, zur Erzielung einer hoheren Genauigkeit tiber Parameter PO4 automatische
Einstellung anzuwenden.

E98

Befehlszuweisung zu [FWD] (Siehe EO01 bis E05).

E99

Befehlszuweisung zu [REV] (Siehe EO01 bis E05).

Einzelheiten zu den Befehlszuweisungen zu den Anschliissen [FWD] und [REV] siehe
Beschreibung der Parameter EO1 bis E0S.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

9.2.3 C-Codes (Sollwert-Kontrollfunktionen)

CO01 bis Resonanzfrequenz 1, 2 und 3
Co03
Cco4 Resonanzfrequenz (Band)

Mit diesen Parametern kann der Umrichter drei unterschiedliche Punkte der
Ausgangsfrequenz iiberspringen, um dadurch von Motordrehzahl und Eigenfrequenz der
angetriebenen Maschinen verursachte Resonanzbereiche auszulassen.

- Bei einer Erhohung der Referenzfrequenz hilt der Umrichter beim Erreichen der
Untergrenze des Resonanzfrequenzbandes den Ausgang auf dieser unteren Grenzfrequenz
fest. Geht die Referenzfrequenz iiber die obere Grenze des Resonanzfrequenzbandes
hinweg, nimmt die interne Referenzfrequenz den Wert der Referenzfrequenz an. Bei einer
Absenkung der Referenzfrequenz lauft der Vorgang umgekehrt ab.

- Uberlappen sich zwei oder mehr Resonanzfrequenzbinder, nimmt der Umrichter die
unterste Frequenz der iiberlappenden Bénder als Untergrenze und die oberste Frequenz der
Bénder als Obergrenze. Siehe Abbildung unten rechts.

Internal reference Internal reference
frequency frequency
— |
.Jumf frequency (Band) |y
(C04) "if“"_'__' |
} - AW
}Jump Sl e it Actual #umr.q t e R
(Ggiprer oty JERIT  retorey s b (e S
R N i (C03) Y %CO“” EE freqt?encyz
frequencyf " f Jump frequency 2 02
Band) ~'T (C02) Jump frequency 1
C04) Jump frequency 1 {COT)
(CO1) 1 y <

Reference frequency Reference frequency

m Resonazfrequenzen 1, 2 und 3 (C01, C02 und C03)
Geben Sie die Mitte des Resonanzfrequenzbandes an.
- Einstellbereich: 0,0 bis 120,0 (Hz) (Einstellung auf 0,0 ergibt kein Ausblendband.)

H313Nvdvd

m Resonazfrequenzband (C04)
Geben Sie das Resonazfrequenzband an.
- Einstellbereich: 0,0 bis 30,0 (Hz) (Einstellung auf 0,0 ergibt kein Resonazfrequenzband.)
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CO05 bis C11

Festfrequenz 1 bis 7

m Diese Parameter geben 7 Frequenzen an, die fir den Antrieb des Motors mit den

Frequenzen 1 bis 7 benétigt werden.
Die Referenzfrequenz des Umrichters wird in 7 Schritten umgeschaltet, indem die
Anschlussbefehle (SS1), (SS2) und (SS4) selektiv EIN/AUS geschaltet werden. Zu
Einzelheiten zu den Anschlussfunktionszuweisungen siehe Beschreibungen der Parameter
EO1 bis EO5 "Befehlszuweisung zu [X1] bis [X5]".

- Einstellbereich: 0,00 bis 120,00 (Hz)

Es gelten folgende Kombinationen von (SS1), (SS2) und (SS4) und den eingestellten

Frequenzen.
(SS4) (SS2) (SS1) Ausgewihlter Frequenzbefehl
AUS AUS AUS Keine Festfrequenz *
AUS AUS EIN CO05 (Festfrequenz 1)
AUS EIN AUS C06 (Festfrequenz 2)
AUS EIN EIN CO07 (Festfrequenz 3)
EIN AUS AUS CO08 (Festfrequenz 4)
EIN AUS EIN C09 (Festfrequenz 5)
EIN EIN AUS C10 (Festfrequenz 6)
EIN EIN EIN C11 (Festfrequenz 7)

* "Keine Festfrequenz" bedeutet irgendeine andere Frequenzbefehlsquelle mit Ausnahme des durch

Frequenzbefehl 1 (FO1) und Frequenzbefehl 2 (C30) bewirkten Festfrequenzbefehls.

Um diese Funktionen zu nutzen, miissen Sie den digitalen Eingangsanschliissen

Festfrequenzauswahlen (SS1), (SS2) und (SS4) (Wert =0, 1, 2) zuweisen.

L] Einzelheiten zum Zusammenhang zwischen Festfrequenzbetrieb und anderen

Frequenzsollwerten siehe Abschnitt 4.2 "Antriebsfrequenzsollwertgenerator."
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

m Aktivierung von PID-Regelung (JO1 = 1 oder 2)

Sie konnen den Prozesssollwert in der PID-Regelung als Voreinstellwert einstellen
(Festfrequenz 1). Sie konnen Festfrequenz (Festfrequenz 3) auch als manuellen
Drehzahlbefehl wihrend der Deaktivierung der PID-Regelung verwenden ((Hz/PID) = EIN).

¢ Prozessbefehl

(SS4) (SS2) (SS1) Frequenzbefehl
AUS — — Prozessbefehl durch J02
EIN - - Festfrequenz durch CO8

Sie konnen CO8 in Schritten von 1 Hz einstellen. Mit der folgenden Formel konnen Sie einen
Wert des Prozessbefehls in CO8-Werte und zuriick umwandeln:

CO08-Werte = Prozessbefehl (%) X maximale Frequenz (FO3) <+ 100
* Manueller Drehzahlbefehl

(SS4) (SS2) (SS1) Ausgewihlte Frequenz
- AUS AUS Keine Festfrequenz
- AUS EIN CO05 (Festfrequenz 1)
— EIN AUS C06 (Festfrequenz 2)
— EIN EIN C07 (Festfrequenz 3)

Einzelheiten zu PID-Prozessbefehlen siehe Blockdiagramm in Abschnitt 4.8
"PID-Frequenzbefehlsgenerator."

C30 Frequenzsollwert 2 (Siehe F01). -
>
Einzelheiten zu Frequenzsollwert 2 sieche Beschreibung des Parameters FO1. %
m
m
C32 Analogeingangseinstellung fiir [12] (Verstirkung) (Siehe F18). Y
C34 Analogeingangseinstellung fiir [12] (Verstirkungs-Referenzpunkt)
(Siehe F18).
C37 Analogeingangseinstellung fiir [C1] (Verstiarkung) (Siehe F18).
C39 Analogeingangseinstellung fiir [C1] (Verstirkungs-Referenzpunkt)
(Siehe F18).
C42 Analogeingangseinstellung fiir [V2] (Verstirkung) (Siehe F18).
C4a4 Analogeingangseinstellung fiir [V2] (Verstarkungs-Referenzpunkt)
(Siehe F18).

Einzelheiten zu Analogeingangssollwerten sieche Beschreibung des Parameters F18.
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C33

Analogeingangseinstellung fiir [12] (Filterzeitkonstante)

C38 Analogeingangseinstellung fiir [C1] (Filterzeitkonstante)

C43 Analogeingangseinstellung fiir [V2] (Filterzeitkonstante)

Diese Parameter liefern die Filterzeitkonstante fiir Strom und Spannung des Analogeingangs
an den Anschliissen [12], [C1] und [V2]. Wihlen Sie fiir die Zeitkonstanten geeignete Werte,
die die Reaktionsgeschwindigkeit des mechanischen Systems beriicksichtigen. Grofe
Zeitkonstanten verlangsamen die Reaktion. Geben Sie groBe Zeitkonstanten an, wenn die
Eingangsspannung wegen Stérungen schwankt.

- Einstellbereich: 0,00 bis 5,00 (sek.)

C50 Bias-Referenzpunkt (Frequenzsollwert 1) (Siehe F18).
Einzelheiten zur Einstellung des Bias-Referenzpunktes fiir Frequenzsollwert 1 siehe
Beschreibung des Parameters F18.

C51 Bias fiir PID-Sollwert 1 (Biaswert)

C52 Bias fiir PID-Sollwert 1 (Bias-Referenzpunkt)

Diese Parameter geben den Biaswert und den Bias-Referenzpunkt des analogen
PID-Prozesssollwert 1 an, um eine freie Beziehung zwischen Analogeingang und
PID-Prozesssollwerten zu definieren.
Die tatséchliche Einstellung ist die gleiche wie die von Parameter F18. Einzelheiten
sieche Beschreibung des Parameters F18.
~— Beachten Sie, dass die Parameter C32, C34, C37, C39, C42 und C44 von den
{_Note .
~_"" Frequenzsollwerten gemeinsam benutzt werden.
m Biaswert (C51)
- Einstellbereich: -100,00 bis 100,00 (%)
m Bias-Referenzpunkt (C52)
- Einstellbereich: 0,00 bis 100,00 (%)
C53 Auswahl Normalbetrieb/ Inversbetrieb (Frequenzsollwert 1)

C53 schaltet die durch Frequenzsollwert 1 (FO1) vorgegebene Referenzfrequenz oder die
manuelle Frequenzsollwertquelle unter PID-Regelung zwischen normal und invers um.

Einzelheiten = hierzu  sieche  Beschreibung des  Befehls = "Umschalten
Normalbetrieb/Inversbetrieb" (IVS) (Wert = 21) fiir Parameter EO1 bis E05.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

9.2.4 P-Codes (Motorparameter)

9.2.5
PO1 Motor (Anzahl Pole)
P01 gibt die Anzahl der Pole des Motors an. Geben Sie den auf dem Typenschild des Motors
aufgedruckten Wert ein. Benutzen Sie diese Einstellung zur Anzeige der Motordrehzahl auf
dem LED-Monitor (siche Parameter E43). Zur Umwandlung wird folgende Formel
verwendet:
Motor speed (r/min) = 120 Frequency (Hz)
No. of poles
P02 Motor (Nennleistung)
P02 gibt die Nennleistung des Motors an. Geben Sie den auf dem Typenschild des Motors
aufgedruckten Nennwert ein.
Weggezfiir Einheit Abhingigkeit von Parameter P99
0.01 bis kW P99=0,3 oder 4
1000 PS P99 = 1
P03 Motor (Nennstrom)
P03 gibt den Nennstrom des Motors an. Geben Sie den auf dem Typenschild des Motors
aufgedruckten Nennwert ein.
- Einstellbereich: 0,00 bis 2000 (A)
P04 Motor (automatische Einstellung)

Diese Funktion erkennt automatisch die Motorparameter und speichert sie im internen
Speicher des Umrichters. Im Grunde brauchen Sie keine Einstellung durchzufiihren, wenn
Sie einen Fuji-Standardmotor mit einem Standardanschluss am Umrichter verwenden.

In jedem der folgenden Fille kann es sein, dass Sie mit den Standardeinstellungen unter
automatischer ~Drehmomentanhebung, ~Drehmomentberechnungs-Uberwachung  oder
automatischer Energieeinsparung keine optimalen Ergebnisse erzielen, da sich die
Motorparameter von denen der Fuji-Standardmotoren unterscheiden. Fiihren Sie in einem
solchen Fall eine automatische Einstellung durch.

e Der anzutreibende Motor kommt von einem anderen Hersteller oder ist kein
Standardmotor.

* Das Kabel zwischen Motor und Umrichter ist lang.
» Zwischen Motor und Umrichter liegt eine Drossel.
Einzelheiten zur automatischen Einstellung siche FRENIC-Eco Bedienungshandbuch

(INR-S147-1059-E), Kapitel 4.1.3 "Vorbereitungen vor dem Testbetrieb des
Motors — Einstellung der Parameterwerte".
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P06

Motor (Leerlaufstrom)

P07

Motor (%R1)

P08

Motor (%X)

Diese Parameter geben Leerlaufstrom, %R1 und %X an. Entnehmen Sie die entsprechenden
Werte aus dem Priifbericht des Motors oder erfragen Sie sie vom Motorhersteller. Bei der
automatischen Einstellung werden diese Parameter ebenfalls automatisch eingestellt.

¢ Leerlaufstrom: Geben Sie den vom Motorhersteller erhaltenen Wert ein.
* %R1: Geben Sie den iiber die folgende Formel errechneten Wert ein.
R1 + Cable R1

%R =
’ V/BxI)

x 100 (%)
mit
R1: Primirwiderstand des Motors (Q2)
Kabel R1: Widerstand des Ausgangskabels ()
V: Motor-Nennspannung (V)
I: Motor-Nennstrom (A)
* %X: Geben Sie den iiber die folgende Formel errechneten Wert ein.

X1+ X2x XM / (X2 + XM) + Cable X
V/H3x1)

%X = x 100 (%)

mit

X1: Primér-Streureaktanz des Motors (Q2)

X2: Sekundir-Streureaktanz des Motors (umgewandelt in Primér) (€2)
XM: Erregerreaktanz des Motors (£2)

Kabel X: Reaktanz des Ausgangskabels (Q)

V: Motor-Nennspannung (V)

I.  Motor-Nennstrom (A)

~—— Wihlen Sie fiir die Reaktanz den Wert bei der Eckfrequenz (F04).
'.chle
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

P99

Motorauswahl

P99 gibt den zu verwendeten Motor an.

Werte fiir Motortyp
P99
0 Fuji Standardmotoren, Serie 8
1 GE-Motoren
3 Fuji Standardmotoren, Serie 6
4 Sonstige Motoren

Die automatische Steuerung (wie automatische Drehmomentanhebung oder automatische
Energieeinsparung) oder der elektronische thermische Uberlastschutz benutzen die
Motorparameter und Motoreigenschaften. Um die Eigenschaften eines Steuerungssystems an
die des Motors anzupassen, wihlen Sie die Eigenschaften des Motors und setzen HO3
(Wertinitialisierung) auf "2", um die alten im Umrichter gespeicherten Motorparameter zu
initialisieren. Nachdem die Initialisierung abgeschlossen ist, werden die Werte von P03, P06,
P07 und P08 sowie die alten zugehorigen internen Werte automatisch aktualisiert.

Geben Sie fiir P99 die folgenden Werte entsprechend dem Motortyp ein.

* P99 =0: Fuji Standardmotoren, Serie 8 (aktueller Standard)
* P99 =3: Fuji Standardmotoren, Serie 6 (herkémmlicher Standard)

* P99 =4 Sonstige Hersteller oder unbekannte Motoren

I,ffﬁ"r e Bei P99 = 4 (sonstige Motoren) lduft der Umrichter entsprechend den
Al Motoreigenschaften der Fuji Standardmotoren Serie 8.

* Der Umrichter unterstiitzt auch Motoren mit Nennleistungen in PS ( typisch fiir
Nordamerika, P99 = 1).
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9.2.5 H-Codes (hohere Funktionen)

HO3

Parameterinitialisierung

HO3 initialisiert die aktuellen Parametereinstellungen auf die Werksvoreinstellungen oder

initialisiert die Motorparameter.

Zur Anderung der Werte von HO3 miissen Sie gleichzeitig die Tasten §v und @~ oder §% und

(v driicken.

Werte fiir .
HO3 Funktion

0 Einstellung beibehalten
(vom Anwender manuell durchgefiihrte Einstellungen bleiben erhalten).

1 Alle Parameterwerte auf Werkseinstellungen initialisieren.
Motorparameter entsprechend P02 (Nennleistung) und P99 (Motorauswahl)
initialisieren.

2 Initialisierte Parameter: PO1, P03, P06, PO7 und POS8, einschlieBlich der
internen Steuerungskonstanten.
(Diese Parameter werden auf die in auf den nachstehenden Seiten aufgefiihrten
Werte initialisiert.)

* Zur Initialisierung der Motorparameter stellen Sie die zugehdrigen Parameter wie folgt ein.

1) P02

Motor (Nennleistung)

2) P99
Motorauswahl

3) HO3
Werteinitialisierung

4) PO3
Motor (Nennstrom)

Stellen sie die Nennleistung des zu verwendenden Motors
in kW ein.

Wihlen Sie die Eigenschaften des Motors.
(Siehe Beschreibungen von P99.)

Motorparameter initialisieren. (H03=2)

Den auf dem Typenschild angegebenen Nennstrom
einstellen, wenn sich der bereits eingestellte Wert von dem
auf dem Typenschild des Motors aufgedruckten
Nennstrom unterscheidet.

* Bei Abschluss der Initialisierung wird der Wert von Parameter HO3 auf "0" zuriickgesetzt

(Standardeinstellung).

* Wird bei P02 ein von der zutreffenden Motornennleistung abweichender Wert eingestellt,
wird die Leistung intern in den zutreffenden Motornennwert umgewandelt (siche Tabelle

auf den folgenden Seiten).
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

m Werden Fuji Standardmotoren Serie 8 (P99 = 0) oder andere Motoren (P99 = 4)
ausgewahlt, gelten fir P02 bis P08 die in der folgenden Tabelle aufgefihrten
Motorparameter.

Motoren Serie 400 V, ausgeliefert fiir EU (E)

Motorleistung Anwendbare Nennstrom Leerlleglfstro %R %X
(kW) Motor;elstun (A) (A) (%) (%)
P02 (kW) P03 P06 P07 PO8
0,01 bis 0,09 0,06 0,22 0,20 13,79 11,75
0,10 bis 0,19 0,10 0,35 0,27 12,96 12,67
0,20 bis 0,39 0,20 0,65 0,53 12,95 12,92
0,40 bis 0,74 0,4 1,15 0,83 10,20 13,66
0,75 bis 1,49 0,75 1,80 1,15 8,67 10,76
1,50 bis 2,19 1,5 3,10 1,51 6,55 11,21
2,20 bis 3,69 2,2 4,60 2,43 6,48 10,97
3,70 bis 5,49 3,7 7,50 3,84 5,79 11,25
5,50 bis 7,49 5,5 11,5 5,50 5,28 14,31
7,50 bis 10,99 7,5 14,5 6,25 4,50 14,68
11,00 bis 14,99 11 21,0 8,85 3,78 15,09
15,00 bis 18,49 15 27,5 10,0 3,25 16,37
18,50 bis 21,99 18,5 34,0 10,7 2,92 16,58
22,00 bis 29,99 22 39,0 12,6 2,70 16,00
30,00 bis 36,99 30 54,0 19,5 2,64 14,96 RY
37,00 bis 44,99 37 65,0 20,8 2,76 16,41 )32
45,00 bis 54,99 45 78,0 23,8 2,53 16,16 %
55,00 bis 74,99 55 95,0 29,3 2,35 16,20 %
75,00 bis 89,99 75 130 41,6 1,98 16,89
90,00 bis 109,99 90 155 49,6 1,73 16,03
110,00 bis 110 188 45,6 1,99 20,86
132,00 bis 132 224 57,6 1,75 18,90
160,00 bis 160 272 64,5 1,68 19,73
200,00 bis 200 335 71,5 1,57 20,02
220,00 bis 220 365 71,8 1,60 20,90
250,00 bis 250 415 87,9 1,39 18,88
280,00 bis 280 462 93,7 1,36 19,18
315,00 bis 315 520 120 0,84 16,68
355,00 bis 355 580 132 0,83 16,40
400,00 bis 400 670 200 0,62 15,67
450,00 bis 450 770 270 0,48 13,03
530,00 oder 530 880 270 0,53 13,05
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m Werden Fuji Standardmotoren Serie 6 (P99 = 3) ausgewabhlt, gelten fir P02 bis P08 die
in der folgenden Tabelle aufgefliihrten Motorparameter.

Die unten in der Spalte "Nennstrom" angegebenen Werte sind ausschlieBlich auf die
vierpoligen Fuji-Standardmotoren mit Nennspannung 200 V und 400 V bei 50 Hz
zutreffend. Selbst bei Verwendung von Fuji-Standardmotoren miissen Sie den Wert
von P03 auf den auf dem Motor-Typenschild angegebenen Nennstrom einstellen,
wenn Eckfrequenz, Nennspannung und Anzahl der Pole von den vorstehenden
Angaben abweichen.

Andern Sie den Wert von P03 auf den auf dem Motor-Typenschild aufgedruckten
Nennstrom ab, wenn Sie keine Standardmotoren verwenden oder Motoren anderer
Hersteller einsetzen.

-
f_f@le

Fiir EU (E) bestimmte Motoren Serie 400 V

Motorleistung ﬁnwerlld.bare Nennstrom Leerllzilllfstro %R %X

(kW) otorgelstun (A) *) (%) (%)

P02 (kW) P03 P06 P07 P08
0,01 bis 0,09 0.06 0,22 0.20 13,79 11,75
0,10 bis 0,19 0,10 0,35 0,27 12,96 12,67
0,20 bis 0,39 0,20 0,65 0,50 12,61 13,63
0,40 bis 0,74 0,4 1,20 0,78 10,20 14,91
0,75 bis 1,49 0,75 1,80 1,18 8,67 10,66
1,50 bis 2,19 1,5 3,10 1,50 6,55 11,26
2,20 bis 3,69 2,2 4,60 2,43 6,48 10,97
3,70 bis 5,49 3,7 7,50 3,85 5,79 11,22
5,50 bis 7,49 5,5 11,0 5,35 5,09 13,66
7,50 bis 10,99 7,5 14,5 6,25 4,50 14,70
11,00 bis 14,99 11 21,0 8,80 3,78 15,12
15,00 bis 18,49 15 27,5 10,0 3,24 16,37
18,50 bis 21,99 18,5 34,0 11,0 2,90 17,00
22,00 bis 29,99 22 39,0 12,6 2,70 16,05
30,00 bis 36,99 30 54,0 19,5 2,69 15,00
37,00 bis 44,99 37 65,0 20,8 2,76 16,42
45,00 bis 54,99 45 78,0 23,8 2,53 16,16
55,00 bis 74,99 55 95,0 29,3 2,35 16,20
75,00 bis 89,99 75 130 41,6 1,98 16,89
90,00 bis 109,99 90 155 49,6 1,73 16,03
110,00 bis 131,99 110 188 45,6 1,99 20,86
132,00 bis 159,99 132 224 57,6 1,75 18,90
160,00 bis 199,99 160 272 64,5 1,68 19,73
200,00 bis 219,99 200 335 71,5 1,57 20,02
220,00 bis 249,99 220 365 71,8 1,60 20,90
250,00 bis 279,99 250 415 87,9 1,39 18,88
280,00 bis 314,99 280 462 93,7 1,36 19,18
315,00 bis 354,99 315 520 120 0,84 16,68
355,00 bis 399,99 355 580 132 0,83 16,40
400,00 bis 449,99 400 670 200 0,62 15,67
450,00 bis 529,99 450 770 270 0,48 13,03
530,00 oder hoher 530 880 270 0,53 13,05
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

m Werden PS-Motoren (P99 = 1) ausgewahlt, gelten fiir P02 bis P08 die in der folgenden
Tabelle aufgeflihrten Motorparameter.

(:fﬁ;t‘; Die unten in der Spalte "Nennstrom" angegebenen Werte sind ausschlieBlich auf die

el vierpoligen Fuji Standardmotoren mit Nennspannung 200 V und 400 V bei 50 Hz
zutreffend. Andern Sie den Wert von P03 auf den auf dem Motor-Typenschild
aufgedruckten Nennstrom ab, wenn Sie Motoren mit anderen Spannungswerten,
einer von 4 verschiedenen Polzahl, keine Standardmotoren oder Motoren anderer
Hersteller verwenden.

Fiir Motoren Serie 400 V, ausgeliefert fiir EU (E)

Motorleistung | Anwendbare | Nennstrom Leerllzilfstro %R %X

(PS) Motorglelstun (A) *) (%) (%)

P02 (PS) P03 P06 P07 PO8
0,01 bis 0,11 0,1 0,22 0,20 13,79 11,75
0,12 bis 0,24 0,12 0,34 0,27 12,96 12,67
0,25 bis 0,49 0,25 0,70 0,56 11,02 13,84
0,50 bis 0,99 0,5 1,00 0,61 6,15 8,80
1,00 bis 1,99 1 1,50 0,77 3,96 8,86
2,00 bis 2,99 2 2,90 1,40 4,29 7,74
3,00 bis 4,99 3 4,00 1,79 3,15 20,81
5,00 bis 7,49 5 6,30 2,39 3,34 23,57
7,50 bis 9,99 7,5 9,30 3,12 2,65 28,91
10,00 bis 14,99 10 12,70 4,37 2,43 30,78
15,00 bis 19,99 15 18,70 6,36 2,07 29,13
20,00 bis 24,99 20 24,60 4,60 2,09 29,53
25,00 bis 29,99 25 30,00 8,33 1,75 31,49
30,00 bis 39,99 30 36,20 9,88 1,90 32,55
40,00 bis 49,99 40 45,50 6,80 1,82 25,32
50,00 bis 59,99 50 57,50 9,33 1,92 24,87
60,00 bis 74,99 60 68,70 10,40 1,29 26,99
75,00 bis 99,99 75 86,90 14,30 1,37 27,09
100,00 bis 100 113,00 18,70 1,08 23,80
125,00 bis 125 134,00 14,90 1,05 22,90
150,00 bis 150 169,00 45,20 0,96 21,61
175,00 bis 175 169,00 45,20 0,96 21,61
200,00 bis 200 231,00 81,80 0,72 20,84
250,00 bis 299,99| 250 272,00 41,10 0,71 18,72
300,00 bis 324,99| 300 323,00 45,10 0,53 18,44
325,00 bis 349,99| 325 323,00 45,10 0,53 18,44
350,00 bis 399,99| 350 375,00 68,30 0,99 19,24
400,00 bis 449,99| 400 429,00 80,70 1,11 18,92
450,00 bis 499,99| 450 481,00 85,50 0,95 19,01
500,00 bis 599,99| 500 534,00 99,20 1,05 18,39
600,00 bis 649,99| 600 638,00 140,00 0,85 18,38
650,00 oder| 650 638,00 140,00 0,85 18,38
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

HO4

Auto-Reset (Anzahl)

HO5

Auto-Reset (Riicksetzintervall)

Wird automatisches Riicksetzen angegeben, versucht der Umrichter automatisch, die
Schutzfunktion riickzusetzen und ohne Ausgabe eines Alarms (fiir beliebige Fehler) neu zu
starten, selbst wenn die Schutzfunktion fiir Wiederholungsversuche aktiviert ist und der
Umrichter in einen Zwangsstopp (Abschaltezustand) eintritt. Arbeitet die Schutzfunktion
hiufiger als in HO4 angegeben, gibt der Umrichter einen Alarm (fiir beliebige Fehler) aus und
versucht nicht, die Schutzfunktion automatisch riickzusetzen.

Nachstehend sind die fiir einen Wiederholungsversuch moglichen korrigierbaren
Alarmzustinde aufgelistet.

Alarmstatus LED-Monitor zeigt an: Alarmstatus LED-Monitor zeigt an:
Hnverzogerter OC1, 0CZoder OC3 |Motor iiberhitzt | OH4
Uberstromschutz

Uberspannungsschutz | OUT, OU2oder OU3 | Motor iiberlastet oL1

Kiihlkorper tiberhitzt OH1 Umr ichter oLy
iiberlastet

Umrichter iiberhitzt OH3

m Anzahl Ricksetzvorgange (H04)

HO4 gibt an, wie oft automatisches Riicksetzen zum automatischen Verlassen der
Schutzfunktion durchgefiihrt wird. Wird die Schutzfunktion hiufiger als angegeben aktiviert,
gibt der Umrichter einen Alarm (fiir beliebige Fehler) aus und versucht nicht, die
Schutzfunktion zu verlassen.

- Einstellbereich: 1 bis 10 (mal) (bei "0" wird die Operation "Wiederholungsversuch" nicht
aktiviert)

AWARNING

Wourde die Wiederholungsversuch-Funktion angegeben, kann der Umrichter je nach
Ursache des Abschaltens automatisch wieder anlaufen und den durch einen
Abschaltefehler gestoppten Motor laufen lassen.

Bauen Sie die Maschine so auf, dass die Sicherheit der Personen und Gerite selbst nach einem
automatischen Riicksetzen immer gewihrleistet ist.

Wird dies nicht beachtet, kann es zu Unfillen kommen.
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m Riicksetzintervall (H05)
- Einstellbereich: 0,5 bis 20,0 (sek.)

HOS5 gibt den Zeitraum an, iiber den ein automatisches Riicksetzen der Schutzfunktion
versucht wird. Siehe nachstehendes Pulsdiagramm.

<Operationsablaufdiagramm>

Alarm factory
Frotection Tunction -l -I -l -I
Tripped stale
HO5 | HO5 =  HO5 & | HOS
Reset command Hrl 4—H-| Hrl -(-—~i:|-‘
1st 2nd i3rd 4th

[nverter output . . :
frequency /] /

Autn resatiing
signal

0 Time

<Ablaufdiagramm fiir fehlgeschlagenen Widerholungsversuch
(Anzahl Wiederholungsversuche: 3)>

Alarm factor
Protection function -I

Tripped state

Reset command Balil HO%, Pk

r
Iy
r

1st 2nd 3rd

Inverter output
frequency

Auto resetting
signal

Alarm output
(for any alarm)

0 Time

- Der Betriebszustand der Wiederholungsversuche kann durch externe Gerite iiber die
Umrichter-Ausgangsanschliisse [Y1] bis [Y3], [YSA/C] oder [30A/B/C] iiberwacht
werden. Stellen Sie den Wert "26" der Anschlussfunktion (TRY) in den Parametern E20 bis
E22, E24 und E27 auf einen dieser Anschliisse ein.

HO6

Liifterabschaltung EIN/AUS

Um die Lebensdauer des Liifters zu erhdhen und die Laufgerdusche im Betrieb zu reduzieren
wird der Liifter angehalten, wenn die Temperatur im Umrichter bei gestopptem Umrichter
unter einen bestimmten Wert abfillt. Da jedoch ein hédufiges Ein- und Ausschalten des
Liifters seine Lebensdauer verkiirzt, wird er nach einem Anlauf mindestens 10 Minuten am
Laufen gehalten.

Mit diesem Parameter (HO6: Steuerung Liifter EIN/AUS) konnen Sie angeben, ob der Liifter
dauernd laufen oder nach Bedarf ein- und ausgeschaltet werden soll.

Werte fiir HO6 Steuerung Liifter EIN/AUS
0 Deaktivieren (immer in Betrieb)
1 Aktivieren (EIN/AUS steuerbar)
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

HO7

Beschleunigungs-/Verzégerungskennlinie

HO7 legt die Beschleunigungs- und Werte fiir Beschl./Verz.-
Verzogerungskennlinie  fest  (Kennlinie  zur HO7 Kennlinie
Steuerung der Ausgangsfrequenz). )

0 Linear (Standard)

1 S-Kurve (schwach)

2 S-Kurve (stark)

3 Bogenformig

Lineare Beschleunigung/Verzogerung

Der Umrichter betreibt den Motor mit konstanter Beschleunigung und Verzégerung.

Beschleunigung/Verzogerung in S-Kurvenform

Um die Auswirkung eines Beschleunigungs-/Verzogerungsvorgangs auf den
umrichterbetriebenen Motor und/oder dessen mechanische Last zu verringern,
beschleunigt/verzogert der Umrichter den Motor in den
Beschleunigungs-/Verzogerungsendbereichen schrittweise. Es gibt zwei Arten von
Beschleunigung/Verzogerung in S-Kurvenform - 5% (schwach) und 10% (stark) der
Maximalfrequenz - die von den vier Wendepunkten gemeinsam genutzt werden. Der
Beschleunigungs-/Verzogerungsbefehl legt die Dauer der Beschleunigung/Verzogerung im
linearen Zeitabschnitt fest. Die tatsdchliche Beschleunigungs-/Verzogerungszeit ist somit
langer als die Beschleunigungs-/Verzogerungs-Referenzzeit.

Output Frequency

4 ACCTime DEC Time
. Reference . Reference
Maximum ACC Time: . DEC Time

(FU3} | |

= Time
Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit

<Beschleunigung/Verzogerung in S-Kurvenform (schwach): Die Frequenzénderung betragt
mehr als 10% der Maximalfrequenz>

Beschleunigungs-/Verzogerungszeit (s): (2 % 5/100 + 90/100+ 2 x 5/100) x
(Beschleunigungs-/Verzogerungs-Referenzzeit)
= 1,1 x (Beschleunigungs-/Verzdgerungs-Referenzzeit)

<Beschleunigung/Verzogerung in S-Kurvenform (stark): Die Frequenzinderung betragt
mehr als 20% der Maximalfrequenz>

Beschleunigungs-/Verzogerungszeit (s): (2 x 10/100 + 80/100 + 2 x 10/100) x
(Beschleunigungs-/Verzogerungs-Referenzzeit)
= 1,2 x (Beschleunigungs-/Verzdgerungs-Referenzzeit)
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Bogenformige Beschleunigung/Verzogerung

Die  Beschleunigung/Verzogerung  ist  unterhalb  der  Eckfrequenz  linear
(lineares Drehmoment), verlangsamt sich dann aber oberhalb der Eckfrequenz, um einen
bestimmten Lastfaktorwert zu erhalten (konstanter Ausgang).

Mit diesem Beschleunigungs-/Verzogerungsmuster kann der Motor mit maximaler
Motorleistung beschleunigen oder verzogern.

Torque/Output
A
Accl. Torque
Accl. Output (kW)
»Output Frequency
Base Frequency
(FO4)
Output Frequency
A Die Abbildungen links zeigen
Maximum die Beschleunigungskurven.
E:rgggjency Ahnliche Kurven gelten fiir
i die Verzogerung.
Base
Frequency
(FO4)
| i > Time
'Reference Accl. Time
~—— Beriicksichtigen Sie bei der Wahl einer geeigneten

QMNote Beschleunigungs-/Verzogerungszeit das Lastmoment der Maschinen.
Einzelheiten sieche Kapitel 7 AUSWAHL DER OPTIMALEN MOTOR- UND

UMRICHTERLEISTUNGEN

114



9.2 Ubersicht tiber die Parameter

HO09

Motorfangfunktion (Zeit fiir automatische Suche nach Motoraustrudeldrehzahl)
Siehe H17.

HO09 und H17 spezifizieren die automatische Suche nach der Motoraustrudeldrehzahl und der
zugehorigen Frequenz, um den austrudelden Motor ohne Anhalten laufen zu lassen.

Die automatische Suche kann geschaltet werden, indem der Anschlussbefehl (STM) einem
der digitalen Eingangsanschliisse (EO1 bis E05, Wert = 26) zugewiesen wird. Wird kein
(STM) zugewiesen, interpretiert der Umrichter dies standardméBig als (STM) = EIN.

Suche nach Motoraustrudeldrehzahl

Wird bei eingeschaltetem (STM) ein Laufbefehl eingeschaltet, beginnt der Umrichter die
automatische Suche bei der durch H17 festgelegten Frequenz fiir automatische Suche, um
den Motor ohne Anhalten laufen zu lassen. Besteht ein groBer Unterschied zwischen
Motordrehzahl und der Frequenz fiir automatische Suche, kann es zu einem Ansprechen der
Strombegrenzungssteuerung kommen. Der Umrichter reduziert automatisch seine
Ausgangsfrequenz, um sie der Motoraustrudeldrehzahl anzugleichen. Ist das Angleichen
abgeschlossen, 16st der Umrichter die Strombegrenzungssteuerung und beschleunigt den
Motor entsprechend der voreingestellten Beschleunigungszeit bis zur Referenzfrequenz.

(STM) | ON

Run Command ‘ ON

E Frequency Drop caused by Current Limit
Frequency foridling 1

motor's speed (H17) ] Reference
e d Frequency

Moator Speed

Suche nach Motorleerlaufdrehzahl

."fﬁT Der durch die Strombegrenzungssteuerung wihrend der automatischen Suche nach
%€ ger Motoraustrudeldrehzahl verursachte Frequenzabfall wird durch die in H14
angegebene Frequenzabfallrate bestimmt.

Zur Verwendung der automatischen Suche miissen Sie die unverzogerte
Uberstrombegrenzung aktivieren (H12 = 1).

m Starteigenschaften einstellen (STM) (Digitaleingangssignal)

Der Anschlussbefehl (STM) legt fest, ob zu Beginn des Laufs eine automatische Suche nach
der Austrudeldrehzahl des Motors durchgefiihrt wird.

Anschlussbefehl
Werte fiir HO9 "Starteigenschaften Funktion
einstellen" (STM)
0: Deaktivieren -- Mit Anfangsfrequenz starten
EIN Mit der durch H17 festgelegten
Frequenz fiir automatische
3,4, 5: Aktivieren Suche beginnen
AUS Mit Anfangsfrequenz starten

m Frequenz fur Motoraustrudeldrehzahl (H17)

H17 gibt die Frequenz fiir die automatische Suche nach der Motoraustrudeldrehzahl an. Der
hier eingestellte Wert muss hoher sein als die Motoraustrudeldrehzahl. Wird dies nicht
eingehalten, kann es zu einer Uberspannungsabschaltung kommen. Ist die aktuelle
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Motordrehzahl unbekannt, geben Sie "999" ein. Hierdurch wird am Beginn der
automatischen Suche die maximale Frequenz eingestellt.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

m Automatische Suche nach Motoraustrudeldrehzahl (H09)

HO9 gibt die Anfangsdrehrichtung (vorwiérts/riickwérts) der automatischen Suche sowie das
Anfangsmuster (Muster 1 bis 4) an. Liuft der Motor im Leerlauf wegen Eigenkonvektion
entgegen der angegeben Richtung riickwirts, muss er in der Richtung gestartet werden, die
der Drehrichtung der urspriinglichen Referenzfrequenz entgegengesetzt ist.

Ist die Drehrichtung des leerlaufenden Motors unbekannt, stehen die beiden nachstehend
aufgefithrten Anfangsmuster zur Verfiigung, die die Suche zundchst aus der
Vorwirtsdrehung heraus starten und — falls nicht von der Riickwértsdrehung gefolgt (z.B.
HO09 =5, Muster 3) — die Suche aus der Riickwértsdrehung starten (z.B. HO9 =5, Muster 4).

Werte fiir HO9 Laufbefehl cﬁiﬁiﬁﬁg&iﬁfgﬁiﬂ Anfangsmuster
3 Vorwirtslauf Vorwirts Muster 1
Riickwartslauf Riickwirts Muster 2
4 Vorwértslauf Vorwiérts Muster 3
Riickwartslauf Riickwirts Muster 4
Vorwértslauf Riickwirts Muster 4
> Riickwartslauf Vorwirts Muster 3

Anfangsmuster

Der Umrichter schaltet die Frequenz entsprechend den nachstehend dargestellten
Anfangsmustern, um Drehzahl und Drehrichtung des austrudelden Motors zu suchen. Ist das
Angleichen von Motordrehzahl (einschlieBlich Drehrichtung) und
Umrichter-Ausgangsfrequenz abgeschlossen, ist die Frequenzumschaltung durch den
automatischen Suchbetrieb beendet.

Forward Forward
HIL = H17

HIT oprsismeaimshsasrigss H17
Reverse Reverse
Forward Forward
o [ e e S Y. 17, =h=ressaorin o
0 0 :
HAr' e HAR: el i
Reverse Reverse

* Nur wenn die automatische Suche beim ersten Versuch nicht erfolgreich war, wird ein
Anlauf aus der entgegengesetzten Richtung versucht.
Anfangsmuster

ﬁﬁ;{; Die automatische Suche wird mit einem der oben gezeigten Muster versucht. Bei

%% einem Fehlschlag wird erneut probiert. Sind sieben aufeinanderfolgende Versuche
fehlgeschlagen, gibt der Umrichter einen Alarm OC3 aus und hilt an.
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H11

Verzégerungsmodus

H11 gibt den Verzogerungsmodus beim Abschalten eines Laufbefehls an.

Werte fiir .
H11 Funktion

0 Normale Verzdgerung
Der Umrichter verzogert und stoppt den Motor entsprechend der durch HO7
(Beschleunigungs-/Verzégerungsmuster) und FO8 (Verzogerungszeit 1)
festgelegten Verzogerungsbefehle.

1 Auslaufen lassen
Der Umrichter schaltet seinen Ausgang sofort ab. Der Motor stoppt
entsprechend der Trigheit von Motor und Maschinen und deren kinetischen
Energieverluste.

.-’fﬁ Ist die Referenzfrequenz niedrig, verzégert der Umrichter den Motor entsprechend

~_" den Verzogerungsbefehlen, selbst wenn H11 = 1 (auslaufen lassen).

H12

Unverzégerte Uberstrombegrenzung

H12 gibt an, ob der Umrichter die Strombegrenzungsverarbeitung aufruft oder in die
Uberstromabschaltung eintritt, wenn sein Ausgangsstrom den Wert der unverzogerten
Uberstrombegrenzung iibersteigt. Bei der Strombegrenzungsverarbeitung schaltet der
Umrichter seine Ausgangstransitoren sofort ab, um ein weiteres Anwachsen des Stroms zu
unterdriicken, und steuert weiterhin die Ausgangsfrequenz.

Werte fiir .
H12 Funktion
Deaktivieren
0 Bei dem Wert fiir unverzogerte Uberstrombegrenzung ~ tritt  eine
Uberstromabschaltung auf.
! Aktivieren
Strombegrenzungsbetrieb ist wirksam.

Tritt ein Problem auf, wenn das Motordrehmomept wihrend der
Strombegrenzungsverarbeitung voriibergehend abfillt, muss eine Uberstromabschaltung
(H12 = 0) bewirkt und gleichzeitig eine mechanische Bremse betitigt werden.

Die Parameter F43 und F44 besitzen Strombegrenzungsfunktionen dhnlich denen
von Parameter H12. Da die Strombegrenzungsfunktionen von F43 und F44 die
Stromregelung iiber Software realisieren, tritt eine Verzogerung auf. Wurde die
Strombegrenzung durch F43 und F44 aktiviert, miissen Sie auch die
Strombegrenzung durch HI12 aktivieren, um ein schnelles Ansprechen der
Strombegrenzung zu erhalten.

Note
Note

Je nach Last kénnen extrem kurze Beschleunigungszeiten die Strombegrenzung
aktivieren und so das Anwachsen der Umrichterausgangsfrequenz unterdriicken,
was zu  Systemschwingungen  (Pendeln) QOpder  Aktivierung  der
Uberspannungsauslésung des Umrichters (Alarm ) filhrt. Beim Einstellen der
Beschleunigungszeit miissen Sie daher die Maschineneigenschaften und die
Tragheit der Last beriicksichtigen.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

H13 Automatischer Wiederanlauf nach kurzem Spannungsausfall (Wartezeit) (Siehe F14).
H14 Automatischer Wiederanlauf nach kurzem Spannungsusfall (Frequenzabfallrate)
(Siehe F14).
H15 Automatischer Wiederanlauf nach kurzem Spannungsausfall (Dauerlaufpegel)
(Siehe F14).
H16 Automatischer Wiederanlauf nach kurzem Spannungsausfall (zulissige Dauer des
kurzen Spannungsfalls) (Siehe F14).
Siehe Beschreibung des Parameters F14 zur Einstellung dieser Parameter (Wiederanlaufzeit,
Frequenzabfallrate, Dauerlaufpegel und zulédssige Dauer des kurzen Spannungsausfalls).
H17 Motorfangfunktion (Frequenz)
(Siehe F09).
Siehe Beschreibung von Parameter H09 zur Einstellung der Anfangsfrequenz zur
automatischen Suche nach der Austrudeldrehzahl des Motors.
H26 PTC-Thermistor (Betriebsartenwahl)
H27 PTC-Thermistor (Pegel)

Diese Parameter benutzen den im Motor integrierten PTC-Thermistor, um den Motor vor
Uberhitzung zu schiitzen oder ein Alarmsignal auszugeben.

m PTC-Thermistor (Auswahl) (H26)

Auswahl der Funktionsbetriebsart (Schutz oder Alarm) fiir den PTC-Thermistor geméal
nachstehender Tabelle.

Werte fiir

H26 Aktion
0 Deaktivieren
1 Aktivieren
Uberschreitet die von dem PTC-Thermistor erfasste Spannung den
Erkennungswert, wird die Motorschutzfunktion (Alarm OH4 ) ausgelost und
der Umrichter geht in einen Alarm-Stoppzustand.
2 Aktivieren

Uberschreitet die von dem PTC-Thermistor erfasste Spannung den
Erkennungswert, wird ein Motoralarmsignal ausgegeben und der Umrichter
lauft weiter.

Sie miissen den Motoriiberhitzungsschutz (THM) vorab einem der digitalen
Ausgangsanschliisse ~ zuweisen, wodurch der  Thermistor einen
Temperaturalarmzustand erkennen kann (Parameterwert = 56).
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m PTC-Thermistor (Pegel) (H27)

Gibt den Erkennungswert (in Volt) fiir die vom PTC-Thermistor gemessene Temperatur an.
- Einstellbereich: 0,00 bis 5,00 (V)

Die Temperatur, bei der der Uberhitzungsschutz aktiviert wird, hiingt von der Kennlinie des
PTC-Thermistors ab. Der Innenwiderstand des Thermistors &ndert sich bei der

Alarmtemperatur stark. Der Erkennungswert (Spannung) wird auf der Basis der
Innenwiderstandséanderung angegeben.

PTC thermistor
internal resistance
A

Rp2

Ry

Rp1

Temperature
|

Alarm temperature

Bei einem Widerstand Rp des PTC-Thermistors bei Alarmtemperatur wird der
Erkennungswert (Spannung) V,, tiber folgende Gleichung berechnet. Stellen Sie Parameter
H27 auf das Ergebnis V; ein.

Ersetzen Sie den Innenwiderstand des PTC-Thermistors bei Alarmtemperatur durch Rp, um
V., zu erhalten.

237xR,
237+R,
vV =——P2 __sio0w)
V2 237 xR
1000 + ——
237+R,

SchlieBen Sie den PTC-Thermistor wie nachstehend gezeigt an. Die Spannung, die sich aus
der Teilung der Eingangsspannung an Anschluss [V2] iiber einem Satz interner Widerstinde
ergibt, wird mit der voreingestellten Erkennungsspannung (Parameter H27) verglichen.

PTC thermistor
input (Mode)

(H26)
j/ 0
Comparatorﬂ/z1 OH4

o2~ Do

PTC
thermistor

Detection level 1

0 (V)
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H30

Serielle Verbindung (Betriebsartenwahl)

Siehe y98.

H30 und y98 geben die Quellen eines Frequenzsollwerts und Startbefehls -- "Umrichter
selbst” und "Computer oder SPS iiber RS485-Kommunikationsverbindung (Standard oder
Option) oder Feldbus (Option) an." H30 ist fiir die RS485-Kommunikationsverbindung; y98

fiir den Feldbus.

Mit der Kommunikationsverbindungsfunktion konnen Sie die Betriebsinformationen des
Umrichters, die Parameterwerte und die eingestellten Frequenzbefehle iiberwachen und
Laufbefehle von einer entfernten Stelle aus abgeben.

(LE)
OFF|
re- 15,18 - -- PR . Selected
Inside Inverter +——Q O QO o} Command
l ' ' l ON
RS485 Communications____ | y ,
(Brandat il : : ‘-=-=-=-- Ifno (LE) is assigned,
RS485 Com?g%gisfg:gs)_:_o ‘. the Command Source will be selected
A y By | by H30 and/or y98.
FieldBus """~~~ y y
(Option)

Befehlsquellen einstellbar

Befehlsquellen

Beschreibung

Umrichter selbst

Quellen auer RS485-Kommunikationsverbindung und

Feldbus

Frequenzbefehlsquelle: Angegeben durch FO1 und C30
oder Festfrequenzbefehl

Laufbefehlquelle: Uber Bedienteil oder digitale

Eingangsanschliisse

Uber RS485-Kommunikations-
verbindung (Standard)

Uber den zum Anschluss des Bedienteils benutzten

RJ-45-Standardport

Uber RS485-Kommunikations-
verbindung (Optionskarte)

Uber RS485-Kommunikationsverbindung (Optionskarte)

Uber Feldbus (Option)

Uber Feldbus (Option) mit FA-Protokoll, zum Beispiel

DeviceNet oder PROFIBUS-DP

Durch H30 angegebene Befehlsquellen

Werte fiir

H30 Frequenzbefehl Laufbefehl

0 Umirichter selbst (FO1/C30) Unmrichter selbst (F0O2)

1 Uber RS485-Kommunikations- .
verbindung (Standard) Umrichter selbst (F02)

2 . Uber RS485-Kommunikations-
Unmrichter selbst (FO1/C30) verbindung (Standard)

3 Uber RS485-Kommunikations- Uber RS485-Kommunikations-
verbindung (Standard) verbindung (Standard)

4 Uber RS485-Kommunikations- .
verbindung (Optionskarte) Unmrichter selbst (F02)

5 Uber RS485-Kommunikations- Uber RS485-Kommunikations-
verbindung (Optionskarte) verbindung (Standard)

6 . Uber RS485-Kommunikations-
Unmrichter selbst (FO1/C30) verbindung (Optionskarte)

7 Uber RS485-Kommunikations- Uber RS485-Kommunikations-
verbindung (Standard) verbindung (Optionskarte)

8 Uber RS485-Kommunikations- Uber RS485-Kommunikations-

verbindung (Optionskarte)

verbindung (Optionskarte)

121

H313Nvdvd




Durch y98 angegebene Befehlsquellen

We;tgegfiir Frequenzbefehl Laufbefehl
0 Wert H30 folgen Wert H30 folgen
1 Uber Feldbus (Option) Wert H30 folgen
2 Wert H30 folgen Uber Feldbus (Option)
3 Uber Feldbus (Option) Uber Feldbus (Option)

Kombination von Befehlsquellen

Frequenzbefehlsquelle
Uber RS485- Uber RS485-
Unmrichter Kommunikations- | Kommunikations Uber Feldbus
selbst Verbindung Verbindung (Option)
(Standard) (Optionskarte)
H30=0 H30=1 H30=4 H30=0 (1 oder
Umrichter selbst y98 =0 y98 =0 y98=0 4)
y98=1
Uber 485- H30=2 H30=3 H30=5 H30=2
o y98=0 y98=0 y98=0 (3 oder 5)
Kommunikations- y98=1
= Verbindung
s
S
% (Standard)
E Uber 485- H30=6 H30=7 H30=8 H30=6
= o y98 =0 y98 =0 y98=0 (7 oder 8)
1 | Kommunikations- y98=1
Verbindung
(Optionskarte)
- H30=0 H30=1 H30=4 H30=0
Ub(‘g Iiféff)’us (2 oder 6) (3 oder 7) (5 oder 8) (1 bis 8)
P y98 =2 y98 =2 y98 =2 y98 =3

Einzelheiten siehe Kapitel 4 "BLOCKDIAGRAMME FUR STEUERLOGIK" und
RS485-Kommunikation, Anwenderhandbuch (MEH448a) oder
Feldbusoption-Anweisungshandbuch.

* Die Einstellungen der Parameter H30 und y98 sind wirksam, wenn der Anschlussbefehl
(LE) einem digitalen Eingangsanschluss zugewiesen ist und dieser Anschluss EIN ist. Ist
der Anschluss AUS, sind die Einstellungen dieser Funktionen unwirksam und die vom
Umrichter selbst angegebenen Frequenzsollwerte und Startbefehle iibernehmen die

Kontrolle.

H42

Kapazitat des Zwischenkreiskondensators

H42 zeigt die gemessene Kapazitit des Zwischenkreiskondensators (Speicherkondensator)
an.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

H43 Gesamtbetriebszeit des Liifters

H43 zeigt die Gesamtbetriebszeit des Liifters an.
H47 Anfangskapazitiat des Zwischenkreiskondensators

H47 zeigt den Anfangswert des Zwischenkreiskondensators (Speicherkondensator) an.
H48 Gesamtbetriebszeit der Kondensatoren auf der Leiterplatte

H48 zeigt die Gesamtbetriebszeit des Kondensators auf der Leiterplatte an.
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H49

Motorfangfunktionen (Zeit flr automatische Suche nach
Motoraustrudeldrehzahl)

H49 gibt die Abstimmzeit an.
- Einstellbereich: 0,0 bis 10,0 (sek.)

H50 Nichtlineares V/f-Muster (Frequenz) Siehe F04.

H51 Nichtlineares V/f-Muster (Spannung) Siehe F05.
Einzelheiten zur Einstellung des nichtlinearen V/f-Musters siehe Beschreibung der Parameter
FO04 und FO5.

H56 Verzogerungszeit fiir Zwangsstopp
Wird (STOP) eingeschaltet, wihrend das Zwangsstoppsignal (STOP) dem digitalen
Eingangsanschluss (Parameterwert = 30) zugewiesen ist, verzogert der Umrichterausgang,
um entsprechend der Einstellung von H56 (Verzogerungszeit fiir Zwangsstopp) zu stoppen.
Hat der Umrichterausgang nach der Verzdgerung gestoppt, geht er in einen Alarmzustand, in
dem der Alarm ER6 angezeigt wird.

H63 Untergrenze (Betriebsartenwahl) Siehe F15 und F16.
Zur Einstellung dieses Parameters siehe Beschreibung der Parameter F15 und F16.

H64 Untergrenze (untere Grenzfrequenz)
Sind Ausgangsstrombegrenzung und/oder Uberlastschutzsteuerung aktiviert, gibt diese
Funktion die Untergrenze der Frequenz an, die sich mit der Grenzwertsteuerung dndern kann.
- Einstellbereich: 0,0 bis 60,0 (Hz)

H69 Automatische Verzégerung

H69  gibt an, ob die  automatische Werte fiir
Verzogerungssteuerung  aktiviert oder deaktiviert H69 Funktion
werden soll. Uberschreitet die regenerative Energie

bei der Verzogerung des Motors den Wert, der vom 0 Deaktivieren
Umrichter verarbeitet werden kann, kann eine

Uberspannungsabschaltung auftreten. Uberschreitet 1 Aktivieren

die  Zwischenkreisspannung  bei  aktivierter
automatischen Verzogerung den (intern fixierten)
Wert fiir den Start der automatischen Verzogerung,
wird die Ausgangsfrequenz so geregelt, dass sie
verhindert, dass die Zwischenkreisspannung weiter
ansteigt. Hierdurch wird die regenerative Energie
unterdriickt.
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_~——— Das Abbremsen kann linger dauern, wenn die automatische Verzogerung aktiviert

ote

ist. Das soll das Drehmoment wihrend der Verzogerung beschrinken und ist daher
nutzlos, wenn es eine Bremslast gibt.

Deaktivieren Sie die automatische Verzogerung, wenn eine Bremseinheit
angeschlossen ist. Es kann vorkommen, dass die automatische
Verzogerungssteuerung zur gleichen Zeit aktiviert wird, wenn auch die Bremseinheit
in Betrieb geht, so dass die Verzogerungszeit schwankt. Ist die eingestellte
Verzogerungszeit zu kurz, steigt die Zwischenkreisspannung des Umrichters schnell
an und demzufolge kann es vorkommen, dass die automatische Verzégerung dem
Spannungsanstieg nicht folgt. Verlingern Sie in einem solchen Fall die
Verzogerungszeit.

Selbst wenn eine Zeitspanne von der 3-fachen Verzdgerungszeit 1 (FO8) verstrichen
ist, nachdem der Umrichter in die automatische Verzégerung eingetreten ist, kann es
Fille geben, in denen der Motor nicht stoppt oder die Frequenz nicht abfillt.
Beenden Sie in diesem Fall die automatische Verzogerung aus Sicherheitsgriinden
zwangsweise und verzogern Sie den Motor entsprechend der eingestellten
Verzogerungszeit. Verldngern Sie auch die Verzogerungszeit.
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Uberlastschutzsteuerung

H70
H70 gibt die Rate an, mit der die Ausgangsfrequenz zur Verhinderung eines
Uberlastungszustands herabgesetzt wird. Unter dieser Steuerung wird eine Abschaltung bei
Uberlastung verhindert, indem die Ausgangsfrequenz des Umrichters herabgesetzt wird, ehe
der Umrichter wegen einer Uberhitzung des Liifters oder Uberlastung des Umrichters
abschaltet (mit einer Alarmmeldung OH7 oder OLU ). Diese Steuerung ist hilfreich bei
Einrichtungen (z.B. Pumpen), bei denen eine Absenkung der Ausgangsfrequenz zu einer
Verringerung der Last fiihrt. Sie ist erforderlich, um den Motor selbst bei niedriger
Ausgangsfrequenz am Laufen zu halten.
Werte fiir .
H70 Funktion
0,00 Abbremsen des Motors iiber die durch FO8 festgelegte Verzogerungszeit
0,01 bis N . N .
100,0 Abbremsen des Motors iiber die Verzogerungsrate 0,01 bis 100,0 (Hz/s)
999 Uberlastschutzsteuerung deaktivieren
r’r‘TjT In Anwendungen, in denen eine Absenkung der Ausgangsfrequenz nicht zu einer
wIR Verringerung der Last fiihrt, ist diese Funktion nutzlos und sollte nicht aktiviert
werden.
H71 Verzogerungseigenschaften
Die Steuerung der Zwangsbremsung wird Werte fiir .
aktiviert, wenn dieser Parameter auf "1" H71 Funktion
(EIN) gesetzt wird. Eine
Uberspannungsabschaltung tritt auf, wenn 0 Deaktivieren
die wihrend der Verzogerung des Motors .
- . . 1 Aktivieren
erzeugte regenerative  Energie  die
regenerative Bremsleistung des
Umnrichters iibersteigt. Die Steuerung der
Zwangsbremsung erhoht den Motorverlust
und das Verzogerungsmoment wéhrend
der Verzogerung.
Not Diese Funktion soll das Drehmoment wihrend der Verzdgerung steuern. Sie hat
SO yeinen Wirkung, wenn es eine Bremslast gibt.
H80 Verstarkungsfaktor zur Unterdriickung der Ausgangsstromschwankung fiir

den Motor

Der den Motor antreibenden Umrichter-Ausgangsstrom kann wegen der Motoreigenschaften
und/oder dem Spiel in der mechanischen Last schwanken. Verdndern Sie den Wert im
Parameter H80, um die Steuerung so anzupassen, dass solche Schwankungen unterdriickt
werden. Eine falsche FEinstellung dieser Verstirkung kann jedoch zu groeren
Stromschwankungen fithren. Andern Sie daher die Standardeinstellung nur, wenn dies notig
ist.

- Einstellbereich: 0,00 bis 0,40
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H92

Weiter laufen (P-Komponente: Verstirkung) Siehe F14.

H93

Weiter laufen (I-Komponente: Zeit) Siehe F15.

Einzelheiten zur Einstellung des Dauerlaufs (P, I) sieche Beschreibung des Parameters F14.

H94

Gesamtbetriebszeit des Motors

Sie konnen die Gesamtbetriebszeit des Motors auf dem Bedienteil sehen. Diese Funktion ist
fiir die Verwaltung und Wartung des mechanischen Systems hilfreich. Mit diesem Parameter
(H94) konnen Sie die Gesamtbetriebszeit des Motors auf jeden gewiinschten Wert einstellen.
Wenn Sie zum Beispiel "0" angeben, konnen Sie die Gesamtbetriebszeit des Motors 16schen.

€Not Die Werte fiir H94 sind in hexadezimaler Schreibweise. Kontrollieren Sie die
ANO® - Gesamtbetriebszeit des Motors auf dem Bedienteil.

H95

Gleichstrombremsung (Bremsreaktionsmodus) (Siehe F20 bis F22).

Zur Einstellung der Gleichstrombremsung siehe Beschreibung der Parameter F20 bis F22.

H96

Prioritat STOP-Taste/Startpriffunktion

"

Der Umrichter kann mit einer funktionellen Kombination von "Prioritit von Taste &« " und

"Startpriifung" betrieben werden.

Werte fiir STOP-Taste Prioritét Startpriiffunktion
H96
0 Deaktivieren Deaktivieren
1 Aktivieren Deaktivieren
2 Deaktivieren Aktivieren
3 Aktivieren Aktivieren

m STOP-Taste Prioritat

Selbst wenn die Laufbefehle von den digitalen Eingangsanschliissen oder iiber die
RS485-Kommunikationsverbindung (Verbindungsoperation) empfangen werden, wird der

Umrichter durch Druck auf die Taste é gezwungen, zu verzogern und den Motor zu stoppen.

Nach dem Stoppen zeigt der LED-Monitor "ER6" an.

m Startpruffunktion

Diese Funktion priift zur Sicherheit, ob irgendwelche Laufbefehle eingeschaltet sind. Wurde
ein Laufbefehl eingeschaltet, erscheint ein Alarmcode "ER6 " auf dem LED-Monitor, ohne
dass der Umrichter anléduft. Dies gilt fiir folgende Situationen:

* Wenn beim Einschalten der Versorgungsspannung zum Umrichters ein Laufbefehl
eingeschaltet war.

« Es wurde bereits ein Laufbefehl eingegeben, wenn die Taste & zum Losen des
Alarmstatus gedriickt wird, oder wenn der Befehl "Alarm riicksetzen" (RST)
(Digitaleingang) eingegeben wird.

* Als die Laufbefehlquelle durch den Befehl "Kommunikationsverbindung freigeben" (LE)
(Digitaleingang) oder "Umschaltung Laufbefehl 2/1" (FR2/FR1) umgeschaltet wurde, war
an der neuen Quelle bereits ein Laufbefehl eingeschaltet.
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Alarmdaten loschen

H97
H97 16scht die Informationen wie Alarmvorgeschichte und Daten zum Zeitpunkt des
Auftretens eines Alarms, einschlieBlich Alarmen, die wihrend Kontrolle oder Einstellung der
Maschinen auftraten. Die Daten werden dann in einen normalen Zustand ohne Alarm
zuriickgefiihrt.
Zum Loschen der Alarminformationen miissen die Tasten §= und ¢~ gleichzeitig gedriickt
werden.
Werte fiir .
H97 Funktion
0 Deaktivieren
1 Alles 16schen
(Dieser Wert 16scht alle gespeicherten Alarmdaten und geht auf "0" zuriick.)
H98 Schutz-/Wartungsfunktion Siehe F26.

H98 gibt an, ob (a) automatische Absenkung der Taktfrequenz, (b) Schutz gegen
Eingangs-Phasenverlust, (c) Schutz gegen Ausgangs-Phasenverlust und (d) Beurteilung der
Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators, sowie die Anderung der Beurteilungskriterien
der Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators und die Auswahl der Bearbeitung der
Erkennung der DC-Liiftersperre in einer Kombination aktiviert oder deaktiviert werden
sollen.

Automatische Absenkung der Taktfrequenz

Sie miissen so weit wie moglich verhindern, dass wichtige Maschinen gestoppt werden.
Selbst wenn der Umrichter wegen zu groBer Last, anomaler Umgebungstemperatur oder
einer Storung im Kiihlsystem iiberlastet oder sein Kiihlkorper iiberhitzt ist, senkt der
Umirichter iiber diese Funktion die Taktfrequenz, um ein Abschalten zu verhindern (OH,
OH3 oder OLU ). Beachten Sie, dass sich bei Aktivierung dieser Funktion das
Motorgerdusch erhoht.

Schutz gegen Verlust der Eingangsphase ( Lin )

Wird bei dem am Leistungsteil angeschlossenen Gerit eine durch einen Phasenverlust oder
eine Unsymmetrie in der 3-phasigen Versorgungsspannung des Umrichters verursachte
tiberméBig hohe Belastung erkannt, wird durch diese Funktion der Umrichter gestoppt und
ein Alarm ( Lin angezeigt.

@Note In .Konfigur'fitionen, bei denen nur eine leichte Last angetrieben oder eine

" Zwischenkreisdrossel angeschlossen ist, kann wegen der relativ kleinen Belastung
des am Leistungsteil angeschlossenen Gerits ein Phasenverlust oder eine
Unsymmetrie der Phasen unerkannt bleiben.

Schutz gegen Verlust der Ausgangsphase (OPL. Ausgangsphasenverlust)

Wird bei laufendem Umrichter ein Phasenverlust im Ausgang erkannt, stoppt diese Funktion
den Umrichter und zeigt einen Alarm OPL an. Wird im Umrichter-Ausgangskreis ein
Leistungsschalter eingebaut, sind alle Phasen verloren, wenn der Leistungsschalter wihrend
des Betriebs abschaltet. In einem solchen Fall funktioniert diese Schutzfunktion nicht.

Einstellen der Lebensdauer-Beurteilungskriterien fiir den Zwischenkreiskondensator

Hier konnen Sie die Kriterien fiir die Beurteilung der Lebensdauer des
Zwischenkreiskondensators (Speicherkondensator(en)) zwischen Werkseinstellung und Threr
eigenen Auswahl umstellen.

rﬁﬁ'_;_ Messen und bestétigen Sie den Referenzwert, ehe Sie eigene Kriterien angeben.
N9 Einzelheiten siche FRENIC-Eco Bedienungshandbuch (INR-S147-1059-E) Kapitel

7, "WARTUNG UND INSPEKTION".
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Beurteilung der Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators

Durch die Messung der fiir die Entladung nach dem Abschalten bendtigten Zeit wird
bestimmt, ob der Zwischenkreiskondensator (Speicherkondensator) die Grenze seiner
Lebensdauer erreicht hat. Die Entladezeit wird bestimmt {iber die Kapazitit des
Zwischenkreiskondensators und der Last im Umrichter. Schwankt die Last im Umrichter
erheblich, kann die Entladedauer nicht genau gemessen werden und es kann daher
filschlicherweise angenommen werden, dass der Kondensator die Grenze seiner
Lebensdauer erreicht hat. Zur Vermeidung eines solchen Fehlers konnen Sie die Beurteilung
der Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators deaktivieren.

Die Last kann in folgenden Fillen erheblich schwanken. Deaktivieren Sie die Beurteilung der
Lebensdauer wihrend des Betriebs und fiihren Sie die Messung mit Beurteilung entweder
unter geeigneten Bedingungen wihrend der regelmifigen Wartung oder unter den
tatsdchlichen Gebrauchsbedingungen durch.

* Der Hilfseingang fiir Steuerspannung wird benutzt.
¢ Es wird eine Zusatzkarte oder ein Multifunktions-Bedienteil benutzt.

e Ein weiterer Umrichter oder ein weiteres Gerit (z.B. ein PWM-Umrichter) ist an den
Anschliissen des Zwischenkreisbusses angeschlossen.

Einzelheiten siche FRENIC-Eco Bedienungshandbuch (INR-S147-1059-E) Kapitel 7,
"WARTUNG UND INSPEKTION".

Erkennung von DC-Liiftersperre (Serie 200 V: 45 kW oder mehr; Serie 400 V: 55 kW oder
mehr)

Ein Umrichter mit 45 kW oder mehr (Serie 200 V) oder mit 55 kW oder mehr (Serie 400 V)
ist mit einem eingebauten DC-Liifter fiir Umluft ausgestattet. Erkennt der Umrichter, dass der
DC-Liifter wegen einer Storung oder einer anderen Ursache nicht arbeitet, konnen Sie
entweder den Umrichterbetrieb weiter laufen lassen oder in den Alarmzustand iibergehen.

Eintritt in Alarmzustand: Der Umrichter gibt den Alarm OH7 aus und lisst den Motor bis
zum Anhalten auslaufen.

Betrieb fortsetzen: Der Umrichter geht nicht in den Alarmmodus und setzt den Betrieb des
Motors fort.

Beachten Sie aber, dass der Umrichter unabhéngig von Ihrer Einstellung die Signale (OH)
und (LIFE) an den Transistorausgangsanschliissen einschaltet, wenn eine Sperre des
DC-Liifters erkannt wird.

~——— Ist die EIN/AUS-Steuerung des Liifters aktiviert (HO6 = 1), kann der Liifter je nach

_@le Betriebszustand des Umrichters anhalten. In diesem Fall wird die Erkennung der
DC-Liiftersperre als normal erachtet (d.h. der Liifter wird normalerweise vom
Befehl "Liifter stoppen” gestoppt), so dass der Umrichter das ausgegebene Signal
(LIFE) oder (OH) abschalten oder die Aufhebung des Alarms OH7 aktivieren kann,
selbst wenn der interne DC-Liifter fiir Umluft wegen einer Storung o.4. gesperrt ist.
(Wird der Umrichter in diesem Zustand gestartet, gibt er automatisch den Befehl
zum Betrieb des Liifters aus. Der Umrichter erkennt dann, dass der DC-Liifter
gesperrt ist und schaltet den Ausgang (LIFE) oder (OH) ein, oder geht in den
Alarmzustand OH1.)
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Beachten Sie, dass durch die hohe Temperatur im Umrichter die Lebensdauer der
Elektrolytkondensatoren auf der Platine verkiirzt werden kann, wenn der Umrichters iiber
einen lingeren Zeitraum bei gesperrtem Liifter betrieben wird. Kontrollieren Sie das Signal
(LIFE) usw. und ersetzen Sie einen defekten Liifter so schnell wie moglich.

Um die Werte des Parameters H98 einzustellen, weisen Sie den einzelnen Bits (insgesamt 6
Bits) Funktionen zu und stellen Sie sie im Dezimalformat ein. Die nachstehende Tabelle fiihrt

die den einzelnen Bits zugeordneten Funktionen auf.

Bit Bit 5 Bit4 Bit3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Einstellen der
DC- Beurteilung der Lebens.dauer— . Ausgangs- | Eingangs- Taktfrequenz
Funktion ) Lebensdauer des| Beurteilungskrit | Phasenver | Phasenver automatisch
Liiftersperre | Zwischenkreisk | erien von lust lust senken
erkennen ondensators Zwischenkreisk |erkennen |erkennen
ondensator
Wert =0 | Eintritt Deaktivieren | Werks- Deaktivie | Deaktivi | Deaktivieren
in Einstellung ren eren
Alarmzust verwenden
and
Wert = 1 Betrieb Aktivieren Anwender- Aktiviere | Aktiviere | Aktivieren
fortsetzen Einstellung n n
benutzen
Beispiel Eintritt Aktivieren (1) | Werks- Deaktivie | Aktiviere | Aktivieren (1)
Dezimal- |in Einstellung ren (0) n (1)
ausdruck | Alarmzust verwenden (0)
(19) and (0)
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

. PARAMETER

Umwandlungstabelle (dezimal/binér)
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9.2.6 J-Codes (Anwendungsfunktionen)

Jo1 PID-Regelung (Betriebsartenauswahl)
J02 PID-Regelung (Auswahl Sollwertvorgabe)
J03 PID-Regelung (P-Anteil / Verstarkung)
Jo4 PID-Regelung (I-Anteil / Integralzeit)

J05 PID-Regelung (D-Anteil / Differentialzeit)
J06 PID-Regelung (Geberfilter)

Bei der PID-Regelung wird der Zustand des Regelobjekts von einem Sensor oder dhnlichen
Gerit erfasst und mit dem Sollwert verglichen (z.B. Temperatursollwert). Gibt es einen
Unterschied zwischen den beiden Werten, greift die PID-Regelung so ein, dass der
Unterschied minimiert wird. Dies ist ein geschlossenes Regelungsssystem, das die geregelte
Variable anpasst (Riickfithrungswert). Die PID-Regelung gilt fiir eine Prozessregelung wie
Durchflussregelung und Temperaturregelung (siehe nachstehendes Blockschaltbild).

Ist die PID-Regelung aktiviert (JO1 =1 oder 2), wird die Frequenzsteuerung des Umrichters
vom Antriebsfrequenz-Sollwertsgeneratorblock zum PID-Frequenz-Sollwertgeneratorblock
umgeschaltet.

Einzelheiten sieche Abschnitt 4.8 "PID-Frequenzsollwertgenerator".

PID s, W2 [ p L Y Drive Control . _ Controlled
commanded e ' 4 saction target value
value - _
— ‘ [ l[——'
o |
Feedback
m Betriebsartenwahl (JO1)
JO1 stellt die PID-Regelfunktion ein. Werte fiir JO1 Funktion
0 PID-Regelung
deaktivieren
1 PID-Regelung
aktivieren (Normalbetrieb)
2 PID-Regelung
aktivieren (Inversbetrieb)

- Da Normalbetrieb oder Inversbetrieb gegen den Ausgang der PID-Regelung eingestellt
werden kann, konnen Sie eine Feinabstimmung von Motordrehzahl und Drehrichtung
gegen den Unterschied zwischen Sollwert und Riickfithrungswert durchfiihren. Die
FRENIC-Eco Umrichter konnen somit fiir viele verschiedene Anwendungen verwendet
werden (z.B. Klimaanlagen). Mit dem  Anschlussbefehl "Umschalten
Normalbefehl/Inversbefehl" (IVS) kann auch die Betriebsart zwischen normal und invers
umgeschaltet werden.

Einzelheiten zur Zuweisung des Befehls (IVS) siehe Parameter EO1 bis E0S.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

Auswahl der Riickfithrungsanschliisse

Legen Sie zur Riickfithrungsregelung die Anschliisse entsprechend dem Sensorausgangstyp
fest.

* Verwenden Sie den Stromeingangsanschluss [C1] des Umrichters, wenn es sich beim
Sensor um einen Stromausgangstyp handelt.

* Verwenden Sie den Spannungseingangsanschluss [12] oder [V2] des Umrichters, wenn es
sich beim Sensor um einen Spannungsausgangstyp handelt.

Einzelheiten siehe Beschreibung der Parameter E61 bis E63.

Der Regelbereich fiir die PID-Regelung wird intern mit 0% bis 100% eingestellt. Legen Sie
fr den  vorgegebenen Riickfiihrungseingang den Regelbereich iiber die
Verstirkungseinstellung fest.

Liegt der Sensorausgang zum Beispiel im Bereich zwischen 1 und 5 V:
* Benutzen Sie Anschluss [12], da es sich um einen Spannungseingang handelt.

* Beispiel der Verstiarkungseinstellung
Stellen Sie die Verstiarkung (C32) auf 200% ein, so dass der Maximalwert (5 V) des
externen Sensorausgangs 100% entspricht. Beachten Sie, dass der Eingangswert fiir
Anschluss [12] 0 - 10 V entsprechend O - 100% betrégt. Es sollte daher ein
Verstirkungsfaktor von 200% (= 10 V + 5 x 100) angegeben werden. Beachten Sie auch,
dass keine Biaseinstellung auf die Riickfithrungsregelung angewandt werden darf.

Feedback
[ |
100% f---===------ oo >
¥ e "
e
' -
. -
b
vt
./ i
&
L
Al ; i
0% ' “— [nput at terminal [12]
ov 5V oV

m Fernsteuer-Prozessbefehl (J02)
JO2 gibt die Quelle an, um den Fithrungswert (SV) unter PID-Regelung einzustellen.

Werte fiir Funktion
JO2

Bedienteil

Mit der Taste ¢ / » auf dem Bedienteil und zusammen mit den
Anzeigekoeffizienten E40 und E41 kénnen Sie den PID-Prozesssollwert als 0
bis 100% des einfach verstindlichen umgewandelten Sollwertformats
angeben (z.B. Temperatur und Druck). Einzelheiten zur Arbeitsweise
siche Kapitel 3~ "BEDIENUNG UBER DAS BEDIENTEIL".

PID-Prozesssollwert 1 (Anschliisse [12], [C1], [V2])

1 Zusitzlich zu JO2 miissen auch zahlreiche analoge Einstellungen (Parameter
E61, E62 und E63) PID-Prozessbefehl 1 auswihlen. Einzelheiten siche
Parameter E61, E62 und E63.

AUFWARTS- und ABWARTS-Befehl.

Mit dem AUFWARTS- (UP) oder ABWARTS- (DOWN) Befehl und
zusammen mit den Anzeigekoeffizienten E40 und E41 konnen Sie den
PID-Prozesssollwert als 0 bis 100% angeben. Zusitzlich zur Einstellung von
3 JO2 auf "3" miissen Sie auch die Funktionsauswabhl fiir die Anschliisse EO1 bis
EO05 ([X1] bis [X5]) den Befehlen AUFWARTS (UP) und ABWARTS
(DOWN) zuweisen (Parameterwerte = 17, 18). Einzelheiten zu der
Funktionsweise von (UP)/(DOWN) siehe Zuweisung der Befehle
AUFWARTS (UP) und ABWARTS (DOWN).

Befehl Gber Kommunikationsverbindung

Verwenden Sie den Parameter (S13) fiir PID-Prozesssollwert iiber die
4 Kommunikationsverbindung: die Ubertragungsdaten von 20000 (dezimal)
sind gleich 100% (max. Frequenz) des Prozesssollwerts. Einzelheiten zu
Kommunikationsformat usw. siehe RS485-Kommunikation,
Anwenderhandbuch (MEH448a).
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= Anders als bei der Prozesssollwertsauswahl iiber Parameter JO2 kann die durch den
ANote A pschlussbefehl (SS4) angegebene Festfrequenz (C0O8 = 4) auch als Voreinstellwert
fiir den PID-Prozesssollwert ausgewihlt werden.
Berechnen Sie die Einstelldaten des Prozessbefehls mit nachstehender Gleichung.
Prozesssollwert (%) = (voreingestellte Festfrequenz) + (Maximalfrequenz) x 100

Einstellbereich fiir PID-Prozesssollwertvorgabe (nur fiir Analogeingang)

Der Regelbereich fiir die PID-Regelung wird intern mit 0% bis 100% eingestellt. Wenn Sie
einen Analogeingang als PID-Prozesssollwertvorgabe verwenden, miissen Sie daher den
Bereich des PID-Prozesssollwerts vorab einstellen. Wie bei der Frequenzeinstellung konnen
Sie durch Einstellung von Verstirkung und Bias die Beziehung zwischen Prozesssollwert
und Analogeingangswert beliebig abbilden.

L[] Einzelheiten siehe Beschreibung der Parameter , , , , s , ,
L] Einzelhei iehe Beschreibung der P C32, C34, C37, C39, C42, C44, C51
und C52.

Beispiel) Abbildung des Bereichs 1 bis 5 V an Anschluss [12] auf 0 bis 100%

Process command

4

100%
Gain (C32) = 100%

Gain reference point (C34) = 50%
Bias value (C51)= 0%

Bias reference point (C52)= 10%

0% : :
AVERY 5V 10V

= Terminal input [12]

PID-Anzeigekoeffizient und Uberwachung

Stellen Sie zur Uberwachung des PID-Prozesssollwerts und dessen Riickfiithrungswerts den
Anzeigekoeffizienten so ein, dass der angezeigte Wert in einfach verstindliche Zahlenwerte
des Prozessfiithrungswerts (z.B. Temperatur) umgewandelt wird.

Ij;inzelheiten zu Anzeigekoeffizienten siehe Parameter E40 und E41, Einzelheiten zur
Uberwachung siehe E43.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

m Verstarkung (JO3)
JO3 gibt die Verstédrkung fiir den PID-Prozessor an.
- Einstellbereich: 0,000 bis 30,000 (Vielfaches)

P-Verhalten (Proportionalverhalten)

Ein Vorgang, bei dem eine Stellgroe MV (Ausgangsfrequenz) proportional zur Abweichung
ist, wird P-Verhalten genannt. Es wird eine Stellgrole ausgegeben, die proportional zur
Abweichung ist. Die Stellgrofe kann aber die Abweichung nicht allein beseitigen.

Die Verstirkung ist der Wert, der den Systemreaktionswert gegen die Abweichung im
P-Verhalten festlegt. Eine Erhohung der Verstirkung beschleunigt die Reaktion, ein zu hoher
Verstirkungswert kann zu Schwingungen fiihren. Eine Reduzierung der Verstarkung macht
die Reaktion langsamer.

I
Deviation

Time

My

Time

m Integralzeit (J04)
JO4 gibt die Integrationszeit fiir den PID-Prozessor an.
- Einstellbereich: 0,0 bis 3600,0 (sek)

0,0 bedeutet, dass die Integralkomponente wirkungslos ist.

I-Verhalten (Integralverhalten)

Ein Vorgang, bei dem die Anderungsgeschwindigkeit einer StellgroBe MV
(Ausgangsfrequenz) proportional zum Integralwert der Abweichung ist, wird I-Verhalten
genannt. Es wird eine Stellgroe ausgegeben, die die Abweichung integriert. Das I-Verhalten
ist daher wirksam, den Riickfiithrungswert in die Nédhe des Sollwertes zu bringen. Bei
Systemen, deren Abweichung sich schnell dndert, bringt dieses Verhalten keine schnelle
Reaktion.

Die Wirksamkeit des I-Verhaltens wird durch die Integralzeit als Parameter ausgedriickt, d.h.
den Wert JO4. Je lidnger die Integralzeit, desto langsamer die Reaktion. Die Reaktion auf
externe Schwankungen wird auch langsam. Je kiirzer die Integralzeit, desto schneller die
Reaktion. Wird die Integralzeit jedoch zu kurz eingestellt, neigt der Umrichter zu
Schwingungen gegen die externen Schwankungen.

4
Devialion
: Time
i |
MV h
l
Time
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m Differentialzeit (J05)
JOS gibt die Differentialzeit fiir den PID-Prozessor an.
- Einstellbereich: 0,00 bis 600,00 (sek)

0,0 bedeutet, dass die Differentialkomponente wirkungslos ist.

D-Verhalten (Differentialverhalten)

Ein Vorgang, bei dem die StellgroBe MV (Ausgangsfrequenz) proportional zum
Differentialwert der Abweichung ist, wird D-Verhalten genannt. Es wird eine Stellgrofle
ausgegeben, die die Abweichung differenziert. Das D-Verhalten ldsst den Umrichter schnell
auf eine schnelle Anderung der Abweichung reagieren.

Die Wirksamkeit des D-Verhaltens wird durch die Differentialzeit als Parameter ausgedriickt,
d.h. den Wert JO5. Die Einstellung einer langen Differentialzeit unterdriickt rasch
Schwingungen, die beim Auftreten einer Abweichung durch das P-Verhalten verursacht
wurden. Eine zu lange Differentialzeit erhoht die Schwingneigung des Umrichterausgangs.
Eine zu kurze Differentialzeit schwicht die Unterdriickungswirkung bei Auftreten einer
Abweichung.

Daviation

Time

My

Die kombinierte Verwendung von P-, I- und D-Verhalten wird nachstehend beschrieben.

(1) PI-Regelung

PI-Regelung, eine Kombination von P- und I-Verhalten, wird allgemein zur Minimierung der
durch das P-Verhalten verursachten Restabweichung verwendet. Die PI-Regelung wirkt so,
dass sie immer die Abweichung minimiert, selbst wenn sich ein Sollwert dndert oder die
externe StorgroBe stetig auftritt. Je ldnger die Integralzeit, desto langsamer die
Systemreaktion auf schnell verdnderliche Grofen.

Das P-Verhalten kann allein fiir Lasten mit einem sehr groflen Anteil an
Integralkomponenten verwendet werden.

(2) PD-Regelung

Bei der PD-Regelung erzeugt die Regelung bei Auftreten einer Abweichung zur
Unterdriickung einer Abweichungserhohung schnell eine hohere Stellgrole als bei
D-Regelung allein. Geht die Abweichung zuriick, geht auch das P-Verhalten zuriick.

Eine Last, die die Integralkomponente im geregelten System enthilt, kann wegen des
Verhaltens der Integralkomponente schwingen, wenn nur ein P-Regler verwendet wird.
Verwenden Sie in einem solchen Fall die PD-Regelung, um die durch das P-Verhalten
Schwingung zu reduzieren und das System stabil zu halten. Das heifit, PD-Regelung wird bei
Systemen angewandt, die keine Bremsvorgénge enthalten.

(3) PID-Regelung

PID-Regelung  wird durch die Kombination von P-Verhalten mit der
Abweichungsunterdriickung des I-Reglers und der Schwingungsunterdriickung des
D-Reglers realisiert. PID-Regelung ergibt minimale Regelabweichung, hohe Genauigkeit
und hohe Stabilitét.

Insbesondere ist die PID-Regelung wirksam in einem System mit einer langen Reaktionszeit
auf das Auftreten von Abweichungen.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

Stellen Sie die Werte der PID-Parameter in den nachstehend beschriebenen Schritten ein.

Es wird dringend empfohlen, dass Sie bei der Einstellung des PID-Regelwertes die
Systemantwort mit einem Oszilloskop oder dhnlichem beobachten. Wiederholen Sie den
folgenden Vorgang, um fiir jedes System die optimale Losung zu finden.

- Erhohen Sie den Wert von JO3 (P (Verstirkung) der PID-Regelung innerhalb des Bereichs,
in dem das Riickfiihrsignal nicht schwingt.

- Verkleinern Sie den Wert von J04 (I (Integralzeit) der PID-Regelung innerhalb des
Bereichs, in dem das Riickfiihrsignal nicht schwingt.

- Erhohen Sie den Wert von JO5 (D (Differentialzeit) der PID-Regelung innerhalb des
Bereichs, in dem das Riickfiihrsignal nicht schwingt.

Die Verbesserung der Systemantwort wird nachstehend dargestellt.
1) Unterdriicken von Uberschwingern

Erhohen Sie den Wert von J04 (Integralzeit) und verkleinern Sie den von
JO5 (Differentialzeit)

Controlled
i, —
\/ V

Natural

Response [-----=-=---

Time

2) Schnelle Stabilisierung (geringes Uberschwingen zulissig)

Verkleinern Sie den Wert von JO3 (Verstirkung) und erhohen Sie den von
JO5 (Differentialzeit)

Controlled

Responseg === o=

Natural

-

Time

3) Unterdriickung von Schwingungen, die lidnger als die durch J04 angegebene
Integrationszeit sind

Erhohen Sie den Wert von JO4 (Integralzeit)

Controlled

Response l /\ /
N

Nalural

-

Time
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4) Unterdriickung von Schwingungen, deren Periode ungefihr der fiir Parameter
JOS (Differentialzeit) eingestellten Zeit entspricht

Verkleinern Sie den Wert von JO5 (Differentialzeit)
Verkleinern Sie den Wert von JO3 (Verstarkung), wenn das Schwingen selbst dann nicht
unterdriickt werden kann, wenn die Differentialzeit auf O sek eingestellt wird.

Controlled

s, I
st

RESpDﬂSB it b e

Natural

Time

m Rickfihrungsfilter (JO6)
JO6 gibt die Zeitkonstante des Filters fiir die Riickfiihrsignale unter PID-Regelung an.
- Einstellbereich: 0,0 bis 900,0 (sek)

- Diese Einstellung wird zur Stabilisierung der PID-Regelschleife verwendet. Bei einer zu
groflen Zeitkonstante wird die Systemreaktion langsam.

J10

PID-Regelung (Anti-Reset Windup)

J10 unterdriickt das Uberschwingen bei Regelungen mit PID-Prozessor. So lange die
Abweichung zwischen Riickfilhrwert und PID-Prozesssollwert auflerhalb des
voreingestellten Bereichs liegt, hilt der Integrator seinen Wert und fiihrt keine Integration
durch.

- Einstellbereich: 0,0 bis 200,0 (%)

PID feedback value (FV)
A In this range, integration
does not take place.
[
PID Pr;oce!ss ?g\r?)mand 1 J10 Av } In this range, integration
pre-set value ! takes place.
b0 A~ 2
In this range, integration
does not take place.
Time
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

J11 PID-Regelung (Alarmausgang einstellen)
J12 PID-Regelung (oberer Grenzwertalarm (AH))
J13 PID-Regelung (unterer Grenzwertalarm (AL))

Im Zusammenhang mit PID-Regelung konnen zwei Arten von Alarmsignalen ausgegeben
werden: Absolutwert-Alarm und Abweichungsalarm. Sie miissen den PID-Alarmausgang
(PID-ALM) einem der digitalen Ausgangsanschliisse zuweisen (Parameterwert = 42).

m PID-Regelung (Alarmausgang einstellen) (J11)
Gibt den Alarmtyp an. In der nachstehenden Tabelle sind alle im System verfiigbaren Alarme

aufgelistet.
Werte fiir J11 Alarm Beschreibung
0 Solange PV < AL oder AH < PV, (PID-ALM) ist
EIN.
Absolutwert-
Al | I . PID feng\?ack
arm |
PID control PID control vayle {F¥)
(Lower limit (Upper limit
alarm (AL)) alarm (AH))
(J13) (J12)
1 Absolutwert- Wie oben (mit Halten)
Alarm (mit Halten)
2 Absolutwert-Alarm | Wie oben (mit Verriegelung)
(mit Verriegelung)
3 Absolutwert-Alarm | Wie oben (mit Halten und Verriegelung)
(mit Halten und
Verriegelung) g
4 Solange PV < SV - AL oder SV + AH < PV, g
(PID-ALM) ist EIN. =
m
PID control PID control H
: B (Lower limit (Upper limit
Abweichungs-Alarm alarm (AL)) alarm (AH)) ny)
(J13) o (d12)
| __”—1__; PID feedback
! value (PV)
PID process
command
value (SV)
5 Abweichungsalarm | Wie oben (mit Halten)
(mit Halten)
6 Abweichungs-Alarm | Wie oben (mit Verriegelung)
(mit Verriegelung)
7 Abweichungsalarm | Wie oben (mit Halten und Verriegelung)
(mit Halten und
Verriegelung)

Halten: Bei der Einschaltsequenz wird der Alarmausgang AUS (deaktiviert) gehalten, selbst
wenn die liberwachte Grofle innerhalb des Alarmbereichs liegt. Der Alarm wird
aktiviert, sobald er den Alarmbereich verldsst und wieder dahin zuriickkehrt.

Verriegelung: Sobald die iiberwachte GroBe in den Alarmbereich kommt und der Alarm
eingeschaltet wird, bleibt der Alarm EIN, selbst wenn die Grofle den Alarmbereich
verldsst. Um die Verriegelung aufzuheben, miissen Sie ein Riicksetzen durchfiihren.
Verwenden Sie hierzu die Taste & oder schalten Sie den Anschlussbefehl (RST)
EIN, usw. Das Riicksetzen kann auf die gleiche Weise wie das Riicksetzen eines
Alarms durchgefiihrt werden.
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m PID-Regelung (oberer Grenzwertalarm (AH)) (J12)
Gibt die Obergrenze des Alarms (AH) in Prozent (%) des Prozesswertes an.

m PID-Regelung (unterer Grenzwertalarm (AL)) (J13)
Gibt die Untergrenze des Alarms (AL) in Prozent (%) des Prozesswertes an.

Der angezeigte Wert (%) ist das Verhiltnis des oberen/unteren Grenzwerts zum
Skalenendwert (10 V oder 20 mA) des Riickfithrungswerts (bei einer Verstirkung
von 100%).

Oberer Grenzwert (AH) und unterer Grenzwert (AL) gelten auch fiir die folgenden Alarme.

Note
Note

Behandlung des Alarms:
Alarm Beschreibung Alarmausgang Parametereinstellun
einstellen (J11) g

Oberer Grenzwert EIN wenn AH < PV Absolutwert- J13 (AL)=0
(absolut)

Alarm
Unterer Grenzwert EIN wenn PV < AL J12 (AH) = 100%
(absolut)
Oberer Grenzwert EIN wenn SV + AH < PV J13 (AL) = 100%
(Abweichung) .

Abweichungs

Unterer Grenzwert EIN wenn PV < SV - AL Al J12 (AH) = 100%
(Abweichung) arm
Oberer/unterer EIN wenn ISV - PVI> AL J13 (AL) =J12 (AH)
Grenzwert
(Abweichung)
Obere/untere EIN wenn SV - AL < PV AbweichungsAlar | (DO) invertiert
Bereichsgrenze <SV+AL m
(Abweichung)
Obere/untere EIN wenn AL < PV < AH Absolutwert- (DO) invertiert
Bereichsgrenze
(absolut) Alarm
Obere/untere EIN wenn SV - AL<PV | AbweichungsAlar |(DO) invertiert
Bereichsgrenze <SV +AH m
(Abweichung)

J15 PID-Regelung (Stoppfrequenz fiir geringen Volumenstrom)
J16 PID-Regelung (Stopp-Wartezeit geringer Volumenstrom)
J17 PID-Regelung (Anlauffrequenz)

Diese Parameter geben die Werte fiir den Stopp bei geringen Volumenstrom in der
Pumpensteuerung an, eine Funktion, die den Umrichter stoppt, wenn der Austrittsdruck steigt
und dadurch der Wasservolumenstrom fillt.

m Stoppfunktion geringer Volumenstrom

Wird bei steigendem Systemdruck die Referenzfrequenz (Ausgang des PID-Reglers) ldnger
als die Stopp-Wartezeit (J16) unter die Stoppfrequenz fiir geringen Volumenstrom (J15)
abgesenkt, verzogert der Umrichter mit der eingestellten Tieflauframpe (FO8) auf Stopp,
wihrend die PID-Regelung weiterarbeitet. Fillt der Systemdruck und steigt die
Referenzfrequenz (Ausgang des PID-Regler) iiber die Anlauffrequenz (J17), nimmt der
Umrichter den Betrieb wieder auf und erhoht die Ausgangsfrequenz mit der eingestellten
Hochlauframpe (FO7).

Wollen Sie ein Signal, das den Zustand anzeigt, in dem der Umrichter wegen dieser Funktion
gestoppt hat, miissen Sie (PID-STP) (Umrichter stoppt wegen geringem Volumenstrom unter
PID-Regelung) einem der universellen Ausgéinge zuweisen (Parameterwert = 44).
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

m PID-Regelung (Stoppfrequenz fir geringen Volumenstrom) (J15)

Gibt die Frequenz an, die den Stopp des Umrichterausgangs wegen geringem Volumenstrom
auslost.

m  PID-Regelung (Stopp-Wartezeit geringer Volumenstrom) (J16)

Gibt die Zeit an, die bis zum Stoppen des Umrichters nach Unterschreitung der
Stoppfrequenz (PID-Regler-Ausgang) wegen geringem Volumenstrom verstreicht.

m PID-Regelung (Anlauffrequenz) (J17)

Gibt die Anlauffrequenz an. Auswahl einer Frequenz oberhalb der Stoppfrequenz (J15). Ist
die angegebene Anlauffrequenz (J17) geringer als die Stoppfrequenz, wird die Stoppfrequenz
ignoriert. Der Stopp bei geringem Volumenstrom wird ausgeldst, wenn der Ausgang des
PID-Reglers unter die angegebene Anlauffrequenz abfillt.

Pre-set deceleration

A
OQOutput frequency ‘
lime

Pre-sel acceleration
lime

Reslart

frequency 3 “t
| - !
/ MV increases Il |
PID output (MV) 4 / < Renumtniovel again as pressure | |

top lat
\ stop latericy (J16) PV decreases. | | |
Starting frequency (J17) \ /_\ ' A |
Stop frequency for slow flowrate (J15) / ; \ I". 'l, \
T ]
N | |

Feedback value (PV) 1 |

Pressure inside pipe

_\_

Command (SV) — |

—/-Pressura starts decreasing \/PI’ESSU!’B increases
‘ when the faucet is opened. " as the inverter

resuimes operalion.

Runcommand® | ON [

(PID-STP) signal * ' on | .

J18

PID-Regelung (Obergrenze vom PID-Reglerausgang)

J19

PID-Regelung (Untergrenze vom PID-Reglerausgang)

Die Ober- und Untergrenze konnen fiir den PID-Ausgang angegeben werden und werden
ausschlieBlich fiir die PID-Regelung verwendet. Die Einstellungen werden ignoriert, wenn
die Funktion PID aufheben aktiviert ist und der Umrichter mit der zuvor angegebenen
Referenzfrequenz arbeitet.

m PID-Regelung (Obergrenze von PID-Reglersausgang) (J18)

Gibt die Obergrenze des PID-Reglerausgangsbegrenzers in Schritten von 1 Hz an. Wenn Sie
"099" angeben, dient die Einstellung des Frequenzbegrenzers (oben) (F15) als Obergrenze.

m PID-Regelung (Untergrenze von PID-Reglersausgang) (J19)

Gibt die Untergrenze des PID-Reglersausgangsbegrenzers in Schritten von 1 Hz an. Wenn
Sie "999" angeben, dient die FEinstellung des Frequenzbegrenzers (unten) (F16) als
Untergrenze.
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J21

Stillstandsheizung (Motor)

Die Betauung auf dem gestoppten Motor kann verhindert werden, indem der Motor in
regelméBigen Abstinden mit Gleichstrom gespeist wird, um die Motortemperatur iiber einem
bestimmten Wert zu halten.

Um diese Funktion zu nutzen, miissen Sie einen Steuerbefehl (DWP) (Stillstandsheizung)
einem der digitalen Universaleingingen zuweisen (Parameterwert = 39).

m Aktivierung der Stillstandsheizung

Sie starten die Funktion Stillstandsheizung bei gestopptem Umrichter mit dem Befehlt
(DWP) EIN.

m Stillstandsheizung (Lastspiel) (J21)

Die Hohe der an den Motor angelegten Gleichspannung entspricht der Einstellung von F21
(Gleichstrombremsung, Bremspegel). Die Einschaltdauer in jedem Intervall entspricht der
Einstellung von F22 (Gleichstrombremsung, Bremszeit). Das Intervall T wird so bestimmit,
dass das Verhiltnis der Dauer der Gleichspannungsspeisung zu T dem fiir J21 eingestellten
Wert (Lastspiel) entspricht.

F
Duty for condensation prevention (J21) = ——x 100 (%)
T

- T L
i DC Braking (Braking Time)
i _(F22) :

| DC Applied | | DC Applied | T R:Czﬁrakfng(Brakmg Level)

Stillstandsheizungszyklus

J22

Netzversorgungs-Umschaltfolge (Siehe EO01 bis E05).

Einzelheiten zur Netzversorgungs-Umschaltfolge siehe Parameter EO1 bis E0S.
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9.2 Ubersicht tiber die Parameter

9.2.7 y-Codes (Schnittstellenfunktionen)

Es stehen bis zu zwei Ports fiir RS485-Kommunikationsverbindungen zur Verfiigung,
einschlieBlich der nachstehend gezeigten Klemmenblockoption.

Port Pfad Parameter Anwendbar auf
Port 1 Standard - RS485- yO1 bis y10 Standard-Bedienteil
Kommunikation (zum Multifunktions-
Anschluss des Bedienteils) Bedienteil
iiber RJ-45-Port PC mit FRENIC
Loader Hostgerite
Port 2 Optionale y11 bis y20 Hostgerite
RS485-Kommunikationskarte FRENIC Loader nicht
iiber Klemmleiste auf der Karte unterstiitzt

Gehen Sie wie folgt vor, um die moglichen Gerite anzuschlieen.

(1) Standard-Bedienteil, Multifunktions-Bedienteil (Option)

Sie konnen den Umrichter iiber das Standard-Bedienteil oder iiber das
Multifunktions-Bedienteil (Option) betreiben und iiberwachen.

Es brauchen keine y-Codes eingestellt zu werden.

(2) FRENIC Loader

Mit Threm PC mit FRENIC Loader konnen Sie die Betriebszustand-Statusinformationen des
Umrichters beobachten, Parameter bearbeiten und die Umrichter im Testbetrieb laufen
lassen.

Zur Einstellung der y-Codes siehe Parameter yO1 bis y10. Einzelheiten siche FRENIC
Loader Bedienungshandbuch (INR-S147-0903-E).

(3) Hostgerite
Der Umrichter kann durch den Anschluss von Hostgeriten wie PC oder SPS verwaltet und
tiberwacht werden. Modbus RTU* und Fuji Universal-Umrichterprotokoll sind als

Kommunikationsprotokolle verfiigbar.
*Modbus RTU ist ein von Modicon, Inc. eingefiihrtes Protokoll

d313NVHvd

Einzelheiten siche RS485-Kommunikation, Anwenderhandbuch (MEH448a).
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y01 bis y20

RS485-Kommunikation (Standard und Option)

m Stationsadresse (y01 fir Standardport und y11 fir Optionsport)

Diese Parameter geben die Stationsadresse fiir die RS485-Kommunikationsverbindung an.
Die nachstehende Tabelle listet die Protokolle und Einstellbereiche der Stationsadressen auf.

Protokoll Stationsadresse Rundsendungsadresse
Modbus RTU-Protokoll 1 bis 247 0
FRENIC Loader Protokoll 1 bis 255 Keine
FUIJI Universalumrichterprotokoll 1 bis 31 99

- Wird eine falsche Adresse auflerhalb des oben angegebenen Bereichs spezifiziert, kann der
Umrichter mit Ausnahme der Rundsendungsmeldung keine Anfragen empfangen und er
gibt daher auch keine Antworten zuriick.

- Zur Verwendung von FRENIC Loader stellen Sie die Stationsadresse ein, die zum
angeschlossenen PC passt.

m Kommunikationsfehlerbearbeitung (y02 fiir Standardport und y12 fir Optionsport)

Stellen Sie die Operation ein, die beim Auftreten eines RS485-Kommunikationsfehlers
ausgefiihrt wurde.

RS485-Kommunikationsfehler umfassen logische Fehler, wie Adressfehler, Paritétsfehler,
Rahmungsfehler und Ubertragungsprotokollfehler sowie physikalische Fehler wie iiber y08
und y18 eingestellte Kommunikationsunterbrechungsfehler. In allen Fillen werden diese nur
dann als Fehler beurteilt, wenn der Umrichter lduft und der Betriebsbefehl oder
Frequenzsollwert auf die durch RS485-Kommunikation spezifizierte Konfiguration
eingestellt ist. Das Auftreten von Fehlern wird nicht erkannt, wenn weder der Betriebsbefehl
noch der Frequenzsollwert iiber RS485-Kommunikation ausgegeben wurde oder der
Umrichter nicht l4uft.

Werte fiir

y02 und y12 Funktion

Sofortiger Abfall nach Auftreten eines RS485-Kommunikationsfehlers (ER8

0 fiir y02 und ERPfiir y12). (Der Umrichter stoppt und gibt einen Alarm aus.)

Lauf wihrend der am Fehlerbearbeitungstimer (y03, y13) eingestellten Zeit,
1 Anzeige eines RS485-Kommunkationsfehlers (ER8 fiir y02 und ERPfiir y12),
dann Stoppen des Betriebs. (Der Umrichter stoppt und gibt einen Alarm aus.)

Ubertragungs-Wiederholungsversuch wihrend der am
Fehlerverarbeitungstimer (y03, y13) eingestellten Zeit. Betrieb fortsetzen,
wenn die Kommunikationsverbindung wieder hergestellt ist. Im anderen Fall

2 einen RS485-Kommunikationsfehlers (ER8 fiir y02 und ERP fiir yl2)
anzeigen und Betrieb stoppen. (Der Umrichter stoppt und gibt einen Alarm
aus.)

3 Betrieb fortsetzen, selbst wenn ein Kommunikationsfehler auftritt.

Einzelheiten siche RS485-Kommunikation, Anwenderhandbuch (MEH448a).

m Fehlerverarbeitungstimer (y03 und y13)
y03 oder y13 spezifiziert einen Fehlerverarbeitungstimer.

Der Umrichter stellt fest, dass ein Fehler aufgetreten ist, wenn der eingestellte Timerwert bei
Ausgabe einer Anforderung wegen einer fehlender Antwort von der anderen Seite usw.
abgelaufen ist. Siehe Abschnitt "Fehlererkennungszeit fiir fehlende Antwort (y08, y18)".

- Einstellbereich: 0,0 bis 60,0 (sek)
144



9.2 Ubersicht tiber die Parameter
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m Ubertragungsgeschwindigkeit (y04 und y14)

Einstellung der Ubertragungsgeschwindigkeit
fiir RS485-Kommunikation.

- Einstellung fiir FRENIC Loader: Stellen
Sie die gleiche
Ubertragungsgeschwindigkeit wie am
angeschlossenen PC ein.

m Datenléange (y05 und y15)
Einstellung der Zeichenldnge fiir
die Ubertragung.

Einstellung fiir FRENIC Loader:

Loader stellt die Lange 8 Bits
automatisch ein. (Das gleiche gilt fiir das
Modbus RTU Protokoll.)

m Paritatsprifung (y06 und y16)

Eigenschaft des Parititsbit einstellen.

- Einstellung fiir FRENIC Loader:
Loader stellt automatisch gerade Paritiit
ein.

m Stoppbits (y07 und y17)

Anzahl Stoppbits einstellen.

- Einstellung fiir FRENIC Loader:
Loader stellt automatisch 1 Bit ein.

Fiir das Modbus RTU Protokoll werden
die Stoppbits automatische mit der
Eigenschaft der Paritétsbits verkntipft. Es
ist daher keine Einstellung erforderlich.

m Fehlererkennungszeit fir fehlende Antwort (y08 und y18)

Einstellen der Zeit zwischen dem Zeitpunkt,
zu dem der Umrichter erkennt, dass kein
Zugriff besteht, und dem Zeitpunkt, an dem
er in Kommunikationsfehler-Alarmmodus
wegen Netzwerkausfalls geht und den
Kommunikationsfehler bearbeitet. Dies gilt
fiir ein mechanisches System, das auf seine
Station immer mit einem vorgegebenen
Intervall wihrend der Kommunikation iiber
die RS485-Kommunikationsverbindung
zugreift.

Siehe y02 und y12 wegen der Bearbeitung
von Kommunikationsfehlern.
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Werte fiir Ubertragungs-
y04 und y14 | geschwindigkeit (Bd)
0 2400
1 4800
2 9600
3 19200
4 38400
\zigey(%o)s Datenlidnge
0 8 Bits
1 7 Bits
y(\)zesgedf;i 6 Paritiit
0 Keine
1 Gerade Paritit
2 Ungerade Paritit
y(‘)’;’e&edﬁyjb Stoppbit(s)
0 2 Bits
1 1 Bit
yg;i]elﬁledf;i ] Funktion
0 Deaktivieren
1 bis 60 1 bis 60 (sek)




9.2 Ubersicht tiber die Parameter

m Antwort-Wartezeit (y09 und y19)

Einstellung der Wartezeit zwischen dem Ende des Empfangs einer Anfrage vom Hostgerit
(z.B. PC oder SPS) bis zum Beginn der Ubertragung der Antwort.

- Einstellbereich: 0,00 bis 1,00 (sek)

Host = - ="
equipment| Query |

Response |
Inverter T1

T1 = Latenzzeit + o

mit o als Verarbeitungszeit im Umrichter. Diese Zeit kann sich je nach Bearbeitungszustand und im
Umrichter verarbeiteten Befehl dndern.

Einzelheiten sieche RS485-Kommunikation, Anwenderhandbuch (MEH448a).

Wird der Umrichter mit FRENIC Loader eingestellt, sind der Leistungsfihigkeit

ANote  ndioder Konfiguration von PC und  Protokollumwandler  (z.B.
RS485-RS232C-Kommunikationspegelumwandler) ausreichend zu beachten.
Beachten Sie, dass einige Protokollwandler den Kommunikationszustand
iiberwachen und das Senden/Empfangen von Ubertragungsdaten durch einen Timer
umschalten.

m Protokolleinstellung (y10)

Einstellung des Kommunikationsprotokolls Werte fiir Protokoll
fiir den Standard-RS485-Port. y10
- Der FRENIC Loader kann nur durch y10 0 Modbus RTU-Protokoll
fiir den Anschluss an den Umrichter
angegeben werden. FRENIC Loader 1 FRENIC Loader Protokoll
auswihlen (y10 = 1). ) Fuji Universalumrichter-
protokoll
m Protokolleinstellung (y20)
Einstellung des Kommunikationsprotokolls Werte fiir Protokoll
fiir den optionalen Kommunikationsport. y20
0 Modbus RTU-Protokoll
Fuji Universalumrichter-
2
protokoll

y98

Busverbindungsfunktion (Betriebsartenwahl)

(Siehe H30.)

Einzelheiten zur Einstellung der Busverbindungsfunktion y98 (Betriebsartenwahl) siehe
Beschreibung des Parameters H30.
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y99

Loader-Schnittstellenfunktion (Betriebsartenwahl)

Dies ist eine Verbindungsumschaltfunktion fiir FRENIC Loader. Ein Setzen des Werts dieses
Parameters y99 (= 3) zur Freigabe der RS485-Kommunikation vom Loader ermoglicht es der
Loadersoftware, dem Umrichter die Frequenz- und Laufbefehle zu senden. Da die Werte im
Parameter des Umrichters vom Loader automatisch eingestellt werden, ist keine
Bedienteileingabe erforderlich. Sollte der PC, der iiber die Loadersoftware den Umrichter
steuert auller Kontrolle geraten sein und der Frequenzumrichter nicht durch einen vom
Loader geschickten Stoppbefehl gestoppt werden kann, klemmen Sie das
RS485-Kommunikationskabel vom Standardport (Bedienteil) ab. Schliefen stattdessen ein
Bedienteil an und setzen y99 auf "0" zuriick. Diese Einstellung "0" in y99 bedeutet, dass die
durch Parameter H30 festgelegte Quelle von Lauf- und Frequenzbefehl wirksam ist.

Beachten Sie, dass der Umrichter die Einstellung von y99 nicht speichern kann. Die Werte in
vy99 gehen verloren, wenn die Spannung abgeschaltet wird (y99 wird auf "0" zuriickgesetzt).

Werte fiir Funktion
y99 Frequenzbefehl Laufbefehl
0 Werte H30 und y98 befolgen Werte H30 und y98 befolgen
Uber
1 RS485-Kommunikationsverbindung | Werte H30 und y98 befolgen
(FRENIC Loader, SO1 und S05)
Uber
2 Werte H30 und y98 befolgen RS485-Kommunikationsverbindung
(FRENIC Loader, S06)
Uber Uber
3 RS485-Kommunikationsverbindung | RS485-Kommunikationsverbindung
(FRENIC Loader, SO1 und S05) (FRENIC Loader, S06)
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Kapitel 10
FEHLERSUCHE

Dieses Kapitel beschreibt Fehlersuchverfahren, die bei einer Fehlfunktion des Umrichters oder nach dem
Feststellen eines Alarms zu befolgen sind. Uberpriifen Sie in diesem Kapitel zuerst, ob ein Alarmcode
angezeigt wird, bevor Sie mit den Schritten zur Fehlersuche fortfahren.

10.1
10.2
10.2.1
10.2.2
10.3
104
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Bevor Sie mit der Fehlersuche beginnen.............cccocooiiiiiiiiiiiiinieicec e 10-1
Auf der LED-Anzeige erscheint kein Alarmeode ..........o..cocueeieiienieniinennicniciienceceiceceieesieeeen 10-2
Motor TAUTt ANOTMAL.......c.oooiiiiiiiiii e e e 10-2
Probleme mit den UmrichtereinStelluNZEN........covevuiriiiriirieriiniieierteeeteetesicee sttt sttt saeeae 10-7
Auf der LED-Anzeige erscheint ein Alarmcode ............ooeeciieiiiiinienieiieieneeneeneeeeee e 10-8

Anzeige eines anormalen Musters auf der LED-Anzeige ohne Anzeige eines Alarmcodes ........... 10-19






10.1 Bevor Sie mit der Fehlersuche beginnen

10.1 Bevor Sie mit der Fehlersuche beginnen

A WARNUNG

Falls eine der Schutzfunktionen aktiviert sein sollte, ist deren Ursache zuerst zu beheben. Nachdem
gepriift wurde, dass alle Ablaufbefehle deaktiviert sind, stellen Sie den Alarm zuriick. Beachten Sie, dass
eine Riickstellung eines Alarms bei aktivierter Ablaufsteuerung dazu fithren kann, dass der Umrichter
den Motor mit Spannung versorgt und der Motor laufen konnte.

Es besteht Verletzungsgefahr.

- Der Umrichter hat zwar die Stromzufuhr zum Motor unterbrochen, aber wenn Spannung an die
Eingangsklemmen des Leistungsteils L1/R, L2/S and L3/T angelegt wird, kénnte Spannung an den
Ausgangsklemmen U, V und W des Umrichters anliegen.

- Schalten Sie die Spannung AUS und warten Sie mindestens fiinf Minuten fiir alle Modelle mit einer
max. Leistung von 30kW oder zehn Minuten fiir alle Modelle mit einer Mindestleistung von 37kW
und hoher. Stellen Sie sicher, dass die LED-Anzeige und die Ladeleuchte (fiir Modelle von 37kW und
hoher) ausgeschaltet sind. Verwenden Sie ein Multimeter (oder ein dhnliches Instrument) und stellen
Sie ferner sicher, dass die Zwischenkreisspannung zwischen den Klemmen P (+) und N (-)unter die
Sicherheitsspannung (+25VDC) abgefallen ist.

Es besteht die Gefahr eines elektrischen Schlages.

Wenden Sie die nachstehende Verfahrensweise zur Fehlersuche an.

(1) Uberpriifen Sie zuerst die korrekte Verdrahtung des Umrichters anhand der Betriebsanleitung (INR-
S147-1059-E), Kapitel 2 Abschnitt 2.3.6, ,,Verdrahtung fiir Leistungsklemmen und Erdungsklemmen*.

(2) Uberpriifen Sie, ob ein Alarmcode auf dem LED-Monitor angezeigt wird.

® Kein Alarm-Code erscheint auf LED-Anzeige
Motor lauft anormal ——— - sieche Abschnift 10.2.1

[1] Der Motor dreht sich nicht,

[2] Der Motor dreht sich, aber die Drehzahl erhéht sich nicht.

[3] Der Motor lauft in die entgegengesetzte Richtung des Befehls.
]

[4] Wenn Drehzahlschwankung und aktuelle Schwingung
(z. B. Instabilitat) bei konstanter Drehzahl auftreten

[5] Wenn ein Knirschen des Motors zu héren ist
[6] Der Motor fahrt zur festgesetzten Zeit weder hoch noch runter.

[7]1 Selbst nach Wiederherstellen der Spannung nach einem kurzzeitigen
Stromausfall lauft der Motor nicht wieder an.

Probleme mit den Umrichtereinstellungen —® siehe Abschnitt 10.2.2

[1] Auf der LED-Anzeige erscheint nichts.
[2] Das gewlinschte Menu wird nicht angezeigt
[3] Der Wert der Parameter kann nicht gedndert werden.

® Alarmcode erscheint auf der LED-Anzeige ———p siehe Abschniit 10.3

® Anzeige eines anormalen Musters auf der LED-Anzeige — - siehe Abschnitt 104
ohne Anzeige eines Alarmcodes

Sollten nach dem vorstehenden Fehlerverfahren weiterhin Probleme bestehen, benachrichtigen Sie bitte
Fuji Electric.
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10.2 Auf der LED-Anzeige erscheint kein Alarmcode

10.2.1

Motor lauft anormal

[1] Der Motor dreht sich nicht.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene MafSnahmen

(1) Keine Spannung am
Umrichter.

Uberpriifen Sie die Eingangsspannung, Ausgangsspannung und Spannungsunsymetrie.

= Schalten Sie einen Uberstromschutzschalter, FI-Schutzschalter (mit
Uberstromschutz) oder Leistungsschalter EIN.

=> Priifen Sie auf Spannungsabfall, Phasenverlust, schlechte Verbindungen oder
schlechte Kontakte und korrigieren Sie sie, falls erforderlich.

=> Wenn nur die Hilfssteuerspannung anliegt, schalten Sie die Primédrspannung EIN.

(2) Keine Befehlseingabe
flir Vorwirts-
/Riickwirtsbetrieb
oder beide Befehle
gleichzeitig
eingegeben (externer
Signalbetrieb)

Qberprijfen Sie den Eingabestatus des Vorwirts-/Riickwirtsbefehls mit Menii Nr. 4, ,,E/A-
Uberwachung®, mit Hilfe des Bedienteils.

=>» Geben Sie einen Betriebssollwert ein.

= Deaktivieren Sie den Befehl fiir den Vorwiirts- oder den Riickwirtsbetrieb, wenn beide
Befehle eingegeben werden.

= Korrigieren Sie die Zuweisung der Befehle (FWD) und (REV) zu den Parametern E98
und E99.

= SchlieRen Sie die externen Schaltkreisdrihte richtig an die Steuerklemmen [FWD] und
[REV] an.

=> Stellen Sie sicher, dass der Schiebeschalter Sink/Source auf der Leiterplatte richtig
eingestellt ist.

(3) Keine Anzeige der
Drehrichtung
(Bedienteilbetrieb)

Uberpriifen Sie den Eingabestatus des Vorwirts-/Riickwérts-Drehrichtungsbefehls mit Menii
Nr. 4, ,,E/A-Uberwachung*, mit Hilfe des Bedienteils.

=> Geben Sie die Drehrichtung ein (F02=0), oder wihlen Sie die Bedienteileingabe, mit der
die Drehrichtung eingestellt wird (FO2=2 oder 3).

(4) Der Umrichter konnte
keinen
Betriebssollwert vom
Bedienteil annehmen,
da es sich im
Programmiermodus
befindet.

Uberpriifen Sie anhand des Bedienteils die aktuelle Betriebsart des Umrichters.

= Andern Sie die Betriebsart auf Betriebsmodus und geben Sie einen Betriebssollwert ein.

(5) Ein Betriebssollwert
mit hoherer Prioritét
als der eingegebene
Sollwert war aktiv,
und der
Betriebssollwert
wurde gestoppt.

Nehmen Sie das Blockschaltbild des Antriebssollwertgenerators* zu Hilfe und iiberpriifen
Sie den Betriebssol_lwert mit der hoheren Prioritdt mit Menii Nr. 2, ,,Dateniiberpriifung®, und
Menii Nr. 4, ,,E/A-Uberwachung®, mit Hilfe des Bedienteils.

*Siehe Kapitel 4.

=>» Korrigieren Sie alle falschen Einstellungen der Parameterdaten (in H30, y98 usw.) oder
heben Sie den Betriebssollwert der hoheren Prioritit auf.

(6) Der Frequenzsollwert
wurde unterhalb der
Start- oder
Stoppfrequenz
eingestellt.

Stellen Sie mit Hilfe von Menii Nr. 4, ,,E/A—Uberwachung“, mit Hilfe des Bedienteils sicher,
dass ein Frequenzsollwert eingegeben wurde.

=> Stellen Sie den Wert des Frequenzsollwerts auf denselben oder einen hoheren Wert als die
Start- oder Stoppfrequenz (F23 oder F25).

=> Uberpriifen Sie die Start- und Stoppfrequenzen (F23 und F25) und stellen Sie sie auf
niedrigere Werte ein, falls erforderlich.

= Uberpriifen Sie den Frequenzsollwert, die Signalwandler, Schalter oder Relaiskontakte.
Ersetzen Sie alle fehlerhaften Teile.

=>» SchlieBen Sie die externen Schaltkreisdrihte richtig an die Klemmen [13], [12], [11], [C1]
und [V2] an.

(7) Ein Frequenz-sollwert
mit hoherer Prioritét
als der eingegebene
Sollwert war aktiv.

Nehmen Sie das Blockschaltbild des Antriebssollwertgenerators* zu Hilfe und iiberpriifen
Sie den Betriebssol}wert mit der hoheren Prioritdt mit Menii Nr. 2, ,,.Dateniiberpriifung®, und
Menii Nr. 4, ,,E/A-Uberwachung®, mit Hilfe des Bedienteils.

*Siehe Kapitel 4.

=>» Korrigieren Sie alle falschen Einstellungen der Parameterdaten (z. B. Aufheben des
Betriebssollwerts der hGheren Prioritit).

(8) Die oberen und
unteren
Frequenzgrenzen
waren falsch
eingestellt.

Uberpriifen Sie die Werte der Parameter F15 (Frequenzgrenze (hoch)) und F16
(Frequenzgrenze (niedrig)).

=> Stellen Sie die Einstellungen von F15 und F16 auf die richtigen Werte ein.

10-2



10.2 Auf der LED-Anzeige erscheint kein Alarmcode

Mobgliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(9) Der Sollwert ,,Motor
Freilauf* war
unwirksam.

Uberprijfen Sie die Werte der Parameter EO1, E02 EO03, E04, E05, E98 und E99 und den
Status des Eingangssignals mit Menii Nr. 4, ,,E/A-Uberwachung®, mit Hilfe des Bedienteils.
= Geben Sie die Einstellung ,,Motor Freilauf* frei.

(10)Drahtbruch, falscher
Anschluss oder
schlechter Kontakt
mit dem Motor.

Uberpriifen Sie die Verkabelung und Verdrahtung (messen Sie den Ausgangsstrom).

=> Reparieren oder ersetzen Sie die Drihte zum Motor.

(11) Uberlast Messen Sie den Ausgangsstrom.
= Reduzieren Sie die Last (im Winter kann sich die Last erh6hen).
Stellen Sie sicher, dass eine mechanische Bremse wirksam ist.
=> Losen Sie die mechanische Bremse, falls erforderlich.
(12) Das vom Motor Priifen Sie, dass der Motor anlduft, wenn der Wert fiir Drehmomentanhebung (F09) erhoht

erzeugte Drehmoment
war unzureichend.

wird.

= Erhohen Sie den Wert der Drehmomentanhebung (F09) und starten Sie den Motor
nochmals.

Uberpriifen Sie die Werte der Parameter FO4, FO5, H50 und H51.

=>» Stellen Sie die U-f-Kennlinie auf die Motorbetriebswerte um.

Priifen Sie, ob sich das Frequenzsollwertssignal unterhalb der schlupfkompensierten Frequenz
des Motors befindet.

> Andern Sie das Frequenzsollwertssignal, sodass es iiber der schlupfkompensierten
Frequenz des Motors liegt.

(13)Fehlerhafter/
schwacher Anschluss
der Zwischenkreis-
drossel (DCR)

Uberpriifen Sie die Drahtanschliisse. In Modellen mit 75kW oder hoher wird eine eingebaute
Zwischenkreisdrossel verwendet. FRENIC-Eco-Umrichter k6nnen nicht ohne
Zwischenkreisdrossel betrieben werden.

=> Schliefien Sie die Zwischenkreisdrossel richtig an. Reparieren oder ersetzen Sie die Drihte
der Zwischenkreisdrossel.

[2]

Der Motor dreht sich, aber die Drehzahl erhoht sich nicht.

Mobgliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(1) Die aktuell festgelegte
Maximalfrequenz war
zu niedrig.

Uberpriifen Sie den Wert des Parameters FO3 (Maximalfrequenz).
=> Regeln Sie die Werte von FO3 nach.

(2) Die aktuell
festgelegten Daten der
Frequenzgrenze waren
zu niedrig.

Uberpriifen Sie den Wert des Parameter F15 (Frequenzgrenze (hoch)).
=> Regeln Sie die Werte von F15 nach.

(3) Die aktuell festgelegte
Sollwertfrequenz war
zu niedrig.

Qberpriifen Sie die Signale des Frequenzsollwerts der Steuerklemmen mit Menii Nr. 4, ,,E/A-
Uberwachung®, mit Hilfe des Bedienteils.

=> Erhohen Sie die Frequenz des Sollwerts.

=>» Wenn ein externes Potentiometer fiir den Frequenzsollwert, den Signalwandler, die Schalter
oder die Relaiskontakte versagt, ersetzen Sie es.

=> SchlieBen Sie die externen Schaltkreisdrihte richtig an die Klemmen [13], [12], [11], [C1]
und [V2] an.

(4) Ein Frequenzsollwert
(z. B. Festfrequenz oder
mittels
Kommunikation) mit
hoherer Prioritit als der
erwartete Sollwert war
aktiv und seine
Sollwertfrequenz zu

Nehmen Sie das Blockschaltbild des Frequenzsollwerts* zu Hilfe und iiberpriifen Sie die
Werte der relevanten Parameter und der empfangenen Frequenzsollwerte mit Menii Nr. 1,
,Dateneinstellung®, Menii Nr. 2, ,,Dateniiberpriifung®, und Menii Nr. 4, ,,E/A—Uberwachung“,
mit Hilfe des Bedienteils.

*Siehe Kapitel 4.

=> Korrigieren Sie alle falschen Daten des Parameters (z. B. der Betriebssollwert mit der
hoheren Prioritét wird félschlicherweise aufgehoben usw.).

niedrig.

(5) Die Uberpriifen Sie den Wert des Parameter FO7 (Beschleunigungszeit 1)
Beschleunigungszeit => Passen Sie die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit an die Last an.
war zu lang.
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Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(6) Uberlast

Messen Sie den Ausgangsstrom.

=> Verringern Sie die Last.

Priifen Sie die Funktion der mechanischen Bremse.

=> Losen Sie die mechanische Bremse (justieren Sie den Dampfer des Liifters oder das Ventil
der Pumpe). (Im Winter kann sich die Last erhohen.)

(7) Fehlanpassung der
Motorkennlinie

Bei Verwendung der automatischen Drehmomentanhebung oder im  automatischen
Energiesparbetrieb priifen Sie, ob P02, P03, P06, PO7 und PO8 mit den Parametern des Motors
ibereinstimmen.

=> Stellen Sie P02, P03 und P06 korrekt ein und fiihren Sie eine Selbstoptimierung geméif P04
durch.

(8) Die Strombegrenzung
hat die
Ausgangsfrequenz
nicht erhoht.

Stellen Sie sicher, dass F43 (Strombegrenzer (Moduswahl)) auf ,,2° eingestellt ist, und
tiberpriifen Sie die Einstellung von F44 (Strombegrenzer (Pegel)).

= Wenn die Strombegrenzung nicht benétigt wird, stellen Sie F43 auf ,,0 ein (deaktiviert).

Reduzieren Sie den Wert der Drehmomentanhebung (F09), schalten Sie anschlieBend die
Spannung AUS und wieder EIN und priifen Sie, ob sich die Drehzahl erhoht.

=> Stellen Sie den Wert der Drehmomentanhebung (F09) nach.

Uberpriifen Sie die Werte der Parameter FO4, FO5, H50 und H51 um sicherzustellen, dass die
U-f-Kennlinie richtig ist.

=>» Passen Sie die U-f-Kennlinienwerte an die Motor-Kenndaten an.

(9) Offset und
Verstirkung sind
falsch eingestellt.

Uberpriifen Sie die Werte der Parameter F18, C50, C32, C34, C37, C39, C42 und C44.
=> Stellen Sie Offset und Verstirkung auf die entsprechenden Werte ein.

[3] Der Motor liuft in die entgegengesetzte Richtung des Befehls.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(1) Die Verdrahtung am
Motor ist falsch
angeschlossen.

Uberpriifen Sie die Verdrahtung zum Motor.

=> SchlieBen Sie die Klemmen U, V und W des Umrichters an die entsprechenden Klemmen
U, V und W des Motors an.

(2) Falscher Anschluss
und falsche
Einstellungen fiir
Betriebssollwerte und
Drehrichtungsbefehle
(FWD) und (REV)

Uberpriifen Sie die Werte der Parameter E98 und E99 und den Anschluss an die Klemmen
[FWD] und [REV].

=> Korrigieren Sie die Werte der Parameter und den Anschluss.

(3) Die Einstellung der
Drehrichtung mittels
Bedienteil ist falsch.

Uberpriifen Sie den Wert des Parameter FO2 (Betriebssollwert).

= Andern Sie den Wert des Parameter FO2 auf ,,2: é / éw: Tasten auf dem Bedienteil
aktivieren (vorwirts)*“ oder "3: f / & Tasten auf dem Bedienteil aktivieren (riickwiérts)“.

[4] Wenn Drehzahlschwankung und aktuelle Schwingung (z. B. Instabilitiit) bei
konstanter Drehzahl auftreten

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(1) Der Frequenzsollwert
schwankte.

Uberpriifen Sie die Signale des Frequenzsollwerts mit Menii Nr. 4, , JE/A-Uberwachung, mit
Hilfe des Bedienteils.

=>» Erhohen Sie die Filterkonstanten (C33, C38 und C43) fiir den Frequenzsollwert.
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10.2 Auf der LED-Anzeige erscheint kein Alarmcode

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Mafinahmen

(2) Die externe
Frequenzsollwertquelle
wurde verwendet.

Stellen Sie sicher, dass die Steuersignaldrihte der externen Quellen kein Rauschen fiihren.

=> Trennen Sie die Steuersignaldrihte soweit wie moglich von den Leistungsteildréihten.
=>» Verwenden Sie geschirmte oder verdrillte Drihte fiir das Steuersignal.

Stellen Sie sicher, dass die Frequenzsollwertquelle nicht aufgrund von Storsignalen vom
Umrichter versagte.

=> SchlieBen Sie einen Kondensator an die Ausgangsklemme der Frequenzsollwertsquelle an
oder fiigen Sie einen Ferritkern im Signaldraht ein. (Siehe die Bedienungsanleitung (INR-
S147-1059-E), Kapitel 2, Abschnitt 2.3.7, ,,Verdrahtung fiir Steuerkreisklemmen*.)

(3) Der Frequenzschalt-
oder
Festfrequenzsollwert
wurde aktiviert.

Priifen Sie, ob das Relaissignal zum Schalten des Frequenzsollwerts instabil ist.

=> Sollte das Relais einen Kontaktfehler haben, ersetzen Sie das Relais.

(4) Die Verbindung
zwischen Umrichter
und Motor war zu lang.

Priifen Sie, ob die automatische Drehmomentanhebung oder der automatische
Energiesparbetrieb aktiviert ist.

=> Stellen Sie P02, P03 und P06 korrekt ein und fithren Sie eine Selbstoptimierung geméf
P04 durch.

=> Aktivieren Sie die Lastauswahl fiir ein hoheres Anlaufdrehmoment (F37 = 1) und priifen
Sie auf Schwingungen.

=> Halten Sie den Ausgangsdraht so kurz wie moglich.

(5) Der Umrichterausgang
ist instabil aufgrund
von Schwingungen, die
durch niedrige
Steifigkeit der Last
verursacht werden.
Oder der Strom ist
unregelméBig aufgrund
besonderer
Motorparameter.

Heben Sie die Regelanlage — automatische Drehmomentanhebung und Energiesparbetrieb
(F37), Uberlastschutzsteuerung (H70) und Strombegrenzer (F43) auf und priifen Sie
anschlieBend, dass die Motorschwingung unterdriickt wurde.

=> Heben Sie die schwingungsverursachenden Funktionen auf.
=> Passen Sie den Wert der aktuell eingestellten Verstirkung der Schwingungsunterdriickung
(H80) auf die entsprechenden Werte ein.

Stellen Sie sicher, dass die Motorschwingung unterdriickt wird, wenn Sie den Pegel von F26
(Motorgerdusch (Taktfrequenz)) reduzieren oder F27 (Motorgerdusch (Ton)) auf ,,0°
einstellen.

=>» Reduzieren Sie die Taktfrequenz (F26) oder stellen Sie den Ton auf ,,0° (F27=0) ein.

[5] Wenn ein Knirschen des Motors zu horen ist

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(1) Die Taktfrequenz
wurde zu niedrig
eingestellt.

Uberpriifen Sie die Werte der Parameter F26 (Motorgeriusch (Taktfrequenz)) und F27
(Motorgerdusch (Ton)).

=> Erhohen Sie die Taktfrequenz (F26).
=> Passen Sie die Einstellung von F27 auf den entsprechenden Wert an.

(2) Die Umgebungs-
temperatur des
Umrichters war zu
hoch (wenn das
automatische
Herabsetzen der
Taktfrequenz durch
H98 aktiviert war).

Messen Sie die Temperatur im Umrichtergehiuse.

=> Sollte Sie mehr als 40 °C betragen, reduzieren Sie sie, indem Sie die Beliiftung verbessern.

=>» Reduzieren Sie die Temperatur des Umrichters durch Reduzieren der Last. (In Bezug auf
einen Liifter oder eine Pumpe reduzieren Sie den Einstellwert der Frequenzgrenze (F15).)

Hinweis: Bei Deaktivierung von H98 kann ein OH1, OH3 oder OLU Alarm auftreten.

(3) Resonanz mit der Last

Uberpriifen Sie die Genauigkeit der Lastmontage oder priifen Sie, ob eine Resonanz des
Gehéuses o. 4. vorliegt.

=>» Trennen Sie den Motor und betreiben Sie ihn ohne Umrichter, und bestimmen Sie den
Ursprung der Resonanz. Nachdem Sie die Ursache ermittelt haben, verbessern Sie die
Eigenschaften der Resonanzquelle.
=> Passen Sie die Einstellungen von CO1 (Ausblendfrequenz 1) bis C04 (Resonanzfrequenz
(Band)) an, um einen Dauereinsatz im Resonanz verursachenden Frequenzbereich zu
vermeiden.
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[6]

Der Motor fihrt zur festgesetzten Zeit weder hoch noch runter.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Mainahmen

(1) Der Umrichter
betreibt den Motor mit
einer S-Kurve oder
bogenformiger
Kennlinie.

Uberpriifen Sie die Daten des Parameter HO7 (Beschleunigungs-/Verzogerungskennlinie 1)

=>» Wihlen Sie das Linearmuster (HO7 = 0).
=> Verkiirzen Sie die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit (F07, FO8).

(2) Die Strombegrenzung
verhinderte ein
Ansteigen der
Ausgangsfrequenz
(wihrend des
Beschleunigens).

Stellen Sie sicher, dass F43 (Strombegrenzer (Moduswahl)) auf ,,2: Bei Beschleunigen und
konstanter Drehzahl aktivieren eingestellt ist, und stellen Sie dann sicher, dass die Einstellung
von F44 (Strombegrenzer (Pegel)) angemessen ist.

=> Passen Sie die Einstellung von F44 auf einen angemessenen Wert an, oder deaktivieren Sie
die Funktion des Strombegrenzers in F43.

=> Erhohen Sie die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit (FO7/F08).

(3) Die automatische
Nutzbremsung war
aktiviert.

Uberpriifen Sie die Daten des Parameter H69 (Automatische Abbremsung).
=> Erhohen Sie die Verzégerungszeit (FO8).

(4) Uberlast

Messen Sie den Ausgangsstrom.

=>» Reduzieren Sie die Last (In Bezug auf einen Liifter oder eine Pumpe reduzieren Sie den
Einstellwert von F15 (Frequenzgrenze)). (Im Winter kann sich die Last erhohen.)

(5) Das vom Motor
erzeugte Drehmoment
war unzureichend.

Priifen Sie, dass der Motor anléduft, wenn der Wert fiir Drehmomentanhebung (F09) erhoht
wird.

=> Erhohen Sie den Wert der Drehmomentanhebung (F09).

(6) Ein externer
Frequenzsollwert wird
eingesetzt.

Stellen Sie sicher, dass die externen Signaldrihte kein Storsignal fiihren.

=> Trennen Sie die Steuersignaldrihte soweit wie moglich von den Leistungsteildrihten.
=>» Verwenden Sie geschirmte oder verdrillte Drihte fiir die Steuersignaldrihte.

=> SchlieBen Sie einen Kondensator an die Ausgangsklemme des Frequenzsollwerts an oder
figen Sie einen Ferritkern im Signaldraht ein. (Siehe die Bedienungsanleitung (INR-SI47-
1059-E), Kapitel 2, Abschnitt 2.3.7, ,,Verdrahtung fiir Steuerklemmen*.)

(7) Der Schalter V2/PTC
stand auf PTC
(wihrend V2 benutzt
wurde).

Uberpriifen Sie, ob die Steuerklemme [V2] nicht auf den PTC-Thermistor-Eingangsmodus
eingestellt ist.

( Stellen Sie den Schalter V2/PTC auf der Leiterplatte auf V2.

[ 7 ] Selbst nach Wiederherstellen der Spannung nach einem kurzzeitigen Stromausfall
liuft der Motor nicht wieder an.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(1) Der Wert des
Parameter F14 ist
entweder O oder 1.

Priifen Sie, ob eine Unterspannung ausgelost wird.

> Andern Sie den Wert des Parameter F14 (Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem
Stromausfall (Moduswahl)) auf 3, 4 oder 5.

(2) Der Betriebssollwert
blieb selbst nach
Wiederherstellen der
Spannung aus.

Uberpriifen Sie das Eingangssignal mit Menii Nr. 4, ,E/A-Uberwachung®, mit Hilfe des
Bedienteils.

= Uberpriifen Sie die Spannungsriickkehrfolge mit einem externen Schaltkreis. Falls
erforderlich, erwigen Sie den Einsatz eines Relais, das den Betriebssollwert einsatzbereit
hlt.

Im 3-Phasen-Betrieb fiel die Spannungsquelle fiir das Steuerteil des Umrichters aufgrund eines
kurzfristigen Spannungsausfalls aus oder das Signal (HOLD) wurde einmal ausgeschaltet.

= Andern Sie das Design oder die Einstellung, sodass ein Betriebssollwert innerhalb von 2
Sekunden nach Wiederherstellung der Spannung ausgegeben werden kann.
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10.2 Auf der LED-Anzeige erscheint kein Alarmcode

10.2.2

Probleme mit den Umrichtereinstellungen

[1] Auf der LED-Anzeige erscheint nichts.

Mobgliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(1) Der Umrichter wird
nicht mit Strom
versorgt (Spannung
fur Leistungsteil,
Zusatzspannung fiir
Steuerteil)

Uberpriifen Sie die Eingangsspannung, Ausgangsspannung und Spannungsunsymmetrie.
= SchlieBen Sie einen Uberstromschutzschalter, FI-Schutzschalter (mit Uberstromschutz) oder
Leistungsschalter an.

=> Priifen Sie auf Spannungsabfall, Phasenverlust, schlechte Verbindungen oder schlechte
Kontakte und korrigieren Sie sie, falls erforderlich.

(2) Die Spannung fiir das
Steuerteil erreichte
nicht den
erforderlichen Wert.

Priifen Sie, ob die Kurzschlussbriicke zwischen den Klemmen P1 und P (+) entfernt wurde
oder ob zwischen der Kurzschlussbriicke und den Klemmen ein schlechter Kontakt vorliegt.

=>» Verbinden Sie die Kurzschlussbriicke oder die Zwischenkreisdrossel zwischen den
Klemmen P1 und P (+) oder ziehen Sie die Schrauben fest an.

(3) Das Bedienteil war
nicht korrekt am
Umrichter
angeschlossen.

Priifen Sie, ob das Bedienteil korrekt am Umrichter angeschlossen ist.

=> Entfernen Sie das Bedienteil, schlieBen Sie es wieder an und priifen Sie, ob das Problem
weiterhin besteht.

=> Tauschen Sie das Bedienteil aus und priifen Sie, ob das Problem weiterhin besteht.

Bei dezentraler Bedienung des Umrichters ist sicherzustellen, dass das Verldngerungskabel
sicher mit dem Bedienteil und dem Umrichter verbunden ist.

=> Entfernen Sie das Kabel, schliefen Sie es wieder an und priifen Sie, ob das Problem
weiterhin besteht.

=> Tauschen Sie das Bedienteil aus und priifen Sie, ob das Problem weiterhin besteht.

[2] Das gewiinschte Menii wird nicht angezeigt.

Ursachen Priifungen und Maflnahmen
(1) Die Uberpriifen Sie den Wert des Parameter E52 (Bedienteil (Meniianzeigemodus)).
Meniibegrenzungs- = Andern Sie den Wert des Parameter E52, damit das gewiinschte Menii angezeigt werden

funktion wurde nicht
richtig gewihlt.

kann.

[3] Der Wert der Parameter kann nicht geindert werden.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(1) Es wurde versucht,
nicht verinderbare
Parameterwerte zu
dandern, wihrend der
Unmirichter arbeitete.

Priiffen Sie mit Menii Nr. 3, ,Antriebsiiberwachung®”, mit Hilfe des Bedienteils, ob der
Umrichter lduft, und bestitigen Sie danach anhand der Parameter-Tabellen, ob die Werte der
Parameter bei laufendem Motor gedndert werden konnen.

=> Stoppen Sie den Motor und dndern Sie anschlieBend die Werte der Parameter.

(2) Die Werte der
Parameter sind
geschiitzt.

Uberpriifen Sie die Werte des Parameter FOO (Datenschutz).
= Andern Sie die Einstellung von FOO von ,,1* auf ,,0“.

(3) Der Befehl WE-KP
(,,Bearbeitung der
Parameterdaten mittels
Bedienteil aktivieren®)
wird nicht eingegeben,
obwohl er einer digitalen
Eingangsklemme
zugewiesen wurde.

Uberprijfen Sie die Werte der Parameter EO1, E02, EO3, E04, EO5, E98 und E99 und die
Eingangssignale mit Menii Nr. 4, ,,E/A-Uberwachung*, mit Hilfe des Bedienteils.

= Andern Sie die Einstellung von FOO von ,,1* auf ,,0“ oder geben Sie den Befehl WE-KP
iiber eine digitale Eingangsklemme ein.

(4) Die Taste &= wurde
nicht gedriickt.

Priifen Sie, ob die Taste &% nach dem Andern der Parameterwerte gedriickt wurde.

= Driicken Sie die Taste &% nach dem Andern der Parameterwerte.

(5) Die Einstellungswerte
von Parameter FO2
konnten nicht
gedndert werden.

Die Einginge zu Klemmen von (FWD) and (REV) Befehlen sind gleichzeitig auf EIN gesetzt.
=>» Schalten Sie (FWD) und (REV) auf AUS.
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10.3 Auf der LED-Anzeige erscheint ein Alarmcode

W Ubersichtstabelle der Alarmcodes

Alarm- Name Siehe | Alam- Name Siehe
code code
0C1 FUS | Durchgebrannte Sicherung 10-13
ocC2 Momentaniiberstrom 10-8 PbF | Ladekreisfehler 10-13
0cC3 OL1 | Elektronisches 10-14
Thermoiiberlastrelais
EF | Erdschluss 10-9 OLU | Uberlast 10-14
ou1 Erl Speicherfehler 10-15
ou2 | .. Er2 | Bedienteil- 10-15
Uberspannung 10-9 Kommunikationsfehler
ou3 Er3 | CPU-Fehler 10-15
Kommunikationsfehler der
LU | Unterspannung 10-10 Er4 Zusatzkarte 10-16
Lin | Eingangsphasenverlust 10-10 Er5 | Fehler der Zusatzkarte 10-16
OPL | Ausgangsphasenverlust 10-11 Er6 | Fehler Falscher Betrieb 10-16
OH1 | Uberhitzen des Kiihlkorpers | 10-11 Er7 | Abgleichfehler 10-17
OH2 | Alarmausgabe durch ein 10-12 Er8 | RS485- 10-17
externes Gerit Kommunikationsfehler
OH3 | Uberhitzen im Innern des 10-12 Fehler Datensicherung
Umrichters ErF | wihrend einer 10-18
Unterspannung
RS485-
ErP | Kommunikationsfehler 10-18
OH4 Motorschutz (PTC- 10-12 (Zusatzkarte)
Thermistor)
Erg | LSIFehler 10-19
(Leistungsplatine)

[1] OCn Momentaniiberstrom

Problem Der Momentanausgangsstrom des Umrichters iiberschritt den Uberstrompegel.
OC1 Uberstrom trat wihrend des Beschleunigens auf.
0C2 Uberstrom trat wihrend des Verzogerns auf.
0OC3 Uberstrom trat bei Betrieb mit konstanter Drehzahl auf.
Mogliche Ursachen Priifpunkte und empfohlene Maflnahmen
(1) Die Entfernen Sie die an den Ausgangsklemmen des Umrichters angeschlossenen Drihte (U, V
Ausgangsklemmen und W) und messen Sie den Zwischenphasenwiderstand der Drihte. Priifen Sie, ob der
des Umrichters waren Widerstand zu niedrig ist.
kurzgeschlossen. => Entfernen Sie das Kurzschlussteil (einschlieBlich Austausch der Dréhte, Relaisklemmen
und Motor).
(2) Anden Entfernen Sie die an den Ausgangsklemmen des Umrichters angeschlossenen Drihte (U, V
Ausgangsklemmen und W) und fiihren Sie eine Widerstandsmessung im Megohmbereich durch.
des Umrichters traten => Entfernen Sie das Kurzschlussteil (einschlieBlich Austausch der Drihte, Relaisklemmen
Erdungsfehler auf. und Motor).

(3) Die Last war zu hoch.

Messen Sie den Motorstrom mit einem Messgerdt, um den Stromverlauf zu verfolgen.
Verwenden Sie diese Information zur Berechnung, ob der Verlauf iiber dem berechneten
Lastwert fiir Thr System liegt.

=>» Wenn die Last zu hoch ist, reduzieren Sie sie oder erhthen Sie die Umrichterkapazitiit.

Verfolgen Sie den Stromverlauf und priifen Sie, ob plétzliche Stroménderungen auftreten.
=> Falls plotzliche Anderungen auftreten, reduzieren Sie die Lastschwankung oder erhohen
Sie die Umrichterkapazitit.

=> Aktivieren Sie die Momentaniiberstrombegrenzung (H12 = 1).
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10.3 Auf der LED-Anzeige erscheint ein Alarmcode

Mobgliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(4) Der eingestellte Wert
der Drehmoment-
anhebung (F09) war
zu groB}. (F37=0,1,3
oder 4)

Stellen Sie sicher, dass der Ausgangsstrom abnimmt und der Motor nicht anhilt, wenn Sie
einen niedrigeren Wert fiir FO9 als den aktuellen einstellen.

=>» Reduzieren Sie den Wert der Drehmomentanhebung (F09), wenn der Motor nicht anhélt.

(5) Die Beschleunigungs-
/ Verzogerungszeit
war zu kurz.

Stellen Sie sicher, dass der Motor ein ausreichend hohes Drehmoment wiéhrend der
Beschleunigungs-/Verzogerungszeit erzeugt. Dieses Drehmoment wird anhand des
Tragheitsmoments fiir die Last und die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit berechnet.

=> Erhohen Sie die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit (FO7 und FO8).
=> Aktivieren Sie die Strombegrenzung (F43).
=> Erhohen Sie die Umrichterkapazitiit.

(6) Fehlfunktion durch
Storsignale

Priifen Sie, ob die Storsignal-Unterdriickungsmainahmen angemessen sind (z. B. korrekte
Erdung und Verlegung der Steuer- und Leistungsteildréhte).

=> Fiihren Sie Storsignal-UnterdriickungsmaBnahmen durch. Fiir Einzelheiten:
siehe ,,Anhang A“.
=> Aktivieren Sie die Funktion Auto-Reset (H04).

= SchlieBen Sie einen Uberspannungsschutz an der Spule oder dem Magnetschalter des
Leistungsteils an, die bzw. der die Storsignale verursacht.

[2] EF Erdschluss (90kW oder hoher)

Problem  Ein Erdschlussstrom fliet von der Ausgangsklemme zum Umrichter.

Mogliche Ursachen Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen
(1) Die Trennen Sie die Drihte von den Ausgangsklemmen ([U], [V] und [W]) und fithren Sie eine
Ausgangsklemme Widerstandsmessung im Megohmbereich durch.

des Umrichters ist
gegen Masse

=> Entfernen Sie den geerdeten Pfad (einschlieBlich Austausch der Drihte, der Klemmen oder
der Motors, soweit erforderlich).

kurzgeschlossen
(Erdschluss oder
geerdet).
[3] OUn  Uberspannung
Problem Die Zwischenkreisspannung lag oberhalb des Nachweispegels der Uberspannung.

OU1 Uberspannung tritt wihrend des Beschleunigenss auf.

OU2 Uberspannung tritt wihrend des Verzogerns auf.
OU3 Uberspannung tritt wihrend des Betriebs bei konstanter Drehzahl auf.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(1) Die Versorgungs-
spannung lag liber
dem Bereich der
technischen Daten des
Unmrichters.

Messen Sie die Eingangsspannung.
=> Reduzieren Sie die Spannung, bis sie im Bereich der technischen Daten liegt.

(2) Ein Stromstof trat in
die
Eingangsstromquelle
ein.

Wenn innerhalb derselben Stromquelle ein Phasenschieber-Kondensator ein- oder
ausgeschaltet oder ein Thyristor-Stromrichter aktiviert wird, kann ein Stof} (kurzfristiger
steiler Anstieg der Spannung oder des Stromes) in der Eingangsspannung verursacht werden.
=> Installieren Sie eine Zwischenkreisdrossel.

(3) Die Verzogerungszeit
war zu kurz fiir das
Tragheitsmoment der

Berechnen Sie das Bremsmoment neu anhand des Trdgheitsmoments fiir die Last und die
Verzogerungszeit.
=> Erhohen Sie die Verzogerungszeit (FO8).

Last. =>» Aktivieren Sie die Nutzbremsung (H69 = 3) oder automatische Abbremsung (H71 = 1).
=> Stellen Sie die Nennspannung (an der Eckfrequenz) (FO5) auf ,,0“, um die Bremsfihigkeit
zu verbessern.
(4) Die Priifen Sie, ob der Uberspannungsalarm nach schnellem Beschleunigungen eintritt.
Beschleunigungszeit => Erhohen Sie die Beschleunigungszeit (F07).
war zu kurz. =>» Wiihlen Sie die S-Kurven-Kennlinie (F07)
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Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(5) Die Bremsbelastung war zu strak

Vergleichen Sie das Bremsmoment der Last mit dem des Umrichters.

=> setzen Sie die eingestellte Spannung (bei Standardfrequenz) (FO5) auf 0, um
die Bremswirkung zu erméglichen.

(6) Fehlfunktion durch Storsignale

Priifen Sie, ob die Zwischenkreisspannung niedriger als der Grenzwert war, als der
Alarm auftrat

=> Erhohen Sie die Storfestigkeit. Fiir Einzelheiten siehe ,,Anhang A“ von
Frenic-Eco-User’s Manual (MEH456)

[4]

Problem

lu Unterspannung

Die Zwischenkreisspannung lag unter dem Nachweispegel der Unterspannung.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(1) Ein kurzzeitiger Stromausfall trat
ein.

=>» Stellen Sie den Alarm zuriick.

=>» Wenn Sie den Motor neu starten wollen, ohne diesen Zustand als Alarm zu
behandeln, stellen Sie F14 auf ,,3“,,,4“ oder ,,5* in Abhéngigkeit der Last.

(2) Die Spannung zum Umrichter wurde
zu schnell wieder eingeschaltet (mit
Fl4=1).

Priifen Sie, ob die Spannung zum Umrichter wieder eingeschaltet wurde, obwohl

das Steuerteil noch arbeitete.

=> Schalten Sie die Spannung wieder ein, nachdem die Anzeige des Bedienteils
erloschen ist.

(3) Die Versorgungs-Spannung hat den
Bereich der technischen Daten des
Umrichters nicht erreicht.

Messen Sie die Eingangsspannung.
=> Erhohen Sie die Spannung, bis sie im Bereich der technischen Daten liegt.

(4) Peripheriegerite fiir das
Leistungsteil versagten oder die
Verbindung war falsch.

Messen Sie die Eingangsspannung, um festzustellen, wo das Peripheriegerit

versagte oder welche Verbindung falsch ist.

=> Ersetzen Sie alle fehlerhaften Peripheriegerite, oder korrigieren Sie alle
falschen Verbindungen.

(5) Andere Lasten waren an derselben
Leistungsquelle angeschlossen und
erforderten einen hohen Strom zum
Anlaufen, sodass sie einen
kurzfristigen Spannungsabfall auf
der Versorgungsseite verursachten.

Messen Sie die Eingangsspannung und tiberpriifen Sie die Spannungsschwankung.
=> Uberpriifen Sie die Stromversorgungskonfiguration.

(6) Der Einschaltstrom des Umrichters
verursachte den Spannungsabfall, da
die Netztransformator-Kapazitit
nicht ausreichte.

Priifep Sie, ob der Alarm eintritt, wenn Sie einen Kompaktschalter, FI-Schalter
(mit Uberstromschutz) oder Magnetschiitz einschalten.
=> Uberpriifen Sie die Kapazitit des Stromquellentransformators.

[5]

Problem

Lin Verlust der Eingangsphase

Ein Verlust der Eingangsphase trat ein oder der Unsymmetriegrad der Zwischenphasenspannung war zu grof3.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Mafinahmen

(1) Unterbrochene Driihte am
Spannungseingang des
Leistungsteils.

Messen Sie die Eingangsspannung.
=> Reparieren oder ersetzen Sie die Drihte.

(2) Die Klemmen-Schrauben fiir den
Spannungseingang des Leistungsteils
waren nicht fest angezogen.

Priifen Sie, ob sich die Schrauben an den Umrichtereingangsklemmen gelost
haben.
=> Ziehen Sie die Klemmenschrauben mit dem richtigen Anzugsmoment an.
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10.3 Auf der LED-Anzeige erscheint ein Alarmcode

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(3) Die Unsymmerie der
3-Phasen-Spannung
war zu grof3.

Messen Sie die Eingangsspannung.

=>» SchlieBen Sie eine Eingangsdrossel (ACR) an, um die Spannungsunsymmetrie zwischen
den Eingangsphasen zu reduzieren.

=> Erhohen Sie die Umrichterkapazitiit.

(4) Zyklisches Auftreten
einer Uberlast.

Messen Sie die Uberlagerungswelle der Zwischenkreisspannung.

= Wenn die Uberlagerung grof ist, erhohen Sie die Umrichterkapazit:it.

(5) Eine 1-Phasen-
Spannung wurde am
Umrichter eingegeben
anstatt der 3-Phasen-
Spannung.

Priifen Sie den Umrichtertyp.

= Legen Sie eine 3-Phasen-Spannung an. FRENIC-Eco kann nicht tiber eine 1-Phasen-
Spannungsquelle betrieben werden.

Sie konnen den Schutz des Eingangsphasenverlusts mittels Parameter H987 aufheben.

[6]

OPL Verlust der Ausgangsphase

Problem Verlust der Ausgangsphase

Mogliche Ursachen Priifpunkte und empfohlene Maflnahmen

(1) Unterbrochene Messen Sie den Ausgangsstrom.
glrgrglzﬂfgesrc_lréihte. => Ersetzen Sie die Ausgangsdrihte.

(2) Unterbrochene Drihte
der Motorwicklung.

Messen Sie den Ausgangsstrom.
=> Ersetzen Sie den Motor.

(3) Die Klemmen-schrauben
des Umrichterausgangs
waren nicht fest
angezogen.

Priifen Sie, ob sich die Schrauben an den Umrichterausgangsklemmen gelost haben.

=> Ziehen Sie die Klemmenschrauben mit dem richtigen Anzugsmoment an.

0} “dey

(4) Es wurde ein 1-Phasen-
Motor angeschlossen.

=> 1-Phasen-Motoren konnen nicht verwendet werden. Beachten Sie, dass der FRENIC-Eco
nur 3-Phasen-Asynchronmotoren betreibt.

[7]

OH1 Uberhitzen des Kiihlkorpers

Problem  Temperaturanstieg am Kiihlkorper.

ayonsia|ysa4

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Mafinahmen

(1) Die Temperatur am
Unrichter iiberstieg
die zuldssigen Werte
des Umrichters.

Messen Sie die Temperatur am Umrichter.

=>» Reduzieren Sie die Temperatur am Umrichter (z. B. durch gute Beliiftung des Gehéuses).

(2) Beliiftungsoffnung ist
blockiert.

Priifen Sie, ob ausreichend Freiraum am Umrichter vorhanden ist.

=> VergroBern Sie den Freiraum.

Priifen Sie, ob der Kiihlkorper verschmutzt ist.

=> Reinigen Sie den Kiihlkorper.

(3) Die Gesamtlaufzeit
des Liifters iiberschritt
die Standard-
Austauschzeit oder
der Liifter versagte.

Uberpriifen Sie die Gesamtlaufzeit des Liifters. Siehe die Bedienungsanleitung (INR-SI47-
1059-E), Kapitel 3, Abschnitt 3.4.6, ,,Wartungsinformationen einsehen —
, Wartungsinformationen’*.

=>» Ersetzen Sie den Liifter.

Uberpriifen Sie visuell, ob der Liifter unregelméBig lduft.
=> Ersetzen Sie den Liifter.

(4) Die Last war zu hoch.

Messen Sie den Ausgangsstrom.

> Reduzieren Sie die Last (z. B. reduzieren Sie die Last, bevor der Uberlastschutz durch die
Uberlast-Frithwarnung (E34) einsetzt). (Im Winter kann sich die Last erhohen.)

=>» Reduzieren Sie das Motorengeriusch (Taktfrequenz) (F26).

= Aktivieren Sie die Uberlastschutzsteuerung (H70).
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Die Umrichter der Reihe 200V mit einer Kapazitit von 45kW und mehr und die Umrichter der Reihe 400V mit
einer Kapazitidt von 55kW und mehr besitzen jeweils einen Liifter fiir Kiithlkorper und einen Gleichstromliifter

(Hinweis fiir interne Luftumwilzung (zum Verteilen der im Umrichter erzeugten Wirme). Thre Positionen sind in der
Bedienungsanleitung (INR-SI47-1059-E), Kapitel 1, Abschnitt 1.2, ,,Auflenansicht und Klemmenblocke*,
dargestellt.

[8] OH2 Alarmausgabe durch ein externes Geriit

Problem Ein externer Alarm wurde eingegeben (THR).
(falls ein externer Alarm (THR) einem der Digitaleingangsklemmen [X1] bis [X5], [FWD] oder [REV]
zugewiesen ist)

Mogliche Ursachen Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(1) Eine Alarmfunktion Uberpriifen Sie den Betrieb des externen Geriites.
des externen Gerites

. => Entfernen Sie die Ursache des aufgetretenen Alarms.
wurde aktiviert.

(2) Falscher Anschluss. Priifen Sie, ob der Draht fiir das externe Alarmsignal richtig an der Klemme angeschlossen ist,
die dem ,,Alarm von externem Gerit“ zugewiesen ist (EO1, E02, E03, E04, E05, E98 oder E99
ist auf ,,9 gesetzt).

=> SchlieBen Sie den Draht des Alarmsignals richtig an.

(3) Falsche Einstellungen. Priifen Sie, ob der ,,Alarm von externem Gerdt* nicht einer nicht zugewiesenen Klemme
zugewiesen wurde (EO1, E02, EO3, E04, EO5, E98 oder E99).

=> Korrigieren Sie die Zuweisung.

Priifen Sie, ob die Zuweisung (normale/negative Logik) des externen Signals mit dem des
thermischen Befehls (THR), der durch EO1, E02, EO3, E04, EOS5, E98 und E99 gesetzt wird,
ibereinstimmt.

=> Stellen Sie sicher, dass die Polaritit iibereinstimmt.

[9] OH3 Uberhitzen im Innern des Umrichters

Problem  Die Temperatur im Innern des Umrichters tiberstieg den zulédssigen Grenzwert.

Mogliche Ursachen Priifpunkte und empfohlene Mainahmen
(1) Die Messen Sie die Umgebungstemperatur.
Umgebungstemperatur

- . => Reduzieren Sie die Umgebungstemperatur, indem Sie die Beliiftung verbessern.
iiberstieg den

zuldssigen Grenzwert
des Umrichters.

[10] OH4 Motorschutz (PTC-Thermistor)

Problem Der Anstieg der Motortemperatur war anormal.
Mogliche Ursachen Priifpunkte und empfohlene Maflnahmen
(1) Die Temperatur am Messen Sie die Temperatur am Motor.

Motor iiberstieg die
technischen Daten des
Motors.

=> Reduzieren Sie die Temperatur.

(2) Das Kiihlsystem des Priifen Sie, ob das Kiihlsystem des Motors normal funktioniert.

Motors versagte. => Reparieren oder ersetzen Sie das Kiihlsystem des Motors.

(3) Die Last war zu hoch. Messen Sie den Ausgangsstrom.

=> Reduzieren Sie d_i_e Last (z. B. reduzieren Sie die Last, bevor die Uberlast eintritt durch
Verwendung der Uberlast-Frithwarnung (E34) einsetzt) (Im Winter kann sich die Last
erhdhen.).

=> Reduzieren Sie die Temperatur am Motor.

=> Erhohen Sie das Motorengeréusch (Taktfrequenz) (F26).
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10.3 Auf der LED-Anzeige erscheint ein Alarmcode

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(4) Die eingestellte
Aktivierungsstufe (H27)
des PTC-Thermistors fiir
den
Motoriiberhitzungsschutz
war unzureichend.

Priifen Sie die technischen Daten des PTC-Thermistors und berechnen Sie die
Ansprechspannung neu.

=> Uberpriifen Sie den Wert des Parameters H27.

(5) Ein PTC-Thermistor und
Pull-up-Widerstand waren
falsch angeschlossen oder
der Widerstand war

Priifen Sie den Anschluss und Widerstand des Pull-up-Widerstands.

= Korrigieren Sie die Anschliisse und ersetzen Sie den Widerstand durch einen
angemessenen Widerstand.

unzureichend.

(6) Der eingestellte Wert der Priifen Sie den Wert des Parameter FO9 und passen Sie den Wert an, sodass der Motor nicht
Drehmomentanhebung aussetzt, selbst wenn Sie den Wert auf einen niedrigeren Wert herabsetzen.
(FO9) war zu gro. => Passen Sie den Wert des Parameter FO9 neu an.

(7) Die U-f-Kennlinie stimmt
nicht mit dem Motor
iiberein.

Priifen Sie, ob die Eckfrequenz (F04) and Nennspannung bei der Eckfrequenz (FO5) mit den
Werten auf dem Typenschild des Motors iibereinstimmen.

=> Passen Sie die Werte des Parameter an die Werte des Motortypenschilds an.

(8) Falsche Einstellungen

Obgleich kein PTC-Thermistor verwendet wird, steht der Schalter V2/PTC auf PTC. Dies
bedeutet, dass der PTC-Thermistoreingang am PTC (H26) aktiv ist.

=> Stellen Sie H26 (PTC-Thermistoreingang) auf ,,0“ (inaktiv).

[11] FUS Durchgebrannte Sicherung (90kW oder hoher)

Problem Die Sicherung im Innern des Umrichters ist durchgebrannt.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Mainahmen

(1) Die Sicherung brannte
aufgrund eines
Kurzschlusses im
Innern des Umrichters
durch.

Priifen Sie, ob auflen ein iibermidfBiger Spannungsstof oder Storsignale aufgetreten sind.

=> Treffen Sie Mafinahmen gegen Spannungsstofie und Storsignale.
=> Lassen Sie den Umrichter reparieren.

[12] PbF Ladekreisfehler
(45kW oder hoher (200-V-Reihe), 55kW oder hoher (400-V-Reihe))

Problem  Der Magnetschiitz fiir den Kurzschluss des Widerstands zum Laden versagte.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Malnahmen

(1) Der Magnetschalter
fiir den Kurzschluss
des Ladewiderstands
wurde
nicht angesteuert.

Priifen Sie bei regelmidfligem Anschluss des Leistungsteils (nicht bei Anschluss iiber den
Zwischenkreis), ob der Anschluss (CN) auf der Stromversorgungsplatine nicht mit NC
verbunden ist.

=>» Stecken Sie den Anschluss auf FAN .

Priifen Sie, ob Sie den Schutzschalter schnell ein- und wieder ausgeschaltet haben, um
Sicherheit nach dem Verkabeln/Verdrahten sicherzustellen.

= Warten Sie, bis die Zwischenkreisspannung auf einen ausreichend niedrigen Wert
abgefallen ist, und stellen Sie dann den aktuellen Alarm zuriick und schalten Sie die
Spannung wieder ein. (Schalten Sie den Schutzschalter nicht schnell ein und wieder aus.)
(Durch Einschalten des Schutzschalters wird der Steuerkreis in kurzer Zeit mit Leistung
auf Betriebsstufe versorgt (die LEDs auf dem Bedienteil leuchten auf). Durch sofortiges
Ausschalten wird die Steuerspannung fiir bestimmte Zeit beibehalten, wihrend die
Leistung zum Leistungschalter, der den Ladewiderstand kurzschliefen soll, abgeschaltet
wird, da der Leistungsschalter direkt tiber die Hauptspannung versorgt wird.
Unter diesen Bedingungen kann das Steuerteil einen Einschaltbefehl am Leistungsteil
anlegen, aber das spannungslose Leistungsteil kann nichts erzeugen. Dieser Zustand gilt
als anormal und 16st einen Alarm aus.)
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[13]

OL1 Elektronisches Thermoiiberlastrelais

Problem Die elektronische Thermofunktion fiir den Motoriiberlastschutz wurde aktiviert.

Mobgliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(1) Das Kennlinienfeld
der elektronischen
Thermoiiberlast
stimmt nicht mit dem
der Motoriiberlast
iiberein.

Uberpriifen Sie das Motorkennlinienfeld.

=> iiberpriifen Sie die Werte der Parameter P99, F10 und F12.
=> Verwenden Sie ein externes Thermorelais.

(2) Die Aktivierungsstufe
fiir das elektronische
Thermorelais war
unzureichend.

Priifen Sie den zulédssigen Dauerstrom des Motors.

=> Uberpriifen und indern Sie den Wert des Parameter F11.

(3) Die Beschleunigungs-
/Verzogerungszeit war
zu kurz.

Stellen Sie sicher, dass der Motor ein ausreichendes Drehmoment fiir die Beschleunigung
bzw. die Verzogerung erzeugt. Dieses Drehmoment wird anhand des Trigheitsmoments fiir
die Last und die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit berechnet.

=> Erhohen Sie die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit (FO7 und FO8).

(4) Die Last war zu hoch.

Messen Sie den Ausgangsstrom.

> Reduzieren Sie die Last (z. B. reduzieren Sie die Last, bevor die Uberlast eintritt anhand
der Uberlast-Frithwarnung (E34)). (Im Winter kann sich die Last erhchen.)

[14]

OLU Uberlast

Problem  Der Anstieg der Temperatur im Innern des Umrichters war anormal.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Mainahmen

(1) Die Temperatur am
Umrichter tiberstieg die
zuldssigen Werte des

Messen Sie die Temperatur am Umrichter.

=>» Reduzieren Sie die Temperatur (z. B. durch gute Beliiftung des Gehéuses).

Umirichters.

(2) Die Einstellung der Priifen Sie die Einstellung von FO9 (Drehmomentanhebung) und stellen Sie sicher, dass ein
Drehmomentanhebung Herabsetzen nicht zu einem Anhalten des Motors fiihrt.
(F09) war zu hoch.

=> Passen Sie die Einstellung von F09 an.

(3) Die Beschleunigungs-
/Verzogerungszeit war
zu kurz.

Berechnen Sie das erforderliche Beschleunigungs-/Bremsmoment und die Zeit neu anhand
des Triagheitsmoments fiir die Last und der Verzogerungszeit.

=> Erhohen Sie die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit (FO7 und FO8).

(4) Die Last war zu hoch.

Messen Sie den Ausgangsstrom.

> Reduzieren Sie die Last (z. B. reduzieren Sie die Last, bevor die Uberlast eintritt anhand
der Uberlast-Frithwarnung (E34)). (Im Winter kann sich die Last erhchen.)

=> Reduzieren Sie das Motorengerdusch (Taktfrequenz) (F26).

= Aktivieren Sie die Uberlastschutzsteuerung (H70).

(5) Beliiftungsoffnung ist
blockiert.

Priifen Sie, ob ausreichend Freiraum am Umrichter vorhanden ist.

=> VergroBern Sie den Freiraum.

Priifen Sie, ob der Kiihlkorper verschmutzt ist.

=> Reinigen Sie den Kiihlkorper.

(6) Die Nutzungszeit des
Liifters ist abgelaufen
oder der Liifter
versagte.

Uberpriifen Sie die Gesamtlaufzeit des Liifters. Siehe die Bedienungsanleitung (INR-SI47-
1059-E), Kapitel 3, Abschnitt 3.4.6, ,,Wartungsinformationen einsehen —

96

, Wartungsinformationen’*.

=>» Ersetzen Sie den Liifter.

Uberpriifen Sie visuell, ob der Liifter normal l4uft.

=> Ersetzen Sie den Liifter.

(7) Die Drihte zum Motor
sind zu lang und
verursachen einen
hohen Leckstrom.

Messen Sie den Leckstrom.

=> Setzen Sie einen Ausgangskreisfilter (OFL) ein.
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[15] Erl Speicherfehler

Problem  Beim Schreiben der Daten in den Speicher des Umrichters trat ein Fehler auf.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(1) Wihrend der
Umrichter Daten
schrieb (insbesondere
Daten initialisieren
oder Daten kopieren),
wurde die
Stromversorgung
abgeschaltet und die
Spannung fiir das
Steuerteil fiel ab.

Priifen Sie, ob durch Driicken der Taste & der Alarm zuriickgesetzt wird, nachdem die
Parameterwerte durch Einstellen des Wertes von HO3 auf 1 initialisiert wird.

=> Stellen Sie den initialisierten Parameterwert auf seine vorherige Stellung zuriick und
starten Sie den Betrieb nochmals.

(2) Ein hohes Storsignal
erreichte den
Umrichter wihrend
Daten (speziell
Initialisierungsdaten)
geschrieben wurden.

Priifen Sie, ob angemessene Storsignal-Unterdriickungsmafinahmen durchgefiihrt wurden
(z. B. korrekte Erdung und Verlegung der Steuer- und Leistungsteildrihte). Fiihrend Sie
zudem dieselbe Priifung wie unter (1) weiter oben beschrieben durch.

= Verbessern Sie die Storsignal-Unterdriickung. Oder stellen Sie den initialisierten
Parameterwert auf seine vorherige Stellung zuriick und starten Sie den Betrieb nochmals.

(3) Das Steuerteil
versagte.

Initialisieren Sie die Parameterwerte, ingipm Sie HO3 auf 1 setzen; stellen Sie anschliefend

den Alarm durch Driicken der Taste (= zuriick und stellen Sie sicher, dass der Alarm
abgeschaltet wird.

=> Dieses Problem wurde durch ein Problem der Leiterplatte (auf der die CPU montiert ist)
ausgelost. Benachrichtigen Sie Thre Kontaktperson bei Fuji Electric.

[16] Er2 Bedienteil-Kommunikationsfehler

Problem Zwischen dem Bedienteil und dem Umrichter trat ein Kommunikationsfehler auf.

Mogliche Ursachen Priifpunkte und empfohlene Maflnahmen

(1) Bruch im Priifen Sie die Kontinuitit des Kabels, der Kontakte und der Verbindungen.
Kommunikationskabel =>» Stecken Sie den Stecker nochmals fest ein.
oder schlechter > .
Kontakt. Ersetzen Sie das Kabel.

(2) Ein hohes Storsignal
erreichte den
Unmrichter.

Priifen Sie, ob angemessene Storsignal-Unterdriickungsmafinahmen durchgefiihrt wurden
(z. B. korrekte Erdung und Verlegung der Steuer- und Leistungsteildrihte).

=> Verbessern Sie die Storsignal-Unterdriickung. Fiir Einzelheiten, siehe ,,Anhang A“.

(3) Das Bedienteil
versagte.

Priifen Sie, das der Alarm er2 nicht auftritt, wenn Sie ein anderes Bedienteil an den
Umrichter anschlie3en.

=>» Ersetzen Sie das Bedienteil.

[17] Er3 CPU-Fehler

Problem  Ein CPU-Fehler (z. B. unregelmifiger CPU-Betrieb) trat auf.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Malnahmen

(1) Ein hohes Storsignal
erreichte den
Unmnrichter.

Priifen Sie, ob angemessene Storsignal-Unterdriickungsmainahmen durchgefiihrt wurden
(z. B. korrekte Erdung und Verlegung der Steuer- und Leistungsteildriahte und
Kommunikationskabel).

=> Verbessern Sie die Geriuschunterdriickung.
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[18] Er4 Kommunikationsfehler der Optionskarte

Problem  Zwischen der Optionskarte und dem Umrichter trat ein Kommunikationsfehler auf.

Mobgliche Ursachen Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen
(1) Zwischen der Priiffen Sie, ob der Stecker der Optionskarte fiir Feldbus richtig mit dem Stecker des
Optionskarte fiir Umrichters verbunden ist.

Feldbus und dem

Unmrichter trat ein
Kommunikations-
problem auf.

=> Stecken Sie die Optionskarte fiir Feldbus neu in den Umnrichter ein.

(2) Aullen lag ein hohes Priifen Sie, ob angemessene Gerduschunterdriickungsmafinahmen implementiert wurden
Rauschsignal an. (z. B. korrekte Erdung und Verlegung der Steuer- und Leistungsteildriahte und
Kommunikationskabel).

=> Verstirken Sie die GeriduschunterdriickungsmaRnahmen.

[19] Er5 Fehler der Optionskarte
Die Optionskarte hat einen Fehler festgestellt. Einzelheiten entnehmen Sie bitte der Bedienungsanleitung der Optionskarte.

[20] Er6 Fehler Falscher Betrieb

Problem  Sie haben den Umrichter falsch betrieben.

Mogliche Ursachen Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(1) Die Taste & wurde Obwohl ein  Betriebssollwert von der FEingangsklemme oder iiber den
gedriickt, wenn Kommunikationsanschluss eingegeben wurde, wurde der Umrichter gezwungen, bis zum
H96 =1 oder 3. Stillstand abzubremsen.

> Falls dies unbeabsichtigt war, priifen Sie die Einstellung von H96.

(2) Die Startpriiffunktion Zusammen mit der Eingabe eines Betriebssollwerts wurde eine der folgenden Prozesse
wurde aktiviert, wenn durchgefiihrt:
H96 =2 oder 3. - Spannung einschalten

- Alarm zuriickstellen

- Aktivierung der Schnittstellenfreigabe (LE) einschalten

= Uberpriifen Sie die Laufreihenfolge, um die Eingabe eines Betriebssollwerts bei Auftreten
dieses Fehlers zu vermeiden.
Falls dies unbeabsichtigt war, priifen Sie die Einstellung von H96.
(Um den Alarm zuriickzustellen, schalten Sie den Betriebssollwert ab.)

(3) Der Zwangsstopp- Durch Einschalten des Zwangsstopp-Digitaleingangs (STOP) wurde der Umrichter
Digitaleingang entsprechend der festgelegten Verzogerungszeit (H96) bis zum Stillstand abgebremst.
(STOP) wurde > Falls dies nicht beabsichtigt war, priifen Sie die Einstellungen von EO1 bis EO5 an
eingeschaltet. den Klemmen [X1] bis [X5].
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10.3 Auf der LED-Anzeige erscheint ein Alarmcode

[21] Er7 Einstellungsfehler

Problem Die Selbstoptimierung versagte.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Mafinahmen

(1) Eine Phase fehlte (es trat ein
Phasenverlust ein) in der Verbindung
zwischen dem Umrichter und dem
Motor.

=> SchlieBen Sie den Motor ordnungsgemiB am Umrichter an.

(2) U/f oder der Nennstrom des Motors
waren nicht richtig eingestellt.

Priifen Sie, ob die Werte der Parameter FO4, FO5, H50, H51, PO2 und P03 mit den
technischen Daten des Motors iibereinstimmen.

(3) Die Verbindung zwischen Umrichter
und Motor war zu lang.

Priifen Sie, ob die Verbindungslinge zwischen Umrichter und Motor nicht 50m
iiberschreitet.

=> Uberpriifen Sie die Anordnung von Umrichter und Motor und indern Sie sie,
falls erforderlich, um die Verbindungsleitung zu kiirzen. Oder minimieren Sie
die Linge der Verbindungsleitung, ohne die Anordnung zu @ndern.

=> Deaktivieren Sie Selbstoptimierung und automatische Drehmomentanhebung
(stellen Sie F37 auf ,,1%).

(4) Die Nennkapazitit des Motors
unterschied sich wesentlich von der
des Umrichters.

Priifen Sie, ob die Nennkapazitit des Motors um drei- oder vielfache Klassen

kleiner ist als die des Umrichters oder um zwei- oder vielfache Klassen grofler ist.

=> Priifen Sie, ob der Umrichter durch einen Umrichter mit entsprechender
Kapazitit ausgetauscht werden kann.

=> Legen Sie die Werte der Motorparameter P06, PO7 und PO8 manuell fest.

=>» Deaktivieren Sie Selbstoptimierung und automatische Drehmomentanhebung
(stellen Sie F37 auf ,,1%).

(5) Der Motor war ein Sondertyp, wie
z. B. ein Schnelllaufermotor.

=> Deaktivieren Sie Selbstoptimierung und automatische Drehmomentanhebung
(stellen Sie F37 auf ,,1%).

(L) Fiir Einzelheiten iiber Einstellungsfehler, siehe ,,Fehler beim Einstellen* in der Betriebsanleitung (INR-SI47-1059-E),
Kapitel 4, Abschnitt 4.1.3, ,,Vorbereitung des Motors auf einen Testlauf — Parameterwerte einstellen®.

[22] Er8 RS485-Kommunikationsfehler

Problem  Wihrend der RS485-Kommunikation trat ein Kommunikationsfehler auf.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(1) Die Bedingungen fiir die
Kommunikation zwischen dem
Umrichter und den Leitgeriten sind
verschieden.

Vergleichen Sie die Einstellungen der y-Codes (y0l1 bis yl10) mit denen der
Leitgerite.

=> Korrigieren Sie alle abweichenden Einstellungen.

(2) Obgleich keine
Antwort-Fehler-Erkennungszeit
(y08) festgesetzt wurde, wird die
Kommunikation nicht im
festgelegten Zyklus durchgefiihrt.

Uberpriifen Sie die Leitgeriite.

= Andern Sie die Einstellungen der Leitgerite-Software, oder setzen Sie die
Keine-Antwort-Fehler-Erkennungszeit auf ignorieren (y08=0).

(3) Leitgerite (z. B. SPS und PCs)
funktionierten nicht aufgrund
falscher Einstellungen und/oder
mangelhafter Software/Hardware.

Uberpriifen Sie die Leitgeriite.
=>» Entfernen Sie die Ursache des Geriitefehlers.

(4) Relaiswandler (z. B. RS485-
Relaiswandler) funktionierten nicht
aufgrund falscher Verbindungen und
Einstellungen oder mangelhafter
Hardware.

Uberpriifen Sie den RS485-Relaiswandler (z. B. Priifung auf schlechten Kontakt).

= Andern Sie die verschiedenen RS485-Wandlereinstellungen, schlieen Sie die
Drihte wieder an oder ersetzen Sie die Hardware (wie z. B. empfohlene
Gerite), soweit erforderlich.

(5) Unterbrochenes
Kommunikationskabel oder
schlechter Kontakt.

Priifen Sie die Unversehrtheit des Kabels, der Kontakte und der Verbindungen.
=>» Ersetzen Sie das Kabel.
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Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(6) Ein hohes Storsignal
wirkte auf den
Unmrichter. ein

Priifen Sie, ob angemessene Storsignal-Unterdriickungsmafnahmen durchgefiihrt wurden
(z. B. korrekte Erdung und Verlegung der Steuer- und Leistungsteildrihte).

=> Verbessern Sie die Storsignal-Unterdriickung.

=> Verbessern Sie die Storsignal-UnterdriickungsmaBnahmen auf der Leitseite.

=> Ersetzen Sie den RS485-Relaiswandler mit einem empfohlenen isolierten Wandler.

[23]

ErF Fehler Datensicherung wihrend einer Unterspannung

Problem  Der Umrichter konnte keine Daten speichern, wie z. B. die Frequenzsollwerte und den iibers Bedienteil gesetzten
PID-Prozessbefehl, als der Strom abgeschaltet war.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Malnahmen

(1) Die Steuerspannung
fiel plotzlich ab,
wihrend Daten
gespeichert wurden,
als der Strom durch
schnelles Entladen des
Zwischenkreises
abgeschaltet wurde.

Priifen Sie, wie lange es dauert, bis die Zwischenkreisspannung auf die voreingestellte
Spannung abfillt, wenn der Strom abgeschaltet wird.

=> Entfernen Sie die Ursache der schnellen Entladung der Zwischenkreisspannung. Nach
dem Driicken der Taste &5 und Freigabe des Alarms stellen Sie die Werte der relevanten
Parameter (wie z. B. die Frequenzsollwerte und den PID-Prozessbefehl) mit Hilfe des
Bedienteils zuriick auf die Originalwerte und starten Sie den Betrieb noch einmal.

(2) Ein hohes Storsignal
beeintrichtigte den
Betrieb des
Unmrichters, wihrend
Daten gespeichert
wurden, als der Strom
abgeschaltet wurde.

Priifen Sie, ob angemessene Storsignal-Unterdriickungsmafinahmen implementiert wurden
(z. B. korrekte Erdung und Verlegung der Steuer- und Leistungsteildrihte).

= Verbessern Sie die Storsignal-Unterdriickung. Nach dem Driicken der Taste & und
Freigabe des Alarms stellen Sie die Werte der relevanten Parameter (wie z.B. die
Frequenzsollwerte und den PID-Prozessbefehl) mit Hilfe des Bedienteils zuriick auf die
Originalwerte und starten Sie den Betrieb noch einmal.

(3) Das Steuerteil

Priifen Sie, ob ErF immer dann auftritt, wenn der Strom eingeschaltet wird.

versagte. => Dieses Problem wurde durch ein Problem der Leiterplatte (auf der die CPU montiert ist)
ausgelost. Benachrichtigen Sie Thre Kontaktperson bei Fuji Electric.
[24] ErP RS485-Kommunikationsfehler (Optionskarte)

Problem  Wihrend der RS485-Kommunikation (Optionskarte) trat ein Kommunikationsfehler auf.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Mainahmen

(1) Die Bedingungen fiir die
Kommunikation
zwischen dem
Unmrichter und den
Leitgeriten sind
verschieden.

Vergleichen Sie die Einstellungen der y- Codes (yO1 bis y10) mit denen der Leitgerite.

=> Korrigieren Sie alle abweichenden Einstellungen.

(2) Obgleich keine
Antwort-Fehler-
Erkennungszeit (y18)
festgesetzt wurde, trat
die Kommunikation
nicht zyklisch auf.

Uberpriifen Sie die Leitgeriite.

= Andern Sie die Einstellungen der Leitgerite-Software,
Keine-Antwort-Fehler-Erkennungszeit auf ungiiltig (y18=0).

oder setzen Sie

(3) Leitgerite (z. B. SPS
und PCs) funktionierten
nicht aufgrund falscher
Einstellungen und/oder
mangelhafter
Software/Hardware.

Uberpriifen Sie die Leitgeriite.
=>» Entfernen Sie die Ursache des Geritefehlers.

(4) Relaiswandler (z. B.
RS485-Relaiswandler)
funktionierten nicht
aufgrund falscher
Verbindungen und
Einstellungen und
mangelhafter Hardware.

Uberpriifen Sie den RS485-Relaiswandler (z. B. Priifung auf schlechten Kontakt).

= Andern Sie die verschiedenen RS485-Wandlereinstellungen, schlieBen Sie die Drihte
wieder an oder ersetzen Sie die Hardware (wie z.B. empfohlene Gerite), soweit
erforderlich.
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10.4 Anzeige eines anormalen Musters auf der LED-Anzeige ohne Anzeige eines Alarmcodes

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Mainahmen

(5) Unterbrochenes
Kommunikationskabel
oder schlechter
Kontakt.

Priifen Sie die Kontinuitit des Kabels, der Kontakte und der Verbindungen.
=> Ersetzen Sie das Kabel.

(6) Ein hohes Storsignal
wirkte auf den
Umrichter. ein

Priifen Sie, ob angemessene Storsignal-Unterdriickungsmafnahmen durchgefiihrt wurden
(z. B. korrekte Erdung und Verlegung der Steuer- und Leistungsteildrihte).

=> Verbessern Sie die Storsignal-Unterdriickung.

=>» Verbessern Sie die Storsignal-Unterdriickungsmafinahmen auf der Leitseite.

=> Ersetzen Sie den RS485-Relaiswandler mit einem empfohlenen isolierten Wandler.

(7) Die RS485-
Kommunikationskarte
versagte.

=> Ersetzen Sie die Karte.

[25]

ErH LSI-Fehler (Leistungsplatine) (45kW oder hoher (200-V-Reihe), 55kW oder

hoher (400-V-Reihe))

Problem

In der LSI auf der Leistungsplatine trat ein Fehler auf.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Maf3nahmen

(1) Die Kapazitit ist nicht
korrekt gesetzt auf der
Steuerplatine.

Die Umrichterkapazitit muss geéndert werden.

=>» Benachrichtigen Sie Thre Kontaktperson bei Fuji Electric.

(2) Der Inhalt des
Speichers auf der
Leistungsplatine ist
korrupt.

Die Leistungsplatine muss ausgetauscht werden.
=> Benachrichtigen Sie Thre Kontaktperson bei Fuji Electric.

(3) Verbindungsproblem
zwischen der
Steuerplatine und der

Entweder die Steuerplatine oder die Stromversorgungsplatine muss ausgetauscht werden.

=> Benachrichtigen Sie Thre Kontaktperson bei Fuji Electric.

Stromversorgungs-
Platine.
P
)
©
S
o
10.4 Anzeige eines anormalen Musters auf der LED-Anzeige 5
%
ohne Anzeige eines Alarmcodes 5
)
[1] — — ——erscheint (Trennzeichen)
Problem  Ein Mittezeichen (— — — —) erschien auf der LCD-Anzeige.
Mogliche Ursachen Priifpunkte und empfohlene Maflnahmen

(1) Als PID-Steuerung
deaktiviert war (JO1=0),
haben Sie E43
(Anzeigewahl) auf 10
oder 12 geédndert.

Sie deaktivierten die
PID-Steuerung (JO1=0),
als der LED-Anzeige
durch Driicken der Taste
2 zur Anzeige des PID-
Schlusssollwertes oder
PID-Riickfiihrwertes
eingestellt wurde.

Stellen zum Einsehen anderer Monitorpunkte sicher, dass E43 nicht auf ,,10: PID-
Prozesssollwert (Abschluss) oder ,12: PID-Riickfithrwert* gesetzt ist.

=> Setzen Sie E43 auf einen anderen Wert als ,,10 oder ,,12¢.

Stellen Sie sicher, dass beim Einsehen eines PID-Prozesssollwert oder eines PID-
Riickfiihrwertes die PID-Steuerung weiterhin wirksam ist oder JO1 nicht auf 0 gesetzt ist.

=> Setzen Sie JO1 auf ,,1: Aktiviert (Normalbetrieb)“ oder ,,2: Aktiviert (Sperrbetrieb).

(2) Schlechte Verbindung
zum Bedienteil.

Bevor Sie weitermachen, stellen Sie sicher, dass ein Driicken der Taste 7= keine Auswirkung auf
die LED-Anzeige hat.

Priifen Sie die Unversehrtheit des Verldngerungskabels fiir das Bedienteil, dass bei
Fernbedienung eingesetzt wird.

=>» Ersetzen Sie das Kabel.
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[2] _ _ _ _ erscheint (Unterstreichung)

Problem Eine Unterstreichung ( _ _ _ _ ) erscheint auf der LED-Anzeige, wenn Sie die Taste - driicken oder einen
Vorwirtslaufbefehl (FWD) oder einen Riickwirtslautbefehl (REV) eingeben. Der Motor lduft nicht an.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Malnahmen

(1) Die Spannung des
Zwischenkreises war
zu niedrig.

Wihlen Sie 5_01 unter Menii Nr. 5, ,,Wartungsinformation®, im Programmiermodus auf dem
Bedienteil und priifen Sie die Spannung des Zwischenkreises, die folgende Werte haben sollte:
200V DC oder weniger fiir 3-Phasen 200V und 400V DC oder weniger fiir 3-Phasen 400V.

= SchlieBen Sie den Umrichter an eine Stromversorgung an, die seine
Eingangsspezifikationen erfiillt.

(2) Die Hauptspannung
ist nicht eingeschaltet,
wihrend das Steuerteil
mit Hilfseingangs-
spannung versorgt
wird.

Stellen Sie sicher, dass die Hauptspannung eingeschaltet ist.

=> Ist dies nicht der Fall, schalten Sie sie ein.

[3]c :zerscheint

Problem  Rechteckige Klammern (£ 2) erscheinen auf der Anzeige, wihrend das Bedienteil den Antriebsmonitor anzeigt.

Mogliche Ursachen

Priifpunkte und empfohlene Malnahmen

(1) Die anzuzeigenden
Daten passen nicht auf
die LED-Anzeige
(z. B. Uberlauf).

Stellen Sie sicher, dass das Produkt der Ausgangsfrequenz und des Anzeigekoeffizienten
(E50) nicht 9999 iiberschreitet.

=> Passen Sie die Einstellung von E50 an.
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Anh. A Vorteilhafter Einsatz von Umrichtern (Hinweise Uber elektrische Stérungen)

Anh.A Vorteilhafter Einsatz von Umrichtern (Hinweise iiber
elektrische Storungen)

- Verzicht: Dieses Dokument bietet eine Zusammenfassung der Technischen Dokumentation des Verbandes
Japanischer Elektrohersteller (JEMA, Japan Electrical Manufacturers' Association) (April 1994). Es ist nur
fiir den Binnenmarkt beabsichtigt. Fiir den Aufsenmarkt ist es nur als Referenz gedacht. -

A.1 Auswirkung von Umrichtern auf andere Geriite

Die Anwendungsbereiche von Umrichtern breiten sich zunehmend und schnell weiter aus. Dieses
Dokument beschreibt die Auswirkung, die Umrichter auf bereits eingebaute elektronische Gerite oder
auf Gerite, die als Umrichter im selben System eingebaut sind, haben und bietet eine Einfiihrung in
Rauschverhiitungsmafinahmen. (Einzelheiten  finden Sie in  Abschnitt A.3 [31,
,,Rauschverhiitungsmalinahmen*.)

[1] Auswirkung auf MW-Radios

Auswirkung Bei Betrieb eines Umrichters kann ein MW-Radiogerit in seiner Nihe das
Gerdusch vom Umrichter aufnehmen. (Ein Umrichter hat fast keine Auswirkung
auf UKW-Radios oder Fernsehgerte.)

Mogliche Ursache Radios kénnen Rauschen aufnehmen, das von Umrichtern ausgestrahlt wird.

MaBnahmen Der Einbau eines Rauschfilters auf der Primérseite der Stromquelle des
Umrichters ist wirksam.

[2] Auswirkung auf Telefongeriite

Auswirkung Bei Betrieb eines Umrichters konnen Telefongerite in seiner Nihe das vom
Umrichter ausgestrahlte Rauschen wihrend eines Telefongesprichs aufnehmen
und sich negativ auf den Horkanal auswirken.

Mogliche Ursache Ein Hochfrequenzleckstrom, der von Umrichter und Motoren ausgestrahlt wird,
dringt in abgeschirmte Telefonleitungen ein und verursacht Rauschen.

MaBnahmen Es ist wirksam, die Erdungsklemmen der Motoren miteinander zu verbinden und
die gemeinsame Erdungsleitung zur Erdungsklemme des Umrichters zuriick zu >
fiithren. =

[3] Auswirkung auf Ndherungsschalter

Auswirkung Bei Betrieb eines Umrichters konnen Niherungsschalter (kapazitiver Art)
fehlerhaft arbeiten.

Mogliche Ursache Die kapazitiven Niherungsschalter konnten minderwertige Rauschfestigkeit
liefern.

MaBnahmen Es ist wirksam, einen Filter an die Eingangsklemmen des Umrichters
anzuschlieBen oder die Stromversorgung der Niherungsschalter zu dndern.
Diese Schalter konnen durch Schalter mit hoherwertiger Rauschfestigkeit, wie
z. B. magnetischen Schaltern, ersetzt werden.

[4] Auswirkung auf Drucksensoren
Auswirkung Bei Betrieb eines Umrichters konnen Drucksensoren fehlerhaft arbeiten.
Mogliche Ursache Rauschen kann iiber einen Erdungsdraht in das Signalkabel eindringen.

MaBnahmen Es ist wirksam, einen Rauschfilter auf der Primirseite der Stromquelle des
Umrichters einzubauen oder die Verdrahtung zu 4ndern.

[5] Auswirkung auf Lagegeber (Impulsgeneratoren, IGs, oder Impulsgeber)

Auswirkung Bei Betrieb eines Umrichters kénnen Impulsgeber falsche Impulse erzeugen, die
die Stoppposition einer Maschine verschieben.

Mogliche Ursache Falsche Impulse diirften wahrscheinlich auftreten, wenn die Signalleitungen
eines IG und die Netzleitungen gebiindelt verlegt werden.

MaBnahme Die Auswirkung von Induktionsrauschen und Storstrahlungen kann reduziert
werden, indem die IG-Signalleitungen und Netzleitungen getrennt werden. Der
Einbau von Rauschfiltern an den Eingangs- und Ausgangsklemmen ist auch eine
effektive Mallnahme.
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A.2 Rauschen

Anmerkung: in iibersetzten Texten wird hdufig noise mit Rauschen iibersetzt, es handelt sich dabei
i.d.R. um parasitire Storsignale

Dieser Abschnitt bietet eine Zusammenfassung iiber das in Umrichtern erzeugte Rauschen und dessen
Auswirkungen auf rauschempfindliche Gerite.

[1] Umrichterrauschen

Abbildung A.1 zeigt den Umriss einer Umrichterkonfiguration. Der Umrichter wandelt in einer
Umwandlungseinheit Wechselstrom (AC) in Gleichstrom (DC) (Gleichrichten) um und wandelt DC
in AC (Wechselrichten) mit Dreiphasen-Gleitspannung und Gleitfrequenz um. Die Umwandlung
(Wechselrichten) wird durch eine PWM durchgefiihrt, die durch Schalten von sechs Transistoren
(IGBT-Schaltelemente, usw.) implementiert ist, und zur Steuerung des drehzahlverinderbaren Motors
verwendet wird.

Schaltgerdusche entstehen durch das Ein-/Ausschalten der sechs Transistoren bei hoher Drehzahl.
Rauschstrom (i) wird abgestrahlt und bei jedem Ein-/Ausschalten bei hoher Drehzahl flieft der
Rauschstrom durch Streukapazitit (C) des Umrichters, Kabels und Motors zu Masse. Die Menge des
Rauschstroms wird wie folgt ausgedriickt:

i=C-dv/dt

Sie steht in Beziehung zur Streukapazitit (C) und zu dv/dt (Schaltgeschwindigkeit der Transistoren).
Zudem steht der Rauschstrom in Beziehung zur Taktfrequenz, da der Rauschstrom immer dann flief3t,
wenn die Transistoren ein- oder ausgeschaltet werden.

Neben dem Hauptumrichterteil kann der Gleichspannungsleistungsregler (Gleichspannungswandler),
der die Energiequelle fiir die Steuerelektronik des Umrichters ist, eine Rauschquelle derselben o. a.
Prinzipien darstellen. Siehe Abbildung A.1 weiter unten.

Das Frequenzband dieses Rauschens liegt unter ungefihr 30 bis 40 MHz. Aufgrunddessen wird das
Rauschen Geriite beeinflussen, die ein niedrigeres Frequenzband benutzen (z. B. MW-Radios), aber es
wird keine UKW-Radios und Fernsehgerite beeinflussen, deren Frequenzband iiber diesem

Frequenzband liegt.
i Umformer Umrichter —l
e B I= 1 d
[ 0
Versorgungs- | ' ‘ [
SPANIDE. AR KA K
SREEHIE T T el | 8 (e
R i, , K 8 M E=E==e
S | | ‘ n A S
: i ] ! - - . :
Gleich
£pan Steuerteil ‘
P=—1s

Abbildung A.1 Umriss der Umrichterkonfiguration
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Anh. A Vorteilhafter Einsatz von Umrichtern (Hinweise Uber elektrische Stérungen)

[2] Rauscharten

Das in einem Umrichter erzeugte Rauschen breitet sich iliber die Leistungsteilverdrahtung zur
Energiequelle (Primir) und den Ausgangsseiten (Sekundir) aus und beeinflusst auf diese Weise eine
breite Palette von Anwendungen — vom Stromversorgungstransformator bis zum Motor. Die
verschiedenen Ausbreitungswege sind in Abbildung A.2 dargestellt. Anhand dieser Wege wird
Rauschen grob in drei Kategorien eingestuft: Leitungsrauschen, Induktionsrauschen und
Strahlungsrauschen.

Stromversorgungs- + | Radio
transformator G
o I D -] 5+

Fl-Schutz-
schalter

Maschine

~ e [
& a: - ):i Sensor

~ ™ Elektron.
Bauteil

Abbildung A.2 Rauschausbreitungswege

(1) Leitungsrauschen

Das in einem Umrichter erzeugte Rauschen kann sich iiber den Leiter und die Stromversorgung
ausbreiten, sodass Peripheriegerite des Umrichters beeinflusst werden (Abbildung A.3). Dieses
Rauschen wird ,Leitungsrauschen” genannt. Ein Teil des Leitungsrauschens wird sich iiber das
Leistungsteil @ ausbreiten. Wenn die Erdungskabel an eine Sammelerdung angeschlossen sind,
breitet sich das Leitungsrauschen iiber Weg @ aus. Wie durch Weg @) gezeigt, breitet sich ein Teil des
Leitungsrauschens iiber Signalleitungen oder geschirmte Kabel aus.

Versorgungs- T o]
spannung ———— = Umrichter M
pannung % |_____ﬂ_l ? :

= (2

Elektron.

Bautell Signalleitung Sensor

Abbildung A.3 Leitungsrauschen

(2) Induktionsrauschen

Wenn Kabel oder Signalleitungen der Peripheriegerite nahe den Kabeln der Eingangs- und
Ausgangsseiten des Umrichters, durch den der Rauschstrom flieB3t, verlegt werden, wird Rauschen
durch elektromagnetische Induktion (Abbildung A .4) oder elektrostatische Induktion (Abbildung A.5)
auf diese Kabel und Signalleitungen der Gerite iibertragen. Dies wird als ,,Induktionsrauschen® @
bezeichnet.

\ersorgungs-
Spanngngg o, Umrichter

Elektron,
Bauteil

Signalleitung  Sensor

Abbildung A.4 Elektromagnetisches Induktionsrauschen
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Abbildung A.5 Elektrostatisches Induktionsrauschen

(3) Strahlungsrauschen

Das in einem Umrichter erzeugte Rauschen kann von Drihten (die wie Antennen wirken) an der
Energiequelle (Primér) und den Ausgangsseiten (Sekundér) des Umrichters iiber die Luft ausgestrahlt
werden. Dieses Rauschen wird als ,,Strahlungsrauschen ® bezeichnet, wie nachstehend gezeigt.
Nicht nur Drihte, sondern auch Motorrahmen und Leistungsregelungsgehiuse, in denen sich
Umrichter befinden, konnen als Antennen wirken.

Versorgungs- :
spannung Umrichter :

Elektron. 1 1 1 1 1
Bauteil O

Sensor
Abbildung A.6 Strahlungsrauschen

A.3 Rauschunterdriickung

Je verschirfter die Rauschunterdriickung ist, desto wirksamer ist sie. Mit den entsprechenden
MaBnahmen konnen Rauschprobleme jedoch leicht gelost werden. Es ist erforderlich, eine
wirtschaftliche Rauschunterdriickung zu implementieren, die dem Rauschpegel und den
Geritebedingungen entspricht.

[1] Rauschunterdriickung vor dem Einbau

Bevor Sie einen Umrichter in Thr Leistungsreglergehiduse oder ein Umrichtergehduse einbauen, muss
Rauschunterdriickung in Betracht gezogen werden. Falls Rauschprobleme einmal auftreten sollten,
werden zusitzliche Materialien und Zeit zum Beheben erforderlich sein.

Die Rauschunterdriickung vor dem Einbau beinhaltet:

1) Trennen der Verkabelung von Leistungs- und Steuerteilen

2) Verlegung der Leistungsteilverkabelung in einem Metallrohr (Leitungsrohr)

3) Verwendung von abgeschirmten oder verdrillt abgeschirmten Kabeln fiir Steuerteile
4) Implementierung angemessener Erdungsaufgaben und -verkabelung

Diese Rauschunterdriickungsmafinahmen kdnnen die meisten Rauschprobleme vermeiden.



Anh. A Vorteilhafter Einsatz von Umrichtern (Hinweise Uber elektrische Stérungen)

[2] Implementierung von RauschunterdriickungsmafSnahmen

Es gibt zwei Arten von Rauschunterdriickungsmafnahmen — eine fiir die Wege der Rauschausbreitung
und eine fiir die rauschaufnehmenden Seiten (die durch Rauschen beeinflusst werden).

Zu den grundlegenden Mafnahmen zur Reduzierung der Rauschauswirkung auf der aufnehmenden
Seite gehoren:

Trennen der Leistungsteilverkabelung von der Steuerteilverkabelung zur Vermeidung der
Rauschwirkung.

Zu den grundlegenden Maflnahmen zur Reduzierung der Rauschauswirkung auf der erzeugenden

Seite gehoren:

1) Einsetzen eines Rauschfilters zum Reduzieren des Rauschpegels.

2) Verwenden eines Leitungsrohres aus Metall oder Metallgehiduses zum Eingrenzen des Rauschens.

3) Verwenden eines Isoliertransformators fiir die Stromversorgung, die den Pfad der
Rauschausbreitung unterbindet.

Tabelle A.1 zeigt die Rauschunterdriickungsmafinahmen, deren Ziele und Ausbreitungswege.

Tabelle A.1 Rauschunterdriickungsmafinahmen

Ziel der
Rauschunterdriickungs- Leitungspfad
malinahmen
Rauschunterdriickungsmethode ~ |E™Pf1€ | Ausbrei- Lt lindukt
von tung von Rausch- . Strah-
Rauschen |p. < bo Rauschen pegel tungs-  [ions- Jungs-
erschwe- e begrenzen reduzieren | - U uschen
bind schen  |schen
ren 1mnden
Leistungsteil vom I I
Steuerteil trennen
Verkabelungsabstand I I I I
minimieren
Parallele und gebiindelte I I
Ver Verkabelung vermeiden
kabelung Angemessene Erdung I I I I
verwenden
und -
Installation |Abgeschirmte und
verdrillt abgeschirmte J J J
Kabel verwenden
Abgeschirmte Kabel im
. . J J J
Leistungsteil verwenden
Metallleitungsrohre
J J J
verwenden
Lei Angemessene
ellstungs- Anordnung der Gerite J J J
regler- im Gehiuse
gehiuse -
Metallgehiuse J J J
. .. | Leitungsfilter J J J J
Entstorgerit -
Isoliertransformator J J J
Verwenden eines
MaB- passiven Kondensators J J J
nahmen fiir das Steuerteil
auf der Verwenden eines
Empfangs- | Ferritkerns fiir das J J J J
seite Steuerteil
Leitungsfilter J J J
Stromversorgungs- I I
Sonstiges systeme trennen
Taktfrequenz reduzieren I J J J

J: wirksam, J*: bedingt wirksam, ohne: nicht wirksam
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Im Folgenden werden RauschunterdriickungsmafBnahmen fiir die Umrichterantriebskonfiguration
aufgefiihrt.

(1) Verkabelung und Erdung

Wie in Abbildung A.7 gezeigt, trennen Sie die Leistungsteilverkabelung von der
Steuerteilverkabelung so weit wie moglich, ungeachtet dessen, ob es sich um das AuBere oder Innere
des Systemgehduses mit dem Umrichter handelt. Verwenden Sie abgeschirmte Kabel und verdrillt
abgeschirmte Kabel, die Fremdrauschen blockieren, und minimieren Sie den Verkabelungsabstand.
Vermeiden Sie ferner eine gebiindelte oder parallele Verkabelung des Leistungs- und Steuerteiles.

Abschirmplatte (Stahl) Abschirmplatte (Stahl)
r"‘lr /
Signalleitung a Versorgungsleitung f'ﬁ
rll " "II
i o i
_ ' ) - Signalleitung
N e
(\. i
Bei Kabelkanal Bei Kabelpritsche

Abbildung A.7 Getrennte Verkabelung

Verwenden Sie ein Metallleitungsrohr fiir die Leistungsteilverkabelung, und schlieen sie dessen
Drihte an Masse an, um ein Ausbreiten des Rauschens zu verhindern (siehe Abbildung A.8).

Die Abschirmung (umflochtener Draht) eines abgeschirmten Kabels sollte fest mit der Basisseite der
Signalleitung an einem einzigen verbunden werden, um die Schleifenbildung zu verhindern, die durch
ein mehrfaches Verbinden entstehen wiirde (siehe Abbildung A.9).

Die Erdung ist nicht nur wirksam in Bezug auf ein Reduzieren der Gefahr eines elektrischen Schlages
durch Leckstrom, sondern auch um ein Eindringen und Strahlen von Rauschen zu blockieren.
Entsprechend der Versorgungsspannung sollte eine Erdung der Klasse D (300 V Wechselspannung
oder niedriger, Erdungswiderstand von 100 € oder weniger) und Klasse C (300 bis 600 V
Wechselspannung, Erdungswiderstand von 10 © oder weniger). Jeder Erdungsdraht muss seine
eigene Erdung haben oder separat mit einem Erdungspunkt verbunden sein.

Anschlussklemmen

Metallleitungsrohr Metallleitungsrohr —

_IT-‘_[— Umrichter

Umrichter Umrichter

Abbildung A.8 Erdung des Metallleitungsrohrs Abbildung A.9 Handhabung von

umflochtenem Draht des abgeschirmten
Kabels

(2) Leistungsreglergehiuse

Ein Leistungsreglergehiuse, das einen Umrichter enthilt, besteht generell aus Metall, das das vom
Umrichter abgestrahlte Rauschen abschirmen kann.

Wenn andere elektronische Gerite, wie z. B. eine steuerprogrammierbare Steuerung, im selben
Gehduse eingebaut wird, ist besonders auf das Layout jedes Gerites zu achten. Falls erforderlich, sind
Abschirmplatten zwischen dem Umrichter und den Peripheriegeriten anzuordnen.
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(3) Entstorgerite

Um das Rauschen zu reduzieren, dass iiber die elektrischen Kreise iibertragen und von der
Leistungsteilverkabelung an die Umgebung abgestrahlt wird, sollten ein Leitungsfilter und
Stromversorgungstransformator verwendet werden (sieche Abbildung A.10).

Leitungsfilter sind als folgende Typen verfiigbar: der einfache Typ, wie z. B. ein kapazitiver Filter, der
parallel zur Stromversorgungsleitung angeschlossen wird; ein induktiver Filter, der in Serie zur
Stromversorgungsleitung angeschlossen wird; und der konventioneller Typ, wie z. B. ein L-C-Filter,
um die Bestimmungen fiir hochfrequentes Rauschen zu erfiillen. Verwenden Sie sie entsprechend der
beabsichtigten Wirkung zur Rauschunterdriickung.

Zu den Stromversorgungstransformatoren gehdren Isolier-, Schutz- und
Rauschreduktionstransformatoren. Diese Transformatoren zeigen unterschiedliche Wirkungsgrade im
Blockieren der Rauschausbreitung.
J—J Umrichter
T | Y .
e —"

Umrnichter

Umrichter

\ersorgungs-

L
Versorgungs- | s j -Eh ,f_
spannung pannung [W [:,,
», g B I ] i l )
i s sl | |
Versargungs- A =X
spannung
(a) Kapazitiver Filter (b) Induktiver Filter (c) L-C-Filter

(Nullphasen-DCR oder Ferritring)
Abbildung A.10 Verschiedene Filter und deren Anschliisse

(4) Rauschunterdriickungsmaf3nahmen auf der Empfangsseite

Es ist wichtig, die Storfestigkeit der elektronischen Gerite, die im selben Gehduse wie der Umrichter
oder in der Nihe eines Umrichters installiert werden, zu erhohen. Leitungsfilter und abgeschirmte
oder verdrillt abgeschirmte Kabel werden verwendet, um das Durchdringen des Rauschens in den
Signalleitungen dieser Gerite zu blockieren. Die folgenden Bearbeitungen werden gleichfalls
implementiert.

yuy

1) Reduzieren Sie die Schaltkreisimpedanz, indem Sie Kondensatoren oder Widerstinde parallel zu
den Eingangs- und Ausgangsklemmen des Signalkreises anschlief3en.

2) Erhohen Sie die Schaltkreisimpedanz fiir das Rauschen, indem Sie Drosselspulen in Serie im
Signalkreis einfiigen oder Signalleitungen durch Ferritkernleisten fiihren. Ferner ist es wirksam,
die Signal-Masse-Leitungen (0 V Leitung) oder Erdungsleitungen zu verzweigen.

(5) Sonstiges
Der Pegel des erzeugten/ausgebreiteten Rauschens éndert sich mit der Taktfrequenz des Umrichters.
Je hoher die Taktfrequenz, desto hoher der Rauschpegel.

Bei einem Umrichter, der die Taktfrequenz dndern kann, kann das Erzeugen von elektrischem
Rauschen durch Herabsenken der Taktfrequenz reduziert werden und sehr gut mit dem akustischen
Rauschen des laufenden Motors ausbalanciert werden.

A-7



[3]
Tabelle A.2 zeigt Beispiele der MaBBnahmen zum Unterdriicken des Rauschens, das bei einem
laufenden Umrichter entsteht.

Beispiele der Rauschunterdriickung

Tabelle A.2 Beispiele der Rauschunterdriickungsmaf3nahmen

<Mogliche Ursache>

Das MW-Radiogerit kann
Rauschen empfangen, das
von der Netzleitung an der
Stromversorgungsseite
(Primir) des Umrichters
abgestrahlt wird.

Versorgungs-
lspannuna

Umrichter

Induktiver Filter
(Ferritring)

Induktiver Filter
(Ferritring)

Die Anzahl Windungen
des Nullphasen-DCRs
(oder Ferritring) sollte so
grof3 wie méglich sein.
Ferner sollte die
Verdrahtung zwischen
Umrichter und
Nullphasen-DCR (oder
Ferritring) so kurz wie
moglich sein. (unter 1 m)

Eingangsseite Ausgangssaile

2) Um eine weitere
Verbesserung zu erzielen,
installieren Sie
L-C-Filter.

5
fersorgungs- }‘é TN
[spannung Filter :E. Filter ¥,

Nr. | Zielgerit Auswirkung Rauschunterdriickungs-
malBnahmen Hi .
inweise

1 MW- Bei Betrieb eines Umrichters | 1) Installieren Sie einen 1) Das Strahlungs-
Radio- dringt Rauschen in eine L-C-Filter auf der rauschen der
Gerit MW-Sendefrequenz ein (500 Stromversorgungsseite Verkabelung

bis 1,500 kHz). des Umrichters. (In kann reduziert
x einigen Fillen kann als werden.
Co—— £ /;) 1iinfache Metliode ein
pannung 1 E L apazitiver Filter .
‘ ‘ ¢ VeEwendet werden.) 2) Das Leitungs-
. . rauschen zur
I:L 2) Installieren Sie eine Stromver-
Mychabicperit Metallleitung fiir die sor it
) . gungsseite
<Mogliche Ursache> Verkabelung zwischen kann reduziert
Das MW-Radiogeriit kann Motor und Umrichter. werden.
Rauschen empfangen, das Oder verwenden Sie
von Kabeln auf den eine abgeschirmte
Stromversorgungs- (Primr) Verkabelung.
and Ausgangsseiten s Hinweis: In engen
(Sekundir) des Umrichters ~ |ersoromos D % l===( | Bereichen, wie z. B.
abgestrahlt wird. ' L-CFilter ‘ %‘ | zwischen Bergen,
i (] konnte eine
| kapazitver| | ausreichende
sl = Verbesserung nicht
Hinweis: Minimieren Sie den zu erwarten sein.
Abstand zwischen L-C-Filter und
Umrichter so weit wie moglich
(unter 1 m).

2 | MW- Bei Betrieb eines Umrichters | 1) Installieren Sie induktive | 1) Das Strahlungs-
Radio- dringt Rauschen in eine Filter an der rauschen der
Gerit MW-Sendefrequenz ein (500 Stromversorgung Verkabelung

bis 1,500 kHz). frlmar) un(_i den kann reduziert
transformator [ | (Sléiguar?dg;rs)eg:;l werden.
o — Umrichters.
-I!'.II|T|‘1| ar
- T@e_"e_t moghchst migichst
gefinger
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Tabelle A.2 Fortsetzung

Rauschunterdriickungsma

Nr. | Zielgerit Auswirkung
Bnahmen Hinweise
3 |Telefon | Wenn Sie einen Ventilator mit 1) Verbinden Sie die 1) Die Wirkung des
(in einer einem Umrichter betreiben, Erdungsklemmen des induktiven
gewdhn- beeinflusst Rauschen ein Telefon Motors in einer Filters and
lichen einer Privatwohnung bis auf eine gemeinsamen L-C-Filters
Privat- Entfernung von 40m. Verbindung mit dem konnte
g - Umrichter, um die ausbleiben, da
wth'nung HF-Komponenten sie nicht in der
bei einer zum Lage sind, die
Ent- Umrichtergehduse Niederfrequenz
fernung zuriickzufiihren, und zu eliminieren.
von 40m) installieren Sie einen .
1-uF Kondensator 2) Im Falle einer
zwischen der V-Verbindung
<Mégliche Ursache> Eingangsklemme des des Stromver-
Ein vom Umrichter oder Motor Umrichters und sorgungstrans-
auf die kommerziellen Masse. Der Hinweis f(')rmat(z)i)soub
Stromleitungen iibertragener in der rechten Spalte etnem ~JL-
HF-Leckstrom wirkt stérend auf enthilt Einzelheiten. S);Ste(;n i'St}? s di
den Sternkoppler eines D ?(ro%rdeerfslacto’rerlle
offentlichen Telefonnetzes in der < | auforund
Nihe des Masttransformators 5 untgrschie dlicher
iber die Erdungsleitung des o E Potentiale zu
Transformators. In diesem Fall 3 Masse wie
kann der auf der Erdungsleitung abeebildet
flieBende Leckstrom mit Hilfe der anguschlieﬁen
Erdungsleitung zu T )
Nebensprechen im Sternkoppler transformator
fithren und sich durch ey m g [
elektrostatische Induktion auf das £ _@_E
Telefon iibertragen. T | £
= TE =y |
& "j—'rl =1
4 | Fotoelekt | Ein fotoelektrisches Relais 1) Als temporire 1) Die Verkabelung
risches | versagte, wihrend der Umrichter MaBnahme ist um mehr als
Relais den Motor betrieb. installieren Sie einen 30 cm getrennt.

[Umrichter und Motor sind an
derselben Stelle eingebaut (wie
z. B. fiir ein Hiangehebewerk)]

| Umrichter M
| ¥
Eingangs-
SFOMVErSorgunge 4‘ fotaalakir
leitung Redais

Hangewerkpehause

T_ |>_. Verzorgungsspannung [

fotoelekinsches Relals (24 Vi

Gehause ani Boden
<Mogliche Ursache>
Induktionsrauschen kénnte zum
fotoelektrischen Relais gelangen,
da die
Eingangsstromversorgungs-
leitung des Umrichters und die
Verdrahtung des fotoelektrischen
Relais parallel zueinander verlegt
sind in einem Abstand von
weniger als 25 mm {iiber eine
Entfernung von 30 bis 40 m oder
langer. Aufgrund der
Einbaubeschrinkungen konnen
diese Leitungen nicht weiter
voneinander entfernt werden.

0,1-pF Kondensator
zwischen der 0-V
Klemme des
Stromversorgungskrei
ses im fotoelektrischen
Relais des
Héngewerks und
einem Rahmen seines

Gehduses.
 Rahmen

24V 4
- L Fotoalekir
Y =T Eﬂelam
v/ Hangews

0 -||_,|:.Xf< \ r gehauses

2) Als permanente
MafBnahme verlegen
Sie die 24-V
Stromversorgung vom
Boden zum
Hingewerkgehiuse
und das
fotoelektrische
Relaissignal zum
Gerit auf dem Boden
mit Relaiskontakten
im Hiangewerk.

2) Wenn eine
Trennung
unmoglich ist,
konnen Signal
mittels
Schwachstrom-
kontakten
empfangen und
gesendet werden.

3) Verlegen Sie
niemals
Schwachstrom-
und Netzstrom-
leitungen parallel
und dicht
zueinander.
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Tabelle A.2 Fortsetzung

Rauschunterdriickungsmafina

Nr. | Zielgerit Auswirkung hmen
Hinweise
5 | Foto- Ein fotoelektrisches Relais 1) Installieren Sie einen 1) Wenn Sie das
elektrisches | versagte, als der Umrichter 0,1-pF Kondensator Versagen eines
Relais betrieben wurde. zwischen der Schwachstrom-
gemeinsamen Signalkreises in
@ Ausgangsklemme des Betracht ziehen,
SO = Verstirkers des lassen sich sehr
b fotoelektrischen Relais schnell einfache
und dem Rahmen. und
- .TJ’ZD-* CB} girtschaftliche
it Light- egenmaf}-
Fotodiekyy- * s - ENPEIGE Verstarker ﬂ nahmen finden.
Relats | Foloeleki
Relais >:|:)_':
<Mogliche Ursache> \ ot~
Da der Umrichter und das OWF T
fotoelektrische Relais durch -
ausreichenden Abstand
voneinander getrennt sind,
aber die Stromversorgungen
eine gemeinsame Verbindung
haben, konnte
Induktionsrauschen iiber die
Stromversorgungsleitung in
das fotoelektrische Relais
gelangen.
6 | Niher- Ein Néherungsschalter 1) Installieren Sie einen 1) Das im
ungs- versagte. L-C-Filter auf der Umrichter
schalter o ¢ Ausgangsseite erzeugte
(elektro- :I?a;?‘r'?#;gﬁ_ (Sekundir) des Rauschen kann
statisch) Umrichters. reduziert
Veorings. RABSHIML 2) Install'igren Si.e einen werden.
spannung  schaller kapazitiven Filter auf der | 2) Der Schalter
Stromversorgungsseite wird durch einen
<Mgliche Ursache> (Prin.léir) des. U@ichters. Ni;ilhelzrungg-
Der kapazitive 3) Verbinden Sie die 0-V schalter mit
. . (Masse) Leitung der besserer
Naherungss.chalter 1.<onnte DC-Stromversorgung des Rauschfestigkeit
aufgrund seiner geringen Néherungsschalters iiber (z. B. einem
Storfestigkeit empfindlich einen Kondensator mit Magnettyp)
gegeniiber Leitungs- und ersetzt.

Strahlungsrauschen sein.

Versorgungs-
[Epannung

dem Maschinengehéuse.

Umrichier

L-C-Filter
) _,ef
Filter

Versorgungs-| Maherungs-
spannung schalter
T 0.1uF

Maschinengehduse
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Tabelle A.2 Fortsetzung

Rausch-
Zielgerit Auswirkung
Unterdriickungsmafnahmen Hinweise
Druck- Ein Drucksensor versagte. 1) Installieren Sie einen 1) Die
Sensor  Wersorgungs- L-C-Filter auf der Abschirmhiille
panlng ] Stromversorgungsseite des Kabels fiir das
< (Primér) des Sensorsignal ist
It Umrichters. mit einem
‘ Ranel | 2) Verbinden Sie die Massepunkt im
"Maschinengehause Abschirmung des System
Kabels vom verbunden.
<Mogliche Ursache> Drucksensor mit der 0-V | 2) Das Leitungs-
Der Drucksensor kénnte (Masse) Leitung des Rauschen vom
durch Rauschen, das iiber die Drucksensors, um die Umrichter kann
abgeschirmte Verkabelung alte Verbindung zu reduziert werden.
vom Gehéuse kam, versagen. dndern.

Versorgungs-_ |
spannung

L-C-Filter
24vDC -

Druck-
oV sensor
Geschirmtas
: Kabel
Maschinengehdusa
Positions- | Falsche Impulsausginge 1) Installieren Sie einen 1) Dies ist ein
geber eines Pulsumrichters L-C-Filter und einen Beispiel fiir eine
(Impuls- | bewirkten eine Anderung der kapazitiven Filter auf der MaBnahme, bei
generator: | Stoppposition eines Kranes. Stromversorgungsseite der die
IG) (Primir) des Umrichters. Netzleitung und
ooy umichier ———() 2) Installieren Sie einen Signalleitung

Authangekabel L-C-Filter auf der nicht getrennt

Unormer o) Ausgangsseite werden konnen.
\RtiEiesieratdy (Sekundir) des 2) Induktions- und §
Umrichters. Strahlungs- =
<Mogliche Ursache> Rauschen auf der
Falsche Impulse kénnen L s L-C-Fitter Ausgangsseite des
Var ur A
durch Induktionsrauschen paming 11} e\ Umrichters kann
ausgegeben werden, da die Ea:mwﬂ Aufhangekabel reduziert werden.
Netzleitung des Motors und Filler
die Signalleitung des IG T Lo
gebiindelt sind. - Impuls-
generator
Speicher- | Das SPS-Programm versagt 1) Installieren Sie einen 1) Das
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Anh.B Japanische Richtlinien zur Unterdriickung von

Oberschwingungen fiir Kunden mit Hoch- oder
Sonderhochspannung

- Verzicht: Dieses Dokument enthdilt eine iibersetzte Zusammenfassung der Richtlinie des Ministeriums fiir
Internationalen Handel und Industrie (September 1994). Es ist nur fiir den Binnenmarkt beabsichtigt. Fiir
den Aufienmarkt ist es nur als Referenz gedacht. -

B.1

Die Japanische Behorde fiir Bodenschitze und Energie verdffentlichte die folgenden zwei Richtlinien
zur Unterdriickung von Oberwellenrauschen im September 1994.

(1) Richtlinie zur Unterdriickung von Oberschwingungen in elektrischen und allgemeinen
Haushaltsgeréten.

(2) Richtlinie zur Unterdriickung von Oberschwingungen fiir Kunden mit Hoch- oder
Sonderhochspannung

Unter der Annahme, dass die Anzahl elektronischer Gerite, die Oberschwingungen erzeugen,
zunehmen wird, sollen diese Richtlinien Regeln zur Verhinderung von hochfrequenten
Rauschstorungen von Geriten mit derselben Energiequelle aufstellen. Diese Richtlinien sollten auf
alle Gerite angewendet werden, die an kommerziellen Netzleitungen betrieben werden und
Oberschwingungsstrome erzeugen. Dieser Abschnitt enthdlt eine Beschreibung, die sich auf
Allzweckumrichter beschrinkt.

Anwendung auf Allzweckumrichter

[1] Richtlinie zur Unterdriickung von Oberschwingungen in elektrischen und allgemeinen
Haushaltsgeréten.

Unsere Dreiphasen-Umrichter der 200-V-Reihe von 3,7 kW oder weniger (FRENIC-Eco-Reihe)
waren die Produkte, die durch die vom Ministerium fiir Wirtschaft, Handel und Industrie
herausgegebene ,Richtlinie zur Unterdriickung von Oberschwingungen in elektrischen und
allgemeinen Haushaltsgerdten (aufgestellt im September 1994 und revidiert im Oktober 1999)
beschréinkt wurden.

Die vorstehende Einschrinkung wurde jedoch ausgesetzt, als die Richtlinie im Januar 2004 revidiert
wurde. Seit diesem Zeitpunkt haben Hersteller von Umrichtern individuell freiwillige
Beschriankungen der Oberschwingungen ihrer Produkte auferlegt.

Wir empfehlen weiterhin den Anschluss einer Drossel (zur Unterdriickung von Oberschwingungen)
an Thren Umrichter.

[2] Richtlinie zur Unterdriickung von Oberschwingungen fiir Kunden mit Hoch- oder
Sonderhochspannung

Im Gegensatz zu anderen Richtlinien gilt diese Richtlinie nicht speziell fiir das Geriit selbst, wie z. B.
einem Allzweckumrichter, sondern fiir jeden GroBabnehmer -elektrischer Energie fiir die
Gesamtoberschwingungen. Der Verbraucher sollte die erzeugten Oberschwingungen, die von jedem
aktuell verwendeten Gerit, das an der transformierten Energiequelle angeschlossen ist und von der
Hoch- oder Sonderhochspannungsquelle gespeist wird, berechnen.

(1) Geltungsbereich der Richtlinie
Prinzipiell gilt die Richtlinie fiir Kunden, die die folgenden zwei Bedingungen erfiillen:
- Der Kunde erhilt Hoch- oder Sonderhochspannung.

- Die Ersatzkapazitiit der Umrichterlast libersteigt den Standardwert fiir die Empfangsspannung (50
kVA bei einer Empfangsspannung von 6,6 kV).

Anhang B.2 [1] ,Berechnung der Ersatzkapazitit (Pi)* bietet einige ergdnzende Informationen
beziiglich der Bewertung der Ersatzkapazitit eines Umrichters entsprechend der Richtlinie.
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B.2

(2) Vorschrift

Der Pegel (berechneter Wert) des Oberschwingungsstroms, der vom Empfangspunkt des Kunden zum
System flieBt, unterliegt der Vorschrift. Der Wert der Vorschrift ist proportional zum vertraglichen
Bedarf. Tabelle B.1 zeigt die in der Richtlinie festgelegten Vorschriftswerte.

Anhang B.2 bietet einige erginzende Informationen beziiglich der Bewertung der Ersatzkapazitit des
Umrichters zur Einhaltung der ,,Japanische Richtlinie zur Unterdriickung von Oberschwingungen fiir
Kunden mit Hoch- oder Sonderhochspannung*.

Tabelle B.1 Obere Grenzwerte des harmonischen Auslaufstroms pro kW an vertraglichem Bedarf (mA/kW)

Empfangs 5. 7. 11. 13. 17. 19. 23. Uber 25.
spannung
6,6 kV 3,5 2,5 1,6 1,3 1,0 0,90 0,76 0,70
22 kV 1,8 1,3 0,82 0,69 0,53 0,47 0,39 0,36

(3) Giiltigkeit der Vorschrift

Die Richtlinie wurde angewendet. Als Anwendung ist die Bewertung fiir die erforderliche
,, Verzerrungsrate der Spannungskurvenform® als unerlédssliche Bedingungen bereits abgelaufen, wenn
der Elektrizitédtsvertrag des Kunden abgeschlossen wird.

Einhaltung zur Unterdriickung von Oberschwingungen fiir Kunden mit
Hoch- oder Sonderhochspannung

Folgen Sie den nachstehenden Bedingungen zum Berechnen der erforderlichen Aspekte beziiglich
Umrichter gemi der Richtlinie. Die folgenden Beschreibungen basieren auf der ,,Technische
Dokumentation zur Unterdriickung von Oberschwingungen® (JEAG 9702-1995), die von dem
Japanischen Elektrikverband (JEV) veroffentlicht wurde.

[1] Berechnung der Ersatzkapazitit (Pi)

Die Ersatzkapazitit (Pi) kann mit Hilfe der Gleichung (Nenneingangskapazitit) x
(Umrechnungsfaktor) berechnet werden. Da die Kataloge herkommlicher Umrichter jedoch keine
Nenneingangskapazititen enthalten, folgt eine Beschreibung der Nenneingangskapazitt.

(1) ,Nennkapazitit des Umrichters* gemil Pi
- In der Richtlinie wird der Umrechnungsfaktor eines Sechspulsumrichters als
Bezugsumrechnungsfaktor 1 verwendet.

- Berechnen Sie den Grundeingangsstrom I1 mittels kW-Nennleistung und die Wirksamkeit des
Lastmotors sowie die Wirksamkeit des Umrichters. Berechnen Sie anschlieBend die
Nenneingangskapazitit anhand der Gleichung:

Nenneingan gskapazitit = V3% (Stromvers orgungsspa nnung) x [, x1,0228/1000 (kVA)

wobei 1,0228 der Wert des Sechspulsumrichters von (Effektivstrom) : (Grundstrom) ist.

- Wenn ein Allzweckmotor oder —Umrichtermotor verwendet wird, kann der ungefihre Wert aus
Tabelle B.2 verwendet werden. Wihlen Sie einen Wert aufgrund der kW-Nennleistung des
verwendeten Motors, ungeachtet des Umrichtertyps.

@ o Die vorstehende Nenneingangskapazitit ist fiir den bestimmten Gebrauch in der Gleichung
zur Berechnung der Kapazitit der Umrichter entsprechend der Richtlinie. Beachten Sie, dass
die Kapazitit nicht als Bezug fiir die Auswahl der Gerite oder Kabel fiir die Verwendung auf

der Stromversorgungsseite (Primér) verwendet werden kann.

Zur Wahl der Kapazitit fiir die Peripheriegerite siehe die Kataloge oder technischen
Dokumentation der Hersteller.

A-13

yuy




Tabelle B.2 ,Nenneingangskapazititen* von Allzweckumrichtern aufgrund der anwendbaren Motornennleistungen

Anwendbare 0,4 | 0,75 1,5 2,2 3,7 5,5
Motornennleistu -4,0
ng (kW)
Pi 200V | 0,57 | 0,97 | 1,95 | 2,81 | 4,61 | 6,77
(VA1 400v | 0,57 | 097 | 195 | 2.81 | 461 | 6,77

(2) Werte von ,,Ki (Umrechnungsfaktor)*

Abhingig davon, ob wahlweise eine Eingangsdrossel (ACR) oder Zwischenkreisdrossel (DCR)
verwendet wird, verwenden Sie den entsprechenden Umrechnungsfaktor, der im Anhang zur
Richtlinie vorgeschrieben ist. Tabelle B.3 zeigt die Werte des Umrechnungsfaktors.

Tabelle B.3 ,,Ki Umrechnungsfaktoren* fiir Allzweckumrichter anhand von Drosseln

. Ki Hauptanwendungen
Skc haltkreis Schaltkreistyp Umrechnungs-
ategorie
faktor
ohne Drossel K31 =34 [* Allzweckumrichter
mit Eingangsdrossel (ACR) K32=1,8 |* Fahrstiihle
Dreiphasen-Briicke . -
3 mit mit Zwischenkreisdrossel K33=1,8 |* Eil.hlschrlanke,
Speicherkondensator (DCR) tnaaniaget
Mit beiden Drosseln K34=14 [* Aﬁldere _
allgemeine
(ACR und DCR) Haushaltsgerite

(Hinweis Einige Modelle besitzen eine Drossel als standardméBig eingebautes Zubehor.

[2] Berechnung des Oberschwingungsstroms
(1) Wert des ,,Eingangsgrundstroms*
- Wenn Sie den Wert der Oberschwingungen gemif Tabelle 2 im Anhang der Richtlinie berechnen, muss
der Eingangsgrundstrom bekannt sein.

- Verwenden Sie den entsprechenden Wert It. Tabelle B.4 aufgrund der kW-Nennleistung des
Motors, ungeachtet des Umwertertyps oder ob ein DCR verwendet wird.

@, Wenn die Eingangsspannung verschieden ist, berechnen Sie den Eingangsgrundstrom
MES " reziprok zur Spannung.

Tabelle B.4 ,Eingangsgrundstrome® von Allzweckumrichtern aufgrund der
anwendbaren Motornennleistungen

Anwendbare 0,4 0,75 1,5 2,2 3,7 5,5
Motornennleistung (kW) -4,0

Eingangs-  [200V] 1,62 | 2,74 | 550 | 7,92 | 13,0 | 19,1
Grundstrom (A) 400 v | 081 | 137 | 275 | 396 | 6,50 | 9.55

6,6 kV umgerechneter 49 83 167 240 394 579
Wert (mA)
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(2) Berechnung des Oberschwingungsstroms

Im Allgemeinen berechnen Sie den Oberschwingungsstrom anhand der Untertabelle 3,
,,Dreiphasen-Briickengleichrichter mit Speicherkondensator in Tabelle 2 im Anhang der Richtlinie.
Tabelle B.5 zeigt den Inhalt der Untertabelle 3.

Tabelle B.5 Erzeugter Oberschwingungsstrom (%), Dreiphasen-Briickengleichrichter (mit Speicherkondensator)

Oberwellen hoherer Ordnung 5. 7. 11. 13. 17. 19. 23. 25.
ohne Drossel 65 41 8,5 7,7 4,3 3,1 2,6 1,8
mit Eingangsdrossel (ACR) 38 14,5 74 3,4 3,2 1,9 1,7 1,3
mit Zwischenkreisdrossel 30 13 8,4 5,0 4,7 3,2 3,0 2,2
(DCR)
mit beiden Drosseln (ACR 28 9,1 7,2 4,1 3,2 2.4 1,6 1.4
und DCR)
- ACR: 3%
- DCR: Gesammelte Energie gleich 0,08 bis 0,15 ms (100% Lastumwandlung)
- Speicherkondensator: Gesammelte Energie gleich 15 bis 30 ms (100% Lastumwandlung)
- Last: 100%

Berechnen Sie den Oberschwingungsstrom jeder Ordnung anhand der folgenden Gleichung:

Erzeugter n - ter Oberschwingungsstrom (%)
100

n - ter Oberschwingungsstrom (A) = Grundstrom (A) X

(3) Maximaler Verfiigbarkeitsgrad

- Bei einer Last fiir einen Fahrstuhl, der diskontinuierlich betrieben wird, oder einer Last mit einer
ausreichend ausgelegten Motornennleistung, reduzieren Sie den Strom, indem Sie die Gleichung
mit dem ,,maximalen Verfiigbarkeitsgrad der Last multiplizieren.

- Der , maximale Verfiigbarkeitsgrad eines Elektrogerits* ist das Verhiltnis der Oberschwingung
erzeugenden Quelle im Betrieb, in dem die Verfiigbarkeit den Maximalwert erreicht, zur
Gesamtkapazitit, und die Kapazitit der erzeugenden Quelle im Betrieb ist ein Durchschnitt fiir 30
Minuten.

- Im Allgemeinen wird der maximale Verfiigbarkeitsgrad anhand dieser Definition berechnet, aber
die in Tabelle B.6 gezeigten Standardwerte werden fiir Umrichter zum Bau von Geriten
empfohlen.

yuy

Tabelle B.6 Verfiigbarkeitsgrade von Umrichtern usw. fiir den Bau von Geriten (Standardwerte)

Geritetyp Umrichter- Einzelumrichter-
Kapazititskategorie Verfiigbarkeit
200 kW 0,55
Klimaanlagen | oder weniger
mehr als 200 kW 0,60
Sanitdrpumpe _ 0,30
Fahrstuhl _ 0,25
Kiihlschrank, 50 kW 0,60
Kiihltruhe oder weniger
UsSv 200 kVA 0,60
(Sechspuls)

Korrekturkoeffizient geméf vertraglicher Bedarfsstufe

Da der Gesamtverfiigbarkeitsgrad abnimmt, wenn sich die Groe eines Gebdudes erhoht, ist es
erlaubt, reduzierte Oberschwingungen mit dem Korrekturkoeffizient 3 1t. Definition in Tabelle B.7 zu
berechnen.

Tabelle B.7 Korrekturkoeffizient gemifl GebdudemafBstab

Vertraglicher Bedarf Korrekturkoeffizient
kW

300 1,00
500 0,90
1000 0,85
2000 0,80
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Hinweis:

Wert mittels Interpolation.

Hinweis:

Liegt der vertragliche Bedarf zwischen zwei Werten der Tabelle B.7, berechnen Sie den

Der Korrekturkoeffizient § muss fiir Kunden, die mehr als 2.000 kW an elektrischer

Leistung oder Hochspannungsleitungen empfangen, in Absprache mit dem Kunden und dem
Energielieferanten festgelegt werden.

(4) Ordnung der zu berechnenden Oberschwingungen
Je hoher die Ordnung der Oberschwingungen, desto niedriger der Stromfluss. Das ist die Eigenschaft
der von Umrichtern erzeugten Oberschwingungen, sodass die Umrichter unter die Rubrik ,,Fall ohne
besondere Gefahren® in Punkt (3) von Anhang 3 der Richtlinie fallen.

Daher reicht es aus, ,,die 5. und 7. Oberschwingungsstrome zu berechnen®.

[3] Berechnungsbeispiele
(1) Ersatzkapazitit
Eingangskapazitit
Lastbeispiele und Anzahl der Umrechnungs- Ersatzkapazitit
. Faktor
Umrichter
[Beispiel 1] 400 V, 3,7 kW, 10 | 4,61 kVAx 10 K34=14 461 x10x14
Einheiten mit Eingangsdrossel und | Einheiten = 64,54 kVA
Zwischenkreisdrossel
[Beispiel 2] 400 V, 1,5 kW, 15 | 1,95kVAXx 15 K33=1,8 195%x15x%x1,8
Einheiten mit Zwischenkreisdrossel Einheiten =52,65 kVA

Siehe Tabelle B.2.

Siehe Tabelle B.3.

(2) Oberschwingungsstrom aller Ordnungen
[Beispiel 1] 400 V, 3,7 kW, 10 Einheiten mit Eingangsdrossel, Zwischenkreisdrossel und maximaler

Verfiigbarkeit. 0,55

Grundstrom auf 6,6 kV
Leitungen (mA)

394 x 10= 3940
3940 x 0,55= 2167

Oberschwingungsstrom auf 6,6 kV Leitungen (mA)
5. 7. I1. 13. 17. 19. 23. 25.
28%) | 9,1%) | (71,2%) | (4,1%) | (3.2%) | (2,4%) | (1,6%) | (1,4%)
606,8 197,2

Siehe Tabelle B.4 und
B.6

Siehe Tabelle B.5.

[Beispiel 2] 400 V, 1,5 kW, 15 Einheiten mit Zwischenkreisdrossel und maximaler Verfiigbarkeit: 0,55

Grundstrom auf 6,6 kV
Leitungen (mA)

167 x 15=2505
2505 % 0.55= 1378

Oberschwingungsstrom auf 6,6 kV Leitungen (mA)
S. 7. 11. 13. 17. 19. 23. 25.
(B0%) | (13%) | (8,4%) | (5,0%) | (4,7%) | (3,2%) | 3,0%) | (2,2%)
4134 | 179,2

Siehe Tabelle B.4 und
B.6

Siehe Tabelle B.5.
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Anh. C Auswirkung auf die Isolierung von Allzweckmotoren bei Betrieb mit Umrichtern der 400-V-Klasse

Anh.C Auswirkung auf die Isolierung von Allzweckmotoren bei

Betrieb mit Umrichtern der 400-V-Klasse

- Verzicht: Dieses Dokument bietet eine Zusammenfassung der Technischen Dokumentation des Japanischen
Elektroverbandes (JEV, Japan Electrical Association) (Mdrz 1995). Es ist nur fiir den Binnenmarkt
beabsichtigt. Fiir den Auf3enmarkt ist es nur als Referenz gedacht. -

Cl1

Vorwort

Wenn ein Umrichter einen Motor betreibt, werden StoBspannungen, die durch Schalten der
Umrichterelemente entstehen, auf die Ausgangsspannung des Umrichters iiberlagert und an die
Motorklemmen angelegt. Wenn die StoBspannungen zu hoch sind, kénnen Sie die Motorisolierung
beeinflussen. In einigen Fillen haben sie zu Beschiddigungen gefiihrt.

Zur Vermeidung jener Fille beschreibt dieses Dokument die Erzeugung der StoBspannungen und
GegenmalBnahmen.

L] Einzelheiten iiber das Prinzip des Umrichterbetriebs befinden sich in A2 [1]
,,Uumrichterrauschen®.

Erzeugungsmechanismen von StoBspannungen

Wihrend der Umrichter eine kommerzielle Stromversorgungsspannung gleich richtet und in eine
Gleichspannung glittet, wichst die Groe E der Gleichspannung auf ungefihr das\E -fache der
Quellspannung an (bei einer Eingangsspannung von 440 V Wechselspannung auf ungefihr 620 V).
Der Spitzenwert der Ausgangsspannung ist gewohnlich ungefihr so hoch wie dieser
Gleichspannungswert.

Da jedoch Induktanz (L) und Streukapazitit (C) in der Verkabelung zwischen dem Umrichter und dem
Motor vorliegen, verursacht die Spannungsschwankung aufgrund des Schaltens der
Umrichterelemente eine Stofspannung, die in LC-Resonanz entsteht, und bewirkt, dass
Hochspannung an den Motorklemmen hinzugefiigt wird. (Siehe Abbildung C.1)

Diese Spannung erreicht manchmal ungefihr das Zweifache der Umrichter-Gleichspannung (620 V x
2 = ungefdhr 1.200 V) , abhédngig von der Schaltrate der Umrichterelemente und den
Verkabelungsbedingungen.

Stofispannung
Y
A& goope _hhhl
/r__ =
‘——fl‘ » -
Netzspannung ____ | Umrichter :-I—“@

Abbildung C.1 Spannungswellenformen der individuellen Abschnitte

Ein gemessenes Beispiel in Abbildung C.2 zeigt die Beziehung eines Spitzenwertes der
Motorklemmenspannung mit einer Verkabelungslinge zwischen Umrichter und Motor.

Daraus ldsst sich ableiten, dass der Spitzenwert der Motorklemmenspannung mit zunehmender
Verkabelungslinge abnimmt und bei ungefihr dem Zweifachen der Umrichter-Gleichspannung
gesittigt wird.

Je kiirzer die Impulsanstiegszeit wird, desto hoher steigt die Motorklemmenspannung im Falle einer
kurzen Verkabelungslidnge.
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C.2

C3

Verstarkungsfaktor der Stoftspannung

ir=0,1 (ys)

. IGBT (Insulated Gate Bipolar Trans.) entspricht

A / tr=0.1 bis0,3ps
S Bipolarer Transistor entspricht
5\ = / 4
: Y . 4 tr=03bis1ys.
T AW =2 sl — | s
s L SR Der Einsatz einer Ausgangsdrossel und/oder
> el eines Filters entspricht

= e tr=1ps.
1 -- 91N Stofispannung % ) et
| P erstarkungsfaktor der Stoftspannung
| S r
_'/_\_ pannungl_/_\ VI_ Verstarkungsfaktor gegen Gleichspannung E

|/, Anstiegszeit - ],_ —
R e ——— )
| . = s

3-Leiter-Kabel mit 5.5mm’ Querschnitt

0 20 40 60 80 100 120 140
Kabellange [m]

Auszug aus [J. IEE Japan, Vol. 107, No. 7, 1987]

Abbildung C.2 Gemessenes Beispiel von Verkabelungslidnge und Spitzenwert der Motorklemmenspannung

Auswirkung von Stoflspannungen

Die in der LC-Resonanz der Verkabelung entstehenden StoBspannungen konnen an die
Motoreingangsklemmen angelegt werden und je nach ihrer Grofe manchmal die Motorisolierung
beschidigen.

Wenn der Motor mit einem Umrichter der 200-V-Klasse betrieben wird, arbeitet die
Isolationsfestigkeit der Motorisolierung problemlos, selbst wenn der Spitzenwert der
Motorklemmenspannung aufgrund der StoBspannungen bis zum Zweifachen ansteigt, da die
Spannung der Zwischenkreisschiene nur ungefihr 300 V betragt.

Aber im Falle eines Umrichters der 400-V-Klasse betrigt die zu schaltende Gleichspannung ungefihr
600 V und die StoBBspannungen konnen abhéngig von der Verkabelungslidnge erheblich ansteigen (auf
fast 1.200 V) und manchmal die Motorisolierung beschédigen.

GegenmaBnahmen fiir StoBspannungen

Die folgenden Verfahren sind GegenmaBnahmen zum Schutz vor Beschddigungen der

Motorisolierung durch Stospannungen unter Verwendung eines Motors, der mit einem Umrichter der
400-V-Klasse betrieben wird.

[1] Verfahren unter Verwendung von Motoren mit erhohter Isolierung

Eine erhohte Isolierung der Motorwicklung resultiert in eine Verbesserung seiner
Uberspannungsfestigkeit.

[2] Verfahren zum Unterdriicken von Sto3spannungen

Es gibt zwei Verfahren zum Unterdriicken von Stofspannungen: Reduzierung der
Spannungsanstiegszeit und Reduzierung des Spannungsspitzenwertes.

(1) AusgangsDCR
Wenn die Verkabelungslidnge relativ kurz ist, konnen Stospannungen unterdriickt werden, indem die

Spannungsanstiegszeit (dv/dt) durch Installation einer Eingangsdrossel auf der Ausgangsseite
(Sekundér) des Umrichters reduziert werden. (Siehe Abbildung C.3 (1).)

Ist die Verkabelungslidnge jedoch lang, kénnte ein Unterdriicken der Spitzenspannung aufgrund von
StoBspannungen fiir diese Gegenmafinahme schwierig sein.

(2) Ausgangsfilter
Durch den Einbau eines Filters an der Ausgangsseite des Umrichters kann ein Spitzenwert der
Motorklemmenspannung reduziert werden. (Siehe Abbildung C.3 (2).)



Anh. C Auswirkung auf die Isolierung von Allzweckmotoren bei Betrieb mit Umrichtern der 400-V-Klasse
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Filter zum Unterdricken
von Stolispannungen
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(1) Ausgangsdrossel (2) Ausgangsfilter
Abbildung C.3 Verfahren zum Unterdriicken von Stospannungen

C.4 Hinweise zu vorhandenen Geriten

[1] Betrieb eines Motors mit einem Umrichter der 400-V-Klasse

Ein Uberblick iiber mehrere Jahre an Schiiden der Motorisolierung aufgrund von StoBspannungen, die
durch das Schalten von Umrichterelementen entstanden, zeigt, dass der Schadensindex 0,013%
betriigt, unter der Bedingung, dass die Stospannung mehr als 1.100 V betrigt. Die meisten Schiden
traten mehrere Monate nach Inbetriebnahme des Umrichters ein. Aufgrunddessen scheint die
Wahrscheinlichkeit, dass Motorisolationsschiden mehrere Monate nach der Inbetriebnahme auftreten,
gering zu sein.

[2] Betrieb eines vorhandenen Motors mit einem neu installierten Umrichter der 400-V-Klasse

Es wird empfohlen, die Sto3spannungen mit dem Verfahren in Abschnitt C.3 zu unterdriicken.
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Anh.D Umrichter-Erzeugungsverluste

Die nachstehende Tabelle zeigt die Umrichter-Erzeugungsverluste.

Versorgung- Anwendbare . Erzeugungsverlust (W)
spannung Motornenn- Unrichtertyp Niedrige Hohe
leistung (kW) Taktfrequenz Taktfrequenz
0,75 FRNO.75F1 W-20 50 60
1,5 FRN1.5F1m-20 79 110
2,2 FRN2.2F1 m-20 110 140
3,7 FRN3.7F1M-20 167 210
55 FRN5.5F1 m-20 210 280
7,5 FRN7.5F1M-20 320 410
o 11 FRN11F1W-20 410 520
Dr%%hi‘,“g 15 FRN15F1 M-200 550 660
18,5 FRN18.5F1 W-20 670 800
22 FRN22F1 W-20 810 970
30 FRN30F1 H-20 1070 1190™
37 FRN37F1M-20 1700 1800"
45 FRN45F1 W-20 1500 1650
55 FRN55F1 M-20 1900 2150"
75 FRN75F1 m-20 2400 2700"
0,75 FRNO0.75F1S-4E 45 82
1,5 FRN1.5F1S-4E 60 110
2.2 FRN2.2F1S-4E 80 150
4,0 FRN4.0F1S-4E 130 230
55 FRNS5.5F1S-4E 160 280
75 FRN7.5F1S-4E 220 370
11 FRN11F1S-4E 340 530
15 FRN15F1S-4E 450 700
18,5 FRN18.5F1S-4E 460 790
o 22 FRN22F1S-4E 570 970
Drelphasig 30 FRN30F1S-4E 950 1200
37 FRN37F1S-4E 1150 1450"
45 FRN45F1S-4E 1300 1600
55 FRN55F1S-4E 1350 1700"
75 FRN75F1S-4E 1550 2050
90 FRN9OF1S-4E 1850 2100
110 FRN110F1S-4E 2200 2500™
132 FRN132F1S-4E 2550 2900
160 FRN160F1S-4E 3150 3550
200 FRN200F1S-4E 3800 4350™
220 FRN220F1S-4E 4350 4950™

Hinweis: 1) Die Taktfrequenz ft betrégt: 2 kHz fiir *1, 15 kHz fiir *2, 10 kHz fiir *3 und 6 kHz fiir *4

2) Ein gefiilltes Késtchen (n) in der vorstehenden Tabelle ersetzt S (Standardtyp), E (integrierter EMV-Filter)

oder H (integrierter DCR), abhingig von den Produktspezifikationen.

3) Ein leeres Kistchen (o) in der vorstehenden Tabelle ersetzt A, C, E oder J, abhéngig vom Versandzielort.
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Anh. E Umwandlung von SI-Einheiten

Anh.E Umwandlung von SI-Einheiten

Alle Ausdriicke in  Kapitel 7, ~WAHL OPTIMALER MOTOR- UND
UMRICHTERKAPAZITATEN®, basieren auf SI-Einheiten (Internationales Einheitensystem). Dieser
Abschnitt erklédrt die Umrechnung von Ausdriicken in andere Einheiten.

[1] Umrechnung von Einheiten

(1) Kraft (6) Tragheitskonstante
* 1 (kgf) = 9,8 (N) J (kg~m2) Trigheitsmoment
* 1 (N)=0,102 (kgf) GD? (kg-m?) :Schwungmoment
*GD’=4]

(2) Drehmoment
¢ 1 (kgf-m) = 9,8 (N-m) . _GD?
* 1 (N-m)=0,102 (kgf-m) 4
(7) Druck und Spannung

(3) Arbeit und Energie * 1 (mmAq) = 9,8 (Pa) ~ 9,8 (N/m?)
°1 (kg\;m) ~9.8 (N'm) =98 ()= * 1(Pa) = 1 (N/m?) = 0,102 (mmAq)
2.8 (W-s) * 1 (bar) = 100000 (Pa) ~ 1,02 (kg-cm?)
L] . 2 = =
(4) Leistung 1 (kg-cm”) = 98000 (Pa) = 980 (mbar)
¢ | atmosphirischer Druck = 1013 (mbar)
* 1 (kgf-m/s) = 9,8 (N-m/s) = 9,8 (J/s) _ _
— 0.8(W) =760 (mmHg) = 101300 (Pa)

~ 1,033 (kg/cm?)
o1 (N-m/s) =1 (J/s) =1 (W)

~ 0,102 (kgf-m/s)

(5) Drehzahl

® | (r/min) = % (rad/s) = 0.1047 (rad/s)

yuy

® 1 (rad/s) = 2—0 (r/min) = 9.549 (r/min)
B4
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[2] Berechnungsformeln

(1) Drehmoment, Leistung und Drehzahl

21
* P (W) =
(W) 0

o N (r/min) « T (N «m)

* P(W) =1.026 « N (t/min) « T (kgf »m)

P (W)
N (r/min)

P (W)
N (r/min)

®* T(Nem) =9.55.

* T (kgf +m) =0.974 .

(2) Kinetische Energie

*EQJ) =

. . 2 . 2 1 2
804 J (kg +m?)« N [(/min)~]

1
730

* E(J) =——+GD?(kg+m?)+ N?[(t/min)°]

(3) Moment linear bewegter Last

Antriebsmodus
« T(Nem) =0.159 2 /MD__p o)
Ny (t/min) e Mg
© T(kefom) =0.159 — /M g pop)
Ny (t/min) « ng
Bremsmodus
« T(Nem) =0.159  — Y /MID__ gy
Ny (t/min) /g
© T(kefom) =0.159 . — /M __ pyop)

Ny (t/min) / ng

(4) Beschleunigungsmoment

Antriebsmodus
o2 .
e T(Nem) = J (kg+m?®) . AN (r/min)
955  AL(s) Mg
2 o2 .
* T (kgf e+m) = GD” (kg+m?) . AN (r/min)
375 At (s) e Mg
Bremsmodus
e t(Nem) =~ J(kg-mz) . AN(r/min)-nG
9.55 ALGS)
2(kgem?) AN (r/min)+
* T (kgf «m) _GD” (kgem?) (r/min) e mg
375 At(s)

(5) Beschleunigungszeit

Ji+J,/mg (kgem?) AN (r/min)
t—t/ng(Nem) 955

GD,* +GD,? /g (kg e m?) _ AN (r/min)

® tacc(s) =

® tacc 5) =
Acc T - TL/Mg (kef +m) 375
(6) Abbremszeit
J+J5eng (kgem? AN (r/min)
™ — 1L *Ng (N+m) 9.55

tpec (8) =

GD,? + GD,” eng (kg*m® AN (r/min)
Twm — TL *Ng (kef «m) 375

® tpec (® =
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Anh. Zulassiger Strom isolierter Drahte

Anh.F Zulissiger Strom isolierter Drahte

Die nachstehende Tabelle zeigt die zuldssigen Strome von IV-Drihten, HIV-Drihten und vernetzten
Polyethylen-isolierten Drihten der 600-V-Klasse.

B [V-Drihte (maximal zuldssige Temperatur: 60 °C)
Tabelle F.1 (a) Zuldssiger Strom isolierter Drihte

Bezugswert fiir Leitungen auBerhalb des Kabelkanals Leitungen im Kabelkanal (Max. 3 Leitungen in einem Kanal)
Drahtstarke |zuléssige Stromstérke 35°C 40°C 45°C 50°C 55°C 35°C 40°C 45°C 50°C
(mm?) (bis zu 30°C) (lox0.91) (lox0.82) (lox0.71) (l0x0.58) (l0x0.40) (l0x0.63) (10x0.57) (lox0.49) (lox0.40)
lo (A) (A (A) (A) (A) (A) (A) (A) (A) (A
2,0 27 24 22 19 15 11 17 15 13 10
3,5 37 33 30 26 21 15 23 21 18 14
55 49 44 40 34 28 20 30 27 24 19
8,0 61 55 50 43 35 25 38 34 29 24
14 88 80 72 62 51 36 55 50 43 35
22 115 104 94 81 66 47 72 65 56 46
38 162 147 132 115 93 66 102 92 79 64
60 217 197 177 154 125 88 136 123 106 86
100 298 271 244 211 172 122 187 169 146 119
150 395 359 323 280 229 161 248 225 193 158
200 469 426 384 332 272 192 295 267 229 187
250 556 505 455 394 322 227 350 316 272 222
325 650 591 533 461 377 266 409 370 318 260
400 745 677 610 528 432 305 469 424 365 298
500 842 766 690 597 488 345 530 479 412 336
2x100 497 452 407 352 288 203 313 283 243 198
2x150 658 598 539 467 381 269 414 375 322 263
2x200 782 711 641 555 453 320 492 445 383 312
2x250 927 843 760 658 537 380 584 528 454 370
2x325 1083 985 888 768 628 444 682 617 530 433
2 x400 1242 1130 1018 881 720 509 782 707 608 496
2x500 1403 1276 1150 996 813 575 883 799 687 561

yuy

B HIV-Drihte (maximal zulédssige Temperatur: 75 °C)

Tabelle F.1 (b) Zuldssiger Strom isolierter Drihte

Bezugswert fiir Leitungen auBerhalb des Kabelkanals Leitungen im Kabelkanal (Max. 3 Leitungen in einem Kanal)
Drahtstérke | zuléssige Stromstérke 35°C 40°C 45°C 50°C 55°C 35°C 40°C 45°C 50°C
(mm?) (up to 30°C) (lox0.91) (l0x0.82) (lox0.71) (10x0.58) (lox0.40) (lox0.63) (l0x0.57) (10x0.49) (lox0.40)
lo (A) (A) (A) (A) (A) (A) (A) (A) (A) (A)
2,0 38 36 34 32 31 29 25 24 22 21
35 52 49 47 45 42 39 34 33 31 29
55 69 66 63 59 56 52 46 44 41 39
8,0 86 82 78 74 70 65 57 54 51 48
14 124 118 113 107 101 95 82 79 74 70
22 162 155 148 140 132 124 108 103 97 92
38 228 218 208 197 186 174 152 145 137 129
60 305 292 279 264 249 234 203 195 184 173
100 420 402 384 363 342 321 280 268 253 238
150 556 533 509 481 454 426 371 355 335 316
200 661 633 605 572 539 506 440 422 398 375
250 783 750 77 678 639 600 522 500 472 444
325 916 877 838 793 747 702 611 585 552 520
400 1050 1005 961 908 856 804 700 670 633 596
500 1187 1136 1086 1027 968 909 791 757 715 673
2x100 700 670 641 606 571 536 467 447 422 397
2x150 927 888 848 802 756 710 618 592 559 526
2x200 1102 1055 1008 954 899 844 735 703 664 625
2x 250 1307 1251 1195 1130 1066 1001 871 834 787 741
2x325 1527 1462 1397 1321 1245 1169 1018 974 920 866
2x400 1751 1676 1602 1515 1428 1341 1167 117 1055 993
2x500 1978 1894 1809 1711 1613 1515 1318 1262 1192 1122
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B 600-V-Klasse vernetzter Polyethylen-isolierter Drihte (maximal zulédssige Temperatur: 90 °C)

Tabelle F.1 (c) Zuléssiger Strom isolierter Drihte

Bezugswert fiir Leitungen auBerhalb des Kabelkanals Leitungen im Kabelkanal (Max. 3 Leitungen in einem Kanal)
Drahtstarke | zuléssige Stromstérke 35°C 40°C 45°C 50°C 55°C 35°C 40°C 45°C 50°C
(mm?) (upto 30°C) (10x0.91) | (10x0.82) | (lox0.71) | (1ox058) | (10x0.40) | (Iox0.63) | (Iox057) | (Iox0.49) (10x0.40)
lo (A) (A) (A) (A) (A) (A) (A) (A) (A) (A)
2,0 32 31 29 27 24 22 21 20 18 17
35 45 42 39 37 33 30 29 27 25 23
55 59 56 52 49 44 40 39 36 34 30
8,0 74 70 65 61 55 50 48 45 42 38
14 107 101 95 88 80 2 70 66 61 55
22 140 132 124 115 104 94 92 86 80 72
38 197 186 174 162 147 132 129 121 113 102
60 264 249 234 217 197 177 173 162 151 136
100 363 342 321 298 27 244 238 223 208 187
150 481 454 426 395 359 323 316 296 276 248
200 572 539 506 469 426 384 375 351 328 295
250 678 639 600 556 505 455 444 47 389 350
325 793 747 702 650 591 533 520 487 455 409
400 908 856 804 745 677 610 596 558 521 469
500 1027 968 909 842 766 690 673 631 589 530
2x 100 606 571 536 497 452 407 397 372 347 313
2x150 802 756 710 658 598 539 526 493 460 414
2x200 954 899 844 782 ! 641 625 586 547 492
2x 250 1130 1066 1001 927 843 760 741 695 648 584
2x325 1321 1245 1169 1083 985 888 866 812 758 682
2x 400 1515 1428 1341 1242 1130 1018 993 931 869 782
2x 500 171 1613 1515 1403 1276 1150 1122 1052 982 883
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Glossar

Dieses Glossar enthilt eine Erkldrung der hiufig
verwendeten technischen Ausdriicke des

Handbuchs.



Beschleunigungszeit

Die erforderliche Zeit, wenn ein Umrichter seinen
Ausgang von 0 Hz auf die Ausgangsfrequenz
beschleunigt.

Verwandte Parameter: FO3, FO7, E10 und H54

Alarmmodus

Eine von drei Betriebsarten, die der Umrichter
unterstiitzt. Wenn der Umrichter ein Versagen,
einen Fehler oder eine Storung im Betrieb
feststellt, schaltet er sofort ab oder 19st den
Ausgang zum Motor aus und wechselt in diesen
Modus, in dem die entsprechenden Alarmcodes auf
der LED-Anzeige sichtbar sind.

Alarmausgang (fur alle Stérungen)

Das Ausgangssignal eines mechanischen Kontakts,
das durch KurzschlieBen zwischen den Klemmen
[30A] und [30C] erzeugt wird, wenn der Umrichter
durch einen Alarm angehalten wird.

Verwandter Funktionscode: E27

Siehe Alarmmodus.

Analogeingang

Ein externes Spannungs- oder
Stromeingangssignal, das dem Umrichter den
Frequenzsollwert gibt. Die Analogspannung wird
an die Klemme [11] oder [V2] angelegt, der Strom
an [C1]. Diese Klemmen werden auch verwendet,
um das Signal vom externen Potentiometer, PTC-
und PID-Riickkopplungssignale, abhingig von der
Definition des Parameters, einzugeben.

Verwandte Parameter: FO1, C30, E60 bis E62 und
JO2

Analogausgang

Ein analoges Gleichspannungsausgangssignal der
iiberwachten Daten, wie z. B. Ausgangsfrequenz,
Strom und Spannung im Innern des Umrichters.
Das Signal steuert ein Analogmessgerit, das im
Innern des Umrichters eingebaut ist, um den
aktuellen Laufstatus des Umrichters anzuzeigen.
Siehe Kapitel 8, Abschnitt 8.4.1,
. Klemmenfunktionen®.

Anwendbare Motornennleistung

Nennausgang (in kW) eines Allzweckmotors, der
als Standardmotor in den Tabellen in Kapitel 6,
“PERIPHERIEGERATE AUSWAHLEN”, und 8,
“SPEZIFIKATIONEN”, verwendet wird.

Automatische Abbremsung

Ein Steuermodus, in dem die Abbremszeit
automatisch bis zum Dreifachen der Befehlszeit
hinausgedehnt wird, um zu verhindern, dass der
Umrichter aufgrund einer Uberspannung durch
Leistungsriickspeisung auslost, selbst wenn ein
Bremswiderstand eingesetzt wird.

Verwandter Funktionscode: H69

G-2

Automatischer Energiesparbetrieb

Energiesparbetrieb, der den Motor automatisch mit
einer niedrigeren Ausgangsspannung versorgt,
wenn die Motorlast leicht war, um Spannung und
Strom (elektrische Energie) zu minimieren.
Verwandter Funktionscode: F37

ASR-Steuerung (automatischer
Spannungsregler)

Eine Steuerung, die eine Ausgangsspannung
konstant hilt, ungeachtet der Schwankungen in der
Eingangsquellspannung oder Last.

Eckfrequenz
Ausgangsspannung (V)

Nennspannung =e=t-----
(bei Eckfrequenz)

Ausgangsfrequenz (Hz)

P 4

0
Eck- Maximal-
frequenz  frequenz

Die Mindestfrequenz, bei der ein Umrichter eine
konstante Spannung im U/f Ausgangsformat
liefert.

Verwandter Funktionscode: FO4

Offset

Ein Wert, der zu einer Analogeingangsfrequenz
hinzugefiigt wird, um die Ausgangsfrequenz zu
modifizieren und zu erzeugen.

Verwandte Parameter: F18, C50 bis C52

Bremsmoment

Das Moment, das in eine Richtung wirkt, um den
drehenden Motor zu stoppen (oder die
erforderliche Kraft zum Stoppen eines Motors).

Leistung

——_—— Umrichter
—
—_— L —]

L AN

Motor
Beim Beschleunigen oder Betrieb bei konstanter Drehzahl

Leistung
p——

Umrichter

f

’
D

Motor

Beim Abbremsen



Wenn eine Abbremszeit kiirzer als die natiirliche
Stoppzeit ist (austrudeln), die durch ein
Triagheitsmoment fiir eine Lastmaschine bestimmt
wird, dann arbeitet der Motor als Generator, wenn er
abbremst, sodass die kinetische Energie der Last in
elektrische Energie umgewandelt wird, die vom
Motor an den Umrichter zuriickgegeben wird. Wenn
diese Leistung (generatorische Leistung) verbraucht
ist oder vom Umrichter gespeichert wurde, erzeugt
der Motor eine Bremsleistung, die ,,Bremsmoment®
genannt wird.

Taktfrequenz

Frequenz, die zum Modulieren einer modulierten
Frequenz verwendet wird, um die Modulationszeit
einer Impulsbreite unter dem PBM-Steuersystem
aufzustellen. Je hoher die Taktfrequenz, desto stéirker
gleicht der Ausgangsstroms des Umrichters einer
Sinuswellenform and desto leiser wird der Motor.
Verwandter Funktionscode: F26

Motor Freilauf

Wenn der Umrichter bei laufendem Motor seinen
Ausgang stoppt, trudelt der Motor aus aufgrund der
Tragheitskraft.

Funktion der Kommunikationsverbindung

Eine Funktion zum Steuern eines Umrichters von
einem externen Gerit, das seriell mit dem Umrichter
verbunden ist, wie z. B. ein PC oder eine SPS.
Verwandter Funktionscode: H30

Konstante Vorschubszeit

Erforderliche Zeit, um einen Gegenstand in eine
vordefinierte konstante Richtung zu bewegen. Je
hoher die Geschwindigkeit, desto kiirzer die Zeit und
umgekehrt. Dieses Merkmal kann auf einen
chemischen Prozess angewendet werden, der eine
Verarbeitungszeit von Materialien als
Geschwindigkeit festlegt, wie z.B. Heizen,
Abkiihlen, Trocknen oder Dotieren in einer konstant
laufenden Maschine.

Verwandte Parameter: E50.

Konstante Ausgangslast

Eine konstante Ausgangslast ist gekennzeichnet
durch:

1) Das erforderliche Moment ist reziprok zur Last
r/min

2) Eine grundlegend konstante Leistungsanforderung
Verwandter Funktionscode: F37

Anwendungen: Maschinenwerkzeugspindeln

f erforderliches Drehmoment
= (N-m)
[ .
5 s
2E
= = R o e
o 2
=) . :
J o erforderliche Leistung (kW)
@
SsS
53 0  Drehzahi der .
=55 Lastmaschine
b = s
T

Konstante Drehmomentbelastung

Eine konstante

gekennzeichnet durch:

1) Eine Anforderung fiir ein grundlegend konstantes
Drehmoment, ungeachtet von r/min

2) Eine Leistungsanforderung, die proportional zu
r/min abnimmt

Verwandter Funktionscode: F37

Drehmomentbelastung ist

Anwendungen: Forderer, Fahrstiihle und
Transportmaschinen
erforderliches Drehmoment
I (N-m)
= /
1) /
S 2
2E =
= -
Rz Bk
Tl e) -7
— o . . ;
@ o i erforderliche Leistung (kW)
V= —d -
229
‘%—, % Drehzahl der
=i Lastmaschine E—
b =
L @

Steuerklemmen

Klemmen am Unmrichter, die fiir den
Eingang/Ausgang von Signalen zum direkten oder
indirekten Steuern oder Handhaben von
Umrichter/externen Geriten verwendet werden.

Strombegrenzer

Ein Bauelement, das die Ausgangsfrequenz eines
Umrichters innerhalb der festgelegten Stromgrenze
hilt.

Cursor

Blinkende Markierung auf der vierstelligen, 7-
Segment LED-Anzeige, die anzeigt, dass der Wert
der blinkenden Stelle durch Eingabe geindert werden
kann.

U/f-Kurvenmuster

Ein allgemeiner Name fiir die Ausgangsmuster des
Umrichters mit bogenformiger Beziehung zwischen
Frequenz und Spannung.

Siehe Funktionscode HO7 in Kapitel 9, Abschnitt
9.2.5, “H-Codes”.

Gleichstrombremsung

Gleichstrombremsung, die ein Umrichter zum Motor
fiihrt, um den Motor gegen das Trigheitsmoment des
Motors oder seiner Last zu bremsen und zu stoppen.
Die erzeugte Trigheitsenergie wird im Motor als
Wirme abgegeben.

Wenn ein Motor mit einer Last mit hohem
Tragheitsmoment abrupt stoppen soll, kann das
Triagheitsmoment den Motor zum Drehen zwingen,
nachdem die Ausgangsfrequenz des Umrichters auf O

Hz reduziert wurde. Verwenden Sie
Gleichstrombremsung, um den Motor vollstindig zu
stoppen.

Verwandte Parameter: F20 und F21

Zwischenkreisspannung



Spannung im Zwischenkreis, der die Endstufe des
Umrichtungsteils des Umrichters ist. Das Teil
richtet die Eingangswechselspannung gleich, um
den bzw. die Kondensatoren des Zwischenkreises

aufzuladen als  Gleichspannung, die in
Wechselspannung umgewandelt wird.
Abbremsungszeit

Periode, wihrend der ein Umrichter seine

Ausgangsfrequenz vom Maximalwert auf 0 Hz
reduziert.
Verwandte Parameter: FO3, FO8, H11 und H54

Digitaleingang

Eingangssignale an die  programmierbaren
Eingangsklemmen oder die programmierbaren
Eingangsklemmen selbst. Ein Befehl, der dem
Digitaleingang  zugewiesen ist, wird als
Klemmenbefehl bezeichnet, um den Umrichter
extern zu steuern.

Siehe Kapitel 8,
~Anschlussdiagramme*.

Abschnitt 8.6.1,

Elektronischer ThermoUberlastschutz

Elektronischer Thermoiiberlastschutz zur Ausgabe
einer Frithwarnung der Motoriiberhitzung, um den
Motor zu schiitzen.

An Umrichter berechnet den Motor
Uberhitzungszustand anhand der internen Daten
(Ausgabe durch Funktionscode P99 iiber die
Eigenschaften des Motors) und die
Antriebszustinde, wie z.B. Antriebsstrom,
Spannung und Frequenz.

Externes Potentiometer

Ein Potentiometer (optional), das zum FEinstellen
von Frequenzen verwendet wird.

Lfter-Stoppbetrieb

Ein Steuermodus, in dem der Kihlerliifter
abgeschaltet wird, wenn die Innentemperatur im
Umrichter niedrig ist und kein Betriebsbefehl
ausgegeben wird.

Verwandter Funktionscode: HO6

Frequenzgenauigkeit (Stabilitéat)

Der Prozentsatz an Schwankungen in der
Ausgangsfrequenz  zu  einer  vordefinierten
Maximalfrequenz.

Frequenzbegrenzer

Frequenzbegrenzer, der im Innern des Umrichters
verwendet wird, um die interne Antriebsfrequenz
zu steuern, damit die Motordrehzahl innerhalb des
festgelegten Bereichs zwischen Hoch- und
Niederfrequenz bleibt.

Verwandte Parameter: F15, F16 und H64
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Frequenzauflésung

Das Minimuminkrement, mit dem  die
Ausgangsfrequenz variiert wird, anstatt konstant
zu bleiben.

Parameter

Code zum individuellen Einstellen des Umrichters.
Das Einstellen von Parameter implementiert die
potenziellen Fihigkeiten des Umrichters, um es auf
die individuellen Netzanwendungen einzustellen.

Verstérkung (fir Frequenzsollwert)

Mit einer Frequenzsollwertsverstirkung kann die
Flanke der Sollwertfrequenz, die von einem
Analogeingangssignal festgelegt wird, verdndert
werden.

Verwandte Parameter: C32, C34, C37 und C39

IGBT (Leistungstransistor)

IGBT ist die Kurzform fiir Leistungstransistor, mit
dem der Umrichterteil  Gleichstrom/ -
spannungsleistung bei sehr hoher Drehzahl
schalten und die Impulsfolge ausgeben kann.

Phasenunsymmetrie

Ein Zustand einer Eingangswechselspannung
(Versorgungsspannung), der die
Spannungssymmetrie jeder Phase einer
Gleichung ausdriickt als:

in

Phasenspannungsunsymmetrie (%)

_ Max.Spannung (V) - Min.Spannung (V) %67
3 - Phasendurchschnittsspannung (V)

Inversbetrieb

Ein Betriebsmodus, in dem die Ausgangsfrequenz
reduziert wird, wenn der Pegel des
Analogeingangssignals ansteigt.

Tippbetrieb

Ein besonderer Betriebsmodus von Umrichtern, in
dem ein Motor im Gegensatz zu den normalen
Betriebsmodi kurzzeitig mit geringerer Drehzahl
vorwiérts oder riickwérts getippt wird.

Verwandte Parameter: FO3, C20 und H54

Resonanzfrequenzen

Frequenzen, die einen bestimmten Ausgang ohne
eine Anderung der Ausgangsfrequenz innerhalb
des festgelegten Frequenzbandes haben, um das
Resonanzfrequenzband  einer  Maschine zu
tiberspringen.

Verwandte Parameter: CO1 bis C04

Bedienteilbetrieb
Verwendung eines Bedienteils zum Betrieb eines
Unmrichters.

Bahngeschwindigkeit

Laufgeschwindigkeit eines Gegenstandes (z. B.
Forderer), der vom Motor betrieben wird. Die
Einheit ist Meter pro Minute, m/min.



Lastwellendrehzahl

Anzahl der Umdrehungen pro Minute (r/min) einer
drehenden Last, die von einem Motor betrieben
wird, wie z. B. ein Liifter.

Leistungsklemmen

Leistungseingangs-/Leistungsausgangsklemmen
eines Umrichters, zu denen Klemmen zum
AnschlieBen von Energiequelle, Motor,
Zwischenkreisdrossel, Bremswiderstand  und
andere Leistungskomponenten gehoren.

Grenzfrequenz

Die Ausgangsfrequenz, die der
Maximaleingangswert eines Referenzfrequenz-
Einrichtsignals fordert (z.B. 10 V fiir einen
Spannungseingangsbereich von 0 bis 10 V oder 20
mA fiir einen Stromeingangsbereich von 4 bis 20
mA).

Verwandter Parameter: FO3

Modbus-Datenerfassungsstation

Kommunikationsprotokoll, das in globalen FA-
Netzwerkmirkten eingesetzt wird und von
Modicon, Inc. USA, entwickelt wurde.

Kurzzeitige Spannungseinbruchsféhigkeit

Die Mindestspannung (V) und Zeit (ms), die ein
Weiterdrehen des Motors nach kurzfristigem
Spannungseinbruch erlauben (momentaner
Spannungsausfall).

Auswahl der Festfrequenz

Zum Voreinstellen von Frequenzen (bis zu 7
Stufen), die dann spiter mit Hilfe externer Signale
ausgewihlt werden konnen.

Verwandte Parameter: EO1 bis E03, C05 bis C11

Uberlastfahigkeit

Der von einem  Umrichter — annehmbare
Uberlaststrom, der als Prozentsatz  des
Nennausgangsstroms und auch als zuldssige

Einschaltzeit ausgedriickt wird.

PID-Regelung

Regelungsschema, das geregelte Objekte schnell
und prézise auf einen gewiinschten Wert und
hierzu  drei  Aktionskategorien  verwendet:
proportional, integral und differential.

Proportional minimiert Fehler von einem Sollwert.
Integral setzt Fehler von einem gewiinschten Wert
auf O zuriick. Differential legt einen Steuerwert
proportional zu einer Differentialkomponente des
Unterschieds zwischen der PID-Referenz und
Riickfithrwerte an. (Siehe Kapitel 4, Abbildung
4.7.)

Verwandte Parameter: EO1 bis E03, E40, E41,
E43, E60 bis E62, C51, C52, JO1 bis JO6

Programmiermodus

Eine von drei Betriebsarten, die der Umrichter
unterstiitzt. Dieser Modus verwendet das
meniigesteuerte System und erlaubt dem Benutzer,
Parameter einzustellen oder den Umrichterstatus
bzw. -wartungsinformation zu iiberpriifen.

PTC-Halbleiter (Positiver
Temperaturkoeffizient)

Temperaturabhingiger Widerstandstyp mit einem
positiven Temperaturkoeffizienten. Wird zum
Schutz des Motors verwendet.

Verwandte Parameter: H26 und H27

Nennkapazitat

Nennleistung einer Umrichterausgangskapazitit
(auf der Sekundirseite) oder Scheinleistung, die als
Nennausgangsleistung mal Nennausgangsstrom
dargestellt wird, indem die folgende Gleichung
errechnet und in kVA angegeben wird:

Nennkapzitit (KVA)
=3 x Nennausgangsspannung (V)
x Nennausgangsstrom (A) x 10-3

Die Nennausgangsspannung fiir ein Gerit der 200-
V-Klasse wird mit 220 V festgesetzt und fiir ein
Gerit der 400-V-Klasse mit 440 V.
Nennausgangsstrom

Gesamtmittelwert, der dem Stromfluss durch die

Ausgangsklemme unter Nenneingangs- und
Nennausgangsbedingungen entspricht
(Ausgangsspannung,  Strom, Frequenz und

Lastfaktor erfiillen ihre Nennwertbedingungen). Im
Wesentlichen decken Gerite, die fiur 200 V
ausgelegt sind, den Strom eines 6poligen 200-V
50-Hz Motors und Gerite, die fiir 400 V ausgelegt
sind, den Strom eines 4poligen 380-V 50-Hz
Motors.

Nennausgangsspannung

Ein Grundwellenmittelwert, der der Spannung
entspricht, die liber der Ausgangsklemme erzeugt
wird, wenn die Eingangswechselspannung
(Versorgungsspannung) und Frequenz ihre
Nennleistungsbedingungen erfiillen und die
Ausgangsfrequenz des Umrichters gleich der
Eckfrequenz ist.

Erforderliche Stromversorgungskapazitat

Die erforderliche Kapazitit der Stromversorgung
eines Umrichters. Sie wird durch Auflosen einer
der folgenden Gleichung berechnet und in kVA
ausgedriickt:

Erforderliche Stromversorgungskapazitit (kVA)
=+/3 x 200 x Eingangseffektivstrom (200 V, 50 Hz)

oder

=4/3 x 220 x Eingangseffektivstrom (220 V, 60 Hz)

Erforderliche Stromversorgungskapazitit (kVA)
=+/3 x 400 x Eingangseffektivstrom (400 V, 50 Hz)

oder

=+/3 X 440 x Eingangseffektivstrom (440 V, 60 Hz)



Betriebsmodus

Eine von drei Betriebsarten, die der Umrichter
unterstiitzt. Wenn der Umrichter eingeschaltet ist,
nimmt er automatisch diesen Modus ein und Sie
konnen: Motor starten/stoppen, Referenzfrequenz
einstellen, Laufstatus iiberwachen und Motor im
Tippbetrieb bedienen.

S-Kurvenbeschleunigung/-abbremsung
(schwach/stark)

Um die Auswirkung auf die vom Umrichter
betriebene Maschine wihrend der Beschleunigung
bzw. Abbremsung zu reduzieren, beschleunigt
bzw. bremst der Umrichter stufenweise den Motor
an beiden Enden der Beschleunigungs- bzw.
Abbremszonen dhnlich dem Buchstaben S.
Verwandter Parameter: HO7

Schlupfkompensationssteuerung

Ein Steuermodus, in dem die Ausgangsfrequenz
eines Umrichters plus einer Schlupfkompensation
als aktuelle Ausgangsfrequenz verwendet wird, um
Motorschlupf auszugleichen.

Verwandter Parameter: PO9

Kippen

Das Verhalten eines Motors, wenn er durch
Auslosen  des Umrichters aufgrund einer
Uberstromfeststellung  oder  einer  anderen

Fehlfunktion des Umrichters an Drehzahl verliert.

Anlauffrequenz

Die Mindestfrequenz, bei der ein Umrichter seinen
Ausgang startet (nicht die Frequenz, bei der ein
Motor zu laufen beginnt).

Verwandter Parameter: F23

Anlaufmoment

Das von einem Motor erzeugte Moment, wenn er
anlduft (oder das Antriebsdrehmoment, mit dem
der Motor eine Last bewegen kann).

Gleichzeitige Tasteneingabe

Gleichzeitiges Driicken von 2 Tasten auf dem
Tastenfeld. Reprisentiert die Sonderfunktionen
von Umrichtern.

Haltefrequenz

Die Ausgangsfrequenz, bei der ein Umrichter
seinen Ausgang stoppt.
Verwandter Parameter: F25

G-6

Thermische Zeitkonstante

Die erforderliche Zeit zum Aktivieren des
elektronischen Uberlastschutzes, nachdem die
voreingestellte Betriebsstufe (Strom)
kontinuierlich arbeitet. Es ist ein einstellbarer
Parameterwert, um die Eigenschaften eines Motors
zu erfiillen, der nicht von Fuji Electric hergestellt
wird.

Verwandter Parameter: F12

Drehmomentanhebung

Wenn ein Allzweckmotor mit einem Umrichter
betriecben wird, haben Spannungsabfille eine
kritische Auswirkung im Niederfrequenzbereich
und reduzieren das Ausgangsdrehmoment des
Motors. Um das Motorausgangsdrehmoment im
einem Niederfrequenzbereich zu erhhen, ist es
deshalb erforderlich, die Ausgangsspannung zu
erhohen. Der Prozess der Spannungskompensation
wird als Drehmomentanhebung bezeichnet.
Verwandter Parameter: FO9

Ausgangsspannung (V)

Drehmomentanhebung

0 Ausgangsfrequenz (Hz)

Transistorausgang

Ein Steuersignal, das innerhalb eines Umrichters
voreingestellte Daten iiber einen Transistor erzeugt
(offener Kollektor).

Ausldsen

Als Reaktion auf eine Uberspannung, einen
Uberstrom oder einen anderen ungewdhnlichen
Zustand wird der Schutzkreis eines Umrichters
aktiviert, um den Umrichterausgang zu stoppen.

U-f-Kennlinie

Ein charakteristischer Ausdruck der Variationen in
der Ausgangsspannung U (V) relativ zu den
Variationen in der Ausgangsfrequenz f (Hz). Um
einen effizienten Motorbetrieb zu erzielen, hilft
eine angemessene U-f-Kennlinie (Spannung-
Frequenz) dem Motor, ein Ausgangsdrehmoment
zu erzeugen, das dem der Drehmomentkennlinie
einer Last entspricht.



U-f-Steuerung

Die Drehzahl N (r/min) eines Motors kann in einer
Formel wie folgt ausgedriickt werden:

N = 120xf

xX(1-s)
wobei
f die Ausgangsfrequenz ist,
p die Anzahl der Pole und
s der Schlupf.
Aufgrund dieser Formel ergibt eine Anderung der
Ausgangsfrequenz eine Anderung der

Motordrehzahl. Ein einfaches Andern der
Ausgangsfrequenz f (Hz) wiirde jedoch zu einem
iberhitzten Motor fithren oder wiirde nicht
zulassen, dass der Motor seinen optimalen Betrieb
erzielt, wenn die Ausgangsspannung U (V)
konstant bleibt. Aus diesem Grund muss die
Ausgangsspannung U mit der Ausgangsfrequenz f
durch Verwendung eines Umrichters variiert
werden. Dieses Steuerungsschema wird als U-f-
Steuerung bezeichnet.

Veranderliche Drehmomentbelastung

Eine quadratisches Gegenmoment ist
gekennzeichnet durch:
1) Eine Anderung des erforderlichen

Drehmoments proportional zum Quadrat der
Anzahl der Umdrehungen pro Minute.

2) Eine Leistungsanforderung, die proportional
zur dritten Potenz der Abnahme der Anzahl der
Umdrehungen pro Minute abnimmt.

Erforderliche Leistung (kW)

_ Drehzahl (r / min) X Drehmoment (N - m)
9.55

Verwandter Parameter: F37
Anwendungen: Liifter und Pumpen

—

erforderliches Drehmoment

erforderliches Drehmoment
(Nm)

.erforderliche Leistung (kW)

0 Drehzahl der
Lastmaschine

erforderliche Leistung

Spannungs- und Frequenzénderungen

Anderungen der Eingangsspannung oder -frequenz
innerhalb der zuldssigen Grenzwerte. Anderungen
auBlerhalb dieser Grenzwerte konnen zu einem
Versagen des Umrichters oder Motors fiihren.
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