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Parameter-Schnellreferenz, Fehler Und Alarme a

PARAMETER-SCHNELLREFERENZ, FEHLER UND ALARME

Parameter Funktion Einstellbarer Bereich gﬁ;&:ﬁ:ﬁ’: reBi(:gtieelTl?r-\g Eigenschaften | Gruppen @ Seite
PO000 | Parameterzugriff 0 bis 9999 0 - - 5-3
PO001 | Drehzahlsollwert 0 bis 18000 U/min RO 09 18-1
PO002 | Motordrehzahl 0 bis 18000 U/min RO 09 18-1
PO003 | Motorstrom 0,0 bis 4500,0 A RO 09 18-2
P0004 | Zwischenkreisspannung 0 bis 2000 V RO 09 18-2

(Ug)
PO005 | Motorfrequenz 0,0 bis 599,0 Hz RO 09 18-2
P0006 | Umrichterstatus 0 = Bereit RO 09 18-2
1 = Ein
2 = Unterspannung
3 = Fehler
4 = Selbstabgleich
5 = Konfiguration
6 = Gleichstrom-Bremse
7 = STO
8 = Feuermodus
PO007 | Motorspannung 0 bis 2000 V RO 09 18-3
PO009 | Motordrehmoment -1000,0 bis 1000,0 % RO 09 18-3
PO0O10 |Ausgangsleistung 0,0 bis 6553,5 kW RO 09 18-4
POO11 Ausgang Cos phi 0,00 bis 1,00 RO 09 18-5
P0012 | DI8 bis DI1 Status Bit 0 = DI RO 09, 40 18-5
Bit 1 = DI2
Bit 2 = DI3
Bit 3 = DI4
Bit 4 = DI5
Bit 5 = DI6
Bit 6 = DI7
Bit 7 = DI8
P0013 | DO5 bis DO1 Status Bit 0 = DOI1 RO 09, 41 18-5
Bit 1 = DO2
Bit 2 = DO3
Bit 3 = DO4
Bit 4 = DO5
PO014 |AO1 Wert 0,00 bis 100,00 % RO 09,39 | 18-5
PO015 |AO2 Wert 0,00 bis 100,00 % RO 09,39 | 18-5
PO016 |AO3 Wert -100,00 bis 100,00 % RO 09,39 | 18-5
PO017 |AO4 Wert -100,00 bis 100,00 % RO 09,39 | 18-5
PO018 | All Wert -100,00 bis 100,00 % RO 09,38, | 18-5
95
PO019 | Al2 Wert -100,00 bis 100,00 % RO 09,38, | 18-5
95
P0020 | AI3 Wert -100,00 bis 100,00 % RO 09,38, | 18-5
95
PO021 Al4 Wert -100,00 bis 100,00 % RO O9<,?é’38, 18-5
P0023 | Software-Version 0,00 bis 655,35 RO 09,42 | 18-5
P0025 | DI16 bis DI9 Status Bit 0 = DI9 RO 09,40 | 20-2
Bit T = DI10
Bit 2 = DIT1
Bit 3 = DI12
Bit4 = DI13
Bit 5 = DI14
Bit 6 = DI15
Bit 7 = DI1é
P0026 |DO13 bis DO6 Status Bit 0 = DO6 RO 09,41 | 20-2
Bit 1 = DO7
Bit 2 = DO8
Bit 3 = DO9
Bit 4 = DO10
Bit 5 = DOI11
Bit 6 = DO12
Bit 7 = DO13
P0027 | Zubehor-Konfig. 1 0000h bis FFFFh RO 09, 42 18-5
P0028 | Zubehor-Konfig. 2 0000h bis FFFFh RO 09, 42 18-5

CFW-11 | O-1




n Parameter-Schnellreferenz, Fehler Und Alarme

Parameter Funktion Einstellbarer Bereich gﬁﬁ:ﬁﬁfg reBiigfI:IT:r-lg Eigenschaften  Gruppen @ Seite

P0029 | Leistung Hardware Konfig | Bit O bis 5 = Nennstrom - RO 09,42 | 18-5

Bit 6 und 7 = Nennspan-

nung

Bit 8 = EMV-Filter

Bit 9 = Sicherheitsrelais

Bit 10 = (0) 24 V/ (1) DC

Zwischenkreis

Bit 11 = DC Spezial-

Hardware

Bit 12 = BremsIGBT

Bit 13 = Spezial

Bit 14 und 15 = Reserviert
PO030 |IGBTs Temperatur U -20,0 bis 150,0 °C - RO 09, 45 18-6
PO031 IGBTs Temperatur V -20,0 bis 150,0 °C - RO 09, 45 18-6
P0032 |IGBTs Temperatur W -20,0 bis 150,0 °C - RO 09, 45 18-6
PO033 | Temperatur des -20,0 bis 150,0 °C - RO 09,45 | 18-6

Gleichrichters

P0034 |Innere Lufttemp. -20,0 bis 150,0 °C - RO 09,45 | 18-6
P0O035 | Steuerung Lufttemp. -20,0 bis 150,0 °C - RO 09,45 | 18-6
P0036 | Lufterdrehzahl 0 bis 15000 U/min - RO 09 18-7
P0037 | Motor Uberlastungszustand | O bis 100 % - RO 09 18-7
P0038 | Geberdrehzahl 0 bis 65535 U/min - RO 09 18-7
P0039 |Impulszshler des Encoders | O bis 40000 - RO 09 18-7
P0O040 | PID Prozessvariable 0,0 bis 100,0 % - RO 09, 46 18-8
P0O041 | PID Sollwert 0,0 bis 100,0 % - RO 09,46 | 18-8
P0042 | Zeit in Betrieb 0 bis 65535 h - RO 09 18-8
P0O043 | Zeit Aktiviert 0,0 bis 6553,5 h - RO 09 18-8
P0044 | kWh Ausgangs-Energie 0 bis 65535 kWh - RO 09 18-8
P0045 | Laufzeit Lifter 0 bis 65535 h - RO 09 18-9
P0048 | Aktueller Alarm 0 bis 999 - RO 09 18-9
P0049 | Aktueller Fehler 0 bis 999 - RO 09 18-9
PO050 | Letzter Fehler 0 bis 999 - RO 08 18-11
PO051 | Letzter Fehler Tag/Monat | 00/00 bis 31/12 - RO 08 18-11
P0052 | Letzter Fehler Jahr 00 bis 99 - RO 08 18-12
PO053 | Letzter Fehler Zeit 00:00 bis 23:59 - RO 08 18-13
P0054 | Zweiter Fehler 0 bis 999 - RO 08 18-11
PO055 | Zweiter Fhl. Tag/Monat 00/00 bis 31/12 - RO 08 18-11
P0056 | Zweiter Fehler Jahr 00 bis 99 - RO 08 18-12
PO057 | Zweiter Fehler Zeit 00:00 bis 23:59 - RO 08 18-13
P0O058 | Dritter Fehler 0 bis 999 - RO 08 18-11
PO059 | Dritter Fehler Tag/Monat | 00/00 bis 31/12 - RO 08 18-11
P0060 | Dritter Fehler Jahr 00 bis 99 - RO 08 18-12
PO061 | Dritter Fehler Zeit 00:00 bis 23:59 - RO 08 18-13
P0062 | Vierter Fehler 0 bis 999 - RO 08 18-11
P0O063 | Vierte Fhl. Tag/Monat 00/00 bis 31/12 - RO 08 18-11
P0064 | Vierter Fehler Jahr 00 bis 99 - RO 08 18-12
P0065 | Vierter Fehler Zeit 00:00 bis 23:59 - RO 08 18-13
P0066 | Fiunfter Fehler 0 bis 999 - RO 08 18-11
PO067 | Finfter Fehler Tag/Monat | 00/00 bis 31/12 - RO 08 18-11
P0O068 | Finfter Fehler Jahr 00 bis 99 - RO 08 18-12
P0O069 | Finfter Fehler Zeit 00:00 bis 23:59 - RO 08 18-13
PO070 | Sechster Fehler 0 bis 999 - RO 08 18-11
PO071 | Sechster Fehler Tag/Monat | 00/00 bis 31/12 - RO 08 18-11
P0072 | Sechster Fehler Jahr 00 bis 99 - RO 08 18-12
PO073 | Sechster Fehler Zeit 00:00 bis 23:59 - RO 08 18-13
PO074 | Siebter Fehler 0 bis 999 - RO 08 18-11
PO075 | Siebter Fehl. Tag/Monat 00/00 bis 31/12 - RO 08 18-11
P0076 | Siebter Fehler Jahr 00 bis 99 - RO 08 18-12
P0O077 | Siebter Fehler Zeit 00:00 bis 23:59 - RO 08 18-13
P0078 | Achter Fehler 0 bis 999 - RO 08 18-11
PO079 | Achter Fehl. Tag/Monat 00/00 bis 31/12 - RO 08 18-11
PO080 | Achter Fehler Jahr 00 bis 99 - RO 08 18-12
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PO081 | Achter Fehler Zeit 00:00 bis 23:59 - RO 08 18-13
P0082 | Neunter Fehler 0 bis 999 - RO 08 18-11
P0083 | Neunter Fehler Tag/Monat | 00/00 bis 31/12 - RO 08 18-12
P0084 | Neunter Fehler Jahr 00 bis 99 - RO 08 18-12
P0O085 | Neunter Fehler Zeit 00:00 bis 23:59 - RO 08 18-13
P0086 | Zehnter Fehler 0 bis 999 - RO 08 18-11
P0087 | Zehnter Fehler Tag/Monat | 00/00 bis 31/12 - RO 08 18-12
P0O088 | Zehnter Fehler Jahr 00 bis 99 - RO 08 18-12
PO089 | Zehnter Fehler Zeit 00:00 bis 23:59 - RO 08 18-13
PO090 | Strom bei Letztem Fehler | 0,0 bis 4000,0 A - RO 08 18-13
PO091 | Zwischenkreis bei letztem | O bis 2000 V - RO 08 18-14
Fehler
P0092 | Drehzahl bei letztem Fehler | O bis 18000 U/min - RO 08 18-14
PO093 | Referenz Letzter Fehler 0 bis 18000 U/min - RO 08 18-14
P0094 | Frequenz Letzter Fehler 0,0 bis 599,0 Hz - RO 08 18-14
P0095 | Motorspannung Letzter 0 bis 2000 V - RO 08 18-15
Fehler
P0096 | Dix Zustand Letzter Fehler | Bit 0 = DI1 - RO 08 18-15
Bit 1 = DI2
Bit 2 = DI3
Bit 3 = DI4
Bit 4 = DI5
Bit 5 = DI6
Bit 6 = DI7
Bit 7 = DI8
P0O097 | DOx Zustand letzter Fehler | Bit 0 = DOI - RO 08 18-15
Bit 1 = DO2
Bit 2 = DO3
Bit 3 = DO4
Bit 4 = DO5
PO100 | Beschleunigungszeit 0,0 bis 999,0 s 20,0s - 04,20 | 14-1
PO101 Bremszeit 0,0 bis 999,0 s 20,0s - 04, 20 14-1
PO102 |Beschleunigungszeit 2 0,0 bis 999,0 s 20,0s - 20 14-1
PO103 | Verzdgerungszeit 2 0,0 bis 999,0' s 20,0s - 20 14-1
P0O104 |S-Rampe 0 = Aus 0 = Aus - 20 14-2
1=50%
2 =100 %
PO105 | 1/2 Rampe Auswahl 0 = 1-Rampe 2 = Dlx CFG 20 14-3
1 = 2 Rampe
2 = DIx
3 = Seriell / USB
4 = Anybus-CC
5 = CANOpen/DeviceNet
6 = Soft-SPS
7 =PLC11
P0O120 |Backup Drehzahlsollwert |0 = Aus 1 = Ein - 21 14-3
1 = Ein
PO121 | Tastenfeld-Referenz 0 bis 18000 U/min 90 U/min - 21 14-4
P0122 | JOG/JOG+ Referenz 0 bis 18000 U/min 150 (125) U/min - 21 14-5
P0123 | JOG- Sollwert 0 bis 18000 U/min 150 (125) U/min VWW/PM 21 14-5
PM Vektor
P0124 | Multispeed-Sollwert 1 0 bis 18000 U/min 0 (75) U/min - 21,36 | 14-7
P0125 | Multispeed-Sollwert 2 0 bis 18000 U/min 300 (250) U/min - 21,36 | 14-7
P0126 | Multispeed-Sollwert 3 0 bis 18000 U/min 600 (500) U/min - 21,36 | 14-7
P0127 | Multispeed-Sollwert 4 0 bis 18000 U/min 900 (750) U/min - 21,36 | 14-7
P0128 | Multispeed-Sollwert 5 0 bis 18000 U/min 1200 (1000) U/min - 21,36 | 14-7
P0129 | Multispeed-Sollwert 6 0 bis 18000 U/min 1500 (1250) U/min - 21,36 | 14-7
PO130 | Multispeed-Sollwert 7 0 bis 18000 U/min 1800 (1500) U/min - 21,36 | 14-7
PO131 | Multispeed-Sollwert 8 0 bis 18000 U/min 1650 (1375) U/min - 21,36 | 14-8
P0O132 | Max. Uberdrehzahlstufe 0 bis 100 % 10 % CFG 22,45 | 14-5
PO133 | Mindestdrehzahl 0 bis 18000 U/min 90 (75) U/min - 04,22 | 14-6
P0134 | Maximaldrehzahl 0 bis 18000 U/min 1800 (1500) U/min - 04,22 | 14-6
PO135 | Max. Ausgangsstrom 0,2 bis 2xl o 10 1,5 om0 U/F WWW 04, 26 9-8
VWW/PM
P0136 | Manuelle 0 bis 9 Je nach Modell des U/F WW/PM | 04, 23, 9-2
Drehmomentanhebung Umrichters 28
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PO137 |Autom. 0,00 bis 1,00 0,00 U/F WW/PM 23 9-3
Drehmomentanhebung
P0138 | Schlup fkompensation -10,0 bis 10,0 % 0,0% U/F 23 9-4
PO139 | Filter-Ausgangsstrom 0,0 bis 16,0 s 0,2s U/F WWW 23,25 9-5
PO140 |Verweilzeit beim Start 0,0 bis 10,0 s 0,0s U/F Ww 23,25 9-5
PO141 | Verweilgeschwindigkeit 0 bis 300 U/min 90 U/min U/F VWWW 23,25 9-5
beim Start
P0142 | Maximale 0,0 bis 100,0 % 100,0 % CFG Adj 24,25 9-7
Ausgangsspannung VWW/PM
P0143 | Zwischen.ausg.spannung | 0,0 bis 100,0 % 50.0 % CFG Adj 24,25 9-7
VWW/PM
P0144 |3 Hz Ausgangsspannung | 0,0 bis 100,0 % 8,0 % CFG Adj 24,25 9-7
VVW/PM
PO145 | Feldschwéchdrehzahl 0 bis 18000 U/min 1800 U/min CFG Adj 24,25 9-7
VVW/PM
PO146 | Mittlere Drehzahl 0 bis 18000 U/min 900 U/min CFG Adj 24,25 9-7
VWW/PM
PO150 |DC-Regler Typ (U/A) 0 = Rampe halten 0 = Rampe halten CFG V/F VWWW 27 9-12
1 = Rampe beschl. VWW/PM
PO151 | DC-Regelungspegel U/f 339 bis 400 V 400V (P0296=0) U/F WW 27 9-13
585 bis 800 V 800V (P0296=1) VWW/PM
585 bis 800 V 800V (P0296=2)
585 bis 800 V 800V (P0296= 3)
585 bis 800 V 800V (P0296=4)
809 bis 1000 V 1000V (P0296=5)
809 bis 1000 V 1000 V (P0296=6)
924 bis 1200 V 1000V (P0296=7)
924 bis 1200 V 1200V (P0296=38)
PO152 | DC-Zwischenkreisreg. 0,00 bis 9,99 1,50 U/F WW 27 9-13
P-Verst. WW/PM
PO153 | Dyn. Bremsniveau 339 bis 400 V 375V (P0296=0) - 28 16-1
585 bis 800 V 618V (P0296=1)
585 bis 800 V 675V (P0296=2)
585 bis 800 V 748V (P0296=3)
585 bis 800 V 780V (P0296=4)
809 bis 1000 V 893V (P0296=5)
809 bis 1000 V 972V (P0296=6)
924 bis 1200 V 972V (P0296=7)
924 bis 1200 V 1174V (P0296=38)
PO154 | Dyn. Bremswiderstand 0,0 bis 500,0 Ohm 0,0 Ohm - 28 16-2
PO155 | Leistung dyn. Bremswid. 0,02 bis 650,00 kW 2,60 kW - 28 16-3
P0156 |Uberlaststr. 100 % Drehz. | 0,1 bis 1,5 xI . o 1,05 x | ono - 45 17-4
P0157 | Uberlaststr. 50 % Drehz. 0,1 bis 1,5 x | oo 0,9 x | omnp - 45 17-4
P0158 | Uberlaststr. 5% Drehzahl | 0,1 bis 1,5 x |0 0,65 x | oo - 45 17-4
P0159 | Warmeklasse des Motors | 0 = Klasse 5 1 = Klasse 10 CFG U/F 45 17-5
1 = Klasse 10 VWW VWW/PM
2 = Klasse 15 Vektor
3 = Klasse 20
4 = Klasse 25
5 = Klasse 30
6 = Klasse 35
7 = Klasse 40
8 = Klasse 45
P0O160 | Drehzahlregelung Optim. | 0 = Normal 0 = Normal CFG PM 90
1 = Gesdattigt Vektor 11-16
PO161 P Drehzahlverstérkung 0,0 bis 63,9 7,0 PM Vektor 90 11-16
P0162 || Drehzahlverstérkung 0,000 bis 9,999 0,005 PM Vektor 90 11-16
P0163 | LOC Referenz-Offset -999 bis 999 0 PM Vektor 90 11-17
PO164 | REM Referenz-Offset -999 bis 999 0 PM Vektor 90 11-17
PO165 | Drehzahlfilter 0,012 bis 1,000 s 0,012 VWW/PM 28,90 |11-18
PM Vektor
P0166 | D Drehzahlverstarkung 0,00 bis 7,99 0,00 PM Vektor 90 11-18
PO167 | P Stromverstérkung 0,00 bis 1,99 0,50 Vektor 91 11-18
PO168 || Stromverstdrkung 0,000 bis 1,999 0,010 Vektor 91 11-19
P0169 | Max. Drehmoment Curr. + | 0,0 bis 350,0 % 125,0 % PM Vektor 95 11-28
PO170 | Max. Drehmoment Curr. - | 0,0 bis 350,0 % 125,0 % PM Vektor 95 11-28
PO171 + Drehmoment Strom bei | 0,0 bis 350,0 % 125,0 % Vektor 95 11-29
Nmax
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PO172 |- Drehmoment Strom bei 0,0 bis 350,0 % 125,0% Vektor 95 11-29
Nmax
P0173 | Max. Drehmomentkurve 0 = Rampe 0 = Rampe Vektor 95 11-29
Typ 1 = Schritt
PO174 | Min. Drehmoment Strom | 0,0 bis 350,0 % 30,0 % Sless 95 12-12
PO175 | P Flussverstdrkung 0,0 bis 31,9 2,0 Vektor 92 11-19
PO176 || Flussverstdrkung 0,000 bis 9,999 0,020 Vektor 92 11-19
PO177 | Mindest-Fluss 0 bis 120 % 30 % Sless 92 11-20
PO178 | Nennfluss 0 bis 120 % 100 % Vektor 92 11-20
PO180 |lg* Nach I/f 0 bis 350 % 10 % Sless 93 11-22
PO181 | Magnetisierungsmodus 0 = Allgemeine Freigabe 0 = Allgemeine CFG Encoder 92 11-20
1 = Start/Stopp Freigabe
P0182 | Drehzahl for I/F 0 bis 300 U/min 18 U/min Sless 93 11-22
P0O183 | Strom im |/F-Modus 0 bis 9 1 Sless 93 11-22
P0184 | Zwischenkreisregel-Modus |0 = Mit Verlusten 1 = Ohne Verluste CFG PM 96 11-30
1 = Ohne Verluste Vektor
2 = Freigeben/
Deaktivieren Dlx
P0O185 | Zwischenkreis-Regl. Pegel | 339 bis 400 V 400V (P0296=0) PM Vektor 96 11-30
585 bis 800 V 800 V (P0296=1)
585 bis 800 V 800 V (P0296=2)
585 bis 800 V 800 V (P0296=3)
585 bis 800 V 800 V (P0296=4)
809 bis 1000 V 1000V (P0296=5)
809 bis 1000 V 1000V (P0296 6)
924 bis 1200 V 1000 V (P0296=7)
924 bis 1200 V 1200V (P0296=8)
PO186 | Zwischenkreis Prop. 0,0 bis 63,9 18,0 PM Vektor 96 11-31
Verstark.
P0187 | DC Link Integrale 0,000 bis 9,999 0,002 PM Vektor 96 11-31
Verstérkung
P0188 | Spannung Proport. 0,000 bis 7,999 0,200 Vektor 92 11-21
Verstérk.
P0189 | Spannung Integral 0,000 bis 7,999 0,001 Vektor 92 11-21
Verstarkung
PO190 | Maximale 0 bis 690 V 220V (P0296=0) PM Vektor 92 11-21
Ausgangsspannung 0 bis 690 V 380V (P0296=1)
0 bis 690 V 400 V (P0296=2)
0 bis 690 V 440V (P0296=3)
0 bis 690 V 480V (P0296=4)
0 bis 690 V 525V (P0296=5)
0 bis 690 V 575V (P0296=6)
0 bis 690 V 600V (P0296=7)
0 bis 690 V 690 V (P0296=8)
PO191 | Geber-Nullpunkisuche 0 = Aus 0 = Aus U/F Ww 00 14-24
1 = Ein VWW/
PM Vektor
P0192 | Status Geber Nullsuche 0 = Aus 0 = Aus RO U/F VWWW 00 14-24
1 = Be endeT Vektor
P0193 | Tag der Woche 0 = Sonntag 0 = Sonntag - 30 5-4
1 = Montag
2 = Dienstag
3 = Mittwoch
4 = Donnerstag
5 = Freitag
6 = Samstag
P0194 |Tag 01 bis 31 01 - 30 5-4
PO195 | Monat 01 bis 12 01 - 30 5-4
P0196 | Jahr 00 bis 99 06 - 30 5-5
PO197 | Stunde 00 bis 23 00 - 30 5-5
PO198 | Minuten 00 bis 59 00 - 30 5-5
P0O199 | Sekunde 00 bis 59 00 - 30 5-5
P0200 | Passwort 0 = Aus 1 = Ein - 30 5-5
1 = Ein
2 = Passwort &ndern
P0201 | Sprache 0 = English 1 = Portugués - 02 5-6
1 = Portugués
2 = Espafiol
3 = Deutsch
4 = Francais
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P0202 | Steuerungsart 0 = U/f 60 Hz 0= U/f60Hz CFG 05, 23, 9-6
1 =U/M50Hz 24,25,
2 = U/f Einstellbar 90, 91,
3 = Sensorlos 92, 93,
4 = Encoder 94,95,
5= 96
6= Geber PM
7 = Sensorlose PM
8 = WW PM
P0203 | Sonderfunktion Ausw. 0 = Keine 0 = Keine CFG 46 22-10
1 = PID-Regler
P0204 |Lade/Speicher Parameter |0 = Ohne Funktfion 0 = Ohne Funktion CFG 06 7-1
1 = Ohne Funktfion
2 = Reset P0045
3 = Reset P0043
4 = Reset P0044
5 = Last 60 Hz
6 = Last 50 Hz
7 = Lade Benutz. 1
8 = Lade Benutz. 2
9 = Lode Benutz. 3
10 = Speic. Benutz 1
11 = Speic. Benutz 2
12 = Speic. Benutz 3
P0205 | Parameterausw. Lesen 1 0 = Nicht ausgewdhlt 2 = Motordrehzahl - 30 5-7
1 = Drehzahlref. # #
2 = Motordrehzahl #
3 = Motorstrom #
4 = DC-Zw.krsp. #
5 = Motor-Freq. #
6 = Motorspannung #
7 = Motordrehmoment #
8 = Ausgangsleistung #
9 = Prozessvar. #
10 = Sollwert PID #
11 = Drehzahlref. -
12 = Motordrehzahl -
13 = Motorstrom -
14 = Zwischenkreisspan-
nung -
15 = Motorfreq. -
16 = Motorspannung -
17 = Motordrehmoment -
18 = Ausgangsleistung -
19 = Prozess-Var. -
20 = Sollwert PID -
21 = Soft-SPS P1010#
22 = Soft-SPS P1011#
23 = Soft-SPS P1012#
24 = Soft-SPS P1013#
25 = Soft-SPS P1014#
26 = Soft-SPS P1015#
27 = Soft-SPS P1016#
28 = Soft-SPS P1017#
29 = Soft-SPS P1018#
30 = Soft-SPS P1019#
31 = PLC11 P1300 #
32 = PLC11 P1301 #
33 = PLC11 P1302 #
34 = PLC11 P1303 #
35 =PLC11 P1304 #
36 = PLC11 P1305 #
37 = PLC11 P1306 #
38 = PLC11 P1307 #
39 = PLC11 P1308 #
40 = PLC11 P1309 #
P0206 | Parameterausw. Lesen 2 Siehe die Optionen in 3 = Motorstrom # - 30 5-7
P0205
P0207 | Parameterausw. Lesen 3 Siehe die Optionen in 5 = Motor-Freq. # - 30 5-7
P0205
P0208 | Sollwert Skalierungsfaktor | 1 bis 18000 1800 (1500) - 30 5-8
P0209 | Ref. Engin.einheit 1 32 bis 127 114 - 30 5-9
PO210 | Ref. Engin.einheit 2 32 bis 127 112 - 30 5-9
P0O211 | Ref. Engin.einheit 3 32 bis 127 109 - 30 5-9
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P0212

Sollw. Anzeigeformat

0 = wxyz
1 = wxy.z
2 = wx.yz
3 = w.xyz

0 = wxyz

30

5-8

P0213

Skalenendwert Lesen 1

0,0 bis 200,0 %

100,0 %

CFG

30

5-9

P0214

Skalenendwert Lesen 2

0,0 bis 200,0 %

100,0 %

CFG

30

5-9

P0215

Skalenendwert Lesen 3

0,0 bis 200,0 %

100,0 %

CFG

30

5-9

P0216

MMS-Display-Kontrast

0 bis 37

27

30

5-10

P0217

Nullgeschwindigkeit
deaktivieren

0 = Aus
1 = Ein (N* und N)
2 = Ein (N¥%)

0 = Aus

CFG

35, 46

14-10

P0218

Nulldrehzahl Deakt. Aus

0 = Ref. oder Drehzahl
1 = Referenz

0 = Ref. oder
Drehzahl

35, 46

14-10

P0219

Null-Geschwindigkeits-Zeit

0 bis 999 s

Os

35, 46

14-11

P0220

LOK/REM Auswahlquelle

0 = Immer LOK

= Immer REM
LR-Taste LOC
LR-Taste REM

Dlx

Seriell/USB LOC
Seriell/USB REM
Anybus-CC LOC
Anybus-CC REM
CO/DN/DP LOC
CO/DN/DP REM
Soft-SPS LOC
Soft-SPS REM
PLC11 LOC
PLC11 REM

DOWON —
ped T TR TR R R R

2 = LR-Taste LOC

CFG

31,32,
33,110

15-30

P0221

LOK Nennwert-Ausw.

Tastatur

All

Al2

Al3

Al4

Summe Als > 0
Summe Als

E.P

Multispeed
Seriell / USB
10 = Anybus-CC

11 = CANop/DNet/DP
12 = Soft-SPS

13 =PLC11

NVOONOOTDARWN—O|—w——=—=—=0VONOOAWN —

0 = Tastatur

CFG

31, 36,
37,38,
110

15-31

P0222

REM Sollw. Auswahl

Siehe die Optionen in
P0221

1 =Al

CFG

32, 36,
37,38,
110

15-31

P0223

LOK Auswahl VORW/
RUCKW

0 = Immer vorw.
1 = Immer REM.
2 = FR-Taste VOR

3 = FR-Taste RUCK
4=D

5 = Seriell/USB VOR
Seriell/USB RUCK
Anybus-CC VOR
Anybus-CC RUCK
CO/DN/DP VOR
10 = CO/DN/DP RUCK
11 = Al4 Polaritat

12 = Soft-SPS VOR

13 = Soft-SPS RUCK

14 = AI2 Polaritat

15 = PLC11 VOR

16 = PLC11 RUCK

6
7
8
9

2 = FR-Taste VOR

CFG

31, 33,
110

15-32

P0224

LOK Ausw. Betrieb/Stopp

0 = 1,0O-Tasten

1 = Dlx

2 = Seriell / USB

3 = Anybus-CC

4 = CANop/DNet/DP
Soft-SPS

5=
6 = PLCI11

0 = 1,0-Tasten

CFG

31,33,
110

15-32
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P0225 | LOK Auswahl JOG 0 = Aus 1 = JOG-Taste CFG 31,110 | 15-33
1 = JOG-Taste
2 = Dlx
3 = Seriell / USB
4 = Anybus-CC
5 = CANop/DNet/DP
6 = Soft-SPS
7 =PLCI11
P0226 | REM VOR/RUCK Ausw. Siehe die Optionen in 4 = DIx CFG 32,33, | 15-32
P0223 110
P0227 | REM Start/Stopp Ausw. Siehe die Optionen in 1 = DIx CFG 32,33, |15-32
P0224 110
P0228 | REM Auswahl JOG Siehe die Optionen in 2 = DIx CFG 32,110 | 15-33
P0225
P0229 | Auswahl Stoppmodus 0 = Rampe bis zum Stopp | O = Rampe bis zum CFG 31,32, |15-33
1 = Auslaufen bis zum Stopp 33,34
Stopp
2 = Schnellstopp
3 = Rampenstopp Iq=0
4 = Schnellstopp lg=0
P0230 | Tot Zone (Als) 0 = Aus 0 = Aus - 38 15-2
1 = Ein
P0231 | All Signal funktion 0 = Drehzahlsollw. 0 = Drehzahlsollw. CFG 38, 95 15-3
1 = N* Rampe Ref.
2 = Max.
Drehmomentstrom
3 = Prozess-Var.
4 = PTC
5 = Ohne Funktion
6 = Ohne Funktion
7 = SPS-Verwendung
P0232 | All Verstérkungsfaktor 0,000 bis 9,999 1,000 - 38,95 | 154
P0233 | All Signalart 0 =0bis 10V /20 mA 0=0bhbis10V/ CFG 38,95 | 15-6
1 = 4 bis 20 mA 20 mA
2 =10V /20 mAbis 0
3 = 20 bis 4 mA
P0234 | All Offset -100,00 bis 100,00 % 0,00 % - 38, 95 15-4
P0235 |All Filter 0,00 bis 16,00 s 0,00s - 38,95 | 154
P0236 | Al2 Signal funktion Siehe die Optionen in 0 = Drehzahlsollw. CFG 38,95 | 15-3
P0231
P0237 | Al2 Verstérkungsfaktor 0,000 bis 9,999 1,000 - 38, 95 15-4
P0238 | Al2 Signalart 0 =0bis 10V /20 mA 0=0bis10V/ CFG 38,95 | 15-6
1 = 4 bis 20 mA 20 mA
2=10V/20mAbis O
3 =20 bis 4 mA
4 =-10bis +10V
P0239 | Al2 Offset -100,00 bis 100,00 % 0,00 % - 38,95 | 154
P0240 | Al2 Filter 0,00 bis 16,00 s 0,00s - 38,95 | 154
P0241 | A3 Signal Funktion 0 = Drehzahlsollw. 0 = Drehzahlsollw. CFG 38,95 | 153
1 = Keine Rampe Ref.
2 = Max.
Drehmomentstrom
3 = Prozess-Var.
4 = PTC
5 = Ohne Funktfion
6 = Ohne Funktion
7 = SPS-Verwendung
P0242 | Al3 Verstérkungsfaktor 0,000 bis 9,999 1,000 - 38,95 | 154
P0243 | Al3 Signalart 0 = 0 bis 10 V/20 mA 0=0hbis10V/ CFG 38,95 | 15-6
1 = 4 bis 20 mA 20 mA
2=10V/20mAbis O
3 = 20 bis 4 mA
P0244 | AI3 Offset -100,00 bis 100,00 % 0,00 % - 38, 95 15-4
P0245 | Al3 Filter 0,00 bis 16,00 s 0,00 s - 38, 95 15-4
P0246 | Al4 Signal Funktion 0 = Drehzahlsollw. 0 = Drehzahlsollw. CFG 38,95 | 15-3
1 = N* Rampe Ref.
2 = Max.
Drehmomentstrom
3 = Prozess-Var.
4 = Ohne Funktion
5 = Ohne Funktfion
6 = Ohne Funktion
7 = SPS-Verwendung

0-8 | CFW-11
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Parameter

Funktion

Einstellbarer Bereich

Werkseitige
Einstellung

Bediene-
reinstellung

Eigenschaften

Gruppen

Seite

P0247

Al4 Verstarkungsfaktor

,000 bis 9,999

1,000

38, 95

15-4

P0248

Al4 Signalart

oo

0 bis 10V /20 mA
4 bis 20 mA

10V /20 mA bis O
20 bis 4 mA
=-10bis +10V

1

AN

0=0bis10V/
20 mA

CFG

38, 95

15-6

P0249

Al4 Offset

-100,00 bis 100,00 %

0,00 %

38, 95

15-4

P0250

Al4 Filter

0,00 bis 16,00 s

0,00 s

38, 95

15-5

P0251

AO1 Funktion

0 = Drehzahlsollw.

1 = Gesamtref.

2 = Ist-Drehzahl

3 = Drehm.strom-Ref.
4= Drehmoment Strom
5 = Ausgangsstrom

6 = Prozess-Var.

= Wirkstrom

= Ausgangsleistung
= PID Sollwert

0 = Drehm.strom > 0
1 = Motor moment
12 = Soft-SPS

13 = PTC

14 = Energiesparfluss
15 = Ohne Funktion
16 = Motor Ixt

17 = Gebergeschwindi-
gkeit

18 = P0696 Wert

19 = P0697 Wert

20 = P0698 Wert

21 = P0699 Wert

22 = PLC11

23 = |d* Strom

7
8
9
1
1

2 = Ist-Drehzahl

39

15-8

P0252

AO1 Verstarkungsfaktor

0,000 bis 9,999

1,000

39

15-9

P0253

AO1 Signalart

0 =0bhbis 10V /20 mA
1 = 4 bis 20 mA

2 = 10V/20 mA bis O
3 =20 bis 4 mA

0=0bis10V/
20 mA

CFG

39

15-11

P0254

AQO?2 Funktion

Siehe die Optionen in
P0251

5 = Ausgangsstrom

39

15-8

P0255

AO?2 Verstarkungsfaktor

0,000 bis 9,999

1,000

39

15-9

P0256

AO?2 Signalart

(@]

0 bis 10V /20 mA
4 bis 20 mA

10 V/20 mA bis 0
20 bis 4 mA

1

wWN

0=0bis10V/
20 mA

CFG

39

15-11

CFW-11 | 0-9




n Parameter-Schnellreferenz, Fehler Und Alarme

Parameter Funktion Einstellbarer Bereich \E{erksemge Bediene- Eigenschaften  Gruppen @ Seite
instellung reinstellung
P0257 | AO3 Funktion 0 = Drehzahlsollw. 2 = Ist-Drehzahl - 39 15-8
1 = Gesamtref.
2 = Ist-Drehzahl
3 = Drehm.strom-Ref.
4= Drehmoment Strom
5 = Ausgangsstrom
6 = Prozess-Var.
7 = Wirkstrom
8 = Ausgangsleistung
9 = PID Sollwert
10 = Drehm.strom > 0
11 = Motor moment
12 = Soft-SPS
13 = Ohne Funktion
14 = Energiesparfluss
15 = Ohne Funktion
16 = Motor Ixt
17 = Gebergeschwindi-
gkeit
18 = P0696 Wert
19 = P0697 Wert
20 = P0698 Wert
21 = P0699 Wert
22 = Ohne Funktion
23 = Id* Strom
24 = Ig* Strom
25 = Id-Strom
26 = lg Strom
27 = lsa-Strom
28 = Isb Strom
29 = Idq Strom
30 = Imr* Strom
31 = Imr Strom
32 = Ud Spannung
33 = Uq Spannung
34 = Flux-Winkel
35 = Usal rec
36 = Ixt Ausgang
37 = Rotordrehzahl
38 = Phi-Winkel
39 = Usd rec
40 = Usq_rec
41 = Fluss_al
42 = Fluss b1
43 = Sténderdrehzahl
44 = Schlupf
45 = Flussreferenz
46 = Realer Fluss
47 = lgen = Reg ud
48 = Ohne Funktion
49 = Gesamt Strom wlt
50 = Strom Is
51 = laktiv
52 =sR
53 =1TR
54 = PfeR
55 = Pfe
56 = Pgap
57 =TL
58 = Fslip
59 =m_nc
60 = m_AST
61 =m_
62 = m_LINE
63 = m BOOST
64 = SINPHI
65 = SINPHI120
66 = 1b
67 =lc
68 = It
69 = MOD |
70 = ZERO V
71 = P0676 Wert
P0258 | AO3 Verstérkungsfaktor 0,000 bis 9,999 1,000 - 39 15-9

0-10 | CFW-11
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Parameter Funktion Einstellbarer Bereich Werkseitige Bediene- Eigenschaften ' Gruppen @ Seite
Einstellung reinstellung
P0259 | AO3 Signalart 0 = 0 bis 20 mA 4=0bis1OV CFG 39 15-11
1 = 4 bis 20 mA
2 =20 bis 0 mA
3 =20 bis 4 mA
4 =0bis 10V
5=10bis0OV
6 =-10bis +10V
P0260 | AO4 Funktion Siehe die Optionen in 5 = Ausgangsstrom - 39 15-8
P0257
P0261 | AO4 Verstérkungsfaktor 0,000 bis 9,999 1,000 - 39 15-9
P0262 | AO4 Signalart O = 0 bis 20 mA 4 =0bis1OV CFG 39 15-11
= 4 bis 20 mA
2 = 20 bis 0 mA
3 = 20 bis 4 mA
4 =0bis 10V
5=10bis0OV
6 =-10bis +10V
P0263 | DI1 Funktion 0 = Ohne Funktion 1 = Start/Stopp CFG 20,31, | 15-13
1 = Start/Stopp 32, 33,
2 = Allgemeine Freigabe 34,37,
3 = Schnellstopp 40, 44,
4 = Vorw. laufen 46
5 = Ruckw. laufen
6 = 3-Draht-Start
7 = 3-Draht-Stop
8 = VOR/RUCK
9 =LOK./REM
10 = JOG
11 = E.P Erhshen
12 = E.P Reduzieren
13 = Ohne Funktion
14 = Rampe 2
15 = Drehzahl/
Drehmoment
16 = JOG+
17 = JOG-
18 = Ohne ext. Alarm
19 = Ohne ext. Fehler
20 = Reset
21 = SPS-Verwendung
22 = Manuell/Auto
23 = Ohne Funktion
24 = Deakt.Flieg.Start
25 = DC-Zw.kreisreg.
26 = Progr. Aus
27 = Benutzer 1/2 laden
28 = Lade Benutz. 3
29 = DO2 Timer
30 = DOS3 Timer
31 = Trace-Funktion
32 = Feuermodus
P0264 | DI2 Funktion Siehe die Optionen in 8 = VOR/RUCK CFG 20,31, | 15-13
P0263 32, 33,
34,37,
40, 44,
46
P0265 | DI3 Funktion Siehe die Optionen in 0 = Ohne Funktion CFG 20,31, | 1513
P0263 32, 33,
34,37,
40, 44,
45, 46

CFW-11 | O-11




n Parameter-Schnellreferenz, Fehler Und Alarme

Parameter Funktion Einstellbarer Bereich Werkseitige Bediene- Eigenschaften  Gruppen @ Seite
Einstellung reinstellung
P0266 | Dl4 Funktion 0 = Ohne Funktion 0 = Ohne Funktion CFG 20,31, |15-13
1 = Start/Stopp 32, 33,
2 = Allgemeine Freigabe 34, 36,
3 = Schnellstopp 37, 40,
4 = Vorw. laufen 44 45
5 = Rickw. laufen 4’16 !
6 = 3-Draht-Start
7 = 3-Draht-Stop
8 = VOR/RUCK
9 =LOK./REM
10 = JOG
11 = E.P Erhdhen
12 = E.P Reduzieren
13 = Multispeed
14 = Rampe 2
15 = Drehzahl/
Drehmoment
16 = JOG+
17 = JOG-
18 = Kein ext. Alarm
19 = Kein ext. Fehler
20 = Reset
21 = SPS-Verwendung
22 = Manuell/Auto
23 = Ohne Funktion
24 = Deakt.Flieg.Start
25 = DC-Zw.kreisreg.
26 = Progr. Aus
27 = Benutzer 1/2 laden
28 = Lade Benutz. 3
29 = DO2 Timer
30 = DOS3 Timer
31 = Trace-Funktion
32 = Feuermodus
P0267 | DI5 Funktion Siehe die Optionen in 10 = JOG CFG 20,31, |15-13
P0266 32, 33,
34, 36,
37, 40,
44, 45,
46
P0268 | DI6 Funktion Siehe die Optionen in 14 = Rampe 2 CFG 20,31, |15-13
P0266 32, 33,
34, 36,
37, 40,
44, 45,
46
P0269 | DI7 Funktion Siehe die Optionen in 0 = Ohne Funktion CFG 20,31, |15-13
P0263 32, 33,
34,37,
40, 44,
45, 46
P0270 | DI8 Funktion Siehe die Optionen in 0 = Ohne Funktion CFG 20,31, |15-13
P0263 32, 33,
34,37,
40, 44,
45, 46
P0273 ||, Filter 0,00 bis 9,99 s 0,00s CFG, PM, 41,90 |15-20
Vektor
P0274 ||, DOx Hysterese 0,00 bis 9,99 % 2.00 % CFG, PM, 41,90 | 1521
Vektor

0-12 | CFW-11
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Parameter

Funktion

Einstellbarer Bereich

Werkseitige
Einstellung

Bediene-
reinstellung

Eigenschaften

Gruppen

Seite

P0275

DO1 Funktion (RLT)

0 = Ohne Funktion

* > Nx

N —
A T O T R T R T

AV
<

zzZZ
* =<

eschwindigkeit Null
> Ix

oo ONZZZZ

A
<

rehmoment > Tx
rehmoment < Tx
Fernzugriff

Ein

Bereit

3 = Ohne Fehler

14 = Nein FO70

15 = Nein FO71

16 = Nein F006/21/22
17 = Nein F051/54/57

oA

2
3
4
5
6
7
8
9
1
1
1
1

18 = Nein F072
19 = 4-20 mA OK
20 = P0695 Wert
21 = Vorwdrts

22 = Proz.v. > PVx

23 = Proz.v. < PVy
24 = Durchlauf
25 = Vorladen OK

26 = Fehler
27 = Zeit Freig. > Hx
28 = Soft-SPS

29 = Ohne Funktion
30 = N>Nx und Nt>Nx

31 =F>Fx (1)
32 =F > Fx(2)
33 = STO

34 = Nein F160

35 = Ohne Alarm
36 = Keine Fehler/Alarm
37 =PLC11

41 = Kein A/Kabel IOE
42 = Kein F/Kabel IOE
43 = Drehmoment +/-
44 = Drehmoment -/+
45 = Feuermodus

13 = Ohne Fehler

CFG

41

15-21

CFW-11 | 0-13




n Parameter-Schnellreferenz, Fehler Und Alarme

Parameter Funktion Einstellbarer Bereich \E{erksemge Bediene- Eigenschaften  Gruppen @ Seite
instellung reinstellung
P0276 | DO2 Funktion (RL2) 0 = Ohne Funktion 2 =N > Nx CFG 41 15-21
1T = N* > Nx
2 =N > Nx
3 =N < Ny
4 =N=N*
5 = Geschwindigkeit Null
6=Is>Ix
7 =ls <Ix
8 = Drehmoment > Tx
9 = Drehmoment < Tx
10 = Fernzugriff
11 = Ein
12 = Bereit
13 = Ohne Fehler
14 = Nein FO70
15 = Nein FO71
16 = Nein F006/21/22
17 = Nein FO51/54/57
18 = Nein F072
19 = 4-20 mA OK
20 = P0695 Wert
21 = Vorwdrts
22 = Proz.v. > PVx
23 = Proz.v. < PVy
24 = Durchlauf
25 = Vorladen OK
26 = Fehler
27 = Zeit Freig. > Hx
28 = Soft-SPS
29 = Zeitschaltuhr
30 = N>Nx und Nt>Nx
31 =F>Fx(1)
32 =F>Fx(2)
33 = STO
34 = Nein F160
35 = Ohne Alarm
36 = Keine Fehler/Alarm
37 =PLC11
38 = Keine Stérung IOE
39 = Kein Alarm IOE
40 = Kein Kabel IOE
41 = Kein A/Kabel IOE
42 = Kein F/Kabel IOE
43 = Drehmoment +/-
44 = Drehmoment -/+
45 = Feuermodus
P0277 | DO3 Funktion (RL3) Siehe die Optionen in 1 = N*> Nx CFG 41 15-21
P0276

0-14 | CFW-11
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Parameter

Funktion

Einstellbarer Bereich

Werkseitige
Einstellung

Bediene-
reinstellung

Eigenschaften

Gruppen @ Seite

P0278

DO4 Funktion

Ohne Funktion
* > Nx

x

AV
zZZ
* <<

eschwindigkeit Null
> Ix

TFT QOZZZZ

A
<

Drehmoment > Tx
Drehmoment < Tx
0 = Fernzugriff

1 = Ein

13 = Ohne Fehler

14 = Nein FO70

15 = Nein FO71

16 = Nein F006/21/22
17 = Nein F051/54/57
18 = Nein FO72

19 = 4-20 mA OK

20 = P0695 Wert

21 = Vorwéirts

22 = Proz.v. > PVx

23 = Proz.v. < PVy

24 = Durchlauf

25 = Vorladen OK

26 = Fehler

27 = Zeit Freig. > Hx
28 = Soft-SPS

29 = Ohne Funktion
30 = N>Nx/Nt>Nx

31 =F > Fx (1)

32 =F>Fx(2)

33 = STO

34 = Nein F160

35 = Ohne Alarm

36 = Keine Fehler/Alarm
37 bis 42 = Nicht
verwendet

43 = Drehmoment +/-
44 = Drehmoment -/+
45 = Feuermodus

0 = Ohne Funktion

CFG

41 15-21

P0279

DO5 Funktion

Siehe die Optionen in
P0278

0 = Ohne Funktion

CFG

41 15-21

P0281

Fx Frequenz

0,0 bis 300,0 Hz

4,0 Hz

41 15-27

P0282

Fx Hysterese

0,0 bis 15,0 Hz

2,0 Hz

41 15-27

P0283

DO2 EIN-Zeit

0,0 bis 300,0 s

0,0s

41 15-28

P0284

DO2 AUS-Zeit

0,0 bis 300,0 s

0,0s

41 15-28

P0285

DOS3 EIN-Zeit

0,0 bis 300,0 s

0,0s

41 15-28

P0286

DO3 AUS-Zeit

0,0 bis 300,0 s

0,0s

41 15-28

P0287

Nx/Ny Hysterese

0 bis 900 U/min

18 (15) U/min

41 15-28

P0288

Nx Geschwindigkeit

0 bis 18000 U/min

120 (100) U/min

41 15-28

P0289

Ny Geschwindigkeit

0 bis 18000 U/min

1800 (1500) U/min

41 15-28

P0290

Strom Ix

0 bis 2 x I onno

]/O X |nom—ND

41 15-29

P0291

Drehzahl-Nullbereich

0 bis 18000 U/min

18 (15) U/min

35,41, |15-29
46

P0292

N = N*-Band

0 bis 18000 U/min

18 (15) U/min

41 15-29

P0293

Drehmoment Tx

0 bis 200 %

100 %

41 15-30

P0294

Hx Zeit

0 bis 6553 h

4320 h

41 15-30

CFW-11 | 0-15
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Parameter

Funktion

Einstellbarer Bereich

Werkseitige
Einstellung

Bediene-
reinstellung

Eigenschaften

Gruppen

Seite

P0295

Nennstrom ND/HD VFD

>
~
w
o~
>

> > 2> >0
S~

—— = = =N W
> o> > >

SNBSSy ooo

WOAN—OONNTORERNWWWNNN—OCWWOO
>>0>0>>2>>0>> > > >

NV—=NNODXOOOOA,ULNUNIOW—0 K~

W—=ONO;m

1217 A/ 969 A
1340 A/ 1083 A
1622 A/ 1292 A
1786 A/ 1444 A
028 A/ 1615A
232 A/ 1805 A
A/2A

40A /515 A
1216 A/ 979 A
1824 A/ 1468 A
2432 A/ 1957 A
3040 A/ 2446 A
600A/515A
1140 A/ 979 A
1710 A/ 1468 A
2280 A/ 1957 A
2850 A/ 2446 A
105A/88A
142A/115A
180A/ 142 A
T1TA/180A

NN NN

4
1
7
7
1
0

2A
2A
0A
7A
5A
1A
0A

2

’

9A
2 A
A/

O\OOO\IO\U‘I-bwl\)—'O\O(D\IO\U‘I-bwN—‘O\OOD\IO\U‘I-BOOI\)—‘C)\OCO\IO\UWJ>Q)N—'O\OCO\IO\(J‘IJ>O.)I\)—‘OH T T T TR T T

OO BREABREADAMDEADMDABADLADRAMDNWOWWWOWWWWWWWNNNNNNNNNN—————— —= = 2 =2 0V0ONOCORAWN—O

2
2
3
3
4
5
6
7
2
4
7

RO

09, 42

6-8
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Parameter

Funktion

Einstellbarer Bereich

Werkseitige
Einstellung

Bediene-
reinstellung

Eigenschaften

Gruppen @ Seite

85A/7A
0

O~ O~
N —

ABABMWWWWNNN————— == 2 = ONOUUIABWWWNNNN —— —— —
> >

>>>r>>r>>r>>>>>>>>>>> >
RN N S N
>>>>>>>>>>>>>> > > >

> > >

2
5
7
0
2
4
7
0
2
5
4
6
3
4
3
3
0
0
0
0
2
3
5
4
7
9

AWWWWNNNN—=—————=—=00V0OO—WOAOVOOTONEN—ONNWO
SO — 0O —=—OOONAOOCUONNOOUONOOM

N e e N N N R Nty Y T Y e
NO— 00O NNV VOO OULONNON

>>>>>>>>>>2>>>>>>>> >
>>>>>>>>>>2>>>>> >

80
>Z
(&)
>

8

5

1

1

6

6

3

2

7

7

1 79 A
1995 A/ 1468 A
2660 A /1957 A
3325 A/ 2446 A
795 A/ 637 A
877 A/715A
1

1

5

4

6

51

7

6

8

7

7

7

2

—‘—‘—‘—‘—'\O\O\O\O\O\O\O\O\O\OOOOOCOOO(DOO(DODOOCO\I\I\I\I\I\I\I\I\I\IO\O\O\O\O\O\O\
NV WONNOOONOTOOVONUITONOOUI1oNO

062 A/ 855A
41 A/ 943 A
4 A /504 A
A/ 410A
/ 540 A

447 A

614 A

>>>>>>>
~N NN
i
oo
>

8
5
8
8
8
4
3
0
0

1
8
7
2
5
2
0
0
6
6
2

6A/180A

P0296

Nennspannung des Netzes

00 -240V

[¢9)
o
<!

00 - 415V
40 - 460V
80V

00-525V
50-575V

OO A DNDNOWN

o
o
<

60 - 690V

Je nach Modell des
Umrichters

CFG

42 6-10

P0297

Schaltfrequenz

25 kHz
5 kHz

o
~
T
N

0,0 kHz

Je nach Modell des

Umrichters

CFG

42 6-11

P0298

Anwendung

ormaler Betrieb
ohe Beanspruchung

Tz vgoN =
o8
~
T
N

0 = Normaler
Betrieb

CFG

42

P0299

Gleichstrom-Bremsstartzeit

o
o

is150s

0,0s

U/F VW Sless
VVW/PM

47 14-20

P0300

Stoppzeit de
Gleichstrombremsung

0,0 bis 15,0 s

0,0s

U/F VWW Sless
VWW/PM

47 14-20

CFW-11 | 0-17



n Parameter-Schnellreferenz, Fehler Und Alarme

Parameter Funktion Einstellbarer Bereich Werkseitige Bediene- Eigenschaften  Gruppen @ Seite
Einstellung reinstellung
P0301 | Gleichstrombremsges- 0 bis 450 U/min 30 U/min U/F VWW Sless 47 14-21
chwindigkeit VVW/PM
P0302 | Gleichstrom-Bremsspan- 0,0 bis 10,0 % 2,0% U/F WW 47 14-22
nung VWW/PM
P0303 | Geschwindigkeit 1 0 bis 18000 U/min 600 U/min 48 14-22
Uberspringen
P0304 | Geschwindigkeit 2 0 bis 18000 U/min 900 U/min 48 14-23
Uberspringen
P0305 | Geschwindigkeit 3 0 bis 18000 U/min 1200 U/min 48 14-23
Uberspringen
P0306 | Bereich Uberspringen 0 bis 750 U/min 0 U/min 48 14-23
P0308 | Serielle Adresse 1 bis 247 1 CFG 113 19-1
PO310 | Serielle Baudrate 0 = 9600 bits/s 0 = 9600 bits/s CFG 113 19-1
1 = 19200 bits/s
2 = 38400 bits/s
3 = 57600 bits/s
P0311 |Konfig. Serielle Bytes 0 = 8 bits, ohne, 1 3 = 8 bits, ohne, 2 CFG 113 19-1
1 = 8 bits, gerade, 1
2 = 8 bits, ung., 1
3 = 8 bits, ohne, 2
4 = 8 bits, gerade, 2
5 = 8 bits, ung., 2
P0312 | Serielles Protokoll 1=TP 2 = Modbus RTU CFG 113 19-1
2 = Modbus RTU
P0313 | Komm. Fehler Aktion 0 = Aus 1 = Rampe Stopp - 111 19-5
1 = Rampe Stopp
2 = Allgemeine Deaktiv.
3 = Gehe zu LOk.
4 = LOKAL Sp. halten
5 = Ursache Fehler
P0314 | Serieller-Watchdog 0,0 bis 999,0 s 0,0s CFG 113 19-1
P0316 | Status der seriellen 0 = Aus - RO 09,113 | 19-1
Schnittstelle 1 = Ein
2 = Watchdog Feh.
P0317 | Assistierte Inbetriebnahme | 0 = Ohne 0 = Ohne CFG 02 7-3
1 =lJa
P0318 | Kopierfunktion 0 = Aus 0 = Aus CFG 06 7-3
Speicherkarte 1 = VFD — Speicherk.
2 = Speicherk. — VFD
P0319 | Funktion MMS kopieren 0 = Aus 0 = Aus CFG 06 7-4
1 = VFD - MMS
2 = MMS — VFD
P0320 | FlyStart/Durchlauf 0 = Aus 0 = Aus CFG 44 14-11
1 = Fliegender Start
2 =FS/DL
3 = Durchlauf
P0321 | ZwKrSpg Abfallpegel 178 bis 282 V 252V (P0296=0) PM Vektor 44 14-18
308 bis 616 V 436 V (P0296=1)
308 bis 616 V 459 V (P0296=2)
308 bis 616 V 505V (P0296=3)
308 bis 616 V 551V (P0296=4)
425 bis 737 V 602 V (P0296=5)
425 bis 737 V 660V (P0296=6)
486 bis 885V 689V (P0296=7)
486 bis 885V 792 V (P0296=38)
P0322 | ZwKrSpg Durchlauf 178 bis 282V 245V (P0296=0) PM Vektor 44 14-18
308 bis 616 V 423V (P0296=1)
308 bis 616 V 446V (P0296=2)
308 bis 616 V 490V (P0296=3)
308 bis 616 V 535V (P0296=4)
425 bis 737V 585V (P0296=5)
425 bis 737V 640V (P0296=6)
486 bis 885V 668V (P0296=7)
486 bis 885V 768V (P0296=8)
P0323 | ZwKrSpg Rickkehrp. 178 bis 282V 267 V (P0296=0) PM Vektor 44 14-18
308 bis 616 V 462V (P0296=1)
308 bis 616 V 486V (P0296=2)
308 bis 616 V 535V (P0296=3)
308 bis 616 V 583V (P0296=4)
425 bis 737 V 638V (P0296=5)
425 bis 737 V 699 V (P0296=6)
486 bis 885 V 729 V (P0296=7)
486 bis 885V 838V (P0296=8)
P0325 | Durchl. P-Verstérkung 0,0 bis 63,9 22,8 PM Vektor 44 14-19

0-18 | CFW-11
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Parameter Funktion Einstellbarer Bereich Werkseitige Bediene- Eigenschaften ' Gruppen @ Seite
Einstellung reinstellung
P0326 | Durchl. I-Verstérkung 0,000 bis 9,999 0,128 PM Vektor 44 1419
P0327 |FS. Stromrampe I/f 0,000 bis 1,000 s 0,070 Sless 44 14-13
P0328 | Fliegender Start Filter 0,000 bis 1,000 0,085 Sless 44 14-13
P0329 | Frequenzrampe FS. 2,0 bis 50,0 6,0 Sless 44 14-13
P0331 | Spannungsrampe 0,2 bis 60,0 s 2,0s U/F VWWW 44 14-16
VWW/PM
P0332 | Totzeit 0,1 bis 10,0s 1,0s U/F VWWW 44 14-16
VWW/PM
P0333 | Droop-Faktor -10,0 bis 10,0 % 0,0% Vektor 90 11-32
P0334 | Droop-Filter 0,0 bis 16,0 s 0,2s Vektor 90 11-32
P0340 | Auto-Reset Zeit 0 bis 3600 s Os 45 17-8
P0341 | U/f-Ausgangsspannungs- |0 = Aus 0 = Aus CFG U/t 23 17-8
-Kompensation 1 = Ein
P0342 | Motorunwucht Stromkonf. |0 = Aus 0 = Aus CFG 45 17-9
1 = Ein
P0343 | Erdungsfehler Konfig. 0 = Aus 1 = Ein CFG 45 17-10
1 = Ein
P0344 | Stromgrenze Konf. 0 = Halten - FL EIN 3 = Brems. - FL CFG U/F WW 26 9-8
1 = Brems. - FLEIN AUS VWW/PM
2 = Halten - FL AUS
3 = Brems. - FL AUS
P0348 | Motoriberlast Konfig. 0 = Aus 1 = Fehler/Alarm CFG 45 17-10
1 = Fehler/Alarm
2 = Fehler
3 = Alarm
P0349 | Ixt Alarmstufe 70 bis 100 % 85 % CFG 45 17-10
P0350 |IGBT-Uberlast Konfig. O = F, mit SF rd. 1 = F/A, mit SF rd. CFG 45 17-11
= F/A, mit SF rd.
2 = F, keine SF rd.
3= F/A keine SF rd.
P0351 | Motoribertemp. Konf. O = 1 = Fehler/Alarm CFG 45 17-11
= ehler/Alorm
2 = Fehler
3 = Alarm
P0352 | Lufter Steuerungskonfig. 0 = Kuhler -OFF, intern 2 = Kohler -CT, CFG 45 17-12
-OFF intern -CT
1 = Kuhler -ON, intern
-ON
2 = Kuhler -CT, intern -CT
3 = Kuhler -CT, intern
-OFF
4 = Kuhler -CT, intern
-ON
5 = Kuhler -ON, intern
-OFF
6 = Kihler -ON, intern
_7 = Kuhler -OFF, intern
-ON
8 = Kihler -OFF, intern
-CT
9 = Kihler -CT, intern
-CT*
10 = Kuhler -CT, intern
-OFF *
11 = Kohler -CT, intern
-ON *
12 = Kihler -ON, intern
-CT*
13 = Kihler -OFF, intern
-CT*
P0353 | IGBT u. Luft intern Uberh. | 0 = Kohler -F/A, Luft F/A 0 = Kuhler -F/A, CFG 45 17-13
schutz 1 = Kuhler -F/A, Luft -F Luft F/A
2 = Kuhler -F, Luft -F/A
3 = Kohler -F, Luft -F
4 = Kihler -F/A, Luft
-F/A*
5 = Kihler -F/A, Luft -F *
6 = Kihler -F, Luft -F/A *
7 = Kuhler -F, Luft -F *
P0354 | Konfiguration der 0 = Alarm 1 = Fehler CFG 45 17-14
Luftergeschwindigkeit 1 = Fehler
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Parameter Funktion Einstellbarer Bereich Werkseitige Bediene- Eigenschaften  Gruppen @ Seite
Einstellung reinstellung
P0355 |F185 Fehlerkonfiguration |0 = Aus 1 = Ein 45 17-14
1 = Ein
P0356 | Totzeit-Kompensation. 0 = Aus 1 = Ein CFG 45 17-15
1 = Ein
P0357 | Netzphasenausfallzeit 0 bis 60's 3s - 45 17-15
P0358 | Encoder-Fehler Konf. 0 = Aus 3 =Alle Enc PM 45 17-15
1 = F067 EIN
2 = F065, FO66 EIN
3 = Alle
P0359 | Motorstromstabil. 0 = Aus 0 = Aus U/F WWw 45 17-16
1 = Ein VWW/PM
P0360 | Temp. Imb. Konf. 0 = Fehler/Alarm 1 = 0 = Fehler/Alarm Rahmen H und 45 17-16
Fehler CFG
P0362 | Motorausfallzeit stoppen 0 bis 999 s 20s 20,45 1717
P0372 | DC-Brems.Str. Sensorlos 0,0 bis 90,0 % 40,0 % Sless 47 14-22
P0373 | Sensor Typ PTC1 0 = PTC Einfach 1 = PTC Dreifach CFG 45 17-20
1 = PTC Dreifach
P0374 | Sensor 1 F/A Konf. 0 = Aus 1 = Fehl./Al./Kab. CFG 45 17-19
1 = Fehl./Al./Kab.
2 = Fehler/Kabel
3 = Alarm/Kabel
4 = Fehler/Alarm
5 = Fehler
6 = Alarm
7 = Alarmkabel
P0375 | Temp. F/A Sensor 1 -20 bis 200 °C 130 °C 45 17-21
P0376 | Sensor Typ PTC2 0 = PTC Einfach 1 = PTC Dreifach CFG 45 17-20
1 = PTC Dreifach
P0377 | Sensor 2 F/A Konf. Siehe die optionen in 1 = Fehl./Al./Kab. CFG 45 17-19
PO374
P0378 | Temp. F/A Sensor 2 -20 bis 200 °C 130 °C 45 17-21
P0379 | Sensor Typ PTC3 0 = PTC Einfach 1 = PTC Dreifach CFG 45 17-20
1 = PTC Dreifach
P0380 | Sensor 3 F/A Konf. Siehe die optionen in 1 = Fehl./Al./Kab. CFG 45 17-19
P0O374
P0O381 | Temp. F/A Sensor 3 -20 bis 200 °C 130 °C 45 17-21
P0382 | Sensor Typ PTC4 0 = PTC Einfach 1 = PTC Dreifach CFG 45 17-20
1 = PTC Dreifach
P0383 | Sensor 4 F/A Konf. 0 = Aus 1 = Fehl./Al./Kab. CFG 45 17-19
1 = Fehl./Al./Kab.
2 = Fehler/Kabel
3 = Alarm/Kabel
4 = Fehler/Alarm
5 = Fehler
6 = Alarm
7 = Alarmkabel
P0384 | Temp. F/A Sensor 4 -20 bis 200 °C 130 °C 45 17-21
P0385 | Sensor Typ PTC5 0 = PTC Einfach 1 = PTC Dreifach CFG 45 17-20
1 = PTC Dreifach
P0386 | Sensor 5 F/A Konf. Siehe die optionen in 1 = Fehl./Al./Kab. CFG 45 17-19
P0O383
P0387 | Temp. F/A Sensor 5 -20 bis 200 °C 130 °C 45 17-21
P0388 | Temperatursensor 1 -20 bis 200 °C RO 09,45 |17-21
P0389 | Temperatursensor 2 -20 bis 200 °C RO 09,45 |17-21
PO390 | Temperatursensor 3 -20 bis 200 °C RO 09,45 |17-21
P0391 | Temperatursensor 4 -20 bis 200 °C RO 09,45 |17-21
P0392 | Temperatursensor 5 -20 bis 200 °C RO 09,45 |17-21
P0393 | Héchsttemp. sensor -20 bis 200 °C RO 09,45 | 17-21
P0394 | Kabelalarmtemper. -20 bis 200 °C -20°C 45 17-22
P0397 | Schluptkompens. Rickf. 0 = Aus 1 = Ein Mot/Reg CFG WW 25 10-3
1 = Ein Mot/Reg
2 = Ein Motor
3 = Bei Regen
P0398 | Motor Uberlastfaktor 1,00 bis 1,50 1,00 CFG 05,43, | 10-3
94
P0399 | Motor Effizienz 50,0 bis 99,9 % 67,0 % CFG WW 05,43, |11-10
94
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Parameter

Funktion

Einstellbarer Bereich

Werkseitige
Einstellung

Bediene-
reinstellung

Eigenschaften

Gruppen

Seite

P0400

Motor-Nennspannung

0 bis 690 V
0 bis 690 V
0 bis 690 V
0 bis 690 V
0 bis 690 V
0 bis 690 V
0 bis 690 V
0 bis 690 V
0 bis 690 V

220V (P0296=

440V (P0296=
440V (P0296=
440V (P0296=
575V (P0296=
v
N
\

575
P0296

440V (P0296=1

0
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)
2)
3)
4)
9)
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8

CFG

05, 43,
94

10-4

P0401

Motor-Nennstromleistung

0 bis 1,3xl,ono

(
(
(
|
575 (P0296
690 %
Ol oo

—_

CFG

05, 43,
94

10-4

P0402

Motor-Nenndrehzahl

0 bis 18000 U/min

1750 (1458) U/min

CFG

05, 43,
94

10-4

P0403

Motor-Nennfrequenz

0 bis 300 Hz

60 (50) Hz

CFG

05, 43,
94

10-4

P0404

Motor-Nennleistung

0 PS 75 kW

5 PS 90 kW
0PS 110 kW
5PS 130 kW

0 PS 132 kW

0 PS 150 kW

0 PS 160 kW
50 PS 185 kW
270 PS 200 kW
31 = 300 PS 220 kW
32 = 350 PS 260 kW
33 = 380 PS 280 kW
34 = 400 PS 300 kW
35 =430 PS 315 kW
36 = 440 PS 330 kW
37 = 450 PS 335 kW
38 = 475 PS 355 kW
39 = 500 PS 375 kW
40 = 540 PS 400 kW
41 = 600 PS 450 kW
42 = 620 PS 460 kW
43 = 670 PS 500 kW
44 = 700 PS 525 kW
45 = 760 PS 570 kW
46 = 800 PS 600 kW
47 = 850 PS 630 kW
48 = 900 PS 670 kW
49 = 1000 PS 736 kW
50 = 1100 PS 810 kW
51 = 1250 PS 920 kW
52 = 1400 PS 1030 kW
53 = 1500 PS 1110 kW
54 = 1600 PS 1180 kW
55 = 1800 PS 1330 kW
56 = 2000 PS 1480 kW
57 = 2300 PS 1700 kW
58 = 2500 PS 1840 kW
59 = 2900 PS 2140 kW
60 = 3400 PS 2500 kW

0
2
5
0
5
0
0
0
0
5
0
2
5
7
8
0
2
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w
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NN — —— = = NI B WNN — — — O

Motor

max-ND

CFG

05, 43,
94

10-4

P0405

Drehgeberimpulszahl

100 bis 9999 ppr

1024 ppr

CFG

05, 43,
94

11-13
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Parameter Funktion Einstellbarer Bereich Werkseitige Bediene- Eigenschaften  Gruppen @ Seite
Einstellung reinstellung
P0406 | Motor Lufter 0 = Eigenlifter 0 = Eigenlufter CFG 05,43, |11-13
1 = Separate Beliftung. 94
2 = Optimaler Fluss
3 = Erweiterter Schuttz
P0407 | Motor Nennleistung Fak 0,50 bis 0,99 0,68 CFG U/FWW | 05,43, |11-13
Vektor 94
P0408 | Selbstoptimierung aus- 0 = Ohne 0 = Ohne CFG VWWW 05,43, [11-13
fohren 1 = Ohne Drehung Vektor 94
2 = Drehen for |,
3 = Drehen fur T,
4 = Schétze T,
P0409 | Statorwiderstand 0,000 bis 2,999 Ohm 0,000 Ohm CFGVWWPM | 05,43, [11-13
Vektor 94
P0410 | Magnetisierungsstrom 0 bis 1,25x ... vo |nagND U/F WW 05,43, |11-13
Vektor 94
PO411 | Strevinduktivitat 0,00 bis 99,99 mH 0,00 mH CFG-Vekior | 05,43, |11-13
94
P0412 | T, Zeitkonstante 0,000 bis 9,999 s 0,000 s Vektor 05,43, |11-14
94
P0413 | T, Zeitkonstante 0,00 bis 99,99 s 0,00 s Vektor 05,43, |11-14
94
P0414 | Magnetisierungszeit 0,000 bis 9,999 s 0,000 s Vektor 43 11-14
P0428 | Typ des Drehzahlreglers 0 = Akademisch 0 = Akademisch CFG PM 90 12-9
1 = Parallel
P0430 |Typ PM 0 = Standard 0 = Standard CFG PM 05,43, | 12-7
1 = Kohlturm 94
P0431 | Pol Nummer 2 bis 24 6 CFG 05,43, | 12-7
VWW/PM PM 94
P0433 | L, Indukfivitét 0,00 bis 100,00 mH 0,00 mH CFG 05,43, | 12-7
Wmagnet 94
P0434 | L, Induktivitat 0,00 bis 100,00 mH 0,00 mH CFG 05,43, | 12-7
Wmagnet 94
P0435 | K, Konstante 0,0 bis 600,0 100,0 CFG 05,43, | 12-8
Wmagnet 94
P0438 |, Prop. Verstérkungsfaktor | 0,00 bis 1,99 0,80 PM 91 12-9
P0439 ||, integraler 0,000 bis 1,999 0,005 PM 91 12-9
Qersfdrkungsfok’ror
P0440 ||, Prop. Verstarkungsfaktor | 0,00 bis 1,99 0,50 PM 91 12-9
P0441 ||, integraler 0,000 bis 1,999 0,005 PM 91 12-9
Verstarkungsfaktor
P0442 | Induktivitét L, - CT 0,0 bis 400,0 mH 0,0 mH CFG,PM CT | 05,43, | 12-7
94
P0443 | Induktivitat L, - CT 0,0 bis 400,0 mH 0,0 mH CFG,PM CT | 05,43, | 12-7
94
P0444 | K, Konstant - CT 0 bis 3000 100 CFG,PM CT | 05,43, | 12-8
VWW/PM 94
P0445 | MTPA-Anpassungsgewinne | 0,00 bis 4,00 0,50 VWW/PM 55 13-4
P0446 | MTPA Prop. Verstarkung 0 bis 500 100 VWW/PM 55 13-4
P0447 | MTPA Int. Verstérkung 0 bis 500 12 VWW/PM 55 13-4
P0448 | Einstellung der Dampfung | O bis 30000 450 VWW/PM 55 13-5
P0449 | Sensorloser Regler (]) = éUS 0 = Aus CFG PM 92 12-10
= Ein
P0450 | Sless Proportional-Vers- 0,000 bis 2,000 0,000 PM 92 12-11
tarkung
P0451 | Dampfung 0,0 bis 100,0 % 5,0 % VWW/PM 28 13-5
Anfangsgeschwindigkeit
P0452 | DQ-Stromfilter 1 bis 1000 ms 1 ms VVW/PM 55 13-5
P0454 | MTPA Min. Spannung 0,0 bis 100,0 % 100,0 % VWW/PM 55 13-6
P0455 | Offset Cte K, -150,0 bis 150,0 V/krpm 0 V/krpm VWW/PM 05,28, | 13-6
43
P0456 | VWW PM Initialisierung ? = :B - éILIiISIII//FF ACUfg 1 =1ID-EIN, CFG 28 13-6
= 1D - EIN, I/F - I/F - AUS
2 =D - EIN, I/F - Cfg VWW/PM
P0461 |F169 Zeifliche Befristung | O bis 60's Os CFG 45 17-17
P0462 | I/f Strom WW/PM 0,0 bis 150,0 % 100,0 % VWW PM 28 13-7
P0463 |I/f Mag. Zeit VWWW/PM 0,0bis 15,0s 0,0s VWW PM 28 13-7
P0520 | PID-Proportionalvers- 0,000 bis 7,999 1,000 46 22-11
térkung
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Parameter Funktion Einstellbarer Bereich Werkseitige Bediene- Eigenschaften ' Gruppen @ Seite
Einstellung reinstellung
P0521 | PID integraler 0,000 bis 7,999 0,043 46 22-11
Verstarkungsfaktor
P0522 | PID differenzialer 0,000 bis 3,499 0,000 46 22-11
Verstarkungsfaktor
P0523 | PID-Rampenzeit 0,0 bis 999,0 s 3,0s 46 22-12
P0524 | PID RuckfShrung Ausw. 0 = All (P0O231) 1 = Al2 (P0236) CFG 38,46 |22-12
1 = Al2 (P0236)
2 = AI3 (P0241)
3 = Al4 (P0246)
P0525 | Tastatur PID Sollwert 0,0 bis 100,0 % 0,0 % - 46 22-12
P0527 | PID Regelkreis 0 = Direkt 0 = Direkt - 46 22-13
1 = Umgekehrt
P0528 | Proz. V. Skalierungsfaktor | 1 bis 9999 1000 - 46 22-13
P0529 | Proz.v. Dezimalkomma 0 = wxyz 1 = wxy.z - 46 22-13
1 = wxy.z
2 = wx.yz
3 = w.xyz
PO530 | Proz.v. Engin.einheit 1 32 bis 127 37 _ 46 22.14
P0531 | Proz.v. Engin.einheit 2 32 bis 127 32 - 46 22-14
P0532 | Proz.v. Engin.einheit 3 32 bis 127 32 - 46 22-14
P0533 | PVx-Wert 0,0 bis 100,0 % 90,0 % - 46 22-15
P0534 | PVy-Wert 0,0 bis 100,0 % 10,0 % - 46 22-15
P0535 | Aufwachbereich 0 bis 100 % 0% - 35,46 |22-15
P0536 | P0525 Autom. Einstellung (]) = éus 1 = Ein CFG 46 22-15
= Ein
P0538 | PVx/PVy Hysterese 0,0 bis 5,0 % 1,0% - 46 22-16
PO550 |Ausléser Signalquelle 0 = Nicht ausgewdhlt 0 = Nicht - 52 21-1
1 = Drehzahlref. ausgewdhlt
2 = Motordrehzahl
3 = Motorstrom
4 = DC-Zw.kreis.sp
5 = Motorfreq.
6 = Motorspannung
7 = Motordrehmoment
8 = Prozess-Var.
9 = Sollwert PID
10 = Al
11 = A2
12 = AI3
13 = Al4
PO551 | Auslésepegel -100,0 bis 340,0 % 0,0% - 52 21-1
P0552 | Auslésende Bedingung 0 = P0O550* = P0551 5 = Fehler - 52 21-2
1 = P0550* <>P0551
2 = P0550* > P0551
3 = P0550* < P0551
4 = Alarm
5 = Fehler
6 = Dlx
P0553 | Trace-Abtastperiode 1 bis 65535 1 52 21-3
P0554 | Trace-Vorauslésung 0 bis 100 % 0% 52 21-3
P0559 | Trace Max. Speicher 0 bis 100 % 0% 52 21-3
P0560 | Trace-Verfiigbark. Speicher | 0 bis 100 % RO 52 21-4
P0561 | Trace-Kanal 1 (CH1) 0 = Nicht ausgewdhlt 1 = Drehzahlref. - 52 21-5
1 = Drehzahlref.
2 = Motordrehzahl
3 = Motorstrom
4 = DC-Zw.kreis.sp
5 = Motorfreq.
6 = Motorspannung
7 = Motordrehmoment
8 = Prozess-Var.
9 = Sollwert PID
10 = Al
11 = A2
12 = AI3
13 = Al4
P0562 | Trace-Kanal 2 (CH2) Siehe die Optionen in 2 = Motordrehzahl - 52 21-5
PO561
P0563 | Trace-Kanal 3 (CH3) Siehe die Optionen in 3 = Motorstrom - 52 21-5
PO561
P0564 | Trace-Kanal 4 (CH4) Siehe die Optionen in 0 = Nicht - 52 21-5
P0561 ausgewdhlt
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Parameter Funktion Einstellbarer Bereich Werkseitige Bediene- Eigenschaften  Gruppen @ Seite
Einstellung reinstellung
PO571 | Trace-Funktion starten 0 = Aus 0 = Aus - 52 21-5
1 = Ein
P0572 | Trace Trig. Tag/Monat 00/00 bis 31/12 RO 09,52 | 21-6
P0573 | Trace Trig. Jahr 00 bis 99 RO 09,52 | 21-6
P0574 | Trace Trig. Uhrzeit 00:00 bis 23:59 RO 09,52 | 21-6
PO575 | Trace Trig. Sekunden 00 bis 59 RO 09,52 | 21-6
P0576 | Status der Trace-Funktion |0 = Aus - RO 09,52 | 21-6
1 = wartend
2 = Trigger
3 = Abgeschlossen
P0579 | Feuermodus 0 bis 18000 U/min 1800 U/min - - 54 14-27
Geschwindigkeitssollwert (1500 U/min)
P0580 | Konfiguration des 0 = Aus 0 = Aus CFG 54 14-28
Feuermodus 1 = Ein
2 = Ein/P0579
3 = Ein/P0581
4 = Ein/Gen. deaktivieren
P0581 | PID-Sollwert fur den 0,0 bis 100,0 % 0,0 % - 46,54 1428
Feuermodus
P0586 | Energiespar-Konfig. 0 = Aus 0 = Aus U/F-Vektor 53 14-29
1 = Ein
P0587 | Cos Phi Referenz 0,50 bis 1,00 0,9 * P0407 U/F-Vektor 53 14-30
P0588 | Energiesparen Max. 0 bis 100 % 60 % U/F-Vektor 53 14-30
Drehm.
P0O589 | Energieeinsparung 40 bis 80 % 40 % U/F-Vektor 53 14-30
Mindestspannung
P0590 | Energiesparen, Min., Sp 0 bis 18000 U/min 600 (525) U/min U/F-Vektor 53 14-31
P0591 | Energieeinsparung 0 bis 30 % 10 % U/F-Vektor 53 14-31
Histerese
P0600 | Firmware-Aktualisierung 0 = Aus 0 = Aus CFG 06 7-6
1 = VFD -> Speicherk.
2 = Speicherk. -> VFD
P0613 | Firmware-Revision -32768 bis 32767 RO 09 18-10
P0614 | PLD-Revision -32768 bis 32767 RO 09 18-10
P0662 | Erkennung Spitzenwert 0 bis 100 % 30 % VWW/PM PM | 05,55, |12-14
Amp. 94
P0678 | Drehgeber Spin Check 0 bis 200 U/min 0 U/min PM 45 17-17
P0680 | Logischer Status Bit 0 = STO - RO 09,111 | 19-5
Bit 1 = Nicht verwendet
Bit 2 = Feuer-Modus
Bit 3 = Nicht verwendet
Bit 4 = Schnellstopp EIN
Bit 5 = 2 Rampe
Bit 6 = Konfig. Modus
Bit 7 = Alarm
Bit 8 = in Betrieb
Bit 9 = Aktiviert
Bit 10 = vorwdrts
Bit 11 = JOG
Bit 12 = Fernzugriff
Bit 13 = Unterspannung
Bit 14 = Automatisch (PID)
Bit 15 = Fehler
P0681 | Geschwindigkeit in 13 Bit | -32768 bis 32767 RO 09,111 | 19-5
P0682 | Serielle/USB-Steuerung Bit 0 = Rampenfreigabe - RO 09,111 | 19-1
Bit 1 = Allgemeine
Freigabe
Bit 2 = Rechtslauf
Bit 3 = JOG aktivieren
Bit 4 = Fernzugriff
Bit 5 = 2. Rampe
Bit 6 = Schnellstopp
Bit 7 = Fehler Reset
Bit 8....15 = Reserviert
P0683 | Serielle/USB Drehzahlsollw. | -32768 bis 32767 RO 09,111 | 19-1
P0684 | CO/DN/DP-Steuerung Siehe die Optionen in RO 09,111 | 194
P0682
P0685 | CO/DN/DP-Drehzahlref. -32768 bis 32767 RO 09,111 | 19-1
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Parameter Funktion Einstellbarer Bereich Werkseitige Bediene- Eigenschaften ' Gruppen @ Seite
Einstellung reinstellung

P0686 | Anybus-CC Steuerung Siehe die Optionen in RO 09,111 | 19-2

P0682
P0687 | Anybus-CC Drehzahlref. -32768 bis 32767 RO 09,111 | 19-2
P0692 | Betriebsart Status Bit 0 = Assistierte RO 09,111 | 19-5

Inbetriebnahme

Bit 1 = Nicht verwendet

Bit 2 = Selbstoptimierung

Bit 3 = Autogefihrte P318

Bit 4 = Kopierfunktion

Bit 5 = Kopieren von MMF

Bit 6 = Neuprogrammie-

rung. Wechselrichter

Bit 7 = Hilfsversorgung

24V

Bit 8 = Inkomp Param.

Bit 9....15 = Inkomp.

Code
P0695 | DOx Wert Bit 0 = DO1 - RO 09,111 | 19-5

Bit 1 = DO2

Bit 2 = DO3

Bit 3 = DO4

Bit 4 = DO5
P0696 | AOx Wert 1 -32768 bis 32767 RO 09,111 | 19-5
P0697 | AOx Wert 2 -32768 bis 32767 RO 09,111 | 19-5
P0698 | AOx Wert 1 -32768 bis 32767 RO 09,111 | 19-5
P0699 | AOx Wert 4 -32768 bis 32767 RO 09,111 | 19-5
PO700 | CAN Protokoll 1 = CANopen 2 = DeviceNet CFG 112 19-1

2 = DeviceNet
P0O701 | CAN-Adresse 0 bis 127 63 CFG 112 19-1
P0702 | CAN Baudrate 0 = 1 Mbps/Auto 0 = 1 Mbps/Auto CFG 112 19-1

1 = Reserviert/Auto

2 = 500 Kbps

3 = 250 Kbps

4 = 125 Kbps

5 = 100 Kbps/Auto

6 = 50 Kbps/Auto

7 = 20 Kbps/Auto

8 = 10 Kbps/Auto
P0703 | Bus Off Reset 0 = Manuell 1 = Automatisch CFG 112 19-2

1 = Automatisch
P0705 | CAN-Confroller Status 0 = Aus - RO 09,112 | 19-2

1 = Auto-baud

2 = CAN Aktiviert

3 = Warnung

4 = Passiv. Fehler

5 = Bus Aus

6 = Ohne Busvers
P0706 | RX CAN-Telegramme 0 bis 65535 RO 09,112 | 19-2
P0707 | TX CAN-Telegramme 0 bis 65535 RO 09,112 | 19-2
P0708 | Bus Off Zghler 0 bis 65535 RO 09,112 | 19-2
P0709 | CAN Verlorene 0 bis 65535 RO 09,112 | 19-2

Nachrichten

PO710 | DNet I/O-Instanzen 0 = ODVA Basic 2 W 0 = ODVA Basic 112 19-2

1 = ODVA Erweitern 2 W 2W

2 = Herstellerspez. 2 W

3 = Herstellerspez. 3 W

4 = Herstellerspez. 4 W

5 = Herstellerspez. 5 W

6 = Herstellerspez. 6 W
PO711 | DNet Lesewort #3 1 bis 1499 -1 112 19-2
PO712 | DNet Lesewort #4 1 bis 1499 -1 112 19-2
PO713 | DNet Lesewort #5 1 bis 1499 -1 112 19-2
PO714 | DNet Lesewort #6 -1 bis 1499 -1 112 19-2
PO715 | DNet Schreibwort #3 -1 bis 1499 -1 112 19-2
PO716 | DNet Schreibwort #4 1 bis 1499 -1 112 19-2
PO717 | DNet Schreibwort #5 1 bis 1499 -1 112 19-2
PO718 | DNet Schreibwort #6 1 bis 1499 -1 112 19-2
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Parameter Funktion Einstellbarer Bereich Werkseitige Bediene- Eigenschaften  Gruppen @ Seite
Einstellung reinstellung

P0O719 | DNet-Netzwerkstatus 0 = Offline - RO 09,112 | 19-2

1 = Online, nicht verb.

2 = Online, Verbunden

3 = Timed-out Verbindung

4 = Verbindungsfehler

5 = Auto-Baud
P0720 | DNet-Master-Status 0 = Ein - RO 09,112 | 19-2

1 = Leerlauf
P0721 | CANopen Komm. Status 0 = Aus - RO 09,112 | 19-2

1 = Reserviert

2 = Komm. Aktiviert

3 = FehlerStrg.Freig.

4 = Fehler

Knoteniberwachung

5 = Heartbeat-Fehler
P0722 | CANopen-Knotenstatus 0 = Aus - RO 09,112 | 19-2

1 = Initialisier.

2 = Stopp

3 = Betriebsbereit

4 = Voroperational
P0723 | Anybus-ldentifizierung 0 = Aus - RO 09,114 | 19-2

1 =RS232

2 = RS422

3 = USB

4 = Serieller Server

5 = Bluetooth

6 = Zigbee

7 = Reserviert

8 = Reserviert

9 = Reserviert

10 = RS485

11 = Reserviert

12 = Reserviert

13 = Reserviert

14 = Reserviert

15 = Reserviert

16 = Profibus DP

17 = DeviceNet

18 = CANopen

19 = EtherNet/IP

20 = DC-Zwischenkreis

21 = Modbus TCP

22 = Modbus RTU

23 = PROFINET 1O

24 = PROFINET S2

25 = EtherCAT
P0724 | Anybus Komm. Status 0 = Aus RO 09,114 | 19-2

1 = Nicht unterstitzt

2 = Zugriffsfehler

3 = Offline

4 = Online
P0725 | Anybus-Adresse 0 bis 255 0 CFG 114 19-2
P0726 | Anybus Baudrate 0 bis 3 0 CFG 114 19-3
P0727 | Anybus E/A-Worte 1 = Flexibel 2 = 2 Waérter 114 19-3

2 = 2 Warter

3 = 3 Warter

4 = 4 Waorter

5 = 5 Warter

6 = 6 Waérter

7 = 7 Wérter

8 = 8 Warter

9 = PLC11-Karte
P0728 | Anybus Wort #3 lesen 0 bis 1499 0 114 19-3
P0729 | Anybus Wort #4 lesen 0 bis 1499 0 114 19-3
PO730 | Anybus Wort #5 lesen 0 bis 1499 0 114 19-3
PO731 | Anybus Wort #6 lesen 0 bis 1499 0 114 19-3
P0732 | Anybus Wort #7 lesen 0 bis 1499 0 114 19-3
P0733 | Anybus Wort #8 lesen 0 bis 1499 0 114 19-3
P0734 | Anybus Schreibwort #3 0 bis 1499 0 114 19-3
P0735 | Anybus Schreibwort #4 0 bis 1499 0 114 19-3
P0736 | Anybus Schreibwort #5 0 bis 1499 0 114 19-3
P0737 | Anybus Schreibwort #6 0 bis 1499 0 114 19-3
P0738 | Anybus Schreibwort #7 0 bis 1499 0 114 19-3
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P0739 | Anybus Schreibwort #8 0 bis 1499 0 114 19-3
P0740 | Profibus Komm. Status 0 = Aus RO 09,115 | 19-4

1 = Zugriffsfehler
2 = Offline
3 = Konfig. Fehler
4 = Param. Fehler
5 = Clear Modus
6 = Online
P0741 | Profibus-Daten-Profil 0 = PROFIdrive 1 = Hersteller CFG 115 19-4
1 = Hersteller
PO742 | Profibus Lesewort #3 0 bis 1199 0 115 19-4
PO743 | Profibus Lesewort #4 0 bis 1199 0 115 19-4
PO744 | Profibus Lesewort #5 0 bis 1199 0 115 19-4
PO745 | Profibus Lesewort #6 0 bis 1199 0 115 19-4
PO746 | Profibus Lesewort #7 0 bis 1199 0 115 19-4
PO747 | Profibus Lesewort #8 0 bis 1199 0 115 19-4
PO748 | Profibus Lesewort #9 0 bis 1199 0 115 19-4
PO749 | Profibus Lesewort #10 0 bis 1199 0 115 19-4
PO750 | Profibus Schreibwort #3 0 bis 1199 0 115 19-4
PO751 | Profibus Schreibwort #4 0 bis 1199 0 115 19-4
P0752 | Profibus Schreibwort #5 0 bis 1199 0 115 19-4
PO753 | Profibus Schreibwort #6 0 bis 1199 0 115 19-4
PO754 | Profibus Schreibwort #7 0 bis 1199 0 115 19-4
PO755 | Profibus Schreibwort #8 0 bis 1199 0 115 19-4
PO756 | Profibus Schreibwort #9 0 bis 1199 0 115 19-4
PO757 | Profibus Schreibwort #10 | 0 bis 1199 0 115 19-4
P0760 | PROFIdrive Ausgang | 0 bis 16384 RO 114,115 | 19-4
P0761 PROFIdrive Aktiv P 0 bis 16384 RO 114,115 19-5
P0762 | PROFIdrive-Drehmomen- | -16535 bis 16384 RO 114,115 19-5
twert
P0763 | PROFIdrive SW NAMUR 0 bis 65535 RO 114,115 | 19-5
PO790 | BACnet Geréteinstanz 0 bis 419 0 CFG 113 19-1
Hoch
P0O791 | BACnet Geréteinstanz 0 bis 9999 0 CFG 113 19-1
Niedrig
P0792 | Max. Master-Anzahl 0 bis 127 127 CFG 113 19-1
P0793 | MS/TP Max. Info Gerist 1 bis 65535 1 CFG 113 19-1
P0794 | I-AM Ubertragung 0 = Einschalten 0 = Einschalten 113 19-1
1 = Kontinuierlich
P0795 | Token RX-Menge 0 bis 65535 RO 09,113 | 19-1
P0799 | E/A-Aktualisierungsverzd- | 0,0 bis 999,0 s 0,0s 111 19-6
gerung
PO800 | Temp. U-B1/IGBT U1 -20,0 bis 150,0 °C - Rahmen HRO | 09,45 |17-18
PO801 | Temp. V-B1/IGBT V1 -20,0 bis 150,0 °C - Rahmen HRO | 09,45 |17-18
P0802 | Temp. W-B1/IGBT W1 -20,0 bis 150,0 °C - Rahmen HRO | 09,45 |17-18
P0803 | Temp. U-B2/IGBT U2 -20,0 bis 150,0 °C - Rahmen HRO | 09,45 |17-18
P0804 | Temp. V-B2/IGBT V2 -20,0 bis 150,0 °C - Rahmen HRO | 09,45 |17-18
P0805 | Temp. W-B2/IGBT W2 -20,0 bis 150,0 °C - Rahmen HRO | 09,45 |17-18
P0815 | Strom U-B1/IGBT U1 -1000,0 bis 1000,0 A - Rahmen H RO 09 18-16
P0816 | Strom V-B1/IGBT V1 -1000,0 bis 1000,0 A - Rahmen H RO 09 18-16
P0817 | Strom W-B1/IGBT W1 -1000,0 bis 1000,0 A - Rahmen H RO 09 18-16
P0818 | Strom U-B2/IGBT U2 -1000,0 bis 1000,0 A - Rahmen H RO 09 18-16
P0819 | Strom V-B2/IGBT V2 -1000,0 bis 1000,0 A - Rahmen H RO 09 18-16
P0820 | Strom W-B2/IGBT W2 -1000,0 bis 1000,0 A - Rahmen H RO 09 18-17
P0835 | Phase R Gleichrichter 1 -20,0 bis 150,0 °C Rahmen HRO | 09,45 |15.17
Temperatur
P0836 | Phase S Gleichrichter 1 -20,0 bis 150,0 °C Rahmen HRO | 09,45 |15.17
Temperatur
P0837 | Phase T Gleichrichter 1 -20,0 bis 150,0 °C Rahmen HRO | 09,45 |1g8.17
Temperatur

CFW-11 | 0-27




n Parameter-Schnellreferenz, Fehler Und Alarme

Parameter Funktion Einstellbarer Bereich Werkseitige Bediene- Eigenschaften  Gruppen @ Seite
Einstellung reinstellung
P0840 | Anybus-Status 0 = Setup - RO 09,114 | 193
1 = Init
2 = Warten Komm
3 = Leerlauf
4 = Daten Aktiv
5 = Fehler
6 = Reserviert
7 = Ausnahme
8 = Zugriffsfehler
P0841 Eth: Baudrate 0 = Auto 0 = Auto CFG 114 193
1 = 10 Mbps, halb
2 = 10 Mbps, voll
3 = 100 Mbps, halb
4 = 100 Mbps, voll
P0842 | Eth: ModbusTCP-Zeiti- 0,0 bis 65,5 0,0 114 19.3
berschreitung
P0843 | Eth: IP Adresse Konfig. O = Parameter 1 = DHCP CFG 114 19.3
= DHCP
2 = DCP
3 = IP-Konfiguration
P0844 | Eth:IP Adresse 1 0 bis 255 192 CFG 114 19-3
P0845 | Eth:IP Adresse 2 0 bis 255 168 CFG 114 19.3
PO846 | Eth:IP Adresse 3 0 bis 255 0 CFG 114 | 103
P0847 | Eth:IP Adresse 4 0 bis 255 10 CFG 114 19.3
P0848 | Eth:CIDR Subnetz 1 bis 31 24 CFG 114 19.3
P0849 | Eth: Gateway 1 0 bis 255 0 CFG 114 19-3
P0850 | Eth: Gateway 2 0 bis 255 0 CFG 114 19.3
P0851 Eth: Gateway 3 0 bis 255 0 CFG 114 19-3
P0852 | Eth: Gateway 4 0 bis 255 0 CFG 114 19-4
P0853 | Name der Station 0 bis 255 0 CFG 114 19-4
P0854 | Kompatibler Modus 0 = Modbus WEG 0 = Modbus WEG CFG 114 19-4
1 = Modbus Anybus
P0918 | Profibus Adresse 1 bis 126 1 115 19-5
P0922 | Profibus-Teleg. Ausw. 1 = Std. Teleg. 1 1 = Std. Teleg. 1 CFG 115 19-5
2 = Telegramm 100
3 = Telegramm 101
4 = Telegramm 102
5 = Telegramm 103
6 = Telegramm 104
7 = Telegramm 105
8 = elegrcmm 106
9 = Telegramm 107
P0944 | Fehlermeldungszahler 0 bis 65535 RO 09,115 | 19-5
P0947 | Fehlernummer 0 bis 65535 RO 09,115 | 19-5
P0963 | Profibus-Baudrate O = 9.6 kbit/s RO 09,115 | 19-5
= 19.2 kbit/s
2 = 93.75 kbit/s
3 = 187.5 kbit/s
4 = 500 kbit/s
5 = Nicht detekfiert
6 = 1500 kbit/s
7 = 3000 kbit/s
8 = 6000 kbit/s
9 = 12000 kbit/s
10 = Reserviert
11 = 45.45 kbit/s
P0964 | ID der Antriebseinheit 0 bis 65535 RO 09,115 | 19-5
P0965 | Profil-Ident. Nummer 0 bis 65535 RO 09,115 | 19-5
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P0967 | Steuerwort 1 Bit 0 = EIN RO 09,115 | 19-5

Bit 1 = Kein Freilaufstopp

Bit 2 = Kein Schnellstopp

Bit 3 = Operation

ermdglichen

Bit 4 = Rampe freigeben

Bit 5 = Reserviert

Bit 6 = Sollwert akfivieren

Bit 7 = Fehler bestatigen

Bit 8 = Jog 1

Bit 9 = Reserviert

Bit 10 = Steuerung Uber

SPS

Bit 11...15 = Reserviert
P0968 | Statuswort 1 Bit 0 = Bereit Bis Ein- RO 09,115 | 19-5

Schalter

Bit 1 = Bereit Bis Betrieb

Bit 2 = Betrieb

eingeschaltet

Bit 3 = Fehlermeldung

Bit 4 = Coast-Stop nicht

aktiv

Bit 5 = Schnellstopp nicht

aktiv

Bit 6 = Einschalten

gesperrt

Bit 7 = Warnung

Bit 8 = Reserviert

Bit 9 = Steuerung Uber

SPS

Bit 10...15 = Reserviert
P1000 | Soft-SPS-Status 0 = Ohne Anwendung - RO 09,50 | 20-1

1 = Install. Anw.

2 = Anwendung

inkompatibel

3 = Anwendung

angehalten

4 = Anwendung l&uft
P1001 | Soft-SPS-Befehl 0 = Progr. stoppen 0 = Progr. stoppen 50 20-1

1 = Progr. starten

2 = Programm |&schen
P1002 | Zeit Scanzyklus 0 bis 65535 ms RO 09,50 | 20-1
P1004 | Soft-SPS Uberwachung 0 = Aus 0 = Aus 50 20-1

1 = Alarm A708

2 = Fehler F709
P1010 | Soft-SPS-Parameter 1 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1011 | Soft-SPS-Parameter 2 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1012 | Soft-SPS-Parameter 3 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1013 | Soft-SPS-Parameter 4 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1014 | Soft-SPS-Parameter 5 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1015 | Soft-SPS-Parameter 6 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1016 | Soft-SPS-Parameter 7 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1017 | Soft-SPS-Parameter 8 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1018 | Soft-SPS-Parameter 9 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1019 | Soft-SPS-Parameter 10 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1020 | Soft-SPS-Parameter 11 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1021 Soft-SPS-Parameter 12 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1022 | Soft-SPS-Parameter 13 | -32768 bis 32767 0 50 | 20-1
P1023 | Soft-SPS-Parameter 14 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1024 | Soft-SPS-Parameter 15 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1025 | Soft-SPS-Parameter 16 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1026 | Soft-SPS-Parameter 17 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1027 | Soft-SPS-Parameter 18 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1028 | Soft-SPS-Parameter 19 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1029 | Soft-SPS-Parameter 20 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1030 | Soft-SPS-Parameter 21 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1031 | Soft-SPS-Parameter 22 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1032 | Soft-SPS-Parameter 23 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1033 | Soft-SPS-Parameter 24 -32768 bis 32767 0 50 20-1

CFW-11 | 0-29




n Parameter-Schnellreferenz, Fehler Und Alarme

Parameter Funktion Einstellbarer Bereich gﬁﬁ:ﬁgfg reBiﬁgfI:IT:r-lg Eigenschaften  Gruppen @ Seite
P1034 | Soft-SPS-Parameter 25 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1035 | Soft-SPS-Parameter 26 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1036 | Soft-SPS-Parameter 27 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1037 | Soft-SPS-Parameter 28 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1038 | Soft-SPS-Parameter 29 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1039 | Soft-SPS-Parameter 30 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1040 | Soft-SPS-Parameter 31 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1041 | Soft-SPS-Parameter 32 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1042 | Soft-SPS-Parameter 33 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1043 | Soft-SPS-Parameter 34 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1044 | Soft-SPS-Parameter 35 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1045 | Soft-SPS-Parameter 36 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1046 | Soft-SPS-Parameter 37 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1047 | Soft-SPS-Parameter 38 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1048 | Soft-SPS-Parameter 39 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1049 | Soft-SPS-Parameter 40 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1050 | Soft-SPS-Parameter 41 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1051 | Soft-SPS-Parameter 42 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1052 | Soft-SPS-Parameter 43 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1053 | Soft-SPS-Parameter 44 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1054 | Soft-SPS-Parameter 45 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1055 | Soft-SPS-Parameter 46 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1056 | Soft-SPS-Parameter 47 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1057 | Soft-SPS-Parameter 48 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1058 | Soft-SPS-Parameter 49 -32768 bis 32767 0 50 20-1
P1059 | Soft-SPS-Parameter 50 -32768 bis 32767 0 50 20-1

Anmerkungen:

RO = Parameter nur tber MMS lesen.

rw = Parameter lesen/schreiben.

CFG = Konfigurationsparameter, Wert kann nur bei stehendem Motor programmiert werden.

U/f = Verfigbar, wenn die Betriebsart U/f-Steuerung gewdhlt ist.

Adj = Verfigbar, wenn der Modus der einstellbaren U/f-Steuerung gewdhlt wurde.
VVW = Verfigbar, wenn der VVW-Regelungsmodus gewéhlt wurde.

VVW/PM = Verfigbar, wenn der VVW-PM-Regelungsmodus gewdahlt ist.

Vektor = Verfigbar, wenn ein Vektorsteuerungsmodus gewdhlt wurde.

Sless = Verfigbar, wenn der sensorlose Steuermodus gewdhlt wurde.

Encoder = Verfigbar, wenn Vektorsteuerung mit Encoder gewdhlt wird.

Rahmen H = Parameter verfigbar for Rahmen H.

PM = Verfigbare Parameter zur Steuerung von Permanentmagnetmotoren.
PM_CT = Parameter nur zur Steuerung von Permanentmagnetmotoren - Kohlturm.

Wmagnet = Parameter nur zur Steuerung von Permanentmagnetmotoren - Wmagnet.
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Fehler/Alarm

Beschreibung

Mégliche Ursachen

FO06 ™
Unsymmetrie oder
Eingangs-Phasenverlust

Unausgeglichenheit der Hauptstromversorgungsspan-

nung zu hoch oder fehlende Phase in der Eingangss-

tfromversorgung.

Hinweis:

- Wenn der Motor ohne oder mit verringerter Last
arbeitet kénnte dieser Fehler nicht vorkommen.

- Fehlerverzégerung ist in Parameter PO357 einges-
tellt.
P0357 = 0 deaktiviert den Fehler.

Fehlende Phase an der Eingangsstromversorgung des
Umrichters.

M Unausgeglichenheit der Eingangsspannung >5 %.

Fur die Rahmengréfe E:

Ein Phasenverlust auf L3/R oder L3/S kann FO21 oder
F185 auslosen.

Ein Phasenverlust auf L3/T verursacht FO06.

Fur die Rahmengréfien F und G:

Fehler des Vorladeschaltkreises.

A010 @
Gleichrichter Hohe Tem-
peratur

Ein Alarm hohe Temperatur wurde von den NTCTem-
peraturgeberin den Gleichrichtermodulen entdeckt.

- Kann deaktiviert werden durch Einstellen von PO353
= 2 oder 3.

Umgebungslufttemperatur zu hoch (>50 °C) und Aus-
gangsstrom zu hoch.

Blockeirte oder defekter Lifter.

Kuhlkérper des Umrichters vollig verstaubt.

Fo11 @
Ubertemperatur des
Gleichrichters

Ein Ubertemperatur-Fehler wurde von den NTCTempe-
raturgeberin den Gleichrichtermodulen entdeckt.

HEE ®HE

Umgebungslufttemperatur zu hoch (>50 °C) und Aus-
gangsstrom zu hoch.

Blockeirte oder defekter Lufter.

Kuhlksrper des Umrichters véllig verstaubt.

F020
Unterspannung in der 24
Vdc-Stromversorgung

Unterspannungsfehler in der 24 Vdc-Stromversorgung.

HEE

Spannung der 24 Vdc-Steuerstromversorgung unter dem
Mindestwert von 22,8 Vdc.

FO21
DC-Bus Unterspannung

Am DC-Bus ist eine Unterspannung aufgetreten.

8

Die Eingangsspannung ist zu niedrig und die DC-Bus-
Spannung ist unter den zuldssigen Mindestwert gesunken
(den Wert in Parameter PO004 Gberwachen):

Ud < 223V - Fir eine dreiphasige Eingangsspannung
von 200-240 V.

Ud < 170V - Fir eine einphasige Eingangsspannung
von 200-240 V (Modelle CFW11XXXXS2 oder
CFW11XXXXB2) (P0296 = 0).

Ud < 385V - Bei 380 V Eingangsspannung (P0296 =
1).

Ud < 405V - Bei 400-415 V Eingangsspannung (P0296
=2).

Ud < 446V - Bei 440-460 V Eingangsspannung (P0296
= 3).

Ud < 487 V - Bei 480 V Eingangsspannung (P0296 =
4).

Ud < 530V - Versorgungsspannung 500-525 V (P0296
=5).

Ud < 580V - Versorgungsspannung 550-575 V (P0296
= 6).

Ud < 605V - Versorgungsspannung 600 V (P0296 =
7).
Ud < 696V - Versorgungsspannung 660-690 V (P0296
= 8).

Phasenverlust der Eingangs-Stromversorgung.

Ausfall der Vorladungsschaltung.

Parameter P0296 wurde auf einen Wert Gber der
Nennspannung der Stromversorgung gesetzt.

HEE

F022
DC-Bus Uberspannung

Am DC-Bus ist eine Uberspannung aufgetreten.

]

Die Eingangsspannung ist zu hoch und die DC-Bus-
Spannung hat den zuléssigen Héchstwert Gberschritten:
Ud > 400 V - Fir Modelle mit 220-230 V Eingang
(P0296 = Q).

Ud > 800 V - Fir Modelle mit 380-480 V Eingang
(PO296 =1, 2, 3 oder 4).

Ud > 1000 V - Fir Modelle mit 500-600 V Eingang
(P0296 = 5, 6 und 7).

Ud > 1200 V - Fir 660-690 V (P0296 = 8).
Schwungkraft der angetriebenen Last zu hoch oder
Abbremszeit zu kurz.

Falsche Einstellung der Parameter PO151, oder PO153,
oder PO185.

]

=

FO28
Motorstoppzeit
Uberschritten

Fehler Motorstoppzeit Gberschritten.

Der Motor wird von der Last mitgeschleift.
Sensorlose Steuerung mit falscher Ausrichtung.

HE

FO30 (2
U-Fehler des
Leistungsmoduls

Im Leistungsmodul U ist eine Entséttigung des IGBT
aufgetreten.

8

Kurzschluss zwischen Motorphasen U und V oder U und

W.
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Hohe Last am Motor

Hinweis:

Fehler/Alarm Beschreibung Mégliche Ursachen
F034 (12 Entsattigung des IGBT im Leistungsmodul V. Kurzschluss zwischen Motorphasen V und U oder V und
V-Fehler des W.
Leistungsmoduls
F038 (12 Die Entsattigung des IGBT im Leistungsmodul W ist  |M Kurzschluss zwischen Motorphasen W und U oder W und
W-Fehler des aufgetreten. V.
Leistungsmoduls
FO42 & Entsattigung des dynamischen Brems-IGBTs. M Kurzschluss zwischen den Anschlusskabel des
DB IGBT-Fehler dynamischen Bremswiderstands.
A046 Last zu hoch fir verwendeten Motor. Einstellungen von PO156, PO157, und PO158 zu niedrig

fur verwendeten Motor.

IGBT Uberlastungsalarm

Hinweis:
Kann deaktiviert werden durch Einstellen von PO350
= 0 oder 2.

Kann deaktiviert werden durch Einstellen von P0348 | Motor-Achsenlast Gberhdht.
= 0 oder 2.
A047 M Ein Uberlastungsalarm der IGBTs ist aufgetreten. Ausgangsstrom des Umrichters zu hoch.

F048 f_"
IGBT Uberlastungsfehler

Ein Uberlastungsfehler der IGBTs ist aufgetreten.

Ausgangsstrom des Umrichters zu hoch.

A050 ™
IGBT Hochtemperatur U

Ein Alarm hohe Temperatur wurde von den NTC
Temperaturgeberin den IGBTs entdeckt.

8

Umgebungslufttemperatur zu hoch (>50 °C) und
Ausgangsstrom zu hoch.

Hinweis: Blockeirte oder defekter Lufter.
Kann deaktiviert werden durch Einstellen von P0353  |M Sehr schmutziger Kuhlkérper.
= 2 oder 3.
FO51 ™ Ein Fehler hohe Temperatur wurde von den NTC
IGBT-Ubertemperatur U | Temperaturgeberin den IGBTs entdeckt.
A053 (1 Alarm bei hoher Temperatur, gemessen an den
Hohe Temperatur bei Temperatursensoren (NTC) der IGBTs.
IGBTs V Hinweis:
Sie kann durch Einstellung von PO353 = 2 oder 3
deaktiviert werden.
FO54 (M Fehler durch Ubertemperatur, gemessen an den
Ubertemperatur an IGBTs | Temperatursensoren (NTC) der IGBTs.
\
A056 (1 Alarm bei hoher Temperatur, gemessen an den
Hohe Temperatur bei Temperatursensoren (NTC) der IGBTs.
IGBTs W Hinweis:
Sie kann durch Einstellung von P0353 = 2 oder 3
deaktiviert werden.
FO57 oM Fehler durch Ubertemperatur, gemessen an den
Ubertemperatur an IGBTs |Temperatursensoren (NTC) der IGBTs.
W
F062 14 Fehler durch unausgeglichene Temperatur des Der Temperaturunterschied zwischen den IGBT-Modulen
Thermisches Leistungsmoduls. derselben Phase (U, V, W) lag tber 15 °C.
Ungleichgewicht M Der Temperaturunterschied zwischen IGBT-Modulen

verschiedener Phasen (U und V, U und W, V und W)
betrug mehr als 20 °C.

M Der Temperaturunterschied zwischen
Gleichrichtermodulen verschiedener Phasen (R und S, R
und T, S und T) betrug mehr als 20 °C.
FO65 Die Gber den Umrichter empfangene Rickmeldung Kabelverbindung zwischen Umrichter und Umrichter-
Gebersignal-Fehler (SW)  |entspricht nicht der Soll-Drehzahl. Schnittstelle unterbrochen.
Der Fehler kann Uber den Parameter PO358 M Geber ist defekt.
deaktiviert werden. Geberkopplung an den Motor ist defekt.
Umrichter arbeitet in der Drehmomentgrenze (Falls die

Anwendung in diesem Zustand laufen muss, sollte dieser
Fehler Gber Parameter PO358 deaktiviert werden).

FO66
Gebersignal-Fehler (SW)

Die tber den Umrichter empfangene Rickmeldung
entspricht nicht der Soll-Drehzahl.

Der Fehler kann Uber den Parameter P0358
deaktiviert werden.

ERE ®H

Kabelverbindung zwischen Umrichter und Umrichter-
Schnittstelle unterbrochen.

Geber ist defekt.

Geberkopplung an den Motor ist defekt.

Umrichter arbeitet in der Drehmomentgrenze (Falls die
Anwendung in diesem Zustand laufen muss, sollte dieser
Fehler Gber Parameter P0358 deaktiviert werden).
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Fehler/Alarm

Beschreibung

Mégliche Ursachen

F067
Falsche Geber / Motor-
Verkabelung

Fehler auf die Phasenlage der Umrichtersignal
zurickzufihren, wenn P0202 = 4 und P0408 = 0, 2,
3 oder 4.

Hinweis:

- Dieser Fehler kann nicht zurickgesetzt werden (wenn

P0408>1).

- In diesem Fall muss die Stromversorgung
abgeschaltet, das Problem gel®st und die
Stromversorgung wieder angeschaltet werden.

- Wenn P0408 = 0, kann dieser Fehler rickgesetzt

werden. Dieser Fehler kann Gber den Parameter

P0358 deaktiviert werden.

In diesem Fall kann dieser Fehler zurickgesetzt

werden.

]

R

Die Motor-Ausgangskabel U, V, W sind umgekehrt
montiert.

Die Geberkandle A und B sind umgekehrt montiert.
Der Geber wurde nicht richtig montiert.

Motor mit festgebremstem Lé&ufer oder schleppendem
Start.

FO70 @ Uberstrom oder Kurzschluss am Ausgang, im Kurzschluss zwischen zwei Motorphasen.
Uberstrom / Kurzschluss | Zwischenkreis oder am Bremswiderstand festgestellt.  |B1 Kurzschluss zwischen den Anschlusskabel des
dynamischen Bremswiderstands.
IGBT-Module in Kurzschluss.
FO71 Die Ausgangsspannung des Umrichters war zu lange | UberméBiger Lastschwung oder zu kurze
Ausgangs Uberspannung |zu hoch. Beschleunigungszeit.
M Die Werte von PO135 oder PO169, PO170, PO171 und
PO172 sind zu hoch.
F072 Der Motor-Uberlastungsschutz hat eingesetzt. M Einstellungen von PO156, PO157, und PO158 zu niedrig

Motoriberlastung

Hinweis:
Kann deaktiviert werden durch Einstellen von P0348
= 0 oder 3.

fur verwendeten Motor.
Motor-Achsenlast Gberhdht.

FO74 Ein Erdungsfehler ist entweder am Kabel zwischen M Kurzschluss in der Verkabelung von einer oder mehr
Erdschluss dem Umrichter und dem Motor oder am Motor selbst Ausgangsphasen.
vorgekommen. Motorkapel-Kapazitanz zu hoch, ergibt Stromspitzen am
Hinweis: Ausgang. (13
Kann deaktiviert werde durch Einstellen von P0343
=0.
FO76 Stérung durch unsymmetrischen Motorstrom. Lose Verbindung oder gebrochenes Kabel zwischen

Motorstromunsymmetrie

Hinweis:
Kann deaktiviert werde durch Einstellen von P0342
=0.

B &

Motor und Umrichter.

Vektrosteuerung mit falscher Orientierung.
Vektrosteuerung mit Encodr, Geberverkabelun oder
Geber-Motoranschluss verkehrt.

FO77 Der Schutz des dynamischen Bremswiderstandes hat | UbermaBiger Lastschwung oder zu kurze Abbremszeit.
DB Widerstands eingesetzt. Motor-Achsenlast Gberhsht.
Uberlastung M  Falsche Einstellung der Parameter PO154 und PO155.
FO78 Fehler im Zusammenhang mit dem PTC UberméBige Last an der Motorachse.
Motor Ubertemperatur | Temperaturgebersim Motor. M UberméaBiger Betriebszyklus (zu viele Starts / Stopps pro
Hinweis: Minute).
- Kann deaktiviert werden durch Einstellen von PO351 Hohe Umgebungstemperatur am Motor.
= 0 oder 3. M Lose Verbindung oder Kurzschluss (Widerstand < 100 Q)
- Der analoge Eingang / Ausgang muss auf PTC in der Verkabelung mit dem Motor-Thermistor.
Funktiongesetzt werden. Thermistor des Motors nicht eingebaut.
M Blockierte Motorachse.
FO79 Fehlende Gebersignale. M Unterbrochene Verdrahtung zwischen Encoder-
Gebersignal-Fehler Der Fehler kann Gber die Schalter auf der ENC1- und Schnittstelle.
ENC2-Karte deaktiviert werden. Defekter Geber.
M Geber-Zubehsr defekt oder nicht ordnungsgeméfl am

Produkt installiert; Steuerung fur den Vektor mit Geber
konfiguriert.

FO80 Microkontroller watchdog Fehler. Elektrischer Larm.
CPU Watchdog
FO81 Die Ausfohrung der Anderung in der MMS-Sprache ist Elektrisches Rauschen oder Ausfall der Inverterstromver-

Fehlerhafte Sprache

fehlgeschlagen.

Hinweis:

- Nach diesem Fehler wechselt die Sprache ungewollt
ins Englische.

sorgung wdhrend des Sprachwechsels.

F082 Fehler wihrend Parameter-Kopie. Es wurde versucht, die Parameter des Bedienteils auf
Fehler bei der einen Wechselrichter mit einer anderen Firmware-Version
Kopierfunktion zu kopieren.

F084 Fehler bei der Selbstdiagnose. M Fehler in der Schaltung des Umrichters.

Fehler bei der
Selbstdiagnose
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n Parameter-Schnellreferenz, Fehler Und Alarme

Externer Alarm

Hinweis:
Ein digitaler Eingang muss auf ,Kein externer Alarm”
gesetzt werden.

Fehler/Alarm Beschreibung Mégliche Ursachen
A088 Verweist auf ein Kommunikationsproblem zwischen Loser Anschluss des Bedienfeld-Kabels.
Kommunikation verloren |dem Bedienfeld und der Steuerplatine. M Elektrischer Larm in der Anlage.
A090 Externer Alarm Uber digitaler Eingang. Verkabelung wurde nicht mit dem auf ,Kein externer

Alarm” gesetzten Digital-Eingang (DI bis DI8)
angeschlossen.

FO91

Externer Fehler

Externer Fehler Gber digitaler Eingang.

Hinweis:

Ein digitaler Eingang muss auf ,Kein externer Fehler”
gesetzt werden.

Verkabelung wurde nicht mit dem auf ,Kein externer
Fehler” gesetzten Digital-Eingang (DI1 bis DI8)
angeschlossen.

F098 Fehler im Zusammenhang mit der Identifizierung der | Die Motorwelle dreht sich wihrend des Verfahrens, um
PM ID-Fehler Startposition in der PM-Motorsteuerung. die Startposition zu ermitteln.
M Einstellung von P0662 zu niedrig fir den Motor.
F099 Strommessungsschaltung misst falschen Wert fir Fehler in der Schaltung des Umrichters.
Ungiltiger Strom-Offset | Leerstrom.
A110 Fehler im Zusammenhang mit dem PTC UbermaBige Last an der Motorachse.
Hohe Motortemperatur | Temperaturgeberim Motor. M UberméaBiger Befriebszyklus (zu viele Starts / Stopps pro
Hinweis: Minute).
- Kann deaktiviert werden durch Einstellen von PO351 Umgebungslufttemperatur zu hoch.
= 0 oder 2. M Lose Verbindung oder Kurzschluss (Widerstand < 100 Q)
- Der analoge Eingang / Ausgang muss auf PTC in der Verkabelung mit dem Motor-Thermistor.
Funktiongesetzt werden. Thermistor des Motors nicht eingebaut.
M Blockierte Motorachse.
A128 Zeigt an dass der Umrichter keine giltigen Meldungen|M Verkabelung un Erdungsanalge prifen.
Timeout der seriellen mehr innerhalb eines bestimmten Zeitintervalls M Sicherstellen dass der Umrichter eine neue Meldung
Verbindung empfangen hat. innerhalb des in PO314 gesetzten Zeitintervalls gesendet
Hinweis: hat.
Kann deaktiviert werde durch Einstellen von P0314 =
0,0s.
A129 Alarm das die Unterbrechung der Anybus-CC M SPS in Leerlauf gewechselt.
Anybus ist offline Verbindung anzeigt. Programmierungsfehler. Master und Slave eingestellt mit
unterschiedlichen E/A-Wérter.
M Verbindung mit Master verlorengegangen

(unterbrochenes Kabel, Stecker ausgesteckt usw.).

A130
Anybus Zugriffsfehler

Alarm, der einen Zugriffsfehler auf das Anybus-CC
Verbindungsmodul anzeigt.

]

Defektes, nicht erkanntes oder falsch installiertes Anybus-
CC Modul.
Konflikt mit einer WEG-Optionstafel.

DNet-Verbindung
Zeitiberschreitung

Kommunikationsalarm.

]
A133 Alarm das anzeigt dass die Stormversorgung nicht an Unterbrochenes oder loses Kabel.
CAN nicht bestromt das CAN-Steuergerdt angeschlossen wurde. M Stormversorgung ist aus.
A134 CAN-Schnittstelle des Umrichters gin auf Bus-Off Falsche Verbindungs-Baudfrequenz.
Bus Aus Zustand Uber. M Zwei Knotenpunkte mit derselben Addresse im Netzwerk
konfiguriert.
Falsche Kabelverbindung (verkehrte Signale).
A135 Alarm das einen Verbindungsfehler angibt. Verbindungsprobleme.
CANopen M Falsche Master-Konfiguration/-Einstellungen.
Verbindungsfehler M Falsche Konfiguration der Verbindungsobiekte.
A136 Netzwerk Master ging in Leerlauf Gber. SPS im Leerlauf-Betrieb.
Master im Leerlauf M Bit des SPS-Befehlsregisters auf Null (0) gesetzt.
A137 E/A-Verbindung Zeitiberschreitung — DeviceNet- Eine oder mehr zugeteilte E/A Verbindungen sind in den

Zeitiberschreitungsstatus gewechselt.

A138 & Zeigt an, dass der Umrichter vom Profibus-DP- M Prifen Sie den Netzwerkmaster-Status und stellen Sie
Profibus DP Schnittstelle  |Netzwerkmaster den Befehl erhalten hat, in den Clear- sicher, dass er sich im Ausfihrungsmodus befindet
im Clear Modus Modus zu wechseln. (Betrieb).
M Weitere Informationen finden Sie in der Profibus-DP-
Betriebsanleitung.
A139 ® Verweist auf eine Unterbrechung der Kommunikation Uberprifen Sie den Netzwerkmaster auf
Profibus DP-Schnittstelle  |zwischen Profibus-DP-Netzwerkmaster und Umrichter. ordnungsgeméfe Konfiguration und normalen Betrieb.
offline M Die Nefzwerk-Installation auf allgemeine Stérungen
prifen - Kabelfohrung, Erdung.
M Weitere Informationen finden Sie in der Profibus-DP-
Betriebsanleitung.
A140® Verweist auf einen Fehler beim Zugriff auf die M Prifen, ob das Profibus-DP-Modul ordnungsgeméf in
Zugriffstehler ProfibusDP- | Profibus-DP-Kommunikationsmodul-Daten. Steckplatz 3 eingesetzt wurde.
Modul M Weitere Informationen finden Sie in der Profibus-DP-

Betriebsanleitung.
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Fehler/Alarm

Beschreibung

Mégliche Ursachen

F150 Uberdrehzahl-Fehler. Falsche Einstellungen von PO161 und/oder PO162.
Motoriberdrehzahl Wird aktiviert, wenn die tatsdchliche Drehzahl den M Probleme mit der Hebe-Belastungsart.

Wert von PO134 x (100 % + P0O132) um mehr als

20 ms Uberschreitet.
F151 FLASH Speichermodul-Fehler (MMF-03). Defekter FLASH-Speichermodul.
Fehler im FLASH- M Die Verbindung des FLASH-Speichermoduls prifen.
Speichermodul
A152 Alarm Uber zu hohe innere Lufttemperatur. M Umgebungsluft-Temperatur zu hoch (>50 °C) und
Interne Luft Hohe Hinweis: UbermaBiger Ausgangsstrom.
Temperatur Kann deaktiviert werden durch Einstellen von PO353 |M Defekter innerer Lufter (wenn eingebaut).

= 1 oder 3. Fur die Rahmengréfien E, F und G:
F153 Fehler durch Ubertemperatur der internen Luft. M Hohe Temperatur (> 45 °C) im Inneren des Schrankes.

Interne Luftibertemperatur

A1550Y

Nur 1 Sensor zeigt Temperaturen unter -30 °C an.

Umgebungslufttemperatur < -30 °C.

Untertemperatur
F156 Untertemperatur-Fehler (unter -30 °C) in den Umgebungslufttemperatur < -30 °C.
Untertemperatur IGBTs oder dem Gleichrichter, die von den
Temperatursensoren gemessen werden.
F160 Not-Aus-Relaisfehler. M Eines der Relais ist defekt oder es hat keine +24 V an
Not-Aus-Relais seiner Spule.
F161 Weitere Informationen dazu finden Sie in der Programmieranleitung des Moduls PLC11-01.
Timeout PLCT1CFW-11
A162

Nicht kompatible SPS-

Firmware

A163
Unterbrechung erfasst Al

Zeigt an, dass der Al1-Bezugsstrom (4-20 mA oder
20-4 mA) auBerhalb des Bereiches von 4 bis 20 mA
liegt.

Defektes AlT-Kabel.
Schlechter Kontakt an der Signalverbindung an den
Klemmen.

HE

Al64 Zeigt an, dass der Al2-Bezugsstrom (4-20 mA oder Defektes Al2-Kabel.

Unterbrechung erfasst AI2 |20-4 mA) auBBerhalb des Bereiches von 4 bis 20 mA |M  Schlechter Kontakt an der Signalverbindung an den
liegt. Klemmen.

A165 Zeigt an, dass der Al3-Bezugsstrom (4-20 mA oder  |M Defektes Al3-Kabel.

Unterbrechung erfasst AI3 |20-4 mA) auBerhalb des Bereiches von 4 bis 20 mA Schlechter Kontakt an der Signalverbindung an den
liegt. Klemmen.

A166 Zeigt an, dass der Al4-Bezugsstrom (4-20 mA oder  |M Defektes Al4-Kabel.

Unterbrechung erfasst Al4 |20-4 mA) auBBerhalb des Bereiches von 4 bis 20 mA | Schlechter Kontakt an der Signalverbindung an den
liegt. Klemmen.

F167 Die Gber den Encoder erhaltene Rickmeldung stimmt Die Motorwelle dreht sich wahrend des Verfahrens, um

PM-Spin-Fehler

nicht mit der befohlenen Drehrichtung tberein.
Hinweis:

Kann deaktiviert werde durch Einstellen von P0678
=0.

die Startposition zu ermitteln.
Einstellung von P0662 zu hoch fir den Motor.

8

F168
PM ID Uberstrom

Uberstromfehler am Ausgang wéhrend des Verfahrens
zur |dentifizierung der Startposition.

Die Motorwelle dreht sich wahrend des Verfahrens, um
die Startposition zu ermitteln.
Einstellung von P0662 zu hoch fir den Motor.

B ®

F169
Fehlerhafter Motorstart
bei VWW PM Control

Fehler im Zusammenhang mit einem Problem zu
Beginn der Motordrehung bei Verwendung der VWW
PM-Steuerung.

Hinweis: Kann deaktiviert werde durch Einstellen von
PO461 = 0.

VWW PM-Steuerung mit Orientierungsverlust.
Falsche Einstellung von PO144.
PO461 Einstellung mit niedrigem Wert.

HEE

F174 © Drehzahl des linken Kuhlk&rper-Lufters fehlerhaft. M Schmutz auf den Rotorbléttern und in den Lagern des
Fehler Drehzahl, Lifter Lifters.
links Defekter Lufter.
F175™ Drehzahl des mittleren Kuhlkérper-Lisfters fehlerhaft. |1 Fehlerhafter Anschluss des Lifternetzteils.
Fehler Drehzahl, Lifter
Mitte
F176 © Drehzahl des rechten Kuhlkérper-Lifters fehlerhatft.
Fehler Drehzahl, Lifter
rechts
A177 Lufteraustauschalarm (P0O045 > 50000 stunden). Maximale Zahl der Betriebsstunden fir den Khlkérper-
Auswechseln des Lufters  |Hinweis: Lufter wurde erreicht.
Diese Funktion kann deaktiviert werden beim
Einstellen von P0354 = 0.
A178 Dieser Alarm zeigt ein Problem mit dem Lifter des Schmutz auf den Rotorbléttern und in den Lagern des
Alarm Lufterdrehzahl Kohlkérpers an. Lufters.
M Defekter Lufter.
M Fehlerhafter Anschluss des Lifternetzteils.
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Fehler/Alarm Beschreibung Mégliche Ursachen
F179 Dieser Fehler zeigt ein Problem mit dem Lufter an. Schmutz auf den Rotorbléttern und in den Lagern des
Lufter Kthlksrper Hinweis: Lufters.
Drehzahlfehler Diese Funktion kann deaktiviert werden beim Einstel- Defekter Lufter.
len von P0354 = 0. M Fehlerhafter Anschluss des Lifternetzteils.
A181 Alarm ungltiger Uhr-Wert. Datum und Zeit auf Parameter P0194 bis PO199 missen
Ungdltiger Uhr-Wert eingestellt werden.
M Bedienfeld-Batterie entladen, defekt oder nicht eingebaut.
F182 Zeigt Fehler am Feedback der Ausgangspulse an. M Kein Motor angeschlossen oder der an den
Puls-Feedback-Fehler Umrichterausgang angeschlossene Motor ist zu klein.
M Defekt an den internen Schaltkreisen des Umrichters.
Mégliche Lésungen:
Umrichter zuricksetzen und erneut versuchen.
M P0356 = O festlegen und erneut versuchen.
F183 Ubertemperatur im Zusammenhang mit dem IGBT Umgebungslufttemperatur zu hoch.
IGBT Uberlast Uberlastungsschutz. M Befrieb bei Frequenzen < 10 Hz unter Uberlastung.
+Temperatur
F185 ® Es zeigt einen Fehler am Vorladeschitz an. M Defekt des Vorladeschitzes (gilt nur fur Baugréfie E).
Vorladungskontrollstérung Offene Befehlssicherung.
Phasenverlust im Eingang L1/R oder L2/S (gilt nur fir
Rahmengrofie E).
Wechselrichter der BaugréBe E, gespeist durch DC Link.

Bei diesen Modellen muss P0355 = 0 gesetzt werden,
wodurch dieser Fehler deaktiviert wird.

Phasenausfall an einer der Eingangsgleichrichterbriicken
bei Modellen der Baugréfie H.

F186®

Sensor 1 Temperaturfehler

Zeigt einen Temperaturfehler des Sensors 1 an.

F187®

Sensor 2 Temperaturfehler

Zeigt einen Temperaturfehler des Sensors 2 an.

F188 ®

Sensor 3 Temperaturfehler

Zeigt einen Temperaturfehler des Sensors 3 an.

F189®
Sensor 4 Temperaturfehler

Zeigt einen Temperaturfehler des Sensors 4 an.

F190 ©®
Sensor 5 Temperaturfehler

Zeigt einen Temperaturfehler des Sensors 5 an.

M Motor hohe Temperatur.

A191®
Sensor 1 Temperaturalarm

Zeigt einen Temperaturalarm des Sensors 1 an.

A192®
Sensor 2 Temperaturalarm

Zeigt einen Temperaturalarm des Sensors 2 an.

A193 @
Sensor 3 Temperaturalarm

Zeigt einen Temperaturalarm des Sensors 3 an.

A194 @
Sensor 4 Temperaturalarm

Zeigt einen Temperaturalarm des Sensors 4 an.

A195®
Sensor 5 Temperaturalarm

Zeigt einen Temperaturalarm des Sensors 5 an.

Motor hohe Temperatur.
M Ein Problem in der Verkabelung, die den Sensor mit IOE
01 (02 oder 03) verbindet.

Feuer-Modus Test-Modus

A196 @ Sensor 1 Kabelalarm. Kurzschluss Temperatursensor.
Sensor 1 Kabelalarm

A197® Sensor 2 Kabelalarm.

Sensor 2 Kabelalarm

A198 @ Sensor 3 Kabelalarm.

Sensor 3 Kabelalarm

A199® Sensor 4 Kabelalarm.

Sensor 4 Kabelalarm

A200® Sensor 5 Kabelalarm.

Sensor 5 Kabelalarm

A211 Feuer-Modus-Funktion aktiviert und POO00 = 193. Alarm, der anzeigt, dass der Testmodus der Funktion

Brandmodus aktiviert ist.

F228
Zeituberschreitung der
seriellen Kommunikation

Siehe Kommunikationsanleitung der seriellen Verbindung RS-232 / RS-485.

F229
Anybus offline

F230
Anybus Zugriffsfehler

Siehe Anybus-CC-Kommunikationsanleitung.
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Fehler/Alarm

Beschreibung

Mégliche Ursachen

F233 Siehe CANopen-Kommunikationsanleitung und/oder DeviceNet-Kommunikationsanleitung.
CAN-Bus Stromausfall

F234

Bus Aus

F235 Siehe CANopen-Kommunikationsanleitung.

CANopen

Verbindungsfehler

F236 Siehe DeviceNet-Kommunikationsanleitung.

Master Leerlaufmodus

F237

DeviceNet-Verbindung
Zeitiberschreitung
F238® Siehe Profibus-DP-Kommunikationsanleitung.

Profibus DP Schnittstelle
im Clear Modus

F239®
Profibus DP-Schnittstelle
offline

F240©)
Zugriffstehler ProfibusDP-
Modul

F416 04

Fehler durch
Stromungleichgewicht bei
IGBT

Fehler durch Stromunsymmetrie an den IGBTs.

Eine Stromunsymmetrie von Uber 15 % ist an den IGBTs
derselben Phase aufgetreten.

A417 09
Thermisches
Ungleichgewicht

Alarm bei unausgeglichener Temperatur des
Leistungsmoduls.

]

Der Temperaturunterschied zwischen den IGBT-Modulen
derselben Phase (U, V, W) lag Gber 10 °C.

Der Temperaturunterschied zwischen IGBT-Modulen
verschiedener Phasen (U und V, U und W, V und W)
betrug mehr als 10 °C. Der Temperaturunterschied
zwischen Gleichrichtermodulen verschiedener Phasen (R
und S, Rund T, S und T) betrug mehr als 10 °C.

F418 04 Fehler durch Ubertemperatur der internen Luft auf der |M Die Temperatur der Innenluft der Steuerungskarte liegt
Luftkontrolle Steuerungskarte. Uber 85 °C.

Ubertemperatur

A419 04 Alarm bei Ubertemperatur der internen Luft auf der | Wenn die Temperatur der Innenluft der Steuerungskarte

Kontrolle Lufttemperatur
Hochalarm

Steuerungskarte.

Gber 70 °C liegt.

F421

Maximale
Ausgangsfrequenz wurde
Uberschritten

Fehler im Zusammenhang mit der
Ausgangsfrequenzbegrenzung bei 599 Hz. Sie tritt
auf, wenn die Ausgangsfrequenz 3 s lang 599 Hz
Uberschreitet.

]

Ausgangsfrequenz des Wechselrichters gréfer als 599
Hz.

A700 (10 Alarm oder Fehler in Bezug auf die Trennung der RTC-Funktion wurde in der Anwendung aktiviert und die
Getrennte MMS Fernbedienung. Fernbedienung wurde vom Umrichter getrennt.

F701 09

Getrennte MMS

A702 00 Der Alarm zeigt an, dass der Befehl zur allgemeinen Der SoftPLC Start-/Stoppbefehl entspricht dem Betrieb

Umrichter Deaktiviert

Aktivierung nicht aktiv ist.

oder eine Bewegungssperre wurde aktiviert, withrend der
Umrichter allgemein deaktiviert wurde.

A704 (0 Es wurden zwei Bewegungen aktiviert. M Dies tritt auf, wenn zwei oder mehrere Bewegungssperren
Zwei Bewegungen gleichzeitig aktiviert werden.

aktiviert

A706 (10 Drehzahlsollwert nicht for SoftSPS programmiert. M Dies tritt ein, wenn die Bewegungssperre akfiviert

Drehzahlsollwert nicht for
SoftSPS programmiert

wurde und der Drehzahlsollwert nicht fir den Soft-SPS
konfiguriert wurde (P0221 und P0222 prifen).

A708
Soft-SPS-Anwendung
gestoppt

Die Soft-SPS-Anwendung wird nicht ausgefihrt.

8

]

8

Ohne Soft-SPS-Anwendung (P1000 = 0 und P1004 =
1).

Soft-SPS-Anwendung ist gestoppt (P1001 = 0 und P1000
=3).

Der Soft-SPS-Status zeigt an, dass die Anwendung nicht
mit der CFW11-Firmwareversion kompatibel ist.

F709
Soft-SPS-Anwendung
gestoppt

Die Soft-SPS-Anwendung wird nicht ausgefihrt.

B &

8

Ohne Soft-SPS-Anwendung (P1000 = 0 und P1004 = 2)
Soft-SPS-Anwendung ist gestoppt (P1001 = 0 und P1000
=3).

Der Soft-SPS-Status zeigt an, dass die Anwendung nicht
mit der CFW11-Firmwareversion kompatibel ist.
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Fehler/Alarm Beschreibung Mégliche Ursachen
F711 Soft-SPS-Ausfihrung fehlgeschlagen. Inkompatible Anwendung.
Soft-SPS-Ausfihrung Das Hochladen der Anwendung ist fehlgeschlagen.
fehlgeschlagen Programm, das mit einer alten Version des WLP erstellt
wurde.

Modelle, wo sie auftreten kénnen:

(1) Alle Modelle von Rahmengréfie A bis G.

(2) CFW110086T2, CFW110105T2, CFW110045T4, CFW110058T4, CFW110070T4 und CFW110088T4,
CFW110022T5, CFW110027T5, CFW110032T5, CFW110044T5, andere Modelle nurin Rahmengréfie H.

(3) Alle Modelle der Rahmengréfien D und E.

(4) Alle Modelle der Rahmengrafien A, B und C.

(5) Mit einem an Steckplatz 3 (XC43) angeschlossenem Profibus-DB-Modul.

(6) CFW110370T4, CFW110477T4, CFW11XXXXT6 in Rahmengréfie F und alle Modelle in Rahmengréfie G.

(7) Alle Modelle mit der Rahmengréfie G.

(8) Alle Modelle der Rahmengréfien E und H.

(9) Mit einem an Steckplatz 1 (XC41) angeschlossenem IOE-01 (02 oder 03)-Modul.

(10) Alle Modelle mit einer Soft-SPS-Anwendung.

(11) Alle Modelle der Rahmengréfien F, G und H.

(12) Alle Modelle der Rahmengréfien D, E, F, G und H.

(13) Lange Motorkabel (mit mehr als 100 Metern) haben eine hohe Streukapazitét zur Erde. Die Zirkulation

von Ableitstromen durch diese Kapazitéten kann nach der Freigabe des Umrichters den Erdschlussschutz

auslésen und somit zum Auftreten des Fehlers FO74 fihren.
(14) Alle Modelle des Rahmens H.

HINWEIS!
Der Bereich von PO750 bis PO799 ist den Anwendungsfehlern und -alarmen der SoftPLC-Benutzer
gewidmet.
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Sicherheitsvorschriften

1 SICHERHEITSVORSCHRIFTEN

Dieses Handbuch enthdlt die notwendigen Informationen fir den korrekten Gebrauch des Frequenzumrichters

CFW-11.

Es wurde entwickelt, um von qualifiziertem Personal mit entsprechender Ausbildung oder technischer Qualifikation

for die Bedienung dieser Art von Gerdten verwendet zu werden.
1.1 SICHERHEITSBEZOGENE WARNHINWEISE IM HANDBUCH

Folgende Sicherheitswarnungen werden in dieser Anleitung verwendet:

N
GEFAHR!
Die in dieser Warnung empfohlenen Verfahren haben den Zweck, den Benutzer vor Tod, schweren
Verletzungen und erheblichen Sachschéden zu schitzen. )
4 R
ACHTUNG!
Die unter diesem Hinweis empfohlenen Sicherheitsvorkehrungen dienen der Vermeidung von
Sachschéaden.
\ J
4 R
f HINWEIS!
Die unter diesem Hinweis erwdhnten Angaben sind wichtig fir das richtige Verstéindnis und den
L ordnungsgemdfen Betrieb des Produkts. )

1.2 SICHERHEITSWARNUNGEN IM ERZEUGNIS

Dienachstehenden Symbole sind am Produkt angebracht und dienen als Sicherheitswarnungen:

Komponenten empfindlich gegeniber elektrostatischer Entladung.
Nicht anfassen.

& Achtung Hochspannung!

_ L) Anschluss an die Schutzerde (PE) obligatorisch.

Anschluss des Kabelschirms an die Erdung.

& Heifle Oberflache.
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1.3 EINLEITENDE EMPFEHLUNGEN

Vs

GEFAHR!

Nur qualifiziertes Personal, das mit dem Frequenzumrichter CFW-11 und den zugehérigen Gerdten
vertraut ist, sollte die Installation, Inbetriebnahme und anschlieBende Wartung dieser Geréite planen
oder durchfihren.

Dieses Personal muss alle in diesem Handbuch enthaltenen und/oder durch ériliche Vorschriften
festgelegten Sicherheitsanweisungen befolgen.

Die Nichtbeachtung der Sicherheitsanweisungen kann zu tédlichen Verletzungen und/oder Schaden

am Gerdt fohren.

HINWEIS!

Im Sinne dieses Handbuchs sind qualifizierte Fachkréfte zu Folgendem in der Lage bzw. wurden
dafir geschult:

1. Installieren, erden, schalten und betreiben Sie das CFW-11 geméf dieser Anleitung und den
geltenden gesetzlichen Sicherheitsvorschriften.

2. Verwenden Sie die Schutzausristung gemdf3 den geltenden Normen.

3. Leisten von Erster Hilfe.

GEFAHR!

Trennen Sie immer die Eingangsleistung, bevor Sie ein elektrisches Bauteil berihren, das mit dem
Wechselrichter verbunden ist.

Viele Bauteile kénnen mit hohen Spannungen geladen bleiben oder in Bewegung bleiben (Lifter),
auch wenn der Netzstrom abgetrennt oder ausgeschaltet wird.

Warten Sie mindestens 10 Minuten, bevor Sie das Gerét anfassen, um eine vollsténdige Entladung
der Kondensatoren zu gewdhrleisten.

Verbinden Sie den Geraterahmen grundsétzlich mit der Schutzerdung (PE) an einem geeigneten
Anschluss.

A

ACHTUNG!
Die Komponenten elektronischer Baugruppen sind empfindlich gegentber elektrostatischen
Entladungen. Berihren Sie Komponenten oder Anschlisse nicht direkt. Berithren Sie gegebenenfalls

vorher den geerdeten Metallrahmen oder verwenden Sie ein geeignetes geerdetes Handgelenkband.

FOhren Sie keine Hochspannungstests mit dem Wechselrichter durch!

Wenden Sie sich gegebenenfalls an WEG.

=

HINWEIS!
Der Frequenzumrichter kann andere elektronische Gerdte stéren. Um diese Auswirkungen zu
verringern, sollten Sie die in Kapitel 3 - Installation und Anschlisse - des Benutzerhandbuchs

empfohlenen Vorsichtsmafinahmen treffen.
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1
HINWEIS! -

Lesen Sie das Benutzerhandbuch vollsténdig durch, bevor Sie den Wechselrichter installieren oder

in Betrieb nehmen.
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2 ALLGEMEINE ANGABEN
2.1 UBER DIESES HANDBUCH

Dieses Handbuch enthélt die notwendigen Informationen fir die Konfiguration aller Funktionen und Parameter
des Frequenzumrichters CFW-11. Dieses Handbuch muss zusammen mit dem Benutzerhandbuch fir das
CFW-11 verwendet werden.

% Der Text soll zusétzliche Informationen liefern, die den Gebrauch und die Programmierung des CFW-11 in

bestimmten Anwendungen erleichtern.

2.2 TERMINOLOGIE UND DEFINITIONEN
2.2.1 Im Handbuch verwendete Begriffe und Definitionen

Normale Einschaltdauer (ND): Es handelt sich um das Betriebsregime des Wechselrichters, das den
maximalen Stromwert for den Daverbetrieb | - und die Uberlast von 110 % wahrend einer Minute festlegt.
Sie wird durch Programmierung von P0298 (Anwendung) = O (Normal Duty - ND) ausgewdhlt. Er muss for
den Antrieb von Motoren eingesetzt werden, die in dieser Anwendung hohen Drehmomenten im Verhélinis zu
ihrem Nenndrehmoment ausgesetzt sind, beim Betrieb mit bei permanentem, beim Anfahren, Beschleunigen
oder Abbremsen.

I oot Nennstrom des Umrichters bei normalem Uberlastbetrieb (ND = Normal Duty).

Uberlast: 1,1 x| omnn /1 Minute.

Heavy Duty Cycle (HD): Es handelt sich um das Betriebsregime des Wechselrichters, das den maximalen
omp Und die Uberlast von 150 % wéhrend einer Minute definiert. Sie wird durch
Programmierung von P0298 (Anwendung) = 1 (Heavy Duty (HD)) ausgewdahlt. Er ist fir den Antrieb von Motoren

Stromwert fir den Dauerbetrieb |

zu verwenden, die in dieser Anwendung im Verhdltnis zu ihrem Nenndrehmoment hohen Uberlastmomenten
ausgesetzt sind, wenn sie bei konstanter Drehzahl beim Anfahren, Beschleunigen oder Abbremsen betrieben
werden.

| : Wechselrichter-Nennstrom for den Einsatz mit schwerer Uberlastregelung (HD = Heavy Duty).

nom-HD*
Uberlast: 1,5 x| / 1 Minute.

nom-HD

Gleichrichter Der Eingangsschaltkreis der Wechselrichter, der die Eingangswechselspannung in Gleichspannung
umwandelt. Es wird von Leistungsdioden gebildet.

Vorladekreis: Er ladt die Zwischenkreiskondensatoren mit einem begrenzten Strom auf und vermeidet so
Stromspitzen beim Einschalten des Wechselrichters.

Gleichstromzwischenkreis: Dies ist der Wechselrichter-Zwischenkreis mit Gleichspannung und -strom, der aus
der Gleichrichtung der AC-Versorgungsspannung oder aus einer externen Quelle gewonnen wird; er versorgt

die Ausgangs-IGBTs der Wechselrichterbricke.

U, V und W Arm: Es handelt sich um eine Gruppe von zwei IGBTs der Phasen U, V und W am
Wechselrichterausgang.
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IGBT: ,Bipolarer Transistor mit isoliertem Gate”. Sie ist die Grundkomponente der Ausgangswechselrichterbriicke.
Es funktioniert wie ein elektronischer Schalter in den Modi Séittigung (geschlossener Schalter) und Unterbrechung
(offener Schalter).

Brems- IGBT: Dient als Schalter fir die Aktivierung des Bremswiderstandes. Er wird durch den Zwischenkreispegel

gesteuert.

PTC: Es handelt sich um einen Widerstand, dessen Widerstandswert in Ohm proportional zum Anstieg der
Temperatur zunimmt; er wird als Temperatursensor in Motoren verwendet.

NTC: Das ist ein Widerstand, dessen Widerstandswert in Ohm proportional zum Temperaturanstieg abnimmt;
er wird als Temperatursensor in Leistungsmodulen verwendet.

Tastatur (MMS): Mensch-Maschine-Schnittstelle; Sie ist das Gerét, das die Steuerung des Motors, die
Visualisierung und die Anderung der Umrichterparameter erméglicht. Es verfigt Gher Tasten zur Steuerung des
Motors, Navigationstasten und ein grafisches LCD-Display.

MMEF (Flash-Speichermodul): Es handelt sich um einen nichtflichtigen Speicher, der elekirisch beschrieben
und geldscht werden kann.

RAM Speicher: Schreib-Lesespeicher mit wahlfreiem Zugriff (flichtig).
USB: ,Universal Serial Bus”; es handelt sich um eine Verbindungsart im Sinne des ,Plug and Play“-Konzepts.
PE: Schutzerdung.

RFI-Filter: ,Radio Frequency Interference Filter” (Filter fir Hochfrequenzstérungen). Es handelt sich um einen
Filter, der Stérungen im Hochfrequenzbereich vermeidet.

PWM: ,Pulsweitenmodulation”. Es handelt sich um eine pulsierende Spannung, die den Motor versorgt.

Schalifrequenz: Sie ist die Kommutierungsfrequenz der IGBTs der Wechselrichterbricke und wird normalerweise
in kHz angegeben.

Allgemeine Freigabe: Wenn er aktiviert ist, beschleunigt er den Motor mit der Beschleunigungsrampe bei
Start/Stopp=Start. Bei Deaktivierung werden die PWM-Impulse sofort blockiert. Sie kann tber einen digitalen
Eingang, der fir diese Funktion programmiert ist, oder Gber eine serielle Schnittstelle angesteuert werden.

Start/Stopp: Umrichterfunktion, die im akfivierten Zustand (Start) den Motor mit der Beschleunigungsrampe
bis zum Erreichen des Drehzahlsollwerts beschleunigt und im deaktivierten Zustand (Stopp) den Motor mit
der Bremsrampe bis zum Stillstand abbremst. Sie kann Uber einen digitalen Eingang, der fir diese Funktion
programmiert ist, oder Uber eine serielle Schnittstelle angestevert werden. Die MMS-Tasten @ und 0
funktionieren auf dhnliche Weise:

@ = Start, Q = Stop.

KGhlkérper: Es handelt sich um ein Metallteil, das zur Ableitung der von den Leistungshalbleitern erzeugten
Wérme dient.

Amp, A: Ampere.

°C: Grad Celsius.
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AC: Wechselstrom.
DC: Gleichstrom.
CFM: ,Cubic Feet per Minute” (KubikfuB pro Minute); es handelt sich um eine Maf3einheit fir den Durchfluss.

PS: ,Horse Power” = 746 Watt (MaBeinheit fir die Leistung, die normalerweise zur Angabe der mechanischen
Leistung von Elektromotoren verwendet wird).

Hz: Hertz.

I/s: Liter pro Sekunde.

kg: Kilogramm = 1000 Gramm.

kHz: Kilohertz = 1000 Hz.

mA: Milliampere = 0,001 Ampere

min: minute.

ms: Millisekunde = 0,001 Sekunde.

Nm: Newtonmeter; Mafleinheit fir das Drehmoment.
rms: ,Root Mean Square”; effektiver Wert.

U/min: Umdrehungen pro Minute: Maf3einheit fir die Geschwindigkeit.
s: Sekunde.

V: Volt.

Q: Ohm.
2.2.2 Numerische Darstellung

Dezimalstellen werden mit Zahlen ohne Suffix dargestellt. Hexadezimalzahlen wird der Buchstabe ,h” angehédngt.
2.2.3 Symbole fur die Parametereigenschaften Beschreibung

RO Nur Leseparameter.
CFG  Parameter, der nur bei gestopptem Motor geéndert werden kann.
u/f Parameter, der auf der Tastatur (MMS) nur in der Betriebsart U/f sichtbar ist: P0202 = 0, 1 oder 2.

Adj Der Parameter ist nur in der Betriebsart U/f-Einstellung auf dem Tastenfeld (MMS) sichtbar: P0202 = 2.
Parameter auf der Tastatur (MMS) nur in den Vektor-Modi mit Geber oder sensorlos sichtbar: P0202 =
Vektor 3 oder 4
VVW  Parameter, der nur im VWW-Modus auf dem Tastenfeld (MMS) sichtbar ist: P0202 = 5.

Sless  Dieser Parameter ist nur im Modus ohne Vektorsensor auf der Tastatur (MMS) sichtbar: P0202 = 3.
Encoder Parameter auf der Tastatur (HMI) nur im Vektor mit Encoder-Modus sichtbar: P0202 = 4.
PM Der Parameter ist auf der MMS nur in den PM-Vektorsteuerungsmodi P0202 = 6 oder 7 sichtbar.
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3 BESCHREIBUNG DES CFW-11

Der CFW-11 ist ein hochleistungsféhiger Frequenzumrichter, der die Steuerung von Drehzahl und Drehmoment
von Drehstrom-Asynchronmotoren ermdglicht. Das Hauptmerkmal dieses Produkts ist die ,Vectrue”-Technologie,

die die folgenden Vorteile bietet:

™ Skalare Steuerung (U/f), VWW oder Vektorsteuerung im selben Produkt programmierbar.

® Die Vektorsteuerung kann als ,sensorlose” (d.h. Standardmotoren, ohne Geber) oder als Vektorsteuerung

mit Motorgeber programmiert werden.

&

Die ,sensorlose” Vektorsteuerung erméglicht ein hohes Drehmoment und ein schnelles Reaktionsverhalten,

auch bei sehr niedrigen Drehzahlen oder wéahrend des Anlaufens.

@ Die Funktion ,Optimales Bremsen” fur die Vektorsteuerung erméglicht ein kontrolliertes Abbremsen des

Motors, sodass in einigen Anwendungen kein Bremswiderstand erforderlich ist.

&

Die Vektorsteuerung ,Self-Tuning” (Selbstabgleich) erméglicht die automatische Einstellung der Regler
und Kontrollparameter auf der Grundlage der (ebenfalls automatischen) Identifikation der Motor- und

Lastparameter.
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@ = Anschluss zwischenkreisspannung
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A - Befestigungsstitzen
(for Aufputzmontage)

B - Kohlk&rper

C - Obere Abdeckung

D - Ventilator mit Befestigungshalterung

E - COMM 2-Modul (Anybus)

F - Modul der Zusatzplatine

G - FLASH-Speichermodul

H - Vordere Abdeckung

| - Tastenfeld (MMS)

Abbildung 3.2: CFW-11 Hauptkomponenten

3 1

[ieg
@ USB-Stecker ==l

(2) uss-Lep

Aus: keine USB-Verbindung
Ein/Blinken: USB-Verbindung akfiv

(3) starus-Lep

Grin: Normalbetrieb ohne Stérung oder Alarm
Gelb: Im Alarmzustand
Blinkt rot: Im Fehlerzustand

CSFENI= T vacrmm svaeran

] o@o o@o [=]

Abbildung 3.3: LEDs und USB-Stecker
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4 TASTATUR (MMS)
4.1 TASTATUR (MMS)

Uber die Tastatur (MMS) ist es méglich, den Umrichter zu steuern, alle Parameter zu visualisieren und einzustellen.

Die Navigation ist éhnlich wie bei Mobiltelefonen, mit der Méglichkeit, die Parameter nacheinander oder in

Gruppen (Menis) aufzurufen.

JLinker Softkey“: Funktion, die durch den Text
direkt oben auf dem Display definiert wird.

Rechte ,Softkey”: Funktion, die durch den Text
direkt oben auf dem Display definiert wird.

1. Verringert den Inhalt des Parameters.

2. Verringert die Drehzahl.

3.Wé&hlt die ndchste Gruppe in der
Parametergruppenliste aus.

1. Erheht den Inhalt des Parameters.

2. Erhéht die Drehzahl.

3.Wéhlt die vorherige Gruppe in der
Parametergruppenliste aus.

Beschleunigt den Motor gemdf einer
Beschleunigungsrampe.

Aktiv wenn:

P0224 = 0 in LOC oder

P0227 = 0 in REM.

Steuert die Motordrehzahlrichtung.
Aktiv wenn:

P0223 = 2 oder 3 in LOC und / oder
P0226 = 2 oder 3 in REM.

Bremst den Motor geméf einer Bremsrampe bis
zum Stillstand ab.

Aktiv wenn:

P0224 = 0 in LOC oder

| P0227 = 0 in REM.

Auswahl der Ort- (LOC) bzw. Fernbedienung
(REM).

Aktiv wenn:

P0220 = 2 oder 3.

Beschleunigt den Motor geméf einer Beschleunigungsrampe bis
zu jener Drehzahl,

die in PO122 definiert ist.

Die Motordrehzahl bleibt konstant, solange diese Taste gedriickt
wird.

Beim Loslassen der Taste bremst der Motor gemdf einer
Bremsrampe bis zum Stillstand ab.

Aktiv, wenn alle nachstehenden Bedingungen erfillt sind:

1. Betrieb/Stopp = Stopp.

2. Allgemeine Freigabe = Aktiv.

3.P0225 = 1 in LOC und/oder P0228 = 1 in REM.

Abbildung 4.1: MMS-Tasten

Batterie:
Die erwartete Lebensdauer der Batterie betréigt etwa 10 Jahre. Um sie zu entfernen, drehen Sie die Abdeckung

auf der Rickseite des Tastenfeldes (MMS). Ersetzen Sie die Batterie, wenn nétig, durch eine andere vom Typ

CR2032.

f HINWEIS!
Die Batterie wird nur fir uhrbezogene Funktionen benétigt. Im Falle einer Entladung der Batterie
oder nicht im Bedienteil (MMS) installiert ist, wird die Uhrzeit falsch und der Alarm A181 - ,Unggltig
uhrwert” wird jedes Mal angezeigt, wenn der Wechselrichter eingeschaltet wird.
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Deckel fir Batterie-Zugang Die Abdeckung mit dem Finger Entfernen der Abdeckung
eindricken und gegen den
Uhrzeigersinn drehen

Zum Entfernen der Batterie Fernbedienung ohne Batterie Zum Einbau der Batterie diese zundchst auf
einen Schraubenzieher an der der linken Seite einlegen
rechten Seite ansetzen

Die Batterie in das Batteriefach dricken Die Abdeckung wieder aufsetzen und im Uhrzeigersinn drehen

Abbildung 4.2: Auswechseln der Batterie der Fernbedienung

HINWEIS!

Entsorgen Sie entladene Batterien nicht einfach im Hausmill, sondern bringen Sie diese zu einer
Batteriesammelstelle.
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5 PROGRAMMIEREN GRUNDLEGENDE INSTRUKTIONEN

5.1 PARAMETER STRUKTUR

Wenn der rechte ,Softkey” im Uberwachungsmodus (,Meni*) gedriickt wird, werden die ersten 4 Parametergruppen

auf dem Display angezeigt. Ein Beispiel fir die Struktur der Parametergruppe ist in der Tabelle 5.1 auf Seite 5-2

dargestellt. Die Anzahl und der Name der Gruppen kénnen sich je nach verwendeter Softwareversion éndern.

Vs

i

<
HINWEIS!

Der Wechselrichter verlésst das Werk mit der Sprache der Tastatur (MMS), der Frequenz (Modus U/f
50/60 Hz) und der Spannung, die entsprechend dem Markt eingestellt sind.

Durch das Zuriicksetzen auf die Werkseinstellungen kann sich der Inhalt der Parameter fir die
Frequenz (50 Hz/60 Hz) éindern. In der detaillierten Beschreibung sind bei einigen Parametern Werte

in Klammern angegeben, die im Umrichter fur die Verwendung der 50-Hz-Frequenz angepasst
werden missen. )
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Tabelle 5.1: Struktur der CFW-11-Parametergruppen

U/f Stromgrenz

U/f ZwKrSpg Limit

VVW PM Steuerung

Ebene 0 Ebene 1 Ebene 2 Ebene 3
Uberwachung 00 | ALLF PARAMETER
01 PARAMETERGRUPPEN 20 | Rampen

21 | Drehzahlsollwert

22 | Drehzahlgrenzen

23 | U/f Steuerung

24 | Finst. U/f Kurve

25 | VWW Steuerung

Vektorsteuerung

Drehzahlregler

Stromregler

Flussregler

I/E Regelung

Selbstoptimierung

Strombeg. Moment

Zwischenkreisregler

MMS

Local Kommando

Remote Kommando

3-Kabel Kommando

Rechtsl./Linksl

Stillstand Logik

Multispeed

Elektr. Potentiom

Analogeingéinge

Analogausgéinge

Digitaleingénge

Digitalausgénge

Umrichter-Daten

Motordaten

FliegSt./Durchlauf

Schutz

PID-Regler

Gleichstrombremsen

Skip-Geschwindigkeit

Kommunikation

110

Local/Rem Konfig.

111

Status/Kommandos

112

CANopen/DeviceNet

113

Seriell R$232/485

114

Anybus

115

Profibus DP

50

Soft-SPS

51

PLC

52

Trace-Funktion

53

Energieeinsparung

54

Feuermodus

55

Dynami

02

ASSISTIERTE INBETRIEBNAHME

03

GEAND. PARAMETER

04

BASIS ANWENDUNGEN

05

SELBSTABGLEICH

PARAMETER BACKUP

07

1/O KONFIGURATION

38

Analogeingénge

39

Analogausgénge

40

Digitaleingénge

41

Digitalausgénge

08

FEHLER HISTORIE

09

LESEPARAMETER
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5.2 GRUPPEN, DIE UBER DAS OPTIONSMENU IM UBERWACHUNGSMODUS
ZUGANGLICH SIND

Im Uberwachungsmodus rufen Sie die Gruppen der Option ,Ment” auf, indem Sie den rechten ,Softkey”

dricken.

Tabelle 5.2: Parametergruppen, die Uber das Optionsmeni des Uberwachungsmodus zugénglich sind

Gruppe

Enthaltene Parameter oder Gruppen

00 ALLE PARAMETER

Alle Parameter

01 PARAMETERGRUPPEN

Zugang zu den nach Funktionen unterteilten Gruppen

02 ASSISTIERTE INBETRIEBNAHME

Parameter fir den Einstieg in den Modus , Assistierte Inbetriebnahme”

03 | GEAND. PARAMETER

Nur Parameter mit Inhalten, die von der Werkseinstellung abweichen

04 BASIS ANWENDUNGEN

Parameter fir einfache Anwendungen: Rampen, minimale und maximale Drehzahl, maximaler
Strom und Drehmomentverstérkung. Ausfihrlich dargestellt im CFW-11-Benutzerhandbuch unter
Punkt 5.2.3 - Einstellung der grundlegenden Anwendungsparameter

05 SELBSTABGLEICH

Zugangsparameter (P0408) und geschétzte Parameter

06 PARAMETER BACKUP

Parameter, die sich auf die Funktionen der Parameterkopie Gber das FLASH-Speichermodul, das
Tastenfeld (MMS) und die Softwareaktualisierung beziehen

07 I/O KONFIGURATION

Gruppen, die sich auf digitale und analoge Ein- und Ausgéinge beziehen

08 FEHLER HISTORIE

Parameter mit Informationen zu den 10 letzten Fehlern

09 LESEPARAMETER

Nur zum Lesen verwendete Parameter

5.3 PASSWORT-EINSTELLUNG IN PO000O

PO00O0 - Zugriff auf Parameter

Einstellbarer
Bereich:

Eigenschaften:

0 bis 9999

Werkseinstellung: 0O

Zugangsgruppen | 00 ALLE PARAMETER

Uber MMS:

Um den Inhalt der Parameter éndern zu kénnen, muss das Passwort in POO0O korrekt eingegeben werden, wie unten

angegeben. Ansonsten kann der Inhalt der Parameter nur visualisiert werden.

Es ist méglich, das Passwort mit Hilfe von PO200 anzupassen. Siehe die Beschreibung dieses Parameters in Abschnitt
5.4 MMS [30] auf Seite 5-4, dieses Handbuchs.
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Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige
- Uberwachungsmodus. - Wenn die Nummer 5 : ;
. Bereit CcLOK  BU-smin . . Bereit CLOK BUsmin
- Driicken Sie , Meni” P erscheint, driicken Sie o -
lrechie , Soffkey’) 2 Lemin speich FEEEE
rechte ,Softkey”). = o ~Speichern”. e Seune® Vet Vrnns
1 Y S = g : 5 FParameterzuar i+
s =
|15:45 | M Zuruck | 15:45  |Speich.
- Die Gruppe ,00 ALLE : ;
pp ~ A Fereit Clon  Blmin - Bei korrekter Einstellung
PARAMETER" ist bereits BE ALLE PARAME TER muss ,Parameterzugriff = S
ausgewdhlt. 51 FARAME TERGRUFFEN PO00O: 5 ereit  CLOK min
2 Dricken S A hi H2 ASSISTIERTE . . : K
- Dricken Sie ,Auswahl”. IMEE TR IEEMAHME : Gk Hi F
83 GEAND. PARAMETER 6 Auf , Zurbek” tippen DEeEEs =N
Zuruck | 15:45  |Ausuahl (linker ,Softkey”). FEEEL: 98 U min
" Der Parameter Zurucl | 15:4%  |Auswahl
. Bereit CLOK  BU-smin
,Parameterzugriff PO000:
. . .
3 0" ist bereits ausgewdhlt. AT, Zorock” fippen. : :
- Driscken Sie ,Auswahl”. PEEEL : 98 L min Bereit CLOK 8Usmin
e ALLE PARAMETER
Zuruck | 15:45 |JAusuahl 81 FARAME TERGRUFFEM
7 B2 ASSISTIERTE
“Umn das Passwort — - INEE TRIEENAHME
T oKk Gl _QS_EEBB[U 1 P]ELEE_
einzustellen, dricken Sie - Zuruck | 15:4%  |Ausuahl
bis die Zahl FEILEE — _
is die Zahl 5 “Die A kehrt in d
4 ) ) Parameterzugr i+ ‘ﬁe nzelge kehrt In den Bereit CLOK BUsmin
auf dem Display erscheint. Uberwachungsmodus B Lomir
- r i
Zurucl | 15:45 |Spe ich. 8 zurick. 5.8 B
BH.B H=

15:45 [§(=3 W]

Abbildung 5.1: Sequenz zum Zulassen von Parameterédnderungen Uber POO00

5.4 MMS [30]

In der Gruppe ,30 MMS” befinden sich die Parameter, die sich auf die Darstellung der Informationen auf dem

Display des Bedienteils (MMS) beziehen. Eine detaillierte Beschreibung der méglichen Einstellungen fir diese

Parameter finden Sie weiter unten.

P0193 - Tag der Woche

Einstellbarer
Bereich:

0 = Sonntag

1 = Montag

2 = Dienstag

3 = Mittwoch

4 = Donnerstag
5 = Freitag

6 = Samstag

Werkseinstellung: 0O

P0194 - Tag

Einstellbarer

Bereich:

P0195 - Monat

01 bis 31

Werkseinstellung: 01

Einstellbarer

Bereich:
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P0196 - Jahr
Einstellbarer 00 bis 99 Werkseinstellung: 06
Bereich:

P0197 - Stunde

Einstellbarer 00 bis 23 Werkseinstellung: 00
Bereich:

P0198 - Protokoll

P0199 - Sekunden

Einstellbarer 00 bis 59 Werkseinstellung: P0198 = 00
Bereich: PO199 = 00

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: \_{ 30 MMS ‘

Beschreibung:

Mit diesen Parametern werden Datum und Uhrzeit der Echtzeituhr CFW-11 eingestellt. Es ist wichtig, sie mit dem
korrekten Datum und der korrekten Uhrzeit zu konfigurieren, damit die Fehler- und Alarmaufzeichnung mit den
aktuellen Datums- und Zeitinformationen erfolgt.

P0200 - Passwort

Einstellbarer

0 = Aus Werkseinstellung: 1
Bereich: 1 n
2

Ei
= Passwort éndern
Eigenschaften:

Zugangsgruppen | 02 ASSISTIERTE INBETRIEBNAHME
Uber MMS:

Beschreibung:

Hier kann das Kennwort geéndert und/oder sein Status festgelegt werden, indem es als aktiv oder inaktiv konfiguriert
wird. Weitere Einzelheiten zu den einzelnen Optionen finden Sie in der Tabelle 5.3 auf Seite 5-5 beschrieben.

Tabelle 5.3: Optionen fUr den Parameter P0200

P0200 Art der Aktion
0 (Inaktiv) Erméglicht Parameterdnderungen Gber die MMS unabhédngig von PO000
1 (Aktiv) Es erlaubt nur (-ionn Paromefer('in'derungen Uber die MMS, wenn der Inhalt
von PO000 gleich dem Passwort ist
2 (Gedndertes Passwort) | Es &ffnet sich ein Fenster zum Andern des Passworts

Wenn die Option 2 (Passwort éndern) gewdhlt wird, éffnet der Wechselrichter ein Fenster zum Andern des Passworts,
in dem ein neuer Wert ausgewdhlt werden kann.
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P0201 - Sprache

Einstellbarer 0 = English Werkseinstellung: 1
Bereich: 1 = Portugués

2 = Espanol

3 = Deutsche

4 = Francais

Eigenschaften:

Zugangsgruppen | 02 ASSISTIERTE INBETRIEBNAHME
Uber MMS:

Beschreibung:
Sie bestimmt die Sprache, in der die Informationen auf der Tastatur (MMS) angezeigt werden.

HINWEIS!

Dieser Parameter kann nur durch orientierte Inbetriebnahme gecindert werden.
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P0205 - Auswahl der Leseparameter 1

P0206 - Auswahl der Leseparameter 2
P0207 - Auswahl der Leseparameter 3

icht ausgewdahlt Werkseinstellung: P0205 = 2
eschwindigkeitssollwert # P0206 = 3

otordrehzahl # _
otorstrom # AW =6
wischenkreisspannung #

otorfrequenz #
otorspannung #
otordrehmoment #
usgangsleistung #
rozessvariable #
ollwert PID #
rehzahlsollwert -
otordrehzahl -
otorstrom -
wischenkreisspannung -
otorfrequenz -
oforspannung -
o’rorﬁehmoment -
usgangsleistung -
rozessvariable -
ollwert PID -
oft-SPS P1010#
oft-SPS P1011#
oft-SPS P1012#
oft-SPS P1013#
oft-SPS P1014#
oft-SPS P1015#
oft-SPS P1016#
oft-SPS P1017#
oft-SPS P1018#
oft-SPS P1019#
LC11 P1300 #
LC11 P1301 #
LC11 P1302 #
LC11 P1303 #
LC11 P1304 #
LC11 P1305 #
LC11 P1306 #
LC11 P1307 #
LC11 P1308 #
LC11 P1309 #

Einstellbarer
Bereich:

O VPN EWN—O0VONOUTEWN —O
TIZIINZIZIO0LIEIIINIZIOZ

1

O VONOCOUOT A WN

1

BDWWWWWWWWWWNINNNNNNNNN e —m
WU U U U U U U U TUUDODLDULUDLODODODODODDOD O

OVONOOUBWN

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: ‘_‘ 30 MMS ‘

Beschreibung:

Diese Parameter legen fest, welche Variablen in welcher Weise auf dem Display des Bedienteils (MMS) im
Uberwachungsmodus angezeigt werden sollen.

Die Optionen mit dem Symbol ,#“ am Ende zeigen an, dass die Variable in absoluten Zahlenwerten angezeigt
wird. Die Optionen, die mit dem Symbol ,-“ enden, konfigurieren die Variable so, dass sie als Balkendiagramm
in Prozentwerten angezeigt wird. Weitere Einzelheiten zu dieser Programmierung finden Sie im Abschnitt 5.6
EINSTELLUNG VON DISPLAY-ANZEIGEN IM UBERWACHUNGSMODUS auf Seite 5-11.
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P0208 - Sollwert-Skalierungsfaktor

Einstellbarer 1 bis 18000 Werkseinstellung: 1800
Bereich: (1500)

P0212 - Referenz Dezimalpunkt

Einstellbarer 0 = wxyz Werkseinstellung: 0
Bereich: 1 = wxy.z

2 = wx.yz

3 = w.xyz

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: \_{ 30 MMS ‘

Beschreibung:

Sie legen fest, wie der Drehzahlsollwert (PO001) und die Motordrehzahl (P0002) dargestellt werden sollen, wenn der
Motor mit der Synchrondrehzahl l&uft.

Um den Wert in U/min anzuzeigen, muss P0208 auf die Synchrondrehzahl des Motors geméf3 Tabelle 5.4 auf Seite
5-8 eingestellt werden:

Tabelle 5.4: Sollwert der Synchrondrehzahl in U/min

Frequenz Anzahl der Motorpole Synchrondrehzahl in U/min
2 3000
1500
1000
750
3600
1800
1200
900

50 Hz

60 Hz

OO AN |ON |

Zur Angabe von Werten in anderen Einheiten sind folgende Formeln zu verwenden:

_ Geschwindigkeit x P0208
PO002 Synchrondrehzahl x (10)7%?'2
PO0O] = Referenz x P0208

Synchrondrehzahl x (10)7%?12
Dabei entspricht,

Sollwert = Geschwindigkeitssollwert, in U/min.

Drehzahl = Tatséchliche Drehzahl in U/min.

Synchrondrehzahl = 120 x Motornennfrequenz (P0403)/Anzahl der Pole.

Anzahl der Pole = 120 x P0403 / Motornenndrehzahl (P0402), und kann gleich 2, 4, 6, 8 oder 10 sein.

Beispiel:

Wenn Geschwindigkeit = Synchrondrehzahl = 1800,
P0208 = 900,
P0212 = 1 (wxy.z), dann

1800 x 200

PO002 = —O9UX IOV
000 1800 x (10)!

= 90,0
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P0209 - Referenztechnik Einheit 1

P0210 - Referenziechnik Einheit 2

P0211 - Referenztechnik Einheit 3

Einstellbarer 32 bis 127 Werkseinstellung: P0209 = 114 (r)
Bereich: P0O210 = 112 (p)

PO211 = 109 (m)
Eigenschaften:

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Beschreibung:

Diese Parameter werden verwendet, um die Einheit der Variablen einzustellen, die man mit den Parametern POOO1
und PO002 anzeigen moéchte. Die Zeichen ,rpm” kénnen durch die vom Benutzer gewiinschten Zeichen ersetzt
werden, z. B. /s (Ldnge/Sekunde), CFM (Kubikful pro Minute), usw.

Die technische Referenzeinheit setzt sich aus 3 Zeichen zusammen: P0209 definiert das ganz linke, PO210 das
mittlere und PO211 das ganz rechte Zeichen.

Die verfugbaren Zeichen entsprechen dem ASCII-Code von 32 bis 127.

Beispiele:

A/ B/ sery YI Z/ a, bl ceer Vs z, O/ ]/ ceer 9/ #I $I %l (I )I */ +I

- Zur Angabe von ,L/s": - Zur Anzeige von ,CFM*:
P0209= 1" (76) P0209=,C" (67)
P0210=,/" (47) P0210=,F“ (70)
PO211=,s"(115) PO211=,M"(77)

P0213 - Skalenendwert Parameter 1

P0214 - Skalenendwert Parameter 2

P0215 - Skalenendwert Parameter 3

Einstellbarer 0,0 bis 200,0 % Werkseinstellung: 100,0 %
Bereich:

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: \_{ 30 MMS ‘

Beschreibung:

Diese Parameter konfigurieren den Skalenendwert der Messwertvariablen 1, 2 und 3 (ausgewdhlt Uber P0205,
P0206 und P0207), wenn sie fur die Darstellung als Balkendiagramm programmiert wurden.
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P0216 - MMS-Anzeigekontrast

Einstellbarer

0 bis 37

Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Werkseinstellung: 27

Beschreibung:
Erméglicht die Einstellung des Kontrasts der Tastaturanzeige (MMS). Héhere Werte konfigurieren einen héheren
Kontrastwert.

5.5 EINSTELLEN DES DATUMS UND ZEIT
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eq. ion/Ergebnis ildschirmanzeige eq. ion/Ergebnis ildschirmanzeige
S Aktion/Ergebni Bildschi i S Aktion/Ergebni Bildschi i
- Uberwachungsmodus. Bereit CLOK @ Usmin - Der Parameter ,Tag
- Dricken Sie ,Men(” B emin PO194" ist bereits
1 (rechter ,Softkey”). B.B A ausgewdhlt.
B.8 H= - Falls erforderlich, stellen
| 16:18 [ Memu Sie P0194 entsprechend
Do G 00 ALLE dem aktuellen Tag ein. = TR
- Di i 9 erel ™im
& 22TUppe o Plt GEE 3 Wndm Driicken Sie daher
PARAMETER” ist bereits 25 ALLE PARAME TER u
N 81 PARAME TERGRUFPPEMN 6 »Auswahl”. :
2 ausgewanlt. B2 ASSISTIERTE _ A Momat
L' \a¥ B2 GEAND. PARAME TER cum Ance von P19 FeLsE: e
. Inhalt %oder .
NV Zuriuck | 16:160 [Auswahl Zuruck | 16:18 |[Auswahl
: ffohiah Sie auf di
- Die Gruppe ,01 Pereit CLORK Ol min - Verfahren Sie aut die
PARAMETERGRUPPEN” &5 ALLE PARAME TER gleiche Weise fur die
51 PrRAME TERGRUFFERM .
3 ist ausgewdhlt. Bz ASSISTIERTE Einstellung der Parameter
) ‘ Y INEE TR IEENAHME von ,Monat PO195" bis
- Driscken Sie ,Auswahl”. B3 GEAND. PARAMETER B
Zuruck | 16:18 |Auswahl ,Sekunden PO199".
Eine neue Liste von - Wenn PO199 beendet Bereit CLOK BU- min
- Ei ve Liste v
G ird auf ist, wird die Echtzeituhr Minuten
ruppen wird auf dem )
) ) Ber=it CLOK 8Usmin 7 eingestellt.
Display angezeigt, = 34
bei die G 20 amen 1luert - Aut,ZurGek” fippen =
wobei die Gruppe |, rehzahlsol luer .
4 ’ PP e R o —— (linker ,Softkey”). Zuruck | 18:11 [Ausuahl
Rampen” ausgewdhlt ist. 53 Urf Stetueruns 2 "
. . - Auf ,Zurick” tippen. E it B L
- Dricken Sie q\/ Zuruck | 16:18 [Auswahkl PP Srose LN ATl
bis die Gruppe ,30 27 UoFf ZukrSea Linit
s uppe » 28 Dunamisches Bremsen
MMS” ausgewdhlt ist. 8 28 Velktorsteusrung
H " y ’ = -
- Die Gruppe ,30 MMS Eereit CLOK 8 U/min Zuruck | 18:11 [Ausuahl)
ist ausgewdhlt. 27 UsF ZukrSpaLinit
28 Dunamisches Brensen Ly - -
5 - Driicken Sie ,Auswahl”. 29 Vel torsteusrung - Aut , Zuriek” tippen. Eereit CLOK O lsmin
= B8 ALLE PARAMETER
51 FPARAME TERGRLUFFEM
Zuruck [ 16:10 F\usuahl] 9 B2 ASSISTIERTE
IMEE TR IEEMAHME
82 GEAMD. PARAMETER
Zuruck | 18:11  |Auswahl
- Die Anzeige kehrt in den Eereit CLOK B lUsmin
Uberwachungsmodus B Llsmin
10 zuriick. .8 A
H.8 H=

1=:44 §I=3lH]

Abbildung 5.2: Einstellung von Datum und Uhrzeit
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5.6 EINSTELLUNG VON DISPLAY-ANZEIGEN IM UBERWACHUNGSMODUS

Jedes Mal, wenn der Wechselrichter mit Strom versorgt wird, wechselt das Display in den Uberwachungsmodus.
Um das Ablesen der Hauptparameter des Motors zu erleichtern, kann das Display der Tastatur (MMS) so

konfiguriert werden, dass es diese in 3 verschiedenen Modi anzeigt.

Inhalt der 3 Parameter in numerischer Form:
Auswahl der Parameter tber P0205, P0206 und PO207. Dieser Modus ist in Abbildung 5.3 auf Seite 5-11 zu

sehen.

Anzeige Ortbetrieb (Loc.) /
Fernbetrieb (Rem.) (

- LOC: Ortbetrieb.
(Anzeige der Mo’rordrehzohlrichfung) - REM: Fernbetrieb.

Schwankende Motordrehzahl
in U/min.

e
Uberwachung von Parameter:

Wechselrichter-Anzeigen:
- Motorgeschwindigkeit in rpm.

- Start (Run) L N
) q Totric CLOK 18880 min) - Motorstromstérke in Ampeére;
- Bereit (Ready) 1=6m e - Ausgangsfrequenz in Hz (Standard).
- Konfiguration 1 é FI’ P
- Selbstoptimierung 25 : 5 He «— P0205, POQQé.unq P0207: Auswahl der .
~ Letzter Fehler: FXXX Eg%z:fgnif im Uberwachungsmodus angezeigt

- Letzter Alarm: AXXX
- Gleichstrombremsen

- STO

P0208 bis P0212: Technische Einheit fur die
Geschwindigkeitsanzeige.

[Linke ,Softkey-Funktion. ] [ Rechte ,,Soﬁkey”—Funkﬂon.]

Angabe der Uhrzeit.
Angepasst in:
PO197,P0198 und PO199.

Abbildung 5.3: Bildschirm ,,Uberwachungsmodus* in der Werkseinstellung

Inhalt der 3 Parameter in Form eines Balkendiagrammis:
Auswahl der Parameter Gber PO205, P0206 und/oder PO207. Die Werte sind in Prozent durch horizontale
Balken dargestellt. Dieser Modus ist in Abbildung 5.4 auf Seite 5-11 dargestellt.

Uberwachung von Parameter:

- Motorgeschwindigkeit in rpm.

- Motorstromstéirke in Ampére.

- Ausgangsfrequenz in Hz (Standard).

(BEetrisk ¢ LOK 128680 min

P0205, P0206 und PO207: Auswahl der Parameter, die
im Uberwachungsmodus angezeigt werden sollen.

P0208 bis P0212: Technische Einheit fir die
Geschwindigkeitsanzeige.

Abbildung 5.4: Bildschirm des Uberwachungsmodus mit Balkendiagrammen

Zur Konfiguration des Bargraph-Uberwachungsmodus greifen Sie auf die Parameter P0205, P0206 und/oder
P0207 zu und wahlen die Optionen mit dem Symbol ,-“ (Werte im Bereich von 11 bis 20). So kann die jeweilige

Variable als Balkendiagramm dargestellt werden.

Die Abbildung 5.5 auf Seite 5-12, die als nédchstes gezeigt wird, veranschaulicht das Verfahren zur Anderung

der Anzeige einer Variablen in den Graphmodus.
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Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige
- Uberwachungsmodus. Eereit CLOK & U-min - Die ,Parameterausw.
. e . . Bereit CcLOK BUmin
- Driicken Sie ,Men0 B Uemin Lesen 1 P0205" ist = h I
orac e
1 (rechter ,Softkey”). H.8 A ; ausgewdhlt. PE2EL: Deutsch
8.8 H=z - Driicken Sie ,Auswahl”.
| 16:18 [ Memu
Zurucl | 1518 [Auswahkl
- Die Gruppe ,00 ALLE Bereit CLOK @ U/min
PARAMETER" ist bereits 5 ALLE FARAME TER _ Dricken Sie bis | [Bereit CLOK @U/min
4hl v(\ Bl FPARAME TERGRUFPFERM —
2| ousgewahlt TER ). e S S . zur Auswahl der Option FEZE
82 GEAMD. PARAMETER 8 ”['| '|] Drehzahlref. -“. Faramsterausu. Lesen 1
Zuruck | 16:18 |Ausuakl AufSpeichern” fippen 5 ehzablretf. —
' Zuruck [16:18 [Seeich.
A P pp!
- Die Gruppe ,01 Bereit CLOK @ Usmin
PARAMETERGRUPPEN" | | B8 _ALLE PARAMETER - Auf ,Zuriek” tippen. Bereit  CLOK ®U/min
Bl PARAME TERGREUFPFERM Sprache
3 ist ausgewdhlt. B2 ASSISTIERTE PEZ2E1: Deutsch
. . Y INEE TR IEENAHME 9
- Driscken Sie ,Auswahl”. 53 GEAND. PARAMETER
Zuruck | 16:18  |Ausuwakl - -
Zurucl: | 16:18 Huswahll
- Eine neue Liste von
Gruppen wird auf dem - Autf ,Zurick” tippen. Eersit CLOK B U/min
Display angezeigt, Bereit CLOK @U/min) 27 UF ZukrSpa Limit
=H Rampesn 28 Dunamis=ches Brensen
wobei die Gruppe ,20 21 Drehzahlsol luert 10 29 Vel torsteusrung
4 " . . 22 Drehzahlarenzen
Rampen” ausgewdhlt ist. EE (U S
Driicken Si v(\ bi Zurucl | 16:18 |[Auswakl
- Urucken ole N Zuruck | 16:18 [Auswakl
die Gruppe ,30 MMS* - Auf ,Zurtck” tippen. Bereit CLOK B Usmin)
P B8 ALLE PRRAMETER
ausgewdihlt ist. 51 PARAME TERGRLUFF
- Die Gruppe ,30 MMS” Bereit CLOK @ Usmin 11 B2 ASSISTIERT
. A IMEE TR IEEMAHME
ist ausgewdhlt. 27 U ZukrSeaLinit 83 GEAND. PARAMETER
28 Dunamisches Brensen .
5 - Dricken Sie ,Auswahl”. 29 Vektorstevsrung Zurucl: | 16:18 |Auswahl
=8 MMS - Die Anzeige kehrt in den
. - Eereit CLOK 8Usmin
Zurucl: | 15:18 ﬁusuahl] Uberwochungsmodus -
Dorp = sck und zeiat di Llraimill =M
- Der Parameter ,Tag 12 zurick und zeigt die G.8 &
P0194" ist bereits Bereit O LOK B U min Geschwindigkeﬁ in Form B . El HE
ausgewdhlt. eines Balkendiagramms 16:18 [ Menu
6 - Driscken Sie W\ an.
' ~ FE195: 15
bis zur Auswahl von :
Zuruck | 16118 | FAusuahl
,Parameterausw. Lesen
1 P0O205".

Abbildung 5.5: Uberwachung mit Balkendiagramm-Konfiguration

Um zum Standard-Uberwachungsmodus (numerisch) zuriickzukehren, missen Sie nur die mit ,#* endenden
Optionen (Werte von 1 bis 10) in den Parametern P0205, P0206 und/oder P0207 auswdhlen.

Inhalt des Parameters P0205 in numerischer Form mit gréf3eren Zeichen:

Programmieren Sie die Leseparameter (P0206 und P0207) auf Null (inaktiv) und PO205 als numerischen Wert
(eine Option endet mit ,#“). Daher wird P0205 in gréfleren Buchstaben angezeigt. Die Abbildung 5.6 auf
Seite 5-12 verdeutlicht diesen Uberwachungsmodus.

Eetrish CLOK 1888U-min)

Inhalt des Parameters P0205, mit gréferen Zeichen.
Die Parameter P0206 und P0207 missen mit O programmiert
werden.

Abbildung 5.6: Beispiel des Bildschirms im Uberwachungsmodus mit P0205 programmiert mit gréBeren Zeichen
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5.7 UNVEREINBARKEIT VON PARAMETERN
Wenn eine der unten aufgefihrten Kombinationen auftritt, wechselt das CFW-11 in den Zustand ,Config”.
1) Zwei oder mehr DlIx (P0263...P0270) programmiert fir (4 = FWD Run).
2) Zwei oder mehr DIx (P0263...P0270) programmiert fir (5 = REV Run).
3) Zwei oder mehr Dlx (P0263...P0270) programmiert fir (6 = 3-Draht Start).
4) Zwei oder mehr Dlx (P0263...P0270) programmiert fir (7 = 3-Draht-Stop).

5) Zwei oder mehr Dlx (P0263...P0270) programmiert fir (8 = FWD/REV).

6) Zwei oder mehr DIx (P0263...P0270) programmiert fir (9 = LOC/REM).

7) Zwei oder mehr DIx (P0263...P0270) programmiert fir (11 = E.P. erhéhen).

8) Zwei oder mehr Dix (P0263...P0270) programmiert fir (12 = E.P. verringern).

9) Zwei oder mehr Dix (P0263...P0270) programmiert fir (14 = Rampe 2).

10) Zwei oder mehr Dix (P0263...P0270) programmiert fir (15 = Drehzahl/Drehmoment).
11) Zwei oder mehr Dix (P0263...P0270) programmiert fir (22 = manuell/automatisch).
12) Zwei oder mehr Dix (P0263...P0270) programmiert fir (24 = Fliegender Start deaktivieren).
13) Zwei oder mehr Dix (P0263...P0270) programmiert fir (25 = Zwischenkreisregler).
14) Zwei oder mehr Dix (P0263...P0270) programmiert fir (26 = Programmierung aus).
15) Zwei oder mehr Dix (P0263...P0270) programmiert fir (27 = Benutzer 1/2 laden).
16) Zwei oder mehr Dix (P0263...P0270) programmiert fir (28 = Benutzer 3 laden).

17) Zwei oder mehr Dix (P0263...P0270) programmiert fir (29 = DO2 Timer).

18) Zwei oder mehr Dix (P0263...P0270) programmiert fir (30 = DO3 Timer).

19) Dix (P0263...P0270) programmiert fir (4 = FWD Run) ohne Dix (P0263...P0270) programmiert fir (5 =
REV Run).

20) DIx (P0263...P0270) programmiert fir (5 = REV Run) ohne DIx (P0263...P0270) programmiert fir (4 =
FWD Run).

21) DIx (P0263...P0270) programmiert fir (6 = 3-Draht Start) ohne DIx (P0263...P0270) programmiert fur (7
= 3-Draht Stop).

22) Dlx (P0263...P0270) programmiert fir (7 = 3-Draht Stop) ohne DIx (P0263...P0270) programmiert fir (6
= 3-Draht Start).

23) P0221 oder P0222 programmiert fir (8 = Multispeed) ohne DIx (P0266...P0268) programmiert fir (13 =
Multispeed).

24) P0221 oder P0222 nicht programmiert fir (8 = Multispeed) mit DIx (P0266...P0268) programmiert fir (13
= Multispeed).

25) [P0221 oder P0222 programmiert fir (7 = E.P)] UND [ohne DIx (P0263...P0270) programmiert fir (11 =
E.P erhéhen) ODER ohne DIx (P0263...P0270) programmiert fir (12 = E.P. vermindern)].

26) [P0221 und P0222 nicht programmiert fir (7 = E.P)] UND [mit DIx (P0263...P0270) programmiert fir (11
= E.P erhdhen) ODER mit Dix (P0263...P0270) programmiert fir (12 = E.P vermindern)].
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27) [P0202 programmiert fir (0 = U/f 60Hz) ODER (1 = U/f 50Hz) ODER (2 = Einstellbare U/f) ODER
(5 = VW) ODER (8 = WW PM)] UND [P0231 = 1(Keine Rampenreferenz) ODER P0231 = 2 (Max.
Drehmomentkurve) ODER P0236 = 1 (Keine Rampenreferenz) ODER P0236 = 2 (Max. Drehmomentkurve)
ODER P0241 =1 (Keine Rampenreferenz) ODER P0241 = 2 (Max. Drehmomentkurve) ODER P0246 = 1
(Keine Rampenreferenz) ODER P0246 = 2 (Max. Drehmomentkurve)].

28) [P0202 programmiert fir (0 = U/f 60Hz) ODER (1 = U/f 50Hz) ODER (2 = Einstellbare U/f) ODER (5 =
VWW) ODER (8 = WW PM)] UND [Dix (P0263...P0270) programmiert fir (16 = JOG+) ODER (17 = JOG-).

29) P0203 programmiert fir (1 = PID-Regler) UND P0217 fir (1 = Ein) UND [P0224 programmiert fir (0 =
@, Q -Tasten) ODER P0227 programmiert fir (0 = @, 0 -Tasten)].

30) DIx (P0263...P0270) programmiert fir (29 = DO2 Timer) ohne DO2 (P0276) programmiert fir (29 = Timer).

31) DO2 (P0276) programmiert fir (29 = Timer) ohne Dix (P0263...P0270) programmiert fir (29 = DO2 Timer).

32) DIx (P0263...P0270) programmiert fir (30 = DO3 Timer) ohne DO3 (P0277) programmiert fir (29 = Timer).

33) DOS3 (P0277) programmiert fir (29 = Timer) ohne Dix (P0263...P0270) programmiert fir (30 = DO3 Timer).

34) [P0224 programmiert fir (1 = DIx) ODER P0227 programmiert fir (1 = DIx)] UND [ohne DIx (P0263...
P0270) programmiert fur (1 = Start/Stopp) UND ohne DIx (P0263...P0270) programmiert fir (2 = General
Enable) UND ohne DIx (P0263...P0270) programmiert fir (3 = Schnellhalt) UND ohne DIx (P0263...P0270)
programmiert fir (4 = Vorwértslauf) UND ohne Dix (P0263...P0270) programmiert fir (5 = Ruckwdértslauf)
UND ohne DIx (P0263...P0270) programmiert fir (6 = 3-Draht-Start) UND ohne (P0263...P0270)
programmiert fir (7 = 3-Draht-Stop)].

35) P0202 se auf 3 (Sensorless), 4 (Encoder), 6 (PM mit Encoder) oder 7 (PM Sensorless) und P0297 = 0
(1,25 kHz).

36) P0202 auf 7 (PM Sensorless) und P0297 = 3 (10 kHz) eingestellt.

37) P0297 programmiert fir:
- 3in den Rahmen B, C und P0296 zwischen 500 V und 600 V eingestellt.
- 3 im Rahmen D und P0296 zwischen 500 V und 690 V eingestellt.
- 1,2 oder 3 in den Rahmen E, F oder G und P0296 zwischen 500 V und 690 V eingestellt.
- 3in den Rahmen F, G und P0296 zwischen 380 V und 480 V eingestellt.
- 2 oder 3 in Rahmen H oder P0296 unter 4 fir Modelle zwischen 500 V und 690 V.

38) P0586 auf 1 programmiert (aktive Energiesparfunktion) und P0406 = 2 (optimaler Durchfluss).
39) Zwei oder mehr Dix (P0263...P0270) programmiert fir (32 = Feuer-Modus).

40) P0580 # 0 und ohne DIx programmiert fir (32 = Feuer-Modus).
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6 IDENTIFIKATION VON UMRICHTERMODELL UND ZUBEHORTEILEN

Um das Modell des Wechselrichters zu identifizieren, Gberprifen Sie den Code auf den Produktkennzeichnungsschildern:
den vollstdndigen Code, der sich an der Seite des Wechselrichters befindet, oder den abgekirzten Code, der
sich unter dem Tastenfeld (MMS) befindet. Die folgenden Abbildungen zeigen Beispiele fir diese Etiketten.

mo

Modell CFW11 ———y0op. BRCFW110242T45Z ‘
WEG Teilnummer —pMAT.: 11270533 MAX. TA' 45°C(113°F) Maximale Umgebungstempermur

. . QP.:1234567890 SERIALE 1234567890 4—— Seriennummer
Nettogewicht Umrichter 3 BESGWEIGHT. 130kg (2871b) 20 L«—— Herstellungsdatum (Tag-Monat-Jahr)
Eingabe der Bemessungsdaten (Spannung, LIHE T
9 9 p i 9 HlES ALIDA < Ausgangsbemessungsdaten (Spannung,
Anzahl der Phasen, Bemessungsstréme fir EDE AIBA Anzahl der Ph B tdme fo
den Betrieb mit ND- und HD-Uberlastungen e [(BO-480V LREDE nzahi cer, 1 nasen, Bemessungssirome 1ur
und Frequena) 13~ 3~ normales Uberlastregime (ND) und schweres
Stromspezifikationen fr den Betrieb mit ——>] 2;:235 A 2§;iAi363A Uberlastregime (HD), Uberlos’rs’rréme for 1 min
normalem Uberlastverhalten (ND) A (HD) [211A 1A und 3 s und Frequenzbereich)
B0s/3s J1TA [4224
Hz 501804z 0-300Hz

Stromspezifikationen fir den Betrieb mit
FABRICADU NO BRASIL

schwerer Uberlosi (HD) HECHO EN BRASIL
MADE IN BRAZIL

@ CEEAl =

(a) Kennzeichnungsschild an der Seite des Wechselrichters fir die Modelle im Schrank (CFW-11)

mEg TR9417185364%

Modell CFWT1M ——3 10D UP11-01 REV. C 20 < Herstellungsdatum (Tag-Monat-Jahr)
WEG Teilnummer ——3F MAT. 11317218y 14 40°C (104°Fy¢—— Maximale Umgebungstemperatur
) ) OP.: 1234567830 SERIAL#. 1234567830 4 Seriennummer
Nettogewicht Umrichter 3 FESOMEIGHT: 171 kg (377 It]
. QUTRUT
Eingabe der Bemessungsdaten (Spo”nnung, 5 LNK DE Sy Ausgangsbemessungsdaten (Spannung,
Anzahl der Phasen, Bemessungsstréme fur aras900c| 0071VDC Anzahl der Phasen, Bemessungsstréme fir
i i B c 3~ - ;
den Betrieb mit ND- und HD- Ub:r|FosTUngel’; A T 4;%\7? i normales Uberlastregime (ND) und schweres
und Frequenz, bt 505738 Uberlastregime (HD), Uberlaststrome fir T min
Stromspezifikationen for den Betrieb mit — ([ At 43T A e gime (HD), .
£0 5f3s 570 760 und 3 s und Frequenzbereich)
normalem Uberlastverhalten (ND) 758-1025 OC|  0-0,7TVDC
A (ND) 450 427
- . . . 80 5/35 470 /708
Stromspezifikationen fir den Betrieb mit Al 350 a2
schwerer Uberlast (HD) Az 5060 H 0-300 H

¥ FAERICADO NO ERASIL
£ HECHO EN BRASIL
MADE IN BRAZIL

@US c € -
~
LISTED: =
Voo o -8
—_—

(b) CFW-11M-Kennzeichnungsschild, das im Inneren der Schalttafel angebracht ist, in der der Wechselrichter installiert ist

Fertigungsdatum
IICFW11 —
Modell C > BRCFW110242T14SZ (03 entspricht der Woche

WEG Teilnummer ——11270533 03H <— und H dem Jahr)
SERIAL#: 1234567980 <

Seriennummer

(c) Kennzeichnungsschild unter dem Tastenfeld (MMS)
Abbildung é.1: (a) bis c) - Kennzeichnungsetiketten

Sobald der Modellidentifikationscode des Wechselrichters verifiziert ist, muss man ihn interpretieren, um seine
Bedeutung zu verstehen. Siehe die Tabelle in Abschnitt 2.4 - Identifikationsetiketten fir das CFW-11 im CFW-11-
Benutzerhandbuch und in Abschnitt 2.6 - Spezifikation des CFW-11M-Modells (Smart Code) im CFW-11M-

Benutzerhandbuch.
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6.1 WECHSELRICHTERDATEN [42]

In dieser Gruppe befinden sich die Parameter, die sich auf die Informationen und Eigenschaften des
Wechselrichters beziehen, wie z. B. das Wechselrichtermodell, das vom Steuerkreis identifizierte Zubehér, die

Softwareversion, die Schaltfrequenz, usw.

P0023 - Software-Version

Einstellbarer 0,00 bis 655,35 Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: \—{ 42 Wechselrichterdaten ‘

Beschreibung:

Sie zeigt die Softwareversion an, die im FLASH-Speicher des Mikrocontrollers auf der Steuerplatine enthalten ist.

P0027 - Zubehér Konfiguration 1

P0028 - Zubehor Konfiguration 2

Einstellbarer 0000h bis FFFFh Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO
Zugangsgruppen ‘O] PARAMETERGRUPPEN ‘
Gber MMS: \—{ 42 Wechselrichterdaten ‘

Beschreibung:

Diese Parameter identifizieren mittels eines hexadezimalen Codes das Zubehér, das auf dem Steuermodul installiert
ist.

Fir das in den Steckplétzen 1 und 2 installierte Zubehor wird der Identifikationscode Uber den Parameter PO027
mitgeteilt. Im Falle von Modulen, die auf den Steckplétzen 3, 4 oder 5 angeschlossen sind, wird der Code iber den
Parameter PO028 angezeigt.

Die Tabelle 6.1 auf Seite 6-3 zeigt die in diesen Parametern angegebenen Codes fir das Hauptzubehor des

CFW-11.
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Tabelle 6.1: CFW-11-Zubehér-Kennungen

X Identifizierungscode
Name Beschreibung Steckplatz P0027 P0028
IOA-0] Mod-ul mit 2 14-Bit-Analogeingdngen, 2 Digi’rolein.gi?ngen, 2 14-Bit-Analogausgdn- 1 FD-.
gen in Spannung oder Strom, 2 Open-Collector-Digitalausgéngen
|OB-01 Modulumif 2 i.solierien Analogeingdngen, 2 Digiioleingdngen, 2 isolier‘re.rj Analo- 1 A L
gausgdngen in Spannung oder Strom, 2 digitalen Open-Collector-Ausgédngen
IOC-01 Modul mit 8 isolierten digitalen Eingédngen und 4 Relaisausgdngen 1 C1--
10C-02 I\égceizlgoi’lrlsciiczlienen digitalen Eingéingen und 8 digitalen Ausgéngen vom Typ 1 C5.
IOC-03 Modul mit 8 isolierten digitalen Eingéngen und 7 digitalen Ausgéngen von 500 mA 1 Cb6--
IOE-01 PTC-Temperaturwandlermodul 1 25--
IOE-02 PT110 Temperatur-Messumformer-Modul 1 23--
IOE-03 KTY84 Temperaturmessumformer-Modul 1 27--
ENC-01 Inkrementalgebermodul 5 bis 12 Vdc, 100 kHz, mit Gebersignalverstérker 2 --C2
ENC-02 Inkrementalgeber-Modul 5 bis 12 Vdc, 100 kHz 2 -=C2 S
RS-485-01 Serielles RS-485-Kommunikationsmodul 3 --- CE-
RS-232-01 Serielles RS-232C-Kommunikationsmodul 3 --- CC--
RS-232-02 I%/Tiﬂfcl)lceénlii)onlwlre’nr:rlw:lff\gﬁ?ssgweoigﬁeerS 232C mit Tasten fur die Programmierung des 3 . cC..
CAN/RS-485-01 | CAN- und RS-485-Schnittstellenmodul 3 - CA--
CAN-01 CAN-Schnittstellenmodul 3 - CD--
PLC11 SPS-Modul 1,2 und 3 ----(
PROFIBUS DP-01 | Profibus DP Schnittstellenmodul 3
PROFIBUS DP-05 | Profibus-DP-Schnittstellenmodul 4 --- —==l
DEVICENET-05 | DeviceNet Schnittstellenmodul 4 - -6
ETHERNET IP-05 | Ethernet-Schnittstellenmodul 4 --- ----0)
RS-232-05 RS-232-Schnittstellenmodul 4 - --6)
RS-485-05 RS-485-Schnittstellenmodul 4 --- -8
MMEF-03 FLASH-Speichermodul 5 --- --@

Bei Anybus-CC-Kommunikationsmodulen (Steckplatz 4), dem PLC11-Modul und dem FLASH-Speichermodul héngt
der P028-Identifizierungscode von der Kombination dieser Zubehorteile ab, wie in Tabelle 6.2 auf Seite 6-3

dargestellt.

Tabelle 6.2: Bildung der beiden ersten Codes fUr den Parameter P0028

Bits

~N
o
(6]

| 4 3 2

Anybus-CC-Module
01 = Aktives Modul 0 0
10 = Passives Modul

SPS-Modul
FLASH-
Speichermodul

2 Hexadezimaler Code

1- Hexadezimaler Code

(M Bit 7: zeigt das Vorhandensein des SPS-Moduls an (0 = ohne SPS-Modul, 1T = mit SPS-Modul).

@ Bit 6:

zeigt das Vorhandensein des FLASH-Speichermoduls an (0 =

Speichermodul).

@ Bits 5 und 4: zeigen das Vorhandensein von Anybus-CC-Modulen wie folgt an.

Tabelle 6.3: Modul-Typen

ohne Speichermodul, 1 = mit

Bits
5 4 Typ des Moduls Name
0 1 Aktiv PROFIBUS DP-05, DEVICENET-05, ETHERNET IP-05
1 0 Passiv RS-232-05, RS-485-05

Die Bits 3, 2, 1 und O sind fest auf 0000 eingestellt und bilden immer den Code ,0” in hexadezimaler Darstellung.

Beispiel: Bei einem Umrichter, der mit den Modulen IOA-01, ENC-02, RS-485-01, PROFIBUS DP-05 und dem
FLASH-Speichermodul ausgestattet ist, lautet der in den Parametern PO027 und PO028 angezeigte Hexadezimalcode
FDC2 bzw. CE50 (Tabelle 6.4 auf Seite 6-4).
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Tabelle 6.4: Beispiel fUr die ersten beiden Zeichen des in P0028 angezeigten Codes fUr PROFIBUS DP-05 und FLASH-Speicher-

modul
6 5 4 3 2 0
0 1 0 1 0 0
5 0
P0029 - Leistungs-HW Konfig.
Einstellbarer Bit O bis 5 = Nennstrom Werkseinstellung:

Bereich: Bit 6 und 7 = Nennspannung
Bit 8 = EMV-Filter
Bit 9 = Sicherheitsrelais
Bit 10 = (0)24V/(1)DC-Zwischenkreis
Bit 11 = DC Spezial-Hardware
Bit 12 = BremsIGBT
Bit 13 = Spezial
Bit 14 und 15 = Reserviert
Eigenschaften: RO
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: ‘—' 42 Wechselrichterdaten |

Beschreibung:

Ahnlich wie die Parameter P0027 und P0028 identifiziert der Parameter PO029 das Umrichtermodell und das
vorhandene Zubehér. Die Kodierung wird durch die Kombination von Binarziffern gebildet und auf dem Tastenfeld
(MMS) im Hexadezimalformat dargestellt.

Die Bits, aus denen sich der Code zusammensetzt, werden in der Tabelle 6.5 auf Seite 6-4 erlgutert.

Tabelle 6.5: Parameter P0029 Code Zusammensetzung

Bits
15 | 14 | 13 12 1M 10 9 | 8 7 | 6 5 | 4 | 3| 2 | 1 |o
5 % . Spannung
Mit o < =
> 2| 58 = 00 = 200...240 V
1 1 0 brerréeBrjrdem 0 E §_) _g 7; T | 0] = 380. 480V Strom
= |2 = | 10 =500...600 V
E E 11 = 660...690V
4- hexadezimaler Code 3 Hexadezimaler Code 2- Hexadezimaler Code | 1- Hexadezimaler Code

Die Bits 15, 14 und 13: sind auf 110 festgelegt.

Bit 12: zeigt das Vorhandensein des IGBT fur die dynamische Bremsung an (0 = mit IGBT fir die Bremsung, 1 =
ohne IGBT fur die Bremsung).

Bit 11: zeigt an, ob der Umrichter mit der ,DC-Spezialhardware” (optional) ausgestattet ist (1 = CFW11 mit DC-
Spezialhardware, O = fur die anderen Umrichtermodelle).

Bit 10: zeigt an, ob der Wechselrichter iber einen DC/DC-Wandler fir die Aufnahme einer externen
24-V-Elektronikversorgung verfigt (0 = mit DC/DC-Wandler, 1 = ohne DC/DC-24-V-Wandler).

Bit 9: zeigt das Vorhandensein des Sicherheitsrelais an (0 = ohne Sicherheitsrelais, 1 = mit Sicherheitsrelais).

Bit 8: zeigt an, ob der Umrichter mit einem Funkentstérfilter ausgestattet ist (0 = ohne Funkentstorfilter, 1 = mit
Funkentstorilter).

Bits 7 und 6: geben die Versorgungsspannung des Umrichters an (00 = 200...240V, 01 = 380/480 V).

Bits 5, 4, 3, 2, 1 und 0: Zusammen mit den Bits zur Spannungsanzeige (7 und 6) geben sie den Nennstrom des
Umrichters an (ND). Die Tabelle 6.6 auf Seite 6-5 zeigt die fir diese Bits verfigbaren Kombinationen.

6-4 | CFW-11



Identifikation von Umrichtermodell und Zubehérteilen

Tabelle 6.6: Aktuelle Kodierung fUr den Parameter P0029

Baugréfe

Spannung

Bits

7

6

Strom

Bits

200... 240V

2 A*

6 A*

7 A

10A

7A

10A

13A

16 A

24 A

28 A

33,5A

45 A

54 A

70 A

86 A

105 A

180 A

211 A

142 A

380... 480 V

3,6 A

5A

7A

10A

13,5A

17 A

24 A

31 A

38 A

45 A

58,5A

70,5 A

88 A

105 A

142 A

180 A

211 A

226 A

242 A

312 A

370 A

477 A

515A

760 A

601 A

720 A

760 A

795 A

877 A

1062 A

1141 A

— | === == === = = = | OO0 |0 |0O|o|lo ool |0 0|00 |Oo|O|lOo |0 |0 |0 |0 |0 |00 |0 |00 |0 |0 |O|lo|o ok,

— == === === === === |O|Oo|o|o|o|0|0o|o|0 0|0 |0|0|—=|—=|—|—|—|lo|lo|l0o|0o|Oo|0 |0 |0 |O|o |0 |0 |0 |0~

— | = === == |O|— OO|O|lO|O|O|O|0|O|—=|—|—|—|OlOo|lO|—|O|O|O|O|O|O|0 |0 |O|O|—|—|—|—|—|—|O|0|0/0|O|l0|0|O|w

—|=|=|—|OlOo|Oo|—|O|O|0|O|O|—|O|0|0|O|—|—|o|lo|o|—=|—|Oo|— | —|Oo|0o|o|—|O|Oo|lo|o|—=|—|—|Oolo|o|—=|—|—|— OO |Oo|Oo|N

—|—=|O|Oo|—|—|Oo|—|O—|—|Oo|lo|o|—=|—|oo|Oo|Oo|—|—|—|—|— O Oo|O|—|O|lO|O|—|—|O|O|—|O|O|—|O|O0|—=|—|O|0|—=|—|O|O|—=

—|Oo|=|o|—|Oo|—=|—|o—|Oo|—|lo|0o|—|Oo|— Oo|—|o|—|Oo|—|—|oOo|—|olo|—|Oo|lo|—|O|—|Oo|lO|—|OolOo|—|O|—|Oo|—|Oo|—|o|—|Oo|o
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Bits

0
0
0
0
0
0
0
0
0
0
1
1
1
1

Strom

2,9 A
4,2A

7A
10A

12A

17 A
22 A

27 A

32 A

44 A

2,9A
4,2A

7A
10A

12A

17 A
22 A

27 A

32A

44 A

53 A

63 A

80 A

107 A
125 A
150 A
170 A
216 A
289 A
315 A
365 A
435 A
427 A
584 A
625 A
758 A
804 A

Bits

Spannung

500... 600V

Baugréfie
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Bit Bit
Baugréfie Spannung s Strom s

2,9 A
4,2 A
7A
8,5 A
1TA
15A
20 A
24 A
30A
35A
46 A
54 A
73 A
660... 690V 1 1 100 A
108 A
130 A
147 A
F 195 A
259 A
259 A
312 A
365 A
427 A
478 A
518 A
628 A
703 A

—|—|=|—|o|lo|lo|lolo|lolo|o|o|o|—=|—|—|o|lo|lo|lo|lo|lo|o|o|o|o|un
ololo|lo|=|=|=|=|=|=|=|=|=|=|=|=|—|o|o|o|o|o|o|lo|lo|o|o|x
olololo|=|—|=|—|—|lo|lo|lo|lo|lo|lo|o|o|—|—|o|lo|o|lo|lo|lo|lo|o|w
ololo|lo|—|o|lo|lo|lo|=|—|—|—|clo|lo|o|o|o|=|=|—=|—|lcolo|lo|lo|N
—|—|o|lo|o|=|—|lolo|—=|—|o|lo|=|=|—|o|lo|lo|=|—=|c|lo|=|—=|o|o|=
—lo|—=|lo|lo|=|o|=|lo|=|o|=|o|=|—|o|—=|—|o|=|o|=|o|=|o|—-|o|o

* Modelle mit einphasiger/dreiphasiger Stromversorgung.

Beispiel: Fur einen CFW-11 mit 10 V, 380...480 V, mit Funkentstérfilter, ohne Sicherheitsrelais und ohne externe
24-VNersorgung ist der im Tastenfeld (MMS) angezeigte Hexadezimalcode fir den Parameter PO029 C544 (siehe
Tabelle 6.7 auf Seite 6-7).

Tabelle 6.7: Beispiel fir den Code bei P0029 fir ein bestimmtes Wechselrichtermodell
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5) 4 3 2 1 0

1 1 0 0 0 1 0 1 0 1 0 0 0 1 0 0
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P0295 - ND/HD VFD Nennstrom

Einstellbarer 6 A Werkseinstellung:

Bereich:
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63=11A/9A
64=12A/10A
65=15A/13A
66 =17A/17A
67 =20A/17A
68 =22A/19A
69 =24A/21A
70=27A/22A
71 =30A/24 A
72 =32A/27A
73 =35A/30A
74 =44 A/ 36 A
75 =46A/39 A
76 =53 A/ 44 A
77 =54 A/ 46 A
78 =63 A/53A
79 =73A/61A
80 =80A/66A
81 =100A/85A
82 =107A/90A
83 =108A/95A
84 =125A/107 A
85=130A/108 A
86 =150A/122 A
87 =147A/127 A
88 =170A/150A
89 =195A/165A
90 =216 A/ 180 A
91 =289 A/ 240 A
92 =259 A/ 225 A
93 =315A/289 A
94 =312 A/ 259 A
95 =365A/315A
96 =365A/312A
97 = 435 A /357 A
98 = 428 A/ 355 A
99 =472 A/ 388 A
100 = 700 A/ 515 A
101 = 1330 A/ 979 A

102 = 1995 A/ 1468 A
103 = 2660 A/ 1957 A
104 = 3325 A/ 2446 A
106 =795 A/ 637 A
106 =877 A/715A
107 = 1062 A/ 855 A
108 = 1186 A/ 943 A
109 = 584 A/ 504 A
110 = 478 A/ 410 A
111 =625A /540 A
112 =518 A/ 447 A
113 =758A/614A
114 = 628 A/ 518 A
115 =804 A/ 682 A
116 = 703 A/ 594 A
117 =760 A/ 600 A
118 = 760 A/ 560 A
119 =226 A/ 180 A

Eigenschaften: RO
Zugangsgruppen ‘O] PARAMETERGRUPPEN
Gber MMS: L 42 Wechselrichterdaten
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Beschreibung:

Dieser Parameter gibt den Nennstrom des Umrichters fir das normale Uberlastregime (ND) und fir das schwere
Uberlastregime (HD) an. Die Betriebsart des Umrichters, ob ND oder HD, wird durch den Inhalt von P0298 bestimmt.

P0296 — Netz-Nennspannung

Einstellbarer
Bereich:

0 = 200... 240V Werkseinstellung: Je nach

1 =380V Umrichtermodell
2 =400/415V

3 =440/460V

4 =480V
5=5
6=5
7==6
8=6

00/525V
50/575V

60/ 690V

Eigenschaften: CFG

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: \—{ 42 Wechselrichterdaten ‘

Beschreibung:

Die Einstellung erfolgt entsprechend der Versorgungsspannung des Wechselrichters.

Der einstellbare Bereich hédngt vom Wechselrichtermodell ab, gemdaB Tabelle 6.8 auf Seite 6-10, in der auch der
werkseitige Standardwert angegeben ist.

N
HINWEIS!
Bei der Anpassung Gber die Fernsteuerung kann dieser Parameter automatisch die folgenden
L Parameter édndern: PO151, PO153, PO185, PO190, P0O321, P0322, P0323 und P0400. )
/ A
f HINWEIS!
Beim Wechsel von P0296 = 5, 6 oder 7 zu P0296 = 8 oder umgekehrt kénnen die folgenden
Parameter automatisch geéndert werden: P0029, P0135, PO156, PO157, PO158, P0290, P0295,
L P0297, P0401 und PO410. )

Tabelle 6.8: P0296 Einstellung entsprechend dem CFW-11 Umrichtermodell

Modells Des Umrichters Einstellbarer Bereich Werkseitige Einstellung
200-240 V 0 = 200...240 V 0
1 =380V
2 =400/415V
380-480V 3 = 440/ 460V 3
4 =480V
5=500/525V
500-600 V 6 =1550/575V 6
7 =600V
660-690 V 8 = 660/690V 8
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P0297 - Taktfrequenz

Einstellbarer 0=1,25kHz Werkseinstellung: Je nach
Bereich: 1 =2,5kHz Modell des
2 = 5,0 kHz Umrichters
3 =10,0 kHz
4 =2,0kHz

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: \—{ 42 Wechselrichterdaten ‘

Beschreibung:

Die zuléssige Stromstdrke fir von der Standardeinstellung abweichende Schaltfrequenzen finden Sie in den Tabellen
in Kapitel 8 - Technische Daten - des Benutzerhandbuchs des CFW-11.

Die Schaltfrequenz des Wechselrichters kann je nach den Anforderungen der Anwendung eingestellt werden.
Héhere Schaltfrequenzen bedeuten geringere Motorgerdusche, allerdings ergibt sich bei der Wahl der Schaltfrequenz
ein Kompromiss zwischen den Motorgerduschen, den Verlusten in den IGBTs des Umrichters und den maximal
zuldssigen Strémen.

Durch die Verringerung der Schaltfrequenz werden Effekte im Zusammenhang mit der Motorinstabilitat, die unter
bestimmten Anwendungsbedingungen auftreten, reduziert. AuBerdem wird der Erdschlussstrom reduziert, wodurch
die Auslésung der Fehler FO74 (Erdschluss) oder FO70 (Uberstrom/Kurzschluss am Ausgang) vermieden werden
kann.

Hinweis: Die Option 0 (1,25 kHz) ist nur for die U/f-, VWW- oder WWW PM-Regelung (P0202 = 0O, 1, 2, 5 oder 8)

zuldssig.

HINWEIS!

Falls die gewdhlte Option nicht zuldssig ist, zeigt das MMS die Meldung an: ,P0297 und P0296
inkompatibel”, und der Status des Wechselrichters &ndert sich zu: ,Konfig” und PO006 =
Konfiguration. Die Inkompatibilitéten zwischen P0296 und P0297 sind in Option 37 von Abschnitt
5.7 UNVEREINBARKEIT VON PARAMETERN auf Seite 5-13 dieses Handbuchs aufgefihrt.

P0298 - Anwendung

Einstellbarer 0 = Normaler Betrieb (ND) Werkseinstellung: 0
Bereich: 1 = Schwere Pflicht (HD)

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: \—{ 42 Wechselrichterdaten ‘

Beschreibung:

Stellen Sie den Inhalt dieses Parameters entsprechend der Anwendung ein.

Die Normale Einschaltdauer (ND) definiert den maximalen Strom fir den Dauerbetrieb (I ) und eine Gberlast
von 110 % wéahrend 1 Minute. Er muss fir den Antrieb von Motoren eingesetzt werden, die in dieser Anwendung

hohen Drehmomenten im Verhdltnis zu ihrem Nenndrehmoment ausgesetzt sind, beim Betrieb mit bei permanentem,
beim Anfahren, Beschleunigen oder Abbremsen.
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Die Heavy Duty Regimen (HD) definiert den maximalen Strom fir den Dauerbetrieb (I ) und eine Gberlast
von 150 % wahrend 1 Minute. Er ist fir den Antrieb von Motoren zu verwenden, die in dieser Anwendung im
Verhéltnis zu ihrem Nenndrehmoment hohen Uberlastmomenten ausgesetzt sind, wenn sie bei konstanter Drehzahl
beim Anfahren, Beschleunigen oder Abbremsen betrieben werden.

Die | o und | . werden in PO295 dargestellt. Weitere Einzelheiten zu diesen Betriebsarten finden Sie im
CFW-11-Benutzerhandbuch, Kapitel 8 - Technische Daten.
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7 INBETRIEBNAHME UND EINSTELLUNGEN

Um die verschiedenen Arten von Steuerungen, ausgehend von den Werkseinstellungen, in Betrieb zu nehmen,
lesen Sie bitte die folgenden Abschnitte:

- Abschnitt 9.5 ANLAUF IN DER BETRIEBSART U/F-STEUERUNG auf Seite 9-14.

- Abschnitt 10.3 VWW CONTROL MODE START auf Seite 10-5.

- Abschnitt 11.9 INBETRIEBNAHME IN DEN VEKTORMODI OHNE SENSOR UND MIT DREHGEBER auf Seite
11-33.

- Abschnitt 12.8 START DES PM-VEKTORSTEUERUNGSMODUS auf Seite 12-14.

- Abschnitt 13.6 INBETRIEBNAHME IM MODUS VWWW PM auf Seite 13-8.

Um zuvor geladene Parameter zu verwenden, siehe Abschnitt 7.1 SICHERUNGSPARAMETER [06] auf Seite
7-1, wie nachfolgend beschrieben.

7.1 SICHERUNGSPARAMETER [06]

Die BACKUP-Funktionen des CFW-11 ermdglichen das Speichern des Inhalts der aktuellen Umrichterparameter
in einem bestimmten Speicher oder umgekehrt (Uberschreiben des Inhalts der aktuellen Parameter mit dem
Speicherinhalt). AuBerdem gibt es eine exklusive Funktion zur Softwareaktualisierung Uber das FLASH-

Speichermodul.

P0204 - Parameter laden/speichern

Einstellbarer 0 = Ohne Funktion Werkseinstellung: 0O

Bereich: 1 = Ohne Funktion
2 = Reset P0045

Reset P0043

Reset P0044

= Last 60 Hz

= Last 50 Hz

= Lade Benutz. 1

= Lade Benutz. 2

9 = Lade Benutz. 3

10 = Speic. Benutz 1

11 = Speic. Benutz 2

12 = Speic. Benutz 3

Eigenschaften: CFG

Zugangsgruppen | 06 SICHERUNGSPARAMETER
Uber MMS:

3
4
5
6
7
8

Beschreibung:

Sie ermoglicht es, die aktuellen Umrichterparameter in einem Bereich des EEPROM-Speichers des Steuermoduls
zu speichern oder umgekehrt den Inhalt dieses Bereichs in die Parameter zu laden. Sie erméglicht auch das
Zuricksetzen der Zéhler fur aktivierte Zeit (P0043), kWh (P0044) und Ventilatoraktivierungszeit (P0045). Die Tabelle
7.1 auf Seite 7-2 beschreibt die von jeder Option durchgefihrten Aktionen.
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Tabelle 7.1: Parameter P0204 Optionen

P0204 Aktion
0,1 Nicht verwendet: Keine Aktion
2 Reset P0045: setzt den aktivierten Lifterstundenzéhler zuriick

3 Reset P0043: setzt den freigegebenen Stundenzéhler zuriick

4 Reset P0044: setzt den kWh-Zéhler zuriick

5 60 Hz laden: |&dt die 60-Hz-Werkseinstellungen in die Wechselrichterparameter
6 50 Hz laden: 1§dt die 50-Hz-Werkseinstellungen in die Wechselrichterparameter
7

8

9

User 1 laden: ladt die User 1 Parameter in die aktuellen Umrichterparameter

User 2 laden: l&dt die User 2 Parameter in die aktuellen Umrichterparameter

User 3 laden: ladt die User 3 Parameter in die aktuellen Umrichterparameter

10 User 1 speichern: speichert die aktuellen Umrichterparameter in den User 1 Parameterspeicher
11 User 2 speichern: speichert die aktuellen Umrichterparameter in den User 2 Parameterspeicher
12 User 3 speichern: speichert die aktuellen Umrichterparameter in den User 3 Parameterspeicher
Benutzerspei
cher 1
Aktuelle PO204 =5
Wechselri- |« oder 6 Werkseitige
b chter-Para- Einstellung
Benutzerspei- Benutzerspei-
cher 3 cher 2

Abbildung 7.1: Ubertragung von Parametern

Um Parameter von User 1, User 2 und/oder User 3 in den CFW-11-Betriebsbereich (P0204 = 7, 8 oder 9) zu laden,

ist es erforderlich, dass diese Bereiche zuvor gespeichert wurden.

Das Laden eines dieser Speicher kann auch Uber digitale Eingéinge (DIx) erfolgen. Weitere Einzelheiten zu dieser
Programmierung (P0204 = 10, 11 oder 12) finden Sie unter Punkt 15.1.3 Digitale Eingénge [40] auf Seite 15-12.

f HINWEIS!
Wenn P0204 = 5 oder 6, werden die Parameter P0201 (Sprache), P0295 (Nennstrom), P0296
(Netznennspannung), P0297 (Schaltfrequenz), PO308 (Serielle Adresse), P0352 (Konfiguration der
Luftersteuerung) und PO359 (Motorstromstabilisierung) nicht durch die Werkseinstellungen veréndert.
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P0317 - Assistierte Inbetriebnahme

Einstellbarer 0 = Ohne Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 = Ja
Eigenschaften: CFG

Zugangsgruppen | 02 ASSISTIERTE INBETRIEBNAHME
Uber MMS:

Beschreibung:

Wenn dieser Parameter auf ,1“ gedindert wird, setzt sich die assistierte Inbetriebnahmeroutine in Betrieb. Das CFW11
geht in den Zustand ,CONF” iber, der auf der MMS angezeigt wird. Bei der assistierten Inbetriebnahme hat der
Bediener Zugriff auf wichtige Konfigurationsparameter des CFW11 und des Motors fir den in der Anwendung zu
verwendenden Regeltyp. Fir néhere Informationen Gber den Gebrauch dieses Parameters, siehe folgende Abschnitte:

- Abschnitt 10.3 VWW CONTROL MODE START auf Seite 10-5.

- Abschnitt 11.9 INBETRIEBNAHME IN DEN VEKTORMODI OHNE SENSOR UND MIT DREHGEBER auf
Seite 11-33.

- Abschnitt 12.8 START DES PM-VEKTORSTEUERUNGSMODUS auf Seite 12-14.

- Abschnitt 13.6 INBETRIEBNAHME IM MODUS VVW PM auf Seite 13-8.

P0318 - Kopierfunktion Speicherkarte

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 0
Bereich: 1 = VFD — Speicherk.
2 = Speicherk. — VFD

Eigenschaften: CFG

Zugangsgruppen | 06 SICHERUNGSPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Diese Funktion erméglicht das Speichern des Inhalts der Umrichter-Schreibparameter im FLASH-Speichermodul
(MMF) oder umgekehrt und kann verwendet werden, um den Inhalt der Parameter von einem Umrichter zum
anderen zu Ubertragen.

Tabelle 7.2: Parameter P0318 Optionen

P0318 Aktion
0 Inaktiv: keine Akfion
1 Umrichter — Speicherk.: Gbertragt den Inhalt der Umrichterstromparameter an das MMF

Speicherk. — Umrichter: Ubertrégt den Inhalt der im MMF gespeicherten Parameter an die Umrichter-Steuerplatine

2 Nach Abschluss der Ubertragung erfolgt ein Umrichter-Reset. Der Inhalt von PO318 kehrt auf 0 zuriick

Nachdem die Parameter eines Umrichters in einem FLASH-Speichermodul gespeichert wurden, kénnen sie mit
dieser Funktion an einen anderen Umrichter Ubergeben werden. Handelt es sich jedoch um unterschiedliche
Umrichtermodelle oder weisen diese inkompatible Softwareversionen auf, wird in der Anzeige der Fernbedienung
die Nachricht ,Speichermodul mit ungiltigen Parametern” angezeigt und der Kopiervorgang ist nicht zul@ssig.

HINWEIS!

Gultig for PO318 = 1.

Wéhrend des Umrichterbetriebs werden die gednderten Parameter im FLASH-Speichermodul
gespeichert, unabhéngig von einem Benutzerbefehl. Dadurch wird sichergestellt, dass das MMF
immer Uber eine aktuelle Kopie der Umrichterparameter verfigt.
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N
HINWEIS!
Giltig for PO318 = 1.
Ist beim Einschalten des Umrichters das Speichermodul vorhanden, wird der aktuelle Inhalt der
Parameter mit dem Inhalt der auf dem MMF gespeicherten Parameter verglichen. Falls sich die Inhalte
unterscheiden, wird in der Anzeige der Fernbedienung die Nachricht ,Speichermodul mit anderen
Parametern” angezeigt. Nach 3 Sekunden wird die Nachricht durch das Meni des Parameters
PO318 ersetzt. Der Benutzer hat die Méglichkeit, den Inhalt des Speichermoduls zu Gberschreiben
(Auswahl von PO318 = 1), die Umrichterparameter zu Gberschreiben (Auswahl von PO318 = 2)
L oder die Meldung zu ignorieren, indem er P0318 = 0 programmiert. )
4 N\
f HINWEIS!
Bei Verwendung der Netzwerk-Kommunikationskarte, der Soft-SPS-Funktion oder der PLC11-Karte
L wird empfohlen, den Parameter P0318 = 0.x einzustellen. )
Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 = VFD -> MMS

2 = MMS — VFD
Eigenschaften: CFG

Zugangsgruppen | 06 SICHERUNGSPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Die MMS-Funktion Kopieren dhnelt der vorhergehenden und dient ebenfalls dazu, den Inhalt der Parameter von
einem Umrichter auf einen anderen zu Gbertragen (andere). Die Wechselrichter haben die gleiche Softwareversion.
Wenn die Versionen unterschiedlich sind, zeigt das MMS nach der Programmierung von PO319 = 2 fir 3 Sekunden
die Meldung ,Inkompatible Softwareversion” an. Nach dem Léschen der Meldung von der MMS wird der Inhalt von
PO319 wieder auf Null gesetzt.

Tabelle 7.3: Parameter P0319 Optionen
P0319 Aktion
0 Inaktiv: keine Aktion

Umrichter - MMS: Ubertrégt die Stromparameter des Umrichters und die Inhalte der Benutzerspeicher 1, 2 und 3 in
den nichtflichtigen Speicher (EEPROM) des Bediengerdts (MMS). Die Umrichterstromparameter bleiben unverédndert "

MMS — Umrichter: Ubertrégt den Inhalt des nichtflichtigen Speichers (EEPROM,) der Tastatur (MMS) in die aktuellen
2 Umrichterparameter und in die Benutzerspeicher 1, 2 und 3. Nach Abschluss der Ubertragung erfolgt ein Wechselrichter-
-Reset )

(1) Der Inhalt von PO319 geht auf Null zuriick.

4 M\

f HINWEIS!

Falls die Tastatur (MMS) zuvor mit Parametern aus einer anderen Version als der des Umrichters
geladen wurde, in die die Parameter kopiert werden sollen, wird der Vorgang nicht ausgefihrt
und die Tastatur (MMS) zeigt den Fehler FO82 (Fehler der Kopierfunktion) an. Darunter versteht
man ,verschiedene” Versionen, die sich in den Ziffern ,x“ und ,y* unterscheiden, wobei davon
ausgegangen wird, dass die Software-Versionsnummern als Vx.yz bezeichnet werden.

(S

Beispiel: Version V1.60 — (x = 1, y = 6 und z = 0) zuvor im Tastenfeld (MMS) gespeichert

M Inverter Version: V1.75 - (X = 1,y' = 7 und 2 = 5)
PO319 =2 > F082 [[y = 6) = (y = 7)]
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M Inverter Version: V1.62 - (X = 1,y ' = 6 und Z = 2)
PO319 = 2 — normale Kopie [[y = 6) = (y = é)] und [x = 1) = (x' = 1)]

Um Parameter von einem Umrichter auf einen anderen zu kopieren, muss man folgendermafien vorgehen:

1. Schliefien Sie das Bediengerdt (MMS) an den Umrichter an, von dem Sie die Parameter kopieren méchten
(Umrichter A).

2. P0319 = 1 setzen (VFD — MMS), um die Parameter vom Umrichter A an das Tastenfeld (MMS) zu Gbertragen.

3. I?rijcken Sie den rechten ,Softkey” ,Speichern”. P0319 geht automatisch auf O (inaktiv) zuriick, sobald die
Ubertragung beendet ist.

4. Trennen Sie das Bedienteil (MMS) vom Wechselrichter.

5. Schliefen Sie dasselbe Bedienteil (MMS) an den Umrichter an, auf den Sie die Parameter Gbertragen méchten
(Umrichter B).

6. P0319 = 2 einstellen (MMS — VFD), um den Inhalt des nichtflichtigen Speichers der Tastatur (MMS)
(EEPROM mit den Parametern von Umrichter A) an den Umrichter B zu Gbertragen.

7. Dricken Sie den rechten ,Softkey” ,Speichern”. Wenn PO319 auf O zuriickgeht, ist die Ubertragung der
Parameter abgeschlossen.

Von diesem Moment an haben die Wechselrichter A und B die gleichen Parameter mit dem gleichen Inhalt.
Anmerkungen:
M Falls Wechselrichter A und B nicht vom gleichen Modell sind, Uberprifen Sie die Werte von P0296
(Netznennspannung) und P0297 (Schaltfrequenz) am Wechselrichter B.

M Wenn Umrichter A und B unterschiedliche Motoren antreiben, Uberprifen Sie die Motorparameter von
Umrichter B.

8. Um den Inhalt der Parameter von Umrichter A auf andere Umrichter zu kopieren, wiederholen Sie die zuvor
beschriebenen Schritte 5 bis 7.

FREQUEN- FREQUEN-
ZUMRI- ZUMRI-
CHTER CHTER
A B
Parameter
. x
Parameter 3 %
TNV MMS >
i MMS iINV
¥
................... >
EEPROM EEPROM
MMS MMS

Abbildung 7.2: Kopieren der Parameter von ,,Umrichter A" auf ,,Umrichter B"
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HINWEIS!

Solange das Bedienteil (MMS) den Lese- oder Schreibvorgang durchfihrt, kann es nicht bedient
werden.

P0600 - Firmware-Aktualisierung

Einstellbarer
Bereich:

Eigenschaften:

Zugangsgruppen

Uber MMS:

Beschreibung:

0 = Inaktiv Werkseinstellung: 0O
1 = Wechselrichter -> Speicherkarte
2 = Speicherkarte -> Wechselrichter

CFG

06 SICHERUNGSPARAMETER

Diese Funktion erméglicht das Speichern der Umrichter-Firmware auf dem Flash-Speichermodul (MMF) oder das
Laden der MMF-Firmware in den Umrichter.

Tabelle 7.4: Optionen von Parameter PO600

P0600

Aktion Beschreibung

Inaktiv: keine Aktion

Wechselrichter -> Speicherk.: speichert die Wechselrichter-Firmware auf dem MMF. Beim Starten dieses Vorgangs
geht der Umrichter in den Konfigurationsmodus, und nach Beendigung der Parameter geht P0600 automatisch auf
0 zuriick

Speicherk. -> Wechselrichter: 1adt die MMF-Firmware in den Wechselrichter. Beim Starten des Vorgangs geht der
Wechselrichter in den Konfigurationsmodus und zeigt die Meldung ,Firmware-Update; den Wechselrichter nicht
abschalten” an, gefolgt von einer weiteren Meldung ,MMS zeigt Kommunikationsverlust an”. Am Ende nimmt der
Umrichter die Kommunikation wieder auf und PO600 geht automatisch auf O zuriick
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8 VERFUGBARE STEUERUNGSTYPEN
8.1 KONTROLLTYPEN

Der Umrichter speist den Motor mit variabler Spannung, Strom und Frequenz, wodurch die Steuerung der
Motordrehzahl erreicht wird. Die an den Motor angelegten Werte folgen einer Regelstrategie, die von der

gewdhlten Regelungsart und den Parametereinstellungen des Umrichters abhéngt.

Waéhlen Sie die Regelungsart in Abhéngigkeit von den statischen und dynamischen, Drehmoment- und

Drehzahlanforderungen der angetriebenen Last.
Steuerungsarten und ihre wichtigsten Merkmale:
M U/f: skalare Steuerung; es ist die einfachste Steuerungsart, durch aufgezwungene Spannung/Frequenz;

mit einer offenen Drehzahlregelung oder mit Schlupfkompensation (programmierbar); sie erméglicht den

Mehrmotorenbetrieb.

M VVW: Voltage Vector WEG; er erméglicht eine statische Drehzahlregelung, die genauer ist als der U/1-
Modus; er passt sich automatisch an die Netzschwankungen und auch an die Lastschwankungen an, zeigt

jedoch keine schnelle dynamische Reaktion.

M Sensorloser Vektor: es handelt sich um eine feldorientierte Regelung; ohne Motordrehzahlsensor; kann jeden
Standardmotor ansteuern; Drehzahlregelbereich von 1:100; statische Genavigkeit der Drehzahlregelung

von 0,5 % der Nenndrehzahl; hohe Regeldynamik.

M Vektor mit Encoder: es handelt sich um eine feldorientierte Steuerung; sie bendtigt Motor-Encoder
und Inverter-Encoder-Schnittstellenmodul (ENC1 oder ENC2); Drehzahlregelung bis O U/min; statische
Genauigkeit der Drehzahlregelung von 0,01 % der Nenndrehzahl; hohe statische und dynamische Leistung

der Drehzahl- und Drehmomentregelung.

M Vektor mit Encoder fur PMSM-Motor: Sie erfordert einen Inkrementalgeber am Motor und das Encoder-
Interface-Modul (ENC1, ENC2 oder PLC11) am Umrichter.

M Sensorloser Vektor fur PMSM-Motor: Ohne Drehzahlsensor am Motor; Drehzahlregelbereich 1:100.

M VVW for PMSM-Motor: (Voltage Vector WEG for Permanent Magnet) verwendet eine auf der
spannungsorientierten Vektorregelungstechnik basierende Regelungsmethode fir Permanentmagnetmotoren

mit guter Leistung fir Systeme mit langsamer Dynamik.

Alle diese Steuermodi sind in Kapitel 9 SKALARE STEUERUNG (U/F) auf Seite 9-1 ausfhrlich beschrieben,

Kapitel 10 VWW STEUERUNG aut Seite 10-1, Kapitel 11 VEKTORSTEUERUNG auf Seite 11-1, Kapitel 12
PM-VEKTORSTEUERUNG auf Seite 12-1 und Kapitel 13 U/F-STEUERUNG FUR PERMANENTMAGNET-

SYNCHRONMOTOREN (VWW PM) auf Seite 13-1, die entsprechenden Parameter und Hinweise fur die

Verwendung jeder dieser Betriebsarten.
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9 SKALARE STEUERUNG (U/F)

Es handelt sich um eine einfache Steuerung auf der Grundlage einer Kurve, die Ausgangsspannung und
Frequenz miteinander verkniUpft. Der Wechselrichter arbeitet als Spannungsquelle und erzeugt Frequenz- und
Spannungswerte entsprechend dieser Kurve. Es ist méglich, diese Kurve an Standardmotoren mit 50 Hz oder

60 Hz oder an spezielle Motoren durch die einstellbare U/f-Kurve anzupassen. Siehe das Blockdiagramm in

Abbildung 9.1 auf Seite 9-1.

Der Vorteil der U/f-Steuerung besteht darin, dass aufgrund ihrer Einfachheit nur wenige Einstellungen erforderlich
sind. Die Inbetriebnahme ist schnell und einfach, und die Werkseinstellungen erfordern im Allgemeinen nur

wenige oder gar keine Anderungen.

P0202 = Art der Steuerung

vy P0202 = 0 oder 1 = U/t
A
PWM
PO136
N ~ PWM
Gesamisollwert f > I
S Drehzahl
(Siehe Abbildung 15.9
auf Seite 15-35) v, P0202 = 2 = Einstellbare
A
u/f
__________ | f > J K
I
I
————— 1
I I
I I
I I
1 1 #
PO146 PO145
Drehzahl
\
T T Sollwert I, = Ausgangsstrom
v UBERTR. < ®
PO137 PO138
Automatischer
DREHMOMEN-
TANSTIEG
Schlup l
Drehzah Drehzah fkompensation | aktiv
A A

PO139

Abbildung 9.1: Blockschaltbild der U/f-Steuerung
Die U/f- oder die Skalarsteuerung werden fir die folgenden Szenarien empfohlen:
M Betrieb mehrerer Motoren mit demselben Umrichter (Mehrmotorenbetrieb).
M Der Motornennstrom ist kleiner als 1/3 des Umrichternennstroms.
M Der Wechselrichter ist zu Testzwecken ohne Motor oder mit einem kleinen Motor und ohne Last aktiviert.

Die skalare Regelung kann auch in Anwendungen eingesetzt werden, die weder ein schnelles dynamisches
Ansprechen noch eine genaue Drehzahlregelung erfordern und auch kein hohes Anlaufmoment benétigen
(der Drehzahlfehler ist eine Funktion des Motorschlupfes, und durch die Programmierung des Parameters
P0138 - Schluptkompensation - ist es mdglich, eine Genauigkeit von etwa 1 % bei der Nenndrehzahl mit der

Lastéinderung zu erreichen).
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9.1 U/F-STEUERUNG [23]

P0136 — Manuelle Drehmomentsteigerung

Einstellbarer 0 bis 9 Werkseinstellung: Je nach
Bereich: Modell des
Umrichters

Eigenschaften: U/f und WW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 23 U/f-Steuerung |

Beschreibung:

Er wirkt bei niedrigen Drehzahlen, indem er die Ausgangsspannung des Umrichters erhéht, um den Spannungsabfall
am Statorwiderstand des Motors zu kompensieren und so das Drehmoment konstant zu halten.

Die optimale Einstellung ist der niedrigste Wert von PO136, der ein zufriedenstellendes Starten des Motors erméglicht.
Hohere Werte als erforderlich erhdhen den Motorstrom bei niedrigen Drehzahlen und kénnen den Umrichter zu
einem Fehler (FO48, FO51, F071, F072, FO78 oder F183) oder Alarm (A046, A047, AO50 oder A110) veranlassen.

Ausgangsspannung

A

Nominal

1/2 Nominal

P Drehzahl

nom/2 nom

Abbildung 9.2: Auswirkung von P0136 auf die U/f-Kurve (P0202=0 oder 1)

HINWEIS!
Fur grofiere Rahmen als Rahmen C ist der Standardwert O. Fir andere ist der Standardwert 1.
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P0137 - Automatische Drehmomentanhebung

Einstellbarer 0,00 bis 1,00 Werkseinstellung: 0,00
Bereich:

Eigenschaften: U/f und VVW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 23 U/f-Steuerung |

Beschreibung:
Der Automatic Torque Boost kompensiert den Spannungsabfall am Statorwiderstand in Abhéngigkeit vom
Motorwirkstrom.

Die Kriterien fur die Einstellung von PO137 sind die gleichen wie fir den Parameter PO136.

PO136 + An den M |
Drehzahlsollwert n den Motor angelegte
reneanisote IxR —>®—I—> G
+
) P0O137
Aldiver —> Em— Automatisch
Ausgangsstrom xR

PO139
Abbildung 9.3: Blockschaltbild Torque Boost

Ausgangsspannung
A

Nominal |-==========ccm e~ .

1/2 Nominal |rocccccoo

Ausgleichszone

» Drehzahl

N N

nom/2 nom

Abbildung 9.4: Auswirkung von P0137 auf die U/f-Kurve (P0202 =0...2)
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P0138 — Nennschlupf

Einstellbarer -10,0 bis +10,0 % Werkseinstellung: 0,0 %
Bereich:

Eigenschaften: U/t
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 23 U/f-Steuerung |

Beschreibung:

Der Parameter PO 138 wird in der Motorschlupfkompensationsfunktion verwendet, wenn er auf positive Werte eingestellt
ist. In diesem Fall gleicht er den Drehzahlabfall aus, der durch die Belastung der Motorwelle entsteht. Er erhéht die
Ausgangsfrequenz in Abhdngigkeit von der Erhdhung des Motorwirkstroms.

Mit der Einstellung von PO138 kann die Schlupfkompensation genau geregelt werden. Sobald PO138 eingestellt
ist, hélt der Umrichter die Drehzahl auch bei Lastschwankungen konstant, indem er die Spannung und die Frequenz
automatisch anpasst.

Negative Werte werden in speziellen Anwendungen verwendet, bei denen die Ausgangsdrehzahl in Abhangigkeit

von der Erhdhung des Motorstroms reduziert werden soll.

n Z. B.: Lastverteilung bei parallel betriebenen Motoren.

Gesamtsollwert +‘ (E i )
(Siehe Abbildung 9.1 auf Seite 9-1) Drehzahl

+

. AF
Aktiver > Schlup
Ausgangsstrom fkompensation

PO139 PO138

Abbildung 9.5: Blockdiagramm Schlupfkompensation

A Ausgangsspannung

(abhéngig
,"; von der
AF Motorlast)

>Drehzahl

nom

Abbildung 9.6: U/f-Kurve mit Schlupfkompensation
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- ™
% For die Einstellung des Parameters P0O138 zur Kompensation des Motorschlupfs:
1) Lassen Sie den Motor im Leerlauf mit etwa der halben Arbeitsdrehzahl laufen.
2) Messen Sie die Motor- oder Gerétedrehzahl mit einem Tachometer.
3) Legen Sie die Nennlast am Gerét an.
L 4) Erhdhen Sie den Wert von PO138, bis die Drehzahl den zuvor ohne Last gemessenen Wert erreicht.
/ A
f HINWEIS!
L Nicht verwendet, wenn P0202 = 8 (WW PM control). )

P0139 - Ausgangsstromfilter (aktiv)

Einstellbarer 0,0 bis 16,0 s Werkseinstellung: 0,2 s

Bereich: a
Eigenschaften: U/f und WW

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 23 U/f-Steuerung |

Beschreibung:

Er stellt die Zeitkonstante des Wirkstromfilters ein.

Er wird in den Funktionen Automatic Torque Boost und Slip Compensation verwendet. Siehe Abbildung 9.3 auf
Seite 9-3.

Hier wird die Reaktionszeit der Schluptkompensation und der automatischen Drehmomenterhéhung eingestellt. Siehe
Abbildung 9.3 auf Seite 9-3 und Abbildung 9.5 auf Seite 9-4.

P0140 - Verweilzeit beim Start

Einstellbarer 0,0 bis 10,0 s Werkseinstellung: 0,0's
Bereich:

P0141 - Verweilgeschwindigkeit beim Start

Einstellbarer 0 bis 300 U/min Werkseinstellung: 90 U/min
Bereich:

Eigenschaften: U/f und VWW
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: |—| 23 U/f-Steuerung |

Beschreibung:

PO140 legt die Zeit fest, wahrend der die Geschwindigkeit wéhrend der Beschleunigung konstant gehalten wird.
Siehe Abbildung 9.7 auf Seite 9-6.
PO141 legt die Fahrstufe wahrend der Beschleunigung fest. Siehe Abbildung 9.7 auf Seite 9-6.
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Mit Hilfe dieser Parameter ist es méglich, wahrend der Beschleunigung einen Drehzahlsprung einzufihren, der das
Anfahren von Lasten mit hohem Drehmoment erleichtert.

A Drehzahl

PO141 -7

PO140 ‘

Abbildung 9.7: Beschleunigungsgeschwindigkeitsprofil in Abhdngigkeit von P0140 und PO141

»

»
Zeit

HINWEIS!
n Die Akkommodationszeit wird als Null betrachtet, wenn die Funktion Fliegender Start aktiv ist
(PO320 = 1 oder 2).

P0202 - Art der Steuerung

Einstellbarer 0 = U/f 60 Hz Werkseinstellung: 0
Bereich: 1 =U/Mf50Hz

2 = U/f Einstellbar

3 = Sensorlos

4 = Encoder

5 = WW (Spannungsvektor WEG)

6 = Geber PM

7 = Sensorlose PM

8 = WW PM

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 23 U/f-Steuerung |

Beschreibung:

Um einen Uberblick tber die Steuerungstypen zu erhalten und sich bei der Auswahl des am besten geeigneten Typs
for die Anwendung zu orientieren, siehe Kapitel 8 VERFUGBARE STEUERUNGSTYPEN auf Seite 8-1.

Fur den U/f-Modus ist P0202 = 0, 1 oder 2 zu wdhlen:

% Einstellung des Parameters P0202 fir den U/f-Modus:

M P0202 = 0O for Motoren mit Nennfrequenz = 60 Hz.
M P0202 = 1 fir Motoren mit Nennfrequenz = 50 Hz.
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Anmerkungen:

M Die korrekte Einstellung von PO400 gewdhrleistet die Anwendung des korrekten U/f-Verhélinisses am
Ausgang bei 50-Hz- oder 60-Hz-Motoren mit einer anderen Spannung als der Eingangsspannung des
Umrichters.

M P0202 = 2: fir spezielle Motoren mit einer von 50 Hz oder 60 Hz abweichenden Nennfrequenz oder
for die Einstellung spezieller U/f-Kurvenprofile. Beispiel: die Anndherung einer quadratischen U/f-Kurve

zur Energieeinsparung bei Lasten mit variablem Drehmoment wie Zentrifugenpumpen und Ventilatoren.

9.2 EINSTELLBARE U/F-KURVE [24]

P0142 - Maximale Motorspannung
P0143 - Durchschnittliche Motorspannung
PO0144 - 3Hz Ausgangsspannung
Einstellbarer 0,0 bis 100,0 % Werkseinstellung: P0142 = 100,0 %
Bereich: P0O143 = 50,0 %
PO144 = 8,0 % a

P0145 - Feldschwdachung Geschwindigkeit

P0146 - Zwischendrehzahl

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: P0145 = 1800 U/min
Bereich: POT46 = 900 U/min

Eigenschaften: Adj, CFG und VWWW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

iber MMS: L1 24 Einst. U/t Kurve |

Beschreibung:

Diese Funktion erméglicht die Einstellung der Kurve, die die Ausgangsspannung und die Frequenz mit Hilfe von
Parametern verknipft, wie in Abbildung 9.8 auf Seite 9-8, im U/f-Modus.

Sie ist notwendig, wenn der verwendete Motor eine andere Nennfrequenz als 50 Hz oder 60 Hz hat, oder wenn eine
quadratische U/f-Kennlinie zur Energieeinsparung beim Betrieb von Zentrifugenpumpen und -luftern gewinscht
wird, oder auch in speziellen Anwendungen, wie z. B. wenn ein Transformator am Umrichterausgang zwischen
diesem und dem Motor eingesetzt wird.

Die Funktion wird mit P0202 = 2 (U/f-Einstellung) und 8 (VWW PM) aktiviert.
Die Werkseinstellung von PO144 (8,0 %) ist fir Standardmotoren mit einer Nennfrequenz von 60 Hz ausreichend.
Bei Verwendung eines Motors mit einer Nennfrequenz (eingestellt in P0403), die von 60 Hz abweicht, kann der

Standardwert for PO144 unzureichend werden, was zu Schwierigkeiten beim Anlassen des Motors fihren kann. Ein
guter Naherungswert fur die Einstellung von PO144 ergibt sich aus der folgenden Formel:

3
POT44 =P0403 x PO142

Wenn es notwendig ist, das Anfahrdrehmoment zu erhdhen, den Wert von PO144 schrittweise erhdhen.
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Ausgangsspannung A Netz-Nennspannung
TOO 9 J-rmrremeremmrmrmemrre e e :
PO142
| [P0202 = 2 oder 8
PO143
PO144
Geschwindigkeit/
: : : i Frequenz
: H : : Z
0,1 Hz 3 Hz PO146 PO145 PO134

Abbildung 9.8: U/f-Kurve in Abh&ngigkeit von P0142 bis PO146

N
HINWEIS!
Bei Anderung der Steuerungsart durch Anderung des Parameters P0202 wird der Wert von PO144
auf gesetzt:
a. 4,0 %, wenn die Art der Motorsteuerung auf VWW/PM-Steuerung gedndert wurde (P0202 = 8)
b. 8,0 %, wenn die Art der Motorsteuerung auf einstellbare U/f-Steuerung geéndert wurde
n L (P0202 = 8) )

9.3 U/F-STROMBEGRENZUNG [26]

P0135 - Maximaler Ausgangsstrom

Einstellbarer 0,2 bis 2xl__
Bereich:

Eigenschaften: U/f, VWWW und VWWW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 26 U/f-Strombegrenzung |

Werkseinstellung: 1,5x

m-HD nom-HD

P0344 - Konfiguration der Strombegrenzung

Einstellbarer 0 = Halten - FL EIN Werkseinstellung: 3
Bereich: 1 = Brems. - FL EIN

2 = Halten - FL AUS

3 = Brems. - FL AUS

Eigenschaften: U/f, CFG , VWWW und VWWW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—* 26 U/f-Strombegrenzung |

Beschreibung:
Es ist die durch P0O344 definierte Strombegrenzung fir die U/f-Steuerung mit Ansteuerungsmodus (siehe Tabelle 9.1
auf Seite 9-9) und die durch PO135 definierte Stromgrenze.

HINWEIS!
Bei der VWW PM-Steuerung wird unabhéngig von der Option P0344 die Funktion Halten - LR ON
(P0344 = 0) ausgefihrt.
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Tabelle 9.1: Aktuelle Begrenzungskonfiguration
P0344 Funktion Beschreibung

Strombegrenzung des Typs ,Rampe halten” Strombegrenzung geméaB Abbildung 9.9 auf Seite 9-10 (a)
Aktive schnelle Strombegrenzung Schnelle Strombegrenzung auf den Wert 1,9 x | aktiv

0 = Halten - FL EIN

nomHD

Strombegrenzung des Typs ,Rampe Verzégerung” | Strombegrenzung geméf Abbildung 9.9 auf Seite 9-10 (b)

1= Brems. - FLEIN Aktive schnelle Strombegrenzung Schnelle Strombegrenzung auf den Wert 1,9 x | aktiv

nomHD

Strombegrenzung des Typs ,Rampe halten”

2 = Halen - FLAUS Inakfive schnelle Strombegrenzung

Strombegrenzung gemé&B Abbildung 9.9 auf Seite 9-10 (a)

Strombegrenzung des Typs ,Rampe Verzégerung”

& = Bieue, o LA Inaktive schnelle Strombegrenzung

Strombegrenzung geméf Abbildung 9.9 auf Seite 9-10 (b)

Strombegrenzung des Typs ,Rampe halten”:

M Er verhindert das Abwiirgen des Motors bei einer Drehmomentiberlastung bei der Beschleunigung oder
beim Abbremsen.

M Arbeitet: Wenn der Motorstrom den in PO135 eingestellten Wert wihrend der Beschleunigung oder Verzégerung
Uberschreitet, wird die Drehzahl nicht mehr erhéht (Beschleunigung) oder verringert (Verzégerung). Wenn
der Motorstrom einen Wert unter PO135 erreicht, wird der Motor wieder beschleunigt oder verlangsamt.

Siehe Abbildung 9.9 auf Seite 9-10 (a).

M Er wirkt schneller als der Modus ,Rampe Verzégerung”. a

M Es wirkt in den Modi Motorisierung und Bremsen.

Strombegrenzung des Typs ,Rampe Verzégerung”:

M Es verhindert das Abwiirgen des Motors bei einer Drehmomentiberlastung bei der Beschleunigung oder
bei konstanter Geschwindigkeit.

M Arbeitet: Wenn der Motorstrom den in PO135 eingestellten Wert Uberschreitet, wird der Eingang der
Drehzahlrampe auf Null gesetzt und eine Verzégerung erzwungen. Wenn der Motorstrom einen Wert unter

PO135 erreicht, wird der Motor wieder beschleunigt. Siehe Abbildung 9.9 auf Seite 9-10 (b).

Schnelle Strombegrenzung:

M Es reduziert die Ausgangsspannung des Wechselrichters sofort, wenn der Motorstrom den Wertvon 1,9xl__

mHD
erreicht.
Motorstrom Motorstrom
4 A
PO135 |-y [~ N foeoees N PO135 |- [ N freeoes? ;e
> Zeit > Zeit
Drehzahl Drehzohll i i i ;
A ; : . :
Verzdgerung
- Uber Rampe
Beschleunigung —] (PO101)
Uber Rampe
(PO100) >Zeit > Zeit
Wdhrend der Beschleunigung Wéhrend der Verzégerung

(a) ,Rampe halten”

CFW-11 | 9-9



Skalare Steuerung (U/f)

Motorstrom

PO135

Zeit

Drehzahl

Ve I’ZW

Rampe PO101

Zeit
(b) ,Rampe Verzégerung”

Abbildung 9.9: (a) und (b) - Strombegrenzung Uber P0135 Arbeitsmodi
B 9.4 U/F-GLEICHSPANNUNGSBEGRENZUNG [27]

Der Umrichter verfigt Uber zwei Funktionen zur Begrenzung der Zwischenkreisspannung wéhrend der
Motorbremsung. Sie dienen zur Begrenzung des Bremsmoments und der Bremsleistung und verhindern somit

die Auslésung des Umrichters durch Uberspannung (F022).

Die Uberspannung am Zwischenkreis tritt héufiger auf, wenn eine Last mit hoher Trigheit angetrieben wird oder

wenn eine kurze Verzdégerungszeit programmiert ist.

HINWEIS!

Bei Verwendung der dynamischen Bremsung muss die Funktion ,Rampe halten” oder ,Rampe
Beschleunigung” deaktiviert werden. Siehe dazu die Beschreibung von PO151.

Im U/f-Modus gibt es zwei Arten von Funktionen zur Begrenzung der Zwischenkreisspannung:

1 - ,Rampe halten”:

Sie ist nur wihrend der Abbremsung wirksam.

Arbeiten: Wenn die Zwischenkreisspannung den in PO151 eingestellten Wert erreicht, wird ein Befehl an den
,Rampen”-Block gesendet, der die Anderung der Motordrehzahl sperrt (,Rampe halten”). Siehe Abbildung 9.10
auf Seite 9-11 und Abbildung 9.11 auf Seite 9-11.

Mit dieser Funktion wird eine optimierte (minimal mégliche) Verzégerungszeit fir die angetriebene Last erreicht.

Der Einsatz empfiehlt sich bei Lasten mit hohem Trégheitsmoment bezogen auf die Motorwelle oder bei Lasten

mit mittlerem Trégheitsmoment, die kurze Verzégerungsrampen erfordern.
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Fehler < 0: Rampe halten =
Zwischenkreisspannung + Fehler inaktiv
LCRPIN y,
) Fehler = 0: Rampe halten =
aktiv

Rampe halten

PO151

Eingang ———— P ——— Ausgangs

Beschleunigungs-/Verzégerungsrampe

Abbildung 9.10: Begrenzung der Zwischenkreisspannung mit Ramp-Hold-Funktion Blockdiagramm

A
Zwischenkreisspannung (PO004) B
<— F022 - Uberspannung

PO151 Y e <4— Zwischenkreisregelung
Nominal U, N P

Zeit

v

Ausgangsgeschwindigkeit

Zeit

v

Abbildung 9.11: Beispiel fir die Begrenzung der Zwischenkreisspannung in Verbindung mit der Funktion Ramp Hold

2 - Rampenbeschleunigung:

Eristin jeder Situation wirksam, unabhéngig vom Zustand der Motordrehzahl, ob beim Beschleunigen, Abbremsen
oder bei konstanter Geschwindigkeit.

Funktionsweise: Die Zwischenkreisspannung wird mit dem in PO151 eingestellten Wert verglichen, die Differenz
zwischen diesen Signalen wird mit der Proportionalverstérkung (PO152) multipliziert und das Ergebnis wird zum

Rampenausgang addiert. Siehe Abbildung 9.12 auf Seite 9-12 und Abbildung 9.13 auf Seite 9-12.

Ahnlich wie beim Ramp Hold wird auch mit dieser Funktion eine optimierte (minimal mégliche) Verzégerungszeit

for die angetriebene Last erreicht.

Die Verwendung wird fir Lasten empfohlen, die Bremsmomente bei konstanter Geschwindigkeit erfordern.

Beispiel: Antrieb von Lasten mit exzentrischen Wellen, wie sie in Pumpenhebern vorkommen.
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PO152

Zwischenkreisspannung + i ®—>D hzahl
4>< % ) — > > rehza
(U,
+

Rampe Ausgang
PO151

Abbildung 9.12: Begrenzung der Zwischenkreisspannung mit Ramp-Hold-Funktion Blockdiagramm

A

Zwischenkreisspannung <«— F022-Uberspannung
PO004
( ) PO151 o y <4— Zwischenkreisregelung
Nominal U, - P
» Zeit

Ausgangsgeschwindigkeit .
» Zeit

Abbildung 9.13: Beispiel fir die Begrenzung der Zwischenkreisspannung in Verbindung mit der Funktion Rampenbeschleuni-

gung
P0150 - DC-Regler Typ (U/f)
Einstellbarer 0 = Rampe halten Werkseinstellung: 0

Bereich: 1 = Rampenbeschleunigung
Eigenschaften: U/A, CFG, VWW und VWWW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 27 U/f ZwKrSpg Limit |

Beschreibung:

Er wahlt den Funktionstyp der Zwischenkreisspannungsbegrenzung im U/f-Modus aus.
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PO151 - Zwischenkreisspannungsregulierung Wirkende Stufe (U/f)

Einstellbarer 339 bis 400 V (P0296 = 0) Werkseinstellung: 400V

Bereich: 585 bis 800 V (P0296 = 1) 800V
585 bis 800 V (P0296 = 2) 800V
585 bis 800 V (P0296 = 3) 800V
585 bis 800 V (P0296 = 4) 800 V
809 bis 1000 V (P0296 = 5) 1000V
809 bis 1000 V (P0296 = 6) 1000 V
924 bis 1200 V (P0296 = 7) 1000V
924 bis 1200 V (P0296 = 8) 1200 V

Eigenschaften: U/, VWW und VWWW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Gber MMS: 127 U/t ZukeSpg Limit |

Beschreibung:
Es handelt sich um den Auslésepegel der Zwischenkreisspannungsbegrenzungsfunktion fir den U/f-Modus.

v

Einstellung des Wertes PO151:

a) In der Werkseinstellung PO151 ist die Funktion zur Begrenzung der Zwischenkreisspannung fir den U/f-
Betrieb nicht aktiv. Um sie zu aktivieren, muss man den Wert von PO151 reduzieren, wie in Tabelle 9.2

auf Seite 9-13 vorgeschlagen.

Tabelle 9.2: Empfohlene Ansteuerungspegel fir die Zwischenkreisregelung

i

Umrichter | 10/230V | 380V | 400/415V | 440/460V @ 480V | 500/525V | 550/575V | 600V | 660/690V
P0296 0 1 2 3 4 5 6 7 8
PO151 375V 618V 675V 748V 780V | 893V 972V 972V | 1174V

b) Falls die Zwischenkreisiberspannung (F022) wéhrend der Verzégerung weiterhin auftritt, den Wert von
PO151 schrittweise verringern oder die Verzégerungsrampenzeit (PO101 und/oder PO103) erhéhen.

c) Wenn die Versorgungsleitung dauerhaft auf einem Spannungsniveau liegt, das zu einer
Zwischenkreisspannung fihrt, die hoher ist als die Einstellung von PO151, ist es nicht méglich, den
Motor abzubremsen. In diesem Fall ist die Netzspannung zu verringern oder der Wert der Einstellung
PO151 zu erhdhen.

d) Wenn es trotz der oben beschriebenen Verfahren nicht méglich ist, den Motor in der erforderlichen Zeit
abzubremsen, verwenden Sie die dynamische Bremsung (siehe Kapitel 16 DYNAMISCHES BREMSEN

auf Seite 16-1).
N\ J

PO152 - Proportionale Verstirkung des Zwischenkreisspannungsreglers

0,00 bis 9,99

Einstellbarer
Bereich:

Werkseinstellung: 1,50

Eigenschaften: U/t , VW und VWWW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: |—| 27 U/f ZwKrSpg Limit |

Beschreibung:

Definiert die proportionale Verstérkung des Zwischenkreisspannungsreglers (siehe Abbildung 9.12 auf Seite 9-12).

PO152 multipliziert den Fehler der Zwischenkreisspannung, d. h. Fehler = tatséchliche Zwischenkreisspannung -
(PO151), und wird normalerweise verwendet, um eine Uberspannung bei Anwendungen mit exzentrischen Lasten
zu verhindern.
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9.5 ANLAUF IN DER BETRIEBSART U/F-STEUERUNG

HINWEIS!

Lesen Sie vor der Installation, dem Einschalten oder der Bedienung des Umrichters das
Bedienerhandbuch zum CFW-11 vollsténdig durch.

Reihenfolge zum Installieren, Uberprifen, Einschalten und fir die Inbetriebnahme:

a) Installieren Sie den Wechselrichter: gemaf3 Kapitel 3 - Installation und Anschluss des CFW-1
Benutzerhandbuchs, verdrahten Sie alle Leistungs- und Steueranschlisse.

1-

b) Den Wechselrichter vorbereiten und mit Strom versorgen: gemaf3 Abschnitt 5.1 - Vorbereitung der

Inbetriebnahme, des CFW-11 Benutzerhandbuchs.

c) Stellen Sie das Passwort PO000 = 5 ein: gemdaf Abschnitt 5.3 PASSWORT-EINSTELLUNG IN POOOO auf

Seite 5-3, in diesem Handbuch.

d) Stellen Sie den Umrichter auf den Betrieb mit der Anwendungsleitung und dem Motor ein: Fihren

Sie die Routine fur die orientierte Inbetriebnahme gemé&B Punkt 5.2.2 - Orientierte Inbetriebnahme, des
CFW-11-Benutzerhandbuchs aus. Siehe Abschnitt 11.7 MOTORDATEN [43] auf Seite 11-10, in diesem

Handbuch.

e) Einstellung spezifischer Parameter und Funktionen fir die Anwendung: Programmierung der digitalen

und analogen Ein- und Ausgénge, MMS-Tasten usw. entsprechend den Anforderungen der Anwendung.

Vs

% Fur Anwendungen:

- Das sind einfache, die die werkseitige Programmierung fir die digitalen und analogen Ein- und Ausgénge
verwenden koénnen, verwenden Sie das MenU ,,Basis Anwendungen”. Siehe Punkt 5.2.3 - Einstellen der
grundlegenden Anwendungsparameter im Benutzerhandbuch des CFW-11.

- Bendtigen Sie nur die digitalen und analogen Ein- und Ausgénge mit einer von den Werkseinstellungen
abweichenden Programmierung, verwenden Sie das Meni ,I/O Konfiguration”.

- Wenn Sie Funktionen wie Fliegender Start, Durchlauf, Gleichstrombremsen, dynamisches Bremsen usw.
benstigen, kénnen Sie die Parameter dieser Funktionen Uber das Meni ,,Parametergruppen”  aufrufen
und &ndern.

~

9-
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10 VVW STEUERUNG

Der VVW-Regelungsmodus (Voltage Vector WEG) verwendet eine Regelungsmethode mit einer mittleren Leistung
zwischen U/f und Sensorless Vector. Siehe Abbildung 10.1 auf Seite 10-2 Blockdiagramm.

Der Hauptvorteil gegeniber der U/f-Steuerung ist die bessere Drehzahlregelung mit héherem Drehmoment
bei niedrigen Drehzahlen (Frequenzen unter 5 Hz), was eine deutliche Verbesserung der Umrichterleistung im

Davuerbetrieb erméglicht. Im Vergleich zum Sensorless Vector sind die Einstellungen einfacher und tbersichtlicher.

Die VWW-Regelung verwendet die Messung des Statorstroms, den Wert des Statorwiderstands (der mit der
Selbstoptimierungsroutine ermittelt werden kann) und die Daten des Typenschilds des Asynchronmotors,
um automatisch die Drehmomentschétzung, die Kompensation der Ausgangsspannung und folglich die
Schluptkompensation durchzufihren und die Funktion der Parameter PO137 und PO138 zu ersetzen.

Um eine gute Drehzahlregelung im Dauerbetrieb zu erreichen, wird die Schlupffrequenz auf der Grundlage des

geschatzten Lastmoments berechnet, das die vorhandenen Motordaten bericksichtigt.

CFW-11 | 10-1



VVW Steuerung

IA

« N

€0¥0d '20¥0d

«— '60¥0d ' 10¥0d

'66£0d ‘¥0v0d

7010d-0010d

g sjuswowyai(g
o o———>
—p  Bunuypaiag-| | sep Bunzpydg
10 5 P
P )
}
% dg ;_._,\4.@
G6¢0d
®
| @®—> Bunuyoesag-""y 4—£0v0d
}
O——— > °
171 Bunuyoeseg-| 4¢——@
q - v
}
% SN
G6¢0d S
lr
WM o T
uoyp|Npow }
-IOP{OAWND,
WMd v_ d wl o_ c_ o+
\ A 4
% BunuundssBunBsny| B[|OHuoH|
Buniypuyeig J1op uoynsuadwoy [ -Shiwssn|4

!

8/10d ‘60¥0d
'/0¥0d ‘10¥0d
'€0¥0d ‘00+0d

Bunjebaisbunuundg

-0d

ajur

10

(Bunienais-pmAA) G=20Z0d

% (96-G L aHog
JoQOLSL
Bunpjigqy
‘ 3yaig)
Ham||og

A

uaj|oy

vDA 1G10d
v 1 +— [S10d

A,

Blockschaltbild des VVW-Regler

Abbildung 10.1

10-2 | CFW-11



VVW Steuerung

10.1 VVW STEUERUNG [25]

Die Parametergruppe [25] - VWW Steuerung - enthdlt nur 5 Parameter, die sich auf diese Funktion beziehen:
P0O139, PO140, PO141, P0202 und PO397.

Da jedoch die Parameter PO139, PO140, PO141 und P0202 bereits im Abschnitt 9.1 U/F-STEUERUNG [23]

auf Seite 9-2 vorgestellt wurden, wird im Folgenden nur der Parameter PO397 beschrieben.

P0397 — Nennschlupf

Einstellbarer 0 = Inaktiv Werkseinstellung: 1
Bereich: 1 = Aktive Motorisierung/Rickspeisung

2 = Aktive Motorisierung

3 = Aktiv Regenerieren

Eigenschaften: CFG und VWWW
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |_| 25 WW Steuerung |

Beschreibung:

Aktiviert oder deaktiviert die Schlupfkompensation wéhrend der Motorisierung und/oder Regeneration im VVW-
Regelungsmodus. Weitere Einzelheiten zur Schlupfkompensation finden Sie im Parameter PO138 im Abschnitt 9.1

U/F-STEUERUNG [23] auf Seite 9-2.

10.2 MOTORDATEN [43]

In dieser Gruppe sind die Parameter fir die verwendete Motordateneinstellung aufgefihrt. Sie missen gemaf den
Angaben auf dem Typenschild des Motors (PO398 bis P0406, auBBer P0405) und mit Hilfe der Selbstoptimierung

oder anhand der Angaben auf dem Motordatenblatt (andere Parameter) eingestellt werden.

In diesem Abschnitt werden nur die Parameter PO399 und PO407 vorgestellt, die anderen sind im Abschnitt
11.7 MOTORDATEN [43] auf Seite 11-10.

P0398 - Motor Uberlastfaktor
Siehe Abschnitt 11.7 MOTORDATEN [43] auf Seite 11-10, fur weitere Informationen.

P0399 - Motor Effizienz

Einstellbarer 50,0 bis 99,9 % Werkseinstellung: 67,0 %
Bereich:

Eigenschaften: CFG und W
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 43 Motordaten |

Beschreibung:

Legt den Nennwirkungsgrad des Motors fest.

Dieser Parameter ist wichtig fir den prézisen Betrieb der VVW-Steuerung. Die ungenaue Einstellung fihrt zu einer
falschen Berechnung der Schlupfkompensation und damit zu einer ungenauen Drehzahlregelung.

CFW-11 | 10-3
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P0400 - Motor Nennspannung
P0401 - Motor Nennstrom
P0402 - Motor Nenndrehzahl
P0403 - Motor Nennfrequenz
P0404 - Motor Nennleistung

P0406 - Motor Lufter

Siehe Abschnitt 11.7 MOTORDATEN [43] auf Seite 11-10, fir weitere Informationen.

P0407 - Motor-Nennleistungsfaktor

Einstellbarer 0,50 bis 0,99 Werkseinstellung: 0,68
Bereich:

Eigenschaften: CFG und W

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: |—| 43 Motordaten |

Beschreibung:

Dies ist die Einstellung des Leistungsfaktors des Motors geméf3 den Angaben auf dem Typenschild des Motors (cos

).

Dieser Parameter ist wichtig fir den Betrieb der VWW-Steuerung. Eine ungenaue Einstellung fihrt zu einer falschen
Berechnung der Schlupfkompensation.

Der Standardwert dieses Parameters wird automatisch angepasst, wenn der Parameter P0404 gedndert wird. Der
vorgeschlagene Wert gilt fir dreiphasige, vierpolige WEG-Motoren. Bei anderen Motortypen muss die Einstellung
manuell vorgenommen werden.

P0408 - Selbstoptimierung ausfihren

P0409 - Statorwiderstand (Rs)

P0410 - Motormagnetisierungsstrom ()

Siehe Punkt 11.8.5 Selbstoptimierung [05] und [94] auf Seite 11-23, for weitere Informationen.
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10.3 VVW CONTROL MODE START

HINWEIS!

Lesen Sie vor der Installation, dem Einschalten oder der Bedienung des Umrichters das
Bedienerhandbuch zum CFW-11 vollstandig durch.

Reihenfolge zum Installieren, Uberprifen, Einschalten und fur die Inbetriebnahme:

a) Installieren Sie den Wechselrichter: gemaf Kapitel 3 - Installation und Anschluss, des CFW-11-
Benutzerhandbuchs, und verdrahten Sie alle Strom- und Steueranschlisse.

b) Den Wechselrichter vorbereiten und mit Strom versorgen: geméf Abschnitt 5.1 - Vorbereitung der
Inbetriebnahme, des CFW-11 Benutzerhandbuchs.

c) Stellen Sie das Passwort PO000 = 5 ein: gemdfl Abschnitt 5.3 PASSWORT-EINSTELLUNG IN POO0O auf
Seite 5-3, in diesem Handbuch.

d) Stellen Sie den Umrichter so ein, dass er mit der Anwendungsleitung und dem Motor arbeitet:
greifen Sie Uber das Meni ,Assistierte Inbetriebnahme” auf P0317 zu und éndern Sie dessen Inhalt auf 1,
wodurch der Umrichter die Routine ,Orientierter Anlaut” einleitet.

Die Routine ,Gefihrter Inbetriebnahme” zeigt in der Anzeige der Fernsteuerung die HauptParameter in einer
logischen Folge an. Mit der Einstellung dieser Parameter wird der Umrichter auf den Betrieb mit dem Netz und
dem Motor der Anwendung vorbereitet. Uberprisfen Sie die Schritt-fiir-Schritt-Sequenz in Abbildung 10.2 auf
Seite 10-8.

Die Einstellung der in dieser Betriebsart vorgestellten Parameter fohrt zu einer automatischen Anderung des
Inhalts von anderen Umrichterparametern und/oder internen Variablen, wie in Abbildung 10.2 auf Seite
10-8 dargestellt. Dies fuhrt zu einem stabilen Betrieb des Steuerstromkreises mit geeigneten Werten, um die
bestmégliche Motorleistung zu erhalten.

Wahrend der Routine ,Oriented Start-up” (Orientierter Start) wird der Status ,Config” (Konfiguration) oben links
auf dem Tastenfeld (MMS) angezeigt.

Vs

¢

Parameter fior den Motor:

- Programmieren Sie den Inhalt der Parameter von PO398 bis P0407 direkt mit den Daten des
Motortypenschilds. Siehe Abschnitt 11.7 MOTORDATEN [43] auf Seite 11-10.

- Optionen fur die Einstellung des Parameters P0409:

| - Automatisch durch den Umrichter, der die in P0408 gewdhlte Selbstoptimierungsroutine durchfihrt.

Il - Aus dem vom Hersteller gelieferten Motortestdatenblatt. Siehe Punkt 11.7.1 Anpassung der Parameter
P0O409 bis PO412 basierend auf dem Motordatenblatt auf Seite 11-14, in diesem Handbuch.

Il - Manuelles Kopieren des Parameterinhalts eines anderen CFW-11, der einen identischen Motor betreibt.

e) Einstellung spezifischer Parameter und Funktionen fur die Anwendung: Programmierung der digitalen
und analogen Ein- und Ausgénge, MMS-Tasten usw. entsprechend den Anforderungen der Anwendung.
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/% Fur Anwendungen:

- Das sind einfache, die die werkseitige Programmierung fir die digitalen und analogen Ein- und Ausgéinge
verwenden kénnen, verwenden Sie das Meni ,Basis Anwendungen”. Siehe Punkt 5.2.3 - Einstellen der
grundlegenden Anwendungsparameter im Benutzerhandbuch des CFW-11.

- Bendtigen Sie nur die digitalen und analogen Ein- und Ausgénge mit einer von den Werkseinstellungen
abweichenden Programmierung, verwenden Sie das Meni /O Konfiguration”.

- Wenn Sie Funktionen wie Fliegender Start, Durchlauf, Gleichstrombremsen, dynamisches Bremsen usw.

benétigen, kénnen Sie auf diese Funktionsparameter Gber das Meni ,Parametergruppen”  zugreifen
und sie andern.
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Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige

Eereit CLOK 8Usmin

Confio  CLOK Bll-min

- Uberwachungsmodus. B U-smin Sprache
1 |- Dricken Sie ,Mens"” g - g z - Einstellen des Inhalts von PBB UtSCh
(rechter ,Softkey”). - = P0202 mit ,Auswahl”.

| 12:48 [ Menu

- Driicken Sie dann m Feset 12:42 |Auswuahl

9
- - bis zur Auswahl der Option : :
- Die Gruppe ,00 ALLE EBereit CLOK O Usmin | p Config CLOK @lUsmin
" ) B8 ALLE FARAME TER ,[005] VVW*, und dricken ey oy —-:!.-,
PARAMETER” ist bereits 81 PARAME TERGRUPPEN i . Y 5
2 ahit G2 ASSISTIERTE Sie dann ,Speichern”. Ty
Ousgewov\ B3 GEAND . PARAME TER -
N Zuruclk | 12 :48  |Auswahl Zuruck [13:48 |Seeich.
- Die Gruppe ,01 Ber=it CLOK @U-/nmin - Andern Sie ggf. den Inhalt
B8 [ALLE PARAMETER
PARAMETERGRUPPEN" ist | | Erir s Te === von PO296 enisprechend
3 ausgewdhlt. = ?ﬁgéﬁgiggggmﬂz der verwendeten Config CLOK BUsmin)
v\ B3 GEAND. PARAME TER Netzspannung. Dricken Sie | [steverungsart
N Zuruck | 12:48 |[Ausuahl 10 deshalb ,Auswahl”. Diese PEZEZ: VW
. Anderung betrifft PO151,
- Die Gruppe ,02 Eereit CLOK @ Urmin TReset | 13148 [Pusuahl
ASSISTIERTE B8 ALLE PARAMETER PO153, PO185, PO321, =52 : LSS

81 PARAME TERGRUFPEN P0322, P0323 und P0400.

4 INBETRIEBNAHME" ist

IHEETE SHM v\
dann ausgewdhlt. 62 GEAMD. PARAMETER N,
Zuruck | 12 :48 [Auswahl

- Driicken Sie ,Auswahl”.

Andern Sie ggf. den Inhalt

- Der Parameter ,Assistierte | (Bereit CLOK @ U-min von P0298 entsprechend
Inbetriebnahme 'F‘*;"“f-e} der Umrichteranwendung.
lERmanme
5 P0317:0hne” ist bereits o Driicken Sie deshalb
ausgewdhlt. L Auswahl”. Diese (Confia CcLOK @ Usmin)
. ) " Zuruck | 13:48 [Auswahl “ . Memnspannung des Hetzes
- Dricken Sie ,Auswahl”. Anderung betrifft PEZOG: 448 _ 458 4
o b b0317 e i i 11 po156,P0157,P0158, | |R
_ t ere i min
ernhaivon ——— PO401 und PO404. Die
= [000] Ohne" wird FEZ247 o
6 o S e W Auslésezeit und der Pegel
angezeigt. ahme des Uberlastschutzes der
Zuruck |12:48 [Speich. IGBTs werden beeinflusst.
- Der Inhalt des Parameters Bereit CLOK @ U min ~
wird geéndert in ,P0317 = F'Fl'.:: l";"' - Falls erforderlich, den Inhalt
7 [001] Ja” von P0398 entsprechend
- Auf ,Speichern” tippen. dem Motorbetriebsfaktor
Speich. . . .
dndern. Driicken Sie (Confia CLOK 8Usmin)
In di M ird di deshalb ,Auswahl”. Diese | |finusncumnsa
- In diesem Moment wird die o it sich aof d PE2SE: Morme le Fus lastuns
Routine fir den orientierten 12| Anderung wirkt sich aut den g
Start eingeleitet und der Wert des Stroms und die
Status ,Config* wird oben Zeit fur das Ansprechen des
links auf dem Tastenfeld Motoriberlastschutzes aus.
(HMI) angezeigt. %
- Das Parameter ,Sprache i i
P0201: Deutsch” ist Config CLOK @U/min - Falls erforderlich, den
3 bereits ausgewdhlt. Inhalt von PO399 —— eiER DT
“ . . Steusrunasart ont il LS
- Andern Sie ggf. die FEZEZ: U E8Hz enfsprechenc'l dem Motor Uberlastfalktor
Sprache, indem Sie Fecet | 12:42 [Ausnahl 13 Motornennwirkungsgrad FE3292: 115
,Auswahl”, dann andern. Driicken Sie :
% und w\\/ deshalb , Auswahl”. Resst | 13:48 [Ausuahl

driicken, um die Sprache %

auszuwdhlen, und dann

,Speichern” driicken.

5
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Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige
- Andern Sie ggf. den Inhalt - Falls erforderlich, den Inhalt
von P0400 entsprechend von P0406 je nach Art der
der Motornennspannung. Motorbeliftung éndern. TN TN TR
5 q Mot ar— lei=t
Dricken Sie deshalb Config CLOK @Usmin Driicken Sie deshalb pg4§:, 7:=_:n5npg1s e
PRI Motor Effizienz 19 y
14 {’.Auswuhl - Diese PEZ393: 7,0 5 »Auswahl”. Ny Selbsthe luftung.
Anderung korrigiert die : ] Diese Anderung betrifft Reset | 13:48 [Pusushi)
A d
vsgangsspannung um den Feset | 12:48 |Ausuwahl PO156, PO157, PO158,
Faktor PO399 und PO407.
x = PO400/P0296. -
w\ Andern Sie ggf. den Inhalt
2 von P0407 entsprechend dem |[Eonfizg CLOK &U-/min)
Mot leist fakt Motor Lufter
- Falls erforderlich, den Inhalt 20 ofornennieistungsiakior. FE4E5: Selbsthe luftung.
. . Driicken Sie deshalb i) [Fal
von PO401 entsprechend (Confia CLOK 8 Usmin) .
dem Motornennstrom Mot or—-Nenmseannung #Auswahl”. | Reset | 13:48 [Ausuahl)
. ) ) FE4EE 448 W\
15 | andern. Dricken Sie deshalb : 112 i=tung v
LAuswahl”. Diese Anderung i An di stelle bi
betrifft PO156, PO157, [ Reset | 12:42 [Ausuahl) - An dieser otelle bietet
das Bedienteil (MMY)
PO158 und PO410.
die Méglichkeit, die
,Selbstoptimi “
- Falls erforderlich, den Inhalt SRSIOPIMIEIING - | vy
von P0402 entsprechend Wann immer es méglich ist, Mot or Nenm e i=tuna Fak
muss man das Self-tunin
der Motornenndrehzahl - -
. ) . [Corfis cLOK ®Bl/min) durchfishren.
andern. Dricken Sie deshalb | 4ot ar—penn=trom 1o i =tuna - Drockon Sio ko
16 LAuswahl”. Diese Anderung | |FE4E1: 13.57 A e f
befriﬁ’r PO] 22 biS PO] 3] ’ ; USF:/VU ! UmP;:OS Bereit G LOK 8 U smin
1
P0O133, PO134, PO182, [Reset | 13:48 [Ausuanl) 21 en rarameter FER4ES
zuzugreifen, und dann ol LI
P0208, P0288 und P0289. Selbstoptimierung
, um die Option ausfubren
v\ Y CEEl] Ohme Drebuano
2 ,[001] Ohne Drehung Zuruck |12:48 |Speich.
auszuwdhlen. Siehe Punkt
- Falls erforderlich, den Inhalt 11.8.5 Selbstoptimierung
von P0403 entsprechend Config CLOK BU/min [05] und [94] auf Seite
Mot or—Menndrehzakhl . .
der Motornennfrequenz PEABZ: 1758 Lrmin 11-23, fur weitere
17| &ndern. Driscken Sie deshalb i =TI Einzelheiten.
 Auswahl”. i . " )
usw Focot | 13:08 [Posuahl Als néchstes driicken Sie
W\ ,Speichern”.
NV
- Danach wird die
- Falls erforderlich, den Inhalt
Selbstoptimierung eingeleitet
von P0404 entsprechend Y
. Config CLOK @Usmin und der Status ,SelfTun
der Motornennleistung SelfTun CLOK B Usmin
g Driicken Sia deshalb Mot or—Hennfreousnz wird oben links auf dem PO4BS
andern. Dricken Sie desha PE4E3 1 S8 H
18 A hi* Diese And - 2 Tastenfeld (MMS) angezeigt.
+Auswahl”. Diese Anderun .
I ung - Das Tastenfeld (MMS) Schatzung Rs
wird sich auf P0410 Resat 12 :42 |Ausuahl
E leitet die Routine ein, die | 123:48 |
auswirken. . Y =
v\ ,P0409 Schétzung Rs”.
\ Warten Sie bis zum Ende der
Selbstoptimierungsroutine.
- Sobald die Selbstoptimierung | (Bereit  CLOR & Ur-min
abgeschlossen ist, kehrt B Lsmin
23 | der Wechselrichter in den 6.8 A
Uberwachungsmodus zuriick 8.8 H=
und ist betriebsbereit. | 13248 | Menu

Abbildung 10.2: VVW-Modus Orientierte Inbetriebnahme
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11 VEKTORSTEUERUNG

Diese besteht aus dem Steuerungstyp, basierend auf der Trennung des Motorstroms in zwei Komponenten:
M Fluss erzeugender Strom |, (orientiert am elektromagnetischen Fluss des Motors).
M Drehmoment erzeugender Strom L, (senkrecht zum Motorflussvektor).

Der Strom |, steht im Zusammenhang mit dem elektromagnetischen Fluss des Motors, wéhrend der Strom |
direkt mit dem an der Motorwelle erzeugten Drehmoment zusammenhéngt. Mit dieser Strategie entsteht eine
so genannte Entkopplung,d. RL. Motorfluss und -drehmoment lassen sich Gber die |, und |, Stréme unabhéngig

voneinander steuern.

Da diese Stréme durch Vektoren dargestellt werden, die sich mit der Synchrondrehzahl drehen (aus der Perspektive
eines festen Bezugspunkts), erfolgt eine Bezugstransformation, sodass diese in den synchronen Bezugspunkt
gedndert werden. Im synchronen Bezugspunkt werden diese Werte zu DC-Werten, die proportional zu den

entsprechenden Vektoramplituden sind. Diese vereinfacht den Steuerkreis erheblich.

Wenn der |, -Vektor mit dem Motorfluss ausgerichtet wird, spricht man von einer gefihrten Vektorsteuerung.
Daher missen die MotorParameter richtig eingestellt sein. Einige dieser Parameter missen mit den Daten auf
dem Motortypenschild programmiert werden, andere werden automatisch Gber den Selbstabgleich abgerufen

oder stehen auf dem Motordatenblatt, das der Hersteller zur Verfigung stellt.

Abbildung 11.2 auf Seite 11-4 zeigt das Blockdiagramm fir Vektorsteuerung mit Codierer und die Abbildung
11.1 auf Seite 11-2 fur die sensorlose Vektorsteuerung. Die Drehzahldaten sowie die vom Umrichter gemessenen
Stréme dienen zum Ermitteln der richtigen Vektorausrichtung. Bei der Vektorsteuerung mit Geber wird die
Drehzahl direkt aus dem Gebersignal ermittelt, wihrend bei der sensorlosen Vektorsteuerung ein Algorithmus

zur Schétzung der Drehzahl auf der Grundlage der Ausgangsstréme und -spannungen verwendet wird.

Die Vektorsteuerung misst den Strom, trennt die Fluss- und Drehmomentteile und wandelt diese Variablen in
den synchronen Bezugspunkt um. Fir die Motorsteuerung werden die gewiinschten Stréme verwendet und mit
den tatséchlichen Werten verglichen.

Es wird empfohlen, dass der Motorstrom mehr als 1/3 des Nennstroms des Umrichters betrdgt.

11.1 SENSORLOS REGELUNG UND REGELUNG MIT DREHGEBER

Die sensorlose Vektorsteuerung wird fir die meisten Anwendungen empfohlen, da sie den Betrieb in einem
Drehzahlschwankungsbereich von 1:100, eine Genauigkeit bei der Drehzahlregelung von 0,5 % der

Nenndrehzahl, ein hohes Anlaufmoment und eine schnelle dynamische Reaktion erméglicht.

Ein weiterer Vorteil dieses Steuerungstyps ist die gréBere Stabilitét bei plétzlichen Anderungen der Netzspannung

und Last, sodass unnétige Uberstromauslésungen vermieden werden.

Die erforderlichen Einstellungen fir den ordnungsgeméfen Betrieb der sensorlos Vektorsteuerung werden

automatisch vorgenommen. Daher muss der verwendete Motor am Umrichter CFW-11 angeschlossen sein.
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Die Vektorsteuerung mit Encoder bietet die gleichen Vorteile wie die zuvor beschriebene sensorlose Regelung,
mit den folgenden zusétzlichen Vorteilen:

M Drehmoment- und Drehzahlregelung bis zu O (Null) U/min.
M Drehzahlregelungsgenauigkeit von 0,01 % (bei Verwendung des analogen 14-Bit-Drehzahlsollwerts

Uber die optionale Karte IOA-0O1 oder bei Verwendung digitaler Sollwerte, z. B. Gber die Tastatur
(MMS), Profibus DP, DeviceNet usw.).

Die Vektorsteuerung mit Geber benétigt das Zubehér fur die Inkrementalgeberschnitistelle ENC-01 oder

ENC-02. Weitere Einzelheiten zur Installation und zum Anschluss finden Sie im Handbuch der optionalen Karte.
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11.2 I/F-BETRIEB (SENSORLOS)

HINWEIS!

Dieser wird automatisch bei niedrigen Drehzahlen aktiviert, wenn PO182 > 3 und wenn als
Steuerungsmodus die sensorlos Vektorsteuerung ausgewdshlt wurde (P0202 = 3).

Der Betrieb im niedrigen Drehzahlbereich kann zu Instabilitét fihren. In diesem Bereich ist auch die

Motorbetriebsspannung &uBerst gering und nur schwer exakt zu messen.

Damit in diesem Bereich ein stabiler Betrieb des Umrichters aufrechterhalten werden kann, kommt es zu einer
automatischen Umschaltung vom sensorlos Modus zum so genannten I/f-Modus. Die skalare Steuerung mit
vorgeschriebenem Strom entspricht einer Stromsteuerung mit einem konstanten Sollwert, die in einem Parameter

angepasst wird und nur die Frequenz in einem offenen Regelkreis steuert.

Der Parameter PO182 definiert die Drehzahl, bei der zum |/f-Modus Ubergegangen wird. Der Parameter PO183

definiert dabei den Wert des auf den Motor anzuwendenden Stroms.

Die minimal empfohlene Drehzahl fir den Betrieb des sensorlos Vektormodus liegt bei 18 U/min fir vierpolige
Motoren mit 60 Hz und bei 15 U/min fir vierpolige Motoren mit 50 Hz. Wenn PO182<3 U/min ist, arbeitet

der Umrichter immer im sensorlosen Vektormodus, d. h. die I/f-Funktion ist deaktiviert.

11.3 SELBSTABGLEICH

Einige Motorparameter, die nicht auf dem Typenschild des Motors angegeben sind und die fir den Betrieb der
sensorlosen Vektor- oder Vektor mit Gebersteuerung erforderlich sind, werden geschétzt: Statorwiderstand,
Strevinduktivitdt des Motorflusses, Rotorzeitkonstante T, der Nennmagnetisierungsstrom des Motors und die
mechanische Zeitkonstante des Motors und der angetriebenen Last. Diese Parameter werden durch das Anlegen

von Spannungen und Strémen an den Motor geschétzt.

Die von der Vektorsteuerung verwendeten Parameter, die sich auf die Regler beziehen, werden Uber die Routine
fur den Selbstabgleich hinsichtlich ihrer Funktion fir die MotorParameter automatisch angepasst. Die besten

Ergebnisse des Selbstabgleichs werden mit Motor erzielt, der auf Betriebstemperatur ist.

Der Parameter P0408 steuert die Selbstabgleichsroutine. Abhéngig von der ausgewéhlten Option kénnen einige

Parameter aus den Tabellen Gbernommen werden, die fir WEG Motoren Giltigkeit haben.

Mit der Option P0408 = 1 (Ohne Drehung) bleibt der Motor wihrend des gesamten Selbstabgleichs gestoppt.
Der Magnetisierungsstromwert (P04 10) wird aus einer Tabelle abgerufen, die fir WEG Motoren mit bis zu zwlf

Polen giltig ist.

Bei der Option P0408 = 2 (Lauf fur | ) wird der Wert von PO410 bei drehendem Motor und entkoppelter Last

geschatzt von der Motorwelle.

Bei der Option P0408 = 3 (Lauf for T ) wird der Wert von PO413 (Mechanische Zeitkonstante - T ) mit dem

Motor geschétzt. Dies sollte bevorzugterweise mit angekoppelter Last am Motor erfolgen.
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4 N\

HINWEIS!

ﬁb Immer wenn P0408 = 1 oder 2, wird der Parameter P0413 (Mechanische Zeitkonstante — T ) fir
einen Wert nahe der mechanischen Zeitkonstante des Motorrotors angepasst. Daher werden die
Tréigheit des Motorrotors (Tabellendaten giltig fir WEG Motoren), die Nennspannung und der
Nennstrom des Umrichters bericksichtigt.

P0408 = 2 (Drehen fir | ) im Vektor mit dem Drehgebermodus (P0202 = 4): Nach Abschluss der
Routine fir den Selbstabgleich koppeln Sie die Last am Motor ein und setzen P0408 = 4 (Schéitze
T ). In diesem Fall wird P0413 geschatzt, wobei auch die angetriebene Last bericksichtigt wird.

Falls die Option P0408 = 2 (Drehen fir | ) mit der am Motor eingekoppelten Last ausgefihrt wird,
kann ein falscher Wert for PO410 (1 ) gescwhdfzf werden. Dies fohrt zu einem Schétzfehler for PO412
(Rotorzeitkonstante - Tr) und fir PO413 (mechanische Zeitkonstante — T ). Der Uberstromfehler
(FO71) kann auch wéhrend des Umrichterbetriebs auftreten.

Hinweis: Der Begriff ,Last” umfasst alles, was an der Motorwelle angekoppelt werden kann, z.

B.etriebe, Trégheitsscheibe usw.

Mit der Option P0408 = 4 (Schatze T ) schétzt die Routine fur den Selbstabgleich nur den Wert von
P0413 (Tm Zeitkonstante — T_) mit der Motordrehung. Dies sollte bevorzugterweise mit angekoppelter
Last am Motor erfolgen.

Wahrend ihrer Ausfihrung kann die Routine fir den Selbstabgleich durch Driicken der Tae 0
abgebrochen werden, sofern die Werte von P0409 bis P0413 alle ungleich null sind.

\ J
Weitere Einzelheiten zu den Selbstoptimierungsparametern finden Sie unter Punkt 11.8.5 Selbstoptimierung
[05] und [94] auf Seite 11-23, in diesem Handbuch.

s N

% Alternativen fir die Ermittlung der MotorParameter:

Anstatt den Selbstabgleich auszufihren, kénnen die Werte fir PO409 bis PO412 auf die folgende Weise
ermittelt werden:

- Aus dem Testdatenblatt des Motors, das vom Hersteller zur Verfigung gestellt werden kann. Siehe Punkt

11.7.1 Anpassung der Parameter P0409 bis P04 12 basierend auf dem Motordatenblatt auf Seite 11-14.

- Manuell, durch Kopieren des Inhalts der Parameter eines anderen CFW-11-Umrichters, der einen

L identischen Motor verwendet. )

11.4 OPTIMALER FLUSS FUR SENSORLOSE VEKTORSTEUERUNG

HINWEIS!
Aktive Funktion nur im Modus Sensorless Vector (P0202 = 3), wenn P0406 = 2.

Die Funktion Optimaler Fluss kann fir den Antrieb einiger WEG-Motortypen verwendet werden (*) und erméglicht
den Betrieb bei niedriger Drehzahl mit Nenndrehmoment, ohne dass der Motor zwangsbeliftet werden muss.
Der Frequenzbereich fir den Betrieb ist 12:1, d. h. von 5 Hz bis 60 Hz fir Motoren mit 60 Hz Nennfrequenz
und von 4,2 Hz bis 50 Hz fir Motoren mit 50 Hz Nennfrequenz.

f HINWEIS!
(*) WEG-Motoren, die mit der Funktion ,Optimaler Fluss” verwendet werden kénnen: Nema
Premium Efficiency, Nema High Efficiency, IEC Premium Efficiency, IEC Top Premium Efficiency und
,High Performance Plus”.

Wenn diese Funktion aktiviert ist, wird der Motorfluss so gesteuert, dass die elektrischen Verluste bei niedrigen
Drehzahlen reduziert werden. Dieser Fluss ist abhéngig von dem gefilterten Drehmomentstrom (PO009). Die

Funktion ,Optimaler Fluss” ist bei Motoren mit unabhdngiger Beltftung nicht erforderlich.
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11.5 DREHMOMENTREGELUNG

Tmoror =
(PO40T) 2 -QDOMOXM]Q
100

In sensorlos Vektorregelungsmodi oder Vektorregelungsmodi mit Drehgeber kann der Umrichter im
Drehmomentregelungsmodus anstatt im Drehzahlregelungsmodus verwendet werden. In diesem Fall
muss der Drehzahlregler Gbersteuert bleiben und der vorgeschriebene Drehmomentwert wird von den
Drehmomentbegrenzungen in PO169/P0170 definiert.

Leistung der Drehmomentregelung:
Vektorsteuerung mit Drehgeber:

Drehmomentregelungsbereich: 10 % bis 180 %.
Genavigkeit: = 5 % des Nenndrehmoments.

Sensorlos Vektorsteuerung:

Drehmomentregelungsbereich: 20 % bis 180 %.
Genauigkeit: = 10 % des Nenndrehmoments.
Minimale Betriebsfrequenz: 3 Hz.

Wenn die Drehzahlregelung positiv Gbersteuert ist, also die in P0223/P0226 definierte Vorwértsdrehzahlrichtung
vorliegt, wird der Wert fur die Momentstrombegrenzung in PO169 angepasst. Wenn die Drehzahlregelung
negativ Uberstevert ist, also die Riuckwérsdrehzahlrichtung vorliegt, wird der Wert fir die Begrenzung des
Momentstroms in PO170 angepasst.

Das Drehmoment an der Motorwelle (T

o) in % wird mit der folgenden Formel ermittelt:

(*) For das ,+“-Drehmoment muss die nachfolgend beschriebene Formel verwendet werden. Fir ein
»-"-Drehmoment ersetzen Sie PO169 durch PO170.

P04o7x%
x 100

Ve

N
f HINWEIS!

Beachten Sie fir die Drehmomentregelung im sensorlos Vektormodus (P0202 = 3), Folgendes:

- Die Drehmomentbegrenzungen (PO169/P0170) missen héher als 30 % sein, um ein Starten des
Motors zu gewdhrleisten. Nach dem Start und wenn der Motor mit Gber 3 Hz dreht, kénnen diese,
sofern erforderlich, auf Werte unter 30 % reduziert werden.

- For Drehmomentregelungsanwendungen mit Frequenzen bis O Hz verwenden Sie die Vektorsteuerung
mit Drehgeber (P0202 = 4).

- Beim Vektor mit Gebersteuerung den Drehzahlregler auf den Modus ,geséttigt” (P0160 = 1)
einstellen, wobei der Regler im gesattigten Zustand bleibt. )

HINWEIS!

Der Motornennstrom muss dem Nennstrom des CFW-11 entsprechen, damit das Drehmoment
kontrolle die bestmagliche Genauigkeit aufweist.
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p
% Einstellungen fur die Drehmomentsteuerung:

Drehmomentbegrenzung:

1. Uber die Parameter P0169, PO170 (iber die Fernsteuerung, seriell oder Feldbus). Siehe Punkt 11.8.6
Drehmomentstrombegrenzung [?25] auf Seite 11-28.

2. Uber die Analogeingénge Al1, Al2, Al3 oder Al4. Siehe Punkt 15.1.1 Analoge Eingéinge [38] auf Seite
15-1, Option 2 (maximaler Drehmomentstrom).

Drehzahlsollwert:

3. Legen Sie den Drehzahlsollwert mindestens 10 % hdher fest als den Wert der Arbeitsdrehzahl. So wird
gewdhrleistet, dass der Drehzahlregelungsausgang bei dem durch die Drehmomentbregrenzungsanpassung
maximal zuldssigen Wert Gbersteuert bleibt.

-

f HINWEIS!
Die Drehmomentbegrenzung mit dem Ubersteuerten Drehzahlregler hat dariber hinaus eine
Schutzfunktion (Begrenzung). Beispiel: Wenn bei einer Wickelmaschine das aufzuwickelnde
Material bricht, verlésst der Regler seinen Gberteuerten Status und beginnt mit der Steuerung der
Motordrehzahl, die auf dem Drehzahlsollwert gehalten wird.

1

1.6 OPTIMALE BREMSUNG

Ve

f HINWEIS!
Nur aktiviert im Modus Vektor mit Geber (P0202 = 3 oder 4), wenn P0O184 = 0, PO185 kleiner
als der Standardwert und P0404 < 21 (75 CV) ist.

f HINWEIS!
Eine optimale Bremsung kann am Motor Folgendes verursachen:

- Erhéhung der Vibrationsstérke.

- Erhdhung der Geréuschemission.

- Erhéhung der Temperatur.

Vergewissern Sie sich, welche Auswirkungen diese Folgen in der Anwendung haben kénnen, bevor
Sie die optimale Bremsung verwenden.

J/

Es handelt sich um eine Funktfion, die eine kontrollierte Motorbremsung unterstitzt und in vielen Féllen einen

zusétzlichen Brems-IGBT und einen Bremswiderstand Uberfliissig macht.

Die optimale Bremsung erméglicht ein Abbremsen des Motors mit einem héheren Drehmoment als es

mit den herkémmlichen Methoden méglich ist, z. B. die Bremsung durch Einspeisung von Gleichstrom

(Gleichstrombremsen). Beim Gleichstrombremsen werden lediglich die Verluste im Motorrotor verwendet, um

die gespeicherte Energie als mechanische Lasttrégheit abzuleiten, wobei alle Reibungsverluste zuriickgewiesen

werden. Mit der optimalen Bremsung werden auf der anderen Seite alle Verluste im Motor sowie alle

Verluste des Umrichters genutzt. Es kann ein etwa funfmal gréBeres Bremsmoment erzielt werden als mit dem

Gleichstrombremsen.

In der Abbildung 11.3 auf Seite 11-9 wird die Drehmoment x Drehzahl Kurve eines typischen 10 PS / 7,5 kW
vierpoligen Motors dargestellt. Das Bremsmoment, das mit der Nenndrehzahl fir einen Umrichter mit einer

Drehmomentbegrenzung (PO169 und PO170) erzielt wird, die in einen Wert gleich dem Nenndrehmoment des
Motors geéindert wurde, wird vom Punkt TB1 in Abbildung 11.3 auf Seite 11-9 bereitgestellt. Der Wert von TB1

ist eine Funktion der Motoreffizienz und wird durch den folgenden Ausdruck definiert (ungeachtet der Verluste

durch Abnutzung):
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87 =1L
n

Dabei gilt:

n = motoreffizienz

In Abbildung 11.3 auf Seite 11-9 ist die Effizienz des Motors fir die Nennlast 1 = 0,84 (oder 84 %), Daraus
resultiert TB1 = 0,19 oder 19 % des Nenndrehmoments des Motors.

Das Bremsmoment, beginnend ab dem Punkt TB1, variiert hinsichtlich des umgekehrten Verhdlinisses der
Drehzahl (1/N). Bei niedrigen Drehzahlen erreicht das Bremsmoment die Drehzahlbegrenzung des Umrichters.
Im Fall Abbildung 11.3 auf Seite 11-9 erreicht das Drehmoment die Drehmomentbegrenzung (100 %), wenn
die Drehzahl weniger als etwa 20 % der Nenndrehzahl betrégt.

Es ist moglich, das Bremsmoment zu erhdhen, indem die Strombegrenzung des Umrichters wéhrend der
optimalen Bremsung erhéht wird (PO169) - Drehmoment in Vorwértsrichtung oder PO170 - Ruckwdrtsrichtung).

Im Allgemeinen sind kleinere Motoren weniger effizient, da sie mehr Verluste aufweisen. Daher wird ein

vergleichsweise héheres Bremsmoment erzielt, wenn sie mit gréfleren Motoren verglichen werden.

Beispiele: 1 hp/0.75 kW, IV pole: n = 0,76 folglich ergibt TB1 = 0,32.
20 hp/15.0 kW, IV pole: n = 0,86 folglich ergibt TB1 = 0,16.

.
Tnom
1,0
(a)
: : N
0 - N
0 0,2 1,0 2,0 nom

Abbildung 11.3: T x N-Kurve fUr optimales Bremsen mit einem typischen 10 PS/7,5 kW-Motor, angetrieben durch einen Umrich-
ter, wobei das Drehmoment auf einen Wert eingestellt ist, der dem Mofornennmoment entspricht

(a) Vom Motor im Normalbetrieb erzeugtes Drehmoment, angetrieben vom Umrichter im ,Motormodus”
(lastbesténdiges Drehmoment).
(b) Bremsmoment, erzeugt durch den optimalen Bremseinsatz.

(c) Durch den Einsatz der Gleichstrombremse erzeugtes Bremsmoment.
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~
J/

% So wenden Sie die optimale Bremsung an:

(a) Aktivieren Sie die optimale Bremsung, indem Sie PO184 = 0 (Zwischenkreisregelungsmodus = mit
Verlusten) einstellen und den Zwischenkreisregelungspegel in PO185 einstellen, wie in Punkt 11.8.7
Zwischenkreisregler [96] auf Seite 11-30, mit P0202 = 3 oder 4 und P0404 kleiner als 21 (75PS).

(b) Um die optimale Bremsung tber einen digitalen Eingang zu aktivieren und zu deaktivieren, setzen Sie
einen der Eingénge (DIx) fuor ,DC Link Regulation”. (P0263...P0270 = 25 und P0O184 = 2).
Ergebnisse:

Dix = 24 V (geschlossen): Optimale Bremsung ist aktiv, équivalent mit P0184 = 0.

Dix = 0V (offen): Optimale Bremsung ist deaktiviert.

Vs
N

11.7 MOTORDATEN [43]

In dieser Gruppe sind die Parameter zum Festlegen der verwendeten Motordaten aufgelistet. Passen Sie diese
abhéngig von den Daten auf dem Motortypenschild (P0398 bis P0406), auBBer P0405, und mithilfe der
Routine fir den Selbstabgleich oder mit den Daten auf dem Motordatenblatt (die anderen Parameter) an. Im

Vektorregelungsmodus werden die Parameter P0399 und P0407 nicht verwendet.

P0398 - Motor Uberlastfakior

Einstellbarer 1,00 bis 1,50 Werkseinstellung: 1,00
Bereich:

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 43 Motordaten |

Beschreibung:

Hierbei handelt es sich um die kontinuierliche Uberlastféhigkeit, d. RL. eine Reserve der Leistung, die dem Motor die
Méglichkeit gibt, einem Betrieb unter unginstigen Bedingungen standzuhalten.

Legen Sie diesen Parameter abhéngig von dem Wert auf dem Typenschild des Motors fest.
Er wirkt sich auf den Motoriiberlastschutz aus.

P0399 - Motor Effizienz
Siehe Abschnitt 10.2 MOTORDATEN [43] auf Seite 10-3, fir weitere Einzelheiten.

P0400 - Motor Nennspannung

Einstellbarer 0 bis 690 V Werkseinstellung: 220V (P0296 = 0)

Bereich: 440V (P0296 = 1, 2, 3 oder 4)
575V (P0296 = 5 oder 6)
690V (P0296 = 7 oder 8)

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 43 Motordaten |
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Beschreibung:

Legen Sie den Parameter abhéngig von den Daten auf dem Motortypenschild und von der Motorkabelverdrahtung
im Anschlusskasten fest.

Dieser Wert kann nicht héher sein als die in P0296 (FU Nennspannung) festgelegte Nennspannung.

HINWEIS!

Zur Validierung einer neuen PO400-Einstellung Gber die Routine fir eine gefihrte Inbetriebnahme
missen Sie den Umrichter aus- und anschlieBend wieder einschalten.

P0401 - Motor Nennsirom

Einstellbarer 0 bis 1,3xl |
Bereich:

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 43 Motordaten |

Werkseinstellung: 1,0x

m-ND nom-ND

Beschreibung:

Legen Sie den Parameter abhéngig von den Daten auf dem Motortypenschild fest und bericksichtigen Sie dabei
die Motorspannung.

Bei der gefihrten Inbetriebnahme @ndert der in PO401 eingestellte Wert automatisch die Parameter fir den
Motoriberlastschutz gemaf Tabelle 11.2 auf Seite 11-13.

P0402 - Motor Nenndrehzahl

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 1750 U/min
Bereich: (1458 U/min)

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: |—| 43 Motordaten |

Beschreibung:

Legen Sie diesen Parameter abhéngig von den Daten auf dem Motortypenschild fest.
Fur U/f- und VWW-Steuerungen liegt die Einstellung zwischen O und 18000 U/min.

Fur die Vektorsteuerung liegt die Einstellung zwischen O und 7200 U/min.

P0403 - Motor Nennfrequenz

Einstellbarer 0 bis 300 Hz Werkseinstellung: 60 Hz
Bereich: (50 Hz)

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: |—| 43 Motordaten |
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Beschreibung:
Legen Sie diesen Parameter abhéngig von den Daten auf dem Motortypenschild fest.

Fior U/f- und VWW-Steuerungen liegt der Einstellbereich bei maximal 300 Hz.

Fir die Vektorsteuerung liegt der Einstellbereich zwischen 30 Hz und 120 Hz.

P0404 - Motor Nennleistung

Einstellbarer 0 bis 60 (siehe Tabelle 11.1 auf Seite 11-12) Werkseinstellung: Motor__ -
Bereich:

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: |—| 43 Motordaten |

Beschreibung:
Legen Sie diesen Parameter abhéngig von den Daten auf dem Motortypenschild fest.

Tabelle 11.1: P0404 (Motornennleistung) Einstellung

Motor-Nennleistun Motor-Nennleistun
P0404 °S) 9 P0404 °S) 9

0 0.33 31 300,0
1 0,50 32 350,0
2 0,75 33 380,0
3 1,0 34 400,0
4 1,5 35 430,0
5 2,0 36 440,0
6 3,0 37 450,0
7 4,0 38 475.0
8 5,0 39 500,0
9 5.5 40 540,0
10 6,0 41 600,0
11 7,5 42 620,0
12 10,0 43 670,0
13 12,5 44 700,0
14 15,0 45 760,0
15 20,0 46 800,0
16 25,0 47 850,0
17 30,0 48 900,0
18 40,0 49 1000,0
19 50,0 50 1100,0
20 60,0 51 1250,0
21 75,0 52 1400,0
22 100,0 53 1500,0
23 125,0 54 1600,0
24 150,0 55 1800,0
25 175,0 56 2000,0
26 180,0 57 2300,0
27 200,0 58 2500,0
28 220,0 59 2900,0
29 250,0 60 3400,0
30 270,0 - -

HINWEIS!
Bei Einstellung Uber die Tastatur (MMS) kann dieser Parameter den Parameter PO329 automatisch
dndern. Siehe Punkt 14.7.2 Fliegender Start (Vektor) auf Seite 14-12.
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P0405 - Anzahl der Geberimpulse

Einstellbarer 100 bis 9999 ppr Werkseinstellung: 1024 ppr
Bereich:

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 43 Motordaten |

Beschreibung:

Legt die Anzahl der Impulse pro Umdrehung (ppr) des verwendeten Inkrementaldrehgebers fest.

P0406 - Motor Liufter

0 = Eigenlifter Werkseinstellung: 0
1 = Fremdlifter

2 = Optimaler Fluss

3

= Erweiterter Schutz

Einstellbarer
Bereich:

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 43 Motordaten |

Beschreibung:
Wahrend der Routine fir die gefihrte Inbetriebnahme éndert der in P0406 angepasste Wert die Parameter, die sich

auf die Motorlast beziehen automatisch auf die folgende Weise:

Tabelle 11.2: Anderung des MotorUberlastschutzes als Funktion von P0406

P0406 P0156 (Uberstrom 100 %) P0157 (Uberstrom 50 %) P0158 (Uberstrom 5 %)
0 1,05 x PO401 0,9 x PO401 0,65 x PO401
1 1,05 x PO401 1,05 x PO401 1,05 x PO401
2 1,05 x PO401 1,0 x PO401 1,0 x PO401
3 0,98 x PO401 0,9 x PO401 0,55 x PO401

ACHTUNG!
Weitere Einzelheiten zur Verwendung der Option P0406 = 2 (optimaler Fluss) finden Sie in Abschnitt
11.4 OPTIMALER FLUSS FUR SENSORLOSE VEKTORSTEUERUNG auf Seite 11-6.

P0407 - Motor-Nennleistungsfaktor
Siehe Abschnitt 10.2 MOTORDATEN [43] auf Seite 10-3, fir weitere Einzelheiten.

P0408 - Selbstoptimierung ausfihren

P0409 - Statorwiderstand (Rs)

P0410 - Motormagnetisierungsstrom (1)

P0411 - Motorfluss-Streuvinduktivitat (cls)
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P0412 - Lr/Rr-Konstante (Rotorzeitkonstante - T,)
P0413 - T,, Konstante (Mechanische Zeitkonstante)

Parameter der Selbstoptimierungsfunktion. Siehe Punkt 11.8.5 Selbstoptimierung [05] und [94] auf Seite 11-23.

P0414 - Motormagnetisierungszeit

Einstellbarer 0,000 bis 9,999 s Werkseinstellung: 0,000 s
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: |—| 43 Motordaten |

Beschreibung:

Mit diesem Parameter kann eine Motormagnetisierungszeit eingestellt werden, die von 2 x P0412 abweicht. Dies
ist dann die Zeit, die der Umrichter beriicksichtigt, um anzuzeigen, dass der Motor nach Erhalt des Befehls zur
allgemeinen Freigabe allgemein freigegeben (oder magnetisiert) ist.

f HINWEIS!
Ein Wert von 0,000 s deaktiviert die Verwendung dieses Parameters, und der Umrichter bericksichtigt
die Zeit von 2 x P0412 (Motorrotorzeitkonstante), um anzuzeigen, dass der Motor allgemein
freigegeben ist.

11.7.1 Anpassung der Parameter P0409 bis P0412 basierend auf dem Motordatenblatt

Wenn die Aquivalenzschaltkreisdaten des Motors vorliegen, kénnen Sie die Werte, die in den Parametern P0409

bis P04 12 programmiert werden sollen, berechnen und missen diese nicht Uber die Selbstabstimmung ermitteln.
Eingabedaten:

Motordatenblatt:

V_ = Nennspannung, die in den Motordaten angegeben ist, in Volt;
f = in den Motordaten angegebene Nennfrequenz, in Hz;

R,= Widerstand des Motorstanders pro Phase, in Ohm;

R, = Widerstand des Motorrotors pro Phase, in Ohm;

X, = induktive Reaktanz des Sténders, in Ohm;

1

X, = induktive Reaktanz des Rotors, in Ohm;
X = magnetisierender induktiver Blindwiderstand, in Ohm;

|, = Motor-Leerlaufstrom;

o = Winkeldrehzahl.

o =2xmxf

R =R,
| =1,% 0,95
o KX X) /0 + X))
(O]
X, + X )

.
o xR,
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. Bei Motoren mit zwei maglichen Anschlusstypen (Y / A oder YY / AA) gilt:

Wenn der Motor den Anschlusstyp Y oder YY aufweist:

P409 = R,
P411= cls
Wenn der Motor den Anschlusstyp A oder AA aufweist:
P409 = R,
3
P411 = G—ls
3

Bei Motoren mit drei maglichen Anschlusstypen (YY / AA / A):

Wenn auf dem Datenblatt die Anschlusstypen YY oder AA angegeben sind und der Motor den Anschlusstyp
YY aufweist:

P409 = R,

P411= cls

Wenn auf dem Datenblatt die Anschlusstypen YY oder AA angegeben sind und der Motor den Anschlusstyp
AA aufweist:

P409 = %
3
P411 :G_|s
3

Wenn auf dem Datenblatt die Anschlusstypen YY oder AA angegeben sind und der Motor den Anschlusstyp

A aufweist:
P40y = 2X R,
P41 = 4xcls

Wenn auf dem Datenblatt der Anschlusstyp A angegeben ist und der Motor den Anschlusstyp YY aufweist:
R
P409 = —
4

P11 = O
4
Wenn auf dem Datenblatt der Anschlusstyp A angegeben ist und der Motor den Anschlusstyp AA aufweist:
P409 = R,
12
P411 = ols
12

Wenn auf dem Datenblatt der Anschlusstyp A angegeben ist und der Motor den Anschlusstyp A aufweist:
P409 = R,
3

P411 :c_ls
3

Unabhdngig von der am Motor verwendeten Anschlussart und der auf dem Datenblatt angegebenen Anschlussart
sind die Parameter P410 und P412 wie folgt definiert:

P410=I_
P412=T

Bei Bedingungen, die nicht obenstehend aufgefihrt sind, wenden Sie sich bitte an WEG.
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11.8 VEKTORSTEUERUNG [29]

11.8.1 Drehzahlregler [90]

Die Parameter im Zusammenhang mit dem CFW-11-Drehzahlregler sind in dieser Gruppe angezeigt.

P0160 - Konfiguration des Drehzahlreglers

Einstellbarer 0 = Normal Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 = Gesattigt

Eigenschaften: CFG, PM und Vektor
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

I_| 90 Drehzahlregler |

Beschreibung:

Stellen Sie PO160 = 1 in Anwendungen ein, bei denen ein stabiles Drehmoment gewinscht wird, wie z.B. bei
einem Materialwickelprozess; in diesen Féllen wird der Drehzahlsollwert immer gréBer als der Drehzahlriickfohrwert
gehalten, um den Drehzahlregler in Séttigung zu bringen, d.h. seinen Ausgang gleich dem in PO169 oder PO170
eingestellten Wert wahrend des Prozesses zu halten.

Wird er zur Drehzahlregelung verwendet, kann FO022 auftreten, auch wenn die Zwischenkreisspannungsregelung
aktiv ist (PO185 < Standardwert).

PO161 - Proportionale Verstdrkung der Drehzahlregelung

Einstellbarer 0,0 bis 63,9 Werkseinstellung: 7,0
Bereich:

P0162 - Integrierte Verstarkung der Drehzahlregelung

Einstellbarer 0,000 bis 9,999 Werkseinstellung: 0,005
Bereich:

Eigenschaften: PM und Vektor

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 90 Drehzahlregler |

Beschreibung:

Die Drehzahlregelungsverstarkungen werden automatisch als Funktion des Parameter PO413 (T Zeitkonstante)
berechnet. Wenn P0413 geéndert wird, werden die Parameter PO161 und PO162 entsprechend gedndert.

Diese Verstarkungen kénnen jedoch manuell angepasst werden, um das dynamische Verhalten der Geschwindigkeit
zu optimieren.

Die Proportionalverstarkung (PO161) stabilisiert abrupte Drehzahl- oder Sollwertdnderungen, wéhrend die
Integralverstérkung (PO162) den Fehler zwischen Sollwert und Drehzahl korrigiert und das Drehmomentverhalten
auch bei niedrigen Drehzahlen verbessert.
Verfahren zur manuellen Optimierung des Drehzahlreglers:
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1.Wahlen Sie die Beschleunigungs- (PO100) und/oder Verzégerungszeit (PO101) abhdngig von der
Anwendungaus.

2. Andern Sie den Drehzahlsollwert in 75 % des maximalen Werts.

3. Konfigurieren Sie einen Analogausgang (AOx) fir Real Speed, indem Sie P0251, P0254, P0257 oder P0260
in 2.

4. Deaktivieren Sie die Drehzahlrampe (Start/Stopp = Stopp) und warten Sie, bis der Motor zum Stillstand
gekommen ist.

5. Aktivieren Sie die Drehzahlrampe (Start/Stopp = Start). Beobachten Sie mit einem Oszilloskop das
Motordrehzahlsignal am ausgewdhlten analogen Ausgang.

6. Vergewissern Sie sich anhand der Optionen in Abbildung 11.4 auf Seite 11-17 welche Kurvenform das
beobachtete Signal am besten darstellt.

N(V) N(V) N(V)
| g > | >
t(s) t(s) t(s)
(a) Kleine Integralverstérkung (b) Optimierter (c) Hohe integrale Verstérkung
(PO162) und/oder hohe Drehzahlregler (PO162) und/oder kleine
Proportionalverstérkung (PO161). proportionale Verstérkung (PO161).

Abbildung 11.4: Geschwindigkeitsbegrenzer Antworttypen

7. Passen Sie PO161 und PO162 abhéngig vom Ansprechtyp in Abbildung 11.4 auf Seite 11-17 an.

a) Verringern Sie die proportionale Verstdrkung (PO161) und/oder erhdhen Sie die integrierte Verstérkung
(PO162).

b) Drehzahlregelung ist optimiert.

c) Erhéhen Sie den proportionalen Verstérkungsfaktor und/oder verringern Sie den integralen Verstarkungsfaktor.
In der Betriebsart sensorlose Vektorsteuerung dirfen die typischen Héchstwerte fir die Proportionalverstéirkung PO161
nicht gréfler als 9,0 sein. In diesem Fall kann ein seltsames Verhalten des Motors beobachtet werden, wie z. B.: Der

Motor bleibt stehen oder dreht sich mit niedriger Drehzahl, obwohl der Ausgangsstrom von Null verschieden ist. Es
wird empfohlen, den in PO161 eingestellten Wert zu verringern, bis das Verhalten des Motors korrekt ist.

P0163 - Lokale Referenzabweichung

P0O164 - Abweichung der Fernreferenz

Einstellbarer -999 bis 999 Werkseinstellung: 0
Bereich:

Eigenschaften: PM und Vektor

Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 90 Drehzahlregler |

Beschreibung:

Ein Offset des Analogeingangs Alx kann gelegentlich eingestellt werden. Der Wert 999 entspricht einem Wert von
0,1219 pu. Siehe Abbildung 15.9 auf Seite 15-35.
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P0O165 - Drehzahlfilter

Einstellbarer 0,012 bis 1,000 s Werkseinstellung: 0,012 s
Bereich:

Eigenschaften: PM und Vektor
Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 90 Drehzahlregler |

Beschreibung:

Stellt die Zeitkonstante des Motordrehzahlfilters ein, die entweder vom Encoder gemessen wird, wenn P0202 = 4,
oder geschétzt wird, wenn P0202 = 3. Siehe Abbildung 11.1 auf Seite 11-2 oder Abbildung 11.2 auf Seite 11-4.

HINWEIS!

Im Allgemeinen darf dieser Parameter nicht geéindert werden. Durch eine Erhéhung seines Werts
verlangsamt sich das Ansprechverhalten des Systems.

P0166 - Differenziale Verstérkung der Drehzahlregelung

Einstellbarer 0,00 bis 7,99 Werkseinstellung: 0,00
Bereich:
Eigenschaften: PM und Vektor
Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 90 Drehzahlregler |

Beschreibung:

Die Differenzialwirkung hilft, die durch plétzliche Lastwechsel verursachten Drehzahlschwankungen des Motors zu
minimieren. Siehe Abbildung 11.1 auf Seite 11-2 oder Abbildung 11.2 auf Seite 11-4.

Tabelle 11.3: Differenziale Verstdrkungsaktion in der Drehzahlregelung

P0166 Differenzialverstérkung
0,00 Inaktiv
0,01 bis 7,99 Aktiv

11.8.2 Stromregler [91]

Diese Gruppe enthdalt die auf die CFW-11-Stromregelung bezogenen Parameter.

PO167 - Proportionale Verstdrkung der Stromregelung

Einstellbarer 0,00 bis 1,99 Werkseinstellung: 0,50
Bereich:
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P0O168 - Integrierte Verstarkung der Stromregelung

Einstellbarer 0,000 bis 1,999 Werkseinstellung: 0,010
Bereich:

Eigenschaften: Vektor

Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |

Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 91 Stromregler |

Beschreibung:

Die Parameter PO167 und PO168 werden automatisch in Abhéngigkeit von den Parametern PO411 bzw. P0409
eingestellt.

f HINWEIS!
Normalerweise missen diese Parameter nicht weiter angepasst werden. Wenn jedoch die P0296-
Einstellung haher ist als die P0400-Einstellung oder wenn die Bus-Gleichspannung von einem AFE
(Active Front End) gesteuert wird, kann eine Strominstabilitdt auftreten.

11.8.3 Flussregler [92]

Als Néchstes werden die auf den CFW-11-Flussregler bezogenen Parameter beschrieben.

PO175 - Proportionale Verstdrkung der Flussregelung

Einstellbarer 0,0 bis 31,9 Werkseinstellung: 2,0
Bereich:

PO176 - Integrierte Verstdrkung der Flussregelung

Einstellbarer 0,000 bis 9,999 Werkseinstellung: 0,020
Bereich:

Eigenschaften: Vektor
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 92 Flussregler |

Beschreibung:
Diese Parameter werden automatisch als Funktion des Parameter PO412 angepasst. Im Allgemeinen reicht die
automatische Einstellung aus, und die Neuanpassung ist nicht erforderlich.

Diese Verstérkungen dirfen nur manuell geéindert werden, wenn das Flussstromsignal (Id*) instabil (oszillierend) ist
und den Systembetrieb beeintréchtigt.

HINWEIS!
Bei Verstdrkungen in PO175>12,0 kann der Flussstrom (Id*) instabil werden.

Hinweis:
(Id*) an den Analogausgéngen AO3 und/oder AO4 beobachtet wird, indem P0257 = 22 und/oder P0260 =
22 eingestellt wird.
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P0177 - Minimaler Durchfluss

Einstellbarer 0 bis 120 % Werkseinstellung: 30 %
Bereich:

Eigenschaften: Sless

Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |

Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 92 Flussregler |

Beschreibung:

Minimaler Stromwert am Reglerausgang bei fihlerloser Regelung.

Der Parameterwert PO177 wird ignoriert, wenn die Energiesparfunktion aktiviert ist.

[ HINWEIS!

N

P0178 - Nennfluss

Einstellbarer 0 bis 120 % Werkseinstellung: 100 %
Bereich:

Beschreibung:

Der Parameter PO178 ist der Flusssollwert.

HINWEIS!

Dieser Parameter darf nicht veréndert werden.

'SR
—/

PO181 - Magnetisierungsmodus

Einstellbarer 0 = Allgemeine Freigabe Werkseinstellung: 0
Bereich: 1 = Start/Stopp

Eigenschaften: CFG und Encoder
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 92 Flussregler |

Beschreibung:
Tabelle 11.4: Magnetisierungsmodus

P0O181 Aktion
0 = Allgemeine Freigabe Aktiviert den Magnetisierungsstrom, nachdem Allgemeine Aktivierung = EIN
1 = Start/Stopp Legt den Magnetisierungsstrom nach Start/Stopp = Start an

Bei der sensorlosen Vektorsteuerung ist der Magnetisierungsstrom stéindig aktiv. Zum Deaktivieren des
Magnetisierungsstroms, wenn der Motor angehalten wird, kann ein fir die Allgemeine Aktivierung programmierter
Digitaleingang verwendet werden. Es besteht auch die Méglichkeit, P0217 in 1 (aktiv) zu programmieren. Siehe
Abschnitt 14.6 STILLSTAND LOGIK [35] auf Seite 14-10. AuBerdem kann eine Verzégerung fir die Abschaltung des
Magnetisierungsstroms eingestellt werden, indem P0219 gréfer als Null programmiert wird.
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P0188 - Proportionalverstarkung des Reglers fir die maximale Ausgangsspannung

P0189 - Integrale Verstirkung des Reglers fur die maximale Ausgangsspannung

Einstellbarer 0,000 bis 7,999 Werkseinstellung: P0188 = 0,200
Bereich: PO189 = 0,001
Eigenschaften: Vektor

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 92 Flussregler |

Beschreibung:

Uber diese Parameter werden die Reglerverstdrkungen fur die maximale Ausgangsspannung eingestellt. Im
Allgemeinen ist die werkseitige Einstellung kompatibel mit den meisten Anwendungen. Siehe Abbildung 11.1 auf
Seite 11-2 oder Abbildung 11.2 auf Seite 11-4.

P0190 - Maximale Motorspannung

Einstellbarer 0 bis 690 V Werkseinstellung: P0296.

Bereich: Automatische
Einstellung wéhrend
der orientierten
Startroutine:
P0400.

Eigenschaften: PM und Vektor

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 92 Flussregler |

Beschreibung:

Uber diesen Parameter wird der Wert der maximalen Ausgangsspannung festgelegt. Der Standardwert ist
entsprechend der Nenn-Versorgungsspannung definiert.

Die im Regler verwendete Spannungsreferenz ,Maximale Ausgangsspannung” (siehe Abbildung 11.1 auf Seite
11-2 oder Abbildung 11.2 auf Seite 11-4) ist direkt proportional zu der Versorgungsspannung.

Wenn diese Spannung ansteigt, kann die Ausgangsspannung auf den im Parameter P0400 - Motornennspannung
eingestellten Wert ansteigen.

Wenn die Versorgungsspannung sinkt, geht auch die maximale Ausgangsspannung entsprechend zuriick.
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11.8.4 1/f Regelung [93]

P0180 - Ig* Nach dem I/f

Einstellbarer 0 bis 350 % Werkseinstellung: 10 %
Bereich:

Eigenschaften: Sless

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

L 93 Regelung /4 |

Beschreibung:

Sie ermoglicht die Einstellung eines Offsets in der Drehmomentstrom-FéhrungsgroBe (Ig*) des Drehzahlreglers bei
der ersten Ausfihrung dieses Reglers nach dem Ubergang vom I/f-Modus zum sensorlosen Vektor.

P0182 - Drehzahl fir I/f-Steuerungsbetéatigung

Einstellbarer 0 bis 300 U/min Werkseinstellung: 18 U/min
Bereich:

Eigenschaften: Sless

Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

L1 93 1/F Regelung |

Beschreibung:

Definiert die Drehzahl, unter der der Ubergang von der sensorlos zur 1/-Steuerung erfolgt.

Die empfohlene Mindestdrehzahl fir den Betrieb der sensorlosen Vektorsteuerung betrégt 18 U/min fir Motoren mit
einer Nennfrequenz von 60 Hz und 4 Polen und 15 U/min fir 4-polige Motoren mit einer Nennfrequenz von 50 Hz.

HINWEIS!
Bei PO182<3 U/min wird die |/f-Funktion deaktiviert und der Umrichter bleibt immer im sensorlosen
Vektormodus.

P0183 - Strom im I/f-Modus

Einstellbarer 0 bis 9 Werkseinstellung: 1
Bereich:

Eigenschaften: Sless

Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |

Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

L 93 1/F Regelung |

Beschreibung:

Er definiert den Strom, der dem Motor zugefihrt werden soll, wenn der Umrichter in der Betriebsart I/f arbeitet, d.
h. wenn die Motordrehzahl unter dem in PO182 definierten Wert liegt.
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Tabelle 11.5: Strom in der Betriebsart I/f

P0183 Strom im I/f-Modus in Prozent von P0410 (I)

0 100 %

120 %

140 %

160 %

180 %

200 %

220 %

240 %

260 %

V| O[NNIV | MW IN|—

280 %

11.8.5 Selbstoptimierung [05] und [94]

In dieser Gruppe befinden sich die Parameter, die sich auf den Motor beziehen und wéhrend der Routine fur

den Selbstabgleich vom Umrichter geschétzt werden kénnen.

P0408 - Selbstoptimierung ausfihren

Einstellbarer 0 = Ohne

Bereich: 1 = Ohne Drehung
2 = Drehen for |_
3 = Drehen for T_
4 = Schatze T

Eigenschaften: CFG, Vektor und VWWW

Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS:

|—| 29 Vektorsteuerung | oder
|—| 94 Selbstoptimierung |

Werkseinstellung: 0O

| 05 SELBSTABGLEICH

HINWEIS!

Die Befehle Uber das Kommunikationsnetz, Soft-SPS und PLC11 bleiben wédhrend der

Selbstoptimierung inaktiv.

Beschreibung:

Durch Andern der werkseitig eingestellten Werte in eine der vier verfiigbaren Optionen ist eine Schétzung des Werts
der auf den verwendeten Motor bezogenen Parameter méglich. Weitere Informationen zu den einzelnen Optionen

finden Sie in der néchsten Beschreibung.

Tabelle 11.6: Optionen des Selbstabgleichs

P0408 Selbstoptimierung Steuerungsart Schéatzung der Parameter
0 Nein - -
1 Ohne Drehung Sensorlos Vektor mit Drehgeber oder VWW PO409. PO410. PO4T T
2 Drehen f‘L-Jr (N Sensorlos Vektor oder mit Drehgeber P041 2 und I;O413 !
3 Drehen fur T, Vektor mit Geber
4 Schétzwert von T, Vektor mit Geber P0413

P0408 = 1 - Ohne Drehung: Der Motor steht wéhrend der Selbstoptimierung still. Der Wert von PO410 wird

aus einer Tabelle Ubernommen, die fir WEG Motoren mit bis zu 12 Polen Giltigkeit hat.

HINWEIS!

Daher muss P0410 vor dem Initialisieren des Selbstabgleichs gleich null sein. Bei PO410+0 behalt die

Selbstoptimierungsroutine den bestehenden Wert bei.
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Hinweis: Bei Verwendung einer anderen Motormarke muss vor dem Initiieren des Selbstabgleichs fir P0410

der entsprechende Wert eingestellt werden (Motorstrom bei Nulllast).

P0408 = 2 Lauf fur | : Der PO410-Wert wird bei drehendem Motor geschatzt. Die Ausfuhrung muss ohne
am Motor angekoppelte Last ausgefihrt werden. PO409, PO411 bis P0413 werden bei stillstehendem Motor
geschatzt.

ACHTUNG!

& Wenn die Option P0408 = 2 (Lauf fir |) bei an den Motor gekoppelter Last ausgefihrt wird,
kann ein falscher Wert fir PO410 (1) geschétzt werden. Dies fuhrt zu einem Schétzfehler fir P0412
(Rotorzeitkonstante - T) und fir P0413 (mechanische Zeitkonstante — T, ). Der Uberstromfehler (FO71)
kann auch wéhrend des Umrichterbetriebs auftreten.

Hinweis: Der Begriff ,Last” umfasst alles, was an der Motorwelle angekoppelt werden kann, z. B.etriebe,
Traigheitsscheibe usw.

P0408 = 3 Lauf fur T_: Der Wert von P0413 (Mechanische Zeitkonstante - T,) wird bei drehendem Motor
geschatzt. Dies sollte bevorzugterweise mit angekoppelter Last am Motor erfolgen. P0409 bis PO412 werden
bei stillstehendem Motor geschéitzt, wihrend PO410 auf dieselbe Weise geschéitzt wird wie P0408 = 1.

P0408 = 4 - Schéatzung T,,: schatzt nur den Wert von P0413 (Mechanische Zeitkonstante - T, ), wenn sich der
Motor dreht. Dies sollte bevorzugterweise mit angekoppelter Last am Motor erfolgen.

HINWEIS!

M Jedes Mal, wenn PO408 = 1 oder 2:
Der Parameter PO413 (Mechanische Zeitkonstante — Tm) wird an einen Wert angepasst, der in etwa
der mechanischen Zeitkonstanten des Motors entspricht. Daher werden die Tréigheit des Motorrotors
(Tabellendaten giltig fir WEG Motoren), die Nennspannung und der Nennstrom des Umrichters
berucksichtigt.

M Vektormodus mit Geber (P0202 = 4):
Bei Verwendung von P0408 = 2 (Drehen | ), muss nach Abschluss der Routine fir den Selbstabgleich
die Last an den Motor gekoppelt und PO408 = 4 (Schétze T ) festgelegt werden, um den Wert von
P0413 schatzen zu kénnen. In diesem Fall beriicksichtigt P04 13 auch die angetriebene Last.

M VWW-Modus - Spannungsvektor WEG (P0202 = 5):
Aus der Routine fir den Selbstabgleich der VVW-Steuerung ergibt sich nur der Wert des
Statorwiderstands (P0409). Daher wird der Selbstabgleich stets ohne sich drehenden Motor
vorgenommen.

M Bessere Selbstoptimierungsergebnisse werden bei warmem Motor erzielt.

\ J
P0409 - Statorwiderstand (Rs)
Einstellbarer 0,000 bis 2,999 Ohm Werkseinstellung: 0,000 Ohm
Bereich:
Eigenschaften: CFG, Vektor und VWW
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN | | 05 SELBSTABGLEICH
Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung | oder

|—| 94 Selbstoptimierung |

Beschreibung:

Geschatzter Wert und automatische Anpassung durch die Selbstoptimierung (Abschnitt 11.3 SELBSTABGLEICH auf
Seite 11-5). Dieser Parameter kann auch dem Motordatenblatt entnommen werden (Punkt 11.7.1 Anpassung der
Parameter P0409 bis P0412 basierend auf dem Motordatenblatt auf Seite 11-14).
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@: HINWEIS!
Die Einstellung von P0O409 bestimmt den Wert der integrierten Verstérkung der Stromregelung PO168.
Der Parameter PO168 wird jedes Mal neu berechnet, wenn der Inhalt von PO409 iber das Tastenfeld
(MMS) gedndert wird.

P0410 - Motormagnetisierungsstrom (l_)

Einstellbarer Obis 1,25 x 1 Werkseinstellung: |

m-ND nom-ND
Bereich:
Eigenschaften: U/f, VWW und Vektor
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN | | 05 SELBSTABGLEICH
Gber MMS: |—* 29 Vektorsteuerung | oder

|—| 94 Selbstoptimierung |

Beschreibung:

Dies ist der Wert des Motormagnetisierungsstroms, der automatisch durch die Selbstoptimierung eingestellt wird
(Abschnitt 11.3 SELBSTABGLEICH auf Seite 11-5). Sein Wert kann auch dem Motordatenblatt entnommen werden
(Punkt 11.7.1 Anpassung der Parameter P0409 bis P0412 basierend auf dem Motordatenblatt auf Seite 11-14).

Dieser kann durch die Routine fur den Selbstabgleich geschétzt werden, wenn P0408 = 2 (Drehen fir | ) oder er wird
aus einer internen Tabelle abgerufen, die auf WEG Standardmotoren basiert, wenn P0408 = 1 (OhneDrehung).

Wird kein WEG Standardmotor verwendet und kann die Selbstabgleichsroutine nicht mit P0408 = 2 (Drehen fur
| ), ausgefihrt werden, passen Sie PO410 mit einem Wert gleich dem Motorstrom ohne Last an, bevor Sie die
Selbstabgleichsroutine initiieren.

Fur P0202 = 4 (Vektormodus mit Drehgeber) bestimmt der Wert von P0O410 den Motorfluss. Daher muss er
entsprechend angepasst werden. Ist dieser Wert niedrig, arbeitet der Motor mit einem reduzierten Fluss im Vergleich
zur Bemessungsbedingung. Daher ist auch seine Drehmomentféhigkeit geringer.

P0411 - Motorfluss-Streuvinduktivitat (cls)

Einstellbarer 0,00 bis 99,99 mH Werkseinstellung: 0,00 mH
Bereich:

Eigenschaften: CFG und Vektor

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN | | 05 SELBSTABGLEICH

Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung | oder

|—| 94 Selbstoptimierung |

Beschreibung:

Der Wert wird automatisch durch die Selbstoptimierung eingestellt (Abschnitt 11.3 SELBSTABGLEICH auf Seite
11-5). Dieser Parameter kann auch aus dem Motordatenblatt berechnet werden (Punkt 11.7.1 Anpassung der
Parameter PO409 bis P04 12 basierend auf dem Motordatenblatt auf Seite 11-14).

HINWEIS!
Bei Einstellung Gber die Tastatur (MMS) éndert dieser Parameter automatisch den Parameter PO167.
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P0412 - Lr/Rr-Konstante (Rotorzeitkonstante — T)

0,000 s

0,000 bis 9,999 s Werkseinstellung:

Einstellbarer
Bereich:

Eigenschaften: Vektor
Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 94 Selbstoptimierung |

| 05 SELBSTOPTIMIERUNG

oder

Beschreibung:

Dieser Parameter wird wédhrend der Selbstoptimierung automatisch angepasst.

Dieser Parameter kann auch aus dem Motordatenblatt berechnet werden (Punkt 11.7.1 Anpassung der Parameter
PO409 bis P0412 basierend auf dem Motordatenblatt auf Seite 11-14).

Die Einstellung von PO412 bestimmt die Flussreglerverstérkungswerte (PO175 und PO176).

Der Wert dieses Parameter wirkt sich auf die Drehzahlgenauigkeit in der sensorlos Vektorsteuerung aus. Es kann
auch das Motordrehmoment auf dem Vektor mit Encoder beeinflussen.

Normalerweise wird der Selbstabgleich bei kaltem Motor vorgenommen. Abhdngig vom Motor kann der Wert von
P0412 mit der Motortemperatur mehr oder weniger variieren. Daher muss P0412 fir die sensorlos Vektorsteuerung
und den normalen Betrieb mit warmem Motor angepasst werden, bis die Drehzahl des Motors mit der Last (gemessen
an der Motorwelle mit einem Tachometer) gleich der Drehzahl bleibt, die in der Anzeige der Fernsteuerung

eingeblendet wird (MMS) (PO00T).

Diese Anpassung muss mit der Hélfte der Nenndrehzahl vorgenommen werden.

Fur P0202 = 4 (Vektor mit Drehgeber), bei einem falschen Wert von P0412, verliert der Motor an Drehmoment.
Daher muss P0412 so angepasst werden, dass bei der Halfte der Solldrehzahl und mit stabiler Last der Motorstrom
(PO003) so gering wie maglich bleibt.

Im sensorlos Vektorregelungsmodus wird die vom Selbstabgleich bereitgestellte Verstarkung von PO175 innerhalb
des folgenden Bereichs begrenzt:
3,0=P0175<38,0.

Tabelle 11.7: Typische Werte der Rotorkonstante (T,) fir WEG-Motoren

T (s)
Motorleistung (hp) / (kW) Anzahl der Pole
2 (50 Hz/60 Hz) 4 (50 Hz/60 Hz) 6 (50 Hz/60 Hz) 8 (50 Hz/60 Hz)
2/1,5 0,19/0,14 0,13/0,14 0,1/0,1 0,07 /0,07
5/3,7 0,29 /0,29 0,18/0,12 0,14/0,14 0,14/0,11
10/7,5 0,36/0,38 0,32 /0,25 0,21/0,15 0,13/0,14
15/ 11 0,52 /0,36 0,30 /0,25 0,20 /0,22 0,28 /0,22
20/15 0,49 /0,51 0,27 /0,29 0,38/0,2 0,21/0,24
30/ 22 0,70/ 0,55 0,37 /0,34 0,35/0,37 0,37 /0,38
50/ 37 0,9/0,84 0,55/ 0,54 0,62 /0,57 0,31/0,32
100/ 75 1,64 /1,08 1,32 /0,69 0,84 /0,64 0,70/ 0,56
150/ 110 1,33/1,74 1,05/ 1,01 0,71/0,67 0,72 /0,67
200/ 150 1,56/1,92 1,0/0,95 1,3/0,65 0,8/1,03
300/ 220 1,5/2,97 1,96/2,97 1,33/1,30 0,9/1,0
350/ 250 1,4/1,8 1,86/ 1,85 1,3/1,53 0,9/1,0
500/ 375 1,36 /1,7 1,9/1,87 1,2/1,3 0,92/1,0
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ﬁ: HINWEIS!
Bei der Anpassung Uber die Fernsteuerung kann dieser Parameter automatisch die folgenden
Parameter éndern: PO175, PO176, P0327 und P0328. Fir Motoren mit mehr als 500 CV wenden Sie
sich bitte an WEG.

P0413 - T,_ Konstante (Mechanische Zeitkonstante)

Einstellbarer 0,00 bis 99,99 s Werkseinstellung: 0,00 s
Bereich:

Eigenschaften: Vektor

Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN | | 05 SELBSTOPTIMIERUNG

Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung | oder

|—| 94 Selbstoptimierung |

Beschreibung:

Dieser Parameter wird wéhrend der Selbstoptimierung automatisch angepasst. Die Einstellung von P04 13 bestimmt
die Verstérkungswerte der Drehzahlregelung (PO161 und PO162).

Wenn P0408 = 1 oder 2, muss Folgendes beachtet werden:

Wenn P0413 = 0, wird die Zeitkonstante T  als Funktion der Tragheit des programmierten Motors
(Tabellenwert) ermittelt.

Wenn P0413>0, wird der Wert von P04 13 durch die Selbstoptimierung nicht veréndert.
Sensorlos Vektorsteuerung (P0202 = 3):

Wenn der Uber den Selbstabgleich ermittelte Wert von P0413 ungeeignete Verstérkungswerte (PO161
und PO162) fir die Drehzahlregelung bereitstellt, kénnen diese durch Einstellen von PO413 tber die
Fernsteuerung gecindert werden.

Der vom Selbstabgleich oder Gber eine Anderung von PO413 bereitgestellte Verstirkungswert fir PO161
ist auf den folgenden Bereich begrenzt:

6,0<P0161<9,0.
Der Wert von PO162 ist eine Funktion des Werts von PO161 und variiert entsprechend.

Falls es erforderlich sein sollte, diese Verstérkungen noch weiter zu erhdhen, missen sie direkt Gber PO161
und PO162 gedndert werden.

Hinweis: Werte von P0161>12,0 kénnen den Drehmomentstrom (I) und die Motordrehzahl instabil (schwankend)
werden lassen.

Vektorsteuerung mit Drehgeber (P0202 = 4):
Die Last kann fir diesen Schritt der Routine an die Motorwelle gekoppelt werden.
Der Wert von P04 13 wird vom Selbstabgleich geschétzt, wenn P0408 = 3 oder 4.

Das Messverfahren besteht aus der Beschleunigung des Motors auf bis zu 50 % der Solldrehzahl, wobei ein
Stromschritt angewandt wird, der dem Motornennstrom entspricht.

Wenn es nicht méglich ist, P0413 mit Hilfe der Selbstoptimierungsfunktion abzuschétzen (bei Anwendungen
von Krénen, Lageregelung und anderen), stellen Sie P0413 Gber die Tastatur (MMS) ein. Beratung Punkt 11.8.1
Drehzahlregler [90] auf Seite 11-16.
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11.8.6 Drehmomentstrombegrenzung [95]

Die Parameter in dieser Gruppe definieren die Drehmomentbegrenzungswerte.

P0O169 — Maximalstrom ,,+"” Momentstrom

PO170 - Maximalstrom ,,-” Momentstrom

Einstellbarer 0,0 bis 350,0 % Werkseinstellung: 125,0 %
Bereich:

Eigenschaften: PM und Vektor

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS:

|—| 29 Vektorsteuerung |
|—| 95 Grenzdrehmoment |

Beschreibung:

Diese Parameter begrenzen die Motorstromkomponente, die ein ,+“ (PO169) oder ,-“ (PO170) Drehmoment
erzeugt. Die Einstellung wird als Prozentsatz des Motornennmomentstroms ausgedrickt.

Das positive Drehmoment tritt auf, wenn der Motor die Last im Uhrzeigersinn antreibt oder die Last den Motor im
Gegenuhrzeigersinn antreibt. Das negative Drehmoment tritt auf, wenn der Motor die Last im Gegenuhrzeigersinn
oder die Last den Motor im Uhrzeigersinn antreibt.

Wenn PO169 oder PO170 zu niedrig eingestellt ist, ist moglicherweise nicht genug Drehmoment for den Motor
vorhopden, um die Last zu aktivieren. Wenn der in den Parametern eingestellte Wert zu hoch ist, kann ein Uberlast-
oder Uberstromfehler auftreten.

Falls ein analoger Eingang (Alx) fur die Option 2 (Maximaler Momentstrom) maximiert wurde, werden PO169 und
P0170 deaktiviert und die Strombegrenzung wird durch den Alx angegeben. In diesem Fall kann der Begrenzungswert
an dem Parameter Gberwacht werden, der dem programmierten Alx entspricht (PO018 ... PO021).

HINWEIS!
Der Héchstwert, den diese Parameter annehmen kénnen, ist intern auf 1,8 x P0295 (HD) begrenzt.

Unter der Drehmomentbegrenzungsbedingung kann der Motorstrom wie folgt berechnet werden:

2
| = /(PO]W or PO170% PO4O]j+ (PO410)?
motor -IOO

Das vom Motor maximal entwickelte Drehmoment wird wie folgt angegeben:

P0401 x PO169™ oder PO170
100

T ol %)=
| (Po401)2 - [PO4 10 x PO 78j2
100

(*) Falls die Strombegrenzung Uber einen Analogeingang erfolgt, ersetzen Sie PO169 oder PO170 durch POO18,
PO019, PO020 oder PO021, je nach programmiertem Alx. Weitere Einzelheiten finden Sie unter Punkt 15.1.1 Analoge
Eingdnge [38] auf Seite 15-1.

x100

Fur die Anwendungen der Drehmomentregelung werden einige Empfehlungen fir die Einstellung von PO169 und
PO170 in Abschnitt 11.5 DREHMOMENTREGELUNG auf Seite 11-7 gegeben.
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PO171 - Maximaler ,,+*“-Drehmomentstrom bei maximaler Drehzahl

P0172 - Maximaler ,,-“-Drehmomentsirom bei maximaler Drehzahl

Einstellbarer 0,0 bis 350,0 % Werkseinstellung: 125,0 %
Bereich:

Eigenschaften: Vektor

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 95 Grenzdrehmoment |

Beschreibung:

Drehmomentstrombegrenzung in Abhéngigkeit von der Drehzahl:

Drehmomentstrombegrenzung

A

PO170/P0169 PO173 =0

PO172/PO171 f----

PO173 =1

I
P n

Synchrondrehzahl x PO190 PO134
P0400

Abbildung 11.5: Drehmomentbegrenzungskurve bei H6chstgeschwindigkeit

Diese Funktion bleibt inaktiv, wenn der Inhalt von PO171/P0172 gréfer oder gleich dem Inhalt von PO169/P0170
ist.

PO171 und PO172 wirken auch beim optimalen Bremsen und begrenzen den maximalen Ausgangsstrom.

P0173 - Typ der maximalen Drehmomentkurve

Einstellbarer 0 = Rampe Werkseinstellung: 0
Bereich: 1 = Schritt
Eigenschaften: Vektor

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS:

|—| 29 Vektorsteuerung |
|—| 95 Grenzdrehmoment |

Beschreibung:

Sie definiert, wie die Auslésung der Drehmomentbegrenzungskurve im Feldschwdchungsbereich sein wird. Siehe

Abbildung 11.5 auf Seite 11-29.
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11.8.7 Zwischenkreisregler [96]

Fur die Abbremsung von Lasten mit hohem Tréigheitsmoment und kurzen Abbremszeiten verfigt der CFW-11
tber die Funktion DC Link Regulation, die ein Abschalten des Umrichters durch Uberspannung im Zwischenkreis
(FO22) verhindert.

P0184 - Zwischenkreisregelart

Einstellbarer 0 = Mit Verlusten Werkseinstellung: 1
Bereich: 1 = Ohne Verluste
2 = Ein/Aus DIx

Eigenschaften: CFG, PM und Vektor
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—* 96 Zwischenkreisregler |

Beschreibung:

Aktiviert oder deaktiviert die Funktion fur die optimale Bremsung (Abschnitt 11.6 OPTIMALE BREMSUNG auf Seite
11-8) in der Gleichspannungsregulierung geméf der néchsten Tabelle.

Tabelle 11.8: Modi der Zwischenkreisregelung

P0184 Aktion
0 = Mit Verlusten Die optimale Bremsung ist aktiv wie fir PO185 beschrieben. Dies gewdhrleistet eine minimal
(Optimale Bremsung) mogliche Verzégerungszeit, ohne die Widerstands- oder Nutzbremsung zu verwenden

Automatische Steuerung der Bremsrampe. Die optimale Bremsung ist deaktiviert. Die
Verzégerungsrampe wird automatisch angepasst, um den Zwischenkreis unter dem in PO185
eingestellten Wert zu halten. Durch dieses Verfahren wird der Uberspannungsfehler am
Zwischenkreis (FO22) vermieden. Kann auch mit exzentrischen Lasten verwendet werden

1 = Ohne Verluste

DIx = 24 V: Kann auch mit exzentrischen Lasten verwendet werden. P0184 = 1 ausgel&st
2 = Aktivieren/Deaktivieren tber Dlx Dix = 0 V: Die verlustfreie Bremsung bleibt deaktiviert. Die Zwischenkreisspannung wird Gber
den Parameter PO153 (Dynamisches Bremsen) gesteuert

P0185 - Regelungspegel fiur Zwischenkreisspannung

Einstellbarer 339 bis 400 V Werkseinstellung: P0296=0: 400 V

Bereich: 585 bis 800 V P0296=1: 800V
585 bis 800 V P0296=2: 800 V
585 bis 800 V P0296=3: 800 V
585 bis 800 V P0296=4: 800 V
809 bis 1000 V P0296=5: 1000 V
809 bis 1000 V P0296=6: 1000 V
924 bis 1200 V P0296=7: 1000 V
924 bis 1200 V P0296=8: 1200 V

Eigenschaften: Vektor

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 96 Zwischenkreisregler |

Beschreibung:

Dieser Parameter legt das Niveau der Zwischenkreisspannungsregelung wdhrend der Bremsung fest. Wéhrend
der Bremsung wird die Zeit der Bremsrampe automatisch verldngert, um einen Uberspannungsfehler (F022) zu
vermeiden. Die Einstellung der Zwischenkreisregelung kann auf zwei Arten erfolgen:
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1. Bei Verlust (optimale Pause) - PO184 = O einstellen.
1.1 -P0404 < 20 (60 PS): Auf diese Weise wird der Stromfluss so moduliert, dass die Verluste des Motors
erhéht werden und das Bremsmoment steigt. Durch den Einsatz von Motoren mit geringerer Effizienz (kleine
Motoren) kann ein besserer Betrieb erzielt werden.
1.2 - P0404>20 (60 PS): Der Stromfluss wird bis zu dem in PO169 oder PO170 definierten Héchstwert
erhdht, wenn die Drehzahl reduziert wird. Das Bruchdrehmoment im Bereich des Schwachstellenfeldes ist
gering.

2. Ohne Verluste — Festlegen von PO184 = 1. Aktiviert nur die Zwischenkreisspannungsregelung.

f HINWEIS!
Die Werkseinstellung fir PO185 ist auf das Maximum eingestellt, wodurch die Regelung der
Zwischenkreisspannung deaktiviert wird. Zur Aktivierung legen Sie fir PO185 einen Wert gemaf3
der Tabelle 11.9 auf Seite 11-31.

Tabelle 11.9: Empfohlene Werte fUr die Zwischenkreisspannungsregelung

Umrichter | 200 ... 400/ | 440/ 500/ | 550/ 660/

V.. 240v | 38OV | 415y | aeov | 4OV | 525y | s75v | 900V | ooy
P0O296 0 1 2 3 4 5 6 7 8

POT85 | 375V | 618V | 675V | 748V | 780V | 893V | 972V | 972v | 1174V

P0186 - Zwischenkreisspannungsregelung Proportionalverstérkung

Einstellbarer 0,0 bis 63,9 Werkseinstellung: 18,0
Bereich:

P0187 - Integrierte Verstdrkung der Zwischenkreisspannungsregelung

Einstellbarer 0,000 bis 9,999 Werkseinstellung: 0,002
Bereich:

Eigenschaften: PM und Vektor
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 96 Zwischenkreisregler |

Beschreibung:

Mit diesen Parametern wird die Verstérkung des Zwischenkreisspannungsreglers eingestellt.

Normalerweise reichen die werkseitigen Voreinstellungen fir die meisten Anwendungen aus, sodass sie nicht
angepasst werden missen.

11.8.8 DROOP-Funktion [90]

Die DROOP-Funktion wird bei Anwendungen mit Lastverteilung eingesetzt, bei denen zwei oder mehr
Umrichter/Motorsétze eine Last betreiben, die die Motoren mechanisch koppelt, und bei denen geringe
Drehzahlschwankungen zwischen den Motoren akzeptabel sind.

Fur die Anwendung der DROOP-Funktion wird empfohlen, dass die verwendeten Aggregate (Motoren/Umrichter)
gleichwertig sind und &hnliche dynamische Reaktionen aufweisen.

Diese Funktfion wirkt als Drehzahlregler im offenen Regelkreis und reduziert die Umrichterausgangsdrehzahl,

wenn der Motordrehmomentstrom steigt.
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P0333 - DROOP-Faktor

Einstellbarer -10,0 % bis 10,0 % Werkseinstellung: 0O
Bereich:

Eigenschaften: Vektor
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 90 Drehzahlregler |

Beschreibung:

Die von DROOP erzeugte Schrittgeschwindigkeit wird durch PO333 bestimmt, wobei Werte kleiner als Null eingestellt
werden, d. h. -10,0 % bis -0,1 %.

Bei Werten von P0333, die gréBer als Null sind, erhéht sich die Drehzahl des Umrichterausgangs, wenn der
Drehmomentstrom steigt. Die Auswirkungen von PO333 auf den Drehzahlsollwert sind in der nachstehenden
Abbildung dargestellt.

Motor- Motordrehzahl Akfiver
drehzahl Durchhang

Inaktiver Droop (PO333 > 0)

100% femm———mmmm } Doy
}Amp 100% == ]

Inaktiver
Aktiver Droop Durchhang
(P0333 < 0)
Drehmoment Drehmoment
3 Strom
T 100%
(a) PO333 < 0 (b) PO333 > 0

Abbildung 11.6: (a) und (b) - Veranschaulichung der Funktionsweise der DROOP-Funktion

P0334 - DROOP-Filter

Einstellbarer 0,0 bis 16,0 s Werkseinstellung: 0,2
Bereich:

Eigenschaften: Vektor
Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 90 Drehzahlregler |

Beschreibung:

Die Ansprechzeit der P-Bereichsfunktion wird Uber P0334 eingestellt, der die konstante Zeit fir den im
Drehmomentstrom verwendeten Filter definiert.

Der DROOP-Wert in U/min kann mit Hilfe der folgenden Gleichungen ermittelt werden:

iqf x PO333 x P0295
PO40]

DROOP = x 0,1 [U/min]
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Wenn n,; > Nrated ist, muss die obige Gleichung mit einem Verhéliskorrekturfaktor multipliziert werden; der Wert
des korrigierten DROOP ist somit gegeben durch:

Nty DROOP [U/min]

DROOP cor = P0402

Dabei gilt:

N, - Gesamtdrehzahlsollwert

igf - Drehmomentstrom (iq) gefiltert gemaf der Einstellung von P0334
P0333 - DROOP-Faktor (%)

P0295 - HD-Nennstrom des Wechselrichters

PO401 - Motornennstrom

P0402 - Motornenndrehzahl in U/min

Die ungeféhre Berechnung des Drehmomentstroms (iq) ist gegeben durch:

iq= PO009 x+ PO4012- PO4102
9 P0295

Fur die Zwecke der DROOP-Berechnung kann der igf-Wert als gleich dem ig-Wert angesehen werden, der im
obigen Ausdruck bestimmt wurde.

Der Einfluss der DROOP-Funktion bei der Bestimmung der Geschwindigkeit kann in Abbildung 15.9 auf Seite 15-35
Uberprift werden.

HINWEIS!

Die Einstellung des DROOP-Faktors (P0333) héngt von der Dynamik der jeweiligen Anwendung ab

und sollte wahrend des Lastbetriebs/der Installation eingestellt werden. Eine empirische Methode

zur Bestimmung des Wertes von P0333 ware folgende:

1. Setzen Sie PO333 auf Null und belassen Sie P0334 auf dem werkseitig eingestellten Wert.

2. Starten Sie den Anlagenbetrieb mit Last und Gberwachen Sie die Ausgangsstréome der

Wechselrichter.

3. Andern Sie den Wert von P0333, indem Sie ihn auf negative Werte einstellen, bis die
Ausgangsstromwerte der Wechselrichter éhnlich sind.

4. Falls es erforderlich ist, dass die DROOP-Reaktion auf Drehzahl- und Lastédnderungen langsamer
ist, muss der Wert von P0334 erhéht werden.

11.9 INBETRIEBNAHME IN DEN VEKTORMODI OHNE SENSOR UND MIT DREHGEBER

HINWEIS!
Lesen SievorderInstallation, dem Einschalten oder der Bedienung des Umrichters das Bedienerhandbuch
zum CFW-11 vollsténdig durch.

Reihenfolge zum Installieren, Uberprifen, Einschalten und fir die Inbetriebnahme:

a) Installieren Sie den Wechselrichter: gemdaf Kapitel 3 - Installation und Anschluss des CFW-11-

Benutzerhandbuchs, verdrahten Sie alle Leistungs- und Steueranschlisse.

b) Den Wechselrichter vorbereiten und mit Strom versorgen: gemdfl Abschnitt 5.1 - Vorbereitung der
Inbetriebnahme, des CFW-11 Benutzerhandbuchs.

c) Stellen Sie das Passwort PO000 = 5 ein: gemdf Abschnitt 5.3 PASSWORT-EINSTELLUNG IN POO0OO auf
Seite 5-3, in diesem Handbuch.

d) Stellen Sie den Umrichter so ein, dass er mit der Anwendungsleitung und dem Motor arbeitet:
greifen Sie Uber das Meni ,Assistierte Inbetriebnahme” auf PO317 zu und &ndern Sie dessen Inhalt auf 1,

wodurch der Umrichter die Routine ,Orientierter Anlauf” einleitet.
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Die Routine ,Gefihrter Inbetriebnahme” zeigt in der Anzeige der Fernsteuerung die HauptParameter in einer
logischen Folge an. Mit der Einstellung dieser Parameter wird der Umrichter auf den Betrieb mit dem Netz und dem

Motor der Anwendung vorbereitet. Uberprifen Sie die Schritt-fir-Schritt-Sequenz in Abbildung 11.6 auf Seite 11-32.

Die Einstellung der in dieser Betriebsart vorgestellten Parameter fohrt zu einer automatischen Anderung des

Inhalts von anderen Umrichterparametern und/oder internen Variablen, wie in Abbildung 11.6 auf Seite 11-32
dargestellt. Dies fihrt zu einem stabilen Betrieb des Steuerstromkreises mit geeigneten Werten, um die bestmégliche

Motorleistung zu erhalten.

Waéhrend der Routine ,Oriented Start-up” (Orientierter Start) wird der Status ,Config” (Konfiguration) oben links auf
dem Tastenfeld (MMS) angezeigt.

Vs

% Parameter for den Motor:

M Programmieren Sie den Inhalt der Parameter PO398, PO400 bis P0406 direkt mithilfe der Daten auf
dem Motortypenschild.

M Optionen fir die Einstellung der Parameter PO409 bis P04 12:
- Automatisch, wenn der Umrichter den Selbstabgleich ausfihrt, der in einer der Optionen von P0408
ausgewdhlt wurde.

- Vom Motordatenblatt, das vom Hersteller zur Verfigung gestellt wird. Siehe das Verfahren in Punkt
11.7.1 Anpassung der Parameter PO409 bis PO412 basierend auf dem Motordatenblatt auf Seite

11-14, dieses Handbuchs.

- Manuelles Kopieren des Inhalts der Parameter eines anderen CFW-11-Umrichters, der einen identischen

Motor verwendet. )

e) Einstellung spezifischer Parameter und Funktionen fur die Anwendung: Einstellung der digitalen und
analogen Ein- und Ausgénge, MMS-Tasten usw. entsprechend den Anforderungen der Anwendung.

% For Anwendungen:

M Doas sind einfache, die die Werkseinstellungen Programmierung fur die digitalen und analogen Eingénge
und Ausgéinge verwenden kénnen, verwenden Sie das Meni [04] ,Basis Anwendungen”. Siehe Punkt
5.2.3 - Einstellen der grundlegenden Anwendungsparameter im Benutzerhandbuch des CFW-11.

M Wenn Sie nur die digitalen und analogen Ein- und Ausgénge mit einer von den Werkseinstellungen
abweichenden Programmierung benétigen, verwenden Sie das Meni [07] ,I/O Konfiguration®”.

M Wenn Sie Funktionen wie Fliegender Start, Durchlauf, Gleichstrombremsen, dynamisches Bremsen usw.
bendtigen, kénnen Sie diese Funktionsparameter Gber das Ment [01] ,Parametergruppen”  aufrufen
und éndern.

1
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Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige
- Uberwachungsmodus. Bereit CLOK & U-min - Einstellen des Inhalts von
- Driscken Sie ,Menu” B Uemin P0202 mit ,Auswahl”.
1 (rechter ,Softkey"). = @ & - Driicken Sie anschliefend
ces b bis Sie die Option
13:48 | Menu ,[003] Sensorlos oder
- Die Gruppe ,00 ALLE — [004] Geber”. Diese
- ) SIAEL c I Anderung setzt den Inhalt
PARAMETER" st bereits 22 FUHE PAIARE ER von PO4?O zuriick. Driicken
o | ausgewahlt 51 PARAME TERGRUFFEN ' | DrucKe
' B2 ASSISTIERTE Sie dann auf ,Speichern”.
IMEE TR IEBMAHME
w\ 83 GEAND. PRRAMETER v\\/
NV Zuruck | 12:428 [Auswahkl Comfig CLOK BUsmin
- Beachten Sie, dass von S
R =rache
- Die Gruppe ,01 Bereit CLOK BUsmin diesem Moment an die PEzEL: Deutsch
PARAMETERGRUPPEN" ist B8 ALLE PARAMETER 9 Option ,Reset” (linke :
5 i PARAME TERGRUFFEN - :
ausgewanir. H2 ASSISTIERTE " e : .
e éEEEER %:,EHBRNH’AHHEM%R ,,Sofike):{) oder nicht Reset [13:428 |[Auswahl
u \ o hr verfigbar sind.
~ Zuruck | 13:48 [Ausushl me 9
— — - Es gibt 3 Méglichkeiten, die
- Die Gruppe ,02 Eereit CLOK BUsmin Orientierte Neugrindung zu
B8 ALLE PARAMETER .
ASSISTIERTE i ) verlassen:
4 INBETRIEBNAHME" ist dann =F TIERTE 1. die Durchfthrung der
IHEE TR TEEHAHME L
ausgewdhlt. E3 GEAMD. PARAME TER Selbstoptimierung.
- Dricken Sie ,Auswahl”. Zuruck | 13:48 |Ausuahl 2. manuelle Einstellung der
- Der Parameter "Assistierte Bereit CLOK B0 min Porm?eTer PO409 bis PO413.
Inbetriebnahme P0317: f tierte 3. die Anderungkvon .
5 Nein” ist bereits ausgewdhlt PO202 von Vektor- au
) Skalarsteuerung.
- Driicken Sie ,,Auswahl”. = -
Zuruck | 13:48 [Ausuahl - Andern Sie ggf. den Inhalt
P02 t h
- Der Inhalt von ,PO317 = Bereit CLOK @ Usmin von Od% e';\,Sprec end der
. S 1 3 .
[000] Nein“ wird angezeigt. F'l:._.j'..: l""' verwendeien INetzspannung . .
6 e ;‘ tl Dricken Sie deshalb (Comfi CLOK ®Usmin
ssistierte .
% Itienahne 10 | ~Auswahl”. Diese Anderung SEVTRUEEEE
Zuruck | 13:428 [Seeich. betrifft PO151, PO153,
- Der Inhalt des Parameters Bereit CLOK U smin PO185, POT90, PO32T,
. . ) _ = P0322, P0323 und P0400.
wird geéndert in ,P0317 = F'l:j:E: l'F'
7 [001] Ja” Assistierte (N
. Inbetr ickhnabne =
- Auf ,Speichern” tippen. CEE1] Ja - Andern Sie ggf. den Inhalt
2 || Eobis) |l von P0298 entsprechend
- In diesem Moment wird die der Umrichteranwendung.
Routine fur den orientierten Driicken Sie deshalb
Start eingeleitet und der ,Auswahl”. Diese Anderung (Config CLOK 8 LU min
Status ,Config" wird oben kann PO156, PO157, PO158, | Paman: aam seey
links auf dem Tastenfeld 1 P0169, PO170, PO401
ad e FLs
MMS) angezeigt. i
( ) angezeig und P0404 betreffen. Die e e
- Das Parameter ,Sprache — = Auslésezeit und die Hohe des
" X onfig CLOK ATin ..
P0201: Deutsch” ist bereits : = Uberlastschutzes der IGBTs
8 ausgewdhlt. : : werden ebenfalls beeinflusst.
- Andern Sie gegebenenfalls g;gggtuafi‘z‘g‘_{z v\
die Sprache, indem Sie [ Re=et | 13:48 [A hl =2
H ’d ES8) £ Lioue - Falls erforderlich, den Inhalt
A “
" :SWO - aann % von PO398 entsprechend
un v\\, dem Motorbetriebsfaktor
, um die Sprache Driicken Si
. " anpassen. Lrucken oie (Confis  CLOK @ Urmin
auszuwdhlen, und driicken PR
deshalb ,Auswahl”. Diese AnueEnduno
Sie dann ,Speichern”. N o PE292: Mormale Aus lasturs
12 | Anderung wirkt sich auf =

)

den Stromwert und die
Zeit fur die Auslésung der

Motoriberlastungsfunktion

-

aus.
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Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige
- Andern Sie ggf. den Inhalt An diesem Punkt bietet das
von P0400 entsprechend der Config CLOK @Usmin Tastenfeld (MMS) die Méglichkeit,
Motornennspannung. Driicken gg;;‘; :leir:i‘;stfaktor‘ die ,Selbstoptimierung”.
13 ?ie deshalb ,Auswahl”. Diese : __—”E““ﬂj;‘;"—m‘i‘ Wann immer méglich, muss die
Anderung wird sich auf PO190 H‘ 134 lm Selbstoptimierung durchgefthrt
auswirken. werden. (Config CLOK @ Us/min)
% - Driscken Sie also ,Auswahl” ym ||Meter Lufter
- Falls erforderlich, den Inhalt 20| 2u PO408 2u gelangen und dann
um die gewiinschte =
von PO401 enfspreche?d [Comfis CLOK 8Usmin Option auszuwéhlen. Siehe Punkt 13:48 |Ausuahl
dem Motornennstrom @ndern. Mot or—MNenmseanmumng
14 Driicken Sie deshalb ,,Auswahl”. Fexld 11.8.5 Selbstoptimierung [03]
Diese Anderung betrifft PO156, und [94] auf Seite 11-23, fur
P0157 und PO158. 12em een weitere Einzelheiten.
v\ - Als ngchstes dricken Sie
2 ,Speichern”.

- Falls erforderlich, den Inhalt - Danach wird die
von P0402 entsprechend der Selbstoptimierungsroutine
Motornenndrehzahl éndern. (Confis CLoK  @lmin) eingeleitet und ,SelfTun” wird SelfTun S‘LGK U min
Driicken Sie deshalb ,Auswahl”. ||kat or—permstronle istime in der linken oberen Ecke des Fa4a3

15 | Diese Anderung kann PO122 bis HE]_” -}-.ahl 21 | Tastenfeldes (MMS) angezeigt. Schatzunog BEs
PO131, P0133, PO134, PO182, 1758 Usmin - Wenn die gewdhlte Option die iz [
P0208, P0288 und P0289 Reset | 13:48 |Auswahl Option 1, 2 oder 3 in P0408 war,
betreffen. zeigt die Tastatur (MMS) ,P0409:

v\‘\/ Schéatzung Rs”.

Falls erforderlich, den Inhalt Das Tastenfeld (MMS) zeigt auch  |@E=1FfTum  cLOK & Lomin
von P0403 entsprechend der Config CLOK @Usmin die Schétzung der Parameter FEd1d
Motornennfrequenz éndern. Egzgg:ie?nsnadﬁf:?:hl PO411, P0410 und PO412 an Schatzung wonols

16 Driicken Sie deshalb - Auswahl”. . —Nemnfrecuenz (wenn die Option 1, 2 oder 3 in

! oo e P0408 gewdhlt wurde). 13:48
v\\/ Resst |13:48 [Ausuanl - Wenn PO408 = 1 oder 3 ist, SelfTun cLOK B Usmin

Falls erforderlich, den Inhalt zeigt das Bedienteil (MMS) die FE416E
Motornennleistung éndern. PE463 EE Hz - vvenn = 3 oder 4 ist, —| li

7 Driicken Sie deshilb LAuswahl”. == 29 zei}?’r das Tc;s;zr;f;ld (MMS) die cEAni

li chétzung an. SelfTun CLOK @ lsmin
q\/ Reset |13:48 [Auswanl - Warten Sie bis zum Ende der FE41z

- Dieser Parameter ist nur sichtbar, Selbstoptimierungsroutine. Schatzung won Tr
wenn die Geberkarte ENC1 —| li
ENC2 oder das PLC11-Modul an cEAni
den Umrichter angeschlossen ist. |[Eonfia CcLOK & U-min SelfTun CLOK BUsmin

- Wenn ein Encoder an den Motor g;g;:_bf_nsnég AT Fad41z

18 angeschlossen ist, dndern Sie . : _ Schat=zung won Tl
P0405 entsprechend der Anzahl W‘ 13 s a5 lm —| 12 am li
der Impulse pro Umdrehung.

Dricken Sie deshalb ,,Auswahl”. Sobald die Selbstoptimierung Bereit CLOK B8U-min
abgeschlossen ist, kehrt B Llsmin
q\/ 23 | der Wechselrichter in den 4.8 A

- Gegebenenfalls den Inhalt Uberwachungsmodus zuriick. 2.8 H=z
von P0406 je nach Art der 12848 || s
Motorbelisftung éndern. Driscken |[(Comfis  cLOK @ U min)

Sie deshalb ,Auswahl”. Diese ggiggfbiearzimzzr{szahl

19 Anderung betrifft P0156, P0157, ||B et
PO158, P0399 und PO407.

A g

Abbildung 11.7: GefGhrte Inbetriebnahme im Vektormodus
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12 PM-VEKTORSTEUERUNG
12.1 PERMANENTMAGNET-SYNCHRONMOTOREN (PMSM)

Permanentmagnet-Synchronmotoren sind Wechselstrommotoren mit dreiphasiger Statorwicklung, &hnlich
dem Asynchronmotor, und permanentmagnetischem Rotor. PMSM fir industrielle Anwendungen haben eine
sinusférmige CEMF und einen sinusférmigen Speisestrom, so dass das entwickelte Drehmoment gleichmaBig ist.
Der CFW-11 ist fir den Antrieb von W-Magnet-Reihenmotoren vorbereitet, die eine ausgeprégte Polkonstruktion

(Innenmagnete) aufweisen.

Flachpolmotoren (Oberfléchenmagnete) und Motoren anderer Hersteller kénnen nach Ricksprache verwendet

werden.

Hauptmerkmale der Wmagnet-Motorreihe:
M Lqg Induktivitat gréBer als die Ld, wegen der Laufersalien, die das Reluktanzmoment erzeugen.

M Feldschwéchungsbereich: breit ([1...2] x Nenngeschwindigkeit).
M Mehr Schutz der Magnete vor Fliehkraft.

M Hoeherer Wirkungsgrad als beim Asynchronmotor (er weist keine RI? Verluste im Rotor auf, was einen héheren
Temperaturanstieg, ein geringeres Volumen und ein geringeres Gewicht erméglicht. Im Vergleich zu einem
gleichwertigen Asynchronmotor kann das Volumen des Wmagnet-Motors bis zu 47 % kleiner sein, was zu
einem hohen Volumen-Drehmoment-Verhdlinis und einer Gewichtsreduzierung von 36 % fihrt. Bei gleichem
Drehmoment/Leistungsverhélinis wird durch die Verkleinerung des Rahmens auch das Liftungssystem

verkleinert.

Die Wmagnet-Motoren kénnen Uberall dort eingesetzt werden, wo eine Drehzahlvariation mit konstantem
Drehmoment und hohem Wirkungsgrad erforderlich ist, z.B. bei Kompressoren, Abluftventilatoren, Pumpen
und Férderanlagen. Sie kénnen auch in Aufzigen eingesetzt werden, wo eine prézise Steuerung bei niedrigen
Geschwindigkeiten, ein gleichméBiges Drehmoment, geringe Vibrationen und ein niedriger Geréuschpegel

von grundlegender Bedeutung sind.
12.2 SENSORLOSE PM-STEUERUNG UND PM MIT GEBER

Die fur den Antrieb der W-Magnet-Motorlinie entwickelte Vektorsteuerung ist sehr &hnlich aufgebaut wie die fur
die Asynchronmotoren verwendete. Siehe Abbildung 12.1 auf Seite 12-2 und Abbildung 12.2 auf Seite 12-3.

Im Bereich des konstanten Drehmoments ermittelt die Steuerung den fir den jeweiligen Motor geeigneten
Stromsollwert. Daher wird das Reluktanzmoment zu dem von den Magneten erzeugten Drehmoment addiert
und der Motor beschleunigt mit einem maximalen N.m/A-Verhélinis und einer schnellen Dynamik. Oberhalb
der Nenndrehzahl fihrt die Steuerung eine Feldschwéchung durch Regelung der Ankerreaktion durch, so dass

der Motor mit Nennspannung und konstanter Leistung beschleunigt.
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12.2.1 Sensorlose PM - P0202 =7

Die sensorlose PM-Regelung verwendet zwei Methoden zur Schétzung der Rotorposition. Bei der Methode fir
niedrige Drehzahlen wird ein Signal mit einer Frequenz von =1 kHz eingespeist, was zu einer Erhéhung des
akustischen Rauschens fihrt, und die Methode fir hdhere Drehzahlen basiert auf den Ausgangsspannungen
und -strémen. Er erméglicht die Steuerung von Drehmoment und Drehzahl bis hinunter zu O (Null) U/min; mit

einem Drehzahlbereich von 1:1000 und schneller Dynamik.
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Abbildung 12.1: Blockschaltbild der sensorlosen PM-Vektorregelung (P0202 = 7)
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12.2.2 PM mit Geber - P0202 = 6

Die PM mit Gebersteuerung bietet die fir die sensorlose Steuerung beschriebenen Vorteile sowie eine
Drehzahlregelungsgenauigkeit von 0,01 % (durch Verwendung des 14-Bit-Analogsollwerts Gber IOA-O1 oder
durch digitale Sollwerte Gber MMS, Profibus DP, DeviceNet).

Fur die Schnittstelle mit dem Inkrementalgeber ist das Zubehér ENC-01 oder ENC-02 erforderlich.
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Abbildung 12.2: Blockschaltbild PM mit Encoder-Vektorregelung (P0202 = 6)
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12.2.3 Gedanderte Funktionen

Fast alle in diesem Handbuch vorgestellten Funktionen bleiben aktiv, wenn die Optionen é oder 7 in P0202
programmiert sind. Die Funktionen, die nicht mehr aktiv sind oder die geéindert wurden, sind in Abschnitt 12.3
PROGRAMMIERUNG VON GRUNDBEFEHLEN - UNVEREINBARKEIT VON PARAMETERN auf Seite 12-4 bis
Abschnitt 12.9 FEHLER UND ALARME auf Seite 12-19 beschrieben.

Weder die inaktiven Funktionen (z. B. die Durchfihrung der Selbstoptimierung - P0408) noch die mit diesen
Funktionen verbundenen Parameter (z. B. I/f-Steuerung - P0182 und PO183) werden auf der MMS angezeigt.

12.3 PROGRAMMIERUNG VON GRUNDBEFEHLEN - UNVEREINBARKEIT VON
PARAMETERN

Siehe Abschnitt 5.7 UNVEREINBARKEIT VON PARAMETERN auf Seite 5-13.

12.4 IDENTIFIKATION VON UMRICHTERMODELL UND ZUBEHORTEILEN

P0297 - Taktfrequenz

Einstellbarer 0=1,25kHz Werkseinstellung: Je nach
Bereich: 1 =2,5kHz Modell des
2 = 5,0 kHz Umrichters
3 =10,0 kHz
4 =2 kHz

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 42 Wechselrichterdaten |

Beschreibung:

Die zul@ssige Stromstérke fir von der Standardeinstellung abweichende Schaltfrequenzen finden Sie in den Tabellen
in Kapitel 8 - Technische Daten - des Benutzerhandbuchs des CFW-11.

Die Schaltfrequenz des Wechselrichters kann je nach den Anforderungen der Anwendung eingestellt werden.
Hohere Schaltfrequenzen bedeuten geringere Motorgeréusche, allerdings ergibt sich bei der Wahl der Schaltfrequenz
ein Kompromiss zwischen den Motorgeréuschen, den Verlusten in den IGBTs des Umrichters und den maximal

zuldssigen Strémen.

Durch die Verringerung der Schaltfrequenz wird der Erdschlussstrom reduziert, wodurch die Auslésung der Fehler
FO74 (Erdschluss) oder FO70 (Uberstrom/Kurzschluss am Ausgang) vermieden werden kann.

Hinweis: Die Option 0 (1,25 kHz) ist nur fur die Regelungsarten U/f, VWW und VWW PM zulgssig (P0202 = O, 1,

2,5 oder 8).
Option 3 (10 kHz) ist im PM-Regelungsmodus nicht zuldssig (P0202 = 7).

12.5 DREHMOMENTREGELUNG

Es ist méglich, das Motordrehmoment im Vektormodus Gber den Umrichter zu steuern. Eine der Konfigurationen
besteht darin, den Drehzahlregler in Séttigung zu halten und die andere darin, Gber einen digitalen Eingang
zwischen Drehmoment- und Drehzahlregelung zu wéhlen.

Drehmomentregelungsbereich: 10 % bis 180 %.

Genauigkeit: = 5 % des Nenndrehmoments.

12-4 | CFW-11



PM-Vektorsteuerung

Wenn der Drehzahlregler in positiver oder negativer Séttigung ist, begrenzen PO169 und PO170 den
Drehmomentstrom.

Das prozentuale Drehmoment an der Motorwelle (angezeigt in PO009) ist gegeben durch:
lg* x PO401

IHD

Dabei ist Ig* (in Volt) der Wert, der an den Analogausgéngen AOT... AO4.

Motor —

~
J

% Einstellungen fir die Drehmomentsteuerung:

Drehmomentbegrenzung:

1. Uber die Parameter PO169, PO170 (iber die Tastatur (MMS), seriell oder Feldbus). Siehe Punkt 11.8.6
Drehmomentstrombegrenzung [95] auf Seite 11-28.

2. Uber die Analogeingénge Al1, Al2, Al3 oder Al4. Siehe Punkt 15.1.1 Analoge Eingéinge [38] auf Seite
15-1, Option 2 (maximaler Drehmomentstrom).

Drehzahlsollwert:

3. Legen Sie den Drehzahlsollwert mindestens 10 % hoher fest als den Wert der Arbeitsdrehzahl. So wird
gewdhrleistet, dass der Drehzahlregelungsausgang bei dem durch die Drehmomentbregrenzungsanpassung
maximal zuldssigen Wert Gbersteuert bleibt.

e
&

~
J

f HINWEIS!
Der Motornennstrom muss dem Umrichternennstrom entsprechen, damit die Regelung die
bestmégliche Genauigkeit hat.

G J
4 N\
f HINWEIS!
Die Drehmomentsteuerung mit geséttigtem Drehzahlregler hat eine Schutzfunktion (zur Begrenzung
der Motordrehzahl, ohne einen Fehler zu verursachen). Bei einem Wickler zum Beispiel verldsst der
Regler den gesattigten Zustand, wenn das zu wickelnde Material abbremst, und beginnt mit der
L Regelung der Motordrehzahl, die auf dem Drehzahlsollwert gehalten wird. )

12.6 MOTORDATEN [43] UND SELBSTOPTIMIERUNG [05] UND [94]

In dieser Gruppe sind die Parameter fir die verwendete Motordateneinstellung aufgefihrt. Sie miUssen

entsprechend den Angaben auf dem Typenschild des Motors eingestellt werden, auf3er P0405.
P0398 - Motor Uberlastfaktor

P0400 - Motor Nennspannung

P0401 - Motor Nennsirom
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P0402 - Motor Nenndrehzahl

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 1750 U/min
Bereich: (1458 U/min)

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 43 Motordaten |

Beschreibung:

Stellen Sie ihn entsprechend den Angaben auf dem Typenschild des verwendeten Motors ein.
Bei der PM-Motorsteuerung reicht der einstellbare Bereich von O bis 18000 U/min.

P0403 - Motor Nennfrequenz

Einstellbarer 0 bis 300 Hz Werkseinstellung: 60 Hz
Bereich: (50 Hz)

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 43 Motordaten |

Beschreibung:

Sie wird automatisch dem Ausdruck entsprechend angepasst:

P0402 x PO431[Hz]

P0404 - Motor Nennleistung

P0405 - Anzahl der Geberimpulse

P0408 - Selbstoptimierung ausfihren

Die Funktion ist inaktiv.

P0409 - Statorwiderstand (Rs)

Einstellbarer 0,000 bis 9,999 Ohm Werkseinstellung: 0,000 Ohm
Bereich:

Eigenschaften: CFG, PM, Vektor und VWW

Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN | oder |05 SELBSTABGLEICH |

Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung | |—| 94 Selbstoptimierung |

Beschreibung:

Der Wert ist dem Motordatenblatt zu entnehmen. Wenn diese Informationen nicht verfigbar sind, verwenden Sie
die Werkseinstellung.
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P0430 - PM-Typ

Einstellbarer 0 = Werkseinstellung Werkseinstellung: 0
Bereich: 1 = Kohlturm

Eigenschaften: CFG und PM
Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 43 Motordaten |

Beschreibung:

Bei Parametrierung fir Standard-W-Magnetmotor (P0430 = 0) ist die Parametrierung von P0433, P0434 und
P0435 zuldssig. Wenn PO430 = 1 ist, wird die Parametrierung von P0442, P0443 und P0444 zugelassen.

P0431 - Anzahl der Motorpole

Einstellbarer 2 bis 24 Werkseinstellung: 6
Bereich:

Eigenschaften: CFG, PM und VWWW PM
Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 43 Motordaten |

Beschreibung:

Hier wird die Anzahl der Pole des Motors eingestellt.

P0433 - Lq-Induktivitdt
P0434 - Ld-Induktivitat

Einstellbarer 0 bis 100,00 mH Werkseinstellung: 0,00 mH
Bereich:

Eigenschaften: PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: |—| 43 Motordaten |

P0442 - Induktivitat Lq - Stromwandler

P0443 - Induktivitat Lq - Stromwandler

Einstellbarer 0,0 bis 400,0 mH Werkseinstellung: 0,0 mH
Bereich:

Eigenschaften: CFG und PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 43 Motordaten |

Beschreibung:

Stellen Sie sie entsprechend den Angaben auf dem Typenschild des Motors ein. Wenn diese Informationen nicht
verfugbar sind, behalten Sie den Standardwert bei.
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Die Anzeige der Parameter P0433, P0434, PO442 und P0443 héngt von dem in P0430 eingestellten Wert ab.

f HINWEIS!
Die Verwendung des Standardwerts verursacht:

1. Er erh&ht den Ausgangsstrom, da der Motor unter diesen Bedingungen kein Reluktanzmoment
erzeugt. Die Erhéhung des Ausgangsstroms kann zu einem Anstieg der Motortemperatur fihren.
2. Sie verhindert den Betrieb des Motors im Feldschwdchebereich.

P0435 - Ke Konstante

Einstellbarer 0 bis 600,0 Werkseinstellung: 100,0 V/krpm
Bereich:

Eigenschaften: CFG und PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 43 Motordaten |

P0444 - Konstante K, - CT

Einstellbarer 0 bis 3000 V/krpm Werkseinstellung: 100 V/krpm
Bereich:

Eigenschaften: CFG, PM und VWWW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 43 Motordaten |

Beschreibung:

Die Werte sind den Angaben auf dem Typenschild des Motors zu entnehmen. Die Anzeige der Parameter P0435 und
P0444 hangt von dem in P0430 eingestellten Wert ab.

HINWEIS! )
Wenn diese Informationen nicht verfigbar sind, kénnen sie mit dem folgenden Verfahren ermittelt
werden:
1. Fahren Sie den Motor ohne Last und stellen Sie PO121 = 1000 U/min ein.
2. Nach Erreichen der eingestellten Drehzahl ist der Wert von POO07 abzulesen.
3. Den Umrichter deaktivieren und P0435 oder P0444 (je nach dem in P0430 eingestellten Wert)

L mit dem in PO007 gelesenen Wert einstellen. )

Anmerkung: ke ist die erzeugte Spannungskonstante. Es handelt sich um eine Motoreigenschaft, die die vom
Magneten induzierte Effektivspannung in Abhdngigkeit von der Motordrehzahl bestimmt. Die verwendete technische
Einheit ist V/krpm (Volt/1000 U/min). Zum Beispiel: P0444 = 100V/krpm. Wenn sich der Motor also mit 1000 U/min
dreht, betrégt die vom Motor induzierte Spannung 100 V.

Wenn die verwendete Regelungsart VWW PM ist und der Parameter PO444 auf O gesetzt ist, wird das Verhdlinis
V/krpm mit 1000 x PO400 / PO402 bericksichtigt. Das Verhdlinis V/krpm ist 1000 x P0400 / P0402.

12.7 PM-VEKTORSTEUERUNG [29]
12.7.1 Drehzahlregler [90]

Die Parameter im Zusammenhang mit dem CFW-11-Drehzahlregler sind in dieser Gruppe angezeigt.
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P0160 - Konfiguration des Drehzahlreglers

PO161 - Proportionale Verstidrkung der Drehzahlregelung

P0162 - Integrierte Verstarkung der Drehzahlregelung

P0163 - Lokale Referenzabweichung
P0O164 - Abweichung der Fernreferenz

P0O165 - Drehzahlfilter

P0166 - Differenziale Verstidrkung der Drehzahlregelung

P0428 - Typ des Drehzahlreglers

Einstellbarer 0 = Akademisch Werkseinstellung: 0
Bereich: 1 = Parallel

Eigenschaften: PM und Vektor
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 29 PM-Vektorsteuerung |

Beschreibung:

Dieser Parameter definiert den Typ des zu verwendenden Drehzahlreglers. Weitere Einzelheiten zur Reglerkonfiguration
siehe Punkt 11.8.1 Drehzahlregler [90] auf Seite 11-16.

12.7.2 Stromregler [91]

Diese Gruppe enthdlt die auf die CFW-11-Stromregelung bezogenen Parameter.

P0438 - Iq-Stromregler Proportionalverstdrkung

P0440 - Id-Stromregler Proportionalverstéarkung

Einstellbarer 0,00 bis 1,99 Werkseinstellung: P0438 = 0,80
Bereich: P0440 = 0,50

P0439 - Integrale Verstarkung des Iq-Stromreglers

P0441 - Integrale Verstarkung des Id-Stromreglers

Einstellbarer 0 bis 1,999 Werkseinstellung: P0439 = 0,005
Bereich: PO441 = 0,005
Eigenschaften: PM

Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS:

|—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 92 Flussregler |
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Beschreibung:

Die Parameter P0438, P0439, P0440 und P0441 werden automatisch in Abhéngigkeit von Parameter P0402
eingestellt.

12.7.3 Flussregler [92]

P0190 - Maximale Motorspannung

Einstellbarer 0 bis 690 V Werkseinstellung: P0296.

Bereich: Automatische Einstellung
wéhrend der orientierten
Startroutine:
P0400

Eigenschaften: PM und Vektor

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 92 Flussregler |

Beschreibung:

Uber diesen Parameter wird der Wert der maximalen Ausgangsspannung festgelegt. Sein Standardwert ist fir den
Zustand der Nennversorgungsspannung definiert.

Die im Regler ,Maximale Ausgangsspannung” verwendete Spannungsreferenz ist direkt proportional zur
Versorgungsspannung.

Steigt die Versorgungsspannung, kann die Ausgangsspannung bis zu dem im Parameter P0400 - Motornennspannung
eingestellten Wert steigen.

Sinkt die Versorgungsspannung, sinkt die Ausgangsspannung im gleichen Verhélinis.

4 M\

f HINWEIS!
Wenn P0202 = 6 oder 7, wird der Parameter PO190 wéhrend der orientierten Startroutine auf
0,95 x PO400 gesetzt.

- Y,

- N
f HINWEIS!

L Die Parameter von PO175 bis PO189 sind inaktiv. )

P0449 - Sensorloser Regler

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 = Aktivierung

Eigenschaften: PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 92 Flussregler |

Beschreibung:

Mit diesem Parameter kann der Betrieb des Kompensators in der Schatzungsschleife der sensorlosen PM-Regelung
aktiviert werden. In einigen Féllen oder bei bestimmten Betriebsbedingungen des PM-Motors kann die Aktivierung
der Kompensation den Motorstrom erhéhen oder Stérungen wéhrend des Betriebs verursachen.
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P0450 - Proportionalverstérkung des sensorlosen Reglers

Einstellbarer 0,000 bis 2,000 Werkseinstellung: 0,000
Bereich:

Eigenschaften: PM
Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 92 Flussregler |

Beschreibung:

Der Parameter wird automatisch eingestellt, wenn der fihlerlose Regler aktiv ist (P0449 = 1), und er wird als Funktion
des Parameters PO409 definiert. In der Regel reicht die automatische Einstellung aus, und Nachjustierungen sind
nicht erforderlich.

HINWEIS!

Eine Erhéhung dieses Parameterwertes kann zu Stromschwankungen oder Stérungen im Betrieb
fohren.

12.7.4 Drehmomentstrombegrenzung [95]

PO169 - Maximalstrom ,,+” Momentistrom
PO170 - Maximalstrom ,,-” Momentstrom

Einstellbarer 0,0 bis 350,0 % Werkseinstellung: 125,0 %
Bereich:

Eigenschaften: PM und Vektor
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |

|—| 95 Grenzdrehmoment |

Beschreibung:

Diese Parameter begrenzen den Wert der Motorstromkomponente, die ein positives Drehmoment (PO169) und ein
negatives Drehmoment (PO170) erzeugt. Die Einstellung wird in Prozent des Motornennstroms (P0401) angegeben.

Falls ein Analogeingang (Alx) fir die Option 2 (Maximaler Drehmomentstrom) programmiert ist, werden PO169 und
PO170 inaktiv und die Strombegrenzung wird durch den Alx gegeben. In diesem Fall kann der Begrenzungswert in
dem Parameter Gberwacht werden, der dem programmierten Alx entspricht (PO018 ... PO021).

Unter der Drehmomentbegrenzungsbedingung kann der Motorstrom wie folgt berechnet werden:

_ P0169 oder PO170 | po401

motor ‘| OO

Das vom Motor maximal entwickelte Drehmoment wird wie folgt angegeben:

T, (%) = PO169 oder PO170

(*) Wenn die Strombegrenzung Gber einen Analogeingang erfolgt, ersetzen Sie PO169 oder PO170 durch PO018,
PO019, PO020 oder PO021, je nach programmiertem Alx. Weitere Einzelheiten finden Sie unter Punkt 15.1.1
Analoge Eingdnge [38] auf Seite 15-1.
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HINWEIS!
Die Parameter PO171, PO172 und PO173 sind inaktiv.

P0174 - Mindestdrehmomentstrom

Einstellbarer 0,0 bis 350,0 % Werkseinstellung: 30,0 %
Bereich:

Eigenschaften: Sless

Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |

Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung |
|—| 95 Grenzdrehmoment |

Beschreibung:

Dieser Parameter definiert den Mindestwert der Begrenzungen Drehmoment + (P0169) und Drehmoment - (PO170)
for die sensorlose Regelung. Werte von PO169 und PO170, die kleiner als PO174 sind, werden ignoriert, und in diesen
Fallen wird der giltige Wert fir den maximalen Drehmomentstrom durch den Wert von PO174 definiert (giltig fur die
Anderung der Parameter PO169/P0170 tber die MMS).

HINWEIS!
Dieser Parameter hat keine Auswirkung, wenn die Drehmomentsteuerung Gber Analogeingéinge erfolgt.

12.7.5 Zwischenkreisregler [96]

Fiur das Abbremsen von Lasten mit hohem Trdgheitsmoment und kurzen Abbremszeiten verfigt der CFW-11
Gber die Funktion DC Link Regulation, die ein Auslésen des Wechselrichters bei Uberspannung im Zwischenkreis
(FO22) verhindert.

P0184 - Zwischenkreisregelart

Einstellbarer 0 = Mit Verlusten Werkseinstellung: 1
Bereich: 1 = Ohne Verluste
2 = Aktivieren/Deaktivieren Uber Dlx

Eigenschaften: CFG und Vektor
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: I—I 29 Vektorsteuerung |

|—| 96 Zwischenkreisregler |

Beschreibung:

Aktiviert oder deaktiviert die Funktion ,Ohne Verluste” des Zwischenkreisreglers, wie in der folgenden Tabelle
angegeben.
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Tabelle 12.1: Modi der Zwischenkreisregelung

PO184 Aktion
0 = Mit Verlusten INAKTIV. Wenn sie verwendet wird, kann F022 (Uberspannung) wéhrend der
(Optisches Bremsen) Geschwindigkeitsreduzierung auftreten

Automatische Steuerung der Bremsrampe. Das optische Bremsen ist inaktiv. Die Verzégerungsrampe wird
automatisch angepasst, um den Zwischenkreis unter dem in PO185 eingestellten Wert zu halten

Durch dieses Verfahren wird der Uberspannungsfehler am Zwischenkreis (F022) vermieden. Es kann auch
mit akzentrischen Lasten verwendet werden

1 = Ohne Verluste

M DIx = 24 V: Kann auch mit exzentrischen Lasten verwendet werden. PO184 = 1 ausgel&st
DIx = 0 V: Die verlustfreie Bremsung bleibt deaktiviert. Die Zwischenkreisspannung wird Gber den
Parameter PO153 (Dynamisches Bremsen) gestevert

P0185 - Regelungspegel fir Zwischenkreisspannung

P0186 - Zwischenkreisspannungsregelung Proportionalverstdarkung

2 = Aktivieren/Deaktivieren ber
Dlx

P0187 - Integrierte Verstdrkung der Zwischenkreisspannungsregelung

12.7.6 Fliegender Start/Durchlauf [44]

P0321 - ZwKrSpg Abfallpegel
P0322 - ZwKrSpg Durchlauf

P0323 - ZwKrSpg Rickkehrp

P0325 - Proportionale Durchlaufverstérkung

P0326 - Integrierte Durchlaufverstarkung
Einstellbarer 0,000 bis 9,999 Werkseinstellung: 0,128
Bereich:

Eigenschaften: PM und Vektor
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: L1 44 FliegSt./Durchlauf |

Beschreibung:

Diese Parameter konfigurieren den vektoriellen Ride-Through-Pl-Regler, der dafir verantwortlich ist, die
Zwischenkreisspannung auf dem in P0O322 eingestellten Niveau zu halten.

R.T.-Regler

U, Durchlauf Abbildung 12.1 auf Seite 12-2
(PO322) g und Abbildung 12.2 auf Seite
12-3

P0325, P0O326

Abbildung 12.3: Durchlauf-PI-Steuerung

Normalerweise reichen die werkseitigen Voreinstellungen von P0325 und PO326 fir die meisten Anwendungen aus.
Andern Sie diese Parameter nicht.
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12.7.7 Gleichstrombremsen [47]
12.7.8 Encoder-Nullstellungssuche

Diese Funktionen sind inaktiv.

12.7.9 Selbstoptimierung [05] und [94]

P0662 - Erkennungsspitzenamplitude

Einstellbarer 0 bis 100 % Werkseinstellung: 30 %
Bereich:

Eigenschaften: CFG, PM

Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN | | 05 SELBSTABGLEICH

Gber MMS: |—| 29 Vektorsteuerung | oder

|—| 94 Selbstoptimierung |

Beschreibung:

Dieser Parameter definiert die Amplitude der Spitzenspannung, die bei der Erkennung der Startposition angelegt wird.

12.8 START DES PM-VEKTORSTEUERUNGSMODUS

HINWEIS!

Lesen Sie die gesamte CFW-11-Bedienungsanleitung, bevor Sie den Wechselrichter installieren, in
Betrieb nehmen oder bedienen.

Ablauf der Installation, UberprU{ung und Inbetriebnahme:

a) Installieren Sie den Wechselrichter geméB der CFW-11-Bedienungsanleitung Kapitel 3 - Installation und
Anschluss - Verdrahtung aller Strom- und Steueranschlisse.

b) Bereiten Sie das Antriebssystem vor und schalten Sie den Umrichter geméf3 der CFW-11-Bedienungsanleitung
Abschnitt 5.1 - Vorbereitung der Inbetriebnahme ein.

c) Stellen Sie das Passwort POO00 = 5 ein, gemaf Abschnitt 5.3 PASSWORT-EINSTELLUNG IN POOOO auf Seite
5-3, in diesem Handbuch.

d) Greifen Sie auf P0317 zu und éndern Sie dessen Inhalt auf 1, um die ,Oriented Start-up”-Routine zu starten.
Stellen Sie den Wechselrichter so ein, dass er mit der Leitung und dem Motor der Anwendung funktioniert.

Die Oriented Start-up [2] Routine stellt die wichtigsten Parameter in einer logischen Reihenfolge auf der MMS
dar. Durch die Programmierung dieser Parameter wird der Umrichter auf den Betrieb mit der Anwendungsleitung
und dem Motor vorbereitet. Betrachten Sie die Reihenfolge in Abbildung 12.4 auf Seite 12-18.

Die Programmierung der in der Gruppe [2] vorgestellten Parameter bewirkt die automatische Anderung der
Inhalte anderer Umrichterparameter oder interner Variablen, wie in Abbildung 12.4 auf Seite 12-18 dargestellt,

was zu einem stabilen Regelbetrieb mit Werten fihrt, die geeignet sind, die beste Motorleistung zu erzielen.

Waéhrend der ,Oriented Start-up”-Routine wird der ,Config”-Status (Konfiguration) im oberen linken Teil der
MMS-Anzeige angezeigt.
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% Parameter fur den Motor:
Programmieren Sie die Parameter P0398, P0O400 ... P0435 direkt mit den Daten des Motortypenschilds
zu vergleichen.

e) Anpassung spezifischer Parameter und Funktfionen, digitaler und analoger Ein- und Ausgénge sowie der

MMS-Tasten an die Anforderungen der Anwendung.

4 N
% Fur Anwendungen:

- Diese sind einfach und erméglichen die Verwendung von digitalen und analogen Ein- und Ausgéngen
mit ihren Werkseinstellungen sowie die Verwendung der Parametergruppe Basisanwendung [04],
siehe Punkt 5.2.3 - Einstellung von Basisanwendungsparametern, im CFW-11 Benutzerhandbuch.

- Benétigen Sie nur die digitalen und analogen Ein- und Ausgénge mit einer von der Werkseinstellung
abweichenden Programmierung, verwenden Sie das Meni ,I/O Konfiguration” [07].

- Wenn Sie Funktionen wie Dynamisches Bremsen [28] und Durchlauf [44] benétigen, kénnen Sie diese
Uber das Meni Parametergruppen [01] aufrufen.

f) Betriebstest:

1. Den Drehzahlsollwert (PO121) auf die Nenndrehzahl (P0402) einstellen und den Motor ohne Last laufen lassen;
2. Wenn der Motor mit der Nenndrehzahl (P0402) léuft, die Last langsam erhdhen, bis der Nennstrom (P0401)
erreicht ist.

Wenn wéhrend der Ausfihrung von Schritt 1 oder 2 eine der nachfolgend aufgefihrten Stérungen oder Symptome
auftritt, versuchen Sie, diese mit Hilfe der fir die jeweilige Situation beschriebenen Verfahren zu beheben. Gibt
es mehr als ein Verfahren, so ist jedes Verfahren einzeln und in der angegebenen Reihenfolge zu testen:

- FO98 vor Beginn der Beschleunigungsrampe
1) Erhshen Sie den Wert von P0662 in Schritten von 2 % bis zu einem Maximum von 35 %.

- F167 oder F168 vor Beginn der Beschleunigungsrampe
1) Verringern Sie den Wert von P0662 in Schritten von 2 % bis zu einem Minimum von 10 %.

- FO71 zu Beginn der Beschleunigungsrampe

1. Erhéhen Sie die Beschleunigungsrampenzeit (PO100 oder PO102).

2. Erhshen Sie die proportionale Verstérkung des Geschwindigkeitsreglers (PO161) in Schritten von 1,0 bis zu
einem Hochstwert von 20,0.

3. Erhéhen Sie die proportionale Verstérkung des ig-Stromreglers (P0438) in Schritten von 0,10 bis zum
Maximum von 1,50.

4. Uberprifen Sie die Einstellung P0435.

Machen Sie die Schritte 2 und 3 riickgéngig.

o

6. Verringern Sie die proportionale Verstérkung des Drehzahlreglers (PO161) in Schritten von 1,0 bis zu einem
Minimum von 4,0.

- FO71 am Ende der Beschleunigungsrampe:

1. Verringern Sie die proportionale Verstérkung des Ruhestromreglers (P0440) in Schritten von 0,1 bis zu einem
Minimum von 0,2.

2. Verringern Sie die proportionale Verstdrkung des Drehzahlreglers (PO161) in Schritten von 1,0 bis zu einem
Minimum von 4,0.

3. Machen Sie die Schritte 1 und 2 rickgdngig.

4. Erhshen Sie die proportionale Verstérkung des Ruhestromreglers (P0440) in Schritten von 0,1 bis zu einem
Maximum von 0,8.

5. Verringern Sie den Standardwert fir die maximale Ausgangsspannung (PO190) um 5 %.

6. Den Drehzahlsollwert (PO121) um 5 % verringern.
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7. Verringern Sie die Belastung.

- Uberspannung DC-Bus (F022)
1. PO185 wie in Tabelle 11.9 auf Seite 11-31 vorgeschlagen einstellen.

- Uberdrehzahl des Motors (F150)

1. Stellen Sie die Verstérkungen des Drehzahlreglers gemaf der Beschreibung in Punkt 11.8.1 Drehzahlregler
[90] auf Seite 11-16.

2. Erhshen Sie die ig-Proportionalverstarkung (P0438) in Schritten von 0,10 bis zum Héchstwert von 1,50.

- Geschwindigkeit Oszillation
1. Befolgen Sie das Verfahren zur Optimierung des Drehzahlreglers, das in Punkt 11.8.1 Drehzahlregler [90]
auf Seite 11-16.

- Motorvibration (tritt im Allgemeinen auf, wenn P0202 = 7)

1. Verringern Sie die id-Proportionalverstérkung (P0440) in Schritten von 0,05 bis auf den Mindestwert von
0,2.

2. Verringern Sie die ig-Proportionalverstdrkung (P0438) in Schritten von 0,05 bis zum Minimum von 0,5.

3. Verringern Sie die geschwindigkeitsproportionale Verstarkung (PO161) in Schritten von 1,0 bis auf den
Mindestwert von 4.

- Motor beschleunigt nicht (PM mit Encoder)

- Uberprifen Sie, ob die Kennzeichnung der Motorkabel mit den Leistungsklemmen U/T1, V/T2 und W/T3 des
Umrichters Gbereinstimmt. Andernfalls missen Sie die Verbindungen erneut herstellen.

- Motorwelle dreht sich in die falsche Richtung (sensorlose PM)

- Uberprifen Sie, ob die Kennzeichnung der Motorkabel mit den Leistungsklemmen U/T1, V/T2 und W/T3 des
Umrichters Gbereinstimmt. Andernfalls missen Sie die Verbindungen emeut herstellen.

- Die effektive Motordrehzahl (P0O002) ist unter der maximalen Drehzahl (P0O134) begrenzt.
Der Parameter PO134 wird automatisch begrenzt durch:

PO134 = Ud,,. x 636/P0435.

P0296 220/230V 380V..480V | 500 V...600V 660/690 V
ud 400V 800V 1000V 1200 V

max.
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Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige
Eereit CLOK ©Ll-min - Einstellung des Inhalts von
- Uberwachungsmodus. B Usmin P0202 durch Driicken von
1 |- Dricken Sie ,Men(” B.8 A ,»Auswahl”.
-
(rechte Taste). 2.8 H= - Dricken Sie anschlieffend
| 12:42 [ Menu ) Config CLOK @U/min
bis zur Auswahl 5
rraches
- Die Gruppe ,00 ALLE Bereit CLOK & Usmin 0 der Option: ,[007] PE2E1: Deutsch
PARAMETER” ist bereits B ALLE PARAME TER "
i 81 PARAME TERERUPPEN Sensorlose PM” oder
2 | ausgewdhlt. 52 ASSISTIERTE ,[006] PM mit Encoder”. Reset | 13:48 [Ausuahl
IMEBE TR IEEMAHME
v\ B3 GEAMD. PARAMETER - Dricken Sie dann auf
Zuruck | 12048 |Auswahl .
~ +Speichern”.
- Die Gruppe ,01 Eereit  CLOK @ U/min L v N
PARAMETERGRUPPEN" B8 ALLE FARAME TER NG}
1l PARAME TERGRUFFER < N
3 ist ausgewdhlt. B2 ASSISTIERTE - Andern Sie ggf. den Inhalt
o) éEEEﬁR %:-%BRNQHMHEMFER von P0296 entsprechend
v\(\/ Zuruck | 12:42 [ Auswahl der verwendeten
- Die Gruppe ,,02 Eereit CLOK BLU-min Netzspannung. Driicken (Config CLOK 8Usmin
ASSISTIERTE 88 ALLE FARAMETER Sie deshalb ,Auswahl”. Steuerunasart
81 PARAME TERGRUFFEM 10 . " . FEzEZ: Wi
4 INBETRIEBNAHME" ist 62 ASSIS Diese Anderung betrifft 4

dann ausgewahlt. B BERNT - PERAME TER PO151, PO153, PO185,
- Driscken Sie ,, Auswahl” EUUER || 19548 |[FuEEi P0O321, P0322, P0323

- Der Parameter ,Assistierte | (EBareit CLOK @& U-min und P0400.

o
- Andern Sie ggf. den Inhalt
Zuruck | 12:48 [Ausuahl von P0298 entsprechend

Inbetriebnahme
5 P0317: Nein” ist bereits

ausgewdhlt

- Driscken Sie ,,Auswahl”

Teret ok BU der Umrichteranwendung.

P — Dricken Sie deshalb
PESL7

- Der Inhalt von ,,P0317
= [000] Nein” wird

6 . fssistisrte ,.{Auswohl”. Diese
angezeigt. W Anderung betrifft PO156, Config CLOK &Usmin
. g Mennspannung des NMetzes
Zuruck | 13:48 [Speich. PO157, P0158, PO169, PE296: 448 — 468 V
Bereit  CLOK B Ur/min 11| P0170, PO401 und : !
- Der Inhalt des Parameters =— P . l6serei b i ek
F‘H'-‘ K 0404. Die Auslésezeit Sohycr Lagthateioh
wird geéndert in ,PO317 et P i o Reset | 12:42 [Ausuahl
7 0011 Ja Assistierte und die Hshe des
= [001] .a : Uberlastschutzes der
- Auf ,Speicher’ fippen. ZuruEl || 15522 | SERiEn: IGBTs werden ebenfalls
beeinflusst.
- In diesem Moment wird die
Routine fir den orientierten %
Startvorgang eingeleitet - Falls erforderlich, den
und der Status ,Config” Inhalt von PO398
wird oben links auf dem entsprechend dem
Tastenfeld (HMI) angezeigt. Motorbetriebsfaktor
Config CLOK BUsmin
- Das Parameter ,Sprache . he anpassen. Driicken Sie (Config CLOK BUsmin
P0201: Deutsch” ist d Deutsch halb A hl“ Di AnueTouTg
8 4 ] SEEMERTTE=a deshalb , Auswahl”. Diese | |0 o e huer 1astietr ich
bereits ausgewdihlt. FE2EZ: U F 68Hz 12 | Anderung wirkt sich auf z = o
- Andern Sie gegebenenfalls | [TRacet | 13:48 [Ausuahl den Stromwert und die

die Sprache, indem Sie [ Reset | 13:48 [Ausuahl)

Zeit fur die Ausldsung der
[

auf ,Auswahl”, dann auf Motoriberlastungsfunktion

% und v\\/ aus.

driicken, um die Sprache v\
-

auszuwéhlen, und dann

auf ,Speichern”. v\ Andern Sie ggf. den Inhalt
7 von P0400 entsprechend
der Motornennspannung. Config CLOK @&Usmin
Dricken Sie deshalb Motor Uber last+faktor

. FEZ9S: agils
13 |, Auswahl”. Diese Anderung| | B8 z ATTILING
wird sich auf PO190

auswirken.

)

Reset | 12:48 |Auswahl
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,Auswahl”.

bt

Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige
- Falls erforderlich, den - Dieser Parameter ist
Inhalt von PO401 nur sichtbar, wenn die
entsprechend dem Geberkarte ENC1 oder
Confi B Lo
Motornennstrom éndern. onfle CLOK Ll das PLC11-Modul an den
Mot or—Mennseannung
14 Dricken Sie deshalb Umrichter angeschlossen
~Auswahl”. Diese ist. Config CLOK @ 0/min
Anderung betrifft P0156, [Reset | 13:42 [fusuanl| - Wenn ein Encoder an Mot or—fenmle istung
PO157 und PO158. 18 den Motor angeschlossen —Impulse
v\ ist, andern Sie P0405 _
NG enfsprechend der Reset | 12:48 [Ausuwahl
- Falls erforderlich, den Anzahl der Impulse pro
Inhalt von P0402 Umdrehung. Driicken Sie
entsprechend der deshalb ,Auswahl”.
Motornenndrehzahl
sndern. Drocken Si Config CLOK BUsmin) v\
andern. Drucken oie Motor—Mermstromleistuno ~
15 deshalb ,,Auswahl”. 491: 13 .50 - P0409 gemaf
Diese Anderung betrifft 5 Motordatenblatt
P0122 bis PO131, PO133, [Reset | 13:42 [Ausuahl) einstellen. Therefore, press
Confi C L0k B i
PO134, P0208, P0288, Auswahl”. = =
Drehoskher inpuls=zahl
P0289 und P0403. 19 |- Wenn die Informationen PE46E5: 1624 ppr
v\ nicht verfigbar sind, : B y
2 sefzen Sie den Wert auf Reset | 12:42 [Auswahl
- P0403 wird automatisch Null.
entsprechend angepasst:
P gep Config CLOK @ Usmin v\
P0403 = M Mot or—Henndrehzahl ~
16 120 FE482: 17568 U min Stellen Sie PO431 gleich
Driicken Sie deshalb 6 fur den Standard-W-
L+Auswahl”. Reset | 12:82 [Auswahl Magnetmotor ein. Config CLOK @&Usmin
. . Statorwiderstand
v\ Dricken Sie deshalb PE4ET 5, E56 ohn
2 20 L+Auswahl”. Diese == oE
- Falls erforderlich, den Anderung wird sich auf - :
F t 1248 |FA k1l
Inhalt von PO404 P0403 auswirken. = =
Confio CLOK &l-min
emSpreChend der Mot or—Mennfreguenz v\\/
17 Motornennleistung FE4E3 : -
&ndern. Dricken Sie 20433 en’:prec fezd
A ry " N
deshalb ,Auswahl”. Resst | 13:48 [Ausuahl en Angaben aut gem Confis CLOK BH/min
Typenschild einstellen. fnzahl der FPolos
FE4Z1: =
v\\/ 21 | Driicken Sie deshalb Lot Irciual
A “ ez d
L+Auswahl”.
Reset | 13:48 |[Auswahl)
N
P0434 entsprechend
den Angaben auf dem Config CLOK BUsmin
Typenschild einstellen. ‘;;413"'5'-4'4'“&“*53*5
22 | Dricken Sie deshalb i
+Auswahl”. e —
Reset | 13:48 |Auswahl)
N
P0435 entsprechend
den Angaben auf dem Config CLOK B Usmin)
Typenschild einstellen. ‘;g:gﬂimktiuait;; "
: . i
23 Dricken Sie deshalb K =tz

186, 8

Feset | 13:48 |Auswahl)

Abbildung 12.4: PM-Vektormodus orientiertes Anfahren
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12.9 FEHLER UND ALARME

Wenn der Steuermodus PM mit Encoder (P0202 = 6) ist, wird ein Fehlerreset nur bei stehendem Motor akzeptiert.
Mit Ausnahme der Rickstellung FO79 (Geberfehler), die bei laufender Motorwelle erfolgen kann, muss der

Motor jedoch angehalten werden, um Betriebsstérungen nach der Fehlerrickstellung zu vermeiden.

12.10 LESEPARAMETER [09]

P0009 - Motormoment

-1000,0 bis 1000,0 %

Einstellbarer
Bereich:

Eigenschaften:

Zugangsgruppen

Uber MMS:

Beschreibung:

RO

09 LESEPARAMETER

Werkseinstellung:

Er zeigt das vom Motor entwickelte Drehmoment in Prozent des Motornennstroms an (P0401). Unter Verwendung
der Analogausgénge AO1 oder AO2 (Modul), AO3 oder AO4, die so programmiert sind, dass sie den Sollwert des
Drehmomentstroms (Ig*) anzeigen, kann das Motordrehmoment anhand der folgenden Formel berechnet werden:

TI\/\otor

Dabei gilt:
lg* in (Volt).

= {Iq* x PO401 x 20 [%]} / I,

|, ist der HD-Strom des Umrichters (P0295).

12.11 DREHZAHLGRENZEN

P0134 - Hochstgeschwindigkeitssollwertgrenze

% Parameter fuor den Motor:

Die zuléssige Hochstgeschwindigkeit wird automatisch auf den durch definierten Wert eingestellt:

PO134

Grenzwert

= Ud,, X636 /P0435.

Tabelle 12.2: Maximale Zwischenkreisspannung

P0296

220/240V

380 V...480 V

500 V...600 V

660/690 V

ud

max

400 V

800V

1000V

1200 V
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13 U/F-STEUERUNG FUR PERMANENTMAGNET-SYNCHRONMOTOREN
(VVW PM)

Die Steuerungsart VWW PM (Spannungsvektor WEG Plus fir Permanentmagnetmotoren) beruht auf
einem Steuerungsverfahren, das wiederum auf der spannungsorientierten Vektorregelungstechnik fur
Permanentmagnetmotoren basiert und gute Leistungen fur Systeme mit langsamer Dynamik bietet. Diese
Steuerung ist benutzerfreundlich und bietet eine hohe Leistung, reduziert die Verluste und spart Energie, da das
maximale Drehmoment pro Ampere verfolgt wird und die Stromstabilitat aufrechterhalten werden kann, gemaf
dem Blockdiagramm in Abbildung 13.1 auf Seite 13-1.

Spannungsversorgung

Zwischenkreisregelung ! -
el U, P0004 H ‘
! Rampe halten Beschleunigung der . M
! ! T MTPA I L
: U, |P0150=0 Rampe : — m 1
; P0150=1 | o |...PO454
| fug |
! PO152, ! —

PO151— H / : PO445 1 t ;
i PO151 Ud Ud E Drehrichtung
R R R ! PO446 2 0 ;
Halten Y] un |
porazh 2K PO451 <1, nP0007 | PDM-Rau- | pwimt
POT100-POT04 [ PO143 K PO444—» mvektormo- —»¢
PO134F----~ PO144 I f,,0002 dulation :
—> ' I - '
/ \ X PO133 : PO136 Egiaéf - 3
Winkel, [
Null —_— sextant _(*;;‘L lio
P0448=0 : ! 3
oder : P0448 P0452 ; 4 1
P0451>1, ! Verstérkung Pl q i,
| le— L
POT35 "l RN 1 vw
[UU0 % f |
Ausgangsstrom-| 4 T T
begrenzung Stromstabilisierung
i,PO003 i
o Berechnung byl

von IO

Abbildung 13.1: VVW Blockschaltbild des PM-Regler
Diese Strategie beseitigt also zwei Probleme, die bei Permanentmagnet-Synchronmotoren auftreten:

M Instabilitadt mit oszillierendem Verhalten ihrer elektrischen Gréflen oder Verlust des Gleichlaufs nach

Anderungen des Last- und/oder Drehzahlsollwerts.
M Zu hoher Strom for Lastanwendung.
Bei dieser Regelstrategie ist keine Selbstoptimierung erforderlich; um jedoch eine gute Regelung zu erreichen,
mussen die Daten des Motortypenschilds in das orientierte START-UP eingegeben werden. Diese Art der Steuerung

ist ideal fur Anwendungen mit mittleren und hohen Drehzahlen, die kein schnelles dynamisches Verhalten

erfordern und bei denen die Energieeffizienz im Vordergrund steht, wie z. B. beim Antrieb von:
™M Fans.
M Pumps.

M Kompressoren.
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Andererseits wird der VWW PM nicht fir Anwendungen empfohlen, die ein schnelles dynamisches Ansprechen
oder eine prézise Drehmomentsteuerung erfordern und bei denen die dynamische Leistung im Vordergrund
steht, wie z. B.:

M Dynamometers.

M Giterumschlag (wie Briickenkréne, Hebezeuge, Aufziige).

M Anwendungen, die eine &hnliche Leistung wie Servomotoren erfordern, wie z. B. CNC-Maschinen und

Werkzeugmaschinen (Positionierung und hohe Dynamik erforderlich).

HINWEIS!

Der Motornennstrom darf nicht héher 1/3 des Nennstroms des Umrichters.

SR
—

Der VWW PM-Regelungsmodus wird (ber den Parameter P0202= 8 ausgewdhlt. Diese Steuerung benétigt
for den ordnungsgeméfien Betrieb lediglich die Daten des Motortypenschilds. Es wird empfohlen, dass der

betriebene Motor so nahe wie méglich am Strom des Umwandlers ist.

Die Einstellung der VWW PM-Steuerung wird durch das MMS START-UP-Meni vereinfacht, in dem die relevanten

Parameter fir die VWW PM-Konfiguration ausgewdéihlt werden, um durch die MMS zu navigieren.
13.1 MOTORDATEN [43] UND SELBSTOPTIMIERUNG [05] ODER [94]

Hier werden die Konfigurations- und Einstellparameter der VWW PM Steuerung beschrieben. Diese Angaben
sind auf dem Typenschild des WEG-Motors zu finden.

P0398 - Motor Uberlastfaktor
P0400 - Motor Nennspannung
P0401 - Motor Nennstrom
P0402 - Motor Nenndrehzahl
P0404 - Motor Nennleistung
P0406 - Motorkihlung

P0431 - Anzahl der Pole

P0444 - Elekiromotorische Konstante Ke CT

Beschreibung:

Weitere Einzelheiten siehe Abschnitt 12.6 MOTORDATEN [43] UND SELBSTOPTIMIERUNG [05] UND [94] auf
Seite 12-5.
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13.2 EINSTELLBARE U/F-KURVE [24]

P0142 - Maximale Motorspannung
P0143 - Durchschnittliche Motorspannung

PO144 - 3 Hz Ausgangsspannung

P0145 - Feldschwédchung Geschwindigkeit

P0146 - Zwischendrehzahl

Beschreibung:
Fur weitere Einzelheiten siehe Abschnitt 9.2 EINSTELLBARE U/F-KURVE [24] auf Seite 9-7.

13.3 U/F-STROMBEGRENZUNG [26]

PO135 - Maximaler Ausgangsstrom
P0344 - Konfiguration der Strombegrenzung

Beschreibung:
Weitere Einzelheiten siehe Abschnitt 9.3 U/F-STROMBEGRENZUNG [26] auf Seite 9-8.

Bei der VVW PM-Steuerung wird unabhéngig von der Option PO344 die Funktion Halten - LR ON (P0344 = Q)
ausgefhrt.

13.4 U/F-GLEICHSPANNUNGSBEGRENZUNG [27]

PO150 - DC-Regler Typ (U/f)

PO151 - Zwischenkreisspannungsregulierung Wirkende Stufe (U/f)

P0152 - Proportionale Verstdrkung des Zwischenkreisspannungsreglers

Beschreibung:
Fur weitere Einzelheiten siehe Abschnitt 9.4 U/F-GLEICHSPANNUNGSBEGRENZUNG [27] auf Seite 9-10.
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13.5 PARAMETER FUR DIE EINSTELLUNG DER VVW PM-STEUERUNG

P0445 - MTPA-Einstellungsverstarkung

Einstellbarer 0,00 bis 4,00 Werkseinstellung: 0,50
Bereich:

Eigenschaften: CFG, WWW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 28 VWWW PM Steuerung |

Beschreibung:

Dieser Parameter kann durch Uberprisfung des berechneten Leistungsfaktors (PO011) und des Motorausgangsstroms
(PO003) eingestellt werden. Je nach Anwendung kann eine Blindleistungsreduzierung eingestellt werden, die den
Leistungsfaktor des Motors erhéht und den Ausgangsstrom reduziert.

P0446 - Proportionale Verstidrkung des MTPA-Reglers

Einstellbarer 0 bis 500 Werkseinstellung: 100
Bereich:

Eigenschaften: CFG, WWW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
HEar fibiise {28 vww PM Steverung |

P0447 - Integrierte Verstidrkung des MTPA-Reglers

Einstellbarer 0 bis 500 Werkseinstellung: 12
Bereich:

Eigenschaften: CFG, VWWW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Loer L—{28 Ww PM Steverung |

Beschreibung:

Diese Parameter werden fir die dynamische Regelung der Motorausgangsspannung zur Anpassung an
Lastschwankungen gewonnen. Wenn P0446 = O ist, wird die MTPA-Steuerung deaktiviert.

HINWEIS!

In den meisten Fallen missen diese Parameter nicht eingestellt werden.
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P0448 - Einstellung des Stromstabilisators

Einstellbarer 0 bis 3000 Werkseinstellung: 450
Bereich:

Eigenschaften: CFG, WWW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
UoGr WA L—{ 28 vw PM Steverung |

Beschreibung:

Diese Verstdrkung verhindert Instabilitéten mit oszillierenden Reaktionen bei Stromen und Geschwindigkeiten sowie
den Verlust des Gleichlaufs nach Anderungen der Last und/oder des Drehzahlsollwerts.

P0451 - Anfangsgeschwindigkeit des Feuchtwerks

Einstellbarer 0,0 bis 100,0 % Werkseinstellung: 5,0 %
Bereich:

Eigenschaften: CFG, VWW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Usar L L—{28 WW PM Steverung |

Beschreibung:

Die Leistung dieses Parameters héngt von dem Wert ab, der in Parameter P0456 (Identifizierung der Ausgangslage
und des |/F-Stroms - VWW/PM) eingestellt ist.

Wenn P0456 = 1 ist, bestimmt Parameter PO451 den Prozentsatz der Motornenndrehzahl zur Aktivierung der
Motorstromstabilisierung und der MTPA-Regelung. Wenn P0O002 gréfer als PO451 x P0402 ist, werden die
Motorstabilisierung und die MTPA-Regelung aktiviert.

Wenn P0456 ungleich 1 ist, bestimmt Parameter PO451 den Prozentsatz der Motornenndrehzahl, bei dem der
Ubergang von der I/f-Steuerung zur MTPA-Steuerung oder umgekehrt erfolgt. Wenn P0O451 = 0 % ist, arbeitet der
Umrichter immer im MTPA-Modus, d. h. die I/f-Funktion ist deaktiviert. Die Motorstromstabilisierung ist immer aktiv.

P0452 - Zeitkonstante des Strom-Tiefpassfilters - DQ

Einstellbarer 1 bis 1000 ms Werkseinstellung: 1 ms
Bereich:

Eigenschaften: CFG, VWWW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 28 VWW PM Steuerung |

Beschreibung:

Zeitkonstante des Filters, der auf den im Stromstabilisator verwendeten Stromwert angewendet wird.
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P0454 - Prozentsatz der MTPA-Mindestspannung

Einstellbarer 0,0 bis 100,0 % Werkseinstellung: 100 %
Bereich:

Eigenschaften: CFG, VWW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Tl b L—{ 28 vw PM Steverung |

Beschreibung:

Dieser Parameter definiert den Mindestspannungswert, der an den Motor angelegt wird, wenn die MTPA-Funktion
aktiv ist. Dieser Mindestwert ist der Prozentsatz des Verhdltnisses P0435 x N, x1000.

Z.B.:

Wenn P0435 = 120 V/k,., N_, = 900 U/min und P0454 = 50,0 %, wird die Mindestspannung (V) wie folgt

rom/

definiert: (P0454/100)*(P0435*N,.,)/1000 = 54 V. Dabei ist Nrpm die Motordrehzahl in Umdrehungen pro Minute.

P0455 - Ke Konstante Abweichung

Einstellbarer -150,0 bis 150,0 V/k,,, Werkseinstellung: 0
Bereich:

Eigenschaften: VWW PM

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN 05 SELBSTABGLEICH
Gber MMS: 28 VWW PM Steuerung oder

43 Motordaten

Beschreibung:

Mit diesem Parameter kann die durch Parameter PO444 definierte Konstante Ke variiert werden, die von der VWW/
PM-Steuerung bei laufendem Motor verwendet wird, wodurch die beste Einstellung zur Erzielung des niedrigsten
Motorstroms ermittelt werden kann.

P0456 - Identifizierung der Ausgangslage und des I/F-Stroms - VVW/PM

Einstellbarer 0 =1ID -AUS, I/F - Cfg Werkseinstellung: 1
Bereich: 1 =1D - EIN, I/F - AUS
2 =1ID - EIN, I/F - Cfg

Eigenschaften: CFG, WWW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Jsar bl L—{28 vww PM Steverung |

Beschreibung:

Sie erméglicht die Aktivierung oder Deaktivierung der Funktionen zur Identifizierung der Ausgangsposition (ID) und

der I/F-Funktion (I/F).

Durch Einstellen von P0456 auf Option 0 wird die Identifizierung der Grundstellung deaktiviert, und die I/f-Funktion
kann aktiviert werden, wenn P0451 ungleich O ist.

Durch Einstellen von P0456 auf Option 1 wird die Identifizierung der Ausgangsposition aktiviert und die 1/1-

Funktion deaktiviert (unabhéngig vom Wert von P0451). In diesem Fall wird zu Beginn der Motorbeschleunigung
ein Hochfrequenzsignal angelegt.
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Durch Einstellen von P0456 auf Option 2 wird die Identifizierung der Grundstellung aktiviert, und die I/f-Funktion
kann aktiviert werden, wenn PO451 von O verschieden ist.

Durch die Anderung dieses Parameters wird der Wert von Parameter P0451 gedndert.

f HINWEIS!
Wenn die I/f-Funktion ohne Identifizierung der Ausgangsposition (P0456 = 0) verwendet wird,
kann es zu einer Bewegung der Welle aufgrund der Ausrichtung des Magneten kommen, die durch
das Anlegen des Gleichstroms an den Motor verursacht wird.

P0462 - 1/f-Strom - VVW/PM

Einstellbarer 0,0 bis 150,0 % Werkseinstellung: 100,0 %
Bereich:

Eigenschaften: VWW PM
Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |
s fibiize {28 Ww PM Steverung |

Beschreibung:

Definiert den auf den Motor anzuwendenden Strom, wenn der Umrichter im |/f-Modus arbeitet, das heift,
wenn die Motordrehzahl unter dem von P0451 definierten Wert liegt. Der Stromwert wird als Prozentsatz des
Motorausgangsstroms in P0401 angegeben.

P0463 - I/f-Modus-Ausfuhrungszeit - VVW/PM

Einstellbarer 0,0 bis 15,0 s Werkseinstellung: 0,0's

Bereich:

Eigenschaften: VWW PM

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 28 VWWW PM Steuerung |

Beschreibung:

Wenn P0463 einen anderen Wert als 0,0 s hat, wird der Gber Parameter P0462 eingestellte Strom fur die in P0463
eingestellte Zeit angelegt, bevor die Beschleunigungsrampe ausgefihrt wird.

Wenn P0463 auf 0,0 s eingestellt ist, wird der in P0462 eingestellte Strom wéhrend der Beschleunigungsrampe bis
zu der in PO451 eingestellten Drehzahl angelegt.

Die Ausfihrungszeit der Betriebsart I/t bleibt so lange bestehen, wie der Drehzahlsollwert niedriger ist als der
in Parameter PO451 festgelegte Prozentsatz der Betdtigungsgeschwindigkeit der |/f-Steuerung. Wenn also die
Motordrehzahl gréfer als P0451 ist, wird der I/f-Modus deaktiviert.

Diese I/f-Funktion ist nitzlich, wenn die Anlaufzeit bei niedriger Drehzahl im Verhéltnis zur Beschleunigungsrampenzeit
(PO100) schneller oder langsamer sein muss, um den Lastbedingungen beim Motorstart standzuhalten.

P0662 - Erkennungsspitzenamplitude

Beschreibung:
Fur weitere Einzelheiten siehe Punkt 12.7.9 Selbstoptimierung [05] und [94] auf Seite 12-14.

CFW-11 | 13-7



U/f-Steuerung fir Permanentmagnet-Synchronmotoren (VWW PM)

13.6 INBETRIEBNAHME IM MODUS VVW PM

HINWEIS!

Lesen Sie vor der Installation, dem Einschalten oder der Bedienung des Umrichters das
Bedienerhandbuch zum CFW-11 vollsténdig durch.

Reihenfolge zum Installieren, Uberprifen, Einschalten und fir die Inbetriebnahme:

a) Installieren Sie den Wechselrichter: gemaf3 Kapitel 3 - Installation und Anschluss des CFW-11-
Benutzerhandbuchs und verdrahten Sie alle Strom- und Steueranschlisse.

b) Bereiten Sie den Wechselrichter vor und legen Sie die Spannung an: geméf3 Abschnitt 5.1 - Vorbereitung
fur die Inbetriebnahme, im CFW-11 Benutzerhandbuch.

c) Passwort PO0O00 = 5 festlegen: gemdafB Abschnitt 5.3 PASSWORT-EINSTELLUNG IN POOOO.

d) Laden Sie die Werkseinstellung bei P0204 = 5 hoch und wiederholen Sie den vorherigen Schritt, um
das Passwort einzustellen.

e) Stellen Sie den Umrichter so ein, dass er mit der Leitung und dem Motor der Anwendung arbeitet
Uber das Meni ,Assistierte Inbetriebnahme”, indem Sie auf PO317 zugreifen und dessen Inhalt auf 1 édndern,

wodurch der Umrichter die Routine ,Orientierter Start” startet.

Die ,Oriented Start-up”-Routine zeigt die wichtigsten Parameter auf der MMS in einer logischen Reihenfolge
an. Durch die Einstellung dieser Parameter wird der Umrichter fir den Betrieb mit der Leitung und dem Motor
der Anwendung vorbereitet. Priffen Sie die Schritt-fir-Schritt-Sequenz in Abbildung 13.2 auf Seite 13-11.

Wéhrend der ,Oriented Start-up”-Routine wird der ,Config”-Status (Konfiguration) oben links auf der MMS

angezeigt.

f) Einstellung spezifischer Parameter und Funktionen fir die Anwendung: Programmierung der digitalen

und analogen Ein- und Ausgénge, MMS-Tasten usw. entsprechend den Anforderungen der Anwendung.

Fur Anwendungen:

Das sind einfache, die die werkseitige Programmierung fir die digitalen und analogen Ein-
und Ausgdnge verwenden kénnen, verwenden Sie das MenU ,Basis Anwendungen”. Siehe
Punkt 5.2.3 - Einstellen der grundlegenden Anwendungsparameter im Benutzerhandbuch des
CFW-11.

Bendtigen Sie nur die digitalen und analogen Ein- und Ausgénge mit einer von den
Werkseinstellungen abweichenden Programmierung, verwenden Sie das Meniu ,1/O
Konfiguration®”.

Wenn Sie Funktionen wie Fliegender Start, Durchlauf, Gleichstrombremsen, dynamisches
Bremsen usw. bendtigen, kénnen Sie die Parameter dieser Funktionen Gber das Meni
,Parametergruppen” aufrufen und éndern.

J/

g) Betriebskontrolle: Wenn eine der unten aufgefihrten Stérungen oder ein Symptom bei laufendem Motor
auftritt, versuchen Sie, es mit den fir die jeweilige Situation beschriebenen Verfahren zu beheben. Wenn es mehr
als ein Verfahren gibt, testen Sie jeden Vorschlag separat und in der angegebenen Reihenfolge:
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- FO98 vor Beginn der Beschleunigungsrampe
1) Erhdhen Sie den Wert von P0662 in Schritten von 2 % bis zu einem Maximum von 35 %.

- F168 vor Beginn der Beschleunigungsrampe
1) Verringern Sie den Wert von P0662 in Schritten von 2 % bis zu einem Minimum von 10 %.

- F169 wéahrend der Beschleunigungsrampe
1) Den Wert von PO144 in Schritten von 1 % éndern, zundchst auf ein Minimum von 2 % und, falls der
Fehler weiterhin besteht, auf ein Maximum von 12 % erhéhen.
2) Erhdhen Sie den Wert von P0461 in Schritten von 1 s.

- FO71 zu Beginn der Beschleunigungsrampe
1) Den Wert von PO144 in Schritten von 1 % &ndern, zundchst auf ein Minimum von 2 % und, falls der
Fehler weiterhin besteht, auf ein Maximum von 10 % erhéhen.
2) Erhéhen Sie die Zeit der Beschleunigungsrampe (PO100 oder PO102).
3) Uberprifen Sie die Einstellung von P0435.

Fur eine bessere Darstellung des Starts im PM VWW-Modus siehe Abbildung 13.2 auf Seite 13-11 unten:
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Speichern“dricken.
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Diese Anderung wirkt
sich auf den Stromwert
und die Betriebszeit der

Motoriberlastungsfunktion

aus. v\\/

Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige
(Bereit CLOK @Usmin) Cornfig  CLOK @ LU/min
- Uberwachungsmodus. B Lemin - Einstellen des Inhalts von Sprache
1 - Auf ,Men0” tippen H.8 A P0202 mit ,Auswahl”. FE2E1: Deutsch
(rechte Taste). 8.8 H=z 1 : =
| 13:48 [ Meru g | - Dricken Sie dann | Reset | 13:48 [Ausuahl]
- Die Gruppe ,00 ALLE [Bereit CLOK 8U/min] bis zur Auswahl (Confia CLOK 8 U min)
PARAMETER” ist bereit i f
) st berents 81 PARAME TERGRUPFPEN der Option ,[002] U/f |: A s
- Sie dann ,Speichern”. — S
v\\, st S ads |jAusrEing) @ dannspeichemn Fusfarrt] 13:48 [Speich.)
- Die Gruppe ,,01 (Bereit  CLOK @ U min) ~Andem Sie ggf.
“ B8 ALLE PARAMETER
PARAMETE:IGRUPPEN B1 PARAME TERGRUFFEN den Inhalt von
3 ist ausgewdhlt. H2 ASSISTIERTE
es LESEIRALE, et
v\\/ Fusfalrt] 13:48 |Ausuahl erverwendeten Comiie) CTER ElFmn
Netzspannung. Dricken Steusrunasart
. PEZEZ: W
- Die Gruppe (Bereit CLOK 8L min) 10 Sie deshalb ,Auswahl”.
2 ASSISTIERTE B8 ALLE PARAMETER . I . 4 g = =1 IRE
,02 ASSIS B1 PARAMETERGRUFFEN Diese Anderung betrifft
4 | INBETRIEBNAHME" wird Bl S PO151, PO153, PO185, | IRESE0 || S [[AuStEin
b Iml
dann ausgewdhlt. HI B3 GEANDERT PARAM. P0321, P0322, P0323
- Driicken Sie ,Auswahl”. Fusfahrt] 13:48 |Auswahl) und PO400.
- Der Parameter Ny
L Assistierte - Andern Sie ggf. den
s Inbetriebnahme Inhalt von P0298
P0317: Nein" ist bereits entsprechend der
ausgewdhlt. Fusfarrt] 13:48 [Ausuanl) Umrichteranwendung.
- Driicken Sie ,Auswahl”. Dazu driscken Sie
Der Inhalt von Esreit CLOK @l min »Auswahl”. Diese — o
- v ! : ]
. PEAS 17 Anderung betrfft P0156, | [Sonfis _CLOK 8L/nin)
,P0317 = [000] Nein” et S i Metznennseannung
6 . ) fAzsistierts PO157, PO158, PO401, PE235: 448 — 45684
wird angezeig. S e— " | P0404 und PO410 581 No
st 0acl) |EReiEn. (letzteres nur, wenn P0202
- Der Inhalt des EBereit CLOK @ Usmin = 0,1 oder 2 U/f-Modi).
Parameters wird gedndert F |_..-|_' '—' Die Zeit und die Leistung
7 in ,P0317 = [001] Ja" fiss 1st}er*te des Uberlastschutzes
- Auf ,Speichern” tippen. werden ebenfalls
Fusfahrt] 153:458 | Speich.) beeintréchtiat
eeintréchtigt.
- In diesem Moment v\\/
wird die Routine fur - N
. Config CLOK BUsmin
den orientierten Start - Einstellung des Inhalts Pr———
eingeleitet und der Status von P0396 durch Dricken gsg?g;:ﬁﬂn?ég)
.Config” wird oben links von ,Auswahl”.
auf dem Tastenfeld (MMS)
f 12 - Driicken Sie dann
enoeeeidt bis zur Auswahl CEoneie iy EF
- Das Parometer ,Sprache | et A e e
P0201: Deutsch” ist der Option ,[001] PMSM FEZ 26
8 bereits ausgewdahlt. o peryp——— (VWW PM)* und driicken
- Andern Sie PEZEZ: UF E8Hz Sie dann ,Speichern”. o — [Speich.]
gegebenentalls die | [FESSE || 42648 [[Austetny) - Falls erforderlich,
Sprache, indem Sie den Inhalt von PO398
»Auswahl”, dann entsprechend dem
% und v\ Motorbetriebsfaktor
dricken, um die Sproche einstellen. Dazu driicken CE T I S AT
Mot ortue
auszuwdhlen, und dann 3 Sie ,Auswahl”. PE3SE: PHSM (Vb PH)

| Reset | 13:48 |Auswahl )




U/f-Steuerung fir Permanentmagnet-Synchronmotoren (VWW PM)

Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige Seq. Aktion/Ergebnis Bildschirmanzeige
- Gegebenentalls - Falls erforderlich,
den Inhalt von P0400 den Inhalt von PO404
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enisprec end der Motor Uber lastfaktor emsprechend der Hernnfregquenz des Motors
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\/ n \/‘-
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) . “
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&ndern. Driicken Sie Config CLOK BU-min) Motorbeldft ind Egkjgg—lfapeu4lszahl
otorbeliftung éndern. : e
deshalb ,Auswahl”. Motornennsteron 20 9
L ) FE481: 13,5 A Dazu dricken Sie s
16 Diese Anderung betrifft N h e —— —
LAuswahl”. .
PO122 bis PO131, PO133, (Feset | 13:48 |Ausuahl
Reset [13:48 |Auswahl
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PO289, PO403 un Standard-W-Magnetmotor.
PO135. ; . (Config CLOK 8Usmin
Dazu dricken Sie
Mot orbe luftung PE43E:
v\ +Auswahl”. Eine solche S lbsthe luftet
~ 21 Anderung wird sich auf fr=shilderols
- P0O403 wird automatisch £0403 ¢ e : '
eingestellt je nach: auswirken. | Reset | 13:48 [Auswahl
Config CLOK 8BUsmin
PO403 = P0402 x P0431 v[‘\
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- 120 FPE4EZ: 1758 LU mi
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Y den Angaben auf dem
»Auswahl”. Reset | 13:88 [Ausuahl) Typenschild einstellen.
v\ Dazu dricken Sie
[ »~Auswahl”. (Config CLOK B LU min
v\ fnzahl der Fole
22 Ny
- Um die orientierte
Startroutine zu beenden, | RS (RELE
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23 kehrt das Display in den BBU_/;;H
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Abbildung 13.2: Orientierter Start des VVW PM-Modus
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14 GEMEINSAME FUNKTIONEN ALLER STEUERUNGSMODI

In diesem Abschnitt werden die Funktionen beschrieben, die fir alle Regelungsarten des CFW-11-Umrichters
(U/f, WW, sensorlos, Encoder PM und VWW PM) gelten.

14.1 RAMPEN [20]

Die RAMPS-Funktionen des Umrichters erméglichen ein schnelleres oder langsameres Beschleunigen und

Abbremsen des Motors.

P0100 - Hochlaufzeit

PO101 - Bremszeit

Einstellbarer 0,0 bis 999,0 s Werkseinstellung: 20,0 s
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
uber MMS: |_| 20 Rompen |

Beschreibung:

Diese Parameter definieren die Zeit fir die lineare Beschleunigung (PO100) von O auf die Héchstgeschwindigkeit
(definiert in PO134) und die lineare Verzégerung (PO101) von der Héchstgeschwindigkeit bis auf O.

Hinweis: Die Einstellung 0,0 s bedeutet, dass die Rampe deaktiviert ist.

P0102 - Beschleunigungszeit 2

P0103 - Verzégerungszeit 2

Einstellbarer 0,0 bis 999,0 s Werkseinstellung: 20,0 s
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: |_| 20 Rompen |

Beschreibung:

Mit diesen Parametern kann eine zweite Rampe fir die Motorbeschleunigung (PO102) oder -verzégerung (PO103)
konfiguriert werden, die Uber einen externen digitalen Befehl (definiert durch PO105) aktiviert wird. Sobald dieser
Befehl aktiviert ist, ignoriert der Umrichter die Zeiten der ersten Rampe (PO100 oder PO101) und beginnt, den

an der zweiten Rampe eingestellten Wert zu befolgen (siehe das Beispiel fir einen externen Befehl Uber Dlx in
Abbildung 14.1 auf Seite 14-2).
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24V

Dlx - dffnen R

Start/Stopp : Zeit
24V

2- Rampe Dlx Sffnen _

; H Zeit
PO102\‘ 4E)’O]OS
PO]OO‘ PN #0101

Motordrehzahl .

Zeit

Abbildung 14.1: Zweite Rampenbetdtigung
In diesem Beispiel erfolgt die Umschaltung auf die 2. Rampe (PO102 oder PO103) iber einen der Digitaleingéinge
von DI bis DI8, sofern dieser fur die Funktion 2. Rampe programmiert wurde (siehe Punkt 15.1.3 Digitale Eingénge
[40] auf Seite 15-12, fur weitere Einzelheiten).

Hinweis: Die Einstellung 0,0 s bedeutet, dass die Rampe deaktiviert ist.

PO104 - S Rampe

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 =50%
2=100%

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
l'Jber MMS |_| 20 Rompen |

Beschreibung:

Dieser Parameter erméglicht es, dass die Beschleunigungs- und Verzégerungsrampen ein nichtlineares Profil haben,
dhnlich einem ,S”, wie in Abbildung 14.2 auf Seite 14-2 dargestellt.

A Drehzahl
Linear
50 % S-Rampe
: 100 % S-Rampe
: ; t(s)
Beschleunigungszeit Bremszeit
(PO100 / PO102) (PO101 / PO103)

Abbildung 14.2: S oder lineare Rampe

Die S-Rampe reduziert mechanische Stéfe beim Beschleunigen und Abbremsen.
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PO105 - Auswahl 1. / 2. Rampe

Einstellbarer 0 = 1 Rampe Werkseinstellung: 2
Bereich: 1 = 2 Rampe

2 = DIx

3 = Seriell / USB

4 = Anybus-CC

5 = CANopen/DeviceNet/Profibus DP

6 = Soft-SPS

7 = PLCT1

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 20 Rampen |

Beschreibung:

Er definiert die Quelle des Befehls, der zwischen der Rampe 1 und der Rampe 2 wahlt.
Anmerkungen:

,Rampe 1“ bedeutet, dass die Beschleunigungs- und Verzégerungsrampen den in PO100 und PO101
programmierten Werten folgen.

,Rampe 2“ bedeutet, dass die Beschleunigungs- und Verzégerungsrampen den in PO102 und PO103
programmierten Werten folgen.

Uber den Parameter P0680 (Logischer Status) kann der Satz von Rampen iberwacht werden, der zu einem
bestimmten Zeitpunkt verwendet wird.

14.2 DREHZAHLSOLLWERT [21]

Diese Parametergruppe erméglicht es, die Sollwerte fir die Motordrehzahl und fir die Funktionen JOG, JOG+
und JOG- festzulegen. Es kann auch festgelegt werden, ob der Sollwert beim Ausschalten oder Deaktivieren
des Wechselrichters beibehalten werden soll. Weitere Einzelheiten finden Sie in Abbildung 15.9 auf Seite 15-35
und Abbildung 15.10 auf Seite 15-36.

P0120 - Sollwertbackup

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 1
Bereich: 1 = Ein

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 21 Drehzahlsollwert |

Beschreibung:

Dieser Parameter legt fest, ob die Funktion zur Sicherung des Drehzahlsollwerts aktiv oder inaktiv ist.

Ist PO120 = Aus, inaktiv, dann speichert der Umrichter den Drehzahlsollwert nicht, wenn er deakfiviert ist. Wenn der
Umrichter wieder freigegeben wird, nimmt der Drehzahlsollwert den Wert der Mindestdrehzahl (PO133) an.

Diese Backup-Funktion gilt fir die Sollwerte Uber Tastatur (MMS), E.P, Seriell/USB, Anybus-CC, CANopen/
DeviceNet und PID-Sollwert.
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P0O121 - Tastenfeld-Referenz

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 90 U/min
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 21 Drehzahlsollwert |

Beschreibung:

Wenn die MMS-Tasten 4 und @ aktiv sind (P0221 oder P0222 = 0), legt dieser Parameter den Wert des
Drehzahlsollwerts fest.

Der Wert von PO121 wird mit dem zuletzt eingestellten Wert beibehalten, wenn der Umrichter deaktiviert oder
ausgeschaltet wird, vorausgesetzt, dass der Parameter PO120 als aktiv (1) konfiguriert ist. In diesem Fall wird der
Wert von PO121 im EEPROM gespeichert, wenn der Zustand der Unterspannung am Zwischenkreis erkannt wird.

P0122 - JOG-Drehzahlsollwert

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 150 U/min
Bereich: (125 U/min)

Eigenschaften:

Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: |—| 21 Drehzahlsollwert |

Beschreibung:

Wahrend des JOG-Befehls beschleunigt der Motor bis zu dem in PO122 definierten Wert nach der eingestellten
Beschleunigungsrampe.

Die Quelle des JOG-Befehls wird in den Parametern P0225 (Lokale Situation) oder P0228 (Remote Situation) definiert.

Wenn die JOG-Befehlsquelle fir die digitalen Eingdnge (DI1 bis DI8) definiert wurde, muss einer dieser Eingénge
wie in Tabelle 14.1 auf Seite 14-4 programmiert werden.

Tabelle 14.1: JOG-Befehl Uber Digitaleingang Auswahl

Digitaler Eingang Parameter
DI P0263 = 10 (JOG)
DI2 P0264 = 10 (JOG)
DI3 P0265 = 10 (JOG)
Dl4 P0266 = 10 (JOG)
DI5 P0267 = 10 (JOG)
Dl6é P0268 = 10 (JOG)
DI7 P0269 = 10 (JOG)
DI8 P0270 = 10 JOG)

Weitere Einzelheiten siehe Abbildung 15.6 auf Seite 15-19 (h).
Die Geschwindigkeitsrichtung wird durch die Parameter P0223 oder P0226 festgelegt.
Der JOG-Befehl ist nur bei stehendem Motor wirksam.

Fur den JOG+ siehe die Beschreibung unten.
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P0122 - JOG + Drehzahlsollwert
P0123 - JOG - Drehzahlsollwert

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min
Bereich:

Eigenschaften: PM und Vektor

Werkseinstellung: 150 U/min

Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN

Uber MMS: |—| 21 Drehzahlsollwert

Beschreibung:

Die Befehle JOG+ oder JOG- werden immer Uber digitale Eingénge ausgefihrt.

(125 U/min)

Ein Dix-Eingang muss fur JOG+ und ein weiterer fir JOG- programmiert werden, wie in der Tabelle 14.2 auf Seite

14-5 dargestellt:

Tabelle 14.2: Auswahl der JOG+ und JOG- Befehle Uber digitale Eingdnge

Digitaler Eingang Gluktioh
JOG+ JOG-
DI P0263 = 16 P0263 =17
DI2 P0264 = 16 P0264 = 17
DI3 P0265 = 16 P0265 =17
Dl4 P0266 = 16 P0266 = 17
DI5 P0267 = 16 P0267 =17
DI6 P0268 = 16 P0268 = 17
DI7 P0269 = 16 P0269 = 17
DI8 P0270 = 16 P0270 = 17

Wahrend der Befehle JOG+ oder JOG- werden die Werte von PO122 und PO123 zum Drehzahlsollwert addiert

bzw. subtrahiert, um den Gesamtsollwert zu erzeugen (siehe Abbildung 15.9 auf Seite 15-35).

Fir die Option JOG siehe die vorherige Parameterbeschreibung.

14.3 DREHZAHLGRENZEN [22]

Die Parameter dieser Gruppe dienen der Begrenzung der Motordrehzahl.

PO132 - Maximales Uberdrehzahlniveau

Einstellbarer 0 bis 100 %
Bereich:

Eigenschaften: CFG

Werkseinstellung: 10 %

Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN

Uber MMS: |—| 22 Drehzahlgrenzen

Beschreibung:

Mit diesem Parameter wird die maximal zuléssige Drehzahl fir den Motorbetrieb festgelegt. Sie muss als Prozentsatz

der Maximaldrehzahl (PO134) festgelegt werden.

Wenn die tatséchliche Drehzahl den Wert von PO134 + P0O132 lénger als 20 ms Uberschreitet, deaktiviert der
CFW-11 die Impulse der Pulsweitenmodulation und zeigt einen Fehler an (F150).

Zum Deaktivieren dieser Funktion legen Sie PO132 = 100 % fest.
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P0133 - Mindestdrehzahl-Sollwertgrenze

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 90 U/min
Bereich: (75 U/min)

P0134 - Hochstgeschwindigkeitssollwertgrenze

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 1800 U/min
Bereich: (1500 U/min)

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 22 Drehzahlgrenzen |

Beschreibung:

Sie legen die Maximal-/Minimalwerte fir den Drehzahlsollwert des Motors fest, wenn der Umrichter freigegeben
ist. Sie sind fir jede Art von Referenzsignal giltig. Einzelheiten zur Ansteuerung von PO133 finden Sie im Parameter
P0230 (Totzone der Analogeingénge).

4 N\

f HINWEIS!
Die vom Umrichter beriicksichtigte Hochstgeschwindigkeit ist auf den durch 3,4 x P0402 definierten
Wert begrenzt. PO134 istimmer die Bezugsgrenze fur die Hochstgeschwindigkeit, auch wenn der in
P0133 konfigurierte Wert gréfBer ist als der Wert von PO134. Zusétzlich zu dieser Begrenzung gibt
es den Fehler F421, der den Parameter PO134 so begrenzt, dass er den Wert nicht Uberschreitet,
der einer Ausgangsfrequenz von 599,0 Hz entspricht.

4 Ausgangsgeschwindigkeit Ausgangsgeschwindigkeit
PO134 [r-m==mm-=mmmmm2 : PO134 :

PO133 PO133

: Drehzahlsollwert

10V ! Drehzahlsollwert
0 >

+10V

A

-PO133

-PO134

v
(a) - Geschwindigkeitsbegrenzungen unter Beriicksichtigung der inaktiven ,Toten Zone* (P0230 = 0)

Ausgangsgeschwindigkeit
h

y 4 Ausgangsgeschwindigkeit
PO134 PO134
PO133 PO133
o Drehzahlsollwert Drehzahlsollwert
+10V 0 >
0133 8- 100 %
0.... .20 mA
AmA 20 mA
g
20mA. 4 mA

(b) - Geschwindigkeitsbegrenzungen unter Beriicksichtigung der ,Toten Zone* aktiv (P0230 = 1)

Abbildung 14.3: (a) und (b) - Geschwindigkeitsbegrenzungen unter Bericksichtigung der ,,Toten Zone" inaktiv (P0230 = 0)
und akfiv (P0230 = 1)
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14.4 MULTISPEED [36]

Die Funktion MULTISPEED wird verwendet, wenn man bis zu 8 vordefinierte Festdrehzahlen haben méchte, die
Uber die Digitaleingéinge (D14, DI5 und DIé) gesteuert werden.

P0O124 - Multispeedsollwert 1

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 90 U/min
Bereich: (75 U/min)

P0125 - Multispeedsollwert 2

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 300 U/min
Bereich: (250 U/min)

P0126 - Multispeedsollwert 3

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 600 U/min
Bereich: (500 U/min)

P0127 - Multispeedsollwert 4

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 900 U/min
Bereich: (750 U/min)

P0O128 - Multispeedsollwert 5

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 1200 U/min

Bereich: (1000 U/min)

P0129 - Multispeedsollwert 6

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 1500 U/min
Bereich: (1250 U/min)

P0130 - Multispeedsollwert 7

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 1800 U/min
Bereich: (1500 U/min)
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PO131 - Multispeedsollwert 8

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 1650 U/min
Bereich: (1375 U/min)

Eigenschaften:
Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 36 Multispeed |

Beschreibung:

Der Multispeed bringt als Vorteile die Stabilitét der vordefinierten Festsollwerte und die Immunitat gegen elekirische
Stérungen (isolierte Digitaleingéinge DIx).

Um die Multispeed-Funktion zu aktivieren, muss der Parameter P0221 = 8 und/oder P0222 = 8 (Sollwertauswahl)
konfiguriert werden.

Um nur 2 oder 4 Drehzahlen zu verwenden, kann eine beliebige Kombination der Eingénge DI4, DI5 und DI6
verwendet werden. Uberprifen Sie die Drehzahlsollwertparameter entsprechend den verwendeten Dls.

Der (die) fir andere Funktionen programmierte(n) Eingang (Eingéinge) muss (missen) als O V betrachtet werden, wie
in Tabelle 14.4 auf Seite 14-8 dargestellt.

Tabelle 14.3: Auswahl der Multispeed-Funktion Uber digitale Eingdnge

Freigegeben DIx Programmierung
Dl4 P0266 = 13
DI5 P0267 = 13
DI6 P0268 = 13

Tabelle 14.4: Multispeed-Sollwert

8 Drehzahlen
4 Drehzahlen
2 Drehzahlen
DIé6 DI5 Di4 Drehzahlsollwert
(0% (0% oV P0O124
oV oV 24V PO125
oV 24V oV PO126
oV 24V 24V PO127
24V oV (Y P0128
24V oV 24V PO129
24V 24V oV P0O130
24V 24V 24V PO131

Ausgangsgeschwindigkeit
A

PO130

y PO131

i Beschleunigungsrampe

PO124
> Zeit

P — 24V

DI —————— 0V (offen)
N i 24V

DIS o ————————— 0V (offen)
i i — 24V

DI4 _ | [ | L 0V (offen)

Abbildung 14.4: Multispeed
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14.5 ELEKTRONISCHES POTENTIOMETER [37]

Die Funktion ELEKTRONISCHES POTENTIOMETER (E.P) erméglicht die Einstellung des Drehzahlsollwerts Gber

2 digitale Eingdnge (einer zum Erhéhen und einer zum Verringern).

Um diese Funktion zu aktivieren, muss der Drehzahlsollwert zundchst Uber E.P konfiguriert werden, indem
P0221 = 7 und/oder P0222 = 7 eingestellt wird. Nach der Aktivierung dieser Funktion missen nur noch zwei
der digitalen Eingénge (P0263 bis P0270) in 11 (E.P. erhdhen) und 12 (E.P. verringern) programmiert werden.

Die Funktionsweise dieser Funktion ist in der néchsten Abbildung zu sehen. Es ist wichtig, darauf hinzuweisen,
dass die Erhéhung des Drehzahlsollwerts durch das Anlegen von 24 V an den digitalen Eingéngen erfolgt,

wéhrend die Verringerung durch das Anlegen von 0 V erfolgt.

Um den Sollwert zuriickzusetzen, missen gleichzeitig 24 V am Eingang ,ERHOHUNG” und O V am Eingang
,DECREASE” angelegt werden, wahrend der Umrichter CFW-11 deaktiviert ist.

OErhéhung

Digitaleingtinge Hochlauf |5 Drehzahlsollwert
oVerringern Sie Brems

L & Reset

Wird —
aktiviert

Mindestdrehzahl
Ausgangsgeschwindigkeit l

Zeit

DIx Erhdhung 24V Sfnen »
Zeit
Reset < o4V el

DIx Abnehmen. >
Zeit

24 V

Dlx - Start/ ffnen >

Stopp Zeit

Abbildung 14.5: Elekfronische Potentiometerfunktion (E.P.)
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14.6 STILLSTAND LOGIK [35]

Mit dieser Funktion kann eine Drehzahl konfiguriert werden, bei der der Umrichter in einen Stoppzustand
Ubergeht (sich selbst abschaltet).

Es wird empfohlen, diese Funktion zu verwenden, wenn die Befehle Start/Stopp, Richtung der Drehung, LOC/
REM und JOG uber die Tastatur (MMS) oder Gber die digitalen Eingénge (DIx) generiert werden.

P0217 - Drehzahl Null deaktivieren

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 = Ein (N* und N)
2 = Ein (N¥)

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 35 Stillstand Logik |

Beschreibung:

Wenn sie eingeschaltet ist (N* und N), schaltet sie den Umrichter ab, wenn der Drehzahlsollwert (N*) und die
Istdrehzahl (N) unter den in Parameter P0291 eingestellten Wert + 1 % der Motornenndrehzahl (Hysterese) fallen.

Wenn er eingeschaltet ist (N*), schaltet er den Umrichter ab, wenn der Drehzahlsollwert (N*) unter den in Parameter
P0291 eingestellten Wert = 1 % der Motornenndrehzahl (Hysterese) fallt.

Der Umrichter wird wieder freigegeben, wenn eine der durch den Parameter PO218 festgelegten Bedingungen
erfollt ist.

GEFAHR!
Seien Sie vorsichtig, wenn Sie sich dem Motor im ausgeschalteten Zustand néhern. Er kann aufgrund

der Prozessbedingungen jederzeit wieder in Betrieb genommen werden. Falls Sie Wartungsarbeiten
durchfuhren wollen, schalten Sie den Wechselrichter aus.

P0218 - Bedingung fur das Verlassen der Nullgeschwindigkeit deaktiviert

Einstellbarer 0 = Sollwert oder Drehzahl Werkseinstellung: 0
Bereich: 1 = Referenz

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 35 Stillstand Logik |

Beschreibung:

Sie gibt an, ob die Bedingung fir das Verlassen der Null-Drehzahl-Sperre nur der Drehzahlsollwert oder auch die
Ist-Drehzahl sein soll.

Tabelle 14.5: Bedingung fUr die Deaktivierung von N =0

P0218 Wechselrichter verlasst den Zustand der Abschaltung
(PO217 = 1) durch N =0

PO0O0T (N*) > P0291 oder
P0002 (N) > PO291

1 PO00T (N*) > P0291

0
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Wenn der PID-Regler aktiv ist (P0203 = 1) und sich im Automatikmodus befindet, muss der PID-Fehler (die Differenz
zwischen dem Sollwert und der Prozessvariablen) héher sein als der in PO535 programmierte Wert, damit der
Umrichter den Sperrzustand verlésst (zusétzlich zu der in PO218 programmierten Bedingung). Siehe Abschnitt 22.6
PARAMETER auf Seite 22-9, fir weitere Einzelheiten.

P0219 - Drehzahl Null Zeit

Einstellbarer 0 bis 999 s Werkseinstellung: O's
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 35 Stillstand Logik |

Beschreibung:

Hier wird festgelegt, ob die Funktion zur Deaktivierung der Nullgeschwindigkeit zeitlich begrenzt ist oder nicht.
Ist P0219 = 0, arbeitet die Funkfion ohne Zeitsteuerung.

Wenn P0219>0 ist, wird die Funktion mit Zeitsteuerung konfiguriert, und die Zéhlung der in diesem Parameter
eingestellten Zeit wird eingeleitet, nachdem der Drehzahlsollwert und die tatséchliche Motordrehzahl niedriger
als der in P0291 eingestellte Wert geworden sind. Wenn die Zéhlung die in P0219 festgelegte Zeit erreicht, wird
der Umrichter deaktiviert. Wenn wéhrend der Zeitzéhlung eine der Bedingungen, die die Null-Drehzahl-Sperre
auslésen, nicht mehr erfillt ist, wird die Zeitzéhlung zuriickgesetzt und der Umrichter weiter freigegeben.

P0291 - Geschwindigkeitsbereich Null

Siehe Punkt 15.1.4 Digitale Ausgénge/Relais [41] auf Seite 15-20, fir weitere Einzelheiten.

14.7 FLIEGENDER START/DURCHLAUF [44]

Die Funktion FLIEGENDER START erméglicht es, einen frei drehenden Motor zu starten und ihn von der

gefundenen Geschwindigkeit aus zu beschleunigen.

Die andere Funktion, DURCHLAUF, erméglicht die Wiederherstellung des Wechselrichters bei einem Ausfall der

Spannungsversorgung, ohne dass dieser durch Unterspannung deaktiviert wird.

Da diese Funktionen je nach der verwendeten Regelungsart (U/f, VWW oder Vektor) auf unterschiedliche Weise

funktionieren, werden sie im Folgenden fir jede der Regelungsarten ausfihrlich beschrieben.

P0320 - Fliegender Start/Durchlauf

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 = Fliegender Start

2 = Fliegender Start / Durchlauf

3 = Durchlauf

Eigenschaften: CFG und PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: L1 44 FliegSt./Durchlauf |

Beschreibung:

Der Parameter P0O320 wéhlt die Funktionen Fliegender Start und Durchlauf aus. Weitere Einzelheiten in den
folgenden Abschnitten.
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14.7.1 U/f Fliegender Start und VVW

Im U/f- und VWW-Modus gibt der Umrichter beim Start eine feste Frequenz vor, die durch den Drehzahlsollwert
definiert ist, und wendet eine Spannungsrampe an, die Gber den Parameter PO331 definiert ist. Die Fliegender-
Start-Funktion wird nach Ablauf der in PO332 eingestellten Zeit (um die Entmagnetisierung des Motors zu
erméglichen) jedes Mal aktiviert, wenn ein ,Run”-Befehl gegeben wird.

14.7.2 Fliegender Start (Vektor)

14.7.2.1 P0202 = 3 (Sensorlos)

Das Verhalten der Fliegender-Start-Funktion (FS) im sensorlosen Modus beim Beschleunigen und
Wiederbeschleunigen ist aus Abbildung 14.6 auf Seite 14-14 ersichtlich.

Die Abbildung 14.6 auf Seite 14-14 (b) zeigt das Verhalten des Drehzahlsollwerts, wenn die FS-Funktion bei
stehender Motorwelle und kleinem PO329-Wert (nicht optimiert) gestartet wird.

Betriebsanalyse:

1. Die Frequenz, die der Einstellung PO134 entspricht, wird mit einem Strom von 0,9xP0401 (I/f-Steuerung)
angelegt.

2. Die Frequenz wird mithilfe der Rampe auf null reduziert. P0329 x PO412.

3. Wird die Geschwindigkeit bei dieser Frequenzabtastung nicht gefunden, wird eine neue Abtastung in der
entgegengesetzten Geschwindigkeitsrichtung eingeleitet, bei der die Frequenz von [-PO134] auf Null geht.
Nach dieser zweiten Abtastung wird der fliegende Start beendet und der Steuerungsmodus wechselt in den

sensorlos Vektormodus.

Die Abbildung 14.6 auf Seite 14-14 (c) zeigt den Drehzahlsollwert, wenn die FS-Funktion bei bereits in die
gewinschte Richtung laufender Motorwelle oder bei stillstehender Welle und einem bereits optimierten P0329

gestartet wird.

Betriebsanalyse:

1. Die Frequenz, die der Einstellung PO134 entspricht, wird mit einem Strom von 0,9 x PO401 (I/f-Steuerung)
angelegt.

2. Die Frequenz wird reduziert durch Verwendung der Rampe gegeben durch: P0329 x P0412 bis zum Erreichen
der Motordrehzahl.

3. In diesem Moment éndert sich der Steuerungsmodus in den sensorlos Vektormodus.

<
HINWEIS!
Damit die Motordrehzahl im ersten Scan gefunden wird, gehen Sie bei der Einstellung von P0329
wie folgt vor art und Weise:
1. Erhdhen Sie PO329 mit Schritten von jeweils 1,0.
2. Aktivieren Sie den Umrichter und beobachten Sie die Bewegung der Motorwelle wéhrend des
fliegenden Starts.
3. Wenn sich die Welle in beide Richtungen dreht, stoppen Sie den Motor und wiederholen Sie die

L Schritte 1 und 2. )

N

HINWEIS!

L Die verwendeten Parameter sind P0327 bis P0329. )
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~
J/

ﬁ:’ HINWEIS!
L Wenn das Freigabekommando aktiviert wird, kommt es nicht zu einer Magnetisierung des Motors.
4 N\
f HINWEIS!
Fir eine bessere Leistung der Funktion wird die Aktivierung der Bremse ohne Verluste empfohlen
L durch Einstellung des Parameters PO185 gemdf3 Tabelle 11.9 auf Seite 11-31. )

P0327 - ES. Stromrampe I/f

Einstellbarer 0,000 bis 1,000 s Werkseinstellung: 0,070 s
Bereich:

Beschreibung:

Er definiert die Zeit, in der der |/f-Strom zu Beginn der Frequenzabtastung (f) von 0 auf (0,9 x P0401) wechselt, um
die Erzeugung von Transienten im Motor zu minimieren. Der Werkswert ist je nach Motor unterschiedlich und wird
durch definiert:

PO327 = P0412/8

P0328 - Fliegender Start Filter

Einstellbarer 0,000 bis 1,000 s Werkseinstellung: 0,085 s
Bereich:

Beschreibung:

Sie definiert eine Zeitspanne, die es erméglicht, die von der Maschine wahrend der Identifizierung der Motordrehzahl
erzeugten Transienten zu eliminieren.

Der Werkswert ist je nach Motor unterschiedlich und wird durch definiert:

P0328 = (P0412/8 4+ 0,015 g)

P0329 - Frequenzrampe I/f ES.

Einstellbarer 2,0 bis 50,0 Werkseinstellung: 6,0
Bereich:

Eigenschaften: Sless

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Gber MMS: |—| 44 FliegSt./Durchlauf |

Beschreibung:

Definiert die Geschwindigkeit der Frequenzschwankung, die in der Suche nach der Motordrehzahl verwendet wird.

Der in der folgenden Tabelle angegebene Werkswert von PO329 erméglicht den Betrieb der Funktion und muss
optimiert werden; normalerweise ist der eingestellte Endwert gréfier als der vorgeschlagene Wert.
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Tabelle 14.6: P0329 Wert in Abhé&ngigkeit von P0404

P0404 0 bis 11 12,13 14,15 16,17 18,19, 20 21,22
P0329 6,0 7,0 8,0 9,0 10,0 11,0
P0404 23, 24 25,26 27,28 29,30 31,32 33, 34
P0329 12,0 13,0 14,0 15,0 16,0 17,0
P0404 35,36 37,38 39 bis 60

P0329 18,0 19,0 20,0

Die Frequenz-Abweichungsrate wird bestimmt durch: (P0329 x P0412).

General Enable (mit Run/Stop = on) oder Start/Stopp (mit General Enable = on)

(a) A
+24V
: zeit
1
(b) n* i ! % >, Vektor
N A ! | i
' POI34 - - :
: | PO0OT
! PO329xP0412 !
1 1
| N |
| \/\ : .
«><—> > /! zei
! P s ! 2xP0412
14xP0412
|
| -P0134 ---
|
1
1
() . ! € 1/t >< Vektor
“NA ! ' !
1 1
1
P POIBA - PO329xP0412
| |
: 1
1
i | >
:é }iHi X zeit
4xP0412" 1s | I
| |
1 1
(d) E :
1
'P0327 !
P0O003 ! ! !
:@: oo I = 0,9 x P0401
1
1
1
: | -
I zeit

Abbildung 14.6: (a) bis (d) - Einfluss von P0327 und P0329 beim Fliegenden Start (P0202 = 3)

Soll die Flying-Start-Funktion kurzzeitig deaktiviert werden, kann einer der digitalen Eingénge P0263 bis
P0270 als 24 (Disab.FlyStart) programmiert werden. Siehe Punkt 15.1.3 Digitale Eingénge [40] auf Seite
15-12.

%
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14.7.2.2 P0202 = 4 (Geber)

Wéhrend der Magnetisierung des Motors wird die Motordrehzahl erkannt. Sobald die Magnetisierung
abgeschlossen ist, startet der Motor mit dieser Drehzahl und beschleunigt bis auf den in POO01 angegebenen
Drehzahlsollwert.

Die Parameter P0327 bis P0329, PO331 und P0332 werden nicht verwendet.
14.7.3 U/f, VVW und Durchlauf

Tie Ride-Through-Funktion im U/f- oder VWW-Modus schaltet die Ausgangsimpulse (IGBT) des Wechselrichters ab,
sobald die Eingangsspannung einen Wert unterhalb des Unterspannungspegels erreicht. Der Unterspannungsfehler
(FO21) tritt nicht auf, und die Zwischenkreisspannung sinkt langsam, bis die Netzspannung wiederkehrt.

Wenn die Leitung zu lange braucht, um zurickzukehren (mehr als 2 Sekunden), kann der Wechselrichter FO21
(Zwischenkreisunterspannung) anzeigen. Wenn die Netzspannung vor einem Fehler wiederkehrt, gibt der
Umrichter die Impulse wieder frei, indem er den Drehzahlsollwert sofort vorgibt (wie bei der Funktion Fliegender
Start) und eine Spannungsrampe mit der durch PO331 festgelegten Zeit anlegt. Siehe Abbildung 14.7 auf Seite
14-15.

Zeileanchouf¢ Zeilenricklauf
Zwischenkreisspannung , l Zwischenkreisspannung
\ H
! i :
_____________ ' e N FO21
! i FO21 Niveau E : Niveau
! ! H 1 Aktiviert
! ! _ —————————— Ausgangsimpulse
i , PO332 p | Akiiviert '
Ausgangsimpulse
Deaktiviert E E
! h PO331 — 3 PO332 : Zeit eingestellt in
: : «— : P0332
E Ausgangsspannung | EPO331 :
: | —
\ oV _ ; ; Ausgangsspannung
1 Deaktiviert 1
! Ausgangsges- I Lt ov
chwindigkeit H H
P0002 ; :
( ) — v Ausgangsgeschwindi-
,,,,,,,,,,,,,,,,,, 0 U/min gkeit (P0002)
——————————————— 0 U/min
(a) mit der Zeile, die vor der in PO332 eingestellten Zeit (b) mit Rickkehr der Linie nach der in PO332 eingestellten
zuriickkehrt Zeit, aber vor 2 s (fir P0332 < 1s), oder vor 2 x P0332

(for P332 > 1)
Abbildung 14.7: (a) und (b) - Durchlaufaktivierung im V/f-Modus

Die Aktivierung der Durchlauffunktion kann an den Ausgéngen DO1/RLT, DO2/RL2, DO3/RL3, DO4 und/
oder DO5 (P0275 bis P0279) visualisiert werden, sofern diese mit ,24 =Durchlaut” konfiguriert wurden.
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P0331 - Spannungsrampe

Einstellbarer 0,2 bis 60,0 s Werkseinstellung: 2,0's
Bereich:

Eigenschaften: U/f und WW
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 44 FliegSt./Durchlauf |

Beschreibung:

Mit diesem Parameter wird die Zeit eingestellt, die erforderlich ist, damit die Ausgangsspannung den Wert der
Nennspannung erreicht.

Er wird von der Funktion Fliegender Start sowie von der Ride-Through-Funktion (sowohl im U/f- als auch im VVW-
Modus) zusammen mit dem Parameter PO332 verwendet.

P0332 - Totzeit

Einstellbarer 0,1 bis 10,0 s Werkseinstellung: 1,0's
Bereich:

Eigenschaften: U/f und VWW
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Ll bl L 44 FliegSt./Durchlauf |

Beschreibung:

Der Parameter P0332 legt die Mindestzeit fest, die der Umrichter wartet, um den Motor wieder zu aktivieren, was
for die Entmagnetisierung des Motors erforderlich ist.

Im Fall der Ride-Through-Funktion wird die Zeit ab dem Abwurf der Leitung gezdhlt. Bei der Auslésung der Funktion
Fliegender Start beginnt die Zahlung jedoch nach dem Befehl ,Start/Stopp = Start”.

Fur den korrekten Betrieb muss diese Zeit auf das Doppelte der Motorkonstante eingestellt werden (siehe Tabelle
11.7 auf Seite 11-26 im Punkt 11.8.5 Selbstoptimierung [05] und [94] auf Seite 11-23).

14.7.4 Durchlauf (Vektor)

Anders als im U/f- und VWW-Modus versucht die Ride-Through-Funktion im Vektormodus, die Zwischenkreisspannung
wéhrend des Netzausfalls ohne Unterbrechung oder Fehlerspeicherung zu regeln. Die Energie, die erforderlich
ist, um den Umrichter in Betrieb zu halten, wird aus der kinetischen Energie (Tragheit) des Motors durch dessen
Abbremsen gewonnen. Daher wird bei Wiederherstellung der Netzspannung der Motor erneut auf die durch
den Sollwert definierte Drehzahl beschleunigt.

Nach dem Netzausfall (t0) beginnt die Zwischenkreisspannung (U ) mit einer Geschwindigkeit abhéngig von der
Motorlastbedingung zu sinken und kann so den Unterspannungspegel (t2) erreichen, wenn die Durchlauffunktion
nicht ausgefihrt werden kann. Dies tritt mit Nennlast in der Regel in einem Zeitraum zwischen 5 ms und 15 ms auf.

Bei aktiver Durchlauffunktion wird der Netzausfall erkannt, wenn die Spannung U, einen Wert unter dem Wert
von ,ZwKrSpg Abfallpegel” (t1) erreicht, der vom Parameter PO321 definiert wird. Der Umrichter initiiert sofort
eine geregelte Verzégerung des Motors, indem er Energie an den Zwischenkreis umleitet, damit der Motor mit
der Spannung U, weiterlauft, die Gber den Wert ,ZwKrSpg Durchlaut” (P0322) geregelt wird.
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Falls die Leitung nicht zurickkehrt, tritt ein Unterspannungsfehler auf - FO21 (bei t5). Wenn die Leitung vor
dem Auftreten der Unterspannung zuriickkehrt (t3), erkennt der Wechselrichter seine Rickkehr, wenn die Ud-
Spannung den Pegel ,DC Link Power Back” (t4) erreicht, der mit den Parameter P0323. Der Motor beschleunigt,
der eingestellten Rampe folgend, vom aktuellen Drehzahlwert auf den durch den Drehzahlsollwert (PO00T1)
definierten Wert (siehe Abbildung 14.8 auf Seite 14-17).

A Ud
. XXX
Nominal R
Rickkehr(P0323) p m m m b m s m e e e e e e e e e e e = = =
Verlust (P0321) = = = = L

Durchlauf (P0322) |+ = = = L :
[ .
Lo oo
L. | FO21

0/ o e e e e e s e — —— i — —— e ————
Unterspannung (75 %) Cl -i-.’. T s

g b T U
Loy ! L
oy ! b
Ly ! o Lt
10 11 12 3 14 15 v

Abbildung 14.8: Aktivierung der Durchlauffunktion im Vektormodus

=

t0 - Leitungsverlust.

=

t1 - Erkennung von Leitungsverlusten.

=

t2 - Unterspannungsauslésung (FO21 ohne Durchlauf).

t3 - Zeilenricklauf.

=

=

t4 - Erkennung der Leitungsriickkehr.

=

t5 - Unterspannungsauslésung (FO21 mit Durchlauf).

Wenn die Nefzspannung zu einer Spannung U, zwischen den in P0322 und P0323 festgelegten Werten fihrt,
kann der Fehler FO150 auftreten und die Werte von P0321, P0322 und PO323 missen angepasst werden.

N
f HINWEIS!
Wenn eine der Funktionen Durchlauf oder Fliegender Start aktiviert ist, wird der Parameter PO357
(Netzphasenaustallzeit) unabhéngig von der eingestellten Zeit ignoriert. )
N
.ﬁi HINWEIS!
Vorsichtsmafinahmen bei der Anwendung:
Alle Komponenten des Antriebssystems missen so dimensioniert sein, dass sie den voribergehenden
Bedingungen der Anwendung standhalten. )
N
f HINWEIS!
Die Aktivierung der Durchlauffunktion erfolgt, wenn die Netzteilspannung unter dem Wert
(P0O321/1,35) liegt.
U,=VAC«x 1,35 )
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P0321 - ZwKrSpg Abfallpegel

Einstellbarer 178 bis 282 V Werkseinstellung: 252V (P0296 = 0)
Bereich: 308 bis 616 V 436 V (P0296 = 1)
308 bis 616 V 459 V (P0296 = 2)
308 bis 616 V 505V (P0296 = 3)
308 bis 616 V 551V (P0296 = 4)
425 bis 737 V 602 V (P0296 = 5)
425 bis 737 V 660V (P0296 = 6)
486 bis 885 V 689 V (P0296 = 7)
486 bis 885V 792V (P0296 = 8)

P0322 - ZwKrSpg Durchlauf

Einstellbarer 178 bis 282 V Werkseinstellung: 245V (P0296 = 0)
Bereich: 308 bis 616 V 423V (P0296 = 1)
308 bis 616 V 446V (P0296 = 2)
308 bis 616 V 490V (P0296 = 3)
308 bis 616 V 535V (P0296 = 4)
425 bis 737 V 585V (P0296 = 5)
425 bis 737 V 640V (P0296 = 6)
486 bis 885 V 668V (P0296 = 7)
486 bis 885 V 768V (P0296 = 8)

P0323 - ZwKrSpg Rickkehrp

Einstellbarer 178 bis 282 V Werkseinstellung: 267 V (P0296 = 0)

Bereich: 308 bis 616 V 462 V (P0296 = 1)
308 bis 616 V 486 V (P0296 = 2)
308 bis 616 V 535V (P0296 = 3)
308 bis 616 V 583 V (P0296 = 4)
425 bis 737 V 638V (P0296 = 5)
425 bis 737 V 699 V (P0296 = 6)
486 bis 885 V 729V (P0296 = 7)
486 bis 885V 838 V (P0296 = 8)

Eigenschaften: Vektor

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
sz bt L 44 FliegSt./Durchlauf |

Beschreibung:
- PO321 - definiert den Spannungspegel U, unter dem der Leitungsverlust erkannt wird.

- P0322 - definiert das U, Spannungsniveau, das der Umrichter zu regeln versucht, damit der Motor in Betrieb

bleibt.

- P0323 - definiert das Spannungsniveau U, bei dem der Umrichter die Rickkehr der Leitung erkennt und von dem
aus der Motor wieder beschleunigt werden muss.

HINWEIS!

Diese Parameter werden zusammen mit den Parametern PO325 und P0326 fir den Durchlauf in
der Vektorsteuerung verwendet.
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P0325 - Proportionale Durchlaufverstdarkung

Einstellbarer 0,0 bis 63,9 Werkseinstellung: 22,8
Bereich:

P0326 - Integrierte Durchlaufverstérkung

Einstellbarer 0,000 bis 9,999 Werkseinstellung: 0,128
Bereich:

Eigenschaften: Vektor

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Gber MMS: |—| 44 FliegSt./Durchlauf |

Beschreibung:

Diese Parameter konfigurieren den vektoriellen Ride-Through-Pl-Regler, der dafir verantwortlich ist, die
Zwischenkreisspannung auf dem in PO322 eingestellten Niveau zu halten.

R.T.-Regler

U, Durchlauf
Siehe Abbildung 11.1 auf
P0322 E L 5
(Po322) _ Seite 11-2 oder Abbildung
11.2 auf Seite 11-4.

P0325, P0O326

Abbildung 14.9: Durchlauf-PI-Steuerung

Normalerweise reichen die werkseitigen Voreinstellungen von P0325 und PO326 fir die meisten Anwendungen aus.
Andern Sie diese Parameter nicht.

14.8 GLEICHSTROMBREMSEN [47]

- N
f HINWEIS!
Gleichstromunterbrechung bei Start und/oder Stopp ist nicht aktiv, wenn P0202 = 4 (Vektor
L mit Gebermodus). )

~
J/

f HINWEIS!
Die Gleichstrombremsung beim Start wirkt nicht, wenn die Funktion Fliegender Start aktiv ist
(P0320 = 1 oder 2).

Vs

J

Bei der Gleichstrombremsung wird der Motor mit Gleichstrom beaufschlagt, was ein schnelles Anhalten des

Motors erméglicht.

Tabelle 14.7: Parameter fUr die Gleichstrombremsung

Steuerungsmodus Gleichstrombremsung beim Start Gleichstrombremsung beim Anhalten
U/f-Skalar P0299 und P0302 P0O300, PO301 und PO302
WW P0299 und P0302 PO300, PO301 und PO302
Sensorloser Vektor P0299 und P0372 P0300, PO301 und P0372
VWW PM P0299 und P0302 P0O300, PO301 und P0302
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P0299 - Startzeit der DC-Bremsung

Einstellbarer 0,0 bis 15,0 s Werkseinstellung: 0,0 s
Bereich:

Eigenschaften: U/t, VW, Sless und VW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: |—| 47 Gleichstrombremsen |

Beschreibung:

Mit diesem Parameter wird die Gleichstrombremszeit beim Start eingestellt.

Einspeisung von
gleichstrom beim

start
Motordrehzahl o
Zeit
P0299 P0302/P0372
... (V/f, VWWW, WW
Gleichstrombremsen | PM)/(sensorlos)‘
Zeit
Betrieb
Stopp

Abbildung 14.10: Gleichstrombremsbetrieb beim Start

P0300 - DC-Bremsstoppzeit

Einstellbarer 0,0 bis 15,0 s Werkseinstellung: 0,0's
Bereich:

Eigenschaften: U/f, VW, Sless und VW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 47 Gleichstrombremsen |

Beschreibung:

Mit diesem Parameter wird die Gleichstrombremszeit beim Anhalten eingestellt.
Die Abbildung 14.11 auf Seite 14-21 stellt die Gleichstrombremsung ber Rampensperrung dar (siehe PO301).

(a) U/f-Skalar und VWW PM

Motordrehzahl

; P0300
i —>| |<— Zeit
! TOTZEIT
24V
Dlx - Start/Stopp
Offen
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(b) VWW und sensorloser Vektor

DC-Stromeinspeisung

Motordrehzahl

1
1
1
1
:
. Zeit
1
1
1
1
1

+24V
Dlx - Start/Stopp

Offen

Abbildung 14.11: (a) und (b) - Gleichstrombremsbetrieb bei der Rampensperrung (Uber Rampensperre)

Die Abbildung 14.12 auf Seite 14-21 zeigt den Gleichstrombremsbetrieb Uber die allgemeine Sperrung. Diese
Bedingung gilt nur fir den U/f-Skalar-Modus.

Motordrehzahl

, Totzeit :

+24V

Dix - Allgemeine
Aktivierung

Offen

Abbildung 14.12: Gleichstrombremsbetfrieb Uber Generalsperrung - U/f-Befrieb

Bei der U/f-Skalarregelung gibt es eine ,Totzeit” (Motor dreht sich frei), bevor die Gleichstrombremsung einsetzt.
Diese Zeit ist fur die Entmagnetisierung des Motors notwendig und ist proportional zu seiner Geschwindigkeit. -

Wéhrend der DC-Bremsung zeigt der Umrichter den Status ,DC-Break” auf dem Tastenfeld (MMS) oben links an.

Wenn der Umrichter wéhrend des Bremsvorgangs freigegeben ist, wird die Bremsung unterbrochen und der Umrichter
arbeitet wieder normal.

ACHTUNG!

Die Gleichstrombremsung kann auch dann noch aktiv sein, wenn der Motor bereits zum Stillstand
gekommen ist. Seien Sie vorsichtig mit der thermischen Auslegung des Motors fur kurzzeitiges
zyklisches Bremsen.

P0301 - DC-Bremsgeschwindigkeit

Einstellbarer 0 bis 450 U/min Werkseinstellung: 30 U/min
Bereich:

Eigenschaften: U/t, VW, Sless und VWW PM
Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 47 Gleichstrombremsen |
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Beschreibung:

Dieser Parameter legt den Anfangspunkt fir die Gleichstrombremsung beim Anhalten fest. Siehe Abbildung 14.11
auf Seite 14-21 (a) und (b).

P0302 - DC-Bremsspannung

Einstellbarer 0,0 bis 10,0 % Werkseinstellung: 2,0 %
Bereich:

Eigenschaften: U/f, WW und WW PM
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 47 Gleichstrombremsen |

Beschreibung:

Mit diesem Parameter wird die Gleichspannung (Bremsmoment) eingestellt, die wahrend des Bremsvorgangs an
den Motor angelegt wird.

Die Einstellung erfolgt durch schrittweises Erhdhen des Wertes von P0302, der zwischen O und 10 % der
Nennspannung variiert, bis die gewinschte Bremswirkung erreicht ist.

Dieser Parameter gilt nur fir die Regelungsarten U/f-Skalar, VWW und VWW PM.

P0372 - DC-Bremsstrom fur sensorlose

Einstellbarer 0,0 bis 90,0 % Werkseinstellung: 40,0 %
Bereich:

Eigenschaften: Sless

Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |

Gber MMS: |—| 47 Gleichstrombremsen |

Beschreibung:

Dieser Parameter passt das Stromniveau (DC-Bremsmoment) an, das wéhrend des Bremsvorgangs auf den Motor
wirkt.

Der programmierte Strompegel ist ein Prozentsatz des Nennstroms des Wechselrichters.
Dieser Parameter funktioniert nur im Modus Sensorlose Vektorsteuerung.

14.9 UBERSPRUNGGESCHWINDIGKEIT [48]

Die Parameter dieser Gruppe verhindern, dass der Motor dauerhaft bei Drehzahlen betrieben wird, bei denen
beispielsweise das mechanische System in Resonanz gerdt (was zu UbermdéBigen Vibrationen oder Gerduschen

fohr).

P0303 - Geschwindigkeit Gberspringen 1

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 600 U/min
Bereich:
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P0304 - Geschwindigkeit Gberspringen 2

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 900 U/min
Bereich:

P0305 - Geschwindigkeit Uberspringen 3

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 1200 U/min
Bereich:

P0306 - Ausblendbandbreite

Einstellbarer 0 bis 750 U/min Werkseinstellung: 0 U/min
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 48 Skip-Geschwindigkeit |

Beschreibung:

Die Ansteuerung dieser Parameter erfolgt wie in Abbildung 14.13 auf Seite 14-23 dargestellt.

Das Durchfahren des vermiedenen Drehzahlbereichs (2 x P0306) erfolgt Gber die Beschleunigungs-/
Verzégerungsrampen.

Die Funktion funktioniert nicht ordnungsgemaf, wenn sich zwei Bénder von ,,Skip-Geschwindigkeit” Gberschneiden.

HINWEIS!
Tie Drehzahlsollwerte, die die Drehzahlrampe nicht durchlaufen, wie JOG+, JOG-, P0231, P0236, P024 1
oder P0246 = 1, werden nicht bericksichtigt.

Motordrehzahl
A

PO305 [-eeeeeee e .

2xP0306 % :
PO304 [--mmmemmmmmmiienieens /44 2 x PO3D6

PO303 [.oeeeeeen. »

» Drehzahlsollwert

P0303
PO30 [ --ommmmmmmmmmeeee s
PO305

Abbildung 14.13: ,Skip-Geschwindigkeit" Betdtigungskurve

14.10 SUCHE NACH DEM NULLPUNKT DES ENCODERS

Die Nullsuchfunktion versucht, die im Parameter PO039 visualisierte Minimal- oder Maximalzéhlung zu

synchronisieren. Buchhalter der Impulse des Encoders, mit dem Impuls von Null des Encoders.

CFW-11 | 14-23




Gemeinsame Funktionen Aller Steuerungsmodi

Die Funktion wird durch Einstellung von PO191 = 1 aktiviert. Sie wird nur einmal ausgefihrt, wenn der erste

Nullimpuls nach der Aktivierung der Funktion auftritt.

Zu den durchgefthrten Aktionen gehéren: Der Parameter POO39 wird auf Null reduziert (oder mit dem Wert
von 4 x P0405 angepasst), und der Parameter PO192 beginnt, P0192 = Erledigt anzuzeigen.

P0191 - Geber-Nullpunktsuche

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 = Ein
Eigenschaften: U/f, WW und Vektor

Zugangsgruppen | 00 ALLE PARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Bei der Initialisierung des Umrichters beginnt der Parameter PO191 auf Null. Wenn er auf 1 gesetzt wird, wird die
Funktion der Nullsuche aktiviert, wihrend der Parameter PO192 auf Null (inaktiv) bleibt.

P0192 - Status Geber Nullsuche

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 = Beendet

Eigenschaften: RO U/f, VW und Vektor

Zugangsgruppen | 00 ALLE PARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Bei der Initialisierung des Umrichters beginnt dieser Parameter bei Null.

Wenn der Wert auf 1 (abgeschlossen) gedndert wird, bedeutet dies, dass die Nullsuchfunktion ausgefihrt wurde,
und diese Funktion kehrt in den Zustand ,inaktiv” zurick, obwohl PO191 weiterhin gleich 1 (aktiv) ist.
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14.11 FEUERMODUS

P
GEFAHR!
Beachten Sie, dass das CFW11 nur eine der Komponenten des HLK-Systems ist und fir verschiedene

Funktionen konfiguriert werden kann, einschliefllich der Funktion ,Brandmodus”.

Die volle Funktionsfahigkeit der Funktion ,Feuermodus” héingt also von der Genauigkeit des Projekts

und von der gemeinsamen Leistung der Komponenten des Systems ab.
BelUftungssysteme, die fir die Lebenssicherheit eingesetzt werden, missen von der Feuerwehr und/
oder einer anderen zusténdigen Behérde genehmigt werden.
Die Nichtunterbrechung des Betriebs des CFW11, wenn er fir den Betrieb in der Funktion
,Brandmodus” konfiguriert ist, ist kritisch und muss bei der Erstellung von Sicherheitspldnen in den
Umgebungen, in denen er installiert wird, bericksichtigt werden, da Schéden am CFW11 selbst
und an anderen Komponenten der HLK-Anlage, an der Umgebung, in der er installiert ist, und an
Personen mit Todesgefahr auftreten kénnen. Der Betrieb in der Funktion ,Feuermodus” kann unter
Umstdnden zu einem Brand fihren, da die Schutzeinrichtungen deaktiviert werden.
Die Konfiguration des Geréts fir die Funktion ,Feuermodus” darf nur von Fachpersonal
aus dem Bereich Technik und Sicherheit vorgenommen werden. WEG empfiehlt dringend,
die oben genannten VorsichtsmaBnahmen und Verfahren zu befolgen, bevor der CFW11
im ,Feuermodus” verwendet wird, und WEG haftet gegentber dem Endbenutzer oder
Dritten nicht fUr Verluste oder Schéden, die direkt oder indirekt durch die Programmierung
und den Betrieb des CFW11 im ,Feuermodus” entstehen, da diese Funktion kritisch und

]

speziell ist.

f HINWEIS!

Wenn der Benutzer die Funktion ,Feuermodus” aktiviert, erkennt er an, dass die Schutzfunktionen des
CFW11 deaktiviert sind, was zu Schéden am CFW11 selbst, an den angeschlossenen Komponenten,
an der Umgebung, in der es installiert ist, und an den Personen, die sich in dieser Umgebung
aufhalten, fohren kann; daher Gbernimmt der Benutzer die volle Verantwortung fir die Risiken,
die sich aus diesem Betriebszustand ergeben. Der Betrieb des Umrichters mit der programmierten
Funktion ,Feuermodus” fihrt zum Erléschen der Produktgarantie. Der Betrieb in diesem Zustand
muss von einer entsprechend qualifizierten Fachkraft aus den Bereichen Technik und Arbeitssicherheit
validiert werden, da ein solches Verfahren das Betriebsrisiko erheblich erhéht.

Die Funktion ,Feuermodus” soll dafir sorgen, dass der Frequenzumrichter den Motor auch unter ungiinstigen
Bedingungen weiter antreibt und die meisten vom Frequenzumrichter erzeugten Stérungen verhindert, um sich
selbst oder den Motor zu schitzen. Der ,Feuermodus” wird ausgewdhlt, indem ein zuvor auf ,Feuermodus”
eingestellter Digitaleingang mit logischem Pegel ,0“ (0 V) an den Eingangsklemmen aktiviert wird. Wenn der
Frequenzumrichter in den ,Feuermodus” wechselt, wird die Anzeige ,Feuer” in der oberen linken Ecke des
Displays auf der MMS (Tastatur) angezeigt, und der Status der Betriebsart wird in Parameter PO006 aktualisiert.
Es ist auch méglich, diesen Zustand durch einen autf ,Feuermodus” eingestellten Digitalausgang zu Gberwachen.
Waéhrend des Betriebs im ,Feuermodus” werden alle STOP-Befehle ignoriert (auch die allgemeine Freigabe),

mit Ausnahme der Sicherheitsstopprelais (Eingénge).

Einige (als kritisch eingestufte) Fehler, die das Laufwerk beschadigen kénnen, werden nicht deaktiviert; sie

werden stattdessen besonders behandelt.

Wenn ein kritischer Fehler auftritt, wird er nicht auf der MMS angezeigt; der Umrichter deaktiviert lediglich die
PWM-Impulse, wartet eine Sekunde und fihrt einen Autoreset durch. Wenn eine kritische Stérung innerhalb
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eines 1-Minuten-Intervalls 10 Mal hintereinander auftritt, wobei das Intervall ab der ersten Stérung gezahlt wird,

wird die elfte Stérung auf der MMS angezeigt und ein automatischer Neustart erfolgt nicht.

Der Fehler des Sicherheitsstopprelais (FO160) folgt nicht diesem Muster. In diesem Fall wird der Fehler bei
jedem Auftreten auf der MMS angezeigt, und die Autoreset-Zeit wird in Parameter P0340 eingestellt und auf
eine Sekunde begrenzt, auch wenn P0340 auf O eingestellt ist. Der Umfang der automatischen Rickstellung

ist in diesem Fall unbegrenzt.
Alle anderen Antriebsfehler werden ignoriert, wenn die Funktion ,Brandmodus” aktiviert ist.

Um dieses besondere Verhalten des Fehlerresets zusammenzufassen, Tabelle 14.8 auf Seite 14-26 enthdlt eine Liste

aller Wechselrichterfehler und -alarme mit ihrem jeweiligen Verhalten bei Aktivierung der Brandmodusfunktion.

Tabelle 14.8: Verhalten bei Fehlern und Alarmen, wenn die Brandfunktion akfiv ist

Alarme/Standardwerte Verhalten
Alarme Alle aktiviert
Fehler: F022, F030, FO034, F038,|PWM ist deaktiviert, die automatische Rickstellung ist auf 1 s
F042, FO70, FO71, FO74 und F182 festgelegt und auf 10 aufeinanderfolgende Fehler begrenzt

PWM ist deaktiviert mit Auto-Reset geméaf P0340 (kleinster Wert
1 s) ohne Begrenzung der aufeinanderfolgenden Fehler

Andere Fehler Alle Behinderten

Stérung F160

Verwenden Sie den Testmodus, um zu verhindern, dass die Garantie des Umrichters wéhrend der Inbetriebnahme
der Brandmodusfunktion erlischt. In diesem Modus kann die Funktion des Feuermodus in vollem Umfang getestet
werden, so wie sie konzipiert wurde, ohne dass ein Fehler deaktiviert wird. Um diesen Modus auszufihren,
setzen Sie POO0O auf 193. Im Testmodus zeigt der Umrichter den Alarm A211 an.

14.11.1 ALLGEMEINE EMPFEHLUNGEN

Es wird eine Liste von Empfehlungen beschrieben, um die Funktionalitét der Brandfunktion zu maximieren. Die

Punkte sind:

@ Der Testmodus der Fire-Mode-Funktion muss fur Funktionstests verwendet werden, ohne dass die Garantie
des Antriebs erlischt.

]

Aktivieren, konfigurieren und testen Sie die Funktion ,Fliegender Start” (FS) entsprechend der verwendeten
Steuerungsmethode, die es ermdglicht, nach einer Abschaltung des Umrichters den noch laufenden Motor

wieder zu steuern.

]

Erhéhen Sie den Wert der Drehmomentstrombegrenzung entsprechend der im Programmierhandbuch
beschriebenen Konfiguration in Abhéngigkeit von der verwendeten Steuerungsmethode. Dadurch kénnen

potenzielle Probleme durch die Begrenzung des Drehmomentstroms vermieden werden.

]

Aktivieren Sie die Zwischenkreisspannungsregelung entsprechend der im Programmierhandbuch beschriebenen
Konfiguration und der verwendeten Steuerungsmethode. Dadurch kénnen unnétige Fahrtunterbrechungen

vermieden werden.
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14.11.2 SCHRITTWEISE EINSTELLUNG DES FEUERMODUS

Fuhren Sie die folgenden Schritte aus, um die Funktion des Feuermodus zu konfigurieren. Die Schritte 2, 3, 9

und 10 kénnen Ubersprungen werden, wenn Sie den Testmodus der Brandfunktion nicht durchfihren méchten.

1. Setzen Sie POO0O auf 5 (oder das aktuelle Passwort).

2. P0200 auf O setzen.

3. Setzen Sie POOOO auf 193.

N

. Stellen Sie den Digitaleingang DIx auf (32 - Feuer-Modus).

[G)]

. Stellen Sie die Parameter fir den Brandmodus ein (P0579 bis PO581).

6. PO340 einstellen.

7. P0320 einstellen (1 = fliegender Start oder 2 = fliegender Start / Durchfahrt). (optional)

8. Fihren Sie die Tests mit der Feuermodusfunktion durch, einschlieBlich der Funktion des fliegenden Starts.

(optional)

9. PO200 auf 1 setzen.

10. Entfernen Sie 193 aus dem Parameter PO00O.

P0579 - Drehzahlsollwert for den Feuermodus

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 1800 U/min 14
Bereich: (1500 U/min)

Eigenschaften:
Zugangsgruppen ‘O] PARAMETERGRUPPEN
Gber MMS: H 54 Feuer-Modus }

Beschreibung:
Definiert den Drehzahlsollwert, der vom Fire Mode verwendet wird, wenn PO580 = 2.
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P0580 - Konfiguration des Feuer-Modus

Einstellbarer 0 = Deaktiviert (,Feuermodus” inaktiv) Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 = Aktiviert (behdlt den Drehzahlsollwert/PID-Sollwert bei)

2 = Aktiviert (den Drehzahlsollwert auf den Wert [P0579] einstellen)

3 = Aktiviert (setzt den PID-Sollwert auf den in PO581

programmierten Werl)

4 = Aktiviert (deaktiviert den Ausgang; der Motor trudelt bis zum

Stopp aus)

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen ‘O] PARAMETERGRUPPEN
Gber MMS: H 54 Feuer-Modus }

Beschreibung:

Dieser Parameter legt fest, wie die Funktion Fire Mode im Frequenzumrichter CFW11 funktioniert.

Tabelle 14.9: Beschreibung der Konfiguration des Feuermodus
P0580 Beschreibung

0 Feuermodus-Funktion ist inaktiv

Funktion Feuermodus aktiv. Wenn der auf ,Feuermodus” eingestellte DIx gedffnet ist (O V), wird ,Feuer” auf der
MMS angezeigt, aber der Drehzahlsollwert oder PID-Sollwert éndert sich nicht

Funktion Feuermodus aktiv. Wenn der auf Feuer-Modus eingestellte Dix gedffnet ist (0 V), wird ,Feuer” auf der

2 MMS angezeigt und der Drehzahlsollwert wird automatisch auf den Wert P0O579 gesetzt

3 Funktion Feuermodus aktiv. Wenn der auf Feuer-Modus eingestellte Dix gedffnet ist (0 V), wird ,Feuver” auf der
MMS angezeigt und der PID-Sollwert wird automatisch auf den Wert PO581 gesetzt

4 Funktion Feuermodus aktiv. Wenn der auf Brandmodus eingestellte Dix gesffnet ist (0 V), wird ,Feuver” auf der

MMS angezeigt und der Ausgang wird deaktiviert Der Motor l&uft bis zum Stopp aus

P0581 - Feuer-Modus PID-Sollwert

Einstellbarer 0,0 % bis 100,0 % Werkseinstellung: 0,0 %
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN
Gber MMS: H 54 Feuer-Modus |

Beschreibung:

Definiert den Sollwert, der vom Feuermodus verwendet wird, wenn der PID aktiviert ist und PO580 = 3.

14.12 ENERGIEEINSPARUNG

HINWEIS!
Die Energiesparfunktion wird bei der Steuerung von PM-Motoren (P0202 = 6, 7 und 8) nicht

angewendet.

Der Wirkungsgrad eines Induktionsmotors ist definiert als das Verhdltnis zwischen der abgegebenen mechanischen
Leistung und der aufgenommenen Leistung. Per Definition ist die mechanische Leistung das Produkt aus dem
Drehmoment an der Motorwelle und der Rotordrehzahl. Die elektrische Eingangsleistung ist die Summe aus der
mechanischen Ausgangsleistung und den Gesamtverlusten des Motors. Daher kann der Wirkungsgrad durch
eine Verringerung der elekirischen Eingangsleistung bei gleichzeitiger Reduzierung der gesamten Motorverluste

verbessert werden.
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Die Optimierung der Leistung ist mit der Reduzierung der Motorverluste verbunden. Induktionsmotoren sind in
der Regel so ausgelegt, dass sie mit konstanter Spannung und Frequenz und einem optimalen Wirkungsgrad
von etwa 75 % der Nennlast arbeiten. Wenn der Motor also mit einer Last von weniger als 75 % betrieben
wird, ist sein Wirkungsgrad geféhrdet. Eine effiziente Methode zur Erzielung einer optimalen Motorleistung bei
niedrigen Lasten ist daher die Verwendung einer geeigneten Steuerungsmethode zur Anpassung der Spannungs-

oder Frequenzwerte des Motors.

Die Energiesparfunktion reduziert die Motorverluste, wenn der Motor mit Lasten deutlich unter der Nennlast lguft.
Der Wirkungsgrad wird durch die Verringerung des Motorflusses erhéht, der bei jedem Lastwert in Séttigung
gehalten wird.

Die Funktion ist aktiv, wenn die angelegte Last kleiner ist als der in PO588 eingestellte Wert und die
Motoreffektivdrehzahl gréfier ist als der in PO589 eingestellte Wert. Um ein Abwirgen des Motors zu vermeiden,
wird die angelegte Spannung auf ein akzeptables Minimum begrenzt (P0590).

P0407 - Motor-Nennleistungsfaktor

Einstellbarer 0,50 bis 0,99 Werkseinstellung: 0,68
Bereich:

Eigenschaften: cfg, U/A, WW

Zugangsgruppen

Uber MMS:

Beschreibung:

Einstellung des Nennleistungsfaktors des Motors.
Um den ordnungsgemdBen Betrieb der Energiesparfunktion zu erreichen, muss der Motorleistungsfaktor richtig
eingestellt sein, d. h. den Angaben auf dem Typenschild des Motors folgen.

Hinweis: Mit den Angaben auf dem Typenschild des Motors und fir Anwendungen mit konstantem Drehmoment
wird eine optimale Effizienz des Motors normalerweise bei aktivierter Energiesparfunktion erzielt. In einigen Féllen
kann der Ausgangsstrom ansteigen, wodurch es erforderlich wird, diesen Parameter schrittweise bis auf den Punkt
herabzusetzen, bei dem der aktuelle Wert mit dem bei deaktivierter Funktion erzielten Wert Ubereinstimmt oder
darunter liegt.

Informationen zur Ansteuerung von P0407 im VWW-Regelmodus finden Sie in Abschnitt 10.2 MOTORDATEN [43]
auf Seite 10-3.

P0586 - Konfiguration der Energiesparfunktion

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 = Ein

Eigenschaften: U/f und Vektor
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 Energieeinsparung |

Beschreibung:

Dieser Parameter aktiviert die Energiesparfunktion.
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HINWEIS!

Die Energiesparfunktion kann nicht gleichzeitig mit der Funktion ,Optimaler Fluss” verwendet werden.
Wenn beide aktiviert sind, geht der Wechselrichter in den Zustand ,Config”.

P0587 - Energieeinsparung Referenz Cos Phi

Einstellbarer 0,5 bis 1,00 Werkseinstellung: 0,9 * P0407
Bereich:

Eigenschaften: U/f und Vektor
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 Energieeinsparung |

Beschreibung:

Dieser Parameter definiert den Referenz-cos-@ fur die Energiesparfunktion.

Sie wird automatisch gemdf Parameter PO407 eingestellt. Er nimmt den Wert 0,9 x P0407 an, wenn P0407
gedndert wird. Falls erforderlich, kann der Wert von P0O587 manuell auf den gewiinschten Wert eingestellt werden.

Fir den ordnungsgemdfen Betrieb der Energiesparfunktion muss der Motornennleistungsfaktor (P0407)
entsprechend dem Typenschild des Motors eingestellt werden.

P0588 - Energieeinsparung Maximaler Drehmomentstrom

Einstellbarer 0 bis 100 % Werkseinstellung: 60 %
Bereich:

Eigenschaften: U/f und Vektor
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 Energieeinsparung |

Beschreibung:

Dieser Parameter definiert den Drehmomentwert, der die Energiesparfunktion aktiviert oder deaktiviert. Die
Energiesparfunktion ist aktiviert, wenn das Drehmoment kleiner als PO588 ist.

P0589 - Minimale Spannung oder Stromfluss Energieeinsparung

Einstellbarer 40 bis 80 % Werkseinstellung: 40 %
Bereich:

Eigenschaften: U/f und Vektor
Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 Energieeinsparung |

Beschreibung:

Mit diesem Parameter wird der minimale Spannungswert fir die skalare Steuerung oder die Flusssteuerung fur die
Vektorsteuerung eingestellt, der bei aktiver Energiesparfunktion auf den Motor angewendet werden kann.

Der in PO589 eingestellte Prozentwert entspricht der Spannung, die sich aus der U/F-Kurve fir eine bestimmte
Geschwindigkeit ergibt.

Z. B.: Wenn P0589 = 40 %, P0400 = 400V, P0403 = 60 Hz und Ausgangsfrequenz 30 Hz. Die Spannung, die
sich aus der U/F-Kurve ergibt, betrégt 400 x (30/60) = 200 V. In diesem Fall betragt die Mindestspannung, die an
den Motor angelegt werden kann, 40 % x 200 = 80 V.
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Die Auswirkung des Parameters P0589 auf den Fluss bei Vektorsteuerung kann an den Analogausgéngen AO1 bis
AO4 Option 14 (Fluss EconEnerg) beobachtet werden.

f HINWEIS!
In einigen Féllen, z. B. bei geberloser Regelung bei niedriger Drehzahl, ist es erforderlich, den Wert

von Parameter PO589 zu erhéhen, um den Mindestflusswert auf einen gréBBeren Wert zu begrenzen,
damit der Motor nicht blockiert wird.

P0590 - Energiesparende Mindestdrehzahl

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 600 (525) U/min
Bereich:

Eigenschaften: U/f und Vektor

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS:

|—| 45 Energieeinsparung |

Beschreibung:

Uber diesen Parameter wird der Mindestdrehzahlwert festgelegt, bei dem die Energiesparfunktion aktiviert bleibt.
Das heif3t, bei Drehzahlen Gber PO590 wird die Energiesparfunktion akfiviert.

Die Hysterese fur die minimale Drehzahlstufe entspricht 2 Hz.

P0591 - Hysterese fir die maximale Drehmomentstufe

Einstellbarer 0 bis 30 % Werkseinstellung: 10 %
Bereich:

Eigenschaften: U/f und Vektor
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: |—| 45 Energieeinsparung |

Beschreibung:

Dieser Parameter stellt die Hysterese fir den maximalen Drehmomentstrom (PO588) ein, um die Energiesparfunktion
zu akfivieren oder zu deaktivieren. Wenn P0588 = 60 % und PO591 = 10 %, wird die Energiesparfunktion aktiviert,
wenn das Lastmoment kleiner als 60 % ist, und sie wird erst deaktiviert, wenn das Lastmoment gréfier als 70 % ist.
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15 DIGITALE UND ANALOGE EIN-UND AUSGANGE

In diesem Abschnitt werden die Parameter fir die Konfiguration der Ein- und Ausgénge des CFW-11 sowie die

Parameter fir die Steuerung des Umrichters in den Situationen Local oder Remote vorgestellt.
15.1 1/0 KONFIGURATION [07]
15.1.1 Analoge Eingdnge [38]

In der Standardkonfiguration des CFW11 sind zwei Analogeingénge (Al1 und Al2) vorhanden, zwei weitere
kénnen mit dem Zubehér hinzugefigt werden (AI3 und Al4). Al4 ist an den Modulen IOA-O1 oder IOB-01
verfigbar; der Eingang Al3 ist nur am Modul IOB-01 verfigbar.

HINWEIS!

Die mit den Analogeingéngen Al3 und Al4 verbundenen Parameter werden nur dann auf der MMS
angezeigt, wenn das Modul IOA-01 oder IOB-01 an Steckplatz 1 (XC41) angeschlossen ist.

Mit diesen Eingdngen ist z.B. die Verwendung eines externen Drehzahlsollwertes oder der Anschluss eines
Sensors zur Temperaturmessung (PTC) méglich. Die Details fir diese Konfigurationen sind in den folgenden

Parametern beschrieben.

PO018 - Al1 Wert
PO019 - Al2-Wert

P0020 - Al3-Wert

P0021 - Al4-Wert

Einstellbarer -100,00 bis 100,00 % Werkseinstellung:

Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 07 /O KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 38 Analoge Eingénge | |—| 38 Analoge Eingénge |

Beschreibung:

Diese schreibgeschitzten Parameter zeigen den Wert der Analogeingénge Al bis Al4 in Prozent des Skalenendwerts
an. Die angegebenen Werte sind die, die nach der Offset-Aktion und der Multiplikation mit der Verstérkung erhalten
werden. Siehe die Beschreibung der Parameter P0230 bis P0250.
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P0230 - Tote Zone Analogeingang

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 = Ein

Eigenschaften:

Zugangsgruppen | 07 /0O KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 38 Analoge Eingénge | |—| 38 Analoge Eingénge |

Beschreibung:

Dieser Parameter gilt nur fir die Analogeingénge (Alx), die als Drehzahlsollwert programmiert sind, und legt fest,
ob die Totzone an diesen Eingdngen eingeschaltet (1) oder ausgeschaltet (0) ist.

Wenn der Parameter als Aus (P0230 = 0) konfiguriert ist, arbeitet das Signal am Analogeingang auf den
Drehzahlsollwert, beginnend mit dem Mindestwert (OV /0 mA /4 mA oder 10V /20 mA), und ist direkt mit der in
PO133 programmierten Mindestdrehzahl verbunden. Siehe Abbildung 15.1 auf Seite 15-2 (a).

Wenn der Parameter als Ein (P0230 = 1) konfiguriert ist, hat das Signal an den Analogeingéngen eine tote Zone,
in der der Drehzahlsollwert auf dem Mindestwert (PO133) bleibt, auch wenn sich das Eingangssignal dndert. Siehe
Abbildung 15.1 auf Seite 15-2 (b).

4 Sollwert 4 Sollwert

PO134 PO134

PO133 PO133|
0 -~ Signal Alx 0 E » Signal Alx

O 10V

Ot 20 mA

AMA. 20 mA

TOViie 0

20 MA. 0

20 MA. 4 mA

(a) - Analoge Eingangsbetdtigung mit Totzone Aus (b) - Analoge Eingangsbetétigung mit Totzone Ein

Abbildung 15.1: (a) und (b) - Analoge Eingangsbetétigung

Wenn die Analogeingénge Al2 und Al4 fir -10 V bis +10 V programmiert sind (P0238 und P0248 in 4 konfiguriert),
ergeben sich die gleichen Kurven wie in Abbildung 15.1 auf Seite 15-2 ; nur wenn Al2 oder Al4 negativ ist, wird die
Geschwindigkeitsrichtung invertiert.
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P0231 - Al1 Signalfunktion

P0236 - Al2 Signalfunktion

P0241 - AI3 Signalfunktion

Drehzahlsollwert Werkseinstellung: 0O
N* ohne Rampe

Maximaler Drehmomentstrom

Prozessvariable

PTC

Ohne Funktion

Ohne Funktion

SPS-Verwendung

Einstellbarer
Bereich:

—

NONO A~ WN — O
L | [ |
_|

P0246 - Al4 Signalfunktion

Einstellbarer = Drehzahlsollwert Werkseinstellung: 0O

0=D
Bereich: 1 = N* ohne Rampe
2 = Maximaler Drehmomentstrom
3 = Prozessvariable
4 = Ohne Funktion
5 = Ohne Funktion
6 = Ohne Funktion

7 = SPS-Verwendung
Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 07 /0 KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 38 Analoge Eingénge | |—| 38 Analoge Eingénge |

Beschreibung:

Die Funktionen der Analogeingénge sind in diesen Parametern festgelegt.

Wenn die Option O (Drehzahlsollwert) gewdhlt ist, kénnen die Analogeingénge den Sollwert fir den Motor liefern,
vorbehaltlich der festgelegten Grenzwerte (PO133 und P0134) und der Rampenfunktion (POT100 bis PO103).
Daher ist es auch erforderlich, die Parameter P0221 und/oder P0222 zu konfigurieren, um die Verwendung des
gewinschten Analogeingangs auszuwdhlen (weitere Einzelheiten finden Sie in der Beschreibung dieser Parameter in
Abschnitt 15.2 LOKALER UND ENTFERNTER BEFEHL auf Seite 15-30 und in Abbildung 15.9 auf Seite 15-35 in diesem
Handbuch).

Die Option 1 (Kein Rampensollwert - gilt nur fir den Vektormodus) wird im Allgemeinen als zuséitzliches
Sollwertsignal verwendet, z. B. bei Anwendungen mit einem Tanzer (siehe Abbildung 15.9 auf Seite 15-35, Option
ohne Beschleunigungs- und Verzégerungsrampe).

Die Option 2 (Maximaler Drehmomentstrom) erméglicht die Steuerung der Vorwérts- und Rickwarts-
Drehmomentstrombegrenzung mit Hilfe des gewdhlten Analogeingangs. In diesem Fall werden PO169 und PO170
nicht verwendet.

Die am Analogeingang All, Al2, AI3 oder Al4 vorgenommene Einstellung kann Gber die Parameter PO018,
PO019, PO020 bzw. PO021 Uberwacht werden. Der an diesem Parameter angezeigte Wert ist der maximale
Drehmomentstrom, ausgedriickt in Prozent des Motornennstroms (PO401). Der Anzeigebereich reicht von O bis
200 %. Wenn der Analogeingang 10 V (Maximum) betrdgt, zeigt der entsprechende Uberwachungsparameter 200
% an, und der Wert des maximalen Vorwéirts- und Rickwdértsdrehmomentstroms betragt 200 %.
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Damit die Ausdriicke, die den Gesamtstrom und das vom Motor entwickelte maximale Drehmoment bestimmen
(Abschnitt 11.5 DREHMOMENTREGELUNG auf Seite 11-7 und Punkt 11.8.6 Drehmomentstrombegrenzung [95]
auf Seite 11-28) gultig bleiben, PO169, PO170 durch POO18 bis PO021 ersetzen.

Die Option 3 (Prozessvariable) definiert den Analogeingang als Rickfihrsignal des PID-Reglers (z.B.: Drucksensor,
Temperatur, usw.). Daher muss auch der Parameter P0524 (PID-Istwertauswahl) konfiguriert werden.

Wenn der Analogeingang seinen Maximalwert erreicht hat (PO018 bis PO021 zeigen 100 % an), erreicht auch die
Prozessvariable den Maximalwert (100 %).

Die Option 4 (PTC - nicht verfigbar fur den Al4-Eingang) konfiguriert den Eingang for die Uberwachung der
Motortemperatur mit Hilfe eines PTC-Sensors, wenn dieser im Motor vorhanden ist. Daher ist es auch notwendig,

einen Analogausgang (AO) als Stromquelle fir die Speisung des PTC zu konfigurieren. Weitere Einzelheiten zu
dieser Funktion sind im Abschnitt 17.2 MOTORUBERHITZUNGSSCHUTZ auf Seite 17-2beschrieben.

Die Option 7 (SPS-Verwendung) konfiguriert das Signal am Eingang, das von der SPS11-Karte verwendet werden
soll.

P0232 - Al1-Verstarkung
P0237 - Al2-Verstarkung

P0242 - Al3-Verstarkung

P0247 - Al4-Verstarkung

Einstellbarer 0,000 bis 9,999 Werkseinstellung: 1,000
Bereich:

P0234 - Al1 Versatz

P0239 - Al2-Versaiz

P0244 - Al3-Versaiz

P0249 - Al4-Versaiz

Einstellbarer -100,00 bis 100,00 % Werkseinstellung: 0,00 %
Bereich:

P0235 - Al1-Filter

P0240 - Al2-Filter

P0245 - Al3-Filter
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P0250 - Al4-Filter

Einstellbarer
Bereich:

Eigenschaften:

0,00 bis 16,00 s

Zugangsgruppen | 07 1/O KONFIGURATION
|—| 38 Analoge Eingénge

Uber MMS:

Beschreibung:

All

- P0231
Al2 -
Al3 -
Al4 -

P0236
P0241
P0246

Al
Al2 -
Al3 -
Al4 -

- P0232

P0237
P0242
P0247

. VERSTARKUN-

GSFAKTOR

Werkseinstellung: 0,00 s

oder |01 PARAMETERGRUPPEN |

|—| 38 Analoge Eingénge

OFFSET Al - PO234
Al2 - P0O239
Al3 - P0244
Al4 - P0249

Al1" - PO018

Al2’ - POO19

Al3" - PO020

Al4” - PO021

-

FILTER Al

Al2 -
Al3 -
Al4 -

- P0235
P0240
P0245
P0250

Abbildung 15.2: Blockschaltbild Analogeingang

Der interne Wert von Alx' ist das Ergebnis der folgenden Gleichung:

Alx' = (A/x +%x 10 VJ x Verstérkung

Zum Beispiel: Alx=5V, OFFSET=-70 % und Gain=1,000:

A =[5+ 70 sqov]x1 = 2v
100

Alx'

Alx'=-2 V bedeutet, dass sich der Motor in umgekehrter Richtung mit einem Sollwert im Modul von 2 V dreht,
vorausgesetzt, die Funktion Alx ist ,Drehzahlsollwert”. Bei der Alx-Funktion ,Maximaler Drehmomentstrom” werden
negative Werte bei 0,0 % abgeschnitten.

Bei den Filterparametern (P0235, P0240, P0245 und P0250) entspricht der eingestellte Wert der RC-Konstante, die
zur Filterung des am Eingang gelesenen Signals verwendet wird.

CFW-11 | 15-5



Digitale Und Analoge ein-und Ausgdnge

P0233 - Al1 Signalart

P0243 - AI3 Signalart

Einstellbarer 0 = 0 bis 10 V/20 mA Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 = 4 bis 20 mA

2 = 10 V/20 mA bis O

3 = 20 bis 4 mA

P0238 - Al2 Signalart

P0248 - Al4 Signalart

Einstellbarer 0 = 0 bis 10 V/20 mA Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 = 4 bis 20 mA

2 = 10 V/20 mA bis O

3 = 20 bis 4 mA

4 =-10Vbis +10V
Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 07 /O KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 38 Analoge Eingénge | |—| 38 Analoge Eingéinge |

Beschreibung:

Diese Parameter konfigurieren den Signaltyp (ob Strom oder Spannung), der an jedem Analogeingang gelesen
wird, sowie den Bereich. Siehe Tabelle 15.1 auf Seite 15-6 und Tabelle 15.2 auf Seite 15-6 fir weitere Einzelheiten
zu dieser Konfiguration.

Tabelle 15.1: DIP-Schalter fUr die Analogeingdnge

Parameter Eingang Schalter Standort
P0233 All S1.4 Steverkarte
P0238 Al2 S1.3
P0243 Al3 S3.1 IOB
P0248 Al4 S3.1 IOA

Tabelle 15.2: Konfiguration der analogen Eingangssignale

P0233, P0243 P0238, P0248 Eingangssignal Schalterstellung
0 0 (0 bis 10) V / (O bis 20) mA Aus/Ein
1 1 (4 bis 20) mA Ein
2 2 (10 bis 0) V / (20 bis 0) mA Aus/Ein
8 3 (20 bis 4) mA Ein
- 4 (-10 bis +10) V Aus

Wenn am Eingang Stromsignale verwendet werden, muss der Schalter fir den gewiinschten Eingang in die Position
+ON" gebracht werden.

Der umgekehrte Sollwert wird mit den Optionen 2 und 3 erreicht, d.h. die maximale Geschwindigkeit wird mit dem
minimalen Sollwert erreicht.
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15.1.2 Analoge Ausgéinge [39]

In der Standardkonfiguration des CFW-11 sind 2 Analogausgénge (AO1 und AO2) vorhanden, und 2 weitere
(AO3 und AO4) kédnnen mit dem Zubehér IOA-01 hinzugefigt werden. Die Parameter, die mit diesen Ausgaben

verbunden sind, werden im Folgenden beschrieben.

HINWEIS!
Die Parameter, die den Analogausgdngen AO3 und AO4 zugeordnet sind, werden auf der MMS
nur angezeigt, wenn das Modul IOA-O1 in Slot 1 (XC41) angeschlossen ist.

P0014 - AO1 Wert

PO015 - AO2 Wert

Einstellbarer 0,00 bis 100,00 % Werkseinstellung:
Bereich:

P0016 - AO3-Wert

P0017 - AO4-Wert

Einstellbarer -100,00 bis 100,00 % Werkseinstellung:

Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 07 1/O KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 39 Analoge Ausgéinge | |—| 39 Analoge Ausgénge |

Beschreibung:

Diese schreibgeschitzten Parameter zeigen den Wert der Analogausgénge AO1 bis AO4 in Prozent des
Skalenendwerts an. Die angezeigten Werte sind die nach der Multiplikation mit der Verstérkung erzielten Werte.
Siehe die Beschreibung der Parameter P0251 bis P0261.
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P0251 - AO1 Funktion

P0254 - AO2 Funktion

Einstellbarer
Bereich:

0 = Drehzahlsollwert Werkseinstellung: P0251 = 2
1 = Gesamtsollwert P0254 = 5
2 = Ist-Drehzahl

3 = Drehmoment Stromsollwert

4= Drehmoment Strom

5 = Ausgangsstrom

6 = Prozessvariable

7 = Wirkstrom
8 = Ausgangsleistung
9 = PID Sollwert
10 = Drehmomentstrom >0
11 = Motor moment
12 = Soft-SPS
13 = PTC

14 = EnergSav-Flussmittel
15 = Ohne Funktion

16 = Motor Ixt

17 = Gebergeschwindigkeit
18 = P0696 Wert

19 = P0697 Wert

23 = |d* Strom

P0257 - AO3 Funktion

P0260 - AO4-Funktion

Einstellbarer
Bereich:

Eigenschaften:

Drehzahlsollwert Werkseinstellung: P0257 = 2
Gesamtsollwert P0260 = 5
Ist-Drehzahl

Drehmoment Stromsollwert

Drehmoment Strom

Ausgangsstrom

rozessvariable

irkstrom

s angsleistung
ollwert

rehmomenfs’rrom >0

otor moment

oft-SPS

hne Funktion

nergSav-Flussmittel

hne Funktion

otor Ixt

ebergeschwmd|gke|t

0696 W

0697 Werr

0

0

E'U

OZO”‘O‘-”ZUT:D

U U U U

0
1

2
3
4
5
6
7
8
9
0
1

2
3
4
5
6
7
8
9
0
1
2

NONIN) — — e

O

hne Funktion

23 = |d* Sfrom

24 bis 71 = Variablen zur Verwendung in besonderen
Situationen olurch qualifiziertes Fachpersonal. Siehe dazu
die Parameter-Kurzreferenz.

Zugangsgruppen | 07 /O KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS:
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Beschreibung:

Diese Parameter stellen die Funktionen der analogen Ausgéinge ein, entsprechend der Tabelle 15.3 auf Seite 15-9.

Tabelle 15.3: Analoge Eingangsfunktionen

Funkfionen P0251 P0254 P0257 P0260
(AOT) (AO2) (AO3) (AO4)

Drehzahlsollwert 0 0 0 0
Gesamtsollwert 1 1 1 1
Ist-Drehzahl 2* 2 2% 2
Drehmomentstromsollwert (Vektormodus) 3 3 8 3
Drehmomentstrom (Vektormodus) 4 4 4 4
Ausgangsstrom (mit einem 0,3-Sekunden-Filter) 5 5* 5 5*
PID Prozessvariable 6 6 6 6
Wirkstrom (U/f- oder VWW-Modus, mit einem 0, 1-Sekunden-Filter) 7 7 7 7
Ausgangsleistung (mit einem 0,5-Sekunden-Filter) 8 8 8 8
PID-Sollwert 9 9 9 9
Drehmomentstrom > 0 (Vektormodus) 10 10 10 10
Motordrehmoment 11 11 11 11
Soft-SPS 12 12 12 12
PTC 13 13 - -
Ohne Funktion 14 und 15 14und 15 | 13,14,15und 22 | 13, 14, 15 und 22
Motor | x t 16 16 16 16
Geberdrehzahl 17 17 17 17
P0696 Wert 18 18 18 18
P0697 Wert 19 19 19 19
P0698 Wert 20 20 20 20
P0699 Wert 21 21 21 21
PLCI11 22 22 - -
ID* Strom 23 23 23 23
Exklusive WEG-Nutzung - - 24 bis 71 24 bis 71

* Werkseinstellung

P0252 - AO1-Verstarkung

P0255 - AO2-Verstdrkung

P0258 - AO3-Verstdirkung

P0261 - AO4-Verstdirkung

Einstellbarer 0,000 bis 9,999
Bereich:

Eigenschaften:

Zugangsgruppen | 07 1/0O KONFIGURATION

| oder

Gber MMS: |—| 39 Analoge Ausgéinge

Beschreibung:

Werkseinstellung: 1,000

| 01 PARAMETERGRUPPEN |

I—I 39 Analoge Ausgénge |

Sie stellen die analogen Ausgangsverstérkungen ein. Siehe Abbildung 15.3 auf Seite 15-10.
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Funktion
AOT1 - PO251
AO?2 - P0254
AO3 - P0257
AO4 - P0260

Drehzahlsollwert ———e""0—y
Gesamtsollwert =——t—c"" 0—o
Ist-Drehzah| ———c""0—

Drehmoment Stromsollwert e o

Drehmoment Strom _1 o7 |
Ausgangsstrom  ————e"o—o

Prozessvariable (PID) —a—e"0— AO]V-\/IeJE)fOM
' AO2 - PO015
Aktiv St —_—
v strom © AO3 - PO0T6
Ausgangsleistung  ——f——o""o—o AO4 - POOTY
A
PID-Sollwert ———e"o—
Verstérk. Signal
Drehmomentstrom > 0 —d "o AO1 - P0252 AO1 - P0253
»| AO2 - P0255 »| AO2 - P0256 o AOx
Motordrehmoment  — "o AQ3 - P0258 AO3 - P0259
AO4 - P0O261 AO4 - P0262
Soft-SPS ——e"o—

PTC o o—o

Ohne Funktion ———e""0—
Ohne Funktion ———e"0—
Motor | x t =™ >

Geberdrehzah| —t——o0""o—
P0696 Wert ——f—o"0—
P0697 Wert —f——o""0—
P0698 Wert —t——o""o—
P0699 Wert ——f—o"o—

PLC11 ——0"o—

Abbildung 15.3: Blockdiagramm Analogausgang
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Tabelle 15.4: Vollausschlag

SKALA DER ANALOGAUSGANGSANZEIGEN
Variable Skalenendwert (*)

Drehzahlsollwert
Gesamtsollwert
Ist-Drehzahl POT34
Geberdrehzahl
Drehmoment Stromsollwert
Drehmoment Strom 2,0x1 o
Drehmomentstrom > 0
Motordrehmoment 2,0xI
Ausgangsstrom 15x]
Aktiv Strom 77 TnomHD
PID Prozessvariable
PID-Sollwert PO528
Ausgangsleistung 1,5 x V3 x P0295 x P0296
Motor | x t 100 %
Soft-SPS
P0696 Wert
P0697 Wert 32767
P0698 Wert
P0699 Wert

(*) Wenn das Signal invers ist (10 bis 0V, 20 bis O mA oder 20 bis 4 mA),
werden die Werte in der Tabelle zum Anfang der Skala.

P0253 - AO1 Signalart
P0256 — AO2 Signalart

Einstellbarer
Bereich:

0 = 0 bis 10 V/20 mA Werkseinstellung: 0
1 = 4 bis 20 mA

2 = 10 V/20 mA bis O

3 = 20 bis 4 mA

P0259 - AO3 Signalart
P0262 - AO4 Signalart -
15

Einstellbarer 0 = 0 bis 20 mA Werkseinstellung: 4
Bereich: 1 = 4 bis 20 mA

2 = 20 mA bis 0

3 = 20 bis 4 mA

4=0bisTOV

5=10bis0OV

6 =-10bis +10V
Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 07 1/O KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 39 Analoge Ausgénge | |—| 39 Analoge Ausgdnge |

Beschreibung:

Mit diesen Parametern wird festgelegt, ob das analoge Ausgangssignal als Strom oder Spannung, mit direktem oder
inversem Bezug ausgegeben wird.

Um diese Parameter einzustellen, missen auch die ,DIP-Schalter” der Steuerplatine oder der IOA-Zubehérplatine
gemaB Tabelle 15.5 auf Seite 15-12, Tabelle 15.6 auf Seite 15-12 und Tabelle 15.7 auf Seite 15-12 eingestellt werden.
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Tabelle 15.5: DIP-Schalter fUr die Analogausgénge

Parameter | Ausgangs | Schalter Standort
P0253 AO1 S1.1 Steverkarte
P0256 AO2 S1.2
P0259 AO3 S2.1 IOA
P0262 AO4 S2.2

Tabelle 15.6: Konfiguration der Analogausgdnge AO1 und AO2 Signale

P0253, P0256 Ausgangssignal Schalterstellung
0 (0 bis 10) V / (0 bis 20) mA ein/aus
1 (4 bis 20) mA Aus
2 (10 bis 0) V / (20 bis 0) mA ein/aus
3 (20 bis 4) mA Aus

Tabelle 15.7: Konfiguration der Analogausgdnge AO3 und AO4 Signale

P0259, P0262 Ausgangssignal Schalterstellung
0 0 bis 20 mA Aus
1 4 bis 20 mA Aus
2 20 bis 0 mA Aus
3 20 bis 4 mA Aus
4 0 bis 10V Aus
5 10 bis O V Aus
6 -10 bis +10V Ein

Bei AO1 und AO2 muss bei Verwendung von Stromsignalen der Schalter, der dem gewiinschten Ausgang entspricht,
in die Stellung ,OFF” gebracht werden.

Fur AO3 und AO4 missen bei Verwendung von Stromsignalen die Ausgdnge AO3 (I) und AO4 (I) verwendet werden.
Fir Spannungssignale verwenden Sie die Ausgiénge AO3 (V) und AO4 (V). Der Schalter, der dem gewiinschten
Ausgang entspricht, muss nur auf ,ON" gestellt werden, um den Bereich von -10 V bis +10 V nutzen zu kénnen.

15.1.3 Digitale Eingénge [40]

Das CFW-11 verfigt in der Standardausfihrung Uber 6 digitale Eingénge, 2 weitere kénnen mit den Zubehérteilen
IOA-01 und IOB-01 hinzugefiigt werden. Die Parameter, die diese Eingéinge konfigurieren, werden im Folgenden

vorgestellt.

P0012 - DI8 bis DI1 Status

Einstellbarer Bit 0 = DI Werkseinstellung:
Bereich: Bit 1 = DI2

Bit 2 = DI3

Bit 3 = Dl4

Bit 4 = DI5

Bit 5 = DIlé

Bit 6 = DI/

Bit 7 = DI8
Eigenschaften: RO
Zugangsgruppen | 07 1/O KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 40 digitale Eingéinge | |—| 40 digitale Eingénge |

Beschreibung:

Mit Hilfe dieses Parameters kann der Status der 6 digitalen Eingénge der Steuerkarte (DI1 bis DI6) und der 2
digitalen Zubehéreingénge (DI7 und DI8) angezeigt werden.
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Status der Dls:

Tabelle 15.8: Status der digitalen Eingdnge

Die Anzeige erfolgt durch die Zahlen 1 und O, die den Zustand ,aktiv” bzw. ,inaktiv* der Eingéinge darstellen. Der
Zustand jedes Eingangs wird als eine Ziffer in der Folge betrachtet, wobei DI1 die niederwertigste Ziffer darstellt.

Beispiel: Wenn die Sequenz 10100010 auf dem Tastenfeld (MMS) angezeigt wird, entspricht sie dem folgenden

DI8 DI7 DIé6 DI5 Dl4 DI3 DI2 DI1
Aktiv Inaktiv Aktiv Inaktiv Inaktiv Inaktiv Aktiv Inaktiv
(+24V) ov) (+24 V) oV oV ov) (+24V) ov)

P0263 - DI1 Funktion

P0264 - DI2 Funktion

P0265 - DI3 Funktion

P0266 - DI4 Funktion

P0267 - DI5 Funktion

P0268 - DI6 Funktion

P0269 - DI7 Funktion

P0270 - DI8 Funktion

Einstellbarer

Bereich:

Eigenschaften:

Zugangsgruppen | 07 1/O KONFIGURATION
Uber MMS:

Beschreibung:

0 bis 32

|—| 40 Digitaler Eingang

oder

Werkseinstellung:

P0263 =1
P0264 = 8
P0265 =0
P0266 =0
P0267 = 10
P0268 = 14
P0269 =0
P0270 =0

| 01 PARAMETERGRUPPEN

L| 40 Digitaler Eingang

Mit diesen Parametern lassen sich die Funktionen der digitalen Eingéinge entsprechend dem in Tabelle 15.9 auf Seite
15-14 aufgefihrten Einstellbereich konfigurieren.
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Tabelle 15.9: Digitale Eingangsfunkfionen

Funktionen P0263 P0264 P0265 P0266 P0267 P0268 P0269 P0270
(DI1) (D12) (D13) (D14) (DI15) (D16) (DI17) (D18)

Ohne Funktion 0,13 und 23| 0,13 und 23 |0* 13 und 23| 0*und 23 | Ound 23 | Ound 23 |0*% 13 und 23|0*, 13 und 23
Start/Stopp 1* 1 1 1 1 1 1 1
Allgemeine Freigabe 2 2 2 2 2 2 2 2
Schnellstopp 3 3 3 3 3 3 3 3
Vorwértslauf 4 4 4 4 4 4 4 4
Rickwéirtslauf 5 5 5 5 5 5 5 5
Start 6 6 6 6 6 6 6 6
Stopp 7 7 7 7 7 7 7 7
FWD/REV 8 8* 8 8 8 8 8 8
LOK/REM 9 9 9 9 9 9 9 9
JOG 10 10 10 10 10* 10 10 10
Erhoéhen E.P. 11 11 11 11 11 11 11 11
Verringern E.P. 12 12 12 12 12 12 12 12
Multispeed - - - 13 13 13 - -
Rampe 2 14 14 14 14 14 14* 14 14
Orehzahl/Brehme- 15 15 15 15 15 15 15 15
JOG+ 16 16 16 16 16 16 16 16
JOG- 17 17 17 17 17 17 17 17
Nein Ext. Alarm 18 18 18 18 18 18 18 18
Nein Ext. Fehler 19 19 19 19 19 19 19 19
Reset 20 20 20 20 20 20 20 20
SPS-Verwendung 21 21 21 21 21 21 21 21
Manuell/Auto 22 22 22 22 22 22 22 22
FlyStart deaktivieren 24 24 24 24 24 24 24 24
\fg('“he”k“ Pegel 25 25 25 25 25 25 25 25
Programm. Aus 26 26 26 26 26 26 26 26
Lade Benutz. 1/2 27 27 27 27 27 27 27 27
Benutzer 3 laden 28 28 28 28 28 28 28 28
DO?2 Timer 29 29 29 29 29 29 29 29
DO3 Timer 30 30 30 30 30 30 30 30
Trace-Funktion 31 31 31 31 31 31 31 31
Feuermodus 32 32 32 32 32 32 32 32

* Werkseinstellung

Nachfolgend finden Sie einige Hinweise zu den digitalen Eingangsfunktionen.

- Start/Stopp: Um den korrekten Betrieb dieser Funktion zu gewdhrleisten, ist es notwendig, P0224 und/oder
PO227 in 1 zu programmieren.

- Schnellstopp: Der Befehl ,Start/Stopp = Stopp” wird unabhéngig von der Einstellung von PO101 oder PO103

mit der Verzégerungsrampe Null ausgefihrt. Seine Verwendung wird nicht empfohlen bei V/f- und VWW-
Steuerungsmodi.

E.P erhdhen und E.P vermindern (Elekironisches Potentiometer): Sie sind aktiv, wenn +24 V (fir steigende
E.P) oder O V (fur fallende E.P) an dem jeweiligen fir diese Funktion programmierten Eingang anliegen. Es
ist auch notwendig, P0221 und/oder P0222 in 7 zu programmieren. Siehe Abschnitt 14.5 ELEKTRONISCHES
POTENTIOMETER [37] auf Seite 14-9.

Lokal/Remote: Wenn diese Funktion programmiert ist, wird ,Lokal” aktiviert, wenn O V am Eingang anliegen,
und ,Remote”, wenn +24 V anliegen. Es ist auch notwendig, P0220 = 4 (DIx) zu programmieren.

Drehzahl/Drehmoment: Diese Funktion ist giltig fir P0202 = 3 oder 4 (sensorlose Vektorsteuerung oder
Vektorsteuerung mit Geber), und ,Drehzahl” wird durch Anlegen von O V am Eingang gewdhlt, wéhrend
,Drehmoment” durch Anlegen von 24 V gewdhlt wird.
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Wenn Drehmoment gewdhlt wird, werden die Drehzahlreglerparameter PO161 und PO162 inaktiv (*). Somit wird
der Gesamtsollwert zum Eingang des Drehmomentstromreglers. Siehe Abbildung 11.1 auf Seite 11-2 und Abbildung
11.2 auf Seite 11-4.

(*) Der PID-Drehzahlregler wird in einen P-Regler mit Proportionalverstérkung 1,00 und Integralverstarkung Null
umgewandelt.

Wenn Geschwindigkeit gewdhlt wird, werden die Verstérkungen des Drehzahlreglers wieder durch PO161 und
PO162 definiert. Bei Anwendungen mit Drehmomentregelung wird empfohlen, die im Parameter PO160 beschriebene
Methode anzuwenden.

- DC Link Regulation: muss verwendet werden, wenn PO184 = 2. Weitere Einzelheiten zu diesem Parameter
finden Sie unter Punkt 11.8.7 Zwischenkreisregler [96] auf Seite 11-30, in diesem Handbuch.

- JOG+ und JOG-: das sind Funktionen, die nur fir P0202 = 3, 4, 6 oder 7 gelten.

- Deaktiviert Flying-Start: gilt for P0202#4. Durch Anlegen von +24 V an den dafir programmierten
Digitaleingang wird die Flying-Start-Funktion deaktiviert. Durch Anlegen von O V wird die Flying-Start-Funktion
wieder freigegeben, sofern P0320 gleich 1 oder 2 ist. Siehe Abschnitt 14.7 FLIEGENDER START/DURCHLAUF
[44] auf Seite 14-11.

- Benutzer 1/2 laden: diese Funktion erméglicht die Auswahl des Benutzerspeichers 1 oder 2, in einem
qhnlichen Verfahren wie P0204 = 7 oder 8, mit dem Unterschied, dass der Benutzerspeicher von einem
Ubergang des fur diese Funktion programmierten DIx geladen wird.

Wenn der Zustand des Dix von Low-Pegel auf High-Pegel wechselt (Ubergang von 0 V auf 24 V), wird der
Anwenderspeicher 1 geladen, sofern der Inhalt der Umrichter-Istparameter zuvor in den Parameterspeicher 1
Ubertragen wurde (P0204 = 10).

Wenn der Zustand des Dix von High-Pegel auf Low-Pegel wechselt (Ubergang von 24 V auf 0 V), wird der
Anwenderspeicher 2 geladen, sofern der Inhalt der Umrichter-Istparameter zuvor in den Parameterspeicher 2
Ubertragen wurde (P0204 = 11).

Wechselrichter- [«
Parameter |4
P0263 bis P0270
D) = 27 Dix = 24 V
> Benutzer 1
P0204 =10 e Dix = 24V Dix=0V
P0204 =11 Dix=0V
P Benufzer2 P0263 bis P0270 (Dl = 27

Abbildung 15.4: Details zur Funktionsweise der Funktion Benutzer 1/2 laden

- Benutzer 3 laden: diese Funktion erméglicht die Auswahl des Benutzerspeichers 3, in einem dhnlichen
Verfahren wie P0204 = 9, mit dem Unterschied, dass der Benutzerspeicher von einem Ubergang des fir diese
Funktion programmierten DIx geladen wird.

Beim Wechsel des DIx-Zustandes von Low-Pegel auf High-Pegel (Ubergang von O V auf 24 V) wird der
Anwenderspeicher 3 geladen, sofern zuvor der Inhalt der Umrichter-Istparameter in den Parameterspeicher 3
Ubertragen wurde (P0204 = 12).

4 M\

f HINWEIS!

Achten Sie bei der Verwendung dieser Funktionen darauf, dass die Parameterséitze
(Benutzerspeicher 1, 2 oder 3) vollstéindig mit der Anwendung kompatibel sind (Motoren, Start/
Stopp-Befehle usw.).

Es ist nicht méglich, den Anwenderspeicher zu laden, wenn der Wechselrichter akfiviert ist.
Wenn zwei oder drei Parametersétze von verschiedenen Motoren in den Anwenderspeichern

1, 2 und/oder 3 gespeichert wurden, missen die richtigen Stromwerte bei den Parametern

L PO156, PO157 und PO158 fir jeden Anwenderspeicher eingestellt werden. )
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Programmierung aus: wenn diese Funktion programmiert ist und der Digitaleingang mit +24 V belegt ist,
sind keine Parameterdnderungen méglich, unabhéngig von den in POO00 und PO200 eingestellten Werten.
Wenn der DIx-Eingang mit O V belegt ist, werden die Parameterénderungen auf die Einstellungen POO0OO und
P0200 zurickgefihrt.

DO2 und DO3 Timer: diese Funktion dient als Timer zur Aktivierung und Deaktivierung der Relais 2 und 3
(DO2 und DO3).

Wenn die Timerfunktion fir das Relais 2 oder 3 an einem beliebigen DIx programmiert ist und ein Ubergang von
0 V auf +24 V erfolgt, wird das programmierte Relais mit der in P0283 (DO2) oder P0285 (DO3) eingestellten
Verzégerung akfiviert. Bei einem Ubergang von +24 V auf 0 V wird das programmierte Relais mit der in P0284
(DO2) oder P0286 (DO3) eingestellten Verzégerung deaktiviert.

Nach dem Ubergang des Dlx, entweder zum Aktivieren oder Deaktivieren des programmierten Relais, muss das DlIx
mindestens fir die in P0283/P0285 oder P0284/P0286 eingestellte Zeit auf ON oder OFF bleiben. Andernfalls
wird der Timer zuriickgesetzt. Siehe Abbildung 15.5 auf Seite 15-16.

Hinweis: Um diese Funkfion zu aktivieren, ist es auch notwendig, P0276 und/oder P0277 = 29 (Timer) zu
programmieren.

+24V
i EN i :
DO2 RL2) {AUS ' : ;
DO3 (RL3) : i
P0283/P0285  P0284/P0286 P0283/P0285 P0284/P0286

Abbildung 15.5: Betrieb der Timerfunktion DO2 (RL2) und DO3 (RL3)

Multispeed: die Einstellung der Parameter P0266 und/oder P0267 und/oder P0268 = 13 erfordert, dass die
Parameter P0221 und/oder P0222 in 8 programmiert werden. Siehe die Beschreibung der Parameter PO124
bis PO131 im Abschnitt 14.4 MULTISPEED [36] auf Seite 14-7.

Trace-Funktion: sie |6st die Datenerfassung auf den mit dieser Funktion ausgewdéhlten Kandlen aus, wenn die
drei folgenden Bedingungen erfillt sind:
- Wenn der DIx mit 24 V ist.
- Auslésebedingung eingestellt in P0552 = 6 ,DIx".
- Funktion wartet auf den Trigger, P0576 = 1 ,Waiting”.
Weitere Einzelheiten finden Sie in Kapitel 21 TRACE-FUNKTION [52] auf Seite 21-1.

Kein externer Alarm: Diese Funktion zeigt ,Externer Alarm” (AO90) auf dem Display der Tastatur (MMS) an, wenn
der programmierte Digitaleingang offen ist (0 V). Wenn +24 V an den Eingang angelegt werden, verschwindet die
Alarmmeldung automatisch von der Anzeige der Tastatur (MMS). Der Motor arbeitet normal weiter, unabhéngig
vom Zustand dieses Eingangs.

Manuell/Automatisch: Erméglicht die Auswahl des Drehzahlsollwerts des CFW-11 zwischen dem durch
P0221/P0222 definierten Sollwert (Handbetrieb - Dix offen) und dem vom PID-Regler definierten Sollwert
(Automatikbetrieb - DIx mit 24 V). Siehe Kapitel 22 PID-REGLER [46] auf Seite 22-1, fir weitere Einzelheiten.

SPS-Verwendung: Wenn diese Option ausgewdhlt ist, werden keine MaBnahmen fir das CFW-11 ergriffen. Er
kann als Remote-Eingang fur die PLC11-Karte oder fir Kommunikationsnetzwerke verwendet werden.

Feuermodus: Durch Anlegen von +24 V an den fir diesen Zweck programmierten Digitaleingang wird die
Funktion ,Feuermodus” deaktiviert. Durch Anlegen von OV wird die Funktion Fire Mode aktiviert, sofern P0580
auf einen Wert ungleich Null eingestellt ist.
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(a) START/STOPP

Beschleunigungsrampe Bremsrampe

Motordrehzahl =
. Zeit
24V
Dlx Offen _
Zeit

Hinweis: Alle digitalen Eingénge, die fir Allgemeine
Freigabe, Schnellstopp, Vorwértslauf oder Rickwartslauf
programmiert sind, missen sich im Zustand ON befinden,
damit das CFW-11 wie oben beschrieben arbeitet.

(b) ALLGEMEINE AKTIVIERUNG

Motor l&uft frei (Auslauf)

e

Beschleunigungsrampe

\

Motordrehzahl

0 »

DIx Offen =

»

Zeit

Hinweis: Alle digitalen Eingénge, die fir Start/Stopp,
Schnellstopp, Vorwértslauf oder Rickwértslauf programmiert sind,
mussen sich im EIN-Zustand befinden, damit der CFW-11 wie
oben beschrieben arbeitet.

(c) KEINE EXTERNE STORUNG

Motor l&uft frei (Auslauf)

(d) FWD/REV

Vorwdrts
/ Motordrehzahl : .
: Zeit
Motordrehzahl -
. Zeit Rickwarts
124V .
] 24V
DIx =
Offen Zeit Dlx Offen
Z'eif
(e) RAMP 2 (f) FAST STOP
24V
Dlx - Offen R
Start/Stopp Zgif
Motor bremst mit Rampe
Motordrehzahl Null >
24V Zeit
DIx - Rampe Offen R
2 Zeit 24V
PO]OQ\:‘ : 4'g/F’O1O3
PO100 PO101
A X
Motordrehzahl - Dlx - Schnellhalt Offen o~
Zeit Zeit
(g) LOAD USER VIA DIx
24V 24V

Benutzer 1 laden

Dix Offen .
Zeit
24V Benutzer 2 laden
f
Dix O enk
Zeit

Benutzer 3 laden

Offen

»

Zeit
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(h) JOG
JOG-Geschwindigkeit
Motordrehzahl ( (PO122)
i\ Beschleunigungs- b
ampe |_> <— Bremsrampe
524 vV . : Zeit
Start/
Stopp .
Offen R
: - Zeit
24V
Dix - JOG
Offen _
24V Zeit
Allgemeine
freigabe Offen R
Zeit
(i) JOG + und JOG -
JOG+ (P0122), JOG- (P0123) Geschwindigkeit
Motordrehzahl "\
24V 5ei’r
Dlx - JOG + |
Offen
>
24V Zeit
Allgemeine freigabe
Allgemeine freigabe
Start/Stopp Start/Stopp Offen Offen
'Zeif
(j) RESET
Mit Fehler
Umrichterstatus
Ohne Fehler *)
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Zeit

' 24V
DlIx - Zuricksetzen Offen —I |—|

24V
Reset

LI

Zeit

(*) Die Bedingung, die den Fehler verursacht hat, besteht fort

Zeit
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(k) 3-DRAHT START / STOP

Dlx - Start 24V
Offen .
: ' »7eit

24V
Dlx - Offen _
Stopp Zei’r
Motordrehzahl
;ei’r

(I) FWD Lauf / REV Lauf

24V _
Dlx - Vorwérts Offen I_I ~
Eei‘r
24V
Dlx - Rickwiirls I_IOHen S R
. [ . 'ZeiT

Motordrehzahl

Vorwérts

\ Rickwarts / Zeit

(m) ELEKTRONISCHES POTENTIOMETER (E.P)
OErht’)hung

Hochlauf

B —> Drehzahlsollwert
rems

Digitaleingéinge
O

Verringern Sie

Zuricksetzen auf Null

&
Wird —
aktiviert
Mindestdrehzahl
Motordrehzahl /l_/ ; : . R
2V, ofen |
Dlx : > Zeit
Erhéhung Resef< 24V
Verringern Sie > Zeit
= 24V ; i
Off
Dlx - Start/Stopp o > Zeit

Abbildung 15.6: (a) bis (m) - Einzelheiten Uber die Funktionsweise der
digitalen Eingangsfunktionen
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15.1.4 Digitale Ausgcdnge/Relais [41]

Das CFW-11 verfigt standardméflig Uber 3 Relais-Digitalausgéinge auf seiner Steuerplatine und 2 weitere
Digitalausgéinge vom Typ Open Collector, die mit dem Zubehdr IOA-01 oder IOB-01 hinzugefigt werden

kénnen. Die néchsten Parameter konfigurieren die Funktionen, die mit diesen Ausgéngen verbunden sind.

P0013 - DOS5 bis DO1 Status

Einstellbarer Bit 0 = DOI1 Werkseinstellung:
Bereich: Bit 1 = DO2
Bit 2 = DO3
Bit 3 = DO4
Bit 4 = DO5
Eigenschaften: RO
Zugangsgruppen | 07 /0O KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 41 Digitale Ausgénge | |—| 41 Digitale Ausgénge |

Beschreibung:

Mit Hilfe dieses Parameters kann der Status der 3 digitalen Ausgénge der Steuerkarte (DO1 bis DO3) und der 2
digitalen Ausgdnge der optionalen Karte (DO4 und DOS5) angezeigt werden.

Die Anzeige erfolgt durch die Ziffern ,1” und ,0”, die jeweils den Zustand ,aktiv” und ,inaktiv’ der Ausgénge
darstellen. Der Zustand jedes Ausgangs wird als eine Ziffer in der Folge betrachtet, wobei DO1 die niederwertigste

Ziffer darstellt.

Beispiel: Wenn die Sequenz 00010010 auf dem Tastenfeld (MMS) angezeigt wird, entspricht sie dem folgenden
Status der DOs:

Tabelle 15.10: Status der digitalen Ausgdnge

DO5 DO4 DO3 DO2 DO1
Aktiv Inaktiv Inaktiv Aktiv Inaktiv
(+24 V) V) V) (+24 V) oV

P0273 - Filter fir Drehmomentstrom - Iq
Einstellbarer 0,00 bis 9,99 s Werkseinstellung: 0,00
Bereich:
Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 07 1/O KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 41 Digitale Ausgénge | |—| 41 Digitale Ausgénge |

Beschreibung:

Zeitkonstante des auf den Drehmomentstrom angewandten Filters. Die Abtastzeit betrégt 2 ms.

Es arbeitet zusammen mit P0274, um einen Digital- oder Relaisausgang zu aktivieren, der auf die Funktion Torque
Polarity +/- eingestellt ist.
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P0274 - Hysterese fir Drehmomentstrom - Iq

Einstellbarer 0,00 bis 2,99 % Werkseinstellung: 2,00 %
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 07 1/O KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 41 Digitale Ausgénge | |—| 41 Digitale Ausgdnge |

Beschreibung:

Legt den Prozentsatz der Hysterese fest, der auf die Kommutierung eines Digital- oder Relaisausgangs DOx
angewendet wird, wenn diese in den Optionen 43 oder 44 programmiert sind.

A Polaritét des Drehmoments

Positives Drehmoment (+)

A

H2 H1

< »
<

g mit PO357

\i

Negatives Drehmoment (-} H1 = P0274 x Nenndrehmoment

H2 = P0274 x Nenndrehmoment

Abbildung 15.7: Hysterese fir Stromdrehmoment - Iq

P0275 - DO1-Funktion (RL1)
P0276 - DO2-Funktion (RL2)
P0277 - DO3-Funktion (RL3)

P0278 - DO4 Funktion

P0279 - DOS5 Funktion

Einstellbarer 0 bis 45 Werkseinstellung: 0O
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 07 1/O KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: |—‘ 41 Digitale Ausgénge | I—I 41 Digitale Ausgénge |
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Tabelle 15.11: Digitale Ausgangsfunktionen

Funkfionen P0275 P0276 P0277 P0278 P0279
(DO1) (DO2) (DO3) (DO4) (DO5)
) 0,29,37,38,39, 0, 29,37, 38, 39,
Ohne Funktion 0 und 29 0 0 40,41 und 42 40,41 und 42
N* > Nx 1 1 1* 1 1
> Nx 2 2* 2 2 2
< Ny 3 3 3 3 3
= N* 4 4 4 4 4
Drehzahl Null 5 5 5 5 5
Is > Ix 6 6 6 6 6
Is < Ix 7 7 7 7 7
Drehmoment > Tx 8 8 8 8 8
Drehmoment < Tx 9 9 9 9 9
Ferngesteuert 10 10 10 10 10
Betrieb 11 11 11 11 11
Bereit 12 12 12 12 12
Ohne Fehler 13* 13 13 13 13
Ohne FO70 14 14 14 14 14
Ohne FO71 15 15 15 15 15
Nr. F006/021/022 16 16 16 16 16
Nr. F051/054/057 17 17 17 17 17
Ohne FO72 18 18 18 18 18
4-20 mA Ok 19 19 19 19 19
Wert P0695 20 20 20 20 20
Vorwérts 21 21 21 21 21
Prozess V. > PVx 22 22 22 22 22
Prozess V. < PVy 23 23 23 23 23
Durchlauf 24 24 24 24 24
Vorladen OK 25 25 25 25 25
Fehler 26 26 26 26 26
Zeit Aktiviert > Hx 27 27 27 27 27
Soft-SPS 28 28 28 28 28
Zeitschaltuhr - 29 29 - -
N>Nx und Nt>Nx 30 30 30 30 30
F>Fx( 31 31 31 31 31
F>Fx@ 32 32 32 32 32
STO 33 33 88 33 88
Ohne F160 34 34 34 34 34
Ohne Alarm 35 35 35 35 35
Keine Stérung und kein Alarm 36 36 36 36 36
PLCT1 37 37 37 - -
Kein IOE-Fehler 38 38 38 - -
Kein IOE-Alarm 39 39 39 - -
Kein Kabelbruchalarm 40 40 40 -
Kein IOE-Alarm und kein Kabelbruch- 4] 4] 4]
salarm
Kein IOE-Fehler und kein Kabelbru- 42 492 42 }
chalarm
Drehmomelsﬂ +/- : Zeigt ein positives 43 43 43 43 43
rehmoment an
Drehmom[t)ant +/- : Zeigt negatives 44 44 44 44 44
rehmoment an

- Feuermodus 45 45 45 45 45

Beschreibung:
Sie programmieren die Funkfionen der digitalen Ausgénge entsprechend den zuvor vorgestellten Optionen.
Wenn die von der Funktion angegebene Bedingung erfillt ist, wird der digitale Ausgang aktiviert.

Beispiel: Is>Ix Funktion - wenn Is>Ix dann DOx = gesdttigter Transistor und/oder Relais mit erregter Spule, und wenn
Is<Ix dann DOx = offener Transistor und/oder Relais mit nicht erregter Spule.

Im Folgenden finden Sie einige Hinweise zu den digitalen Ausgéngen.

- Nicht verwendet: bedeutet, dass die digitalen Ausgénge immer in einem Ruhezustand bleiben, d.h. DOx =
offener Transistor und/oder Relais mit nicht erregter Spule.

- Drehzahl Null: bedeutet, dass die Motordrehzahl unter dem in P0291 (Drehzahl Null Zone) eingestellten Wert
liegt.

- Drehmoment > Tx und Drehmoment < Tx: sie sind nur giltig fir P0202 = 3 oder 4 (Vektorsteuerung). In
diesen Funktionen entspricht ,Drehmoment” dem Motordrehmoment, wie in Parameter POO09 angegeben.

- Remote: bedeutet, dass der Wechselrichter im Remote-Modus arbeitet.
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Run: entspricht der Freigabe des Wechselrichters. In diesem Moment kommutieren die IGBTs, und der Motor kann
eine beliebige Geschwindigkeit, einschlieflich Null, haben.

Bereit: es entspricht dem Wechselrichter ohne Fehler und ohne Unterspannung.
Keine Stérung: bedeutet, dass der Wechselrichter nicht durch irgendeine Art von Stérung deaktiviert ist.

Kein FO70: bedeutet, dass der Wechselrichter nicht durch den Fehler FO70 (Uberstrom oder Kurzschluss) deaktiviert
ist.

Kein FO71: bedeutet, dass der Umrichter nicht durch den Fehler FO71 (Ausgangsiberstrom) deaktiviert ist.

Kein FO06+F021+F022: bedeutet, dass der Wechselrichter weder durch den Fehler FO06 (Netzunsymmetrie
oder Phasenausfall) noch durch FO21 (Zwischenkreisunterspannung) oder FO22 (Zwischenkreisiberspannung)

deaktiviert wird.

Kein FO51+F054+F057: bedeutet, dass der Umrichter weder durch den Fehler FO51 (Ubertemperatur IGBTs
der U-Phase), noch durch FO54 (Ubertemperatur IGBTs der V-Phase), noch durch FO57 (Ubertemperatur IGBTs
der W-Phase) deaktiviert wird.

Kein FO72: bedeutet, dass der Umrichter nicht durch den Fehler FO72 (Motoriberlastung) deakfiviert ist.

4 - 20 mA OK: bedeutet, dass der Stromsollwert (4 bis 20 mA) an den Analogeingéngen Alx innerhalb des
Bereichs von 4 bis 20 mA liegt.

P0695 Wert: bedeutet, dass der Zustand des digitalen Ausgangs von P0695 gesteuert wird, der Gber das
Netzwerk geschrieben wird. Weitere Einzelheiten zu diesem Parameter finden Sie im CFW-11-Handbuch zur
seriellen Kommunikation.

- Vorwadrts: das bedeutet, dass, wenn sich der Motor in Vorwértsrichtung dreht, DOx = geséttigter Transistor und/

oder Relais mit erregter Spule, und wenn sich der Motor in Rickwdértsrichtung dreht, DOx = offener Transistor und/
oder Relais mit nicht erregter Spule.

Durchlauf: Dies bedeutet, dass der Umrichter die Durchlauffunktion ausfihrt.
Vorladen OK: Dies bedeutet, dass die Zwischenkreisspannung Uber dem Niveau der Vorladespannung liegt.
Stérung: bedeutet, dass der Wechselrichter durch eine Stérung jeglicher Art deaktiviert ist.

Timer: diese Timer aktivieren oder deaktivieren die Relaisausgénge 2 und 3 (siehe die Parameter P0283 bis
P0286).

N > Nx und Nt > Nx: (gilt nur fir P0202 = 4 - Vektor mit Encoder) bedeutet, dass beide Bedingungen erfillt
sein mussen, damit DOx = geséttigter Transistor und/oder Relais mit erregter Spule. Mit anderen Worten, es
reicht aus, dass eine der Bedingungen nicht erfillt ist, so dass DOx = offener Transistor und/oder Relais mit nicht
erregter Spule.

Soft-SPS: bedeutet, dass der Zustand des Digitalausgangs durch die Programmierung in dem fir die Soft-SPS-
Funktion reservierten Speicherbereich gesteuert wird. Weitere Einzelheiten finden Sie im Soft-SPS-Handbuch.

STO: signalisiert den STO-Zustand (Sicherheitsstopp aktiv).
Ohne F160: Signalisiert, dass der Umrichter nicht durch den Fehler F160 (Sicherheitsstopprelais) gesperrt ist;
Kein Alarm: bedeutet, dass sich der Wechselrichter nicht im Alarmzustand befindet.

Keine Stérung und kein Alarm: bedeutet, dass der Wechselrichter nicht durch irgendeine Art von Stérung
deaktiviert ist und sich nicht im Alarmzustand befindet.

PLC11: Diese Option konfiguriert das Signal an den Ausgéingen DO1 (RL1), DO2 (RL2) und DO3 (RL3), das von
der PLC11 verwendet werden soll.

Kein IOE-Fehler: Dies bedeutet, dass der Umrichter nicht durch einen Fehler wegen zu hoher Motortemperatur
deaktiviert wird, der durch einen der Temperatursensoren der Module IOE-01, IOE-02 oder IOE-03 erkannt wird.

Kein IOE-Alarm: Das bedeutet, dass sich der Umrichter nicht im Zustand des Motorhochtemperaturalarms
befindet, der von einem der Temperatursensoren der Module IOE-01, IOE-02 oder IOE-03 erkannt wurde.
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- Kein Kabelbruchalarm: Das bedeutet, dass der Wechselrichter sich nicht im Zustand des Kabelbruchalarms
befindet, der von einem der Temperatursensoren der Module IOE-01, IOE-02 oder IOE-03 erkannt wurde.

- Kein IOE-Alarm und kein Kabelbruchalarm: Das bedeutet, dass sich der Umrichter nicht im Alarmzustand

»Motortemperatur zu hoch” oder ,Kabelbruch” befindet, der von einem der Temperatursensoren der Module IOE-
01, IOE-02 oder IOE-03 erkannt wurde.

- Kein IOE-Fehler und kein Kabelbruchalarm: Das bedeutet, dass der Umrichter nicht durch einen Fehler wegen
zu hoher Motortemperatur deaktiviert ist und dass er sich nicht im Zustand des Kabelbruchalarms befindet, der von
einem der Temperatursensoren der Module IOE-01, IOE-02 oder IOE-03 erkannt wurde.

- Feuermodus: signalisiert den Zustand des Feuermodus.

Definitionen der in der Funktion verwendeten Symbole:
N = P0O002 (Motordrehzahl).
N* = PO001 (Drehzahlsollwert).
Nx = P0288 (Nx Speed) - Es handelt sich um einen Referenzpunkt der vom Benutzer gewdhlten Geschwindigkeit.
Ny = P0289 (Ny Speed) - Es ist ein Bezugspunkt fir die vom Benutzer gewdhlte Geschwindigkeit.
Ix = PO290 (Ix Current) - Es handelt sich um einen Bezugspunkt fir den vom Benutzer ausgewdhlten Strom.
Is = POO0O3 (Motorstrom).
Drehmoment = PO009 (Motordrehmoment).
Tx = P0293 (Tx Torque) - Es handelt sich um einen Bezugspunkt fir das vom Benutzer gewéhlte Drehmoment.
PVx = P0533 (PVx Prozessvariable) - Es handelt sich um einen vom Benutzer gewéhlten Referenzpunk.
PVy = P0534 (PVy Prozessvariable) - Es handelt sich um einen vom Benutzer gewéhlten Referenzpunkt.
Nt = Gesamtsollwert (siehe Abbildung 15.9 auf Seite 15-35).
Hx = P0294 (Hx Zeit).
F = PO0OO5 (Motorfrequenz).
Fx = P0281 (Fx-Frequenz) - Es handelt sich um einen Referenzpunkt der vom Benutzer gewdhlten Motorfrequenz.

PLC = Siehe Zubehérhandbuch der PLC.
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(i) Drehmoment < Tx
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(p) N > Nx und Nt > Nx (g F>Fx ™
Nt - N / \
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Abbildung 15.8: (a) bis (s) - Einzelheiten Uber die Funktionsweise der digitalen Ausgangsfunktionen

P0281 - Fx-Frequenz

Einstellbarer 0,0 bis 300,0 Hz Werkseinstellung: 4,0 Hz
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 07 /0 KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 41 Digitale Ausgénge | |—| 41 Digitale Ausgénge |

Beschreibung:

Er wird fur die digitalen Ausgangs- und Relaisfunktionen verwendet:

F>Fx®M und F>Fx®

P0282 - Fx Hysterese

Einstellbarer 0,0 bis 15,0 Hz Werkseinstellung: 2,0 Hz
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 07 1/O KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: I—I 41 Digitale Ausgange | |—| 41 Digitale Ausgénge |

Beschreibung:

Er wird fur die digitalen Ausgangs- und Relaisfunktionen verwendet:

F > Fx" und F>Fx®
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P0283 - DO2 Einschaltzeit
P0284 - DO2-Aus-Zeit

P0285 - DO3 Einschaltzeit

P0286 - DO3 Aus-Zeit

Einstellbarer 0,0 bis 300,0 s Werkseinstellung: 0,0 s
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 07 1/O KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 41 Digitale Ausgénge | |—| 41 Digitale Ausgénge |

Beschreibung:

Diese Parameter werden in den Relaisausgéngen 2 und 3 verwendet Timer Funktionen, sie stellen die Zeit fur
die Aktivierung oder Deaktivierung des Relais nach einem Ubergang des fir diese Funktion programmierten
Digitaleingangs ein, wie in den Parametern des vorherigen Abschnitts beschrieben.

Nach einem Dix-Ubergang zum Aktivieren oder Deaktivieren des programmierten Relais muss dieses DIx also
mindestens fir die in den Parametern P0283/P0285 und P0284/P0286 eingestellte Zeit auf On/Off bleiben.
Andernfalls wird der Timer zurickgesetzt. Siehe Abbildung 15.5 auf Seite 15-16.

P0287 - Hysterese fir Nx und Ny

Einstellbarer 0 bis 900 U/min Werkseinstellung: 18 U/min
Bereich: (15 U/min)
Eigenschaften:

Zugangsgruppen | 07 1/O KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: |—| 41 Digitale Ausgénge | |—| 41 Digitale Ausgénge |

Beschreibung:
Es wird in den Funktionen N > Nx und N < Ny der Digital- und Relaisausgénge verwendet.

P0288 - Nx Geschwindigkeit

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 120 U/min
Bereich: (100 U/min)

P0289 - Ny Geschwindigkeit

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 1800 U/min
Bereich: (1500 U/min)
Eigenschaften:

Zugangsgruppen | 07 /O KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |

Gber MMS: |—| 41 Digitale Ausgénge | |—| 41 Digitale Ausgénge |

Beschreibung:

Sie werden in den Funktionen N* > Nx, N > Nx, und N < Ny der digitalen und Relaisausgénge verwendet.
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P0290 - Strom Ix

Einstellbarer Obis2x1
Bereich:

Werkseinstellung: 1,0 x|

m-ND nom-ND

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 07 /O KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 41 Digitale Ausgénge | |—| 41 Digitale Ausgénge |

Beschreibung:

Es wird in den Funktfionen Is > Ix und Ix < Ix der Digital- und Relaisausgénge verwendet.

P0291 - Geschwindigkeitsbereich Null

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 18 U/min
Bereich: (15 U/min)
Eigenschaften:

Zugangsgruppen | 07 1/O KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 35 Stillstand Logik | |—| 41 Digitale Ausgénge |

Beschreibung:
Er gibt den Wert in U/min an, = 1 % der Motornenndrehzahl (Hysterese), bei dessen Unterschreitung die Ist-
Drehzahl fir die Null-Drehzahl-Sperrfunktion als Null angesehen wird.

Dieser Parameter wird auch von den Funktionen der Digital- und Relaisausgénge sowie vom PID-Regler verwendet.
Die Hysterese betragt = 0,22 % der Motornenndrehzahl.

P0292 - N = N* Band

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung: 18 U/min

Bereich: (15 U/min)
Eigenschaften:

Zugangsgruppen | 07 /O KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 41 Digitale Ausgénge | |—| 41 Digitale Ausgénge |

Beschreibung:

Wird in der Funktion N = N* der Digital- und Relaisausgénge verwendet.
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P0293 - Tx Drehmoment

Einstellbarer 0 bis 200 % Werkseinstellung: 100 %
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 07 /0 KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 41 Digitale Ausgdnge | |—| 41 Digitale Ausgénge |

Beschreibung:
Es wird in den Funktionen Drehmoment > Tx und Drehmoment < Tx der Digital- und Relaisausgénge verwendet.

Bei diesen Funktionen wird das in POO09 angezeigte Motordrehmoment mit dem in P0293 eingestellten Wert
verglichen.

Die Einstellung dieses Parameters wird als Prozentsatz des Motornennstroms ausgedrickt (PO401 = 100 %).

P0294 - Hx Zeit

Einstellbarer 0 bis 6553 h Werkseinstellung: 4320 h
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 07 /0O KONFIGURATION | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 41 Digitale Ausgange | |—| 41 Digitale Ausgénge |

Beschreibung:
Wird in der Funktion Aktivierte Stunden > Hx der Digital- und Relaisausgénge verwendet.

15.2 LOKALER UND ENTFERNTER BEFEHL

In diesen Parametergruppen kann der Ursprung der Hauptbefehle des Umrichters konfiguriert werden, wenn er
sich in der ORT- oder FERN-Situation befindet, wie Drehzahlsollwert, Drehzahlrichtung, Start/Stopp und JOG.

P0220 - LOCAL/REMOTE Auswahl Quelle

Einstellbarer 0 = Immer LOCAL Werkseinstellung: 2
Bereich: ] = |mmer REMOTE

2 = Orts-/Ferntaste LOCAL

3 = Lokal/Fern Taste REMOTE

4 = Dlx

5 = Seriell/USB LOCAL

6 = Seriell/USB REMOTE
= Anybus-CC LOCAL
Anybus-CC REMOTE
CANopen/DeviceNet/Profibus DP LOCAL
CANopen/DeviceNet/Profibus DP REMOTE
SoftSPS LOCAL
SoftSPS REMOTE
PLC11 LOCAL
PLC11 REMOTE

~WN — OV
oo Ml

_— — —

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 31 Local Kommando | |—| 32 Remote Kommando |
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Beschreibung:
Er definiert den Ursprung des Befehls, der zwischen der LOCAL-Situation und der REMOTE-Situation wéhlen wird,
wobei:

LOCAL: Bedeutet: Lokale Standardsituation.

REMQOTE: Bedeutet Remote Default Situation.

Dix: Siehe Punkt 15.1.3 Digitale Eingénge [40] auf Seite 15-12.

P0221 - Auswahl Drehzahlsollwert — LOKALE Situation

P0222 - Auswahl Drehzahlsollwert - REMOTE-Situation

|
o

Werkseinstellung: P0221 =
P0222 =1

w

Einstellbarer
Bereich:

>>>2>Z
ToNn—%

All + AI2 > 0 (Summe Als > 0)
AlT + Al2 (Summe Als)

gl’l‘l
o

ultispeed

riell / USB

Anybus-CC
CANopen/DeviceNet/Profibus DP
Soft-SPS

PLCT1

w
[0}

PO VONOCAWN—O

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: |—| 31 Local Kommando | |—| 32 Remote Kommando |

Beschreibung:
Sie definieren den Ursprung des Geschwindigkeits-Sollwerts in der LOCAL-Situation und in der REMOTE-Situation.

Einige Hinweise zu den Optionen fir diese Parameter:

Die Bezeichnung Alx' bezieht sich auf das Analogsignal, das sich nach der Addition des Alx-Eingangs mit dem
Offset und seiner Multiplikation mit der angewendeten Verstérkung ergibt (siehe Punkt 15.1.1 Analoge Eingénge
[38] auf Seite 15-1).

&

Der Wert des mit 4 und @ eingestellten Sollwerts ist im Parameter PO121 enthalten.

Wenn die Option 7 (E.P) gewdhlt wird, muss einer der digitalen Eingédnge auf 11 (E.P. erhdhen) und ein anderer
auf 12 (E.P. verringern) programmiert werden. Siehe Abschnitt 14.5 ELEKTRONISCHES POTENTIOMETER [37]

auf Seite 14-9, fur weitere Einzelheiten.

&

&

Wenn die Option 8 gewdhlt wird, missen P0266 und/oder P0267 und/oder P0268 auf 13 (Multispeed)
programmiert werden. Siehe Abschnitt 14.4 MULTISPEED [36] auf Seite 14-7.

Wenn P0203 = 1 (PID-Regler), darf der Sollwert nicht Gber E.P. verwendet werden.

&

Wenn P0203 = 1 ist, wird der in P0221/P022 programmierte Wert zum PID-Sollwert.

&
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P0223 - VORWARTS/REVERSE Auswahl - LOKALE Situation
P0226 - VORWARTS/REVERSE Auswahl - FERN Situation

Einstellbarer 0 = Immer VORWARTS Werkseinstellung: P0223 = 2
Bereich: 1 = Immer REVERSE P0226 = 4

2 = Vorwdirts/Rickwdrts-Taste (FWD)

3 = Vorwadirts/Rickwdrts-Taste (REV)

4 = Dlx

5 = Seriell/USB (FWD)

6 = Seriell/USB (REM)

7 = Anybus-CC (FWD)

8 = Anybus-CC (REV)

9 = CANopen/DeviceNet/Profibus DP (FWD)

10 = CANopen/DeviceNet/Profibus (REV)

11 = Al4 Polaritat

12 = Soft-SPS (FWD)

13 = Soft-SPS (REV)

14 = AI2 Polaritat

15 = PLC11 VORWARTS

16 = PLC11 RUCKWARTS

Eigenschaften: CFG, U/f, WW und Vektor
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: |—| 31 Local Kommando | |—| 32 Remote Kommando |

Beschreibung:

Sie definieren den Ursprung des Befehls ,Drehrichtung” in der LOCAL-Situation und in der REMOTE-Situation,
wobei:

® FWD: Bedeutet Forward Default Situation.

M REV: Bedeutet: Umgekehrte Standardsituation.

™ Dix: Siehe Punkt 15.1.3 Digitale Eingénge [40] auf Seite 15-12.

P0224 - Auswahl Start/Stopp — LOKALE Situation
P0227 - Auswahl Start/Stopp - FERN Situation

Einstellbarer 0 = Tasten @ Q Werkseinstellung: P0224 = 0
Bereich: 1 = Dix ! P0227 =1
2 = Seriell / USB
3 = Anybus-CC
4 = CANopen/DeviceNet/Profibus DP
5 = Soft-SPS
6 = PLCI1
Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 31 Local Kommando | |—| 32 Remote Kommando |

Beschreibung:
Sie definieren den Ursprung des Start/Stopp-Befehls in der LOCAL-Situation und in der REMOTE-Situation.

15-32 | CFW-11



Digitale Und Analoge ein-und Ausgdnge

P0225 - JOG-Auswahl - LOKALE Situation
P0228 - JOG-Auswahl - FERN Situation

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: P0225 = 1
Bereich: 1 = JOG-Taste P0228 = 2
2 = Dlx
3 = Seriell / USB
4 = Anybus-CC
5 = CANopen/DeviceNet/Profibus DP
6 = Soft-SPS
7 =PLC11
Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 31 Local Kommando | |—| 32 Remote Kommando |

Beschreibung:
Sie definieren den Ursprung des JOG-Befehls in der LOCAL- und in der REMOTE-Situation.

P0229 - Stoppmodus-Auswahl

Einstellbarer 0 = Rampe bis zum Stopp Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 = Auslaufen bis zum Stopp

2 = Schnellstopp

3 = Uber Rampe mit Ig*

4 = Schnellstopp mit Ig*
Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN | oder |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 31 Local Kommando | |—| 32 Remote Kommando |

Beschreibung:

Er definiert den Motorstoppmodus, wenn der Umrichter den Befehl ,Stopp” erhéilt. Die Tabelle 15.12 auf Seite 15-33
beschreibt die Optionen dieses Parameters.

Tabelle 15.12: Auswahl des Stoppmodus

P0229 Beschreibung
0 = Rampe bis zum Stopp Der Umrichter wendet die in PO101 und/oder PO103 programmierte Rampe an
1 = Auslaufen bis zum Stopp Der Umrichter schaltet sich generell ab und der Motor trudelt bis zum Stillstand aus

Der Umrichter wendet eine Nullrampe (Zeit = 0,0 Sekunde) an, um den Motor in der kirzest méglichen

2 = Schnellstopp Zeit zu stoppen

Der Umrichter wendet die in PO101 oder PO103 programmierte Verzégerungsrampe an und sefzt den

= Durch R it lg*-Reset
8 vren Rampe mit iq -Rese Drehmomentstromsollwert zuriick

Der Umrichter wendet eine Nullrampe (Zeit = 0,0 Sekunde) an, um den Motor in der kirzest méglichen
Zeit zu stoppen, und setzt den Drehmomentstromsollwert zurick

4 = Schnellstopp mit lg*-Reset

N
HINWEIS!
Wenn die Regelungsarten U/f, WW oder VWWW PM gewdhlt werden, wird die Verwendung der
Option 2 (Schnellhalt) nicht empfohlen. )
N
HINWEIS!
Wenn der Auslauf-Stopp-Modus programmiert ist und die Flying-Start-Funktion nicht aktiviert ist,
wird der Motor nur dann wieder gestartet, wenn er stillsteht.
J
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HINWEIS!

Die Optionen 3 und 4 funktionieren nur mit P0202 = 4 oder P0202 = 6.

Der Unterschied im Verhalten im Vergleich zu den Optionen 0 und 2 liegt im Zuricksetzen
des Drehmomentstromsollwerts (Ig*). Diese Ricksetzung erfolgt withrend des Ubergangs des
Umrichterzustands von Betrieb zu Bereitschaft nach der Ausfihrung eines Stoppbefehls. Mit
den Optionen 3 und 4 soll vermieden werden, dass ein hoher Stromsollwert im Drehzahlregler
gespeichert wird, wenn z. B. eine mechanische Bremse verwendet wird, um die Motorwelle
anzuhalten, bevor ihre Drehzahl Null ist.
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(*) Gilt nur for P0202 = 3 und 4.

Abbildung 15.9: Blockschaltbild Drehzahlsollwert
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LOKAL
REFERENZ (P0221)
VORWARTS/RUCKWARTS (P0220)
(P0223) LOCAL/REMOTE Auswahl
START/STOPP (P0224) LOKALER .
BEZUG
JOG (P0225)
SOLLWERT —» SOLLWERT
FERNBEZUG _
LOKALE _
KOMMANDOS -
REMOTE BEFEHLE —— BEFEHLE
REMOTE- _
REFERENZ (P0222) -BEFEHLE
VORWARTS/RUCKWARTS
(P0226)

START/STOPP (P0227)

JOG (P0228)

Abbildung 15.10: Blockdiagramm fUr die Situation vor Ort und in der Ferne
15.3 3-DRAHT-BEFEHL [33]

Die als ,3-Kabel Kommando” definierte Gruppe bezieht sich auf die Uber digitale Eingéinge programmierte
Funktion Start/Stopp.

Mit dieser Funktion ist es méglich, den Motor durch Impulse an den als Run (DIx = 6) und Stop (DIx = 7)
konfigurierten Digitaleingéngen zu aktivieren oder zu deaktivieren. Es ist wichtig zu beachten, dass der Stop-
Impuls invertiert ist, d.h. ein Ubergang von +24 V auf 0 V.

Zum besseren Versténdnis dieser Funktion wird empfohlen, die Abbildung 15.6 auf Seite 15-19 (k) zu prifen.
15.4 VORWARTSLAUF/RUCKWARTSLAUF-BEFEHLE [34]

Mit der Funktion FWD Run/REV Run kann der Motor mit Hilfe von Digitaleingéngen in Vorwdérts- und

Rickwértsrichtung gesteuert werden.

Bei Anlegen von +24 V an den fir FWD Run programmierten Eingang (DIx = 4) beschleunigt der Motor in
Vorwértsrichtung bis zum Erreichen des Drehzahlsollwertes. Nach Freigabe des FWD Run-Eingangs (0 V) und
Anlegen von +24 V an den fir REV Run programmierten Eingang (DIx = 5) aktiviert der CFW-11 den Motor
in umgekehrter Richtung, bis er den Drehzahlsollwert erreicht. Siehe Abbildung 15.6 auf Seite 15-19 ().
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16 DYNAMISCHES BREMSEN

Das Bremsmoment, das durch den Einsatz von Frequenzumrichtern ohne dynamische Bremswidersténde erreicht

werden kann, schwankt zwischen 10 % und 35 % des Motornennmoments.

Um h&here Bremsmomente zu erreichen, werden Widerstdnde fir dynamisches Bremsen eingesetzt. In diesem

Fall wird die rickgespeiste Energie Uber den auflerhalb des Wechselrichters angebrachten Widerstand abgeleitet.

Diese Bremsart wird eingesetzt, wenn kurze Verzégerungszeiten gewiinscht sind oder hohe Massentrégheitslasten

gefahren werden.

Fur den Vektorregelungsmodus besteht die Méglichkeit, die ,Optimale Bremsung” zu verwenden, wodurch in

vielen Fallen die Notwendigkeit der dynamischen Bremsung entféllt.

16.1 DYNAMISCHES BREMSEN [28]

HINWEIS!
Diese Funktion ist bei Wechselrichtern mit den Rahmen F, G und H nicht verfigbar.

Die Funktion ,Dynamisches Bremsen” kann nur verwendet werden, wenn ein Bremswiderstand an das CFW-11

angeschlossen ist und die entsprechenden Parameter richtig eingestellt wurden.

Siehe die néchste Beschreibung der Parameter, um zu wissen, wie jeder einzelne zu programmieren ist.

P0153 - Dynamische Bremsstufe

Einstellbarer 339 bis 400 V Werkseinstellung: 375V (P0296 = 0)
Bereich: 585 bis 800 V 618V (P0296 = 1)
585 bis 800 V 675V (P0296 = 2)
585 bis 800 V 748 V (P0296 = 3)
585 bis 800 V 780V (P0296 = 4)
809 bis 1000 V 893V (P0296 = 5)
809 bis 1000 V 972V (P0296 = 6)
924 bis 1200 V 972V (P0296 = 7)

924 bis 1200 V 1174V (P0296 = 8)
Eigenschaften:

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 28 Dynamisches Bremsen |

Beschreibung:

Der Parameter PO153 definiert die Héhe der Spannung fir die Ansteuerung der Brems-IGBTs und muss mit der
Versorgungsspannung kompatibel sein.

Wenn P0153 auf einen Wert eingestellt wird, der sehr nahe am Auslésewert der Uberspannung (FO22) liegt, kann
der Fehler auftreten, bevor der Bremswiderstand in der Lage ist, die rickgespeiste Energie abzubauen.
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In der néchsten Tabelle sind die Uberspannungsauslésestufen aufgefihrt.

Tabelle 16.1: Uberspannung (F022) Auslésestufen

Inverter V. P0296 F022

220/230 V 0 ~ 400V
380V 1

400/415V 2

440/460 V 3 - 800V
480V 4

500/525 V 5

550/575V 6 >~ 1000V
600 V 7

660/690 V 8 ~ 1200V

4 Zwischenkreisspannung (U ) (PO004) )
<«— F022 - Uberspannung

PO153 “— Dynamische Bremsbetétigung
Bewertet U,
» Zeit
A
—i Y, — Ys
Bremswiderstand
Spannung (DB) » Zeit

Abbildung 16.1: Dynamische Bremsbetd&tigungskurve

Schritte zum Aktivieren des dynamischen Bremsens:
SchlieBen Sie den Bremswiderstand an (siehe Punkt 3.2.3.2 - Dynamisches Bremsen, im Benutzerhandbuch).
PO154 und PO155 entsprechend dem verwendeten Bremswiderstand einstellen.
PO151 oder PO185 auf den Hachstwert einstellen: 400 V (P0296 = 0), 800 V (P0296 = 1, 2, 3 oder

4), 1000 V (P0296 = 5, 6 oder 7) oder 1200 V (P0296 = 8), je nach Fall, um die Aktivierung der

Gleichspannungsregelung vor der dynamischen Bremsung zu verhindern.

PO154 - Dynamischer Bremswiderstand

Einstellbarer 0,0 bis 500,0 Ohm Werkseinstellung: 0,0 Ohm
Bereich:

Eigenschaften:

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS:

28 Dynamisches Bremsen |

Beschreibung:

Stellen Sie diesen Parameter mit dem ohmschen Wert des verwendeten Bremswiderstandes ein.

Ist PO154 = 0, ist der Uberlastungsschutz des Bremswiderstands deaktiviert. Er muss auf Null programmiert werden,
wenn kein Bremswiderstand verwendet wird.
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PO155 - Leistung des dynamischen Bremswiderstands

Einstellbarer 0,02 bis 650,00 kW Werkseinstellung: 2,60 kW
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 28 Dynamisches Bremsen |

Beschreibung:

Mit diesem Parameter wird die Auslésestufe des Uberlastschutzes fir den Bremswiderstand eingestellt.
Er muss entsprechend der Nennleistung des verwendeten Bremswiderstands (in kW) eingestellt werden.

Betrieb: Wenn die durchschnittliche Verlustleistung am Bremswiderstand den in PO155 eingestellten Wert 2 Minuten
lang Uberschreitet, wird der Umrichter mit FO77 - DB-Widerstand Uberlast deaktiviert.

Weitere Einzelheiten zur Auswahl des Bremswiderstandes finden Sie im Abschnitt 3.2.3.2 - Dynamisches Bremsen -
des Benutzerhandbuchs.
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17 FEHLER UND ALARME

Die Fehlersuchstruktur des Wechselrichters basiert auf der Anzeige von Fehlern und Alarmen.
Im Fehlerfall werden die Zindimpulse der IGBTs abgeschaltet und der Motor 1guft bis zum Stillstand aus.

Der Alarm dient als Warnung an den Benutzer, dass kritische Betriebsbedingungen auftreten und ein Fehler

auftreten kann, wenn sich die Situation nicht éndert.

Weitere Informationen zu den Fehlern und Alarmen finden Sie im CFW-11-Benutzerhandbuch, Kapitel 6 -

Fehlersuche und Wartung und im Abschnitt Parameter-Kurzreferenz, Fehler und Alarme dieses Handbuchs.
17.1 MOTORUBERLASTUNGSSCHUTZ

Der Motoriberlastschutz basiert auf der Verwendung von Kurven, die die Erwérmung und Abkihlung des
Motors bei Uberlastereignissen simulieren, geméB den Normen IEC 60947-4-2 und UL 508C. Die Fehler- und
Alarmcodes fir den Motoriberlastungsschutz sind FO72 bzw. A046.

Die Motoriberlast wird in Abhéngigkeit vom Bezugswert In x SF (Motornennstrom multipliziert mit dem
Betriebsfaktor) angegeben. Dies ist der Héchstwert, bei dem der Schutz nicht auslésen darf, da der Motor mit

diesem Stromwert unbegrenzt arbeiten kann, ohne Schaden zu nehmen.

Damit dieser Schutz jedoch in geeigneter Weise wirken kann, wird das Wérmebild des Motors, das den Autheiz-

und Abkihlzeiten des Motors entspricht, geschétzt.

Das Wérmebild wiederum héngt von der thermischen Konstante des Motors ab, die auf der Grundlage der

Motorleistung und der Anzahl der Pole geschétzt wird.

Das Warmebild ist wichtig, um eine Verringerung der Fehlerauslésungszeit zu erméglichen, so dass kirzere

Auslésungszeiten erreicht werden, wenn der Motor heif3 ist.

Mit dieser Funktion wird die Fehlerausl&sungszeit in Abhéngigkeit von der Ausgangsfrequenz des Motors reduziert,
da bei selbstbelifteten Motoren die Beliftung des Rahmens bei niedrigeren Drehzahlen geringer ist und der
Motor stérker erwarmt wird. Daher ist es notwendig, die Fehlerausldsezeit zu verkirzen, um ein Durchbrennen

des Motors zu verhindern.

Um einen besseren Schutz im Falle eines Neustarts zu gewdhrleisten, speichert diese Funktion die Informationen
Uber das Wéarmebild des Motors im nichiflichtigen Speicher (EEPROM) des CFW-11. Daher verwendet die
Funktion nach dem Neustart des Umrichters den im thermischen Speicher gespeicherten Wert, um eine neue

Uberlastbewertung durchzufihren.
Der Parameter P0348 konfiguriert das gewinschte Schutzniveau fir die Motoriberlastfunktion. Die méglichen
Optionen sind: Stérung und Alarm, nur Stérung, nur Alarm und deaktivierter Motoriberlastungsschutz. Der

Auslésepegel fir den Motoriberlastalarm (AO46) wird Gber P0349 eingestellt.

Weitere Informationen finden Sie in den Parametern PO156, PO157, PO158, PO159, P0348 und P0349 im
Abschnitt 17.3 SCHUTZMASSNAHMEN [45] auf Seite 17-4.
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s N
ﬁb HINWEIS!

Um die Konformitat des Motoriberlastschutzes CFW-11 mit der Norm UL508C zu gewdhrleisten,

ist Folgendes zu beachten:

Der ,TRIP“-Strom ist gleich dem 1,25-fachen des im MenU ,Assistierte Inbetriebnahme”
eingestellten Motornennstroms (P0401).

Der maximal zuléssige Wert fir P0398 (Motor Uberlastfaktor) ist 1,15.

@ Die Parameter PO156, PO157 und PO158 (Uberlaststrom bei 100 %, 50 % bzw. 5 % der
Nenndrehzahl) werden automatisch eingestellt, wenn der Parameter P0401 (Motornennstrom)
und/oder P0406 (Motorbeliftung) im Meni ,Assistierte Inbetriebnahme” eingestellt werden.
Wenn die Parameter PO156, PO157 und PO158 manuell eingestellt werden, ist der maximal

L zuléssige Wert fir diese Parameter 1,05 x PO401. )
17.2 MOTORUBERHITZUNGSSCHUTZ

ACHTUNG!
Der PTC muss eine verstdrkte Isolierung gegen die stromfihrenden Teile des Motors und der Anlage

haben.

Diese Schutzfunktion schitzt den Motor vor Uberhitzung durch den Alarm (A110) und die Fehleranzeige (FO78).

Der Motor muss mit einem Temperatursensor vom Typ PTC ausgestattet sein.

Ein Analogausgang liefert einen konstanten Strom fir den PTC (2 mA), wahrend ein Analogeingang des
Wechselrichters die Spannung am PTC erfasst und mit den Grenzwerten fir Fehler und Alarm vergleicht. Siehe
Tabelle 17.1 auf Seite 17-2. Bei Uberschreitung dieser Werte erfolgt die Alarm- oder Stérungsanzeige.

Die analogen Ausgdnge AO1 und AO2 des Steuermoduls sowie die analogen Ausgénge der Zubehérmodule
AO1-B und AO2-B (IOB) kénnen zur Bereitstellung des Konstantstroms fir den PTC verwendet werden.
Daher ist es erforderlich, die DIP-Schalter des Ausgangs fir Strom zu konfigurieren und den Parameter fir die

Ausgangsfunktion auf 13 = PTC einzustellen.

Die Analogeingénge Al1 und Al2 des Steuermoduls sowie die Analogeingénge der Zubehérmodule A3 (IOB)
und Al4 (IOA) kénnen zum Ablesen der PTC-Spannung verwendet werden. Daher ist es erforderlich, den DIP-
Schalter am Eingang fir Spannung zu konfigurieren und den Parameter fir die Eingangsfunktion auf 4 = PTC
einzustellen. Siehe Parameter PO351 auf dem Abschnitt 17.3 SCHUTZMASSNAHMEN [45] auf Seite 17-4.

HINWEIS!
Damit diese Funktion ordnungsgeméf funktioniert, ist es wichtig, die Verstérkungen und den Offset
des analogen Eingangs und Ausgangs auf den Standardwerten zu belassen.

17-2 |

Tabelle 17.1: A110 und FO78 Ausléseschwellen

Aktion PTC Al-Spannung
A110 tritt wéihrend des Temperaturanstiegs auf Rore>3,51 kQ V,>7,0V
FO78 I5st wihrend des Temperaturanstiegs aus Roe>3,9 kQ V,>7,8V
Setzt den A110-Alarm zuriick 150 Q <R, .<1,6 kQ 0,3<V, <32V
Erméglicht das Zuricksetzen des Fehlers FO78 150 Q < R, .<1,6 kQ 0,3<V, <32V
FO78 lost aus (Erkennung des Mindestwiderstands) Ry <60 Q <0,12V
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(a) AOT, Al :
PTC ' | I,'I Programm P0231 = 4.
) A S1.4 einstellen = AUS (0 bis 10 V).
—i— Programm P0251 = 13.
S1.1 = OFF einstellen (4 bis 20 mA, 0 bis 20 mA).
CC11
(b) AO2, AI2 :
IIII__________I_I \\ / 5
PTC ! b LA
i Voo X Programm P0236 = 4.

' $1.3 = OFF einstellen (0 bis + 10 V)

Programm P0254 = 13.
S1.2 = OFF einstellen (4 bis 20 mA, 0 bis 20 mA).

(c) AO1-B, AI3 |

1 \

i 1

! |

Lo ' Al3
i 1

\ !

Programm P0241 = 4.
S3.1 = OFF (0 bis 10 V) und Programm P0243 = O oder

2 einstellen.

(d) AO2-B, Al3

| |

: A3

Programm P0241 = 4.
$3.1 = OFF (0 bis 10 V) und Programm P0243 = 0 oder

2 einstellen.

Abbildung 17.1: (a) bis (d) - Beispiele fir PTC-Verbindungen
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17.3 SCHUTZMASSNAHMEN [45]

In dieser Gruppe befinden sich die Parameter fir den Motor- und Umrichterschutz.

PO030 - U Arm IGBT Temperatur
PO031 - V Arm IGBT Temperatur
P0032 - W Arm IGBT Temperatur

P0033 - Temperatur des Gleichrichters

P0034 - Interne Lufttemperatur

Einstellbarer -20,0 bis 150,0 °C Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO
Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 SchutzmaBBnahmen |

Beschreibung:

Diese Parameter geben die Temperatur des Kuhlkérpers an den U-, V- und W-Zweigen (PO030, PO031 und PO032),
des Gleichrichters (P0033) und der internen Luft (P0034) in Grad Celsius an.

Sie sind notzlich, um die Temperatur in den Hauptumrichterabschnitten zu Gberwachen, falls es gelegentlich zu einer
Uberhitzung des Umrichters kommt.

PO156 — Motoriberlastungsstrom zu 100 % ihrer Nenndrehzahl

PO157 - MotoriUberlastungsstrom zu 50 % ihrer Nenndrehzahl

P0158 - MotoriUberlastungsstrom zu 5 % ihrer Nenndrehzahl

Einstellbarer 0,1 bis 1,5 x lnomno Werkseinstellung: PO156 = 1,05x | \po
Bereich: POT157 = 0,9x l,omnp
PO] 58 S 0,65X |nom-ND

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 SchutzmaBBnahmen |

Beschreibung:

Diese Parameter werden fir den Motoriberlastschutz verwendet (I x t - FO72).

Der Motoriberlaststrom (PO156, PO157 und PO158) ist der Wert, ab dem der Umrichter davon ausgeht, dass der
Motor mit Uberlast betrieben wird.

Je gréBer die Differenz zwischen dem Motorstrom und dem Uberlaststrom ist, desto schneller wird FO72 ausgeldst.
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Wenn P0202 = 6 oder 7 (sensorlose Vektorsteuerung oder Vektorsteuerung mit Encoder, beide fir PM-Motor)
und P0406 = O (eigenbelifteter Motor), missen die Parameter PO156, PO157 und PO158 um 5 % héher als der
Motornennstrom (P0401) eingestellt werden.

Die Parameter PO156, PO157 und PO158 werden automatisch eingestellt, wenn P0401 (Motornennstrom), P0406
(Motorbeltftungstyp) oder P0298 (Umrichteranwendung) wahrend der Routine ,Orientierter Anlauf” eingestellt
werden (siehe Beschreibung dieser Parameter in Abschnitt 11.7 MOTORDATEN [43] auf Seite 11-10).

Der Uberlaststrom wird in Abhdngigkeit von der am Motor anliegenden Drehzahl gemdB der Uberlastkurve
angegeben. Die Parameter PO156, PO157 und PO158 sind die drei Punkte, die zur Bildung der Motoriberlastkurve
verwendet werden, wie in Abbildung 17.2 auf Seite 17-5 dargestellt.

% PO401
110

105

100}
98 |
90

PO156

65 .................................................

05 50 100 % Nenndrehzahl

—-—-—- Kurve fir einen Motor mit getrennter Beliftung

Kurve fur einen eigenbelifteten Motor

Abbildung 17.2: Uberlastschutzstufen
Mit der Einstellung der Uberlaststromkurve ist es méglich, einen Uberlastwert einzustellen, der je nach Betriebsdrehzahl
des Motors variiert (Werkseinstellung), wodurch der Schutz fir eigenbeliftete Motoren verbessert wird, oder einen

konstanten Uberlastwert fior jede am Motor anliegende Drehzahl (Motoren mit Fremdbeliftung).

Diese Kurve wird automatisch eingestellt, wenn P0406 (Motorbeliftungstyp) wéhrend der ,Oriented Start-up”-Routine
eingestellt wird (siehe Beschreibung dieses Parameters im Abschnitt 11.7 MOTORDATEN [43] auf Seite 11-10).

P0159 - Thermische Klasse des Motors

Einstellbarer 0 = Klasse 5 Werkseinstellung: 1
Bereich: 1 = Klasse 10
2 = Klasse 15
3 = Klasse 20
4 = Klasse 25
5 = Klasse 30
6 = Klasse 35
7 = Klasse 40
8 = Klasse 45

Eigenschaften: CFG, U/f, WW und Vektor
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 Schutzmafinahmen |

Beschreibung:

Mit diesem Parameter wird die thermische Klasse des Motors eingestellt, und die Zeit fir die korrekte Auslésung des
Fehlers FO72 hangt davon ab. Je héher die Warmeklasse, desto lénger ist die Fehlerauslésezeit.
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ACHTUNG!
Die falsche Wahl der Warmeklasse kann zum Durchbrennen des Motors fihren.

Die fur die Wahl der Wérmeklasse erforderlichen Daten sind die folgenden:

- Motornennstrom (I ).

- Blockierter Rotorstrom (1 ).
- Blockierte Rotorzeit (T, )*.
- Service-Faktor (SF).

* Anmerkung.: Es muss Uberprift werden, ob die angegebene Blockierzeit des Rotors fir einen warmen oder kalten
Motor gilt, damit die entsprechenden Kennlinien der Wérmeklasse verwendet werden kénnen.

Mit diesen Werten missen der Uberlaststrom und die Uberlastzeit anhand der folgenden Gleichungen berechnet
werden:

. |
Uberlaststrom = L x 100 (%)
| x SF

Uberlastzeit = Toe (s)

Diese Gleichungen geben die Grenzbedingungen fir die Fehlerauslésung vor, d.h. der Motor kann wegen der
Verbrennungsgefahr nicht mit einer lédngeren Fehlerauslésungszeit als dieser arbeiten. Es muss also eine sofortige
Unterschreitung der Wérmeklasse gewdhlt werden, damit der Motorschutz gewdhrleistet ist.

Beispiel: Fir einen Motor mit den folgenden Eigenschaften,

| =10,8A

T,. = 4 s (Zeit des blockierten Rotors des heiflen Motors)
|p/|n =78= |p =7,8x10,8A=84,2A

SF=1,15

bekommt man,

. | 84,2
Uberlaststrom = P = x 100 = 678 %
/nxSF 10,8x 1,15

Uberlastzeit = T=4s

Danach ist es nur noch erforderlich, die berechneten Werte in das Motoriberlastungsdiagramm einzutragen (Abbildung
17.3 auf Seite 17-8, und die Thermoklassenkurve unmittelbar unter dem berechneten Punkt auszuwdéhlen.
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Uberlastzeit
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Uberlastzeit
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(b) - Uberlastkurven fur heile Motoren fir Lasten der Typen HD und ND
Abbildung 17.3: (a) und (b) - Uberlastkurven fir kalte und heiBe Motoren fir Lasten der Typen HD und ND

For das vorherige Beispiel wird der 678 %-Wert (x-Achse) des Uberlaststroms mit den 4 Sekunden (y-Achse) der
Uberlastzeit in der Grafik der Abbildung 17.2 auf Seite 17-5 (b) (heiler Motor), wird die thermische Klasse 15 (t15)

gewdhlt.

P0340 - Autoreset Zeit

Einstellbarer 0 bis 3600 s Werkseinstellung: O's

Bereich:

Eigenschaften:

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 SchutzmaBBnahmen |

Beschreibung:

Wenn ein Fehler auftritt (mit Ausnahme von F067 - Falsche Verdrahtung Geber/Motor und FO99 - Ungultiger
Stromoffset), kann sich der Umrichter nach Ablauf der in P0340 eingestellten Zeit automatisch zuriicksetzen.

HINWEIS!
Die Fehler FO51, FO78 und F156 erméglichen einen bedingten Reset, d.h. der Reset erfolgt nur,
wenn die Temperatur wieder in den normalen Betriebsbereich zuriickkehrt.
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Wenn nach dem Auto-Reset derselbe Fehler dreimal hintereinander auftritt, wird die Auto-Reset-Funktion deaktiviert.
Eine Stérung gilt als fortlaufend, wenn sie innerhalb von 30 Sekunden nach dem Auto-Reset erneut auftritt.

Wenn also viermal hintereinander eine Stérung auftritt, bleibt der Wechselrichter gesperrt (allgemeine Sperrung) und
die Stérung wird weiterhin angezeigt.

Wenn P0340 < 2, erfolgt keine automatische Riickstellung.

Wenn sich der Umrichter im Brandfallmodus befindet, wird mit diesem Parameter die Zeit fir die automatische
Rickstellung des Fehlers des Sicherheitsstopprelais (FO160) eingestellt. Auch wenn der Wert von P0340 auf Null
gesetzt ist, wird die automatische Ruckstellung auf 1s gesetzt.

P0341 - Ausgangsspannungskompensation in U/f

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 = Ein

Eigenschaften: CFG und U/t
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Gber MMS: |—| 23 U/f-Steuerung |

Beschreibung:

Dieser Parameter aktiviert die Ausgangsspannungskompensation fir die skalare Regelung fur Félle, in denen der
Umrichter Gber dem Nennwert versorgt wird. Sie stellt sicher, dass der Motor mit der Nennspannung versorgt wird.

Z. B.: P0296 = 380V, P0O400 = 380 V und Umrichterspeisespannung bei 380 V + 15 % = 437 V. In diesem
Fall betrégt der an den Motor angelegte Spannungswert bei aktiver Kompensation (P0341 = 1) und fir den
Umrichterbetrieb bei 60 Hz (Synchrondrehzahl) 380 V. Ist die Kompensation nicht aktiv (P0341 = 0), betragt der an
den Motor angelegte Spannungswert 437 V.

HINWEIS!

Die Ausgangsspannungskompensation (PO34 1) istimmer aktiv, wenn die Energiesparfunktion aktiviert
ist.

P0342 - Erkennung eines unsymmetrischen Motorstroms

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 = Ein

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN | -
17

Uber MMS: |—| 45 Schutzmafinahmen |

Beschreibung:

Mit diesem Parameter wird die Erkennung des Motorunsymmetriestroms aktiviert, der fur die Fehlerauslésung FO76
verantwortlich ist.

Diese Funkfion wird aktiviert, wenn die nachstehenden Bedingungen gleichzeitig fir mehr als 2 Sekunden erfillt
sind.

1. P0O342 = Ein.

2. Aktivierter Umrichter.

3. Drehzahlsollwert héher als 3 %.

4. |lu-Iv| oder |lu - Iw| oder |Iv - Iw| > 0.125 x PO401.
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P0343 - Erkennung eines Erdschlusses

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 1
Bereich: 1 = Ein

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 SchutzmaBBnahmen |

Beschreibung:

Dieser Parameter aktiviert die Erdschlusserkennung, die fir die Auslésung von FO74 (Erdschluss) verantwortlich ist.

So ist es méglich, das Auftreten des Erdschlusses (FO74) zu verhindern, indem P0343 = Aus eingestellt wird.

P0348 - MotoriUberlastungsschutz

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 1
Bereich: 1 = Fehler/Alarm

2 = Fehler

3 = Alarm

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 SchutzmaBBnahmen |

Beschreibung:

Mit diesem Parameter kann das gewiinschte Schutzniveau fir die Motoriberlastfunktion konfiguriert werden. In der
nachstehenden Tabelle finden Sie Einzelheiten zur Betétigung der einzelnen verfigbaren Optionen.

Tabelle 17.2: Aktionen fUr den Parameter P0348 Optionen
P0348 Aktion

Der Uberlastungsschutz ist deaktiviert. Es werden keine Fehler oder Alarme fir den Betrieb des

=A .
0 vs Motors unter Uberlastbedingungen erzeugt

Der Umrichter zeigt einen Alarm (A046) an, wenn die Motoriberlast den in P0349 programmierten
1 = Fehler/Alarm Wert erreicht, und erzeugt einen Fehler (F072), wenn die Motoriberlast den Auslosewert des
Uberlastschutzes erreicht

Nur der Fehler (FO72) wird erzeugt, wenn die Motoriberlast den Auslésewert des Uberlastschutzes

2 = Fehler erreicht, und der Umrichter wird deaktiviert

Nur der Alarm (A046) wird erzeugt, wenn die Motoriberlast den in PO349 programmierten Wert

= Al
g arm erreicht und der Umrichter weiterl@uft

Die Auslésestufe des Uberlastschutzes wird intern vom CFW-11 unter Beriicksichtigung des Motorstroms, seiner
Waéarmeklasse und seines Betriebsfaktors berechnet. Siehe den Parameter PO159 in diesem Abschnitt.

P0349 - Motoruberlast-Alarmstufe

Einstellbarer 70 bis 100 % Werkseinstellung: 85 %
Bereich:

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 SchutzmaBBnahmen |

Beschreibung:
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Dieser Parameter definiert den Pegel fir die Auslosung des Motoriberlastungsschutz-Alarms (A046), er wird als
Prozentsatz des Ausldsepegels des Uberlastintegrators ausgedriickt.

Sie ist nur wirksam, wenn P0348 auf 1 (Stérung/Alarm) oder 3 (Alarm) programmiert ist.

P0350 - Wechselrichter-Uberlastschutz (IGBTs)

Einstellbarer 0 = Stérung ist aktiv, mit Reduzierung der Schaltfrequenz Werkseinstellung: 1
Bereich: 1 = Stérung und Alarm sind aktiv, mit Reduzierung der
Schaltfrequenz
2 = Stérung ist aktiv, ohne Reduzierung der Schaltfrequenz
3 = Stérung und Alarm sind aktiv, ohne Reduzierung der
Schaltfrequenz

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 SchutzmaBBnahmen |

Beschreibung:

Die Uberlastfunktion des Umrichters arbeitet getrennt vom Motoriberlastschutz und hat den Zweck, die IGBTs und
Gleichrichter im Falle einer Uberlast zu schitzen, um Schéden durch Ubertemperatur an ihren Verbindungsstellen
zu vermeiden.

Mit dem Parameter PO350 kann daher der gewiinschte Schutzgrad fir diese Funktion konfiguriert werden, auch bei
automatischer Reduzierung der Schaltfrequenz, um das Auftreten eines Fehlers zu vermeiden. Die Tabelle 17.3 auf
Seite 17-11 beschreibt jede der verfigbaren Optionen.

Tabelle 17.3: Aktionen fUr den Parameter P0350 Optionen

P0350 Aktion
0 Es aktiviert FO48 - IGBT-Uberlastfehler. Um das Auftreten des Fehlers zu vermeiden, wird die Schaltfrequenz
automatisch auf 2,5 kHz reduziert
1 Aktiviert den Fehler FO48 und den Alarm A047 - IGBT-Uberlastalarm. Um das Auftreten des Fehlers zu
vermeiden, wird die Schaltfrequenz automatisch auf 2,5 kHz reduziert
2 Sie erméglicht FO48. Ohne die Reduzierung der Schaltfrequenz
3 Er aktiviert den Alarm A047 und die Stérung FO48. Ohne die Reduzierung der Schaltfrequenz

(*) Er reduziert die Schaltfrequenz, wenn:

- Der Ausgangsstrom Uberschreitet 1,5 x InomHD (1,1 x InomND); oder.

- die Temperatur am IGBT-Gehéuse weniger als 10 °C von der Héchsttemperatur abweicht; und.
- P0297 = 2 (5 kHz).

P0351 - Motoribertemperaturschutz
Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 1

Bereich: 1 = Fehler/Alarm
2 = Fehler
3 = Alarm

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 SchutzmaBBnahmen |

Beschreibung:

Dieser Parameter ist nitzlich, wenn der Motor mit Temperatursensoren vom Typ PTC ausgestattet ist und erméglicht die
Konfiguration des Schutzniveaus fir die Motoribertemperaturfunktion. Einzelheiten zur Betatigung der verfigbaren
Optionen finden Sie in Tabelle 17.4 auf Seite 17-12. Siehe auch Abschnitt 17.2 MOTORUBERHITZUNGSSCHUTZ
auf Seite 17-2.
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Tabelle 17.4: Aktionen fUr den Parameter P0351 Optionen

PO351 Aktion

Der Uberhitzungsschutz ist deaktiviert. Fehler oder Alarme fir den Motorbetrieb im
0 = Aus - )
Ubertemperaturzustand werden nicht erzeugt
Der Umrichter zeigt einen Alarm (A110) an und |&st einen Fehler (FO78) aus, wenn der Motor die Aus-
|sewerte fir Ubertemperatur erreicht. Sobald ein Fehler auftritt, wird der Wechselrichter deaktiviert.
Nur der Fehler (FO78) wird generiert, wenn der Motor die Ausldseschwelle des Ubertemperaturschutzes
erreicht, und der Umrichter wird deaktiviert
Nur der Alarm (A110) wird ausgel&st, wenn der Motor die Schutzausléseschwelle erreicht und der
Umrichter in Betrieb bleibt

P0352 - Luftersteuerung

1 = Fehler / Alarm

2 = Fehler

3 = Alarm

Einstellbarer 0 = Kuhlksrperlifter und interner Lifter sind ausgeschaltet Werkseinstellung: 2
Bereich: 1 = Kuhlksrperlifter und interner Lifter sind eingeschaltet
2 = Kuhlksrperlifter und interner Lifter werden ber Software
gesteuert

3 = Kuhlksrperlifter wird Gber Software gesteuert und interner
Lufter ist ausgeschaltet

4 = Kihlkérperlufter wird Gber Software gesteuert und interner
Lufter ist eingeschaltet

5 = Kuhlkorperlifter ist eingeschaltet und der interne Lifter ist
ausgeschaltet

6 = Kuhlkorperlifter ist eingeschaltet und der interne Lifter wird
Uber die Software gesteuert

7 = Kthlkérperltfter ist AUS und interner Lufter ist EIN

8 = Kuhlksrperlifter ist ausgeschaltet und der interne Lifter wird
Uber die Software gesteuert

9 = Lifter des Kuhlkérpers und interner Lifter durch Software
gesteuert (*)

10 = Lufter des Khlkérpers durch Software gesteuert, interner

Lufter ausgeschaltet (*)

11 = Lufter des Khlkérpers durch Software gesteuert, interner
Lufter eingeschaltet (*)

12 = Lufter des Khlkérpers eingeschaltet, interner Lifter durch
Software gesteuert (*)

13 = Lufter des Kihlkérpers ausgeschaltet, interner Lifter durch
Software gesteuert (*)

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 SchutzmaBBnahmen |

Beschreibung:

Der CFW-11 ist mit zwei Liuftern ausgestattet: einem Innenlifter und einem Kihlkérperlifter, deren Aktivierung Gber
die Programmierung des Wechselrichters per Software gesteuert wird.

Die folgenden Optionen stehen fir die Einstellung dieses Parameters zur Verfiigung:
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Tabelle 17.5: Optionen fir den Parameter P0352

P0352

Aktion

0 = Kuhler -OFF, intern -OFF

Lufter des Kuhlkarpers ist immer AUS
Interner Lifter ist immer AUS

1 = Kuhler -ON, intern -ON

Lufter des Kihlk&rpers ist immer eingeschaltet
Interner Lifter ist immer eingeschaltet

2 = Kuhler -CT, intern -CT

Kihlksrperlfter wird Gber Software gestevert
Interner Lifter wird Gber Software gesteuert

3 = Kuhler -CT, intern -OFF

Kihlksrperlfter wird Gber Software gestevert
Interner Lifter ist immer AUS

4 = Kohler -CT, intern -ON

Kihlksrperlifter wird Uber Software gestevert
Interner Lifter ist immer eingeschaltet

5 = Kuhler -ON, intern -OFF

Lufter des Kuhlkérpers ist immer eingeschaltet
Interner Lifter ist immer AUS

6 = Kihler -ON, intern -CT

Lufter des Kuhlk&rpers ist immer eingeschaltet
Interner Lufter wird Gber Software gesteuert

7 = Kohler -OFF, intern -ON

Lufter des Kuhlkérpers ist immer AUS
Interner Lfter ist immer eingeschaltet

8 = Kihler -OFF, intern -CT

Lufter des Kuhlkérpers ist immer AUS
Interner Lufter wird Gber Software gesteuert

9 = Kohler -CT, intern -CT *

Kihlksrperlfter wird Gber Software gesteuert
Interner Lifter wird Uber Software gesteuert (*)

10 = HS-CT, int-OFF *

Kihlkarperlfter wird Uber Software gesteuert
Interner Lofter ist immer AUS (*)

11 = Kihler -CT, intern -ON *

Kihlkarperlfter wird Gber Software gesteuert
Interner Lifter ist immer eingeschaltet (*)

12 = Kuhler -ON, intern -CT *

Kihlkarperltfter ist immer eingeschaltet Interner
Lufter wird Gber Software gesteuert (*)

13 = HS-OFF, int-CT *

Kihlksrperltfter ist immer AUS Interner Lifter wird
Uber Software gesteuert (*)

(*) Die Lufter schalten sich nach dem Einschalten oder nach einem Fehlerreset eine Minute lang nicht ein.

Es wurde eine Verzdgerung von finfzehn Sekunden eingefihrt, um den Ventilator nach dem Ausschalten (Einschalten)
einzuschalten (auszuschalten).

P0353 - IGBTs und interner LuftGbertemperaturschutz

Einstellbarer
Bereich:

Eigenschaften:

0 = IGBTs: Fehler und Alarm, Interne Luft: Fehler und Alarm

1 = IGBTs:
2 = |IGBTs:
3 = IGBTs:
4 = |GBTs:
5 = |IGBTs:
6 = IGBTs:
7 = IGBTs:
CFG

Fehler und Alarm, Interne Luft: Fehler
Fehler, Interne Luft: Fehler und Alarm
Fehler, Interne Luft: Fehler

Fehler und Alarm, Interne Luft: Fehler (*)
Fehler, Interne Luft: Fehler und Alarm (*)
Fehler, Interne Luft: Fehler (*)

Zugang zu Gruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
|—| 45 SchutzmafBnahmen |

pUber MMS:

Beschreibung:

Fehler und Alarm, Interne Luft: Fehler und Alarm (*)

Werkseinstellung: 0O

Der Ubertemperaturschutz erfolgt durch die Messung der Temperatur mit den IGBTs und den internen Luft-NTCs der
Leistungsplatine und kann Alarme und Fehler erzeugen.

Um den gewiinschten Schutz zu konfigurieren, stellen Sie P0353 gemdf der nachstehenden Tabelle ein.
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Tabelle 17.6: Optionen fir den Parameter P0353

P0353 Aktion

Aktiviert Fehler (FO51) - IGBT-Ubertemperatur und Alarm (A050) - IGBT-Hochtemperatur
0 = Kohler -F/A, Luft F/A | Aktiviert Fehler (F153) - Interne Luftibertemperatur und Alarm (A152) - Interne Luftibertemperatur
Alarm bei Ubertemperatur am Gleichrichter aktivieren (A010)

Aktiviert Fehler (FO51) und Alarm (A050) bei Ubertemperatur der IGBTs

1 = Khler -F/A, Luft -F Aktiviert nur den Fehler (F153) fir Ubertemperatur der internen Luft

Alarm bei Ubertemperatur am Gleichrichter aktivieren (A010)

Aktiviert nur Fehler (FO51) fur IGBT-Ubertemperatur

Aktiviert Fehler (F153) und Alarm (A152) bei Ubertemperatur der internen Luft

Aktiviert nur Fehler (FO51) for IGBTjUberfemperaiur

Aktiviert nur den Fehler (F153) fur Ubertemperatur der internen Luft

Aktiviert Fehler (FO51) - IGBT-Ubertemperatur und Alarm (A050) - IGBT-Hochtemperatur
4 = HS-F/A, Luft-F/A * Aktiviert Fehler (F153) - Interne Luftibertemperatur und Alarm (A152) - Interne Luftibertemperatur
Alarm bei Ubertemperatur am Gleichrichter aktivieren (AO10) (*)

Aktiviert Fehler (FO51) und Alarm (A050) bei Ubertemperatur der IGBTs

5 = Kuhler -F/A, Luft -F * Aktiviert nur den Fehler (F153) fir Ubertemperatur der internen Luft

Alarm bei Ubertemperatur am Gleichrichter aktivieren (AO10) (*)

Aktiviert nur Fehler (FO51) fir IGBT-Ubertemperatur

Aktiviert Stérung (F153) und Alarm (A152) bei Ubertemperatur der Innenluft (*)

Aktiviert nur Fehler (FO51) fur IGBT-Ubertemperatur

Aktiviert nur den Fehler (F153) fir Ubertemperatur der internen Luft (*)

(*) Alarm (A155) und Stérung (F156) deaktivieren.

2 = Kuhler -F, Luft -F/A

3 = Kohler -F, Luft -F

6 = Kuhler -F, Luft -F/A *

7 = Kohler -F, Luft -F *

P0354 - Lifterdrehzahl-Fehler Konfiguration

Einstellbarer 0 = Alarm Werkseinstellung: 1
Bereich: 1 = Fehler

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 Schutzmaf3nahmen |

Beschreibung:

Mit diesem Parameter kann eingestellt werden, ob eine Stérung oder ein Alarm ausgeldst werden soll, wenn der
Kuhlksrperlifter /4 der Nenndrehzahl erreicht. Wird der Wert auf 1 gesetzt, fritt der Fehler F179 auf und der
Wechselrichter wird deaktiviert. Wird dieser Wert auf O gesetzt, tritt der Alarm A178 auf und der Wechselrichter wird

nicht abgeschaltet.

Tabelle 17.7: Aktionen fUr den Parameter P0354 Optionen

P0354 Aktion
0 = Alarm Der Fehlerschutz for die Lifterdrehzahl des Kihlkarpers ist deakfiviert
1 = Fehler Sie gibt die Stérung frei (F179). Der Wechselrichter wird deaktiviert, wenn der Fehler auftritt

- P0355 - Konfiguration des Fehlers F185

17

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 1
Bereich: 1 = Ein

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 SchutzmaBBnahmen |

Beschreibung:

Mit diesem Parameter kann die Auslésung von F185 Stérung - Stérung des Vorlastschitzes deaktiviert werden.

Wenn PO355 = 0 ist, bleibt die Stérung des Vorlastschitzes ausgeschaltet. Der Fehler F185 wird nicht erzeugt.
Wenn der Umrichter eine Baugréfie E mit Gleichstromversorgung ist, muss P0355 = O eingestellt werden.
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P0356 - Totzeitkompensation

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 1
Bereich: 1 = Ein

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 SchutzmaBBnahmen |

Beschreibung:

Dieser Parameter muss immer auf 1 (On) eingestellt sein. Nur in besonderen Wartungsféllen kann der Wert O (Aus)
verwendet werden.

P0357 - Netzphasenverlustzeit

Einstellbarer 0 bis 60 s Werkseinstellung: 3 s
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 SchutzmaBBnahmen |

Beschreibung:
Er konfiguriert die Zeit fir die Anzeige des Phasenverlusts der Leitung (FO06).

Ist P0357 = 0O, bleibt die Funktion deaktiviert.

HINWEIS!

Die Funktion Phasenverlust wird automatisch deaktiviert, wenn einige Modelle erkannt werden:
CFW11 0010 S 2024, CFW11 0006 S 2024FA oder CFW11 0007 S 2024 FA.

Wenn der Wechselrichter einphasig gespeist wird, muss P0357 = 0 eingestellt werden, um den
Fehler FOO6 zu deaktivieren.

P0358 - Encoder-Fehler Konfiguration

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 3
Bereich: 1 = F067 EIN

2 = F065, FO66 aktiv

3 = Alle aktiv

Eigenschaften: CFG und Encoder
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 SchutzmaBBnahmen |

Beschreibung:

Mit diesem Parameter kann die Fehlererkennung durch die Software deaktiviert werden: a) FO67 - Invertierte
Geber-/Motorverdrahtung, ausgefihrt, wenn die Selbstoptimierungsroutine inaktiv ist (P0408 = 0) und b) F065,
FO66 - Gebersignalfehler (SW). Der Parameter PO358 wird in der Betriebsart Vektorsteuerung mit Geber (P0202
= 4) verwendet.

Die Uberprifung der Fehler F065, FO66 und FO67 durch die Software bleibt deaktiviert, wenn P0358 = 0. Wahrend
der Selbstoptimierung (P0408 >1) ist der Fehler FO67 immer aktiv, unabhéngig von der Einstellung von PO358.
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HINWEIS!
Der Fehler FO67 istimmer deaktiviert, wenn P0202 auf 6 programmiert ist (PM-Motor mit Encoder),
auch wenn PO358 auf 1 oder 3 programmiert ist.

P0359 - Motorstromstabilisierung

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 = Ein

Eigenschaften: U/f und WW
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 SchutzmaBBnahmen |

Beschreibung:

Der Parameter P0359 erméglicht die Aktivierung der Motorstromstabilisierungsfunktion.

Diese Funktion eliminiert Schwingungen des Motorstroms, die durch den Betrieb bei niedrigen Drehzahlen und
geringer Last verursacht werden.

P0360 - Konfiguration des Temperatur-Ungleichgewichts

Einstellbarer 0 = Fehler/Alarm Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 = Fehler

Eigenschaften: RAHMEN H und CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 SchutzmafBnahmen |

Beschreibung:

Mit diesem Parameter kann ausgewdhlt werden, ob der Alarm bei Temperaturungleichgewicht der Leistungsmodule
angezeigt werden soll oder nicht.

Ist der Wert 1, tritt nur der Fehler FO62 auf.

Dieser Fehler wird unter drei Bedingungen angezeigt:

- Der Temperaturunterschied zwischen IGBT-Modulen derselben Phase (U, V und W) betrégt mehr als 15 °C.

- Der Temperaturunterschied zwischen IGBT-Modulen verschiedener Phasen (U und V, U und W, V und W) betrégt
mehr als 20 °C.

- Der Temperaturunterschied zwischen Gleichrichtermodulen verschiedener Phasen (R und S, R und T, S und T)
betrdgt mehr als 20 °C.

Ist der Wert O, wird neben dem Fehler FO62 auch der Alarm A417 angezeigt.

Der Alarm wird unter drei Bedingungen angezeigt:

- Der Temperaturunterschied zwischen IGBT-Modulen derselben Phase (U, V und W) betrégt mehr als 10 °C.

- Der Temperaturunterschied zwischen IGBT-Modulen verschiedener Phasen (U und V, U und W, V und W) betrégt
mehr als 10 °C.

- Der Temperaturunterschied zwischen Gleichrichtermodulen verschiedener Phasen (R und S, R und T, S und T)
betrdgt mehr als 10 °C.
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P0362 - Fehler bei der Motorstoppzeit

Einstellbarer 0 bis 999 s Werkseinstellung: 20 s
Bereich:

Eigenschaften: U/f, VW, Vektor und PM

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN | oder|01 PARAMETERGRUPPEN |

Gber MMS: |—| 20 Rampen | |—| 45 SchutzmaBnahmen |

Beschreibung:

Dieser Parameter definiert die Zeit fir die Erzeugung des Fehlers FO28 im Motorstoppbefehl. Der Umrichter zeigt
FO28 an, wenn die Motorstoppzeit die Summe aus dem in den Verzégerungsrampen (P101/P103) eingestellten
Wert und der in P0362 eingestellten Zeit Gberschreitet.

Um den Fehler FO28 zu deaktivieren, ist P0362 = 0 zu setzen.

P0461 - Zindzeitpunkt F169

Einstellbarer 0 bis 60 s Werkseinstellung: O's
Bereich:

Eigenschaften: CFG

Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |_| 45 Schutzmafinahmen |

Beschreibung:

Dieser Parameter legt die Zeit fest, in der der Fehler F169 auftritt.

Der Fehler F169 kann nur bei Verwendung der VWW-PM-Regelung auftreten, und die Fehlerbedingung ist, dass der
geschétzte Spannungswert (P0007), der an den Motorklemmen anliegt, niedriger ist als ein bestimmter erwarteter

Spannungswert, der auf dem Drehzahlsollwert basiert.

Die Fehlerprifung F169 wird deaktiviert, wenn dieser Parameter auf O s gesetzt wird.

P0678 - Drehrichtung des Drehgebers prifen

Einstellbarer 0 bis 200 U/min Werkseinstellung: 0 U/min

Bereich:

Eigenschaften: CFG, PM mit Geber

Zugangsgruppen | 31 pARAMETERGRUPPEN

Uber MMS: | | 1 7
|—| 45 SchutzmaBBnahmen |

Beschreibung:

Dieser Parameter legt die Drehzahl fest, bei der geprift wird, ob die Drehrichtung der Motorwelle mit der Soll-
Drehrichtung Ubereinstimmt.

Die Drehrichtung der Motorwelle wird nur Uberprift, wenn die PM-Regelung mit Encoder (P0202 = 6) verwendet
wird.

Wenn die Drehrichtung der Motorwelle von der Soll-Drehrichtung abweicht, tritt ein Fehler auf (F167).

Bei einer Einstellung von O U/min wird die Drehrichtung der Motorwelle nicht Gberprift.
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P0800 - Temperatur U-B1/IGBT U1
PO801 - Temperatur V-B1/IGBT V1
P0802 - Temperatur W-B1/IGBT W1
P0803 - Temperatur U-B2/IGBT U2

P0804 - Temperatur V-B2/IGBT V2

P0805 - Temperatur W-B2/IGBT W2

Einstellbarer -20,0 °C bis 150,0 °C Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN | oder |09 LESEPARAMETER

Gber MMS: |—| 45 Schutzmafinahmen |

Beschreibung:

Diese Ableseparameter geben die Innentemperatur der IGBTs jeder Phase in Grad Celsius (°C) an. Im Falle des
Rahmens H wird diese Information fir jedes IGBT-Modul angezeigt.

Die Auflésung der Anzeige betrégt 0,1 °C.
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17.4 MOTORUBERTEMPERATURSCHUTZ MIT DEN MODULEN IOE-01, IOE-02 ODER
IOE-03

Fir jeden Temperatursensortyp, PTC, PT100 oder KTY84, gibt es ein entsprechendes optionales Modul, IOE-
01, IOE-02 bzw. IOE-03.

P0374 - Sensor 1 Temperatur Fehler/Alarm Konfiguration
P0377 - Sensor 2 Temperatur Fehler/Alarm Konfiguration
P0380 - Sensor 3 Temperatur Fehler/Alarm Konfiguration

P0383 - Sensor 4 Temperatur Fehler/Alarm Konfiguration

P0386 - Sensor 5 Temperatur Fehler/Alarm Konfiguration

Einstellbarer 0 = Inaktiv Werkseinstellung: 1
Bereich: 1 = Temperaturfehler/Temperaturalarm/Kabelalarm

2 = Temperaturstérung/Kabelalarm

3 = Temperaturalarm/Kabelalarm

4 = Temperaturfehler/Temperaturalarm

5 = Temperaturfehler

6 = Temperaturalarm

7 = Kabelalarm

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |
Uber MMS: |—| 45 SchutzmaBBnahmen |

Beschreibung:

Diese Parameter erméglichen die Auswahl der Art der gewinschten Aktion, Temperaturfehler, Temperaturalarm oder
Kabelbruchalarm. Der Bruch des Kabels, das den Sensor mit dem IOE-Ox-Modul verbindet, kann je nach gewéhlter
Option eine der genannten Akfionen ausldsen.

Die Tabelle 17.8 auf Seite 17-20 beschreibt die Betétigung der einzelnen verfigbaren Optionen.

Diese Parameter sind auf der MMS nur sichtbar, wenn das optionale Modul IOE-01, IOE-02 oder IOE-03 an
Steckplatz 1 (XC41-Anschluss) angeschlossen ist. Siehe Abbildung 3.1 auf Seite 3-2.
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Tabelle 17.8: VerfGgbare Optionen bei den Parametern P0374/P0377/P0380/P0383/P0386

P0374/P0377/P0380/P0383/P0386

Aktion

0 = Inaktiv

Der Temperaturschutz ist deaktiviert
Es werden keine Fehler oder Alarme erzeugt

1 = Temperaturfehler/Temperaturalarm/
Kabelalarm

Der Wechselrichter erzeugt den Fehler (F186/F187/F188/F189/F190) ), zeigt den
Temperaturalarm (A191/A192/A193/A194/A195) oder den Kabelbruchalarm (A196/
A197/A198/A199/A200)

2 = Temperaturfehler/Kabelalarm

Der Wechselrichter erzeugt den Fehler (F186/F187/F188/F189/F190) ) oder zeigt den
Kabelbruchalarm an (A196/A197/A198/A199/A200)

3 = Temperaturalarm/Kabelalarm

Der Wechselrichter zeigt den Temperaturalarm (A191/A192/A193/A194/A195) oder
den Kabelbruchalarm (A196/A197/A198/A199/A200) an

4 = Temperaturfehler/Temperaturalarm

Der Wechselrichter erzeugt den Fehler (F186/F187/F188/F189/F190) ) oder zeigt den
Temperaturalarm (A191/A192/A193/A194/A195)

5 = Temperaturfehler

Der Wechselrichter erzeugt den Fehler (F186/F187/F188/F189/F190) ¢

6 = Temperaturalarm

Der Wechselrichter zeigt den Temperaturalarm an (A191/A192/A193/A194/A195)

7 = Kabelalarm

Der Wechselrichter zeigt den Kabelbruchalarm an (A196/A197/A198/A199/A200)

(*) Sobald ein Fehler auftritt, wird der Wechselrichter deaktiviert.
Temperaturalarm oder Kabelbruchalarm wirken sich nur auf die MMS aus. Der Wechselrichterstatus (PO006) wird nicht geéindert.

17.4.1 Temperatursensor Typ PTC

Die folgenden Parameter werden auf der MMS angezeigt, wenn das IOE-01-Modul in Steckplatz 1 (XC41-

Anschluss) angeschlossen ist. Siehe Abbildung 3.1 auf Seite 3-2.

P0373 - Sensortyp PTC1
PO376 - Sensortyp PTC2
PO379 - Sensortyp PTC3

P0382 - Sensortyp PTC4

PO385 - Sensortyp PTC5

Einstellbarer 0 = Einzelner PTC Werkseinstellung:
Bereich: 1 = Dreifach-PTC

Eigenschaften: CFG

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 45 Schutzmaf3nahmen |

Beschreibung:

Diese ermdglichen die Auswahl des Typs des verwendeten PTC-Sensors: einfach oder dreifach.
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17.4.2 PT100 oder KTY84 Temperatursensor Typ

Die in diesem Abschnitt beschriebenen Parameter werden auf der MMS angezeigt, wenn das optionale Modul
IOE-02 oder IOE 03 an Steckplatz 1 (XC41-Anschluss) angeschlossen ist. Siehe Abbildung 3.1 auf Seite 3-2.

P0375 - Sensor 1 Fehler/Alarm Temperatureinstellung
P0378 - Sensor 2 Fehler/Alarm Temperatureinstellung
P0381 - Sensor 3 Fehler/Alarm Temperatureinstellung

P0384 - Sensor 4 Fehler/Alarm Temperatureinstellung

P0387 - Sensor 5 Fehler/Alarm Temperatureinstellung

Einstellbarer -20 bis 200 °C Werkseinstellung: 130 °C
Bereich:

Eigenschaften: -
Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 SchutzmaBBnahmen |

Beschreibung:

Mit diesen Parametern kann fir jeden Sensor die Temperatur eingestellt werden, bei der ein Fehler/Alarm auftreten
soll.

P0388 - Sensor 1 Temperatur

P0389 - Sensor 2 Temperatur

P0390 - Sensor 3 Temperatur

P0391 - Sensor 4 Temperatur

P0392 - Sensor 5 Temperatur

Beschreibung:

Diese Parameter geben die Temperatur der PT100- oder KTY84-Sensoren in Celsius an.

P0393 - Héchste Sensortemperatur

Einstellbarer -20 bis 200 °C Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO
Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 SchutzmaBBnahmen |

Beschreibung:

Dieser Parameter gibt die hochste Temperatur der verwendeten PT100- oder KTY84-Sensoren in Grad Celsius an.
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N
HINWEIS!
Wenn einer der Temperaturfehler-/Alarm-Konfigurationsparameter, P0374, P0377, P0380,
P0383 und/oder P0386, mit der Option ,Inaktiv’ programmiert ist, zeigt der entsprechende Nur-
Lese-Parameter, P0388, P0389, P0390, PO391 und/oder P0392, O (Null) an und zeigt nicht die
tatséichliche Sensortemperatur an. Diese inaktiven Sensoreingénge haben keinen Einfluss auf die
P0393-Anzeige.

L Wenn alle Nur-Lese-Parameter O (Null) anzeigen, wird auch P0O393 0 (Null) anzeigen. )

Die Tabelle 17.9 auf Seite 17-23 zeigt die Stérungs- oder Alarmausldsestufen und die Stufe, die ihre Riickstellung
erméglicht.

P0394 - Alarmtemperatur Kabelbruch

Einstellbarer -20 bis 200 °C Werkseinstellung: -20 °C
Bereich:

Eigenschaften: -
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 SchutzmaBBnahmen |

Beschreibung:

Dieser Parameter erkennt Unterbrechungen im Sensorkabel (SEN1 bis SEN5 des Steckers XC12) von PT100 (IOE-
02) oder KTY84 (IOE-03) anhand des in P0394 eingestellten Temperaturwerts. Wenn der in den Parametern PO388
bis P0392 angegebene Temperaturwert kleiner ist als der in P0394 eingestellte Wert, wird nach finf Minuten des
Betriebszustands des Umrichters ein Kabelbruchalarm im jeweiligen Sensor (A196 bis A200) ausgelost.

Der Standardwert P0394 = -20 °C entspricht einer deaktivierten Funktion.
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Tabelle 17.9: Stérungs- und Alarmauslésepegel

Code Beschreibung Wirkweise Reset
P0O373 = 0: R, > 1,3kQ P0373 = 0: R, < 550 Q
F186 | Sensor 1 Temperaturfehler PO373 = 1: R, > 4 kQ P0O373 = 1: R, < 1,65kQ

PTC

PT100 und KTY84: P0388 > P0375

PTC

PT100 und KTY84: P0O388 < (PO375 -15 °C)

P0376 = 0: R,,. > 1,3kQ

P0376 = 0: R, < 550 Q

F187 | Sensor 2 Temperaturfehler P0376 = 1: R, . > 4 kQ P0376 = 1: R, < 1,65 kQ
PT100 und KTY84: P0389 > P0378 PT100 und KTY84: PO389 < (P0378 -15 °C)
P0O379 = 0: R, > 1,3kQ P0379 = 0: R, < 550 Q

F188 | Sensor 3 Temperaturfehler PO379 = 1: R, > 4 kQ P0O379 = 1: R, < 1,65kQ

PT100 und KTY84: PO390 > P0381

PTC

PT100 und KTY84: PO390 < (PO381 -15 °C)

F189

Sensor 4 Temperaturfehler

P0382 = 0: R, > 1,3kQ
P0382 = 1: R, > 4 kQ
PT100 und KTY84: PO391 > P0O384

P0382 = 0: R, < 550 Q
PO382 = 1: R, < 1,65 kQ
PT100 und KTY84: PO391 < (P0384 -15 °C)

F190

Sensor 5 Temperaturfehler

P0385 = 0: R,,c > 1,3kQ
P0385 = 1: R, > 4 kQ
PT100 und KTY84: PO392 > P0387

P0385 = 0: R, < 550 Q
P0385 = 1: R, < 1,65 kQ
PT100 und KTY84: PO392 < (P0387 -15 °C)

P0373 = 0: R,,. > 1,3kQ

P0373 = 0: R, < 550 Q

A191 | Sensor 1 Temperaturalarm P0373 = 1: R, L > 4kQ P0373 = 1: R, < 1,65 kQ
PT100 und KTY84: P0388 > (P0375 -10 °C) PT100 und KTY84: P0388 < (P0375 -15 °C)
P0376 = 0: R, > 1,3kQ P0376 = 0: R, < 550 Q
A192 | Sensor 2 Temperaturalarm P0376 = 1: R, > 4 kQ P0376 = 1: R, < 1,65 kQ
PT100 und KTY84: P0389 > (P0378 -10 °C) PT100 und KTY84: P0389 < (P0378 -15 °C)
PO379 = 0: R, > 1,3kQ PO379 = 0: R, < 550 Q
A193 | Sensor 3 Temperaturalarm P0379 = 1: R, > 4 kQ P0379 = 1: R, < 1,65 kQ
PT100 und KTY84: P0390 > (P0381 -10 °C) PT100 und KTY84: P0390 < (P0381 -15 °C)
P0382 = 0: R, > 1,3kQ P0382 = 0: R, < 550 Q
A194 | Sensor 4 Temperaturalarm P0382 = 1: R, > 4 kQ P0382 = 1: R, < 1,65 kQ
PT100 und KTY84: P0391 > (P0384 -10 °C) PT100 und KTY84: P0391 < (P0384 -15 °C)
P0385 = 0: R, > 1,3kQ P0385 = 0: R, < 550 Q
A195 | Sensor 5 Temperaturalarm P0385 = 1: R, > 4 kQ P0O385 = 1: R, < 1,65 kQ
PT100 und KTY84: P0392 > (P0387 -10 °C) PT100 und KTY84: P0392 < (P0387 -15 °C)
P0373 = 0: R, <20Q P0373 = 0: R, > 40Q
A196 | Sensor 1 Kabelbruchalarm P0373 = 1: R, < 60 Q P0373 = 1: R, > 120 Q
PT100 und KTY84: P0388 < -20 °C PT100 und KTY84: P0388 > -20 °C
PO376 = 0: R,y < 20 O P0376 = 0: R, > 40 Q
A197 | Sensor 2 Kabelbruchalarm P0376 = 1: R, < 60 Q P0376 = 1: R, FIL> 120 Q
PT100 und KTY84: P0389 < -20 °C PT100 und KTY84: P0389 > -20 °C
P0379 = 0: R, <20 Q P0379 = 0: R, > 40Q
A198 | Sensor 3 Kabelbruchalarm PO379 = 1: Ry < 60 Q PO379 = 1:R,_ > 120 Q
PT100 und KTY84: P0390 <-20 °C PT100 und KTY84: PO390 > -20 °C
P0382 = 0: R, <20 Q P0382 = 0: R, > 40 Q
A199 | Sensor 4 Kabelbruchalarm P0382 = 1: R, < 60 Q P0382 = 1: R, > 120 Q
PT100 und KTY84: P0391 < -20 °C PT100 und KTY84: P0O391 > -20 °C
P0O385 = 0: R, < 20 Q P0O385 = 0: R, > 40 Q
A200 | Sensor 5 Kabelbruchalarm P0O385 =1:R,. < 60Q P0385 =1:R,..>120Q

PTC

PT100 und KTY84: P0392 < -20 °C

PTC

PT100 und KTY84: P0392 >-20 °C

CFW-11 | 17-23




Nur-Lese-Parameter [09]

18 NUR-LESE-PARAMETER [09]

Um die Visualisierung der wichtigsten Lesevariablen des Umrichters zu erleichtern, kann direkt auf die Gruppe

[09] - ,Nur-Lese-Parameter” zugegriffen werden.

Es ist wichtig, darauf hinzuweisen, dass alle Parameter dieser Gruppe nur auf dem Display der Tastatur (MMS)

angezeigt werden kénnen und dass sie keine Anderungen durch den Benutzer zulassen.

PO001 - Drehzahlsollwert

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Dieser Parameter gibt, unabhéngig von der in P0221 oder P0222 eingestellten Ursprungsquelle, den Wert des
Drehzahlsollwerts in U/min an (Werkseinstellung).

Die Anzeigeeinheit kann Gber P0209, PO210 und PO211 von Drehzahl auf eine andere Einheit umgestellt werden,
ebenso wie die Skala tber PO208 und P0212.

Es ist auch méglich, den Drehzahlsollwert (PO121) Gber diesen Parameter zu édndern, wenn P0221 oder P0222 = 0.

P0002 - Motordrehzahl

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Dieser Parameter zeigt den Istwert der Motordrehzahl in U/min an (Werkseinstellung), mit einem Filter von 0,5
Sekunden.

Die Anzeigeeinheit kann Gber P0209, PO210 und PO211 von Drehzahl auf eine andere Einheit umgestellt werden,

ebenso wie die Skala tber P0208 und P0212.

Es ist auch méglich, den Drehzahlsollwert (PO121) Uber diesen Parameter zu éndern, wenn P0221 oder P0222 = 0.
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P0003 - Motorstrom

Einstellbarer 0,0 bis 4500,0 A Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Zeigt den Ausgangsstrom des Wechselrichters in Ampere (A) an, mit Hilfe eines 1,0-Sekunden-Filters.

P0004 - Zwischenkreisspannung (U)

Einstellbarer 0 bis 2000 V Werkseinstellung:
Bereich:
Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Sie zeigt die aktuelle Gleichspannung des Zwischenkreises in Volt (V) mit Hilfe eines O,1-Sekunden-Filters an.

P0005 - Motorfrequenz

Einstellbarer 0,0 bis 599,0 Hz Werkseinstellung:
Bereich:
Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:
Sie gibt die Ausgangsfrequenz des Wechselrichters in Hertz (Hz) an.

P0006 - Umrichterstatus

Einstellbarer
Bereich:

= Bereit Werkseinstellung:

= Konfiguration
= Gleichstrom-Bremse
= STO

0

1

2

3

4 = Selbstabgleich
5

6

7

8 = Feuermodus
Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:
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Beschreibung:

Sie zeigt einen der 8 méglichen Wechselrichterzustéinde an. Die Beschreibung der einzelnen Staaten ist in der
folgenden Tabelle aufgefihrt.

Um die Visualisierung zu erleichtern, wird der Wechselrichterstatus auch in der linken oberen Ecke des Tastenfelds
(MMS) angezeigt (Abbildung 5.3 auf Seite 5-11 — Abschnitt 5.6 EINSTELLUNG VON DISPLAY-ANZEIGEN IM
UBERWACHUNGSMODUS auf Seite 5-11). Die Zustdnde 2 bis 6 werden in abgekirzter Form wie folgt dargestellt:

Tabelle 18.1: Beschreibung des Wechselrichterstatus

Abgekirztes Formular auf

Status dem Tastenfeld (MMS) Linke Beschreibung
obere Ecke
Bereit Bereit Es zeigt an, dass der Wechselrichter bereit ist, aktiviert zu werden
Betrieb Betrieb Zeigt an, dass der Wechselrichter aktiviert ist
Unterspannung Sub Zeigt an, dass die Nefzspannung fir den Betrieb des Wechselrichters

nicht ausreicht (Unterspannung), und akzeptiert keine Freigabebefehle

Fxxx, wobei xxx die Nummer

Fehler ) Zeigt an, dass sich der Wechselrichter im Fehlerzustand befindet
des aufgetretenen Fehlers ist
Selbstoptimierung SelfTun Zeigt an, dass der Umrichter die Selbstoptimierungsroutine durchlguft
Es zeigt an, dass sich der Wechselrichter in der Routine
Konfiguration Config fur den orientierten Start befindet oder eine inkompatible
Parameterprogrammierung vorliegt. Siehe Abschnitt 5.7
UNVEREINBARKEIT VON PARAMETERN auf Seite 5-13
Gleichstromb- Es zeigt an, dass der Umrichter eine Gleichstrombremsung durchfihr,
DCbreak
remsen um den Motor zu stoppen
STO STO Zeigt an, dass der Sicherheitsstopp aktiv ist (die 24 Vdc-Spannung von
den Spulen der Sicherheitsrelais wurde entfernt)
Feuermodus Feuer Zeigt an, dass sich der Wechselrichter im Feuermodus befindet

PO007 - Motorspannung

Einstellbarer 0 bis 2000 V Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Sie zeigt die geschdtzte Netzspannung am Ausgang des Wechselrichters in Volt (V) an, die mit Hilfe eines
0,5-Sekunden-Filters ermittelt wurde.

P0009 - Motormoment

Einstellbarer -1000,0 bis 1000,0 % Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Er gibt das vom Motor entwickelte Drehmoment an, das wie folgt berechnet wird:
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Tm>|<1OOXY

™

PO00? =

210,5
1) P0202 = 3: 1, = <P04012 (W))

in U/f oder VWW sind die Einstellungen: PO178 = 100 % und PO190 = 0,95 x P0400

2) P0202 = 3:
* 210,5
Iy = <P04o12 -<—’d . ﬁ%1078>>
PO190 x N,
Y=1firN<s —2%—
P0400
N, POI9O PO190 x N,
Y =—=x or N > ——=
N P0400 P0400
Dabei gilt:

N;,.. = Synchrondrehzahl des Motors.

N = Ist-Drehzahl des Motors.
T_ = Motordrehmomentstrom.

l,, = Motornennmomentstrom.

P0010 - Ausgangsleistung

Einstellbarer 0,0 bis 6553,5 kW Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Verweist auf die elekirische Leistung am Umrichterausgang. Diese Leistung wird durch die nachstehende Formel
ermittelt:

POO10 = 1,732 x POOO3 x POOO7 x POOT1.

Dabei gilt: 1,732 = V3.
POOO0S3 ist der gemessene Ausgangsstrom.
POOO7 ist der Sollwert (oder der geschétzte Wert) der Ausgangsspannung.
POO11 ist der Kosinuswert [(Vektorwinkel des Sollwerts der Ausgangsspannung) — (Vektorwinkel des
gemessenen Ausgangsstroms)].

HINWEIS!

Der in diesem Parameter angegebene Wert wird indirekt berechnet und darf nicht zur Messung des
Energieverbrauchs verwendet werden.
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PO011 - Cos Phi des Ausgangs

Einstellbarer 0,00 bis 1,00 Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Dieser Parameter gibt den Wert des Kosinus des Winkels zwischen der Spannung und dem Ausgangsstrom an. Der
Elektromotor ist eine induktive Last und verbraucht daher Blindleistung. Diese Leistung wird zwischen dem Motor
und dem Wechselrichter ausgetauscht und erzeugt keine Nutzleistung. Je nach Betriebszustand des Motors kann
sich das Verhdlinis [Blindleistung / Wirkleistung] erhéhen, was zu einer Verringerung des Ausgangscosinus féhrt @.

P0012 - DI8 bis DI1 Status
Siehe Punkt 15.1.3 Digitale Eingénge [40] auf Seite 15-12.

P0013 - DOS5 bis DO1 Status
Siehe Punkt 15.1.4 Digitale Ausgénge/Relais [41] auf Seite 15-20.

P0014 - AO1 Wert
PO015 - AO2 Wert

P0016 - AO3-Wert

P0017 - AO4-Wert
Siehe Punkt 15.1.2 Analoge Ausgénge [39] auf Seite 15-7.

P0O018 - Al1 Wert
PO019 - Al2-Wert

P0020 - Al3-Wert

P0021 - Al4-Wert
Siehe Punkt 15.1.1 Analoge Eingénge [38] auf Seite 15-1.

P0023 - Software-Version
Siehe Abschnitt 6.1 WECHSELRICHTERDATEN [42] auf Seite 6-2, fir weitere Einzelheiten.

P0027 - Zubehér Konfiguration 1

P0028 - Zubehor Konfiguration 2

P0029 - Leistungs-HW Konfig.
Siehe Abschnitt 6.1 WECHSELRICHTERDATEN [42] auf Seite 6-2, fir weitere Einzelheiten.
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P0030 - Temperatur IGBTs U
PO031 - Temperatur IGBTs V

P0032 - Temperatur IGBTs W

P0033 - Temperatur des Gleichrichters

Einstellbarer -20,0 bis 150,0 °C Werkseinstellung: 0O
Bereich:

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—* 45 Schutzmafinahmen |

|—| 09 Nur Lesen |

Beschreibung:

Diese Parameter zeigen die Temperaturen des Kihlkérpers auf den U-, V- und W-Phasen (PO030, POO31 und
P0032) des Gleichrichters (P0033) in Grad Celsius an.

Im Rahmen H zeigen diese Parameter die héchste Temperatur zwischen den Modulen der gleichen Phase (PO030,
P0O031 und P0032) und des Gleichrichters (PO033). Die einzelnen Werte stehen in den Parametern PO800 bis
P0805 und P0835 bis PO837.

Sie sind nutzlich, um die Temperatur in den Hauptumrichterabschnitten im Falle einer gelegentlichen Uberhitzung
zu Uberwachen.

P0034 - Interne Lufttemperatur
Siehe Abschnitt 17.3 SCHUTZMASSNAHMEN [45] auf Seite 17-4, fir weitere Einzelheiten.

P0035 - Steuerung Lufttemperatur

Einstellbarer -20,0 bis 150,0 °C Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: I—I 45 Schutzmafinahmen |

|—| 09 Nur Lesen |

Beschreibung:

Zeigt die Lufttemperatur in der Néhe der Steuerplatine an.
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P0036 - Lufterdrehzahl des Kihlkérpers

Einstellbarer 0 bis 15000 U/min Werkseinstellung:
Bereich:
Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Sie zeigt die tatséichliche Drehzahl des Kihlkérperlifters in Umdrehungen pro Minute (U/min) an.

P0037 - MotoriUberlastungsstatus

Einstellbarer 0 bis 100 % Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Sie zeigt den tatsdchlichen Uberlastungsgrad des Motors an. Wenn dieser Parameter 100 % erreicht, tritt der Fehler
+Motoriberlast” (FO72) auf.

P0038 - Drehgeber Geschwindigkeit

Einstellbarer 0 bis 65535 U/min Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Zeigt die tatséchliche Drehzahl des Drehgebers in Umdrehungen pro Minute (U/min) und Gber einen Filter von 0,5
Sekunden an.

P0039 - Geberimpulse zdhlen

Einstellbarer 0 bis 40000 Werkseinstellung:

Bereich:
Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Dieser Parameter zeigt die Zéhlung der Impulse des Drehgebers an. Die Zé&hlung kann von O auf 40000 erhéht
(Drehung im Uhrzeigersinn) oder von 40000 auf O verringert (Drehung entgegen dem Uhrzeigersinn) werden.
Dieser Parameter kann in den analogen Ausgéngen angezeigt werden, wenn P0257 = 49 oder P0260 = 49.
Konsultieren Sie Abschnitt 14.10 SUCHE NACH DEM NULLPUNKT DES ENCODERS auf Seite 14-23.
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P0040 - Prozessvariable

P0041 - PID Sollwert
Siehe Abschnitt 22.6 PARAMETER auf Seite 22-9, fir weitere Einzelheiten.

P0042 - Zeitgesteuert

Einstellbarer 0 bis 65535 h Werkseinstellung:
Bereich:
Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Verweist auf die Gesamtzahl der Stunden, in denen der Umrichter in Betrieb war.

Dieser Wert bleibt auch erhalten, wenn der Wechselrichter vom Netz getrennt wird. Der Inhalt von P0O042 wird im
EEPROM gespeichert, wenn der Zustand der Unterspannung am Zwischenkreis erkannt wird.

P0043 - Zeit Aktiviert

Einstellbarer 0,0 bis 6553,5 h Werkseinstellung:
Bereich:
Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Verweist auf die Gesamtzahl der Stunden, in denen der Umrichter eingeschaltet war.
Zeigt bis zu 6553,5 Stunden an und stellt sich dann wieder auf Null.
Durch die Einstellung P0204 = 3 wird der Wert des Parameters P0043 auf Null zurickgesetzt.

Dieser Wert bleibt auch erhalten, wenn der Wechselrichter vom Netz getrennt wird. Der Inhalt von PO043 wird im
EEPROM gespeichert, wenn der Zustand der Unterspannung am Zwischenkreis erkannt wird.

P0044 - kWh-Zdhler

Einstellbarer 0 bis 65535 kWh Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:
Zeigt die vom Motor verbrauchte Energie in GWh an.

Zeigt bis zu 65535 kWh und stellt sich dann wieder auf Null.
Durch die Einstellung P0204 = 4 wird der Wert des Parameters P0044 auf Null zurickgesetzt.
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Dieser Wert bleibt auch erhalten, wenn der Wechselrichter vom Netz getrennt wird. Der Inhalt von PO044 wird im

EEPROM gespeichert, wenn der Zustand der Unterspannung am Zwischenkreis erkannt wird.

HINWEIS!

Der in diesem Parameter angegebene Wert wird indirekt berechnet und darf nicht zur Messung des
Energieverbrauchs verwendet werden.

P0045 - Lufter aktivierte Zeit

Einstellbarer 0 bis 65535 h Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Sie zeigt die Gesamtzahl der Stunden an, in denen der Kihlkérperlifter aktiviert war.
Sie zeigt bis zu 65535 Stunden an, dann geht sie auf Null zuriick.
Durch die Einstellung P0204 = 2 wird der Wert des Parameters PO045 auf Null zurickgesetzt.

Dieser Wert bleibt auch erhalten, wenn der Wechselrichter vom Netz getrennt wird. Der Inhalt von P0045 wird im
EEPROM gespeichert, wenn der Zustand der Unterspannung am Zwischenkreis erkannt wird.

P0048 - Aktueller Alarm

P0049 - Aktueller Fehler

Einstellbarer 0 bis 999 Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Sie zeigen die Alarm- (P0O048) oder Fehlernummer (P0O049) an, die gelegentlich am Wechselrichter anliegen.

Um die Bedeutung der Codes fir Stérungen und Alarme zu verstehen, lesen Sie das Kapitel 17 FEHLER UND
ALARME auf Seite 17-1 in diesem Handbuch und das Kapitel 6 - Fehlersuche und Wartung, des Benutzerhandbuchs.
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P0613 - Firmware-Revision

Einstellbarer -32768 bis 32767 Werkseinstellung: 0O
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Sie gibt die Versionsnummer der Wechselrichter-Firmware fir die interne Steuerung von Weg an.

P0614 - PLD-Revision

Einstellbarer -32768 bis 32767 Werkseinstellung: 0O
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Sie gibt die Nummer der PLD-Version des Umrichters fir die interne Steuerung von Weg an.

P0692 - Betriebsmoduszustdande

Einstellbarer 0 bis 65535 Werkseinstellung: 0O
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 09 LESEPARAMETER
Uber MMS:

Beschreibung:

Parameter reserviert for WEG.
18.1 STORUNGSGESCHICHTE [08]

In dieser Gruppe werden die Parameter beschrieben, die die letzten im Umrichter aufgetretenen Fehler
aufzeichnen, zusammen mit anderen fir die Fehlerinterpretation relevanten Informationen, wie Datum, Uhrzeit,

Motordrehzahl usw.

f HINWEIS!
Tritt der Fehler gleichzeitig mit dem Einschalten oder Zuricksetzen des CFW-11 auf, kénnen die
Parameter zu diesem Fehler, wie Datum, Uhrzeit, Motordrehzahl usw., ungiltige Informationen
enthalten.
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PO050 - Letzter Fehler
P0054 - Zweiter Fehler
P0O058 - Dritter Fehler
P0062 - Vierte Storung
P0066 - Finfte Stérung
P0070 - Sechste Stérung
P0074 - Siebte Stérung
P0078 - Achte Stérung
P0O082 - Neunte Stérung

P0086 - Zehnte Stérung

Einstellbarer 0 bis 999 Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 08 FEHLERHISTORIE
Uber MMS:

Beschreibung:

Sie zeigen die Codes vom letzten bis zum zehnten Fehler an, die aufgetreten sind.
Das Aufzeichnungssystem ist das folgende:

Fxxx — PO050 — PO054 — P0058 — P0062 — P0066 — POO70 — PO074 — PO078 — PO082 — PO086
POO51 - Letzte Stérung Tag/Monat

PO055 - Zweite Storung Tag/Monat

PO059 - Dritte Stérung Tag/Monat

P0063 - Vierte Storung Tag/Monat

P0067 - Finfte Stérung Tag/Monat

PO071 - Sechste Stérung Tag/Monat

PO075 - Siebte Stérung Tag/Monat

P0079 - Achte Stérung Tag/Monat
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P0083 - Neunte Stérung Tag/Monat

P0087 - Zehnte Stérung Tag/Monat

Einstellbarer 00/00 bis 31/12 Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 08 FEHLERHISTORIE
Uber MMS:

Beschreibung:

Sie geben den Tag und den Monat des letzten bis zehnten Stérungsereignisses an.

P0052 - Letzte Stérung Jahr
P0056 - Zweite Stérung Jahr
P0060 - Dritte Storung Jahr
P0064 - Viertes Stérungsjahr
P0068 - Funftes Stérungsjahr
P0072 - Sechstes Stérungsjahr
P0076 - Siebte Storung Jahr
PO080 - Achtes Stérungsjahr

P0084 - Neuntes Storungsjahr

P0088 - Zehntes Stérungsjahr

Einstellbarer 00 bis 99 Werkseinstellung:
Bereich:
Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 08 FEHLERHISTORIE
Uber MMS:

Beschreibung:

Sie geben das Jahr des letzten bis zehnten Stérungsereignisses an.
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P0053 - Zeit des letzten Fehlers
P0057 - Zweite Stérungszeit
P0061 - Dritte Stérung Zeit
P0065 - Vierte Storung Zeit
P0069 - Finfte Stérungszeit
P0073 - Sechste Stérungszeit
P0077 - Siebte Storungszeit
P0081 - Achte Stérungszeit

P0085 - Neunte Stérung Zeit

P0089 - Zehnte Stérungszeit

Einstellbarer 00:00 bis 23:59 Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 08 FEHLERHISTORIE
Uber MMS:

Beschreibung:

Sie geben den Zeitpunkt des letzten bis zehnten Stérungsereignisses an.

P0O090 - Strom zum Zeitpunkt des letzten Fehlers

Einstellbarer 0,0 bis 4000,0 A Werkseinstellung:
Bereich:
Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 08 FEHLERHISTORIE
Uber MMS:

Beschreibung:

Es handelt sich um die Aufzeichnung des Stroms, der vom Wechselrichter zum Zeitpunkt des letzten Fehlerereignisses
geliefert wurde.
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P0091 - Zwischenkreisspannung zum Zeitpunkt des letzten Fehlers

Einstellbarer 0 bis 2000 V Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 08 FEHLERHISTORIE
Uber MMS:

Beschreibung:

Es handelt sich um die Aufzeichnung der Zwischenkreisspannung des Wechselrichters zum Zeitpunkt des letzten
Fehlerereignisses.

P0092 - Geschwindigkeit zum Zeitpunkt des letzten Fehlers

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 08 FEHLERHISTORIE
Uber MMS:

Beschreibung:

Es handelt sich um die Aufzeichnung der Motordrehzahl zum Zeitpunkt des letzten Fehlerereignisses.

P0093 - Referenz zum Zeitpunkt des letzten Fehlers

Einstellbarer 0 bis 18000 U/min Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 08 FEHLERHISTORIE
Uber MMS:

Beschreibung:

Es handelt sich um die Aufzeichnung des Drehzahlsollwerts zum Zeitpunkt des letzten Fehlerereignisses.

P0094 - Frequenz zum Zeitpunkt des letzten Fehlers

Einstellbarer 0,0 bis 599,0 Hz Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 08 FEHLERHISTORIE
Uber MMS:

Beschreibung:

Es handelt sich um die Aufzeichnung der Ausgangsfrequenz des Wechselrichters zum Zeitpunkt des letzten
Fehlerereignisses.
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P0095 - Motorspannung zum Zeitpunkt des letzten Fehlers

Einstellbarer 0 bis 2000 V Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 08 FEHLERHISTORIE
Uber MMS:

Beschreibung:

Es handelt sich um die Aufzeichnung der Motorspannung zum Zeitpunkt des letzten Fehlerereignisses.

P0096 - DIx-Status zum Zeitpunkt des letzten Fehlers

Einstellbarer Bit 0 = DI1 Werkseinstellung:
Bereich: Bit 1 = DI2

Bit 2 = DI3

Bit 3 = DI4

Bit 4 = DI5

Bit 5 = DI6

Bit 6 = DI7

Bit 7 = DI8

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 08 FEHLERHISTORIE
Uber MMS:

Beschreibung:

Sie zeigt den Zustand der digitalen Eingénge zum Zeitpunkt des letzten Fehlerereignisses an.

Die Anzeige erfolgt Gber einen Hexadezimalcode, der bei der Umwandlung in Bindrwerte die Zusténde ,aktiv” und
Jinaktiv’ der Eingéinge durch die Zahlen 1 und 0 anzeigt.

Beispiel: Wenn der fir den Parameter PO096 auf der Tastatur (MMS) angezeigte Code O0AS5 ist, entspricht er

der Sequenz 10100101, was anzeigt, dass die Eingénge 8, 6, 3 und 1 zum Zeitpunkt des letzten
Fehlerereignisses aktiv waren.

Tabelle 18.2: Beispiel fir die Ubereinstimmung zwischen dem hexadezimalen Code P0096 und den DIx-Zustdnden

0 0 A 5
olofojoflojo|ofoO 1 0 1 0 0 1 0 1
; } ) DI8 DI7 DI6 DI5 Dl4 DI3 DI2 DI
Keine Ve(r.bmdun'% TI” der Dix Aktiv Inaktiv Aktiv Inaktiv Inaktiv Aktiv Inaktiv Aktiv
immer Null) (+24 V) V) (+24 V) oV) oV (+24 V) V) (+24 V)
P0097 - DOx-Status zum Zeitpunkt des letzten Fehlers
Einstellbarer Bit 0 = DOI1 Werkseinstellung:
Bereich: Bit 1 = DO2
Bit 2 = DO3
Bit 3 = DO4
Bit 4 = DO5

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 08 FEHLERHISTORIE
Uber MMS:

CFW-11 | 18-15



Nur-Lese-Parameter [09]

Beschreibung:

Sie zeigt den Zustand der digitalen Ausgénge zum Zeitpunkt des letzten Fehlerereignisses an.

Die Anzeige erfolgt Gber einen hexadezimalen Code, der bei der Umwandlung in den Bindrcode die Zustéinde
Laktiv’ und ,inaktiv” der Ausgénge durch die Zahlen 1 und O anzeigt.

Beispiel: Wenn der fir den Parameter PO097 auf der Tastatur (MMS) angezeigte Code 001C ist, entspricht er der

Sequenz 00011100, was anzeigt, dass die Ausgéinge 5, 4 und 3 zum Zeitpunkt des letzten Fehlerereignisses
aktiv waren.

Tabelle 18.3: Beispiel fUr die Entsprechung zwischen dem Hexadezimalcode P0097 und den DOx-Zustdnden

0 0 1 C
ojlo[oJofo[o00]o0O o | o | o 1 1 1 0 0
. ) Kein Zusammenhang mit dem DO5 DO4 DO3 DO2 DO1
Kein Z”SGm(r,“e”h"”lg rl‘l”)” dem DOx DOx Aktiv Aktiv Aktiv Inaktiv Inaktiv
rmmer Ru (immer Null) (+24V) | (+24V) | (+24V) V) oV

P0800 - Temperatur U-B1/IGBT U1
P0801 - Temperatur V-B1/IGBT V1
P0802 - Temperatur W-B1/IGBT W1
P0803 - Temperatur U-B2/IGBT U2

P0804 - Temperatur V-B2/I1GBT V2

P0O805 - Temperatur W-B2/IGBT W2

Einstellbarer -20,0 bis 150,0 °C Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 SchutzmaBBnahmen |

|—| 09 Nur Lesen |

Beschreibung:

Diese Ableseparameter geben die Innentemperatur der IGBTs jeder Phase in Grad Celsius (°C) an. Im Falle des
Rahmens H wird diese Information fir jedes IGBT-Modul angezeigt.

Die Auflésung der Anzeige betrégt 0,1 °C.

P0815 - Strom U-B1/IGBT U1

P0816 - Strom V-B1/IGBT V1

P0817 - Strom W-B1/IGBT W1

P0O818 - Strom U-B2/IGBT U2

P0819 - Strom V-B2/IGBT V2
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P0820 - Strom W-B2/IGBT W2

Einstellbarer -1000,0 bis 2000,0 A Werkseinstellung: 1
Bereich:

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 09 Nur Lesen |

Beschreibung:
Dieser Leseparameter gibt den Strom (A) der IGBTs jeder Phase an. Im Falle des Rahmens H wird diese Information
for jedes IGBT-Modul angezeigt.

P0834 - Status von DIM1 und DIM2

P0835 - Gleichrichter-Temperatur Phase R

P0836 - Gleichrichter-Temperatur Phase S
P0837 - Gleichrichter-Temperatur Phase T

Einstellbarer -20,0 bis 150,0 °C Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: FRAME H und RO
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 45 Schutzmafinahmen |

|—| 09 Nur Lesen |

Beschreibung:

Diese Ableseparameter geben die Temperatur der Gleichrichtermodule fir jede Phase in Grad Celsius (°C) an.
Die Auflésung der Anzeige betrégt 0,1 °C.

Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 17.3 SCHUTZMASSNAHMEN [45] auf Seite 17-4.
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19 KOMMUNIKATION [49]

Fiur den Austausch von Informationen (ber Kommunikationsnetzwerke verfigt der CFW-11 (ber mehrere
standardisierte Kommunikationsprotokolle wie MODBUS, CANopen, DeviceNet, Ethernet/IP und BACnet.

Weitere Einzelheiten zur Konfiguration des Umrichters fir den Betrieb mit diesen Protokollen finden Sie in den

Kommunikationshandbichern des CFW-11. Die Parameter fir die Kommunikation werden im Folgenden erléutert.

19.1 RS-232 UND RS-485 SERIELLE SCHNITTSTELLE
P0308 - Serielle Adresse

P0310 - Serielle Baudrate

P0311 - Byte-Konfiguration serielle Schnittstelle
P0312 - Serielles Protokoll

P0314 - Serielle Uberwachung

P0316 - Status serielle Schnitistelle

P0682 - Serielle/USB-Steuerwort

P0683 - Serielle/USB-Geschwindigkeitsreferenz

P0790 - BACnet Gerateinstanz - Hoher Anteil

P0791 - BACnet Equipment Instanz - Niedriges Teil

Das sind Parameter fir die Konfiguration und den Betrieb der seriellen Schnittstellen RS-232 und RS-485. Eine
detaillierte Beschreibung finden Sie im BACnet- oder RS-232/RS-485-Kommunikationshandbuch, das auf der
Website verfigbar ist www.weg.net.

19.2 CAN INTERFACE - CANOPEN/DEVICENET

P0684 - Steuerwort Gber CANopen/DeviceNet/Profibus DP

P0685 - Drehzahlsollwert Gber CANopen/DeviceNet/Profibus DP

P0700 - CAN-Protokoll
PO701 - CAN-Adresse

P0702 - CAN-Baudrate
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PO703 - Bus Aus Reset
P0705 - CAN Controller Status
P0706 - Zahler for empfangene CAN-Telegramme

P0707 - Zahler fir gesendete CAN-Telegramme

P0708 - Buss-Aus-Fehlerzdahler

P0709 - Zahler fir verlorene CAN-Nachrichten

P0710 - DeviceNet E/A-Instanzen
PO711 - DeviceNet-Lesewort #3
P0712 - DeviceNet-Lesewort #4
P0713 - DeviceNet-Lesewort #5
P0714 - DeviceNet-Lesewort #6
P0715 - DeviceNet-Schreibwort #3
P0716 — DeviceNet-Schreibwort #4
P0717 - DeviceNet-Schreibwort #5
P0718 - DeviceNet-Schreibwort #6
P0719 - DeviceNet-Netzwerkstatus
P0720 - DeviceNet-Masterstatus

P0721 - CANopen- Kommunikationsstatus

P0722 - CANopen-Knotenstatus

Das sind Parameter fir die Konfiguration und den Betrieb der CAN-Schnittstelle. Eine ausfihrliche Beschreibung
finden Sie im CANopen-Kommunikationshandbuch oder im DeviceNet-Kommunikationshandbuch, verfigbar in
www.weg.net.

19.3 ANYBUS-CC-SCHNITTSTELLE

P0686 — Anybus-CC Steuerwort
P0687 — Anybus-CC Drehzahlsollwert

P0723 - Anybus-Identifizierung

P0724 - Status der Anybus-Kommunikation

P0725 - Anybus-Adresse
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P0726 - Anybus Baudrate
P0727 - Anybus E/A-Worte
P0728 — Anybus-Lesewort #3

P0729 - Anybus-Lesewort #4
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P0730 - Anybus-Lesewort #5

P0731 - Anybus-Lesewort #6
P0732 - Anybus-Lesewort #7

P0733 - Anybus-Lesewort #8

P0734 - Anybus Schreibwort #3
P0735 - Anybus Schreibwort #4
P0736 - Anybus Schreibwort #5
P0737 - Anybus Schreibwort #6
P0738 — Anybus Schreibwort #7
P0739 - Anybus Schreibwort #8

P0840 - Anybus-Status

P0841 - Ethernet-Baudrate

P0842 - TCP Modbus Zeituberschreitung

P0843 - Konfiguration der IP-Adresse
P0844 - IP1-Adresse
P0845 - IP2-Adresse
P0846 - IP3-Adresse

P0847 - IP4-Adresse

P0848 - CIDR
P0849 - Gateway 1

P0850 - Gateway 2

P0851 - Gateway 3
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P0852 - Gateway 4
P0853 - Suffix fur Stationsname
P0854 — Kompatibilitdtsmodus

Das sind Parameter fir die Konfiguration und den Betrieb der Anybus-CC-Schnittstelle. Eine ausfihrliche Beschreibung
finden Sie im Anybus-CC Kommunikationshandbuch, erhdltlich in www.weg.net.

19.4 PROFIBUS-DP-MODUL

P0684 - Steuerwort Gber CANopen/DeviceNet/Profibus DP

P0685 — Drehzahlsollwert Gber CANopen/DeviceNet/Profibus DP
P0740 - Profibus-Komm. Zustand
P0741 - Profibus Datenprofil
P0742 - Profibus-Lesung Wort #3
P0743 - Profibus-Lesung Wort #4
P0744 - Profibus-Lesung Wort #5
P0745 - Profibus-Lesung Wort #6
P0746 - Profibus-Lesung Wort #7
P0747 - Profibus-Lesung Wort #8
P0748 - Profibus-Lesung Wort #9
P0749 - Profibus-Lesung Wort #10
PO750 - Profibus-Schreibwort #3
P0751 - Profibus Schreibwort #4
P0752 - Profibus Schreibwort #5
P0753 - Profibus Schreibwort #6

P0754 - Profibus Schreibwort #7

PO755 - Profibus Schreibwort #8

P0756 - Profibus-Schreibwort #9
P0757 - Profibus Schreibwort #10
P0760 - PROFIdrive Ausgangsstrom
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P0761 - PROFIdrive Ausgangsleistung
P0762 - PROFIdrive Abtriebsdrehmoment
P0763 - PROFIdrive Namur Statuswort
P0918 - Profibus Adresse

P0922 - Profibus Telegramm Auswahl
P0944 - Stérungszdhler

P0947 - Fehlernummer

P0963 - Profibus Baudrate

P0964 - Laufwerk-ldentifikation
P0965 - Profil-ldentifikation

P0967 - Steuerwort 1

P0968 - Statuswort 1
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Dies sind Parameter fir die Konfiguration und den Betrieb der Profibus-DP-Schnittstelle. Eine ausfihrliche Beschreibung
finden Sie im Handbuch zur Profibus-DP-Kommunikation, erhéltlich in www.weg.net.

19.5 KOMMUNIKATIONSZUSTANDE UND BEFEHLE
P0313 - Kommunikationsfehler Aktion

P0680 - Logischer Status

P0681 - Motordrehzahl in 13 Bit

P0692 - Status der Betriebsart

P0693 - Betriebsart-Befehle

P0695 - Einstellung des digitalen Ausgangs

P0696 — Analogausgdnge Wert 1

P0697 - Analogausgdnge Wert 2

P0698 - Analogausgdnge Wert 3

P0699 - Analogausgdnge Wert 4
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P0799 - E/A-Aktualisierungsverzégerung

DieseParameterwerdenzurUberwachungundSteuerungdes CFW-11-Umrichters iberdie Kommunikationsschnittstellen
verwendet. Eine detaillierte Beschreibung finden Sie im Kommunikationshandbuch der verwendeten Schnittstelle.
Diese Handbicher sind erhaltlich in www.weg.net.
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20 SOFT-SPS [50]

20.1 SOFT-SPS

Die Soft-SPS-Funktfion erméglicht es dem Frequenzumrichter, SPS-Funktionen (Programmable Logical Controller)
zu Ubernehmen. Weitere Einzelheiten zur Programmierung dieser Funktionen im CFW-11 finden Sie im CFW-11
Soft-SPS-Handbuch. Im Folgenden werden die Parameter der Soft-SPS beschrieben.

P1000 - Soft-SPS Status

P1001 - Soft-SPS-Befehl

P1002 - Zeit Scanzyklus

P1004 - SoftSPS-Uberwachung

P1010 bis P1059 - Soft-SPS Parameter

J

HINWEIS!

Die Parameter P1010 bis P1019 kénnen im Uberwachungsmodus visualisiert werden (siche Abschnitt
5.4 MMS [30] auf Seite 5-4, und Abschnitt 5.6 EINSTELLUNG VON DISPLAY-ANZEIGEN IM
UBERWACHUNGSMODUS auf Seite 5-11).

Ve
-

~
J

f HINWEIS!
Wenn P1011 ein Schreibparameter ist und in P0205, P0206 oder P0207 programmiert ist, kann
sein Inhalt im Ment Uberwachung gedndert werden (siehe Abschnitt 5.6 EINSTELLUNG VON
DISPLAY-ANZEIGEN IM UBERWACHUNGSMODUS auf Seite 5-11) mit Hilfe der MMS-Tasten

m oder % gedndert werden.

20.2 1/0 KONFIGURATION [07]

(&

(N

Die néchsten digitalen Ein- und Ausgénge sind ausschlieBlich fur die Soft-SPS bestimmt.
20.2.1 Digitale Eingéinge [40]

Die néchsten Parameter werden auf der MMS angezeigt, wenn das IOC-01-, IOC-02- oder IOC-03-Modul
an den Steckplatz 1 (XC41-Anschluss) angeschlossen ist.
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P0025 - DI9 bis DI16 Status

Einstellbarer Bit 0 = DI9 Werkseinstellung: -
Bereich: Bit 1 = DIT0

Bit 2 = DIT1

Bit 3 = DI12

Bit4 = DIT3

Bit 5 = DI14

Bit 6 = DIT5

Bit 7 = DI16
Eigenschaften: RO
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN | oder |071/O KONFIGURATION |
Gber MMS: |—| 40 digitale Eingénge | |—| 40 digitale Eingdnge |

Beschreibung:

Mit Hilfe dieses Parameters kann der Status der 8 digitalen Eingéinge (DI9 bis DI16) des Moduls IOC-01, IOC-02
oder IOC-03 angezeigt werden.

Die Anzeige erfolgt durch die Zahlen 1 und O, die den Zustand ,aktiv” bzw. ,inaktiv” der Eingéinge darstellen. Der
Zustand jedes Eingangs wird als eine Ziffer in der Folge betrachtet, wobei DI9 die niederwertigste Ziffer darstellt.

20.2.2 Digitale Ausgdnge [41]

Am IOC-01 sind 4 digitale Relaiskontaktausgénge (NO Relaiskontakt) verfigbar, DO6 bis DO9. Der IOC-02
verfugt Gber 8 digitale Ausgéinge vom Typ Open Collector, DO6 bis DO13. Das Modul IOC-03 verfigt Gber
7 digitale Ausgdnge vom Typ PNP, galvanisch getrennt, mit je 500 mA.

P0026 - DO6 bis DO13 Status

Einstellbarer Bit 0 = DO6 Werkseinstellung:
Bereich: Bit 1 = DO7

Bit 2 = DO8

Bit 3 = DO9

Bit 4 = DO10

Bit 5 = DO11

Bit 6 = DO12

Bit 7 = DO13
Eigenschaften: RO
Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN | oder |07 1/O KONFIGURATION |
Uber MMS: |—| 41 Digitale Ausgange | |—| 41 Digitale Ausgénge |

Beschreibung:

Mit diesem Parameter ist es moglich, den Status der 4 digitalen Ausgénge des Moduls IOC-01, den Status der
8 digitalen Ausgénge des Moduls IOC-02 oder den Status der 7 digitalen Ausgénge des Moduls IOC-03 zu
visualisieren.

Die Anzeige erfolgt durch die Ziffern ,1“ und ,0”, die jeweils den Zustand ,aktiv” und ,inaktiv” der Ausgénge
darstellen. Der Zustand jedes Ausgangs wird als eine Ziffer in der Folge betrachtet, wobei DO6 die niederwertigste
Ziffer darstellt.

Hinweis: Wenn das Modul IOC-01 verwendet wird, bleiben die Anzeigen der Bits DO10 bis DO13 inakfiv. Bei
Verwendung des Moduls IOC-03 bleibt die Anzeige von Bit DO13 inaktiv.
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21 TRACE-FUNKTION [52]
21.1 TRACE-FUNKTION

Die Trace-Funktion dient zur Aufzeichnung interessanter Variablen des CFW-11 (z. B. Strom, Spannung,
Geschwindigkeit), wenn ein bestimmtes Ereignis im System auftritt (z. B.: Alarm/Stérung, hoher Strom usw.).
Dieses Systemereignis, mit dem die Datenaufzeichnung beginnt, wird als ,Trigger” bezeichnet. Die gespeicherten
Variablen kénnen Gber das SuperDrive G2, das von einem Gber USB oder seriell mit dem CFW-11 verbundenen

PC ausgefihrt wird, als Diagramme dargestellt werden.

Die Parameter fir diese Funktion werden im Folgenden vorgestellt.

PO550 - Trigger-Signalquelle

Einstellbarer 0 = Nicht ausgewdahlt Werkseinstellung: 0
Bereich: 1 = Drehzahlsollwert

2 = Motordrehzahl

3 = Motorstrom

4 = Zwischenkreisspannung

5 = Motorfrequenz

6 = Motorspannung

7 = Motordrehmoment

8 = Prozessvariable

9 = PID Sollwert
10 = All
11 = A2
12 = Al3
13 = Al4

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 52 Trace-Funktion |

Beschreibung:

Er wahlt die Variable aus, die als Triggerquelle fir die Trace-Funktion verwendet werden soll.
Dieser Parameter hat keine Wirkung, wenn P0552 = ,Alarm”, ,Stérung” oder ,DIx".

Die gleichen Variablen kénnen auch als zu erfassende Signale verwendet werden, und zwar Uber die Parameter

PO561 bis PO564.

P0551 - Triggerpegel fur Trace

Einstellbarer -100,0 bis 340,0 % Werkseinstellung: 0,0 %
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 52 Trace-Funktion |

Beschreibung:
Er definiert den Wert fir den Vergleich mit der in PO550 ausgewdhlten Variable.
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Die vollsténdige Palette der als Ausléser wéhlbaren Variablen ist in der néchsten Tabelle aufgefuhrt.

Tabelle 21.1: Skalenendwert der als Trigger wdhlbaren Variablen

Variable Vollausschlag
Drehzahlsollwert 100 % = PO134
Motordrehzahl 100 % = PO134
Motorstrom 200 % =2,0x1_ .o
Zwischenkreisspannung 100 % = Max. Lim. PO151
Motorfrequenz 340 % = 3,4 x P0403
Motorspannung 100 % =1,0 x P0400
Motordrehmoment 200% =2,0x1_ .
Prozessvariable 100 % = 1,0 x P0528
PID-Sollwert 100 % = 1,0 x P0528
All 100 % = 10 V/20 mA
Al2 100 % = 10 V/20 mA
Al3 100 % = 10 V/20 mA
Al4 100 % = 10 V/20 mA

Dieser Parameter hat keine Wirkung, wenn P0552 = ,Alarm”, ,Stérung” oder ,DIx”.

P0552 - Auslésebedingung fur Trace

Einstellbarer
Bereich:

0: PO550* = P0551 Werkseinstellung: 5
1: PO550* <> P0551
2: PO550* > PO551
3: P0550* < PO551
4: Alarm

5: Fehler

6: Dlx

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 52 Trace-Funktion |

Beschreibung:

Definiert die Bedingung fir den Start der Signalerfassung. Die Tabelle 21.2 auf Seite 21-2 zeigt die verfigbaren
Optionen.

Tabelle 21.2: Parameter P0552 Beschreibung der Option

P0552 Optionen Beschreibung
PO550* = P0551 Die in PO550 ausgewdhlte Variable ist gleich dem in PO551 eingestellten Wert
PO550* = P0551 Die in PO550 ausgewdhlte Variable unterscheidet sich von dem in PO551 eingestellten Wert
PO550* > PO551 Die in PO550 ausgewdhlte Variable ist gréBer als der in PO551 eingestellte Wert
PO550* < P0551 Die in PO550 ausgewdhlte Variable ist kleiner als der in PO551 eingestellte Wert

Alarm Wechselrichter mit aktivem Alarm

Fehler Wechselrichter im Fehlerzustand

Dlx Digitaleingang (ausgewdhlt Gber P0263 - P0270)

Fur P0552=6 (Option ,DIx") muss die Option ,Trace-Funktion” bei einem der Parameter von P0263 bis P0270
gewdhlt werden. Weitere Einzelheiten finden Sie unter Punkt 15.1.3 Digitale Eingéinge [40] auf Seite 15-12.

Anmerkungen:

- Wenn P0552 = 6 und kein DI fir ,Trace-Funktion” konfiguriert ist, wird der Trigger nicht ausgel®st.

- WEnn P0552 = 6 und mehrere Dls fir ,Trace-Funktion” konfiguriert wurden, muss nur eines fir das Triggerereignis
aktiv sein.

- Wenn P0552 = 6 und ein DI fur die ,Trace-Funktion” konfiguriert ist, wird der Trigger niemals als Folge der DI-
Aktivierung auftreten.

- Diese drei Programmieroptionen verhindern nicht, dass der Wechselrichter freigegeben wird.
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P0553 - Zeitraum der Spurenabtastung

Einstellbarer 1 bis 65535 Werkseinstellung: 1
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN
Gber MMS: |—| 52 Trace-Funktion |

Beschreibung:

Er definiert den Abtastzeitraum (Zeit zwischen zwei Abtastpunkten) als ein Vielfaches von 200 us.

Fur P0297 = 1,25 kHz wird die Abtastperiode als 400 us Vielfachesdefiniert.

P0554 - Trace Pre-Trigger

Einstellbarer 0 bis 100 % Werkseinstellung: 0 %
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 52 Trace-Funktion |

Beschreibung:

Es handelt sich um den prozentualen Anteil der Daten, die vor dem Eintreten des auslésenden Ereignisses
aufgezeichnet werden.

P0559 - Maximaler Trace-Speicher

Einstellbarer 0 bis 100 % Werkseinstellung: 0 %
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 52 Trace-Funktion |

Beschreibung:

Sie definiert den maximalen Speicherplatz, den der Benutzer fir die Trace-Funktionspunkte reservieren méchte. Der
Einstellbereich von O bis 100 % entspricht einer Reserveanforderung von 0O bis 15 KB fir die Trace-Funktion.

Jeder von der Trace-Funktion gespeicherte Punkt nimmt 2 Byte Speicherplatz in Anspruch. Dieser Parameter definiert
indirekt die Anzahl der Punkte, die der Benutzer mit der Trace-Funktion speichern méchte.

Der von der Trace-Funktion genutzte Speicherbereich wird gemeinsam mit dem Speicher fir die Soft-SPS-Applikation
genutzt. Wenn eine Soft-SPS-Applikation im Umrichter vorhanden ist, kann der tatséchlich verfugbare Speicherplatz
for die Trace-Funktion kleiner sein als der in PO559 eingestellte Wert. Die Anzeige des tatséchlich verfigbaren
Speicherplatzes erfolgt ber den Read-Only-Parameter PO560. Weitere Einzelheiten finden Sie in der Beschreibung
des Parameters PO560.

In der Werkseinstellung ist P0559 = 0 %. In diesem Fall ist kein Speicher fur die Trace-Funktion verfigbar, da die
verfugbaren 15 KB fir die Soft-SPS-Applikation reserviert sind.
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P0560 - Verfolgung des verfigbaren Speichers

Einstellbarer 0 bis 100 % Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 52 Trace-Funktion |

Beschreibung:

Sie zeigt den Speicherplatz an, der fir die Speicherung von Trace-Funktionspunkten zur Verfiigung steht. Der Bereich
von O bis 100 % bedeutet, dass O bis 15 KB fir die Trace-Funktion zur Verfigung stehen.

Gemeinsame Nutzung des Speichers mit der Soft-SPS:
Der Speicher fur die Trace-Funktion wird gemeinsam mit dem Speicher fir die Soft-SPS-Applikation genutzt.

- Ist P1000 = O (keine Soft-SPS-Applikation vorhanden), kann der gesamte Speicherbereich fir die Trace-Funktion
genutzt werden. In diesem Fall ist P0559 = P0560.

- Wenn P1000>0 (Soft-SPS-Anwendung im Umrichter) ist, zeigt P0560 den kleinsten Wert zwischen P0O559 und
den tatséchlich verfigbaren Speicher an (das sind 100 % abziglich des von der SoftPLC-Anwendung verwendeten

Speichers).

Um die Trace-Funktion nutzen zu kénnen, muss der Benutzer P0559 auf einen Wert gréfier als O % und gleich oder
kleiner als die Anzeige PO560 einstellen. Wenn P0O559 > P0560 und der Anwender mehr Speicher fir die Trace-
Funktion verwenden méchte, muss die Soft-SPS-Applikation mit Hilfe des Parameters P1001 geléscht werden.

HINWEIS!
Wenn P0559 > P0560, dann kénnen Verzerrungen in den beobachteten Signalen auftreten.
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P0561 - CH1: Spurenkanal 1
P0562 - CH2: Spurenkanal 2

P0563 - CH3: Spurenkanal 3

P0564 - CH4: Spurenkanal 4

Einstellbarer NI
8 ko renzahisollwert
EarEla g Motordrehzahl
Motorstrom
Zwischenkreisspannung
Motorfrequenz
Motorspannung
Mo’ror(ﬁehmomen’r
rozessvariable
ID Sollwert
Al
Al2
A
A

U O

13
14

Eigenschaften:
Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 52 Trace-Funktion |

Beschreibung:

Nicht ausgewdhlt Werkseinstellung: P0561

1
P0562 = 2
P0563 = 3
P0564 =0

Sie wéhlen die Signale aus, die auf den Kandlen 1 bis 4 der Trace-Funktion aufgezeichnet werden sollen.

Die Optionen sind dieselben, die auch bei P0550 verfigbar sind. Wenn Sie die Option ,Nicht ausgewahlt” wéhlen,

wird der gesamte fir die Trace-Funktion verfigbare Speicher auf die aktiven Kandle verteilt.

PO571 - Start der Trace-Funktion

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 0O

Bereich: 1 = Ein

Eigenschaften:

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—* 52 Trace-Funktion |

Beschreibung:

Er leitet das Warten auf den Ausléser der Trace-Funktion ein.

Da es sich um einen Parameter handelt, der bei laufendem Motor geéndert werden kann, ist es nicht erforderlich,

auf dem Tastenfeld (MMS) die Taste ,Speichern” zu driicken, damit der ,Trigger” ausgel®st wird.

Dieser Parameter hat keine Auswirkung, wenn kein aktiver Kanal vorhanden ist oder wenn kein Speicher fir die

Trace-Funktion verfigbar ist (P0560 = 0).

PO571 geht aus Sicherheitsgrinden automatisch auf O zurick, wenn einer der Parameter zwischen PO550 und

P0564 gedindert wird.
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P0572 - Tag/Monat Trace ausgelost

Einstellbarer 00/00 bis 31/12 Werkseinstellung:
Bereich:

P0573 - Jahresrickverfolgung ausgelést

Einstellbarer 00 bis 99 Werkseinstellung:
Bereich:

P0574 - Stundenspeicher ausgelost

Einstellbarer 00:00 bis 23:59 Werkseinstellung:
Bereich:

PO575 - Zweiter Trace ausgelost

Einstellbarer 00 bis 59 Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 52 Trace-Funktion |

Beschreibung:

P0572 bis P0575 zeichnen das Datum und die Uhrzeit des Ausléseereignisses auf. Diese Parameter und die mit der
Trace-Funktion erfassten Punkte werden nicht gespeichert, wenn der Umrichter ausgeschaltet wird.

Es gibt zwei Méglichkeiten, warum P0572 bis P0575 Null sind:
- Nach dem Einschalten des Wechselrichters wurde keine Erfassung durchgefihrt, oder.
- Die Aufzeichnung erfolgte ohne Tastatur (MMS), die an den Wechselrichter angeschlossen war (keine RTC).

P0576 - Status der Verfolgungsfunktion

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung:
Bereich: 1 = wartend
2 = Ausgelost

3 = Abgeschlossen
Eigenschaften: RO
Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |
Gber MMS: |—| 52 Trace-Funktion |

Beschreibung:

Sie zeigt an, ob die Trace-Funktion ausgelést wurde, ob es bereits einen Trigger gegeben hat und ob die Signale
bereits vollsténdig erfasst wurden.
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22 PID-REGLER [46]

22.1 BESCHREIBUNG UND DEFINITIONEN

Der CFW-11 verfigt Uber die Sonderfunktion PID REGULATOR, die zur Regelung eines geschlossenen Regelkreises
verwendet werden kann. Diese Funktion stellt einen Proportional-, Integral- und Differenzialregler zur Verfigung,

der der normalen CFW-11-Drehzahlregelung Gberlagert ist. Siehe das Blockdiagramm in Abbildung 22.1 auf
Seite 22-2.

Die Regelung des Prozesses erfolgt Gber die Anderung der Motordrehzahl, wobei der Wert der (zu regelnden)

Prozessgréfie auf dem gewinschten Wert gehalten wird.

Anwendungsbeispiele: die Kontrolle des Durchflusses oder des Drucks in einer Rohrleitung, der Temperatur in

einem Ofen oder in einem Gewdichshaus oder der Chemikaliendosierung in Tanks.

Um die Begriffe zu definieren, die bei einer PID-Regelung verwendet werden, werden wir ein einfaches Beispiel

verwenden.

Eine Elektropumpe wird in einem Wasserpumpensystem eingesetzt, bei dem der Druck in der Pumpenausgangsleitung
geregelt werden muss. Ein Druckwandler wird in der Leitung installiert und liefert ein analoges Feedback Signall
an das CFW-11, das proportional zum Wasserdruck ist. Dieses Signal wird als Prozessvariablebezeichnet und
kann Uber den Parameter PO040 visualisiert werden. Ein Sollwert wird im CFW-11 Uber die Tastatur (MMS)
programmiert (P0525) oder Gber einen Analogeingang (als O bis 10 V oder 4 bis 20 mA Signal) eingestellt. Der
Sollwert ist der gewinschte Wasserdruckwert, den die Pumpe unabhéngig von den Verbrauchsschwankungen

am Pumpenausgang zu jedem Zeitpunkt erzeugen soll.
Der CFW-11 vergleicht den Sollwert mit der Prozessvariablen und regelt die Motordrehzahl so, dass alle Fehler

eliminiert werden und die Prozessvariable gleich dem Sollwert bleibt. Die Einstellung der P-, |- und D-Verstérkungen

bestimmt, wie schnell der Umrichter reagiert, um diesen Fehler zu eliminieren.
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22.2 INBETRIEBNAHME

Vor einer detaillierten Beschreibung der Parameter dieser Funktion wird eine Schritt-fr-Schritt-Anleitung fir die

Inbetriebnahme des PID-Systems vorgestellt.

4 N

HINWEIS!

@: Damit die PID-Funktion ordnungsgeméf funktioniert, ist es wichtig zu Gberprifen, ob der Umrichter
richtig konfiguriert ist, um den Motor mit der gewinschten Drehzahl anzutreiben. Uberprifen Sie
daher die folgenden Einstellungen:

Drehmomentverstérkung (PO136 und PO137) und Schlupfkompensation (PO138), wenn er sich
im Modus U/f-Steuerung befand.

Nachdem die Selbstoptimierung im Vektormodus durchgefihrt wurde.

Beschleunigungs- und Verzégerungsrampen (PO100 bis PO103) und Strombegrenzung (PO135
for U/f-, VWWW- und VWW PM-Regelung oder P0169/P0170 fir Vektorsteuerung).

Konfigurieren der PID-Funktion

1) Zur Auswahl der Sonderfunktion: PID-Regler (P0203 = 1).

Wenn die PID-Funktion akfiviert ist und P0203 = 1 Gber die HMI eingestellt wird, werden die folgenden

Parameter automatisch gedndert:

B

P0205 = 10 (Leseparameterauswahl 1: Sollwert PID #).

P0206 = 9 (Lesen der Parameterauswahl 2: Prozessvar. #).

@ P0207 = 2 (Lesen der Parameterauswahl 3: Motordrehzahl #).

P0223 = O (Auswahl VORWARTS/REVERSE - LOCAL Situation: immer VORWARTS).
P0225 = 0 (JOG-Auswahl - LOCAL Situation: Deaktiviert).

@ P0226 = 0 (Auswahl VORWARTS/REVERSE - FERN Situation: Immer VORWARTS).
P0228 = 0 (JOG-Auswahl - FERN Situation: Deaktiviert).

P0236 = 3 (Al2-Signalfunktion: Prozessvariable).

B P0265 = 22 (DI3 Funktion: Manuell/Automatisch).

Die Funktion DI3, die durch den Parameter P0265 definiert ist, funktioniert folgendermafien:

Tabelle 22.1: DI3-Betriebsart fir P0265 = 22

DI3 Betrieb
00V Manuell
1(24V) Automatisch

2) Festlegung der Art der PID Aktion die der Prozess erfordert: direkt oder umgekehrt. Der Steuereingriff
muss direkt sein (P0527 = 0), wenn es notwendig ist, dass die Drehzahl steigt, damit die Prozessvariable
steigt. Wahlen Sie andernfalls Umgekehrt aus (P0527 = 1). Siehe Abbildung 22.2 auf Seite 22-4.

Beispiele:

a) Direkt: Eine von einem Wechselrichter angetriebene Pumpe, die einen Behélter auffillt, wobei der PID den
Follstand regelt. Damit der Fillstand (Prozessvariable) ansteigt, muss der Durchfluss zunehmen, was durch
die Erhhung der Motordrehzahl erreicht wird.
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b) Reverse: Ein von einem Wechselrichter angetriebener Ventilator, der die Kihlung eines Kihlturms Gbernimmt,
wobei der PID seine Temperatur regelt. Damit die Temperatur (Prozessvariable) ansteigt, ist es notwendig,

dass die Beluftung durch die Reduzierung der Motordrehzahl verringert wird.

Al2 gProzessvariable

PO040 PID umkehren (P0527 = 1)

|
P0535 _— —— g N — -
er = P0O040 - PO041 (%)/
PO04T -———N———————— \7[\

(a) Direkt
Al2 Prozessvariable
PO040
Direkte PID (P0527 = 0)
PO041 N . N\
\v4 \
P0535 ed = P0041-PO040 (B \,  / o o
|
t >t
|
|
(b) |
Umkehrung :
|
|

(c) Schlafmodus

PO002 gMotordrehzahl

|
I
I
|
|
I
PO1341— - -
PO133 < P0291 < P0134 j \

PO133 N Zeit for c#ie Schla- \ | A
‘ffunkrion I | }
RO 10, .
PO+ L4 ‘ >t
Schlafmodus Schlafmodus
Dabei gilt: P0217=1
ed oder er die prozentuale Abweichung, um den Wake-up-Modus zu

aktivieren.

Abbildung 22.2: (a) bis (c) - Art der PID-Aktion

3) Zur Definition des Ruckfihrungseingangs: Die Rickfihrung (ProzessgréBenmessung) erfolgt immer Gber
einen der Analogeingdnge (ausgewdhlt bei P0524). Um diese Anleitung zu vereinfachen, wird der Eingang
AI2 gewdhlt (P0524 = 1).

4) Zur Einstellung der Skala der Prozessvariablen: Der fir die RiuckfGhrung der Prozessvariablen zu
verwendende Messwertgeber (Sensor) muss einen Skalenendwert von mindestens dem 1,1-fachen des
héchsten zu regelnden Wertes haben.

Beispiel: Wenn ein Druck von 20 bar kontrolliert werden soll, muss ein Sensor mit einem Skalenendwert von
mindestens 22 bar (1,1 x 20) gewdhlt werden.

Nachdem der Sensor definiert wurde, muss die Art des am Eingang zu lesenden Signals (Strom oder Spannung)

ausgewdhlt und der entsprechende Schalter (S1 oder S2) fir diese Auswahl eingestellt werden.

In diesem Leitfaden wird davon ausgegangen, dass das Sensorsignal 4 bis 20 mA betrégt (Konfiguration von
P0238 = 1 und S1.3 = ON).
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AnschlieBend kénnen die Verstérkung (P0237) und der Offset (P0239) des Rickfihrsignals so eingestellt werden,
dass die Prozessgréfie mit der héchstmaglichen Auflésung ohne Séttigung am Analogeingang abgelesen
werden kann. In diesem Fall mussen die Parameter P0237 und P0239 entsprechend dem folgenden Beispiel

eingestellt werden.

HINWEIS!

Um die Sattigung des analogen Ruckfihrungseingangs bei Uberschwingen der Regelung zu
vermeiden, muss das Signal im Bereich von 0 bis 90 % (0 bis 9 V / 4 bis 18 mA) liegen. Diese
Anpassung kann durch Anderung der Verstérkung des als Riickkopplung gewdhlten Analogeingangs

erfolgen.

Beispiel:
- Skalenendwert des Messumformers (maximaler Ausgangswert) = 25 bar (FS = 25).

- Betriebsbereich (Bereich von Interesse) = O bis 15 bar (OR = 15).

Beibehaltung von P0237 = 1,000 und P0239 = 0 (Werkseinstellung), was fir die meisten Anwendungen die

Ubliche Einstellung ist:

- P0525 = 50 % (PID-Sollwert Gber die Tastatur) entspricht dem verwendeten Sensorendwert, d. h. 0,5 x FS =
12,5 bar. Der Arbeitsbereich (0 bis 15 bar) entspricht also 60 % des Sollwerts.

Wenn es notwendig ist, P0237 einzustellen:
- Unter Beriicksichtigung einer Licke von 10 % fir den Messbereich der Prozessgréfie (MR = 1,1 x OR = 16,5)

muss sie bei O bis 16,5 bar eingestellt werden. Daher muss der Parameter P0237 eingestellt werden:

FS 25
P0237 = —— =

=1,52
MR 16,5

Ein Sollwert von 100 % entspricht also 16,5 bar, d. h. der Betriebsbereich in Prozent liegt zwischen O und
90,9 % (OR = 15/16,5).

Ist ein Offset-Abgleich erforderlich, muss der Parameter P0239 entsprechend der ausfihrlichen Beschreibung
des Punkt 15.1.1 Analoge Eingénge [38] auf Seite 15-1 konfiguriert werden.

Wenn die Anzeige der Prozessvariablen auf der Tastatur (MMS) gedndert werden soll, miUssen die Parameter
P0528 und P0529 entsprechend dem Messumformerendwert und dem definierten Wert PO237 eingestellt
werden (siehe Beschreibung dieser Parameter im Abschnitt 22.6 PARAMETER auf Seite 22-9). Die Parameter

PO530 bis P0532 kénnen konfiguriert werden, um die technische Einheit der Prozessvariablen einzustellen.

Beispiel: Wenn fir die maximale Motordrehzahl ein Wert von ,25,0 bar” gewinscht wird, stellen Sie ihn ein:

- P0528 = 250.
- P0529 =1 (wxy.z).
- P0O530 = ,b".
-P0531 = ,a".

-P0532 = ,r".
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5) Einstellung des Sollwerts: Festlegung der Betriebsart (lokal/fern) mit dem Parameter PO220 und der
Sollwertquelle mit den Parametern P0221 und P0222, je nach der gewiinschten Situation.

Wenn der Sollwert Gber die Tastatur (MMS) definiert wird, stellen Sie P0525 gemaB der folgenden Gleichung ein:

Gewiinschter Wert (Prozessvariable) Alx Rickko-
X | pplungsvers- | x 100 %

tarkung

Sollwert (%) =
Skalenendwert des Sensors

Beispiel: Angenommen, ein Druckmessumformer mit einem Ausgang von 4 bis 20 mA und einem Skalenendwert
von 25 bar (d. h. 4 mA = 0 bar und 20 mA = 25 bar) und P0237=2,000. Wenn 10 bar geregelt

werden sollen, muss der folgende Sollwert eingegeben werden:

1
Sollwert (%) = 205 x2x100% = 80 %

Wird der Sollwert Uber einen Analogeingang (z.B. Al1) definiert, muss P0231 = 0 (Al1 Signalfunktion:
Drehzahlsollwert) und P0233 (Al1 Signaltyp) entsprechend der Art des vom Eingang zu lesenden Signals (ob
Strom oder Spannung) konfiguriert werden.

Programmieren Sie nicht P0221 und/oder P0222 = 7 (E.P).

6) Zum Festlegen der Geschwindigkeitsbegrenzungen: Stellen Sie PO133 und PO134 entsprechend der
Anwendung ein.

Die beim Einschalten des Wechselrichters automatisch angezeigten Messwerte sind:
- Messwert 1 - P0041 ,PID-Sollwert”.

- Anzeige 2 - PO040 ,Prozessvariable”.

- Anzeige 3 - PO002 ,Motordrehzahl”.

7) Indikation: Siehe Kapitel 5 PROGRAMMIEREN GRUNDLEGENDE INSTRUKTIONEN auf Seite 5-1, in
diesem Handbuch.

Diese Variablen kénnen auch an den Analogausgéingen (AOx) visualisiert werden, sofern die Parameter, die
die Funktion dieser Ausgéinge definieren, entsprechend programmiert werden.

Anfahren

1) Manueller Betrieb (DI3 &ffnen): DI3 offen halten (manuell), die Prozessvariablenanzeige auf dem Tastenfeld
(MMS) (PO040) auf der Grundlage einer externen Messung des Rickmeldesignalwerts (Messwertgeber) an
Al2 Gberprifen.

AnschlieBend variieren Sie den Drehzahlsollwert, bis der gewiinschte Wert der Prozessvariablen erreicht ist.
Erst dann in den Automatikmodus wechseln.

<
HINWEIS!

Wenn der Sollwert durch PO525 definiert ist, stellt der Umrichter PO525 automatisch mit dem
Momentanwert von PO040 ein, wenn der Modus von manuell auf automatisch gedndert wird
(vorausgesetzt, P0536 = 1).

In diesem Fall erfolgt die Umschaltung von Handbetrieb auf Automatikbetrieb sanft (kein abrupter
Geschwindigkeitswechsel). )

22-6 | CFW-11



PID-Regler [46]

2) Automatikbetrieb (DI3 geschlossen): DI3 schlieBen und die dynamische Einstellung des PID-Reglers
durchfihren, d.h. des Proportional- (P0520), Integral- (P0521) und Differentialreglers (P0522), wobei zu
prifen ist, ob die Regelung korrekt erfolgt. Daher ist es nur notwendig, den Sollwert mit der Prozessvariablen
zu vergleichen und zu prifen, ob die Werte nahe beieinander liegen. Beobachten Sie auch, wie schnell der
Motor auf Schwingungen der Prozessvariablen reagiert.

Es ist wichtig, darauf hinzuweisen, dass die Einstellung der PID-Verstérkung ein Schritt ist, der Versuch und
Irrtum erfordert, um die gewlnschte Reaktionszeit zu erreichen. Wenn das System schnell reagiert und in
der Nahe des Sollwerts schwingt, ist die Proportionalverstdrkung zu hoch. Reagiert das System langsam
und braucht Zeit, um den Sollwert zu erreichen, dann ist die Proportionalverstérkung zu niedrig und muss
erhdht werden. Und wenn die Prozessvariable den gewiinschten Wert (Sollwert) nicht erreicht, muss die
Integralverstérkung angepasst werden.

Als Zusammenfassung dieses Leitfadens werden im Folgenden ein Schaltplan der Anschlisse des CFW-11
for die Anwendung des PID-Reglers sowie die Einstellung der in diesem Beispiel verwendeten Parameter

dargestellt.
4-20 mA Drucku-
mwandler
15] DI Sollwert 0-25 bar
117|DI3 Gber
18| DI4 Tastatur
H COM DI1 - Betrieb /Stop
72124 vee DI3 - Manuell / Automatisch
E CFW-11 AUS AN DI4 - Allgemeine Freigabe A
l DGND 10
Sollwert izormrsmmmseeees | 1 | +REF 2]
Uber (2 AT 3O > Prozess
All 3 | Al-
>5kQ 4 | -REF 401
1 (5 | A2+
6 |A2- [pe[R]s|T[u]v]w]PE]
XC1
PE ¢&—mmm8™™—
é ___________ Schirm
IS N O O O
R ® —t
A
Te )
Linie Trennschalter R

Sicherungen

Abbildung 22.3: Beispiel fir eine CFW-11-Anwendung als PID-Regler

CFW-11 | 22-7



PID-Regler [46]

Tabelle 22.2: Parametereinstellung fUr das vorgestellte Beispiel

Parameter Beschreibung
P0203 =1 Auswahl der PID-Reglerfunktion
P0527 = OM PID-Aktionsart (Direkt)
P0524 = 1M Al2 Rickmeldeeingang
P0238 =1 Signalart A2 (4 bis 20 mA)
P0237 = 1,000 | AI2 Eingangsverstérkung
P0239 = 0M Al2 Eingangsoffset
P0528 = 250 Prozessvariable Skalierungsfaktor
P0529 = 1M Prozessvariable Dezimalpunkt (wxy.z)
P0220 =1 Betrieb in abgelegener Lage
P0222 =0 Referenzauswahl (MMS)
P0525 = 80 % PID-Sollwert
P0230 =1 Tote Zone (Ein)
P0205 = 10@ Lesen der Parameterauswahl 1 (PID-Sollwert)
P0206 = 9@ Lesen der Parameterauswahl 2 (Prozessvariable)
P0207 = 2@ Lesen der Parameterauswahl 3 (Motordrehzahl)
P0536 = 1M P0525 automatische Einstellung (Ein)
P0227 = 1M Auswahl Start/Stopp per Fernbedienung (DIx)
P0263 = 1M DI1-Funktion (Start/Stopp)
P0265 = 22@ DI3-Funktion: Manuell / Automatisch
P0266 = 2 Funktion DI4 (Allgemeine Freigabe)
P0236 = 3@ Eingangsfunktion A2 (Prozessvariable)
P0520 = 1,000 | PID-Proportionalverstérkung
P0521 = 0,043 | PID-Integralverstérkung
P0522 = 0,000 | PID-Differentialverstérkung

M Parameter bereits in der Werkseinstellung.
@ Vom Wechselrichter automatisch konfigurierter Parameter.

22.3 SCHLAFMODUS

Der Schlafmodus ist ein nitzliches Hilfsmittel zum Energiesparen bei Verwendung des PID-Reglers. Siehe
Abbildung 22.2 auf Seite 22-4.

In vielen PID-Anwendungen wird Energie vergeudet, indem der Motor mit der Mindestdrehzahl weiterléuft, wenn

z. B. der Druck oder der Fillstand des Tanks weiter steigt.

Der Schlafmodus funktioniert zusammen mit der Funktion zur Deaktivierung der Nullgeschwindigkeit.

Um den Schlafmodus zu aktivieren, muss die Null-Drehzahl-Sperre durch Programmierung von P0217 = 1
(On) aktiviert werden. Die Deaktivierungsbedingung ist die gleiche wie bei der Deaktivierung der Drehzahl Null
ohne PID. Siehe Abschnitt 14.6 STILLSTAND LOGIK [35] auf Seite 14-10.

Die Einstellung von P0291 muss jedoch lauten: PO133 < P0291 < PO134. Siehe Abbildung 22.2 autf Seite 22-4.
Um den Ruhezustand (Aufwachen) im automatischen PID-Modus zu verlassen, muss neben der in P0218

programmierten Bedingung der PID-Fehler (die Differenz zwischen dem Sollwert und der Prozessvariablen)

grofer sein als der in PO535 programmierte Wert.

GEFAHR!

Im Ruhezustand kann sich der Motor aufgrund der Prozessbedingungen jederzeit drehen. Wenn Sie
mit dem Motor hantieren oder Wartungsarbeiten durchfihren méchten, schalten Sie den Umrichter
stromlos.
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22.4 BILDSCHIRME IM UBERWACHUNGSMODUS

Bei Verwendung des PID-Reglers kann der Bildschirm des Uberwachungsmodus so konfiguriert werden, dass
die wichtigsten Variablen in numerischer Form oder als Balkendiagramm mit den entsprechenden technischen
Einheiten angezeigt werden.

Ein Beispiel fur das Tastenfeld (MMS) mit dieser Konfiguration ist in Abbildung 22.4 auf Seite 22-9 zu sehen,
wo die Prozessvariable und der Sollwert, beide in BAR, sowie die Motordrehzahl in U/min angezeigt werden.

Siehe Kapitel 5 PROGRAMMIEREN GRUNDLEGENDE INSTRUKTIONEN auf Seite 5-1.

‘Eetriebh CLOK  S8Usmin (Betriek ¢ LOK  98Usmin)
=l = 5.8 Bar

Ear ] = =.E Bar

v s 298 Uosmin
min | 16:56 [ Meru | | 16:54 [ Meru |

Abbildung 22.4: Beispiel fir das Tastenfeld (MMS) im Uberwachungsmodus fir die Funktion PID-Regler

22.5 ANSCHLUSS EINES 2-DRAHT-MESSUMFORMERS

In der 2-Draht-Konfiguration teilen sich das Signal des Messwertgebers und seine Versorgung die gleichen
Dréhte. Die Abbildung 22.5 auf Seite 22-9 veranschaulicht diese Art der Verbindung.

E DI Sollwert
17| DI3 Uber
181 Dl4 Tastatur
— 12| com

24 VCC CFW-11 AUS AN
DGND 1003

+REF 201 o1
All+ 30T

All-
REF 4071

A2+
Al2- |PE|R|S|T|U|V|W|PE|

7))
l

I

Prozess Drucku- M
S —
mwandler

Abbildung 22.5: Anschluss eines 2-Draht-Messumformers an das CFW-11

o [o[~]ef~] ]

22.6 PARAMETER

Die Parameter des PID-Reglers [46] werden nun in detaillierter Form beschrieben.

P0040 - Prozessvariable

Einstellbarer 0,0 bis 100,0 % Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
Heer b L1 46 PID-Regler |

Beschreibung: 29
Es handelt sich um einen reinen Leseparameter, der den Prozessvariablenwert des PID-Reglers in Prozent angibt.
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P0041 - PID Sollwert

Einstellbarer 0,0 bis 100,0 % Werkseinstellung:
Bereich:

Eigenschaften: RO

Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN
Gber MMS: L1 46 PID-Regler

Beschreibung:

Es handelt sich um einen nur lesbaren Parameter, der den Wert des PID-Regler-Sollwerts (Referenz) in Prozent angibt.

P0203 - Sonderfunktionsauswahl

Einstellbarer 0 = Keine Werkseinstellung: 0O
Bereich: 1 = PID-Regler

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: |—| 46 Regulierer PID |

Beschreibung:

Er erméglicht die Verwendung der Sonderfunktion PID-Regler, wenn er auf 1 gesetzt ist.
Wenn P0203 auf 1 gedndert wird, werden die folgenden Parameter automatisch gedndert:

P0205 = 10 (Auswahl der Leseparameter 1).

&

P0206 = 9 (Auswahl der Leseparameter 2).

P0207 = 2 (Auswahl der Leseparameter 3).

P0223 = 0 (Auswahl VORWARTS/REVERSE - LOCAL Situation: immer VORWARTS).
P0225 = 0 (JOG-Auswahl - LOCAL Situation: Deaktiviert).

P0226 = 0 (Auswahl VORWARTS/REVERSE - FERN Situation: Immer VORWARTS).
P0228 = 0 (JOG-Auswahl - FERN Situation: Deaktiviert).

P0236 = 3 (Al2-Signalfunktion: Prozessvariable).

P0265 = 22 (DI3 Funktion: Manuell/Automatisch).

Sobald die PID-Reglerfunktion akfiviert ist, werden die Funktionen JOG und FWD/REV inaktiv. Die Freigabe- und
Start/Stopp-Befehle sind in P0220, P0224 und P0227 definiert.
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P0520 - PID-Proportionalverstérkung

P0521 - PID-Integralverstdrkung

Einstellbarer 0,000 bis 7,999 Werkseinstellung: P0520=1,000
Bereich: P0521=0,043

P0522 - PID-Differenzverstérkung

Einstellbarer 0,000 bis 3,499 Werkseinstellung: 0,000
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |
I L 46 PID-Regler |

Beschreibung:

Diese Parameter legen die Verstérkungen der PID-Reglerfunktion fest und missen je nach der zu regelnden
Anwendung angepasst werden.

Beispiele fur die Grundeinstellungen einiger Anwendungen finden Sie in Tabelle 22.3 auf Seite 22-11.

Tabelle 22.3: Vorschidge fUr die Einstellung der PID-Reglerverstdrkung

Verstérkungsfaktor
Menge Proportionaler Integraler Differentiale

P0520 P0521 P0522
Druck im pneumatischen System 1 0,043 0,000
Durchfluss des pneumatischen Systems 1 0,037 0,000
Druck im Hydrauliksystem 1 0,043 0,000
Hydraulischer Systemfluss 1 0,037 0,000
Temperatur 2 0,004 0,000
Ebene 1 Siehe Anmerkung 0,000

~
J

f HINWEIS!

Im Fall der Niveauregelung héangt die Einstellung der integralen Verstdarkung von der Zeit ab, die
das Reservoir benétigt, um unter den folgenden Bedingungen vom minimalen akzeptablen Niveau
zum gewinschten Niveau zu gelangen:

1. Bei der direkten Wirkung muss die Zeit mit dem maximalen Eingangsdurchfluss und dem minimalen
Ausgangsdurchfluss gemessen werden.

2. Fur die umgekehrte Wirkung muss die Zeit mit dem minimalen Eingangsdurchfluss und dem
maximalen Ausgangsdurchfluss gemessen werden.

e
&

Nachfolgend wird eine Formel zur Berechnung des Anfangswertes von P0O521 in Abhéngigkeit von der Reaktionszeit
des Systems vorgestellt:

P0521 = 0,02/t

Dabei ist t = Zeit (in Sekunden).
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P0523 - PID-Rampenzeit

Einstellbarer 0,0 bis 999,0 s Werkseinstellung: 3,0's
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN
R {46 PID-Regler |

Beschreibung:

Mit diesem Parameter wird die Rampenzeit des in der PID-Reglerfunktion verwendeten Sollwerts eingestellt. Die
Rampe verhindert, dass abrupte Sollwertibergénge den PID-Regler erreichen.

Die werkseitig eingestellte Zeit (3,0 s) ist normalerweise fir die meisten Anwendungen ausreichend, wie sie in
Tabelle 22.3 auf Seite 22-11.

P0524 - Auswahl des PID-Istwerts

Einstellbarer 0 = All Werkseinstellung: 1
Bereich: 1= A2

2 = A3

3 = Al4

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |

Uber MMS: L 46 PID-Regler |

Beschreibung:

Er wéhlt den Ruckfihrungseingang des Reglers (Prozessvariable).

Nach Auswahl des Rickmeldeeingangs muss die Funktion des gewdhlten Eingangs in P0231 (fur Al1), P0236 (fur
Al2), P0241 (fur AI3) oder P0246 (fur Al4) programmiert werden.

P0525 - Tastenfeld PID-Sollwert

Einstellbarer 0,0 bis 100,0 % Werkseinstellung: 0,0 %
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |
Al bt 146 PID-Regler |

Beschreibung:

Mit diesem Parameter kann der Sollwert des PID-Reglers Uber die MMS-Tasten eingestellt werden, vorausgesetzt,
dass P0221 = 0 oder P0222 = 0 ist und der Regler im Automatikmodus arbeitet. Im Handbetrieb wird der Sollwert
Uber die Tastatur (MMS) mit dem Parameter PO121 eingestellt.

Der Wert von P0525 wird auf dem zuletzt eingestellten Wert (Backup) gehalten, auch wenn der Umrichter

ausgeschaltet oder vom Netz getrennt wird (mit PO120 = 1 - Aktiv). In diesem Fall wird der Wert von P0525 im
EEPROM gespeichert, wenn der Zustand der Unterspannung am Zwischenkreis erkannt wird.
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P0527 - PID-Aktionstyp

Einstellbarer 0 = Direkt
Bereich: 1 = Umgekehrt

Eigenschaften:

Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN

Uber MMS: |—| 46 PID-Regler

Beschreibung:

Werkseinstellung: 0O

Die Art der PID-Aktion muss als ,Direkt” gewdhlt werden, wenn die Motordrehzahl erhéht werden muss, damit die

Prozessvariable erhéht wird. Andernfalls muss ,Rickwarts” gewdhlt werden.

Tabelle 22.4: Auswahl der PID-Aktion

Motordrehzahl Prozessvariable Auswahl
) Beschleunigt Direkt
Beschleunigt - T
Verringert Rickwéirts

Dieses Merkmal variiert je nach Verfahren, aber die direkte Aktion wird haufiger genutzt.

Bei Temperatur- oder Niveauregelungen héngt die Einstellung der Wirkungsart von der Konfiguration ab. Ein Beispiel:
Wenn der Umrichter bei der Niveausteuerung auf den Motor einwirkt, der die Flissigkeit aus dem Behdlter entnimmt,
ist die Wirkung umgekehrt, denn wenn der Fillstand steigt, muss der Umrichter die Motordrehzahl erhéhen, damit er
sinkt. Wenn der Wechselrichter auf den Motor einwirkt, der die Flissigkeit in den Behdlter fillt, ist die Wirkung direkt.

P0528 - Skalierungsfaktor der Prozessvariablen

Einstellbarer 1 bis 9999
Bereich:

P0529 - Prozessvariable Dezimalpunkt

Werkseinstellung: 1000

Einstellbarer 0 = wxyz
Bereich: 1 = wxy.z
2 = wx.yz
3 = w.xyz

Eigenschaften:

Zugangsgruppen |O] PARAMETERGRUPPEN

Ubenhins; L1 46 PID-Regler

Beschreibung:

Werkseinstellung: 1

Diese Parameter legen fest, wie die Prozessvariable (P0040) und der PID-Sollwert (P0O04 1) angezeigt werden sollen.

Der Parameter P0529 definiert die Anzahl der Dezimalstellen nach dem Punkt.

Der Parameter P0528 muss jedoch auf folgende Weise eingestellt werden:

Prozess V. FS-Anzeige x (10)7%?°

P0528 =
Analogeingang Verstarkung

Dabei gilt: Process V. F. S. Indication = Prozessvariablen-Vollwert, der 10 V/20 mA am Analogeingang entspricht,

der als Rickfohrung verwendet wird.
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Beispiel 1 (0 bis 25 bar Druckmessumformer - 4 bis 20 mA Ausgang):
- Gewinschte Anzeige: O bis 25 bar (FS.).

- Feedback-Eingang: Al3.

- Al3 Verstarkung: P0242 = 1,000.

- Al3-Signal: P0243 = 1 (4 bis 20 mA).

- P0529 = 0O (ohne Dezimalstelle nach dem Punkt).

25 x (10)°
P0528 =———— =
1,000 2

Beispiel 2 (Werkseinstellungen):

- Gewiinschte Anzeige: 0,0 % bis 100,0 % (v.E.).

- Feedback-Eingang: Al2.

- Al2 Verstarkung: P0237 = 1,000.

- P0529 = 1 (eine Dezimalstelle nach dem Punkt).
100,0 x (10)!

P0528 = ——— =
1000 1000

P0530 - Prozessvariable Technik Einheit 1

PO531 - Prozessvariable Technik Einheit 2

P0532 - Prozessvariable Technik Einheit 3

Einstellbarer 32 bis 127 Werkseinstellung: P0530 = 37
Bereich: PO531 = 32
P0O532 = 32

Eigenschaften:
Zugangsgruppen |O1 PARAMETERGRUPPEN |
D L 46 PID-Regler |

Beschreibung:

Die Prozessvariablen-Engineering-Einheit besteht aus drei Zeichen, die fir die Anzeige der Parameter P0O040 und
PO041 verwendet werden. Der Parameter PO530 definiert das am weitesten links stehende Zeichen, PO531 das
mittlere und P0O532 das am weitesten rechts stehende.

Die wéhlbaren Zeichen entsprechen dem ASCII-Code 32 bis 127.

Beispiele:

A B .., Y Z a b, .., vy z 0 1, .., 9 # % % ( ) * 4+
-Zur Anzeige von ,bar”: -Zur Anzeige von ,%":

P0530 = ,b” (98) P0530 = ,%" (37)

PO531 = ,a” (97) PO531 =, “ (32)

P0532 = ,r* (114) P0532 = , “ (32)
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P0533 - PVx Prozessvariable

P0534 - PVy Prozessvariable

Einstellbarer 0,0 bis 100,0 % Werkseinstellung: P0533 = 90,0 %
Bereich: P0534 = 10,0 %

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
e B L 46 PID-Regler |

Beschreibung:

Diese Parameter werden in den Funktionen der Digital-/Relaisausgénge zum Zweck der Signalisierung/Alarmierung
verwendet und zeigen an:

Prozessvariable > VPx und
Prozessvariable < VPy

Die Werte werden als Prozentsatz des Skalenendwerts der Prozessvariablen angegeben:

( )P0529

PO040 = — ' 9
pos2s X 1007%

P0535 - Aufwachbereich

Einstellbarer 0 bis 100 % Werkseinstellung: 0 %
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
B e {46 PID-Regler |

Beschreibung:

Der Parameter PO535 arbeitet mit dem Parameter PO218 (Bedingung fir das Verlassen der Null-Drehzahl-
Sperre) zusammen und gibt die zuséitzliche Bedingung fir das Verlassen der Null-Drehzahl-Sperre an. Daher ist es
notwendig, dass der PID-Fehler (die Differenz zwischen dem Sollwert und der Prozessvariablen) héher ist als der in
PO535 programmierte Wert, damit der Umrichter den Motor wieder laufen lésst.

P0536 - P0525 automatische Einstellung

Einstellbarer 0 = Aus Werkseinstellung: 1
Bereich: 1 = Ein

Eigenschaften: CFG
Zugangsgruppen |01 PARAMETERGRUPPEN |
Bl i [T 46 PID-Regler |

Beschreibung:

Wenn der Sollwert des PID-Reglers tber die Tastatur (MMS) eingestellt wird (P0221/P0222 = 0) und P0536
= 1 (Ein), wird der Wert der Prozessvariablen (P0040) in P0525 geladen, wenn von manuell auf automatisch
umgeschaltet wird. Dadurch werden PID-Schwingungen wéhrend der Umschaltung von manuell auf automatisch
vermieden.
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P0538 - Hysterese VPx/VPy

Einstellbarer 0,0 bis 5,0 % Werkseinstellung: 1,0 %
Bereich:

Eigenschaften:
Zugangsgruppen | 01 PARAMETERGRUPPEN |
R {46 PID-Regler |

Beschreibung:

Der programmierte Hysteresewert wird in den folgenden digitalen und Relais-Ausgangsfunktionen verwendet:
Funktfion: PO2xy = (22) Prozessvariable > Vpx, und

PO2xy = (23) Prozessvariable < Vpy.
Dabei gilt: Vpx = P0533 = P0538; Vpy = P0534 + P0538, und PO2xy = P0275,..., P0280.

22.7 AKADEMISCHER PID

Derim CFW-11 implementierte Controller ist vom akademischen Typ. Nachfolgend werden die Gleichungen vorgestellt,

die den akademischen PID charakterisieren, der die Grundlage fir diesen Funktionsalgorithmus bildet.
Die Ubertragungsfunktion des akademischen PID-Reglers, der die Frequenz beherrscht, lautet:
]

sTi

y(s) = Kpxe(s)x[1 + + sTd]

Ersetzt man den Integrator durch eine Summe und die Ableitung durch den inkrementellen Quotienten, erhélt man

eine Néherung fur die nachfolgend vorgestellte diskrete (rekursive) Ubertragungsgleichung:
y(kTa) = y(k-1)Ta + Kp[(e(KTa) - e(k-1)Ta) + Kie(k-1)Ta + Kd(e(kTa) - 2e(k-1)Ta + e(k-2)Ta)]

Dabei gilt:
Kp (Proportionalverstérkung): Kp = P0520 x 4096.
Ki (Integralverstarkung): Ki = P0521 x 4096 = [Ta/Ti x 4096].
Kd (Differentialverstarkung): Kd = P0522 x 4096 = [Td/Ta x 40946].
Ta = 0,02 Sekunden (Abtastzeit des PID-Reglers).
SP*: Referenz, sie hat maximal 13 Bits (O bis 8191).
X: Prozessvariable (oder Regelgréfie), die Gber einen der Analogeingénge (Alx) ausgelesen wird; sie hat maximal
13 Bits.
y(kTa): PID-Ist-Ausgang, er hat maximal 13 Bits.
y(k-1)Ta: PID vorangehender Ausgang.

e(kTa): tatsachlicher Fehler [SP*(k) - X(k)].

e(k-1)Ta: friherer Fehler [SP*(k-1) - X(k-1)].

(

k
e(k-2)Ta: Fehler zwei Stichproben vor [SP*(k-2) - X(k-e2)].
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