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Die Informationen in der vorliegenden Dokumentation enthalten allgemeine Beschreibungen und/oder
technische Leistungsmerkmale der hier erwahnten Produkte. Diese Dokumentation dient keinesfalls als
Ersatz fir die Ermittlung der Eignung oder Verlasslichkeit dieser Produkte fiir bestimmte
Verwendungsbereiche des Benutzers und darf nicht zu diesem Zweck verwendet werden. Jeder Benutzer
oder Integrator ist verpflichtet, angemessene und vollstandige Risikoanalysen, Bewertungen und Tests der
Produkte im Hinblick auf deren jeweils spezifischen Verwendungszweck vorzunehmen. Weder Schneider
Electric noch deren Tochtergesellschaften oder verbundene Unternehmen sind fir einen Missbrauch der
Informationen in der vorliegenden Dokumentation verantwortlich oder kdnnen diesbeziiglich haftbar gemacht
werden. Verbesserungs- und Anderungsvorschlage sowie Hinweise auf angetroffene Fehler werden jederzeit
gern entgegengenommen.

Dieses Dokument darf ohne entsprechende vorhergehende, ausdriickliche und schriftliche Genehmigung
durch Schneider Electric weder in Teilen noch als Ganzes in keiner Form und auf keine Weise, weder anhand
elektronischer noch mechanischer Hilfsmittel, reproduziert oder fotokopiert werden.

Bei der Montage und Verwendung dieses Produkts sind alle zutreffenden staatlichen, landesspezifischen,
regionalen und lokalen Sicherheitsbestimmungen zu beachten. Aus Sicherheitsgriinden und um die
Ubereinstimmung mit dokumentierten Systemdaten besser zu gewahrleisten, sollten Reparaturen an
Komponenten nur vom Hersteller vorgenommen werden.

Beim Einsatz von Geraten fir Anwendungen mit technischen Sicherheitsanforderungen sind die relevanten
Anweisungen zu beachten.

Die Verwendung anderer Software als der Schneider Electric-eigenen bzw. einer von Schneider Electric
genehmigten Software in Verbindung mit den Hardwareprodukten von Schneider Electric kann
Korperverletzung, Schaden oder einen fehlerhaften Betrieb zur Folge haben.

Die Nichtbeachtung dieser Informationen kann Verletzungen oder Materialschaden zur Folge haben!
© 2014 Schneider Electric. Alle Rechte vorbehalten.
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Sicherheitshinweise

Sicherheitshinweise

Wichtige Informationen

HINWEISE

HINWEIS

Lesen Sie bitte diese Anweisungen sorgfaltig durch, und machen Sie sich mit dem Gerat vertraut, bevor Sie es
installieren, in Betrieb nehmen oder warten.

Die nachstehend aufgefiihrten Warnmeldungen sind in der gesamten Dokumentation sowie auf dem Gerat
selbst zu finden und weisen auf potenzielle Risiken und Gefahren oder auf bestimmte Informationen hin, die eine
Vorgehensweise verdeutlichen oder vereinfachen.

dass eine elektrische Gefahrdung besteht, die bei Nichtbefolgen der Anweisungen zu Verletzungen

2 Wenn dieses Symbol in einem Sicherheitsschild flir Gefahr oder Warnung erscheint, bedeutet dies,
fihren kann.

aufmerksam. Beachten Sie alle unter diesem Symbol aufgefiihrten Hinweise, um potenzielle
Verletzungen oder Todesfalle zu vermeiden.

A GEFAHR

GEFAHR erweist auf eine direkte Gefahr, die — wenn sie nicht vermieden wird — Tod oder schwere
Korperverletzung zur Folge hat.

2 Dieses Symbol weist auf eine Sicherheitswarnung hin. Es macht Sie auf mégliche Verletzungsgefahren

AWARNUNG

WARNUNG verweist auf eine mdgliche Gefahr, die — wenn sie nicht vermieden wird — Tod, schwere
Kérperverletzung und/oder Materialschaden zur Folge haben kann.

A VORSICHT

VORSICHT verweist auf eine mogliche Gefahr, die — wenn sie nicht vermieden wird — Kérperverletzung
und/oder Materialschaden zur Folge haben kann.

HINWEIS

HINWEIS ohne Verwendung des Gefahrensymbols verweist auf eine mogliche Gefahr, die — wenn sie nicht
vermieden wird — Materialschaden zur Folge haben kann.

Der Begriff ,Frequenzumrichter” bezieht sich im Rahmen dieses Handbuchs auf das Steuerteil des
Frequenzumrichters gemafl NEC-Definition.

Elektrische Geréate diirfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, gewartet und instand gesetzt werden.
Schneider Electric GUbernimmt keine Verantwortung fiir mdgliche Folgen, die aus der Verwendung dieses
Produkts entstehen.

© 2015 Schneider Electric. Alle Rechte vorbehalten.

S1A53840 11/2014



Uber dieses Buch

Uber dieses Buch

Kurzbeschreibung

Dokumentinhalt

Dieses Dokument hat folgenden Zweck:
¢ Beschreibung der Inbetriebnahme des Frequenzumrichters

* Beschreibung der Programmierung des Frequenzumrichters
* Beschreibung der verschiedenen Menis, Modi und Parameter

* Beschreibung der Wartungs- und Diagnoseverfahren

Hinweis zur Giiltigkeit
Diese Dokumentation gilt fir den Frequenzumrichter Altivar 212.

Weiterfiihrende Dokumentation

Titel der Dokumentation Referenznummer
ATV212 Kurzanleitung S1A53827
ATV212 Installationsanleitung S1A53834
ATV212 Modbus Handbuch S1A53844
ATV212 BACnet Handbuch S1A53845
ATV212 Metasys N2 Handbuch S1A53846
ATV212 Apogée FLN P1 Handbuch S1A53847
ATV212 LonWorks Handbuch S1A53848
Multiloader Handbuch BBV48778
SoMove Mobile Handbuch S1A51444
Fur weitere Handblcher zum ATV212: siehe www.schneider-electric.com

Sie kénnen die aktuelle Version dieser technischen Verdéffentlichungen sowie andere technische
Informationen von unserer Website herunterladen: www.schneider-electric.com.

Richtlinien und Terminologie
Die technischen Begriffe, die Terminologie und die Beschreibungen entsprechen in der Regel den Begriffen
oder Definitionen in den jeweiligen Normen und Standards.

In Bezug auf Umrichtersysteme umfasst dies unter anderem Begriffe wie Fehler, Fehlermeldungen, Ausfall,

Stérungen, Storungsriicksetzungen, Schutz, sicherer Zustand, Sicherheitsfunktion, Warnung,

Warnmeldung usw.

Zu diesen zahlen unter anderem:

* |EC 61800: Drehzahlveranderbare elektrische Antriebe

* IEC 61508, Ausg. 2: Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme

* EN 954-1 — Sicherheit von Maschinen — Sicherheitsbezogene Teile von Steuerungen

* EN ISO 13849-1 und 2 — Sicherheit von Maschinen — Sicherheitsbezogene Teile von Steuerungen

¢ |EC 61158: Industrielle Kommunikationsnetze — Feldbusse

¢ |EC 61784: Industrielle Kommunikationsnetze — Profile

* |EC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von Maschinen — Teil 1: Allgemeine
Anforderungen

8 S1A53840 09/2011
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Uber dieses Buch

Dariiber hinaus wird der Begriff Einsatzbereich im Zusammenhang mit der Beschreibung spezifischer
Gefahren verwendet, entsprechend der Bedeutung des Begriffs Gefahrenbereich in der EU-Maschinenrichtlinie
(2006/42/EG) und in der Richtlinie ISO 12100-1.

Produktbezogene Informationen

A A GEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS

* Die Arbeit an und mit diesem Umrichtersystem darf nur durch entsprechend geschultes und autorisiertes
Personal erfolgen, das mit dem Inhalt dieses Handbuchs sowie der gesamten zugehdrigen
Produktdokumentation vertraut ist und eine Sicherheitsschulung zur Erkennung und Vermeidung der
involvierten Gefahren absolviert hat. Installation, Einstellung, Reparatur und Wartung miissen von
Fachpersonal durchgefiihrt werden.

* Der Systemintegrator ist fir die Einhaltung aller relevanten lokalen und nationalen elektrotechnischen
Anforderungen sowie aller anderen geltenden Bestimmungen beziiglich der Schutzerdung samtlicher
Gerate verantwortlich.

* Zahlreiche Bauteile des Produkts, einschlieBlich der gedruckten Schaltungen, werden Uber die
Netzspannung versorgt. Nicht beriihren! Verwenden Sie ausschlie3lich elektrisch isolierte Werkzeuge.

* Berlihren Sie bei angelegter Spannung keine ungeschirmten Bauteile oder Klemmen.

* Motoren kénnen Spannung erzeugen, wenn die Welle gedreht wird. Sichern Sie vor jeglichen Arbeiten am
Umrichtersystem die Motorwelle gegen Fremdantrieb.

* Bei Wechselspannung kann Spannung an nicht verwendete Leiter im Motorkabel ausgekoppelt werden.
Isolieren Sie nicht verwendete Leiter im Motorkabel an beiden Enden.

* Schliel3en Sie die DC-Bus-Klemmen, die DC-Bus-Kondensatoren oder die Bremswiderstandsklemmen
nicht kurz.

* Vor der Durchfiihrung von Arbeiten am Umrichtersystem:

- Trennen Sie jegliche Spannungsversorgung, gegebenenfalls auch die externe Spannung des
Steuerteils.

- Bringen Sie ein Schild mit der Aufschrift NICHT EINSCHALTEN an allen Leistungsschaltern an.

- Verriegeln Sie alle Leistungsschalter in der gedffneten Stellung.

- Warten Sie 15 Minuten, damit sich die DC-Bus-Kondensatoren entladen kénnen. Die DC-Bus-LED
zeigt nicht an, ob keine DC-Bus-Spannung mehr anliegt. Diese Spannung kann 800 VDC
Ubersteigen.

- Messen Sie die Spannung am DC-Bus zwischen den DC-Bus-Klemmen (PA/+, PC/-), um
sicherzustellen, dass die Spannung unter 42 VDC liegt. Verwenden Sie hierzu einen
Spannungsmesser mit der korrekten Bemessungsspannung.

- Wenn sich die Kondensatoren des DC-Busses nicht ordnungsgemaf entladen, wenden Sie sich an
lhre lokale Schneider Electric-Vertretung. Das Produkt darf in diesem Fall weder repariert noch in
Betrieb genommen werden.

* Montieren und schlieRen Sie alle Abdeckungen, bevor Sie die Spannungsversorgung einschalten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Korperverletzung.

A GEFAHR

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS

* Vermeiden Sie eine versehentliche Erdung der logischen Eingange, die fiir die Sink-Logik konfiguriert sind. Eine
versehentliche Erdung kann eine unbeabsichtigte Aktivierung der Frequenzumrichterfunktionen bewirken.

* Schiitzen Sie die Signalleiter vor Schaden, die zu unbeabsichtigter Erdung des Leiters filhren kénnten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Kérperverletzung.

S1A53840 09/2011



Uber dieses Buch

A WARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

| Bei der Entwicklung eines Steuerungsplans miissen mogliche Fehlerzustande der Steuerpfade
berlicksichtigt und fir bestimmte kritische Steuerfunktionen Mittel bereitgestellt werden, durch die nach dem
Ausfall eines Pfads ein sicherer Zustand erreicht werden kann. Beispiele kritischer Steuerfunktionen sind
Notabschaltung (Not-Aus), Nachlaufstopp, Ausfall der Spannungsversorgung und Neustart.

| Far kritische Steuerfunktionen miissen separate oder redundante Steuerpfade bereitgestellt werden.

| Systemsteuerpfade konnen Kommunikationsverbindungen einschlieRen. Dabei miissen die Auswirkungen
unvorhergesehener Ubertragungsverzdgerungen oder Verbindungsstérungen beriicksichtigt werden.

| Alle Vorschriften zur Unfallverhiitung und lokale Sicherheitsbestimmungen (1) missen beachtet werden.

| Jede Implementierung des Produkts muss einzeln und sorgfaltig auf einwandfreien Betrieb getestet werden,
bevor sie in Betrieb genommen wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

(1) Fir die USA: Weitere Informationen finden Sie in NEMA ICS 1.1 (neueste Ausgabe), Safety Guidelines for
the Application, Installation, and Maintenance of Solid State Control, und in NEMA ICS 7.1 (neueste Ausgabe),
Safety Standards for Construction and Guide for Selection, Installation and Operation of Adjustable-Speed Drive
Systems.

10
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Ubersicht

Ubersicht

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Kapitel:

Kapitel Titel Seite
1 Inbetriebnahme 13
2 Uberblick 15
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Inbetriebnahme

Inbetriebnahme

Inhalt des Kapitels

In diesem Kapitel werden folgende Themen behandelt:

Thema

Seite

Vorgehensweise zur Inbetriebnahme des Frequenzumrichters

14
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Inbetriebnahme

Vorgehensweise zur Inbetriebnahme des Frequenzumrichters

MONTAGE

1. Siehe Installationsanweisung.

PROGRAMMIERUNG

2. Schalten Sie die Spannungsversorgung des
Frequenzumrichters ein, ohne jedoch einen
Fahrbefehl zu erteilen

3. Legen Sie folgende Einstellungen fest:

O die Bemessungsfrequenz des Motors
[Parameter zurticksetzen] (£ 4 F') = [Reset
50Hz] ( /), falls diese nicht 50 Hz lautet,

O die Motorparameter, Seite 70 — gilt nur, wenn
die werkseitige Konfiguration des
Frequenzumrichters ungeeignet ist,

Tipps:

e Flllen Sie vor der Programmierung die Tabellen mit O die Anwendungsfunktionen in den

benutzerspezifischen Einstellungen auf Seite 201 aus.

- ; . I . Abschnitten ,Parameter zur Steuerung des
e Flhren Sie zur Leistungsoptimierung eine Motormessung

durch. Seite 75. Frequenzumrichters®, Seite 87, und ,E/A-
e Bei Problemen kehren Sie zu den Werkseinstellungen Steuerparameter”, Seite 99 — gilt nur, wenn
zuriick, Seite 66. die werkseitige Konfiguration des

Frequenzumrichters ungeeignet ist.

4. Stellen Sie folgende
Anwendungsparameter ein:

O [Hochlaufzeit 1] (ACC), Seite 93 und
[Auslaufzeit 1] (dEC), Seite 93.

O [Min. Freq LSP] (LL), Seite 92 und
[Grolie Frequenz] (UL), Seite 92.

O [Therm. Mot. Schutz] (tHr), Seite 74.

5. Starten Sie den Frequenzumrichter

14 S1A53840 11/2014



Uberblick

Uberblick

Inhalt des Kapitels

In diesem Kapitel werden folgende Themen behandelt:

Thema Seite
Werkseitige Konfiguration 16
Einleitende Empfehlungen 17
Integriertes Terminal 18
Uberwachungsmodus 20
Run-Modus 23
Programmiermodus 23
Menunavigation 24
Untermenis 34
Optionales Grafikterminal 35
Suche nach einem Parameter in diesem Dokument 37
Fehlermeldungen 37
Voralarmmeldungen 38
Modbus-Kommunikationsstatus 38
SoMove-Software 39
Aufbau der Parametertabellen 40
Parameter, die nicht bei Betrieb des Frequenzumrichters geandert werden kénnen 41
Ansteuerbeispiele 42
Betrieb des Frequenzumrichters 49
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Uberblick

Werkseitige Konfiguration

Werkseinstellungen des Frequenzumrichters
Der Altivar 212 ist werkseitig auf die haufigsten Betriebsbedingungen eingestellt:

[Ausw. Motorsteuer.] (F £ ): [Quadr. U/F] (F £ = ). Siehe Seite 71.

[Grofie Frequenz] (w L ) = 50,0 Hz. Siehe Seite 92.

[min. Freq LSP] (L L) =0,0 Hz. Siehe Seite 92.

[Taktfrequenz] (F 7 0 0): je nach Bemessungsdaten des Frequenzumrichters (siehe Seite 95)
[autom. Rampen] (A w 1) = [aktiviert] (A w | = I). Siehe Seite 95.

Parameter abhangig von Makroprogrammierung [Makroprog.] (A 4) = [I (siehe Seite 67):

Befehlskanal: Logikeingénge ([Befehlskanal] (L /7= o) = 0). Siehe Seite 87.

Frequenzsollwert: Analogeingang VIA = 0—10 V oder 0—20 mA ([Freq. Mode Einstell.] (F 1= d)=1,(F 20 1)=0).
Siehe [Freq. Mode Einstell.] (F /7o o) auf Seite 87 und ,,Analogausgangs-Frequenzsollwert* auf Seite 116.
F: Rechtslauf (F / I /=2). Siehe [Zuord. LI F] auf Seite 100.

R: Vorwahlfrequenz 1 (F | /2= 6). Siehe [Zuord. LI R] auf Seite 100.

RES: Festgestellten Fehler zurlicksetzen (F | / 3= 10). Siehe [Zuord. LI RES] auf Seite 100.
Frequenzumrichter betriebsbereit (F / /0= 1). Siehe [Logik Funk 2 aktiv] auf Seite 122.

Wenn die oben genannten Werte mit der Anwendung vereinbar sind, kann der Frequenzumrichter ohne
Modifizierung der Einstellungen eingesetzt werden.

16

S1A53840 11/2014



Uberblick

Einleitende Empfehlungen

HINWEIS
INKOMPATIBLE NETZSPANNUNG
Bevor Sie den Frequenzumrichter einschalten und konfigurieren, stellen Sie sicher, dass die Netzspannung mit
der auf dem Typenschild des Frequenzumrichters angegebenen Versorgungsspannung kompatibel ist. Bei
nicht kompatibler Netzspannung kann der Frequenzumrichter beschadigt werden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Ein-/Ausschalten der Spannungsversorgung iiber Netzschiitz

HINWEIS

GEFAHR VON SCHADEN AM FREQUENZUMRICHTER

e Haufiges Betatigen des Netzschitzes vermeiden.

e Der Ein-/Ausschaltzyklus muss langer als 60 Sekunden betragen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Benutzerseitige Anpassung und Funktionserweiterung

o Uber das Anzeigegeréat und die Tasten kénnen die Einstellungen geédndert und die auf den folgenden Seiten
beschriebenen Funktionen erweitert werden.

e Die Riickkehr zu den Werkseinstellungen erfolgt problemlos tiber [Parameter zuriicksetzen] (£ 4 F) (siehe
Seite 66).

A GEFAHR

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS

Vergewissern Sie sich, dass Einstellungsanderungen wahrend des Betriebs keine Gefahr darstellen.
Es wird empfohlen, den Frequenzumrichter zu stoppen, bevor Anderungen vorgenommen werden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Kérperverletzung.

Test bei zu geringer Motorleistung oder nicht vorhandenem Motor

e Im Modus der Werkseinstellungen ist [Verlust Motorphase] (F & 1 5) (Seite 140) aktiv F 5 05 = 3. Zur
Uberpriifung des Frequenzumrichters in einer Test- oder Wartungsumgebung, ohne dass auf einen Motor mit
derselben Bemessungsleistung wie der Frequenzumrichter umgestellt werden muss (besonders nitzlich bei
Frequenzumrichtern mit gréRerer Leistung), F £ [0 5 auf [J setzen.

o [Ausw. Motorsteuer.] (F £ ) = [U/F Reg 2P] (1) einstellen (S|ehe Seite 71).

HINWEIS

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS

Der thermische Motorschutz durch den Frequenzumrichter ist nicht gegeben, wenn der Motorbemessungsstrom
20 % unter dem Bemessungsstrom des Frequenzumrichters liegt. In diesem Fall ist eine alternative Einrichtung
fur den thermischen Motorschutz vorzusehen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Verwendung von parallel geschalteten Motoren
e [Ausw. Motorsteuer.] (F k) = [U/F Reg 2P] () einstellen (siehe Seite 71).

HINWEIS

GEFAHR VON MOTORSCHADEN

Der thermische Motorschutz ist durch den Frequenzumrichter nicht langer gegeben. In diesem Fall ist eine
alternative Einrichtung fiir den thermischen Motorschutz vorzusehen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Verwendung einer einphasigen Spannungsversorgung
e [Verlust Netzphase] (F & (1 #) auf deaktiviert [ setzen (siehe Seite 138).

HINWEIS

GEFAHR VON SCHADEN AM FREQUENZUMRICHTER

Die Verwendung des ATV212 mit einer einphasigen Spannungsversorgung ist nur im Lernmodus mit Motor
und ohne Last zulassig.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

S1A53840 11/2014 17



Uberblick

Integriertes Terminal
In diesem Abschnitt werden die Funktionen des integrierten Bedienterminals beschrieben.

Funktionen des integrierten Bedienterminals

Q
Q
Q
9
(2
()

LED/Taste Beschreibung
1 |LED ,RUN* Leuchtet, wenn ein Fahrbefehl anliegt.
Blinkt, wenn ein Fahrbefehl und Frequenzsollwert anliegt.
2 |LED ,PRG* Leuchtet bei aktivem Programmiermodus.
Leuchtet in den Modi A w F und L r w.
3 |LED ,MON* Leuchtet bei aktivem Uberwachungsmodus.
Blinkt beim Modus zur Anzeige der Fehlerliste.
4 |Anzeige 4 Ziffern, 7 Segmente
5 |Einheiten-LEDs |Die LED ,%" leuchtet, wenn der angezeigte numerische Wert einen Prozentsatz darstellt.
Die LED ,Hz" leuchtet, wenn der angezeigte numerische Wert in Hertz angegeben ist.
6 |AUF/AB- Je nach Modus koénnen die Pfeiltasten fiir folgende Aktionen verwendet werden:
Pfeiltasten Zwischen den Menis navigieren
Werte &ndern
Frequenzsollwert &ndern, wenn die LED ,NACH OBEN/UNTEN* (7) leuchtet.
7 |LED ,NACH Leuchtet, wenn der Frequenzsollwert Gber die Navigationspfeile gesteuert wird.
OBEN/UNTEN*"
8 |LED ,Loc/Rem“ |Leuchtet, wenn der lokale Modus ausgewahlt ist.

MODE

Taste driicken, um den Modus des integrierten Grafikterminals auszuwahlen.
Run-Modus (Standard beim Einschalten)

Programmiermodus

Uberwachungsmodus

Kann auch verwendet werden, um zum vorherigen Menii zurlickzukehren.

10|Loc/Rem Schaltet zwischen lokalem und dezentralem Modus um.

11|ENT Taste driicken, um den Wert eines Parameters anzuzeigen oder einen gednderten Wert zu speichern.
12|LED ,RUN* Leuchtet, wenn die ,RUN"-Taste aktiviert ist.

13|RUN Wenn diese Taste bei leuchtender LED ,RUN* gedrickt wird, startet der Frequenzumrichter.
14|STOP Taste flr das Anhalten/Rlcksetzen.

Wenn die STOP-Taste im lokalen Modus gedriickt wird, halt der Frequenzumrichter entsprechend der
Einstellung des Parameters [LokalStopMode Mot] (F 7.2 /) an.

Wenn die STOP-Taste im lokalen Modus gedriickt wird, halt der Frequenzumrichter entsprechend der
Einstellung des Parameters [ext. Flt Stopp Mode] (F & [0 ) an. Auf der Anzeige wird ein blinkendes
»E “ angezeigt.

Wenn [HMI Reset Taste] (F 7 7 5) auf 0 gesetzt ist, wird durch zweimaliges Driicken der Stopp-Taste
der Frequenzumrichter zurlickgesetzt, wenn der Fehlerzustand behoben wurde.

Eine optionale Grafikanzeige (VW3A1101) ist ebenfalls verfligbar.

18
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Modi des integrierten Bedienterminals

Das integrierte Bedienterminal des Altivar 212 verfiigt iber drei Betriebsmodi: Uberwachung, Ausfiihrung (Run)
und Programmierung.

Der Frequenzumrichter wird im Run-Modus gestartet. Zur Auswahl eines anderen Modus die MODE-Taste wie
unten dargestellt verwenden.

Frequenzumrichter
ATV212 . N
einschalten Run- Programmier- Uberwachungs-
Modus modus modus
RUN [e
»| 0.0 ——» PRGleALF »| Fr-F >~
L L1 MON |®

Die rote LED links am Bedienterminal zeigt den derzeit gewahlten Modus an: RUN fiir den Run-Modus, PRG fiir
den Programmiermodus und MON fiir den Uberwachungsmodus.

S1A53840 11/2014
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Uberblick

Uberwachungsmodus

Im Uberwachung_smodus werden die Betriebsdaten des Frequenzumrichters in Echtzeit angezeigt. Zum
Wechsel in den Uberwachungsmodus die MODE-Taste driicken, bis die LED ,MON" leuchtet. Mithilfe der
Pfeiltasten kdnnen dann bis zu 30 verschiedene Datentypen angezeigt werden.

et

CBO

PRG

eAuUF

T @

MON

RU

z

r-F
[ )
25 weitere
Parameter
EO. 1o
0.0 ©
- - -

Anzeigen des Uberwachungsmodus

Anzeige-
beispiel

Anzeige am Grafikterminal

Beschreibung

Fr-F

[Drehrichtung]

F - - F =[Rechtslauf]
F - - - =[Linkslauf]

FEO.O

[Skalierung Freq HMI]

Frequenzsollwert am Frequenzumrichter, angezeigt in Hz oder in einer
Uber den Parameter [Kd spez Skal. Freq.] (F 70 ') festgelegten
bedienerspezifischen Einheit.

C B0

[Motorstrom]

Mittelwert der 3 Phasen des Motorstroms, angezeigt in Ampere oder als
Prozentsatz des auf dem Typenschild des Frequenzumrichters
angegebenen Bemessungs-Ausgangsstroms in % oder Ampere (ber den
Parameter [Aus. HMI Einheit] (F 70 /) auswahlen.

4 100

[Netzspannung]

Mittelwert der 3 Phasen der Aul3enleiter-Eingangsspannungen, angezeigt
in Volt oder in % der Bemessungseingangsspannung des
Frequenzumrichters (200 V bei Modellen mit 208/240 V, 400 V bei
Modellen mit 380/480 V). % oder Volt iber den Parameter [Aus. HMI
Einheit] (F 70 I)auswahlen.

F oo

[Motorspannung]

Mittelwert der 3 Phasen der Auf3enleiter-Ausgangsspannungen, angezeigt
in Volt oder in % der Bemessungsausgangsspannung des
Frequenzumrichters (200 V bei Modellen mit 208/240 V, 400 V bei
Modellen mit 380/480 V). % oder Volt Gber den Parameter [Aus. HMI
Einheit] (F 70 I)auswahlen.

[Drehmoment Mot %]

Berechnetes Motormoment in % des Motorbemessungsmoments.

[Wirkstrom]

Mittelwert der 3 Phasen des Drehmoment erzeugenden Motorstroms,
angezeigt in Ampere oder in % des Drehmoment erzeugenden
Motorbemessungsstroms. % oder Ampere Uber den Parameter [Aus. HMI
Einheit] (F 70 /) auswahlen.

[Auslastung FU %]

Der Motorstrom in % des Bemessungsausgangsstroms des
Frequenzumrichters. Dieser Wert kann durch die Anpassung der
Takfrequenz reduziert sein.

[Netzleistung KW]

Anzeige der Eingangsleistung des Frequenzumrichters gemaR Parameter
[P-Verbr. Einheit] (F 74 49).

H 15

[Motorleistung KW]

Anzeige der Ausgangsleistung des Frequenzumrichters gemal Parameter
[P-Verbr. Einheit] (F 74 9).

obO0.0O

[Motorfrequenz]

Betriebsfrequenz des Motors, angezeigt in Hz oder in einer Giber den
Parameter [Kd spez Skal. Freq.] (F 71 ') festgelegten bedienerspezifischen
Einheit.

S

[LI mit / ohne VIA]

ON: ¢ ‘ i

Die Leiste zur Anzeige von VIA wird
OFF: «

Y nur angezeigt, wenn F /059 =1
\ F oder 2.
R

/
via -

20
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Anzeige-
beispiel

Anzeige am Grafikterminal

Beschreibung

a.i

[Abbild Relais]

ON:/
OFF:, o o

1\
FL -] \. RYA-RYC

u IO

[CPU CTRL Version]

CTRL-Version 101

wc Ol

[CPU MMI Version]

MMI-Version 1.0

uED |

[Speicher Version]

Version des Speichers

d50.0

[Istwert PID]

Niveau des PID-Istwerts, angezeigtin Hz oder in einer Uber den Parameter
[Kd spez Skal. Freq.] (F 70 2) festgelegten bedienerspezifischen Einheit.

L10.0

[PID berech. Ref]
Frequenzsollwert

Von der PID Funktion berechneter Frequenzsollwert angezeigt in Hz oder
in einer Uber den Parameter [Kd spez Skal. Freq.] (F 71 ) festgelegten
bedienerspezifischen Einheit.

RBS

[Summe P-Netz]

Vom Frequenzumrichter verbrauchte gesamte Eingangsleistung,
angezeigt in kWh.

H15

[Summe P-Motor]

Vom Frequenzumrichter bereitgestellte gesamte Ausgangsleistung,
angezeigt in kWh.

A IE.5

[Umrichternennstr. A]

Auf dem Typenschild des Frequenzumrichters angegebener
Bemessungsausgangsstrom in Ampere.

1500

[Motordrehzahl]

Motordrehzahl in U/min.

n50O

[Kom Zahler 2]

Zeigt die Zahlerwerte der Kommunikation tber das Netzwerk an.

n50O

[Kom Zahler 1]

Zeigt die Zahlerwerte der Kommunikation Gber das Netzwerk fir
Kommunikation nur im normalen Status an.

nErr

[FU Fehler Historie]
Beispiele:

- 1 Blinksignal Err5

- 2 Blinksignale Err5
- 3 Blinksignale CFI2
- 4 Blinksignale nErr

Der in der Fehlerliste gespeicherte aktuelle Fehler. Wenn sich der
Frequenzumrichter in einem Fehlerzustand befindet, ist dies nicht der
aktive Fehler. Ein Fehler wird in der Fehlerliste gespeichert, nachdem er
durch ein Fehlerreset geldéscht wurde. ENT driicken, um den Status des
Frequenzumrichters zum Fehlerzeitpunkt zu lberpriifen. Weitere
Informationen siehe ,Fehleranzeige und Fehlerliste* auf Seite 21 und
,Diagnose und Fehlerbehebung® auf Seite 179. 4 Fehler werden
aufgezeichnet. Fehler 4 wird geldscht, wenn ein neuer Fehler auftritt.

[FU Service Alarm]

ON:
OFF:

Kuhllufter
Hauptschalttafel
DC-Bus-Kondensator

Gesamte
Betriebszeit

nbllll

[Status Modbus Kom]

OpenStyle Tx
OpenStyle Rx
RJ45 Tx

RJ45 Rx

EO. 10

[FU t-Betrieb 100h]

Gesamte Betriebszeit des Frequenzumrichters. 0,01 = 1 Stunde.
1,00 = 100 Stunden.

Fehleranzeige und Fehlerliste

Wenn am Frequenzumrichter ein Fehler auftritt, wird am integrierten Bedienterminal ein Fehlercode angezeigt.
Um Daten zum Betrieb des Frequenzumrichters zum Fehlerzeitpunkt zu Gberprifen, durch Driicken der
MODE-Taste in den Uberwachungsmodus wechseln. AnschlieBend mithilfe der Pfeiltasten durch die in der
Tabelle auf Seite 20 aufgefiihrten Daten blattern.

Im Uberwachungsmodus kénnen auf dem Bedienterminal bis zu fiinf Fehler angezeigt werden: Der aktuelle
Fehler (wenn sich der Frequenzumrichter im Fehlerzustand befindet) und die vorherigen vier Fehler. Um Daten
zum Betrieb des Frequenzumrichters zu tberpriifen, die zur Fehlerzeit fur einen vorherigen Fehler erfasst wurden,
bei der Anzeige des Fehlercodes ENT driicken. Die Tabelle unten enthalt die verfiigbaren Informationen.

Wenn ein Fehler zuriickgesetzt oder die Spannungsversorgung des Frequenzumrichters eingeschaltet wird,

wird der aktuelle Fehler zum ,letzten Fehler®.

S1A53840 11/2014
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Fehlerliste

Anzeige Anzeige am Grafikterminal Beschreibung

n 2 [Kom Zahler 1] Haufigkeit, mit der ein bestimmter Fehler nacheinander aufgetreten ist.

ab 0.0 [Motorfrequenz] Betriebsfrequenz des Motors, angezeigt in Hz oder in einer Giber den
Parameter [Kd spez Skal. Freq.] (F 70 ) festgelegten
bedienerspezifischen Einheit.

Fr-F [Drehrichtung] F r - F =[Rechtslauf]

Fr-r= [Linkslauf]

FEO.O [Skalierung Freq HMI] Befehlsfrequenz an Frequenzumrichter, angezeigt in Hz oder in einer tiber
den Parameter [Kd spez Skal. Freq.] (F 70 ') festgelegten
bedienerspezifischen Einheit.

CHO [Motorstrom] Mittelwert der 3 Phasen des Motorstroms, angezeigt in Ampere oder in %
des auf dem Typenschild des Frequenzumrichters angegebenen
Bemessungs-Ausgangsstroms. % oder Ampere tber den Parameter [Aus.
HMI Einheit] (F 70 1) auswahlen.

yi1o0 [Netzspannung] Mittelwert der 3 Phasen der AuRenleiter-Eingangsspannungen, angezeigt
in Volt oder in % der Bemessungseingangsspannung des
Frequenzumrichters (200 V bei Modellen mit 208/240 V, 400 V bei
Modellen mit 380/480 V). % oder Volt Giber den Parameter [Aus. HMI
Einheit] (F 70 I)auswahlen.

F OO [Motorspannung] Mittelwert der 3 Phasen der Auf3enleiter-Ausgangsspannungen, angezeigt
in Volt oder in % der Bemessungsausgangsspannung des
Frequenzumrichters (200 V bei Modellen mit 208/240 V, 380/400 V bei
Modellen mit 480 V). % oder Volt Gber den Parameter [Aus. HMI Einheit]
(F 70 I)auswahlen.

S [LI mit / ohne VIA]

Abbild Logikeingénge ON:/ I Die Leiste zur Anzeige von
OFF: « / NN . -
via 4 \—\—F VIA wird nur angezeigt,
\\R wenn F [ [J45 =1 oder 2.
RES
oI [Abbild Relais] ON: ¢
OFF:, o ol
L\
FL-I \ RYA-RYC
EO. 10 [FU t-Betrieb 100h] Gesamte Betriebszeit des Frequenzumrichters. 0,01 = 1 Stunde.
1,00 = 100 Stunden.
Abbild E/A

Im Uberwachungsmodus und in der Fehlerliste kann der Status der Logikeingénge und der Relaisausgange

angezeigt werden. Siehe vorherige Tabellen auf Seite 20 und 21.

Abbild Logikeingdnge

ON: ¢ ‘ -

OFF: \
\ “-F
R

RES

Der EIN-/AUS-Status jedes Logikeingangs wird in Bit angezeigt. VIA ist auf dieser Anzeige enthalten, wenn der
Parameter F 109 auf 1 oder 2 gesetzt ist.

/
via -

Abbild Relaisausgidnge

ON: !/
OFF:, o P

L\
FL -] \. RYA-RYC

Der EIN-/AUS-Status jedes Relaisausgangs wird in Bit angezeigt.
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Run-Modus

Um in den Run-Modus zu wechseln, MODE-Taste driicken, bis die Betriebsfrequenz des Frequenzumrichters,
ein Fehlercode oder ein Voralarmcode angezeigt wird.

Fur Fehler- und Voralarmcodes siehe Diagnose und Fehlerbehebung ab Seite 179.

Anzeige im Run-Modus dndern

Die Betriebsfrequenz des Motors ist der Standardwert, der im Run-Modus am Bedienterminal angezeigt wird.
Der angezeigte Wert kann Gber den Parameter [Ausw. Anz. Param.] (F 7 /(1) geandert werden. Seite 130
enthalt eine Liste der Auswahlmaéglichkeiten.

Der Wert kann je nachdem, was fiir den angezeigten Wert geeignet ist, als Prozentsatz der Bemessungsdaten
des Frequenzumrichters oder in Ampere bzw. Volt angegeben werden. Die Einheiten kénnen tiber den Parameter
[Aus. HMI Einheit] (F 70 /) geandert werden (siehe Seite 130).

AufRerdem kann die Auflésung der Anzeige fir den Frequenzsollwert und die Ausgangsfrequenz tiber die Parameter
[Wert v-Ref Ander.] (F 70 7) und [HMI v-Ref Auflésun] (F 70 A) gedndert werden (siehe Seiten 88 und 130).

Programmiermodus

Uber diesen Modus kann der Frequenzumrichter programmiert werden.

Zum Wechsel in den Programmiermodus die MODE-Taste verwenden, bis auf der Anzeige die LED ,PRG"
leuchtet.

Siehe ,Meniinavigation® auf Seite 24.
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Meniinavigation

Die Abbildungen zur Menunavigation veranschaulichen, wie durch die Menus und Untermenus zur
Programmierung geblattert wird.

Untermenii A u F [Schnellstart]

zu AuH

Programmier-,

Fr-F
o

modus
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untermeng  2Y v L w

[Schnellstart]
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UNTERMENUIALLE MOD. PARAMETER]

UNTERMENU[ERW. PARAMETER MENU]

UNTERMENU [E/A MENU]

UNTERMENU [MENU KOMMUNIKATION]

UNTERMENU [SCROLL MENU]

UNTERMENU [PM MOTOR MENU]

[Vorwahlfrequenz 7]

[Mot. Uberlastschutz]

[Therm. Mot. Schutz]

[Motor Spg. Boost]

[Ausw. Motorsteuer.]

[Nennspg. Motor]

[Nennfreq. Motor]

[min. Freq LSP]

[GroRe Frequenz]

[max. Freq HSP]

[Auslaufzeit 1]

[Hochlaufzeit 1]

[Lokal Mode Drehr.]

[Parameter zurlicksetzen]

[AO Skalierung]

[Ausw. Fkt AO]

[Freq. Mode Einstell.]

[Befehlskanal]

[Makroprog.]

[autom. Rampen]

Ein-

schalten

Fr-

MON

UNTERMENU [5 LETZTE ANDERUNGEN]

zu AuF

MODE

0.0

MODE;

*AUF

AU1 [autom. Rampen]

©)

[Hochlaufzeit 1]

©)

[Auslaufzeit 1]

in. Freq LSP]

olle Frequenz]

Gb

erm. Mot. Schutz]

@

®

Skalierung]

°
o
o

©
®

sw. Motorsteuer.]

L

nnfreq. Motor]

? (;?ennspg. Motor]

[Nennstrom Motor]
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0
]
N
-
<

©
©)

[Motornenndrehzahl]
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m
-
2
—_—|

Strombegrenzung]

O
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-
:
Z

[Auto tune]

ZU Au
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Untermenii A u H [5 LETZTE ANDERUNGEN]

Programmier- zu
modus
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UNTERMENU [Schnellstart]

UNTERMENU [ALLE MOD. PARAMETER]

UNTERMENU [ERW. PARAMETER MENU]

UNTERMENU [E/A MENU]

UNTERMENU [MENU KOMMUNIKATION]

UNTERMENU [SCROLL MENU]

UNTERMENU [PM MOTOR MENU]

[Vorwahlfrequenz 7]

[Mot. Uberlastschutz]

[Therm. Mot. Schutz]

[Motor Spg. Boost]

[Ausw. Motorsteuer.]

[Nennspg. Motor]

[Nennfreq. Motor]

[min. Freq LSP]

[GroRe Frequenz]

[max. Freq HSP]

[Auslaufzeit 1]

[Hochlaufzeit 1]

[Lokal Mode Drehr.]

[Parameter zurlicksetzen]

[AO Skalierung]

[Ausw. Fkt AQ]

[Freq. Mode Einstell.]

[Befehlskanal]

[Makroprog.]

[autom. Rampen]

Ein-
schalten

0.0

PRG

°*AUF

UNTERMENU

[5 LETZTE ANDERUNGEN]

Q1 to

©  (xxX)

Q
>
c
m
A

Hinweis: Wenn kein Parameter geéndert wurde, ist A » | gewahlt.

(1) Blinkt drei Mal und zeigt anschlieRend den vorherigen Parameter an.

RIS
]
01 te
]
O te
e ]
Oy t®
o (xxx)

O4 1o
T

(xxx) Code der 5 letzten

Parameter
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Untermenii C - o [ALLE MOD. PARAMETER]

. ZUHAuH
Programmier-
modus f
LF r-F |<—4_|. AUF | UNTERMENU [Schnelistart]
QI 1® @

.
@
H
c
A

oI 1o

e F - UNTERMENU [ERW. PARAMETER MENU]
ST T®

.10 | UNTERMENU [E/A MENU]
CIRIG

e COM UNTERMENU [MENU KOMMUNIKATION]
o110

c UNTERMENU [SCROLL MENU]

.
%)
K

©}

>u | UNTERMENU [PM MOTOR MENU]

®

[Vorwahlfrequenz 7]

©)

Ein-
schalten

ZULru

UNTERMENU
[ALLE MOD. PARAMETER]

“ie
(1) [Suche Vorw]
©1 1o

el R

[Mot. Uberlastschutz]

o
=
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®

[Therm. Mot. Schutz]
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[min. Freq LSP]
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[GroRe Frequenz]

[max. Freq HSP]
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[Auslaufzeit 1]
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[Hochlaufzeit 1]

.
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[Lokal Mode Drehr.]
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[Parameter zurlicksetzen]
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"
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[AO Skalierung]

g
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©
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[Ausw. Fkt AO]

.
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Freg. Mode Einstell.]
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[Befehlskanal]

O+ @
@m

[Makroprog.]

g
>
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[autom. Rampen]

L
(©)

UNTERMENU [5 LETZTE ANDERUNGEN]

N
EE
I
c
5,

0.0

[warten Suche]
(3)

O RS
2) [Suche Riick]
Ol

°AUF

(1) Durch Driicken der ,Nach- oben* -Taste wird die Parameterliste

beginnend ab dem ersten

geanderten Parameter durchsucht.

(2) Durch Driicken der ,Nach- unten” -Taste wird die Parameterliste

beginnend ab dem letzten

geanderten Parameter durchsucht.

(3) Die Anzahl der im Menl L -  angezeigten Parameter hangt
davon ab, wie viele Parameter gegentber der Werkseinstellung

geandert wurden.

(4) Nach der Anzeige aller geanderten Parameter kehrt die Anzeige

zu L~ w zurlck.
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Untermenii F - - - [ERW. PARAMETER MENU]

Programmier- ZU A u H
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Untermeniis
Der Frequenzumrichter ATV212 verfiigt tber 6 Untermenis (siehe Abbildungen ab Seite 24), durch die der zur
Programmierung von Anwendungsparametern erforderliche Zeit- und Arbeitsaufwand reduziert wird. Parameter
kdnnen Uber diese Untermenis geandert werden.

A wu H [5LETZTE ANDERUNGEN]

Im Untermeni A o H werden in umgekehrt chronologischer Reihenfolge die letzten 5 Parameter angezeigt, die
gegeniiber der Werkseinstellung geéndert wurden. Bei jedem Offnen des Untermeniis A H werden die letzten
Parameter gesucht, die gegentiber der Werkseinstellung geandert wurden. Wenn alle Parameter auf die Werkseinstellung
gesetzt sind, wird keine Anzeige erzeugt.

Param. gesperrt ~ 77 [ wird im MenU A » H auch dann nicht angezeigt, wenn der Wert gedndert wurde (siehe Seite 68).

A u F [SCHNELLSTART]

Das Untermenii A . F ermdglicht den schnellen Zugriff auf die zehn grundlegenden Parameter, die haufig bei der
Programmierung des Frequenzumrichters verwendet werden. In vielen Féllen ist die Programmierung des
Frequenzumrichters ATV212 abgeschlossen, wenn diese 10 Parameter eingestellt wurden (siehe das Kapitel zum
Schnellstart auf Seite 59).

G r o [ALL MOD. PARAMETER]

Im Untermenu L ~ o werden alle Parameter angezeigt, die gegeniiber den Werkseinstellungen geandert wurden. Bei
jedem Offnen des Untermeniis 5 - . wird dessen Inhalt mit der aktuellen Liste der Parameter aktualisiert, die
gegeniliber der Werkseinstellung geandert wurden. Wenn alle Parameter auf die Werkseinstellung gesetzt sind, wird
keine Anzeige erzeugt.

Die Parameter F ~ und F 4 70 — F 4 7 3 werden im MenlU [ -~ » auch dann nicht angezeigt, wenn deren Werte
geandert wurden.

F-——[ERW. PARAMETER MENU]

Das Untermeni der erweiterten Parameter bietet Zugriff auf Parameter, die flir besondere Einstellungen und
Anwendungen verwendet werden.

| 0 [E/A MENU]
Das E A Untermenl bietet Zugriff auf Parameter fur die Einrichtung der Ein-/Ausgange.

[ o M [MENU KOMMUNIKATION]
Das [ = /1 Untermeni bietet Zugriff auf Parameter fiir die Einrichtung der Kommunikation.

5[ r [SCROLL MENU]
Das 5 L ~ Untermenl bietet Zugriff auf die Parameter fur die Einstellung von Scroll-Synchronmotoren.

P11 [PM CONTROL MENU]
Das F 11 Untermeni bietet Zugriff auf Parameter fiir die Einstellung von Synchronmotoren.
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Optionales Grafikterminal

AWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST
e Nicht das ATV21 und ATV12 Grafikterminal (VW3A21101 und VW3A1006) verwenden.
e Nur das Terminal VW3A1101 ist mit dem ATV212 kompatibel.

Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann Tod, schwere Korperverletzung oder Materialschaden
zur Folge haben!

Beschreibung des optionalen Grafikterminals

Das optionale Grafikterminal arbeitet mit FLASH V1.1IE26 oder héher und zeigt im Vergleich zum integrierten
Bedienterminal mehr Textinformationen an.

cccccc

7 Taste ESC: Taste driicken, um
den Grafikdisplay-Modus
auszuwahlen.

- Run-Modus (Standard beim
Einschalten)

1 Grafikanzeige

2 Funktionstasten

F1, F2 und F3: - If_’rogrammiermodus
nicht zugeordnet - Uberwachungsmodus
F4: Loc/Rem Kann auch verwendet werden, um

zum vorherigen Meni
zurlickzukehren.

Entspricht auch der MODE-Taste
am integrierten HMI

6 Taste FWD/REV: Hier drlicken,
um die Drehrichtung des Motors
umzukehren.

3 Taste STOP/RESET

4 Taste RUN

5 Drehrad (Jog):

* Dricken (ENT):
- Speichern des aktuellen Werts
- Aufrufen des gewahlten Menus oder Parameters
¢ Drehen +/-:
- Erhéhen oder Reduzieren eines Werts
- Wechsel zur nachsten oder zur vorhergehenden Zeile
- Erhéhen oder Reduzieren des Sollwerts bei Aktivierung der
Ansteuerung Uber das optionale Grafikterminal

Hinweis: Bei aktiviertem optionalen Grafikterminal kann der Frequenzumrichter direkt tGber die Tasten 3, 4, 5
und 6 gesteuert werden.

S1A53840 11/2014 35




Uberblick

Erstmaliges Einschalten des Frequenzumrichters mit dem optionalen Grafikterminal

Beim erstmaligen Einschalten des optionalen Grafikterminals muss die gewlinschte Sprache ausgewahlt werden.

SPRACHE Anzeige nach erstmaligem Einschalten des optionalen Grafikterminals.
Wahlen Sie die Sprache, und driicken Sie ENT.
Frangais v
Deutsch
Italiano
Espafiol
Chinese
Pycckuin
Turkge
v ENT
Schneider HAUPTMENU SPRACHE
0 Electric UMRICHTER MENU ENT
Verbindungsaufbau lauft Spanisch
Deutsch
V1.2IE12 Chinesisch
Als nachstes erscheint der optionale  Mit den
i Grafikdisplay-Bildschirm zur Auf/Ab-
Synchronisation des Pfeiltasten
Frequenzumrichters. blattern
5chneider HAUPTMENU
&P Electric
SPRACHE
ATV212H075M3X
0,75kW/1HP 200 / 240 V

2 s oder ENT i

BETRIEBSMENU

0 Hz

Rem Loc/Rem

36
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Suche nach einem Parameter in diesem Dokument
Die Suche nach Parameterbeschreibungen wurde vereinfacht:

* Mit dem integrierten Bedien- und dem optionalen Grafikterminal haben Sie folgende Mdglichkeiten: Nutzen
Sie direkt das Verzeichnis der Parametercodes auf Seite 201, um die Seite mit den Details zum angezeigten
Parameter zu suchen.

* Mit dem optionalen Grafikterminal: Der Parametercode und der Name werden angezeigt.

Beispiel: ACC

AUF: SCHNELLSTART
uLu: Nennspg. Motor
AU1: Autom. Rampen
DEC: Auslaufzeit 1
LL: min. Freq LSP

Nutzen Sie dann das Verzeichnis der Parametercodes auf Seite 201, um die Seite mit den Details zum
angezeigten Parameter zu suchen.

Fehlermeldungen
Beispiel: Verlust Motorphase

EPHO: Verlust Motorphase

Verlust von einer oder mehreren Motor-
phasen. Ermitteln und beseitigen Sie
das Problem.

Setze Parameter F605 auf 0.

Dieser Bildschirm zeigt den erkannten Fehler sowie zugehdrige Diagnoseinformationen an. In der
Alarmcode-Tabelle auf Seite 180 finden Sie weitere Informationen.

Unterspannung Netz

BETRIEBSMENU
MOFF: Flt Unterspg
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Voralarmmeldungen

Nachfolgend sind einige Beispiele dargestellt:

Voralarm Strombegrenzung

BETRIEBSMENU

29.0 Hz

Voralarm Motoriiberlast

Alarm L

BETRIEBSMENU

29.0 Hz

Voralarm Strombegrenzung und
Uberspannung DC-Bus

Alarm C . Alarm P

BETRIEBSMENU

29.0 Hz

Modbus-Kommunikationsstatus

Anzeige des Parameters [Status Modbus Kom] (/75 ,4.)

Voralarm Uberhitzung des Frequenzumrichters

Voralarm Motoriiberlast und Uberhitzung

Voralarm Uberspannung DC-Bus

Alarm P

BETRIEBSMENU

29.0 Hz

BETRIEBSMENU

29.0 Hz

des Frequenzumrichters

Alarm L . Alarm H

BETRIEBSMENU

29.0 Hz

Dieser Parameter dient zur Uberpriifung der Modbus-Kommunikation am RJ45- und am OpenStyle-Port.

Keine Kommunikation

Wenn Rx und/oder Tx in dieser

Zeile angezeigt werden,

Status Modbus Kom

B-A-COM:

lautet ihr Status inaktiv

RJ45: —

RJ45 B-A-COM
Rx Tx Rx Tx

Mb-Aktivitat am RJ45-Port

Beispiel: Kommunikation am RJ45-Port

Mb-Aktivitat am
OpenStyle-Port

Status Modbus Kom

Status Modbus Kom

RJ45 B-A-COM
Tx Rx Tx
Rx

RJ45 B-A-COM
Rx Rx Tx
Tx

38
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Uberblick

SoMove-Software

Beschreibung

Verbindung

@ SoMove Lite

SoMove Lite

Build 1.7.1.0

Willkommen bei SoMove lite

Bei der Entwicklung verbesserter Software und bedienerfreundlicherer Benutzeroberflachen haben wir
uns lhre Anforderungen zu Herzen genommen. Nun ist die Zeit gekommen, |hnen unser neues
Software-Tool vorzustellen. Die in Zusammenarbeit mit unserer Abteilung fir Ergonomie entwickelte

Freeware SoMove lite ist anwenderfreundlich und spart wertvolle Zeit!

i

Multi-Loader / SoMove

£ =

o

-go@

SoMove ist eine benutzerfreundliche PC-Software zur Inbetriebnahme von Altivar 212-Frequenzumrichtern.
Die Software SoMove bietet diverse Funktionen fiir die verschiedenen Inbetriebnahmephasen, wie z. B.:

e Vorbereitung der Konfiguration
e Inbetriebnahme
e Wartung

Das Tool steht im Internet unter www.schneider-electric.com kostenlos zum Download zur Verfiigung.

Die SoMove-Software kann eine direkte Verbindung per USB/RJ45-Kabel oder eine drahtlose Bluetooth®-
Verbindung nutzen.

Siehe im Katalog unter www.schneider-electric.com.
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Uberblick

Aufbau der Parametertabellen

Die Parametertabellen in den Beschreibungen der verschiedenen Meniis sind wie folgt aufgebaut.
Beispiel:

!

>

s
-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FYO0 [Auto tune] Aktivierung der Motormessung - 0
—

[Deaktiviert]

[Aktiv F402]: Anwendung individueller Einstellungen fir den automatischen Drehmoment-Boost [Auto
Drehm. Boost] (F 4 0 )

X [Auto aktiv]: Durchfiihrung einer Motormessung (Auto-Tuning)

Der Parameter F 4 [J [ wird im Anschluss an die Motormessung auf ,,0“ zurlickgesetzt.

Wert des Parameters am optionalen Grafikterminal

Wert des Parameters am integrierten Bedienterminal

Name des Parameters am optionalen Grafikterminal und Beschreibung, sofern erforderlich
Parameter-Code an der vierstelligen 7-Segment-Anzeige

Hinweis: Texte in eckigen Klammern [ ] entsprechen der Anzeige des optionalen Grafikterminals.
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Uberblick

Parameter, die nicht bei Betrieb des Frequenzumrichters gedndert werden kénnen
Die Tabelle unten enthalt die Parameter, die nur bei gestopptem Frequenzumrichter geandert werden kdnnen.

Code |Beschreibung Code |Beschreibung
A wu I |[autom. Rampen] F 3 3 B |[Schutz Kompressor]
A u 4 |[Makroprog.] F349|[p/T Uberwachung]
L Mo d |[Befehlskanal] F 35 5 [[Motorheizung]
F Mo d |[Freq. Mode Einstell.] F 400 |[Auto tune]
£ 4 P |[Parameter zuriicksetzen] F 405 |[Verst. Stromregler]
F H |[max. Freq HSP] F 4 15 |[Nennstrom Motor]
w L |[GroBRe Frequenz] F 4 | & |[Mot.-Leerlaufstrom]
u L u [[Nennspg. Motor] F 4 | T|[Motornenndrehzahl]
P £ |[Ausw. Motorsteuer.] F 4 |8 |[Verst. Freq.-Regler]
F 108 |[Logik Funk 1 aktiv] F 4 |3 |[Stab. Freq.-Regler]
F 10 9 [[Auswahl VIA] F 45 & |[Verst. Stromregler]
F | 10|[Logik Funk 2 aktiv] F 4 B 0 |[Koef. Leerlaufstrom]
F I | I|[Zuord. LI F] F 48 I|[Komp. Netzstérung]
F I |2 |[Zuord. LI R] F 4 B 2 |[Sperrfilter Netzstor.]
F 1 | 3 |[Zuord. LI Res] F 4 B 3 |[Verst. Sperrf Netzst]
F I |8 |[Zuord. VIA-LI] F 4 B 4 |[Netzvers. Verstark.]
F 1 30|[Zuord. Relais RY] F 48 5 |[Kippsch. Koef. 1]
F I 32 |[Zuord. Relais FL] F 432 |[Kippsch. Koef. 2]
F I3 71|[Zuord. Relais Fkt 2] F 4 9 4 |[Motor Einst.-Koef.]
F 139 |[Zuord. RY Logik] F 495 |[Motor Spg. Koef.]
F 1 70 |[Nennfreq. Motor 2] F 4 96& |[PWM Einst. Koef.]
F 17 I{[Nennspg. Motor 2] F B 0O I|[Strombegrenzung]
F 300 |[Taktfrequenz] F B O 3 |[ext. FIt Stopp Mode]
F 30 I|[Einf. im Lauf] F B 05 |[Verlust Motorphase]
F 302 |[Verlust Netzphase] F B 0 A |[Verlust Netzphase]
F 30 3 |[Anz. auto Reset] F B | 3 |[Kurzschl Erk. Mode]
F 305 |[Schutz Uberspg. Flf] F B 2 6 |[Uberspg. Flt Level]
F 30 7|[Mot. Spg. Begrenz.] F B 2 T|[Unterspg. Flt Level]
F 3 | I|[Drehrichtung] F 7132 |[Lokal/Remot Taste]
F 3 | & |[Modus Taktfreq.] F 9 I5|[Typ Regelung PM]
F 3 2 4 |[Betrieb Scroll Komp] F 9 |6 |[Anp. Strom PM]
F 32 5 |[Pre-Start Scroll] F 92 0 |[Anp. Polradwinkel]
F 3 3 0|[Mgt. Olschmierung] F 92 I|[Strom Polradwinkel]
F 3 3 4 |[Schmierg kl. Frq.]
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Uberblick

Ansteuerbeispiele

2-Draht-Steuerung

A A GEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR

Lesen Sie die Hinweise im Kapitel ,Vorbereitungsmafinahmen* vollstadndig und sorgféltig durch, bevor Sie das
in diesem Abschnitt beschriebene Verfahren durchfihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Korperverletzung.

A GEFAHR

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS

e Zur Anderung der Schaltereinstellungen muss das Gerét ausgeschaltet sein.

e Andern Sie nicht die Einstellungen des Schalters SW102, sofern Ihr System nicht korrekt verdrahtet ist.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Kérperverletzung.

A

PO~ PA/+ PC/-

Rechtslauf
Linkslauf

(Y Term

Sw102 Swi101 Sw103

‘39 VIA U .1
[

ViB U- - PTC
SwW100

GND SCR PP VIAVIB CC

O O O O O O

1. Die Logikeingénge wie in der obigen Abbildung dargestellt verdrahten.

2. Schalter SW102 auf ,Source” setzen.

3. Allgemeine Parameter des ATV212 programmieren (siche Schnellstart-Menu auf Seite 59).

4. Spezifische Parameter fiir die 2-Draht-Steuerung wie in der folgenden Tabelle dargestellt programmieren:

Parameter Seite Einstellung Werkseitiger Wert
[ Mo d [Befehlskanal] 87 O [Logik Eing.] 0
F I | I[Zuord. LI F] 100 2 [Vorwarts] 2
F I 12 [Zuord. LIR] 100 3 [Rickwarts] 6

Hinweis: Wenn F | | I und F | |2 gleichzeitig geschaltet werden, geht der Frequenzumrichter auf Drehzahl 0.

42
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Uberblick

3-Draht-Steuerung

sSw101

Term

Sw103

VIA U«
ViB U-

B AGND SCR PP VIAVIB CC
O—O0—O0—>0 O—O—O0—0

R H Start Rechtslauf
RES? Stopp
PLCS Start Linkslauf

1. Die Logikeingénge wie in der obigen Abbildung dargestellt verdrahten.

2. Schalter SW102 auf ,Source"” setzen.

3. Allgemeine Parameter des ATV212 programmieren (sieche Schnellstart-Menu auf Seite 59).

4. Spezifische Parameter fiir die 3-Draht-Steuerung wie in der folgenden Tabelle dargestellt programmieren:

Parameter Seite Einstellung Werkseitiger Wert
L I1 = d [Befehlskanal] 87 00 [Logik Eing.] 0

F I | I[Zuord. LI F] 100 2 [Vorwarts] 2

F I 12 [Zuord. LIR] 100 49 [3 Draht] 6

F I 13 [Zuord. LI RES] 100 3 [Riickwarts] 10

Diagramm zur Zeiteinstellung bei der 3-Draht-Steuerung

Ausgangsfrequenz

Rechtslauf

g\

0

N

Linkslauf

R - Stopp

F - Start Rechtslauf
RES - Start Linkslauf

Spannungsversorgung

™~

ON

..

» OFF

|-I ON

OFF

—L ON

OFF
ON

OFF

v
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Uberblick

Externes Potentiometer zur Drehzahlisteuerung

PO~

SW101

PA/+

N

PC~

Term

Sw103

VIA U»
VIB U-

B AGND SCR PP VIAVIB CC
O0—O0—0—0 O—O—0—0

=
(] prc

SwW100

2,2 bis 10 kOhm
1/4 Watt

1. Den Analogeingang wie in der obigen Abbildung dargestellt verdrahten.
2. Schalter SW100 auf ,V* (Spannung) stellen.

3. Allgemeine Parameter des ATV212 programmieren (sieche Schnellstart-Menu auf Seite 59).

4. Spezifische Parameter flr das externe Potentiometer zur Drehzahlsteuerung wie in der folgenden Tabelle

dargestellt programmieren:

Parameter Seite Einstellung Werkseitiger Wert
F I o d [Freq. Mode Einstell.] 87 I [VIA] 1
F 1009 [Auswahl VIA] 100 o [Al] 0
F 2 00 [Auto/Man v Sollw] 118 O [Aktiviert] 0
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Uberblick

4-20 mA Drehzahlsteuerung

N

PO~ PA+ PCl-

RYC

PLC, cc
Sink + o« Source 1 Y Term
[(Cm] [Cwm] [Cw] FMo
SW102 Sw101 SW103
) 9 VIA Us |

[Cm |-
— VB U-[EJ |- PTC

SW100
IEI B AGND SCR PP VIAVIB CC
O—O—O0—0 O—O—O0—0

4-20 mA Stromsignal
1. Den Analogeingang wie in der obigen Abbildung dargestellt verdrahten.
2. Schalter SW100 auf I (Strom) stellen.

3. Aligemeine Parameter des ATV212 programmieren (siehe Schnellstart-Menu auf Seite 59).

4. Spezifische Parameter fir die 4-20 mA Drehzahlsteuerung wie in der folgenden Tabelle dargestellt
programmieren:

Parameter Seite Einstellung Werkseitiger Wert
F IT o d [Freq. Mode Einstell.] 87 I [VIA] 1

F 1049 [Auswahl VIA] 100 o [Al] 0

F 2 00 [Auto/Man v Sollw] 118 O [Aktiviert] 0

F 20 | [VIARef Pkt 1] 116 20 % 0 %
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Uberblick

Vorwahlfrequenzen (max sieben)

RYC

(Y

PL(
Sink « » ?Source

Sw102

—9©

[

sSw101

GND S

PO~ PA+ PC/-

Term

SW103

VIA U-
VIB U~

O

CR PP VIAVIB CC
O o, O O

=iy
(o] pro

SW100

1. Die Logik- und Analogeingange wie in der obigen Abbildung dargestellt verdrahten.

2. Schalter SW102 auf ,Source” setzen.

3. Aligemeine Parameter des ATV212 programmieren (sieche Schnellstart-Menu auf Seite 59).

4. Spezifische Parameter fir die Vorwahlfrequenz wie in der folgenden Tabelle dargestellt programmieren:

Parameter Seite Einstellung Werkseitiger Wert
F 109 [Auswahl VIA] 100 2 [LI pos Logik] 0

F I | I[Zuord. LI F] 100 2 [Vorwarts] 2

F I 12 [Zuord. LIR] 100 B [PS1] 6

F | | 3 [Zuord. LI RES] 100 1[PS2] 10
F | 18 [Zuord. VIA-LI] 100 g [PS3] 7

5 r | [Vorwahlfrequenz 1] 123 - 15,0
S r 2 [Vorwahlfrequenz 2] 123 - 20,0
S r 3 [Vorwahlfrequenz 3] 123 - 25,0
S r Y [Vorwahlfrequenz 4] 123 - 30,0
5 r 5 [Vorwahlfrequenz 5] 123 - 35,0
5 r B [Vorwahlfrequenz 6] 123 - 40,0
5 r 7 [Vorwahlfrequenz 7] 123 - 45,0

Beispiel flir einen 7-stufigen Vorwahlfrequenzbetrieb::

5-3

5-5

Zeit (s)

ON
L OFF

ON
OFF

Ausgangs-
frequenz A
(Hz)
0

F JR—

R —

RES

VIA

Siehe Seite 122 fir weitere Informationen.

ON
I OFF

ON

OFF

46
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Serielle Kommunikation
RJ45-Anschluss

OpenStyle-Anschluss

Kontakt Signal
PO~ PA/+ PCI B ¥
A -
GND GND
SCR Schirmung

U Term

Sw101 Sw103

VA U+ [ ]|
VIB U [ B PTC

Sw100

* Der Kabelmantel auf einer Lange von ca.
10 mm abisoliert werden.

* Fur die Verdrahtung einen
Flachschraubendreher mit 0,6 mm dicker
und 3,5 mm breiter Klinge verwenden.

* Das Anzugsmoment fir die Klemmenleiste
betragt 0,5 bis 0,6 Nm.

1. Fir die serielle Modbus-Kommunikation das Netzwerkkabel mit dem RJ45-Anschluss auf dem Steuerteil

verbinden. Die Verbindung kann auch Uber den ,OpenStyle“-Port erfolgen.

2. Aligemeine Parameter des ATV212 programmieren (siche Schnellstart-Menu auf Seite 59).

3. Spezifische Parameter fiir die serielle Kommunikation wie in der folgenden Tabelle dargestellt programmieren:

Parameter Seite Einstellung Werkseitiger Wert
L 1M1= d [Befehlskanal] 87 £ [Kommunikation] 0
F Mo d [Freq. Mode Einstell.] 87 4 [Kommunik.] 1
F B0 7 [Ausw. Kom. Kanal] 149 1

Forced lokal

PO~ PA/+ PCI-

Forced

PLCT Jokal

RYC

PL
sink " Csource | Y Term

a] [cm) [cm]
SwW102 SwWi101 SwW103

) 9 VIA U |

- [Cm]-

VIB U~
SW100

PP VIAVIB CC
O—O—O0—0

1. Den Logikeingang wie in der obigen Abbildung dargestellt verdrahten.
2. Schalter SW102 auf ,Source” setzen.

3. Aligemeine Parameter des ATV212 programmieren (siehe Schnellstart-Menu auf Seite 59).
4. Spezifische Parameter fir ,Forced lokal“ wie in der folgenden Tabelle dargestellt programmieren:

Parameter Seite Einstellung

Werkseitiger Wert

F | | 3 [Zuord. LI RES] 100 4 B [Forced local]

10
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Uberblick

PID-Regelung
PO~ PA/+ PCl-
—x
—x
—x
F
QFLC
OFLB R Istwertgeber
OFLA RESQ
ORYA PLCQ
RYC P24d 1
Sink .P.L(.:Source T‘erm cey
FMo
SW102 SW103
°©Q (w5
L o
SW100
EI B AGND SCR PP VIAVIB CC
O O O O O O O
Sollwert0 - 10 V
Istwert in mA oder Spannungssignal
1. Die Analogeingange wie in der obigen Abbildung dargestellt verdrahten.
2. Schalter SW102 auf ,Source” setzen.
3. Bei einem Istwert als Stromsignal in mA, Schalter SW100 auf ,|I* (Strom) setzen. Bei einem Istwert als
Spannungssignal in V, Schalter SW100 auf ,,V* (Spannung) setzen.
4. Aligemeine Parameter des ATV212 programmieren (siehe Schnellstart-Menu auf Seite 59).
5. Spezifische Parameter flr die PID-Regelung wie in der folgenden Tabelle dargestellt programmieren:
Parameter Seite Einstellung Werkseitiger Wert
F IM o d [Freq. Mode Einstell.] 87 2 [Kommunikation] 1
F 109 [Auswahl VIA] 100 0 [A]] 0
F 2 00 [Auto/Man v Sollw] 118 O [Aktiviert] 0
F 36O [PID Regler] 120 I [PID Ist VIA] 0
F 359 [t- Warte PID Regler] 121 0s
F 3 E 2 [P-Anteil PID Regler] 120 0,30 %
F 3 E 3 [I-Anteil PID Regler] 120 0,20
F 35 & [D-Anteil PID Regler] 121 Entsprechend der 0,00
F 3 80 [Umkehr Korrek. PID] 121 Anwendung 0
F 33 I [Stopp bei LSP] 121 0,2 Hz
F 392 [Wert Restart PID] 122 0,0 Hz
F 39 3 [Istwert Restart PID] 122 0,0 Hz
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Uberblick

Betrieb des Frequenzumrichters

Lokaler und dezentraler Betriebsmodus

Uberblick
Der Frequenzumrichter ATV212 verfligt iber zwei Betriebsmodi: lokal und dezentral.

Im lokalen Modus kann der Frequenzumrichter ATV212 nur Uber das integrierte Bedienterminal oder das
optionale Bedienterminal bedient werden:

o Die RUN-Taste und STOP-Taste zur Befehlssteuerung verwenden.
e Die Pfeiltasten zur Drehzahlsteuerung verwenden.

Im dezentralen Modus wird der Frequenzumrichter ATV212 Uiber eine Kombination aus Befehls- und
Frequenzsollwertquellen bedient, die durch die Programmierung der Parameter [Freq. Mode Einstell.] (F /7 o o)
und [Befehlskanal] (L /7 = o) definiert werden (siehe Seite 87).

Befehlsquellen
Folgende Befehlsquellen stehen unter [Befehlskanal] (£ /7 = o) zur Auswahl:

e Externe Signale an die Steuerklemmen der Logikeingange F, R, RES und VIA
e Serielle Kommunikationssteuerung (Modbus®, Metasys® N2, Apogee® FLN P1, BACnet oder LonWorks®)
e RUN- und STOP-Taste des integrierten Bedienterminals oder optionales Grafikterminal

Frequenzsollwertquellen
Folgende Frequenzsollwertquellen stehen unter [Freq. Mode Einstell.] (F /7 = ) zur Auswahl:

Externe Signale an die Steuerklemmen der Logikeingange VIA oder VIB

(4-20 mA, 0-10 VDC)

Externe Signale an die zugewiesenen Steuerklemmen der Logikeingadnge +/- Drehzahl

Serielle Kommunikationssteuerung (Modbus®, Metasys® N2, Apogee FLN P1®, BACnet oder LonWorks®)
Auf/Ab-Pfeiltasten des integrierten Bedienterminals oder optionales Grafikterminal
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Befehlsmodusauswahl und Prioritidten

Die folgende Abbildung zeigt die Steuerungseingange und die Auswahllogik, die die Quelle fiir die Befehle fiur

das Starten/Anhalten und den Frequenzsollwert des Frequenzumrichters festlegen.

Umschalten zwischen Befehlen und Sollwerten

Befehle
LCMNad

Logikeingénge

Lokales
Bedienterminal

Optionales
Grafikterminal
Kommunikation

Forced Local
{LIx = 48}

Sollwerte

Fn

/

o |
VIB —=
Lokales
Bedienterminal 7
Optionales
Grafikterminal

1

Kommunikation —

=
+/- Drehzahl —

FaOo1

/

VIA —

VIB _Z .
Lokales

Bedienterminal 3
Optionales —
Grafikterminal

Kommunikation —|

+/- Drehzahl i

od

Kommunikation

Umschalten
FlNed/FZ201
{LIx = 38 oder F 2 00}

aktiv

inaktiv

Kommunikation

Die Parameter [Befehlskanal] (
die vom Frequenzumrichter verwendet werden, um die Quelle fiir Befehl

festzulegen.

Netzwerkkanal: Parameter

. Standardwert

=
S -

RJ45-Kanal: Modbus

Grafikterminal

FEOT

FBEZS
[

en [ ]
REM
AUS Befehls-
Lokales LOC Sollwert
| Bedienterminal
Optionales
rafiktermina
Grafikterminal
| |
| |
| |
| I
I
EIN |_:—|
REM
OFF Frequenz-
Lokales LOC sollwert
Bedienterminal
tionales
| Optional

Il Kommunikation

- o) und [Freq. Mode Einstell.] (F /71 = o) sind die ersten Ebenen der Logik,
M= < und Frequenzsollwert F 1 o o

[Remote 2. v -Sollw.] (F & 0 7) F207 ist eine sekundare Frequenzsollwertquelle, die Vorrang vor der von
F IT o o ausgewdhlten Quelle haben kann (siehe Seite 87).

Die von F 2 [0 7 festgelegte Frequenzsollwertquelle ibernimmt in folgenden Fallen die Steuerung:

e Eswird ein Logikeingang aktiviert, der Funktion 38 (Umschalten der Frequenzsollwertquelle) zugewiesen ist.
e Der Parameter [Auto/Man v Sollw] (F & I [7) ist auf 1 gesetzt, und die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters ist gréRer oder gleich 1 Hz (siehe Seite 118).

Wenn eine Verbindung per serieller Kommunikation hergestellt wird, kann diese die Kontrolle Gber den

B e |

Frequenzumrichter ATV212 Gbernehmen und hat Vorrang vordenvon L /1o, F 1o dund F 20 7

festgelegten Eingangen. Die Kontrolle geht nur in folgenden Féllen wieder auf L /7

zurick:

e Die Verbindung per serieller Kommunikation gibt die Kontrolle auf.

e Es wird ein Logikeingang aktiviert, der Funktion 48 (Forced local) zugewiesen ist.

- / carm 7
(== A = = | und F 201

Die oberste Logikebene, die vom Frequenzumrichter zur Bestimmung der Befehlsquelle verwendet wird, ist die
LOC/REM-Taste am optionalen Grafikterminal.

Wenn der Frequenzumrichter und das integrierte Bedienterminal auf den lokalen Modus gesetzt sind (durch
Driicken der LOC/REM-Taste, wonach die LED fir den lokalen Modus leuchtet), reagiert der Frequenzumrichter

nur auf Befehle vom integrierten Bedienterminal und vom optionalen Grafikterminal.

50
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Uberblick

Lokalen oder dezentralen Modus auswahlen

A GEFAHR

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS

e Status der Frequenz Uberpriifen und Befehle tiber die dezentrale Quelle ausfiihren, bevor der lokale Modus
beendet wird.

e Beim Wechsel in den dezentralen Modus reagiert der Frequenzumrichter auf den aktuellen Befehl von der
dezentralen Quelle, selbst wenn dieser vor dem Wechsel in den dezentralen Modus oder im lokalen Modus
empfangen wurde.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Korperverletzung.

Das Umschalten zwischen lokalem und dezentralem Modus erfolgt Giber die LOC/REM-Taste am integrierten
Grafikterminal des Frequenzumrichters oder uber die Taste F4 am optionalen Grafikterminal.

Die LOC/REM-Taste kann deaktiviert werden, indem der Parameter [Lokal/Remot Taste] (F 7 7 &) auf 1 gesetzt
wird (siehe Seite 90).

Wenn der Parameter [Zuord. Fd Vor-Ort] (F 2 5 5) auf 1 gesetzt ist (Werkseinstellung), wird beim Umschalten
vom dezentralen in den lokalen Modus ein stoRfreier Ubergang des Motorbetriebs erreicht (siehe Seite 88).
Wenn beispielsweise die Funktion fiir die stol3freie Umschaltung aktiv ist; der Motor mit voller Drehzahl betrieben

wird und sich der Frequenzumrichter im dezentralen Modus befindet, Iauft der Motor weiterhin mit voller
Drehzahl, nachdem fiir den Frequenzumrichter der lokale Modus ausgewahlt wurde.

Umgekehrt wird beim Umschalten vom lokalen in den dezentralen Modus der Befehl fir Start und Drehzahl nicht
auf den dezentralen Modus Ubertragen. Beim Wechsel in den dezentralen Modus wird der Frequenzumrichter
mit dem von der dezentralen Quelle festgelegten Befehl fiir Start und Drehzahl betrieben, selbst wenn dieser vor
dem Wechsel in den dezentralen Modus oder im lokalen Modus empfangen wurde.

Die folgende Abbildung enthalt ein Beispiel zur Zeiteinstellung.

Umschalten zwischen lokalem und dezentralem Modus

Dezentraler Modus i Lokaler Modus
|
— ! > Der Befehl fiir den dezentralen Start
TaSteAUS und der Befehl fur die Frequenz
werden auf den lokalen Modus
: \ gmmmmmm————- libertragen, wenn die LOC/REM-
j Taste gedriickt wird.
Ausgangsfrequenz ‘
Befehl fir lokalen Start In diesem Beispiel werden der
Befehl fiir dezentralen Start | B_efghl fur den Start und der Befehl
EIN ; fur die Frequenz vom dezentralen
) AUS i Modus in den lokalen Modus
Betriebsstatus ! kopiert, und der Motor wird weiterhin
betrieben.
Lokaler Modus | Dezentraler Modus ) )
; Beim Umschalten vom lokalen in
@ TasteEIN )i > den dezentralen Modus werden der
AUS | Befehl fir den Start und der Befehl
fur die Frequenz durch die
—__ Frequenz im Einstellung im dezentralen Modus
L dezentralen festgelegt.
Ausgangsfrequenz " Modus festlegen
|
Befehl flr lokalen Start —| ‘ In diesem Beispiel wird der Motor
durch Driicken der LOC/REM-Taste
. gestartet. Der Grund ist die
Befehl fiir dezentralen Start Anwendung eines Befehls fiir den
Betriebsstatus = o dezentralen Start, wenn der

AUS ! Frequenzumrichter den lokalen
Modus verlasst und in den
dezentralen Modus wechselt.
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Lokaler Modus
Wenn sich der Frequenzumrichter ATV212 im lokalen Modus befindet, leuchtet die LED (iber der LOC/REM-Taste.
Anzeige am optionalen Grafikterminal:

AUF: SCHNELLSTART
LL: min. Freq LSP
DEC: Auslaufzeit 1
ACC: Hochlaufzeit 1

AU1: Autom.
Rampen

uLu: Nennspg. Motor

Loc  Refloc Cmd loc

Starten und Anhalten des Motors im lokalen Modus

Sie kdnnen den Motor mit der RUN- und der STOP-Taste am optionalen/integrierten Grafikterminal starten und
anhalten.

Uber die Einstellung des Parameters [LokalStopMode Mot ] (F 72 /) wird festgelegt, wie der Motor angehalten
wird, wenn sich der Frequenzumrichter im lokalen Modus befindet (siehe Seite 88):

o Wenn F 72 [ auf 0 gesetzt ist (Werkseinstellung), wird der Motor vom Frequenzumrichter beim Auslaufen,
ausgehend vom im Parameter [Auslaufzeit 1] (< £ L) oder im Parameter [Auslaufzeit 2] (F 5 7 1)
festgelegten Zeitwert angehalten.

e Wenn F 72 | auf 1 gesetzt ist, wird die Spannungsversorgung des Motors durch Driicken der STOP-Taste
getrennt. Das Anhalten des Motors wird nur von der Tragheit und der Reibung bestimmt.

Die Verwendung der RUN- und der STOP-Taste im lokalen Modus kann iber den Parameter [Start/Stopp Taste]

(F 73 7) deaktiviert werden (siehe Seite 90).

Anpassung der Drehzahl im lokalen Modus

Sie kénnen die Motordrehzahl iber die Pfeiltasten am integrierten Bedien-/optionalen Grafikterminal festlegen.
Die Motordrehzahl kann angepasst werden, wahrend der Frequenzumrichter in Betrieb ist.

Normalerweise andert sich die Ausgangsfrequenz mit jedem Driicken der Pfeiltaste um 0,1 Hz. Dieser Wert kann
geadndert werden, indem fir den Parameter [Wert v-Ref Ander.] (F 710 7) ein neuer Schrittwert zur
Frequenzanderung eingegeben wird (siehe Seite 88).

Wenn Sie nach dem Anpassen der Motordrehzahl die ENT-Taste driicken, wird der Frequenzsollwert bei
Parameter F [ eingegeben. Beim nachsten Starten des Frequenzumrichters im lokalen Modus beschleunigt der
Motor direkt auf den unter [Lokal Drehz. Ref.] (F [ ) gespeicherten Drehzahlsollwert (siehe Seite 87).

Auswahl der Motorlaufrichtung im lokalen Modus

Die Laufrichtung des Motors wird tiber den Parameter [Lokal Mode Drehr.] (F ) festgelegt (siehe Seite 87). Zur
Auswahl stehen vier Optionen:

0: Nur Rechtslauf (Werkseinstellung)

1: Nur Linkslauf

2: Rechtslauf, R/L-Umschaltung mdglich tber optionales Bedien-/integriertes Grafikterminal (1)
3: Linkslauf, R/L-Umschaltung moglich Gber optionales Bedien-/integriertes Grafikterminal (1)

1)Wenn F ~ auf 2 oder 3 gesetzt ist, kann die Motorlaufrichtung festgelegt werden, indem die AUF-Taste bei
gehaltener ENT-Taste gedriickt wird. Der Linkslauf kann ausgewahlt werden, indem die AB-Taste bei
gehaltener ENT-Taste gedriickt wird.

—_

Die Laufrichtung des Motors wird am integrierten Bedienterminal als F - - F fur Rechtslaufund als F ~ - ~ fur
Linkslauf angezeigt.

Die Mdglichkeit, den Motor im Rechts- oder Linkslauf zu betreiben, kann tiber den Parameter [Drehrichtung]
(F 3 1 1) festgelegt werden (siehe Seite 96).
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Riicksetzen von Fehlern beim Frequenzumrichter im lokalen Modus

Ein Fehler beim Frequenzumrichter kann nicht zurlickgesetzt werden, wenn der Fehler weiter anliegt. Die
Fehlerursache muss beseitigt werden, bevor der Frequenzumrichter erneut zuriickgesetzt wird.

Mit der STOP-Taste
Rucksetzen eines Fehlers beim Frequenzumrichter im lokalen Modus:

1. Die STOP-Taste driicken. Der Abschnitt ,Automatisch zurlicksetzbare Fehler” auf Seite 135 enthalt eine Liste
der Fehler, die mit der STOP-Taste zuriickgesetzt werden kdnnen. Wenn der Frequenzumrichter zurlickgesetzt
werden kann, wird am integrierten Grafikterminal £ L -~ angezeigt.

2. Die STOP-Taste erneut driicken, um den Fehler zurlickzusetzen.

3. Bei weiter anliegendem Fehler, wird [ L ~ nicht angezeigt. Die Fehlerursache muss beseitigt werden, bevor
der Frequenzumrichter erneut zurlickgesetzt wird.

Die Verwendung der STOP-Taste flr ein Fehlerreset kann tber den Parameter [HMI Reset Taste] (F 77 5)
festgelegt werden (siehe Seite 90).

Bei einem Fehler des Typs = L ! oder = L & missen folgende Zeitraume verstreichen, bevor ein Fehlerreset
moglich ist:

o oL [ (Uberlast Frequenzumrichter) — etwa 30 Sekunden nach dem Auftreten des Fehlers
e oL 2 (Uberlast Motor) — etwa 120 Sekunden nach dem Auftreten des Fehlers

Durch Ein-/Ausschalten der Spannungsversorgung

Ein Fehler beim Frequenzumrichter kann auch durch Aus-/Einschalten der Spannungsversorgung
zuriickgesetzt werden. Sicherstellen, dass die Fehlerursache nicht mehr besteht, und die Spannungsversorgung
so lange ausgeschaltet lassen, bis alle LEDs auf der Vorderseite des Frequenzumrichters erléschen.

Wenn zum Zuriicksetzen eines Fehlers die Spannungsversorgung ein-/ausgeschaltet wird, kann die Fehlerliste,
abhangig vom Parameter [FU Fehler Speicher] (F & [ 2) auf Seite 138, geldscht werden.

Aktive Logikeingangsfunktionen im lokalen Modus

Die in der folgenden Tabelle aufgefiihrten Logikeingangsfunktionen sind auch dann aktiv, wenn
[Befehiskanal] (L /7= o) auf 1 gesetzt ist (Steuerung Gber integriertes Grafikterminal). Die Tabelle auf Seite 100
enthalt Einstellungen der Logikeingangsfunktionen.

Logikeingang |Beschreibung
Funktionsnr.

1 [Start erlaubt]
54 [Invert. Start]
10 [Quitt Fehler]
55 [Invert. Quitt]
11 [ext. Fehler]
45 [Inv. Ext. Fehler]
16 [Start-Quitt]

38 [Quelle Freq.]
41 [(+) Drehzahl]
42 [(-) Drehzahl]
43 [+/- Riicks.]

44 [+/-, Flt Res]
46 [ext. th. FIf]

47 [Inv ext.thFIt]
51 [Reset kWh]
52 [Forced Mode]
53 [Feuer Mode]
62 [RY ein]

64 [Cancel HMI cmd]
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Dezentraler Modus

Wenn sich der Frequenzumrichter ATV212 im dezentralen Modus befindet, ist die LED ,LOC/REM* aus.

Starten und Anhalten des Motors im dezentralen Modus

Die Abbildung auf Seite 50 zeigt die Befehlsquelle fur das Starten/Anhalten, wenn sich der Frequenzumrichter
im dezentralen Modus befindet.

Uber die Klemmen der Logikeingénge

Die Klemmen der Logikeingadnge F, R, RES oder VIA zum Starten des Frequenzumrichters verwenden, wenn

der Parameter [Befehlskanal] (L /7 = ) auf [Logik Eing.] (17) gesetzt ist (Werkseinstellung).

Uber die Grafikterminals

Der Frequenzumrichter reagiert wie im lokalen Modus auf die Befehle vom integrierten Bedien-/optionalen
Grafikterminal, wenn der Parameter [Befehlskanal] (L /7= o) auf [HMI] ( /) gesetzt ist.

Uber serielle Kommunikation

Der Frequenzumrichter reagiert auf Befehle, die Gber die Verbindung per serieller Kommunikation (Modbus®,
Metasys® N2, Apogee® FLN, BACnet oder LonWorks®) gesendet werden, wenn der Parameter [Befehlskanal]

(£ M= d) auf [Kommunikation] (') gesetzt ist.

Der Frequenzumrichter reagiert auf Befehle, die Gber den RJ45-Kommunikationsport gesendet werden, wenn
der Parameter [Ausw. Kom. Kanal] (F & [J 7) auf 0 gesetzt ist. Andere Protokolle sind verfugbar, wenn F 50 7
auf 1 (OpenStyle-Port) gesetzt ist.

Uber die STOP-Taste des integrierten Bedien-/optionalen Grafikterminals

Die STOP-Taste des optionalen Bedien-/integrierten Grafikterminals ist aktiv, wenn sich der Frequenzumrichter
im dezentralen Modus befindet. Durch Driicken der STOP-Taste wird der Frequenzumrichter entsprechend der
Einstellung der Parameter [ext. Flt Stopp Mode] (F & [ 7), [ext. Fltt-DC Brems] (~ & 7 4) und [DC Bremsstrom]
(F 25 I)angehalten (siehe Seite 126 und Seite 98) . Nach dem Anhalten des Frequenzumrichters wird am
optionalen/integrierten Grafikterminal £ angezeigt, und das Sicherheitsrelais ist aktiviert.

Steuerung der Motordrehzahl im dezentralen Modus

Die Abbildung auf Seite 50 zeigt die Frequenzsollwertquelle, wenn sich der Frequenzumrichter im dezentralen
Modus befindet.

Uber den Analogeingang VIA

Ein Strom oder Spannungssignal, 0-10 VDC oder 4-20 mA, Gber VIA und CC kann zur Steuerung der
Motordrehzahl verwendet werden, wenn folgende Voraussetzungen gegeben sind:

e Der Parameter [Freq. Mode Einstell.] (F /7 = o) ist auf 1 gesetzt (Werkseinstellung).
e Der Parameter fiir die alternative Frequenzsollwertquelle [Remote 2. v -Sollw] (~ 2 7 7) wurde nicht aktiviert
(siehe Seite 89).

Der Typ des Analogsignals hangt von der Einstellung des Schalters SW100 sowie der Parameter F /[ 4,

- a7 Ay CUTA_FE 7
Fa0O I-F20O und F 4 70-F 47 | ab.

Uber den Analogeingang VIB

Ein Spannungssignal, 0-10 VDC, Uber VIB und CC kann zur Steuerung der Motordrehzahl verwendet werden,
wenn folgende Voraussetzungen gegeben sind:

e Der Parameter [Freq. Mode Einstell.] (F /7 = o) ist auf 2 gesetzt.
e Der Parameter fiir die alternative Frequenzsollwertquelle [Remote 2. v -Sollw] (~ = [7 7) wurde nicht aktiviert.

Die Kontrolle von VIB Uber die Motordrehzahl hangt von der Einstellung von Schalter SW100 sowie der

Parameter F & (0-FZ2 13, F4 77-F4Y 73und FEH5 ab.
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Uber die Steuerung des Grafikterminals

Die Steuerung der Motordrehzahl ist aktiviert, wenn folgende Voraussetzungen gegeben sind:

e Der Parameter [Freq. Mode Einstell.] (F /7o o) ist auf 3 gesetzt.
e Der Parameter fiir die alternative Frequenzsollwertquelle [Remote 2. v -Sollw] (~ = {7 7) wurde nicht aktiviert.

Uber die Steuerung per serieller Kommunikation

Die Steuerung der Motordrehzahl per serieller Kommunikation (Modbus, Metasys N2, Apogee FLN, BACnet
oder LonWorks) ist aktiviert, wenn folgende Voraussetzungen gegeben sind:

o Der Parameter [Ausw. Kom. Kanal] (F & 7 7) ist auf 0 gesetzt (nur fir Modbus am RJ45-Port).

Der Parameter [Ausw. Kom. Kanal] (F 5 [J 7) ist auf 1 gesetzt.

Der Parameter [Freq. Mode Einstell.] (F /7= o) ist auf 4 gesetzt.

Der Parameter flr die alternative Frequenzsollwertquelle [Remote 2. v -Sollw] (F & [J 7) wurde nicht aktiviert.

Uber die Steuerung der Motordrehzahl +/-

Die Steuerung der Motordrehzahl +/- ist aktiviert, wenn folgende Voraussetzungen gegeben sind:

e Der Parameter [Freq. Mode Einstell.] (F /7= o) ist auf 5 gesetzt.
e Der Parameter fiir die alternative Frequenzsollwertquelle [Remote 2. v -Sollw] (F 2 [ 7) wurde nicht aktiviert.

Auswahl der Motorlaufrichtung im dezentralen Modus

Die Abbildung auf Seite 50 zeigt die Befehlsquelle fur die Laufrichtung des Motors, wenn sich der
Frequenzumrichter im dezentralen Modus befindet.

Uber die Klemmen der Logikeingénge

Die Klemmen der Logikeingénge F, R, RES oder VIA zum Auswahlen der Laufrichtung des Motors verwenden,
wenn der Parameter [Befehlskanal] (L /7 = o) auf O gesetzt ist (Werkseinstellung).

Uber das integrierte Bedien-oder das optionale Grafikterminal
Die Laufrichtung des Motors kann durch Driicken der AUF- und der ENT-Taste des Grafikterminals festgelegt
werden, wenn folgende Voraussetzungen gegeben sind:

e Der Parameter [Befehlskanal] (£ /7= o) ist auf 1 gesetzt.
e Es wurde keine Steuerung per serieller Kommunikation ausgewahilt.
e Der Parameter [Lokal Mode Drehr.] (F ) ist auf 2 oder 3 gesetzt.

Uber serielle Kommunikation

Der Frequenzumrichter reagiert auf Befehle, die tiber die Verbindung per serieller Kommunikation (Modbus,
Metasys N2, Apogee FLN, BACnet oder LonWorks) gesendet werden, wenn der Parameter [Befehlskanal]
(C M= d)auf 2 gesetzt ist.

Riicksetzen von Fehlern beim Frequenzumrichter im dezentralen Modus

Die Abbildung auf Seite 50 zeigt die Befehlsquelle fir den Fehlerreset, wenn sich der Frequenzumrichter im
dezentralen Modus befindet.

Ein Fehler beim Frequenzumrichter kann nicht zurlickgesetzt werden, wenn die Ursache des Fehlers
fortbesteht. Die Fehlerursache beseitigt werden, bevor der Frequenzumrichter erneut zurtickgesetzt wird.

Der Abschnitt ,Automatisch zurlicksetzbare Fehler” auf Seite 135 enthalt eine Liste der Fehler, die im
dezentralen Modus zurtickgesetzt werden kdnnen.

Uber die Klemmen der Logikeingénge

Die Klemmen der Logikeingadnge F, R, RES oder VIA fiir ein Fehlerreset beim Frequenzumrichter verwenden,
wenn der Parameter [Befehlskanal] (L /7 o o) auf O gesetzt ist (Werkseinstellung).

Uber das optionale Bedien-/integrierte Grafikterminal
Die STOP-Taste kann zum Zuriicksetzen eines Fehlers beim Frequenzumrichter verwendet werden, wenn der
Parameter [Befehlskanal] (L /7= o) auf 1 gesetzt ist.

Zum Zurlicksetzen eines Fehlers beim Frequenzumrichter die STOP-Taste driicken. Wenn der
Frequenzumrichter zuriickgesetzt werden kann, wird auf dem Grafikterminal L L - angezeigt. Die STOP-Taste
erneut driicken, um den Fehler zu l6schen.

Bei weiter anliegendem Fehler, wird L L ~ nicht angezeigt. Die Fehlerursache muss beseitigt werden, bevor der
Frequenzumrichter erneut zuriickgesetzt wird.

Die Verwendung der STOP-Taste fiir ein Fehlerreset kann iber den Parameter [HMI Reset Taste] (F 73 5)
festgelegt werden.
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Uber serielle Kommunikation

Ein Fehler beim Frequenzumrichter kann Uber die Verbindung per serieller Kommunikation (Modbus, Metasys
N2, Apogee FLN, BACnet oder LonWorks) zuriickgesetzt werden, wenn der Parameter [Befehlskanal] (L /7o o)
auf 2 gesetzt ist.

Bei einem Fehler des Typs = L ! oder = L & missen folgende Zeitrdume verstreichen, bevor ein Fehlerreset
moglich ist:
I (Uberlast Frequenzumrichter) — etwa 30 Sekunden nach dem Auftreten des Fehlers

[} I
° 2 (Uberlast Motor) — etwa 120 Sekunden nach dem Auftreten des Fehlers

-1
o -
-
o

Durch Ein-/Ausschalten der Spannungsversorgung

Ein Fehler beim Frequenzumrichter kann auch durch Aus-/Einschalten der Spannungsversorgung
zurlickgesetzt werden. Sicherstellen, dass die Fehlerursache nicht mehr besteht, und die Spannungsversorgung
so lange ausgeschaltet lassen, bis alle LEDs auf der Vorderseite des Frequenzumrichters erléschen.

Wenn zum zuriicksetzen eines Fehlers die Spannungsversorgung ein-/ausgeschaltet wird, kann die Fehlerliste
bhangig vom Parameter [FU Fehler Speicher] (F & [0 2') auf Seite 138, geléscht werden.
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Programmierung

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Kapitel:

Kapitel Titel Seite
3 Schnellstart 59
4 Programmierungsparameter 65
5 Motorsteuerungsparameter 69
6 Parameter zur Steuerung des Frequenzumrichters 87
7 Anwendungsparameter 91
8 E/A-Steuerparameter 99
9 Anzeigeparameter 129
10 Fehlermanagement-Parameter 133
11 Parameter fiir die serielle Kommunikation 147
12 Start/Stopp-Uberwachung durch Frequenzsollwertniveau 153
13 Lastverteilung 155
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Schnellstart

Inhalt des Kapitels

In diesem Kapitel werden folgende Themen behandelt:

Thema

Seite

Schnellstart

60
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Schnellstart

Schnelistart
Das Untermenli A u F ermdglicht den schnellen Zugriff auf die zehn grundlegenden Parameter, die haufig bei
der Programmierung des Frequenzumrichters verwendet werden.
In vielen Fallen ist die Programmierung des ATV212 Frequenzumrichters abgeschlossen, wenn diese 10 Parameter
und Motorparameter eingestellt wurden

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Au | [autom. Rampen] Automatische Anpassung der Rampe - 1

O | [Deaktiviert]
[Aktiviert]: [Hochlaufzeit 1] (A L ) und [Auslaufzeit 1] (4 £ L)
2 | [aktiviert (nur ACC)]: Nur [Hochlaufzeit 1] (A £ L)

-

Ist der Parameter A . | auf 1 oder 2 gesetzt, iberwacht der Frequenzumrichter seine eigene Belastung und optimiert die
Hochlauf- und Auslauframpen. Die Hochlauf- und die Auslaufrate (nur A = / = 1) werden abhangig von der Leistung des
Frequenzumrichters und der Belastung des Motors automatisch auf das 0,125- bis 8-fache der Einstellungenvon AL [ and o £ [
eingestellt. AL [ und o E [ sollten korrekt auf eine Durchschnittslast der Anwendung eingestellt werden. Bei schnell und stark
schwankender Belastung des Motors wahrend der Hoch- und Auslaufphasen, wird durch die Funktion zur automatischen
Anpassung der Hochlauf-/Auslaufzeit méglicherweise nicht verhindert, dass am Frequenzumrichter ein Fehler aufgrund von
Uberstrom oder Uberspannung auftritt.

Wenn fiir die Anwendung eine konstante Hochlauf- und Auslaufzeit erforderlich ist, setzen Sie A /aufOund A [ [ sowie o £ [
manuell auf den gewiinschten Wert. Die manuellen Hochlauf- und Auslaufzeiten kénnen weiterhin durch die Funktionen
[Strombegrenzung] (F & I 1) (siehe Seite 73), [Schutz Uberspg. FIt] (F 7 7 5) (siehe Seite 139) und [Uberspg. Flt Level] (F & 2 &)
(siehe Seite 139) ersetzt werden.

ACC [Hochlaufzeit 1] 0,0 bis 3200 s Je nach BaugroRe des
Frequenzumrichters (1)

Die Einstellung des Parameters A [ [ bestimmt die Hochlaufzeit, die erforderlich ist, bis sich die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters von 0 Hz auf den Einstellwert von [max. Freq HSP] (F H) erhéht (siehe Seite 92).

Ist der Parameter [autom. Rampen] (A = /) auf 1 oder 2 gesetzt, kann die Hochlauframpe gegeniiber der Einstellung von A L [
je nach Motorlast wahrend der Beschleunigung erhéht oder reduziert werden.

Wenn zwei verschiedene Hochlaufzeiten erforderlich sind, siehe die Informationen zum Parameter [Hochlaufzeit 2] (F 5 [J [0) auf
Seite 93.
Ausgangsfrequenz (Hz)
A A

0 -

Zeit (s)

|

dEL [Auslaufzeit 1] 0,0 bis 3200 s Je nach BaugréRe des
Frequenzumrichters (1)

Die Einstellung des Parameters o £ [ bestimmt die Auslaufzeit, die erforderlich ist, bis sich die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters vom Einstellwert fir [max. Freq HSP] (F H) auf O Hz verringert.

Ist der Parameter [autom. Rampen] (A /) auf 1 oder 2 gesetzt, kann die Auslauframpe gegeniiber der Einstellung von & £ [ je
nach Motorlast wahrend der Auslaufzeit erhdht oder reduziert werden. Siehe die Abbildung oben.

Wenn zwei verschiedene Auslaufzeiten erforderlich sind, siehe die Informationen zum Parameter [Auslaufzeit 2] (F 5 0 /) auf
Seite 93.

LL [min. Freq LSP] 0,0 bis [GroRe Frequenz] | 0,0 Hz
(u L ) Hz

Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 30 % ersetzt.
Der Parameter L L bestimmt die min. Frequenz, die dem Frequenzumrichter von der lokalen oder dezentralen
Frequenzsollwertquelle vorgegeben werden kann.

ul [GroRe Frequenz] 0,5 Hz bis [max. Freq HSP] | 50,0 Hz
(FH)Hz

Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 90 % ersetzt.
Der Parameter . L bestimmt die max. Frequenz, die dem Frequenzumrichter von der lokalen oder dezentralen
Frequenzsollwertquelle vorgegeben werden kann.

Die obere Grenze des Bereichs wird durch die Einstellung von [Max. Freq HSP] (F H) begrenzt.

(1) Siehe Tabelle auf Seite 198.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
EHr [Therm. Mot. Schutz] Bemessungsstrom Motoriiberlast 10 bis 100 % des Ausgangs- | 100 %
Einstellung Bemessungsstroms des
Frequenzumrichters
Setzen Sie den Parameter £ H ~ auf den wie auf dem Motortypenschild fir die ausgewahlte Betriebsspannung angegebenen
Motorbemessungsstrom.
Wenn der Parameter [Aus. HMI Einheit] (F 71 /) auf 1 gesetzt ist (siehe Seite 130), wird der Parameter £ H ~ in Ampere eingestellt.
Ist Parameter F 701 | auf O gesetzt, wird der Parameter - H ~ in Prozent eingestellt. Teilen Sie in diesem Fall den
Bemessungsstrom des Motors durch den Bemessungsstrom des Frequenzumrichters (wie auf dem Typenschild angegeben)und
setzen Sie den Parameter £ H - auf den resultierenden Prozentsatz.
Durch die Einstellung des Parameters [Taktfrequenz] (F 7 [J [7) wird der Bemessungsstrom des Frequenzumrichters zum Zweck
dieser Berechnung nicht gedndert (siehe Seite 95).
Fn [AO Skalierung] Skalierung Analogausgang -
Der Parameter F /1 dient dazu, das Ausgangssignal der Klemme FM zu skalieren, indem die Steigung und die
Nullpunktverschiebung des analogen Ausgangssignals eingestellt werden. Setzen Sie vor der Anpassung von F /7 den Wert fur
F 115 L auf 15 oder 17. Uberwachen Sie bei der Anpassung des Werts fiir ~ /7 die Anzeige des angeschlossenen
Messinstruments. Wenn die Instrumentenanzeige 100 % erreicht, driicken Sie die ENT-Taste am Bedienterminal des
Frequenzumrichters. Der Frequenzumrichter zeigt abwechselnd F /7 und den angepassten Wert an, wodurch die Speicherung der
Einstellung bestatigt wird.
PE [Ausw. Motorsteuer.]  Motorsteuerungsmodus 1

—

Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch [SVC U] (3) ersetzt.

[U/F Reg 2P]: Konstante U/f
Verwenden Sie den Modus ,U/F Reg 2P* fiir Lasten mit konstantem Drehmoment. Das Drehmoment fiir niedrige Drehzahlen kann

manuell durch Einstellen des Parameters [Motor Spg. Boost] (. &) angepasst werden, (siehe Seite 73).

Bemessungsspannung 4

des Motors -

Ausgangs-
spannung (%)

Motorspannungs-
P et (B |

0

- Ausgangsfrequenz (Hz)

Bemessungsfrequenz des Motors
[Quadr. U/F]: Variables Drehmoment
Verwenden Sie den Modus ,Variables Drehmoment* fir Lasten mit quadratischem Drehmoment, wie Radialgeblase und Pumpen.
Das Drehmoment fur niedrige Drehzahlen kann manuell iber den Parameter . & angepasst werden.

Bemessungsspannung A
des Motors

wiu

Ausgangs-
spannung (%)

» Ausgangsfrequenz (Hz)

Motorspannungs-
Boost t
0

Bemessungsfrequenz des Motors

[U/F + Boost]: Konstante U/f mit automatischem Drehmoment-Boost

Siehe Diagramm auf Seite 70.
Dieser Modus entspricht weitgehend dem Modus ,U/F Reg 2P* (Applikationen mit konstantem Drehmoment), wobei jedoch

Motorspannung und Drehmoment automatisch erhéht werden, um héhere Lasten auszugleichen.

[SVC UJ: Vektorregelung ohne Riickfiihrung (open loop)
Verwenden Sie den Modus ,Vektorregelung ohne Riickfihrung (open loop)“, um das Drehmoment bei Motordrehzahlen unter 3

Hz zu erhéhen oder um die Drehzahlregelung zu verbessern (0,5 bis 1 %).
Siehe Diagramm auf Seite 70.

[Energ.sp.fkt]: Energiesparen
Im Energiesparmodus Uberwacht der ATV212 Frequenzumrichter die Motorlast und passt automatisch die an den Motor angelegte
Spannung an, um den Energieverbrauch zu optimieren.

Wenn der ATV212 Frequenzumrichter und der angeschlossene Motor liber dieselbe Bemessungsleistung verfligen und die
Bemessungsdrehzahl des Motors 1500 oder 1800 U/min betragt, ist zur Verwendung dieses Motorsteuerungsmodus keine
Motormessung erforderlich. Fiihren Sie andernfalls die unter ,Motormessung” auf Seite 74 beschriebenen Schritte durch.

[nicht verw.]: Reserviert

[nicht verw.]: Permanentmagnetmotor-Reglerfunktion
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
ul [Nennfreq. Motor] Bemessungsfrequenz des Motors 25,0 bis 200,0 Hz 50,0 Hz
Setzen Sie den Parameter . L auf die Bemessungsfrequenz des Motors gemaf Angabe auf dem Motortypenschild.
Hinweis: Die verschiedenen Motorsteuerungsfrequenzen des Frequenzumrichters kdnnen auf 50 Hz gesetzt werden, indem
[Parameter zuriicksetzen] (£ 4 F) auf 1, den Reset fur 50 Hz, gesetzt wird. Fir weitere Informationen siehe Seite 66.
ul u [Nennspg. Motor]

Je nach BaugréRe des
Frequenzumrichters

Je nach BaugroRRe des
Frequenzumrichters (1)

Setzen Sie den Parameter . L . auf die Bemessungsspannung des Motors gemall Angabe auf dem Motortypenschild.

ATV212eeeM3X: 50 bis 330 V
ATV212eeeN4: 50 bis 660 V

Hinweis: Die Ausgangsspannung des Frequenzumrichters kann nicht auf einen Wert gesetzt werden, der lber die Netzspannung

hinausgeht.

(1) Siehe Tabelle auf Seite 198.
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Motorparameter
Konfiguration der Motorparameter und Durchfiihrung einer Motormessung ([Auto tune] (F 4 [0 0) = 2, siehe
Seite 75 fur die Motormessung).
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
F4 15 [Nennstrom Motor] Motorbemessungsstrom 0,1 bis 200,0 A Je nach BaugréRe des
Frequenzumrichters (1)
Setzen Sie Parameter F 4 | 5 auf den Motorbemessungsstrom (A) gemal Angabe auf dem Motortypenschild.
F4Y 11 [Motornenndrehzahl] 100 bis 15.000 U/min Je nach BaugréRe des
Frequenzumrichters (1)

Setzen Sie Parameter F 4 | 7 auf die Bemessungsdrehzahl des Motors in U/min gemal Angabe auf dem Motortypenschild.

F&eO I

[Strombegrenzung] 10 bis 110 % des Ausgangs- | 110 %
Bemessungsstroms des
Frequenzumrichters

HINWEIS

GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR UND FREQUENZUMRICHTER
e Prifen Sie, ob der Motor diesem Strom standhalt.
® Vergewissern Sie sich, dass die Profilaktion der in der Installationsanleitung angegebenen Deklassierungskennlinie entspricht.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisung kann zu Materialschaden fiihren!

Parameter F 5 [J | kann angepasst werden, um den Strom wahrend des Betriebs oder beim Bremsen zu begrenzen.

Anzeige im Modus zur Strombegrenzung:

Wenn der Frequenzumrichter in den Modus zur Strombegrenzung wechselt, geschieht Folgendes:

Die Ausgangsfrequenz wird angepasst, um Stromaufnahme des Motors zu begrenzen (nach unten beim Betrieb, nach oben beim
Bremsen).

Es wird der Buchstabe C angezeigt, und die Ausgangsfrequenz blinkt, z. B.: .

Wenn der Parameter [Aus. HMI Einheit] (F 710 1) auf 1 gesetzt ist (siehe Seite 130), wird der Parameter F 5 [J | in Ampere
eingestellt. Ist Parameter ~ 70 | auf O gesetzt, wird Parameter F £ [J | als Prozentsatz des auf dem Typenschild des
Frequenzumrichters angegebenen Bemessungs-Ausgangsstroms eingestellt.

Durch die Einstellung des Parameters [Taktfrequenz] (F 7 [J [7) (siehe Seite 95) wird der Bemessungsstrom des
Frequenzumrichters zum Zweck dieser Berechnung nicht geandert.

Stellen Sie Parameter F £ [J | nicht unterhalb des Werts der lastfreien Stromstarke des Motors ein.

(1) Siehe Tabelle auf Seite 199.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

FHO0O [Auto tune] Aktivierung der Motormessung - 0

A A GEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER EXPLOSIONSGEFAHR

o \Wahrend der Motormessung wird der Motor mit Motorbemessungsstrom bestromt.

® Den Motor wahrend der Motormessung nicht warten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Kérperverletzung.

A WARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

® Die Parameter w L u, uL, F4 I5und F4 | 7 missen vor Beginn der Motormessung unbedingt korrekt konfiguriert
werden.

® \Wenn einer oder mehrere dieser Parameter nach Durchfiihrung der Motormessung geéandert werden, dann wird F 400
wieder auf O gesetzt und das Verfahren muss wiederholt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrung kann zu Tod oder schwerwiegenden Verletzungen fiihren.

HINWEIS

GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR UND FREQUENZUMRICHTER
® Die Motormessung erst durchfiihren, nachdem der Motor angeschlossen wurde und volistandig zum Stillstand gelangt ist.

o \Wenn die Motormessung unmittelbar nach dem Stopp durchgefihrt wird, kann anliegende Restspannung zu einer fehlerhaften
Messung fuhren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisung kann zu Materialschdden fiihren!

O | [Deaktiviert]: Deaktiviert

I | [Initialize constant]:

Werkseinstellung von [auto Drehm. Boost] (F “ [J ') fur Asynchronmotor.

Werkseinstellung von [auto Drehm. Boost] (~ 4 [ 2), [L g-Achse gem.] (F 5 /') und [gem. L d-Achse] (F 5 [ 7) und [Nennspg.
Motor] (= L o) fur Synchronmotor.

2 | [Tune Dyn. 1]: Dynamische Messung, mit Antriebslauf nach der Messung.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (F~ 4 [J 2) fir Asynchronmotor.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (F 4 0 2), [L g-Achse gem.] (F 9 /2') und [gem. L d-Achse] (F 9 | J) fur
Synchronmotor.

3 | [Tune Dyn. 2]: Auto aktiv dynamisch, mit Antriebslauf nach der Messung.
Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (F 4 [ &), [L g-Achse gem.] (F 5 /Z), [gem. L d-Achse] (F 9 / 3)und
[Nennspg. Motor] (w L w) fir Synchronmotor.

4 | [Tun Static 1]: Statische Messung, ohne Antriebslauf nach der Messung.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (F~ 4 [J 2) fir Asynchronmotor.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (F 4 1 '), [L g-Achse gem.] (F 5 /Z), and [gem. L d-Achse] (F 5 [ 3) fir
Synchronmotor.

5 | [Tun Static 2]: Auto aktiv statisch, ohne Antriebslauf nach der Messung.
Anwendungseinstellungen von[auto Drehm. Boost] (F 4 [J '), [L g-Achse gem.] (F 9 /') und [gem. L d-Achse] (F 9 [ ), und
[Nennspg. Motor] (w L ) fir Synchronmotor.

Der Parameter F 4 [J [ wird im Anschluss an die Motormessung auf ,0“ zurlickgesetzt.
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Werkseinstellung

Optionen fir ,Werkseinstellung“

Der ATV212 Frequenzumrichter bietet drei Mdglichkeiten, um Parameter auf ihre standardmaRigen
Werkseinstellungen zurlickzusetzen:

e Riicksetzen auf Werkseinstellung: Parameter [Parameter zurlicksetzen] (£ 4 F) auf 3 setzen.
e Ricksetzen fur 50 Hz: Parameter [Parameter zurlicksetzen] (£ 4 F') auf 1 setzen.
e Riicksetzen fiir 60 Hz: Parameter [Parameter zuriicksetzen] (- 4 F') auf 2 setzen.

Code

Name/Beschreibung Werkseinstellung

EYF

[Parameter zuriicksetzen] 0

A GEFAHR

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS

Wenn £ 4 F auf 3 oder B gesetzt ist:

- Priifen, ob die Anderung der aktuellen Konfiguration mit dem verwendeten Verdrahtungsschema kompatibel ist.
- Alle Logikeingéange mussen deaktiviert sein, um einen unerwiinschten Neustart zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Korperverletzung.

[keine Akt.]

[Reset 50 Hz]: Riicksetzen der Parameter fiir 50 Hz

Wenn der Parameter £ 4 FF auf 1 gesetzt wird, werden spezifische Parameter auf Werte gesetzt, die fur viele Anwendungen mit 50 Hz
(Eckfrequenz des Motors) geeignet sind.

Die Tabelle ,Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen je nach Riicksetztyp variieren® auf Seite 197 und die Tabelle auf Seite 199
enthalten eine Liste mit Parametern, die von diesem Riicksetzen und den daraus resultierenden Werten betroffen sind.

[Reset 60 Hz]: Riicksetzen der Parameter fir 60 Hz

Wenn der Parameter £ 4 F auf 2 gesetzt wird, werden spezifische Parameter auf Werte gesetzt, die fir viele Anwendungen mit 60 Hz
(Eckfrequenz des Motors) geeignet sind. Die Tabelle ,Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen je nach Rucksetztyp variieren®
auf Seite 197 und die Tabelle ,Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen vom jeweiligen Frequenzumrichtermodell abhéngen, aber
NICHT je nach Rucksetztyp variieren® auf Seite 198 enthalten eine Liste mit Parametern, die von dieser Riicksetzen-Aktion und den
daraus resultierenden Werten betroffen sind.

[Werksabgl.]: Auf Werkseinstellungen zurlicksetzen

Durch Einstellen des Parameters £ 4 Fauf 3 werden die meisten Parameter auf ihre Werkseinstellungen zuriickgesetzt. Die Tabellen
unten enthalten eine Liste der Werte, die durch diese Aktion zum Ricksetzen auf die Werkseinstellung in den Frequenzumrichter kopiert
werden:

Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen NICHT je nach Ricksetztyp variieren (auf Seite 192).

Parameter, deren Werte nach dem Ricksetzen je nach Ricksetztyp variieren (auf Seite 197).

Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen vom jeweiligen Frequenzumrichtermodell abhéngen, aber NICHT je nach Ricksetztyp
variieren (auf Seite 198).

Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen vom jeweiligen Frequenzumrichtermodell und vom Riicksetztyp abhangen (auf Seite 199).
Parameter, die nicht gedndert werden, wenn ein Reset durchgefiihrt wird (auf Seite 200).

Durch das Ricksetzen auf Werkseinstellung wird auch die Fehlerliste geldscht.

[Fit Hist. gel.]: Loschen der Fehlerliste

Durch Einstellen des Parameters £ 4 F auf 4 wird die Fehlerliste geldscht. Nachdem die Fehlerliste geldscht wurde, erhalt der
Parameter £ 4 F wieder den Standardwert 0.

[Res. 5t-Run]: Ricksetzen der bisherigen Motorlaufzeit

Durch Einstellen des Parameters £ 4 F auf 5 wird die Uhr fiir die bisherige Motorlaufzeit zurlickgesetzt. Nachdem die Uhr fiir die
bisherige Motorlaufzeit zurtickgesetzt wurde, erhalt der Parameter £ 5 F wieder den Standardwert 0.

[Res. FIt EtYp]: Riicksetzen des Fehlers £ £ 4 F

Durch Einstellen des Parameters £ 4 F auf 6 wird der Fehler £ £ 4 F zurlickgesetzt. Nachdem der Fehler £ £ 4 F zurlickgesetzt
wurde, erhalt der Parameter £ 4 F wieder den Standardwert 0.

[Save Param]: Speichern individueller Einstellungen

Die Parametereinstellungen fiir den Frequenzumrichter kdnnen als individueller Parametersatz im Speicher des Frequenzumrichters
abgelegt werden.

Setzen Sie den Parameter £ 4 7 auf 7, um die aktuellen Parametereinstellungen fiir den Frequenzumrichter zu speichern.

[Riicks Para]: Aufrufen individueller Einstellungen

Die Parametereinstellungen fir den Frequenzumrichter kdnnen als individueller Parametersatz wieder im Frequenzumrichter geladen
werden.

Setzen Sie den Parameter £ 4 F auf 8, um die zuletzt durch Setzen von £ 4 F auf 7 gespeicherten Parametereinstellungen wieder im
Frequenzumrichter zu laden.

[Res. t-Run]: Ricksetzen der bisherigen Betriebszeit des Frequenzumrichters

Durch Einstellen des Parameters £ 4 F auf 9 wird die Uhr fir die bisherige Betriebszeit des Frequenzumrichters zuriickgesetzt.
Nachdem die Uhr fir die bisherige Betriebszeit des Frequenzumrichters zurlickgesetzt wurde, erhalt der Parameter £ 4 F wieder den
Standardwert 0.
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Makroprogrammierung (AU4)

Der ATV212 Frequenzumrichter kann durch Einstellen des Parameters AU4 fiir vier gangige Steuerungsvarianten
konfiguriert werden:

Code

Name/Beschreibung Werkseinstellung

AuY

[Makroprog.] Makroprogrammierung (1) 0

A GEFAHR

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS
Prifen Sie, ob die gewahlte Makrokonfiguration mit dem verwendeten Verdrahtungsschema kompatibel ist.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Koérperverletzung.

[Werksabgleich]

Befehlsreferenz: Logikeingadnge (CMOd = 0). Siehe Seite 87.

Frequenzsollwert: Analogeingang VIA = 0-10 V oder 0-20 mA (FMOd = 1, F201 = 0). Siehe [Freq. Mode Einstell.] (F /7 o o) auf Seite
87 und Analogausgangs-Frequenzsollwert auf Seite 116.

F: Rechtslauf (F111= 2). Siehe Funktion F-Logikeingang, Seite 100.

R: Vorwahlfrequenz 1 (F112= 6). Siehe Funktion R-Logikeingang, Seite 100.

RES: Festgestellten Fehler zuriicksetzen (F113= 10). Siehe Funktion RES-Logikeingang, Seite 100.

Frequenzumrichter betriebsbereit (F110= 1). Siehe Aktiv-Logikfunktion 2, Seite 122.

[Start erlaubt]

Befehlsreferenz: Logikeingédnge (CMOd = 0). Siehe Seite 87.

Frequenzsollwert: Analogeingang VIA = 0—10 V oder 0-20 mA (FMOd = 1). Siehe [Freq. Mode Einstell.] (¥ /7 = o), Seite 87.
F: Rechtslauf (F111= 2). Siehe Funktion F-Logikeingang, Seite 100.

R: Start erlaubt (F112= 1). Siehe Funktion R-Logikeingang, Seite 100.

RES: Festgestellten Fehler zurlicksetzen (F113= 10). Siehe Funktion RES-Logikeingang, Seite 100.

[3-Draht]

Befehlsreferenz: Logikeingdnge (CMOd = 0). Siehe Seite 87.

Frequenzsollwert: Analogeingang VIA = 0—10 V oder 0-20 mA (FMOd = 1). Siehe [Freq. Mode Einstell.] (F /1= &), Seite 87.
F: Rechtslauf (F111= 2). Siehe Funktion F-Logikeingang, Seite 100.

R: Auslauframpe (F112 = 49). Siehe Funktion R-Logikeingang, Seite 100.

RES: Festgestellten Fehler zurlicksetzen (F113= 10). Siehe Funktion RES-Logikeingang, Seite 100.

[+/- Drehzahl]

Befehlsreferenz: Logikeingdnge (CMOd = 0). Siehe Seite 87.

Frequenzsollwert: +/- Drehzahl (FMOd = 5). Siehe [Freq. Mode Einstell.] (F /1o o), Seite 87.
F: Rechtslauf (F111= 2). Siehe Funktion F-Logikeingang, Seite 100.

R: + Drehzahl (F112 = 41). Siehe Funktion R-Logikeingang, Seite 100.

RES: - Drehzahl (F113 = 42). Siehe Funktion RES-Logikeingang, Seite 100.

[4-20mA Ref]
Befehlsreferenz: Logikeingédnge (CMOd = 0). Siehe Seite 87.
Frequenzsollwert: Analogeingang VIA = 4-20 mA (FMOd = 1, F201 = 20). Siehe [Freq. Mode Einstell.] (F /1 = o) auf Seite 87 und

Analogausgangs-Frequenzsollwert auf Seite 116.

F: Rechtslauf (F111= 2). Siehe Funktion F-Logikeingang, Seite 100.

R: Vorwahlfrequenz 1 (F112= 6). Siehe Funktion R-Logikeingang, Seite 100.

RES: Festgestellten Fehler zuriicksetzen (F113= 10). Siehe Funktion RES-Logikeingang, Seite 100.

(1) Bei der Programmierung des Parameters A . < werden am integrierten Grafikterminal zwei Zahlen angezeigt. Die linke
Zahl ist der zuletzt bei A . 4 eingegebene Wert. Die rechte Zahl ist immer 0. Andern Sie mithilfe der Pfeiltasten die rechte
Zahl auf den gewUlinschten Wert und driicken Sie ENT. Die Eingabe von A . 4 hat keine Auswirkungen auf den
Frequenzumrichter. Durch die Programmierung von O flr A . 4 werden die sieben Parameter nicht auf die Werte der
Werkseinstellung zuriickgesetzt.
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Parametersperre
Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
F 1700 |[Param. gesperrt]
a

[entsperrt]: Alle Parameter sind entsperrt und kénnen geéndert werden.

| | [verriegelt]: Nur Parameter ~ 71 ] kann geéndert werden.

Die Tabelle auf Seite 41 enthalt die Parameter, die bei aktivem Frequenzumrichter nicht geandert werden kénnen.

0

Code

Anzeige des Untermeniis AUF (F738)

Name/Beschreibung

F 138

[Schnellst Menu AUF]

Werkseinstellung

[Anz. AUF]: AUF-Parameter angezeigt
[no Anz. AUF]: AUF-Parameter verborgen

Die Einstellung dieses Parameters bestimmt, ob das Untermenu A o F (Schnellstartmeni), am Grafikterminal (HMI) angezeigt wird
(siehe Seite 34).

0
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Motorsteuerungsmodus

Konstante U/f Kennlinie mit automatischem Drehmoment-Boost ([Ausw. Motorsteuer.] (F £) = 2)

Verwenden Sie den Parameter [auto Drehm. Boost] (~ 4 7 &), um die H6he des automatischen Drehmoment-
Boosts anzupassen (siehe Seite 79).

Wenn der Frequenzumrichter ATV212 und der angeschlossene Motor liber dieselbe Bemessungsleistung
verfligen und die Bemessungsdrehzahl des Motors 1500 U/min betragt, ist zur Verwendung dieses
Motorsteuerungsmodus keine Motormessung erforderlich. Fiihren Sie andernfalls die unter ,Motormessung*“ auf
Seite 74 beschriebenen Schritte durch.

Wegen der bei diesem Modus verwendeten Regelung sind Schwankungen der Motordrehzahl méglich. Wahlen
Sie in diesem Fall den Modus ,,U/F Reg 2P* ([Ausw. Motorsteuer.] (7 £ ) = 0) und passen Sie den Drehmoment-
Boost manuell Giber den Parameter [Motor Spg. Boost] ( &) an.

Bemessungsspannung
des Motors
ey

Ausgangsspannung (%)

o : Passt
automatisch die
Héhe des

Drehmoment-
Boosts an.

o

-
-

Bemessungsfrequenz des Motors Ausgangsfrequenz (Hz)

Vektorregelung ohne Riickfiihrung ([Ausw. Motorsteuer.] (FE) = 3)

Der Modus ,Vektorregelung ohne Riickfiihrung (open loop)“ dient nur fir Anwendungen, bei denen folgende
Voraussetzungen gegeben sind:

e Jeder Motor verfligt (iber einen eigenen ATV212 Frequenzumrichter (keine Anwendungen mit mehreren
Motoren).

e Die Bemessungsleistung des Motors entspricht der des ATV212 Frequenzumrichters oder ist maximal eine
Leistungsstufe niedriger.

e Der Motor verfligt Gber zwei bis acht Pole (750 bis 3000 Upm bei einem 50Hz Motor oder 900 bis 3600 Upm
bei einem 60Hz Motor U/min).

Durch die Vektorregelung ohne Riickfihrung (open loop) wird die Motorsteuerung nicht iber die
Bemessungsdrehzahl des Motors hinaus verbessert.

Die Vektorregelung ohne Ruckfiihrung (open loop) ist am effektivsten, wenn die Motorkabel tiber eine Lange von
weniger als 30 m (100 ft) verfliigen. Fihren Sie bei Motorkabeln mit einer Lange ab 30 m (100 ft) eine
Motormessung durch. Das Motormoment kann aufgrund des Spannungsabfalls bei den Motorkabeln
moglicherweise nicht auf die Bemessungsfrequenz des Motors maximiert werden.

Der Anschluss einer Motordrossel oder eines Motorfilters am Ausgang des ATV212 Frequenzumrichters kann
das vom Motor im Modus ,Vektorregelung ohne Riickfiihrung (open loop)“ erzeugte Drehmoment reduzieren.
Eine Motormessung ist hdchstwahrscheinlich nicht mdglich, wenn eine Drossel oder ein Motorfilter am
Frequenzumrichter angeschlossen ist.

Permanentmagnetmotor-Modus ([Ausw. Motorsteuer.] (F £) = 6 [PM control])

Permanentmagnetmotoren sind im Vergleich zu Induktionsmotoren leichter und kompakter, haben einen
héheren Wirkungsgrad und kénnen ohne Rickflihrung betrieben werden.

Diese Funktion kann nur fir bestimmte Permanentmagnetmotoren verwendet werden:
- IPM, innenverdeckter Permanentmagnetmotor.

- SPM, oberflachenmontierter Permanentmagnetmotor.
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Code

Name/Beschreibung Werkseinstellung

PE

-—

1

[Ausw. Motorsteuer.] Motorsteuerungsmodus
Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch [SVC U] (3) ersetzt.

[U/F Reg 2P]: Konstante U/f Regelung
Verwenden Sie den Modus ,U/F Reg 2P* fiir Lasten mit konstantem Drehmoment. Das Drehmoment fur niedrige Drehzahlen kann

manuell durch Einstellen des Parameters [Motor Spg. Boost] (. &) angepasst werden, (siehe Seite 73).

Bemessungsspannung

des Motors ~
L

Ausgangs-
spannung (%)

Motorspannungs-
Boost

-

0 » Ausgangsfrequenz (Hz)

Bemessungsfrequenz des Motors

[Quadr. U/F]: Variables Drehmoment
Verwenden Sie den Modus ,Variables Drehmoment" fiir Lasten mit quadratischem Drehmoment wie Radialgeblase und Pumpen.

Das Drehmoment fiir niedrige Drehzahlen kann manuell Gber den Parameter . & angepasst werden.

Bemessungsspannung 4
des Motors

Ausgangs-
spannung (%)

Motorspannungs-
Boost t
0 » Ausgangsfrequenz (Hz)

Bemessungsfrequenz des Motors

[U/F + Boost]: Konstante VV/Hz mit automatischem Drehmoment-Boost

Siehe Diagramm auf Seite 70.
Dieser Modus entspricht weitgehend dem Modus ,U/F Reg 2P (fir Lasten, mit konstantem Drehmoment), wobei jedoch

Motorspannung und Drehmoment automatisch erhéht werden, um héhere Lasten auszugleichen.

[SVC U]: Vektorregelung ohne Riickfliihrung (open loop)

Siehe Diagramm auf Seite 70.
Verwenden Sie den Modus ,Vektorregelung ohne Riickfiihrung (open loop)“, um das Drehmoment bei Motordrehzahlen unter

3 Hz zu erhohen oder um die Drehzahlregelung zu verbessern (0,5 bis 1 %).

[Energ.sp.fkt]: Energiesparen

Im Energiesparmodus iberwacht der ATV212 Frequenzumrichter die Motorlast und passt automatisch die an den Motor
angelegte Spannung an, um den Energieverbrauch zu optimieren.

Wenn der ATV212 Frequenzumrichter und der angeschlossene Motor Uber dieselbe Bemessungsleistung verfligen und die
Bemessungsdrehzahl des Motors 1500 U/min betragt, ist zur Verwendung dieses Motorsteuerungsmodus keine Motormessung
erforderlich. Fuhren Sie andernfalls die unter ,Motormessung“ auf Seite 74 beschriebenen Schritte durch.

[nicht verw.]: Reserviert
[Typ PM Ctrl]: Permanentmagnetmotor-Reglerfunktion

A A GEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR

Wenn [Ausw. Motorsteuer.] (F E ) auf (6) (Permanentmagnetmotor-Reglerfunktion) gesetzt ist, wird die kontinuierliche
Uberpriifung auf Ausgangsphasenfehler wahrend des Motorbetriebs deaktiviert. Phasenverluste und somit unbeabsichtigtes
Trennen werden nicht erkannt.

® Sicherstellen, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu einer unsicheren Bedingung fiihrt und bei Bedarf eine

alternative Uberwachungsfunktion implementieren
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Korperverletzung.
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Weitere Motorsteuerungsparameter
Die folgende Tabelle enthalt weitere Parameter, die abhangig von der Einstellung des Parameters
[Ausw. Motorsteuer.] (7 £ ) méglicherweise angepasst werden mussen.

Beziehung zwischen der Einstellung von [Ausw. Motorsteuer.] (F £ ) und weiteren Motorparametern

Parameter

Funktion

Einstellung des Parameters [Ausw. Motorsteuer.] (F £)

1

2

3

4

Steuerung
,Konstante
U/f
Kennlinie*

Steuerung
,Variables
Drehmoment*

Steuerung
,Konstante

U/f Kennlinie mit
automatischem

Drehmoment-
Boost“

Vektorrege-
lung ohne
Riickfiihrung
(open loop)

Steuerung
»Energie-
sparen“

Permanent
magnet
regelung

ul

[Nennfreq. Motor]

®

ULU

[Nennspg. Motor]

ub

[Motor Spg. Boost]

F 110

[Nennfreq. Motor 2]

FI111

[Nennspg. Motor 2]

Filie

[Mot 2 Spg. Boost]

FHO00

[Auto tune]

F40 1

[Schlupfkomp.]

(= S &

[auto Drehm. Boost]

FYls

[Nennstrom Motor]

F4Y Ib

[Mot.-Leerlaufstrom]

Fy i1

[Motornenndrehzahl]

= 55 E

[Verst. Stromregler]

F4 18

[Verst. Freq.-Regler]

F4Y 19

[Stab. Freq.-Regler]

F4B0

[Koef. Leerlaufstrom]

= 51E S

[Kippsch. Koef. 1] 1]

F4392

[Kippsch. Koef. 2] 2]

Fygy

[Motor Einst.-Koef.]

F4395

[Motor Spg. Koef.]

= 5155

[PWM Einst. Koef.]

F3iZ2

[L g-Achse gem.]

F3 13

[gem. L d-Achse]

Fac2 |

[Strom Polradwinkel]

[7 &1 15

[Art Winkel setzen]

F3 15

[Typ Regelung PM]

F3 G

[Anp. Strom PM]

X| X| X[ X| X|X|O|O|O|O|O| X| X|X|X|O|X|O|X|X|X|O|lO0|0O|®|®®

X|X| X[ X[ X|X|O]|O|O|O|O| X| X|X|X|O|X|O|X|X| XX X| X ® |

X| X|X| X[ X|X|O|O|O|O|O|0O|O0|0|0|®|0|®|®|X|0O| X|X|X|X|®

X|X|X|X|X|X| O] O|O|O|O|O|O0|O0|O0|®|0|®® OO0 X| XXX ®|®

X| X|X| X[ X|X|O|O|O|O|O|X|O|O0|0|®|0|®|®|X|O|X| XXX ®|®

O ® 0|0 ® ® O|O|O|0O|O|X|O|O0|0O|®| X|I®|®|X|®|X|X|X| Xl ®

X: Gilt nicht fiir die Einstellung von [Ausw. Motorsteuer.] (F £)
®: Dieser Parameter muss angepasst werden.

O: Diesen Parameter nach Bedarf anpassen.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
ub [Motor Spg. Boost] 0,0 bis 30,0 % Je nach BaugréRe des
Frequenzumrichters
Das Motormoment bei niedriger Drehzahl kann Uber den Parameter . 4 eingestellt werden, wenn der Parameter [Ausw. Motorsteuer.]
(F ) (siehe Seite 71) auf 0 (U/F Reg 2P) oder 1 (Quadr. U/F) gesetzt ist. Weitere Informationen enthalten die Kurven auf Seite 70.
Wenn beim Starten Stérungen durch Uberstromfehler auftreten, kann eine Reduzierung der Einstellung des Parameters . & das
Problem méglicherweise beheben.
FE0O | |[Strombegrenzung] 10 bis 110 % des Ausgangs- | 110 %
Bemessungsstroms des
Frequenzumrichters

HINWEIS

GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR UND FREQUENZUMRICHTER

® Prifen Sie, ob der Motor diesem Strom standhailt.

® Vergewissern Sie sich, dass die Profilaktion der in der Installationsanleitung angegebenen Deklassierungskennlinie
entspricht.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisung kann zu Materialschaden fiihren!

Parameter F 5 [J | kann angepasst werden, um den Strom wahrend des Betriebs oder beim Bremsen zu begrenzen.

Anzeige im Modus zur Strombegrenzung:

Wenn der Frequenzumrichter in den Modus zur Strombegrenzung wechselt, geschieht Folgendes:

Die Ausgangsfrequenz wird angepasst, um den Strom des Motors zu begrenzen (nach unten beim Betrieb, nach oben beim
Bremsen).

Es wird der Buchstabe C angezeigt, und die Ausgangsfrequenz blinkt, z. B.: .

Wenn der Parameter [Aus. HMI Einheit] (F 70 /) auf 1 gesetzt ist (siehe Seite 130), wird der Parameter F & [J | in Ampere
eingestellt. Ist Parameter F 70 | auf 0 gesetzt, wird Parameter F 5 [J | als Prozentsatz des auf dem Typenschild des
Frequenzumrichters angegebenen Bemessungsausgangsstroms eingestellt.

Durch die Einstellung des Parameters [Taktfrequenz] (F 3 [J [7) (siehe Seite 95) wird der Bemessungsstrom des Frequenzumrichters
zum Zweck dieser Berechnung nicht geandert.

Stellen Sie Parameter ~ 5 [J / nicht unterhalb des Werts der lastfreien Stromstérke des Motors ein.

(1) Siehe Tabelle Seite 198.

S1A53840 11/2014 73




Motorsteuerungsparameter

Motormessung

Das Einstellen des Frequenzumrichters auf spezifische Motorwerte optimiert die Motorleistung, wenn der
Parameter [Ausw. Motorsteuer.] (F ) (siehe Seite 71) auf folgende Werte gesetzt ist:

e 2 (Konstante U/f mit automatischem Boost)
e 3 (Vektorregelung ohne Rickflihrung (open loop)), oder
e 4 (Energiesparen)

Setzen Sie manuell mindestens die Parameter » L, u L o, F 4 15, F4 /Gund FH [ 7.
Die Parameter [Schlupfkomp.] (F 4 [ 1), [auto Drehm. Boost] (F 4 [0 &), [Verst. Freq.-Regler] (F 4 /&) und
[Stab. Freq.-Regler] (F 4 | 9) kdnnen manuell oder automatisch tber die Motormessfunktion, Parameter [Auto

tune] (F H 0 7) eingestellt werden.

Eine prazisere Anpassung der Motorsteuerung ist Uber die Parameter - 70 7, F4 580, F4H5, F 4592 und
F 494 — F 44595 moglich.

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
ul u [Nennspg. Motor] Je nach BaugréRe des Je nach BaugréRe des
Frequenzumrichters (1) Frequenzumrichters (1)
Setzen Sie den Parameter . L o auf die Bemessungsspannung des Motors gemaR Angabe auf dem Motortypenschild.
ATV212eeeM3X: 50 bis 330 V
ATV212eeeN4: 50 bis 660 V
Hinweis: Die Ausgangsspannung des Frequenzumrichters kann nicht auf einen Wert gesetzt werden, der tber die Netzspannung
hinausgeht.
ul [Nennfreq. Motor] 25,0 bis 400,0 Hz 50,0 Hz
Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 50,0 Hz ersetzt.
Setzen Sie den Parameter . L auf die Bemessungsfrequenz des Motors gemafl Angabe auf dem Motortypenschild.
Hinweis: Die verschiedenen Motorsteuerungsfrequenzen des Frequenzumrichters kdnnen auf 50 Hz gesetzt werden, indem
[Parameter zurlicksetzen] (£ 4 F) auf 1, den Reset fiir 50 Hz gesetzt wird. Fir weitere Informationen siehe Seite 66.
EHF [Therm. Mot. Schutz]  Bemessungsstrom Motoriiberlast Einstellung | 10 bis 100 % des Ausgangs- | 100 %
Bemessungsstroms des
Frequenzumrichters
Setzen Sie den Parameter £ H ~ auf den wie auf dem Typenschild des Motors fiir die ausgewahlte Betriebsspannung angegebenen
Bemessungsstrom des Motors.
Ist Parameter [Aus. HMI Einheit] (F 70 /) auf 1 gesetzt (siehe Seite 130), wird der Parameter - H ~ in Ampere eingestellt.
Ist Parameter F 710 | auf O gesetzt, wird der Parameter [therm Mot. Schutz] (£ H ~ ) in Prozent eingestellt. Teilen Sie in diesem Fall
den Bemessungsstrom des Motors durch den Bemessungsstrom des Frequenzumrichters (wie auf dem Typenschild angegeben)und
setzen Sie den Parameter - H - auf den resultierenden Prozentsatz.
Durch die Einstellung des Parameters [Taktfrequenz] (F 7 0 [J) wird der Bemessungsstrom des Frequenzumrichters zum
Zweck dieser Berechnung nicht geandert (siehe Seite 95).
FEO 7 |[Zeit Uberlast Motor] Zeitdauer Motoriiberlast ‘ 10 bis 2400 s 300s
GEFAHR VON MOTORSCHADEN
Prifen Sie, ob der Motor Uber diese Zeitdauer standhalt, ohne zu (iberhitzen.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisung kann zu Materialschaden fiihren!
Parameter F 5 7 7 bestimmt, wie lange der Frequenzumrichter eine Motoriberlast von 150 % toleriert, bevor ein Fehler
ausgegeben wird.
F4H 15 |[Nennstrom Motor] 0,1 bis 200,0 A Je nach BaugréRe des
Frequenzumrichters (1)
Setzen Sie Parameter F 4 | 5 auf den Bemessungsstrom des Motors in Ampere gemafl Angabe auf dem Motortypenschild.
F 4 |B |[Mot.-Leerlaufstrom]  Motorleerlaufstrom 10,0 bis 100,0 % Je nach BaugréRe des
Frequenzumrichters (1)
Setze Sie Parameter F 4 | 5 auf das Verhaltnis von lastfreiem Motorstrom und Motorbemessungsstrom bei Volllast.
F 4 17 |[Motornenndrehzahl] Motorbemessungsdrehzahl 100,0 bis 15.000 U/min Je nach BaugréRe des

Frequenzumrichters (1)

Setzen Sie Parameter F 4 | 7 auf die Bemessungsdrehzahl des Motors in U/min gemall Angabe auf dem Motortypenschild.

(1) Siehe Tabelle Seite 198.
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Motormessung

Uberprifen Sie vor der Durchfiihrung einer Motormessung Folgendes:

Ein Motor ist angeschlossen und lastseitige Trennschalter sind geschlossen.

Der Motor wurde vollstdndig angehalten und ausgeschaltet.

Der Motor sollte abgekihlt sein (Raumtemperatur).

Es ist nur ein Motor am Frequenzumrichter angeschlossen.

Alle Motorkabel, die bei der endgiiltigen Installation verwendet werden, sind wahrend der Motormessung im

Ausgangskreis enthalten.

Die Motorkabel sind nicht Ianger als 30 m (100 ft).

o Der Motorkreis enthalt keine Drosseln oder Filter. Ausgangsdrosseln und Filter kbnnen zu Fehlern bei der
Motormessung filhren (£ £ ~ /) und die Effektivitat der Vektorregelung ohne Riickflihrung beeintrachtigen.

e Die Leistung des Motors ist maximal 1 KW/HP geringer als die des Frequenzumrichters.

e Der Motor verfligt Giber mindestens 2 und héchstens 8 Pole (750 bis 3000 Upm bei 50Hz bzw. 900 bis
3600 U/min).

e Der Motor hat keinen groRen Schlupf.

Die Motormessung erfolgt beim ersten Fahrbefehl, nachdem der Parameter [Auto tune] (F 4 [J ) auf 1 oder 2
gesetzt wurde, und dauert in der Regel héchstens 3 Sekunden. Wahrend der Motormessung wird am optionalen
Grafikterminal A £ ~ | angezeigt.

Bei der Motormessung ist der Motor unter Spannung, obwohl er sich kaum dreht und nur wenig Drehmoment
erzeugt.

Wahrend der Motormessung Uberprift der Frequenzumrichter unabhangig von der Einstellung des Parameters

F E 05, ob ein Ausfall einer Ausgangsphase vorliegt. Bei einem Ausgangsphasenfehler £ F H [ wird die
Motormessung abgebrochen.

Wenn die Motormessung fehlschlagt, zeigt der Frequenzumrichter den Fehlercode £ £ ~ / an. In diesem Fall

werden im Frequenzumrichter keine Ergebnisse der abgebrochenen Motormessung gespeichert, und es ist eine
manuelle Einstellung der Parameter [Schlupfkomp.] (F 5 7 /), [auto Drehmom. Boost] (F 4 [7 &), [Verst. Freq.-
Regler] (F 4 1 H) und [Stab. Freq.-Regler] (F 4 | 9) erforderlich.
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Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

F4OO

[Auto tune] Aktivierung der Motormessung - 0

A A GEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER EXPLOSIONSGEFAHR

o Wahrend der Motormessung wird der Motor mit Motorbemessungsstrom bestromt.

® Den Motor wahrend der Motormessung nicht warten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Kérperverletzung.

AWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

® Die Parameter uL u, ul, F4 I5und F 4 | 7 mlssen vor Beginn der Motormessung unbedingt korrekt konfiguriert
werden.

® Wenn einer oder mehrere dieser Parameter nach Durchfiihrung der Motormessung geandert werden, dann wird F 400
wieder auf O gesetzt und das Verfahren muss wiederholt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrung kann zu Tod oder schwerwiegenden Verletzungen fiihren.

HINWEIS

GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR UND FREQUENZUMRICHTER
® Die Motormessung erst durchfiihren, nachdem der Motor angeschlossen wurde und vollsténdig zum Stillstand gelangt ist.

e Wenn die Motormessung unmittelbar nach dem Stopp durchgefiihrt wird, kann anliegende Restspannung zu einer fehlerhaften
Messung fiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisung kann zu Materialschaden fiihren!

[Deaktiviert]: Deaktiviert

[Initialize constant]:

Werkseinstellung von [auto Drehm. Boost] (F 4 (1 ') fir Asynchronmotor.

Werkseinstellung von [auto Drehm. Boost] (F 4 O &), [L g-Achse gem.] (F 9 /£') und [gem. L d-Achse] (F 9 / 7) und [Nennspg.
Motor] ( L w) fir Synchronmotor.

[Tune Dyn. 1]: Dynamische Messung, mit Antriebslauf nach der Messung.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (F 4 [J &) fir Asynchronmotor.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (~ 4 [0 2'), [L g-Achse gem.] (F 9 /2) und [gem. L d-Achse] (F 9 [ 3) fur
Synchronmotor.

[Tune Dyn. 2]: Auto aktiv dynamisch, mit Antriebslauf nach der Messung.
Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (F 4 [ 2), [L g-Achse gem.] (F 9 /), [gem. L d-Achse] (F 5 / 3)und
[Nennspg. Motor] (w L ) fir Synchronmotor.

[Tun Static 1]: Statische Messung, ohne Antriebslauf nach der Messung.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (F 4 [J &) fir Asynchronmotor.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (F 4 [0 ), [L g-Achse gem.] (F 9 /Z), and [gem. L d-Achse] (F 9 [ J) fir
Synchronmotor.

[Tun Static 2]: Auto aktiv statisch, ohne Antriebslauf nach der Messung.
Anwendungseinstellungen von[auto Drehm. Boost] (F 4 J '), [L g-Achse gem.] (F 9 /<Z') und [gem. L d-Achse] (F 5 1 3), und
[Nennspg. Motor] (w L o) fir Synchronmotor.

Der Parameter F 4 [J [ wird im Anschluss an die Motormessung auf ,0“ zurlickgesetzt.
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Expertenparameter
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
F3sg0 [kl.Freq.Uberstrom]  Funktion Untergrenze fiir Uberstromschutz 00-uL 0,0

Bei der aktuellen Software wird die Motordrehzahl auf 0 Hz gesenkt, falls der Blockierschutz weiter besteht.

Liegt die Motordrehzahl wéhrend des Blockierschutz unter £ 3 7 [J, wird die Drehzahl auf F 3 5 0 gehalten, um den
Motorstrom zu erhdhen.

In dieser Situation liegt der Motorstrom iiber dem Niveau des Blockierschutzes (F & 0 / oder F /£ 5). Daher kann in
einigen Féllen ein Uberstrom- oder Uberlastfehler auftreten.

Ausgangsfrequenz (Hz)

Frequenzbefehl

m
w
wJ
0

0 Zeit
EIN
RUN-Befehl (F oder R)
— AUS
- EIN
Alarmstatus Uberstrom
AUS
FY4BDO |[Koef. Leerlaufstrom] Koeffizient des Magnetisierungsstroms 100 bis 130 % 100 %
Parameter F 4 & [0 zur Feinabstimmung des Motormoments im Betrieb mit niedriger Drehzahl. Erhéhen Sie zur Steigerung
des Motormoments im Betriebsbereich bei niedrigen Drehzahlen die Einstellung des Parameters ~ 4 5 . Passen Sie
Parameter F 4 5 0 jedoch nur dann an, wenn uber eine Motormessung kein ausreichendes Drehmoment bei niedriger
Drehzahl erzielt wird. Durch eine Erh6hung des Parameters F 4 7 [0 kann der Leerlaufstrom des Motors beim Betrieb mit
niedriger Drehzahl erhht werden. Stellen Sie den Parameter nicht so ein, dass der Wert fir Leerlaufstrom des Motors tber
dessen Bemessungsstromwert fur den Betrieb hinausgeht.
FHHS [Kippsch. Koef. 1] 1]  Regelungskoeffizient Blockierschutz 1 10 bis 250 100
Verwenden Sie Parameter F 4 5 5, um das Verhalten des Frequenzumrichters bei starken, plétzlichen Lastanderungen
anzupassen, wenn der Motor in einem Bereich oberhalb der Bemessungsfrequenz betrieben wird. Wenn der Motor
aufgrund einer pl6tzlichen Lastanderung blockiert, bevor der Frequenzumrichter die Strombegrenzung erreicht, verringern
Sie schrittweise den Einstellwert von F 4 A &
FH492 [Kippsch. Koef. 2] 2] Regelungskoeffizient fiir Blockierschutz 2 50 bis 150 100
Verwenden Sie Parameter ~ 4 5 2, um das Verhalten des Frequenzumrichters bei einem Abfall der Netzspannung anzupassen,
wenn der Motor in einem Bereich oberhalb der Bemessungsfrequenz betrieben wird. Ein Spannungsabfall verursacht haufig
Schwankungen des Motorstroms oder Motorvibrationen. Um diese Stérungen zu beseitigen, setzen Sie Parameter ~ 4 5 = auf
einen Wert zwischen 80 und 90.
Hinweis: Wenn der Einstellwert von F 4 5 2 verringert wird, erhoht sich der Strom des laufenden Motors.
F4594 |[Motor Einst.-Koef.]  Motoreinstellungskoeffizient - ‘ -
NICHT ANPASSEN.
FH4395 [Motor Spg. Koef.] Maximaler Spannungseinstellungskoeffizient ‘ 90 bis 120 % ‘ 104 %
Verwenden Sie Parameter F 4 5 5, um die maximale Ausgangsspannung des Frequenzumrichters zu begrenzen. Bei
Erhohung dieser Einstellung erhéht sich das Drehmoment, wenn der Motor in einem Bereich oberhalb der
Bemessungsfrequenz verwendet wird. Es kdnnen jedoch auch verstarkte Motorvibrationen auftreten. Erhéhen Sie den
Wert von F 4 5 5 nicht, wenn Motorvibrationen auftreten.
FH439E [PWM Einst. Koef.] Einstellungskoeffizient der Wellenformumschaltung | 0,1 bis 14,0 kHz 14,0 kHz

Durch Einstellung von Parameter ~ 4 5 & werden moglicherweise Motorgerausche und -vibrationen bei
PWM-Umschaltungen im Betriebsbereich mit mittleren Drehzahlen reduziert.
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Netzspannungskorrektur und Begrenzung der Motorspannung

Die Einstellung von Parameter ~ 7 [J 7 legt Folgendes fest:

e Ob die Ausgangsspannung des Frequenzumrichters bei Schwankungen der Netzspannung korrigiert wird,

oder

e o0b die Ausgangsspannung des Frequenzumrichters trotz Erhéhungen der Netzspannung begrenzt wird.

Die Ausgangsspannung des Frequenzumrichters geht nicht Uber die Eingangsspannung hinaus.

Ist Parameter F 7 [0 7 auf O oder 2 gesetzt, werden bei der Steuerung der Motorspannung infolge von
Schwankungen der Netzspannung keine Korrekturen vorgenommen. Dadurch &ndert sich der U/f-Wert der
Ausgangswellenform zum Motor proportional zur Eingangsspannung. Umgekehrt, wenn F 7 [J 7 auf 1 oder 3
gesetzt ist, bleibt der U/f-Wert der Ausgangswellenform zum Motor auch bei Anderungen der Netzspannung

konstant.

Ist Parameter F 7 [0 7 auf O oder 1 gesetzt, wird die Ausgangsmotorspannung auch bei steigender
Eingangsspannung auf den vom Parameter [Nennspg. Motor] (= L ) (siehe Seite 74) vorgegebenen Wert
begrenzt. Ist F 7 [0 7 auf 2 oder 3 gesetzt, kann die Ausgangsmotorspannung Uber das von . L . vorgegebene
Niveau steigen, wenn die Eingangsspannung tiber den Bemessungsspannungswert des Motors steigt.

Ist der Parameter [Ausw. Motorsteuer.] (F £ ) auf einen Wert von 2, 3, 4, 5,
Spannungsversorgung unabhangig von der Einstellung des Parameters F

oder 6 gesetzt, wird die
30 7 korrigiert.

Die folgenden Abbildungen verdeutlichen die Auswirkungen der einzelnen Einstellungen des Parameters

F30r.
F307=0 F307 =1
Netzspannung nicht korrigiert, Motorspannung begrenzt Netzspannung korrigiert,
Motorspannung begrenzt
A A
ol u . Eingangsspannung Hoch Eingangsspannung Hoch
——————  xEingangsspannung
Bemessungsspannung - .
= / ¢ z / i
2 Niedrig 2 Niedrig
c c
g g
& 7]
s g
o (s}
= =
0 - 0 -
Ausgangsfrequenz ul Ausgangsfrequenz ul
F307 =2 F307 =3 .
Netzspannung nicht korrigiert, Motorspannung nicht begrenzt Netzspannung korrigiert,

Bemessungsspannung

Motorspannung nicht begrenzt

Eingangsspannung Hoch

A A

ol

Eingangsspannung Hoch

x Eingangsspannung

—

Y4

Niedrig

Niedrig

o Motorspannung (V)
o Motorspannung (V)

Ausgangsfrequenz L

Ausgangsfrequenz  w L

Code

Name/Beschreibung

Werkseinstellung

F3aOon

wn o og

[Mot. Spg. Begrenz.] Netzspannungskorrektur und Begrenzung der Motorspannung

[MotSpgBeg.]: Netzspannung nicht korrigiert — Motorspannung begrenzt
[Netz&Mot ok]: Netzspannung korrigiert — Motorspannung begrenzt

[keine Akt.]: Netzspannung nicht korrigiert — Motorspannung nicht begrenzt
[U Netz Korr]: Netzspannung korrigiert — Motorspannung nicht begrenzt

3
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Motorsteuerungsparameter

Steuerungsparameter Motor 2

Wenn die den Funktionen 39 oder 40 zugewiesenen Logikeingange aktiv sind, sind die Parameter F | 71 bis
F 173 und F A5 der aktive Satz Motorsteuerungsparameter.

Wenn die Steuerungsparameter fir Motor 2 aktiv sind, ist nur der Modus ,U/F Reg 2P* ([Ausw. Motorsteuer.]
(F E) = 0) verfugbar (siehe Seite 71).

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
F | 70 |[Nennfreq. Motor 2] Bemessungsfrequenz des Motors 2 25,0 bis 200,0 Hz 50,0 Hz
Setzen Sie Parameter F | 70 auf die Bemessungsfrequenz des Motors gemafl Angabe auf dem Motortypenschild.
Hinweis: Die verschiedenen Motorsteuerungsfrequenzen des Frequenzumrichters kdnnen auf 50 Hz gesetzt werden, indem
[Parameter zurlicksetzen] (£ 4 F') auf 1, den Reset fiir 50 Hz gesetzt wird. Fur weitere Informationen siehe Seite 66.
F |7 1 |[Nennspg. Motor 2] Bemessungsspannung des Motors 2 Je nach BaugréRe des Je nach BaugréRe des
Frequenzumrichters (1) Frequenzumrichters (1)
Setzen Sie den Parameter F / 7 | auf die Bemessungsspannung des Motors gemafR Angabe auf dem Motortypenschild.
ATV212eeeM3X: 50 bis 330 V
ATV212eeeN4: 50 bis 660 V
Hinweis: Die Ausgangsspannung des Frequenzumrichters kann nicht auf einen Wert gesetzt werden, der Uber die Netzspannung
hinausgeht.
F 172 |[Mot2 Spg. Boost] Spannung Boost Motor 2 0 bis 30 % Je nach BaugréRe des
Frequenzumrichters (1)
F 173 |[Mot.2 Uberlast] Bemessungsstrom Uberlasteinstellung Motor 2 | 10 bis 100 % des Ausgangs- | 100 %
Bemessungsstroms des
Frequenzumrichters
Setzen Sie Parameter F | 7 7 auf den wie auf dem Typenschild des Motors fiir die ausgewahlte Betriebsspannung
angegebenen Bemessungsstrom des Motors.
F IB5 |[Mot.2 Strombegr.] Strombegrenzung des Motors 2 10 bis 100 % des Ausgangs- | 110 %
Bemessungsstroms des
Frequenzumrichters
GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR UND FREQUENZUMRICHTER
o Prifen Sie, ob der Motor diesem Strom standhalt.
® Vergewissern Sie sich, dass die Profilaktion der in der Installationsanleitung angegebenen Deklassierungskennlinie entspricht.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisung kann zu Materialschaden fiihren!
Parameter F | A 5 dient zur Begrenzung des Stroms wahrend des Betriebs oder beim Bremsen.
Setzen Sie Parameter ~ /A 5 nicht auf einen Wert unterhalb des Leerlaufstroms des Motors. Andernfalls nimmt der
Frequenzumrichter an, dass der Motor gebremst wird, und erhéht die Motorfrequenz.
FH0O I |[Schlupfkomp.] 0 bis 150 % 50 %
Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 0% ersetzt.
Stellen Sie vor Anpassung von Parameter F 4 [J | sicher, dass der Parameter [Motornenndrehzahl] (F 4 | 7) (siehe Seite 74)
Bemessungsdrehzahl des Motors in U/min gesetzt ist. Parameter ~ 4 [ | dient zur Feinabstimmung der
Schlupfkompensationsfunktion des Frequenzumrichters. Wird der Wert von Parameter F 4 0 | erhdht, erhoht sich die
Motorschlupfkompensation des Frequenzumrichters.
FH0OZ |[auto Drehm. Boost] 0,0 bis 30,0 % Je nach BaugréRke des
Frequenzumrichters (1)
Parameter F 4 [J 2 dient zur Anpassung der Starke des automatischen Drehmoment-Boosts.
Bemessungsspannung
des Motors
o€
(o))
35
<g
I 1P t
automa?igih die I
Starke des
Drehmoment- 0 -
Boosts an. Bemessungsfrequenz des Motors Ausgangsfrequenz (Hz)

(1) Siehe Tabelle auf Seite 198.
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Motorsteuerungsparameter

Code Name/Beschreibung

F 4 IH |[Verst. Freq.-Regler]

Einstellbereich Werkseinstellung

1 bis 150 40

Uber die Parameter F 4 | A und [Stab. Freq.-Regler] (F 4 | 9)wird die Reaktionsgeschwindigkeit des Frequenzumrichters auf einen
geanderten Drehzahlbefehl reduziert. Die Werkseinstellung dieser beiden Parameter geht davon aus, dass die Massentragheit der
Last drei Mal so grof} ist wie die der Motorwelle. Passen Sie diese beiden Parameter an, wenn die Werkseinstellung fur die
Anwendung nicht geeignet ist.

Hinweis: Die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters kann Uber die obere Begrenzung (Parameter [max. Freq HSP] (F H))
hinausgehen, wenn der Hochlaufparameter (A L [ oder F 5 [J 7) auf den Minimalwert gesetzt ist.

Eine Erhéhung des Werts von Parameter ~ 4 [ & verkurzt die Reaktionszeit des Frequenzumrichters bei gedndertem
Frequenzsollwert.

F 4 19 |[Stab. Freq.-Regler]

Stabilitat des Frequenzreglers 1 bis 100 20

Eine Erh6hung des Werts von Parameter ~ 4 | 9 verklrzt weiter die Reaktionszeit des Frequenzumrichters bei gedndertem
Frequenzsollwert.

S1A53840 11/2014



Motorsteuerungsparameter

Permanentmagnetmotor-Reglerfunktion ([PM Control] (7 7))
Der Umrichter kann fiir die Einstellung von Synchronmotoren konfiguriert werden. Wenn [PM control] aktiviert ist, werden die
Motorparameter auf einen neuen Standardwert gesetzt. Es kann auf weitere Einstellungen zugegriffen werden, um die
Motorregelung zu steuern.

Einstellung der Motorparameter.
Die folgenden Motorparameter missen eingestellt werden:
1 —[Ausw. Motorsteuer.] (P £) auf [PM Control] (&) setzen, siehe Seite 82.

2 — [Nennfreq. Motor] (u L) einstellen, siehe Seite 82:
Note: [Nennfreq. Motor] (u L ) = [Motornenndrehzahl] (F417) / (60 / np)
[Motornenndrehzahl] (F 4 | 7), siehe Seite 82, wie auf dem Motortypenschild angegeben oder die Vorgehensweise in Schritt

4 befolgen.
np = Anzahl von Polpaaren, auf dem Motortypenschild angegeben.

3 — Motornennleistung einstellen (Einheit: kW) mit [Nennleistung Motor] (F 4 0 5), siehe Seite 82
Hinweis: P=C x w

P = Leistung in W

C = Nm, auf dem Motortypenschild angegeben.

w =rad s-1

w = 21 x (FRS/np)

FRS = [Nennfreq. Motor] (w L) siehe Seite 82, auf dem Motortypenschild angegeben.

np = Anzahl von Polpaaren, auf dem Motortypenschild angegeben.

4 — Der Motorbemessungsstrom (Einheit: A) wird eingestellt mit [Nennstrom Motor] (F 4 1 5), siehe Seite 82.

5 — [Motornenndrehzahl] (F 4 | 7) einstellen, siehe Seite 82, ohne Daten:

Die Motornenndrehzahl einstellen mit FRS x (60 / np)
FRS = [Nennfreq. Motor] (u L) siehe Seite 82, auf dem Motortypenschild angegeben.
np = Anzahl von Polpaaren, auf dem Motortypenschild angegeben.

6 — [Auto tune] (F 4 0 0) auf [Tune Stat. 2] (5) einstellen, siehe Seite 83. TUN durchfiihren (zum Starten der TUN-Funktion
ist ein Laufbefehl erforderlich.)

- Die Motorbemessungsspannung wird eingestellt mit [Nennspg. Motor] (u L w)?, siehe Seite 82

- Der Statorwiderstand wird eingestellt mit [auto Drehm. Boost] (F 4 0 &)?, siehe Seite 85.

- Die Statorinduktivitat der Achse ,q“ in mH wird eingestellt mit [L g-Achse gem.] (F 9 [ 2)?, siehe Seite 85.

- Die Statorinduktivitat der Achse ,d“ in mH wird eingestellt mit [gem. L d-Achse] (F 9 | 3)3, siehe Seite 85.

7 — Den Wert von [Saliency Level] (F 9 3 &) prifen, siehe Seite 84.

8 — [Typ Regelung PM] (F 5 15) gemaR dem Wert fir [Saliency Level] (F 5 3 B) einstellen (siehe Seite 84)

9-Wenn (F 93E)isz 0,2, den Wert fir [Strom Polradwinkel] (F 9 2 [) erhéhen, siehe Seite 86.

[Auto tune] (F 4 0 0) auf [Tun Static 2] (5) einstellen, siehe 83. TUN durchfiihren (zum Starten der TUN-Funktion ist ein
Laufbefehl erforderlich.)

10 - Motor starten,

- Wenn es eine Strombegrenzung beim Anlauf gibt, den Wert von [Anp. Strom PM] (F 9 | &) erhOhen (siehe Seite
85).

- Wenn das Verhalten nicht optimal ist, den Wert von [Nennspg. Motor] (uLu) um 20 % reduzieren [Nennspg. Motor]
(w L w)um 20 % reduzieren (siehe Seite 85).

- Wenn Sie nach diesem Verfahren weitere Unterstiitzung benétigen, wenden Sie sich an den Kundendienst von
Schneider Electric.

(a) [auto Drehm. Boost] (F 40 2), [L g-Achse gem.] (F 3 I2), [gem. L d-Achse] (F 3 I 3), und [Nennspg. Motor] (w L w)
kann nach Aktivierung von[Auto tune] (F 4 0 O0) = [Tune Dyn. 2] ( 7) oder [Tun Static 2] ( 5 ) automatisch aktiviert werden, siehe
Seite 85.
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Motorsteuerungsparameter

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[ 5 [Ausw. Motorsteuer.] Motorsteuerungsmodus 1
Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch [SVC] (3) ersetzt.
O | [U/F Reg 2P]: Konstante U/f
| | [Quadr. U/F]: Variables Drehmoment
2 | [U/F + Boost]: Konstante U/f mit automatischem Drehmoment-Boost
3 | [SVC U]: Vektorregelung ohne Rickfiihrung (open loop)
4 | [Energ.sp.fkt]: Energiesparen
5 | [nicht verw.]: Reserviert
E | [Typ PM Ctrl]: Permanentmagnetmotor-Reglerfunktion
HAZARD OF ELECTRIC SHOCK, EXPLOSION OR ARC FLASH
Wenn [Ausw. Motorsteuer.] (P E) auf (6) (Permanentmagnetmotor-Reglerfunktion) gesetzt ist, wird die kontinuierliche Uber-
prifung auf Ausgangsphasenfehler wahrend des Motorbetriebs deaktiviert. Phasenverluste und somit unbeabsichtigtes Tren-
nen werden nicht erkannt.
® Sicherstellen, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu einer unsicheren Bedingung fiihrt und bei Bedarf eine
alternative Uberwachungsfunktion implementieren
Failure to follow these instructions will result in death or serious injury.
ul o [Nennspg. Motor] Je nach BaugréRe des Je nach BaugréRe des
Frequenzumrichters Frequenzumrichters (1)
Setzen Sie den Parameter . L . auf die Bemessungsspannung des Motors gemaf Angabe auf dem Motortypenschild.
ATV212eeeM3X: 50 bis 330 V
ATV212eeeN4: 50 bis 660 V
Hinweis: Die Ausgangsspannung des Frequenzumrichters kann nicht auf einen Wert gesetzt werden, der tber die Netzspannung
hinausgeht.
ul [Nennfreq. Motor] Bemessungsfrequenz des Motors 25,0 bis 400,0 Hz 50,0 Hz
Setzen Sie den Parameter . L auf die Bemessungsfrequenz des Motors gemaf Angabe auf dem Motortypenschild.
Hinweis: Die verschiedenen Motorsteuerungsfrequenzen des Frequenzumrichters kdnnen auf 50 Hz gesetzt werden, indem
[Parameter zuriicksetzen] (£ 4 ) auf 1, den Reset fur 50 Hz, gesetzt wird. Fir weitere Informationen siehe Seite 66.
FH0O5 [Nennleistung Motor] Nennleistung Motor 0,01 bis 75 kW Je nach Baugrofe des
Frequenzumrichters (1)
Parameter F 4 [J 5 auf die Motornennleistung in Kilowatt einstellen.
Dies ermdglicht den Wert fiir [Nennspg. Motor] ( L ) nach TUN F 4 [J [J [Auto tune] automatisch zu berechnen.
F4Y 15 [Nennstrom Motor] Motornennleistung 0,1 bis 200,0 A Je nach BaugréRe des
Frequenzumrichters (1)
Setzen Sie Parameter F 4 [ 5 auf den Bemessungsstrom des Motors in Ampere gemaf Angabe auf dem Motortypenschild.
F 4 17 |[Motornenndrehzahl] Motorbemessungsdrehzahl 100,0 bis 15.000 U/min Je nach BaugréRe des

Frequenzumrichters (1)

Setzen Sie Parameter F 4 | 7 auf die Bemessungsdrehzahl des Motors in U/min gemaR Angabe auf dem
Motortypenschild.

(1) Siehe Tabelle auf Seite 198.
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Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

F4HOO

[Auto tune] - 0

A A GEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER EXPLOSIONSGEFAHR

o \Wahrend der Motormessung wird der Motor mit Motorbemessungsstrom bestromt.

® Den Motor wahrend der Motormessung nicht warten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Kérperverletzung.

A WARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

® Die Parameter w L u, uL, F4 I5und F4 | 7 missen vor Beginn der Motormessung unbedingt korrekt konfiguriert
werden.

® \Wenn einer oder mehrere dieser Parameter nach Durchfiihrung der Motormessung geéandert werden, dann wird F 400
wieder auf O gesetzt und das Verfahren muss wiederholt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrung kann zu Tod oder schwerwiegenden Verletzungen fiihren.

HINWEIS

GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR UND FREQUENZUMRICHTER
® Die Motormessung erst durchfiihren, nachdem der Motor angeschlossen wurde und vollstandig zum Stillstand gelangt ist.

o \Wenn die Motormessung unmittelbar nach dem Stopp durchgefihrt wird, kann anliegende Restspannung zu einer fehlerhaften
Messung fuhren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisung kann zu Materialschdden fiihren!

Aktivierung der Motormessung
[Deaktiviert]: Deaktiviert

[Initialize constant]:

Werkseinstellung von [auto Drehm. Boost] (F 4 [J ') fir Asynchronmotor.

Werkseinstellung von [auto Drehm. Boost] (F 4 O &), [L g-Achse gem.] (F 9 /Z') und [gem. L d-Achse] (F 9 [ 7) und [Nennspg.
Motor] ( L o) fir Synchronmotor.

[Tune Dyn. 1]: Dynamische Messung, mit Antriebslauf nach der Messung.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (F~ 4 [J 2') fir Asynchronmotor.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (F 4 [ 2), [L g-Achse gem.] (F 9 /2) und [gem. L d-Achse] (F 9 | J) fur
Synchronmotor.

[Tune Dyn. 2]: Auto aktiv dynamisch, mit Antriebslauf nach der Messung.
Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (F 4 [ ), [L g-Achse gem.] (F 9 /'), [gem. L d-Achse] (F 5 / 3) und
[Nennspg. Motor] (w L ) flr Synchronmotor.

[Tun Static 1]: Statische Messung, ohne Antriebslauf nach der Messung.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (F~ 4 [J 2') fiir Asynchronmotor.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (F 4 [J ), [L g-Achse gem.] (F 9 /), and [gem. L d-Achse] (F 9 [ J) fur
Synchronmotor.

[Tun Static 2]: Auto aktiv statisch, ohne Antriebslauf nach der Messung.
Anwendungseinstellungen von[auto Drehm. Boost] (F 4 J '), [L g-Achse gem.] (F 9 /Z') und [gem. L d-Achse] (F 5 1 3), und
[Nennspg. Motor] (w L ) fir Synchronmotor.

Der Parameter F 4 [J [ wird im Anschluss an die Motormessung auf ,0“ zurlickgesetzt.

F45H

[Verst. Stromregler] 0 ... 100Hz 0Hz

Parameter F 4 5 A wird auf die Reaktionsverstarkung der Stromschleife eingestellt.
Wenn [Ausw. Motorsteuer.] (P £ ) (siehe Seite 82) auf [Typ PM Ctrl] (6) eingestellt ist, wird die Einstellung durch 25 Hz ersetzt.

Hinweis: Wenden Sie sich an den Kundendienst von Schneider Electric, um die Anderung dieses Parameters bestétigen zu
lassen.
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Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

F4 18

[Verst. Freq.-Regler] 1 bis 150 40

Uber die Parameter F 4 | A und [Stab. Freq.-Regler] (F 4 | 9) wird die Reaktionsgeschwindigkeit des Frequenzumrichters auf
einen geanderten Drehzahlbefehl reduziert. Die Werkseinstellung dieser beiden Parameter geht davon aus, dass die
Massentragheit der Last drei Mal so groR ist wie die der Motorwelle. Passen Sie diese beiden Parameter an, wenn die
Werkseinstellung fir die Anwendung nicht geeignet ist.

Hinweis: Die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters kann Uber die obere Begrenzung (Parameter [max. Freq HSP] (F H))
hinausgehen, wenn der Hochlaufparameter (A L L oder F 5 [J 7) auf den Minimalwert gesetzt ist.

Eine Erh6hung des Werts von Parameter ~ 4 [ & verkirzt die Reaktionszeit des Frequenzumrichters bei gedndertem
Frequenzsollwert.

(=& 5]

[Stab. Freq.-Regler] Stabilitit des Frequenzreglers 1 bis 100 20

Eine Erhéhung des Werts von Parameter F 4 | 5 verklrzt weiter die Reaktionszeit des Frequenzumrichters bei
geandertem Frequenzsollwert.

FH4895

[Motor Spg. Koef.] Maximaler Spannungseinstellungskoeffizient 90 bis 120 % 104 %

Verwenden Sie Parameter ~ 4 5 5, um die maximale Ausgangsspannung des Frequenzumrichters zu begrenzen. Bei
Erhoéhung dieser Einstellung erhéht sich das Drehmoment, wenn der Motor in einem Bereich oberhalb der
Bemessungsfrequenz verwendet wird. Es kdnnen jedoch auch verstarkte Motorvibrationen auftreten. Erhéhen Sie den
Wert von F 4 9 5 nicht, wenn Motorvibrationen auftreten.

F93B

[Koeff. Ld/Lq] Auspragungskoeffizient fiir PM-Motor 0 bis 2,55 0

Der PM-Typ [Typ Regelung PM] (F 5 | 5) wird durch das Auspragungsniveau ausgewahlt [Saliency Level] (F936)

F936 = 0,2 = hohe Auspragung
F936 < 0,2 = geringe Auspragung.

Hinweis: Dieser Parameter wird mit der Einstellung [L g-Achse gem.] (F & /Z) und [gem. L d-Achse] (F 5 [ )
automatisch berechnet.

F3 15

L w09

[Typ Regelung PM] Auswahl der PM-Steuerungsart - 3

[PM Std.Ctrl.]: Basisregelung:

[Ctrl Typ 1]: Regelungsart 1 (fur IPM, innenverdeckter Permanentmagnetmotor)

[Ctrl Typ 2]: Regelungsart 2 (fir IPM, innenverdeckter Permanentmagnetmotor)

[Ctrl Typ 3]: Regelungsart 3 (fir IPM/SPM, innenverdeckter/oberflachenmontierter Permanentmagnetmotor)
[Ctrl Typ 4]: Regelungsart 4 (fur IPM/SPM, innenverdeckter/oberflachenmontierter Permanentmagnetmotor)

Zur Auswahl der Einstellung fir den Parameter ¥ 5 | 5 siehe folgende Tabellen. 7 5 /5 wird durch das Auspragungsniveau
F 9 3 6 ausgewahlt.

- hohes Anlaufmoment erforderlich. | - kein hohes Anlaufmoment er- - kein hohes Anlaufmoment erforder-
- fiir Anwendung mit konstantem forderlich. lich

Drehmoment.(1) - fir Anwendung mit variablem - fiir Anwendung mit variablem Dreh-
Drehmoment.(2) moment

- kein elektromagnetisches Motor-
rauschen zulassig (3)

Auspragungsniveau F915=4or 2 F915=10r3 F915 =0

ist hoch

(F33520,2)

Auspragungsniveau F915 =3

ist niedrig

(F336<02)

(1) Beim Start und im niedrigen Drehzahlbereich ist ein geringes elektromagnetisches Rauschen vorhanden.

(2) Beim Start ist ein geringes elektromagnetisches Rauschen vorhanden. Der Start bei hohem Anlaufmoment ist nicht
moglich.

(3) Der Motor dreht beim Start manchmal in die andere Richtung. Der Start bei hoher Rotorauspragung ist nicht moglich.
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Motorsteuerungsparameter

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FH0OZ |[auto Drehm. Boost] 0,0 bis 30,0 % Je nach BaugréRe des
Frequenzumrichters (1)
Parameter F 4 [J & dient zur Anpassung der Starke des automatischen Drehmoment-Boosts.
Bemessungsspannung
des Motors R
o
go
Qe
25
<
oo . P t
FH82 automaet‘izzh die I
Starke des
Drehmoment- 0 -
Boosts an. Bemessungsfrequenz des Motors Ausgangsfrequenz (Hz)
F3 2 |[L g-Achse gem.] Eigeninduktivitat der g-Achse 0,01 bis 650 mH ‘ 10 ‘ H
Statorinduktivitat Achse ,q“ in mH
Die Einstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefihrt wurde.
Der zwischen dem Nullleiter und der Phase gemessene Wert kann von den Angaben im Motordatenblatt abweichen.
[L g-Achse gem.] (F 9 /) wird nach Aktivierung von [Auto tune] (F 4 [0 [7) = [Tune Dyn. 2] ( 7) automatisch definiert.
F 39 13 |[gem. L d-Achse] Eigeninduktivitat der d-Achse 0,01 bis 650 mH ‘ 10
Statorinduktivitat Achse ,d“ in mH
Die Einstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefiihrt wurde.
Der zwischen dem Nullleiter und der Phase gemessene Wert kann von den Angaben im Motordatenblatt abweichen.
[L g-Achse gem.] (F 5 [ ') wird nach Aktivierung von [Auto tune] (F 4 [J [J) = [Tune Dyn. 2] ( 7) automatisch definiert.
F 3 |IE |[Anp. Strom PM] Stabilisierung bei Start und niedriger Drehzahl 0 bis 100 % ‘ 25 %

Dieser Parameter kann das Motordrehverhalten durch den Strom in der D-Achse ohne Last beim Start oder bei niedriger Drehzahl

stabilisieren.
Wenn es beim Starten/Stoppen oder bei niedriger Drehzahl zu DrehmomentstéRen kommt, wird empfohlen, die Einstellung von

F 9 | B zu erhdhen.
Wenn beim Start ein Fehler £ - 2 7 [UbermaRiger Drehmoment-Boost] auftritt, wird empfohlen, die Einstellung von F 5 /5 zu

erhdhen.

Bei F915=0, 1,2, 3
Strompegel (%) A

Stabilisierungsstrom in D-Achse

e

F916 bis 25 %

0 | >

K*Fn (K*vL) Rotor speed

Bei F915=4
Strompegel (%) A

Stabilisierungsstrom in D-Achse

F916 bis 25 % /

0 -
K*Fn (K*vL) Rotor speed

Der Anlaufstrom F916 ist standardmaRig auf 25 % eingestellt.
Er sollte unter Berlcksichtigung des Kupfer- und Eisenverlustes des Motors auf einen Hochstwert von ca. 75 % begrenzt werden.

Wenn der Motorverlust ohne Last abnimmt, den Wert von F916 reduzieren und die Stabilitdt beim Anlauf Gberprifen.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
F 32 | |[Strom Polradwinkel] 10 bis 150 % 100 %
Strom fir Schatzung der Anfangslage
Im Fall einer Lageerkennung 3 kann der Strompegel mit diesem Parameter eingestellt werden. Wahrend der Motormessung fir die
Induktivitat der d-Achse/g-Achse kann mit dieser Parametereinstellung der maximale Strompegel angepasst werden.
F 420 |[Koeff. M-Boost] 0 bis 200% 90 %
Korrekturfaktor fir Drehmoment-Boost
Wenn ein Synchron- oder Asynchronmotor verwendet wird, ist 7 4 & [J [Koeff. M- Boost] auf 90 % eingestellt.
Wenn es beim Starten/Stoppen oder bei niedriger Drehzahl zu DrehmomentstéfRen kommt, den Wert von F 4 2 [J erhohen.
Hinweis: Wenn beim Start der Fehler £ - 2 [ [UberméaRiger Drehmoment-Boost] auftritt, wird empfohlen, die Einstellung von F 4 2 [
zu reduzieren.
Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter kdnnen iiber das erweiterte Menii erreicht werden.
Code Name / Description Adjustment range | Factory setting
F3 14 |[Art Winkel setzen] Erkennungsmethode 0-1 0
N-S-Erkennungsmethode.
O | Wenn F 9 |4 =0, wird die N-S-Richtung der Rotorposition mit der DC-Offset-Methode zur Lageerkennung bestimmt.
I | Wenn F 5 |4 =1, wird die N-S-Richtung der Rotorposition mit der AC-Offset-Methode zur Lageerkennung bestimmt.
Hinweis: Die N-S-Erkennungsmethode ist verfligbar, wenn [Typ Regelung PM] (F915) auf [Ctrl Typ 1] (1)) oder |Ctrl Typ 2] (2)
gesetzt ist.
F9 11 [Max. M-Regelung] Aktivierung der Regelung des max. Drehmoments | 0 - 1 1
(far IPM)
0 | [0] : Deaktivierung
I | [1]: Aktivierung
F3 IH [Anp. Stromwinkel] -450-45,0 ‘ 0
Der Wirkungsgrad eines IPM (innenverdeckten Permanentmagnetmotors) kann durch Aktivierung von [Max. M-Regelung] (F917)
maoglicherweise erhéht werden. Das Ergebnis sind ein geringerer Stromverbrauch und eine Reduzierung der Motor- und Antrieb-
sverluste.
F920 |[Anp. Polradwinkel] \ 0-150 % \ 0= Auto
Bei hohen Lasten kann die Lageschatzung durch Einstellung dieses Parameters angepasst werden.
Die Anpassung flr die Lageschatzung ist verfigbar, wenn [Typ Regelung PM] (F915) auf [Ctrl Typ 2] (2)) oder |Ctrl Typ 4] (4)
eingestellt ist
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
L Mod |[Befehlskanal] Start/Stopp-Uberwachung im dezentralen Modus - 0
Die Einstellung des Parameters [ /1 o o bestimmt die Quelle von Start-, Stopp-, Rechtslauf- und Linkslaufbefehlen, wenn sich der
Frequenzumrichter im dezentralen Modus befindet.
Fir Anderungen des Parameters [ /7 = & muss der Frequenzumrichter gestoppt sein.
Siehe die Abbildung auf Seite 50 und die Beschreibung auf Seite 54 fir weitere Informationen Uber die Quelle von Befehlen fiir den
Frequenzumrichterbetrieb.
O | [Logik Eing.]: Steuerklemmen der Logikeingange
| | [HMI]: Optionales Grafikterminal
2 | [Kommunikation]: Serielle Kommunikation
Fad |[Freq. Mode Einstell.] Primare Frequenzsollwertquelle im dezentralen Modus | - 1
Die Einstellung des Parameters F 1 o o bestimmt die Quelle fiir den Frequenzsollwert des Frequenzumrichters, wenn sich der
Frequenzumrichter im dezentralen Modus befindet.
Fir Anderungen des Parameters F /1 = & muss der Frequenzumrichter gestoppt sein.
Siehe die Abbildung auf Seite 50 und die Beschreibung auf Seite 54 fiir weitere Informationen tber die Quelle fir den Frequenzsollwert
des Frequenzumrichters.
I | [VIA]: VIA
Z | [VIB]: VIB
3 | [HMI]: Optionales Grafikterminal
4 | [Kommunik.]: Serielle Kommunikation
S | [+/- Drehz.]: +/- Drehzahl
FC [Lokal Drehz. Ref.] Frequenzsollwert im lokalen Modus ‘ LL-ul ‘ 0,0 Hz
Der im lokalen Modus Uber die Pfeiltasten eingestellte Frequenzsollwert wird im Parameter F [ gespeichert, wenn die ENT-Taste
gedrickt wird.
Beim nachsten Starten des Frequenzumrichters im lokalen Modus wird der Motor direkt auf den unter ~ [ gespeicherten
Drehzahlsollwert beschleunigt.
Fr [Lokal Mode Drehr.] Befehl fur die Motordrehrichtung im lokalen Modus - ‘ 0
0 | [Run FW]: Nur Rechtslauf.
/| | [Run RV]: Nur Linkslauf.
2 | [Run FW+RV]: Rechtlauf, Umschaltung auf Linkslauf méglich.
3 | [Run RV+FW]: Linkslauf, Umschaltung auf Rechtslauf moglich.

Wenn F - auf 2 oder 3 gesetzt ist:

Die Motorrichtung kann im lokalen Modus auf Rechtslauf geandert werden, indem die Nach-oben-Taste bei gehaltener ENT-Taste
gedriickt wird. Eine Anderung auf Linkslauf erfolgt durch Driicken der Nach-unten-Taste bei gehaltener ENT-Taste.

Die neue Motorrichtung wird angezeigt (Rechtslauf = F ~ - F, Linkslauf = F ~ - ~), bevor die Motorrichtung umgekehrt wird.

Die letzte Laufrichtung des Motors im lokalen Modus wird vor der Trennung oder einem Ausfall der Spannungsversorgung gespeichert.
Wenn der Frequenzumrichter wieder mit Spannung versorgt wird, entspricht die Laufrichtung des Motors derjenigen vor dem
Spannungsausfall.

Wenn [Zuord. Fd Vor-Ort] < & 59 5 (siehe Seite 88) aktiviert ist und die Steuerung vom dezentralen zum lokalen Modus Ubertragen
wird, wird der Betrieb im lokalen Modus unabhangig von der Einstellung von F - mit derselben Motorrichtung wie im dezentralen
Modus fortgesetzt.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
. Schrittweise Anderung des Frequenzsollwerts im
F 1077 [Wert v-Ref Ander.] lokalen Modus - 0,0 Hz
O | [Deaktiviert]: Deaktiviert (0,00).
| | [Aktiviert]: Aktiviert (0,01 bis Maximale Frequenz [max. Freq HSP] (F H) in Hz).
Ist Parameter ~ 70 7 im lokalen Modus deaktiviert, andert sich der Frequenzsollwert des Frequenzumrichters beim Drlicken der
Pfeiltasten in Schritten von 0,1 Hz.
Ist Parameter ~ 77 7 im lokalen Modus aktiviert, andert sich der Frequenzsollwert des Frequenzumrichters beim Driicken der
Pfeiltasten in Schritten entsprechend der Einstellung von F 70 7.
Die Aktivierung des Parameters F 71 7 F707 wirkt sich nur dann auf den Betrieb des Frequenzumrichters aus, wenn der Parameter
[Kd spez Skal. Freq.] (F 70 2) auf 0,00 gesetzt ist. Siehe Seite 131.
Wenn auf der Anzeige blinkend ,,H “ oder ,L =", angezeigt wird, wurde durch die wiederholte Betatigung der Pfeiltasten der
Frequenzsollwert des Frequenzumrichters fir [min. Freq LSP] (L L ) (siehe Seite 92) oder [GroRe Frequenz] ( L ) (siehe Seite 92)
erreicht. Dies kann der Fall sein, wenn Parameter ~ 71 7 auf einen Wert groRer als 0,00 Hz eingestellt wurde.
F 712 | |[LokalStopMode Mot] Motor anhalten im lokalen Modus - 0
Die Einstellung des Parameters ~ 72 | bestimmt die Art und Weise, in der der Motor angehalten wird, wenn die STOP-Taste des
integrierten Grafikterminals gedruckt wird.
Die RUN- und die STOP-Taste missen durch Einstellen des Parameters [Start/Stopp Taste] (F 7 7 7) (siehe Seite 90) auf 0 aktiviert
sein, damit der Motor beim Driicken der STOP-Taste des integrierten Bedienterminals anhalt.
0 | [StopRampe]: Rampenstopp
I'| [freier Ausl.]: Freier Auslauf
StoRfreie Umschaltung von dezentralem auf lokalen
F 23595 |[Zuord. Fd Vor-Ort] Betrieb - 1
Wenn Parameter F 2 9 5 aktiviert ist, werden die Befehle fiir den Frequenzsollwert, den Betrieb und die Laufrichtung beim Driicken
der LOC/REM-Taste vom dezentralen auf den lokalen Modus Ubertragen. Die Umschaltung vom dezentralen in den lokalen
Steuerungsmodus wirkt sich nicht auf den Betrieb des Frequenzumrichters aus.
Wenn der Parameter F 2 5 5 deaktiviert ist, trennt der Frequenzumrichter bei der Umschaltung vom dezentralen in den lokalen
Steuerungsmodus die Spannungsversorgung des Motors. Im lokalen Modus missen ein neuer Fahrbefehl und ein neuer
Frequenzsollwert eingegeben werden.
Unabhangig von der Einstellung des Parameters = 5 5 reagiert der Frequenzumrichter bei der Umschaltung vom lokalen in den
dezentralen Modus sofort auf dezentrale Befehle, die zum Zeitpunkt der Umschaltung vorhanden sind.
O | [stoRfr. deak]: StoRfrei deaktiviert
| | [stoRfr. akt]: StoRfrei aktiviert
F 25E |[Zeitbegrenzung LSP] 0,0 bis 600 s 00s
O | [Deaktiviert]: (0,0)

—

[Aktiviert]: (0,01 bis 600 Sekunden)

Wenn Parameter F &' 5 £ aktiviert ist und der Frequenzumrichter wahrend eines Zeitraums entsprechend der Einstellungvon F & 5 &
fortlaufend bei [min. Freq LSP] (L L) (siehe Seite 92) betrieben wird, fahrt der Frequenzumrichter den Motor bis zum Stopp. Bei
angehaltenem Motor blinkt L 5 £ 7 auf dem integrierten Grafikterminal des Frequenzumrichters.

Wenn der Frequenzsollwert des Frequenzumrichters das Niveau L L +F 75 [ Ubersteigt, beschleunigt der Frequenzumrichter den
Motor auf den neuen Frequenzsollwert.

Wenn Parameter F 2 5 L aktiviert ist, wird der Betrieb des Frequenzumrichters auf oder unter dem Niveau der kleinen Frequenz auch
beim Starten oder bei der Umkehrung der Laufrichtung des Motors tiberwacht. Siehe die Abbildung unten.

Ausgangs-
frequenz (Hz)

LL+F39 /\ AN\

/ /.
LoL
- Zeit (s)
EIN
- - -— - - AUS
Start- FoaE FZRE FZ2RE
befehl
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
F 207 |[Remote 2. v -Sollw.] - 2
/| VIA
2| ViB
3 | HMI
4 | Kommunikation
S | +/- Drehz.
Der Parameter [Remote 2. v -Sollw.] (F & [0 7) bestimmt die sekundare Frequenzsollwertquelle im dezentralen Modus. Die Einstellung
von Parameter [Auto/Man v Sollw] (F £ 7 [7) (siehe Seite 118) bestimmt, ob diese Quelle fir den Frequenzsollwert verwendet wird.
Wenn F 2 [0 [0 auf 0 gesetzt ist, bestimmt ein auf die Funktion 38 (siehe Seite 118) parametrierter Logikeingang, ob [Remote 2. v
-Sollw.] (F 2 [0 7) die Frequenzsollwertquelle identifiziert..
Ist F 2 00 auf 1 gesetzt, dann ist [Remote 2. v -Sollw.] (F £ [ 7) die Frequenzsollwertquelle, sofern die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters maximal 1 Hz betragt.
Siehe die Abbildung auf Seite 50 fiur weitere Informationen.
FE&50 |[Forced Run] - 0
STEUERUNGSVERLUST
Der Wert von F £ 5 [J hat Auswirkungen auf die Drehrichtung des Motors.
- Prufen, ob die Verdrahtung der Motorleistung UVW korrekt ist.
- Prufen, ob der Wert von F £ 5 [J fur diese Anwendung geeignet ist.
Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann Tod, schwere Koérperverletzung oder Materialschidden zur Folge haben!
O | [Deaktiviert]
I | [akt. FW]
2 | [akt. RV]
Um den Forced-Run-Modus zu aktivieren, setzen Sie Parameter F £ 5 [J auf / oder £ und weisen Sie der Funktion 52 oder 53 einen
Logikeingang zu (siehe Seite 104). Wenn Parameter F 5 5 [J auf [ oder ' gesetzt ist, blinkt am integrierten Grafikterminal kurz der
Code F - E.
Wenn Parameter F £ 5 [J auf / oder £ und ein der Funktion 52 oder 53 zugewiesener Logikeingang aktiviert ist, wird der
Frequenzumrichter mit der Uber den Parameter [Forced v- Ref] (F & 5 4) festgelegten Frequenz betrieben (siehe weiter unten).
Hinweis:
* Stellen Sie zunachst [Drehrichtung] (F 7 | /), Seite 96, so ein, dass Rechts- oder Linkslauf méglich ist.
* Driicken Sie 2 Sekunden lang die ENT-Taste, um die Einstellung zu Gbernehmen.
* Siehe F £ 5 9 fir weitere Informationen Uber das Verhalten.
F 65159 |[Forced Run Level] - 0
O | [st. Flanke]

Wenn Parameter F & 5 9 auf (7 gesetzt ist, wird die Funktion beim Ubergang 0 -->1 des Logikeingangs aktiviert. Beim Ubergang 1 -->0
wird die Funktion nicht deaktiviert.

AWARNUNG
STEUERUNGSVERLUST
Wenn der Forced-Run-Modus am Logikeingang (Funktion 52) aktiviert wurde und F £ 5 5 auf [J gesetzt ist, lauft der
Frequenzumrichter und stoppt nur bei einer Trennung der Spannungsversorgung.
Wenn der Forced-Run-Modus am Logikeingang (Funktion 53) aktiviert wurde und F £ 5 5 auf [J gesetzt ist, lauft der
Frequenzumrichter und stoppt nur bei einer Trennung der Spannungsversorgung, bei einem Fehler oder bei Driicken der
STOP-Taste am Grafikterminal.

Prifen, ob der Wert von F £ 5 5 fur diese Anwendung geeignet ist.
Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann Tod, schwere Korperverletzung oder Materialschdden zur Folge haben!

[fall. Flanke]
Wenn Parameter F £ 5 5 auf | gesetzt ist, wird die Funktion durch Setzen des Logikeingangs auf O deaktiviert.
Durch Setzen des Logikeingangs auf 1 wird die Funktion deaktiviert.

S1A53840 11/2014

89




Parameter zur Steuerung des Frequenzumrichters

Code Name/Beschreibung ‘ Einstellbereich Werkseinstellung
GEFAHR EINER FEHLFUNKTION DER ANWENDUNG
Wenn F £ 5 9 aus Sicherheitsgrinden auf | gesetzt ist, wird der Forced-Modus gesperrt, sobald der Logikeingang aus
irgendeinem Grund (Befehl geléscht, Eingangssignal unterbrochen, Verdrahtung geldst) deaktiviert wird.
- Prifen, ob der Wert von F £ 5 5 fur diese Anwendung geeignet ist.
- Wenn Sie umstandehalber den Betrieb im Forced-Mode fortsetzen missen, wahlen Sie einen anderen Wert fur F 5 5 5.
Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann Tod, schwere Koérperverletzung oder Materialschdden zur Folge haben!
2 | [akt Level 0]
Wenn Parameter F £ 5 5 auf 2 gesetzt ist, wird die Funktion durch Setzen des Logikeingangs auf 1 deaktiviert.
Durch Setzen des Logikeingangs auf 0 wird die Funktion deaktiviert.
UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS
Wenn F 5 5 5 aus Sicherheitsgriinden auf 2 gesetzt ist, lauft der Motor im Falle eines ungewollten Losens der Verdrahtung mit
Forced-Drehzahl F & 9 H.
- Den Verdrahtungsanschluss regelmafig prifen.
- Die Signalleiter vor Schaden schitzen, die zu unbeabsichtigter Erdung des Leiters flihren kdnnten.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Kérperverletzung.

F 294 |[Forced v- Ref] LL-ul ‘ 50,0 Hz
Parameter F 2 5 4 dient zur Einstellungen der festgelegten Frequenz des Frequenzumrichters fir den Forced-Drehzahl- oder Forced-
Run-Modus.

F 730 |[akt. +/- Fkt HMI] ] 0
Die Einstellung von Parameter ~ 7 7 [I bestimmt, ob es mdglich ist, die Frequenz des Frequenzumrichters im lokalen Modus Uber das
integrierte Bedienterminal einzustellen.

O | [Aktiviert]
| | [Deaktiviert]

F 732 |[Lokal/Remot Taste] ‘ 0
Parameter F 7 3 & dient zur Aktivierung bzw. Deaktivierung der LOC/REM-Taste am integrierten Grafikterminal des
Frequenzumrichters.

Bei deaktivierter LOC/REM-Taste kann lber die Parameter [Freq. Mode Einstell.] (F /7= ) und [Befehlskanal] (L /7 = o) zwischen
lokalem und dezentralem Modus umgeschaltet werden. Siehe Seite 87.

O | [Sp. Memo]: Beibehaltung auch bei ausgeschalteter Spannungsversorgung.

I | [unzuldssig]

2 | [Erl. no Spei]: Abbrechen bei ausgeschalteter Spannungsversorgung.

F 73 3 |[Start/Stopp Taste] 0

0 | [Aktiviert]

| | [Deaktiviert]
Die Einstellung von Parameter F 7 7 7 bestimmt, ob es mdglich ist, den Frequenzumrichter im lokalen Modus tber die
Start/Stopp-Tasten am Frequenzumrichter und am optionalen Grafikterminal zu starten und anzuhalten.

F 734 |[Prioritat Stopp] 0
STEUERUNGSVERLUST
Sie sind dabei, die Stopptaste am Frequenzumrichter und am optionalen Grafikterminal zu deaktivieren.

Wahlen Sie / nur dann, wenn externe Stoppvorrichtungen vorhanden sind.
Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann Tod, schwere Korperverletzung oder Materialschaden zur Folge haben!
Die Einstellung von Parameter F 7 7 4 bestimmt, ob es mdglich ist, den Frequenzumrichter Gber die Stopp-Taste am
Frequenzumrichter und am optionalen Grafikterminal anzuhalten.
O | [Aktiviert]
| | [Deaktiviert]

F 735 |[HMI Reset Taste] 1
Die Einstellung von Parameter [HMI Reset Taste] (F 7 7 5) bestimmt, ob es mdglich ist, einen Frequenzumrichterfehler tber die
STOP-Taste des integrierten Grafikterminals zuriickzusetzen (siehe Seite 55 flr weitere Informationen).

0 | [Aktiviert]
|| [Deaktiviert]
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Inhalt des Kapitels
In diesem Kapitel werden folgende Themen behandelt:

Thema Seite
Ausblendfrequenzen 97
Parameter der DC-Bremsung 98
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FH [Max. Freq HSP] Maximale Frequenz 30,0 Hz bis 400,0 Hz 50,0 Hz

Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 90 % ersetzt.
Die Einstellung des Parameters F H bestimmt die maximale Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters.

F H begrenzt die Einstellung des Parameters [Grof3e Frequenz] (. L ) (siehe Seite 92), die bei laufendem Frequenzumrichter
angepasst werden kann.

Die Einstellung von F H, wirkt sich auch auf die Hochlauf- und Auslaufzeiten aus, denn laut Definition entsprechen [Hochlaufzeit 1]
(A L L) oder [Auslaufzeit 1] (< £ L) (siehe Seite 93) der Zeit, die der Frequenzumrichter fir den Hochlauf/Auslauf des Motors
zwischen der Drehzahl Null und dem Wert der Einstellung von F H bendtigt.

F H kann nur bei gesperrtem Frequenzumrichter angepasst werden.

Ausgangsfrequenz (Hz) Ausgangsfrequenz (Hz)

FH & FH A

T~
=

T Pa 1 -

0 Frequenzsoliwert 100% 0 Frequenzsollwert 100%

ul

[GroRe Frequenz] Grolke Frequenz 0,5 Hz bis [max. Freq HSP] (F H) Hz | 50,0 Hz

Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 90 % ersetzt.

Der Parameter . L bestimmt die max. Frequenz, die dem Frequenzumrichter von der lokalen oder dezentralen
Frequenzsollwertquelle vorgegeben werden kann.

Die obere Grenze des Bereichs wird durch die Einstellung von Maximale Frequenz [max. Freq HSP] (F H) begrenzt. Siehe die
Abbildung oben.

LL

[min. Freq LSP] Kleine Frequenz 0,0 bis [GroRe Frequenz] (u L ) Hz | 0,0 Hz

Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 30 % ersetzt.

Der Parameter L L bestimmt die min. Frequenz, die dem Frequenzumrichter von der lokalen oder dezentralen
Frequenzsollwertquelle vorgegeben werden kann.
Siehe die Abbildung oben.

F

c4Hao

[Mot. Start Freq.] Ausgangsfrequenz beim Start 0,5 bis 10,0 Hz 0,5 Hz

Die Einstellung von Parameter ~ 2 4 [J bestimmt die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters zu dem Zeitpunkt, an dem ein
Fahrbefehl empfangen wird. Es gibt keine Hochlaufzeit fir das Erreichen der von Parameter F = 4 [ vorgegebenen Startfrequenz.

Parameter F & 4 [J wird normalerweise auf den Nennwert der Schlupfkompensation des Motors eingestellt. Dadurch kann ein
Motormoment erzeugt werden, sobald ein Fahrbefehl ausgegeben wird. Passen Sie Parameter F 2 4 [J an, wenn sich eine
verzogerte Reaktion des Motors nach einem Fahrbefehl negativ auf die Anwendung auswirkt.

So ermitteln Sie die Schlupfkompensation des Motors:

1) Bemessungsdrehzahl des Motors bei Volllast von dessen Synchrondrehzahl (in U/min) abziehen.
2) Ergebnis durch Wert der lastfreien Drehzahl teilen.

3) Ergebnis mit der Bemessungsfrequenz des Motors in Hz multiplizieren.

Beispiel:

Synchrondrehzahl des Motors = 1500 U/min
Bemessungsdrehzahl des Motors bei Volllast = 1450 U/min
Bemessungsfrequenz des Motors = 50 Hz

1500 U/min — 1450 U/min = 50 U/min
50 U/min / 1500 U/min = 3,33 %
50 Hz x 0,0333 = 1,7 Hz (Schlupfkompensation des Motors)

92
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
ACC [Hochlaufzeit 1] 0,0 bis 3.200 s Je nach Baugréfie des
Frequenzumrichters (5)
Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 0,9 s ersetzt.
Die Einstellung des Parameters A L [ bestimmt die Steigung der Hochlauframpe und die Zeit, die erforderlich ist, bis sich die
Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters von 0 Hz auf den Einstellwert von [max. Freq HSP] (F H) erhoht (siehe Seite 92).
Ist der Parameter [autom. Rampen] (A = /) (siehe Seite 95) auf 1 oder 2 gesetzt, kann die Hochlauframpe gegenuber der
Einstellung von A L [ je nach Motorlast wahrend der Anstiegsphase erhoht oder reduziert werden.
Wenn zwei verschiedene Hochlaufzeiten erforderlich sind, siehe die Informationen zum Parameter [Hochlaufzeit 2] (F 5 1 [0) auf
Seite 93.
Ausgangsfrequenz (Hz)
FH
0 -
Zeit (s)
ACT
dELC [Auslaufzeit 1] 0,0 bis 3,200 s Je nach BaugréRe des
Frequenzumrichters (5)
Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 0,9 s ersetzt.
Die Einstellung des Parameters o £ [ bestimmt die Auslaufzeit der Auslauframpe und die Zeit, die erforderlich ist, bis sich die
Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters vom Einstellwert fur [max. Freq HSP] (F H) auf O Hz verringert.
Ist der Parameter [autom. Rampen] (A . /) auf 1 gesetzt, kann die Auslauframpe gegentber der Einstellung von o £ [ je nach
Motorlast wahrend der Abfallphase erhéht oder reduziert werden. Siehe die Abbildung oben.
Wenn zwei verschiedene Auslaufzeiten erforderlich sind, siehe die Informationen zum Parameter [Auslaufzeit 2] (F 5 0 /) auf
Seite 93.
FsO00O [Hochlaufzeit 2] 0,0 bis 3.200 s 20,0s
Parameter F 5 [J [J bestimmt die zweite Hochlaufzeit. Fir die Umschaltung zwischen Hochlaufzeit 1 und 2 stehen folgende
Maoglichkeiten zur Verflgung:
Parameter [Rampenumsch.] (F 5 [0 4) (siehe Seite 95),
Eine bestimmte Betriebsfrequenz (siehe Parameter [F.-Schwelle Rampe] (F 5 [J 5) auf Seite 95), oder
Ein den Funktionen 5, 20, 21, 30, 31 bis 35 oder 40 zugewiesener Logikeingang (siehe die Tabelle ab Seite 101).
Ausgangsfrequenz i
2)
Frequenzsollwert
(1) ACLC  Steigung der Hochlauframpe
(2) F500 Steigung der Hochlauframpe
(3) F50 | Steigung der Auslauframpe
(4) dELC  Steigung der Auslauframpe
\
» Zeit (S)
Logikeingang fiir die Umschaltung 0 —p - - - - <
von Hochlauf/Auslauf o - -
) 2 (3) 4)
Fs0O | [Auslaufzeit 2] 0,0 bis 3.200 s 20,0s
Parameter F 5 [J | bestimmt die zweite Auslaufzeit. Fiir die Umschaltung zwischen Auslaufzeit 1 und 2 stehen folgende
Méoglichkeiten zur Verflgung:
- Parameter [Rampenumsch.] (F 5 [0 4) (siehe Seite 95),
- Eine bestimmte Betriebsfrequenz (siehe Parameter [F.-Schwelle Rampe] (F 5 I 5) auf Seite 95), oder
- Ein den Funktionen 5, 20, 21, 30, 31 bis 35 oder 40 zugewiesener Logikeingang (siehe die Tabelle ab Seite 101).

(5) Siehe Tabelle auf Seite 198.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Fs0O2 [Rampentyp 1] 0
O | [linear]
| | [S-Rampe 1] (siehe Abbildung unten)
2 | [S-Rampe 2] (siehe Abbildung unten fiir den Parameter [Rampentyp 2] (F 5 [0 7)).
Der lineare Hochlauf- und Auslauftyp ist in der Abbildung auf Seite 93 dargestellt und wird bei den meisten Anwendungen
verwendet.
S-Rampe 1 (siehe Abbildung unten) ist fir Anwendungen geeignet, bei denen eine moglichst kurze Rampenzeit erforderlich ist
und StoRbelastungen bei Drehzahlanderungen minimiert werden miissen. Siehe unten fir weitere Informationen zu den
Parametern[Acc/Dec SRmpStart] (F 5 [J £) und [Acc/Dec SRmpStop] (F 5 0 7).
Ausgangsfrequenz (Hz)
Maximale Frequenz
Festgelegte Frequenz —]
0 » Zeit (S)
x[FLLl— AL ™S
FSOx|ARLL
Tatsachliche Hochlaufzeit
F503 [Rampentyp 2] ‘ 0
O | [linear]
I | [S-Rampe 1] Siehe Abbildung unten.
2 | [S-Rampe 2] Siehe Abbildung oben fiir den Parameter [Rampentyp 1] (F 5 0 ).
S-Rampe 2 (siehe Abbildung weiter unten) ist fiir Spindel-Anwendungen mit hoher Drehzahl geeignet, bei denen die Hochlauf-
und Auslaufzeiten reduziert werden miissen, wenn der Motor in einem Bereich oberhalb der Bemessungsfrequenz — einem
Bereich mit konstanter Leistung und mit reduziertem Motormoment — verwendet wird.
Verwenden Sie Parameter F 5 [J 7, um den zweiten Rampentyp auszuwahlen. Fir die Umschaltung zwischen Rampentyp 1 und
2 stehen folgende Mdglichkeiten zur Verfligung:
Parameter [Rampenumsch.] (F 5 [0 4) (siehe Seite 95),
Eine bestimmte Betriebsfrequenz (siehe Parameter [F.-Schwelle Rampe] (F 5 [J 5) auf Seite 95), oder
Ein den Funktionen 5, 20, 21, 30, 31 bis 35 oder 40 zugewiesener Logikeingang (siehe die Tabelle ab Seite 101).
Weitere Informationen zu den Rampentypen Hochlauf/Auslauf siehe Parameter [Rampentyp 1] (F 5 [J £') oben.
Ausgangsfrequenz (Hz)
Maximale Frequenz
] -
Fe,?fggfgrf‘; TKonstanter
B HP-Bereich
emessungsfrequenz
des Motors
0 -
<T>| Zeit (S)
Tatséachliche Hochlaufzeit
F506 [Acc/Dec SRmpStart] Unterer Wert der S-Rampe ‘ 0 bis 50 % der Hochlaufzeit ‘ 10 %
Verwenden Sie Parameter F 5 [J 5, um den unteren Teil der S-Rampe 1 anzupassen. Siehe die Abbildung auf Seite 95.
F507 |[Acc/Dec SRmpStop] Oberer Wert der S-Rampe ‘ 0 bis 50 % der Hochlaufzeit ‘ 10 %

Verwenden Sie Parameter ~ 5 [J 7, um den oberen Teil der S-Rampe 1 anzupassen. Siehe die Abbildung auf Seite 95.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
F504 |[Rampenumsch.] Auswahl des Rampentyps - 1
| | [Rampe 1]
2 | [Rampe 2]
Parameter F 5 [J 4 bestimmt den Rampentyp.
Ausgangsfrequenz (Hz)
Zeit (S)
0 { ol
ACLC dEL
F504=1 > - >
FsOo4=2
F505 |[F.-Schwelle Rampe] | Frequenzumschaltung des 0,0 bis [GroRe Frequenz] (u L) 0,0 Hz
Rampentyps (Hz)
Wenn der Parameter F 5 [ 5 auf eine gréRRere Frequenz als 0,0 eingestellt wird, verwendet der Frequenzumrichter den
Rampentyp Hochlauf/Auslauf 1 oberhalb und den Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 unterhalb dieser Frequenz.
Ausgangsfrequenz i
2)
Frequenzsollwert
(1) AL L  Steigung der Hochlauframpe
(2) F 500 Steigung der Hochlauframpe
(3) F 50 | Steigung der Auslauframpe
4) JELC Steigung der Auslauframpe
\
» ZEit (S)
Logikeingang fir die Umschaltung 0 —» - - -
von Hochlauf/Auslauf o i
M ) @) 4)
Au | [autom. Rampen] Automatische Anpassung der Rampe 1
O | [Deaktiviert]
I | [Aktiviert] - [Hochlaufzeit 1] (A L L) und [Auslaufzeit 1] (d £ L) (siehe Seite 93)
2 | [aktiviert (nur ACC)] - nur [Hochlaufzeit 1] (A L )
Ist der Parameter A . | auf 1 oder 2 gesetzt, iberwacht der Frequenzumrichter seine eigene Belastung und optimiert die
Hochlauf- und Auslauframpen. Die Hochlauf- und die Auslaufrate (nur A . |/ = 1) werden abhangig von der Leistung des
Frequenzumrichters und der Belastung des Motors automatisch auf das 0,125- bis 8-fache der Einstellungen von [Hochlaufzeit 1]
(AL L)und [Auslaufzeit 1] (< £ L) eingestellt. AL L und o £ L sollten korrekt auf eine Durchschnittslast der Anwendung
eingerichtet werden. Wenn sich die Motorlast wahrend der Beschleunigungs- und Verzégerungsphasen schnell erhéht, wird durch
die Funktion zur automatischen Anpassung der Hochlauf-/Auslaufzeit méglicherweise nicht verhindert, dass am Frequenzumrichter
ein Fehler aufgrund von Uberstrom oder Uberspannung auftritt.
Wenn fir die Anwendung eine konsistente Hochlauf- und Auslaufzeit erforderlich ist, setzen Sie A . / auf O und AL [ sowie
o £ L manuell auf den gewiinschten Wert. Die manuellen Hochlauf- und Auslaufzeiten kénnen weiterhin durch die Funktionen
[Strombegrenzung] (F E [0 1) (siehe Seite 73), [Schutz Uberspg. FIt] (F 3 0 5) (siehe Seite 139) und [Uberspg. Flt Level]
(F 5 2 B) (siehe Seite 139) ersetzt werden.
F3oOo [Taktfrequenz] Niveau der Taktfrequenz 6,0 bis 16,0 kHz in Schritten von Je nach BaugréRe des
0,1 kHz Frequenzumrichters (1)
Durch die Erhéhung der Taktfrequenz kénnen hérbare Motorgerausche reduziert werden.
Eine Erhéhung der Taktfrequenz flihrt zu einer erhdhten Warmeabgabe des Frequenzumrichters. Wenn die Taktfrequenz erhéht
wird, muss mdglicherweise die Leistung des Frequenzumrichters entsprechend deklassiert werden. Siehe die
Deklassierungskennlinien in der Installationsanleitung des ATV212.

(5) Siehe Tabelle auf Seite 198.
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Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

F3ll

-

[Drehrichtung] - 1

Verwenden Sie Parameter F 3 | I, um den Betrieb ausschliel3lich im Rechts- bzw. Linkslauf zuzulassen.
Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch [nur FW] (1) ersetzt.
[Fw & Rev]

[nur FW]
[nur RV]

F3iz

—

[Gerauscharm] Zufallsgesteuerter
Taktfrequenzmodus

Durch die zufallsgesteuerte Regelung der Taktfrequenz kdnnen hérbare Motorgerausche reduziert werden.

Eine zufallsgesteuerte Regelung der Taktfrequenz wird unabhangig von der Einstellung von F 7 / & nicht durchgefiihrt, wenn die
Taktfrequenz auf einen Wert oberhalb von 7,1 kHz eingestellt ist.

[Deaktiviert]

[Aktiviert]

F3IE

w09

Modus Taktfreq. Gesteuerter Taktfrequenzmodus 1

[Fest] - ATV212e00M3X und ATV212eeeN4: Die Taktfrequenz wird NICHT automatisch verringert.
[Auto] - ATV212eeeM3X und ATV212eeeN4: Die Takifrequenz wird automatisch verringert.

[460V fest] - ATV212e00N4 (2): Die Taktfrequenz wird NICHT automatisch verringert.

[460V auto] - ATV212eeeN4 (2): Die Taktfrequenz wird automatisch verringert.

Ist Parameter F 7 | 5 auf 1 oder 3 gesetzt, wird das Niveau der Taktfrequenz automatisch liberwacht, um eine Uberhitzung des
Frequenzumrichters zu verhindern. Wenn der Frequenzumrichter einen bevorstehenden Uberhitzungsfehler erkennt, wird die
Taktfrequenz reduziert, sodass weniger Warme erzeugt wird. Sobald die Temperatur wieder einen normalen Wert erreicht, kehrt
die Taktfrequenz auf das Uber den Parameter [Taktfrequenz] (F 3 [J [7) festgelegte Niveau zurick.

Ist F 3 | & auf 1 oder 3 gesetzt, wird die Leistung der Motorsteuerung optimiert, wenn der Parameter ~ 3 [J [J auf 6 kHz oder
8 kHz gesetzt ist.

(1) Siehe Tabelle Seite 199.
(2) Fir 400-V-Anwendungen mit Motorkabeln ab einer Léange ab 30 m (100 ft).

96

S1A53840 11/2014



Anwendungsparameter

Ausblendfrequenzen

Stellen Sie die Bander der Ausblendfrequenzen nicht so ein, dass sie Uberlappen.

Der Frequenzumrichter ist beim gleichmaRigen Betrieb innerhalb dieser Ausblendfrequenzbander nicht aktiv,
dagegen werden die Ausblendfrequenzbander beim Hoch- und Auslauf des Motors vom Frequenzumrichter

ignoriert.
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
F 2 70 |[Ausblendfrequ. 1] Mittelwert der Ausblendfrequenz 1 0,0 Hz bis [max. Freq HSP] (F H) Hz | 0,0 Hz
F 2 1 1 |[Hyst.Ausblendfreq.1] Bandbreite der Ausblendfrequenz 1 ‘ 0,0 bis 30,0 Hz ‘ 0,0 Hz
FZ2 12 |[Ausblendfrequ. 2] Mittelwert der Ausblendfrequenz 2 ‘ 0,0 Hz bis [max. Freq HSP] (F H) Hz ‘ 0,0 Hz
F 2 73 |[Hyst.Ausblendfreq.2] Bandbreite der Ausblendfrequenz 2 ‘ 0,0 bis 30,0 Hz ‘ 0,0 Hz
F 2 14 |[Ausblendfrequ. 3] Mittelwert der Ausblendfrequenz 3 ‘ 0,0 Hz bis [max. Freq HSP] (F H) Hz ‘ 0,0 Hz
F 2 15 |[[Hyst.Ausblendfreq.3] Bandbreite der Ausblendfrequenz 3 ‘ 0,0 bis 30,0 Hz ‘ 0,0 Hz
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Parameter der DC-Bremsung

Der Frequenzumrichter kann, zur Erzeugung eines Bremsmomentes auf die Last, Gleichstrom in den Motor
einspeisen. Die Parameter [Startfreq DC Brems] (F £ 5 [7), [DC Bremsstrom] (F 2 5 /) und [DC Bremszeit]
(F 2 5 2) bestimmen die Einschaltfrequenz der DC-Bremsung, das Stromniveau und die Bremszeit.

Wahrend der DC-Bremsung betragt die Taktfrequenz des Frequenzumrichters 6 kHz, unabhangig von der
Einstellung des Parameters [Taktfrequenz] (F 7 [0 [7) (siehe Seite 95).

Ausgangsfrequenz (Hz) 4

Frequenzsollwert
DC-Bremsung

Startfreq DC Brems

o |
] - Zeit ()

0

Ausgangsstrom (A) T DC Bremsstrom

A LI
IR o

DC Bremszeit FA57
Fahrbefehl
| ‘ EIN
AUS
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FZ250 |[Startfreq DC Brems] 0,0 Hz bis [max. Freq HSP] (F H)Hz | 0,0 Hz
KEIN HALTEMOMENT
® Die Gleichstrombremsung liefert bei Drehzahl Null kein Haltemoment.
® Die Gleichstrombremsung ist nicht méglich, wenn ein Spannungsverlust vorliegt oder der Frequenzumrichter einen Fehler erkennt.
o Um das erforderliche Haltemoment zu erzielen, ist ggf. eine separate Bremse erforderlich.
Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann Tod, schwere Korperverletzung oder Materialschaden zur Folge haben!
Zum Anhalten des Motors wendet der Frequenzumrichter die DC-Bremsung an, sobald die Ausgangsfrequenz unter den fiir
Parameter F = 5 [J eingestellten Wert fallt.
FZ25 | |[DC Bremsstrom] Stromniveau der DC-Bremsung ‘ 0 bis 100 % 50 % (1)
GEFAHR VON MOTORSCHADEN
Prifen Sie, ob der Motor diesem Strom standhalt, ohne zu liberhitzen.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisung kann zu Materialschaden fiihren!
Parameter F 2 5 | bestimmt das Stromniveau, das bei der Anwendung der DC-Bremsung am Motor angelegt wird. Der angezeigte
Wert, in Prozent oder Ampere, wird tber den Parameter [Aus. HMI Einheit] (F 70 /) (siehe Seite 130) eingestellt.
Wihrend der Anwendung der DC-Bremsung steigt die Uberlastschutzempfindlichkeit des Frequenzumrichters. Der Frequenzumrichter
senkt automatisch den angelegten Gleichstrom, um einen Uberlastfehler zu verhindern.
F 257 |[DC Bremszeit] ‘ 0,0 bis 20,0 s 10s
GEFAHR VON MOTORSCHADEN
e Langere Gleichstrombremsungen kénnen zu einer Uberhitzung und zu Schaden am Motor filhren.
® Zum Schutz des Motors sind langere Gleichstrombremsvorgange zu vermeiden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisung kann zu Materialschaden fiihren!
Parameter F 2 5 & bestimmt, wie lange die DC-Bremsung auf den Motor angewendet wird.

(1) Prozentsatz des Frequenzumrichter-Bemessungsstroms. Der Ampere-Bereich variiert je nach Frequenzumrichtermodell.
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E/A-Steuerparameter

Inhalt des Kapitels
In diesem Kapitel werden folgende Themen behandelt:

Thema Seite
Funktionsbelegung Logikeingange 100
Kompatibilitat der Funktionsbelegung 107
Relaisausgangsfunktionen 108
Analogeingangsfunktionen 114
Analogausgangsfunktionen 115
Einstellung der Analogeingange 116
Aktiv-Logikfunktion 122
Vorwahlfrequenzen 122
+/- Drehzahl-Steuerparameter 124
Drosselsteuerung 127
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Funktionsbelegung Logikeingange

Eine Liste mit allen Zuweisungen der Logikeingadnge F, R und RES finden Sie in der Tabelle auf Seite 101.

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
F 111 |[Zuord. LIF] Funktion Logikeingang F 0 bis 73 2
Die Einstellung von Parameter F | | | legt die Steuerungsfunktion von Logikeingangsklemme F fest.
F I I2 |[[Zuord.LIR] Funktion Logikeingang R ‘ 0 bis 73 ‘ 6
Die Einstellung von Parameter ¥ | /7 legt die Steuerungsfunktion von Logikeingangsklemme R fest.
F | /3 |[[Zuord. LI Res] Funktion Logikeingang RES \ 0 bis 73 \ 10
Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch [Invert. Start] (54) ersetzt.
Die Einstellung von Parameter F | | 7 legt die Steuerungsfunktion von Logikeingangsklemme RES fest.
F 109 |[Auswahl VIA] VIA-Eingangsfunktion (Wahl von Analog oder Logik) ‘ _ ‘ 0
UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS
Vermeiden Sie eine versehentliche Erdung der logischen Eingange, die fur die Sink-Logik konfiguriert sind. Eine
versehentliche Erdung kann eine unbeabsichtigte Aktivierung der Frequenzumrichterfunktionen bewirken.
Schitzen Sie die Signalleiter vor Schaden, die zu unbeabsichtigter Erdung des Leiters flihren kdnnten.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Kérperverletzung.
O | [Al]: Analogeingang
I | [LI neg Logik]: Logikeingang - Sink (negative Logik)
2 | [LI pos Logik]: Logikeingang - Source (positive Logik)
Die Einstellung von Parameter ~ /1 5 legt fest, ob die Steuereingangsklemme VIA als Analogeingang (0-10 VDC bzw. 0-20 mA)
oder als Logikeingang (Sink bzw. Source) fungiert.
Achten Sie bei der Konfiguration von VIA als Logikeingang darauf, den Schalter SW1000 an der Hauptschalttafel auf Position V
(Spannung) zu stellen.
Wenn Sie VIA als Logikeingang mit Verwendung der Sink-Logik (negative Logik) konfigurieren, stellen Sie sicher, dass ein 4,7 kQ
(1/2 W) Widerstand zwischen den Steuerklemmen P24 und VIA installiert wird.
Weitere Informationen zur Verwendung der Steuereingangsklemme VIA finden Sie in der ATV212 Installationsanleitung.
F | I8 |[Zuord. VIA-LI] Funktion Logikeingang VIA 0 bis 73 7
Stellen Sie erst den Parameter [Auswahl VIA] (F /[ 9)und dann Parameter ~ / /5 ein. Die Einstellung von Parameter F | /&
legt die Steuerungsfunktion der Logikeingangsklemme VIA fest.
Seite 101 enthalt eine Liste mit allen Zuweisungen fir den VIA-Logikeingang.
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Die Logikeingange F, R, RES und VIA (sofern der Parameter [Auswahl VIA] (F

10 9) auf 1 oder 2 gesetzt ist),

kénnen auf die in der nachstehenden Tabelle beschriebenen Funktionen eingestellt werden. Die Tabelle auf
Seite 107 enthalt Angaben zur Kompatibilitat der Logikeingangsfunktionen.

Funktion Aktion
Nr. | Beschreibung
0 | [nicht zuge.] Keine Logikeingang deaktiviert
Funktion zugewiesen
1 | [Start erlaubt] AUS: Frequenzumrichter-Motorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp
(siehe auch EIN: Frequenzumrichter ist betriebsbereit
Eingangsfunktion 54, Wenn [Logik Funk 2 aktiv] (F / /) nicht auf / [Start erlaubt] gesetzt ist, muss ein
Seite 105) Logikeingang der Logikfunktion [Start erlaubt] zugewiesen werden, um den Start des
Motors zu erméglichen.
2 | [Rechtslauf] Modus Aktion am Logikeingang
o-Draht-§ ) 2-Draht- AUS: Motor fahrt herunter
( --Ura t teugrung. Steuerung EIN: Motor im Rechtslauf
Eingangsfunktion 49
NICHT verwendet) Modus Status des Aktion am Logikeingang
oder Stopp-Eingangs
(3-Draht-Steuerung: 3-Draht- AUS AUS: Keine Funktion
Eingangsfunktion 49 Steuerung EIN: Keine Funktion
VERWENDET) = -
3-Draht- EIN Durch Ubergang von AUS zu EIN wird der
Steuerung Frequenzumrichter gestartet, der Motor lauft im
Rechtslauf
3 | [Linkslauf] Modus Aktion am Logikeingang
o-Draht-§ ) 2-Draht- AUS: Motor fahrt herunter
( --Lra t teugrung. Steuerung EIN: Motor im Linkslauf
Eingangsfunktion 49
NICHT verwendet) Modus Status des Aktion am Logikeingang
oder Stopp-Eingangs
(3-Draht-Steuerung: 3-Draht- AUS AUS: Keine Funktion
Eingangsfunktion 49 Steuerung EIN: Keine Funktion
VERWENDET) = -
3-Draht- EIN Durch Ubergang von AUS zu EIN wird der
Steuerung Frequenzumrichter gestartet, der Motor lauft im
Linkslauf
5 | [Acc - Dec] AUS: Rampentyp Hochlauf/Auslauf 1
EIN: Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2
6 | [PS1] Eingang 3 Eingang 2 Eingang 1 Motordrehzahl
E?feh' V‘zr‘”ah'freq“enz' 0 0 0 Mindestdrehzahl oder
ingang Frequenzsollwert geman
[Freq. Mode Einstell.] (F /7o )
0 0 1 5~ [: Vorwahlfrequenz 1
7 | [PS2] 0 0 5 £: Vorwahlfrequenz 2
Bgfehl Vorwahlfrequenz, 0 1 1 5~ 3: Vorwahlfrequenz 3
Eingang 2
1 0 0 5~ 4: Vorwahlfrequenz 4
8 | [PS3] 1 0 1 5~ 5: Vorwahlfrequenz 5
Bgfehl Vorwahlfrequenz, 1 1 0 5 - b: Vorwahlfrequenz 6
Eingang 3
1 1 1 5~ 7: Vorwahlfrequenz 7
10 |[Quitt Fehler] (siehe auch
Eingangsfunktion 55, Seite A G E FAH R
105)
UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS
Diese Konfiguration ermdglicht ein Riicksetzen des Frequenzumrichters.
Vergewissern Sie sich, dass dieser Vorgang in keiner Weise eine Gefahr fur Personal
oder Anlagen darstellt.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer
Korperverletzung.
Durch Ubergang von EIN zu AUS wird ein festgestellter Fehler zuriickgesetzt (wenn die
Ursache fiir den Fehler behoben ist).
11 | [ext. Fehler] (siehe auch | AUS: Kein externer Fehler

Eingangsfunktion 45,

Seite 104)

EIN: Motor halt geman durch Parameter [ext. FIt Stopp Mode] (F & [0 7) festgelegter Methode
Integriertes Bedienterminal zeigt Fehler £ an, Fehlerrelais aktiviert
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Funktion Aktion
Nr. | Beschreibung
13 | [DC Brems.]
AWARNUNG
KEIN HALTEMOMENT
® Die Gleichstrombremsung liefert bei Drehzahl Null kein Haltemoment.
® Die Gleichstrombremsung ist nicht méglich, wenn ein Leistungsverlust vorliegt
oder der Frequenzumrichter einen Fehler erkennt.
® Um das erforderliche Haltemoment zu erzielen, ist ggf. eine separate Bremse
erforderlich.
Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann Tod, schwere Kérperverletzung
oder Materialschaden zur Folge haben!
AUS: Kein Befehl zur DC-Bremsung
EIN: DC-Bremsung am Motor,
Bremsstromstarke und Bremszeit werden durch die Parameter [DC Bremsstrom] (F~ &/ 5 1)
und [DC Bremszeit] (F 2 5 ) festgelegt
14 | [PID deaktiv] AUS: PID Regelung aktiviert
EIN: PID Regelung deaktiv
Die Eingangsklemmenfunktion ,PID Regelung deaktiv‘ steht zum Umschalten von
PID-Regelung und Steuerung zur Verfiigung.
Auch die Eingangsklemmenfunktion ,PID-Ganzzahlwert I6schen” (Funktion 65) steht zur
Verfligung.
Hinweis: Bei Softwareversionen unter V1.7IE04 und Verwendung der Funktionen
,PID-Ganzzahlwert I6schen® (Funktion 65) und ,PID-Regelung verboten® (Funktion 14)
muss [Befehlskanal] (L /7 = ) auf [Logik Eing.] (=) (Steuerklemmen-Logikeingange)
gesetzt werden.
15 | [Param. bearb.] AUS: Parameter sind gesperrt (wenn Parameter - 700 = 1)
Funktioniert nur, wenn EIN: Programmierungsanderungen sind zulassig
Parameter [Param.
gesperrt] (F 700)=1
16 | [Start-Quitt] AUS: Frequenzumrichter-Motorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp
EIN: Frequenzumrichter ist betriebsbereit
Durch Ubergang von EIN zu AUS wird ein festgestellter Fehler geléscht (wenn die
Ursache fiir den Fehler behoben ist).
20 | [FW-Ramp2] AUS: Motor halt an und fahrt gemaf Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 herunter
Kombination aus EIN: Motor im Rechtslauf,
Rechtslauf-Befehl und fahrt gemal Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 hoch
Rampentyp Hochlauf/
Auslauf 2-Auswahl
21 | [RV-Ramp2] AUS: Motor halt an und fahrt gemaR Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 herunter
Kombination aus EIN: Motor im Linkslauf, fahrt gemaR Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 hoch
Linkslauf-Befehl und
Rampentyp Hochlauf/
Auslauf 2-Auswahl
22 | [FW-PS1] AUS: Motor fahrt herunter
Kombination aus EIN: Motor im Rechtslauf mit durch 5 - [ festgelegter Drehzahl, Vorwahlfrequenz 1
Rechtslauf-Befehl und
Vorwahlfrequenz 1-Befehl
23 | [RV-PS1] AUS: Motor fahrt herunter
Kombination aus EIN: Motor im Linkslauf mit durch 5 ~ / festgelegter Drehzahl, Vorwahlfrequenz 1
Linkslauf-Befehl und
Vorwahlfrequenz 1-Befehl
24 | [FW-PS2] AUS: Motor fahrt herunter
Kombination aus EIN: Motor im Rechtslauf mit durch 5 - = festgelegter Drehzahl, Vorwahlfrequenz 2
Rechtslauf-Befehl und
Vorwahlfrequenz 2-Befehl
25 | [RV-PS2] AUS: Motor fahrt herunter
Kombination aus EIN: Motor im Linkslauf mit durch 5 ~ & festgelegter Drehzahl, Vorwahlfrequenz 2
Linkslauf-Befehl und
Vorwahlfrequenz 2-Befehl
26 | [FW-PS3] AUS: Motor fahrt herunter

Kombination aus
Rechtslauf-Befehl und
Vorwahlfrequenz 3-Befehl

EIN: Motor im Rechtslauf mit durch 5 ~ 3 festgelegter Drehzahl, Vorwahlfrequenz 3
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Funktion Aktion

Nr. | Beschreibung

27 | [RV-PS3] AUS: Motor fahrt herunter
Kombination aus EIN: Motor im Linkslauf mit durch 5 ~ 3 festgelegter Drehzahl, Vorwahlfrequenz 3
Linkslauf-Befehl und
Vorwahlfrequenz 3-Befehl

30 | [FW-RMP2-SP1] AUS: Motor halt an und fahrt gemafR Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 herunter
Kombination aus EIN: Motor im Rechtslauf mitdurch 5 ~ [ festgelegter Drehzahl, Vorwahlfrequenz 1, fahrt
Rechtslauf-Befehl, gemal Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 hoch
Vorwahlfrequenz 1-Befehl
und Rampentyp Hochlauf/
Auslauf 2-Auswahl

31 | [RV-RMP2-SP1] AUS: Motor halt an und fahrt gemaf Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 herunter
Kombination aus EIN: Motor im Linkslauf mit durch 5 ~ [ festgelegter Drehzahl, Vorwahlfrequenz 1, fahrt
Linkslauf-Befehl, gemal Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 hoch
Vorwahlfrequenz 1-Befehl
und Rampentyp Hochlauf/
Auslauf 2-Auswahl

32 | [FW-RMP2-SP2] AUS: Motor halt an und fahrt gemal Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 herunter
Kombination aus EIN: Motor im Rechtslauf mit durch 5 ~ Z festgelegter Drehzahl, Vorwahlfrequenz 2, fahrt
Rechtslauf-Befehl, gemal Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 hoch
Vorwahlfrequenz 2-Befehl
und Rampentyp Hochlauf/
Auslauf 2-Auswahl

33 | [RV-RMP2-SP2] AUS: Motor halt an und fahrt gemaf Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 herunter
Kombination aus EIN: Motor im Linkslauf mit durch 5 - 2 festgelegter Drehzahl, Vorwahlfrequenz 2, fahrt
Linkslauf-Befehl, gemal Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 hoch
Vorwahlfrequenz 2-Befehl
und Rampentyp Hochlauf/
Auslauf 2-Auswahl

34 | [FW-RMP2-SP3] AUS: Motor halt an und fahrt gema Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 herunter
Kombination aus EIN: Motor im Rechtslauf mit durch 5 - 7 festgelegter Drehzahl, Vorwahlfrequenz 3, fahrt
Rechtslauf-Befehl, gemafl Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 hoch
Vorwahlfrequenz 3-Befehl
und Rampentyp Hochlauf/
Auslauf 2-Auswahl

35 | [RV-RMP2-SP3] AUS: Motor halt an und fahrt gemaR Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 herunter
Kombination aus EIN: Motor im Linkslauf mit durch 5 ~ 7 festgelegter Drehzahl, Vorwahlfrequenz 3, fahrt
Linkslauf-Befehl, gemaf Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 hoch
Vorwahlfrequenz 3-Befehl
und Rampentyp Hochlauf/
Auslauf 2-Auswahl

38 | [Quelle Freq.] AUS: Frequenzumrichter lauft nach Frequenzsollwert, der durch den Parameter [Freq.
Umschalten der Mode Einstell.] (F /1o o) festgelegt wird
Frequenzsollwertquelle EIN: Frequenzumrichter lauft nach Frequenzsollwert, der durch den Parameter[Remote 2.

v -Sollw.] (F &0 7) > (wenn [Auto/Man v Sollw] (F & [J [J) = 1) festgelegt wird
39 | [M.Par.Ums.]

HINWEIS

GEFAHR VON MOTORSCHADEN

® Die Motorumschaltfunktion deaktiviert den thermischen Motorschutz.

e Bei Verwendung der Funktion zur Motorumschaltung ist externe Uberlastschutz
erforderlich.

Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann Tod, schwere Korperverletzung

oder Materialschaden zur Folge haben!

AUS: 1. Motor V/Hz-Parameter aktiv gesetzt:

([Ausw. Motorsteuer.] (7 £ ), [Nennfreq. Motor] (w L ), [Nennsp. Motor] (w L ), [Motor
Spg. Boost] (w &), [therm Mot. Schutz] (£ H r))

EIN: 2. Motor V/Hz-Parameter aktiv gesetzt:

=] = = e Y - e I - ] - 173
(I'l’:—O,I'IILI,ILlIl,I'lIl_j,lLll_'I)
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Funktion Aktion
Nr. | Beschreibung
40 | [M.Par.Ums.]
Umschalten des
Motorsteuerungsparamet HINWEIS
ers V/Hz, GEFAHR VON MOTORSCHADEN
Strombegrenzung, ® Die Parameterumschaltfunktion deaktiviert den thermischen Motorschutz.
Rampentyp e Bei Verwendung der Funktion zur Motorumschaltung ist externe Uberlastschutz
Hochlauf/Auslauf erforderlich.
Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann Tod, schwere Kérperverletzung
oder Materialschaden zur Folge haben!
AUS: 1. Motorsteuerungsparameter aktiv gesetzt:
([Ausw. Motorsteuer.] (7 £ ), [Nennfreq. Motor] (w L ), [Nennsp. Motor] (u L ), [Motor
Spg. Boost] (w &), [therm Mot. Schutz] (£ H - ), [Hochlaufzeit 1] (A L L), [Auslaufzeit 1]
(d E L), [Rampentyp 1] (F 5 [0 2), [Strombegrenzung] (F 5 0 1))
EIN: 2. Motorsteuerungsparameter aktiv gesetzt:
(FE=0,F 170,F 17, F I72,F 173, F IBS F500,F501,F5073)
41 | [(+) Drehzahl] AUS: Motordrehzahl wird nicht erhéht
EIN: Motor beschleunigt
42 | [(-) Drehzahl] AUS: Motordrehzahl wird nicht reduziert
EIN: Motor verlangsamt
43 | [+/- Rlcks.] Beim Ubergang von AUS zu EIN wird das Frequenzniveau, das durch die +/-
Drehzahleingaben festgelegt wurde, zuriickgesetzt.
44 | [+/-, Flt Res ] Beim Ubergang von AUS zu EIN wird das Frequenzniveau, das durch die +/-
Drehzahleingaben festgelegt wurde, zuriickgesetzt.
Durch Ubergang von EIN zu AUS wird ein festgestellter Fehler gel6scht (wenn die
Ursache fur den Fehler behoben ist).
45 | [Inv. Ext. Fehler] AUS: Motor halt gemaR durch Parameter [ext. FIt Stopp Mode] (F & I ) festgelegter
Umkehrung des externen | Methode Integriertes Grafikterminal zeigt Fehler £ an
Fehlersignals (siehe auch | EIN: Kein externer Fehler
Eingangsfunktion 11,
Seite 101)
46 | [ext. th. flt] AUS: Kein externer Uberhitzungsfehler
Externe Uberhitzung, EIN: Motor halt an, integriertes Grafikterminal zeigt = H =-Fehler an
Eingang (siehe auch
Eingangsfunktion 47)
47 | [Inv ext. thFIt] AUS: Motor halt an, integriertes Grafikterminal zeigt = H =-Fehler an
Umkehrung des externen | EIN: Kein externer Uberhitzungsfehler
Uberhitzungsfehlerein-
gangs (siehe auch
Eingangsfunktion 46)
48 | [Forced local] AUS: Keine Forced local-Funktion
EIN: Die Steuerung des Frequenzumrichters erfolgt durch den Modus, der durch [Freq.
Mode Einstell.] (F /1o o), [Befehlskanal] (L /7= &) und [Remote 2. v -Sollw.] (F 20 7)
festgelegt wird.
49 | [3 Draht] AUS: Motor fahrt herunter
EIN: Frequenzumrichter ist betriebsbereit
51 | [Reset kWh] AUS: Keine Funktion
Anzeige Gesamtverbrauch | EIN: kWh-Speicher wird geldscht
(kWh) Iéschen
52 | [Forced Mode]

A GEFAHR

VERLUST DES PERSONEN- UND GERATESCHUTZES

Wenn r £ 5 0 auf 1 oder 2 gesetzt ist und ein der Funktion 52 zugewiesener
Logikeingang aktiviert ist, werden alle Schutzfunktionen des Frequenzumrichters
deaktiviert.

* Der Logikeingang sollte bei typischen Anwendungen nicht mit Funktion 52 aktiviert
werden...

* Der Logikeingang sollte nur in auBergewodhnlichen Situationen mit Funktion 52
aktiviert werden, in denen eine umfassende Gefahrenanalyse zeigt, dass das
Vorhandensein der einstellbaren Schutzfunktionen des Frequenzumrichters ein
gréReres Risiko darstellt als mdgliche Koérperverletzung oder Materialschaden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer
Korperverletzung.

Diese Funktion aktiviert den ,Forced Run“-Modus.

In diesem Modus werden alle Fehler ignoriert. Wenn es sich um eine Hardware-Auslésung
handelt, wird der Frequenzumrichter zuriickgesetzt und versucht einen Wiederanlauf.
AUS: Keine Funktion

EIN: Motor lauft mit einer durch F & 5 4 festgelegten Drehzahl

Hinweis: Zur Aktivierung dieser Funktion missen F £ 5, FE559und F 294
konfiguriert sein.
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Funktion Aktion

Nr. | Beschreibung

53 | [Feuer Mode] Diese Funktion aktiviert den ,Feuer-Modus.

AUS: Keine Funktion

EIN: Motor lauft mit einer durch F & 5 4 festgelegten Drehzahl

Hinweis: Zur Aktivierung dieser Funktion miissen F £ 50, F555und F 294
konfiguriert sein.

54 | [Invert. Start] AUS: Frequenzumrichter ist betriebsbereit
Umkehrung von ,Start EIN: Frequenzumrichter-Motorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp
erlaubt” (siehe auch Dieser Modus ermdglicht einen freien Auslauf unter Verwendung eines Terminalbefehls.
Eingangsfunktion 1,

Seite 101)
55 | [Invert. Quitt]
Umkehrung des A GEFAHR
Fehlerreset (siehe auch
Eingangsfunktion 10, UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS
Seite 101) Diese Konfiguration ermdglicht ein Ricksetzen des Frequenzumrichters.
Vergewissern Sie sich, dass dieser Vorgang in keiner Weise eine Gefahr fur Personal
oder Anlagen darstellt.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer
Korperverletzung.
Durch Ubergang von AUS zu EIN wird ein festgestellter Fehler zuriickgesetzt (wenn die
Ursache fur den Fehler behoben ist).

56 | [Run-FW] AUS: Frequenzumrichter-Motorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp
Kombination aus ,Start EIN: Motor im Rechtslauf
erlaubt® und Rechtslauf-

Befehl (nur 2-Draht-
Steuerung)

57 | [Run-RV] AUS: Frequenzumrichter-Motorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp
Kombination aus ,Start EIN: Motor im Linkslauf
erlaubt® und Linkslauf-

Befehl (nur 2-Draht-
Steuerung)

61 | [l limit 1/2] AUS: Strombegrenzung Niveau 1 [Strombegrenzung] (F & [0 /) ausgewahlt
Auswahl der EIN: Strombegrenzung Niveau 2 [Mot. 2 Strombegr.] (F /4 5) ausgewahit
Strombegrenzung

62 | [RY ein] AUS: Normaler Echtzeit-Relaisbetrieb
RYA-RYC-Relaisausgang | EIN: RYA-RYC wird nach Aktivierung gehalten
halten

64 | [Cancel HMI cmd] AUS: Letzter Befehl im optionalen Grafikterminal wird abgebrochen
Letzten Befehl im EIN: Letzter Befehl im optionalen Grafikterminal wird beibehalten
optionalen Grafikterminal
abbrechen

65 | [Reset I-PID] AUS: Keine Aktion
PID-Ganzzahlwert I6schen | EIN: PID-Ganzzahlwert wird bei Null gehalten

66 | [Run-FW-SP1] AUS: Frequenzumrichter-Motorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp
Kombination aus ,Start EIN: Motor im Rechtslauf mit durch 5 - [ festgelegter Drehzahl, Vorwahlfrequenz 1
erlaubt®, Rechtslauf-Befehl
und Vorwahlfrequenz
1-Befehl

67 | [Run-RV-SP1] AUS: Frequenzumrichter-Motorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp
Kombination aus ,Start EIN: Motor im Linkslauf mit durch 5 - | festgelegter Drehzahl, Vorwahlfrequenz 1
erlaubt”, Linkslauf-Befehl
und Vorwahlfrequenz
1-Befehl

68 | [Run-FW-SP2] AUS: Frequenzumrichter-Motorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp
Kombination aus ,Start EIN: Motor im Rechtslauf mit durch 5 - = festgelegter Drehzahl, Vorwahlfrequenz 2
erlaubt®, Rechtslauf-Befehl
und Vorwahlfrequenz
2-Befehl

69 | [Run-RV-SP2] AUS: Frequenzumrichter-Motorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp

Kombination aus ,Start
erlaubt”, Linkslauf-Befehl
und Vorwahlfrequenz
2-Befehl

EIN: Motor im Linkslauf mit durch 5 ~ = festgelegter Drehzahl, Vorwahlfrequenz 2
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Funktion Aktion
Nr. | Beschreibung
70 | [Run-FW-SP4] AUS: Frequenzumrichter-Motorausgang deaktiviert, Motor féhrt bis zum Stopp
Kombination aus ,Start EIN: Motor im Rechtslauf mit durch 5 - 4 festgelegter Drehzahl, Vorwahlfrequenz 4
erlaubt”, Rechtslauf-Befehl
und Vorwahlfrequenz
4-Befehl
71 | [Run-RV-SP4] AUS: Frequenzumrichter-Motorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp
Kombination aus ,Start EIN: Motor im Linkslauf mit durch & - 4 festgelegter Drehzahl, Vorwahlfrequenz 4
erlaubt®, Linkslauf-Befehl
und Vorwahlfrequenz
4-Befehl
72 | [Umkehr Korrek. PID] AUS: Wenn F | | | =72 und F-Klemme AUS, PI-Fehlereingang = Sollwert - Istwert
Pl-Fehlersignal umgekehrt | EIN: Wenn F | | | =72 und F-Klemme EIN, PI-Fehlereingang = Istwert - Sollwert
73 | [Ruckm. Drossel] AUS: Wenn F | | | oder F | /& oder F [ |3 nicht auf 73 gesetzt ist, hat die Drossel
keine Wirkung.
EIN: Wenn F | | | oder F | |2 oder F | | 3 =73, ist die Drossel EINGESCHALTET.

Die Rickmeldung der Drossel hat keine Wirkung, wenn sie nicht auf einen Ausgang
konfiguriert ist.
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Kompatibilitat der Funktionsbelegung

O = Kompatibel
X = Nicht kompatibel
+ = Kompatibel unter bestimmten Bedingungen

@ = Prioritat
Funktionsnr./Funktion 1/54 | 2 3 5 6-9 |10/55|11/45| 13 14 15 |46/47 | 48 |41-43| 49 38 39 40 |52/53
1/54 | [nicht zuge.] /[[Invert. Start] @le@e|le@e|l@|o|o|l@|o|]o|]o|o|]o|l@|o|o|o]|X
2 [Vorwarts] + X O (0] (0] X X (0] (0] X O (0] X O O (0] X
3 [Rickwarts] + + O (0] (0] X X (0] (0] X O (0] X O O (0] X
5 [Acc - Dec] + | 0| O o|lo|x|x|]o|]o|x|]o]lo|]o|]o|]o]|Xx]|o
6~8 [PS1]~[PS3] +|o0o|0|oO Ol x| x|o|lo|x|o|lo|o|o|]o]| o] x
10/55 | [Quitt Fehler] / [Invert. Quitt] | O | O | O | O | O X|o|lo|lo|x|]o|]o|]o|o|o|o]|X

[ext. Fehler] /

1745 [inv. Ext. Fehler] tlejeje e e e °o|r|ejejejo 00X
13 [DC Brems.] +rlele|e|e@|o|x o/x| ol@e|@|o|o0]|o0]|Xx
14 [PID deaktiv] olo|o|lo|o|o]|x]|x o/x|o|lo|o|o|o]|oO]X
15 [Param. bearb.] (0] (0] 0 O (0] (0] O 0 (0] O O (0] (0] O O (0] (0]

46/47 | [ext.th.Fif/IvextthFl] | @ | @ | @ | @ | @ | @ | +|@|@|oO olol@ o|o0|o0]X
48 [Forced local] ololo/o|o|o|o|lo|lo|o]|oO olo|o|lo|o]x

a4 | Drg;i:r;‘;?fihgmks.] ololo|/o|o|o|o|o|lo|o|0O]|oO olo|o| o] X
49 [3 Draht] +l@l@|o|ojo|x|x|olo|x|o]|o o|lo|o|x
38 [Quelle Freq.] olo|o|lo|ojo|lo|o|lo|o|o|0|O O o|o| X
39 [M.Par.Ums.] olo|o|lo|o|o/o|o|lo|o|lo|o|o o0]oO X | o
40 [M.Par.Ums.] ololo/@|o|o|o|o|lo|o|o|0o|0o|0|O]|e@ 0

[Forced Mode] /

52/53
[Feuer Mode]

@ e @0 |@e| @|e|e| e 0| e|le|le|@|@|0|O0

Folgende Eingangsfunktionen sind immer aktiv, unabhangig von der Einstellung fir [Freq. Mode Einstell.] (F /7= )
and [Befehlskanal] (L 1= o).

e (1) Start erlaubt
e (10) Fehlerreset
e (11) Externer Fehler

Beim Verwenden der Tabelle fir die Ermittlung der Funktionskompatibilitat ist zu beachten, dass die horizontal
aufgefuihrten Funktionen als Erstes und die vertikal aufgefiihrten Funktionen als Zweites aktiviert werden.
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Relaisausgangsfunktionen
Die beiden Relaisausgange (FL und RYA-RYC) kénnen auf die in der Tabelle unten beschriebenen Funktionen
festgelegt werden.

Funktionsnr. / Beschreibung

Aktion

0 |[LSPerr] AUS: Ausgangsfrequenz entspricht Einstellung fir kleine Frequenz [min.
Kleine Frequenz erreicht Freq LSP] (L L)
EIN: Ausgangsfrequenz ist > als die Einstellung fiir kleine Frequenz L L
1 | [InvLSP err] AUS: Ausgangsfrequenz ist > als die Einstellung fir kleine Frequenz [min.
Umkehrung von ,Kleine Frequenz Freq LSP] (L L)
erreicht* EIN: Ausgangsfrequenz entspricht der Einstellung fir kleine Frequenz L L
2 |[HSPerr] AUS: Ausgangsfrequenz ist < als die Einstellung fur groRe Frequenz
GroRe Frequenz erreicht [GroRe Frequenz] (w L)
EIN: Ausgangsfrequenz entspricht der Einstellung fir grof3e Frequenz ., L
3 | [InvHSPerr] AUS: Ausgangsfrequenz entspricht der Einstellung fur groRe Frequenz
Umkehrung von ,Grof3e Frequenz [Grofde Frequenz] (w L)
erreicht* EIN: Ausgangsfrequenz ist < als die Einstellung fiir groRe Frequenz . L
4 | [FregF100err] AUS: Ausgangsfrequenz ist < als die Drehzahleinstellung fiir [Freq. 1 erreicht]
F 10 0-Drehzahl erreicht (Fur (F 1o0)
Einzelheiten zum Parameter - /00 | EIN: Ausgangsfrequenz entspricht der Drehzahleinstellung fir ~ /00
siehe Seite 125.)
5 | [InvF100err] AUS: Ausgangsfrequenz entspricht der Drehzahleinstellung fiir [Freq. 1 erreicht]
Umkehrung von ,F | [0 -Drehzahl (F 1omo)
erreicht” EIN: Ausgangsfrequenz ist < als die Drehzahleinstellung fur F /1
6 | [FRHerr] AUS: Ausgangsfrequenz ist die Solldrehzahl +/- [Freq. 2 Bandbreite]
Solldrehzahl erreicht (F 10c2)-Hystereseband
EIN: Ausgangsfrequenz ist > als die Solldrehzahl +/- F / [J Z-Hystereseband
7 | [Inv FRH err] AUS: Ausgangsfrequenz ist > als die Solldrehzahl +/- [Freq. 2 Bandbreite]
Umkehrung von ,Solldrehzahl (F 10 ¢&)-Hystereseband
erreicht” EIN: Ausgangsfrequenz ist die Solldrehzahl +/- F | [J Z/-Hystereseband
8 | [Freq F101err] AUS: Ausgangsfrequenz ist [Freq. 2 erreicht] (F /1 ) Drehzahl +/- [Freq.2
F 10 I-Drehzahl erreicht (Fur Bandbreite] (F /0 &')-Hystereseband
Einzelheiten zu den Parametern EIN: Ausgangsfrequenz ist > als die F /[J /-Drehzahl +/- F [ -
F 10 lund F |02 siehe Seite 125.) | Hystereseband
9 | [InvF101err] AUS: Ausgangsfrequenz ist > [Freq. 2 erreicht] (F /[ I)-Drehzahl +/-
Umkehrung von ,F /[ /-Drehzahl [Freq.2 Bandbreite] (F /[ 2)-Hystereseband
erreicht® EIN: Ausgangsfrequenz istdie ~ /[ [-Drehzahl +/- F | [ Z-Hystereseband
10 | [Fehler] ‘ AUS: Kein Frequenzumrichterfehler festgestellt
Fehlerrelais. Der Frequenzumrichter | EIN: Frequenzumrichterfehler festgestellt
befindet sich nicht in einem
Fehlerzustand wahrend der Versuche
des automatischen Fehlerresets. A WARN U N G
Siehe auch Funktion 36, Seite 112. STEUERUNGSVERLUST
e Wennr /30,F 132, F 13 7auf /0 gesetztist, wird der Ausgang bei
Auftreten eines Frequenzumrichterfehlers aktiv.
® Der Frequenzumrichterstatus wird nicht erkannt, wenn die Verdrahtung
aus irgendeinem Grund beschadigt ist.
® Wahlen Sie /[ nur aus, wenn Sie sicher sind, dass das Signal in
jedem Fall ausgegeben wird.
Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann Tod, schwere
Korperverletzung oder Materialschéaden zur Folge haben!
11 | [kein Fehler] AUS: Frequenzumrichterfehler festgestellt
Umkehrung der EIN: Kein Frequenzumrichterfehler festgestellt
Frequenzumrichterfehler-Funktion
12 [Uberlast Flt] AUS: Berechnetes Motormoment war flir einen Zeitraum, der Uber die
Uberdrehmomentfehler Einstellung fir [Zeiterk. Uberlast] (F 5 / H) hinausgeht, NICHT auf Niveau
Die Erkennung von Uberdrehmoment- | [Uberl. Schw. Erk.] (F & /£&).
fehlern ist nur aktiv, wenn Parameter | EIN: Berechnetes Motormoment war fiir einen Zeitraum, der Gber F 5 | A
F b 15 =1.Siehe Seite 143 fir weitere | hinausgeht, auf Niveau F & /5. Frequenzumrichter wurde angehalten, = £
Informationen zu Drehmomentfehlern | wird angezeigt.
und den Parametern F & /£ und
FE I8)
13 | [Inv Uberl Flt] AUS: Berechnetes Motormoment war flir einen Zeitraum, der (iber die Einstellung

Umkehrung der Funktion fir
Uberdrehmomentfehler

fur [Zeiterk. Uberlast] (F & | A) hinausgeht, auf Niveau [Uberl. Schw. Erk.]
(F & 1E). Frequenzumrichter wurde angehalten, = £ wird angezeigt.
EIN: Berechnetes Motormoment war flr einen Zeitraum, der Gber F £ [ H
hinausgeht, NICHT auf Niveau F 5 /5.
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Funktionsnr. / Beschreibung Aktion

14 | [Start Motor] AUS: Frequenzumrichter treibt Motor nicht an.

Startfreigaberelais EIN: Frequenzumrichter treibt Motor an, beschleunigt oder verlangsamt ihn,
betreibt ihn mit konstanter Drehzahl oder fihrt DC-Bremsung aus.

15 | [InvStartMot] AUS: Frequenzumrichter treibt Motor an, beschleunigt oder verlangsamt ihn,
Umkehrung der Funktion fur betreibt ihn mit konstanter Drehzahl oder fiihrt DC-Bremsung aus.
Startfreigaberelais EIN: Frequenzumrichter treibt Motor nicht an.

16 | [Motor Uberl] AUS: Der thermische Motorzustand entspricht < 50 % des Motoriberlast-
Die Erkennung von MotorUberlast ist | Fehlerniveaus.
nur aktiv, wenn der Parameter = L /7 | EIN: Der thermische Motorzustand entspricht 50 % des Motor{iberlast-
auf 0, 1, 4 oder 5 gesetzt ist. Siehe Fehlerniveaus.

Seite 146 fir weitere Informationen zu
den Einstellungen fir den
Uberlastschutz.

17 | [InvMotUberl] AUS: Der thermische Motorzustand entspricht 50 % des Motortberlast-
Umkehrung der Funktion fir Fehlerniveaus.

Motoruberlast EIN: Der thermische Motorzustand entspricht < 50 % des Motoriberlast-
Fehlerniveaus.

20 | [Al. Drehm.] AUS: Berechnetes Motormoment ist < 70 % von F £ |5 minus
(Der Alarm fiir Uberdrehmoment ist F E I 9-Hystereseband.
nur aktiv, wenn Parameter F 5 /5 = | EIN: Berechnetes Motormoment entspricht 70 % von F £ /5.

0. Siehe Seite 143 fiir weitere
Informationen zum Alarm fir
Uberdrehmoment und zu den
Parametern [Uberl. Schw. Erk.]

(F 6 IE)und [Bandbr. Uberdrehm.]
(FE 13).

21 | [InvAl.Drehm ] AUS: Berechnetes Motormoment entspricht 70 % von [Uberl. Schw. Erk.]
Umkehrung der Alarmfunktion fur (FE I8&).

Uberdrehmoment EIN: Berechnetes Motormoment ist <70 % von F & /5 minus
[Bandbr. Uberdrenm.] (F 5 | 9)-Hystereseband
22 | [Alarm gen.] AUS: Es liegt kein Fehlerzustand aus den unten genannten Quellen vor
Allgemeiner Alarm EIN: Von einer der folgenden Quellen wurde ein Fehler ausgegeben:

+ Uberdrehmomentfehler (Ausgangsfunktionen 12 und 13)

* Motoriberlast (Ausgangsfunktionen 16 und 17)

» Uberdrehmomentfehler (Ausgangsfunktionen 20 und 21)

+ Ausfall der Spannungsversorgung (Ausgangsfunktionen 24 und 25)

+ Laufzeit (Ausgangsfunktionen 42 und 43)

* Unterspannung (Ausgangsfunktionen 54 und 55)

* Frequenzumrichter im Ruhemodus (siehe Parameter ~ = 5 & fur
weitere Informationen)

* Netzausfall (siehe Parameter F 7 [J 2 fir weitere Informationen)

* Uberstrom — Motorstrom-Begrenzungsniveau (Parameter F £ [0 )

» Uberspannung — DC-Bus-Spannung — Uberspannung-
Stillstandsniveau (ParameterF £ 2 &)

» Ubertemperatur des Frequenzumrichters

23 | [Inv Al genl] AUS: Von einer der folgenden Quellen wurde ein Alarm ausgegeben:

Umkehrung der Funktion ,Allgemeiner + Uberdrehmomentfehler (Ausgangsfunktionen 12 und 13)
Alarm® * Motoriiberlast (Ausgangsfunktionen 16 und 17)
» Uberdrehmomentfehler (Ausgangsfunktionen 20 und 21)
+ Ausfall der Spannungsversorgung (Ausgangsfunktionen 24 und 25)
+ Laufzeit (Ausgangsfunktionen 42 und 43)
* Unterspannung (Ausgangsfunktionen 54 und 55)
* Frequenzumrichter im Ruhemodus (siehe Parameter ~ = 5 & fir
weitere Informationen)
* Netzausfall (siehe Parameter F 3 [J 2 fir weitere Informationen)
* Uberstrom — Motorstrom-Begrenzungsniveau (Parameter F £ [0 /)
» Uberspannung — DC-Bus-Spannung — Uberspannung-
Stillstandsniveau (ParameterF £ 2 L)
» Ubertemperatur des Frequenzumrichters
EIN: Es liegt kein Alarmzustand aus den oben genannten Quellen vor.

24 | [Unterlast] AUS: Motorstrom ist gréRer als F 5 | | + F 5 [ 9-Hystereseband
(Siehe Seite 141 fur weitere EIN: Motorstrom ist kleiner als ~ 5 / / fir den durch F £ |2 festgelegten
Informationen uber die Parameter Zeitraum.

FEOY—-FE& 12 unddie
Unterlastfunktion)

25 | [Inv Unterl.] AUS: Motorstrom ist kleiner als ¥ & | [ fir den durch F 5 [ festgelegten
Umkehrung der Funktion fur Zeitraum.

Unterlasterkennung EIN: Motorstrom ist gréRer als ~ 5 / | + F £ [J 59-Hystereseband
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E/A-Steuerparameter

Funktionsnr. / Beschreibung

Aktion

26

[manuResFlt]
Fehler, die nicht automatisch

AUS: Keiner der unten genannten Fehlerzustande existiert.

EIN:

Eine (oder mehrere) der folgenden Fehlerbedingungen existiert und hat

Umkehrung der Funktion fir Fehler,
die nicht automatisch zuriickgesetzt
werden kénnen

zuriickgesetzt werden kénnen zum Anhalten des Frequenzumrichter gefiihrt:

* E — Externer Fehler

* £ - | H - Signalfehler bei VIA-Analogeingang

* £ - 19— CPU-Kommunikationsfehler auf Steuerkarte

* £ - 20 —UbermaBiger Drehmoment-Boost

* E -2 | —CPU-Fehler 2 auf Steuerkarte

« EEF | —EEPROM-Fehler 1 auf Steuerkarte

* E E F & — EEPROM-Fehler 2 auf Steuerkarte

* E EF 7 — EEPROM-Fehler 3 auf Steuerkarte

* EF & —Erdschluss

* £ F HO - Fehler wegen Ausgangsphasenausfall

* EFH | —Fehler wegen Netzphasenausfall

* Er r | —Fehler bei Frequenzsollwert

* E r r & — RAM-Fehler auf Steuerkarte

* Er r~ 7 —ROM-Fehler auf Steuerkarte

* Er 4 —CPU-Fehler 1 auf Steuerkarte

* E r r 5 —Fehler bei Steuerung per serieller Kommunikation

* E r ~ 7 —Fehler bei Motorstromsensor

* E r r H —Fehler im seriellen Kommunikationsnetzwerk

* E r - 9 — Kommunikationsunterbrechung des optionalen
Grafikterminals

* EEr~ | —Motormessungsfehler

* E E 4 F —Fehler bei Bemessungsdaten des Frequenzumrichters

* o [ A — Bei Motorstart Kurzschluss an Endstufe des
Frequenzumrichters festgestellt

* o[ L — Bei Motorstart Kurzschluss am Motor oder an der
Ausgangsverdrahtung festgestellt

* o H 2 — externe Uberhitzung

* o £ —Uberdrehmoment

* uc —Unterlast

* o F | —Unterspannung

27 | [Inv mResFl{] AUS: Eine (oder mehrere) der folgenden Fehlerbedingungen existiert und

hat zum Anhalten des Frequenzumrichters gefuhrt:

EIN:

E — externer Fehler

— Signalfehler bei VIA-Analogeingang

9 — CPU-Kommunikationsfehler auf Steuerkarte

— UbermaRiger Drehmoment-Boost

— CPU-Fehler 2 auf Steuerkarte

— EEPROM-Fehler 1 auf Steuerkarte

— EEPROM-Fehler 2 auf Steuerkarte

— EEPROM-Fehler 3 auf Steuerkarte

Erdschluss

— Fehler wegen Ausgangsphasenausfall

— Fehler wegen Netzphasenausfall

— Fehler bei Frequenzsollwert

— RAM-Fehler auf Steuerkarte

— ROM-Fehler auf Steuerkarte

— CPU-Fehler 1 auf Steuerkarte

— Fehler bei Steuerung per serieller Kommunikation
— Fehler bei Motorstromsensor

— Fehler im seriellen Kommunikationsnetzwerk

E 5 — Kommunikationsunterbrechung des optionalen
Grafikterminals

E £~ | —Motormessungsfehler

E E 4 F — Fehler bei Bemessungsdaten des Frequenzumrichters
o L A — Bei Motorstart Kurzschluss an Endstufe des
Frequenzumrichters festgestellt

o L L — Bei Motorstart Kurzschluss am Motor oder an der
Ausgangsverdrahtung festgestellt

o H & — externe Uberhitzung

o £ — Uberdrehmoment

u = — Unterlast

w P | = Unterspannung
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Keiner der oben genannten Fehlerzustande existiert
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E/A-Steuerparameter

Funktionsnr. / Beschreibung

Aktion

28 | [AutoRes. Fli] AUS: Keiner der unten genannten Fehlerzusténde existiert.
Automatisch zurlicksetzbare Fehler | EIN: Eine (oder mehrere) der folgenden Fehlerbedingungen existiert:
* F d | —Drosselfehler 1 (Drossel geschlossen)
Hinweis: Das Relais wird aktiviert, * F d 2 — Drosselfehler 2 (Drossel geoffnet)
wenn die maximale Anzahl der « o[ |- Uberstromfehler beim Hochlaufen
durch [Anz. auto Reset] (F 7 [0 7) * o[ 2 — Uberstromfehler beim Auslaufen
festgelegten automatischen Resets + = [ 3 — Uberstromfehler beim Betrieb mit konstanter Drehzahl
erreicht ist. Siehe Seite 135. * o[ |F —Kurzschluss oder Erdschluss beim Hochlaufen
* o[ & F —Kurschluss oder Erdschluss beim Auslaufen
* o[ 3 F — Kurzschluss oder Erdschluss beim Betrieb mit
einrticken Drehzahl
* o H — Uberhitzung des Frequenzumrichters
* ol [ —Uberlastfehler des Frequenzumrichters
* oL & — Uberlastfehler des Motors
* o P | —Uberspannung beim Hochlaufen
* o F & — Uberspannungsfehler beim Auslaufen
* o F 7 — Uberspannungsfehler beim Betrieb mit konstanter Drehzahl
29 | [Inv.a.ResFlt] AUS: Eine (oder mehrere) der folgenden Fehlerbedingungen existiert:
Umkehrung der Funktion fur * F d | —Drosselfehler 1 (Drossel geschlossen)
automatisch zurlicksetzbare Fehler * F d 2 — Drosselfehler 2 (Drossel gedffnet)
* o[ | —Uberstromfehler beim Hochlaufen
Hinweis: Das Relais wird + o[ 2 — Uberstromfehler beim Auslaufen
deaktiviert, wenn die maximale * = [ 3 — Uberstromfehler beim Betrieb mit konstanter Drehzahl
Anzahl der durch [Anz. auto Reset] * o[ | F —Kurzschluss oder Erdschluss beim Hochlaufen
(F 30 3F) festgelegten * o[ & F —Kurschluss oder Erdschluss beim Auslaufen
automatischen Resets erreicht ist. * o[ 7 F —Kurzschluss oder Erdschluss beim Betrieb mit
Siehe Seite 135. einricken Drehzahl
* o H — Uberhitzung des Frequenzumrichters
* ol | —Uberlastfehler des Frequenzumrichters
* oL & — Uberlastfehler des Motors
* = F | —Uberspannung beim Hochlaufen
o F 2 — Uberspannungsfehler beim Auslaufen
* o F 7 — Uberspannungsfehler beim Betrieb mit konstanter Drehzahl
EIN: Keiner der oben genannten Fehlerzustéande existiert.
30 | [FU rdy 1] AUS: Frequenzumrichter ist nicht betriebsbereit.
Frequenzumrichter betriebsbereit 1 EIN: Frequenzumrichter ist betriebsbereit (dazu zéhlen die aktiven Befehle
fur Start erlaubt und Start).
31 | [Inv FU rdy 1] AUS: Frequenzumrichter ist betriebsbereit (dazu zéhlen die aktiven Befehle
Umkehrung der Funktion fur Start erlaubt und Start).
LFrequenzumrichter betriebsbereit 1“ | EIN: Frequenzumrichter ist nicht betriebsbereit.
32 | [FUrdy 2] AUS: Frequenzumrichter ist nicht betriebsbereit.
Frequenzumrichter betriebsbereit 2 EIN: Frequenzumrichter ist betriebsbereit (dazu zéhlen nicht die aktiven
Befehle fur Start erlaubt oder Start).
33 | [Inv FU rdy 2] AUS: Frequenzumrichter ist betriebsbereit (dazu zahlen nicht die aktiven
Umkehrung der Funktion Befehle fir Start erlaubt oder Start).
sFrequenzumrichter betriebsbereit 2“ | EIN: Frequenzumrichter ist nicht betriebsbereit.
34 | [VIB ref.Quel] AUS: Analogeingangsklemme VIB ist NICHT die aktive
VIB-Eingang als Sollwertquelle Frequenzsollwertquelle.
EIN: VIB ist die aktive Frequenzsollwertquelle.
35 | [Inv VIB refQ] AUS: Analogeingangsklemme VIB ist die aktive Frequenzsollwertquelle.

Umkehrung der Funktion ,VIB-Eingang
als Sollwertquelle®

EIN: VIB ist NICHT die aktive Frequenzsollwertquelle.
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E/A-Steuerparameter

Funktionsnr. / Beschreibung Aktion
36 | [Flt Relais]
(Der Frequenzumrichter befindet sich
nicht in einem Fehlerzustand wahrend A WARN U N G
der Fehlerreset-Versuche. Siehe auch | [gTEUERUNGSVERLUST
Funktion 10, Seite 108.) e Wennr /30,F 132, F 13 7auf 35 gesetztist, wird der Ausgang bei
Auftreten eines Frequenzumrichterfehlers aktiv.
o Der Frequenzumrichterstatus wird nicht erkannt, wenn die Verdrahtung
aus irgendeinem Grund beschadigt ist.
® Wahlen Sie 75 nur aus, wenn Sie sicher sind, dass das Signal in
jedem Fall ausgegeben wird.
Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann Tod, schwere
Korperverletzung oder Materialschéaden zur Folge haben!
AUS: Kein Frequenzumrichterfehler festgestellt
EIN: Frequenzumrichterfehler festgestellt
Das Relais wird aktiviert, wenn ein riicksetzbarer Fehler auftritt und der
Frequenzumrichter den Versuch eines Wiederanlaufs unternimmt. Das
Relais wird deaktiviert, wenn der Frequenzumrichter neu startet.

37 | [InvFltRel.] AUS: Frequenzumrichterfehler festgestellt

Umkehrung der Fehlerrelaisfunktion 36 | EIN: Kein Frequenzumrichterfehler festgestellt
Das Relais wird deaktiviert, wenn ein riicksetzbarer Fehler auftritt und der
Frequenzumrichter den Versuch eines Wiederanlaufs unternimmt. Das
Relais wird aktiviert, wenn der Frequenzumrichter neu startet.

38 | [Kom.Rel. FL] AUS: Wort fiir die serielle Kommunikation ~ A 5 7 Bit0 =0
Daten fir die serielle Kommunikation | EIN: Wort fir die serielle Kommunikation F A 5 [J Bit 0 =1

39 | [InvKomRelFL] AUS: Wort fir die serielle Kommunikation F A 5 [J Bit0 =1
Umkehrung der Funktion 38 ,Daten fir | EIN: Wort fir die serielle Kommunikation ~ A 5 7 Bit0 =0
die serielle Kommunikation®

40 | [Kom.Rel.RY] AUS: Wort fiir die serielle Kommunikation ~ A 5 7 Bit1 =0
Daten fir die serielle Kommunikation | EIN: Wort fir die serielle Kommunikation F A 5 [J Bit 1 =1

41 | [InvKomRelRY] AUS: Wort fiir die serielle Kommunikation ~F A 5 7 Bit 1 =1
Umkehrung der Funktion ,Kom.Rel.RY* | EIN: Wort fir die serielle Kommunikation F A 5 [J Bit1=0

42 | [Run Zeit Al] AUS: Betriebszeitist < als F £ & [-Zeiteinstellung.

Alarm wegen Betriebszeit des EIN: Betriebszeit entspricht der F £ 2 [-Zeiteinstellung.
Frequenzumrichters

(Siehe Seite 130 fiur weitere

Informationen Uber Parameter

FEZ ).

43 | [Inv Run t Al] Umkehrung der Funktion | AUS: Betriebszeit entspricht der F £ & [-Zeiteinstellung.

LAlarm wegen Betriebszeit des EIN: Betriebszeit ist < als F £ 7 /-Zeiteinstellung.
Frequenzumrichters*

44 | [Fu Serv. Al] AUS: Frequenzumrichter-Wartungsfehler nicht aktiv
Wartungsalarm des EIN: Frequenzumrichter-Wartungsfehler aktiv
Frequenzumrichters (Siehe Seite 144
fur weitere Informationen tber
Parameter F 5 3 4.)

45 | [InvFuServAl] Umkehrung der AUS: Frequenzumrichter-Wartungsfehler aktiv
Funktion ,Wartungsalarm des EIN: Frequenzumrichter-Wartungsfehler nicht aktiv
Frequenzumrichters*

48 | [LI F Status] AUS: Logikeingang F ist nicht aktiv.

Status Logikeingang F EIN: Logikeingang F ist aktiv.

49 | [Inv LI F Stat] Umkehrung von AUS: Logikeingang F ist aktiv.
Funktion 48 ,Status Logikeingang F* | EIN: Logikeingang F ist nicht aktiv.

50 | [LI R Status] AUS: Logikeingang R ist nicht aktiv.
Status Logikeingang R EIN: Logikeingang R ist aktiv.

51 | [InvLI R Stat] Umkehrung von AUS: Logikeingang R ist aktiv.
Funktion 50 ,Status Logikeingang R* | EIN: Logikeingang R ist nicht aktiv.

52 | [Ref=VIA] AUS: Frequenzsollwert der von [Freq. Mode Einstell.] (F /1= &) oder
Ubereinstimmung Frequenzsoliwertdes | [Remote 2. v -Sollwert] (F £ [J 7) erkannten Quelle = VIA-Signal
Frequenzumrichters mit VIA-Signal EIN: Frequenzsollwert der von F 1o & oder F 2 [J 7 erkannten Quelle =

VIA-Signal
53 | [Inv Ref=VIA] Umkehrung der Funktion | AUS: Frequenzsollwert der von [Freq. Mode Einstell.] (F /7 = o) oder

,Ref=VIA*

[Remote 2. v -Sollwert] (F & [0 7) erkannten Quelle = VIA-Signal
EIN: Frequenzsollwert der von F 1= o oder F & [J 7 erkannten Quelle =
VIA-Signal
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54 | [Al Unterspg] AUS: Unterspannungsalarm ist nicht aktiv.
Alarm wegen Unterspannung EIN: Unterspannungsalarm ist aktiv.
55 | [Inv Al U-spg] Umkehrung der Funktion | AUS: Unterspannungsalarm ist aktiv.
LAlarm wegen Unterspannung* EIN: Unterspannungsalarm ist nicht aktiv.
56 | [Lok./Remo] AUS: Frequenzumrichter im dezentralen Modus
Umschalten zwischen lokalem und EIN: Frequenzumrichter im lokalen Modus
dezentralem Modus
57 | [Inv LokRem] Umkehrung der Funktion | AUS: Frequenzumrichter im lokalen Modus
,Lok./Remo* EIN: Frequenzumrichter im dezentralen Modus
58 | [PTC Al] AUS: Motortemperatur laut PTC-Fuhlern ist < als 60 % des Fehlerniveaus.
Thermischer Alarm von PTC-Fiihler EIN: Motortemperatur laut PTC-Fihlern entspricht 60 % des Fehlerniveaus.
59 | [Inv PTC Al] Umkehrung der Funktion | AUS: Motortemperatur laut PTC-Fihlern entspricht 60 % des Fehlerniveaus.
JPTC AI“ EIN: Motortemperatur laut PTC-Fiihlern ist < als 60 % des Fehlerniveaus.
60 | [ref= VIB] AUS: Frequenzsollwert der von [Freq. Mode Einstell.] (F /7= o) oder
Ubereinstimmung Frequenzsollwertdes | [Remote 2. v -Sollwert] (F & J 7) erkannten Quelle = VIB-Signal
Frequenzumrichters mit VIB-Signal EIN: Frequenzsollwert der von F 1= o oder F 2 [J 7 erkannten Quelle =
VIB-Signal
61 | [Invref=VIB] Umkehrung der Funktion | AUS: Frequenzsollwert der von [Freq. Mode Einstell.] (F /7 = o) oder
Jref=VIB* [Remote 2. v -Sollwert] (F & 0 7) erkannten Quelle = VIB-Signal
EIN: Frequenzsollwert der von F 1o o oder F 2 [ 7 erkannten Quelle #
VIB-Signal
62 | [Erk VIA] EIN: Der Wert von VIA ist groRBer oder gleich ¥ 60+ F & |.
Analoge VIA-Erkennung AUS: Der Wert von VIA ist kleiner oder gleich F /50 -F |5 |.
63 | [Inv Erk VIA ] Umkehrung der Funktion | EIN: Der Wert von VIA ist kleiner oder gleich F /50 -F |5 I.
zur VIA-Erkennung AUS: Der Wert von VIA ist groBer oder gleich - /50 + F |5 |
64 | [ErkVIB] EIN: Der Wert von VIB ist grofRer oder gleich F /62 + F £ 3.
Analoge VIB-Erkennung AUS: Der Wert von VIB ist kleiner oder gleich F /52 - F |5 3.
65 | [Inv Erk VIB ] Umkehrung der Funktion | EIN: Der Wert von VIB ist kleiner oder gleich F /52 - F |5 3.
zur VIB-Erkennung AUS: Der Wert von VIB ist groRer oder gleich F /2 + F |E 3
66 | [HystFRHerr] EIN: Die Ausgangsfrequenz ist groRRer oder gleich F /[0 |+ F [[0Z.
Signal der Frequenzerreichung mit AUS: Die Ausgangsfrequenz ist kleiner oder gleich F /0 /- F 10Z.
Hysterese einstellen (Siehe Seite 125 fiir nahere Angaben zu den Parametern 7 /[ /und F [[1Z.)
67 | [InvHystFRH] Umkehrung der EIN: Die Ausgangsfrequenz ist kleiner oder gleich F /0 |- F [[Z.
Funktion zur Einstellung des Signals | AUS: Die Ausgangsfrequenz ist groRer oder gleich F /0 |+ F [[0Z.
der Frequenzerreichung mit Hysterese | (Siehe Seite 125 fiir ndhere Angaben zu den Parametern ~ /0 /fund F [0 2.)
68 | [Drossel ] EIN: Die Drossel ist EINGESCHALTET.
Drosselregelung AUS: Die Drossel ist AUSGESCHALTET (siehe Seite 127).
69 | [Inv Drossel] Umkehrung der Funktion | EIN: Die Drossel ist AUSGESCHALTET.
zur Drosselregelung AUS: Die Drossel ist EINGESCHALTET (siehe Seite 127).
70 | [AnstAUSPL] Positive Logik
Oleinspritzung bei hoher Drehzahl mit
positiver Logik deaktivieren
71 | [AnstAUSNL] Negative Logik
Oleinspritzung bei hoher Drehzahl mit
negativer Logik deaktivieren
254 | [Relais Aus] AUS
Relaisausgabe ist AUS
255 | [Relais an] EIN

Relaisausgabe ist EIN
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E/A-Steuerparameter

Analogeingangsfunktionen
Der Frequenzumrichter ATV212 ist mit zwei Analogeingangen ausgestattet. Die Klemmen sind mit VIA und VIB
bezeichnet.

Analogeingang VIA

Analogeingang VIB

Allgemeines

Fir VIA sind folgende Signaltypen zulassig:

- Spannung (V): 0 — 10 V, Spannungs- oder Potentiometereingang

- Strom (1): 0 — 20 mA oder 4 — 20 mA
Der Signaltyp (V oder ) wird durch Einstellung von SW100 auf der Steuerkarte ausgewahilt.
Informationen zur Verdrahtung finden Sie in der ATV212 Installationsanleitung.
Die Steigung und die Nullpunktverschiebung des Eingangssignals werden mit den Parametern
FZO I-FZ2O0Hund FH 70-F 4 7 | feinjustiert. Fur weitere Informationen siehe Seite 116.
VIA wird als Frequenzsollwert-Eingang in folgenden Makrokonfigurationen konfiguriert:

- Start erlaubt

- 3-Draht

-4-20 mA
Die Relaisausgangsfunktionen 34 und 35 geben an, wenn VIA als Frequenzsollwertquelle verwendet wird.
Weitere Informationen finden Sie in der Tabelle auf Seite 111 sowie unter ,E/A-Steuerparameter” auf Seite 100.
Die Relaisausgangsfunktionen 52 und 53 kdnnen verwendet werden, um die Ergebnisse eines Vergleichs
zwischen dem Signal am VIA und dem Frequenzsollwert anzugeben, der durch
[Freq. Mode Einstell] (F /7= /) oder [Remote 2. v -Sollw.] (F & [0 7) festgelegt wird. Diese Funktion kann
auch verwendet werden, um ein Signal auszugeben, wenn der Verarbeitungsgrad und der
Ruckkopplungsgrad Ubereinstimmen. Fur weitere Informationen siehe die Tabelle auf Seite 108. Mehr dazu
unter ,E/A-Steuerparameter” auf Seite 100 und in den Informationen zum Parameter ~ /£ 7 auf Seite 126.
Der Frequenzumrichter kann in einen Fehlerzustand tbergehen, wenn das VIA-Signal fiir mehr als 300 ms
unter ein bestimmtes Niveau fallt. Fir weitere Informationen siehe Parameter ~ 5 3 7 auf Seite 141 und
Code E - | A auf Seite 180.
VIA kann je nach Einstellung des Parameters F /[ 5 als Analog- oder Logikeingang dienen (auf O gesetzt
fur Analogeingang). Analogeingang ist die Werkseinstellung. Siehe Seite 100 flr weitere Informationen Gber
Parameter F /4.

Fir VIB sind folgende Signaltypen zulassig:
Spannung (V): 0 — 10 V, Spannungs- oder Potentiometereingang
Eingang von PTC-Fuhler fur thermischen Motorschutz. Fir weitere Informationen siehe die Parameter

FEH4Y5und F &4 E auf Seite 122.
Die Steigung und die Nullpunktverschiebung des Eingangssignals werden mit den Parametern F = /[J -
FZ& 1 dund FH 72 -F 4 73 feinjustiert. Fir weitere Informationen siehe Seite 116.

Die Relaisausgangsfunktionen 52 und 53 geben an, wenn VIA als Frequenzsollwertquelle verwendet wird.
Weitere Informationen finden Sie in der Tabelle auf Seite 112 sowie unter ,E/A-Steuerparameter” auf Seite 100.
Die Relaisausgangsfunktionen 60 und 61 kénnen verwendet werden, um die Ergebnisse eines Vergleichs
zwischen dem Signal am VIB und dem Frequenzsollwert anzugeben, der durch

[Freq. Mode Einstell.] (F /7 = ) oder [Remote 2. v -Sollw.] (F = [J 7) festgelegt wird. Diese Funktion kann
auch verwendet werden, um ein Signal auszugeben, wenn der Verarbeitungsgrad und der
Ruckkopplungsgrad Ubereinstimmen. Fir weitere Informationen siehe die Tabelle auf Seite 108. Mehr dazu
unter ,E/A-Steuerparameter” auf Seite 100 und in den Informationen zum Parameter ~ /£ 7 auf Seite 126.

Die Auswahl von VIA oder VIB als Frequenzsollwert-Eingang im dezentralen Modus erfolgt durch die
Parameter [Freq. Mode Einstell.] (F /1= &) und [Remote 2. v -Sollw.] (F 20 7). F 1= o ist die priméare
Frequenzsollwertquelle, F & 1 7 die sekundare. Das Umschalten zwischen beiden erfolgt tber die
Einstellung des Parameters[Auto/Man v Sollw] F 2 [J . Firr weitere Informationen siehe Seite 118.

Die Analogausgangsklemme FM kann so konfiguriert werden, dass sie ein Signal in Abhangigkeit von den
VIA- oder VIB-Signalpegeln liefert. Siehe Parameter F /75 L, Auswahl 13 und 14, auf Seite 118.

Wenn die PID-Regelung aktiviert ist, kann VIA oder VIB als Sollwerteingang dienen. Entweder VIA oder VIB
muss als Rickkopplungseingang ausgewahlt sein. Siehe Seite 120 fur weitere Informationen zum Parameter
F 3 & 7 und zur PID-Regelung.

Informationen kénnen zwischen dem seriellen Kommunikationsnetzwerk und den Analogeingangen tber die
Lese- und Schreibfunktionen ~ 5 70, FA 7 lund F 8 75-F B 749 bertragen werden. Flr weitere
Informationen siehe die Seiten 150 bis 151.
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Analogausgangsfunktionen
Der Frequenzumrichter ATV212 ist mit einem Analogausgang ausgestattet. Die Klemme ist mit FM bezeichnet.

FM ist ein multifunktionaler programmierbarer Analogausgang, der bei Werkseinstellung ein
Ausgangsfrequenzsignal liefert.

Uber den FM-Ausgang kann ein Spannungs- oder Stromsignal ausgegeben werden.

e Wenn der Schalter SW101 auf V (Spannung) gesetzt ist, gibt FM ein 0 — 10 VDC-Signal bei 1 mA aus.
e Wenn der Schalter SW101 auf | (Strom) gesetzt ist, gibt FM ein 0 — 20 mA-Signal bis 24 VDC aus.
Informationen zur korrekten Verdrahtung finden Sie in der ATV212 Installationsanleitung.

Der Frequenzumrichterwert des FM-Analogausgangssignals wird uber die Einstellung des Parameters
[Ausw. Fkt AO] (F 115 L ) festgelegt (siehe Seite 118).

Die Kalibrierung des FM-Signalausgangs flr einen Vollausschlag auf einem Analogmessgerat wird durch
Einstellung des Parameters [AO Skalierung] (F /7) erreicht (siehe Seite 118).

Die Steigung und die Nullpunktverschiebung des FM-Analogausgangssignals konnen durch Einstellung der
Parameter F 59 / und F £ 9 2 festgelegt werden. Fir weitere Informationen siehe Seite 119.
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Einstellung der Analogeingdnge

Analogeinginge - Frequenzsollwert und Ausgangsfrequenz

Fir die Ausgangsfrequenzniveaus 1 und 2 diirfen nicht die gleichen Frequenzwerte festgelegt werden. Dies fiihrt
zu einem £ -~ ~ [-Fehler.

Bei Verwendung eines 4 — 20 mA-Signals muss der Wert des Frequenzsollwertniveaus 1 auf 20 % festgelegt
werden (4 = 20 = 20 %).

Ausgangsfrequenz \

(Hz) 4
Feod
Feaoe
- Frequenzsollwert (%)
LN F2Oo3 20mA
oder
10V
Eine weitere Feineinstellung der Steigung und Nullpunktverschiebung von Analogeingangssignalen ist tUber die
Parameter F 4 70 — F 4 7 3 mdglich.

Code Name/Beschreibung ‘ Einstellbereich Werkseinstellung
FZ20 I |[VIARef Pkt 1] VIA-Frequenzsollwert Niveau 1 0 bis 100 % 0%
FZ0Z2 |[VIAFreq. Pkt 1] VIA-Ausgangsfrequenz Niveau 1 ‘ 0,0 bis 200,0 Hz ‘ 0,0 Hz
FZ03 |[VIARef Pkt 2] VIA-Frequenzsollwert Niveau 2 ‘ 0 bis 100 % ‘ 100 %
FZ0Y [[VIAFreq. Pkt 2] VIA-Ausgangsfrequenz Niveau 2 ‘ 0,0 bis 200,0 Hz ‘ 50,0 Hz
F 160 |[VIA Schwellw.Logik] Schwellenwertlogik fiir Relaisverbindung zu VIA ‘ 0 bis 100 % ‘ 0%

F 16 | |[VIA Schwellw. Hyst.] Hysterese-Schwellenwert fiir Logik-Relaisverbindung zu VIA‘ 0 bis 20 % ‘ 3%
FZ /0 |[VIBRefPkt1] VIB-Frequenzsollwert Niveau 1 ‘ 0 bis 100 % ‘ 0%
FZ I 1 |[VIBFreq.Pkt1] VIB-Ausgangsfrequenz Niveau 1 ‘ 0,0 bis 200,0 Hz ‘ 0,0 Hz
FZ |2 |[VIB Ref Pkt 2] VIB-Frequenzsollwert Niveau 2 ‘ 0 bis 100 % ‘ 100 %
FZ 13 [[VIBFreq. Pkt 2] VIB-Ausgangsfrequenz Niveau 2 ‘ 0,0 bis 200,0 Hz ‘ 50,0 Hz
F 162 |[VIB Schwellw.Logik] Schwellenwertlogik fiir Relaisverbindung zu VIB ‘ 0 bis 100 % ‘ 0%

F IE 3 |[VIB Schwellw. Hyst.] Hysterese-Schwellenwert fiir Logik-Relaisverbindung zu VIB ‘ 0 bis 20 % ‘ 3%

116
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Einstellbereich Werkseinstellung

F4 70 |[VIA Steigung] Steigung des VIA-Analogeingangs 0 bis 255 128

Code Name/Beschreibung

A GEFAHR

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS

Wenn die Steigung des Eingangs zu hoch eingestellt ist, startet der Frequenzumrichter den Motor, auch wenn kein Signal an
VIA oder VIB anliegt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Korperverletzung.

F 47 1 |[VIAVerstarkung] Verstarkung des VIA-Analogeingangs ‘ 0 bis 255 ‘ 148

F4 72 |[VIB Steigung] Steigung des VIB-Analogeingangs ‘ 0 bis 255 ‘ 128

A GEFAHR

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS

Wenn die Nullpunktverschiebung/Steigung des Eingangs zu hoch eingestellt ist, startet der Frequenzumrichter den Motor, auch
wenn kein Signal an VIA oder VIB anliegt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Kérperverletzung.

F4 73 |[VIBVerstirkung]  Verstirkung des VIB-Analogeingangs ‘ 0 bis 255 ‘ 148

Groller

Ausgangsfrequenz Hz |

Maximale Frequenz .
q Kleiner

GroRer
Standardeinstellung

{
-
jau
™
£
-

Kleiner

0 > O
0% 100%
oV 10 Vdc
0(4) mA 20 mAdc

Frequenzsollwertsignal (VIA-, VIB-Eingangswert)

Die Parameter [VIA Steigung] (F 4 7) und [VIB Steigung] (F 4 7 ') sind werkseitig so eingestellt, dass ein
minimales Signal an VIA oder VIB angelegt werden muss, bevor der Frequenzumrichter den Motor startet.

e Um den flr den Start des Motors erforderlichen Signalpegel zu erhéhen, muss die Nullpunktverschiebung des
Eingangs reduziert werden.

e Um den fir den Start des Motors erforderlichen Signalpegel zu reduzieren, muss die Nullpunktverschiebung
des Eingangs erhéht werden.

A GEFAHR

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS

Wenn die Nullpunktverschiebung des Eingangs zu hoch eingestellt ist, startet der Frequenzumrichter den Motor,
auch wenn kein Signal an VIA oder VIB anliegt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Kérperverletzung.

Die Parameter [VIA Verstarkung] (F 4 7 /) und [VIB Verstarkung] (F 4 7 3) sind werkseitig so eingestellt, dass
die Antriebsleistung des Frequenzumrichters Bemessungsspannung und -frequenz erreicht, kurz bevor das
Signal bei VIA oder VIB seinen maximalen Pegel erreicht.

e Um den Signalpegel vor Erreichen der Bemessungsspannung und -frequenz zu reduzieren, muss die
Eingangsverstarkung erhéht werden.

e Um den Signalpegel vor Erreichen der Bemessungsspannung und -frequenz zu erhdhen, muss die
Eingangsverstarkung reduziert werden.

Hinweis: Wenn die Eingangsverstarkung zu niedrig eingestellt ist, erreicht die Antriebsleistung des
Frequenzumrichters unter Umstanden nie die Bemessungsspannung und -frequenz.
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Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
FZO00O [Auto/Man v Sollw] Automatisches/manuelles Umschalten des Frequenzsollwerts 0
[Aktiviert]
[Deaktiviert]
Das Umschalten zwischen zwei Frequenzsollwertquellen mittels eines Logikeingangs ist aktiviert, wenn Parameter F & [J [ auf
0 gesetzt ist.
Zur Verwendung dieser Funktion muss Funktion 38, ,Auto/Man v Sollw*, ein Logikeingang zugewiesen sein.
Wenn der zugewiesene Logikeingang deaktiviert ist, nutzt der Frequenzumrichter die Frequenzsollwertquelle, die durch den
Parameter [Freq. Mode Einstell.] (F /7 o o) definiert ist (siehe Seite 87).
Wenn der zugewiesene Logikeingang aktiviert ist, nutzt der Frequenzumrichter die Frequenzsollwertquelle, die durch den
Parameter [Remote 2. v -Sollw.] (F 2 I 7) definiert ist (siehe Seite 89).
Wenn der Parameter F 2 [J [1 auf 1 gesetzt ist, nutzt der Frequenzumrichter bei einem Betrieb Gber 1 Hz die F 1= -
Frequenzsollwertquelle. Unter 1 Hz wird die F & [J 7-Frequenzsollwertquelle verwendet.
FIslL [Ausw. Fkt AO] Auswahl der Analogausgangsfunktion 0
Wert Funktion Maximales Signal
O  |[Mot. Freq.]: Ausgangsfrequenz [max. Freq HSP] (F H)
| |[Motorstrom]: Ausgangsstrom 150 % des [Motorstrom]
Z |[Drehz. Ref]: Frequenzsollwert [max. Freq HSP] (F H)
3 |[DC Bus Spg]: DC-Bus-Spannung 150 % des [DC Bus Spg]
4  |[Spg Motor]: Ausgangsspannung des Motors 150 % des [Spg Motor]
S |[P FU Eing.]: Leistungsaufnahme 185 % des [P FU Eing.]
E |[P Motor]: Ausgabeleistung 185 % des [P Motor]
7 |[M Motor]: Geschatztes Motormoment 250 % des Motorbemessungsmoments
8 |[(I) M Motor]: Motormoment/Strom Strom bei 250 % des Motorbemessungsmoments
9 |[Th. Motor]: Thermischer Motorzustand 100 % des Motorbemessungswerts
o [Therm. FUI: Thermlscher Zustand des 100 %
Frequenzumrichters
I 1 |[nicht verw.]: NICHT VERWENDEN -
I 2 |[int. Ref PID]: Interner Frequenzsollwert (nach PID) |[max. Freq HSP] (F H)
/'3 |[VIA]: VIA-Eingangswert Maximaler Eingangswert
I'4 |[VIB]: VIB-Eingangswert Maximaler Eingangswert
[fixiert 100%]: Festgelegter Ausgang — 100 % Signal
= -
(Auswahl 1 — Ausgangsstrom)
[fixiert 50%]: Festgelegter Ausgang — 50% Signal
=]
(Auswahl 1 — Ausgangsstrom)
17 [fixiert 100%]: Festgelegter Ausgang — 100 % Signal |
(Auswahl 0, 2, 3, 4,5,6,7,8,9,10, 12, 13, 14, 18)
I B |[Kom. Daten]: Daten fur die serielle Kommunikation | F A5 [ = 1000
/'S |[nicht verw.]: NICHT VERWENDEN -
Fn [AO Skalierung] Skalierung Analogausgang -
Der Parameter F [ dient dazu, das Ausgangssignal der Klemme FM an die Eingangsanforderungen des angeschlossenen
Schalttafel-Messgerats anzupassen, indem die Steigung und die Nullpunktverschiebung des analogen Ausgangssignals
eingestellt werden. Setzen Sie vor der Anpassung von F /7 den Parameter [Ausw. Fkt AO] (F /15 L )auf /5 oder /7.
Uberwachen Sie bei der Anpassung des Werts fiir F /7 die Anzeige des angeschlossenen Messgerats. Wenn die
Instrumentenanzeige 100 % erreicht, driicken Sie die ENT-Taste am integrierten Grafikterminal des Frequenzumrichters. Der
Frequenzumrichter zeigt abwechselnd F /7 und den angepassten Wert an, wodurch die Speicherung der Einstellung bestatigt wird.
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Code Name/Beschreibung ‘ Einstellbereich Werkseinstellung
FES I [Steigung AO] Steigung Analogausgang - 1
O | [neg. Steig.]
| | [pos. Steig.]
FE3Z |[Steigung AO] ‘ 0 bis 100 % ‘ 0%
In der Abbildung unten finden sich Beispiele fiir das Anpassen der Parameter [AO Skalierung] (F 7), [AO Steigung] (F 5 9 /)und
FE9Z2.
[FE9 I=I,FE92=0] FET I
(mA) A (mA) 4
20 --mmmmmm o 20
I '
§ i 2e
c | =]
g ! <
2 Fn ! ¥,
< ! FE92
0 I oiF -
0 100% [
F [15 L -Signalwert
[FE5 I=0,FE92=100] [FET
(mA) A (mA) A
-4- 20 |xo----——-pmmmmmmmmmy ru A I e
5 Ef | 3 n |
5 " ) | cE : Geringe
7] : Hohel &L Verstarkung,
FE9.2 = Verstarkungi EE92 2%
g i <
g |
< ! L i
0 I X -
0 100% 0 100%
F 115 L -Signalwert F 115 L -Signalwert
FESH [Freq. fiir AO= 0V] Niedrige Frequenz wenn Analogausgang gleich 0V | 0 Hz bis [max. Freq | 0 Hz
HSP] (F H) Hz
Zur Einstellung der Parameter F 5 5 4 und [Freq. fir AO = 10V] (F & 9 5) siehe Diagramm unten.
A A
0V 0V
ov - oV -
FESHY FESS FESS FESHY
Frequenzsollwert Frequenzsollwert
Motorfrequenz Motorfrequenz
Interner Sollwert (nach PID) Interner Sollwert (nach PID)
Fls 55 [Freq. fir AO=10V] Hohe Frequenz wenn Analogausgang gleich 10 V | 0 Hz bis [max. Freq | 0 Hz
HSP] (F H) Hz
Zur Einstellung der Parameter [Freq. fir AO =0V] (F £ 9 4)und F £ 95 siehe Diagramm unten.
F 130 [Zuord. Relais RY] Funktion RYA-RYC-Relais 0 bis 69, 254,255 | 4
Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch [DisQil Inj PL] (70) ersetzt.
Eine vollstandige Beschreibung der verschiedenen Funktionen, die dem RYA-RYC-Relais zugewiesen werden kdnnen, finden Sie
auf Seite 108.
Das RYA-RYC-Relais kann eine sekundare Zuweisung mit programmierter Auswahllogik aufweisen. Weitere Informationen finden
Sie unter den Parametern [Zuord. Relais Fkt 2] (F / 3 7) und [Zuord. RY Logik] (F / 7 9) auf Seite 124.
F I4YE [Ausschalt. Verz. RY]  Verzégerung fiir RYA-RYC-Relais 0,0 bis 60,0 s 00s
Dieser Parameter bewirkt eine Verzégerung am RYA-RYC Ausgangssignalrelais.
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Code Name/Beschreibung ‘ Einstellbereich Werkseinstellung
Fl3gc [Zuord. Relais FL] Funktion FL-Relais 0 bis 69, 254, 255 11
Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch [InvF101err] (9) ersetzt.
Eine vollstandige Beschreibung der verschiedenen Funktionen, die dem FL-Relais zugewiesen werden kdnnen, finden Sie auf
Seite 108.
F I41 [Ausschalt. Verz. FL] Verzdgerung fiir FL-Relais ‘ 0,0 bis 60,0 s ‘ 00s
Dieser Parameter bewirkt eine Verzégerung am FL Ausgangssignalrelais.
F3E0 |[PID Regler] ] ] 0
0 | [PID inaktiv]: PID deaktiviert
I | [PID Ist VIA]: Aktiviert (Istwert ist VIA)
2 | [PID Ist VIB]: Aktiviert (Istwert ist VIB)
Parameter F 3 £ [J wird zur Aktivierung der PID-Regelung und zur Definition der Quelle des Istwerts verwendet.
Die Festlegung der PID-Quelle erfolgt tiber den Parameter [Freq. Mode Einstell.] (F /7 o o) (siehe Seite 87).
Der Parameter [Freq. Band Uberlapp] (F /5 7) kann so angepasst werden, dass vom Frequenzumrichterrelais signalisiert
wird, wenn PID-Sollwert und Istwert (ibereinstimmen (siehe Seite 126).
[F glg @ [P-Anteil PID Regler]  P-Anteil PID-Regelung 0,01 bis 100,0 % 0,30 %
Der Parameter F 7 & £ passt den P-Anteil (proportionale Verstarkung) an, der wahrend der PID-Regelung angewendet wird. Die
auf den Motor angewendete Drehzahlanderung ist ein Berichtigungswert, der sich proportional zum Produkt der Einstellung
dieses Parameters und dem Prozessfehler verhalt (Abweichung zwischen Sollwert und Istwert).
Eine hohere Einstellung von F 7 5 £ bietet eine schnelle Reaktion auf einen Prozessfehler, kann aber auch zu Instabilitdten wie
z. B. Drehzahlschwankungen fiihren. Die Abbildung unten zeigt die Auswirkungen der Anpassung von F 75 2.
Ruckkopplungsgrad 4
Anderung der Motordrehzahl
Schnelle Reaktion
(F 356 & =Hohe
Verstarkung)
Langsame Reaktion (F 3 £ &= Geringe Verstérkung)
» Zeit
F3E3 [I-Anteil PID Regler] 0,01 bis 100,0 0,20
Der Parameter F 7 £ 7 passt den I-Anteil (integrale Verstarkung) an, der wahrend der PID-Regelung angewendet wird. Alle
Prozessfehler, die nach Korrektur durch die proportionale Verstarkung verbleiben, werden im Laufe der Zeit von der integralen
Verstarkung geldscht und auf Null gesetzt.
Eine hohere Einstellung von F 7 5 7 bietet eine schnelle Reaktion auf einen Prozessfehler, kann aber auch zu Instabilitaten wie
z. B. Drehzahlschwankungen fithren. Die Abbildung unten zeigt die Auswirkungen der Anpassung von F 75 3.
(F 3 B 3= Geringe Verstarkung)
Riickkopplungsgrad
l Anderung der Motordrehzahl
TVerbIeibende Abweichung
(F 35 3 = Hohe Verstarkung)
» Zeit
Der Wert der integralen Verstarkung kann durch Festlegen des Logikeingangs auf die Funktion 65 auf Null gesetzt werden.
Weitere Informationen finden Sie in der Tabelle auf Seite 101 sowie in den Beschreibungen der Parameter [Zuord. LIF] (F [ | 1),
[Zuord. LIR] (F 1 /), [Zuord. LIRES] (F / 1 3), Seite 100, und [Zuord. VIALI] (F [ /&), Seite 100.
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Code Name/Beschreibung ‘ Einstellbereich Werkseinstellung

F3EBE [D-Anteil PID Regler] 0,00 bis 2,55 0,00

Der Parameter F 3 5 £ passt den D-Anteil (derivative Verstarkung) an, der wahrend der PID-Regelung angewendet wird. Diese
Verstarkung passt die Reaktionszeit des Frequenzumrichters bei kurzfristigen Anderungen im Prozess an.

Wird F 7 E & starker erhoht als notwendig, kann dies zu groRen Schwankungen der Motordrehzahl und damit zur
Systeminstabilitét fihren. Die Abbildung unten zeigt die Auswirkungen der Anpassung von F F 5 &.

A

Aktueller
Fehler
Vorheriger
Fehler -
Riickkopplungsgrad } Anderung der Motordrehzahl
A
Hohe derivative Verstarkung
“Geringe derivative Verstarkung
'y > Zeit
F 359 |[[t-Warte PID Regler]  Wartezeit PID-Regelung ‘ 0 bis 2400 s ‘ 0

Wenn der Parameter ~ 3 5 9 auf einen Wert groRer 0 gesetzt ist, wird die PID-Regelung nicht sofort nach dem Start des
Frequenzumrichters umgesetzt. In dem durch F 3 5 5 festgelegten Zeitraum ignoriert der Frequenzumrichter den Istwert und
beschleunigt den Motor auf die Drehzahl gemaR dem Referenzeingang. Mit dieser Funktion kann verhindert werden, dass der
Frequenzumrichter in den Modus der PID-Regelung Ubergeht, bevor das System das endgliltige Betriebsniveau erreicht hat.

F3B0 [Umkehr Korrek. PID]  PI-Regler Korrektur umgekehrte Laufrichtung ‘ ‘ 0
O | [Nein]
1| [a]

Diese Funktion dient zur Umkehr des Fehler-PI fur Wasserpumpen-Anwendungen.
Wenn F 7 510 =0 oder Nein, Pl-Fehlereingang = Sollwert - Istwert. Bei positivem Fehler erhéht sich die Motordrehzahl.
Wenn F 3 510 =1 oder Ja, Pl-Fehlereingang = Istwert - Sollwert. Bei positivem Fehler verringert sich die Motordrehzahl.

FZ5hb [Zeitbegrenzung LSP] 0,0 bis 600 s 0,0s

0 | [Deaktiviert]: (0,0)

I | [Aktiviert]: (0,01 bis 600 Sekunden)

Wenn Parameter F 2 5 & aktiviert ist und der Frequenzumrichter wahrend eines Zeitraums entsprechend der Einstellung von
F £ 5 & fortlaufend bei [min. Freq LSP] (L L) (siehe Seite 92) betrieben wird, fahrt der Frequenzumrichter den Motor bis zum
Stopp. Bei angehaltenem Motor blinkt L 5 £ F auf dem integrierten Grafikterminal des Frequenzumrichters.

Wenn der Frequenzsollwert des Frequenzumrichters das Niveau L L +F 7 5 | Ubersteigt, beschleunigt der Frequenzumrichter
den Motor auf den neuen Frequenzsollwert.

Wenn Parameter F &' 5 £ aktiviert ist, wird der Betrieb des Frequenzumrichters auf oder unter dem Niveau der kleinen Frequenz
auch beim Starten oder bei der Umkehrung der Laufrichtung des Motors Gberwacht. Siehe die Abbildung unten.

Ausgangs-
frequenz (Hz)
A

LL+F39 /\ 1/\

/ /.
A
» Zeit (s)
EIN
- - - . AUS
Start- FZRE FZLRE FZERE
befehl
F39 | [Stopp bei LSP] Stopp bei LL-Hysterese 0,0 bis [max. Freq 0,2 Hz
HSP] (F H)

Aktiviert, wenn [Zeitbegrenzung LSP] (2 5 &) nicht auf [Deaktiviert]: (0) (0,0) eingestellt ist.
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Code Name/Beschreibung ‘ Einstellbereich Werkseinstellung
F 392 |[Wert Restart PID] Pl-Bereitschaftsschwellenwert bei Pl-Fehler 0,0 bis [max. Freq | 0,0 Hz
HSP] (F H)
UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS
Vergewissern Sie sich, dass ein unbeabsichtigter Wiederanlauf in keiner Weise eine Gefahr fur Personal oder Anlagen
darstellen.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Korperverletzung.
Aktiviert, wenn [Zeitbegrenzung LSP] (2 5 E) nicht auf [Deaktiviert]: (0) (0,0) eingestellt ist.
F393 [Istwert Restart PID] Pl-Bereitschaftsschwellenwert bei Pl-Istwert-Fehler | 0,0 bis [max. Freq 0,0 Hz
HSP] (F H)
UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS
Vergewissern Sie sich, dass ein unbeabsichtigter Wiederanlauf in keiner Weise eine Gefahr flir Personal oder Anlagen
darstellen.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Korperverletzung.
Aktiviert, wenn [Zeitbegrenzung LSP] (£ 5 £) nicht auf [Deaktiviert]: (0) (0,0) eingestellt ist.
FEH5 |[PTC Schutz Mode] Thermischer Motorschutz iiber PTC-Fiihler aktiviert | - 0
O | [Deaktiviert]
| | [akt. Fehler] (Fehlermodus). Wenn F £ 4 5 auf 1 gesetzt ist und der PTC-Fhler einen gegebenen Schwellwert Gberschreitet,
I6st der Frequenzumrichter aus und zeigt den Code [PTC Ubertemperatur] (= H 2) an.
2 | [akt. Alarm] (Alarmmodus). Wenn F 5 4 5 auf 2 gesetzt ist und der PTC-Fihler einen gegebenen Schwellwert Gberschreitet, gibt
der Frequenzumrichter einen Fehler aus, setzt den Betrieb jedoch fort.
Durch Setzen des Parameters F £ 4 5 auf 1 oder 2 wird die Steuerklemme VIB in einen Eingang des PTC-Fhlers fir den
thermischen Motorschutz umgewandelt. Informationen zur Verdrahtung finden Sie in der ATV212 Installationsanleitung.
FEYHE [PTC Widerst. Wert] 10 bis 9999 O 3000 Q

Aktiv-Logikfunktion

Zwei Logikfunktionen kénnen so konfiguriert werden, dass sie immer aktiv sind. Die den Parametern [Logik Fkt 1
aktiv] (F /0 A)und [Logik Funk 2 aktiv] (F | /) zugewiesenen Logikeingangsfunktionen haben
kontinuierlichen Einfluss auf den Frequenzumrichterbetrieb. In der Tabelle ab Seite 101 finden Sie eine Liste
verfuigbarer Logikeingangsfunktionen.

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
F I0OA8 [Logik Funk 1 aktiv] Aktiv-Logikfunktion 1 0 bis 73 0
F Il IO [Logik Funk 2 aktiv] Aktiv-Logikfunktion 2 0 bis 73 1
Wenn F [ [ nicht auf 1 gesetzt ist (Logikfunktion [Start erlaubt]), muss der Logikfunktion [Start erlaubt] ein
Logikeingang zugewiesen werden, um den Start des Motors zu erméglichen.
Vorwahlfrequenzen
Ein Maximum von sieben Vorwahlfrequenzen kann durch 4 Logikeingénge (F, R, RES oder VIA) ausgewahit
werden. Eine Steuerung der Vorwahlfrequenzen ist nur méglich, wenn die Logikeingangssteuerung fiir den
Frequenzumrichter aktiviert ist ([Befehlskanal] (L /1= o) = 0).
Fur eine Vorwahlfrequenz muss Funktion 6 ein Logikeingang zugewiesen werden.
Fur bis zu drei Vorwahlfrequenzen mussen zwei Logikeingange fur die Funktionen 6 und 7 verwendet werden.
Fur bis zu sieben Vorwahlfrequenzen miissen drei Logikeingange fiir die Funktionen 6, 7 und 8 verwendet
werden.
122
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Vorwahlfrequenzbefehle haben Prioritat (iber Sollwertvorgaben einer anderen Quelle. Weitere Informationen zu
Vorwahlfrequenzen finden Sie auf Seite 101. Auf Seite 46 finden Sie Abbildungen zur Verdrahtung und zum

zeitlichen Ablauf.

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
5r | [Vorwahlfrequenz 1] L L bis Ll Hz 15 Hz
SF @ [Vorwahlfrequenz 2] L L bis Ll Hz ‘ 20 Hz
53 [Vorwahlfrequenz 3] L L bisul Hz ‘ 25 Hz
5rH [Vorwahlfrequenz 4] L L biswul Hz ‘ 30 Hz
SF 5 [Vorwahlfrequenz 5] L L bis Ll Hz ‘ 35 Hz
5rbE [Vorwahlfrequenz 6] L L bisul Hz ‘ 40 Hz
501 [Vorwahlfrequenz 7] L L biswul Hz ‘ 45 Hz
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+/- Drehzahl-Steuerparameter

Die +/- Drehzahlsteuerung (Motorpotentiometer) wird durch Setzen der Parameter[Freq. Mode Einstell.] (F 7o )
oder [Remote 2. v -Sollw.] (F 2 [J 7) auf 5 ausgewahlt (siehe Seiten 87 und 89). Zwei Logikeingange sind
erforderlich: einer zum Erhdhen der Sollwertvorgabe (Logikeingangsfunktion 41) und einer zum Reduzieren der
Sollwertvorgabe (Logikeingangsfunktion 42). Die Logikeingangsfunktion 43 16scht den Frequenzsollwert, der
durch die +/- Drehzahl-Logikeingange erzeugt wird.

Mit den Parametern F 2 5 4 — F 2 £ 5 kann die +/- Drehzahlsteuerung weiter angepasst werden.
Das Verhaltnis von Parameter F 7 £ 5 zu Parameter F 2 £ 4 bestimmt die (+)-Steigung des Drehzahlsollwerts:

1

/
o

My

(+)-Steigung des Drehzahlsollwerts = F Z 55/ F

Das Verhaltnis von Parameter F & £ 7 zu Parameter F & £ £ bestimmt die (-)-Steigung des Drehzahlsollwerts:

(-)-Steigung des Drehzahlsollwerts = F 26 7/ F 2 ¢

)
O

1

Fir weitere Informationen siehe Seite 104.

Werks-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich .er N
einstellung

FZBHY [+ Drehz. LI t-max.] + Drehzahl-Logikeingang-Reaktionszeit 0,0 bis 10,0 s 01s
Parameter F & £ 4 legt die maximale Laufzeit des Logikeingangs fest, der
(+) Drehzahl zugewiesen ist und begrenzt damit die durch Parameter [+ Drehz.Freq. Schritt] (F 2 & 5) definierte
Drehzahlerhéhung auf nur einen Schritt. Durch langeres Aktivhalten des Logikeingangs als durch Parameter F 2 & H festgelegt,
wird die Erhéhung der Sollwertvorgabe in mehreren Schritten ermdglicht.

FEES [+Drehz.Freq. Schritt]  + Drehzahlfrequenz-Schritte ‘ 0,0 bis [max. Freq HSP] (F H) Hz ‘ 0,1 Hz
Mit Parameter F ' £ 5 wird die Frequenzbreite jedes (+) Sollwertvorgabe-Schritts in Hz festgelegt.

FZBE [- Drehz. LI t-max.] - Drehzahl-Logikeingang-Reaktionszeit ‘ 0,0 bis 10,0 s ‘ 0,1s
Parameter F & £ £ legt die maximale Laufzeit des Logikeingangs fest, der (-) Drehzahl zugewiesen ist und begrenzt damit die
durch Parameter [- Drehz.Freq. Schritt] (F &/ £ 7) definierte Drehzahlreduzierung auf nur einen Schritt. Durch langeres
Aktivhalten des Logikeingangs als durch Parameter [+ Drehz.Freq. Schritt] (F 2 5 5) festgelegt, wird die Reduzierung der
Sollwertvorgabe in mehreren Schritten ermdglicht.

FZB 1 [-Drehz.Freq. Schritt] - Drehzahlfrequenz-Schritte ‘ 0,0 Hz bis [max. Freq HSP] (F H) Hz ‘ 0,1 Hz
Mit Parameter F 2 £ 7 wird die Frequenzbreite jedes (-) Sollwertvorgabe-Schritts in Hz festgelegt.

FZBH [+/- Freq. Start] Anfangliche +/- Sollwertvorgabe ‘ 0,0 Hz bis [max. Freq HSP] (F H) Hz ‘ 0,0 Hz
Parameter F 2 5 H legt die +/- Sollwertvorgabe in Hz fest, die auf den Frequenzumrichter angewendet wird, wenn er das erste
Mal gestartet wird. Wenn der Parameter auf dem Standardwert belassen wird, startet die Ausgangsfrequenz bei jedem Starten
bei 0 Hz.

FZEY [+/- Start FreqMemo] Anderung der anfanglichen +/-

Drehzahlfrequenz - 1
O | [Deaktiviert]
I | [Aktiviert]
Parameter F & £ 9 bestimmt, ob der Wert des Parameters [+/- Freq. Start] (F 2 & &) sich jedes Mal &ndert, wenn der
Frequenzumrichter gestartet wird. Wenn Parameter F = 5 5 auf 1 festgelegt ist, wird Parameter ~ & & & auf die letzte
Sollwertvorgabe gesetzt, die vor dem Trennen der Spannungsversorgung vom Frequenzumrichter empfangen wurde.

F 137 |[Zuord. Relais Fkt 2] Sekundére Funktion Relais (RYA-RYC) | O bis 61, 254, 255 255
Das RYA-RYC-Relais kann fiir die Signalisierung einer sekundaren Bedingung eingestellt werden. Die priméare Funktion des
Relais RYA-RYC wird durch Parameter [Zuord. Relais RY] (F | 3 1) festgelegt (sieche Seite 119). In der Tabelle ab Seite 108
finden Sie eine vollstdndige Beschreibung der primaren und sekundaren Funktionen, die dem RYA-RYC-Relais zugewiesen
werden kénnen.

. Funktion Relais (RYA-RYC) —
F 139 [Zuord. RY Logik] Logikauswahl - 0
O | [Fkt 1 & 2]: [Zuord. Relais RY] (F [ 3 [I) (primar) und [Zuord. Relais Fkt 2] (F / 3 7) (sekundar)

_—

[Fkt 1 oder 2]: F / 3 (1 (primar) oder ~ | 3 7 (sekundéar)

Es kann festgelegt werden, dass das RYA-RYC-Relais in einer der folgenden Situationen eingeschaltet wird:
Die primaren UND die sekundaren Bedingungen sind erfullt (wahr) (F / 7 5 = 0), oder

nur EINE der Bedingungen ist erfiillt (F /359 =1).
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Werks-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich .er N
einstellung
F OO [Freq. 1 erreicht] Relaisausgang — Frequenzniveau 1 erreicht | 0,0 bis [max. Freq HSP] (F H) Hz | 0,0 Hz
Die durch Parameter F /[ [J festgelegte Frequenz ist der Schwellwert fiir die Relaisausgangsfunktionen 4 und 5 (siehe Seite 108).
Ausgangsfrequenz (Hz) §
Sollfrequenz
F oo
0 \ » Zeit (S)
EIN
Relaisausgangsfunktion 4 AUS
Relai funktion 5 EIN
elaisausgangsrtunktion _l I_ AUS
F IO [Freq. 2 erreicht] Relaisausgang — Frequenzniveau 2 erreicht ‘ 0,0 bis [max. Freq HSP] (F H)Hz | 0,0 Hz
Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 65 Hz ersetzt.
Die durch den Parameter F /[ | +/- das [Freq. 2 Bandbreite] (F £')-Erkennungsband eingestellte Frequenz ist der Schwellwert
fur die Relaisausgangsfunktionen 8 und 9 und die Hysterese fiir die Relaisausgangsfunktionen 66 und 67 (siehe Seite 113).
Ausgangsfrequenz (Hz) j
B
Fiol
0 » Zeit (S)
EIN
Relaisausgangsfunktion 8 AUS
Relaisausgangsfunktion 9 EIN
AUS
EIN
Relaisausgangsfunktion 66 AUS
Relaisausgangsfunktion 67 EIN
| AUS
Fi1Ooz2 [Freq. 2 Bandbreite] Frequenz erreicht-Erkennungsbereich

0,0 bis [max. Freq HSP] (F H)Hz | 2,5 Hz

Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 0,65 Hz ersetzt.

Der Parameter F /[0 & bestimmt die Bandbreite um die [Freq. 2 erreicht] (F /[ /)-Frequenz (siehe Abbildung oben) und die
Sollfrequenz (siehe Abbildung unten) der Relaisausgangsfunktionen 6 bis 9 (siehe Seite 108).

Ausgangsfrequenz (Hz)

+|F 102

A

Sollfrequenz |

Nars

\ » Zeit (S)

Relaisausgangsfunktion 6

EIN
AUS

Relaisausgangsfunktion 7 EIN
| | AUS
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Werks-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich .er N
einstellung

F |IE 1 [Freq_ Band Uberlapp] Erkennungsbereich fur 0,0 bis [max. Freq HSP] (F H)Hz | 2,5 Hz

Frequenzlberlappung
Parameter ¥ |5 7 bestimmt die Bandbreite um den VIA- oder VIB-Frequenzsollwert (siehe unten) der
Relaisausgangsfunktionen 52, 53, 60 und 61 (siehe Seite 112).
Diese Funktion kann bei aktiver PID-Funktion verwendet werden, um zu signalisieren, wenn der Verarbeitungsgrad und der
Riickkopplungsgrad libereinstimmen.
A VIA
-
[F oo oder [Fapg7]
: V4
/ » Zeit (S)
EIN
Relaisausgangsfunktion 52 + 60 AUS
Relaisausgangsfunktion 53 + 61 EIN
AUS
FEOS3 [ext. FIt Stopp Mode] Externer Fehler-Stoppmodus - 0
0 | [freier Ausl.]: Freier Auslauf
| | [StopRampe]
2 | [DC Brems.]: Gleichstrombremsung
Parameter F £ [J 3 legt fest, wie der Frequenzumrichter angehalten wird, wenn ein der Funktion 11 oder 46 zugewiesener
Logikeingang aktiviert ist (siehe Tabelle auf Seite 101 and 104).

FEOH [ext. FIt t- DC Brems] Externer Fehler — DC-Bremszeit 0,0 bis 20,0 s 10s
Wenn Parameter [ext. FIt Stopp Mode] (F & 0 7) auf 2 gesetzt ist, legt Parameter F 5 7 4 fest, wie lange Gleichstrom an
den Motor angelegt wird, wahrend der Logikeingang fiir externe Fehler aktiv ist.
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Drosselsteuerung
Diese Funktion wird fir die Bellftungskanale verwendet. Sie dient zur Steuerung der Kanal6ffnung
(Verschlussvorrichtung, als ,Drossel” oder ,Drosselklappe” bezeichnet) beim Lifterstart.

Befehl zum Offnen der Drossel

Der Offnungsbefehl kann iiber die Parameter F | 3 [J oder F | 3 2 der Funktion [Drossel] 68 oder [Inv Drossel]
69, Seite 113, einem Relais zugeordnet werden. Sobald kein Offnungsbefehl mehr vorliegt, schlielt sich die
Drossel automatisch.

Riickkopplung der Drossel6ffnung

Die Steuerung der Drossel6ffnung erfolgt durch ein Bit oder einen Logikeingang, der tUber die Parameter
F 111, F | 12 oder F | |3 derFunktion [Rickm. Drossel] 73, Seite 106, zugewiesen werden kann. Der
entsprechende Logikeingang bzw. das Bit ist iber den Parameter [Riickm. Drosselkl.] F 5 A [J konfigurierbar.

Im Falle einer Inkonsistenz gibt der Frequenzumrichter den Fehler [Dross. Fhl 1] F & | aus, wenn die Drossel
nicht 6ffnet, bzw. den Fehler [Drossel Fhl 2] F & =, wenn die Drossel nicht schlief3t.

Der Parameter [t 6ffnen Drosselkl.] F 5 A | dient zur Verzégerung der Auslésung bei einem Offnungsfehler,
wenn ein Fahrbefehl gesendet wird. Der Parameter [Zeit schl. Drosselkl.] ~ 5 & & verzogert den
Schlielvorgang, wenn ein Stoppbefehl gesendet wird.

‘ Drossel
|
Steuerung Riickkopplung | I
|
9 Re P24 L",,J Luftstrom )
Kontakt Lufter
/[‘ﬁraé‘sa """" - <k
geoffnet
Drossel 6ffnet L

A
Lifterdrehzahl 1-
|
|
0 / A
: L] t
A ? AI YI
Fahrbefehl 1 ! :
|
I l
I I
0
I |
| | | t
A \ | |
| : |
Offnungsbefehl 1 - I } '
Rx :
|
0 |
|
t
|
S I
| I |
Geoffnet 11 : 4
Position der Drossel | ! |
| I |
Geschlossen | | |
X = Fe82 t
Kontakt Drossel gedffnet 1 | ' l
0 t
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Fs580 [Riickm. Drosselkl.] 0

0 | [keine Riickf]: Keine Ruckfiihrung verwendet (Standardwert)

I | [LI=0]: Logikeingang und aktiv bei Pegel 0 (geschlossen). Ordnen Sie beim Setzen von F 5 A [J auf | zunachst Logikeingange zu.
2 | [LI=1]: Logikeingang und aktiv bei Pegel 1 (gedffnet). Ordnen Sie beim Setzen von F 5 B [0 auf & zunachst Logikeingénge zu.
3 | [Komm. =0]: Serielle Verbindung zu dem tber [Ausw. Kom. Kanal] (F & 0 7) gewahlten Kommunikations-Bit und aktiv bei Pegel

0 (geschlossen). Siehe Kommunikationshandbuch.
4 | [Komm. =1]: Serielle Verbindung zu dem uber F 5 [J 7 gewahlten Kommunikations-Bit und aktiv bei Pegel 1 (getffnet). Siehe
Kommunikationshandbuch.
Die Einstellung des Parameters F 5 A [J ist vom Befehlsmodus unabhangig.
Parameter F A [7 7 dient zur Auswahl des Kommunikationskanals fiir die Ubertragung der Drossel-Riickmeldung.

F58 | [t 6ffnen Drosselkl.] ‘ 0,05 s bis 300,00 s ‘ 60,00
Zeitverzégerung fir die Uberwachung von Offnungsfehlern. Wenn die Drossel nach Ablauf der eingestellten Zeitdauer nicht
geoffnet ist, wird der Frequenzumrichter im Fehlermodus [Dross. Fhl 1] F o | verriegelt. Der Zeitgeber wird nach Ausgabe des
Fahrbefehls aktiviert.

Die Zeitverzogerung muss langer sein als die normale Offnungszeit der Drossel.

F5BZ [Zeit schl. Drosselkl.] ‘ 0,05 s bis 300,00 s ‘ 60,00
Zeitverzégerung fiir die Uberwachung von SchlieRfehlern. Wenn die Drossel nach Ablauf der eingestellten Zeitdauer nicht
geschlossen ist, wird der Frequenzumrichter im Fehlermodus [Dross. Fhl 2] F o & verriegelt. Der Zeitgeber wird nach dem
Stoppen des Motors aktiviert.

Die Zeitverzégerung muss langer sein als die normale SchlieRzeit der Drossel.
F5H3 |[Drosselkl Fit Verh.] ‘ ’ 1
d | [kein Fehler]
I | [freier Ausl.]
2 | [StopRampe]
Parameter F 5 5 3 definiert das Verhalten bei Auftreten von [Dross. Fhl 1] (F & /).
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich | Werkseinstellung

F110 [Ausw. Anz. Param.] Standardbetriebswert des optionalen Grafikterminals 0 bis 10 0

[Mot. Freq.] Betriebsfrequenz des Motors (Hz oder benutzerdefinierte Anzeige), siehe [Kd spez Skal. Freq.] (F 7 2) auf Seite 131.
[Sollwert] Frequenzsollwert (Hz oder benutzerdefinierte Anzeige), siehe F 71 2 auf Seite 131.

[Motorstrom] Motorstrom (% oder A), siehe [Aus. HMI Einheit] (F 70 /) unten.

[I Nenn Mot] Bemessungsstrom des Frequenzumrichters (A)

[Therm. Zust. FU] (%)

[Motorleistung] Ausgangsleistung (kW)

[Einh. Ref] Interner Frequenzsollwert (nach PID-Funktion) (Hz oder benutzerdefinierte Anzeige), siehe F 70 2 auf Seite 131.
[Komm. Dat.] Daten fiir die serielle Kommunikation

[Motordrehzahl] Ausgangsdrehzahl (U/min, siehe [Motornenndrehzahl] (F 4 / 7) auf Seite 74)

[Kom.Zahler] Zeigt die Gesamtzahl der Datenbldcke an,die seit dem letzten Einschalten von der Kommunikationskarte
empfangen wurden.

[Kom. Z&hler] Zeigt die Gesamtzahl der giiltigen Datenbldcke an,die seit dem letzten Einschalten von der Kommunikationskarte
empfangen wurden.

Die Einstellung des Parameters [Ausw. Anz. Param.] (F 7 /) legt den Standardbildschirm am integrierten Grafikterminal des
Frequenzumrichters beim Einschalten fest.

Die Statusalarme C, P, L und H kénnen nur auf dem Grafikterminal angezeigt werden, wenn [Ausw. Anz. Param.] (F 7 /1) auf
0 gesetzt ist. Siehe ,Run-Modus" auf Seite 23 fiir weitere Informationen.

F 101l [Aus. HMI Einheit] Auswahl der Einheit - 1

U Lowh O

=]

o | [%]

[Amp o. Volt]

Der Parameter F 71 | legtfest, wie bestimmte Werte am integrierten Grafikterminal des Frequenzumrichters angezeigt werden,
entweder als Prozentwert des Frequenzumrichter-Bemessungswerts oder in Ampere oder Volt.

-—

Die Einstellung des Parameters ~ 71 [ hat nur Auswirkungen auf Parameter und Anzeigewerte, die in Ampere oder Volt
dargestellt werden kénnen. Dazu zahlen folgende Parameter:

[Therm. Mot. Schutz] (£ H~)und F | 7 3: Motorbemessungsstrom

F 25 [: Stromniveau der DC-Bremsung

!5 und F 50 I: Motorstrombegrenzung

F E | I: Unterlasterkennungsniveau

Die Motorbemessungsspannung (Parameter o L » und F / 7 /) wird in Volt angezeigt.

F108 [HMI v-Ref Auflésun]  Frequenzauflésung des optionalen Grafikterminals - 0

0 | Deaktiviert — 0,1 Hz-Schritte
I bis 255 | Siehe Formel unten.

Parameter F 701 A dient zusammen mit dem Parameter [Wert v-Ref Ander.] (F 717 7) (siche Seite 88) zur Anpassung der
Einstellungsschritte fir die Frequenzanzeige am integrierten Grafikterminal des Frequenzumrichters.

Werkseitig ist der Parameter F 77 A deaktiviert, und die Frequenzanzeige am integrierten Grafikterminal &ndert sich in
0,1-Hz-Schritten.

Ist Parameter F 7 5 auf einen anderen Wert als 0 gesetzt, gilt fir die Frequenzanzeige des integrierten Grafikterminals
Folgendes: Frequenzanzeige des integrierten Grafikterminals = interner Frequenzsollwert (nach PID-Funktion)x ~ 704/ F 70 7
Sindz.B. F 70 7und F 70H beide auf 1 gesetzt, andert sich die Frequenzanzeige des integrierten Grafikterminals nur

in 1-Hz-Schritten.

FEZ | [Run Zeit Alarm] 0,0 bis 999,9 610,0
(6100 Stunden)

Der Parameter F 5 2 | signalisiert gemeinsam mit einem Relaisausgang, der auf die Funktionen 42 oder 43 festgelegt ist (siehe
Seite 112), dass die durch F 5 & | festgelegte Betriebszeit erreicht ist.
0,1 = 1 Stunde, 100 = 1000 Stunden

F14H [P-Verbr. Speicher]  Gesamtverbrauchspeicher - 1

O | [Deaktiviert]
[Aktiviert]

—_

Parameter ~ 74 & legt fest, ob der in Kilowattstunden (kWh) angezeigte Gesamtverbrauch des Frequenzumrichters

zuriickgesetzt wird, wenn der Netzstrom aus- und wieder eingeschaltet wird. Ist # 7+ & auf 0 gesetzt, wird der Speicher
zuriickgesetzt. Ist er auf 1 gesetzt, wird der kWh-Speicher beibehalten.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich | Werkseinstellung
F 149 [P-Verbr. Einheit] - Je nach BaugréRe
des Umrichters (1)
O | [1 kWh]
I | [0.1=1kWh]
2 | [0.01=1kWh]
3 | [0.001 =1 kWh]
Die Einstellung von Parameter ~ 74 9 legt die Skalierung der kWh-Anzeige am integrierten Grafikterminal fest.
F102 [Kd spez Skal. Freq.] Benutzerdefinierte Frequenzanzeige — Umrechnungsfaktor | 0,00 bis 200,00 | 0,00
Die Parameter F 7002, F 705 und F 71 & dienen zur Anpassung der Drehzahlanzeige am integrierten Grafikterminal, sodass
sie mit der Betriebsdrehzahl der Anwendung Ulbereinstimmt, z. B. FuR pro Minute oder Einheiten pro Stunde.
0.00: Anzeige der Frequenz in Hz
Ist Parameter F 71 2 auf einen anderen Wert als 0,00 eingestellt, wird der angezeigte Frequenzwert wie folgt berechnet:
Angezeigter Wert = Angezeigte oder Parameterfrequenz x ~ 71 2. Siehe Beispiel unten.
1 bis 200,0: Umrechnungsfaktor
E0.0 |wCT—y | /800
Fi1og=0 00 FiOo2=30.00
6O0x30.00=1800
EO.0 | T2 6.0
Fibe=0.00 Fl02=0.10
6O0X0.10=6.0
F 103 [Freq. Einh. Umrech.] Auswanhl der einheitenfreien Frequenzumrechnung 0
O | [Alle] Einheitenfreie Anzeige aller Frequenzen
| | [nur PID] Einheitenfreie Umrechnung der PID-Frequenzen
F 105 [Kd. spez. Steigung] Benutzerdefinierte Frequenzanzeige — Steigung fir - 1
Umrechnung
O | [neg. Steig.]
| | [pos. Steig.]
Parameter F 701 5 legt die Steigung fur die benutzerdefinierte Frequenzanzeigeumrechnung fest. Die Abbildungen unten zeigen
Beispiele fur diese Funktion.
FI106 [Versch. Nullpkt.]

Benutzerdefinierte Frequenzanzeige —
Nullpunktverschiebung fir Umrechnung

0,00 bis F H Hz | 0,00 Hz

Parameter F 70 £ fligt dem Prozess der benutzerdefinierten Frequenzanzeigeumrechnung eine Nullpunktverschiebung hinzu.

[FI0 1=/ F106=0.00 [F105=/F 106=20.00]
Optionales Optionales A
Grafikterminal Grafikterminal
800 1000
\VF 102
\F 107 200 |2 Y ]
0

0 Ausgangsfrequenz 80 (Hz)r 0 Ausgangsfrequenz 80 (HZ)V

|F 105=0,F 106=80.00]
Optionales
Grafikterminal

800

0

0 Ausgangsfrequenz 80 (Hz)

(

1) Siehe Tabelle auf Seite 198.
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Code Name/Beschreibung Werkseinstellung

FH00 |[Auto tune] Aktivierung der Motormessung 0

A A GEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER EXPLOSIONSGEFAHR

® Wahrend der Motormessung wird der Motor mit Motorbemessungsstrom bestromt.

® Den Motor wahrend der Motormessung nicht warten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Koérperverletzung.

AWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

® Die Parameter L u, ul, F4 /5und F 4 | 7T muissen vor Beginn der Motormessung unbedingt korrekt konfiguriert
werden.

® \Wenn einer oder mehrere dieser Parameter nach Durchfiihrung der Motormessung geandert werden, dann wird F 4 00
wieder auf 0 gesetzt und das Verfahren muss wiederholt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrung kann zu Tod oder schwerwiegenden Verletzungen fiihren.

HINWEIS

GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR UND FREQUENZUMRICHTER
e Die Motormessung erst durchfiihren, nachdem der Motor angeschlossen wurde und vollstéandig zum Stillstand gelangt ist.

e Wenn die Motormessung unmittelbar nach dem Stopp durchgefiihrt wird, kann anliegende Restspannung zu einer fehlerhaften
Messung fuhren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisung kann zu Materialschéden fiihren!

0 | [Deaktiviert]: Deaktiviert

I | [Initialize constant]:

Werkseinstellung von [auto Drehm. Boost] (F “ 7 ') fir Asynchronmotor.

Werkseinstellung von [auto Drehm. Boost] (F 4 0 ), [L g-Achse gem.] (F 9 /Z)und [gem. L d-Achse] (F 5 [ 7) und [Nennspg.
Motor] (w L o) fir Synchronmotor.

2 | [Tune Dyn. 1]: Dynamische Messung, mit Antriebslauf nach der Messung.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (- 4 [J 2) fir Asynchronmotor.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (~ 4 [ 2), [L g-Achse gem.] (F 9 /) und [gem. L d-Achse] (F 9 | 3) fur
Synchronmotor.

3 | [Tune Dyn. 2]: Auto aktiv dynamisch, mit Antriebslauf nach der Messung.
Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (F 4 [ ), [L g-Achse gem.] (F 9 /Z), [gem. L d-Achse] (F 5 / ) und
[Nennspg. Motor] (w L w) fiir Synchronmotor.

4 | [Tun Static 1]: Statische Messung, ohne Antriebslauf nach der Messung.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (- 4 [J 2) fir Asynchronmotor.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (F~ 4 [ 2), [L g-Achse gem.] (F 9 /), and [gem. L d-Achse] (F 5 | 3
Synchronmotor.

) fiir

S | [Tun Static 2]: Auto aktiv statisch, ohne Antriebslauf nach der Messung.
Anwendungseinstellungen von[auto Drehm. Boost] (F 4 7 ), [L g-Achse gem.] (F -
[Nennspg. Motor] (w L w) fiir Synchronmotor.

/Z') und [gem. L d-Achse] (F 5 / 3), und

Der Parameter F 4 [J [J wird im Anschluss an die Motormessung auf ,0“ zurlickgesetzt.
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Code Name/Beschreibung Werkseinstellung

F 303 |[Anz. auto Reset] 0

A GEFAHR

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Korperverletzung.

Der automatische Wiederanlauf ist nur bei Maschinen oder Installationen zulassig, die keine Gefahr fiir Personal oder
Anlagen darstellen.

Wenn der automatische Wiederanlauf aktiviert ist, zeigt das Fehlerrelais einen erkannten Fehler erst nach Ablauf der
Timeout-Frist fiir die Wiederanlaufsequenz an.

Die Anlagen miissen in Ubereinstimmung mit den geltenden nationalen und regionalen Sicherheitsbestimmungen genutzt
werden.

0 | Deaktiviert
I bis /0 | Anzahl der Fehlerreset-Versuche

Beschreibung

In der Tabelle unten sind die Fehler aufgeflhrt, die mit dem automatischen Fehlerreset zuriickgesetzt werden kénnen. Wenn
der Parameter F 3 [ 7 auf einen Wert gréRer 0 eingestellt ist und einer dieser Fehler auftritt, versucht der Frequenzumrichter,
den Fehler automatisch zu beheben und damit einen Wiederanlauf zu ermdglichen:

Automatisch zuriicksetzbare Fehler

Code Beschreibung Code Beschreibung
E P E F |Fehler ,Externe Prozesschwelle® erkannt o H |Ubertemperatur des Frequenzumrichters
F d I|Drosselfehler 1 (Drossel geschlossen) o H 2 |Externe Uberhitzung
o L I|Uberstrom beim Hochlaufen oL I|Uberlast des Frequenzumrichters
o [ 2 |Uberstrom beim Auslaufen o L 2 |Uberlast Motor
o [ 3| Uberstrom beim Betrieb mit konstanter Drehzahl o P I|Uberspannung beim Hochlaufen
o L 1P |Kurzschluss oder Erdschluss beim Hochlaufen o P 2 |Uberspannung beim Auslaufen
o [ & P |Kurzschluss oder Erdschluss beim Auslaufen o P 3| Uberspannung bei Betrieb mit konstantem Status
Kurzschluss oder Erdschluss beim Betrieb mit | F 5 ~ F |Fehler ,Vorstartdrehzahl nicht erreicht® erkannt
sL 3P konstanter Drehzahl 5 o u E |Gleichlauffehler des Permanentmagnetmotors
Automatische Fehlerreset-Versuche werden weiter ausgefiihrt, bis die durch Parameter F 3 [ 7 festgelegte

Anzahl an Versuchen erreicht wurde.

Wenn durch diese Versuche die Fehlerbedingung nicht aufgehoben wird, halt der Frequenzumrichter an, und
ein manuelles Fehlerreset ist erforderlich.

Wenn ein anderer Fehler (der nicht unter ,Automatisch zurlicksetzbare Fehler” in der Tabelle oben aufgefihrt ist)
wahrend des automatischen Fehlerresets auftritt, halt der Frequenzumrichter an, und ein manuelles Fehlerreset
ist erforderlich.

Nach einem erfolgreichen automatischen Fehlerreset beschleunigt der Frequenzumrichter den Motor auf die
Solldrehzahl, ohne dass ein weiterer Fehler auftritt.

Nach Ablauf eines bestimmten Zeitraums nach einem erfolgreichen automatischen Fehlerreset ohne Auftreten
eines weiteren Fehlers wird der Zahler fiir die Riicksetzversuche geldscht, sodass bei einer nachsten
Fehlerbedingung wieder alle Riicksetzversuche zur Verfligung stehen.

Wahrend des automatischen Fehlerresets zeigt das Grafikterminal entweder ~ £ ~ 4 oder den durch Parameter
[Ausw. Anz. Param.] (F 7 /) ausgewahlten Anzeigewert an, sieche Seite 130.

Bedingungen, die ein automatisches Fehlerreset erlauben

Ein automatisches Fehlerreset ist nicht méglich, wenn die Fehlerursache weiter besteht.

Im Falle eines = . /- oder = L Z-Uberlastfehlers berechnet der Frequenzumrichter die Kihlungsdauer, die zum
Léschen des Fehlers notwendig ist.

Bei einem = H-Fehler bestimmt der Temperaturfiihler des Kiihlkérpers, wann der Fehler gel6scht werden kann.

Messungen der DC-Bus-Spannung geben an, ob ein = F /-, = P Z- oder = F 7-Fehler geléscht werden kann.
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Zeitverzogerung

Das erste Fehlerreset wird 1 Sekunde nach Auftreten des Fehlers versucht. Durch jeden nachfolgenden Versuch

wird dem Zeitintervall 1 Sekunde hinzugefiigt, wie in der Tabelle unten gezeigt.

Fehlerreset-Versuche

Versuch Nr.

Zeitraum zwischen Fehlerreset-Versuch
und letztem Fehler

_

1 Sekunde

2 Sekunden

3 Sekunden

4 Sekunden

5 Sekunden

6 Sekunden

7 Sekunden

8 Sekunden

Ol o N[Ol bl W|DN

9 Sekunden

-
o

10 Sekunden

Sicherheitsrelaisaktion
Ein Ausgangsrelais, das auf die Funktionen 10 und 11 festgelegt ist (siehe Tabelle auf Seite 108), zeigt erst

Fehlerspeicher des Frequenzumrichters

einen Fehler an, wenn alle Fehlerreset-Versuche ausgeschépft wurden.

Die Ausgangsrelaisfunktionen 28 und 29 kénnen verwendet werden, um anzugeben, dass ein automatisch
zurlicksetzbarer Fehler aufgetreten ist.

Die Ausgangsrelaisfunktionen 36 und 37 kdnnen zum Signalisieren eines beliebigen Frequenzumrichterfehlers

verwendet werden, auch wahrend der automatischen Fehlerreset-Versuche.

Wenn der Parameter [FU Fehler Speicher] (F & J &) auf 1 gesetzt ist und der Frequenzumrichter aus- und
eingeschaltet wird, wahrend ein Fehler beim automatischen Fehlerreset aktiv ist, wird das automatische
Fehlerreset abgebrochen (siehe Seite 138).

136
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Einfangen im Lauf (F 30 /)

Wenn die Startfunktion ,Einfangen im Lauf* fur den Motor aktiviert ist (Parameter~ 7 [J | ist nicht auf O gesetzt),
erkennt der Frequenzumrichter die Laufrichtung und Drehzahl des Motors vor dem Start. Dies fiihrt zu einem
ruckfreien Einfangen des Motors, ohne dass es zu Strom oder Momentensté3en kommt.

Wenn F 310 | deaktiviertist und der Frequenzumrichter bei einem rotierenden Motor gestartet wird, legt er eine
geringe Startfrequenz an den Motor an, sodass er bis zur Strombegrenzung betrieben wird und der Motor fast
anhalt. Der Frequenzumrichter beschleunigt den Motor dann auf die Solldrehzahl.

Das Starten des Motors durch Einfangen im Lauf wird angewendet, wenn ~ 3 [ | auf 1 oder 3 festgelegt ist und
Folgendes gilt:

e Es tritt ein kurzer Spannungsausfall auf (das integrierte Bedienterminal bleibt eingeschaltet), der dazu flhrt,
dass der Frequenzumrichter keinen Strom mehr an den Motor abgibt,
e und es besteht ein stdndiger Fahrbefehl fir den Frequenzumrichter (2-Draht-Steuerung)

F 30 | auf 1 oder 3 gesetzt

Eingangsspannung

\J

Motordrehzahl

/7 ~—_ /1

EIN
Fahrbefehl AUS

-

Das Starten des Motors durch Einfangen im Lauf wird angewendet, wenn F 7 [J | auf2 oder 3 festgelegt ist und
Folgendes gilt:

e Die Funktion ,Start erlaubt® (den Funktionen 1 oder 54 zugewiesener Logikeingang) wird abgebrochen und
wiederhergestellt,
e und es besteht ein standiger Fahrbefehl fur den Frequenzumrichter (2-Draht-Steuerung)

F 30 | auf 2 oder 3 gesetzt

Motordrehzahl
EIN
Fahrbefenl _| | AUS
' EIN
Start erlaubt J ! AUS

Wenn F 3 [0 | auf 4 gesetzt ist, prift der Frequenzumrichter bei jedem Empfang eines Fahrbefehls die
Motordrehzahl und Laufrichtung.

Hinweis: Ist ,Einfangen im Lauf* aktiviert, dauert jede Umsetzung des Fahrbefehls ca. 300 Millisekunden langer.

+Einfangen im Lauf* sollte nicht verwendet werden, wenn mehr als ein Motor vom Frequenzumrichter betrieben wird.

Code Name/Beschreibung Werkseinstellung

F 30 | |[Einf.im Lauf] 3(1)

[Deaktiviert]

[kz Spg Ausf] Nach kurzem Stromausfall

[Run ok] Nach Wiederherstellung von ,Betrieb zulassig®

[SpgAusfRun] Nach Wiederherstellung von ,Kurzer Stromausfall“ oder ,Betrieb zulassig*
[jeder Start] Bei jedem Start

FE 32 |[Mot. Uberl. Speicher]  Motoriiberiastspeicher 0

Lwh DO

O | [Deaktiviert] Geldscht

Ist der Parameter F £ 3 7 auf 0 gesetzt, wird der Frequenzumrichterspeicher fir den thermischen Motorzustand (dient zur
Uberlastberechnung) geldscht, wenn der Strom aus- und wiedereingeschaltet wird.

I | [Aktiviert] Beibehalten

Ist der Parameter F £ 3 7 auf 1 gesetzt, wird der Frequenzumrichterspeicher fiir den thermischen Motorzustand selbst beim
Ausschalten des Stroms beibehalten. Wenn beim Frequenzumrichter ein Fehler wegen eines Uberlastfehlers des Motors o L 2
aufgetreten ist, kann der Motor erst wieder neu gestartet werden, nachdem ein gewisser Zeitraum fur die Kiihlung (berechnet vom
Frequenzumrichter) verstrichen ist.

(1) Der Start des Motors durch Einfangen im Lauf nach einem Frequenzumrichterfehler ist aktiv, wenn automatisches Riicksetzen
aktiviert ist (Parameter [Anz. auto Reset] (F 7 0 7) ist nicht auf 0 gesetzt, siehe Seite 135).
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Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
FEOZ [FU Fehler Speicher] 0
O | [geloscht]
Wenn der Parameter F £ [J & auf 0 gesetzt ist und die Spannungsversorgung am Frequenzumrichter nach einem Fehler aus- und
wieder eingeschaltet wird:
Wourde die Fehlerursache behoben, wird der Frequenzumrichter zurlickgesetzt und kann gestartet werden. Informationen zum
gerade behobenen Fehler werden in die Fehlerliste Gibertragen.
Wourde die Fehlerursache nicht behoben, wird der Fehler erneut angezeigt, und die im Frequenzumrichter gespeicherten
Betriebsdaten, die mit dem Fehler zusammenhéangen, werden in die Fehlerliste Ubertragen.
Informationen zum viertletzten Fehler werden aus der Fehlerliste entfernt.
I"| [gespeichert]
Wenn der Parameter F £ [J 2 auf 1 gesetzt ist und die Spannungsversorgung am Frequenzumrichter nach einem Fehler aus- und
wieder eingeschaltet wird:
Wourde die Fehlerursache behoben, wird der Frequenzumrichter zurtickgesetzt und kann gestartet werden. Informationen zum
gerade behobenen Fehler werden in die Fehlerliste Gibertragen.
Waurde die Fehlerursache nicht behoben, werden der urspriingliche Fehlercode und die gesamten zugehdrigen Betriebsdaten als
aktueller Fehler im Uberwachungsmodus angezeigt.
Informationen zum viertletzten Fehler bleiben in der Fehlerliste gespeichert.
Das automatische Fehlerreset wird deaktiviert.
FEOH [Verlust Netzphase] Netzphasenfehler-Erkennungsmodus 1
O | [Deaktiviert]: Deaktiviert
Ist der Parameter F £ [J 5 auf O gesetzt, ist die Netzphasenfehlererkennung deaktiviert. Der Ausfall einer Netzphase bewirkt
keinen Fehler am Frequenzumrichter.
| | [Aktiviert]: Aktiviert
Ist der Parameter F £ [J 5 auf 1 gesetzt, bewirkt der Ausfall einer Netzphase einen £ F H [-Fehler.
F 302 |[Verlust Netzphase] 0
O | [Deaktiviert]
Ist der Parameter F 7 [J 2 auf 0 gesetzt und tritt am Frequenzumrichter kurzfristig ein Netzausfall auf, wird kein Fehler erzeugt.
Stattdessen kommt es zu einer momentanen Reduzierung der Motorspannung und/oder des Motorstroms; danach wird der
normale Betrieb fortgesetzt, bis die vollstandige Leistungsaufnahme wiederhergestellt ist.
I | [nicht verw.]: NICHT AUSWAHLEN
2 | [freier Ausl.]
Eingangsspannung Ist der Parameter F 3 [J & auf 2 gesetzt und tritt am
Frequenzumrichter kurzfristig ein Netzausfall auf, unterbricht der
Frequenzumrichter die Spannungsversorgung zum Motor,
Motordrehzahl sodass er auslauft und zum Stehen kommt. Am integrierten
N Grafikterminal blinkt die Meldung 5 £ = F. Der
/ Frequenzumrichter kann nur neu gestartet werden, indem ein
\ - neuer Fahrbefehl ausgegeben wird.
FEZ [Unterspg. Fit Level] Betriebsmodus Unterspannungsfehler - 0
O | [Alarm 0,6U]: Nur Alarm (Erkennungsniveau unter 60 %)
Wenn der Parameter F £ 2 7 auf O gesetzt ist und die Netzspannung unter 60 % des Nennwerts fallt, halt der Frequenzumrichter
an und gibt einen Fehler am integrierten Grafikterminal aus, aktiviert jedoch kein Fehlerrelais. Steigt die Netzspannung auf mehr
als 60 % des Nennwerts, wird der Fehlercode am integrierten Grafikterminal ohne eine Fehlerreset-Aktion geléscht, und der
Frequenzumrichter ist betriebsbereit.
I | [Fehler 0,6U]: Fehler (Erkennungsniveau unter 60 %)
Wenn der Parameter F 5 & 7 auf 1 gesetzt ist und die Netzspannung unter 60 % des Nennwerts fallt, tritt ein Fehler am
Frequenzumrichter auf, sodass eine Riicksetzaktion erforderlich ist, um den Fehler zu I6schen und den Frequenzumrichter neu
zu starten.
2 | [Alarm 0,5U)]: Nur Alarm (Erkennungsniveau unter 50 %)

Wenn der Parameter F 5 & 7 auf 2 gesetzt ist und die Netzspannung unter 50% des Nennwerts fallt, halt der Frequenzumrichter
an und gibt einen Fehler am integrierten Grafikterminal aus, aktiviert jedoch kein Fehlerrelais. Steigt die Netzspannung auf mehr
als 50 % des Nennwerts, wird der Fehlercode am integrierten Grafikterminal ohne eine Fehlerreset-Aktion geléscht, und der

Frequenzumrichter ist betriebsbereit.
HINWEIS

GEFAHR VON SCHADEN AM FREQUENZUMRICHTER
Wenn r 52 7= 2, verwenden Sie eine Netzdrossel.
Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann Tod, schwere Korperverletzung oder Materialschidden zur Folge haben!
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Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

F3O5s

[Schutz Uberspg. FIt]  Uberspannungsschutz - 2

[Aktiviert]

Wenn der Parameter F 3 [J 5 auf 0 gesetzt ist und der Frequenzumrichter einen bevorstehenden DC-Bus-Uberspannungsfehler
entdeckt, wird automatisch eine der folgenden Aktionen ausgefiihrt:

Erhdhen der Auslaufzeit

Beibehalten einer konstanten Motordrehzahl

Erhéhen der Motordrehzahl

Ausgangs- 4
frequenz \

DC-Bus-Spannung 4

FEZ-E| - Uberspannungs-
fehler — Betriebsniveau

[Deaktiviert]

Ist der Parameter F 37 5 auf 1 gesetzt, fiihrt der Frequenzumrichter keine Aktionen aus, um einen DC-Bus-Uberspannungsfehler
zu vermeiden.

[Schnellhalt]: Aktiviert (Modus fur kurze Auslaufzeit)

Wenn der Parameter F 7 [J 5 auf 2 gesetzt ist und der Frequenzumrichter einen bevorstehenden Fehler wegen einer DC-Bus-
Uberspannung feststellt, wird das V/Hz-Verhaltnis des am Motor angelegten Stroms erhoht. Eine Ubererregung des Motors wird
erzeugt, um rlckspeisefahige Energie in den Motor abzuleiten und nicht in den Frequenzumrichter.

[dyn. DEC]: Aktiviert (Modus flr dynamische kurze Auslaufzeit)

Ist der Parameter ~ 3 [J 5 auf 3 gesetzt, erhoht der Frequenzumrichter beim Auslaufen des Motors sofort das V/Hz-Verhaltnis
des an den Motor angelegten Stroms und wartet nicht, bis die DC-Bus-Spannung das Fehlerniveau erreicht.

Wenn die Motordrehzahl reduziert wird, kann ein Fehler wegen DC-Bus-Uberspannung verursacht werden, da riickspeisefahige
Energie von der Last und vom Motor durch den Frequenzumrichter aufgenommen wird.

FEZE

[Uberspg. Fit Level] 100 bis 150 % der DC-Bus- | 140 %
Bemessungsspannung

Parameter F 5 7 5 legt das Niveau fiir die DC-Bus-Spannung fest, bei dem die durch Parameter F 7 7 5 definierten
Aktionen ausgeltst werden. Die Abbildung unten erhalt weitere Informationen.
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Code

Name/Beschreibung Werkseinstellung

FEOS

[Verlust Motorphase] Ausgangsphasenfehler-Erkennungsmodus 3

A A GEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR

e Wenn r 505 = 0, wird ein Motorphasenverlust nicht erkannt.

e Wenn F 505 =/ oder 2, wird ein Motorphasenverlust erst beim Starten des Motors erkannt.

® \ergewissern Sie sich, dass dieser Vorgang in keiner Weise eine Gefahr fir Personal oder Anlagen darstellt.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Koérperverletzung.

Hinweis: Wenn [Mot cont. mode sel.] (Pt) auf (6) (Permanentmagnetmotor-Reglerfunktion) und [Output phase loss] (F605) auf 1,
3, 4 und 5 gesetzt ist, wird die Uberpriifung auf Ausgangsphasenfehler bei jedem Starten des Motors durchgefiihrt.

A A GEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR

Wenn [Mot cont. mode sel.] (Pt) auf (6) (Permanentmagnetmotor-Reglerfunktion) gesetzt ist, wird die kontinuierliche Uberprii-

fung auf Ausgangsphasenfehler wahrend des Motorbetriebs deaktiviert. Phasenverluste und somit unbeabsichtigtes Trennen

werden nicht erkannt.

o Sicherstellen, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu einer unsicheren Bedingung fuhrt und bei Bedarf eine
alternative Uberwachungsfunktion implementieren

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Korperverletzung.

Wenn die Ausgangsphasenfehlererkennung aktiviert ist und ein Ausgangsphasenfehler mehr als 1 Sekunde anhalt, 16st der
Frequenzumrichter aus und zeigt den Fehlercode £ F H [J an.

[Deaktiviert]
Ist der Parameter F £ [J 5 auf O gesetzt, ist die Ausgangsphasenfehlererkennung deaktiviert.
[erster Start]: Beim ersten Start.
Ist der Parameter F £ [J 5 auf 1 gesetzt, wird nur beim ersten Motorstart und nach dem Anlegen von Strom an den
Frequenzumrichter eine Uberpriifung auf einen Ausgangsphasenfehler vorgenommen.
[ieder Start]: Bei jedem Start.
Ist der Parameter F 5 [1 5 auf 2 gesetzt, wird bei jedem Motorstart eine Uberpriifung auf einen Ausgangsphasenfehler
vorgenommen.
[in Betrieb]: Wahrend des Betriebs.
Ist der Parameter F 5 [1 5 auf 3 gesetzt, wird wahrend des Motorbetriebs eine kontinuierliche Uberpriifung auf
Ausgangsphasenfehler vorgenommen.
[Permanent]: Beim Start und wahrend des Betriebs.
Ist der Parameter F £ [0 5 auf 4 gesetzt, wird die Uberpriifung auf Ausgangsphasenfehler beim Start und kontinuierlich wahrend
des Betriebs vorgenommen.
[Fangschalt.]: Lasttrennschalter-Modus
Einstellung 5 fir Parameter F £ [J 5 ist fir Anwendungen mit Lasttrennschalter geeignet. Der Frequenzumrichter startet den
Motor automatisch neu, wenn Folgendes zutrifft:
- Es wurde ein Fehler aller 3 Phasen entdeckt (ein Motorschitz oder Lasttrennschalter ist gedffnet).
- Der Frequenzumrichter stellt fest, dass eine Dreiphasenschaltung wiederhergestellt wurde (der Motorschiitz oder
Lasttrennschalter ist geschlossen). Zwischen Trennung und erneuter Schaltung muss 1 Sekunde gewartet werden. Im
folgenden Schema wird ein Beispiel fiir das Offnen des Motorschiitzes gezeigt.

Drehzanhl
t
Motorschitz 1 2
1
0 t

t1: Auslaufzeit ohne Rampe (freier Auslauf)
t2: Hochlaufzeit mit Rampe

- Es besteht ein gliltiger Fahrbefehl.
Eine Prufung auf Ausgangsphasenfehler wird unabhangig von der Einstellung des Parameters F 5 [ 5 bei der Motormessung
durchgefiihrt. Bei schnell laufenden Motoren und anderen Spezialmotoren kénnen unerwiinschte Ausgangsphasenfehler
auftreten.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FE IO [Unterlastiiberw.] Auswahl Unterlastfehler/-alarm - 0
0 | [Alarm]
Ist der Parameter F £ [ [1 auf O gesetzt ist, kdnnen die Relaisausgangsfunktionen 24 oder 25 (siehe 141) zum Signalisieren einer
Unterlastbedingung verwendet werden, ohne dass Frequenzumrichterfehler ausgegeben werden.
| | [Fehler]
Wenn der Parameter ~ £ /] auf 1 gesetzt ist und das Lastniveau fiir einen durch ~ £ /2 festgelegten Zeitraum unter die
Einstellung von F £ [ | fallt, wird der Frequenzumrichterfehler .. L ausgegeben. Das Fehlerrelais, sofern definiert, wird gesetzt
(Relaisausgangsfunktionen 10 oder 11, siehe Seite 108). Ein Relais fir die Signalisierung einer Unterlastbedingung (Funktionen
24 oder 25, siehe Seite 109) wird ebenfalls gesetzt.
Die Reaktion des Frequenzumrichters auf eine Unterlastbedingung wird durch die Parameter F 5 04, FE 10, F& | | und
F B |2 festgelegt.
Die Einstellung von Parameter ~ £ /[ bestimmt, ob eine Unterlastbedingung einen Alarm Uber ein Ausgangsrelais verursacht
oder einen Fehler beim Frequenzumrichter auslost.
Die Summe aus Parameter F 505 und F & | | bestimmt das Frequenzumrichter-Lastniveau, durch das ein Unterlastalarm/-
fehler geléscht wird.
Parameter F £ [ £ bestimmt, wie lange der Frequenzumrichter eine Unterlastbedingung aufweisen kann, bevor ein Alarm oder
Fehler ausgegeben wird.
Weitere Informationen erhalten Sie unter den Parametern F 5 059, F & /[0 und F 5 | | sowie in der Abbildung zu Parameter
F & |2 unten.
FE 0= 0 (nurAlarm)
EIN
Geringer Strom — AUS | |AUS
Signalausgang
A 0 F B 1l & oderiweniger
usgangsstrom (%) \\ /_\ FE |2
FEII+FEO09 A s
FG 1 VN \\_/ \ prd
Zeit [s]
FE I I [Schw. Unterlast] Unterlasterkennungsniveau ‘ 0 bis 100 % (1) ‘ 0%
Parameter F £ | / legt das Unterlasterkennungsniveau fest.
FEOS [Hyst. Unterlast] Unterlasterkennungsniveau — Bandbreite ‘ 1 bis 20 % (2) ‘ 10 %
FG IZ2 [Unterl. ZeitVerz.Erk] unteriasterkennungszeit ‘ 0 bis 255 s ‘ 0s
FE33 [VIA Verlust] Verlust des VIA-Analogsignals ‘ 0 bis 100 % (3) ‘ 0%
O | [Deaktiviert]: Deaktiviert
Wenn der Parameter F £ 3 3 auf 0 gesetzt ist, iberwacht der Frequenzumrichter die Analogeingangsklemme VIA nicht auf
Signalverluste.
| bis /00 | Fehlererkennungsniveau
Wenn der Parameter F £ 3 3 auf einen Wert grof3er 0 gesetzt ist und:
Das Signal bei VIA unter das ausgewahlte Fehlererkennungsniveau fallt,
und der niedrige Signalpegel fur 300 Millisekunden oder langer bestehen bleibt,
16st der Frequenzumrichter aus und am integrierten Grafikterminal wird der Fehlercode £ - /A angezeigt.

(1) Prozentwert des Frequenzumrichter-Bemessungsstroms. Anzeige auch in Ampere mdglich, je nach Einstellung des
Parameters [Aus. HMI Einheit] (F 70 1) (siehe Seite 130).
(2) Prozentwert von [Schw. Unterlast] (F & | /).

(3) Prozentwert des maximalen VIA-Signalpegels
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FEYHY [Verlust 4-20 mA] Frequenzumrichterverhalten bei 4-20 Ereignis 0
O | [Nein]: Nein
| | [freier Ausl.] Freier Auslauf.
Freier Auslauf und Alarm
2 | [v Riickfall] Rickfall-Frequenz.
Umschaltung auf Rickfall-Frequenz. Wird beibehalten, so lange die Ursache der Auslésung weiterbesteht und der Fahrbefehl
nicht deaktiviert wird. Siehe Parameter [v Riickfall] (F 5 4 9) fir Rickfall-Frequenz.
3 | [Freq. halten] Beibehaltung der Frequenz.
Der Frequenzumrichter behalt die Frequenz zum Fehlerzeitpunkt bei, so lange die Ursache fiir die Auslésung vorliegt und der
Fahrbefehl nicht deaktiviert wird.
4 | [StopRampe] Rampenstopp.
FE4YS [v Riickfall] Riickfall-Frequenz ‘ 0,0 bis [max. Freq HSP] (F H) | 0,0 Hz
Siehe Parameter [Verlust 4-20 mA] (F & 4 H).
FE I3 [Kurzschl Erk. Mode] Ausgangsseitige Kurzschlusserkennung ‘ - 0
O | [jed. Mal std]: Bei jeder Ausgabe eines Fahrbefehls (Standardimpuls)
I | [1x standard]: Nur einmal nach Einschalten der Spannungsversorgung (Standardimpuls)
2 | [jed.Mal kurz]: Bei jeder Ausgabe eines Fahrbefehls (Kurzimpuls)
3 | [1 x kurz]: Nur einmal nach Einschalten der Spannungsversorgung (Kurzimpuls)

Durch Parameter F £ | 7 wird festgelegt, wie der Frequenzumrichter einen ausgangsseitigen Kurzschluss beim Start erkennt.
Wahlen Sie bei niederohmigen Motoren den Kurzimpuls.
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Uberlastkennung

Die Frequenzumrichterreaktion auf ein bestimmtes Motormoment wird durch die Parameter F 5 /5 - F 5 |5
festgelegt.

Uberlast-
Signalausgabe

i

1

1

1

1

I

1

;

1

| 1
Kleiner als F & Ib

FE IE
FE IBE-FE IS

Drehmomentstrom (%)

Zeit (s)
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FEB IS [Uberlastiiberw.] Auswahl Uberdrehmomentfehler/-alarm - 0
[Alarm]
Wenn Parameter F £ 3 7 auf 0 gesetzt ist, iberwacht der Frequenzumrichter die Analogeingangsklemme VIA nicht auf Signalverluste.
[Fehler]
Wenn Parameter F £ | 5 auf 1 gesetzt ist und am Frequenzumrichter ein Fehler auftritt, bleibt die Uberlast-Signalausgabe bestehen,
bis der Fehler zurlickgesetzt wird.
Je nach Einstellung des Parameters F £ /5 kann der Frequenzumrichter die Ausgangsrelaisfunktion 12 oder 13 (siehe Tabelle
auf Seite 108) verwenden, um einen Uberlastalarm oder -fehler anzugeben (= £ -Fehlercode).
FE IE [Uberl. Schw. Erk.] Uberlast-Erkennungsniveau 0 bis 250 % des Motor- | 130 %
Bemessungsmoments
Parameter F £ | 5 legt das Niveau fest, ab dem der Frequenzumrichter auf eine Uberlastbedingung reagiert (siehe Abbildungen
oben und unten).
I i ] I
]
Uberlast-Voralarm AUS EIN AUS EIN |
Signalausgabe
FE IEx0.7 - S S
FE IEX07-FE |9 N \;K"'_
1
Ausgangsfrequenz
Drehmomentstrom (%) Niveau 2
Zeit (s) >
Die Ausgangsrelaisfunktionen 20 oder 21 kénnen zum Signalisieren eines Uberlast-Voralarms verwendet werden, wenn das
berechnete Motordrehmoment 70 % des durch Parameter ~ 5 /£ festgelegten Werts erreicht.
FE I8 |[Zeiterk. Uberlast] Uberdrehmoment-Erkennungszeit 0,0 bis 10's 05s
Parameter F £ | A legtfest, (iber welchen Zeitraum hinweg der Frequenzumrichter eine Uberlastbedingung des Motors feststellen
muss, bevor ein Alarm oder Fehler ausgegeben wird (siehe Abbildung oben).
FE 19 [Bandbr. Uberdrehm.] Bandbreite Uberlast-Erkennungsniveau Obis100%des F 5 /5-| 10 %
Niveaus

Wahrend Parameter F £ | 5 das Niveau festlegt, ab dem ein Alarm oder Fehler wegen eines Uberdrehmoments des Motors
ausgegeben wird, bestimmt F 5 /9, wie stark das berechnete Motordrehmoment abfallen muss, bevor der Alarm oder Fehler
zuriickgesetzt wird (siehe Abbildung oben).
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Code

Name/Beschreibung Werkseinstellung

FE3IHY

M £wm -

[Umgeb.Temp. Alarm] Umgebungstemperatur fiir Wartungsalarm des Frequenzumrichters | 3

[- 10 bis 10 °C]

[11 bis 20 °C]

[21 bis 30 °C]

[31 bis 40 °C]

[41 bis 50 °C]

[51 bis 60 °C]

Der Frequenzumrichter kann fiir die Signalisierung eines Wartungsalarms Uber die Ausgangsrelaisfunktion 44 oder 45 programmiert
werden (siehe Seite 112). Der Status des Wartungsalarms kann am integrierten Bedienterminal angezeigt werden (siehe Seite 21).

Setzen Sei beim ersten Start den Parameter < £ 3 4 auf die durchschnittliche Betriebsumgebungstemperatur des
Frequenzumrichters. Das Festlegen von F £ 3 4 auf die héchste Jahrestemperatur oder das Andern des Werts nach dem Start des
Frequenzumrichterbetriebs kann zu einem friihen Wartungsalarm fiihren.

Vermeidung unerwiinschter Uberspannungs- und Netzphasenfehler

Die Parameter F 4 A | bis F 4 A 3 kénnen zum Vermeiden von unerwiinschten Uberspannungs- und
Netzphasenfehlern verwendet werden, die verursacht werden durch:

e Hohe Eingangsimpedanz: Netzdrossel
e Geringe Eingangsimpedanz: Verteilungsnetz mit hohem kVA-Wert
e Spannungsinstabilitét: Generator als Spannungsversorgung

Wenn ungewollte Fehler auftreten, erhdhen Sie den Wert von Parameter ¥ 4 & /. Wenn durch Erh6éhen des
Werts von F 4 & [ auf Gber 1000 die unerwiinschten Fehler nicht vermieden werden, erhohen Sie die Werte der

Parameter ~ 4 A 7 und F 4 A 7 nach Bedarf.

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werks-
einstellung
F4YH | |[Komp. Netzstorung] Kompensationsfilter fiir Leitungsstorungen 0 bis 9999 ps 0 us
F 482 |[Sperrfilter Netzstor.] Sperrfilter fir Leitungsstdrungen ‘ 0 bis 9999 ps ‘ 442 ps
F 4 A8 3 |[Verst. Sperrf Netzst] sperrfilterverstarkung fiir Leitungsstérungen ‘ 0 bis 300 % ‘ 100 %
F4Y4H4 |[Netzvers. Verstark.]  verstarkung der Spannungsversorgungseinstellung ‘ 0,0bis2,0s ‘ 0,0

Wenn das verwendete Gerat eine spezifische Resonanz aufweist, kdnnen folgende Phianomene auftreten:

e das Gerat vibriert,
e vom Gerat oder Peripheriegerat gehen ungewdhnliche Gerausche aus.

Ist dies der Fall, sollten folgende Parameter eingestellt werden:

o [Netzvers. Verstark.] (F 4 & ) auf 0,5 setzen,

e als Nachstes F 4 A 4 als weiteren Wert setzen, wenn das Einstellen von F 4 5 4 auf 0,5 keine Anderung ergibt,
e wenn [Nennfreq. Motor] (v L ) =50 Hz, F 4 & | auf 531 setzen,

e wenn o L =60Hz, F4Y5 | auf442 setzen.

Hinweis: F 4 A [ und F 4 5 3 sind unglltig, wenn F 4 & 4 einen anderen Wert als 0,0 aufweist.
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Motoriiberlastmerkmale

Motortyp
Setzen Sie = L 1 auf [, /, & oder 7, wenn der Frequenzumrichter einen selbstkiihlenden Motor antreibt. Die
Abbildung unten veranschaulicht das Uberlastschutzniveau fir den selbstkiihlenden Motor als Funktion der
Ausgangsfrequenz.

Uberlastschutz fiir einen selbstkiihlenden Motor

Reduzierungsfaktor fiir Ausgangsstrom [%] / [A]

A
[EA]xo10 ===
x 0.55
0 » Ausgangsfrequenz (Hz)
30 Hz

Setzen Sie o L /7T auf 4, 5, £ oder 7, wenn der Frequenzumrichter einen fremdgekihlten Motor antreibt. Die
Abbildung unten veranschaulicht das Uberlastschutzniveau fiir den fremdgekiihlten Motor als Funktion der
Ausgangsfrequenz.

Uberlastschutz fiir einen fremdgekiihlten Motor

Reduzierungsfaktor fir Ausgangsstrom [%] / [A]

A
[EH~]x010
x0.6
0 » Ausgangsfrequenz (Hz)
6 Hz
Uberlastschutz
Setzen Sie o L 1 auf O, I, 4 oder 5, um den Motorlberlastschutz zu aktivieren.

HINWEIS

GEFAHR VON MOTORSCHADEN

Wenn o L [T auf &, 3, 5 oder 7 gesetztist, ist der thermische Motorschutz durch den Frequenzumrichter
nicht mehr gegeben. In diesem Fall ist eine alternative Einrichtung fiir den thermischen Motorschutz
vorzusehen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Setzen Sie o L 1 auf 2, 3, 5 oder 7, um den Motoriberlastschutz zu deaktivieren. In diesem Fall muss ein
vom Frequenzumrichter ATV212 separates Uberlastschutzgerat zwischen dem Frequenzumrichter und dem
Motor angeschlossen werden.

Stillstand wegen Uberlast
Diese Funktion ist nur mit Lasten mit variablen Drehmomenten kompatibel, bei denen die Last am Motor und
Frequenzumrichter abhangig von der Betriebsfrequenz ist und reduziert werden kann, indem der Motor
verlangsamt wird.
Ist ,Stillstand wegen Uberlast* aktiviert, reduziert der Frequenzumrichter seine Ausgangsfrequenz, wenn er
einen bevorstehenden Uberlastfehler feststellt. Wenn die Uberlastbedingung des Motors nicht mehr besteht,
kehrt die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters auf den Sollwert zurlick.

Setzen Sie = L /T auf /, 3, 5 oder 7, um ,Stillstand wegen Uberlast* zu aktivieren.

Setzen Sie = L [T auf I, 2, 4 oder 5, um ,Stillstand wegen Uberlast* zu deaktivieren.
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Code Name/Beschreibung Werkseinstellung

ol [Mot. Uberlastschutz]  Motoriiberlastmerkmale 0

HINWEIS

GEFAHR VON MOTORSCHADEN

Wenn = L T auf &, 3, 5 oder 7 gesetztist, ist der thermische Motorschutz durch den Frequenzumrichter nicht
mehr gegeben. In diesem Fall ist eine alternative Einrichtung fiir den thermischen Motorschutz vorzusehen.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Dieser Parameterwert ist abhangig von:

- Motortyp (selbstkihlend oder fremdgekuhlt)
- Schutz

Schutz

Motor- Uberlast. | Stillstand alll
typ wegen | Wert

schutz Uberlast

aktiviert deaktiviert o [SIf+ Uberl] Im Falle einer durch den Parameter

[therm Mot. Schutz] (£ H r ) definierten Uberlast
I6st der Frequenzumrichter den Fehler o L 2,
und der Buchstabe L blinkt.

aktiviert aktiviert I |[SIf+ Ubl+n=0] Im Falle einer durch den Parameter

[therm Mot. Schutz] (£ H ~ ) definierten Uberlast
reduziert der Frequenzumrichter automatisch die
Frequenz und nimmt eine Ruickfall-Frequenz an
(80 % der Motorbemessungsfrequenz o L) (1).
Selbst- Wenn die Uberlast auch bei Riickfall-Frequenz
gekiihit bestehen bleibt, I6st der Frequenzumrichter den
Fehler o L 2 aus, und der Buchstabe L blinkt.

deaktiviert | deaktiviert Z [selbstkiihl.] -

deaktiviert aktiviert 3 |[SIf+n=0 OI] Im Falle einer durch den Parameter

[therm Mot. Schutz] (£ H r ) definierten Uberlast
reduziert der Frequenzumrichter automatisch die
Frequenz und nimmt eine Ruckfall-Frequenz an
(80 % der Motorbemessungsfrequenz o L) (1).
Der Frequenzumrichter 16st nicht den Fehler
= L £ aus.

Beschreibung Verhalten

aktiviert deaktiviert Y |[Fk+ Uberl] Im Falle einer durch den Parameter

[therm Mot. Schutz] (£ H r ) definierten Uberlast
|0st der Frequenzumrichter den Fehler = L 2
aus, und der Buchstabe L blinkt.

aktiviert aktiviert 5 [Fk.+Ubl.+n=0] Im Falle einer durch den Parameter

[therm Mot. Schutz] (£ H r ) definierten Uberlast
reduziert der Frequenzumrichter automatisch die
Frequenz und nimmt eine Riickfall-Frequenz an
(80 % der Motorbemessungsfrequenz o L) (1).
Fremd- Wenn die Uberlast auch bei Riickfall-Frequenz
gekiihlt bestehen bleibt, I6st der Frequenzumrichter den
Fehler o L & aus, und der Buchstabe L blinkt.

deaktiviert | deaktiviert B [Fremdkiihl.] -

deaktiviert aktiviert 7 |[Fk+ n=0 UI] Im Falle einer durch den Parameter

[therm Mot. Schutz] (£ H r ) definierten Uberlast
reduziert der Frequenzumrichter automatisch die
Frequenz und nimmt eine Rickfall-Frequenz an
(80 % der Motorbemessungsfrequenz o L) (1).
Der Frequenzumrichter 16st nicht den Fehler

o L 2 aus.

(1) Wenn die Frequenz unterhalb der Ruckfall-Frequenz liegt, behélt der Frequenzumrichter dieselbe Frequenz bei.
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In diesem Kapitel werden folgende Themen behandelt:
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Feldbuskommunikation zwischen dem Frequenzumrichter ATV212 und einem
Gebdudemanagementsystem (BMS)

AWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST
* Bei der Entwicklung eines Steuerungsplans miissen mogliche Fehlerzustande der Steuerpfade
beriicksichtigt und fir bestimmte kritische Steuerfunktionen Mittel bereitgestellt werden, durch die nach dem
Ausfall eines Pfads ein sicherer Zustand erreicht werden kann.
Beispiele fur kritische Steuerungsfunktionen sind die Notabschaltung (Not-Aus) und der Nachlauf-Stopp.
* Fur kritische Steuerfunktionen miissen separate oder redundante Steuerpfade bereitgestellt werden.
* Systemsteuerpfade kdnnen Kommunikationsverbindungen enthalten. Dabei miissen die Auswirkungen
unvorhergesehener Ubertragungsverzégerungen oder Verbindungsstérungen beriicksichtigt werden (1).
Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann Tod, schwere Korperverletzung oder Materialschaden
zur Folge haben!

(1) Weitere Informationen finden Sie in der neuesten Ausgabe der Richtlinien NEMA ICS 1.1, ,Safety Guidelines for the Application, Installation,
and Maintenance of Solid State Control* sowie in der neuesten Ausgabe der Richtlinien NEMA ICS 7.1, ,Safety Standards for Construction
and Guide for Selection, Installation and Operation of Adjustable-Speed Drive Systems".

Die Feldbuskommunikation zwischen dem Frequenzumrichter ATV212 und einem Gebdaudemanagementsystem
(BMS) ist moglich durch fiinf Protokolle, die Gber das integrierte Grafikterminal ausgewahlt werden kénnen:
Modbus® RTU

Metasys® N2

Apogee® P1 FLN

BACnet

LonWorks®

Es gibt drei Moglichkeiten des Datenaustauschs:

e Uberwachung: Werte wie Ausgangsfrequenz, Spannung und Strom werden tberwacht
e Programmierung: Lesen, Bearbeiten und Schreiben von Frequenzumrichterparametern
e Steuerung: Starten und Stoppen des Frequenzumrichters und Steuern des Frequenzsollwerts

Bei dem Betrieb in einem Netzwerk mit mehreren Frequenzumrichtern muss jedem ATV212 Uber Parameter
F B 02 eine eindeutige Adresse zugewiesen werden.

Bei dem Betrieb in einem Netzwerk, in dem alle Frequenzumrichter als Slaves auf ein zentrales
Steuerungssystem ansprechen:

e Die Parameter [Befehlskanal] (L ~ = o) (siehe Seite 87) und [Freq. Mode Einstell.] (F 7 = ) (siehe Seite 87)
mussen korrekt festgelegt sein: )
- Das Einstellen von [ /7o 4 auf 2 aktiviert die Start/Stopp-Uberwachung des Frequenzumrichters tber

das Netzwerk.
- Das Einstellen von F /1o o auf 4 ermdglicht die Steuerung des Frequenzsollwerts Uiber das Netzwerk.
- Das Einstellen von [ /7o & auf 2 oder von F /7= o auf 4 aktiviert die Fehlererkennung bei serieller
Kommunikation. Die Einstellung von Parameter ~ 5 5 | bestimmt die Reaktion des
Frequenzumrichters bei Unterbrechung der Kommunikation.

Die Steuerung des ATV212 Frequenzumrichters kann durch eine Steuerung (Gebdudemanagementsystem
(BMS)) liber ein serielles Kommunikationsnetzwerk vorgenommen werden, und zwar unabhangig von der
Einstellungvon [ /7o 4 oder F /1o o (siehe Abbildung auf Seite 50). Die Steuerung kann von der durch L 7 =
und F 11 o o festgelegten Quelle wieder aufgenommen werden, wenn das serielle Kommunikationsnetzwerk die
Steuerung aufgibt oder ein der Funktion 48 (Forced local) zugewiesener Logikeingang aktiviert ist.

Code Name/Beschreibung Einstell- Werks-
bereich einstellung

FEOO |[MdbRJ45 baud] Modbus RJ45 Baudrate - 1

0 | [9600 bps]

I | [19200 bps]
FE0 | |[Mdb RJ45 Paritat] Modbus RJ45 Paritat ’ - ‘ 1

O | [keine Parit.]: Keine Paritat

I | [gerade Par.]: Gerade Paritat

2 | [unger. Parit.]: Ungerade Paritat

FEOZ |[Mdb Adresse] \ 0 bis 247 \ 1
Diese Adresse wird unabhangig vom genutzten Port verwendet.
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Code Name/Beschreibung Einstell- Werks-
bereich einstellung
FEO3 |[Komm.timeout] - 3

AWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

e Wenn F A [J 7 auf 0 gesetzt ist, wird die Kommunikationssteuerung gesperrt.

® Aus Sicherheitsgriinden sollte die Erkennung von Kommunikationsunterbrechungen nur in der Programmtestphase oder in
speziellen Anwendungen gesperrt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann Tod, schwere Korperverletzung oder Materialschdden zur Folge haben!

0 | Kommunikationsfehlererkennung deaktiviert
I bis /00 | 1bis 100 Sekunden

FEZO0 |[Mdb Kom. Baud] Modbus Netzwerk-Baudrate ‘ - ‘ 1
0 | [9600]
I | [19200]

FEBZ | |[Mdb Kom. Paritat] Modbus Netzwerk-Paritat ‘ - ‘ 1

0 | [keine Parit.]: Keine Paritat
[gerade Par.]: Gerade Paritat
2 | [unger. Parit.]: Ungerade Paritat

-

FBZY |[Kom.Protokoll] Auswahl des Netzwerk-Protokolls ‘ - ‘ 1

[Mdb RTU]
[Metasys N2]
[Apogee P1]
[BACnet]
[LonWorks]

n£whu -

F H £ 9 ist aktiviert, wenn F A [ 7 zuvor auf 1 gesetzt wurde.

Hinweis: Beim ATV21 entspricht die Lonworks-Konfiguration einem Wert von /.

F A5 | |[Kom FIt Einstellung] Einstellung fir Kommunikationsfehler - 4

AWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

Wenn F 85 | auf | gesetzt ist, wird die Kommunikationssteuerung gesperrt.

Aus Sicherheitsgriinden sollte die Sperrung der Funktion zur Erkennung von Kommunikationsausféllen auf die Debug-Phase
bzw. auf spezielle Anwendungen beschrankt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann Tod, schwere Koérperverletzung oder Materialschaden zur Folge haben!

AWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

Machen Sie sich mit der Einstellung von Parameter F £ 5 | vertraut. Dieser Parameter steuert das Verhalten des
Frequenzumrichters bei einem Ausfall der Feldbuskommunikation. Ist Parameter - 5 5 [ auf [, [, £ oder 3 gesetzt, |6st der
Frequenzumrichter bei einem £ ~ ~ B-Fehler nicht aus.

Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann Tod, schwere Koérperverletzung oder Materialschaden zur Folge haben!

0 | StopRampe: Frequenzumrichter fahrt herunter. Die serielle Steuerung wird wieder an die durch [Freq. Mode Einstell.] (F /7= &) und
[Befehlskanal] (L /7= o) definierten Quellen ibergeben. Diese Funktion wird nur mit der Lonworks-Klemmleiste verwendet.

| | [Freq. Halten]: Der letzte Befehl wird ausgefiihrt.
2 | [StopRampe]: Frequenzumrichter fahrt herunter. Serielle Steuerung wird beibehalten.
3 | [freier Ausl.]: Frequenzumrichter trennt die Spannungsversorgung vom Motor, der herunterfahrt. Serielle Steuerung wird beibehalten.
4 | [Fehler 5 o. 8]: Frequenzumrichter gibt einen Kommunikationsfehler £ - - 5 oder einen Netzwerkfehler £ - ~ H aus.
Hinweis: Fur die Modbus-Verbindung wird nur Funktion 1 bertcksichtigt. Die andere Funktion fiihrt zur Ausgabe von E - - B oder
E r r 5 am Frequenzumrichter.
FBOT |[Ausw. Kom. Kanal] Auswahl des Kommunikationskanals - 1

O | [RJ45]: Steuerung von Modbus tiber RJ45-Port.
| | [open style]: Modbus, BACnet, Apogee P1, Metasys N2 und Lonworks, definiert durch [Komm. Protokoll] + 5 = 5 Gber Open-Style-Port.
F B0 7 kann nur bei angehaltenem Frequenzumrichter angepasst werden.
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Datenstrukturparameter
Die Parameter - B 5 56— F 5 A [0 definieren die Struktur der zwischen Frequenzumrichter und

Datenkommunikationsnetzwerk tbertragenen Daten.

Code

Name/Beschreibung

Werkseinstellung

FESE

Do wnocwhy o

[Polzahl Motor] Anzahl Motorpole fiir die Kommunikation

[2 Pole]
[4 Pole]
[6 Pole]
[8 Pole]
[10 Pole]
[12 Pole]
[14 Pole]
[16 Pole]

2

FB 10

OwnmLowh 0

[Block Write-Daten 1]

[keine Ausw.]: Keine Auswahl

[Befehl 1]

[Befehl 2]

[Frequenzbefehl]

[Ausg. Term.]: Ausgangsdaten an der Klemmenleiste
[Ausg. Kom.]: Analogausgang fiir Kommunikation
[Motordrehz.]

FB 11

muwnowmu_0Q

[Block Write-Daten 2]

[keine Ausw.]: Keine Auswahl

[Befehl 1]

[Befehl 2]

[Frequenzbefehl]

[Ausg. Term.]: Ausgangsdaten an der Klemmenleiste
[Ausg. Kom.]: Analogausgang fuir Kommunikation
[Motordrehz.]

FB 15

~QuwDhaoDbhwnmcocwh 0D

—_ -

[Block Read-Daten 1]

[keine Ausw.]: Keine Auswahl

[Befehl 1]

[Motorfreq.]: Ausgangsfrequenz

[Motorstrom]: Ausgangsstrom

[Spg Motor]: Ausgangsspannung

[Info Alarm]: Alarminformationen

[Istwert PID]

[Abbild LI]: Uberwachung Eingangsklemmenleiste
[Abbild LO]: Uberwachung Ausgangsklemmenleiste
[Abbild VIA]: Uberwachung VIA-Klemmenleiste
[Abbild VIB]: Uberwachung VIB-Klemmenleiste
[Uberw. rfr]: Uberwachung Ausgangsmotordrehzahl

FB B

~QwmoDbhwmocwh 0

—_ -

[Block Read-Daten 2]

[keine Ausw.]: Keine Auswahl

[Befehl 1]

[Motorfreq.]: Ausgangsfrequenz

[Motorstrom]: Ausgangsstrom

[Spg Motor]: Ausgangsspannung

[Info Alarm]: Alarminformationen

[Istwert PID]

[Abbild LI]: Uberwachung Eingangsklemmenleiste
[Abbild LO]: Uberwachung Ausgangsklemmenleiste
[Abbild VIA]: Uberwachung VIA-Klemmenleiste
[Abbild VIB]: Uberwachung VIB-Klemmenleiste
[Uberw. rfr]: Uberwachung Ausgangsmotordrehzahl
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Code

Name/Beschreibung

Werkseinstellung

FB 11

~QuwDhaOwnmocwh 0

—_ —

[Block Read-Daten 3]

[keine Ausw.]: Keine Auswahl

[Befehl 1]

[Motorfreq.]: Ausgangsfrequenz

[Motorstrom]: Ausgangsstrom

[Spg Motor]: Ausgangsspannung

[Info Alarm]: Alarminformationen

[Istwert PID]

[Abbild LI]: Uberwachung Eingangsklemmenleiste
[Abbild LO]: Uberwachung Ausgangsklemmenleiste
[Abbild VIA]: Uberwachung VIA-Klemmenleiste
[Abbild VIB]: Uberwachung VIB-Klemmenleiste
[Uberw. rfr]: Uberwachung Ausgangsmotordrehzahl

0

FB1H

~QuwDhaOwnmocwh 0

—_ —

[Block Read-Daten 4]

[keine Ausw.]: Keine Auswahl

[Befehl 1]

[Motorfreq.]: Ausgangsfrequenz

[Motorstrom]: Ausgangsstrom

[Spg Motor]: Ausgangsspannung

[Info Alarm]: Alarminformationen

[Istwert PID]

[Abbild LI]: Uberwachung Eingangsklemmenleiste
[Abbild LO]: Uberwachung Ausgangsklemmenleiste
[Abbild VIA]: Uberwachung VIA-Klemmenleiste
[Abbild VIB]: Uberwachung VIB-Klemmenleiste
[Uberw. rfr]: Uberwachung Ausgangsmotordrehzahl

FEB 1583

~QuwDhaOwnmocwh 0

—_ —

[Block Read-Daten 5]

[keine Ausw.]: Keine Auswahl

[Befehl 1]

[Motorfreq.]: Ausgangsfrequenz

[Motorstrom]: Ausgangsstrom

[Spg Motor]: Ausgangsspannung

[Info Alarm]: Alarminformationen

[Istwert PID]

[Abbild LI]: Uberwachung Eingangsklemmenleiste
[Abbild LO]: Uberwachung Ausgangsklemmenleiste
[Abbild VIA]: Uberwachung VIA-Klemmenleiste
[Abbild VIB]: Uberwachung VIB-Klemmenleiste
[Uberw. rfr]: Uberwachung Ausgangsmotordrehzahl

Code

Name/Beschreibung

Einstell-
bereich

Werks-
einstellung

FBEBO

[Freier ID Parameter] Freier Wert

0 bis 65535

0

Mit diesem Parameter kann ein eindeutiger Wert zur Erkennung des Frequenzumrichters in einem Netzwerk festgelegt werden.
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Die Parameter F H
installiert wurden. Weitere Informationen finden Sie im ATV212-Katalog.

wiyl o O B g
_I_I_ILI_ iy )

sollten nur angepasst werden, wenn die entsprechenden optionalen Gerate

Code Name/Beschreibung
FBESO [Netzwerk Adresse]
FBY | [Netzw. Baud Rate]
FESZ [Netzwerk timeout]
FHES3 [Instance number H]
FA9HY [Instance number L]
FHASS [Max Master]

FHSYE [Max info frames]

Wenn der Wert von Parameter F 5 2 9 geandert wird, werden der Einstellbereich und die Werkseinstellung von

F B 450 bis F H4E automatisch angepasst.
Modbus APOGEE FLN P1 METASYS N2 BACNET
Einstellbe- Werks- Einstellbe- Werks- Einstellbe- | Werksein- | Einstellbe- Werks-
reich einstellung reich einstellung reich stellung reich einstellung

FEZ3 - 1 3 3 2 2 4 4
FE30| 0 bis 65535 0 1 bis 99 99 1 bis 255 1 0 bis 127 0
FA9 I 0 bis 6 0 1 bis 5 5 1bis 5 5
Fage 20 bis 600 100 20 bis 600 100 20 bis 600 100
FB93 0 bis 4194 0 0 bis 4194 0 0 bis 4194 0
- 0 bis 999 0 0 bis 999 0 0 bis 999 0
FA39s 0 bis 127 0 0 bis 127 0 0 bis 127 127
FBY9E 0 bis 100 0 0 bis 100 0 1 bis 100 1

Es gibt zwei Anschluss-Ports, die verschiedene Kommunikationsprotokolle unterstiitzen, je nach Verwendung
des integrierten oder optionalen Terminals.

Die beiden Kanéale kénnen gleichzeitig mit dem Gerat kommunizieren, doch nur einer kann den Logik- oder
Frequenzbefehl an den Frequenzumrichter senden:

e Verwendung beider Kanale zur Uberwachung
e Verwendung eines Kanals zur Steuerung (Fahrbefehl und Drehzahl) und des zweiten zur Uberwachung

Die Konfigurationsparameter fiir die Kommunikation werden mit dem nachsten Einschalten des Gerats wirksam.

Beschreibung

RJ45
Modbus

Netzwerk
Modbus

Netzwerk
Apogee P1

Netzwerk
Metasys N2

Netzwerk
BACnet

Netzwerk
LonWorks

FEZY

Netzwerk-Auswahl

FBOO

Modbus RJ45 Baudrate

FEDO I

Modbus RJ45 Paritat

FBOZ

Modbus-Adresse

FEDO3

Modbus Timeout

M

FBS |

Verhalten bei Komm.-Fehler

FEZO

Modbus Netzwerk-Baudrate

FBZ |

Modbus Netwerk-Paritat

FESO

Netzwerk-Parameter

FBS |

Netzwerk-Parameter

FEIZ

Netzwerk-Parameter

FBS3

Netzwerk-Parameter

FEIY

Netzwerk-Parameter

FBSS

Netzwerk-Parameter

FEIE

Netzwerk-Parameter

(1) Timeout Kartentrennung, interner Standardwert (3 s)
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Start/Stopp-Uberwachung durch Frequenzsollwertniveau

Uberblick
Die Parameter [Start Frequenz] (F 2 4 /) und [Start Freq. Hyster.] (F & 4 &) ermdglichen die Start/Stopp-
Uberwachung des Frequenzumrichters basierend auf dem Frequenzsollwertniveau.
Wenn kein Fehler am Frequenzumrichter anliegt und ein ,Start erlaubt“-Befehl vorliegt, beginnt der
Frequenzumrichter mit dem Antrieb des Motors, sobald das Frequenzsollwertniveau diedurch F &4 [+ F 2 H 2
festgelegte Frequenz Gberschreitet (Punkt B in der Abbildung unten). Die Spannungsversorgung zum Motor wird
unterbrochen, wenn die Ausgangsfrequenz unter das durch F 2 4 | — F & 4 2 festgelegte Niveau sinkt (Punkt
A in der Abbildung unten).
Ausgangsfrequenz (Hz)
}
FZa{Eeqe]
Fad || -3
[Fedq i]-|Feq2| \
i » Frequenzsollwert
0 A B 100%
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werks-
einstellung
FZ24 I [Start Frequenz] Betriebsstartfrequenz 0,0 Hz bis [max. Freq HSP] (F H)Hz | 0,0 Hz
Fo4HcZ [Start Freq. Hyster.] Betriebsstartfrequenz-Hysterese 0,0 Hz bis [max. Freq HSP] (F H)Hz | 0,0 Hz

154

S1A53840 11/2014



Lastverteilung

Lastverteilung

13

Inhalt des Kapitels

In diesem Kapitel werden folgende Themen behandelt:

Thema

Seite

Lastverteilung

155

S1A53840 11/2014

155



Lastverteilung

Prinzip der Lastverteilung

Mit der Lastverteilung (oder negativen Schlupfkompensation) kann die Last zwischen verschiedenen Motoren in
einer Anwendung mit Lastausgleich auf diese aufgeteilt werden. Der fiir den die Last antreibenden Motor
zulassige Schlupfgrad oder Lastausgleich wird durch das Motorstromniveau und die Einstellung der Parameter
F 320und F 32 3 bestimmt.

Wahrend des Motorbetriebs wird durch die Lastausgleichsfunktion die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters reduziert. Wahrend der Nutzbremsung wird durch die Lastausgleichsfunktion die
Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters erhoht.

Sofern sie aktiviert ist, wird die Lastausgleichsfunktion in folgenden Fallen wirksam:

e Der Laststrom Uberschreitet das durch Parameter ~ 3 2 3 festgelegte Niveau.
e Die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters liegt zwischen [Mot. Start Freq.] F 2 4 [1 (siehe Seite 92) und
[max. Freq HSP] (F H) (siehe Seite 92).

Ausgangsfrequenz (Hz)

4 Spannungsversorgung aktiv

Sollfrequenz: fj

Betriebsfrequenz: f4 Af

-

0 Fa23 T 100%
Drehmomentstrom (%)

Der fir (f) zuldssige Lastausgleich kann mit dieser Gleichung berechnet werden:

f=oL(1)x F 320 x (Laststrom— F 72 7)(2)

Beispiel:

ul =60 Hz

FI20=10%

F 32 3 =30 % (des Frequenzumrichter-Bemessungsstroms)

Laststrom = 100 % des Frequenzumrichter-Bemessungsstroms

f=60x0,1x(1-0,3)
f= 60 x 0,07
f=4,2

Bei einem Frequenzsollwert von 60 Hz lautet die Ausgangsfrequenz: f1 = fO — f = 60 — 4,2 = 55,8 (Hz).

Code Name/Beschreibung Einstellbereich | Werkseinstellung
F3ZzOo [P- Lastausgleich] 0 bis 100 % 0%
F 323 |[Drehmoment Offset] 0bis100 % (3) | 10%

(1) Dies ist der Parameter [Nennfreq. Motor] (

L ) (siehe Seite 74). Der fur . L in dieser Formel eingegebene Wert sollte 100
nicht Uberschreiten, unabhangig von der tatsachlichen Einstellung von Parameter . L .
(2) Die Drehzahlschwankung ist Null, wenn (Laststrom — F 7 7 3 = 0).

(3) Prozentsatz des Frequenzumrichter-Bemessungsstroms.
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Funktionen flr Scrollverdichter

Scroll sub menu ([SCROLL MENU] (5 ~))

Die ATV212 verfligen Uber sieben spezifische Funktionen fiir das Management von Scrollverdichtern mit
Drehzahlregelung, die in ein HLK-Produktionssystem integriert sind. Der Hauptzweck dieser Funktionen ist zum
Schutz des Kompressors, des Motors und des Systems vor mechanischen Schaden infolge der Betriebsbedingungen
beizutragen.

Kondensator - Kompresssor

N\
m i

R

Entspannungsventil

N

el

= ”@” = Kiihler
Verdampfer Kahimittel

e Allgemeine Einstellung der Motorregelung eines Scrollverdichters:

- [Betrieb Scroll Komp] (F 7 = 4) Antrieb eines Scrollverdichters. (Siehe Seite 160.)
Wenn diese Funktion aktiviert ist, andern sich die Standardwerte einiger Parameter (siehe Tabelle auf Seite 159).
Diese Funktion ermdglicht es auch, die Kenndaten des Motors zu berlicksichtigen, um eine optimale Regelung zu
erzielen.

e Funktionen fiir den Betrieb von Scrollverdichtern:

- Pre-start Scroll] (F 7 2 5) Vorstart-Management fur Scrollverdichter. (Siehe Seite 170.)
Bei jedem Laufbefehl stellt der Frequenzumrichter sicher, dass der Scrollverdichter unter optimalen Bedingungen
startet.

- [Mgt. Olschmierung] (F 3 3 [0) Periodisches Schmierzyklusmanagement. (Siehe Seite 172.)
Der Frequenzumrichter verwaltet den Schmierzyklus des Scrollverdichter im Normalbetrieb.

- Schmierg kl. Frq.] (F 7 3 4) Schmiermanagement fir Betrieb mit niedriger Drehzahl. (Siehe Seite 173.)
Der Frequenzumrichter startet einen Schmierzyklus des Scrollverdichter nach einem kontinuierlichen Betrieb
unterhalb einer Schwellendrehzahl fir einen bestimmten Zeitraum.

o Schutzfunktionen fiir Scrollverdichter und Kiihlschleife:

- [Schutz Kompressor] (F 7 7 ) Vermeidung von Uberlast und Kavitationseffekten. (Siehe Seite 174.)
Durch Uberwachung der Schwellenwerte fiir Strom und Ausgangsfrequenz stoppt der Frequenzumrichter den
Motor im Fall von Uberlast oder Kavitation.

- [p/T Uberwachung] (F 74 9) Vermeidung von hohen Temperaturen oder Driicken durch Sensoreingang. (Siehe
Seite 175.)
Durch Uberwachung eines analogen Schwellenwerts (Drucksensor und Temperaturfiihler im Kiihlkreislauf) stoppt
der Umrichter bei Bedarf den Motor.

- [Motorheizung] (F 7 5 5) Warmhalten des Systems nach Motorstopp. (Siehe Seite 176.)
Um interne Kondensationseffekte zu vermeiden, halt der Frequenzumrichter den Kompressor durch Stromeins-
peisung an den Motor auf einer bestimmten Temperatur. Dies ersetzt ein externes Heizsystem fiir Kompressoren
mit integriertem Motor.
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Funktionen flr Scrollverdichter

Aktivierung von Funktionen

[Betrieb Scroll Komp] (F 7 & 4) muss auf ( /) gesetzt sein, um die sieben spezifischen Funktionen zu aktivieren. (Siehe

unten.)

Beispiel: (F 7 & 5) [Pre-start Scroll] kann auf () bis ( /) gesetzt sein; wenn (F 32 4)= (1), ist F 32 5 deaktiviert.
Code Name Einstellbereich Automatische Anpassung

F3Z2s [Pre-start Scroll] 0-1 0

F330 [[Mgt Olschmierung] 0-1 0

F 334 |[Schmiergkl. Frq.] 0-1 0

F 338 |[Schutz Kompressor] 0-1 0

F349 |[p/T Uberwachung] [0-1 0

F355 [Motorheizung] 0-1 0

Automatische Anpassung der Parameterwerte

Die Werte dieser Parameter werden automatisch angepasst, wenn [Betrieb Scroll Komp] (¥ 7 2 ) sich von [Nein] (7) zu

[Ja] ( /) andert.

Code Name Werkseinstellung Automatische Anpassung
F3 Il [Drehrichtung] 1 [nur FW] 1 [nur FW]

PE [Mot cont. mode sel.] 1 [Quadr. U/F] 3[SVC U]

ul [Nennfreq. Motor] 50 Hz 50 Hz

FEO I |[Strombegrenzung] 110 % 110 %

LL [min. Freq LSP] 0,0 Hz 30 Hz

ul [GroRe Frequenz] 50 Hz 90 HZ

FH [Max. Freq HSP] 50 Hz 90 Hz

F40 1 |[Schlupfkomp.] 50 % 0%

dEL [Auslaufzeit 1] Je nach BaugréRe des Frequenzumrichters (1) 09s

ACC [Hochlaufzeit 1] Je nach BaugréRe des Frequenzumrichters (1) 09s

F 130 |[Zuord. Relais RY] 4 [FreqF100err] 70 [AnstAUSPL]
Fl13ig [Zuord. Relais FL] 11 [kein Fehler] 9 [InvF101err]

F 101 [Freq. 2 erreicht] 0,0 [0.0 HZ] 65 [65 Hz]

F 102 |[Freq. 2 Bandbreite] 2,5[2.5 Hz] 0,65 [0.65 Hz]

F I 13 |[Zuord. LI Res] 10 [Quitt Fehler] 54 [Inverse Run permis.]
FZ250 |[Startfreq DC Brems] 0 Hz 0 Hz

FZ25 1 |[DC Bremsstrom] 50 % 10 %

F 30 1 |[Einf. im Lauf] 3 [SpgAusfRun] 0 [Disable]

(1) Siehe Tabelle auf Seite 198.
Hinweis: Wenn (F 7 2 4) sich von [Ja] ( /) zu [Nein] () &ndert, werden die verknlpften Parameter nicht geandert.
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Funktionen flr Scrollverdichter

Scroll-Antrieb (F324)

Dieser Abschnitt gruppiert grundlegende Parameter, um eine adaquate Regelung und Leistung des [Betrieb Scroll Komp]
(F324) sicherzustellen.

A GEFAHR

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS

Die Aktivierung des Parameters flr den Scroll-Antrieb (F324) wirkt sich auf die Einstellung einiger Parameter aus (siehe
Seite 159). Alle vorherigen Einstellungen dieser Parameter gehen verloren.

* Diese Parameter nur bearbeiten, nachdem der Parameter Scroll-Antrieb (F324) modifiziert wurde

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Korperverletzung.

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
F3Zy [Betrieb Scroll Komp] Antrieb eines Scrollverdichters - 0
Motorkenndaten und Steuerungsparameter.
O | [Nein]
I | [Ja]
Die Werte einiger Parameter andern sich automatisch, wenn der Wert von F 3 2 4 sich von [J auf [ andert (siehe Tabelle auf
Seite 159).
F 3 11 |[Drehrichtung] - 1
Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch [nur FW] (1) ersetzt.
(1
Verwenden Sie Parameter F 3 [ |, um den Betrieb ausschlieRlich im Rechts- bzw. Linkslauf zuzulassen.
0 | [Fw & Rev]
| | [nur FW]
2 | [nur RV]
FE [Ausw. Motorsteuer.]  Motorsteuerungsmodus 1
(1) Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch [SVC U] (3) ersetzt.
0| [U/F Reg 2P]: Konstante U/f Regelung
I'| [Quadr. U/F]: Variables Drehmoment
2 | [U/F + Boost]: Konstante V/Hz mit automatischem Drehmoment-Boost
3 | [SVC U]: Vektorregelung ohne Riickfihrung (open loop)
4 | [Energ.sp.fkt]: Energiesparen
5 | [nicht verw.]: Reserviert
B[ ]: Permanentmagnetmotor-Reglerfunktion
GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR
Wenn [Ausw. Motorsteuer.] (P £ ) auf (6) (Permanentmagnetmotor-Reglerfunktion) gesetzt ist, wird die kontinuierliche
Uberpriifung auf Ausgangsphasenfehler wahrend des Motorbetriebs deaktiviert. Phasenverluste und somit unbeabsichtigtes
Trennen werden nicht erkannt.
e Sicherstellen, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu einer unsicheren Bedingung fihrt und bei Bedarf eine
alternative Uberwachungsfunktion implementieren
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Koérperverletzung.
ul u [Nennspg. Motor] Je nach BaugroRe des Je nach BaugréRe des
Frequenzumrichters (2) Frequenzumrichters (2)
Setzen Sie den Parameter . L . auf die Bemessungsspannung des Motors gemafR Angabe auf dem Motortypenschild.
ATV212eeeM3X: 50 bis 330 V
ATV212eeeN4: 50 bis 660 V
Hinweis: Die Ausgangsspannung des Frequenzumrichters kann nicht auf einen Wert gesetzt werden, der uber die Netzspannung
hinausgeht.
(1) Wenn (F324) sich von [Nein] (0) zu [Ja] (1) &ndert, werden einige der verknupften Parameter auf einen neuen Wert gesetzt.
Wenn (F324) sich von [Ja] (1) zu [Nein] (0) &ndert, werden die verknlipften Parameter nicht geandert.
(2) Siehe Tabelle Seite 198.
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Funktionen flr Scrollverdichter

(1

[Nennfreq. Motor] 25,0 bis 400,0 Hz 50,0 Hz

Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 50,0 Hz ersetzt.

Setzen Sie den Parameter L auf die Bemessungsfrequenz des Motors gemal Angabe auf dem Motortypenschild.
Hinweis: Die verschiedenen Motorsteuerungsfrequenzen des Frequenzumrichters kénnen auf 50 Hz gesetzt werden, indem
[Parameter zuriicksetzen] (£ 4 F') auf 1, den Reset fur 50 Hz gesetzt wird. Fur weitere Informationen siehe Seite 66.

FY 15

[Nennstrom Motor] 0,1 bis 200,0 A Je nach Baugréle des
Frequenzumrichters (2)

Setzen Sie Parameter F 4 /5 auf den Bemessungsstrom des Motors in Ampere gemaf Angabe auf dem Motortypenschild.

FY i1

[Motornenndrehzahl]  Motorbemessungsdrehzanhl 100,0 bis 15.000 U/min Je nach BaugréRe des
Frequenzumrichters (2)

Setzen Sie Parameter F 4 | 7 auf die Bemessungsdrehzahl des Motors in U/min gemaR Angabe auf dem
Motortypenschild.

F&eO I

(1

[Strombegrenzung] 10 bis 110 % des Ausgangs- | 110%
Bemessungsstroms des
Frequenzumrichters

Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 110% ersetzt..

HINWEIS

GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR UND FREQUENZUMRICHTER

e Prifen Sie, ob der Motor diesem Strom standhailt.

® \Vergewissern Sie sich, dass die Profilaktion der in der Installationsanleitung angegebenen Deklassierungskennlinie
entspricht.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisung kann zu Materialschéden fiihren!

Parameter F £ [J | kann angepasst werden, um den Strom wahrend des Betriebs oder beim Bremsen zu begrenzen.

Anzeige im Modus zur Strombegrenzung:

Wenn der Frequenzumrichter in den Modus zur Strombegrenzung wechselt, geschieht Folgendes:

Die Ausgangsfrequenz wird angepasst, um den Strom des Motors zu begrenzen (nach unten beim Betrieb, nach oben beim
Bremsen).

Es wird der Buchstabe C angezeigt, und die Ausgangsfrequenz blinkt, z. B.:

Wenn der Parameter [Aus. HMI Einheit] (F 70 /) auf 1 gesetzt ist (siehe Seite 130), wird der Parameter F £ (1 | in Ampere
eingestellt. Ist Parameter F 70 | auf O gesetzt, wird Parameter F £ [J | als Prozentsatz des auf dem Typenschild des
Frequenzumrichters angegebenen Bemessungsausgangsstroms eingestellt.

Durch die Einstellung des Parameters [Taktfrequenz] (F 7 [ [J) (siehe Seite 95) wird der Bemessungsstrom des
Frequenzumrichters zum Zweck dieser Berechnung nicht geéndert.

Stellen Sie Parameter ~ 5 [J | nicht unterhalb des Werts der lastfreien Stromstérke des Motors ein.

LL

0,0 bis [GroRe

[min. Freq LSP] Kleine Frequenz Frequenz] (u L ) Hz

0,0 Hz

Der Parameter L L bestimmt die min. Frequenz, die dem Frequenzumrichter von der lokalen oder dezentralen
Frequenzsollwertquelle vorgegeben werden kann.
Siehe die Abbildung oben.

ul

(1)

[GroRe Frequenz] 0,5 Hz bis [max. Freq 50,0 Hz
HSP] (F H) Hz

Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 30 % ersetzt.

Der Parameter . L bestimmt die max. Frequenz, die dem Frequenzumrichter von der lokalen oder dezentralen
Frequenzsollwertquelle vorgegeben werden kann.
Die obere Grenze des Bereichs wird durch die Einstellung von [Max. Freq HSP] (F H) begrenzt.

(1) Wenn (F324) sich von [Nein] (0) zu [Ja] (1) &ndert, werden einige der verknlpften Parameter auf einen neuen Wert gesetzt.
Wenn (F324) sich von [Ja] (1) zu [Nein] (0) andert, werden die verknlpften Parameter nicht geandert.
(2) Siehe Tabelle Seite 198.
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Funktionen flr Scrollverdichter

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FH [Max. Freq HSP] Maximale Frequenz 30,0 Hz bis 200,0 Hz | 50,0 Hz
(1) Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 90% ersetzt.

Die Einstellung des Parameters ~ H bestimmt die maximale Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters.

F H begrenzt die Einstellung des Parameters [Grof3e Frequenz] ( L ) (siehe Seite 92), die bei laufendem Frequenzumrichter

angepasst werden kann.

Die Einstellung von F H, wirkt sich auch auf die Hochlauf- und Auslaufzeiten aus, denn laut Definition entsprechen [Hochlaufzeit 1]
(AL ) oder [Auslaufzeit 1] (o £ L) (siehe Seite 163) der Zeit, die der Frequenzumrichter fir den Hochlauf/Auslauf des Motors
zwischen der Drehzahl Null und dem Wert der Einstellung von F H bendtigt.

F H kann nur bei gesperrtem Frequenzumrichter angepasst werden.

Ausgangsfrequenz (Hz) Ausgangsfrequenz (Hz)
i A
! ””’ i !
0 Frequenzsoliwert 100% 0 Frequenzsollwert 100%
F4H0O I [Schlupfkomp.] 0 bis 150 % 50 %
(1) Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 0% ersetzt.

Il

Stellen Sie vor Anpassung von Parameter F 4 [J | sicher, dass der Parameter [Motornenndrehzahl] (F 4 | 7) (siehe Seite
161) Bemessungsdrehzahl des Motors in U/min gesetzt ist. Parameter F 4 I / dient zur Feinabstimmung der
Schlupfkompensationsfunktion des Frequenzumrichters. Wird der Wert von Parameter ~ 4 7 | erhdht, erhoht sich die
Motorschlupfkompensation des Frequenzumrichters.

FHOZ [auto Drehm. Boost] 0,0 bis 30,0 % Je nach BaugréRe des
Frequenzumrichters (2)

Parameter F 4 [J 2 dient zur Anpassung der Starke des automatischen Drehmoment-Boosts.

Bemessungsspannung
des Motors R
o
55
gE
: Passt
automaetlizgh die I
Starke des
Drehmoment- 0 -
Boosts an. Bemessungsfrequenz des Motors Ausgangsfrequenz (Hz)
dELC [Auslaufzeit 1] 0,0 bis 3,200 s Je nach BaugréRe des
Frequenzumrichters (2)
(1) Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 0,9 s ersetzt.

Die Einstellung des Parameters o £ [ bestimmt die Auslaufzeit der Auslauframpe und die Zeit, die erforderlich ist, bis sich die
Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters vom Einstellwert fur [max. Freq HSP] (F H) auf O Hz verringert.

Ist der Parameter [autom. Rampen] (A . /) auf 1 gesetzt, kann die Auslauframpe gegentiber der Einstellung von = £ [ je nach
Motorlast wahrend der Abfallphase erhéht oder reduziert werden. Siehe die Abbildung oben.

Wenn zwei verschiedene Auslaufzeiten erforderlich sind, siehe die Informationen zum Parameter [Auslaufzeit 2] (F 5 [ /) auf
Seite 93.

(1) Wenn (F324) sich von [Nein] (0) zu [Ja] (1) andert, werden einige der verknlipften Parameter auf einen neuen Wert gesetzt.
Wenn (F324) sich von [Ja] (1) zu [Nein] (0) andert, werden die verknUpften Parameter nicht geandert.
(2) Siehe Tabelle Seite 198.
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ACC

(1)

[Hochlaufzeit 1]

0,0 bis 3.200 s Je nach BaugroRe des

Frequenzumrichters (2)

Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 0,9 s ersetzt.

Die Einstellung des Parameters A [ [ bestimmt die Steigung der Hochlauframpe und die Zeit, die erforderlich ist, bis sich die
Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters von 0 Hz auf den Einstellwert von [max. Freq HSP] (F H) erhoht (siehe Seite 162).

Ist der Parameter [autom. Rampen] (A /) (siehe Seite 95) auf 1 oder 2 gesetzt, kann die Hochlauframpe gegentber der
Einstellung von A [ [ je nach Motorlast wahrend der Anstiegsphase erhdht oder reduziert werden.

Wenn zwei verschiedene Hochlaufzeiten erforderlich sind, siehe die Informationen zum Parameter [Hochlaufzeit 2] (F 5 [J 1) auf
Seite 93.

Ausgangsfrequenz (Hz)

ik

0 -
Zeit (s)

dEL

F505

[F.-Schwelle Rampe] | Frequenzumschaltung des Rampentyps 0,0 bis [GroRe 0,0 Hz

Frequenz] (u L)
(Hz)

Wenn der Parameter F 5 [J 5 auf eine grofRere Frequenz als 0,0 eingestellt wird, verwendet der Frequenzumrichter den

Rampentyp Hochlauf/Auslauf 1 oberhalb und den Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 unterhalb dieser Frequenz.

Ausgangsfrequenz A
Hz)

Frequenzsollwert

(1) AL L  Steigung der Hochlauframpe
2) F 500 Steigung der Hochlauframpe
3) F 50 | Steigung der Auslauframpe
4)

dEL Steigung der Auslauframpe

(
(

» Z€it (S)
Logikeingang fir die Umschaltung 0 » _
von Hochlauf/Auslauf

(1) ) @) (4)

F501

[Auslaufzeit 2] 0,0 bis 3.200 s 20,0s

Parameter F 5 [J | bestimmt die zweite Auslaufzeit. Fir die Umschaltung zwischen Auslaufzeit 1 und 2 stehen folgende
Mdoglichkeiten zur Verfligung:

- Parameter [Rampenumsch.] (F 5 [J 4) (siehe Seite 95),
- Eine bestimmte Betriebsfrequenz (siehe Parameter [F.-Schwelle Rampe] (F 5 [J 5) auf Seite 95), oder

P ¥ e |

- Ein den Funktionen 5, 20, 21, 30, 31 bis 35 oder 40 zugewiesener Logikeingang (siehe die Tabelle ab Seite 101).

(1) Wenn (F324) sich von [Nein] (0) zu [Ja] (1)
Wenn (F324) sich von [Ja] (1) zu [Nein] (O
(2) Siehe Tabelle Seite 198.

andert, werden einige der verknlpften Parameter auf einen neuen Wert gesetzt.
) andert, werden die verknlpften Parameter nicht geandert.
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FsOO

[Hochlaufzeit 2] 0,0 bis 3.200 s 20,0's

Parameter F 5 [J [ bestimmt die zweite Hochlaufzeit. Fur die Umschaltung zwischen Hochlaufzeit 1 und 2 stehen folgende
Méglichkeiten zur Verfligung:
Parameter [Rampenumsch.] (F 5 [ 4) (siehe Seite 95),

Eine bestimmte Betriebsfrequenz (sieche Parameter [F.-Schwelle Rampe] (F 5 [J &) auf Seite 95), oder
Ein den Funktionen 5, 20, 21, 30, 31 bis 35 oder 40 zugewiesener Logikeingang (siehe die Tabelle ab Seite 101).

Ausgangsfrequenz A
(Hz)

Frequenzsollwert

Steigung der Hochlauframpe

O Steigung der Hochlauframpe
| Steigung der Auslauframpe
Steigung der Auslauframpe

CCcS
omTmon
muinh
moan

» Zeit (S)

Logikeingang fir die Umschaltung 0 —m - - - - <
von Hochlauf/Auslauf
) ) 3) 4)
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Betrieb Scroll Komp (F324) (Fortsetzung)

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

FHO0O [Auto tune] - 0

A A GEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER EXPLOSIONSGEFAHR

o \Wahrend der Motormessung wird der Motor mit Motorbemessungsstrom bestromt.

® Den Motor wahrend der Motormessung nicht warten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Korperverletzung.

A WARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

® Die Parameter L w, uL, F4 I5und F 4 [ 7 muissen vor Beginn der Motormessung unbedingt korrekt konfiguriert
werden.

® Wenn einer oder mehrere dieser Parameter nach Durchfiihrung der Motormessung geéndert werden, dann wird F 400
wieder auf O gesetzt und das Verfahren muss wiederholt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrung kann zu Tod oder schwerwiegenden Verletzungen fiihren.

HINWEIS

GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR UND FREQUENZUMRICHTER
® Die Motormessung erst durchfiihren, nachdem der Motor angeschlossen wurde und vollstédndig zum Stillstand gelangt ist.

o Wenn die Motormessung unmittelbar nach dem Stopp durchgefiihrt wird, kann anliegende Restspannung zu einer fehlerhaften
Messung fiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisung kann zu Materialschaden fiihren!

O | [Deaktiviert]: Deaktiviert

| | [Initialize constant]:
Werkseinstellung von [auto Drehm. Boost] (F 4 (I ') fur Asynchronmotor.

Werkseinstellung von [auto Drehm. Boost] (F 4 0 &), [L g-Achse gem.] (F 9 /') und [gem. L d-Achse] (¥ 5 [/ 7)und [Nennspg.
Motor] (w L w) fir Synchronmotor.

2 | [Tune Dyn. 1]: Dynamische Messung, mit Antriebslauf nach der Messung.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (~ 4 (7 ) fiir Asynchronmotor.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (~ 4 [ 2), [L g-Achse gem.] (F 9 /') und [gem. L d-Achse] (F 5 [ 3) fur
Synchronmotor.

3 | [Tune Dyn. 2]: Auto aktiv dynamisch, mit Antriebslauf nach der Messung.
Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (F 4 [ 2), [L g-Achse gem.] (F 9 /Z), [gem. L d-Achse] (F 5 / ) und
[Nennspg. Motor] (w L o) fir Synchronmotor.

4 | [Tun Static 1]: Statische Messung, ohne Antriebslauf nach der Messung.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (F 4 7 ) fiir Asynchronmotor.

Anwendungseinstellungen von [auto Drehm. Boost] (F “ [ 2), [L g-Achse gem.] (F 9 /), and [gem. L d-Achse] (F 5 | 3) fur
Synchronmotor.

5 | [Tun Static 2]: Auto aktiv statisch, ohne Antriebslauf nach der Messung.
Anwendungseinstellungen von[auto Drehm. Boost] (F 4 [ &), [L g-Achse gem.] (F 9 /Z) und [gem. L d-Achse] (F 9 ! 7), und
[Nennspg. Motor] (w L w) fir Synchronmotor.

Der Parameter F 4 [J [J wird im Anschluss an die Motormessung auf ,0“ zuriickgesetzt.

FH45H8 [Verst. Stromregler] 0...100 Hz 0 Hz

Parameter F 4 5 A wird auf die Reaktionsverstérkung der Stromschleife eingestellt.
Wenn [Ausw. Motorsteuer.] (P £ ) (siehe Seite 82) auf [Typ PM Ctrl] (6) eingestellt ist, wird die Einstellung durch 25 Hz ersetzt.

Hinweis: Wenden Sie sich an den Kundendienst von Schneider Electric, um die Anderung dieses Parameters bestétigen zu
lassen.
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FH I8 [Verst. Freq.-Regler] 1 bis 150 40
Uber die Parameter F 4 |4 und [Stab. Freq.-Regler] (F 4 | 3) wird die Reaktionsgeschwindigkeit des Frequenzumrichters auf
einen geanderten Drehzahlbefehl reduziert. Die Werkseinstellung dieser beiden Parameter geht davon aus, dass die
Massentragheit der Last drei Mal so grof} ist wie die der Motorwelle. Passen Sie diese beiden Parameter an, wenn die
Werkseinstellung fir die Anwendung nicht geeignet ist.
Hinweis: Die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters kann uber die obere Begrenzung (Parameter [max. Freq HSP] (F H))
hinausgehen, wenn der Hochlaufparameter (A L L oder F 5 [J 7) auf den Minimalwert gesetzt ist.
Eine Erhéhung des Werts von Parameter ~ < | 5 verkilrzt die Reaktionszeit des Frequenzumrichters bei gedndertem Frequenz-
sollwert.
F4 19 [Freq. loop stability]  stabilitat des Frequenzreglers 1 bis 100 20
Eine Erhéhung des Werts von Parameter F 4 | 5 verklrzt weiter die Reaktionszeit des Frequenzumrichters bei
geandertem Frequenzsollwert.
FH435 [Motor Spg. Koef.] Maximaler Spannungseinstellungskoeffizient 90 bis 120% 104%
Verwenden Sie Parameter ~ 4 9 5, um die maximale Ausgangsspannung des Frequenzumrichters zu begrenzen. Bei
Erhéhung dieser Einstellung erhéht sich das Drehmoment, wenn der Motor in einem Bereich oberhalb der
Bemessungsfrequenz verwendet wird. Es kdnnen jedoch auch verstarkte Motorvibrationen auftreten. Erhdhen Sie den
Wert von F 4 3 5 nicht, wenn Motorvibrationen auftreten.
F9 |5 [Typ Regelung PM] PM control mode selection - 3
O | [Basic Ctrl]: Basisregelung:
I | [Ctrl Typ 1]: Regelungsart 1 (fir IPM, innenverdeckter Permanentmagnetmotor)
c | [Ctrl Typ 2]: Regelungsart 2 (fir IPM, innenverdeckter Permanentmagnetmotor)
3 | [Ctrl Typ 3]: Regelungsart 3 (fiir IPM/SPM, innenverdeckter/oberflachenmontierter Permanentmagnetmotor)
Y | [Ctrl Typ 4]: Regelungsart 4 (fur IPM/SPM, innenverdeckter/oberflichenmontierter Permanentmagnetmotor)
Eine vollstandige Beschreibung finden Sie auf Seite 84.
FaIZ2 [L g-Achse gem.] Eigeninduktivitat der g-Achse ‘ 0,01 bis 650 mH ‘ 10
Statorinduktivitat Achse ,q" in mH
Die Einstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefihrt wurde.
Der zwischen dem Nullleiter und der Phase gemessene Wert kann von den Angaben im Motordatenblatt abweichen.
Fg 13 [gem. L d-Achse] Eigeninduktivitat der d-Achse ‘ 0,01 bis 650 mH ‘ 10
Statorinduktivitat Achse ,d“ in mH
Die Einstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefihrt wurde.
Der zwischen dem Nullleiter und der Phase gemessene Wert kann von den Angaben im Motordatenblatt abweichen.
F3 IB [Anp. Strom PM] Stabilisierung bei Start und niedriger Drehzahl (fiir 0 bis 100 % 25 %
PM)
Dieser Parameter kann das Motordrehverhalten durch den Strom in der D-Achse ohne Last beim Start oder niedriger Drehzahl
stabilisieren.
Eine vollstdndige Beschreibung finden Sie auf Seite 85.
F3z2 | [Strom Polradwinkel]  strom fiir Schatzung der Anfangslage ‘ 10 bis 150 ‘ 100 %
Wahrend der Motormessung fir die Induktivitat der d-Achse/q-Achse kann mit dieser Parametereinstellung der maximale
Strompegel angepasst werden.
F420 [Koeff. M- Boost] Korrekturfaktor fiir Drehmoment-Boost ’ 0 bis 200% ‘ 90 %

Wenn ein Synchron- oder Asynchronmotor verwendet wird, ist F 4 2 [J [Koeff. M- Boost] auf 90 % eingestellt.

Hinweis:
Wenn beim Start der Fehler £ - 2 [0 [Ubermé&Riger Drehmoment-Boost] auftritt, wird empfohlen, die Einstellung von F 4 2 [ zu
reduzieren.
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F 130 [Zuord. Relais RY] Funktion RYA-RYC-Relais 0 bis 69, 254, 255 | 4
Eine vollstandige Beschreibung der verschiedenen Funktionen, die dem RYA-RYC-Relais zugewiesen werden kénnen, finden Sie
auf Seite 108.
(1) Das RYA-RYC-Relais kann eine sekundare Zuweisung mit programmierter Auswabhllogik aufweisen. Weitere Informationen
finden Sie unter den Parametern [Zuord. Relais Fkt 2] (F /3 7) und [Zuord. RY Logik] (F ! 3 9) auf Seite 124.
F130 - RY A
[Fioi]+[F 102 —
- Iy
In oo / \ /
— ___/
\Fioi-|Fioe| | /_ oo N N
0 >
Elektroventile
1 I
0 >
F 13z [Zuord. Relais FL] Funktion FL-Relais 0 bis 69, 254, 255 | 11
Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch [Inv F101 sp reach] (9) ersetzt.
(1) Eine vollstandige Beschreibung der verschiedenen Funktionen, die dem FL-Relais zugewiesen werden kdnnen, finden Sie auf
Seite 108.
F132-FL A
[Fioi+[F o2
‘Fioi|-[Fio2| |
0 >
Elektroventile
1
0 >
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0,0 bis [max. Freq

F 1Ol [Freq. 2 erreicht] Relaisausgang — Frequenzniveau 2 erreicht HSP] (F H) Hz 0,0 Hz
Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 65 Hz ersetzt.
(1) Die durch den Parameter ~ /[0 | +/- das [Freq. 2 Bandbreite] (F /I Z)-Erkennungsband eingestellte Frequenz ist der Schwellwert
fur die Relaisausgangsfunktionen 8 und 9 und die Hysterese fiur die Relaisausgangsfunktionen 66 und 67 (siehe Seite 113).
Ausgangsfrequenz (Hz) j
-
7
:
0 » Zeit (S)
EIN
Relaisausgangsfunktion 8 AUS
Relaisausgangsfunktion 9 EIN
AUS
EIN
Relaisausgangsfunktion 66 AUS
Relaisausgangsfunktion 67 EIN
I AUS
. 0,0 bis [max. Freq
FlOZ [Freq. 2 Bandbreite]  Frequenz erreicht-Erkennungsbereich HSP] (F H) Hz 2,5 Hz
Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 0,65 Hz ersetzt.
(1) Der Parameter F /[ 2 bestimmt die Bandbreite um die [Freq. 2 erreicht] (F /0 /)-Frequenz (siehe Abbildung oben) und die
Sollfrequenz (siehe Abbildung unten) der Relaisausgangsfunktionen 6 bis 9 (siehe Seite 101).
Ausgangsfrequenz (Hz)
i
+|F 102
Sollfrequenz |
0 » Zeit (S)
EIN
Relaisausgangsfunktion 6 ————- L AUS
Relaisausgangsfunktion 7 EIN
| | AUS
F 113 [Zuord. LI Res] Funktion Logikeingang RES (2) ‘ 0 bis 73 10
Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch [Invert. Start] (54) ersetzt.
(1)

Die Einstellung von Parameter ~ | | 3 legt die Steuerungsfunktion von Logikeingangsklemme RES fest.

(1) Wenn (F324) sich von [Nein] (0) zu [Ja] (1) andert, werden einige der verkniipften Parameter auf einen neuen Wert gesetzt.
Wenn (F324) sich von [Ja] (1) zu [Nein] (0) andert, werden die verknlpften Parameter nicht geandert.
(2) Eine Liste mit allen Zuweisungen der RES-Logikeingénge finden Sie in der Tabelle auf Seite 101.
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F3Oo3 [Anz. auto Reset] 0

A GEFAHR

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS

o Der automatische Wiederanlauf ist nur bei Maschinen oder Installationen zuldssig, die keine Gefahr fir Personal oder
Anlagen darstellen.

e Wenn der automatische Wiederanlauf aktiviert ist, zeigt das Fehlerrelais einen erkannten Fehler erst nach Ablauf der
Timeout-Frist fir die Wiederanlaufsequenz an.

e Die Anlagen miissen in Ubereinstimmung mit den geltenden nationalen und regionalen Sicherheitsbestimmungen genutzt
werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Kérperverletzung.

O | Deaktiviert
I'bis 0 | Anzahl der Fehlerreset-Versuche

F 30 3 ist Gblich und einzigen fiir alle Funktionen.
Die Fehlercodes, die diese Funktion zulassen sind gelistet auf Seite 135.
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Pre-start Scroll (F325)

Diese Funktion tragt zum Schutz des Kompressors bei. Der Antrieb muss die Drehzahl [min. Freq LSP] (L L)
innerhalb von 2 s erreichen. Falls nicht, wird der Antrieb mit freiem Auslauf gestoppt und fihrt nach einer

voreingestellten Verzégerung [Verzog. Pre-Start] (F 7 & ) einen automatischen Wiederanlauf aus. Sobald die

Drehzahl [min. Freq LSP] (L L) in weniger als 2 s [Zeit LSP Pre-St.] (F 3 & H) erreicht ist, sollte der Motor mit
[Drehz.Pre-Start] (F 7 2 7) fUr eine [Zeit Pre-Start] (F 3 & ) laufen, bevor der Frequenzsollwert beriicksichtigt wird.

Drehzahlfrequenz (Hz) A

[Drehz.Pre-Start]
(F327)

Frequenzsollwert

[min. Freq LSP] (LL)

<
. Zeit (s)
lg-nu-- ’; € - - »>
[Zeit LSP Pre-St.] [Zeit Pre-Start]
(F328) (F326)

Wenn die Drehzahl [Drehz.Pre-Start] (F 7 2 7) nie erreicht wird, muss die Anzahl der Versuche auf 10 begrenzt und

der Alarmcode [Auto reset] (- £ ~ 4) ausgegeben werden (siehe Alarmcodes auf Seite 184). Nach Aktivierung dieser
Funktion muss [Pre-start Scroll] (F 7 = 5) bei jedem Laufbefehl erreicht werden.

Drehzahlfrequenz (Hz)

A

[Drehz.Pre-Start] I
(F327)

Freier Auslauf |

Freier Auslauf

[min. Freq LSP] (LL)

P s — - — - - > ----- P = p == — » Zeit(s)
I (F328)] (F329) und (F303) | (F328) | (F326) , (F329)und (F303)
. . < x Zyklen . . < x Zyklen
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
F 325 |[Pre-start Scroll] Vorstart-Management fiir Scrollverdichter . 0

Bei jedem Laufbefehl muss der Umrichter innerhalb einer voreingestellten Zeit und einer begrenzten Anzahl Versuche einen vorein-
gestellten unteren Frequenzgrenzwert erreichen, um mechanische Probleme zu vermeiden.

0 | [Nein]

[Ja]

-

F 326 |[Zeit Pre-Start] Zeit bis zum Erreichen der Vorstartdrehzahl 0...6000 s 10s

Zeit, die der Motor mit der Vorstartdrehzahl dreht
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

F 32 7 |[Drehz.Pre-Start] 0 Hz bis (UL) 50 Hz

[Grof3e Frequenz]

Innerhalb des Vorstartzyklus zu erreichende Drehzahl

F 328 |[Zeit LSP Pre-St.] Zeit bis zum Erreichen des unteren 0..10s 2s
Frequenzgrenzwerts bei Vorstartbefehl

Die Zeit, die zum Erreichen des unteren Frequenzgrenzwerts eingehalten werden muss.

Wenn der Motor die [min. Freq LSP] (LL) in diesem Zeitraum nicht erreicht, muss der Motor stoppen.

F 3249 |[Verzog. Pre-Start] 0..120 s 3s

Die Zeit, die zum Erreichen des unteren Frequenzgrenzwerts eingehalten werden muss.

Wenn der Motor die [min. Freq LSP] (LL) in diesem Zeitraum nicht erreicht, muss der Motor stoppen.
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Mgt. Olschmierung (F330)

Drehzahl (Hz)

[Frg. Schmierung]
(F331)

Umrichter-
Frequenzsollwert

0

Diese Funktion hilft Schaden an der Anlage zu vermeiden, indem sie nach einem bestimmten Betriebszeitraum die
Schmierung der Anlage aktiviert. Der Umrichter verwaltet die Nachschmierung der Scroll-Pumpe, indem der
((F 7 300)=[Ja] (1)) Motor fir eine einstellbare [Dauer Schmierung] (F 7 7 &) mit der optimalen [Frq. Schmierung]
(F 3 3 1) betrieben wird.

Die [Frg. Schmierung] (F 7 7 /) muss nach dem Laufbefehl innerhalb der [Interval Schmierung] (F 7 7 7)
mindestens einmal erreicht werden.

v

€ - - -= -» | € - === - | Zeit (s)
[Interval Schmierung] ; [Dauer Schmierung]
(F333) (F332)

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

F 330 |[Mgt. Olschmierung] Periodisches Schmierzyklusmanagement - 0

Nach einer voreingestellten Betriebszeit und/oder dem Betrieb mit niedriger Drehzahl (iber einen voreingestellten Zeitraum hinweg
muss der Umrichter einen Schmierungs-Boost-Zyklus verwalten, indem er wahrend einer voreingestellten Schmierzeit mit einer
ebenfalls voreingestellten Schmierdrehzahl lauft.

O | [Nein]
I | [Ja]
F33| [Frq_ Schmierung] Schmierdrehzahl fur Standardschmierzyklus 0 Hz bis (UL) 70 Hz

Die Schmierung erfolgt in diesem Intervall.

[Grof3e Frequenz]

F 332 |[Daue

Zeit fur

r Schmierung] Zeit fir Aufrechterhaltung der Schmierdrehzahl im | o s pbis 6000 s 30s
Standardschmierzyklus

Aufrechterhaltung der Schmierdrehzahl im Standardzyklus

Zeit, in

F 3 33 |[Interval Schmierung] Frequenz (Dauer) des Standardschmierzyklus 0 bis 24 Stunden 24 hrs

(nach Laufbefehl)

welcher der Motor seit dem ersten Laufbefehl ohne Schmierung lauft.
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Schmierg kl. Frq. (F334)
Diese Funktion hilft die Anlage vor mangelhafter Schmierung bei niedrigen Drehzahlen zu
schitzen. Die [Frq. Schmierung] (F 7 3 /) muss wahrend eines Zeitraums [Dauer Schmierung2] (F 7 3 7) erreicht
werden, wenn der Motor eine [Schwellw. kl. Frq.] (F 7 75) wahrend eines Zyklusgrenzwerts [Dauer kl. Frq.]
(F 3 3 EB) nicht erreicht hat.

Drehzahl (Hz)

A
1 1 1
! 1 1
[Frg. Schmierung] | :
(F331) .
i
I
I
I
[Schwellw. kI. Frq.] |
(F335) ; :
0 '/ | ' >
1
R T -»> ' € —rmm -»> ' Zeit (s)
[Dauer kl. Frq.] [Dauer Schmierung?2]
(F336) (F337)
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
F 334 |[Schmierg kl. Frq.] Schmiermanagement fiir Betrieb mit niedriger - 0
Drehzahl

Eine voreingestellte Schmierdrehzahl muss in einem voreingestellten Zeitraum jedes Mal erreicht werden, wenn der Motor wahrend
eines bestimmten Zeitraums unter einer vordefinierten Drehzahlgrenze bleibt, um die mangelhafte Schmierung bei niedrigen
Drehzahlen auszugleichen

O | [Nein]
I | [Ja]
F33| [Frq_ Schmierung] Schmierdrehzahl fur Standardschmierzyklus 0 Hz bis (UL) 70 Hz

[Grol3e Frequenz]

Schmierdrehzahl fur Standardschmierzyklus,

F 335 |[Schwellw. kl. Frq.] 0 Hz bis (UL) 50 Hz
[Grof3e Frequenz]

Unterer Drehzahlschwellenwert zum Start der Schmierungssteuerung.

Wenn das System die Drehzahl nach der Zeit [Dauer kl. Frq.] (F 7 3 &) nie erreicht, wechselt das System in den Schmierzyklus.

F 3 36 |[DauerKkl. Frq.] ‘ 0...360 Minuten ‘ 60 Minuten

Zeit, in welcher der Motor unter dem Schwellenwert [Schwellw. kl. Frq.] (F 7 3 5) dreht.

F 337 |[Dauer Schmierung2] ‘ 0...6000 s ‘ 30s

Zeit fiir Aufrechterhaltung der Oleinspritzung in die Anlage.
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Schutz Kompressor (F338)

Diese Funktion ist nur auBerhalb der Beschleunigungsphase aktiv, um die Scroll-Pumpe vor Uberlast und Kavitation
zu schitzen. Wenn die Motorstromgrenze Uberschritten und die Drehzahl sich unter der [Frq. Schw. Kav.] (F 7 7 9)
befindet, stoppt der Umrichter im freien Auslauf und das Alarmsignal [Fehler Kav] (£ A F F ) wird angezeigt.

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
F 338 |[Schutz Kompressor] Vermeidung von Uberlast und Kavitationseffekten | _ 0
Schutz von Scrollverdichtern vor den Auswirkungen von Uberlast und Kavitation.
Wenn der Forced-Run-Modus (53) aktiviertis tund F 7 3 5 = ( /), wird das Alarmsignal [Fehler Kav] (L A F F ) unterdrlckt (siehe
Logikeingangsfunktionen auf Seite 53).
O | [Nein]
| [Ja]
F 3359 |[Frg. Schw. Kav.]

Kaviations-Frequenzschwellenwert

[min. Freq LSP]
(L L) bis [Grofke
Frequenz] (L)

30 Hz
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p/ T Uberwachung (F349)

Diese Funktion ermdglicht es, die Anlage zu schiitzen, indem hohe Temperaturen oder hoher Druck vermieden wird.

Je nach der Temperatur [Schwellw. Warnung] (~ 7 5 [7) und [Grenzwert p/t] (F 3 5 ) wird autom
herabgesetzt oder die Scroll-Pumpe gestoppt.

atisch die Drehzahl

Die Zeit [Verzdg. Re-start] (F 7 5 4) vor dem automatischen Wiederanlauf (sieche [Number auto reset] (F 7 [ 7) auf
Seite 169) ist einstellbar und die maximale Anzahl erneuter Versuche ist auf 10 begrenzt. Der Wiederanlauf erfolgt
nach Ablauf der Zeit [Verzdg. Re-Start] (F 7 5 4), wenn die Temperatur unter den Wert von < [Grenzwert p/t] (F 7 5 )

fallt.
Temperatur (%) A

[Grenzwert p/t] (F353)

[Schwellw. Warnung] (F350)

p TE)

Drehzahl (Hz)

Stopp mit freiem Auslauf

Frequenzsollwert und Fehlerauslésung

[Freq. Abkihlung] (F351) w.oo)oooeeeeneeee o N W N M e e

]
1
: T(s)
1 >
Laufbefehl 1 .
I [Dauer Abkiihluhg] 1 [Verzog. Re-Start] 1
A (F352) (F354)
1
T(s)
0 >
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
F34qyg ([p/T Uberwachung] Vermeidung von hohen Temperaturen oder - 0
Driicken am Sensoreingang

werden.

O | [Nein] Funktion inaktiv

[VIA] Funktion ist aktiv und verwendet Analogeingang VIA [VIA]
2 | [VIB] Funktion ist aktiv und verwendet Analogeingang VIB [VIB]

_—

Diese Funktion ermdglicht es, die Anlage zu schiitzen, indem hohe Temperaturen und hoher Druck im Kihlkreislauf vermieden

F 350 |[[Schwellw. Warnung] 0-100 65 %
Oberer Prozessschwellenwert
Hinweis: 100 % bedeutet, auf die Eingangsanschliisse VIA oder VIB wird der Skalenendwert angewendet.
F 35 | [[Freq. Abkiihlung] [min. Freq LSP] 50 Hz
(L L) bis [GroRe
Frequenz] (u L)
Frequenz des Kihlsystems.
F 352 |[Dauer Abkiihlung] [ 0-30 | 3 Minuten
Zeit zur Aufrechterhaltung der Frequenz des Kiihlsystems.
F 35 3 |[Grenzwert p/t] ‘ 0-100 ‘ 70 %
Hoher oberer Prozessschwellenwert
Hinweis: 100 % bedeutet, auf die Eingangsanschliisse VIA oder VIB wird der Skalenendwert angewendet.
F 354 |[[Verzog. Re-start] ‘ 0...30 Minuten ‘ 5 Minuten

Wiederanlaufverzégerung nach einer Notabschaltung (Not-Aus).
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Funktionen flr Scrollverdichter

Motorheizung (F355)

Ersetzt Kurbelwellengehause-Heizungen durch eine Stromeinspeisung in den Motor, um Widerstandswarme zu
erzeugen.

Hinweis: Vor Verwendung der Funktion [Motorheizung] (F 7 5 5) sollte, um die Stromeinspeisung zu stoppen, ein
Logikeingang dem freien Auslauf zugewiesen werden. Die Stromeinspeisung kann auch durch Abschaltung gestoppt

werden.
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
F 355 |[Motorheizung] Warmhalten des Systems nach Motorstopp R 0
Heizung durch Stromeinspeisung in den Motor, um Gasaustritte aufgrund der Kondensation des Kiihimittels in den Kompressor zu
vermeiden.
O | [Nein]
| [Ja]
FZ250 |[Startfreq DC Brems] 0,0 Hz bis [max. 0,0 Hz
Freq HSP] (F H) Hz
(1) Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 0,0 Hz ersetzt.

A WARNUNG

KEIN HALTEMOMENT

® Die Gleichstrombremsung liefert bei Drehzahl Null kein Haltemoment.

® Die Gleichstrombremsung ist nicht mdglich, wenn ein Spannungsverlust vorliegt oder der Frequenzumrichter einen Fehler erkennt.
e Um das erforderliche Haltemoment zu erzielen, ist ggf. eine separate Bremse erforderlich.

Die Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann Tod, schwere Korperverletzung oder Materialschaden zur Folge haben!

Zum Anhalten des Motors wendet der Frequenzumrichter die DC-Bremsung an, sobald die Ausgangsfrequenz unter den fur
Parameter F 2 5 [J eingestellten Wert fallt.

FZ25 | |[DC Bremsstrom] Stromniveau der DC-Bremsung ‘ 0 bis 100 % 50 % (2)

(1) Wenn [Betrieb Scroll Komp] (F324) auf Seite 160 auf [Ja] (1) gesetzt ist, wird die Einstellung durch 10% ersetzt.

HINWEIS

GEFAHR VON MOTORSCHADEN
Priifen Sie, ob der Motor diesem Strom standhalt, ohne zu Gberhitzen.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisung kann zu Materialschaden fiihren!

Parameter F 2 5 [ bestimmt das Stromniveau, das bei der Anwendung der DC-Bremsung am Motor angelegt wird. Der angezeigte
Wert, in Prozent oder Ampere, wird tiber den Parameter [Aus. HMI Einheit] (- 71 /) (siehe Seite 130) eingestellt.

Wiéhrend der Anwendung der DC-Bremsung steigt die Uberlastschutzempfindlichkeit des Frequenzumrichters. Der Frequenzumrichter
senkt automatisch den angelegten Gleichstrom, um einen Uberlastfehler zu verhindern.

(1) Wenn (F324) sich von [Nein] (0) zu [Ja] (1) andert, werden einige der verkniipften Parameter auf einen neuen Wert gesetzt.
Wenn (F324) sich von [Ja] (1) zu [Nein] (0) andert, werden die verknlpften Parameter nicht geandert.
(2) Prozentsatz des Frequenzumrichter-Bemessungsstroms. Der Ampere-Bereich variiert je nach Frequenzumrichtermodell.
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Diagnose und Fehlerbehebung

Fehlerbedingungen
Die Tabellen auf den folgenden Seiten dienen zum Diagnostizieren und Beheben von Problemen, wenn eine
Fehler-, Alarm- oder Voralarmbedingung auftritt.

Alarmcodes

Wenn das Problem nicht durch die in der Tabelle beschriebenen MaRnahmen behoben werden kann, nehmen
Sie Kontakt mit lhrem Schneider Electric Handler auf.

A AGEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR
* Lesen Sie die Hinweise im Kapitel ,VorbereitungsmaRnahmen*® vollstdndig und sorgféltig durch, bevor Sie
das in diesem Abschnitt beschriebene Verfahren durchfihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schwerer Kérperverletzung.

Code |Name Mdogliche Ursachen MaBnahmen

CAFF |[Fehler Kav] * Drehzahlverlust durch Uberlast und/oder zu |+ Last reduzieren
hohes Drehmoment

LF .2 |[Fehler Download] » Ungiiltige Konfiguration. * Die zuletzt geladene Konfiguration prufen.
Die Uber den Bus oder das * Eine kompatible Konfiguration laden.
Kommunikations-Netzwerk geladene
Konfiguration ist inkonsistent.

* Die Ubertragung mit PC Soft ist auf Grund |* Zur Durchfiihrung des Downloads das
unterschiedlicher Bemessungsdaten Kontrollk&stchen ,Kommunikationsfehler
fehlgeschlagen (z. B. Upload einer anzeigen® und ,Werkzeuge/
ATV212eeeN4-Konfiguration auf einen Umgebungsoptionen/Programmestart/
ATV212ee0M3) Kommunikation“) deaktivieren.

E - I8 |[VIA Signalfehler] * Das VIA-Analogsignal liegt unter dem durch | Das Signal bei VIA priifen und die Ursache
Parameter F £ 3 3 festgelegten Pegel. des Signalverlusts beheben.
* Parameter F £ 3 7 auf korrekte
Einstellungen prifen.
E - 13 |[CPU Komm. Fehler] |« Kommunikationsfehler zwischen Steuer-  |* Umgebung priifen (elektromagnetische
CPUs Kompatibilitat)
* Produkt aus- und wieder einschalten.
* Kundendienst von Schneider Electric
kontaktieren.
E-20 |[Drehm. Boost * Parameter fir Drehmoment-Boost * Die automatische Einstellung des
Fehler] [auto Drehm. Boost] (F 4 [0 &) ist zu hoch | Frequenzumrichters wiederholen und den
eingestellt. Parameter [auto Drehm. Boost] (F 4 0 2)

* Die Motorimpedanz ist zu niedrig. herunterregeln.

in der Auslaufphase * Einstellen [autom. Rampen] (A )= ()

[[Ausw. Motorsteuer.] (F £ ) = [Variable [Deaktiviert]

torque] (/) mit 3 Bedingungen: * Reduzierung der Auslauframpe mit

- mit Stoppbefehl [Auslaufzeit 2] (F 50 /) und

- aktuelle Belastung > 88% x [Strombegren- | [F.-Schwelle Rampe] (F 5 0 5).

zung] (FE0O 1)

- zu langsamme Verzdgerung, [max. Freq

HSP] (F H) /[Auslaufzeit 1] (J £ L) x 2 msec

<0,01Hz

E -2 1 |[CPU Fehler 2] * Die Schalttafel-CPU ist nicht betriebsfahig. |* Zur Reparatur kontaktieren Sie Schneider
Electric.

E-3B8 |[EEprom * EEprom nicht kompatibel mit dem * Zur Reparatur kontaktieren Sie Schneider
inkompatibel] Leistungsteil. Electric.

* Produkt-Hardware hat einen Fehler
festgestellt.

E - 39 |[InitPos Det] * Beim Starten wird ein Fehler erkannt: * Motorphasen und durch den Umrichter
Der gemessene Strom bei der zugelassenen Maximalstrom prifen.
Anfangslagenerkennung ist gemag der * Priifen, ob die Induktivitat des Motors zu
Induktivitat des Motors zu klein oder zu klein oder zu grof ist.
grof’ oder es liegt ein Verlust einer
Motorphase vor.
EEF | |[EEprom Fehler 1] * Ein Datenschreibfehler ist aufgetreten.  Zur Behebung Spannung zuschalten.
EEFZ |[EEprom Fehler 2] * Wahrend des Riicksetzvorgangs eines * Zur Behebung Spannung zuschalten und
Parameters wurde die erneut versuchen, den Ricksetzvorgang
Spannungsversorgung unterbrochen, und durchzuflhren.
es ist ein Datenschreibfehler aufgetreten. |+ Wenn der Fehler nicht behoben werden

* Der gemessene Strom bei der kann, kontaktieren Sie Schneider Electric
Anfangslagenerkennung bei der zur Reparatur des Frequenzumrichters.
Motormessung ist geman der Induktivitat
des Motors zu klein oder zu gro3 oder es
liegt ein Verlust einer Motorphase vor.
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Code |Name Mogliche Ursachen MaRnahmen
EEF 3 |[EEprom Fehler 3] * Ein Datenlesefehler ist aufgetreten. * Zur Behebung Spannung zuschalten.
EFZ [Erdschlussfehler] * Erdschluss beim Motor oder Motorkabeln |+ Uberpriifen sie den Motor und die
Motorkabel auf Erdschluss.
EFPHa |[Verlust Motorphase] | Verlust von einer oder mehreren * Ursache der fehlenden Ausgangsphase
Motorphasen ermitteln (wie z. B. eine unzureichende
Verbindung, ein Verbindungsabbau am
Ausgang oder eine offene Wicklung im
Motor) und das Problem beheben.
* Parameter F £ [J 5 prifen.
EFPH . |[Verlust Netzphase] |e Verlust von einer Netzphase * Die Ursache der fehlenden Netzphase
prifen und beheben.
* Parameter F £ [J A prifen.
EFEF |[p/T Fehler] * Bedingung fiir Ubertemperatur erreicht, « Uberpriifen Sie das System
Uberschritten
Err | |[Flt Drehzahl Ref.] * Parameter F 202, F 203, F 2 |0 oder |* Parameter auf die richtigen Werte einstellen.
F & |2 ist nicht korrekt eingestellt.
Err2 |[RAM Fehler] * RAM auf dem Steuerteil ist nicht * Zur Reparatur kontaktieren Sie Schneider
betriebsfahig. Electric.
Err 3 |[ROM Fehler] * ROM auf dem Steuerteil ist nicht * Zur Reparatur kontaktieren Sie Schneider
betriebsfahig. Electric.
ErrH4 |[CPUFehler 1] * CPU auf dem Steuerteil ist nicht * Zur Reparatur kontaktieren Sie Schneider
betriebsfahig. Electric.
Err 5 |[Komm. RJ45 Fehler] |« Fehler bei serieller Kommunikation * Netzwerksteuergerate und -kabel prifen.
¢ Einstellung des Kommunikations-Timeout-
Parameters F 5 [J 3 prifen.
* Kabel des dezentralen Grafikterminals prifen.
¢ Einstellung von Parameter F & & 5 prufen.
Err 7 |[Fehler * Ein Motorstromwandler ist nicht * Frequenzumrichter austauschen.
Stromwandler] betriebsbereit.
Err B |[Netzwerkfehler] * Feldbuskommunikationsfehler * Netzwerksteuergerate und -kabel prifen.
Er -3 |[Fehler Remote * Kabel des optionalen Grafikterminals nicht |* RJ45-Kabel priifen.
Keypad] angeschlossen.
EEn | |[Fehler Autotuning] | Parameter F 47 I bis F 4 94 sind nicht |* Parameter F 4 [0 [—F 494 korrekt
richtig eingestellt. einstellen.
* Der Motor ist zu groB fur den * GroReren Frequenzumrichter verwenden.
Frequenzumrichter. * GroRere Lehre fiir Motorkabel verwenden.
* Die Lehre fir das Motorkabel ist zu klein. |+ Vor der Motormessung priifen, dass der
* Der Motor dreht sich beim Starten der Motor nicht mehr lauft.
Motormessung weiter. * Frequenzumrichter nur zum Antreiben eines
* Der Frequenzumrichter treibt keinen Dreiphasen-Asynchronmotors verwenden.
Dreiphasen-Asynchronmotor an.
* Der gemessene Strom bei der
Anfangslagenerkennung bei der
Motormessung ist gemaR der Induktivitat
des Motors zu klein oder zu grol3 oder es
liegt ein Verlust einer Motorphase vor.
EEYF |[Umrichterfehler] * Die Leistungskarte ist nicht betriebsfahig. |* Parameter [Parameter zuriicksetzen]
(£ 4 F) auf 6 setzen.
* Wenn dies den Fehler nicht behebt, den
Frequenzumrichter austauschen.
Fd I |[Fhlgeschl. Drossel 1] | Drosselklappe ist in geschlossener Position |* [Drosselkl FIt Verh.] (F 5 5 7) auf O setzen.
verriegelt. * FL-Relaisverbindung (F L A/F L &) priifen.
* Relaiskonfiguration (F / 30/F 1 32) prifen.
FdZ2 [Fhl geschl. Drossel 2] |« Drosselklappe in offener Stellung blockiert | [Riickm. Drosselkl.] (F 5 & (1) auf O oder 1
oder verschweilf3t. setzen. FL-Relaisverbindung (F L A/F L k)
prifen.
* Relaiskonfiguration (F /1 30/F 132) prufen.
noao ([Summe P-Netz] » Die Gesamteingangsleistung liegt bei liber |+ Gesamteingangsleistung mit
999,999 kWh. Logikeingangsfunktion 51 oder Parameter
F 714 H I6schen.
al | [Uberstrom ACC] * Die Hochlaufzeit ist zu kurz. * Hochlaufzeitparameter (A L [ oder F 5 [J [T)
* Die Einstellung von Parameter [Ausw. erhéhen.
Motorsteuer.] (F k) ist falsch. * Richtige Einstellung fir Parameter [Ausw.
* Der Frequenzumrichter startet in eine Motorsteuer.] (F £ F L) wahlen.
rotierende Last. * Einfangen im Lauf, Parameter F 31 |
* Der Frequenzumrichter treibt einen Motor aktivieren.
mit geringer Impedanz an. * Taktfrequenzparameter F 3 [J [J anpassen.
* Erdschlussfehler * Parameter F 7 |5 auf 1 oder 3 setzen.
ol IP |[Kurz-oder » Kurzschluss oder Erdschluss beim * Mit einem 1000-V-Test-Megaohmmeter den

Erdschluss ACC]

Hochlaufen

Motor und die Motorkabel auf Erdschliisse
prifen.
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Code |Name Mogliche Ursachen MaRnahmen
oL [[Uberstrom * Die Auslaufzeit ist zu kurz. * Auslaufzeitparameter (4 £ L oder F 5 1)
DEC] * Erdschlussfehler erhdhen.
* Parameter F 3 /5 auf 1 oder 3 setzen.
ol 2F |[Kurz-oder * Kurzschluss oder Erdschluss beim * Mit einem 1000-V-Megaohmmeter den
Erdschluss DEC] Auslaufen Motor und die Motorkabel auf Erdschliisse
prufen.
oC 3 |[Uberstrom konst * Abrupte Schwankungen in der Last * Lastschwankungen reduzieren.
Geschw] * Unnormale Lastbedingung * Last priifen.
* Parameter F 7 | E auf 1 oder 3 setzen.
ol 3F |[Kurz/Erdschl konst. v] |« Kurzschluss oder Erdschluss beim Betrieb |* Mit einem 1000-V-Megaohmmeter den
mit konstanter Drehzahl Motor und die Motorkabel auf Erdschlusse
prifen.
* Der Lufter des Frequenzumrichters ist nicht | Lufterbetrieb iberprifen.
funktionsfahig.
oL A |[Kurzschluss * Erdschlussfehler * Mit einem 1000-V-Megaohmmeter den
Motorstart] Motor und die Motorkabel auf Erdschlisse
prifen.
allL [Kurzschl. Mot.kabel |+ Phase-Phase-Kurzschluss * Mit einem 1000-V-Megaohmmeter den
Start] * Die Motorimpedanz ist zu niedrig. Motor und die Motorkabel auf Erdschlisse
prufen.
oH [Umrichter * Der Lufter des Frequenzumrichters ist nicht |* Den Vorgang durch Ricksetzen des
Ubertemp ] funktionsfahig. Frequenzumrichters nach dem Abkiihlen
* Die Umgebungstemperatur ist zu hoch. erneut beginnen.
* Eine Entliftungséffnung ist blockiert. * Die Umgebungstemperatur durch
* Eine Warmequelle befindet sich zunahe am | VergroBern des Freiraums um den
Frequenzumrichter. Frequenzumrichter und Entfernen jeglicher
* Der Temperaturfiihler des Kiihlkérpers Warmequellen aus seiner Umgebung
funktioniert nicht ordnungsgeman. verringern.
* Lifterbetrieb prifen.
oHe |[PTC * Der in den Motorwicklungen integrierte * Die Uberlast des Motors beheben.
Ubertemperatur] externe PTC-Fuhler weist auf eine * Den PTC-Fuhler auf richtige Funktionsweise
Ubertemperaturbedingung hin. priifen.
ol | |[Umrichter Uberlast] | Die Hochlaufzeit ist zu kurz. * Hochlaufzeitparameter (A L L oder
* Das DC-Bremsstrom-Niveau ist zu hoch. F 5[0 0) erhéhen.
* Die Einstellung von Parameter [Ausw. * Die Einstellung der Parameter F 7 5 |/
Motorsteuer.] (F k) ist falsch. und/oder F & 5 2 verringern.
* Der Frequenzumrichter startet in eine * Richtige Einstellung fir Parameter [Ausw.
rotierende Last. Motorsteuer.] (F £ F L) wahlen.
* Die Last ist zu groB. * Einfangen im Lauf, Parameter F 31 |
aktivieren.
* Parameter F 7 [J & auf 2 setzen.
* Frequenzumrichter mit héherer
Bemessungsleistung verwenden.
oL@ |[Motor Uberlast] * Die Einstellung von Parameter [Ausw. * Richtige Einstellung fiir Parameter [Ausw.
Motorsteuer.] (F k) ist falsch. Motorsteuer.] (7 £ F £ ) wahlen.
* Der Motor ist blockiert. * Last prifen.
* Kontinuierlicher Betrieb bei niedriger * Parameter - L /7 auf das Uberlastniveau
Drehzahl. einstellen, dem der Motor beim Betrieb mit
* UberméRige Motorlast niedriger Drehzahl standhalten kann.
aF | [Uberspannung * Abnormale Schwankung der Netzspannung |* Netzdrossel installieren.
ACC] * Spannungsversorgung hat eine gréRRere * Einfangen im Lauf, Parameter F 31 |
Leistung als 200 kVA. aktivieren.
* Kapazitives Last. * Parameter F 7 [J 2 auf 2 setzen.
* SCR-Schaltung im Stromnetz * Ursache der fehlenden Ausgangsphase
* Der Frequenzumrichter startet in eine ermitteln (wie z. B. eine unzureichende
rotierende Last. Verbindung, ein Verbindungsabbau am
* Intermittierender Ausgangsphasenfehler Ausgang oder eine offene Wicklung im
Motor) und das Problem beheben.
aP2  [[Uberspannung * Die Auslaufzeit ist zu kurz. * Auslaufzeitparameter (o £ L oder F 51 1)
DEC] * Durchziehende Last erhdhen.
* Abnormale Schwankung der Netzspannung |* Parameter F 3 [ 5 aktivieren.
* Spannungsversorgung hat eine groRere | * Netzdrossel installieren.
Leistung als 200 kVA. * Eingangs- und Ausgangskreise auf
* Kapazitives Last. Phasenfehler prifen und korrigieren.
* SCR-Schaltung im Stromnetz ¢ Einfangen im Lauf, Parameter F 701 |
* Der Frequenzumrichter startet in eine aktivieren.
rotierende Last.
* Intermittierender Ausgangsphasenfehler
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Code |Name Mogliche Ursachen MaBnahmen
oP 3 |[Uberspg. bei konst |+ Abnormale Schwankung der Netzspannung | * Netzdrossel installieren.
Drehz.] * Spannungsversorgung hat eine gréRRere * Eingangs- und Ausgangskreise auf
Leistung als 200 kVA. Phasenfehler prufen und korrigieren.
* Kapazitives Last.
* SCR-Schaltung im Stromnetz
* Der Frequenzumrichter speist Energie
zurlick — die Last fiihrt dazu, dass der Motor
mit einer héheren Frequenz lauft als der
Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters.
* Intermittierender Ausgangsphasenfehler
ok [Uberlast] * Das berechnete Motormoment hat das * Einstellung der Parameter F 5 /5 und
durch Parameter F & | 5 festgelegte F & |6 nach Bedarf anpassen.
Niveau erreicht. * Geratebetrieb prifen.
P5r F |[Fehler Pre-Start] * Die Pre-Start Frequenz im Pre-start modus |* Verringern Sie die Belastung
wurde nicht erreicht
* Belastung zu hoch
5ouk |[PM Motor ausser Tritt] |« Der Motor ist blockiert. * Last priifen und die Ursache fiir den
(Gleichlauffehler des |+ Ausgangsphasenverlust blockierten Motor beheben.
Permanentmotor féllt |« storbelastung » Zustand des Motors und der
auBer Tritt) Lastverdrahtung priifen.
ul [Unterlast] * Der gemessene Motorstrom ist unterhalb  |* Parameters F £ /[J-£L |2 aufdie richtigen
desin Parameter 5 [ [ definierten Werts | Einstellungen priifen.
gefallen.
uf [Unterspannung] * Die Netzspannung ist zu niedrig. * Netzspannung prifen und Problem

beheben.

* Richtige Einstellung fir Parameter F £ & 7
wahlen.

* Einfangen im Lauf, Parameter F 71 |
aktivieren.

* Parameter F 7 [J 2 auf 2 setzen.
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Alarmbedingungen
Alarme fiihren nicht dazu, dass beim Frequenzumrichter eine Fehlerbedingung auftritt.

Alarmcodes

Netzausfall—Verhinderung
der Auslauffunktion aktiviert.

Code Beschreibung Mogliche Ursachen MaBnahmen
A E n || [Autotuning] * Motormessung lauft. * Normal, wenn die Meldung nach
einigen Sekunden wieder
ausgeblendet wird.
L Lr |[Resetaktiv] * Diese Meldung wird angezeigt, wenn die | * STOP-Taste erneut driicken, um den
STOP-Taste wahrend der Anzeige eines | Fehler zu beheben.
Fehlercodes gedriickt wird.
dhb [DC Brems.] * DC-Bremsung lauft * Der Alarmcode wird nach einigen
Sekunden deaktiviert, wenn kein
Problem aufgetreten ist.

dbon | [dbOn] * DC-Bremsung lauft, wenn * Normales Verhalten (wenn
[Motorheizung] (F 7 5 5) aktiviert ist. [Motorheizung] (F 7 5 5) aktiviert ist

und der Motor gestoppt ist)

E - | 1| [HMI Fehler] * Eine Taste des optionalen Grafikterminals | * Die Taste des optionalen
wurde mehr als 20 Sekunden gedriickt. Grafikterminals loslassen.

* Eine Taste des optionalen Grafikterminals | * Wenn dies den Fehler nicht behebt,
funktioniert unter Umstanden nicht richtig. | den Frequenzumrichter austauschen.
E . [Anz zu groR’] Die mdgliche |+ Die Anzahl der eingegebenen Ziffern (z. |+ Parameter [Kd spez Skal. Freq.]
Anzahl der anzuzeigenden | B. fiir Frequenzen) iibersteigt 4. (Die F 70 2) fur die einheitenfreie
Ziffern wurde Uberschritten. | oberen Stellen haben Prioritét.) VergréRerung reduzieren.

E o F F | [akt. HMIStop] * Uber das Bedienterminal kann der * Fir einen Notaus-Befehl STOP-Taste
Vorgang im automatischen oder driicken. Zum Abbrechen des Notaus
dezentralen Steuerungsmodus eine andere Taste driicken.
abgebrochen werden.

Err || [v-Ref Alarm] ¢ Die Frequenzeinstellungssignale an * Die Frequenzeinstellungssignale an
Punkt 1 und 2 liegen zu nah beieinander.| Punkt 1 und 2 voneinander entfernen.

k91919 | [Pin&k1MWh] Integrale * Die kumulierte Leistungsaufnahme * ENT-Taste fir mehr als 3 Sekunden

Leistungsaufnahme betragt mehr als 999,99 kWh. driicken, wenn kein Strom vorhanden
ist oder die Eingangsklemmenfunktion
CKWH aktiviert ist oder angezeigt wird.
H 315915 | [Pout&1MWh] Integrale * Die kumulierte Ausgangsleistung betragt |« ENT-Taste fir mehr als 3 Sekunden
Ausgangsleistung mehr als 999,99 kWh. driicken, wenn kein Strom vorhanden
istoder die Eingangsklemmenfunktion
CKWH aktiviert ist oder angezeigt wird.
HE A d | [Anfang] * Das erste und letzte Datenelement in der | * MODE-Taste zum Verlassen der
End |[Ende] auh-Datengruppe wird angezeigt. Datengruppe driicken.
Anzeige der ersten/letzten
Datenelemente
H I [ob. Grenze] * Wahrend der Programmierung wurde ein | * Einen Wert innerhalb der Grenzen des
Lo [unt. Grenze] Wert eingegeben, derden Maximal-oder| Parameters eingeben.
Fehler bei Minimalwert des Parameters (ibersteigt.
Parametereinstellung
11 k| [Initialisier.] * Parameter werden mit Standardwerten |* Normal, wenn die Meldung nach
initialisiert. einigen Sekunden ausgeblendet wird.

L 5EP | [LSP a.-Stop] * Die mit F 2 5 £ gewahlte automatische |* Um die automatische Stoppfunktion

Automatischer Stopp Stoppfunktion wurde aktiviert. zu deaktivieren, den Frequenzbefehl
aufgrund von erhdhen, sodass er Uber der unteren
kontinuierlichem Betrieb Frequenzgrenze L L +F 39 | liegt,
mit Frequenz im unteren oder Betriebsbefehl deaktivieren.
Grenzbereich.

naF F | [FIt Unterspg] * Die Phase-Phase-Eingangsspannung ist | * Netzspannung im Hauptschaltkreis

zu niedrig. messen. Wenn die Spannung normal
ist, muss der Frequenzumrichter
repariert werden.
o F F | [FU Stopp] * Der ST-CC-Schaltkreis (Start erlaubt) ist |« ST-CC-Schaltkreis schlieRen.
offen.
n5E | [Status Verr.] * Li ist bereits aktiv, wenn die Funktion * Das konfigurierte aktive Li
validiert wird. deaktivieren.
* Li ist bereits aktiv, wenn eine
Konfigurationslibertragung mit
validierter Funktion erfolgt.

r £ r 4 | [Auto Reset] * Der Frequenzumrichter wird gerade neu |* Der Frequenzumrichter funktioniert

gestartet. wieder normal, wenn er nach einigen
* Es ist ein kurzzeitiger Stopp aufgetreten.| Sekunden neu gestartet wird.
5t o P | [Stop Netz] Kurzzeitiger * Die mit F 7 [J 2 eingestellte Verhinderung |* Um den Vorgang neu zu starten,

der Auslauffunktion (kurzzeitiger
Netzausfall wird Ubergangen) ist aktiviert.

Frequenzumrichter zuriicksetzen oder
erneut ein Betriebssignal eingeben.
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Diagnose und Fehlerbehebung

Voralarmbedingungen

Voralarmcodes

Code Voralarm Beschreibung

C [I-Begr Voral] * Der Frequenzumrichter lauft an der Stromgrenze.
* Weitere Informationen finden Sie unter den Parametern F~ 5 [J | (siehe Seite 73) und

F 1H5 (siehe Seite 79).
£ |[DC Bus Al] * Am Frequenzumrichter kann ein Uberspannungsfehler wegen einer hohen Netzspannung,
einer Nutzbremsung des Motors oder einer Kombination dieser Faktoren auftreten. Weitere
Informationen finden Sie unter den Parametern F 3 0 5 siehe Seite 139)und F £ ' & (siehe

Seite 139).
L [MotUberl Al * Der Timer fiir die Motorliberlast hat 50 % seines Fehlerniveaus erreicht oder Giberschritten.
H |[FU Uberl Al] * Am Frequenzumrichter kann ein Uberhitzungsfehler auftreten.

Die Voralarmcodes werden angezeigt und blinken in dieser Reihenfolge von links nach rechts am integrierten
HMI: £, A, L, H.

Wenn zwei oder mehr Probleme gleichzeitig auftreten, wird einer der folgenden Voralarmcodes angezeigt und
blinkt: £ 7, FL, L FL.
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Diagnose und Fehlerbehebung

Beheben des festgestellten Fehlers

Im Falle eines festgestellten riicksetzbaren Fehlers:

1 Unterbrechen Sie jegliche Spannungsversorgung.

2 Verriegeln Sie den Leistungs- oder Trennschalter in der gedffneten Stellung.

3 15 Minuten warten, damit sich die DC-Bus-Kondensatoren entladen kénnen. (Die LEDs des Umrichters
kénnen nicht anzeigen, ob keine DC-Busspannung mehr anliegt.)

4 Messen Sie die Spannung des DC-Busses zwischen den Klemmen PA/+ and PC/—, um sicherzustellen, dass
die Gleichspannung unter 42 V liegt.

5 Wenn sich die Kondensatoren des DC-Busses nicht vollstandig entladen, wenden Sie sich an lhre regionale
Schneider Electric-Vertretung. Der Frequenzumrichter darf in diesem Fall weder repariert noch in Betrieb
gesetzt werden.

- Ermitteln und beheben Sie die Fehlerursache.
- Stellen Sie die Spannungsversorgung zum Frequenzumrichter wieder her, um zu Gberprufen, ob der Fehler
behoben wurde.

Wenn eine Uberlastfunktion (o L/ oder = L &) aktiv ist, kann der Frequenzumrichter nicht zuriicksetzt werden,
indem ein Resetsignal von einem externen Gerat eingegeben wird oder mit der Stop-Taste auf dem
Anzeigeterminal, solange die berechnete Abkuhlzeit noch nicht verstrichen ist. Berechnete Abkuhlzeit:

o L1 30 Sekunden nach dem Auftreten des Fehlers
- = L #: 120 Sekunden nach dem Auftreten des Fehlers

HINWEIS

GEFAHR VON MOTORSCHADEN

e Das wiederholte Riicksetzen des thermischen Zustands nach einer thermischen Uberlast kann zu einer
thermischen Spannung beim Motor fihren.

e Motor und angetriebenes Gerat beim Auftreten von Fehlern sofort priifen (z. B. blockierte Motorwelle oder
mechanische Uberlast), bevor ein Neustart vorgenommen wird. AuRerdem den Motorstrom auf
ungewohnliche Bedingungen prifen (wie z. B. ein Phasenverlust oder Phasenungleichgewicht).

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!
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Anhang

IV

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Kapitel:

Kapitel Titel Seite
15 Migration 189
17 Tabellen fiir die Parameterriicksetzung auf Werkseinstellungen 191
18 Tabellen mit Bedienereinstellungen 201
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Migration

Migration

16

Inhalt des Kapitels

In diesem Kapitel werden folgende Themen behandelt:

Thema

Seite

Migration ATV21 - ATV212

190

S1A53840 11/2014

189



Migration

Migration ATV21 - ATV212

Allgemeines

Inbetriebnahme

Der ATV212 ist mit dem ATV21 kompatibel.

Migration Modbus ATV21 auf ATV212: Bei Steuerung des ATV21 iber Modbus RJ45 muss der Parameter [Kom.
Protokoll] (F A & 9) auf 1 gesetzt sein.

Beim ATV212 muss Parameter F & 2 5 ebenfalls auf / sowie der Parameter [Ausw. Kom. Kanal] (F & 0 7) auf
[RJ45] (17) gesetzt sein. Die Werkseinstellung lautet [open Style] ( /).

Die Einstellungen der tibrigen Kommunikationsparameter, die ab Seite 148 beschrieben sind, bleiben dieselben
wie beim ATV21.

Hinweis: Fir LonWorks muss Parameter F 5 2 5 auf / (fir den ATV21) bzw. auf 5 (fiir den ATV212) gesetzt
sein.

Ein Konfigurationstransfer vom ATV21 auf den ATV212 ist méglich.

Beispiel:

Sie kénnen eine Konfiguration von einem ATV21 tber PC Soft (und den gewéahlten Umrichtertyp: ATV21) laden
und dann auf einen ATV212 herunterladen.

Nach dem Transfer von einem ATV21 auf einen ATV212 behalten die neuen Parameter ihre Werkseinstellungen
bei:

[Rackm. Drosselkl.] (F 5 B 1), [t 6ffnen Drosselkl.] (F 5 & 1), [Zeit schl. Drosselkl.] (F 5 & '), [Drosselkl Flt
Verh.] (F 5 A 3), [Forced Run] (F & 5 [7), [Forced Run Level] (F &£ 5 9), [Ausw. Kom. Kanal] (F & 0 7), [Mdb
Kom. Baud] (F A 2 1), [Mdb Kom. Paritét] (F 2 1) und [kl.Freq.Uberstrom] (F 3 9 001).

Die Download-Konfiguration ist nicht bei laufendem Frequenzumrichter zulassig.

Bei einer Unterbrechung des Transfers der Download-Konfiguration auf den Frequenzumrichter und einem
festgestellten Fehler wird £ F 2 gesetzt. Der Fehlercode bleibt auch nach dem Ausschalten des
Frequenzumrichters erhalten.

So setzen Sie den Fehlercode [ F 2 fir Download-Transfer zurlick:

e Flhren Sie einen erfolgreichen Transfer durch.
e Flhren Sie einen Reset auf Werkseinstellungen (mit dem Parameter - Y F) am Frequenzumrichter durch.

Nach Abschluss des Download-Transfers ist der Frequenzumrichter nicht betriebsbereit, wenn ein einer
Funktion zugewiesener Logikeingang aktiv ist. Flr die Verwendung der Funktion und den Start des Motors
mussen Sie den Logikeingang deaktivieren und anschlieRend wieder aktivieren.

Mit dem ATV212 kompatible Loader-Tools:

SoMove V1.7.1.1 und hoher,
Multi-Loader V3.2 und hoher,
e SoMoveMobile V2.2.7 und héher.

Ab Softwareversion V5.2 der ATV212-Produkte ist PC Soft nicht mehr kompatibel.

AWARNUNG

STEUERUNGSAUSFALL

Ab Softwareversion V5.2 der ATV212-Produkte ist PC Soft nicht mehr kompatibel.

* Verwenden Sie PC Soft nicht mit den Produkten ATV212 V5.2 und héher.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Koérperverletzungen und sogar den
Tod oder eine Beschddigung des Materials zur Folge haben.
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Tabellen fur die Parameterriicksetzung auf Werkseinstellungen

Tabellen fur die Parameterriicksetzung auf

Werkseinstellungen

17

Parameter auf Werkseinstellung zuriicksetzen

Siehe das Diagramm zur MenUnavigation auf Seite 66 fur Hinweise zum Aufrufen des Parameters [Parameter
zurlcksetzen] (£ 4 F).

Der Altivar 212 Frequenzumrichter bietet drei Optionen zum Riicksetzen von Parametern auf Werkseinstellung:

Rucksetzen auf Werkseinstellung: [Parameter zurlicksetzen] (£ 4 F) =3
Ricksetzen auf Motordaten 50 Hz: [Parameter zuriicksetzen] (£ 4 F) =1
Ricksetzen auf Motordaten 60 Hz: [Parameter zuriicksetzen] (- 4 F) =2

In diesem Anhang werden die Parameterwerte nach den Riicksetzvorgangen beschrieben.

Die folgenden Tabellen enthalten:

Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen NICHT je nach Riicksetztyp variieren, siehe Seite 192.
Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen je nach Ricksetztyp variieren, siehe Seite 197.

Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen von der Referenz des Frequenzumrichters abhangen, aber

NICHT je nach Ruicksetztyp variieren, siehe Seite 198).

Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen vom jeweiligen Frequenzumrichtermodell und vom
Ricksetztyp abhangen, siehe Seite 199.

Parameter, die nicht gedndert werden, wenn ein Ricksetz durchgefiihrt wird, siehe Seite 200.
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Tabellen fir die Parameterriicksetzung auf Werkseinstellungen

Parameterwerte, die nicht je nach Riicksetztyp variieren
In der Tabelle unten sind die Parameter aufgelistet, deren Werte nach einem Ruicksetzen unabhangig von dem
Ricksetzttyp sind.

Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen NICHT je nach Riicksetztyp variieren

Um den Wert eines Parameters nach einem Riicksetzen zu ermitteln, suchen Sie den Parameter in der ersten
Spalte. Der werksseitig eingestellte Standardwert befindet sich in der gleichen Zeile in der letzten Spalte. Die

Zahl, die an der Schnittstelle von Parameter und Standardwert angezeigt wird, ist der Wert des Parameters nach
einem beliebigen Riicksetzvorgang ([Parameter zurlicksetzen] (£ 4 F) =1, [Parameter zurlicksetzen] (£ 4 F) =

2 oder [Parameter zurlicksetzen] (

[ N - ]
- oar

= 3).

Parameter Beschreibung Einheit] Standardwert
Au i [autom. Rampen] - 1
Aud [Makroprog.] -

FnstL [Ausw. Fkt AO] - 0
Fn [AO Skalierung] - -
EYF [Parameter zuriicksetzen] - 0
Fr [Lokal Mode Drehr.] -

FC [Lokal Drehz. Ref.] Hz 0,0
LL [min. Freq LSP] Hz 0,0
FE [Ausw. Motorsteuer.] - 1
alnl [Mot. Uberlastschutz] - 0
S5r 1 [Vorwahlfrequenz 1] Hz 15
5réd [Vorwahlfrequenz 2] Hz 20
5r3 [Vorwahlfrequenz 3] Hz 25
5r4 [Vorwahlfrequenz 4] Hz 30
5r5 [Vorwahlfrequenz 5] Hz 35
5rb [Vorwahlfrequenz 6] Hz 40
5r 1 [Vorwahlfrequenz 7] Hz 45
F oo [Freq. 1 erreicht] Hz 0,0
F 1ol [Freq. 2 erreicht] Hz 0,0
Filoe [Freq. 2 Bandbreite] Hz 2,5
F IOB [Logik Funk 1 aktiv] - 0
F 109 [Auswahl VIA] - 0
Frio [Logik Funk 2 aktiv] - 1
Flll [Zuord. LI F] - 2
Flie [Zuord. LI R] -

Fl113 [Zuord. LI Res] - 10
F 118 [Zuord. VIA-LI] -

F 130 [Zuord. Relais RY] - 4
Fi13¢ [Zuord. Relais FL] - 11
F 131 [Zuord. Relais Fkt 2] - 255
F 139 [Zuord. RY Logik] - 0
FIE1 [Freq. Band Uberlapp] Hz 2,5
Feoo [Auto/Man v Sollw]f - 0
Feot [VIB Ref Pkt 1] % 0
Feoe [VIA Freq. Pkt 1] Hz 0,0
Feo3 [VIA Freq. Pkt 2] % 100
Feoi [[Remote 2. v -Sollw.]] - 2
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Tabellen fur die Parameterriicksetzung auf Werkseinstellungen

Parameter Beschreibung Einheit] Standardwert
Fe 1o [VIB Ref Pkt 1] % 0
Fa il [VIB Fregq. Pkt 1] Hz 0,0
Fei2 [VIB Ref Pkt 2] % 100
Feuo [Mot. Start Freq.] Hz 0,5
Fea4d 1 [Start Frequenz] Hz 0,0
Fede [Start Freq. Hyster.] Hz 0,0
Feso [Startfreq DC Brems] Hz 0,0
Fes | [DC Bremsstrom] A 50
Fese [DC Bremszeit] S 1,0
Fesh [Zeitbegrenzung LSP] s 0,0
FeeH [+ Drehz. LI t-max.] s 0,1
F@E5s [+Drehz.Freq. Schritt] Hz 0,1
FeBhg [- Drehz. LI t-max.] s 0,1
FZ2B1 [-Drehz.Freq. Schritt] Hz 0,1
FeeR [+/- Freq. Start] Hz 0,0
F2B3 [+/- Start FreqMemo] - 1
Fe1o [Ausblendfrequ. 1] Hz 0,0
Fe1l [Hyst.Ausblendfreq.1] Hz 0,0
Feie [Ausblendfrequ. 2] Hz 0,0
Fe13 [Hyst.Ausblendfreq.2] Hz 0,0
Fa 14 [Ausblendfrequ. 3] Hz 0,0
Fe1is [Hyst.Ausblendfreq.3] Hz 0,0
Fe3d [Forced v- Ref] Hz 50
Feas [Zuord. Fd Vor-Ort] - 1
F3oi [Einf. im Lauf] - 3
F3oe [Verlust Netzphase] - 0
F3os [Schutz Uberspg. Fl] - 2
F3oa [Mot. Spg. Begrenz.] - 3
F311 [Drehrichtung] B !
F3ie [Gerauscharm] - 0
F316 [Modus Taktfreq.] - 1
F3zo [P- Lastausgleich] % 0
F323 [Drehmoment Offset] % 10
F3s549 [t-Warte PID Regler] S 0
F3eO [PID Regler] - 0
Fi6e [P-Anteil PID Regler] - 0,30
F3E3 [I-Anteil PID Regler] - 0,20
F3EE [D-Anteil PID Regler] - 0,00
F4o0 [Auto tune] - 0
F40 1 [Schlupfkomp.] % 50
FYy I8 [Verst. Freq.-Regler] - 40
F413 [Stab. Freq.-Regler] - 20
FYy10 [VIA Steigung] - 128
F471 [VIA Verstarkung] - 148
F4y12 [VIB Steigung] - 128
F4Y13 [VIB Verstarkung] - 148
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Tabellen fir die Parameterriicksetzung auf Werkseinstellungen

Parameter Beschreibung Einheit] Standardwert
F4BZ [Sperrfilter Netzstor.] us 442
FYB3 [Verst. Sperrf Netzst] - 100
F4BH4 [Netzvers. Verstark.] - 0,0
FYA5 [Kippsch. Koef. 1] 1] - 100
Fygg [Kippsch. Koef. 2] 2] - 100
F435 [Motor Spg. Koef.] % 104
FY356 [PWM Einst. Koef.] kHz 14,0
Fsoe [Rampentyp 1] - 0
F503 [Rampentyp 2] - 0
Fso4 [Rampenumsch.] - 1
FsOs5 [F.-Schwelle Rampe] Hz 0,0
F506 [Acc/Dec SRmpStart] % 10
Fso1 [Acc/Dec SRmpStop] % 10
FEO@ [FU Fehler Speicher] - 0
FeO3 [ext. FIt Stopp Mode] - 0
FEOH [ext. Flt t- DC Brems] s 1,0
FEOS [Verlust Motorphase] - 3
FEO1 [Zeit Uberlast Motor ] s 300
FEOB [Verlust Netzphase] - 1
FeO3 [Hyst. Unterlast] % 10
F& IO [Unterlastiberw.] - 0
FE 11 [Schw. Unterlast] Y%lA 0
FB 12 [Unterl. ZeitVerz.Erk] s 0
FE 13 [Kurzschl Erk. Mode] - 0
FE I3 [Uberlastiiberw.] - 0
FE IE [Uberl. Schw. Erk.] % 130
FE I8 [Zeiterk. Uberlast] s 0,5
FE 19 [Bandbr. Uberdrehm.] % 10
FE2 | [Run Zeit Alarm] h | 610,0 (6100 h)
FBZ1 [Unterspg. Flt Level] - 0
FE32 [Mot. Uberl. Speicher] - 0
FE33 [VIA Verlust] % 0
FB3Hd [Umgeb.Temp. Alarm] - 3
FEHYS [PTC Schutz Mode] - 0
FEYE [PTC Widerst. Wert] Q 3000
FE5O [Forced Run] - 0
FE3 I [Steigung AO] - 1
FE32 [Steigung AO] % 0
Fi1oo [Param. gesperrt] - 0
F10 1 [Aus. HMI Einheit] - 1
F1o¢2 [Kd spez Skal. Freq.] - 0
F103 [Freq. Einh. Umrech.] - 0
F10B [Versch. Nullpkt.] Hz 0,0
F101 [Wert v-Ref Ander.] Hz 0,0
F108 [HMI v-Ref Auflsun] - 0
F110 [Ausw. Anz. Param.] - 0
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Tabellen fur die Parameterriicksetzung auf Werkseinstellungen

Parameter Beschreibung Einheit] Standardwert
Fi1e21 [LokalStopMode Mot] - 0
F130 [akt. +/- Fkt HMI] - 0
F132 [Lokal/Remot Taste] - 0
F133 [Start/Stopp Taste] - 0
F 134 [Prioritat Stopp] - 0
F13s5 [HMI Reset Taste] - 1
F138 [Schnellst Menu AUF] - 0
F148 [P-Verbr. Speicher] - 1
FEOO0 | [Mdb RJ45 baud] - 1
FBO I [Mdb RJ45 Paritat] - 1
FEOZ [Mdb Adresse] - 1
FEO3 [Komm. timeout] S 3
FEZ3 [Kom. Protokoll] - 1
FB5 | [Kom FIt Einstellung] - 4
FBS5E [Polzahl Motor] - 2
FB10 [Block Write-Daten 1] - 0
FE11 [Block Write-Daten 2] - 0
FB15 [Block Read-Daten 1] - 0
FB 15 [Block Read-Daten 2] - 0
FB11 [Block Read-Daten 3] - 0
FE18 [Block Read-Daten 4] - 0
FB19 [Block Read-Daten 5] - 0
FBEO [Freier ID Parameter] - 0
FB3O [Netzwerk Adresse] - 1)
FB3 I [Netzw. Baud Rate] - (1)
FB3Z [Netzwerk timeout] - 1)
FB33 [Instance number H] - (1)
FE34 [Instance number L] - (1)
FBI5 [Max Master] - (1)
FB3B [Max info frames] - (1)
(1) Siehe Tabelle Seite 198.
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Tabellen fir die Parameterriicksetzung auf Werkseinstellungen

Parameterwerte, die je nach Riicksetztyp variieren

Die Tabelle unten enthalt die Parameter, deren Werte nach einem Riicksetz je nach Riicksetztyp

([Parameter zuriicksetzen] (£ 4 F) = 1, [Parameter zurlicksetzen] (£ 4 F') = 2 oder [Parameter zurlicksetzen]
(E 4 F)=3) variieren.

Um den Wert eines Parameters nach einem Riicksetzen zu ermitteln, den Parameter in der ersten Spalte
suchen. Der werksseitig eingestellte Standardwert je nach Ruicksetztyp befindet sich in der gleichen Zeile in der
entsprechenden Spalte. Die Zahl, die an der Schnittstelle von Parameter und Riicksetztyp angezeigt wird, ist der
Wert des Parameters nach dem entsprechenden Riicksetzvorgang.

Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen je nach Riicksetztyp variieren

Parameter Beschreibung Einheit Riicksetzen auf |Riicksetzen | Riicksetzen
Werkseinstellung | fiir 50 Hz fiir 60 Hz
EHYFP =3 EHP=1 | E4P =2
L Mad | [Befehlskanal] - 0 0 0
Fllad |[Freq. Mode Einstell.] - 1 1 1
FH | [Max. Freq HSP] Hz 50 50 60
ul | [GroRe Frequenz] Hz 50 50 60
u L | [Nennfreq. Motor] Hz 50 50 60
F 170 | [Nennfreq. Motor 2] Hz 50 50 60
FZ204 |[VIAFreq. Pkt 2] Hz 50 50 60
F 2 13 |[VIBFreq. Pkt 2] Hz 50 50 60
F 303 | [Anz. auto Reset] - 0 0 0
FHEB0 | [Koef. Leerlaufstrom] % 100 0 100
FH8 | | [Komp. Netzstorung] Mikrosekunden 0 100 0
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Tabellen fur die Parameterriicksetzung auf Werkseinstellungen

Parameterwerte, die je nach Referenz des Frequenzumrichters, aber nicht je nach Riicksetztyp variieren
In der Tabelle unten sind die Parameter aufgelistet, deren Werte nach einem Riicksetzen von der Referenz des
Frequenzumrichters abhangen.

Um den Wert eines Parameters nach einem Riicksetzen zu ermitteln, nach dem Frequenzumrichtermodell in der
ersten Spalte suchen. Der Standardwert befindet sich in der gleichen Zeile in der entsprechenden
Parameterspalte. Die Zahl, die an der Schnittstelle von Modellnummer und Parametercode angezeigt wird, ist
der Wert des Parameters nach einem Riicksetzvorgang. Diese Werte sind fiir alle Riicksetztypen ([Parameter
) =1, [Parameter zurlicksetzen] (£ Y F) = 2 oder [Parameter zurlicksetzen] (£ 4 F') = 3)

zurlicksetzen] (£ 4 F

gleich.

Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen vom jeweiligen Frequenzumrichtermodell abhdngen, aber NICHT je nach
Rucksetztyp variieren

Parameter
Referenz ACC dEC uLu ub F171 F172 | F300 | F402 | F494 | F626 | F749

s s \Y % \Y % kHz % - % -
ATV212H075M3X 10 10 200 6 200 6 12 58 80 140 0
ATV212HU15M3X 10 10 200 6 200 6 12 4,3 70 140 0
ATV212HU22M3X 10 10 200 5 200 5 12 4,1 70 140 0
ATV212HU30M3X 10 10 200 5 200 5 12 3,7 70 140 0
ATV212HU40M3X 10 10 200 5 200 5 12 34 70 140 1
ATV212HU55M3X 10 10 200 4 200 4 12 3,0 70 140 1
ATV212HU75M3X 10 10 200 3 200 3 12 25 70 140 1
ATV212HD11M3X 10 10 200 2 200 2 12 2,3 60 140 1
ATV212HD15M3X 10 10 200 2 200 2 12 2,0 50 140 1
ATV212HD18M3X 30 30 200 2 200 2 8 2,0 50 140 1
ATV212HD22M3X 30 30 200 2 200 2 8 1,8 50 140 1
ATV212HD30M3X 30 30 200 2 200 2 8 1,8 50 140 1
ATV212HO075N4 10 10 400 6 400 6 12 5,8 80 140 0
ATV212HU15N4 10 10 400 6 400 6 12 4,3 70 140 0
ATV212HU22N4 10 10 400 5 400 5 12 4,1 70 140 0
ATV212HU30N4 10 10 400 5 400 5 12 3,7 70 140 0
ATV212HU40N4 10 10 400 5 400 5 12 34 70 140 1
ATV212HU55N4 10 10 400 4 400 4 12 2,6 70 140 1
ATV212HU75N4 10 10 400 3 400 3 12 2,3 70 140 1
ATV212HD11N4 10 10 400 2 400 2 12 2,2 60 140 1
ATV212HD15N4 10 10 400 2 400 2 12 1,9 50 140 1
ATV212HD18N4 30 30 400 2 400 2 8 1,9 50 140 1
ATV212HD22N4S 30 30 400 2 400 2 6 1,8 50 140 1
ATV212HD22N4 30 30 400 2 400 2 8 1,8 50 140 1
ATV212HD30N4 30 30 400 2 400 2 8 1,8 50 140 1
ATV212HD37N4 30 30 400 2 400 2 8 1,8 50 140 2
ATV212HD45N4 30 30 400 2 400 2 8 1,7 50 140 2
ATV212HD55N4 30 30 400 2 400 2 8 1,6 40 140 2
ATV212HD75N4 30 30 400 2 400 2 8 1,5 40 140 2
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Tabellen fir die Parameterriicksetzung auf Werkseinstellungen

Parameterwerte, die je nach Referenz des Frequenzumrichters und Riicksetztyp variieren
Die Tabelle unten enthalt die Parameter, deren Werte nach einem Riicksetzen je nach Referenz des
Frequenzumrichters und Riicksetztyp ([Parameter zurlicksetzen] (£ 4 F') = 1, [Parameter zurlicksetzen]
(E 9 F)=2, oder [Parameter zuriicksetzen] (£ 4 F') = 3) variieren. So ermitteln Sie den Wert eines Parameters
nach einem Rucksetzen:

1. Suchen Sie das Frequenzumrichtermodell in der ersten Spalte.

2. Suchen Sie in der gleichen Zeile die Spalte des gewiinschten Riicksetztyps
([Parameter zurlicksetzen] (£ 4 F) = 1, [Parameter zurlicksetzen] (£ 4 F) = 2 oder [Parameter zurlicksetzen]
(E49F)=23).

3. Suchen Sie den Parametercode in dieser Spalte.

Die Zahl, die an der Schnittstelle von Frequenzumrichtermodell und Parametercode angezeigt wird, ist der Wert
des Parameters nach einem entsprechenden Riicksetzvorgang.

Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen von der Referenz des Frequenzumrichters und vom Riicksetztyp abhdngen

Riicksetzen auf

Werkseinstellung £ 4 P = 3 Riicksetzen flr 50 Hz £ YFP =1 Riicksetzen fiir60 Hz £ HF =2

Referenz tHr | F173 | F185 | F601 | tHr | F173 | F185 | F415 | F416 | F417 | F601 | tHr | F173 | F185 | F415 | F416 | F417 | F601

% % % % % % % A % rpm % % % % A % rpm %

ATV212H075M3X | 100 100 110 110 | 100 | 100 110 35 64 1400 | 110 | 100 | 100 110 3,0 60 1700 | 110

ATV212HU15M3X| 100 100 110 110 | 100 | 100 110 6,1 61 1420 | 110 | 100 | 100 110 58 99 1715 | 110

ATV212HU22M3X| 100 100 110 110 | 100 | 100 110 88 59 1430 | 110 | 100 | 100 110 8,0 61 1715 | 110

ATV212HU30M3X| 100 100 110 110 | 100 | 100 110 12,5 63 1420 | 110 | 100 | 100 110 | 124 48 1760 | 110

ATV212HU40M3X| 100 100 110 110 | 100 | 100 110 15,8 61 1425 | 110 | 100 | 100 110 | 15,2 51 1769 | 110

ATV212HU55M3X| 100 | 100 110 110 | 100 | 100 110 | 20,6 57 1430 | 110 | 100 | 100 110 | 22,0 53 1780 | 110

ATV212HU75M3X| 100 100 110 110 | 100 | 100 110 | 26,3 54 1450 | 110 | 100 | 100 110 | 28,0 42 1780 | 110

ATV212HD11M3X| 100 | 100 110 110 | 100 | 100 110 | 369 53 1450 | 110 | 100 | 100 110 | 36,0 39 1766 | 110

ATV212HD15M3X| 100 100 110 110 | 100 | 100 110 | 49,5 53 1455 | 110 | 100 | 100 110 | 48,0 36 1771 110

ATV212HD18M3X| 100 100 110 110 | 100 | 100 110 | 61,0 53 1455 | 110 | 100 | 100 110 | 61,0 39 1771 110

ATV212HD22M3X| 100 100 110 110 | 100 | 100 110 | 68,0 53 1460 | 110 | 100 | 100 110 | 68,0 36 1771 110

ATV212HD30M3X| 100 | 100 110 110 | 100 | 100 10 | 93,0 50 1460 | 110 | 100 | 100 110 | 93,0 33 1771 110

ATV212HO75N4 | 100 100 110 110 | 100 | 100 110 2,0 64 1400 | 110 | 100 | 100 110 1,5 60 1720 | 110

ATV212HU15N4 | 100 | 100 110 110 | 100 | 100 110 3,5 61 1420 | 110 | 100 | 100 10 | 29 99 1700 | 110

ATV212HU22N4 | 100 100 110 110 | 100 | 100 110 5,1 59 1430 | 110 | 100 | 100 110 | 4,0 61 1715 | 110

ATV212HU30N4 | 100 100 110 110 | 100 | 100 110 72 63 1420 | 110 | 100 | 100 110 6,2 48 1715 | 110

ATV212HU40N4 | 100 100 110 110 | 100 | 100 110 9,1 61 1425 | 110 | 100 | 100 110 7.6 51 1760 | 110

ATV212HUS55N4 | 100 100 110 110 | 100 | 100 110 11,9 57 1430 | 110 | 100 | 100 110 | 11,0 53 1769 | 110

ATV212HU75N4 | 100 100 110 110 | 100 | 100 110 15,2 54 1450 | 110 | 100 | 100 110 | 14,0 42 1780 | 110

ATV212HD11N4 | 100 100 110 110 | 100 | 100 10 | 213 53 1450 | 110 | 100 | 100 110 | 21,0 39 1780 | 110

ATV212HD15N4 | 100 100 110 110 | 100 | 100 110 | 286 53 1455 | 110 | 100 | 100 110 | 27,0 36 1766 | 110

ATV212HD18N4 | 100 100 110 110 | 100 | 100 110 | 351 53 1455 | 110 | 100 | 100 110 | 351 39 1771 110

ATV212HD22N4S| 100 | 100 110 110 | 100 | 100 110 | 417 53 1460 | 110 | 100 | 100 110 | 417 36 1780 | 110

ATV212HD22N4 | 100 100 110 110 | 100 | 100 10 | 417 53 1460 | 110 100 | 100 110 | 41,7 36 1771 110

ATV212HD30N4 | 100 | 100 110 110 | 100 | 100 110 | 55,0 50 | 1460 | 110 | 100 | 100 | 110 | 550 | 33 | 1771 110

ATV212HD37N4 | 100 100 110 110 | 100 | 100 110 67 51 1475 | 110 | 100 | 100 110 67 31 1771 110

ATV212HD45N4 | 100 | 100 110 110 | 100 | 100 110 81 51 1475 | 110 | 100 | 100 | 110 71 34 | 1771 110

ATV212HD55N4 | 100 100 110 110 | 100 | 100 110 99 53 1480 | 110 | 100 | 100 110 86 31 1771 110

ATV212HD75N4 | 100 | 100 110 110 | 100 | 100 110 135 53 | 1480 | 110 | 100 | 100 | 110 | 114 31 1771 110
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Parameterwerte, die sich bei einem Riicksetzen nicht d&ndern

Die in der Tabelle unten aufgefihrten Parameter kdnnen nicht zuriickgesetzt werden. In der Tabelle sind die

Standardeinstellungen dieser Parameter aufgefiihrt.

Parameter, deren Werte sich nicht @ndern, wenn ein Riicksetzen durchgefiihrt wird

Parameter Beschreibung Standardwert

F 1| [AO Skalierung] -

F 5L | [Ausw. Fkt AO] 0

F 09| [Auswahl VIA] 0

F 4 70| [VIA Steigung] 128

F 4 7 I|[VIA Verstarkung] 148

F 4 12| [VIB Steigung] 128

F 4 73| [VIB Verstarkung] 148

F B 80| [Freier ID Parameter] 0
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Tabellen mit Bedienereinstellungen

Tabellen mit Bedienereinstellungen

18

In der Tabelle mit Konfigurationseinstellungen kdnnen Sie Parameterstandardeinstellungen nachschlagen,
angepasste Parametereinstellungen aufzeichnen und Abschnitte des Handbuchs ausfindig machen, die
detaillierte Parameterbeschreibungen enthalten.

Tabelle mit Konfigurationseinstellungen

Ein-

Code | Seite Name X
heit

Einstellbereich / Funktion

Werks-
einstel-
lung

Bediener-
einstel-
lung

FL| 87 |[Lokal Drehz. Ref.] Hz

[min. Freq LSP] (L L) bis [GroRe Frequenz] (w L)

0,0

Awu 1| 95 |[autom. Rampen] -

[Deaktiviert]

[Aktivier(]

[aktiviert (nur ACC)]

Au4Y| 67 |[Makroprog.] -

[Werksabgleich]

[Start erlaubt]

[3-Draht]

[+/- Drehzahl]

[4-20mA Ref]

CLMNad| 87 |[Befehlskanal] -

[Logik Eing.]

[HMI]

[Kommunikation]

FlMMad| 87 |[Freq. Mode Einstell] -

[VIA]

[VIB]

[HMI]

[Kommunik.]

[+/- Drehz.]

—
.
co

FrsL [Ausw. Fkt AO] -

[Freq. Motor]

[Motorstrom]

[Drehz. Ref]

[DC Bus Spg]

[Spg Motor]

[P FU Eing.]

[P Motor]

[M Motor]

[(I) M Motor]

[Th. Motor]

[Therm. FU]

[nicht verw.]

[int. Ref PID]

[VIA]

[VIB]

[fixiert 100%]

[fixiert 50%]

[fixiert 100%]

[Kom. Daten]

GE:EGIE,::Emmqmm.cl.u"u\nm.cl.u"u\fu\n.cl.u"u\nfu\l:

[nicht verw.]

Fn

-
-
(o]

[AO Skalierung] -

S1A53840 11/2014

201




Tabellen mit Bedienereinstellungen

Ein Werks- | Bediener-
Code | Seite Name heit Einstellbereich / Funktion einstel- | einstel-
lung lung
[i] [keine Akt.]
1 [Reset 50HZ]
2 [Reset 60HZ]
3 [Werksabgl.]
. 4 [FIt Hist. gel.]
- 0 -
EYFP| 66 |[Parameter zuriicksetzen] z [Res. 5tRun]
[ [Res. Fit EtYp]
1 [Save Param]
a8 [Ricks Para]
g [Res. t-Run]
a [Run FW]
1 [Run RV]
. - 0
Fr | 87 |[Lokal Mode Drehr.] E [Run FW+RV]
3 [Run RV+FW]
. Modellab-
ACLC| 93 [|[Hochlaufzeit 1] s - 0,0...3200 -
hangig
dec| 2 |jauslaufzet 1 s - 10,0...3200 Modellab-
162 [Auslaufzeit 1] ,0... hangig
92
FH 162 [Max. Freq HSP] Hz - 30,0...400,0 80,0
92
ul 161 [Grof3e Frequenz] Hz - 0,5...[max. Freq HSP] (F H) 50,0
92 .
LL 161 [min. Freq LSP] Hz - 0,0...[GroRe Frequenz] (u L) 0,0
74
ul 161 [Nennfreq. Motor] Hz - 25,0...200,00 50,0
230 V-
50...330 230
L 74 N Mot v Modelle
wlul 460 [Nennspg. Motor] 460 V- c0_ 600 100
Modelle
a [U/F Reg 2P]
[ [Quadr. U/F]
1 2 [U/F + Boost]
PE 8_2 [Ausw. Motorsteuer.] - 3 [SVC U] 1
— 4 [Energ.sp.fkt]
5 [nicht verw.]
B [Typ PM Cirl]
Modellab-
ubk| 73 |[Motor Spg. Boost] % - 0,0...30,0 -
hangig
0, -
LHr| 74 |[Therm.Mot. Schutz] %/A 10...100 % dgs Ausgangs-Bemessungsstroms des 100 %
Frequenzumrichters
a [SIf+ Uberl]
1 [SIf+ Ubl+n=0]
Z [selbstkiihl.]
. E] [SIf+n=0 UI]
. - . 0
oL 1| 146 |[Mot. Uberlastschutz] g [Fk+ Uberl]
5 [Fk.+Ubl.+n=0]
[ [Fremdkihl.]
1 [Fk+n=0 U1]
5r || 123 |[Vorwahlfrequenz 1] Hz 1 [min. Freq LSP] (L L ) bis [GroRe Frequenz] (w L) 15
S5r 2| 123 |[Vorwahlfrequenz 2] Hz 1 [min. Freq LSP] (L L ) bis [GroRe Frequenz] (w L) 20
5r 3| 123 |[Vorwahlfrequenz 3] Hz 1 [min. Freq LSP] (L L) bis [GroRe Frequenz] (wu L) 25
Sr Y| 123 |[Vorwahlfrequenz 4] Hz 1 [min. Freq LSP] (L L) bis [GroRRe Frequenz] (w L) 30
5r 5| 123 |[Vorwahlfrequenz 5] Hz 1 [min. Freq LSP] (L L ) bis [GroRe Frequenz] (w L) 35
S5r 6| 123 |[Vorwahlfrequenz 6] Hz 1 [min. Freq LSP] (L L ) bis [GroRe Frequenz] (w L) 40
5r 7| 123 |[Vorwahlfrequenz 7] Hz 1 [min. Freq LSP] (L L ) bis [GroRe Frequenz] (w L) 45
F 100| 125 |[Freq. 1 erreicht] Hz - 0,0 bis [max. Freq HSP] (F H) 0,0
F 10 1| 125 |[Freq. 2 erreicht] Hz - 0,0 bis [max. Freq HSP] (F H) 0,0
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Ein- Werks- | Bediener-
Code | Seite Name heit Einstellbereich / Funktion einstel- | einstel-
lung lung
F 102| 125 |[Freq. 2 Bandbreite] Hz - 0,0 bis [max. Freq HSP] (F H) 2,5
F 108| 122 |[Logik Funk 1 aktiv] - 0...73 |Siehe Tabelle auf Seite 101 0
0 Al
F 1049| 100 |[[Auswahl VIA] - 1 [LI neg Logik] 0
2 [LI pos Logik]
F 110 122 |[Logik Funk 2 aktiv] - 0...73 |Siehe Tabelle auf Seite 192 1
F I 11| 100 |[Zuord.LIF] - 0...72 |Siehe Tabelle auf Seite 192 2
F | 12| 100 |[Zuord.LIR] - 0...72 |Siehe Tabelle auf Seite 192 6
F | 13| 100 [[Zuord. LI Res] - 0...72 |Siehe Tabelle auf Seite 192 10
F 1 18| 100 |[Zuord. VIA-LI] - 0...73 |Siehe Tabelle auf Seite 192 7
] 0..61, | . .
F 130 119 |[Zuord. Relais RY] " | 254, 255 Siehe Tabelle auf Seite 192 4
F 132| 120 |[Zuord. Relais FL - 0..61, Siehe Tabell f Seite 192 11
120 |[[Zuord. Relais FL] 254, 255 iehe Tabelle auf Seite 192
F 13 7| 124 |[Zuord. Relais Fkt 2 - 0..61, Siehe Tabell f Seite 192 255
124 |[Zuord. Relais ] 254, 255 iehe Tabelle auf Seite 192
0 Fkt1 &2
F 139| 124 |[Zuord. RY Logik] - [ ] 0
1 [Fkt 1 oder 2]
F I46| 119 |[Ausschalt. Verz. RY] s - 0,0...60,0 s 0,0
F 14 7| 120 |[Ausschalt. Verz. FL] S - 0,0...60,0 s 0,0
F 160 116 |[VIA Schwellw.Logik] % - 0...100 0
F I6 || 116 |[[VIA Schwellw. Hyst.] % - 0...20 3
F IEZ2| 116 |[VIB Schwellw.Logik] % - 0...100 0
F |6 3| 116 [[VIB Schwellw. Hyst.] % - 0...20 3
F IE 7| 126 |[Freq. Band Uberlapp] Hz - 0,0 bis [max. Freq HSP] (F H) 2,5
F 170/ 79 |[Nennfreq. Motor 2] Hz - 25,0 bis 200,0 50,0
230 V-
50 bis 330 230
Fi11 79 |IN Motor 2 y | Model
£ emsps. Mofor 460 V- ) i 660 400
Modell s
Modellab-
F 172 79 |[Mot2 Spg.Boost] % - o..30 odetla
hangig
F 173 79 |[Mot.2 Uberlast] %IA - 10...100 % der Bemessungsleistung des Frequenzumrichters 100
F IB5| 79 |[Mot.2 Strombegr.] %/A - 10...110% 110
o Aktiviert 0
Feoo| 118 |[AutoMan v Soliw] - [Aktiviert
1 [Deaktiviert]
FZO 1| 116 |[VIA RefPkt1] % - 0...100 0
FZOc| 116 |[VIA Freq. Pkt 1] Hz - 0,0...200,0 0,0
FZ03| 116 |[VIA Freq. Pkt 2] % 0...100 100
FZ2O4| 116 |[VIA Freq. Pkt 2] Hz 0,0...200,0 50,0
] [VIA]
Z [VIB]
FZ2O07| 89 [[[Remote 2. v -Sollw.]] - 3 [HMI] 2
q [Kommunikation]
5 [+/- Drehz.]
FZ2 10| 116 |[VIB Ref Pkt 1] % 0...100 0
FZ& | 1| 116 |[VIB Freq. Pkt 1] Hz 0,0...200,0 0,0
FZ2 12| 116 |[VIB Ref Pkt 2] % 0...100 100
FZ2 13| 116 |[VIB Freq. Pkt 2] Hz 0,0...200,0 50,0
FZ240| 92 |[Mot. Start Freq.] Hz - 0,5...10,0 0,5
FZ24 || 154 |[Start Frequenz] Hz - 0,0...[max. Freq HSP] (F H) 0,0
FZ24c2| 154 |[Start Freq. Hyster.] Hz - 0,0...[max. Freq HSP] (F H) 0,0
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Ein- Werks- | Bediener-
Code | Seite Name heit Einstellbereich / Funktion einstel- | einstel-
lung lung
FZ2s0 19786 [Startfreq DC Brems] Hz - 0,0...[max. Freq HSP] (F H) 0,0
FZ2s |l 19786 [DC Bremsstrom] Y%/A - 0...100 % 50
FZ52| 98 |[DC Bremszeit] s - 0,0...20,0 1,0
. a [Deaktiviert]

F 0,0
Z5E6| 88 |[Zeitbegrenzung LSP] s ; [Aktiviert] ,
FZB4Y| 124 |[+ Drehz. LI t-max.] s - 0,0...10,0 0,1
FZ2B5| 124 |[+Drehz.Freq. Schritt] Hz - 0,0...[max. Freq HSP] (F H) 0,1
FZBE| 124 |[- Drehz. LI t-max.] s - 0,0...10,0 0,1
FZ2B 7| 124 |[-Drehz.Freq. Schritt] Hz - 0,0...[max. Freq HSP] (F H) 0,1
F2BH| 124 |[+/-Freq. Start] Hz - 0,0...[max. Freq HSP] (F H) 0,0

[i] [Deaktiviert]
2 - 1
FZEB9| 124 |[+/- Start FreqMemo] ; [Akivier]
FZ2 100 97 |[Ausblendfrequ. 1] Hz - 0,0...[max. Freq HSP] (F H) 0,0
FZ 11| 97 |[Hyst.Ausblendfreq.1] Hz - 0,0...30,0 0,0
FZ2 12| 97 |[Ausblendfrequ. 2] Hz - 0,0...[max. Freq HSP] (F H) 0,0
FZ 13| 97 |[Hyst.Ausblendfreq.2] Hz - 0,0...30,0 0,0
FZ2 14| 97 |[Ausblendfrequ. 3] Hz - 0,0...[max. Freq HSP] (F H) 0,0
FZ 15| 97 |[Hyst.Ausblendfreq.3] Hz - 0,0...30,0 0,0
FZ294| 90 |[[Forced v- Ref] Hz - [min. Freq LSP] (L L )...[GroRe Frequenz] (w L) 50,0
a toRfr. deak 1
F295 88 |[Zuord. Fd Vor-Orf - [stofsr. deak]
1 [stol3fr. akt]
Modellab-
F3OoO 95 |[Taktfrequenz] kHz 6,0..16,0 odellab
hangig
[i] [Deaktiviert]
1 [kz Spg Ausf]
F 30 1| 137 |[Einf.im Lauf] - Z [Run ok] 3
3 [SpgAusfRun]
4 [ieder Start]
a [Deaktiviert]
F 30| 138 |[Verlust Netzphase] - 1 [nicht verw.] 0
2 [freier Ausl.]
a [Deaktiviert]
F 135 |[Anz. - 3
303 135 [Anz. auto Rese] I'- 10 |[Anz. auto Reset]
o [Aktiviert]
. 1 [Deaktiviert]
1 . - 2
F 305 139 |[Schutz Uberspg. Flt] ] [Schnellhal
3 [dyn. DEC]
a [MotSpgBeg.]
1 [Netz & Mot ok]
F 1 . . . - 3
o 78 |[Mot. Spg. Begrenz.] E [keine AKL]
3 [U Netz Korr]
a [Fw & Rev]
F3 11| 96 [[Drehrichtung] - 1 [nur FW] 1
2 [nur RV]
.. a [Deaktiviert]
F3l 96 - 0
3 12| 96 |[Gerauscharm] ; [Aktivier(]
Ji] [fest]
1 [auto]
M Taktfreq. - 1
F3 16| 96 odus Taktfreq > [460V fes]
3 [460V auto]
F3Z0| 156 |[P- Lastausgleich] % - 0...100 % 0
F 32 3| 156 |[Drehmoment Offset] % 0...100 % 10
0 -
F 324 160 |[Betrieb Scroll Komp] - ] {T:]m] 0
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Ein- Werks- | Bediener-
Code | Seite Name heit Einstellbereich / Funktion einstel- | einstel-
lung lung
il -
F325| 170 |[Pre-start Scroll] - [Nein] 0
I [[Ja]
F3Zb| 170 |[Zeit Pre-Start] s - 0...6000 10
F 32 1| 171 |[Drehz.Pre-Start] Hz - 0,0...[GroRe Frequenz] (w L) 50
F328| 171 |[Zeit LSP Pre-St] s - ]0..10 2
F3Z29| 171 |[Verzdg. Pre-Start] S - 0...120 3
. o i
F330| 172 |[Mgt. Olschmierung] - [Nein] 0
1 [Ja]
172 :
F33l 173 [Frg. Schmierung] Hz - 0,0...[GroRe Frequenz] (wu L) 70
F 332| 172 |[Dauer Schmierung] s 0...6000 30
F 333 172 |[Interval Schmierung] Stunden |0...24 24
a Nei
F334 173 |[Schmierg K. Frq.] ; [Nein] 0
1 [Ja]
F 335| 173 |[Schwellw. k. Frq.] Hz - 0,0...[GroRe Frequenz] (wu L) 50
F336| 173 |[Dauerkl. Frq.] mn - 10,0...360 60
F 337 173 |[Dauer Schmierung?2] S - 0,0...6000 30
o Nei
F 338| 174 |[Schutz Kompressor] - [Nein] 0
1 [Ja]
F 339| 174 |[Frqg. Schw. Kav.] Hz - [min. Freq LSP] (L L) ...[GrolRe Frequenz] (w L) 30
a [Nein]
F34g| 175 |[p/T Uberwachung] - I [VIA] 0
2 [[VIB]
F350| 175 |[Schwellw. Warnung] % 0...100 65
F 35 || 175 |[Freq. Abklhlung] Hz - [min. Freq LSP] (L L) ...[GrolRe Frequenz] (w L) 50
F35¢2| 175 |[Dauer Abkiihlung] mn - |o0..30 3
F353| 175 |[Grenzwert p/t] % - |0..100 70
F 354 175 |[Verzog. Re-start] mn - 0...30 5
o Nei
F355| 176 |[Motorheizung] - [Nein] 0
1 [Ja]
F3539 121 |[t-Warte PID Regler] 5 - 0...2400 0
a [PID inaktiv]
F3Ee0| 120 |[PID Regler] - 1 [PID Ist VIA] 0
2 |[PID Ist VIB]
F3BZ2| 120 |[P-Anteil PID Regler] - - 0,01...100,0 0,30
F 363 120 [[l-Anteil PID Regler] - - 0,01...100,0 0,20
F3IBE| 121 |[D-Anteil PID Regler] - - 0,00...2,55 0,00
0 -
F3B0 121 |[Umkehr Korrek. PID] - : {5‘:]'”] 0
F 359 1| 121 |[Stopp bei LSP] Hz - 0,0...[max. Freq HSP] (F H) 0,2
F392| 122 |[Wert Restart PID] Hz - |0,0...[max. Freq HSP] (F H) 0,0
F 393 122 |[Istwert Restart PID] Hz - 0,0...[max. Freq HSP] (F H) 0,0
o [Deaktiviert]
i [Initialize constant]
76 c [Tun Dyn. 1]
FHOO| ;L. |[Autot - 0
165 |[Autotune] 3 [[TunDyn. 2]
4 [Tun Static 1]
5 [Tun Static 2]
F4H40 1| 79 |[Schlupfkomp.] % - 0...150 50
Modellab-
F4o2 79 |[auto Drehm. Boost] % - 0,0..30,0 odetla
héangig
Modellab-
F4O5 82 |[Nennleistung Motor] KW | - |0,01..75 odeta
hangig
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Ein- Werks- | Bediener-
Code | Seite Name heit Einstellbereich / Funktion einstel- | einstel-
lung lung
Modellab-
F4 15| 74 |[Nennstrom Motor] A - 10,1..200,0 odellab
hangig
F4Y 16| 74 |[Mot.-Leerlaufstrom] % - 10,0...100,0 Mo.t.jelllab-
hangig
U/mi -
F4 17 74 |[Motomnenndrehzahi] ™~ 1400...15000 Modellab
n hangig
F4Y 18| 80 |[[Verst. Freq.-Regler] - - 1...150 40
F4Y 13| 80 [[Stab. Freq.-Regler] - - 1...100 20
Fuzn 8 |[Koeff. M- Boost] % - o..200 Modellab-
166 hangig
83
FY45H 165 [Verst. Stromregler] Hz - 0...100 0
F4 70| 117 |[VIA Steigung] - - 0...255 128
F4 71| 117 |[VIA Verstarkung] - - 0...255 148
F4 72| 117 |[VIB Steigung] - - 0...255 128
F4 73| 117 |[VIB Verstarkung] - - 0...255 148
FY4B0| 77 |[Koef.Leerlaufstrom] - - 100...130 100
F4YAB || 144 |[Komp. Netzstdrung] us - 0...9999 0
FHBZ| 144 |[Sperrfilter Netzstor.] us - 0...9999 442
F4YB 3| 144 |[Verst. Sperrf Netzst] - - 0,0...300,0 100,0
FHB4Y| 144 |[Netzvers. Verstark.] - - 0,0 bis 2,0 0,0
FH4B5| 77 |[Kippsch. Koef. 1] 1] - - 10...250 100
FH432| 77 |[Kippsch. Koef. 2] 2] - - 50...150 100
Modellab-
F494 77 |[Motor Einst-Koef] - - |NICHT ANPASSEN odellab
héangig
F4Y495| 77 |[Motor Spg. Koef.] % - 90...120 104
F496| 77 |[PWM Einst. Koef.] kHz - 0,1...14,0 14,0
F500| 93 |[[Hochlaufzeit 2] s 1 0,0...3200 20,0
FSO | 93 |[Auslaufzeit 2] S 1 0,0...3200 20,0
a [linear]
FsOZ2| 94 |[Rampentyp 1] - 1 [S-Rampe 1] 0
2 [S-Rampe 2]
a [linear]
F503| 94 |[Rampentyp 2] - 1 [S-Rampe 1] 0
E [S-Rampe 2]
) 1 [Rampe 1]
F504| 95 |[Rampenumsch.] 5 [Rampe 2] 1
F505| 95 |[[F.-Schwelle Rampe] Hz - 0,0...[GroRe Frequenz] (u L) 0,0
FS5OEB| 94 |[Acc/Dec SRmpStart] % - 0...50 10
F507 94 |[[Acc/Dec SRmpStop] - - 0...50 10
o [keine Rickf]
1 [LI=1]
F5B80| 128 |[Rickm. Drosselkl.] - Z [LI=0] 0
3 [Komm. =1]
4 [Komm. =0]
F5H8 || 128 |[[t 6ffnen Drosselkl.] - - 0,05 bis 300,00 s 60,00
F5B2| 128 |[Zeit schl. Drosselkl.] - - 0,05 bis 300,00 s 60,00
a [kein Fehler]
F5H83 128 |[Drosselkl Fit Verh.] - 1 [freier Ausl.] 1
= [StopRampe]
FEO I| 73 |[Strombegrenzung] Y%/A - 10...110 % 110 %
. a [geldscht]
F 138 |[FU Fehler Speich - 0
02| 138 |[ ehler Speicher] ; [gespeichert]
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Ein- Werks- | Bediener-
Code | Seite Name heit Einstellbereich / Funktion einstel- | einstel-
lung lung
a [freier Ausl.]
FEO3| 126 |[ext. FIt Stopp Mode] - ] [StopRampe] 0
2 [DC Brems.]
FEO4Y| 126 |[ext. Fltt- DC Brems] s - 0,0...20,0 1,0
[i] [Deaktiviert]
1 [erster Start]
2 [jeder Start]
FEO5| 140 |[Verlust Motorphase] 3 [in Betrieb] 3
4 [Permanent]
5 [Fangschalt.]
FEO 7| 74 |[Zeit Uberlast Motor ] S - 10...2400 300
a [Deaktiviert]
F 138 |[Verlust Netzph - 1
EO0HB| 138 |[Verlust Netzphase] ; [AKtivier(]
FEOY| 141 |[Hyst Unterlast] % - 1...20 10
. a [Alarm]
FEB I 141 |[Unterl . - 0
6 10| 141 |[Unterlastiberw.] ; [Fehler]
FE I 1| 141 |[Schw. Unterlast] %lA - 0...100 % 0
FE I2| 141 |[Unterl. ZeitVerz.Erk] S - 0...255 0
a [ied. Mal std]
1 [1x standard]
142 |[K hl Erk. M -
FE 3| 142 |[Kurzschl Erl ode] E [jed.Mal kurz] 0
3 [1 x kurz]
. . a [Alarm]
FB I 143 |[Uberl . - 0
6 15| 143 |[Uberlastiberw.] ; [Fehler]
FE I6| 143 |[Uberl. Schw. Erk.] % - 0...250 130
FE 18| 143 |[Zeiterk. Uberlast] s - 0,0...10,0 0,5
FE 19| 143 |[Bandbr. Uberdrehm.] % - 0...100 % 10
FEZ || 130 [[Run Zeit Alarm] h - 0,0...999,9 (0,1 = 1 Stunde, 100 = 1000 Stunden) 610,0
FBZE| 139 |[Uberspg. Flt Level] % 1 [100...150 % der DC-Bus-Bemessungsspannung] 140
a [Alarm 0,6U]
FEZ2 7| 138 |[Unterspg. Flt Level] - 1 [Fehler 0,6U] 0
2 [Alarm 0,5U)]
. . a [Deaktiviert]
F 137 |[Mot. Uberl. Speich - 0
632 137 |[Mo erl. Speicher] ; [Aktivier(]
[i] [Deaktiviert]
141 |[VIA Verl % 0
FEI3) 141 | erlust] ° ... 100 |[Fehlererkennungsniveau]
] [-10 bis 10°C]
Z [11 bis 20°C]
3 [21 bis 30°C]
F Y| 144 |[U b.T . - 3
63 144 |[Umgeb.Temp. Alarm] m [31 bis 40°C]
5 [41 bis 50°C]
[3 [51 bis 60°C]
a [Nein]
1 [freier Ausl.]
FEH4Y4Y| 142 |[Verlust 4-20 mA] - Z [v Riickfall] 0
3 [Freq. halten]
4 [StopRampe]
o [Deaktiviert]
FE4Y5| 122 |[PTC Schutz Mode] - ] [akt. Fehler] 0
2 [akt. Alarm]
FEHYE| 122 |[PTC Widerst. Wert] W - 100...9999 3000
FE4Y39| 142 |[vRickfall] Hz - 0...[max Freq. HSP] (F H) Hz 0
a [Deaktiviert]
FES50| 89 [[Forced Run] - 1 [akt. FW] 0
2z [akt. RV]
li] [st. Flanke "0->1"]
FES59 ) 89 |[[Forced Run Level] - 1 [fall. Flanke] 0
2 [akt Level 0]
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Ein Werks- | Bediener-
Code | Seite Name heit Einstellbereich / Funktion einstel- | einstel-
lung lung
] [i] [neg. Steig.]
- 1
FE9 I 119 |[Steigung AQ] ; [pos. Steig]
FES92| 119 |[Steigung AO] % - 0...100 % 0
FE94| 119 |[Freq.fur AO=0V] Hz - 0...[max Freq. HSP] (F H) Hz 0
FES5| 119 |[Freq. fir AO=10V] Hz - 0...[max Freq. HSP] (F H) Hz 0
o [entsperrt]
. - 0
F100| 68 |[Param. gesperrt] ; [verriegel]
. o [%]
. - 1
F 70 1| 130 |[Aus. HMI Einheit] ; [Amp 0. Vo]
0 Anzeige der Frequenz in Hz
F 702| 131 |[Kd spez Skal. Freq.] - 0,01... u h fakt 0
200,0 mrechnungsfaktor
. a [Alle]
131 . . . - 0
F 703| 131 |[Freq. Einh. Umrech.] ] [nur PID]
] [i] [neg. Steig.]
- 1
F 705| 131 |[Kd. spez. Steigung] i [pos. Steig ]
F 706| 131 |[Versch. Nullpkt.] Hz - 0,00...[max. Freq HSP] (F H) 0,00
" a [Deaktiviert]
- . H 0,00
F 107 88 |[Wertv-Ref Ander.] z ; [AKtivier(]
0 Deaktiviert...0,1 Hz-Schritte
F 108 130 [[HMI v-Ref Auflo - ’ 0
130 |[HMIv-Ref Aufisun] 1..255 |Siehe Formel auf Seite 130
a [Mot. Freq.]
1 [Sollwert]
2 [Motorstrom]
3 [I Nenn Mot]
4 [Therm. Zust. FU]
F 7 10| 130 |[Ausw. Anz. Param.] - 5 [Motorleistung] 0
[ [Eih. Ref.]
1 [Komm. Dat]
8 [Motordrehzahl]
g [Kom.Zahler]
a [Kom. Zahler]
a [StopRampe]
- 0
F 12 || 88 |[LokalStopMode Mot] ; [reier Ausl]
o [Aktiviert]
/- - 0
F 7130/ 90 |[akt. +/- Fkt HMI] ; [Deaktivier(
Ji] [Sp. Memo]
F 732 90 [[Lokal/Remot Taste] - [ [unzulassig] 0
Z [Erl. no Spei]
o [Aktiviert]
- 0
F 133 90 |[[Start/Stopp Taste] i [Deaktiviert
— a [Aktiviert]
- 0
F 1734| 90 |[[Prioritat Stopp] ; [Deakiivier]
a [Deaktiviert]
- 1
F735| 90 |[HMI Reset Taste] ] [Aktiviert]
a [Anz. AUF]
- 0
F 1738| 68 [[Schnellst Menu AUF] i [0 Anz. AUF]
a [Deaktiviert] Modellab-
F 748| 130 |[P-Verbr. Speicher] - hanai
I |[Aktiviert] anglg
[i] [1 kWh]
. 1 [0.1 kKWh] Modellab-
A kWh
F 149 131 |[P-Verbr. Einheit] ] [0.07 KWh] héingig
3 [0.001 kWh]
[i] [9600 bps]
- 1
FEOO| 148 |[Mdb RJ45 baud] ; [19200 bps]
a [keine Parit.]
FBO || 148 |[Mdb RJ45 Paritat] - 1 [gerade Par.] 1
2z [unger. Parit.]
FEOCZ| 148 |[Mdb Adresse] - - 0...247 1
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Code | Seite

Name

Ein-
heit

Einstellbereich / Funktion

Werks-
einstel-
lung

Bediener-
einstel-
lung

FBEOT

—
N
©

[Komm. timeout]

Kommunikationsfehlererkennung deaktiviert

1-100

1 bis 100 Sekunden

3

FEOT

—
N
©

[Ausw. Kom. Kanal]

[RJ45]

[open style]

FEZO

—
~
©

[Mdb Kom. Baud]

[9600]

[19200]

FBZ |

N
~
©

[Mdb Kom. Paritat]

[keine Parit.]

[gerade Par.]

[unger. Parit.]

FBZS

—
©

[Kom. Protokoll]

[Mdb RTU]

[Metasys N2]

[Apogee P1]

[BACnet]

[LonWorks]

—
©

FBS |

[Kom FIt Einstellung]

[StopRampe]

[Freq. Halten]

[StopRampe]

[freier Ausl.]

[Fehler 5 0. 8]

FESE

—
o

[Polzahl Motor]

[2 Pole]

[4 Pole]

[6 Pole]

[8 Pole]

[10 Pole]

[12 Pole]

[14 Pole]

[16 Pole]

FB 10

-
o

[Block Write-Daten 1]

[keine Ausw.]

[Befehl 1]

[Befehl 2]

[Frequenzbefehl]

[Ausg. Term.]

[Ausg. Kom.]

[Motordrehz.]

FBTI

-
o

[Block Write-Daten 2]

[keine Ausw.]

[Befehl 1]

[Befehl 2]

[Frequenzbefehl]

[Ausg. Term.]

[Ausg. Kom.]

[Motordrehz.]

FB15

—
(o]
o

[Block Read-Daten 1]

[keine Ausw.]

[Befehl 1]

[Motorfreq.]

[Motorstrom]

[Spg Motor]

[Info Alarm]

[Istwert PID]

[Abbild L]

[Abbild LO]

[Abbild VIA]

[Abbild VIB]

:Emm_ntnl.n.cl.ufu\:ntnl.n.cuafu\l:ntnl.n.l:u;fu\l:nm..tnm.cLum\.l:uam\l:m.l:uam\m\n\n\l:

[Uberw. rfr]
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Ein Werks- | Bediener-
Code | Seite Name heit Einstellbereich / Funktion einstel- | einstel-
lung lung

[keine Ausw.]
[Befehl 1]
[Motorfreq.]
[Motorstrom]
[Spg Motor]
[Info Alarm]
[Istwert PID]
[Abbild LI]
[Abbild LO]
[Abbild VIA]
[Abbild VIB]
[Uberw. rfr]

FH1E

-
o

[Block Read-Daten 2] -

[keine Ausw.]
[Befehl 1]
[Motorfreq.]
[Motorstrom]
[Spg Motor]
[Info Alarm]
[Istwert PID]
[Abbild LI]
[Abbild LO]
[Abbild VIA]
[Abbild VIB]
[Uberw. rfr]

FB11

—
—

[Block Read-Daten 3] -

[keine Ausw.]
[Befehl 1]
[Motorfreq.]
[Motorstrom]
[Spg Motor]
[Info Alarm]
[Istwert PID]
[Abbild LI]
[Abbild LO]
[Abbild VIA]
[Abbild VIB]
[Uberw. rfr]

FB1H

—
—

[Block Read-Daten 4] -

[keine Ausw.]
[Befehl 1]
[Motorfreq.]
[Motorstrom]
[Spg Motor]
[Info Alarm]
[Istwert PID]
[Abbild LI]
[Abbild LO]
[Abbild VIA]
[Abbild VIB]
[Uberw. rfr]

FB19

—
N

[Block Read-Daten 5] -

:Eu:m_nrnm.l:Luru\D:Emm..tnm.l:Lu"u\I:A:Eu:lm..tnm.l:Luru\l:n:ELutu..tnLn.l:Lufu\D

FEHRO

-
o
N

[Freier ID Parameter] - 0...65535 0

.
&l
N

FBESO [Netzwerk Adresse] -

0...65535 (1)

—
[
N

FBES I [Netzw. Baud Rate] -

0..65535 ™)

FBESZ

-
1
N

[Netzwerk timeout] - 20...600 (1)

FES3

—
(o]
N

[Instance number H] - - 4194 (1)

FBIY

-
o
N

[Instance number L] - - ...999 (1)

FES5S

—
(o]
N

FHYE

-
o
N

[Max info frames] - - ...100 (1)

0...
0
[Max Master] - - 0...127 (1)
0
0

F3 12 [L g-Achse gem.] - - ...650 10

2|12

F9 13 [gem. L d-Achse] - - 0...650 10

o
[Anp. Strom PM] - [0] 0

F9 14 ; [

|GJ
(o]
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Ein Werks- | Bediener-
Code | Seite Name heit Einstellbereich / Funktion einstel- | einstel-
lung lung
o o]
o
F3 15| 166 |[Typ Regelung PM] - 2 [2] 3
i 3
4 |[4]
F3 I6| 166 |[Anp. Strom PM] % - 0...100 25
o [0]
F9 17 86 [[Max. M-Regelung] - ; [ 1
F9 18| 86 [|[Anp. Stromwinkel] - - -45...45,0 0,0
F920| 86 |[Anp. Polradwinkel] % - 0...150 0
F9z2 1 1%% [Strom Polradwinkel] % - 10...150 0,0
F336| 84 |[Koeff. Ld/Lq] - - 0...2,55 0
(1) Siehe Tabelle auf Seite 152.
S1A53840 11/2014 211




Tabellen mit Bedienereinstellungen

212 S1A53840 11/2014



ATV212_programming_manual_DE_S1A53840_03
11/2014



	Inhaltsverzeichnis
	Sicherheitshinweise
	Über dieses Buch
	Übersicht
	Inbetriebnahme
	Vorgehensweise zur Inbetriebnahme des Frequenzumrichters

	Überblick
	Werkseitige Konfiguration
	Einleitende Empfehlungen
	Integriertes Terminal
	Überwachungsmodus
	Run-Modus
	Programmiermodus
	Menünavigation
	Untermenüs
	Optionales Grafikterminal
	Suche nach einem Parameter in diesem Dokument
	Fehlermeldungen
	Voralarmmeldungen
	Modbus-Kommunikationsstatus
	SoMove-Software
	Aufbau der Parametertabellen
	Parameter, die nicht bei Betrieb des Frequenzumrichters geändert werden können
	Ansteuerbeispiele
	Betrieb des Frequenzumrichters


	Programmierung
	Schnellstart
	Schnellstart

	Programmierungsparameter
	Werkseinstellung
	Makroprogrammierung (AU4)
	Parametersperre
	Anzeige des Untermenüs AUF (F738)

	Motorsteuerungsparameter
	Motorsteuerungsmodus
	Weitere Motorsteuerungsparameter
	Motormessung
	Motormessung
	Expertenparameter
	Netzspannungskorrektur und Begrenzung der Motorspannung
	Steuerungsparameter Motor 2
	Permanentmagnetmotor-Reglerfunktion ([PM Control] (PM))

	Parameter zur Steuerung des Frequenzumrichters
	Anwendungsparameter
	Anwendungsparameter
	Ausblendfrequenzen
	Parameter der DC-Bremsung

	E/A-Steuerparameter
	Funktionsbelegung Logikeingänge
	Kompatibilität der Funktionsbelegung
	Relaisausgangsfunktionen
	Analogeingangsfunktionen
	Analogausgangsfunktionen
	Einstellung der Analogeingänge
	Aktiv-Logikfunktion
	Vorwahlfrequenzen
	+/- Drehzahl-Steuerparameter
	Drosselsteuerung

	Anzeigeparameter
	Anzeigeparameter

	Fehlermanagement-Parameter
	Zeitverzögerung
	Einfangen im Lauf (F301)
	Überlastkennung
	Vermeidung unerwünschter Überspannungs- und Netzphasenfehler
	Motorüberlastmerkmale

	Parameter für die serielle Kommunikation
	Feldbuskommunikation zwischen dem Frequenzumrichter ATV212 und einem Gebäudemanagementsystem (BMS)
	Datenstrukturparameter

	Start/Stopp-Überwachung durch Frequenzsollwertniveau
	Überblick

	Lastverteilung
	Prinzip der Lastverteilung

	Funktionen für Scrollverdichter
	Scroll-Antrieb (F324)
	Pre-start Scroll (F325)
	Mgt. Ölschmierung (F330)
	Schmierg kl. Frq. (F334)
	Schutz Kompressor (F338)
	p / T Überwachung (F349)
	Motorheizung (F355)


	Diagnose und Fehlerbehebung
	Diagnose und Fehlerbehebung
	Fehlerbedingungen
	Alarmbedingungen
	Voralarmbedingungen
	Beheben des festgestellten Fehlers


	Anhang
	Migration
	Migration ATV21 - ATV212

	Tabellen für die Parameterrücksetzung auf Werkseinstellungen
	Parameterwerte, die nicht je nach Rücksetztyp variieren
	Parameterwerte, die je nach Rücksetztyp variieren
	Parameterwerte, die je nach Referenz des Frequenzumrichters, aber nicht je nach Rücksetztyp variieren
	Parameterwerte, die je nach Referenz des Frequenzumrichters und Rücksetztyp variieren
	Parameterwerte, die sich bei einem Rücksetzen nicht ändern

	Tabellen mit Bedienereinstellungen



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /All
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Warning
  /CompatibilityLevel 1.6
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /LeaveColorUnchanged
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments false
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /CreateJDFFile false
  /Description <<
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000500044004600206587686353ef901a8fc7684c976262535370673a548c002000700072006f006f00660065007200208fdb884c9ad88d2891cf62535370300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef653ef5728684c9762537088686a5f548c002000700072006f006f00660065007200204e0a73725f979ad854c18cea7684521753706548679c300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /FRA <>
    /ITA <>
    /JPN <>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020b370c2a4d06cd0d10020d504b9b0d1300020bc0f0020ad50c815ae30c5d0c11c0020ace0d488c9c8b85c0020c778c1c4d560002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken voor kwaliteitsafdrukken op desktopprinters en proofers. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /PTB <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents for quality printing on desktop printers and proofers.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /NoConversion
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /NA
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure true
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles true
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /NA
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /LeaveUntagged
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


