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1. Sicherheitshinweise

1 SICHERHEITSHINWEISE

Lesen Sie vor der Montage und Inbetriebnahme unbedingt diese Montage-und Inbetriebnahmeanleitung,
damit es nicht zu vermeidbaren Problemen bei der Inbetriebnahme und/oder dem Betrieb kommt.

Bei den Frequenzumrichtern der Reihe FAS handelt es sich im Sinne der DIN EN 50178 (friher VDE 0160) um
elektrische Betriebsmittel der Leistungselektronik (BLE) fir die Regelung des Energieflusses in
Starkstromanlagen. Sie sind ausschlieRlich zur Speisung von Drehstrom-Asynchron-Maschinen bestimmt. Das
Handling, die Montage, der Betrieb und die Wartung ist nur unter Beachtung und Einhaltung der gltigen
und/oder gesetzlichen Vorschriften, Regelwerke und dieser technischen Dokumentation zulassig.

Die Frequenzumrichter sind Produkte der eingeschrankten Vertriebsklasse nach IEC 61800-3. In einer
Wohnumwelt kdnnen diese Produkte hochfrequente Stérungen verursachen, in deren Fall der Anwender
aufgefordert werden kann, geeignete Malinahmen zu ergreifen.

Die strikte Einhaltung dieser Regelwerke ist vom Betreiber sicherzustellen.

Die in weiteren Abschnitten (Punkten) aufgefiihrten Sicherheitshinweise und Angaben sind vom Betreiber
einzuhalten.

Vorsicht! Hohe Beriihrungsspannung! Schockgefahr! Lebensgefahr!

Bei angelegter Netzspannung darf das Gehaduse unter keinen Umstanden gedffnet oder Anschliisse geldst
werden. Ein Offnen des Frequenzumrichters ist nur im stromlosen Zustand (Leistungsstecker abgezogen)
frihestens 5 Minuten nach Wegschalten der Netzspannung zum Ein- oder Ausbau von Optionsplatinen
zulassig. Die Voraussetzung fiir eine einwandfreie Funktion des Frequenzumrichters ist die fachgerechte
Projektierung und Montage des Umrichterantriebes. Transport, Installation, Inbetriebnahme und Bedienung des
Gerates ist nur durch, fir diese Tatigkeit qualifiziertes Fachpersonal zulassig.

Achten Sie vor allem auf:

e Zulassige Schutzklasse: Schutzerdung; Betrieb nur mit vorschriftsmaRigem Anschluss des Schutzleiters
zulassig. Ein direkter Betrieb der Gerate an IT-Netzen ist nicht moglich.

¢ Installationsarbeiten durfen nur im spannungsfreien Zustand erfolgen. Bei Arbeiten am Antrieb, die
Freigabe sperren und den kompletten Antrieb vom Netz trennen. (Die 5 Sicherheitsregeln beachten)

o Entladungszeit der Zwischenkreiskondensatoren > 5 Minuten.
o Es ist nicht erlaubt, mit Gegenstanden jeglicher Art in das Gerateinnere einzudringen.

* Bei der Montage oder sonstigen Arbeiten im Schaltschrank ist das Gerat gegen herunterfallende Teile
(Drahtreste, Litzen, Metallteile, usw.) zu schitzen. Teile mit leitenden Eigenschaften kénnen innerhalb des
Frequenzumrichters zu einem Kurzschluss oder Gerateausfall fiihren.

e Vor der Inbetriebnahme sind zusatzliche Abdeckungen zu entfernen, damit es zu keiner
Uberhitzung des Gerates kommen kann.

Der Frequenzumrichter muss in einen Schaltschrank installiert sein, in dem die maximale Umgebungs-
temperatur (siehe Technische Daten) nicht Gberschritten wird.

Es durfen nur Kupferleitungen verwendet werden. Die zu verwendenden Leitungsquerschnitt ergeben sind aus
der Tabelle 310-16 der Norm NEC bei 60 °C oder 75 °C.

Fiir Schéaden, die Aufgrund einer Nichtbeachtung der Anleitung oder der jeweiligen Vorschriften
entstehen, iibernimmt die Fa. STOBER ANTRIEBSTECHNIK keine Haftung.

Der Motor muss eine integrale Temperaturiiberwachung besitzen, oder es muss ein externer MotorUberlast-
schutz verwendet werden.

Nur fir den Gebrauch an Versorgungsstromnetzen geeignet, die hochstens einen maximal symmetrischen
Nennkurzschlussstrom von 5000 A bei 240 V ac / 480 V ac liefern kdnnen.

Hinweise: Technische Anderungen, die der Verbesserung der Gerite dienen, vorbehalten. Die vorliegende
Dokumentation stellt eine reine Produktbeschreibung dar. Es handelt sich um keine zugesicherten
Eigenschaften im Sinne des Gewahrleistungsrechts.
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2. Technische Daten
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Baugrofe BaugroBe 1/BG | BaugroBe 2 / BG Il
Geritetyp FAS 4008 | FAS 4016* | FAS 4009 | FAS 4014* | FAS 4020* | FAS 4028* | FAS 4038* | FAS 4050*
Anschlusssbannun (L1-N) 1 x 230 V (L1-L3) 3 x 400 V

P 9 | +20%/-55%" / 50/60 Hz +28%/-55% " / 50/60 Hz
empfohlene 037kW | 0,75kW | 0,37kwW | 0,75kW | 1,1kW 1,5 kW 2,2 kW 3,0 kW
Motorleistung
Nennstrom INS) 3x2,1A 3x4,0A 3x1,3A 3x2,1A 3x29A 3x4,0A 3x55A 3 x7,0A
Netzsicherungen ¥ 1x6AT | 1x10AT 3x6AT 3x10 AT

Ausgangsspannung 3 x 0V bis Anschlussspannung
Ausganasfrequenz 0 - 200 Hz (Vector Control: 0 - 100 Hz;
gangsireq Spindeln: 0 - 400 Hz bei B20=0:U/f-Steuerung und B24=8 kHz / Aufldsung 0,01 Hz
Imax 200% In/ 2 sek., 150% In / 30 sek.
Taktfrequenz 4 kHz (einstellbar bis 16 kHz bei Strom-Derating auf 46% In bei 16 kHz, 75% Iy bei 8 kHz)
. >100 Q; . >100 Q;

?ergnesr:qgrc;erstand max. 320 W const., > 20(r)n§82),( n;aé(.k(\i/;l(]zu\llﬁcgnst., max. 1,28 kW const.,

max. 1,8 kW fir 1 s T max. 6,4 kW flir 1 s

integrierter Netzfilter zur Einhaltung der Funkentstérung nach EN 55011

.. 5)
Funkentstorung Klasse B / Wohnbereich (Motorkabel bis 5 m); Klasse A / Industriebereich (25 m)

Storfestigkeit EN 61000 -4 -2, -3, -4, -5/ Industriebereich

25 m, bei Mehrmotorenbetrieb entsprechend weniger.

zul. Motorkabellange Groflere Langen oder Parallelfihrung zur Encoderleitung mit Ausgangsdrossel

0 ... 45 °C bei Nenndaten, 0 v +40 °C
Umgebungstemperatur | bei Nennd., |
bis 55 °C mit Leistungsriicknahme 2,5% / °C
Lagertemperatur -20 °C ... +70 °C, max. Anderung 20 K/ h
Luftf_euchtlgkelt im rel. Luftfeuchte 85%, nicht betauend
Betrieb
Verlustleistung 30 W 60 W 22 W 33 W 42 W 60 W 80 W 100 W
Schutzart IP 20
Abmessungen 60 x 300 x 160 80 x 300 x 160
B xHx T [mm]
Leiterquerschnitt [mm?]
Motorkabel / Netzkabel Max. 2,5
Gewicht in kg
- ohne Verpackung 2.1 2,6
- mit Verpackung 3,1 3,6

* Fremdbellftet (integrierter Lufter)

' Bei Netzen mit Spannung = 400 V ist ggbf. die Unterspannungsgrenze A35, sowie A36 anzupassen.
% Bei Nennanschlussspannung; Taktfrequenz 4 kHz, 4-polige Asynchronmaschine, Motorleitung abgeschirmt 25 m.
® Bei S1-Betrieb, Taktfrequenz 4 kHz
* Leistungsschutzschalter - Auslosecharakteristik D nach EN 60 898
Fir einen UL-konformen Einsatz Sicherungen der Klasse RK1 einsetzen: 1~: Class RK1 /250 V
3~: Class RK1 /600 V
® Taktfrequenz 4 kHz, Motorleitung geschirmt und beidseitig aufgelegt.

2
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3. Mechanische Installation
4. Elektrische Installation

3 MECHANISCHE INSTALLATION

160 60 80
[ N~ [
O N @ Min. Freiraum
: : nach oben/unten: | 100 mm
i i Min. Freiraum
BG1! BG2 . nach rechts/links: 1 mm
‘ ‘ Schrauben M5
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3.1 Einbauort
e Betrieb nur im geschlossenen Schaltschrank zulassig. e Einbauort frei von Staub, korrodierenden Dampfen und
e Umrichter nur in vertikaler Lage installieren. jeglichen Flissigkeiten (gemafl Verschmutzungsgrad 2
« Installation oberhalb wiarmeerzeugender Geréte vermeiden. nach EN 60204 / EN 50178).
o Fir ausreichende Luftzirkulation im Schaltschrank sorgen * Atmospharische Feuchtigkeit vermeiden.
(Mindestfreiraume von 100 mm Uber und unter dem Geréat ¢ Kondensation z.B. durch Antikondensat - Heizer vermeiden.
beachten!). e Aus EMV-Griinden Montageplatten mit leitfahiger

Oberflache (z.B. unlackiert) verwenden.

4 ELEKTRISCHE INSTALLATION

CONTROLBOX
SERIE 4000

__ FAS 4000 unlackierte Montage-

X1 platte schrauben.

RS 232 ~Ux3 POS'DR'VE® / Gehause direkt auf
1

EMV-Klammer
fur Steuerleitungen
an der Unterseite

i Leitungen fiir Kaltleiteranschluss
. L kénnen im Motorkabel mitgefuhrt
: 1 X2 werden (max. 25 m).
s -
B — /A N—— A\
X1 X12 [\ [\
L1L2 L3 PER1R2||[PEUV W
= | |
L2 |4
L3 — Anschluss ( M Il
ext. Brems- \ / \ /

PE

widerstand \I/ ________

"LU_I" Schirm auf dem mitgelieferten EMV-
Schirmblech befestigen oder alternativ

& 0 010 mit einer Schelle auf der Montageplatte
in Umrichterndhe fixieren.
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Klemmenbezeichnung | Funktion Beschaltung
einphasig | dreiphasig | Netzanschluss: . .
. . Einphasiger Anschluss
. L1 einphasig:
= L1 —N: 1 x230 VAC +20% / -55% 50/60 Hz X1 = = X12
o L 2| dreiphasig: L1[NPER1RZ [PE[U[V]W]
S N L3 L1 —-L3: 3 x400 VAC +28% / -55% 50/60 Hz -7 “EEm
]
¥ PE Schutzleiter Netz Netz
2 R1 Anschluss ext. Bremswiderstand
Beim externen Bremswiderstand werden Typen mit Dreiohasiaer Anschl
R2 integriertem Uberstromrelais empfohlen, um therm- reiphasiger Ahschiuss
ische Schéden durch Uberlastung zu vermeiden. X11 = = X12

PE Schutzleiter Motor |L1|L2|L3|PE|R1|_R?| & UlV |_W|
D L2 | ki
X
o) u
% Motoranschluss U, V, W Netz
[¢}]
2 \% Reihenfolge beachten
g Schirmanschluss: siehe unten

w

4.1 EMV-gerechte Montage

Grundsitzlich

* Steuer- und Leistungskabel getrennt verlegen (>20 cm).

* Netz-, Encoder- u. Motorleitung rdumlich getrennt verlegen.

* Sollwertleitungen geschirmt und ggf. verdrillt.

¢ Schirm von Steuerleitungen einseitig mit der Bezugsmasse
der Sollwertquelle (SPS, Steuerung...) verbinden.

Motorleitung

* Geschirmte Kabel verwenden, Schirm beidseitig auflegen

* Bei Kabellangen > 25 m Motordrossel einsetzen.

* Bei Parallelfiihrung mit Encoderleitung wird eine Motor-
drossel empfohlen.

EMV-Schirmblech

Scharfe Kanten !

@ Um Verletzungen zu vermeiden:

Mit geeignetem Werkzeug (z.B. Zange) montieren!
Mit den zwei Laschen das EMV-Schirmblech schrag (45°) an
der eingezeichneten Stelle ins Gehause einflihren und mit
einer Schraube (nicht im Lieferumfang) zusammen mit dem
Frequenzumrichter befestigen.

Den Motorkabelschirm mit der beigelegten EMV-Klammer am
Schirmblech befestigen.

Geréteoberseite

At Auf der gesamten

Gerateoberseite keine
Schirmklemme anbringen!

4.2 FI-Schutzschalter

Netzphasen und Nulleiter sind Uber Y-Kondensatoren mit dem
Schutzleiter verbunden. Bei anliegender Netzspannung flief3t
Uber diese Kondensatoren ein Ableitstrom zum Schutzleiter.
Der grofte Ableitstrom ergibt sich im Fehlerfall (unsym-
metrische Einspeisung Uber nur eine Phase) und bei Netz-Ein
(schlagartige Spannungsanderung). Der maximale Ableitstrom
durch unsymmetrische Einspeisung betragt bei FAS-Um-
richtern 40 mA.

In Verbindung mit Frequenzumrichtern diirfen nur
allstromsensitive Fehlerstrom-Schutzschalter eingesetzt
werden, falls fiir die Anwendung zulassig mit erhéhtem
Auslosestrom (z.B. 300 mA) oder selektiv
(Abschaltverzégerung). Aufgrund der nichtsinusférmigen
Strdme mussen allstromsensitive Bauteile eingesetzt werden.
Es wird nicht empfohlen, mehrere Gerate an einem FI-
Schutzschalter zu betreiben.
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Klem-

und die interne Spannungsquelle X1.12

men Funktion Beschaltung

1 Interne Spgs.-versorg. Externe Spannung Potentiometer

+10 V 5%, max 3 mA
- X1 X1

Analogeingang AE extern intern extern intern
0..x10V +10V

2 | Auflésung: 12 Bit' >4kQ max 3mA
Ri = 25 kQ 10V —| 2] *@
Ta=4ms GROUND —| 3 |
Bezugspotential (A ANALOG

3 Analogeingang AE GROUND

AE1 Funktion programmierbar unter F25
4 Analoge Masse Bezugspotential fir die Klemmen X1.1 bis X1.3

Ta=4ms

100 000 x bei 250 V~, 6 A (ohm. Last)
300 000 x bei 30 V=, 0,3 A (ohm. Last)

Klemmleiste X2
w

Relais 2 (=BA2)

technische Daten

Zusatzlicher Relaisausgang, z.B. fiir Brems-
ansteuerung.

Funktion programmierbar unter FO0

3,2V, 1 mA max.)

4 wie_ReIais 1 Funktionsriickmeldung: E18
Ta=4ms Zur Bremsansteuerung siehe Kap. 8.6.
5 Motor . Anschluss fiir ein bis sechs Kaltleiter (therm-
- Temperaturfiihler ischer Motorschutz). Leitungen kénnen bis zu
(PTC) 25 m im Motorkabel mitgefiihrt werden. Wird
6 |- Thermokontakt ein Motor ohne Kaltleiter betrieben, miissen

die Klemmen X2.5 - X2.6 gebriickt werden.

E
RELAY 1| 1
READY _7_/
i

RELAY 2 |~ ]
4 L/

=l

1 6

o

X 5 Digitale Masse Bezugspotential fir die Klemme X1.6 bis X1.11
2 Freigab -I;?ncé:]rg.inDa't " i
2 6 reigabe Freigabe Leistungsteil, s. auch Parameter F38. 9 extern <« intern
iE’ Ta=4ms 4 | ANALOGGND
£ Eingang BE 1 L-Pegel: 5] | DIGITAL
g| " | <+8V BN = A
Eingang BE 2 H-Pegel: BE1—> 7] -
8 |« 6:D ; Programmierbare, potentialfreie Eingange >+12V e +
:Drehrichtung 9 P gange. BE2|—>| 8] °
Funktion wird mit den Parametern F31 bis F35 BE3 9] (D
Eingang BE 3 Spannungs- Il -
9 |-F festgelegt. i BE4 (10|
1:SW-Selekt0 Abtastzeit T, = 4 ms, beim Anschluss eines grenzen: BESs > [171—_23K
Eingang BE 4 Inkrementalgebers ist die max. Eingangs- A0V .. +32V 12
10| 2:SW-Selekt1 frequenz an BE4 ... BE5 = 80 kHz. —— +15V, max. 150mA
Storfestigkeit
Eingang BE 5 EN 61000-4
11 | ns .
O:inaktiv
Kann zur Ansteuerung der binaren Eingange X1.5 DGND Qgih;‘n?r’:ext 24V
Interne X1.6 - X1.11 und zur Versorgung eines A=K Ansteuerung. keine Briicke
12 | Spannunasauelle? Inkrementalgebers verwendet werden, dafir 3,3k swischen X1.4 und X1.5
12\/ 150grr?A muss die digitale Masse der binaren Eingange 56V leaen Exterﬁe Masse én
’ (X1.5) mit der analogen Masse (X1.4) gebriickt X19 5 énschliel&en |
werden. ) )
P . : Bei Anschluss einer nicht rein ohmschen
, Zeigt die Betriebsbereitschaft des Frequenz- . X : o
" | mex6A/ 250y, | Lmriohters an (= Relais geschlossen) entsprochenden Schutzbeschaltung
g’IZX/ 30 V= ohm. Last Funkt@on p[ogrammiert?ar unter F10. versghen. Bei haufigem Schalten g?éf&erer
0,3A/30V=ind. Last Funktionsrickmeldung: E17 Lasten externes Koppelrelais einsetzen.
’ . ’ ’ | Lebenserwartung (Anzahl Schaltungen):
9 Schaltzeit 15 ms Mechanisch: min. 30 000 000 x

Anmerkung: T, = Abtastzeit

VZ =Vorzeichen

* Parametereinstellung bei Auslieferung

! Diff. Auflésung 13 Bit. Nichtlinearitat 0,3%. Temp.-Drift 0,4%.

2 Kurzschlussfest. Achtung: Ein Kurzschluss kann zu einem Prozessor-Reset flihren!
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6. Abgrenzung zum FDS 4000
7. Bedienung
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6 ABGRENZUNG ZUM FDS 4000

Bei der Antriebsauslegung kdnnen weitere Funktionen
erforderlich werden. Mit der Baureihe POSIDRIVE® FDS 4000
stehen folgende zusatzliche Funktioalitaten zur Verfiigung:

o Zuséatzlicher zweiter Analogeingang AE2

e Analogeingang fiir Strom (0 bzw. 4 ... 20 mA)
¢ Analogausgang

o Display und Tastatur integriert

Zusatzliche Technologie-Funktionalitat
Erweiterbarkeit durch Optionsplatinen
Optionale Encoder-Drahtbrucherkennung
Energieausgleich Uber Zwischenkreis moglich
50 m Motorkabel ohne Drossel zugelassen
Leistungsbereich bis 22 kW

7 BEDIENUNG

Es gibt 2 Méglichkeiten (Optionen) einen COMTRaRRO
Frequenzumrichter POSIDRIVE® FAS 4000 [T T
zu bedienen und zu parametrieren:

L (Fi[F/[e=d (&) (]
o Externe Bedieneinheit Controlbox [FIF<[)p)
e PC-Software FDS-Tool @ B0

Die weitere Inbetriebnahmebeschreibung setzt die
Verwendung der Controlbox voraus. Mit dem FDS-Tool
kdénnen die Bedienungen durch Anwahl der Parameter auf den
entsprechenden Seiten analog durchgefiihrt werden.

Die Controlbox und das FDS-Tool sind Optionen und gehéren
nicht zum Lieferumfang POSIDRIVE® FAS 4000.

71 Betriebszustande
LED’s Zustand des FAS
ERROR
rot ® |AUs Keine
RUN © |Aus Versorgungsspannung
griin
Geréteinitialisierung
ERROR ® | Aus (Anlaufphase) oder Daten-
rot aktion (A00, A01, A03
RUN N . . oder A40 sind aktIV)
griin ~(-| blinkt mit8 Hz) | p5ramodul ist nicht
korrekt aufgesteckt.
ERROR ) AUS
rot . _ Betriebsbereit
RUN |~ |blinkt gleich- (nicht freigegeben)
griin | massig (1 Hz)
ERROR
rot © |Aus
Betrieb (freigegeben
rRov | e (freigegeben)
griin AN
|
ﬁﬁROR {‘f blinkt gleich-
‘ maéssig (1 Hz) Warnung
RUN had .
Griin | 7| EIN oder blinkt
ERROR | /'
rot 0 7/(1)\7 EIN
RUN Stérung
griin [ AUS

6

7.2 Paramodul

Im roten, abnehmbaren Paramodul an
der Frontplatte des FAS 4000 werden die
Gerateparameter gespeichert. Beim
Austausch eines Umrichters ist dadurch
eine einfache Inbetriebnahme des neuen
Gerates mdglich. Durch Umstecken des
Paramoduls vom anlagenspezifisch
parametrierten Umrichter auf das neue
Gerat lauft der Umrichter automatisch mit
den vorher verwendeten Parametern. Dies
gilt z.B. auch flr die Busadresse A83. Das Paramodul arbeitet
parallel zum internen Backup- Speicher. Mit der Anderung des
Parameterwertes A00 von 0 — 1 werden die aktuellen
Parameter im internen Speicher und im Paramodul abgelegt.
Nach dem Wiedereinschalten werden die Datensatze aus dem
Paramodul gelesen und automatisch intern gespeichert. Ein
Paramodul mit Werkseinstellung wird an E56=0 und E57=0
erkannt. Beim Aufstecken eines solchen Paramoduls auf
einen bereits programmierten Umrichter werden nach dem
Einschalten die Parameter aus dem Backup- Speicher des
Umrichters in das Paramodul gespeichert. Das Paramodul
kann auch bei eingeschaltetem Umrichter gesteckt oder
abgenommen werden.

Es wird empfohlen das Paramodul frontseitig mit der
Maschinen- oder Antriebskennung zu beschriften. Die dazu
bendtigten Aufkleber sind im Lieferumfang enthalten.

Kommt die Positioniersteuerung im POSIDRIVE® FAS 4000
zum Einsatz (optionales Posi-Upgrade-Modul, Kt.-Nr. 27355),
wird der zusétzliche Upgrade-Code im Paramodul
gespeichert. Dieser wird beim Umrichtertausch Gbernommen.

Nach jedem Netz-Ein erfolgt ein automatischer interner Daten-
abgleich. Dieser lauft im Normalfall vollig unbemerkt ab und ist
nach ca. 30 s abgeschlossen. Wahrend dieser Zeit kbnnen je-
doch die Aktionen A00, A01, A02, A03, A04, A37, A40, A42,
A43, B40, B41, J00, JO1 und J04 nicht ausgeflihrt werden.

7.3 Controlbox

Die Controlbox bietet als externe Bedieneinheit ein benutzer-
freundliches Menlisystem im Klartext. Die Bedienung ist

Handgehause und die Controlbox im DIN-Einbaugehduse
Controlbox auf einem PC simuliert.
bleibt stehen (interne Freigabe = Aus). Im Display
E]D Freigabe = Einschalten bei Lokalbedienung. Der Antrieb
Freigabe = Aus bei Lokalbedienung.
Die Controlbox bietet Speicherplatz fiir die Parameter von bis
¢ In A03 Parabox-Schreiben die Speicherplatznummer

kompatibel zu STOBER Frequenzumrichtern FDS 4000. Es
gibt zwei Ausfiihrungen der Controlbox: Die Controlbox im
(96 x 96 mm).
Zusatzlich existiert das Programm Simubox.exe, welches die
Fir die Inbetriebnahme sind diese drei Tasten vorhanden:
& Schaltet auf Lokalbedienung und zurlick. Der Antrieb
erscheint rechts unten ein [l. A55 (Taste Hand Funktion)
muss aktiv sein.
steht im Zustand 5:Halt und kann mit den Pfeiltasten EJ
und [E] verfahren werden.
0 Ist die Lokalbedienung nicht aktiv, so wird sie aktiviert
(der Antrieb stoppt).
zu 7 FAS Frequenzumrichtern. Die Umrichterdaten werden
folgendermalen in die Controlbox geschrieben:
auswahlen (1...7). Der Datensatzname wird angezeigt.
o [#]-Taste driicken
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Ahnlich Iauft das Lesen der Daten aus der Controlbox in den
Umrichter ab:

¢ In A01 (Lies Parabox&Speichern) die Speicherplatznummer
. @—Taste driicken

Mit A40 (Parabox lesen) erfolgt kein automatisches
Speichern.

Ein direkter Parametertransport zwischen der Controlbox und
einem PC ist ebenfalls mdglich.

7.3.1 Betriebsanzeige

Die auf dem Display einer Controlbox sichtbare Betriebsan-
zeige ist in der Werkseinstellung folgendermaf3en aufgebaut:

Drehzahl Strom

123. 1.2a
1: Vorwarts Hi

\ Bremschopper
aktiv

Betriebszustand

(s. Kap. @)

Parameter-,
satz Nr. 2 aktiv

Die mdglichen Betriebszustande sind im Kap. 14 aufgelistet.
Beim Aufleuchten des Zeichens [ arbeitet der Umrichter mit
Parametersatz Nr.2. Ist der Parametersatz Nr. 1 aktiv
(Werkseinstellung), erfolgt keine besondere Anzeige. Das
Zeichen B¢ erscheint bei Aktivierung des Bremschoppers.

Mit C51 kann die Drehzahl z.B. auf den Getriebeabtrieb
umgerechnet werden. In der Steuerart U/f-Steuerung (B20=0)
und Sensorless Vector (B20=1) wird als Drehzahl der
Nachrampensollwert, bei Vectorregelung mit Drehzahlriick-
fihrung (B20=2) der gemessene Drehzahlistwert angezeigt.

Die erste Zeile der Betriebsanzeige kann auch kundenspezi-
fisch gestaltet werden: Eine tiber C50 ausgewahlte GroRe
(z.B. Leistung) wird durch C51 dividiert und mit der Einheit in
C53 (z.B. ,Stk/Min”) versehen. Die Einheit kann nur tber FDS-
Tool vorgegeben werden. Die Anzahl der Nachkommastellen
ist durch C52 gegeben.

7.3.2 Parametrierung

e Auswahlen der
verschiedenen Menliebenen
¢ Anderungen Ubernehmen

e Zurlick zur vorhergehenden
MenUlebene
e Anderungen verwerfen

o Quittierung von
Stérungen (A31=1 )@

e Gruppenauswahl

e Parameterauswahl
e Anderung der Parameter

Zur Programmierung ist die | # | -Taste (Enter) zu driicken. Das
Meni besteht aus mehreren Gruppen, die mit Buchstaben A,
B, C,... gekennzeichnet sind. Gruppen werden mit den Pfeil-
Tasten [EJ und [E ausgewahlt. Mit einem weiteren Druck auf
die W -Taste gelangt man zu den Parametern der gewahlten
Gruppe.

Die Parameterbezeichnung besteht aus dem Gruppen-
buchstaben und einer Nummer, wie z.B. A10 oder D02.

Nur wenn Parameter im
Parametersatz Nr. 2

Parameter / Parametername
Nr.
DO2Bn  (sw-max)
3000. Upm
\
Wert

Verandern eines Parameters ist erneut die | #| -Taste zu
dricken. Der blinkende Wert kann nun mit A |und E
geandert werden. Die Anderungen werden sofort wirksam.
Durch ein Driicken der | # | -Taste wird der gednderte Wert
beibehalten, die [esc -Taste macht die Anderung riickgangig.
Mit der E - Taste kehrt man von der Parameterauswahl zu
den Gruppenbuchstaben zuriick. Ein weiterer @ - Druck
bewirkt Rickkehr zur Betriebsanzeige.

Parameter werden mit den Tasten [A] und [E‘gewéhlt. Zum

Parameteranderungen miissen vor Ausschalten des
Gerétes durch A00=1 (Werte speichern) gesichert werden.

Betriebs- » [123Upm  1.3A
anzeige 1:Vorwarts

Maschine

) |c
=)

A

Parameter-
gruppen ’—@l@
S : =
)i
i Parameter- .
l eingabe  pjnyq
NG Y
Parameter-  [B00 Motor-Typ
auswahl ) | 22:100KA 2.2kW| h%
(A]{(v]

Anderung iibernehmen
Anderung verwerfen

Nach dem Einschalten zeigt der Umrichter nur die wichtigsten
Parameter an, die fiir eine Inbetriebnahme erforderlich sind.
Fir die Losung komplexer Antriebsaufgaben wird mit

A10=1: der erweiterte Menii-Umfang aktiviert.

A10=2:Service; Zugriff auf selten bendtigte Serviceparameter.

Sowohl im normalen als auch im erweiterten Menu werden
diejenigen Parameter ausgeblendet (=nicht angezeigt), die im
aktuellen Zusammenhang keinen Sinn ergeben.

Beispiel: Wenn im Parameter B00 (Motortyp) ein
vordefinierter STOBER-Motor (z.B. 100KA2.2kW)
gewahlt ist, werden die Parameter B10...B16
(Polzahl ... cos PHI) ausgeblendet.

Ca. 50 s nach dem letzten Tastendruck wechselt das Gerat
automatisch zur Betriebsanzeige zuriick. Dieser Wechsel
kann mit A15=0 (Auto-Ruicksprung inaktiv) verhindert werden.

Feldbus: Die meisten Feldbus-relevanten Parameter
kénnen nur vom PC aus mit FDS-Tool eingestellt werden.
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7.3.3 Passwort

Die Parameter kdnnen vor einer unberechtigten Veranderung
geschutzt werden. Hierzu muss ein Pawort (eine max.
4-stellige Zahl ungleich 0) im Parameter A14 eingegeben und
mit A00=1 abgespeichert werden. Bei A14=0 ist der Pallwort-
schutz inaktiv. Parameter A14 ist nur im erweiterten MenU mit
A10=1 zuganglich.

Eine Parameteranderung im geschutzten Gerat ist nur nach
Eingabe des richtigen PaRworts in A13 mdglich.

8 INBETRIEBNAHME (MIT CONTROLBOX)

Die Leistungsanschlisse (Netz und Motor) miissen zunachst
gemal Kap. 4 korrekt verdrahtet werden. Fir eine erste
Inbetriebnahme mit einem Sollwert-Poti muss folgende Be-
schaltung sichergestellt sein:

o Sollwertvorgabe Uber Poti (X1.1 - X1.4), s. Kap. 5.

e Freigabe (Klemme X 1.6)

o Temperaturfihler (Klemmen X2.5 und X2.6), s. Kap. 5.

>4 kQ Freigabe

1
11]12[3]4[5]6]l{]12] X1
Gnd +15V

Ist kein Temperaturfiihler vorhanden, X2.5 und X2.6 briicken.
Als Spannungsversorgung flr die Steuersignale kann die
interne 15 V Spannung an X1.12 genutzt werden. Fir diesen
Fall ist eine Briicke zwischen X1.4 und X1.5 erforderlich.
Motor und Umrichter missen aufeinander abgestimmt
werden. Dafilir unter Parameter B00 den entsprechenden
Motortyp auswahlen (s. Kap. 8.2).

8.1 Wichtigste Parameter

Beim Anschluss ans Netz zeigt die Betriebsanzeige den
Betriebszustand ,0:Betriebsbereit’ an. Wird statt dessen
»12:Einschaltsperre” gemeldet, so ist die Freigabe wegzuneh-
men. Folgende Parameter miissen nun vorgegeben werden:

e A20: (Bremswiderstand-Typ), falls vorhanden

e B00: (Motortyp It. Typschild), siehe Kap 8.2

e B20: (Steuerart) kann i.d.R. bei ,71:Sensorless Vector*
bleiben. Die Drehzahlgenauigkeit und Dynamik ist hier
besser als bei der klassischen U/f-Steuerung (B20=0).
Zu Vektorregelung mit n-Riickfihrung siehe Kap. 9.6.

e C00: (min. Drehzahl), C01 (max. Drehzahl)

e D00, DO1: Beschleunigungs- und Bremsrampe

e D02: Drehzahl bei 100% Sollwert (10 V an AE1)

Durch A02=1 wird die Aktion ,Eingabe priifen” gestartet und
evtl. Widerspriche in der Parametrierung gemeldet.

= Vor dem Netz-Aus Parameter mit A00=1 speichern!

8.2 Motortyp

Die meisten 4-poligen STOBER-Motoren kénnen im
Parameter B00 direkt vorgegeben werden:

Beispiel: Beim Antrieb C602N0620MR1 D100K 4 TF (Motor
100K, 4-polig) wird in B0OO je nach Beschaltung
(Stern, Dreieck) entweder ,17:100KY2.2kW" oder
,18:100KD2.2kW* eingetragen.

= Bei der Eingabe eines konkreten Motortyps sind keine

weiteren Einstellungen (Typenpunkt, Nennstrom u.a.)
erforderlich.

Bei STOBER-Motoren bis BaugréRe 112 (4 kW) gilt:

In der Sternschaltung (Y) wird die Nennspannung bei 50 Hz,
in der Dreieckschaltung (A) bei 87 Hz erreicht. In der Stern-
schaltung steht das volle Motordrehmoment bis 50 Hz, in der
Dreieckschaltung bis zu 87 Hz zur Verfligung.

Bei nicht vordefinierten Motoren (z.B. Fremdmotoren oder bei
Polzahl = 4) muss B00 auf ,0:freie Einstellung* stehen. Die
Parameter B10 .. B16 missen dann gemaf Motor-Typschild
manuell eingestellt werden. FDS-Tool verfugt tber eine
externe Motordatenbank fiir Fremdmotoren in freier
Einstellung. Die dort vordefinierten Motoren kénnen um
eigene Motoren erweitert werden.

Bei Motoren mit Sonderwicklung (z.B. Motor 132 mit
230 /400 V) muss B00=0 gelten. Die U/f-Kennlinie, d.h.
der Zusammenhang zwischen Spannung und Frequenz, wird
durch die Parameter B14 (Nennspannung) und B15 (Nenn-
frequenz) festgelegt. Eine daruber hinausgehende Festlegung
des Typenpunkts ist nicht erforderlich. Mit steigender
Frequenz wird die Spannung tber B14 hinaus bis zu der ver-
fugbaren Netzspannung (bzw. A36) erhoht. Anschlielend
muss der Motor durch B41=1 eingemessen werden:
1. B41=1 einstellen. Werksanzeige zeigt 0% an.
2. Freigabe aktivieren. Der MefRvorgang beginnt.
3. Beim Erreichen von 100% Freigabe wegnehmen,
MefRvorgang ist beendet.

= Vor dem Netz-Aus Parameter mit AO0=1 speichern!

= Wird FDS-Tool verwendet, missen vor dem Einmessen
die editierten Parameter im Umrichter gespeichert werden.

8.3 Sollwert iiber Controlbox

Fir einen Funktionstest bei der Inbetriebnahme reicht es aus,
den Freigabeeingang X1.6, sowie die Klemmen fir den Temp-
eraturfiihler X2.5 und X2.6, zu beschalten. Die Drehzahlvorga-
be erfolgt Giber Tastatur. Hierzu A50=1 (Tippen aktiv) setzen
und A51 mit | # | aktivieren so dass der Drehzahlsollwert blinkt.
Die Drehzahl A51 wird bis zum nachsten Druck aufE oder
E] gefahren, Drehzahlanderung ist mit [ und m moglich.

Alternativ kann bei blinkendem A50=1 (Eingabe nach ) der
Antrieb mit den Tasten [EJ und E verfahren werden
(klassischer Tippbetrieb). Die Tipp-Drehzahl kann mit A51
angepasst werden (vorher A50=0 setzen, sonst lauft der
Antrieb los).

Uber die Controlbox kann der Frequenzumrichter auch ohne
Zusatzbeschaltung direkt betrieben werden. Mit den Tasten

Handbetrieb und Ein Efwird das Gerat freigegeben. Mit
den Richtungstasten E] und E] kann dann verfahren werden.
Auch hier kann die Tipp-Drehzahl mit A51 angepasst werden
(vorher A50=0 setzen, sonst lauft der Antrieb los).

8.4 Analog- / Frequenzsollwert

Die Drehzahlvorgabe Uber Sollwert am Analogeingang AE1
(z.B. Uber Poti, vgl. S. 5) ist in der Werkseinstellung sofort
mdglich. Folgende Parameter sind hier weiter von Bedeutung:

D02 Drehzahl n [Upm]
n (SW-Max.)
D04 -
n (SW-Min.) y
D05 D03 Sollwert SW [%]
SW-Min. SW-Max. (z.B. % von 10 V)
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e D02: n (SW-Max) Drehzahl bei max. Sollwert

(10 V o. f-max)

Anzeige in % vom Endwert
(Endwert=10 V)

Im erweiterten Menl (A10=1) ist zusatzlich verfiigbar:
e D03: SW-Max Max. Sollwert in % vom Endwert
(Endwert 10 V o. f-max). Bei z.B.
D03=50% wird die in D02 eingestellte
Drehzahl bei 5 V erreicht.
Drehzahl bei min. Sollwert

min. Sollwert in % vom Endwert
Offset an AE1 in % vom Endwert

Mit Hilfe der Parameter D02 bis D05 kann der Zusammen-
hang zwischen dem Analogsollwert (i.d.R. Spannung) und der
Drehzahl in Form einer Sollwertkennlinie frei vorgegeben
werden.

Als Sollwert kommen Spannung (100%=10 V) oder Frequenz
(f-max=100%=Par. F37) in Betracht. Frequenzsollwert wird
durch F35=14 aktiviert, das Frequenzsignal muss an BE5
anliegen. Die Rampen fiir den Analog- und Frequenzsollwert
werden durch D00 und D01 vorgegeben. Mit D92=1 wird der
Sollwert negiert. Bei D07=1 ist die Reglerfreigabe vom
Sollwert abhangig.

Siehe Blockschaltbild Sollwertverarbeitung, Kap. 16.

e E10: AE1-Pegel

e D04: n (SW-Min)
e D05: SW-Min
e D06: SW-Offset

8.5 Festsollwerte (Digitalsollwerte)

Bis zu 7 Festsollwerte (FSW) kdnnen definiert werden. Die
Umschaltung erfolgt binar kodiert tiber Binareingange. In der
Werkseinstellung sind die Eingdnge BE3 und BE4 zur Aus-
wahl von drei Festsollwerten vorgesehen:

BE4 | BE3 | Sollwert E60 | Rampen
L L | Analog/Frequenz 0 D00, D01
L H |Festsollwert 1, D12 1 D10, D11
H L |Festsollwert 2, D22 2 D20, D21
H H | Festsollwert 3, D32 3 D30, D31

Die Drehzahl in D12, D22 usw. wird in Motor-Upm einge-
geben. Die Eingangssignale werden einem Sollwert-Selektor
zugefiuhrt und dort binar dekodiert. Im Parameter E60 wird das
Ergebnis der Binardekodierung (0 bis 7) angezeigt.

= lIst das Ergebnis der Binardekodierung 0 (E60=0, d.h.
L-Pegel an allen Eingdngen des SW-Selektors), wird der
Analog / Frequenzsollwert berticksichtigt.

Die Binareingadnge kénnen den Eingangssignalen des
Sollwert-Selektors frei zugeordnet werden. In der Werksein-
stellung gilt F33=1 (BE3-Funktion=SW Selekt 0) und F34=2
(BE4-Funktion=SW Selekt 1). SW Selekt 0 und SW Selekt 1
entsprechen den Bits 0 und 1 des bindren Sollwertselektors.
Ist einem der drei SW Selekt-Signale kein Binareingang zuge-
ordnet, gilt dieses Signal als Low. Um alle 7 Festsollwerte zu
verwenden, konnte z.B. der Eingang BE5 auf F35=3
(SW-Selekt 2) programmiert werden. Mit D92=1 wird der
gewahlte Sollwert negiert, d.h. Drehrichtung gewechselt.

Eine direkte Vorgabe der Festsollwert-Nr. ist mit D09 mdglich.

8.6 Bremsansteuerung

Relais 2 wird mit FO0=1 zur Bremsansteuerung programmiert.
Die Bremse fallt ein bei:

o Wegnahme der Freigabe, F38=1 beachten.

Halt; ein BE muss auf HALT programmiert sein, z.B. F31=8.
Schnellhalt z.B. durch die BE-Funktion ,9:Schnellhalt".

Halt bzw. Schnellhalt durch BE-Funktionen ,vorwérts V3.2
und ,riickwérts V3.2“ (beide Signale auf ,L“bzw. ,H").
Storung, F38=2 beachten.

Ein manuelles Offnen der Bremse ist mit der BE-Funktion
»32:Bremse 6ffnen“ moglich.

Im Betrieb ohne Drehzahlrickfihrung (B20<2) wird mit FO1
und F02 die Drehzahlgrenze zum Offnen und zum SchlieRen
der Bremse definiert:

Halt I [

n_

Sollwert _Fo1}/: F02

Bremse  e——gesfinet—____

Bei Vectorregelung (B20=2) steht mit FO0=1 eine vollwertige
Bremssteuerung flir Hubwerke zur Verfligung. Hierzu muss
die Liftungszeit FO6 und die Einfallzeit FO7 der Bremse mit
einem Zuschlag fir die Relais-Totzeit (10-30 ms) spezifiziert
werden. Beim Eintreffen eines der 0.g. Ereignisse bleibt der
Antrieb fiir die Zeit FO7 in Regelung. Beim Anfahren wird das
Anlaufen um die Zeit F06 verzdgert.

Bei aktivem Halt kann der Magnetisierungsstrom ausge-

schaltet bzw. reduziert werden (,Econo-Mode®, Param. B25).
24 V Bremsen durfen nicht direkt tGiber Relais 2 ange-
steuert werden, bitte externes Hilfsrelais verwenden!

8.7 Parameteriibertragung

Mit Hilfe der Controlbox oder der PC-Software FDS-Tool
kénnen Parameter aus den Umrichtern ausgelesen oder
gespeichert werden. Die Ubertragung an weitere Umrichter ist
mdglich. Auch das Auslesen von Datensatzen aus der
Controlbox zu einem PC ist vorgesehen. Die Controlbox muss
hierzu Uber eine externe Spannungsquelle versorgt werden.

Die Controlbox bietet Speicherplatz fur die Para- w‘
meter von bis zu 7 Geraten. Die Umrichterdaten ——
werqen folgendermafen in die Controlbox ge- ETET?[W@
schrieben: =

¢ In A03 Parabox-Schreiben die
Speicherplatznummer auswahlen (1...7)
. Taste drlicken

Ahnlich |4uft das Lesen der Daten aus der Controlbox in den

Umrichter ab:

¢ In A01 (Lies Parabox&Speichern) die Speicherplatznummer
mit der E—Taste auswahlen.

Mit A40 (Parabox lesen) erfolgt kein automatisches Speichern

9 BESONDERE FUNKTIONEN

9.1 Binareingange BE1 ... BE5

Die freiprogrammierbaren Binareingange haben in der Werks-
einstellung folgende Bedeutung:

e BE1 = 8:Halt

e BE2 = 6:Drehrichtung (links / rechts)

e BE3 = 1:Sollwert-Selekt 0 (Bit 0 Festsollwert-Dekodierung)
e BE4 = 2:Sollwert-Selekt 1 (Bit 1 Festsollwert-Dekodierung)
BES = O:inaktiv

Die Funktion der Binareingange wird Uber die Parameter F31
bis F35 im erweiterten Menu (A10=1) festgelegt.

BE1-
Funktion 1:SW Selekt 0

@ J; I 2:SW Selekt 1

BE1 — —1 > — 3.5W Selekt 2

X1.7 E
T 32:Bremse éffnen
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Werden mehrere Eingange auf eine Funktion gefiihrt, werden
die Signale wahlweise UND- bzw. ODER- verknupft (F30 BE-
Logik). Funktionen ohne Verbindung zu einem BE-Signal
erhalten intern ein L-Pegel-Signal.

9.2 Drehmomentgrenzen

Das Motordrehmoment kann auf mehrere Arten begrenzt

werden:

e C03 (M-Max 1) ist in der Werkseinstellung die aktuelle
Drehmomentgrenze in % vom Motor-Nennmoment.

¢ Eine Umschaltung zwischen zwei Drehmomentgrenzen C03
(M-Max 1) und C04 (M-Max 2) ist Gber einen Binareingang
moglich (BE-Funktion ,,10:Momentumschaltung” Giber einen
der Parameter F31 ... F35 zuordnen).

¢ Bei Anlaufverhalten C20=2 (Taktbetrieb) wird zwischen C03
(M-Max 1) und C04 (M-Max 2) automatisch umgeschaltet.
M-Max 1 gilt wahrend der Konstantfahrt, M-Max 2 wird in
Beschleunigungsphasen angewendet.

e Eine Momentbegrenzung ist auch Gber Analogeingang AE1
moglich. Hierzu Parameter F25=2 setzen. 10 V entsprechen
100% Motor-Nennmoment, andere Skalierung ist ber F27
(AE1-Faktor) moglich.

¢ Bei Schnellhalt wirkt immer C04 (M-Max 2).

Die tatsachlich wirksame Drehmomentbegrenzung ergibt sich
aus dem Minimum der verschiedenen Begrenzungswerte und
kann im Parameter E62 abgefragt werden.

= Die Drehmomentbegrenzung arbeitet am genauesten
beim Betrieb mit Drehzahlriickfiihrung. Die Genauigkeit
betragt hier £5% vom Nennmoment. In der klassischen
Steuerart U/f-Steuerung (Parameter B20=0) arbeitet die
Drehmomentberechnung bei kleinen Drehzahlen und bei
kleinen Lasten ungenau. In der Steuerart Sensorless
Vector Control (B20=1, Werkseinstellung) sind bessere
Ergebnisse als bei U/f-Steuerung zu erwarten.

Insbesondere in der Betriebsart Sensorless Vector Control
wird die Dynamik verbessert, wenn das Massentragheitsver-
haltnis C30 (J-Last/J-Motor) abgeschatzt und entsprechend
eingestellt wird. Ist die angetriebene Masse gering oder die
Getriebelibersetzung hoch, gilt C30=0 (Werkseinst.).

= Der Zusammenhang zwischen Strom und Drehmoment ist
bei Asynchronmotoren nicht einfach. Ein FAS-Umrichter
kann das Moment aus den verfligbaren Mef3grofien
berechnen. Aus diesem Grund wird das max. Moment und
nicht der max. Strom vorgegeben. Das max. verfugbare
Moment ist stets durch den max. Umrichterstrom begrenzt.

9.3 Arbeitsbereich

Mit Hilfe frei programmierbarer Komparatoren kénnen gleich-
zeitig 3 Mel3groRen (= ,Arbeitsbereich®) iberwacht werden.
Drehzahl und Drehmoment sind fest vorgegeben, die dritte
Grofle kann frei mit C47 ausgewahlt werden. Die Grenzwerte
sind durch folgende Parameter gegeben:

e C41, C42: n-Min, n-Max
e C43, C44: M-Min, M-Max
e C45, C46: MelRgrofke X (Festlegung in C47)

Mit C48=1 wird der Absolutwert der Mef3gréRRe ,X* (C47) Uber-
wacht, mit C48=0 wird das Vorzeichen berlicksichtigt. Para-
meter C49 legt fest, ob die Uberwachung auch wahrend Be-
schleunigungsphasen und Freigabe-Aus wirken soll. Wird
mindestens eine der eingestellten Grenzen Uberschritten,
kann dies am Binarausgang (Relais 2) iber die Funktion
,0:Arbeitsbereich” signalisiert werden (z.B. F00=6).

10

Sollen nur eine oder zwei dieser Bereichsliiberwachungen
genutzt werden, so sind die Grenzen der nicht benutzten
Bereiche auf ihre Grenzwerte einzustellen (z.B. C43=0% und
C44=400% wenn keine Moment-Uberwachung benétigt wird).

9.4 Parametersatz - Umschaltung

Der FAS-Umrichter unterstitzt zwei unabhangige Parameter-
satze. Die Vorgabe des aktiven Parametersatzes erfolgt

e Uber einen Binareingang (A41=0) oder
« Uber Controlbox (A41=1 oder 2).

Der aktive Parametersatz wird in E84 angezeigt. Zur Vorgabe
Uber einen Bindreingang muss einer der Parameter F31 ...
F35 in beiden Parametersétzen auf ,11:ParaSatz-Um.*
gesetzt werden. Die Umschaltung erfolgt nur bei deaktiviertem
Leistungsteil.

Die Parameter in beiden Parametersatzen kdnnen unab-
hangig von dem gerade aktiven Parametersatz angezeigt und
programmiert werden. Uber A11 (PSatz Edit) wird der zu
editierende Parametersatz (1 oder 2) festgelegt. Bei
Parametern des 2. Satzes (A11=2) erscheint rechts neben der
Parameter-Nr. eine B.

Bestimmte Parameter wie z.B. Steuereingang (A30) sind nur
einmal verfiigbar. In diesem Fall wird keine E neben der
Parameternummer angezeigt. Dies gilt fir alle Parameter der
Gruppe A und die Anzeigeparameter der Gruppe E (Moment,
Auslastung u.a.).

Beispiel fur Zeitverlauf mit Schnellhalt bei Freigabe-Aus
(F38=1, zur Freigabe siehe auch F31=11):

Signale bei
Freigabe Feldbussteuerung
LI LOW min. 4 ms E101.6
Drehzahl Rampe D81
C (F38>01)

11:Parametersatz>
(Eingang) |
7:Parametersatz| :
(Ausgang)

Leistungsteil

\ f A41 oder E101.5

E84 oder E100.14

E100.31

Umrechnung ... §

FOO 32:Param.Wirksam

Tsgang) E100.15

Bei aktivem Autostart (A34=1) erfolgt die Umschaltung sofort
mit Flanke des Signals , 11:Parametersatz’. Die Freigabe wird
in diesem Fall automatisch intern deaktiviert.

Kopieren von Parametersatzen ist tiber A42 und A43 (PSatz

Kopie) méglich. Ad2: PSatz Kopie 1>2 auf "1:aktiv’, Gber-

schreibt Parametersatz 2 mit den Werten aus Para.-satz 1.

= 1.d.R. sollte zunéchst der erste Parametersatz in Betrieb
genommen werden. Die Parameter werden dann mit
A42=1 (aktiv) nach Parametersatz 2 kopiert. Mit A11=2
wird zum Parametersatz 2 umgeschaltet und dort die
benotigten Werte gedndert. Zum Schluss werden mit
A00=1 alle Parameter gespeichert.

9.5 Motorpoti

Mit der ,Motorpoti-Funktion” kann die Motordrehzahl tber zwei

Binareingange stufenlos erhéht und reduziert werden:

e Zwei binare Eingange werden ber F31 ... F35 auf
~4:Motorpoti AUF* bzw. ,,5:Motorpoti AB* programmiert.

e Durch D90=1 wird die Motorpoti-Funktion aktiviert.
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e Beim Tastendruck wird die Drehzahl entsprechend der
Rampen in D00 und D01 geéndert. Bei aktivem Motorpoti
(D90=1) werden die meisten Parameter der Gruppe D..
Sollwert ausgeblendet.

o Die Maximaldrehzahl entspricht dem in C01 eingestellten
Wert.

e Mit D90=2 wirkt Motorpoti additiv zum normalen Sollwert.
o Der vom Motorpoti erzeugte Sollwert wird zu C00 (n-Min)
gesetzt, wenn die beiden BE-Eingénge auf High stehen.

o Bei D91=0 wird der zuletzt angefahrene Sollwert
nichtfllichtig gespeichert.

e Bei D91=1 wird der Motorpoti-SW mit Freigabe-Aus zurlick-
gesetzt.

9.6 Drehzahlriickfiihrung

FAS-Umrichter unterstltzen serienmaRig die Moglichkeit einer
Drehzahlriickflhrung tber Inkrementalgeber (HTL). In der
Steuerart B20=2 (Vektorregelung mit 2-Spur-Ruckfihrung) ist
eine prazise und hochdynamische Drehzahl- und Dreh-
momentregelung maoglich (Asynchron-Servoantrieb). Die
Inbetriebnahme der Drehzahlriickflihrung erfolgt in folgenden
Schritten:

B Verdrahtung:
Die Inkrementalgeberspuren A und B werden an Binéarein-
gange BE4 und BE5 angeschlossen. Der Geber kann direkt
an den Umrichter angeschlossen werden.

Pin Farbe | gional
STOBER- Binarer Eingang | Anschluss
Geber Geber
Kabel
1 gelb /B
3 rosa C BE3 X19
4 grau /C
5 braun A BE4 X1.10
6 weild /A
8 griin B BE5 X1.11
. Schirm-
9 - Schirm Klemme
10 blau OV |0Vintern X15
+15V /150 mA
12 rot +UB | yom FAS X1.12
Nullimpuls nur bei X1
Bedarf ~
anschlieRen. ﬁz Analog Ground
\ A2+ 18] Digital Ground
_\_Q:H_—____L}__Los_a__\j‘BE;g
g\_’_\_,_\_ brf\un ﬁ BE 4
run 1
LT L] 2 11| BE 5
rot 12| +15v
i RN g
1 9 8 =
2 7 Kabel mit abisoliertem
Schirm mit der EMV-Klammer
1% 162 befestigen
4 T 5

Sicht auf die Lotseite
des Steckers

o EMV-technisch ist es giinstiger, die Spuren A, B, und C
direkt und nicht tber Reihenklemmen anzuschlieRen.

e Durch F34=14 und F35=15 werden Binareingange BE4 und
BES fur die Drehzahlrlickflihrung programmiert (vorher
erweitertes Menu mit A10=1 aktivieren).

e Mit F36 kann ggf. die Strichzahl des Encoders geéndert
werden (Werkseinstellung: 1024 Ink/U.).

B Externer Geber hinter dem Getriebe

e Der Motor kann prinzipiell auch mit einem Geber direkt an
der Maschine geregelt werden.

¢ In F36 ist die auf die Motorwelle umgerechnete Strichzahl
einzugeben.

Vorsicht: Eine schwingungs-, spiel- oder schlupfbe-
haftete Verbindung zwischen Motor und ext. Geber
kann zu regelungstechnischen Problemen fihren. Die
auf die Motorwelle umgerechnete Auflésung sollte
mindestens 500 Inkremente betragen.

Kontrolle der Verdrahtung:

¢ In der Steuerart U/f-Steuerung oder Sensorless Vector
(B20=0 oder 1) Motor drehen lassen und die Drehzahl (mit
Vorzeichen) merken. Im Parameter E15 (n-Encoder) die Ist-
Drehzahl anschauen. Die Drehzahl muss ahnlich wie in der
Betriebsanzeige sein, vor allem das Vorzeichen muss
gleich sein.

Mogliche Probleme:
Vorzeichen verkehrt: Motoranschluss (Phasenreihenfolge)
Uberprifen, ggf. Signal A und B des Gebers tauschen.
0 Upm Anzeige in E15: Liegt Ug am Geber mit richtiger
Polaritat an? Masseverbindung in Ordnung? Sonstige Ver-
drahtungsfehler? Sind F34 und F35 richtig programmiert?
Die Signale A und B kénnen einzeln geprift werden, dazu
Motor anhalten und Par. E13 anschauen. Bei kleinsten
Motorbewegungen (z.B. manuell am Liifterrad) missen sich
Pegel bei BE4 und BE5 andern.

Vektorregelung aktivieren

e Motor anhalten, Steuerart B20=2 (Vektorregel.) wahlen.

e Motor drehen lassen. Bei Problemen die 0.g. Punkte
nochmals kontrollieren.

e Parameter mit AO0=1 speichern.

= Bei falschem Vorzeichen der Drehzahlriickfiihrung dreht
der Motor langsam und reagiert nicht auf Sollwert. Oder
es folgt die Stérung ,33:Uberstrom”.

* Die Dynamik des Drehzahlregelkreises hangt in erster Linie
von den Paramtern C31 (n-Regler Kp) und C32 (n-Regler
Ki) ab. Sie bestimmen Proportional- und Integralverstarkung
des Drehzahlreglers. Eine zu hohe Verstarkung fihrt zu
Schwingungen des Motors. Eine niedrige Verstarkung redu-
ziert die Dynamik. In der Regel kann die Werkseinstellung
beibehalten werden. Bei Bedarf ist zunachst C31 anzupas-
sen. C32 beeinflusst die ,Laststeifigkeit”.

Bei groRen Fremdmassen, oder Uberschwingen muss C32
u. U. reduziert werden (2 ... 30%).
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9.7 Quittierung von Stérungen

Die Tabelle méglicher Stérungen ist in Kap. 15 aufgefihrt.

Stoérungen werden quittiert mit:

¢ Freigabe: Wechsel von L- auf H-Pegel am Freigabeeingang
und wieder zuriick auf L. Immer verfligbar.

. @ -Taste der Controlbox Achtung !
(nur wenn A31=1) Antrieb lauft
o Autoquittierung (nur wenn A32=1) sofort an !

e Binareingang (F31 ... F35=13)

Uber die Parameter E40 und E41 kénnen die letzten

10 Stérungen abgefragt werden (Wert 1=letzte Stérung).
Uber FDS-Tool kann bestimmten Ereignissen die Umrichter-
reaktion (Stérung, Warnung, Meldung oder keine) frei
zugeordnet werden, vgl. Kap. 15.

9.8

e Mit der Funktion Autostart kann das unmittelbare
A Anlaufen des Antriebes nach Netzeinschaltung
ermoglicht werden (vgl. Kap. 13).
Vor dem Aktivieren des Autostarts A34=1 muss
sichergestellt werden, dass durch den
automatischen Anlauf keine gefahrlichen
Anlagenzustande eintreten kénnen!

e Durch C20=1 (Schweranlauf) sowie C21 und C22 kann bei
schwergéngigen Maschinen eine geduldete Uberlast
wahrend des Anlaufs spezifiziert werden (U/f Steuerung).

e Durch C20=2 (Taktbetrieb) wird bei der Sensorless Vector
Control (B20=1) ein optimiertes Beschleunigungsverhalten
erreicht (s. hierzu auch Parameter C30 und Kap. 9.2).

Anlaufen des Motors

9.9 Steuerung liber den PC

Mit der Software FDS-Tool kann der Frequenzumrichter tber
den PC gesteuert werden. Der Umrichter wird mit dem PC
Uber den Sub-D-Stecker X3 (RS-232-C Schnittstelle) und
FDS-Kabel G3 (Kt.-Nr. 41488) verbunden.

FDS-Tool bietet durch die integrierte Oszilloskop-Funktion
FDS-Scope die Moglichkeit, acht unterschiedliche MeRgréRRen
gleichzeitig aufzunehmen und den Antrieb zu optimieren.

N VA JA
2 7 / \\ 2
N
03’7~ —< 30
oy > 410
5 5
Gehause
Pin [ Funktion
1 +10 V, 200 mA /o)
2 Rx (RS232) 1
3 .
4 | Tx(RS232) 6 Sicht
5 SG auf
6 9 Lotseite
7 5
8
9 (@)

FDS-Kabel-G3, Kt.-Nr. 41488

Verbindungskabel zwischen serieller Schnittstelle des PC
(Notebook) und serieller Schnittstelle X3 des FAS

darf NICHT durch handelsibliches serielles Verbindungskabel
ersetzt werden.

12

Die +10 V-Versorgung an Pin 1 ist ausschlief3lich zur
Versorgung einer Kommubox und/oder einer Controlbox
bestimmt.

Achtung: Ein kurzer Kurzschluss gegen Masse kann zum
kurzzeitigen Reset des Prozessors flhren.

Uber die RS232-Schnittstelle kann eine Low-Cost-Vernetzung
mehrerer Umrichter durch einen ,RS232-Ring“ durchgefiihrt
werden:

PC
Tx|: >
Rx[

FAS

:le

=

Die Vernetzung Uber einen RS232-Ring wird vom FDS-Tool
unterstitzt.

Mit dem RS232-Ring besteht die Mdglichkeit die Umrichter
mittels Kommunikation Gber USS-Protokoll zu steuern.

FAS
:| Rx
:l Tx

Y

Weitere Angaben zum USS-Protokoll finden Sie in der
USS-Dokumentation (Impr.-Nr. 441563).

10 POSITIONIERSTEUERUNG

Mit Hilfe des Posi-Upgrade-Moduls (Kt.-Nr.: 27355) ist es
moglich, eine vollwertige Einachs-Positioniersteuerung
nachzuriisten. Besonders im Zusammenhang mit einem
Feldbus kann diese Steuerung ihre Starken voll ausspielen.

Unter anderem stehen dem Anwender folgende Funktionen
zur Verflgung:

e Zielfahrt auf Inkrement genau in der Betriebsart VC.

¢ Kontinuierliche Lageregelung mit Schleppfehleriiber-
wachung (VC).

¢ Im Steuermodus SLVC ist die Positioniersteuerung auch
ohne Geber nutzbar.

¢ Positionen in 8 Fahrsatzen programmierbar.

Rundachsfunktion der Getriebelibersetzung mit Vorgabe

beider Radsatzzahlen.

Parametrierung mit Einheitenvorgabe in z.B. Grad und mm.

Referenzfahrt mit mehreren Modi.

Handbetrieb (Tippen).

Teach-In-Funktion.

Speed Override Uber Analogeingang.

Hardware- und Softwareendschalter.
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11. Parameterbeschreibung

A.. Umrichter 2|

Para-Nr. | Beschreibung

A00 1) Werte speichern:

0: inaktiv;

1: Parameter in beiden Parametersatzen werden nichtfliichtig gespeichert. Der Speichervorgang wird durch
Andern des Wertes von 0—1 ausgeldst. AnschlieRend wird automatisch die Aktion A02 Eingabe priifen
durchgefihrt.

AO1e Lies Parabox&Speich: Parameter aus der Controlbox lesen und nichtfliichtig speichern.

Zuerst den gewiinschten Datensatz 1 bis 7 auswahlen, dann die Taste [#] driicken

Die Aktion A02 Eingabe prufen wird automatisch gestartet. Bei Lesefehlern werden alle Parameter verworfen,
und die letzten mit A00 gespeicherten Einstellungen wiederhergestellt.

0: inaktiv;

1...7; Controlbox (Nummer des Datensatzes)

A02 1) gingakbe prifen: Parametrierung wird auf Korrektheit hin Gberprift. Mogliche Ergebnisse siehe Kap. 13.
:inaktiv;

1: aktiv; die Parameter, des zu editierenden Parametersatzes (s. A11) werden Ulberprift auf:

- Einhaltung des Wertebereiches

- (n-Max / 60) x Encoder Ink. < 80 kHz; [ (C01/60) x F36 < 80 kHz ]

- Korrekte Programmierung der Binaren Eingange (F31...F35)

- ist mit B20=2 die Steuerart ,Vectorgeregelt mit 2-Spur-Rickfihrung” gewahlt, muss BE4 auf Encoderspur A

(F34=14) und BE5 auf Encoderspur B (F35=15) programmiert sein.

A03 1) | Parabox schreiben: Daten des Umrichters in externen Datenrager (Controlbox) schreiben.

0: inaktiv;
1...7; die Parameter beider Parametersatze, werden vom Umrichter in die Controlbox kopiert. Zur Handhabung
siehe A01.
A04.1) Werkseinstellung: Alle Parameter werden in die Werkseinstellung zurlickgesetzt.
0: inaktiv;
1: aktiv, Der Vorgang wird durch Andern des Wertes von 0—1 ausgeldst.
A10 Meniiumfang: Legt die, dem Anwender zuganglichen, Parameter fest.

0: normal; zugriffsberechtigte Parameter sind grau hinterlegt. Alle Parameter bleiben wirksam, auch die, die
dem Meniumfang , 1:erweitert’ zugeordnet sind.

1: erweitert; Zugriff auf alle einstellbaren Parameter.

2: Service; Zugriff auch auf selten bendtigte Serviceparameter (kleingedruckt, z.B. A37).

A11 Parametersatz Edit: Legt den zu editierenden Parametersatz fest. Zu editierender Parametersatz (A11) und
aktiver Parametersatz (Betriebsanzeige) missen nicht identisch sein (z.B. kann Parametersatz 1 editiert werden
wahrend der Umrichter mit Parametersatz 2 weiterlauft). Siehe auch Kap. 9.4.

1: Parametersatz 1; Parametersatz 1 wird editiert.

2: Parametersatz 2; Parametersatz 2 wird editiert.

A12 Sprache: Eine Anderung der Sprache hat zur Folge, dass die FDS-Tool spezifischen Texte U22, U32, U42,
U52 in die Werkseinstellung zurlickgesetzt werden. Dies gilt auch fiir C53.
0: deutsch; 1. englisch; 2: franzdsisch;

A13 PaBworteingabe: Abfrage des PalRwortes. Ist in A14 ein Palwort definiert, muss dieses hier eingegeben
werden, um Parameter verandern zu kénnen, s. Kap. 7.3.3. Wird mit dem FDS-Tool parametriert, ist die
Eingabe des PalRwortes nicht erforderlich.

A14 PaRwort: Definition und Anderung des PaRwortes. 0 bedeutet ,kein Palwort eingestellt’, alle anderen Werte
sind gliltige PalRworter. S. Kap. 7.3.3. Ein definiertes PaBwort kann nur iber FDS-Tool ausgelesen und nur mit
der Controlbox eingegeben werden.

A15 Auto-Riicksprung: Erlaubt automatisch Riickkehr vom Men( zur Betriebsanzeige. Im Eingabe-Modus (der
editierte Parameter blinkt) ist kein Auto-Rucksprung zur Betriebsanzeige mdglich.

0: inaktiv;

1: aktiv; nach 50 s ohne Tastendruck springt das Display auf die Betriebsanzeige zurtick.

P Drehzahl ist abhangig von der Polzahl B10; .« = 400 Hz. Bei einem 4-poligen Motor sind es 12000 Upm bei 400 Hz
. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 13. 2) Verfugbar nur, wenn D901
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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A.. Umrichter

Para-Nr.

Beschreibung

A20

BremsWd-Typ: Festlegung des eingesetzten Bremswiderstandes.

0: inaktiv; Bremstransistor deaktiviert. Bei zu groRer Bremsenergie kommt Stérung ,36:Uberspannung”.
1: freie Einstellung; Widerstandswerte s. A21, A22, A23. Mit der Eingabe A20=1 und A22=0 wird eine

automatische Verlangerung der Bremsrampen bei zu hoher Zwischenkreisspannung bewirkt.

2: 3000hm0.15kW
3: 2000hmO0.15kW
4: 1000hm0.15kW
5: 1000hm0.6kW

A20 1:...5: Mit Hilfe dieser Angaben wird ein thermisches Modell erstellt,
welches die maximal zuldssige Leistung bestimmt, die Gber den Bremswider-
stand abgeflhrt werden kann. Der Bremswiderstand ist damit vor thermischer
Uberlastung geschiitzt.

Bei thermischer Uberlastung folgt die Stérung "42: Temp.Brems.Wid".

A21

BremsWd-R: Nur bei A20=1 (freie Einstellung), Widerstandswert des eingesetzten Bremswiderstandes.
Wertebereich in : typabhéngig ... 600

A22

BremsWd-P: Nur bei A20=1 (freie Einstellung), Leistung des eingesetzten Bremswiderstandes. Die Eingabe
von A22=0 kW bewirkt eine automatische Rampenverlangerung bei zu hoher Zwischenkreisspannung (ist kein
Bremswiderstand angeschlossen, wird die Stérung ,36:Uberspannung” vermieden).

Wertebereich in kW: 0 ... typabhéngig

A23

BremsWd-Tau: Nur bei A20=1 (freie Einstellung) thermische Zeitkonstante des Bremswiderstandes.
Wertebereich in s: 0,1 ... 40 ... 100

A30-

Steuereingang: Legt die Herkunft der Steuersignale (Freigabe, Drehrichtung, Sollwert) fest.

0: Steuerklemme (X1); Steuersignale (Freigabe, ..) werden (iber die Klemmen X1 generiert. Alle Binareingange
mussen entsprechend programmiert werden. Feldbusbetrieb ohne das Drivecom-Profil.

1: Seriell (X3); Steuersignale (Freigabe,...) werden vom PC aus generiert (Software FDS-Tool). Der Umrichter
wird mit dem PC (iber den Sub-D-Stecker X3 (RS-232-C Schnittstelle verbunden (s. Kap. 9.9). Fir die
Fernsteuerung tber den PC muss der Freigabe-Eingang (X1.6) High sein.

2: Feldbus; bei Betrieb mit der Kommunikation wird der Umrichter in einen Drivecom-kompatiblen Modus
versetzt. Die Geratesteuerung erfolgt entweder ausschliesslich tGiber den Bus (dann sollten die BE's auf
,0:inaktiv* eingestellt sein) oder im Mischbetrieb. Signale, die von den BE's kommen (z.B. Halt, Endschalter)
haben Prioritat vor den Signalen Uber Feldbus. Soll die Steuerung singular tGber Feldbus erfolgen, so missen
die Eingangsfunktionen (F25 und F31 ... F35) auf ,0:inaktiv’ gestellt werden. Fur die Steuerung des Antriebes
Uber Feldbus muss der Freigabe-Eingang (X1.6) High sein.

A31

<Esc>-Quittierung: Stérungen bei aktiver Betriebsanzeige mit der @-Taste der Controlbox quittieren.
0: inaktiv;
1. aktiv;, Stérungen kdénnen mit der @-Taste der Controlbox quittiert werden.

A32

Autoquittierung: Auftretende Stérungen werden automatisch quittiert.

0: inaktiv;

1: aktiv; der Umrichter quittiert einen Teil der Stérungen automatisch (s. Kap. 15). Stérungen kénnen innerhalb
einer Zeitspanne von 15 Minuten (Werkseinstellung), dreimal erfolgreich quittiert werden. Eine vierte Stérung
wird nicht mehr autoquittiert, das Relais 1 fallt ab und die Stérung muss auf eine andere Art quittiert werden
(Freigabe, Binareingang F31...F35 =13, E]—Taste der Controlbox A31). Die Zeitspanne fur die Autoquittierung
ist mit Parameter A33 im Bereich von 1 ... 255 min.

A33

Zeit-Autoquittierung: Zeitspanne fir die Autoquittierung (siehe A32).
Wertebereich in min: 1 ... 15 ... 255

A34

Autostart: Vor Aktivieren des Autostarts A34=1 (iberpriifen ob automatischer Wiederanlauf aus Sicherheits-
griinden erlaubt ist. Nur unter Berticksichtigung der fir die Anlage oder Maschine geltenden Normen und
Vorschriften verwenden.

0: inaktiv; nach der Netzzuschaltung ist ein Wechsel der Freigabe von L-Pegel auf H-Pegel erforderlich, um den
Antrieb freizugeben (— Meldung ,712:Einschaltsperre”). Ein ungewolltes Anlaufen des Motors wird dadurch
verhindert (Maschinensicherheit).

1: aktiv; ist Autostart aktiv, kann der Antrieb nach einer Netzzuschaltung bei vorhandener Freigabe sofort
loslaufen.

A35

Unterspannungs-Grenze: Wird bei freigegebenem Umrichter die Zwischenkreisspannung kleiner als der hier
eingestellte Wert, geht der Umrichter in Stérung ,46:Unterspannung”. A35 sollte bei dreiphasigen Geraten bei
ca. 85% der anliegenden Netzspannung liegen, um den mdglichen Ausfall einer Netzphase abzufangen.
Wertebereich in V: typabhangig

A36

U-Netz: Maximale Spannung die der Umrichter dem Motor zur Verfigung stellt, in der Regel die Netzspannung.
Ab dieser Spannung arbeitet der Motor im Feldschwéachbereich. Die Angabe ist wichtig fir die optimale
Anpassung bei den Steuerarten Sensorless Vectorcontrol (B20=1) und Vectorcontrol (B20=2).

Wertebereich in V: typabhangig

Drehzahl ist abhangig von der Polzahl B10; .« = 400 Hz. Bei einem 4-poligen Motor sind es 12000 Upm bei 400 Hz

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 13. 2) Verfugbar nur, wenn D901
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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11. Parameterbeschreibung

A.. Umrichter 2
Para-Nr. | Beschreibung
A37 Scllleppzeiger riicksetzen: Die sechs verschiedenen Schleppzeiger E33 bis E38 (max. Strom, max. Temperatur...) werden
zuriickgesetzt.
A40.1) Parabox lesen: Lesen von Parametern aus der Controlbox ohne automatische Speicherung.
0: inaktiv;
1..7: aktiv; zur Wirkungsweise vergleiche A01.
Ad1 Parametersatz Vorgabe: Es stehen zwei Parametersatze zur Verfigung. Diese kdnnen entweder Uber die

Binaren Eingange oder direkt Uber A41 ausgewahlt werden. Der ausgewahlte Parametersatz wird erst bei Weg-
nahme der Freigabe und nach max. 300 ms aktiv. Einige Parameter behalten ihre Giiltigkeit sowohl im
Parametersatz 1 als auch im Parametersatz 2. Parameter, die im Parametersatz 2 separat programmierbar
sind, werden durch eine B zwischen Koordinate und Parametername angezeigt (s. Kap. 7.3.1).

0: extern; der aktive Parametersatz wird uber die Bindren Eingédnge BE1 ... BES ausgewahlt. Dazu muss in
beiden Parametersatzen mindestens ein Parameter F31 ... F35 =11:Parametersatz-Umschalter sein.
Parametersatz 1 aktiv bei Low-Signal an BE, Parametersatz 2 aktiv bei High-Signal an BE.

1: Parametersatz 1; der Umrichter arbeitet mit Parametersatz 1. Eine externe Auswahl ist nicht moglich.

2: Parametersatz 2; der Umrichter arbeitet mit Parametersatz 2. Eine externe Auswabhl ist nicht moglich.

Achtung: Der Param. Ad1 ist nur zu Testzwecken bestimmt. Er wird nicht mit AO0=1 abgespeichert. Fir eine

Parametersatzumschaltung im Betrieb einen BE oder den Parameter E101 (Buszugriff) verwenden.

A42°1) Parametersatz Kopie 1>2: Kopiert den Parametersatz 1 nach Parametersatz 2. Die alten Werte in Parameter-
satz 2 werden Uberschrieben. Der Vorgang wird durch Andern des Wertes von 0 auf 1 gestartet.

Das Ergebnis ist immer ,0:fehlerfrei*. Die neue Parametrierung muss mit A0O nichtfllichtig gespeichert werden.
0: fehlerfrei;

A43.1) Parametersatz Kopie 2>1: wie A42. Kopiert Parametersatz 2 nach Parametersatz 1.
0: fehlerfrei;

A50 Tipdpen: Ermdglicht eine Inbetriebnahme mit Minimalbeschaltung der Steuerklemme, solange A51 eingegeben

wird.

0: inaktiv; normaler Betrieb.

1: aktiv; der Regler bendtigt nur ein High-Signal an dem Eingang ,Freigabe”, alle anderen binaren Steuersignale
sind bei C60<2 ohne Funktion. Mit den Tasten @ bzw. [ der Controlbox wird der Antrieb auf die in A51
eingestellte Drehzahl rickwarts bzw. vorwarts beschleunigt. Es wird eine Freigabe generiert, die hdhere
Prioritat hat als die Zusatz-Freigabe. Damit ist der Betrieb auch méglich, wenn per Feldbus die Zusatz-
Freigabe=Low ist.

A51 Tipp-Sollwert: Drehzahlsollwert fiir die Inbetriebnahme ohne externe Beschaltung der Steuereingange (der N
Eingang ,Freigabe” muss High sein!). Rechts in der Anzeige erscheint der aktuelle Drehzahl-Istwert. Wenn
A50=1 und A51 im Eingabemode (Wert blinkt), dann wird A51 als Dauer-Sollwert aktiv. Zum Verhalten von
Freigabe und BE's, s. A50.

Wertebereich in Upm: -12000° ... 300" ... 12000"

Ab55 Taste Hand Funktion: Damit kann die Taste ,HAND" der Controlbox flr das Ein-/ Ausschalten des Lokalbe-
triebes gesperrt werden. Weitere Informationen siehe Controlbox-Dokumentation Impr.-Nr. 441445,

0: inaktiv; Taste ist ohne Funktion.

1: lokal; Taste @ aktiviert den lokalen Betrieb; dann wird die Geratefreigabe ausschliesslich iber die Tasten
,gran 14 ET und ,rot 0* @ geschaltet; in der Betriebsanzeige kann mit den Tasten E bzw. B rickwarts bzw.
vorwarts gefahren werden.

Der aktive Lokalbetrieb und die aktive Freigabe werden durch Leuchtdioden von der Controlbox angezeigt.

Der Drehzahlsollwert ergibt sich bei Drehzahlbetrieb aus A51.

ACHTUNG: Bei Ausschalten des Lokalbetriebs mit der Taste (Leuchtdiode erlischt) schaltet der Antrieb
sofort auf die anliegenden Steuersignale zurlick (Gefahr eines ungewollten Anlaufs!).

Serielle Adresse: Nur bei A10=2. Adresse flir Kommunikation tGiber X3 mit FDS-Tool und mit Master iber USS-Protokoll
(siehe Dokumentation: USS-Ankopplung flr POSIDRIVE® und POSIDYN®, Impr.-Nr.:441563)
Wertebereich: 0 ... 31

A80

A82 CAN-Baudrate: Einstellen der Baudrate, mit der die Kommubox CAN-Bus betrieben wird. Vgl. CAN-Bus
Dokumentation Impr.-Nr.: 441532.

0: 10 kBit/s 3: 100 kBit/s 6: 500 kBit/s
1: 20 kBit/s 4: 125 kBit/s 7: 800 kBit/s
2: 50 kBit/s 5: 250 kBit/s 8: 1000 KBit/s
A83 Busadresse: Spezifiziert die Gerateadresse bei Betrieb mit Feldbus (Kommubox). Zum zuldssigen Wertebe-

reich die Dokumentation der entsprechenden Kommubox beachten. A83 hat keinen Einfluss auf die Geratepro-
grammierung Uber PC mit FDS-Tool, bzw. die RS232-Schnittstelle mit USS-Protokoll.
Wertebereich: 0 ... 125

Drehzahl ist abhangig von der Polzahl B10; .« = 400 Hz. Bei einem 4-poligen Motor sind es 12000 Upm bei 400 Hz

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 13. 2) Verfugbar nur, wenn D901
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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POSIDRIVE® FAS 4000

11. Parameterbeschreibung

A.. Umrichter

Para-Nr. | Beschreibung
A84 Profibus Baudrate: Bei Betrieb des FAS mit Kommubox Profibus-DP wird hier die am Bus gefundene Baud-
rate angezeigt (!). Vgl. Profibus Dokumentation Impr.-Nr.: 441525.
0: nicht gefunden 3: 45,45kBit/s 6: 500 kBit/s 9: 6000kBit/s
1:  9.6kBit/s 4: 93,75kBit/s 7: 1500kBit/s 10: 12000kBit/s
2: 19.2kBit/s 5: 187,5kBit/s 8: 3000kBit/s
B.. Motor
Para-Nr. | Beschreibung
B0OO- Motor-Typ: Motorauswahl aus Motordatenbank. Durch B00=1 ... 20 wird der verwendete STOBER-System-
motor spezifiziert. B00=0 (freie Einstellung) kommt bei Sonderwicklungen oder Fremdmotoren zur Geltung.
0: freie Einstellung; Polzahl, P, |, n, U, f und cos PHI miissen unter B10 ... B16 eingegeben werden.
B41 Motor einmessen, muss unbedingt durchgefiihrt und abgespeichert werden! Durch das Einmessen des
Motors werden die Wicklungswiderstande ermittelt. Diese sind notwendig, um eine optimale Anpassung
zwischen Umrichter und Motor zu gewahrleisten.
1:63K 'Y 0.12kW 6: 71K D 0.25kW 11: 80L Y 0.75kW 16: 90L D 1.5kW
2:63K D 0.12kW 7:71L Y 0.37kW 12: 80L D 0.75kW 17: 100K Y 2.2kW
3:63M Y 0.18kW 8: 71L D 0.37kW 13:90S Y 1.1kW 18: 100K D 2.2kW
4:63M D 0.18kW 9: 80K Y 0.55kW 14: 90S D 1.1kW 19: 100L Y 3kW
5:71KY 0.25kW 10: 80K D 0.55kW 15: 90L Y 1.5kW 20: 100L D 3kwW
Von diesen Motortypen sind alle erforderlichen Daten in einer Datenbank hinterlegt.
Dadurch ist eine optimale Abstimmung zwischen Motor und Umrichter méglich.
Die Parameter B10 ... B16 werden ausgeblendet.
Ein ,* im Display der Controlbox signalisiert, dass mindestens einer der Parameter B53, B64 und B65 von der
Voreinstellung der STOBER-Motordatenbank abweicht.
B10« Polzahl: Ergibt sich aus der Nenndrehzahl des Motors p = 2:(f - 60/nNenn). Der Regler arbeitet intern mit
Frequenzen. Die Eingabe der Polzahl wird fir die korrekte Drehzahlanzeige bendtigt.
Wertebereich: 2 ... 4 ... 16
B11e P-Nenn: Nennleistung laut Leistungsschild
Wertebereich in kW: 0,12 ... typabhangig
B12 I-Nenn: Nennstrom It. Leistungsschild, Schaltungsart des Motors beachten (Y/A), muss mit B14
Ubereinstimmen.
Wertebereich in A: 0 ... typabhangig
B13 n-Nenn: Nenndrehzahl laut Leistungsschild. o o
Wertebereich in Upm: 0 ... typabhéangig ... 12000" (" abhangig von der Polzahl B10; fmax = 400 Hz)
B14s U-Nenn: Nennspannung laut Leistungsschild, Schaltungsart
des Motors beachten (Y/A), muss mit B12 (ibereinstimmen. UV Feldschwach-
Wertebereich in V: 0 ... typabhangig ... 480 T ereten,
A6 b :
B15¢ f-Nenn: Nennfrequenz des Motors, laut Leistungsschild. Durch die  (U-Netz) Nennpunkt :
Parameter B14 und B15 wird die Steigung der U/f-Kennlinie, und B14 oo _. !
damit die Charakteristik des Antriebes festgelegt. Die U/f-Kennlinie  (u-Nenn) ! |
bestimmt bei welcher Frequenz (B15: f-Nenn) der Motor mit Nenn- ! |
spannung (B14: U-Nenn) betrieben wird. Spannung und Frequenz ! | =
kénnen uber den Nennpunkt hinaus linear erh6ht werden. Obere B15 (f-Nenn) TiHz
Spannungsgrenze ist dabei die anliegende Netzspannung. STOBER- v-Schaltung
Systemmotoren bis Baugréfie 112 bieten die Mdglichkeit des 0T Vi i
Stern / Dreieckbetriebes. O 0O O
Der Betrieb mit 400 V A ermdglicht eine Leistungserh6hung um den oo
Faktor V3 und einen erweiterten Stellbereich mit konstantem Moment. \_ w2 u2 V2
Der Motor hat in dieser Schaltungsvariante einen erhdhten Strombedarf. A-Schaltung
Es muss sichergestellt werden, dass o oviow )
- der Frequenzumrichter fiir die entsprechende Leistung ausgelegt ist
(PA =+3 - PY). I I I
- B12 (I-Nenn) auf den entsprechenden Motornennstrom parametriert ist Wz u2 vz
(lANenn = \/3 ' |YNenn)-
Wertebereich in Hz: 10 ... 50 ... 330
P Drehzahl ist abhangig von der Polzahl B10; .« = 400 Hz. Bei einem 4-poligen Motor sind es 12000 Upm bei 400 Hz
. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 13. 2) Verfugbar nur, wenn D901
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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POSIDRIVE® FAS 4000 %5 STOBER

ANTRIEBSTECHNIK

11. Parameterbeschreibung

B.. Motor 2

Para-Nr. | Beschreibung

B16 cos PHI: cos Phi vom Leistungsschild des Motors, wird flr die Regelung bendtigt. N
Wertebereich: 0,5 ... typabhangig ... 1

B20- Steuerart: Legt die Art der Motorsteuerung fest. S

0: U/f-Steuerung; bei der U/f-Steuerung werden Spannung und Frequenz proportional zueinander verandert,
damit der Maschinenfluss konstant bleibt. Einzusetzen z.B. beim Betrieb von Reluktanzmotoren oder
mehrerer Motoren an einem Umrichter.

1: sensorlose Vector-Steuerung (SLVC); Vectorregelung ohne Ruckfiihrung. Deutlich bessere Drehzahl-
genauigkeit und Dynamik. Das dynamische Verhalten Iasst sich mit B31, B32 sowie C30 beeinflussen.

2: Vector-Control mit 2-Spur Geberriickfiihrung; Vectorregelung mit Rickfiihrung. Die Signale der Drehzahlrtick-
fihrung werden vom Umrichter tber die Bindren Eingange BE4 / BE5 ausgewertet. Es muss F34=14 und
F35=15 parametriert sein. Zur Inbetriebnahme s. Kap 9.6.

B21e U/f-Kennlinienform: Unabhangig der in B20 gewéahlten Steuerart wirksam. \
0: linear; Spannungs- / Frequenzkennlinie ist linear. Geeignet fiir alle Anwendungsfalle.
1. quadratisch; quadratische Kennlinie fiir den Einsatz bei Liftern und Pumpen.

B22 U/f-Faktor: Korrekturfaktor fiir die Steigung der U/f-Kennlinie. un, B22 U/f-Faktor N
Die Steigung bei U/f-Faktor=100% wird durch U-Nenn (B14) A36 110 100 %
und f-Nenn (B15) festgelegt. (U-Netz) '_';V;;';;Jn;;}"_"" P
Wertebereich in %: 90 ... 100 ... 110 B14 i I e

B23 Boost: Nur wirksam wenn B20=0 (U/f-Steuerung). (U-Nenn) o [ N
Unter Boost versteht man eine Spannungsanhebung im unteren B23 — -
Drehzahlbereich, wodurch ein héheres Anlaufmoment zur (Boost) prsad !
Verfugung steht. Mit einem Boost von 100% flie3t der Motor- a }
nennstrom bei 0 Hz. Zur Festlegung der erforderlichen Boost- 3;5 fHz
Spannung muss der Standerwiderstand des Motors bekannt sein. (f-Nenn)

Bei B00=0 (freie Einstellung) deshalb unbedingt B41 (Motor einmessen) durchfiihren !!
Bei B00=1 ... 20 ist der Standerwiderstand des Motors durch die Motorauswahl festgelegt.
Wertebereich in %: 0 ... 10 ... 400

B24. Taktfrequenz: Durch Veranderung der Taktfrequenz wird die Gerdauschentwicklung des Antriebes reduziert. N
Ein Erhdhen der Taktfrequenz hat jedoch erhdhte Verluste zur Folge. Aus diesem Grund muss bei erhéhter
Taktfrequenz der zulassige Motornennstrom (B12) reduziert werden. Bei einer Taktfrequenz von 16 kHz und
Unetz = 400 V kann der Umrichter einen Dauerstrom von 46% seines Nennstromes liefern. Bei 8 kHz sind es
75%. In Applikationen ab 200 Hz ist die Taktfrequenz auf 8 kHz zu stellen. Die Taktfrequenz wird in
Abhangigkeit von dem thermischen Modell (E22) automatisch reduziert.

Wertebereich in kHz: 4 ... 16 (einstellbar in 2 kHz-Schritten)

B25. Halt-Magnetisierung: Nur wenn B20-0. B25 legt fest, ob der Motor mit eingefallener Bremse bei Halt- und \
Schnellhalt bestromt bleibt. Nach einem HALT bleibt der Motor fiir die Zeit B27 voll bestromt. Der Aufbau des
Magnetfeldes wird mit Ausgangssignal ,22:Sollwertbereit* signalisiert.

0: inaktiv; bei eingefallener Bremse (Halt, Schnellhalt) wird der Motor stromlos, die Magnetisierung wird
aufgehoben. Der Vorteil ist eine bessere thermische Motorbilanz, da der Motor in den Pausenzeiten abkiihlen
kann. Der Nachteil ist die zusatzliche Aufmagnetisierungszeit (Rotorzeitkonstante, ca. 0,5 s). Die
erforderliche Zeit wird vom Umrichter selbstandig ermittelt und zur Brems-LUftungszeit FO6 hinzuaddiert.

1: aktiv; Werkseinstellung. Magnetisierungsstrom flie3t durch den Motor, dadurch schnelle Reaktion beim
Liften der Bremse. Nachteil: Erwarmung des Motors, Magnetisierungsstrom kann je nach MotorgréRRe bis zu
40% des Nennstromes betragen.

2: 75%; Stromreduzierung auf 75%, ansonsten wie B25=0.

3: 50%;

4: 25%;

B27 Zeit Halt-Magnetisierung: Im Fall einer reduzierten Haltmagnetisierung B25 wird bei eingefallener Bremse und |
aktivem Leistungsteil (z.B. HALT-Signal) der volle Magnetisierungsstrom noch fir die Zeit B27 aufrechterhalten.
Wertebereich in s: Q ... 255

B30 Motorzuschaltung: Nur bei B20=0 (U/f-Steuerung) mdglich. Fir Mehrmotoren-Betrieb. Ermdglicht das N
Zuschalten eines weiteren Motors auf den freigegebenen Umrichter. Dabei wird die Motorspannung kurzzeitig
reduziert, um eine Uberstromabschaltung zu verhindern.

0: inaktiv;

1: aktiv;

Drehzahl ist abhangig von der Polzahl B10; .« = 400 Hz. Bei einem 4-poligen Motor sind es 12000 Upm bei 400 Hz

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 13. 2) Verfugbar nur, wenn D901
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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ANTRIEBSTECHNIK

11. Parameterbeschreibung

B.. Motor 2

Para-Nr. | Beschreibung

B31 Schwingungsdampfung: Grole Motoren kénnen im Leerlauf zu Resonanzschwingungen neigen. Eine Erhéh- |+
ung des Parameters B31 bewirkt bei B20=2:SLVC eine Dampfung dieser Schwingungen. Bei problematischen
Antrieben sind Werte im Bereich 60 ... 100% geeignet.

Bei B20=2:Vector Control begrenzt B31 die Mdglichkeit, im generatorischen Betrieb den Anstieg der Zwischen-

kreisspannung zur Erhéhung der Magnetisierung und somit des Bremsmoments zu nutzen. Dies kann sich

positiv auf die Laufruhe auswirken, wenn der Antrieb bei einer konstanten hdheren Drehzahl zwischen dem

motorischen und dem generatorischen Betrieb pendelt.

Wertebereich in %:0 ... 30 ... 100

B32 SLVC-Dynamik: Die Reaktionsgeschwindigkeit der SLVC auf Lastanderungen lasst sich durch B32 v
beeinflussen. B32=100% bedeutet hdchste Dynamik.

Wertebereich in %: 0 ... 70 ... 100

.1) | Phasentest:

B40 0: inaktiv;

1. aktiv; testet Motorsymmetrie in 60° Schritten. Es werden folgende Punkte Uberpriift:

- Anschluss der Phasen U,V,W.

- Symmetrie der Wicklungswiderstande der Phasen U,V,W. Weicht ein Wicklungswiderstand um +10% ab,
meldet der Umrichter ,,19:Symmetrie”.

- Schaltungsart des angeschlossenen Motors. Ist durch Parameter B00=1 ... 20 ein STOBER-Systemmotor
ausgewahlt, wird die Schaltungsart des ausgewahlten STOBER-Systemmotors (Stern / Dreieck) mit der des
angeschlossenen Motors verglichen. Abweichungen werden durch ,20:Schaltungsart’ gemeldet.

Die Funktion wird gestartet durch den Wechsel von Low auf High-Pegel am Eingang Freigabe (X1.6).
Zum Verlassen des Parameters muss wieder ein Low-Signal an der Freigabe anliegen.

B41s" |Motor einmessen:

0: inaktiv;

1: aktiv; Statorwiderstand B53 wird gemessen. Die Funktion wird gestartet durch den Wechsel von Low auf
High-Pegel am Eingang Freigabe (X1.6). Zum Verlassen des Parameters muss wieder ein Low-Signal an der
Freigabe anliegen. Mit A00=1 wird das Messergebnis nichtfllichtig gespeichert.

B00=0, Motor einmessen unbedingt durchfiihren! Wichtig zur optimalen Anpassung zw. Umrichter und Motor.

B00=1 ... 20, Motor einmessen ist nicht erforderlich.

B53 R1-Motor: Statorwiderstand der Motorwicklung, R1=R,.,/2. In der Regel nur bei Fremdmotoren eingeben oder durch B41 N
einmessen. In der Y-Schaltung entspricht B53 direkt dem Strang-Widerstand. In der A-Schaltung muss 1/3 des
Strangwiderstands eingegeben werden. B53 sollte bei STOBER-Motoren i.d.R. nicht verstellt werden. Wert wird durch B41
(Motor einmessen) angepasst. Ein ,** signalisiert Abweichung von der STOBER-Motordatenbank.

Wertebereich in 2: 0,01 ... typabhangig ... 327,67

B64 Ki-1Q (Moment): Nur wenn B20=2. Integralverstarkung des Drehmomentreglers.

Wertebereich in %: 0 ... typabhangig ... 400

B65 Kp-1Q (Moment): Nur wenn B20=2. Proportionalverstérkung des Drehmomentreglers.

Wertebereich in %: 0 ... typabhangig ... 400

C.. Maschine

o | -

Para-Nr. | Beschreibung

C00 n-Min: Minimal zuldssige Drehzahl. Die Drehzahl ist bezogen auf die Motorwellendrehzahl. Sollwerte unter N
n-Min werden ignoriert und auf n-Min angehoben.
Wertebereich in Upm: 0 ... C01

C01 n-Max: Maximal zulassige Drehzahl. Die Drehzahl ist bezogen auf die Motorwellendrehzahl. Sollwerte iber N
n-Max werden ignoriert und auf n-Max begrenzt.
Wertebereich in Upm: €00 ... 3000" ... 12000" (° abhangig von der Polzahl B10; frax = 400 Hz)

C02« zul. Drehrichtung: Bestimmt die zugelassenen Drehrichtungen. Die Drehrichtung kann Uber die Binaren N
Eingédnge vorgegeben werden.
0: vorwérts & riickwérts;
1: vorwarts;
2: rlickwarts;

CO03 M-Max 1: Maximalmoment in % vom Motor-Nennmoment. Die aktive Drehmomentgrenze kann Uber einen v

Analogeingang weiter reduziert werden (s. F25=2). Wird das maximale Moment Giberschritten, reagiert der
Regler mit der Meldung ,47:UberlastAntrieb”. Bitte auch Anmerkung bei C04 beachten.
Wertebereich in %: 0 ... 150 ... 400*  * Wert ist durch den max. Umrichterstrom limitiert.

Drehzahl ist abhangig von der Polzahl B10; .« = 400 Hz. Bei einem 4-poligen Motor sind es 12000 Upm bei 400 Hz

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 13. 2) Verfugbar nur, wenn D901

Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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ANTRIEBSTECHNIK

11. Parameterbeschreibung

C.. Maschine 2
Para-Nr. | Beschreibung
Co4 M-Max 2: Zusatzliche Drehmomentgrenze. Eine Umschaltung zwischen C03 und C04 erfolgt Uber einen Binar- |+

eingang (F3..=10:Momentumschalter) oder bei Anlaufverhalten=Taktbetrieb (C20=2) automatisch, s. Kap. 9.2.
Anmerkung: Bei einem Schnellhalt ist immer C04 aktiv. In der Regel sollte daher C04 > C03 gelten!
Wertebereich in %: 0 ... 150 ... 400*  * Wert ist durch den max. Umrichterstrom limitiert.

C10 n-Ausblendung 1: Verhindert den langeren Betrieb eines Antriebes im Resonanzbereich. Die eingegebenen N
Drehzahlen und ein Bereich von +0,4 Hz werden mit der Rampe Decel-S (D81) durchfahren. Die vier n-
Ausblendungen kénnen nebeneinander gelegt werden.

Wertebereich in Upm: 0 ... 12000"  (° abhangig von der Polzahl B10; frax = 400 Hz)

C11 n-Ausblendung 2: s. C10 . S

Wertebereich in Upm: 0 ... 12000

C12 n-Ausblendung 3: s. C10 . N

Wertebereich in Upm: Q ... 12000

C13 n-Ausblendung 4: s. C10 . \
Wertebereich in Upm: 0 ... 12000
C20- Anlaufverhalten: Bestimmt das Anlaufverhalten des Antriebes. N

0: normal; Werkseinstellung, unabhangig von der Steuerart (B20).

1: Schweranlauf; nur wenn B20=1 (Sensorless VC). Fur Maschinen mit erh6htem Losbrechmoment. In der Zeit
t-Schweranlauf (C22) wird das Motormoment auf M-Schweranlauf (C21) angehoben. Nach Ablauf dieser Zeit
arbeitet der Umrichter mit der normalen Rampe weiter.

2: Taktbetrieb; unabhangig von der Steuerart (B20) wirksam.

- Automatische Umschaltung zwischen den festgelegten Drehmomentgrenzen M-Max 1 (C03) und M-Max 2
(C04). M-Max 1 gilt wahrend der Konstantfahrt, M-Max 2 wahrend der Beschleunigungsphase.

- Bei B20=1 (Sensorless Vectorcontrol) wird eine Momentenvorsteuerung durchgefiihrt d.h. der Umrichter
errechnet sich aus dem gegebenen Motortyp (B00) und dem Verhaltnis der Massentragheiten Last/Motor
(C30) das erforderliche Moment. Dieses errechnete Moment wird dem Antrieb eingepragt.

3: einfangen; nur wenn B20=1. Ein drehender Motor wird dem Umrichter aufgeschaltet. Der Umrichter ermittelt
die Ist-Drehzahl des Motors, synchronisiert sich und gibt den entsprechenden Sollwert vor.

C21 M-Schweranlauf: Nur wenn C20=1 (Schweranlauf). Festlegung des Momentes fir den Schweranlauf. N

Wertebereich in %:0 ... 100 ... 400

C22 t-Schweranlauf: Nur wenn C20=1. Zeit fir den Schweranlauf mit dem unter C21 definierten Moment. N

Wertebereichins:0...5...9,9

C30 J-Last/J-Motor: Verhaltnis der Massentragheit von Last zu Motor. Dieser Faktor ist bei allen Steuerarten N
wirksam und wichtig fiir die Optimierung zwischen Umrichter und Motor (Dynamik). Eine Eingabe ist nicht
zwingend erforderlich.

Wertebereich: 0 ... 1000

C31 n-Regler Kp: Nur wenn B20=2 (Vectorregelung mit Rickfiihrung). n-Regler Kp \
Proportional-Verstarkung des Drehzahlreglers. gé\ln«fgg n-Regler Ki
Wertebereich in %: 0 ... 60 ... 400 M-soll
n-Motor :
C32 n-Regler Ki: Nur wenn B20=2. Integral-Verstarkung des Drehzahlreglers. Beim Uberschwingen in der N

Zielposition ist C32 zu reduzieren.
Wertebereich in %: 0 ... 30 ... 400

C35 n-Regler Kp Stillstand: S
C31 und C32 werden mit C35 multipliziert, sobald Motordrehzahl kleiner als C40 wird.
Wertebereich in %:5 ... 100

C40 n-Fenster: Wenn F00=3 (Relais 2 als Melderelais fir ,3:Sollwert-erreicht’) oder F00=2 (Relais 2 als N
Meldekontakt fur Drehzahl ,2:Null erreicht’) gilt der Sollwert in einem Fenster von Sollwert £C40 als erreicht.
Eine Haltebremse wird nicht angesteuert solange |n| > C40.

Wertebereich in Upm: 0 ... 30 ... 300"

C41 Arbeitsbereich-n-Min.: Mit den Parametern C41 ... C46 kann ein Arbeitsbereich festgelegt werden. Eine Uber- |V
schreitung der eingestellten Werte kann iber einen Ausgang (F00=6) signalisiert werden. Alle Bereichsiiber-
wachungen finden gleichzeitig statt. Wird eine Bereichsiiberwachung nicht benétigt, sind die Min.-Parameter auf
die unteren Grenzwerte und die Max.-Parameter auf die oberen Grenzwerte einzustellen, vgl. Kap. 9.3. Mit
C49=0 wird die Bereichsiiberwachung wird bei nicht bestromtem Motor und wahrend der Beschleunigungs- /
Bremsvorgange unterdriickt. Mit C48=1 wird die Betragsbildung aktiviert.

Wertebereich in Upm: O ... C42

P Drehzahl ist abhangig von der Polzahl B10; .« = 400 Hz. Bei einem 4-poligen Motor sind es 12000 Upm bei 400 Hz
. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 13. 2) Verfugbar nur, wenn D901
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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C.. Maschine

Para-Nr. | Beschreibung
C42 Arbeitsbereich-n-Max.: s. C41 o . N
Wertebereich in Upm: C41 ... 6000 " ... 12000" (" abhangig von der Polzahl B10; fmax = 400 Hz)
C43 Arbeitsbereich-M-Min.: s. C41 J
Wertebereich in %: 0 ... C44
Ca4 Arbeitsbereich-M-Max.: s. C41 J
Wertebereich in %: C43 ... 400
C45 Arbeitsbereich-X-Min.: s. C41. Uberwachung der in C47 definierten GroRe. N
Wertebereich in %:-400 ... 0 ... C46
C46 Arbeitsbereich-X-Max.: s. C41. Uberwachung der in C47 definierten GroRe. S
Wertebereich in %: C45 ... 400
C47 Arbeitsbereich C45/C46: Definiert die zu Gberwachende GroRe. Y
0: EO1 P-Motor; 5: E22 i2t-Geriét; 8: E62 aktuelles M-Max;
1: EO2 M-Motor; 6: E23 j2t-Motor; 10: E71 AE1-skaliert;
2: E10 AnalogEing. 1-Pegel; 7: E24 i2t-BremsW(d; 13: E14 BE5 Frequenz-SW;
14: EO8 n-Motor; (% Bezug auf C01)
C48 Arbeitsbereich C47 Betrag: N
0: absolut; von dem in C47 gewahlten Signal wird zuerst der Betrag gebildet;
Beispiel: C47=AE1; C45=30%; C46=80%; Der Arbeitsbereich liegt bei -80% bis -30% u. bei +30% bis +80%.
1: Bereich; das in C47 gewahlte Signal muss im Bereich C45 bis C46 liegen;
Beispiel: C47=AE1, C45= -30%, C46= +10%; Der Arbeitsbereich liegt bei -30% bis +10%.
C49 Arbeitsbereich Accel & Frg.: N
0: inaktiv; bei Beschleunigungsvorgangen oder deaktivierter Freigabe wird das Signal ,Arbeitsbereich” fiir die
Binadrausgange auf ,,0“=ok gesetzt, nur im stationaren Betrieb werden die drei Bereiche iberwacht
(kompatibel zu Geratesoftware V 4.3).
1: aktiv; der Arbeitsbereich wird immer tGberwacht.
C50 Anzeigefunktion: Die erste Zeile der Betriebsanzeige kann durch die Parameter C50...C53 frei gestaltet v
werden (s. Kap. 7.3.1). Es stehen 8 Zeichen fiir eine Zahl und 8 Zeichen fir eine beliebige Einheit zur
Verfiigung. Anzeigewert = Rohwert/Anzeigefaktor.
0: n2 & I-Motor;
1: EQO I-Motor; der Umrichter liefert als Rohwert den Ist-Motorstrom in Ampere.
2: EO1 P-Motor/%; der Umrichter liefert als Rohwert die Ist-Wirkleistung prozenztual zur Motornennleistung.
3: E02 M-Motor/%,; der Umrichter liefert als Rohwert das Ist-Motormoment prozentual zum Motornennmoment.
4: E08 n-Motor; der Umrichter liefert als Rohwert die Ist-Drehzahl in Upm. Bei U/f-Steuerung (B20=0) und
sensorless VC (B20=1) wird die vom Umrichter ausgegebene Frequenz (=Motordrehzahl) angezeigt. Nur bei
VC mit Ruckflhrung (B20=2) wird die wirkliche Ist-Drehzahl angezeigt.
C51 Anzeigefaktor: Rohwert (C50) wird durch den hier eingegebenen Wert dividiert. N
Wertebereich: -1000 ... 1 ... 1000
C52 Anzeige-Nachkomma.: Nachkommastellen-Anzahl fir den Wert in der Betriebsanzeige. N
Wertebereich: 0 ... 5
C53 Anzeigetext: Nur wenn C50>0. Text fir eine kundenspezifische Einheit in der Betriebsanzeige (z.B. ,Stick/h"). |+
Maximal 8 Stellen. Kann nur mit Hilfe von FDS-Tool eingegeben werden.
C60+ Betriebsart: N

1. Drehzahl; Drehzahlsollwert, herkbmmliche Betriebsart.

D.. Sollwert

Para-Nr.

Beschreibung

D00

Sollwert-Accel: Beschleunigungsrampe fir analogen Sollwerteingang. Ist nur von Bedeutung bei Sollwertvor-
gabe Uber die Klemmleiste X1 und Motorpoti.

- Spannung lber Analogeingang 1 (X1.2 — X1.4).

- Frequenz Uber Binareingang BE5 (X1.5 — X1.11).

- Motorpoti tiber die Bindren Eingange (D90=1).

Wertebereich in s/150 Hz * D98: 0 ... 3 ... 3000

D01

Sollwert-Decel: Bremsrampe fiir analogen Sollwerteingang. Ist nur von Bedeutung bei Sollwertvorgabe Gber
die Klemmleiste X1 und Motorpoti.

- Spannung Uber Analogeingang 1(X1.2 — X1.4).

- Frequenz uber Binareingang BES (X1.5 — X1.11).

- Motorpoti tiber die Bindren Eingange (D90=1).

Wertebereich in s/150 Hz *D98: 0 ... 3 ... 3000

Drehzahl ist abhangig von der Polzahl B10; .« = 400 Hz. Bei einem 4-poligen Motor sind es 12000 Upm bei 400 Hz

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 13. 2) Verfugbar nur, wenn D901

Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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D.. Sollwert 2|

Para-Nr. | Beschreibung

D022) n (Sollwert-Max.): Mit Hilfe der Parameter D02 ... D05 kann der Zusammenhang zwischen Analogsollwert und N
Drehzahl, in Form einer Sollwertkennlinie, frei vorgegeben werden. D02: Drehzahl die bei maximalem Sollwert
(D03) erreicht wird. Bei C01<D02 wird beim Uberschreiten von C01 der Betriebszustand "7:n>nmax" angezeigt.
Wertebereich in Upm: 0 ... 3000° ... 12000" (° abhangig von der Polzahl B10; fmax = 400 Hz)

D032) Sollwert-Max.: Sollwert, dem die Drehzahl n-Sollwert-Max (D02) zugeordnet ist. Bei wieviel % des analogen N
Sollwertes (10 V=100%) wird die maximale Drehzahl (D02) erreicht.
Wertebereich in %: D05 ... 100

D042) n (Sollwert-Min.): Drehzahl, die bei minimalem Sollwert (D05) erreicht wird. S
Wertebereich in Upm: 0 ... 12000 P (P abhéangig von der Polzahl B10; fmax = 400 Hz)
D052) Sollwert-Min.: Sollwert, dem die Drehzahl n-Sollwert-Min (D04) zugeordnet ist. Bei wieviel % des analogen N

Sollwertes (10 V=100%) wird die minimale Drehzahl (D04) erreicht.
Wertebereich in %: 0 ... D03

D062) Sollwert-Offset: Ein Offset am Analogeing. 1 (X1.2-4) kann korrigiert werden. Bei Sollwert 0 darf sich der Mo- |V
tor nicht drehen. Erfolgt trotzdem eine Drehung, ist dieser Wert mit umgekehrtem Vorzeichen als Offset einzu-
geben (z.B. Param. E10 zeigt 1,3%; dann muss D06 auf -1,3% parametriert werden).

Der Wertebereich ist +100%. Wahrend der Eingabe des Sollwert-Offsets wird gleichzeitig auch der aktuelle
Wert des Analogeingangs angezeigt (nur bei angeschlossener Controlbox).

Wertebereich in %:-100 ... 0 ... 100

D07.2) Sollwert-Freigabe: Ist der minimale Sollwert (D05) gréRer als 1% eingestellt, kann aus der Sollwertaussteuer- |

ung eine Freigabe abgeleitet werden.

0: inaktiv;

1: aktiv; vom Sollwert an Analogeingang 1 wird eine zusatzliche Freigabe abgeleitet. Sollwertfreigabe High: die
Aussteuerung ist groRer oder gleich dem minimalen Sollwert (D05). Sollwertfreigabe Low: die Aussteuerung
ist kleiner als der minimale Sollwert (D05).

D08? | Sollwert-Uberwachung: Uberwachung der Sollwertaussteuerung, Uberwachung auf Drahtbruch. Die SW- N

Uberwachung funktioniert nur, wenn der unter D05 eingegebene min. SW gréRer oder gleich 5% ist (D05 > 5%).

0: inaktiv;

1: aktiv; ist die Sollwertaussteuerung 5% kleiner als der minimal zulassige Sollwert (D05), zeigt der Umrichter
,43:Drahtbruch SW’.

DOQZ) Festsollwert Nr.: Auswahl eines Festsollwertes. Y
0: externe Auswahl durch Binare Eingadnge und die BE-Funktionen SW-Selekt 0...2.
1...7: feste Auswahl des Festsollwerts, BE-Eingdnge werden ignoriert.

D102) Accel 1: Pro Parametersatz konnen bis zu 7 Festsollwerte/Rampensétze definiert werden. Die Auswahl erfolgt | V

Uber die Binaren Eingdnge. Dazu muss mindestens ein Binareingang auf Sollwert-Selektor programmiert

werden (z.B. F31=1:SW-Selekt 0). Durch den Sollwert-Selektor werden den Signalen der Bindren Eingange die

entsprechenden Festsollwerte bzw. Rampensatze zugeordnet. Das Ergebnis der Binarkodierung wird in E60

(0...7) angezeigt. Die Rampensatze (Accel 1...7 / Decel 1...7) sind nur in Verbindung mit den zugeordneten

Festsollwerten 1...7 aktiv. Accel 1: Zum Rampensatz 1 gehérende Beschleunigungszeit bezogen auf 150 Hz.

Wertebereich in s/150 Hz * D98: 0 ... 6 ... 3000

D1 12) Decel 1: Zum Rampensatz 1 gehérende Verzégerungszeit bezogen auf 150 Hz. v

Wertebereich in s/150 Hz *D98: 0 ... 6 ... 3000

D122) Festsollwert 1: Die Auswahl grfolgt p%rallel zum Bampensatz 1 (Accel 1/Decel 1) Uber die Bindren Eingange. \

Wertebereich in Upm -12000 " ... & 12000 Nr. Accel Decel Souwert

D20? gccerIﬂZ: Zum Ramptetr;satz 2 geh?:%rads D00 D01 Analog, Freq,.. v
eschleunigungszeit bezogen au z.

Wertebereich in s/150 Hz * D98: 0 ... 9 ... 3000 g;g g; EeStSO::We” ;

D212 | Decel 2: Zum Rampensatz 2 gehorende = . estso. wert \

Verzdgerungszeit bezogen auf 150 Hz. . . . .

Wertebereich in s/150 Hz * D98: 0 ... 9 ... 3000 7 | D70 D71 Festsollwert 7

D222) Festsollwert 2: Die Auswahl %rfolgt pargllel zum F\:)ampensatz 2 (Accel 2/Decel 2) Uiber die Binaren Eingange.

Wertebereich in Upm: -12000 " ... 1500 " ... 12000

D302) Accel 3: Zym .Rampensatz 3 gehdrende Beschleunigungszeit bezogen auf 150 Hz.

Wertebereich in s/150 Hz *D98: 0 ... 12 ... 3000

D312) Decel 3: Zum Rampensatz 3 gehdérende Verzdgerungszeit bezogen auf 150 Hz.

Wertebereich in s/150 Hz *D98: 0 ... 12 ... 3000

D322 |Festsollwert 3: s. D12 . . .

Wertebereich in Upm: -12000 " ... 3000 " ... 12000

N[O

R N

P Drehzahl ist abhangig von der Polzahl B10; .« = 400 Hz. Bei einem 4-poligen Motor sind es 12000 Upm bei 400 Hz

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 13. 2) Verfugbar nur, wenn D901
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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D.. Sollwert

Para-Nr. | Beschreibung

D402) Accel 4: Zum Rampensatz 4 gehdrende Beschleunigungszeit bezogen auf 150 Hz. N
Wertebereich in s/150 Hz * D98: 0 ... 0,5 ... 3000

D412) Decel 4: Zum Rampensatz 4 gehdrende Verzdgerungszeit bezogen auf 150 Hz. \
Wertebereich in s/150 Hz *D98: 0 ... 0,5 ... 3000

D42% | Festsoliwert 4: s. D12 . . . S
Wertebereich in Upm: -12000 " ... 500 " ... 12000

D502) Accel 5: Zum Rampensatz 5 gehdrende Beschleunigungszeit bezogen auf 150 Hz. S
Wertebereich in s/150 Hz *D98: 0 ... 1 ... 3000

D512) Decel 5: Zum Rampensatz 5 gehdrende Verzdgerungszeit bezogen auf 150 Hz. \
Wertebereich in s/150 Hz *D98: 0 ... 1 ... 3000

D522  |Festsollwert 5: s. D12 . . . S
Wertebereich in Upm: -12000 " ... 1000 " ... 12000

D602) Accel 6: Zum Rampensatz 6 gehdrende Beschleunigungszeit bezogen auf 150 Hz. S
Wertebereich in s/150 Hz * D98: 0 ... 2 ... 3000

D612) Decel 6: Zum Rampensatz 6 gehdrende Verzdgerungszeit bezogen auf 150 Hz. \
Wertebereich in s/150 Hz *D98: 0 ... 2 ... 3000

D62? | Festsollwert 6: s. D12 . . . J
Wertebereich in Upm: -12000 " ... 2000 " ... 12000

D702) Accel 7: Zum Rampensatz 7 gehdérende Beschleunigungszeit bezogen auf 150 Hz. S
Wertebereich in s/150 Hz * D98: 0 ... 2,5 ... 3000

D712) Decel 7: Zum Rampensatz 7 gehdrende Verzdgerungszeit bezogen auf 150 Hz. \
Wertebereich in s/150 Hz *D98: 0 ... 2,5 ... 3000

D722 |Festsoliwert7:s. D12 . . . S
Wertebereich in Upm: -12000 " ... 2500 " ... 12000

D80 Rampenform: N
0: linear;

1: verschliffen; weichere Beschleunigung/Bremsung.

D81 Decel-S: Schnellhaltrampe. Wirksam wenn ein Binareingang auf Schnellhalt programmiert ist (F3.. = 9) oder der | v
Parameter F38>0. Bei Ausldsen des Schnellhaltes durch die BE wird der Antrieb mit der hier eingestellten
Bremsrampe heruntergefahren.

Wertebereich in s/150 Hz *D98: 0 ... 0,2 ... 3000
. Sollwertquelle: Blockschaltbild im Kap. 16. Motorpoti- ||V

D90 0: Normal-Sollwert; BE4 | BES SoIIV\[/Dert

1: Motorpotentiometer; mit Hilfe von zwei Binaren Eingangen kann ein L L konst.
»,Motorpoti” nachgebildet werden. Dazu muss ein Binareingang auf H L groRer
~4:Motorpoti AUF” und ein anderer auf ,5:Motorpoti AB” programmiert sein L H Kleiner
(z.B. F34=4 und F35=5). Die Drehzahl wird ausschliesslich mit den Rampen
D00 und D01 verandert. H | H 0

2: Motorpoti+SW:; der Drehzahlsollwert der Motorpotifunktion wird zum ,normalen” Sollwert (Analogeingang,
Festsollwerte) addiert (bei D90=1 wirkt nur der Motorpoti-Sollwert). Die per BE gewahlten Rampen werden
verwendet, der Motorpoti-Sollwert andert sich mit SW-Accel / SW-Decel (D00 und D01).

D91 Motorpoti-Funktion: Nur wenn D900 (SollwertquelleNormal-SW). N
0: nichtfliichtig; der angefahrene Sollwert bleibt sowohl bei Wegnahme der Freigabe als auch nach einem Netz-

abschalten / -zuschalten erhalten.

1: fliichtig; der Sollwert wird auf 0 gesetzt wenn die Freig. Low wird oder der Antrieb vom Netz getrennt wurde.

D92 Sollwert negieren: Blockschaltbild im Kap. 16. N
0: inaktiv;

1: aktiv; SW-Kanal wird negiert. Entspricht einer Drehrichtungsumkehr. Ist unabh. von der gewahlten SW-Vorg..

D93 SW-Generator: Fir Inbetriebnahme und Optimierung des Drehzahlreglers.
0O:inaktiv; normale Sollwertauswahl.
1:aktiv; es wird periodisch +A51 als Sollwert vorgegeben. Die Zeit kann in D94 eingestellt werden.

D94 Sollwert-Generator Zeit: Nach dieser Zeitspanne andert sich das Sollwert-Vorzeichen, wenn D93=1:aktiv ist. N
Wertebereich in ms: 0 ... 500 ... 32767

D98 Rampenfaktor: Bei D98<0 werden im Drehzahlbetrieb (C60=1) alle Rampen wie z.B. D00 um eine oder zwei N
Zehnerpotenzen verkurzt. Dadurch wird eine sehr feinfihlige Einstellung von kurzen Rampen mdglich.

-2:*0,01 Alle Rampenzeiten um Faktor 100 kurzer.

-1:*0,1 Alle Rampenzeiten um Faktor 10 kiirzer.

0:*1 Werkseinstellung; Rampen unverandert.

P Drehzahl ist abhangig von der Polzahl B10; .« = 400 Hz. Bei einem 4-poligen Motor sind es 12000 Upm bei 400 Hz

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 13. 2) Verfugbar nur, wenn D901

Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.

E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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E.. Anzeigen 2|

Para-Nr. | Beschreibung

EOO I-Motor: Zeigt den aktuellen Motorstrom in Ampere an.

EO01 P-Motor: Anzeige der aktuellen Wirkleistung des Motors in kW und als Relativgréf3e in % bezogen auf die
Motornennleistung.

E02 M-Motor: Anzeige des aktuellen Motormomentes in Nm und als Relativgréf3e in % (nur im Display der

Controlbox) bezogen auf das Motornennmoment.

EO03 U-Zk: Anzeige der aktuellen Zwischenkreisspannung.
Wertebereich bei einphasigen Umrichtern 0 ... 500 V, bei dreiphasigen O ... 800 V.

E04 U-Motor: Anzeige der aktuellen Motorspannung.
0 ... 230 V bei einphasigen Umrichtern.
0 ... 480 V bei dreiphasigen Umrichtern.

EO5 f1-Motor: Anzeige der aktuellen Motorfrequenz in Hz.

EO6 n-Soll: Nur wenn C60=1 (Drehzahl). Anzeige des aktuellen Drehzahlsollwertes bezogen auf die Motorwelle.

EOQO7 n-NachRampe: Anzeige der aktuellen Drehzahl bezogen auf die Motorwelle nach dem Rampengenerator.

EO8 n-Motor: Anzeige der aktuellen Motordrehzahl.

E09 Rotorlage: Nur bei B20=2:Vect.2Spur; akkumuliert die Inkremente des Motor-Encoders. Ziffern vor dem
Komma zeigen ganze Umdrehungen an. Die drei Nachkommastellen sind Bruchteile einer Rotorumdrehung.
Diese Lage ist in allen Betriebsarten verfugbar.

E10 AnalogEing.1-Pegel: Pegel des am Analogeingang 1 (X1.2 - 4 ) anstehenden Signals. £10 V entspr. £100%.

E12 FRG-BE1-BE2-Pegel: Pegel der Eingange Freigabe (X1.6), Bindreingang 1 (X1.7) und Binareingang 2 (X1.8).
Low-Pegel wird durch 0, High-Pegel durch 1 représentiert.

E13 BE3-BE4-BE5-Pegel: Pegel der Binaren Eingange 3, 4, 5 (X1.9 - X1.11). Low-Pegel wird durch 0, High-Pegel
durch 1 reprasentiert.

E14 BE5-Frequenz-SW: Ist Binareingang 5 auf Frequenz-Sollwertvorgabe parametriert (F35=14), kann hier die
Sollwertaussteuerung beobachtet werden. 0% entsprechen einer Frequenzvorgabe von 100 Hz an BE 5.
100% entsprechen dem maximal zul&ssigen Frequenz-Sollwert, wie unter F37 eingegeben.

E15 n-Encoder: Wenn eine Drehzahlriickfuhrung an BE4 und BE5 angeschlossen und BE5 nicht auf Frequenz-SW
parametriert ist, kann hier die Encoder-Ist-Drehzahl beobachtet werden. Die Anzeige funktioniert unabhangig
von der unter B20 eingestellten Steuerart.

E17 Relais 1: Zustand Relais 1 (Betriebsbereit).
0: offen; Bedeutung s. Parameter F10.
1: geschlossen; = Betriebsbereit

E18 Relais 2: Zustand Relais 2. Die Funktion des Relais 2 wird in Parameter F00 festgelegt.
0: offen;
1: geschlossen;

E19 BE15...BE1&Freigabe: Status der Binareingange inkl. ASi-Kommubox wird als Binarwort angezeigt.

E20 Auslastung-Gerit: Zeigt die aktuelle Auslastung des Umrichters in %. 100% entsprechen der Nennleistung
des Umrichters.

E21 Auslastung-Motor: Zeigt die aktuelle Auslastung des Motors in %. BezugsgrofRe ist der unter B12 einge-
gebene Motornennstrom.

E22 i2t-Gerat: Niveau des thermischen Geratemodells (i“t-Modell). Bei 100% Vollauslastung erfolgt die Stérung
.39:Temp.Gerét i2t".

E23 i2t-Motor: Niveau des thermischen Motormodells (i“t-Modell). 100% entsprechen Vollauslastung.

Dem thermischen Modell liegen die unter der Gruppe B.. (Motor) eingegebenen Bemessungsdaten zu Grunde,
d.h. Dauerbetrieb (S1-Betrieb).

E24 i2t-BremsWd: Niveau des thermischen Bremswiderstandmodells (i°t-Modell). 100% entsprechen Vollauslast-
ung. Die Daten des Bremswiderstandes werden mit A20 ... A23 festgelegt.
E25 Temperatur Gerat: Aktuelle Geratetemperatur in °C, wird auf +25 °C gesetzt, wenn der FAS durch eine 24 V-

LC Optionsplatine versorgt wird, wahrend die Leistungsversorgung (230 V bzw. 400 V) fehit.

E27 BA15..1&Rel1: Status aller Bindrausgange als Binarwort; von links nach rechts werden BA15 bis BA1, ganz
rechts Relais1 angezeigt.

E29 n-Soll Rohwert: Drehzahl-Sollwert vor den Korrektursollwerten und der Sollwertbegrenzung.

Betriebszeit: Anzeige der aktuellen Betriebszeit. Betriebszeit bedeutet, der Umrichter ist an die Versorgungsspannung ange-
E30

schlossen.
P Drehzahl ist abhangig von der Polzahl B10; .« = 400 Hz. Bei einem 4-poligen Motor sind es 12000 Upm bei 400 Hz
. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 13. 2) Verfugbar nur, wenn D901

Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.

E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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E31 aktive Zeit: Anzeige der aktiven Zeit. Aktive Zeit bedeutet, der Motor ist bestromt.

E32 Energiezdhler: Anzeige der insgesamt abgegebenen Energie in kWh

£33 U-Zk-Schleppzeiger: Die Zwischenkreisspannung wird laufend beobachtet. Der grofite gemessene Wert wird hier nicht-
flichtig gespeichert. Dieser Wert kann mit A37—1 zurlickgesetzt werden.

E34 I-Schleppzeiger: Der Motorstrom wird laufend beobachtet. Der gréRte gemessene Wert wird hier nichtfliichtig gespeichert.
Dieser Wert kann mit A37->1 zurlickgesetzt werden.

£35 Tmin-Schleppzeiger: Die Temperatur des Umrichters wird laufend beobachtet. Der kleinste gemessene Wert wird hier nicht-
flichtig gespeichert. Dieser Wert kann mit A37—1 zurlickgesetzt werden.

£36 Tmax-Schleppzeiger: Die Temperatur des Umrichters wird laufend beobachtet. Der gré3te gemessene Wert wird hier nicht-
flichtig gespeichert. Dieser Wert kann mit A37—1 zurlickgesetzt werden.

E37 Pmin-Schleppzeiger: Die Wirkleistung des Antriebes wird laufend beobachtet. Der kleinste gemessene Wert wird hier nicht-
flichtig gespeichert. Dieser Wert kann mit A37—1 zurlickgesetzt werden.

E38 Pmax-Schleppzeiger: Die Wirkleistung des Antriebes wird laufend beobachtet. Der groite gemessene Wert wird hier nicht-
flichtig gespeichert. Dieser Wert kann mit A37—1 zurlickgesetzt werden.

E£40 Storungsart: Der Parameter bietet die Moglichkeit aus den archivierten Stérungen eine Auswahl zu treffen. Der Umrichter
speichert die letzten 10 Stérungen in zeitlicher Reihenfolge. Beim Auslesen mit der Controlbox wird die Nummer aus dem
Stérungsspeicher rechts oben angezeigt. 1 ist die neueste, 10 die alteste Stérung. Die Stérungsart wird in der unteren Zeile
im Klartext angezeigt.

Welche der 10 Stérungen angezeigt werden soll, wird folgendermaRen ausgewahlt: Driicken der [# - Taste, in der oberen Zeile
blinkt die Nummer (1...10) der angezeigten Stérung. Die Stérungsart steht im Klartext in der unteren Zeile (z.B.
,31:Kurz/Erdschluss”). Mit Hilfe der ,Pfeil"-Tasten kann die gewlnschte Stdrungsnummer ausgewahlt werden.

E41 Storungszeit: Die Betriebszeit zum Zeitpunkt der ausgewahlten Stérung wird angezeigt. Die Auswahl erfolgt wie bei E40.

E42 Storungsanzahl: Anzahl der aufgetretenen Stérungen einer ausgewahlten Stérungsart. Die Auswahl der Stérungsart erfolgt
folgendermaRen: Driicken der [# - Taste, in der unteren Zeile erscheint ein Stérungscode und die Stérung in Klartext. (z.B.
»31:Kurz/Erdschluss”). Mit Hilfe der ,Pfeil”-Tasten kann die gewiinschte Stérungart ausgewahlt werden. Die Anzahl der
aufgetretenen Stérungen dieses Ereignisses werden in der oberen Zeile angezeigt (0 - 65535).

E45 Steuerwort: Steuerung der Drivecom-Gerétezustandsmaschine bei Feldbusbetrieb mit Kommubox.

E46 Statuswort: Status des Gerates bei Feldbusbetrieb mit Kommubox, siehe Feldbus-Doku.

E47 n-Feldbus: Solldrehzahl bei Feldbusbetrieb mit Kommubox.

E50 Gerét: Anzeige des genauen Geratetyps, z.B. FAS 4014.

E51 Software-Version: Softwareversion des Umrichters, z.B. V4.5.

E52 Geratenummer: Nummer des Gerates aus gefertigter Serie. Entspricht der Nummer auf dem Typschild.

E53 Variantennummer

E54 Optionsplatine: Anzeige der bei der Initialisierung erkannten Optionsplatine.

20: keine; keine Optionsplatine oder fehlende ext. 24 V Versorgung.
21: 24V-LC;

E55 Kennummer: Frei vom Anwender vergebene Zahl von 0 ... 65535. Nur per FDS-Tool oder Feldbus beschreibbar.

E£56 Para-Satzkennung 1: Zeigt, ob Parameter im Parametersatz 1 verandert wurden. Kann als Hinweis auf unbefugte Para-
meter-Manipulation dienen. Die Parametersatzkennung andert sich nicht bei Ausflihrung der Aktionen B40 Phasentest und
B41 Motor einmessen.

0: Alle Werte entsprechen der Werkseinstellung (A04=1).

1: Vorgabewert bei Initialisierung durch FDS-Tool.

2..253: Kundenvorgabe / Projektierung Uber das FDS-Tool, Zustand ohne Veranderung.

254: Bei Parameteranderungen Uber Feldbus oder das USS-Protokoll werden E56 und E57 = 254 gesetzt.
255: Mindestens ein Parameterwert wurde Uber die Tastatur (Controlbox) veréndert.

E57 Para-Satzkennung 2: Wie E56, nur fir den Parametersatz 2.

E58 Kommubox: Typ der auf X3 aufgesteckten u. automatisch erkannten Kommubox zur Feldbus-Kommunikation.

P Drehzahl ist abhangig von der Polzahl B10; .« = 400 Hz. Bei einem 4-poligen Motor sind es 12000 Upm bei 400 Hz

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 13. 2) Verfugbar nur, wenn D901

Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
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E.. Anzeigen 2

Para-Nr. | Beschreibung

Sollwert-Selektor: Zeigt das Ergebnis der Binarkodierung der
E60 Festsollwerte bei einer Vorgabe Uber Binareingange. Mindestens ?W Sflekt) E60 Sollwert
ein Binareingang muss auf Sollwert-Selektor parametriert sein oToTo 0 Analoa F
(F3.. =1..3). Das Ergebnis der Binarkodierung wird durch die Ziffern 9, Treq,..
0...7 angezeigt. Diesem Ergebnis wird ein Festsollwert / Rampen- 0ol 1 Festsollwert 1
satz zugeordnet. 01110 2 Festsollwert 2
011 1 3 Festsollwert 3
Eine direkte Vorgabe eines Festsollwertes ist auch tiber D09 11010 4 Festsollwert 4
méglich, E60 bleibt von D09 jedoch unbeeinflusst. 1101 1] 5 | Festsollwert5
1 1 0 6 Festsollwert 6
1 1 1 7 Festsollwert 7
E61 Korrektur-Sollwert: Aktueller additiver Sollwert auf den laufenden Sollwert. Kann von AE1 (F25=1) oder

Feldbus kommen. Siehe Blockschaltbild Kap. 16.

E62 Aktuelles M-Max: Aktuell wirksames M-Max als Minimum aus M-Max 1 (C03), M-Max 2 (C04) und dem
Moment, das sich aus dem Pegel an AE1 ergibt, falls die AE1-Funktion auf Momentgrenze (F25=2) oder
Leistungsgrenze (F25=3) parametriert ist oder vom Feldbus.

E71 AE1 skaliert: AE1-Signal nach Offset und Faktor. E71= (E10 + F26) * F27. \/gl. Blockschaltbild Kap. 16.

E80 Betriebszustand: Anzeige des aktuellen Betriebszustandes entsprechend der Betriebsanzeige (vgl. Kap. 14). Nutzlich bei
Feldbusabfragen oder serieller Fernsteuerung.

Ereignis-Level: Zeigt an, ob ein aktuelles Ereignis anliegt. Die entsprechende Ereignis-Art wird in E82 angezeigt. Nitzlich bei
Feldbusabfragen oder serieller Fernsteuerung.

0: inaktiv; es liegt kein Ereignis an.

1: Meldung;

2: Warnung;

3: Stérung;

E81

E82 Ereignis-Art: Anzeige des aktuell anliegenden Ereignisses / Stérung, vgl. Tabelle im Kap. 15. Nutzlich bei Feldbusabfragen
oder serieller Fernsteuerung.

E83 Warnzeit: Bei laufenden Warnungen wird die verbleibende Zeit bis zur Stérungsauslésung angezeigt. Diese Zeit Iasst sich
per FDS-Tool verandern. Nitzlich bei Feldbusabfragen oder serieller Fernsteuerung.

E84 Aktiver Parametersatz: Anzeige des aktuellen Parametersatzes, vgl. Kap. 9.4. Nitzlich bei Feldbusabfragen
oder serieller Fernsteuerung.

1: Parametersatz 1;

2: Parametersatz 2;

E100 Parameter ab E100 dienen zur Steuerung und Parametrierung der Umrichter iber Feldbus. Zu Einzelheiten
""" | siehe Dokumentationen der einzelnen Feldbussysteme.

F.. Klemmen B

Para-Nr. | Beschreibung

FOO Relais2-Funktion: Funktionen des Relais 2 (X2.3 - 2.4). \
0: inaktiv;

1: Bremse, dient zur Steuerung einer Bremse, s. F01, F02 und F06, F07, sowie Kap. 8.6.

2: Null-erreicht; Ausgang aktiv (Relais schlief3t) wenn Drehzahl 0 Upm +C40 erreicht ist.

3: Sollwert-erreicht; bei C60=1 (Betriebsart Drehzahl) ist Ausgang aktiv, wenn der Drehzahl-Sollwert im
Fenster +C40 liegt.

4: Momentgrenze; Relais schlief3t wenn die aktive Momentgrenze erreicht wird (s. E62).

5: Warnung; Relais schlie3t beim Auftreten einer Warnung.

6: Arbeitsbereich; Relais schlie3t beim Verlassen des definierten Arbeitsbereiches (C41 ... C46).

7: aktiver Parametersatz; funktioniert nur, wenn in beiden Parametersatzen F00=7 parametriert ist. Low-Signal
(Relais offen) = Parametersatz 1 ist aktiv, High-Signal (Relais geschlossen) = Parametersatz 2 ist aktiv.
Signal kommt bevor der neue Parametersatz wirksam wird und kann z.B. zur Schitz-Steuerung bei einem
Zwei-Motoren-Antrieb verwendet werden. Vgl. Kap. 9.4.

8: bis 13: inaktiv;

14: vorwirts; Drehzahl n>0. Im Nulldurchgang Hysterese-Verhalten mit C40.

15: Stérung; eine Stérung liegt an.

16: Einschaltsperre; sieche Betriebszustand , 12:Einschaltsperre® in Kap. 14.

17: BE1; Weitergabe des Binareingangs. Neben galvanischer Trennung auch zum Einlesen von

Binareingangen Uber ASi-Bus.

18: BE2; vgl. Auswahl ,17:BE1".

Drehzahl ist abhangig von der Polzahl B10; .« = 400 Hz. Bei einem 4-poligen Motor sind es 12000 Upm bei 400 Hz

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 13. 2) Verfugbar nur, wenn D901
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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F.. Klemmen 2|

Para-Nr. | Beschreibung
19: bis 21: inaktiv;

22: sollwertbereit; Der Antrieb ist bestromt, Magnetisierung aufgebaut, Sollwert kann erteilt werden.

23: bis 27: inaktiv;

28: BE3; vgl. Auswahl ,17:BE 1. Beispiel fiir ,32:Parameter Wirksam" beim

29: BE4; Schreiben von Parametern tber Feldbus:

g(;'_ IﬁSIfl:I'V' Parameter E’arameter
. ’ . . . . senden Antwort Ubernommen

32: Parameter-wirksam; Low-Signal signalisiert nicht

abgeschlossene interne Parameterumrechnungen.
Niitzlich beim Hand-shake mit einer Gbergeordneten = |32:Parameter Wirksam [
Steuerung bei Parametersatzumschaltung u.a.

FOo1 Bremse 6ffnen: Nur wenn F00=1 (Bremse) und B20=2 (Steuerart=Vectorregelung mit Rickflinrung), sonst S
F06. Uberschreitet der Sollwert den eingestellten Drehzahlwert, liiftet die Bremse (Relais 2 = schlief3t).
Wertebereich in Upm: 0 ... 300*

FO2 Bremse schlieBen: Nur wenn F00=1 (Bremse) und B20=2 (SteuerartVectorregelung mit Riickfilhrung), sonst | v
FO7. Wird der Antrieb Uber ein ,Halt" oder ,Schnellhalt" Befehl stillgesetzt fallt die Bremse, bei Unterschreiten
des eingestellten Drehzahlwertes, ein (Relais2 = 6ffnet).

Wertebereich in Upm: 0 ... 300*

FO3 Relais2 t-ein: Nur wenn F00>0. Bewirkt eine Einschaltverzégerung des Relais 2. Kann mit allen Funktionen des | v
Relais 2 kombiniert werden. Die zugehdrige Funktion muss mind. t-ein lang anstehen, damit Relais schaltet.
Wertebereich in s: Q ... 5,024

F04 Relais2 t-aus: Nur wenn F00>0. Bewirkt eine Ausschaltverzdégerung des Relais 2. Kann mit allen Funktionen N
des Relais 2 kombiniert werden.

Wertebereich in s: 0 ... 5,024

FO5 Relais2 invers: Nur wenn F00>0. Ermdglicht die Invertierung des Relais 2-Signales. Die Invertierung erfolgt N
nach der Funktion Ein- und Ausschaltverzégerung (F04/F03). Kann mit allen Funktionen des Relais 2
kombiniert werden. Wertebereich: 0 ... 1

FO6 Bremsliiftzeit: Nur wenn F00=1 (Bremse) und B20=2 (Vectorregelung mit Rickfiihrung). Definiert die Luftungs- | ¥
zeit der angeschlossenen Bremse. F06 ist ca. 30 ms groRer zu wahlen als die Zeit t1 im Abschnitt M des
STOBER MGS-Katalogs. Beim Erteilen der Freigabe bzw. Wegnahme des Halt- /Schnellhalt-Signals wird das
Loslaufen um die Zeit F06 verzdgert. Siehe auch B25. Wertebereich in s: 0 ... 5,024

FO7 Bremseinfallzeit: Nur wenn F00=1 (Bremse) und B20=2 (Vectorregelung mit Riickflihrung). Definiert die N
Einfallzeit der angeschlossenen Bremse. F07 ist ca. 30 ms groRer zu wahlen als die Zeit t1 (MGS-Katalog). Bei
Wegnahme der Freigabe und Halt-/Schnellhalt bleibt der Antrieb fiir die Zeit FO7 noch in Regelung.

Zeit t1 = Abtastzeit to1 A t21 variiert bei AC- oder DC-seitigem Schalten!

Wertebereich in s: Q ... 5,024

F10 Relais1-Funktion: Relais 1 ist geschlossen, wenn der Umrichter betriebsbereit ist. Das Offnen des Relais kann | v
folgendermalien gesteuert werden: (Statusabfrage Relais 1 liber Parameter E17)

0: Stérung; Relais gedffnet wenn eine Stérung anliegt.

1: Stérung&Warnung; Relais getffnet wenn eine Stérung oder Warnung anliegt.

2: Stérung&Warnung&Meldung; Relais gedffnet wenn eine Stérung, Warnung oder Meldung anliegt. Ist die
Autoquittierung aktiv (A32=1), wird das Schalten des Relais solange unterdriickt, bis alle Autoquittierungs-
versuche abgelaufen sind.

F19 Schnellhalt-Ende: Nur wenn C60=1. F19 ist ab SV 4.5E verfligbar und legt fest, wann die Schnellhaltrampe N
beendet werden kann.

0: Null-Erreicht; Bei steigender Flanke des Schnellhalt-Signals (oder Wegnahme der Freigabe bei F38>0)
bremst der Antrieb bis zum Stillstand (Null-Erreicht-Meldung), selbst wenn das Schnellhalt-Signal (oder
Freigabe-Aus) nur kurzzeitig anstand.

1: Ohne Stop; Bei Verschwinden des Schnellhalt-Signals bzw. Riickkehr der Freigabe beschleunigt der Antrieb
sofort wieder auf den aktuellen Sollwert.

F25e¢ AE1-Funktion: Funktion des Analogeinganges 1 (X1.2 — X1.3). \
0: inaktiv;

1: Korrektur-Sollwert; zusatzlicher Sollwerteingang, wirkt unabhangig von dem ausgewahlten Steuereingang
und additiv zum laufenden Sollwert (A30). Es gilt: 100% Ansteuerung von AE1 sind 100 Hz (3000 Upm bei
4-poligem Motor). Kann mit F26 und F27 skaliert werden.

2: Momentgrenze; zusatzliche Momentenbegrenzung. ((10 V + F26) x F27) = Motornennmoment. Aktive
Momentgrenze ist das Minimum aus M-Max 1 (C03), M-Max 2 (C04) und dem Pegel an Analogeingang 1.

3: Leistungs-Grenze; externe Leistungsbegrenzung wobei 10 V = Motornennleistung.

P Drehzahl ist abhangig von der Polzahl B10; .« = 400 Hz. Bei einem 4-poligen Motor sind es 12000 Upm bei 400 Hz

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 13. 2) Verfugbar nur, wenn D901

Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.

E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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4: Sollwert-Faktor; der Hauptsollwert am AE1 wird mit dem SW-Faktor multipliziert (10 V=100%).

5: bis 7: inaktiv;

8: M-Drehfeldmagnet; Drehmomentsteuerung fur Drehfeldmagnete. Der Betrieb erfolgt mit U/f-Steuerung
(B20=0). Die Drehzahl wird z.B. Uber den Festsollwert auf den Nennwert gestellt. Mit F20=8 kann die Motor-
spannung Uber AE1 beeinflusst werden. Da das Drehmoment dem Quadrat der Motorspannung entspricht,
wird diese mit der Wurzel des AE1-Signals gewichtet.

9: n-Max; Begrenzung der Maximaldrehzahl durch externe Spannung.

10: Sollwert; Drehzahl-oder Drehmomentsollwert (typischerweise ist AE1 auf ,70:Sollwert” parametriert).

F26 AE1-Offset: Ein Offset am Analogeingang 1 (X1.2 — X1.3) kann korrigiert werden. Hierzu die Klemmen X1.2 v
und X1.3 bricken. AE1-Pegel in Parameter E10 beobachten und mit umgekehrtem Vorzeichen in Parameter
F26 eingeben. (z.B.: Parameter E10 zeigt 1,3% dann muss F26 auf -1,3% parametriert werden).
Wertebereich in %:-400 ... 0 ... 400

F27 AE1-Faktor: Das am Analogeingang 1 anliegende Signal wird zum AE1-Offset (F26) addiert und dann mit N
diesem Faktor multipliziert. Je nach F25 ergibt sich fur F27 folgende Skalierung:

F25= 1= 10V =F27 - 100 Hz (3000 Upm)* ~ Bei 4-poligen Motor ent.
F25= 2 = 10V = F27 - Motor-Nennmoment sprechen 100Hz 3000 Upm.
F25= 3 = 10 V = F27 - Motor-Nennleistung Bei anderer Polzahl ist die
F25= 4 = 10 V = F27 - Multiplikation mit 1,0 Drehzahl umzurechnen:
F25= 6 = 10V =F27 - Weg in I70

F25= 8 = 10 V = F27 - Motor-Nennspannung B1°f2 — 100 HZfGOOO Upm
F25= 9= 10V = F27 - 100 Hz (3000 Upm)* B10=6 — 100 Hz=2000 Upm

F25=10 = 10 V = F27 - 100% Eingang in die Sollwertkennlinie
Beispiel: Bei F25=1 und F27=50% ergibt sich bei 10 V und AE1 eine Korrektur von 1500 Upm.
Wertebereich in %:-400 ... 100 ... 400

F30 BE-Logik: Logische Verknupfung, wenn mehrere BE'’s auf dieselbe Funktion programmiert sind: N
0: ODER;
1: UND;

F31e BE1-Funktion: Alle Binaren Eingange sind frei programmierbar. Die Auswahlpunkte 0 — 13 und gréfer 16 sind | v
fur alle Binaren Eingange identisch. Wird dieselbe Funktion von mehreren BE's bedient, kann mit F30 eine
logische Verkniipfung programmiert werden. Eine Invertierung ist mit F51 ... F55 mdglich.

0: inaktiv;

1: Sollwert-Selekt 0; binar kodierte Auswahl von Festsollwerten. Das Ergebnis der Sollwertauswahl wird in E60
angezeigt.

: Sollwert-Selekt 1; s.o.

: Sollwert-Selekt 2; s.o.

: Motorpoti AUF; wenn D90=1 kann mit Hilfe von zwei Bindren Eingéngen ein Motorpoti nachgebildet werden.
Dazu muss ein BE auf ,4:Motorpoti AUF" u. ein anderer auf ,5:Motorpoti AB" programmiert sein. S. auch D90.

: Motorpoti AB; dto.

: Drehrichtung; Negierung des aktuellen Sollwerts.

: Zusatz-Freigabe; BE Ubernimmt die Funktion einer zusatzlichen Freigabe d.h., die Quittierung einer Stérung
ist auch Uber die zusatzliche Freigabe mdglich. Der Antrieb wird nur freigegeben wenn der Eingang
,Freigabe" (X1.6) und der Binare Eingang High-Signal haben.

: Halt; bei High-Signal wird der Antrieb mit der ausgewahlten Decel-Rampe heruntergefahren. Falls F00=1,
fallt danach die Bremse ein. Rampen: Analoge SW-Vorgabe/Motorpoti: D01; Festsollwerte: D12 ... D72;

9: Schnellhalt; bei steigender Flanke wird der Antrieb mit der DecelS-Rampe (D81) heruntergefahren, danach
fallt die Bremse ein, falls FO0=1. Zur Auslésung des Schnellhaltes ist ein kurzer High-Impuls am BE
ausreichend (>4 ms). Ein Abbrechen des Schnellhaltes ist bis zum Unterschreiten der Drehzahl C40 nicht
moglich, vgl. auch F38. Achtung: Bei Schnellhalt ist immer die Drehmoment-Grenze C04 wirksam.

10: Momentumschalter; Umschaltung zwischen den Momentenbegrenzungen M-Max 1 (C03) und M-Max 2

(C04). Low-Signal = M-Max 1, High-Signal = M-Max 2.

11: Parametersatz-Umschalter; Parametersatzauswahl Uber BE ist nur méglich wenn A41=0. Dazu muss
dieser BE in beiden Parameterséatzen auf 11 stehen. Bei Low-Signal ist Parametersatz 1, bei High Satz 2
ausgewahlt. Wenn A34=0 (Autostart=inaktiv), wird der ausgewahlte ParaSatz erst nach Wegnahme der
Freigabe umgeschaltet, vgl. Kap. 9.4.

12: externe Stérung; bietet die Moglichkeit Stérmeldungen der Peripherie auszuwerten. Der Umrichter wertet
eine steigende Flanke am BE aus und geht in Stérung ,44:ext.Stérung". Sind mehrere BEs auf ext. Stérung
programmiert kann die steigende Flanke nur dann ausgewertet werden, wenn an den anderen, auf
,12:ext.Stérung" programmierten BEs, Low-Signal anliegt.

N O O ANWN

(=]

Drehzahl ist abhangig von der Polzahl B10; .« = 400 Hz. Bei einem 4-poligen Motor sind es 12000 Upm bei 400 Hz

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 13. 2) Verfugbar nur, wenn D901
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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13: Quittierung; mit einer steigenden Flanke kann eine Stérung quittiert werden, sofern diese nicht mehr
ansteht. Sind mehrere BE's auf Quittierung programmiert kann die steigende Flanke nur dann ausgewertet
werden, wenn an den anderen, auf ,713:Quittierung" programmierten BE's, Low-Signal anliegt.
14: riickwérts V3.2; durch die Programmierung F31=14 und F32=14 kann die Drehrichtungsvorgabe von
Umrichtern mit der Software 3.2 nachgebildet werden. Die Funktionen ,Drehrichtung”, ,Halt’ und
.Schnellhalt’ dirfen in diesem Fall nicht an andere BE's vergeben werden.
BE1 BE2 Befehl
0 0 Schnellhalt (wenn F38 nicht 0) oder Halt (F38=0)
0 1 Drehrichtung vorwarts
1 0 Drehrichtung riickwarts
1 1 Halt
15: und 16: inaktiv;
17: Hand+; Handfahrt in positive Richtung (Tippen). Auswahl “8:Half’ muss aktiv sein. In der Betriebsart
Drehzahl (C60=1) erscheint der Betriebszustand “22:Hand” in der Controlbox und der Motor bleibt gemaf
Vorgabe “8:Halt’ stehen (n=0).
18: Hand-; Handfahrt in negative Richtung.
19: und 20: inaktiv;
21: Endschalter+; Endschalter am positiven Ende des Verfahrbereichs.
22: Endschalter-; Endschalter am negativen Ende des Verfahrbereichs. Im Drehzahlbetrieb wird die Dreh-
richtung gesperrt.
23: bis 31: inaktiv;
32: Bremse 6ffnen; manuelle Bremssteuerung liber ein BE (héhere Prioritat als die interne Bremsfunktion).
F32e BE2-Funktion: 0 - 13 und ab 15 siehe F31, 14:vorwérts V3.2; N
Wertebereich: 0 ... 6 ... 32
F33e BE3-Funktion: 0 - 13 und ab 15 siehe F31. N
14: Encoderspur0; nur wenn B20=2 (Vectorregelung mit Rickflihrung). Das ,Null-Signal” (=Spur ,C” ein Impuls
pro Umdrehung) des angeschlossenen Inkrementalgebers. Dieses Signal ist fir die Funktion der
,Vectorregelung mit Riickfihrung” nicht erforderlich.
Wertebereich: 0 ... 1 ... 32
F34e BE4-Funktion: O - 13 und ab 15 siehe F31. N
14: EncoderspurA; nur wenn B20=2 (Vectorregelung mit Rickflhrung). Das ,A-Signal” des Inkrementalgebers.
Wertebereich: 0 ... 2 ... 32
F35¢ BES5-Funktion: 0 - 13 und ab 16 siehe F31. N
14: Frequenz-SW; der Umrichter ist auf Frequenz-Sollwertvorgabe parametriert, Analogeingang 1 (X1.2 - 4)
wird ignoriert. Die unter F37 eingegebene Maximalfrequenz entspricht einer Sollwertaussteuerung von
100%. Frequenzen unter 1 Hz werden als 0% Aussteuerung interpretiert. Der Frequenz-SW wird intern
durch die Sollwertkennlinie (D02 ... D05) und den Rampengenerator (D00 / D01) weiterverarbeitet.
15: EncoderspurB; nur wenn B20=2 (Vectorregelung mit Riickfihrung). Das ,B-Signal’ des angeschlossenen
Inkrementalgebers. Dieses Signal ist fir die Funktion der ,Vectorregelung mit Riickf.” zwingend erforderlich.
Wertebereich: 0 ... 32
F36e BE-Inkremente: Wird ein Inkrementalgeber an BE4 und BE5 verwendet, muss hier die Anzahl der Inkremente | v
pro Motor-Umdrehung eingegeben werden. Ist der Inkrementalgeber nicht an der Motorwelle montiert, sind evtl.
Untersetzungsverhaltnisse zu berlcksichtigen.
Wertebereich in I/U: 30 ... 1024 ... 4096
F37e Fmax-Frequenz-SW: Nur wenn Binareingang BE5 auf Frequenz-Sollwert parametriert ist (F35=14). Maximal v
zugelassene Frequenz. Die Frequenz F37 entspricht einer Sollwertaussteuerung von 100%.
Wertebereich in kHz: 3 ... 51,2
F38 Schnellhalt: F38 steuert automatische Auslésung von Schnellhalt in bestimmten Betriebszustanden (Bremsen |+
an der Schnellhaltrampe D81).
0: inaktiv; Schnellhalt kann nur durch die BE-Funktion ,9:Schnellhalt’ ausgel6st werden.
1: Freigabe&vorwirts/riickwiérts; Wichtig bei Verwendung von zwei Drehrichtungseingadngen vor- und
rickwaérts an BE1 und BE2. Schnellhalt wird ausgeltst wenn BE1=Low und BE2=Low oder durch Wegnahme
der Freigabe (auch Sollwert-Freigabe D07 oder Zusatzfreigabe tUber BE).
2: Stérung&Freigabe; Neben der BE-Funktion ,9:Schnellhalt’ fihrt auch Wegnahme der Freigabe sowie
Lungefahrliche” Stérungen wie ,46:Unterspannung“ zum Schnellhalt.
F51 .. |BEt-invers bis BE5-invers N
0: inaktiv; keine Invertierung.
F55¢° 1: aktiv; Eingang wird invertiert. Nitzlich z.B. fir das HALT-Signal oder Endschalter.
P Drehzahl ist abhangig von der Polzahl B10; .« = 400 Hz. Bei einem 4-poligen Motor sind es 12000 Upm bei 400 Hz
. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 13. 2) Verfugbar nur, wenn D901
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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11. Parameterbeschreibung

M.. Meniiausblendung (Meniisprungziele) E

Para-Nr. | Beschreibung

M50 F1-Sprungziel: Parameter, der mit der F1-Funktionstaste zum Editieren bereitgestellt wird. Abhangig von der
Geratefunktion kénnen einige Parameter ausgeblendet sein und stehen nicht zur Wahl.
Wertebereich: A0O ... E50 ... N44

M51 F1-Untere Grenze:
Wertebereich: Abhangig vom gewahlten Parameter in M50

M52 F1-Obere Grenze:
Wertebereich: Abhangig vom gewahlten Parameter in M50

= Die Sprungziele F2 .. F4 sind identisch aufgebaut. Sprungziel F2 liegt bei M60 ... M62, usw.
Werden mehrere Sprungziele (M50; M60; M70 oder M80) auf die gleiche Koordinate parametriert (z.B. J10), dann
wirkt die untere; obere Grenze des niedrigsten Sprungzieles.

U.. Schutzfunktionen 2|
Para-Nr. | Beschreibung
uoo Level Unterspannung: Wird beim Unterschreiten des in A35 eingestellten Wertes U00 aktiviert.

2: Warnung; nach Ablauf der Toleranzzeit in U01 geht das Gerat in Stérung (E46 siehe Kap. 15).
3: Stérung; das Gerat geht sofort nach Unterschreiten des Wertes in A35 in Stérung (E46 siehe Kap. 15).

uo1 Zeit Unterspannung: Nur bei U00=2:Warnung einstellbar. Definiert die Zeit, wahrend der ein Ansprechen der
Unterspannungstiberwachung toleriert wird. Nach Ablauf der eingestellten Zeit geht das Gerat in Stérung.
Wertebereichins:1...2...10

u10 Level Ubertemp. Motor i2t: Parallel zur Uberwachung des Kaltleiters im Motor, bildet der FAS die Motor-
temperatur Uber ein i?t Modell nach. Im Parameter E23 wird die prozentuale Auslastung des Motor angezeigt.
Ist der Wert in E23 gréRer als 100%, 10st U10 aus.

0: Aus; Geréat reagiert nicht auf das Ansprechen von U10.

1: Meldung; das Ansprechen von U10 wird nur zur Anzeige gebracht. Das Geréat beibt weiter betriebsbereit.
2: Warnung; nach Ablauf der Toleranzzeit in U11 geht das Gerat in Stérung (E45 siehe Kap. 15).

U1 Zeit Ubertemp. Motor i2t: Nur bei U10=2:Warnung einstellbar. Definiert die Zeit, wahrend der ein Ansprechen
der i2t Uberwachung toleriert wird. Nach Ablauf der eingestellten Zeit geht das Gerét in Stérung.
Wertebereich in s: 1 ... 30 ... 120

u20 Level Uberlast Antrieb: Uberschreitet das errechnete Drehmoment im statischen Betrieb das aktuelle M-Max
in E62, so lost U20 aus.

0: Aus; Gerat reagiert nicht auf das Ansprechen von U20.

1: Meldung; das Ansprechen von U20 wird nur zur Anzeige gebracht. Das Gerat beibt weiter betriebsbereit.
2: Warnung; nach Ablauf der Toleranzzeit in U21 geht das Gerat in Stérung (E47 siehe Kap. 15).

3: Stérung; das Gerat geht sofort nach Ansprechen von U20 in Stérung (E47 siehe Kap. 15).

u21 Zeit Uberlast Antrieb: Nur bei U20=2:Warnung einstellbar. Definiert die Zeit, wahrend der eine Uberlastung
des Antriebs toleriert wird. Nach Ablauf der eingestellten Zeit geht das Gerat in Stérung.
Wertebereich in s: 1... 10 ... 120

u22 Text Uberlast Antrieb: Eintrag “Uberlast Antrieb” kann anwenderspezifisch variiert werden.
Wertebereich: 0 ... "Uberlast Antrieb” ... 11
u30 Level Uberlast Beschleunigung: Uberschreitet das errechnete Drehmoment wéhrend der Beschleunigungs-

rampe das aktuelle M-Max in E62, so l6st U30 aus.

0: Aus; Gerat reagiert nicht auf das Ansprechen von U30.

1: Meldung; das Ansprechen von U30 wird nur zur Anzeige gebracht. Das Gerat beibt weiter betriebsbereit.
2: Warnung; nach Ablauf der Toleranzzeit in U31 geht das Gerat in Stérung (E48 siehe Kap. 15).

3: Stérung; das Gerat geht sofort nach Ansprechen von U30 in Stérung (E48 siehe Kap. 15).

U31 Zeit Uberlast Beschleunigung: Nur bei U30=2:Warnung einstellbar. Definiert die Zeit, wahrend der eine
Uberlastung des Antriebs beim Beschleunigen toleriert wird. Nach Ablauf der eingestellten Zeit geht das Gerat
in Stérung.

Wertebereichins:1...5 ... 10

us32 Text Uberlast Beschleunigung: Eintrag “Uberl.Besch” kann anwenderspezifisch variiert werden.
Wertebereich: 0 ... "Uberlast Beschleunigung” ... 11

u40 Level Uberlast Bremsen: Uberschreitet das errechnete Drehmoment wiahrend der Bremsrampe das aktuelle

M-Max in E62, so 16st U40 aus.

0: Aus; Geréat reagiert nicht auf das Ansprechen von U40.

1: Meldung; das Ansprechen von U40 wird nur zur Anzeige gebracht. Das Gerat beibt weiter betriebsbereit.
2: Warnung; nach Ablauf der Toleranzzeit in U41 geht das Gerat in Stérung (E49 siehe Kap. 15).

3: Stérung; das Gerat geht sofort nach Ansprechen von U40 in Stérung (E49 siehe Kap. 15).

P Drehzahl ist abhangig von der Polzahl B10; .« = 400 Hz. Bei einem 4-poligen Motor sind es 12000 Upm bei 400 Hz
. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 13. 2) Verfugbar nur, wenn D901
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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11. Parameterbeschreibung

U.. Schutzfunktionen B

Para-Nr. | Beschreibung

u41

Zeit Uberlast Bremsen: Nur bei U40=2:Warnung einstellbar. Definiert die Zeit, wahrend der eine Uberlastung
des Antriebs beim Bremsen toleriert wird. Nach Ablauf der eingestellten Zeit geht das Geréat in Stérung.
Wertebereichins:1...5...10

U42

Text Uberlast Bremsen: Eintrag “Uberl.Brems” kann anwenderspezifisch variiert werden.
Wertebereich: 0 ... "Uberlast Bremsen” ... 11

us0

Level Arbeitsbereich: Wird einer oder mehrere der Parameter C41 bis C46 uberschritten bzw. unterschritten,
I6st U50 aus.

0: Aus; Gerat reagiert nicht auf das Ansprechen von U50.

1: Meldung; das Ansprechen von U50 wird nur zur Anzeige gebracht. Das Gerat beibt weiter betriebsbereit.

2: Warnung; nach Ablauf der Toleranzzeit in U51 geht das Gerat in Stérung (E50 siehe Kap. 15).

3: Stérung; das Gerat geht sofort nach Ansprechen von U50 in Stérung (E50 siehe Kap. 15).

uUs1

Zeit Arbeitsbereich: Nur bei U50=2:Warnung einstellbar. Definiert die Zeit, wahrend der ein Verlassen des
Arbeitsbereichs toleriert wird. Nach Ablauf der eingestellten Zeit geht das Gerat in Stérung.
Wertebereich in s: 1...10 ... 120

us2

Text Arbeitsbereich: Eintrag “Arbeitsber” kann anwenderspezifisch variiert werden.
Wertebereich: 0O ... "Arbeitsbereich” ... 11

ue0

Level Schleppabstand: Uberschreitet der Wert in 184 den Wert von 121, spricht U60 an.

0: Aus; Gerét reagiert nicht auf das Ansprechen von U60.

1: Meldung; das Ansprechen von U60 wird nur zur Anzeige gebracht. Das Gerat beibt weiter betriebsbereit.
2: Warnung; nach Ablauf der Toleranzzeit in U61 geht das Gerat in Stérung (E54 siehe Kap. 15).

3: Stérung; das Gerat geht sofort nach Ansprechen von U60 in Stérung (E54 siehe Kap. 15).

u61

Zeit Schleppabstand: Nur bei U60=2:Warnung einstellbar. Definiert die Zeit, wahrend der der Wert in 121
Uberschritten werden. Nach Ablauf der eingestellten Zeit geht das Gerat in Stérung.
Wertebereich in ms: 0 ... 500 ... 32767

u7o0

Level Posi. Verweigert: Liegt die Zielposition jenseits der Softwareendschalter 150 und 51 oder wird ein
absoluter Fahrsatz im nicht referenzierten Zustand (186=0) gestartet, spricht U70 an.

0: Aus; Geréat reagiert nicht auf das Ansprechen von U70.

1: Meldung; das Ansprechen von U70 wird nur zur Anzeige gebracht. Das Gerat beibt weiter betriebsbereit.
2: Warnung; nach Ablauf der Toleranzzeit von 1 s geht das Gerat in Stérung (E51 siehe Kap. 15).

3: Stérung; das Gerét geht sofort nach Ansprechen von U70 in Stérung (E51 siehe Kap. 15).

Kursiv

1)
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Drehzahl ist abhangig von der Polzahl B10; .« = 400 Hz. Bei einem 4-poligen Motor sind es 12000 Upm bei 400 Hz

zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

siehe Ergebnistabelle Kap. 13. 2) Verfugbar nur, wenn D901

Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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12 OPTIONSPLATINE 24 V-LC

Die Optionsplatine 24 V-LC fiir den POSIDRIVE® FAS 4000 versorgt

o die interne Elektronik

¢ die Spannungversorgung 15 V an Klemme X1.12 (kann firr den Betrieb eines Impulsgebers genutzt werden)

o die Kommubox fiir CAN oder Profibus
parallel zu der Leistungseinspeisung (400 V oder 230 V).

Daraus ergeben sich folgende Vorteile:

¢ In der Betreibsart Lage (C60=2:Lage - nur mit Posi-Upgrade) bleiben die Ist- und Referenz-Position erhalten, wenn der

Umrichter von der Leistungsversorgung getrennt wird.

o Wird der Umrichter Gber Feldbus angesteuert, bleibt die Buskommunikation bei abgeschalteter Leistungsversorgung erhalten.
o Der Umrichter kann ohne Leistungseinspeisung parametriert werden.

Hinweis: Mit der 24 V-Versorgung wird die Funktion des Betriebsbereit-Relais nicht verandert (d.h. das Relais fallt ab, wenn die
Zwischenkreisspannung unter den in A35 eingestellten Wert sinkt).

PIN-BELEGUNG

Versorgungsspannung: 20,4V ...28,8V DC/typ. 24V
Stromaufnahme: max. 500 mA

- -++

-
N
IS

]
(o) [ ] I
=

POSIDRIVE
FAS 4000

MONTAGE

Lasche gerade biegen

Gehause o6ffnen
Zwei Schrauben an der Front I6sen

P
<

£
m 1
[\!" \
\\ \
L

Montage der Optionsplatine

o Platine oben vorne, parallel zur Front montieren oberhalb
des X3- Steckers)

e Gehauseblech an der Oberseite fiir die Montage
ca. 4 mm vorbiegen.

Gehause schlielen,
Lasche ca. 2 mm zuriickbiegen.
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13. Ergebnistabelle

Ergebnistabelle

Das Ergebnis von Aktionen, wie z.B. Werte speichern (A00=1), wird im Display angezeigt. Mégliche Ergebnisse:

0: fehlerfrei

Die Daten wurden fehlerfrei tibertragen.

1: Fehler!

Allgemeiner Fehler, z.B. beim Speichern ohne Paramodul am Gerat.

3: ungliltige Daten

~controlbox-Datensatz“ enthalt ungliltige Daten. Controlbox neu beschreiben und Vorgang wiederholen.

5: OK (Anpassung)

Softwareversion von ,Controlbox-Datensatz“und Umrichter unterscheiden sich durch einige Parameter.
Mit W-Taste bestatigen. Meldung hat keinen Einfluss auf Funktionalitat des Umrichters.

6: OK (Anpassung)

Softwareversion von ,Controlbox-Datensatz® und Umrichter unterscheiden sich durch einige Parameter.
Mit @-Taste bestatigen. Meldung hat keinen Einfluss auf Funktionalitat des Umrichters.

9: BE Encoderspur

Ist mit B20=2 die Steuerart ,Vectorgeregelt mit 2-Spur-Rickfihrung” gewahlt, muss F34=14 und
F35=15 sein.

10: Grenzwert

Eingabewert aulRerhalb des Wertebereiches.

11: f(BE) > 80 kHz

Nur wenn B20=2 und B26=0. Max. Frequenz am BE (berschreitet den zulassigen Grenzwert von
80 kHz. (n-Max/60) - Encoder Ink. > 80 kHz, oder (C01/60) - F36 > 80 kHz.

13: BE vor/riick

Durch die Programmierung F31=14 und F32=14 kann die Drehrichtungsvorgabe von Umrichtern mit der
Software 3.2 nachgebildet werden. Die Funktionen ,Drehrichtung”, ,Halt”, ,Schnellhalt” dirfen in diesem
Fall nicht an andere BE's vergeben werden.

14: abgebrochen

* Aktion abgebrochen, z.B. durch Wegnahme der Freigabe.
* Beim ,Motor einmessen” oder ,Phasentest” (B40, B41) hat der Strom den zulassigen Maximalwert
Uberschritten (Kurzschluss, Erdschluss).

15: R1 zu gro3

Bei ,Motor einmessen” (B41) wurde ein zu groRer Statorwiderstand gemessen.
Motor falsch beschaltet, Motorleitung fehlerhaft.

16: Phasenfehler U

Fehler in der Phase U.

17: Phasenfehler V

Fehler in der Phase V.

18: Phasenfehler W

Fehler in der Phase W.

19: Symmetrie

Fehler in der Symmetrie der Phasen U, V, W. Abweichung eines Wicklungswiderstandes um £10%.
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Betriebszustande
Der Betriebszustand wird in der Betriebsanzeige angezeigt und kann bei Feldbuszugriff in E80 abgefragt werden.

0: Betriebsbereit Umrichter ist betriebsbereit.

1: Vorwarts Stationare positive Drehzahl.

2: Ruckwarts Stationare negative Drehzahl.

3: Beschleunigen Beschleunigungsvorgang lauft (Accel).

4: Bremsen Bremsvorgang lauft (Decel).
5: Halt Halt-Befehl steht an.
6: n < n-Min Sollwert < n-Min (C00).
7: n > n-Max Sollwert gré3er als das Minimum von C01 und E126 (per Analogeingang oder Feldbus).
8: Unzul. Drehrichtung Vorgegebene Drehrichtung widerspricht der zulassigen Drehrichtung (C02).
9: Schweranlauf Schweranlauf ist aktiv (C21, C22).
10: Einfangen Einfangen ist aktiv.
11: Schnellhalt Schnellhalt wird durchgefiihrt.
Dieser Zustand verhindert einen ungewollten Anlauf des Antriebs. Wirksam, bei:
e Einschalten des Antriebs (Netz-Ein) mit Freigabe=High (nur wenn A34=0).
¢ Quittierung einer Stérung durch einen Low-High-Freigabewechsel.
12: Einschaltsperre o Geodffnetem Laderelais (Netzversorgung fehlt und Zwischenkreis fallt unter 130 V).

o Falls die Optionsplatine das Grundgerat mit ext. 24 V versorgt (keine Netzspannung).
e Wenn A30=2:Feldbus und ein Steuerbefehl ,Spannung sperren“ vom Feldbus gesendet wird
oder die Freigabeklemme Low wird oder ein Schnellhalt endet.

13: Seriell (X3) Parameter A30=1 parametriert; Umrichter wird seriell Gber den PC gesteuert.
14: Eingeschaltet Nur bei Drivecom-Profil moglich, Bus-Ankopplung.
. Umrichter durchlauft einen Selbsttest. Beim Hochlauf mit ext. 24 V wird ,15:Selbsttest’ bis

15: Selbsttest : .
zum Netz-Ein angezeigt.

16: Stérung Leistungsteil des Umrichters wird gesperrt.

17: Posi.aktiv Lageregelung aktiv, warten auf ein Startbefehl. Grundzustand der Positioniersteuerung.

18: Fahren Nr. Bearbeiten eines Fahrauftrags, Antrieb in Bewegung. Nr. entspricht dem aktuellen Fahrsatz (182).
Bei einer Fahrsatzverkettung mit definierter Pause oder bei Wiederholen von Relativbewegungen.

19: Pause Nr. Beim Anhalten zwischen zwei Folgeauftrdgen wird das Signal ,In Position” generiert, in der An-
zeige erscheint aber ,Pause”.

20: Warten Nr. Bei einer Fahrsatzverkettung mit definiertem manuellen Start (warten auf Posi.Step-Signal).

21: Ref.Fahrt Wahrend der Referenzfahrt.

22: Hand Wahrend der Handfahrt.
Nach einem abgebrochenen Fahrsatz (Halt-oder Schnellhalt) mit der Mdglichkeit einer Wiederauf-

23: unterbrochen nahme mit Signal Posi.Step. Mit Posi.Step wird dann die urspriingliche Zielposition angefahren,
selbst wenn der Antrieb zwischenzeitlich verstellt wurde. S. Kap. 4.10 der POSI-Doku (441549).

. Warten auf Posi.Start- oder Posi.Step-Signal zur Auslésung der Referenzfahrt nach Netz-Ein
24: Ref. warten (137=1)
25: Endschalter Antrieb steht auf Endschalter.

26:

Para.Sperre

Bei der Dateniibertragung vom PC zum Umrichter wurde die Freigabe softwaremaRig vom PC aus
deaktiviert.

33




POSIDRIVE® FAS 4000

& STOBER

ANTRIEBSTECHNIK

15. Stérungen / Ereignisse

Storungen / Ereignisse Bei Storungen kann der Umrichter die Antriebsaufgabe nicht erfiillen und wird gesperrt. Es
folgt ein Eintrag im Stérungsspeicher (E40/E41) und das Relais 1 (Betriebsbereit) 6ffnet. Ist zum Zeitpunkt der Stérung eine

Parabox aufgesteckt, wird diese automatisch beschrieben. Bestimmte Ereignisse (vgl. letzte Spalte der folgenden Tabelle)

lassen sich per FDS-Tool als Stérung, Meldung, Warnung oder unwirksam deklarieren.

Auto-
quitt

FDS-
Tool*

31:

Kurz-/Erdschluss

Die Hardware-Uberstromabschaltung ist aktiv.

« Motor fordert einen zu hohen Strom vom Umrichter (Wicklungsschluss, Uberlastung).

32:

Kurz-/Erdsch.int

Bei Freigabe des Umrichters wird eine interne Priifung durchgefiihrt. Ein vorhandener
Kurzschluss fiihrt zur Stérung.
e Ein interner Geratefehler liegt vor, z.B. IGBT-Module sind defekt.

33:

Uberstrom

e Zu kurze Beschleunigungszeiten (Rampen in Gruppe D.. verlangern).
o Momentenbegrenzungen C03/C04 Uberprifen,
— welche Momentengrenzen sind wirksam (s. Kap. 9.2)
— auf Maximalwert eingestellte Momentenbegrenzungen C03/C04 um ca. 10%
reduzieren.
o Parameter C30 (Verhaltnis der Massentragheiten) optimieren.
o Bei Vectorregelung (B20=2) Geber falsch angeschlossen.

34:

Hardware-Defekt

Der nichtflichtige Datenspeicher (NOVRAM) ist defekt oder zeitlimitierte Software-
Version.

35:

Watchdog

Uberwacht Auslastung und Funktion des Mikroprozessors.
Diese Stérung kann auch durch EMV-Probleme hervorgerufen werden
(z.B.: Schirm des Motorkabels oder PE-Leiter falsch, bzw. nicht angeschlossen).

36:

Uberspannung

Zu hohe Zwischenkreisspannung.

e Zu hohe Netzspannung.

e Riickspeisung des Antriebes im Bremsbetrieb (kein Bremswiderstand ange-
schlossen, Bremschopper mit A20=0:inaktiv deaktiviert oder defekt).

¢ Bremswiderstand mit zu geringem Wiederstandswert (Uberstromschutz).

38:

Temp.GeratSensor

Die durch den Geratesensor gemessene Temperatur E25 liegt iber dem Grenzwert.
e Zu hohe Umgebungs-/ Schaltschranktemperatur.

39:

Temp.Gerat i2t

Das fiir den Umrichter gerechnete i’t-Modell erreicht 100% thermische Auslastung.
o Umrichter Uberlastet, z.B. weil Motor blockiert oder zu hohe Taktzahl.
e Taktfrequenz B24 zu hoch.

40:

unguiltige Daten

Die Daten im nichtflichtigen Speicher wurden nicht komplett abgelegt (wahrend
»,A00 Werte speichern® abgeschaltet wurde). Datensatz neu ins Gerat laden oder die
Parameter per Men( priifen und A00 neu ausfiihren.

41:

Temp.Motor TMS

Ubertemperatur durch den Motor-Temperaturfilhler. Anschluss Klemme X2.5 - X2.6.
e Motor Uberlastet, evtl. fremdbelUften.

e Temperaturfiihler nicht angeschlossen (falls nicht vorhanden, Bricke — X2.5 - X2.6).

42:

Temp.BremsWid.

Das i?t-Modell fiir den Bremswiderstand erreicht 100% therm. Auslastung.

43:

Drahtbruch SW

Nur wenn der Sollwert ber die Sollwertkennlinie berechnet wird (Sollwertvorgabe tiber
Analogeingang 1 oder Frequenzsollwert) u. die SW-Uberwachung aktiviert ist (D08=1).
o Die Sollwertaussteuerung ist 5% kleiner als der minimal zulassige Sollwert (D05).

44:

ext. Stérung

Kann per Binareingang oder Feldbus ausgeldst werden (F31=12).

45;

UTempMot. i2t

o Motor Uberlastet.

46:

Unterspannung

Zwischenkreisspannung liegt unter dem in A35 eingestellten Grenzwert.

e Einbriche in der Netzpannung.

o Ausfall einer Phase bei 3~Anschluss.

e Storung wird auch im Betrieb mit Optionsplatine ausgeldst (ext. 24 V Versorgung),
wenn die Netzspannung bei aktiver Freigabe einbricht.

e Zu kurze Beschleunigungszeiten (Rampen, D..).

47:

Uberlast Antrieb

Das fir den statischen Betrieb zugelassene Maximalmoment wird Uberschritten.
Begrenzt wird das zugelassene Moment durch die Parameter C03, C04 und die Uber
Analogeingang mdgliche Momentbegrenzung (s. F25=2 und Kap. 9.2).

* Ereignisse kdnnen tber FDS-Tool als Meldung, Warnung oder Stérung programmiert bzw. ganz deaktiviert werden.
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15. Stérungen / Ereignisse

Storungen / Ereignisse Bei Storungen kann der Umrichter die Antriebsaufgabe nicht erfiillen und wird gesperrt. Es
folgt ein Eintrag im Stérungsspeicher (E40/E41) und das Relais 1 (Betriebsbereit) 6ffnet. Ist zum Zeitpunkt der Stérung eine
Parabox aufgesteckt, wird diese automatisch beschrieben. Bestimmte Ereignisse (vgl. letzte Spalte der folgenden Tabelle)
lassen sich per FDS-Tool als Stérung, Meldung, Warnung oder unwirksam deklarieren.

Auto- | FDS-
quitt | Tool*
) Wie ,47:Uberl. Antr.” jedoch wahrend eines Beschleunigungsvorgangs. Bei Anlauf-
48: Uberlast Beschl. verhalten “Taktbetrieb” (C20=2) ist fir den Beschleunigungsvorgang M-Max 2 (C04) v \
zulassig.
49: Uberlast Bremsen | Wie ,47:Uberl. Antr.” jedoch beim Bremsvorgang. \/ V
50: Arbeitsbereich Der unter C41 ... C46 definierte Arbeitsbereich ist verlassen, s. auch Kap. 9.3. v N

Nur beim Positionieren (C60=2). Posi.Start oder Posi.Step wurde nicht akzeptiert und

das SW-erreicht Signal (,In Position”) zurlickgesetzt.

o Zielposition liegt jenseits der Software-Endschalter 150 und 151.

51: verweigert o Im nicht referenzierten Zustand (186=0) werden keine absoluten Positionen S v
(z.B. J11=1) angefahren.

o Die Drehrichtung im aktuellen Fahrsatz stimmt nicht mit der zuldssigen Richtung 104
Uberein.

e Storung bei der Kommunikation zwischen Umrichter und FDS-Tool beim Fernsteuern
52: Kommunikation Uber den PC. S
e Stérung der Kommunikation beim Feldbusbetrieb (Kommubox).

53: Endschalter Ein Uber BE-Eingang angeschlossener Endschalter hat angesprochen.

Ausfall der Optionsplatine 24 V-LC (keine Stérung bei deaktivierter Freigabe). Es kann

55: Optionsplatine nur der Ausfall einer bereits initialisierten Baugruppe erkannt werden.

Die in Spalte FDS-Tool gekennzeichneten Ereignisse kénnen tber FDS-Tool als Meldung, Warnung oder Stérung in Gruppe
U.. Schutzfunktionen parametriert werden.

Quittierung von Stérungen:

* Freigabe: Wechsel von L- auf H-Pegel am Freigabeeingang und wieder zuriick auf L.
Immer verfiigbar.

« [esc - Taste der Controlbox Achtung !
(nur wenn A31=1). } A Antrieb lauft

¢ Autoquitierung (nur wenn A32=1). sofortan !

* Binareingang (F31 ... F35=13).

Uber die Parameter E40 und E41 kénnen die letzten 10 Stérungen abgefragt werden (Wert 1=Letzte Stérung). Uber FDS-Tool
kdénnen unter ,S..Stérungsspeicher” viele Detailinformationen zu den letzten aufgetretenen Stérungen angezeigt werden.
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16. Blockschaltbild Sollwertverarbeitung
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17. Zubehor
17.1 Zubehoéribersicht
Id.-Nr. | Bezeichnung Bemerkung
27355 | Posi-Upgrade-Modul Kap. 7.2 und Kap. 10
Mit Hilfe des Posi-Upgrade-Moduls ist es moglich,
eine vollwertige Einachs-Positioniersteuerung
nachzurusten. Besonders im Zusammenhang mit
einem Feldbus kann diese Steuerung ihre Starken
voll ausspielen.
43673 | Optionsplatine 24V-LC Kap. 11, Parameter E54
Externe 24 V Versorgung fur Umrichter, Encoder
und Feldbus. Sinnvoll bei Applikationen mit
Positioniersteuerung zur Vermeidung erneuter
Referenzfahrt nach Not-Aus und bei Feldbus, damit
die Parametrierung und Diagnose auch ohne
Netzspannung mdglich ist.
40021 | CAN-Bus, Kommubox CAN-Bus-Dokumentationen:
Anschaltgruppe fir CAN-Bus mit CANopen-Profil Impr.-Nr. 441532 (deutsch)
CIA/DS-301. Impr.-Nr. 441562 (englisch)
40022 | Profibus-DP, Kommubox Profibus-DP-Dokumentationen:
Anschaltgruppe fur Profibus-DP. Impr.-Nr. 441525 (deutsch)
Impr.-Nr. 441535 (englisch)
o 44087 | CD WELT DER ELEKTRONIK Download des FDS-Tool
DIE WELT DER Diese CD-ROM enthalt: auch uber:
ELEI(TH\Evgn'H:I!:(F http.//www.stoeber.de

ELECTRONICS

» Applikationsbeispiele,

» Dokumentationen,

* FDS-Tool (PC-Programm zur Programmierung,
Bedienung und Beobachtung der Umrichter)

+ Feldbus-Dateien

FDS-Tool-Dokumentationen:
Impr.-Nr. 441349 (deutsch)
Impr.-Nr. 441409 (englisch)
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Id.-Nr.

Bezeichnung

Bemerkung

41488

Verbindungskabel G3

Verbindungskabel PC <-> FDS mit Sub-D-Stecker,
9-polig, Stecker/Buchse

Kap. 9.9

42224

Ext. Bedieneinheit, CONTROLBOX

Bediengerat zur Parametrierung und Bedienung der
Umrichter.

Die Controlbox bietet Speicherplatz fur die
Parameter von bis zu 7 Geréaten.

Verbindungskabel (2 m) ist im Lieferumfang
enthalten.

42225

Ext. Bedieneinheit,
im Einbau-DIN-Gehduse 96x96 mm

S.0.
Schutzart IP54

Controlbox-Dokumentationen:
Impr.-Nr. 441445 (deutsch)
Impr.-Nr. 441479 (englisch)
Impr.-Nr. 441651 (franzdsisch)

42558

PC Adapter mit Netzteil

Spannungsversorgung fiir Controlbox beim direkten
Datenaustausch zum PC.

S. Kap. 7

42583

PC Adapter mit PS/2-Stecker

Spannungsversorgung Uber PS/2-Schnittstelle fir
Controlbox beim direkten Datenaustausch zum
Laptop.

S. Kap. 7
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17.2

Bremswiderstand

17.2.1 Zuordnung Bremswiderstand zu FAS 4000

FZm FZMU ;S\\.ss VHPR ;s VHPR
135x35 200x35 200x35 330x35 400x65 VHPR150V | VHPR150V | VHPR600V
Typ 100 W 150 W 150 W 250 W 600 W 150 W 150 W 600 W
300 Q 300 Q 100 Q 300 Q 100 Q 300 O 100 Q 100 Q
Id.-Nr. 40374 40375 25863 40376 49010 45972 45973 44316
FAS 4008 43665 - - X - - - X -
FAS 4016 43666 - - X - - - X -
FAS 4009 43667 X X - X - X - -
FAS 4014 43668 X X - X - X - -
FAS 4020 43676 X X - X - X - -
FAS 4028 43669 X X - X - X - -
FAS 4038 43670 - - X - X - X X
FAS 4050 43813 - - X - X - X X
17.2.2 Bremswiderstand FZM(U) /| FZZM (Abmessungen)
FZM(U) FZzm
R R
ll_:{f ol {12:1;; "o ool
100 0.1 100 l-@c. Ocl
K K
U U
Typ FZM 135x35 FZM 200x35 FZM 330x35 FZMU 400x65 FZZM 400x65
LxD 135 x 35 200 x 35 330 x 35 400 x 65 400 x 65
H 77 77 77 120 120
K 45x9 45x9 45x9 6,5x12 6,5x12
M 157 222 352 430 426
] 172 237 367 485 446
R 66 66 66 92 185
u 44 44 44 64 150
X 7 7 7 10 10
Gewicht [kg] 0,6 0,7 1,1 2,2 42

[Angaben in mm]
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17.2.3 Bremswiderstand VHPR (Abmessungen)

Typ VHPR150V | VHPR150V | VHPR600V C
150 W 150 W 600 W M
S i o | = =CH
w| 55— y iw
C 193 193 400
B 40 40 60 50010 _ — —
A 21 21 31 | o =\
D 43 4,3 53 I :;ﬁ A‘ @
E 8 8 11,5 = =
F 13 13 19,5 |
Gewicht [g] ca. 310 ca. 310 ca. 1300 ‘
[Angaben in mm]
17.3 Ausgangsdrossel
17.3.1 Zuordnung Ausgangsdrossel zu FAS 4000
Typ RU 775/ 5 Act RU 774 / 13 Aest
Id.-Nr. 28206 28207
FAS 4008 43665 X -
FAS 4016 43666 X -
FAS 4009 43667 X -
FAS 4014 43668 X -
FAS 4020 43676 - X
FAS 4028 43669 - X
FAS 4038 43670 - X
FAS 4050 43813 - X
17.3.2 Ausgangsdrossel RU (Abmessungen)
P T Typ RU 775/ 5 At RU 774 / 13 Acs
RUxx BxHxT (in mm) 70 x 160 x 55 105 x 240 x 80
h Aus- max. Leitungsquerschnitt 6 mm? starr oder 4 mm? flexibel
gangs-

drossel

@] O]
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Weitere Informationen unter:
http://www.stoeber.de

Posi-Upgrade-Modul

Mit Hilfe des Posi-Upgrade-Moduls ist es moglich, eine vollwertige Einachs-
Positioniersteuerung nachzurtsten. Besonders im Zusammenhang mit einem
Feldbus kann diese Steuerung ihre Starken voll ausspielen.

e Zielfahrt auf Inkrement genau in der Betriebsart VC.

¢ Kontinuierliche Lageregelung mit Schleppfehleriberwachung (VC).

¢ Im Steuermodus SLVC ist die Positioniersteuerung auch ohne
Geber nutzbar.

e Positionen in 8 Fahrsatzen programmierbar.

¢ Rundachsfunktion der Getriebelbersetzung mit Vorgabe
beider Radsatzzahlen.

e Parametrierung mit Einheitenvorgabe in z.B. Grad und mm.

¢ Referenzfahrt mit mehreren Modi.

¢ Handbetrieb (Tippen).

¢ Teach-In-Funktion.

e Speed Override Uber Analogeingang.

e Hardware- und Softwareendschalter.

STOBER. .. Der Drive fiir lhre Automation

@ Uberreicht durch:
-
STOBER ANTRlEBSTEGCHNlK

mbH + Co. KG
GERMANY
Kieselbronner Strasse 12 - 75177 Pforzheim
Postfach 910103 - 75091 Pforzheim
Fon +49 (0) 7231 582-0, Fax +49 (0) 7231 582-1000
Internet: http://www.stoeber.de / E-Mail: mail@stoeber.de
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