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Allgemeine Informationen
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fahrlassigen oder unkorrekten Installation oder Einstellung der Betriebsparameter des
Unidrive - Frequenzumrichters ergeben.

Der Inhalt der vorliegenden Betriebsanleitung gilt zur Zeit der Drucklegung fir die an-
gegebene Softwareversion als richtig. Der Hersteller behalt sich das Recht vor, Ande-
rungen im Sinne des technischen Fortschritts durchzufihren.

Alle Rechte vorbehalten. Ohne schriftliche Genehmigung des Herstellers darf kein Teil
dieses Handbuches reproduziert oder in irgendeiner Form, weder auf elektronischem
noch auf mechanischem Wege, sei es durch Fotokopieren, Aufzeichnung oder mittels
eines beliebigen Systems zum Speichern oder Abrufen von Informationen, weitergege-
ben werden.
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A

Sicherheits- und Anwendungshinweise

fur Frequenzumrichter

gemaR: Niederspannungsrichtlinie 73/23/EWG

1. Allgemein

Wahrend des Betriebes kdnnen
Frequenzumrichter ihrer Schutzart
entsprechend spannungsfiihrende,
blanke, gegebenenfalls auch
bewegliche oder rotierende Teile,
sowie heil3e Oberflachen besitzen.

Bei unzulassigem Entfernen der
erforderlichen Abdeckung, bei
unsachgemafRem Einsatz, bei falscher
Installation oder Bedienung, besteht
die Gefahr von schweren Personen-
oder Sachschaden.

Weitere Informationen sind der
Dokumentation zu entnehmen.

Alle Arbeiten zum Transport, zur
Installation und Inbetriebnahme sowie
zur Instandhaltung sind von
qualifiziertem Fachpersonal
auszufuhren (IEC 364 bzw. CENELEC
HD 384 oder DIN VDE 0100 und
nationale Installations- und
Unfallverhitungsvorschriften sind zu
beachten).

Qualifiziertes Fachpersonal im Sinne
dieser grundsétzlichen
Sicherheitshinweise sind Personen,
die mit Aufstellung, Montage,
Inbetriebsetzung und Betrieb des
Produktes vertraut sind und uber die
ihrer Téatigkeit entsprechenden
Qualifikationen verfugen.

2. Bestimmungsgemalie
Verwendung

Frequenzumrichter sind
Komponenten, die zum Einbau in
elektrische Anlagen oder Maschinen
bestimmt sind.

Bei Einbau in Maschinen ist die
Inbetriebnahme der
Frequenzumrichter (d.h. die
Aufnahme des bestimmungsgemaRlen
Betriebes) solange untersagt, bis
festgestellt wurde, dal3 die Maschine
den Bestimmungen der EG-Richtlinie
89/392/EWG (Maschinenrichtlinie)
entspricht; EN 60204 ist zu beachten.

Die Inbetriebnahme (d.h. die
Aufnahme des bestimmungsgeméaRen
Betriebes) ist nur bei Einhaltung der
EMV-Richtlinie (89/336/EWG) erlaubt.

Die Frequenzumrichter erfillen die
Anforderungen der
Niederspannungsrichtlinie
73/23/EWG. Die harmonisierten
Normen der Reihe DIN VDE 0160 in
Verbindung mit VDE 0660 Teil 500
und EN 60146/ VDE 0558 werden fir
die Frequenzumrichter angewendet.

Die technischen Daten sowie die
Angaben zu AnschluBbedingungen
sind dem Leistungsschild und der
Dokumentation zu entnehmen und
unbedingt einzuhalten.

3. Transport, Einlagerung

Die Hinweise fiir Transport, Lagerung
und sachgeméfe Handhabung sind
zu beachten.

Klimatische Bedingungen sind
entsprechend den Angaben in diesem
Handbuch einzuhalten.

4. Aufstellung

Die Aufstellung und Kihlung der
Geréate mul? entsprechend den
Vorschriften der zugehdrigen
Dokumentation erfolgen.

Die Frequenzumrichter sind vor
unzuldssiger Beanspruchung zu
schutzen. Insbesondere durfen bei
Transport und Handhabung keine
Bauelemente verbogen und/oder
Isolationsabsténde verandert werden.
Die Berlihrung elektronischer Bau-
elemente und Kontakte ist zu
vermeiden.

Frequenzumrichter enthalten
elektrostatisch geféhrdete
Bauelemente, die leicht durch
unsachgemafe Behandlung
beschadigt werden kénnen.
Elektrische Komponenten diirfen nicht
mechanisch beschédigt oder zerstort
werden (unter Umsténden
Gesundheitsgefahrdung!).

5. Elektrischer Anschluf3

Bei Arbeiten an unter Spannung
stehenden Frequenzumrichtern sind
die geltenden nationalen
Unfallverhitungsvorschriften (z.B.
VBG 4) zu beachten.

Die elektrische Installation ist nach
den einschlagigen Vorschriften
durchzufiihren (z.B.
Leitungsquerschnitte, Absicherungen,
Schutzleiteranbindung). Dartiber
hinausgehende Hinweise sind in der
Dokumentation enthalten.

Hinweise fir die EMV-gerechte
Installation - wie Schirmung, Erdung,
Anordnung von Filtern und Verlegung
der Leitungen - befinden sich in der
Dokumentation der
Frequenzumrichter. Diese Hinweise
sind auch bei CE-gekennzeichneten
Frequenzumrichtern stets zu
beachten. Die Einhaltung der durch
die EMV-Gesetzgebung geforderten
Grenzwerte liegt in der Verantwortung
des Herstellers der Anlage oder
Maschine.

6. Betrieb

Anlagen, in die Frequenzumrichter
eingebaut sind, missen ggf. mit
zusétzlichen Uberwachungs- und
Schutzeinrichtungen geman den
jeweils giltigen
Sicherheitsbestimmungen, z.B.
Gesetz Uber technische Arbeitsmittel,
Unfallverhiitungsvorschriften usw.
ausgerustet werden. Veranderungen
der Frequenzumrichter mit der
Bediensoftware sind gestattet.

Nach dem Trennen der
Frequenzumrichter von der Versor-
gungsspannung dirfen
spannungsfiihrende Gerateteile und
Leistungsanschliisse wegen
mdglicherweise aufgeladener
Kondensatoren nicht sofort berthrt
werden. Hierzu sind die
entsprechenden Hinweisschilder auf
dem Frequenzumrichter zu beachten.

Wéhrend des Betriebes sind alle
Abdeckungen und Tiren geschlossen
zu halten.

7. Wartung und Instandhaltung

Die Dokumentation des Herstellers ist
zu beachten.

Diese Sicherheitshinweise sind
aufzubewahren!
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Safety and operating instructions for drive converters

in conformity with the low-voltage directive 73/23/EEC

1. General

In operation, drive converters,
depending on their degree of
protection, may have live,
uninsulated, and possibly also
moving or rotating parts, as well as
hot surfaces.

In case of inadmissible removal of
the required covers, of improper
use, wrong installation or
maloperation, there is the danger of
serious personal injury and damage
to property. For further information,
see documentation.

All operations serving transport,
installation and commissioning as
well as maintenance are to be
carried out by skilled technical
personnel (Observe IEC 364 or
CENELEC HD 384 or DIN VDE
0100 and national wiring regulations
and accident prevention rules!).

For the purposes of these basic
safety instructions, "skilled technical
personnel” means persons who are
familiar with the installation,
mounting, commissioning and
operation of the product and have
the qualifications needed for the
performance of their functions.

2. Intended use

Drive converters are components
designed for inclusion in electrical
installations or machinery.

In case of installation in machinery,
commissioning of the drive
converter (i.e. the starting of normal
operation) is prohibited until the
machinery has been proved to
conform to the provisions of the
directive 89/392/EEC (Machinery
Safety Directive - MSD). Account is
to be taken of EN 60204.

Commissioning (i.e. the starting of
normal operation) is admissible only
where conformity with the EMC

directive (89/336/EEC) has been
established.

The drive converters meet the
requirements of the low-voltage
directive 73/23/EEC. They are
subject to the harmonised standards
of the series DIN VDE 0160 in
conjunction with VDE 0660, part
500, and EN 60146/ VDE 0558.

The technical data as well as
information concerning the supply
conditions shall be taken from the
rating plate and from the
documentation and shall be strictly
observed.

3. Transport, storage

The instructions for transport,
storage and proper use shall be
complied with.

The climatic conditions shall be in
conformity with this manual.

4. Installation

The installation and cooling of the
appliances shall be in accordance
with the specifications in the
pertinent documentation.

The drive converters shall be
protected against excessive strains.
In particular, no components must
be bent or isolating distances
altered in the course of
transportation or handling. No
contact shall be made with
electronic components and
contacts.

Drive converters contain
electrostatic sensitive components
which are liable to damage through
improper use. Electric components
must not be mechanically damaged
or destroyed (potential health risks).

5. Electrical connection

When working on live drive
converters, the applicable national
accident prevention rules (e.g. VBG

4) must be complied with. The
electrical installation shall be carried
out in accordance with the relevant
requirements (e.g. cross-sectional
areas of conductors, fusing, PE
connection). For further information,
see documentation.

Instructions for the installation in
accordance with EMC requirements,
like screening, earthing, location of
filters and wiring, are contained in
the drive converter documentation.
They must always be complied with,
also for drive converters bearing a
CE marking. Observance of the limit
values required by EMC law is the
responsibility of the manufacturer of
the installation or machine.

6. Operation

Installations which include drive
converters shall be equipped with
additional control and protective
devices in accordance with the
relevant applicable safety
requirements, e.g. Act respecting
technical equipment, accident
prevention rules etc. Changes to the
drive converters by means of the
operating software are admissible.

After disconnection of the drive
converter from the voltage supply,
live appliance parts and power
terminals must not be touched
immediately because of possibly
energised capacitors. In this
respect, the corresponding signs
and markings on the drive converter
must be respected.

During operation, all covers and
doors shall be kept closed.

7. Maintenance and servicing

The manufacturer's documentation
shall be followed.

Keep safety instructions in a safe
place!
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Instructions de sécurité et d'emploi relatives aux convertisseurs d'entrainement
conformes a la directive Basse Tension 73/23/CEE

1. Généralités

Selon leur degré de protection, les
convertisseurs d'entrainement peuvent
comporter, pendant leur
fonctionnement, des parties nues sous
tension, éventuellement en
mouvement ou tournantes, ainsi que
des surfaces chaudes.

L'enléevement non admis de
recouvrements préscrits, I'usage non
conforme a la destination, une
installation défectueuse ou une
manoeuvre erronée peuvent entrainer
des dangers de dommages corporels
et matériels graves.

Pour informations complémentaires,
consulter la documentation.

Tous travaux relatifs au transport, a
l'installation, a la mise en service et a
la maintenance doivent étre exécutées
par du personnel qualifié et habilité
(voir CEl 364 ou CENELEC HD 384,
ou DIN VDE 100 et, ainsi que les
prescriptions d’ installation et de
prévention d'accidents nationales).

Au sens des présentes instructions de
sécurité fondamentales, on entend par
personnel qualifié des personnes
compétentes en matiéere d'installation,
de montage, de mise en service et de
fonctionnement du produit et
possédant les qualifications
correspondant a leurs activités.

2. Utilisation conforme a la
destination

Les convertisseurs d'entrainement
sont des composants destinés a étre
incorporés dans des installations ou
machines électriques.

En cas d'incorporation dans une
machine, leur mise en service (c'est-a-
dire leur mise en fonctionnement
conformément a leur destination) est
interdite tant que la conformité de la
machine avec les dispositions de la
Directive 89/392/CEE (directive sur les
machines) n'a pas été vérifiée;
respecter la norme EN 60024.

Leur mise en service (c'est-a-dire leur
mise en fonctionnement conformément
a leur destination) n'est admise que si
les dipositions de la Directive sur la
compatibilité électromagnétique
(89/336/CEE) sont respectées.

Les convertisseurs d'entrainement
répondent aux exigences de la
Directive Basse Tension 73/23/CEE.

Les normes harmonisées de la série
DIN VDE 0160 en connexion avec la
norme VDE 0660, partie 500 et EN
60146/ VDE 0558 leur sont
applicables.

Les caractéristiques techniques et les
indications relatives aux conditions de
raccordement selon la plaque
signalétique et la documentation
doivent obligatoirement étre
respectées.

3. Transport, stockage

Les indications relatives au transport,
au stockage et au maniement correct
doivent étre respectées.

Les conditions climatiques specifiées
dans le manuel technique doivent étre
respectées.

4., Installation

L'installation et le refroidissement des
appareils doivent répondre aux
prescriptions de la documentation
fournie avec le produit. Les
convertisseurs d'entrainement doivent
étre protégés contre toute contrainte
inadmissible. En particuier, il ne doity
avoir déformation de piéces et/ou
modification des distances d'isolement
des composants lors du transport et de
la manutention. Il doit étre évité de
toucher les composants électroniques
et piéces de contact.

Les convertisseurs d'entrainement
comportent des piéces sensibles aux
contraintes électrostatiques et
facilement endommageables par un
maniement inadéquat. Les
composants électriques ne doivent pas
étre endommagés ou détruits
mécaniquement (le cas échéant,
risques pour la santé!)

5. Raccordement électrique

Lorsque des travaux sont effectués sur
le convertisseur d'entrainement sous
tension, les prescriptions pour la
prévention d'accidents nationales
doivent étre respectées (par exemple
VBG 4).

L'installation électrique doit étre
exécutée en conformité avec les
prescriptions applicables (par exemple
sections des conducteurs, protection
par coupe-circuit a fusibles,
raccordement du conducteur de
protection). Des renseignements plus
détaillés figurent dans la
documentation.

Les indications concernant une
installation satisfaisant aux exigences
de compatibilité électromagnétique,
tels que blindage, mise a la terre,
présence de filtres et pose adéquate
des cables et conducteurs) figurent
dans la documentation qui
accompagne les convertisseurs
d'entrainement. Ces indications
doivent étre respectées dans tous les
cas, méme lorsque le convertisseur
d'entrainement porte le marquage CE.
Le respect des valeurs limites
imposées par la législation sur la CEM
reléve de la responsabilité du
constructeur de l'installation ou de la
machine.

6. Fonctionnement

Les installations dans lesquelles sont
incorporés des convertisseurs
d'entrainement doivent étre équipées
des dispositifs de protection et de
surveillance supplémentaires prévus
par les prescriptions de sécurité en
vigueur qui s'y appliquent, telles que la
loi sur le matériel technique, les
prescriptions pour la prévention
d'accidents, etc. Des modifications des
convertisseurs d'entrainement au
moyen du logiciel de commande sont
admises.

Aprés la séparation du convertisseur
de l'alimentation, les parties actives de
I'appareil et les raccordements de
puissance sous tension ne doivent pas
étre touchés immédiatement, en raison
de condensateurs éventuellement
chargés. Respecter a cet effet les
pancartes d'avertissement fixées sur
les convertisseurs d'entrainement.

Pendant le fonctionnement, tous les
portes et recouvrements doivent étre
maintenus fermés.

7. Entretien et maintenance

La documentation du constructeur doit
étre prise en considération.

CONSERVER CES INSTRUCTIONS
DE SECURITE!
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1 Allgemeines

Umrichter der Baureihe Unidrive sind volldigitale Pulsumrichter mit konstanter Zwischenkreisspannung zur
verlustarmen Drehzahlsteuerung von Drehstrommotoren.

Unidrive - Gerate sind verflgbar in einem Leistungsbereich von 0,75 bis 750 kW, durchgéngig mit gleicher
Software und gleicher Elektronikklemmenleiste.
Sie sind als dreiphasige Gerate mit einem Netzspannungsbereich von 380 bis 480VAC + 10% ausgefihrt.

Mit ihnen kann jeder gangige Drehstrommotor angesteuert werden, gleichgultig, ob es sich um einen Asyn-
chron- oder einen Synchronmotor handelt. Die Auswahl tiber den anzusteuernden Motortyp erfolgt Uber einen
Softwareparameter.

Der Antrieb beherrscht alle modernen Regelverfahren. Er kann betrieben werden mit:

® U/f- Kennlinienverfahren: Zur Ansteuerung von Gruppenantrieben, Verschiebeanker-
motoren und Reluktanzmotoren.

® Vectorregelung ohne Drehzahlgeber: Zur Ansteuerung von Asynchroneinzelantrieben ohne Geber
mit hoher Drehzahlkonstanz und groRem Drehzahlstellbe-
reich.

® Vectorregelung mit Drehzahlgeber: Zur Ansteuerung von Asynchroneinzelantrieben mit Geber.

Das Verhalten dieses Antriebssystems geniigt hochsten
Anforderungen hinsichtlich Dynamik und Drehzahlkonstanz.
Als Gebersysteme kénnen Encoder-, Resolver- oder Sincos-
Geber verwendet werden. Die Strichzahl ist einstellbar.

® Regelung fur blrstenlose Servomotoren:  Zur Ansteuerung von birstenlosen Synchronservomotoren
mit den in der Servotechnik Uiblichen Eigenschaften.

® Ruckspeisung: Der Unidrive kann als Ruckspeiseeinheit konfiguriert werden
(né&heres auf Anfrage). Damit kann im Verbund mit weiteren
Unidrive-Geréten ein netzriickspeisefahiges Antriebssystem
zur Verfugung gestellt werden.

Das Leistungsteil des Unidrive besteht aus einem netzseitigen Stromrichter und motorseitig aus einem IGBT-
Wechselrichter. Bei den Geréaten bis zu einer max. Motorleistung von 11kW besteht der netzseitige Strom-
richter aus einer Diodenbriicke mit Aufladeschaltung, bei den Geraten ab 15 kW aus einer halbgesteuerten
Thyristorbriicke.

Der Unidrive ist - bedingt durch seine Softwarestruktur - extrem flexibel. Die Programmierbarkeit seiner Ein-
und Ausgéange und die frei programmierbaren Funktionsmenus erlauben schon in seiner Standardausfiihrung
die Realisierung auch solcher komplexen Aufgaben, die friiher von externen Komponenten Glbernommen
werden muf3ten. Der Unidrive wird somit zum intelligenten Antrieb und hilft mit seiner Flexibilitdt Aufwand und
Kosten zu sparen.

Trotz seiner Flexibiltat ist der Unidrive - bedingt durch seine Ubersichtlichen Softwarestruktur - leicht zu be-
dienen und zu erlernen.

Der Unidrive besitzt zwei Steckplatze fur ein kleines und ein grof3es Optionsmodul. Diese erweitern den Ein-
satzbereich des Umrichters noch zuséatzlich in einem erheblichen MaR.

Als kleine Optionsmodule sind derzeit erhéltlich: Erweiterungskarte fir zusétzliche E/A’s
- 2. Encoder

- SinCos Interface

- Resolver Interface

- Kopiermodul

- SSI - Encoder
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Als grof3e Optionsmodule sind derzeit erhéltlich: - Coprozessorkarte mit 32Bit RISC-Prozessor
- Serielle Schnittstelle RS485 / RS232
- Profibusoption
- Interbusoption
- EPA-Net-Option
- DPL CAN/CANOpen / Device Net Option
- Easy CAN Option
- Servo Option mit galvanisch getrennter RS485
Schnittstelle

Unidrive Gerate sind entsprechend den neuesten EMV-Erkenntnissen konzipiert und tragen das CE- Zei-
chen. Bei Einhaltung unserer Verdrahtungsvorschriften ist zur Einhaltung der gultigen EMV-Normen lediglich
ein optionales Netzfilter und ein abgeschirmtes Motorkabel, jedoch kein Motorfilter notwendig.
Entsprechende Konformitatserklarungen liegen vor und sind bei Bedarf erhaltlich.
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2 Technische Daten

2.1 Leistungsdaten

Der Unidrive ist in 5 Baugréf3en in einem Leistungsbereich von 0,75 kW bis 750 kW lieferbar.

BaugroiRe 1:
Typ Unidrive UNI 401 1402 1403 1404 1405
Geratenennleistung / kVA 1) 14 1,9 2,6 4,0 6,6
max. Motornennleistung / kW 0,75 1,1 15 2,2 4,0
max. Motornennleistung / HP 1 15 2,0 3,0 50
Geréatenennstrom / A 32,1 2,8 3,8 5,6 9,5
max. Geratestrom fur 60 s/ A %]3,2 4,2 5,7 8,4 14,3
max. Geratestrom fur 4s/ A (nur closed loop) | 3,7 4,9 6,7 9,8 16,6
Typischer Gerateeingangsstrom / A Y]3,0 4,3 5,8 8,2 10
Maximaler Gerateeingangsstrom / A “]4,5 55 6,8 8,6 12
empfohlene Kabelquerschnitte / mm?2 15 2,5
anschlieBbare Kabelquerschnitte / mm?2 2,5
Netzanschlul3spannung 50 / 60 Hz 3 AC 380V bhis 480 V +/- 10%, 48 - 62 Hz
Geréteausgangsspannung 3AC 0V...U et
Netzsicherung Typ: gG HRC IEC269 / A 6 [10 [10 [10 [16
Bellftung eigenbeliftet (LUfter)
Gewicht 4 kg
Schutzart IP 40
BaugréiRe 2:
Typ Unidrive UNI p401 P402 P403
Geratenennleistung / kVA H18.3 11 17
max. Motornennleistung / kW 55 7,5 11
max. Motornennleistung / HP 7,5 10 15
Geratenennstrom / A )12 16 25
max. Geréatestrom fiir 60 s / A %] 18 24 37,5
max. Geratestrom fur 4s/ A (nur closed loop) | 21 28 43,8
Typischer Gerateeingangsstrom / A 9]13 17 21
Maximaler Geréateeingangsstrom / A “]16 20 25
empfohlene Kabelguerschnitte / mm? 25 4
anschlieBbare Kabelquerschnitte / mm?2 4
Netzanschlu3spannung 50 / 60 Hz 3 AC 380 V bis 480 V +/- 10%,

48-62 Hz
Geréteausgangsspannung 3AC 0OV.. U new
Netzsicherung Typ: gG HRC IEC269 / A 16 [20 [35
Bellftung eigenbellftet (Lifter)
Gewicht 8 kg
Schutzart IP 40

[

Angabe fir 400V Nennspannung

BOowWN

)
)
) 1xin 10 Minuten
)

Es werden 2 Werte angegeben:

Typischer Gerateeingangsstrom: 100% Last, 400V Netzspannung, 0% Spannungsunsymmetrie (Span-
nung des Gegensystems in % der Spannung des Mitsystems) und 5kA Kurzschluf3strom (Versorgungs-

netze).

Maximaler Gerateeingangsstrom: 100% Last, 380V Netzspannung, 2% negative Spannungsunsymme-
trie und 16kA KurzschluR3strom (harte Industrienetze, Trafoleistung > 630kVA, Anschluf3 in der Néhe des

Trafos).
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Bei 3kHz Taktfrequenz und 40°C Umgebungstemperatur

Der Wert des Eingangsstromes hangt von der Spannung und der Impedanz des Netzes ab.




BaugroéiRe 3:

Typ Unidrive UNI B401 3402 3403 B404 B405
Geratenennleistung / kVA H|23 27 32 41 53
max. Motornennleistung / kW 15 18,5 22 30 37
max. Motornennleistung / HP 20 25 30 40 50
Geratenennstrom / A 2] 34 40 46 60 70
max. Geréatestrom fiir 60 s / A |51 60 69 90 105
max. Geratestrom fur 4s/ A (nur closed loop) | 59,5 70 80,5 105 122
Typischer Geréateeingangsstrom / A 9|27 32 40 52 66
Maximaler Geréteeingangsstrom / A ]34 39 53 66 82
empfohlene Kabelguerschnitte / mm? 6 10 10 16 25
Kabelanschluf3 M8 - Bolzen
Netzanschlul3spannung 50 / 60 Hz 3 AC 380 V bis 480 V +/- 10%, 48 - 62 Hz
Geréteausgangsspannung 3ACO... U et
Netzsicherung Typ: gG HRC IEC269 / A 35 [ 50 |63 80 |80
Bellftung eigenbeliftet (Lufter)

Gewicht 22 kg

Schutzart IP 40

BaugroiRe 4:

Typ Unidrive UNI p401 1402 1403 1404 1405
Geratenennleistung / kVA 1) 67 86 108 125 140
max. Motornennleistung / kW 45 55 75 90 110
max. Motornennleistung / HP 60 75 100 120 135
Geréatenennstrom / A ] 96 124 156 180 202
max. Gerétestrom fir 60s /A 5144 186 234 270 303
max. Geratestrom fur 4s/ A (nur closed loop) | 168 217 273 315 353
Typischer Gerateeingangsstrom / A Y]76 91 123 145 181
Maximaler Gerateeingangsstrom / A 9] 98 114 152 205 224
empfohlene Kabelquerschnitte / mm?2 35 35 50 70 95
Kabelanschlufd M10 - Bolzen

Netzanschlul3spannung 50 / 60 Hz

3 AC 380V bhis 480 V +/- 10%, 48 - 62 Hz

Gerateausgangsspannung

3AC OV.. U new

Netzsicherung Typ: gG HRC IEC269 / A 100 [125 [160 [ 200 [ 250
Bellftung eigenbeliftet (LUfter)

Gewicht 70 kg

Schutzart IP 40

[

Angabe fir 400V Nennspannung

N

1 x in 10 Minuten

S

w,
— N N

Es werden 2 Werte angegeben:

Typischer Gerateeingangsstrom: 100% Last, 400V Netzspannung, 0% Spannungsunsymmetrie (Span-
nung des Gegensystems in % der Spannung des Mitsystems) und 5kA Kurzschluf3strom (Versorgungs-

netze).

Maximaler Gerateeingangsstrom: 100% Last, 380V Netzspannung, 2% negative Spannungsunsymme-
trie und 16kA KurzschluR3strom (harte Industrienetze, Trafoleistung > 630kVA, Anschluf3 in der Néhe des

Trafos).
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BaugroéiRe 5:

Typ Unidrive UNI  p401 6402 5403 5404 5405
Anzahl der paralellgeschalteten Leistungsmodule |1 2 3 4 5
Geratenennleistung / kVA D) 208kVA pro Leistungsmodul

max. Motornennleistung / kW 150 300 450 600 750
max. Motornennleistung / HP 200 400 600 800 1000
Gerétenennstrom / A 4] 300 600 900 1200 1500
max. Geratestrom fir 60s /A Y| 360 720 1080 1440 1800

Typischer Geréateeingangsstrom / A

280A pro Leistungsmodul

N
N NPT~

Maximaler Geréteeingangsstrom / A

321A pro Leistungsmodul

empfohlene Kabelguerschnitte / mm?

Min. 120 mm? pro Leistungsmodul

Kabelanschluf3

M10 - Schrauben

Netzanschlul3spannung 50 / 60 Hz

3 AC 380V bis 480 V +/- 10%, 48 - 62 Hz

Geréteausgangsspannung

3AC 0OV...U et

Netzsicherung Siemens Typ: 3NE1 227-0 gR
IEC269 /A

250

Bellftung eigenbeliftet (LUfter)
Gewicht 102 kg pro Leistungsmodul
Schutzart IP 40

Tabelle 2-1: Technische Daten der einzelnen BaugrofR3en

Hinweis: N&here Angaben sind der Betriebsanleitung fir Unidrive Baugrdf3e 5 (UNI5401 - 5405) zu ent-

nehmen (Art. Nr.: 0174 - 0060).

=

Angabe fir 400V Nennspannung

N

1 x in 10 Minuten

S

W
— N N

Es werden 2 Werte angegeben:

Typischer Gerateeingangsstrom: 100% Last, 400V Netzspannung, 0% Spannungsunsymmetrie (Span-
nung des Gegensystems in % der Spannung des Mitsystems) und 5kA Kurzschluf3strom (Versorgungs-

netze).

Maximaler Gerateeingangsstrom: 100% Last, 380V Netzspannung, 2% negative Spannungsunsymme-
trie und 16kA Kurzschlu3strom (harte Industrienetze, Trafoleistung > 630kVA, Anschluf in der Néhe des

Trafos).
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2.2 Allgemeine Daten

Anschluf3:
zul. Spannungsbereich:
zul. Netzunsymmetrie:

Netz:

3 — phasig
380V -10% ... 480V +10%
< 3% Spannungsunsymmetrie

Drehzahl- / Frequenzbereich: 0 ... 2000 Hz (bei geberlosem Betrieb, open loop)
0...30 000 min " (bei geberbehaftetem Betrieb, closed loop)
Taktfrequenzen: BaugréBe 1.  3;4,5; 6; 9; 12 kHz
BaugrofRe 2:  3;4,5; 6; 9;12 kHz
BaugrofRe 3:  3;4,5; 6; 9; 12 kHz
BaugrolRe 4:  3;4,5; 6; 9 kHz
BaugroRe 5: 3 kHz

Drehzahlstellbereich: bei geberlosem Betrieb (open loop): >1: 50

bei geberbehaftetem Betrieb (closed loop) >1:1000
Drehzahlgenauigkeit: bei geberlosem Betrieb (open loop): < +/- 1,0%

bei geberbehaftetem Betrieb (closed loop): < +/- 0,1%

Stabilitat der internen Quarz-Frequenz: < +/- 0,01%
Auflésung Standard Sollwert: bei geberlosem Betrieb (open loop): < +/- 0,1 Hz

bei geberbehaftetem Betrieb (closed loop): < +- 1min™
Auflésung mit Prazisionssollwert: bei geberlosem Betrieb (open loop): < +/- 0,001 Hz

bei geberbehaftetem Betrieb (closed loop): < +/- 0,01 min ™

Lagertemperatur: -40°C...+50 °C: max. Lagerung: 12 Monate
-40°C ... +45°C: max. Lagerung: 24 Monate
-40°C ... +40 °C: max. Lagerung: 36 Monate
zul. Umgebungstemperatur: 0°C..+40°C ohne Leistungsreduktion
..+50°C mit Leistungsreduktion
Aufstellhdhe: <1000m NN: ohne Leistungsreduktion

oberhalb 1000m NN:
max. Aufstellungshéhe:

Leistungsreduktion von 1 % pro 100m
4000m

Ruttelfestigkeit: < 0,5 g nach IEC 68-2-61; 1982
zul. Luftfeuchte: 5 ... 95% bei 40°C, keine Betauung
Einschalthaufigkeit: BG 1 und 2: Netz: max. 20 Einschaltungen pro Stunde,
BG 3 und 4: Netz: max. 10 Einschaltungen pro Stunde,
BG 5: Netz unbegrenzt
BG 1 bis 5: Motor unbegrenzt bei elektronischer Freigabe
Erforderliche Kihlluftmenge: Unidrive Unidrive LFT
BG1 und BG2: 85 m%h 10-54m°h (temperaturgeregelt)
BG3: 470 mh 340 m*h
BG4: 940 m°/h 680 m°/h
Gerausch Beluftung: Unidrive Unidrive LFT
BG 1 und 2: <60 dBA < 50 dBA (temperaturgeregelt)
BG 3: < 65 dBA <55 dBA
BG 4: <75dBA <65 dBA
Spannungsanstieg dU/dt: = 2...4kV/ ys ohne Motordrossel
= 500V/pus mit Motordrossel
Zwischenkreisspannungsschwellen: | Netzausfallerkennung: 450V DC
Unterspannungsabschaltung: 350V DC
Uberspannungsabschaltung: 820V DC
Bremschopperschwelle: 780V DC

Bremsrampenregelung: 750V DC (einstellbar in # 2.08)

Tabelle 2-2: Allgemeine technische Daten
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2.3 Betriebsabhéngige Daten

2.3.1 Maximale Dauerstrome

Unidrive bei 40°C Umgebungstemperatur

Typ Nennleistung Geratedauerstrom bei Taktfrequenz

3 kHz 4.5 kHz 6 kHz 9 kHz 12 kHz
UNI 1401 0,75 kW 21A 2,1A 21A 21A 21A
UNI 1402 1,1 kW 28A 28A 28A 28A 28A
UNI 1403 1,5 kW 3,8A 3,8A 3,8A 3,8A 3,8A
UNI 1404 2,2 kKW 56 A 56 A 56 A 56 A 45A
UNI 1405 4,0 kW 95A 95A 85A 70A 55A
UNI 2401 5,5 kW 12,0 A 12,0 A 12,0A 12,0A 11,7A
UNI 2402 7,5 kW 16,0 A 16,0 A 16,0 A 14,2 A 11,7 A
UNI 2403 11 kW 25,0 A 21,7A 18,2 A 142 A 11,7A
UNI 3401 15 kW 340A 340A 340A 28,0A 230A
UNI 3402 18,5 kW 40,0 A 40,0 A 370A 28,0 A 23,0A
UNI 3403 22 kW 46,0 A 46,0 A 40,0 A 320A 26,6 A
UNI 3404 30 kW 60,0 A 470 A 40,0 A 320A 26,7 A
UNI 3405 37 kW 70,0 A 56,0 A 46,0 A 350A 28,0 A
UNI 4401 45 kw 96 A 96 A 88 A 70 A
UNI 4402 55 kW 124 A 104 A 88 A 70 A
UNI 4403 75 kW 156 A 124 A 105 A 80 A
UNI 4404 90 kW 180 A 175 A 145 A 110 A
UNI 4405 110 kW 202 A 175 A 145 A 110 A
Tabelle 2-3: Dauerstrome bei 40°C Umgebungstemperatur
Unidrive bei 50°C Umgebungstemperatur
Typ Nennleistung | Gerdtedauerstrom bei Taktfrequenz

3kHz 4.5kHz 6kHz 9kHz 12kHz
UNI 1401 0,75 kW 21A 21A 21A 2,1A 2,1A
UNI 1402 1,1 kW 28A 28A 28A 28A 28A
UNI 1403 1,5 kW 3,8A 3,8A 3,8A 3,8A 3,3A
UNI 1404 2,2 kW 56 A 56 A 51A 4,0 A 33A
UNI 1405 4,0 kW 6,9 A 59A 51A 40A 3,3A
UNI 2401 5,5 kW 120A 120A 12,0A 116 A 9,7A
UNI 2402 7,5 kW 16,0 A 16,0 A 14,7 A 116 A 9,7A
UNI 2403 11 kw 20,0 A 17,3A 14,7 A 116 A 9,7A
UNI 3401 15 kw 340A 340A 28,0 A 210A 179 A
UNI 3402 18,5 kW 40,0 A 340A 28,0 A 210A 179A
UNI 3403 22 kW 440 A 36,0 A 310A 240 A 20,6 A
UNI 3404 30 kW 440 A 36,0 A 310A 24,0 A 20,9 A
UNI 3405 37 kW 50,0 A 410 A 340A 26,0 A 23,0A
UNI 4401 45 kw 95 A 85A 75 A 60 A
UNI 4402 55 kW 105 A 85A 75A 60 A
UNI 4403 75 kW 135 A 105 A 85A 65 A
UNI 4404 90 kW 180 A 150 A 125 A 95 A
UNI 4405 110 kw 190 A 150 A 125 A 95 A

Tabelle 2-4: Dauerstrome bei 50°C Umgebungstemperatur
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Unidrive LFT Version bei 9 kHz Taktfrequenz

Typ Nennleistung Maximaler Gerateausgangsstrom Eingangsstrom
Belastungs- Dauerstrom Dauerstrom
zyklus bei 40°C | bei 40°C bei 50°C
UNI 1401 LFT 0,75 kW 21A 21A 21A 3,1A
UNI 1402 LFT 1,1 kwW 28A 28A 28A 32A
UNI 1403 LFT 1,5 kwW 3,8A 3,8A 3,3A 55A
UNI 1404 LFT 2,2 kW 56 A 40A 33A 84A
UNI 1405 LFT 4,0 kW 95A 43 A 3,3A 95A
UNI 2401 LFT 5,5 kW 12,0A 12,0A 110A 13,7A
UNI 2402 LFT 7,5 kW 16,0 A 142 A 110A 16,3 A
UNI 2403 LFT 11 kw 25,0 A 142 A 110A 24,3 A
UNI 3401 LFT 15 kw 340A 28,0 A 210A 340A
UNI 3402 LFT 18,5 kW 40,0 A 28,0 A 210A 390A
UNI 3403 LFT 22 kW 46,0 A 320A 240A 46,0 A
UNI 3404 LFT 30 kW 60,0 A 330A 240A 59,0A
UNI 3405 LFT 37 kW 70,0 A 350A 26,0 A 74,0 A
UNI 4401 LFT 45 kW 96 A 70 A 57 A 96 A
UNI 4402 LFT 55 kW 124 A 70 A 57 A 120 A
UNI 4403 LFT 75 kW 156 A 80 A 61 A 151 A
UNI 4404 LFT 90 kW 180 A 100 A 77A 173 A
UNI 4405 LFT 110 kw 202 A 100 A 77 A 190 A

Tabelle 2-5: Dauerstrome des Unidrive LFT

Den Angaben des Belastungszyklus liegt folgender Zyklus zugrunde:

A
1500 min™
Drehzahl
0 min™ > t/s
150% —
100% —}-
Strom
0% \ \ » s
02 4 20 40 60

Abbildung 2-1: Belastungszyklus der Unidrive LFT Version

Der Schutz des Gerétes erfolgt mit einem thermischen Modell, welches die Taktfrequenz bei Erreichen der
Grenztemperatur der IGBT’s automatisch halbiert. Dies erfolgt wahrend des Betriebes ohne Stromstol3. Da-
mit ist beim dynamischen Betrieb nach Abb. 1 trotz erhohter Taktfrequenz von 9 kHz und gerauscharmen
Betrieb mit reduzierter Lufterdrehzahl der volle Geratenennstrom einschlief3lich Uberlastung verfugbar.

Zur Umrechnung anderer Belastungszyklen wenden Sie sich bitte an Ihren Lieferanten.
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2.3.2 Verluste (Unidrive und Unidrive LFT)

Verluste
Im Standby Bei Freigabe und Nennstrom entsprechend Tab. 2.3

Typ Leistung lour=0 3 kHz 4,5 kHz 6 kHz 9 kHz 12 kHz
UNI 1401 0,75 kW 50 W 80 W 80 W 90 W 90w 0w
UNI 1402 1,1 kw 50 W 90 W 90 W 100 W 100 W 110 W
UNI 1403 1,5 kW 50 W 100 W 110 W 110 W 120 W 130 W
UNI 1404 2,2 kKW 50 W 130 W 130 W 140 W 150 W 150 W
UNI 1405 4,0 kW 50 W 180 W 190 W 190 W 190 W 170 W
UNI 2401 5,5 kW 50 W 210 W 230 W 250 W 280 W 310w
UNI 2402 7,5 kW 50 W 270 W 200 W 310w 320w 310w
UNI 2403 11 kW 50 W 400 W 380 W 360 W 330 W 310w
UNI 3401 15 kW 75w 570 W 620 W 670 W 660 W 630 W
UNI 3402 18,5 kW 75 W 660 W 720 W 730 W 660 W 630 W
UNI 3403 22 kW 75w 730 W 800 W 780 W 730 W 700 W
UNI 3404 30 kW 75W 950 W 830 W 790 W 740 W 710 W
UNI 3405 37 kW 5w 1090 W 200 W 920 W 850 W 800 W
UNI 4401 45 kw 100 W 1460 W 1610 W | 1630W 1530 W
UNI 4402 55 kW 100 W 1910 W 1780W | 1670 W 1560 W
UNI 4403 75 kW 100 W 2370 W 2130 W | 2030 W 1860 W
UNI 4404 90 kW 100 W 2640 W 2890 W | 2700 W 2470 W
UNI 4405 110 kw 100 W 2970 W 2910 W | 2720 W 2490 W
Tabelle 2-6: Verluste bei den einstellbaren Taktfrequenzen
2.3.3 L&nge der Motorleitung
Typ Leistung Kabelldnge bei Taktfrequenz

3 kHz 6 kHz 9 kHz 12 kHz
UNI 1401 0,75 kW 65 m 35m 20m 15m
UNI 1402 1,1 kw 100 m 50m 35m 25m
UNI 1403 1,5 kw 130 m 65 m 45 m 35m
UNI 1404 2,2 kW 200 m 100 m 75 m 50 m
UNI 1405 4,0 kW 200 m 100 m 75m 50 m
UNI 2401 - UNI 2403 5,5 kW - 11 kW 200 m 100 m 75m 50 m
UNI 3401 - UNI 3405 15 kW - 37 kW 200 m 100 m 75m 50 m
UNI 4401 - UNI 4405 45 kW - 110 kW 200 m 100 m 75m

Tabelle 2-7: Zulassige Leitungslangen der Motorleitung

Hinweis:

Hinweis:

Hinweis:

Diese Angaben beziehen sich auf eine Netzspannung von 400V. Bei hdheren Versorgungsspan-
nungen U, ist eine Reduktion der angegebenen Werte mit dem Faktor F = (400 V / Unetz)2 erfor-
derlich.

Normale Kabel besitzen eine Isolationsschicht zwischen den Leitungen und dem Schirm. Diese
Kabel haben eine geringe Kabelkapazitat. Kabel ohne diese Isolationsschicht haben eine grof3e
Kabelkapazitat. Werden diese Kabel mit hoher Kabelkapazitat verwendet, so halbiert sich die zu-
lassige Kabellange gegeniiber den Angaben in obiger Tabelle.

3

Normale Kapazitéat
Schirm durch Isolationsschicht
getrennt von den Innenadern

Hohe Kapazitat
Schirm direkt an
den Innenadern

Der Betrieb mit langeren Motorkabeln ist méglich. Dazu sind die Motordrosseln im Abschnitt 2.4.3
zu verwenden.
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2.4 Zubehor, Optionen

2.4.1 Netzfilter

In Verbindung mit den untenstehenden Netzfiltern und bei Einhaltung der Hinweise in Kap. 3.6 beziglich
Verdrahtung und Schaltschrankaufbau werden die Normen fiir leitungsgebundene Stéremissionen
EN 50081-1 bzw. EN 50081-2 eingehalten (n&heres s. Kap.3.6.2).

Die NetZzfilter sind in 3 Ausfilhrungen lieferbar. Bis zur Gerételeistung von 11 kW kénnen Unterbaufilter verwen-
det werden, die zwischen Gerat und Montageplatte montiert werden. Bis zur Gerateleistung von 75kW kénnen

IT-Netzfilter bzw. Netzfilter mit geringen Ableitstromen verwendet werden. Fir alle Gerételeistungen stehen

Seitenbaufilter zur Verfigung, die neben das Gerat montiert werden. Die Kabellange des Zuleitungskabels vom

Netzfilter zum Gerat sollte kleiner als 0,5 m sein, sonst sind geschirmte Zuleitungskabel einzusetzen:

NetZzfilter: Seitenbau Unterbau IT-Netz bzw. Low Leakage
Gerat: Art.Nr. Art.Nr. Art.Nr.

UNI 1401 - UNI 1405 8502-1671 8502-1721 8502-1631
UNI 2401 - UNI 2402 8502-1673 8502-1723 8502-1632
UNI 2403 8502-1675 8502-1724 8502-1633
UNI 3401 8502-1675 - 8502-1633
UNI 3402 - UNI 3403 8502-1677 - 8502-1634
UNI 3404 8502-1679 - 8502-1635
UNI 3405 8502-1681 - 8502-1636
UNI 4401 8502-1683 - 8502-1637
UNI 4402 8502-1685 - 8502-1638
UNI 4403 8502-1687 - 8502-1639
UNI 4404 - UNI 4405 8502-1689 - R

UNI 5401 8502-1699 - R

Tabelle 2-8: Auswahl der Netzfilter

Y Auf Anfrage

Allgemeine Daten:

Netzspannung

Netzspannung IT-Netzfilter

Frequenz
IEC Klimakategorie

DIN Anwendungsklasse
Umgebungstemperatur

Elektrische Daten der Seitenbau- Netzfilter

380 V bis 480 V~ £10%
380 V bis 400 V~ +10%

50/60 Hz
25/100/21

-25°C...+85°C, Feuchteklasse F(HPF)

-25°C...+40°C

Typ Nennstrom(ly) | Uberlast? | Ableitstrom 2 | Verlustleistung max. Anschlul3- Gewicht (ca.)
querschnitt

A/Phase AlPhase mA W mm? (flexibel) kg
8502-1671 10 15 <158 5 4,0 0,5
8502-1673 17 25,5 <158 7 4,0 0,8
8502-1675 34 51 < 166 15 10,0 1,2
8502-1677 49 73,5 < 166 21 16 1,9
8502-1679 59 88,5 < 166 30 16 1,9
8502-1681 75 112,5 < 166 33 25 2,8
8502-1683 100 150 < 166 35 50 4,3
8502-1685 130 195 < 166 44 50 4,5
8502-1687 150 225 < 166 52 Bolzen M10 6,5
8502-1689 190 285 <275 43 Bolzen M10 6,5
8502-1699 300 450 < 275 35 Schiene 0=10,5 7,0

Tabelle 2-9: Elektrische Daten der Seitenbau- Netzfilter
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b Belastungsintervall:

2 Ableitstréme (unglnstigster Fall):

Schutzart:
Anschlisse:

60 Sekunden 1,5x I\ je halbe Stunde

* Toleranz der Nennspannung +10%
» Kapazitatstoleranz der Kondensatoren +20%

* eine Phase spannungsfiihrend (zwei Phasen unterbrochen)

10 A bis 130 A IP 20, 150 A bis 300 A IP00

10 A bis 130 A beriihrungsgeschitzte Klemmen,
150 A bis 190 A Anschluf3bolzen fiir Kabelschuhanschluf3, Augendurchmesser 10,5 mm,

300 A Stromschiene Bohrungsdurchmesser 10,5 mm

Elektrische Daten der Unterbau- Netzfilter

Typ Nennstrom(IN) | Betriebsstrom | Ableitstrom® | Verlustleistung | max. AnschluR- | Gewicht
querschnitt
A/Phase A/Phase mA W mm? (flexibel) kg
8502-1721 10 15 <166 5 4,0 1,1
8502-1723 17 25,5 <166 7 4,0 15
8502-1724 27 40,5 <166 15 4,0 1,6

Tabelle 2-10: Elektrische Daten der Unterbau- Netzfilter

1) Belastungsintervall:

2) Ableitstréme (unginstigster Fall):

Schutzart:

Anschliisse:

60 Sekunden 1,5x Iy je halbe Stunde
* Toleranz der Nennspannung +10%

» Kapazitatstoleranz der Kondensatoren +20%
* eine Phase spannungsfiihrend (zwei Phasen unterbrochen)

IP 20 (angeschlossener Zustand)

Eingang (Netz) berihrungsgeschiitzte Klemmen
Ausgang (Last) AnschluB3litzen, Lange 300 mm, Enden abisoliert

Elektrische Daten der IT- bzw. Low Leakage-Netzfilter

Typ Nennstrom(ly) | Uberlast?) | Ableitstrom? | Verlustleistung | max. AnschluR- | Gewicht (ca.)
querschnitt

AlPhase A/Phase mA w mm? (flexibel) kg
8502-1631 10 15 <21,3 5 4,0 0,5
8502-1632 17 25,5 <21,3 7 4,0 0,8
8502-1633 34 51 <21,3 15 10,0 1,2
8502-1634 49 73,5 <21,3 21 16 19
8502-1635 59 88,5 <21,3 21 16 1,9
8502-1636 75 112,5 <21,3 31 25 2,8
8502-1637 100 150 <21,3 35 50 4,3
8502-1638 130 195 <21,3 44 50 4.5
8502-1639 150 225 <21,3 52 Bolzen M10 6,5

Tabelle 2-11: Elektrische Daten der IT- bzw. Low Leakage- Netzfilter

1) Belastungsintervall:
2) Ableitstréme (ungunstigster Fall):

Schutzart:

Anschlisse:

60 Sekunden 1,5x Iy je halbe Stunde
* Toleranz der Nennspannung +10%

» Kapazitatstoleranz der Kondensatoren +20%
* eine Phase spannungsfihrend (zwei Phasen unterbrochen)

10 A bis 130 A IP 20, 150 A IPOO
10 A bis 130 A beriihrungsgeschiitzte Klemmen,

150 A AnschluRbolzen fir Kabelschuhanschluf3, Augendurchmesser 10,5 mm
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2.4.2 Bremswiderstande

Der Unidrive enthalt in den Baugrof3en 1 bis 4 (UNI1401 - 4405) standardmaRig einen eingebauten Brems-
chopper. Der Bremswiderstand wird an die Leistungsklemmen angeschlossen (s. Kap. 4.1).

Fur die Baugrof3e 5 (UNI5401 - 5404) sind optional integrierbare Bremseinheiten erhéltlich. Dazu siehe Be-
triebsanleitung fur Unidrive Baugrof3e 5 (Art. Nr.: 0174 - 0060).

Die optional erhaltlichen Bremswiderstande sind Rohrwiderstande in IP 20 - Ausfiihrung im angeschraubten
Zustand mit perforierter Abdeckung (Typ FZxxx) bzw. Stahlgitterwiderstande (Typ FGFKQ). Es sind spezielle
Hochlastwiderstande im geschlossenen Aluminiumgehause fur Kurzzeitbetrieb (Typ RFHT) in IP 44 -
Ausfiihrung erhaltlich.

Die Bremswiderstande enthalten einen Thermoschalter, welcher in den Sicherheitskreis des Umrichters ein-
geschleift wird (s. auch Kapitel 3.4.12 Bremswiderstand). Der Kontakt des Thermoschalters &ffnet bei thermi-
scher Uberlastung des Bremswiderstandes.

Der Anschlu erfolgt bei den Rohrwiderstanden (TYP FZxxx) an Klemmen am Widerstand. Fir die Montage
aulBerhalb des Schaltschrankes sind optionale Klemmenabdeckungen verfiigbar. Bei den Stahlgitterwider-
stéanden (Typ FGFKQ) erfolgt der Anschluf tiber AnschlufZbolzen M6 bzw. M8 im Klemmenkasten. Bei den

Hochlastwiderstéanden erfolgt der Anschluf tiber freie Kabelenden.

Es sind folgende optionale Bremswiderstande lieferbar:

Unidrive Widerstand Belastbarkeit (kW)  (Bei angegebenem Lastspiel ED)
Art.Nr. [Wert | AnschluRquerschnitt Werte in kW
Typ Bezeichnung 1220 - in Q empfohlen 100% P5% [(15% | 6% 3%
RFHT 165 - 120 -9120 | 120 1,5 mm? -1 11|15 2,7 -
ijgé "~ |RFHT 165 - 80 - 9080 | 80 1,5 mm? J1a]18] 30 ]
RFHT 300 - 40 -9040 | 40 1,5 mm? -1 23] 31 5,1 -
FZMQ 400x65-40 |-1801| 40 2,5 mm? 0,6|192| 30| 57| 90
1401 - |FZZMQ 400x65-40 |-1803 | 40 2,5 mm? 1,2|384| 6,0| 11,4| 18,0
2401 FZZMQ 500 x 65-40 | -1804 | 40 2,5 mm? 1,6|512| 80| 152| 24,0
FZZMQ 600 x 65-40 | -1807 | 40 2,5 mm? 2,0l 6,4|10,0| 19,0/ 30,0
FZMQ 500x65-30 |-1802| 30 2,5 mm? 0,8|256| 40| 76| 12,0
2402 - |FZZMQ 500x65-30 |-1805| 30 2,5 mm? 16|512| 80| 152| 24,0
2403 FZDMQ 500x65-30 | -1808 | 30 2,5 mm? 24|768|120| 228| 36,0
FZDMQ 600x65-30 | -1810 | 30 2,5 mm? 3,0| 9,6|150| 285| 450
FZZMQ 500x 65-12 | -1806 | 12 4 mm? 1,6|512| 80| 152| 24,0
FZDMQ 500x 65-12 | -1809 | 12 4 mm? 24| 768|120| 22,8| 36,0
3401 - |FZDMQ 600x65-12 |-1811| 12 4 mm? 3,0/ 96/|150| 285| 45,0
3405 FGFKQ3111204-12 | -1831| 12 Bolzen M6 6 mm 2 6,0| 18,0| 24,0| 456]| 72,0
FGFKQ3121804-12 | -1833 | 12 Bolzen M6 6 mm 2 9,0| 27,0| 36,0| 68,4 108,0
FGFKQ3122404-12 | -1834 | 12 Bolzen M6 6 mm* | 12,0|36,0|48,0| 91,2 144,0
FGFKQ3121504 - 5 -1832 | 5 Bolzen M8 16 mm * 75| 225|300| 57,0/ 90,0
jjgé "~ |FGFKQ3133004-5 | -1835| 5 | BolzenM8 16mm?2 | 15| 450] 60,0 114,0] 180,0
FGFKQ3144204 - 5 -1837 | 5 Bolzen M8 16 mm ° 21| 63,0 84,0| 159,6| 252,0
5401 FGFKQ3133304-3,3 |-1836| 3,3 | BolzenM8 25 mm? | 16,5| 49,5| 66,0| 125,4| 198,0

Tabelle 2-12: Auswahl der Bremswiderstande

Das Lastspiel ist bezogen auf eine max. Gesamtspielzeit von 120 s.

Weitere Bremswiderstande auf Anfrage.
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2.4.3 Netzdrosseln und Motordrosseln

Netzdrosseln

Die in den Geraten UNI1405 - UNI4405 eingebaute Zwischenkreisdrossel ist in der Wirkung gleich einer
Netzdrossel mit ca. 4%uk. Die Gerate UNI1401 bis UNI1404 besitzen keine Zwischenkreisdrossel.

N

Werden die Gerate UNI1401 - UNI1404 an einer Versorgung mit einer Kurzschluf3-
leistung > 175kVA verwendet, so ist der Einsatz von Netzdrosseln vorgeschrieben.

Obwohl der Betrieb des Unidrive auf3er unter obiger Einschréankung keine Netzdrossel voraussetzt, ist unter
bestimmten Einsatzbedingungen (siehe 3.4.5) eine zusétzliche Netzdrossel zu empfehlen:

Unidrive Drehstrom- Netzdrosseln
Geratetyp Art. Nr. Typ Nennstrom Induktivitdt | Verlustleistung
UNI 1401 - 1405 |8501 - 5005 |BV8/02-525-10-02 10A 2,9 mH 33w
UNI 2401 - 2402 |8501 - 5006 | BV8/02-525-16-02 16 A 1,8 mH 51W
UNI 2401 - 2402 |8501 - 5011 |BV8/02-525-22-02 22 A 1,3mH 54 W
UNI 2403 - 3402 |8501 - 5016 | BV8/02-525-39-02 39A 0,75 mH 75 W
UNI 3403 - 3404 |8501 - 5021 |BV8/02-525-65-02 65 A 0,45 mH 95 W
UNI 3405 - 4401 | 8501 - 5026 | BV8/02-525-90-02 90 A 0,32 mH 120 W
UNI 4401 - 4402 |8501 - 5031 |BV8/02-525-134-02 134 A 0,22 mH 160 W
UNI 4403 - 4405 |8501 - 5036 | BV8/02-525-180-02 180 A 0,16 mH 195 W
UNI 5401 8501 - 5041 | BV8/02-525-300-02 300 A 0,10 mH 310w

Tabelle 2-13: Technische Daten Netzdrosseln

Allgemeine Daten:

Motordrosseln

Nennspannung:

Imax:
Uy
Frequenz:

Umgebungstemperatur:

Schutzart:

3 AC 380 bis 480V +10%
150% fir 30s

4%

50/ 60Hz

bis 50 °C

IPOO

Fir den Einsatz der Unidrive Gerate ist unter normalen Einsatzbedingungen keine Motordrossel erforderlich.
Diese Notwendigkeit ergibt sich nur bei bestimmten Motoren und tibergroRen Kabellangen (siehe 3.4.7).
In diesem Falle sind folgende Motordrosseln einzusetzen:

Unidrive Motordrosseln
Geratetyp Art. Nr. Typ Nennstrom Induktivitat Verlustleistung
UNI 1401 - 1403 8502 - 4805 KDD 0,045 5A 2,00 mH 175W
UNI 1404 - 1405 8502 - 4807 KDD 0,1 10A 2,00 mH 40 W
UNI 2401 - 2402 8502 - 4809 KDD 0,2 16 A 1,50 mH 65,5W
UNI 2403 8502 - 4810 KDD 0,3 25A 1,00 mH 100 W
UNI 3401 8502 - 4811 KDD 0,75 35A 1,00 mH 160 W
UNI 3402 - 3403 8502 - 4812 KDD 1,7 50 A 0,70 mH 240 W
UNI 3404 - 3405 8502 - 4814 KDD 2,0 80 A 0,50 mH 320 W
UNI 4401 8502 - 4821 KDD 3,0 100 A 0,45 mH 430 W
UNI 4402 8502 - 4822 KDD 5,0 125 A 0,40 mH 540 W
UNI 4403 8502 - 4823 KDD 6,3 150 A 0,35 mH 640 W
UNI 4404 - 5401 9697 - 0317 KDD 3,0 300 A 0,04 mH 255 W
Tabelle 2-14: Technische Daten Motordrosseln
Allgemeine Daten: max. Motorspannung: 3AC480V
max. Drehfeldfrequenz: 200 Hz
Taktfrequenz: 3 kHz bis 12 kHz
Umgebungstemperatur: 40 °C (50°C mit Leistungsreduktion auf 90%)
Schutzart: IPOO

1

Motordrosseln fir hohere Drehfeldfrequenzen als 200 Hz auf Anfrage.
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2.4.4 Ruckspeiseeinheiten

Ruckspeiseeinheit REVCON

Die Unidrive- Gerate der BaugréRen 1 - 4 (0,75 - 110 kW) besitzen einen internen Bremschopper. Bei An-
schluf3 eines geeigneten Bremswiderstandes kann Uberschissige Energie aus dem generatorischen Betrieb
der Motoren abgebaut werden. Damit ist ein vollstandiger 4Q- Betrieb der Motoren mdglich.

Die Uberschiissige Energie wird im Bremswiderstand in Warme umgesetzt. Bei Verwendung einer Ruckspei-
seeinheit kann diese Energie ins Netz zuriickgefuhrt werden und damit Energie eingespart werden. Riick-
speiseeinheiten werden auch dort vorteilhaft eingesetzt, wo zusatzlich erzeugte Warme mit hohem Aufwand
abgefihrt werden muf3. (Kuhlhduser)

Entsprechend der Betriebsart werden Rickspeiseeinheiten fur Kurzzeitbetrieb (Serie SV) und fur Dauerbe-
trieb (SVD) angeboten. Typische Anwendungen mit Kurzzeitbetrieb sind Zentrifugen. Daflr kénnen folgende
Ruckspeisegerate verwendet werden:

Typ Art. Nr. Dauerbremsleistung ~ | Spitzenbremsleistung
SV 7 - 400 - 40/50 8510 - 2208 7 KW 7 KW

SV 13 - 400 - 40/50 8510 - 2209 13 kW 13 kW

SV 22 - 400 - 50/50 8510 - 2210 11 kW 22 KW

SV 33 - 400 - 50/75 8510 - 2211 21,5 kW 33 kW

SV 45 - 400 - 75/100 8510 - 2212 26 KW 45 kw

SV 70 - 400 - 100/145 8510 - 2213 32 kW 70 KW

SV 90 - 400 - 150/200 8510 - 2214 38 kW 90 kW

SV 135 - 400 - 200/300 8510 - 2215 38 kW 135 kW

Tabelle 2-16: Riuckspeiseeinheiten fur dynamische Ruckspeisung

Y Angabe fiir Gerate mit Lufter

Typische Anwendungen mit Dauerbetrieb sind Aufziige. Dafiir sind folgende Riickspeisegerate zu verwenden:

Typ Art. Nr. Dauerbremsleistung
SVD 30 - 400 - 75/100 - 1 8510 - 2230 30 kw
SVD 50 - 400 - 100/150 - 1 8510 - 2231 50 kW
SVD 70 - 400 - 150/200 - 2 8510 - 2232 70 kW
SVD 100 - 400 - 200/300 - 2 8510 - 2233 100 kW

Tabelle 2-17: Riuckspeiseeinheiten fur statische Rickspeisung

Allgemeine Daten: Netzspannung: max. 3 x 380 V - 415V +10%, 50 Hz
Umgebungstemperatur: +5°C ...+ 40°C
Schutzart IP 20

Weitere Informationen sind der Betriebsanleitung Art. Nr. 0174-0050 zu entnehmen.
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2.4.5 Konfektionierte Kabel, Adapter

Fur die angebotenen Servomotoren und Asynchronmotoren sind folgende Motorkabel als auch Kabel fiir die

Drehzahlruckfiihrung erhaltlich.

Schraubklemme)

Meterware Leistungskabel PUR-Mantel, schleppfahig ohne Bremse Art. Nr.
Motorkabel 4 x 1,5 mm 2 mit offenen Kabelenden an beiden Seiten 5401-0999
Motorkabel 4 x 2,5 mm 2 mit offenen Kabelenden an beiden Seiten 5401-0998
Motorkabel 4 x 6,0 mm 2 mit offenen Kabelenden an beiden Seiten 5401-0997
Motorkabel 4 x 10 mm 2 mit offenen Kabelenden an beiden Seiten 5401-0996
konfektionierte Leistungskabel PUR-Mantel, schleppfahig, mit Motorstecker
und Aderendhiilsen
Motorkabel 4 x 2,5 mm ? ohne Bremse 5402- 00xx"
Motorkabel 4 x 2,5 mm %+ 2x 1 mm? | mit Bremse 5402- 10xx”
Motorkabel 4 x 6,0 mm 2 ohne Bremse 5402- 02xx"
Motorkabel 4 x 6,0 mm >+ 2x 1 mm? | mit Bremse 5402- 12xx"
Motorkabel 4 x 10 mm 2 ohne Bremse 5402- 04xx"
Motorkabel 4 x 10 mm 2+ 2x 1 mm? | mit Bremse 5402- 14xx"
Meterware Encoderkabel PUR-Mantel, schleppféhig mit offenen Kabel- |5354 — 0287
enden an beiden Seiten
Meterware Sincos-/Resolverkabel PVC-Mantel mit offenen Kabelenden an beiden | 5354 — 0310
Seiten
Encoderkabel konfektioniert PUR-Mantel, schleppfahig mit 17 poligem Mo- |5400- 00xx”
(fiir Motortyp UM... und CTM...) torstecker und 15 poligem Unidrive-Stecker
SinCos-Kabel konfektioniert PVC-Mantel mit 17 poligem Motorstecker und | 5400- 01xx”
(fur Motortyp CTM...) Aderendhulsen
SinCos-Kabel konfektioniert PVC-Mantel mit 12 poligem Motorstecker und | 5400- 09xx”
(fiir Motortyp UM...) Aderendhiilsen
Resolver-Kabel konfektioniert PVC-Mantel mit 17 poligem Motorstecker und | 5400- 05xx”
(fur Motortyp CTM...) Aderendhulsen
Resolver-Kabel konfektioniert PVC-Mantel mit 12 poligem Motorstecker und | 5400- 10xx”
(fiir Motortyp UM...) Aderendhiilsen
Adapter fur Encoderanschluf BV1 (HD - SUBD15 auf 15 polige- 5 mm 9698 — 0294

Tabelle 2-18: Konfektionierte Kabel und Adapter

1) xx = Angabe fur Vorzugslangen in m (05 fur 5 m, 10 fir 10 m, 15 fir 15 m, 20 fir 20 m und 50 fir 50 m)
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2.4.6 Elektronik Optionen

Der Unidrive besitzt 2 gerateinterne Steckplatze fur, im Folgenden als grof3es bzw. kleines Optionsmodul
bezeichnete Hardwaremodule. Die Steckplatze sind nach Entfernen der Klemmenabdeckung zuganglich.

‘l’ v ‘l’ ‘l’ ‘l’ ‘l’ v ‘l’ ‘l’

UD78 CANT71 uD71 UDSSI UD55 UDS53 UD52 UD51 UDS0

:ﬂ :ﬂ SSI- Kopier- Resolver Sincos- Zusatz- Zusatz-
Encoder 1/0 Modul

Encoder modul Geber

Servo Easy RS232 Applikations-

CAN RS485 modul
Préazisions- CAN PC Interface  Frei programmierbar mit
eingang Interface Serielle Software-Applikationen
RS485 Schnittstelle
+24V Backup 4, ¢ ¢ ¢ ¢ ¢
uUD73 ubD74 UD75 UD77DPL UD77CO UD77DN

5 § ¥ § § ©B®

Applikationsmodul mit: Profibus Interbus-S  CT Net DPL CAN CANOpen Device Net

Abbildung 2-2: Ubersicht tiber die Optionsmodule
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Kleine Optionsmodule

1.

2.

3.

4.

5.

6.

UD 50

ub 51

ubD 52

UD 53

UD 55

ubD SSI

E / A - Erweiterungsoption

Erweiterungsmodul fur analoge und digitale Ein- und Ausgange:
Mit dieser Erweiterung stehen folgende zusatzliche Ein- / Ausgénge zur Verfigung:

- 2 Relais

— 3 Digitale Eingange

- 3 Digitale Ein / Ausgange (richtungsprogrammierbar)
— 2 Analoge Eingénge

- 1 Analoger Ausgang

Zweiter Encoder

Zusétzlicher Encodereingang sowie Encoderausgang mit Umschaltméglichkeit zwischen
Frequenz- und Richtungssignal oder um 90° versetzte Encoderspuren. Bietet die glei-
chen programmierbaren Eigenschaften wie der standardméafige Inkrementalgeberein-
gang auf dem Unidrive.

Verwendbar fir Gleichlaufregelung in Meni 13 und UD70 Applikationen wie:

- Master-Slave-Regelungen
— elektronisches Kurvenscheibengetriebe
- Querschneideranwendungen

SinCos Interface

- Eingang fir Sinus-Cosinus-Geber

- Simulierter Encoderausgang

- Notwendig bei Verwendung von Sinus-Cosinus-Gebern mit 1 VSS als Gebersystem.

- Unterstlitzung der Absolutgeberschnittstelle SINCOS- (Stegmann)

- Bei Servomotoren sind die Gebertypen SRS50/60, SCS60/70 oder SCM60/70 einzu-
setzen

- Bei Asynchronmotoren sind beliebige Geber mit 1 VSS- Signalen einsetzbar

- Auflésung bis 1024 Sinusperioden/Umdrehung und 4096 Geberumdrehungen

Resolver Interface

- Zusatzlicher Resolvereingang

- Simulierter Encoderausgang

- Notwendig bei Verwendung von Resolvern als Gebersystem

- Geeignet fir Dynamics Resolver 55 RS und 80 RS und weitere Resolver ent-
sprechend der Spezifikation in gesonderter UD 53- Beschreibung

Kopiermodul

- Speichert bis zu 8 vollstandige Parametersétze
- Parameterkopierfunktion von Regler zu Regler
- Parametersatzumschaltung

SSI- Encoder

- Zusammen mit UD70 / UD73 / UD74 / UD75 fur absolute Positionierung einzusetzen

- Basis UD70 Programm fiir Positionierung mit SSI- Geber im Lieferumfang enthalten

- Anschluf3 von 2 SSI- Encodern méglich

- 24 Bit Daten im Gray Code und 1 Fehler Bit

- Gebertypen: CEG65 (T&R), AG100OMSSI oder PSSI oder AG661 (Fa. Stegmann),
CRP65 (Fa. TWK), EDM30 (Fa. Visolux), AVE10 (Fa. Pepperl+Fuchs)

- Zusatzlich 2 schnelle Digitaleingange und 1 schneller Digitalausgang (24V)
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Grol3e Optionsmodule / frei programmierbar

1.

2.

3.

4.

5.

ub 70

ub 73

ub 74

ub 75

UD 77 DPL

Frei programmierbarer Technologieregler

Applikationsmodul mit folgenden Eigenschaften:

- 32 Bit RISC Prozessor mit FLASH - Programmspeicher

- frei programmierbar in DPL (Drive Programming Language)

- Einfach zu bedienende, auf Windows basierende Entwicklungsumgebung

- RS 232 Schnittstelle fur Entwicklungssystem

- RS 485 Schnittstelle frei programmierbar, bis 76,8 kBaud

- Unterstutzung der PC Bediensoftware Unisoft (RS485- Konverter erforderlich!)

Vorgesehen fur Standardapplikationen, wie z.B. Zentrumswickler, Querschneider,
Positionierung, Aufzugsantrieb etc..

Profibusoption mit UD 70

Applikationsmodul UD 70 mit zusatzlichem Profibus- Interface:

- fur Profibus DP mit einer Ubertragungsrate von bis zu 1,5 MBaud

- unterstitzt drei frei einstellbare ProzeRdatenworte (jeweils flr Lesen und Schreiben)
inklusive einem Steuer- / Statuswort sowie einen ein Wort breiten azyklischen Daten-
kanal zur Parametrierung.

Interbusoption mit UD 70

Applikationsmodul UD70 mit zusatzlichem Interbus S - Interface:

- Zweileiter Fernbusteilnehmer mit Ubertragungsrate von 500 kBaud
- unterstitzt drei frei einstellbare ProzeRdatenworte (jeweils flr Lesen und Schreiben)
inklusive Steuer- und Statuswort sowie ein Wort PCP-Kanal zur Parametrierung.

EPA-Net Option mit UD 70

Applikationsmodul UD70 mit zuséatzlichem EPA-Net - Interface:

- Zweidrahtbus mit einer Ubertragungsrate von bis zu 5,0 MBaud

- DDE- Server und DLL- Treiber fir MS Windows ®

- Entwicklung von verteilten Steuerungsstrukturen mit DPL

- unterstitzt die azyklische Datenlibertragung zur Parametrierung sowie den zyklischen
Datenaustausch zum Steuern und Regeln

CAN Option mit UD 70
Applikationsmodul UD70 mit zuséatzlichem CAN - Interface:

- Entspricht CAN V2.0 Part B Passive (unterstiitzt 11 Bit Identifier, kooperiert mit 29 Bit
Identifier)

- 24V externe Spannungsversorgung fur Stitzung des CAN-Busses bei abgeschalte-
tem Unidrive (keine Versorgung der UD70)

- Datenrate 10 kBaud bis 1 MBaud

- Betrieb des CAN auf der Schicht 2 Protokollebene

- Steuerung des Datenaustausches mittels DPL-Anwenderprogramm.

- Zugriff auf die Register des CAN-Controllers Giber DPL-Befehle.
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6.

7.

ub 77 CO

UD 77 DN

CANOpen Option mit UD 70

Applikationsmodul UD70 mit zuséatzlichem CANOpen - Interface:

Spezifizierte Datenraten: 10k, 20k, 50k, 125k, 250k, 500k, 800k, 1M

Datenobjekte zur Ubertragung von 16 und 32 Bit Datenwértern

Teilnehmer und SYNC — Uberwachung

Autostart-Betriebsart ermdglicht Aufbau eines ausschlie3lich aus Unidrives bestehen-
den CANOpen Netzwerkes

DeviceNet Option mit UD 70

Applikationsmodul UD70 mit zuséatzlichem DeviceNet - Interface:

DeviceNet- AnschluR mit spezifizierter Ubertragungsrate von 125, 250 und 500 kBaud
Bis zu 64 Teilnehmer adressierbar

Externe Spannungsversorgung

Unterstitzt schnelle zyklische Datenuibertragung (Polled Data), langsame zyklische
Daten zur Visualisierung (Cyclic Data) und einen nichtzyklischen Datenkanal zur Pa-
rametrierung (Noncyclic Data).

GrolRe Optionsmodule, nicht programmierbar

1.

2.

3.

ub 78

ub 71

CAN 71

Servo- Option

Spezialoption fir Servoanwendungen

Prazisions- Analogeingang mit extrem geringem Offset
RS 485 Schnittstelle
+24 V Logikversorgung

serielles Interface RS 232 / RS 485

Galvanisch getrennte RS 485 Schnittstelle

AnschluR der RS 485 Schnittstelle an PC erfordert Konverter

RS 232 Schnittstelle

RS 232 mit Verlangerungskabel an PC anschlieRbar

Baudrate betragt max. 19200 Baud

Notwendig fur PC Bediensoftware Unisoft, wenn kein anderes UD7x- Modul gesteckt
ist

Easy CAN- Option

Spezialoption fir CAN- Anschluf3

CAN Interface mit Baudrate bis zu 1 MBaud

Unterstitzt 3 zyklische Kanale fir Prozel3daten und 1 Parameterkanal

1 schneller zyklischer Kanal mit Verzugszeit <5 ms

2 weitere zyklische Kanale mit Verzugszeit < 20 ms

Funktion der Ein- und Ausgangsworte tUber Zuordnungsparameter einstellbar
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2.4.7 Software

1. UNISOFT Unidrive Inbetriebnahme- und Bediensoftware

- Geeignet fur WIN 3.11/ WIN 95/ WIN 98 / WIN NT / WIN 2000 / WIN Millennium
- Grafische Bedienerfihrung bei der Inbetriebnahme

- Dynamische Darstellung der Strukturbilder ,Online* verénderbar

- Vergleichsfunktion, Anwenderspezifische Parameterlisten

- Datensicherung und Protokollierung

- Hilfefunktion und elektronisches Geratehandbuch

Unizoft - [Inbetriebnahme] M=] B3
Dater  Parameter  Antnieb  Anwender OFLEHNE  Tools Makmo Histone  Hilfe
| | Inbetriebnahmefenster ~]||  Angehalten am: 24.03.9819:27:03 | @ !”
Motor - Typ Motordaten von Antrieb 11
Mennfrequenz 50 Hz
= Mennstrom ] A
Menndrehzahl o RPH
OPEN LOOFP Mennspannung 400
| Kleines Optionzmodul nicht gesteckt coz phi li,ﬂ.?
| UD 70 Modul nicht gesteckt gesteckt Polzahl
Autotune Schreiben Leszen A el H T
Max_drehzahl
[ — hb
! Min_drehzahl
| + 0
I %-Rampe Rate
| - 3.1
' Beschl. zeit
: = 5.0
, ' . Min B it
- 32 Secs | | 12 Secs ! remszei
[~ 5-Rampe Freigabe - 10,0
[OPEN | | | | 0,000 Andern | Vet | |
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2. DPL Toolkit Software Entwicklungsumgebung fiir Applikationen
Nicht fir Neuentwicklung

- Geeignet fir WIN 3.1/ WIN 3.11/WIN 95/ WIN 98

- Windows Programmeditor, Compiler, Download und Upload
- Debugger mit Breakpoints und Watch Window

- Programmierung von Anwenderprogrammen und Systemfiles
- Hilfefunktion und Elektronisches Geratehandbuch

DPL Toolkit - [CAMDZ29GUINPROJECT SAZRERT01ADPLASGERT0TL.DPL]
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$define SCHLIESSEN O
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$define START chrl_word®1
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$define ALIF 1

$define AR -1
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3.

SYPT

Softw are Entwicklungsumgebung fur  Applikationen

- Geeignet fur WIN 95 / WIN 98 / WIN NT / WIN 2000 Professional
- Windows Programmeditor, Compiler, Download und Upload

- Debugger mit Breakpoints und Watch Window

- Programmierung von Anwenderprogrammen und Systemfiles

- Hilfefunktion und Elektronisches Geratehandbuch
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3  Lagerung, Projektierung, Installation, EMV, Prifung

3.1 Sicherheitshinweise

s

Warnung

AN

Einhaltung nationaler Bestimmungen

Die Hinweise zur mechanischen und elektrischen Installation sind einzuhalten. Bei
Fragen oder Unklarheiten ist der Lieferant zu konsultieren. Es liegt im Verantwor-
tungsbereich des Betreibers bzw. des Maschinenherstellers, sicherzustellen, dal die
Installation des Geréates, dessen Optionen und die Art, in der das Geréat betrieben
bzw. gewartet wird, den entsprechenden o6rtlichen Anwendungsbestimmungen und
Richtlinien genugt. Es sind die Sicherheitshinweise am Anfang des Handbuches und
Kap. 7 zu beachten.

Quialifiziertes Fachpersonal

Die Installation und Inbetriebnahme sowie Instandhaltung ist nur von qualifiziertem
Fachpersonal auszufuhren (IEC 364 oder DIN VDE 0100), welches mit den Anforde-
rungen an die Sicherheit und EMV vertraut ist. Der Hersteller einer Anlage oder Ma-
schine ist verantwortlich dafur, dal3 das System alle nationalen Richtlinien des Ein-
satzortes einhalt.

3.1.1 Einsatzbedingungen

=

Warnung

1 33

Einbau in einen Schaltschrank

Unter Verwendung der mitgelieferten Kabeldurchfuhrung entspricht das Gehause
des Unidrive NEMA1 bzw. dem Schutzgrad IP 40 nach IEC 529. Der Unidrive ist fur
den Einbau in einem Schaltschrank konzipiert. Das Gerat ist vor Wasser, Kondensa-
tion und elektrisch leitenden Verunreinigungen zu schitzen.

In kondensierender Atmosphére ist eine Schaltschrankheizung einzusetzen. Diese
ist bei abgeschaltetem (vom Netz getrennten) Umrichter einzuschalten. Bei Betrieb
des Umrichters ist diese abzuschalten. Es wird empfohlen, die Zu- bzw. Abschaltung
der Schaltschrankheizung zu automatisieren.

Beschrénkter Zugang
Durch den Einbau in ein Gehause muf3 sichergestellt sein, da} der Zugang nur ent-
sprechend geschultem Personal bzw. den autorisierten Personen mdglich ist.
Flammsicherheit
Das Gehéuse des Unidrive ist nicht flammsicher. Bei Bedarf ist der Umrichter in ei-
nem flammsicheren Schaltschrank zu installieren.
Gefahrenbereiche

Der Unidrive darf nicht in einem Gefahrenbereich betrieben werden, wenn er nicht
in einem dafur gepruften Gehause installiert ist und die Installation zertifiziert wur-
de.

Der Unidrive ist fir Wand- und Durchsteckmontage konzipiert (Mal3zeichnungen s. Kap. 8). Er ist ge-
nerell senkrecht einzubauen. Der Freiraum oberhalb des Reglers muf3 mindestens 100 mm betragen.
Seitlich ist ein Freiraum von 5 bis 10 mm zwischen den Reglern zu halten. Die EMV- und Ver-
drahtungshinweise in Kapitel 3.5 sind einzuhalten.

Bei Montage des Unidrive oberhalb einer Warmequelle (z.B. oberhalb eines anderen Antriebes) ist die
Umgebungstemperatur zu messen und zu tiberwachen. Der Antrieb verfiigt tiber einen Ubertempera-
turschutz. Dieser schaltet bei einer Kuhlkdrpertemperatur von 95°C mit einer entsprechenden Feh-
lermeldung ab.




3.1.2 Elektrische Installation
Folgende Hinweise sind zu beachten:

Allgemeines:

Alle Arbeiten am Gerat und dessen Aufstellung miissen in Ubereinstimmung mit den nationalen elek-
trischen Bestimmungen und den oértlichen Vorschriften durchgefiihrt werden. Dies schlief3t mit ein,
daf’ der Frequenzumrichter ordnungsgeman geerdet wird, um sicherzustellen, dal? kein frei zugangli-
cher Teil des Gerates sich auf Netzpotential oder irgendeinem anderen geféhrlichen Spannungspo-
tential befindet.

— Das Typenschild des Frequenzumrichters ist zu prifen, Nennspannung und - strom sind mit den Daten
der Einspeisung und den Motordaten zu vergleichen.

— Der Benutzer ist daflr verantwortlich, da® der Frequenzumrichter und andere Gerate nach den aner-
kannten technischen Regeln im Aufstellungsland sowie anderen regional gultigen Vorschriften aufgestellt
und angeschlossen werden. Dabei sind die Kabeldimensionierung, Absicherung, Erdung, Abschaltung,
Trennung, Isolationsiiberwachung und der Uberstromschutz besonders zu beriicksichtigen.

— Werden Frequenzumrichter nicht geerdet, so kbnnen auf der Oberflache gefahrliche Spannungen auftre-
ten, die tédliche oder ernsthafte korperliche Verletzungen oder erhebliche Sachschaden zur Folge haben
kénnen.

Elektrische Spannungen:

Die Beruhrung mit den nachstehend genannten Teilen ist unter allen Umstanden zu vermeiden, da sie
lebensgefahrliche Spannungen fuhren:

« Kabel und Verbindungen der Netzzuleitung

« Kabel und Verbindungen des NetZzfilters

« Kabel und Verbindungen des Umrichterausgangs
» Kabel und Verbindungen zum Bremswiderstand

Netzzuleitungsschutz:

Die Netzzuleitungen missen mit entsprechenden Sicherungen abgesichert werden. Die zu verwen-
denden Sicherungswerte sind den Tabellen in Kap. 2.1 zu entnehmen.

NetzanschlulR:

Der Netzanschlul3 ist grundsatzlich so zu realisieren, dal3 eine sichere Netztrennung erfolgen kann
z.B. mittels Schitz, Leistungsschalter 0.4..

Wartungsarbeiten:

Auch nach elektronischer Stillsetzung des Antriebes durch Wegnahme des Freigabesignals liegen an
den Leistungsklemmen (Netz-, Motor- und Bremswiderstandsklemmen) noch lebensgefahrlich hohe
Spannungen an.

Wartungs- und Installationsarbeiten am Gerét sind deshalb nur nach Netzabschaltung und nur bei
entladenem Zwischenkreis zuléssig.

Spannung am Zwischenkreis auch nach Netzabschaltung:

Auch nach einer Netzabschaltung steht an den Zwischenkreiskondensatoren fiir eine gewisse Zeit
eine lebensgefahrlich hohe Spannung an. Nach einer Netzabschaltung darf deshalb am Gerat erst
nach 10 Minuten gearbeitet werden.

Normalerweise werden die Zwischenkreiskondensatoren nach einer Netzabschaltung Uber Entlade-
widerstande entladen. Unter gewissen Fehlerbedingungen ist es jedoch mdéglich, daf? die Entladung
nicht erfolgt, z.B., wenn das Display nach der Netzabschaltung sofort dunkel wird. In diesem Falle ist
die Zwischenkreisspannung mit einem geeigneten Spannungsmesser an den Leistungsklemmen +
und - zu messen. Ubersteigt die Zwischenkreisspannung einen Wert von 60V, ist der Zwischenkreis
mit einem geeigneten Widerstand zu entladen. In diesem Falle ist der Lieferant zu konsultieren.



3.2 EMV Schutzziele

Abhéngig von den Anforderungen an die Emissionsgrenzwerte werden folgende Installationen empfohlen:

1. Grundlegende EMV SchutzmalRnahmen

Diese SchutzmaRnahmen werden empfohlen, wenn keine strikte Einhaltung von Grenzwerten eines
Emissionsstandards erforderlich ist. Das Risiko der Stérung von angrenzenden elektronischen Ausri-
stungen ist bei Anwendung dieser Schutzmafinahmen gering.

2. Einhaltung von Emissions- Grenzwerten (Fachgrundnormen EN50081 - 1 und - 2)

Diese Schutzmafinahme ist anzuwenden, wenn die Einhaltung der Fachgrundnorm gefordert ist. Zuséatz-
lich sind diese Grenzwerte anzuwenden, wenn der Antrieb im Wohnbereich betrieben wird oder wenn in
angrenzenden Bereichen empfindliche elektronische Geréte wie Radioempfanger betrieben werden. Es
ist in jedem Fall ein NetZzfilter erforderlich.

EMV Produktstandard fir Elektrische Antriebe EN61800-3

Mit der Veroffentlichung der EMV- Produktnorm EN61800-3 im Amtsblatt der EU ist dieser Standard an-
statt der Fachgrundnormen auf elektrische Antriebssysteme anzuwenden. Die Grenzwerte dieses Stan-
dards héngen von dem Vertriebsweg und der Umgebung ab, in dem der Antrieb eingesetzt wird:

Erste Umgebung (Offentliche Netze in Wohnbereichen)

Es sind die Emissionsgrenzwerte einzuhalten. Diese entsprechen bei Anlagen bis 25A und allgemeiner
Erhéltlichkeit der Klasse B (EN55011) und grof3er 25 A oder eingeschréankter Erhéltlichkeit der Klasse A
(EN55011). Dazu ist in jedem Fall ein NetZfilter erforderlich. Die Installation muf3 entsprechend der Ein-
haltung von Emissionsgrenzwerten (2.) erfolgen.

Zweite Umgebung (Nichtoffentliche Netze in Industriebereichen)

Der Endkunde legt als Betreiber des nichtoffentlichen Netzes die Forderungen an die Grenzwerte der In-
stallation fest. Die Stérungsfortpflanzung in angrenzende Wohn- und Industriebereiche tUber das Mittel-
spannungsnetz ist so gering, daf3 u.U. auf den Einsatz eines NetZfilters verzichtet werden kann. Dann sind
bei der Installation nur die grundlegenden EMV- Schutzmaf3nahmen (1.) erforderlich.

offentlichen Gebaude oder Wohngebiete versorgt. Wenn ein Regler ohne Netzfilter in
dieser Umgebung eingesetzt wird, kann er empfindliche elektronische Geréte storen.
In diesem Fall ist durch Messungen der Verursacher nachzuweisen. Wenn die Folgen
einer unerwarteten Stérung schwerwiegend sein kénnen, wird die Anwendung der
Grenzwerte der Fachgrundnorm EN50081-2 empfohlen.

& Die Zweite Umgebung umfaf3t ein Niederspannungsversorgungsnetz, welches keine

Hinweis

In jedem Fall liegt es im Verantwortungsbereich des Anwenders sicherzustellen, dal3 der
elektrische Antrieb mit seiner Umgebung elektromagnetisch vertréaglich ist.

Der Unidrive kann die Grenzwerte der Stéraussendung EN50081-1 und -2 nur einhalten,
wenn ein Netzfilter verwendet wird und die Installationsrichtlinien am Ende dieses Kapitels
befolgt werden.




3.3 Lagerung

Die Gerate dirfen nicht im Freien gelagert werden. Die Lagerraume muissen gut beliftet und trocken sein.
Lagertemperatur: - 40 °C ... + 50 °C.
Die maximale Lagerzeit ist abhéngig von der Lagertemperatur. Sie betragt gerechnet vom Lieferdatum

¢ 12 Monate bei einer max. Lagertemperatur von +50 °C.
¢ 24 Monate bei einer max. Lagertemperatur von +45 °C.
* 36 Monate bei einer max. Lagertemperatur von +40 °C.

Wird diese Zeit Uberschritten, ist folgendes zu beachten. Durch eine lange Lagerzeit baut sich in den Zwi-
schenkreis - Kondensatoren das Dielektrikum (bestehend aus einer ca. 1 starken Oxydschicht) ab, die Kon-
densatoren verlieren Ihre Formierung.

Ubersteigt die Lagerung die oben genannten maximal zulassigen Lagerzeiten, ist vor
Anlegen der vollen Netzspannung eine Neuformierung durchzufiuhren. Zur Neuformie-
rung werden an die Klemmen L1 u. L2 ca.15 Min. lang 230 V AC angeschlossen. Wah-
rend dieser Zeit darf keine Reglerfreigabe aktiv sein.

Eine direkte Netzeinspeisung mit 380 V AC kann in diesem Fall zur Zerstérung des Ge-
rates fuhren !

3.4 Projektierung

Der zuverlassige Betrieb eines Antriebes setzt die Einhaltung von Grundregeln und die richtige Wahl der
Komponenten voraus, die in den folgenden Abschnitten erlautert wird.

3.4.1 Absicherung

Uberlast und KurzschluB ausgeriistet sein. Die Hohe der Absicherung ist dem Ab-
schnitt 2.1 zu entnehmen. Bei Nichteinhaltung dieser Vorschriften kann es zu einer
Brandgefahr kommen.

& Der Netzanschlul3 des Gerates muf? mit einer geeigneten Schutzeinrichtung gegen

Es sind Netzsicherungen folgender Charakteristik zu verwenden:
e Europa: Typ gG HRC nach IEC 269
* USA: RK1 600VAC

Anstatt von Netzsicherungen kdnnen Sicherungsautomaten mit Charakteristik D verwendet werden.
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3.4.2 Leistungskabel

erfolgen. Es sind die in Kapitel 2.1 empfohlenen Kabelquerschnitte fiur Netz- und Mo-
torkabel zu beachten. Im Falle eines Widerspruchs, ist nach den &értlichen Bestimmun-
gen zu verfahren.

& Die Verdrahtung muR in Ubereinstimmung mit den Bestimmungen am Aufstellungsort

Fir alle Leistungsanschlusse sind 105°C PVC- isolierte Leitungen mit Kupferadern und mit geeigneter Span-
nungsklasse zu verwenden, deren Querschnitte in Abschnitt 2.1 zu entnehmen sind:

¢ vom Netzanschluf3 zum Netzfilter

¢ vom NetZzfilter zum Umrichter

e vom Umrichter zum Motor

¢ vom Umrichter zum Bremswiderstand

Zur Begrenzung der hochfrequenten Abstrahlung sind folgende Kabel geschirmt zu verlegen:
¢ vom NetZzfilter zum Umrichter bzw. Versorgungseinheit fir Zwischenkreis

e vom Umrichter zum Motor

¢ vom Umrichter zum Bremswiderstand

¢ vom Gleichrichter zu Umrichter und Umrichter zu Umrichter bei Zwischenkreisverbund

Bei Kabelldngen < 0,3 m kann auf einen Kabelschirm verzichtet werden. Weitere Hinweise entnehmen Sie
dem Abschnitt EMV- Hinweise am Ende dieses Kapitels.

Der Schutzleiteranschlufd hat mdglichst grof3 zu erfolgen, da der Ableitstrom bei Frequenzumrichtern auf-
grund der Netzfilter mehr als 3,5 mA AC betragt. Der Schutzleiter ist an die Erdungsschraube der BaugréRen
1 und 2 (6 mm?2) bzw. den Anschluf3bolzen der Baugréf3en 3 und 4 (=10 mm?2) fest anzuschlieRen.

3.4.3 Netzschitz

Bei der Auswahl des Netzschutzes ist darauf zu achten, daR3 ein Schiitz der Gebrauchskategorie AC 3 nach
IEC 408/VDE0660 verwendet wird. Die Auslegung erfolgt nach dem zu erwartenden Eingangsstrom s. Ab-
schnitt 2.1 des jeweiligen eingesetzten Unidrive. Ab UNI3401 (Geréte = 15 kW) kann ein Schiitz der Ge-
brauchskategorie AC 1 eingesetzt werden.

3.4.4 Netzfilter

Der NetZzfilter dient vor allem der Begrenzung der leitungsgebundenen Stéraussendung. Bei Anforderungen
zur Einhaltung der Grenzwerte nach EN50081-1 (EN55011 Klasse B) oder nach EN50081-2 (EN55011 Klas-
se A) bzw. bei Installationen im 6ffentlichen Niederspannungsversorgungsnetz ist ein Netzfilter zwingend
erforderlich.

Bei Einsatz in Industriebereichen vor allem bei groRen Anlagen mit einer eigenen Einspeisung kann in Ab-
stimmung mit dem Endkunden entsprechend EN61800-3 auf ein Netzfilter verzichtet werden. (siehe 3.6)
Dann wird der Einsatz einer Netzdrossel empfohlen.

Die Zuordnung der NetZzfilter ist Kapitel 2.4.1 zu entnehmen. Zur Installation des Netzfilters siehe 3.6.



3.4.5 Netzdrossel

Fiir den Betrieb des Unidrive ist meist keine Netzdrossel erforderlich. Die in den Geraten UNI1405 - UNI4405
eingebaute Zwischenkreisdrossel ist in der Wirkung gleich einer Netzdrossel mit ca. 4%uk.

Durch die eingebaute Zwischenkreisdrossel wird sichergestellt:

1. daf der Oberwellenanteil Is/l; fur diese Geréte typabhéangig auf 35...60 % begrenzt ist
2. der Effektivwert des Eingangsstromes ca. gleich dem Ausgangsstrom ist (ohne Drossel ca. 50% grof3er)

3. die Lebensdauer des Gerétes nicht durch die Wechselstrombelastung der Kondensatoren begrenzt ist.

Die Gerate UNI1401 bis UNI1404 besitzen keine Zwischenkreisdrossel, deshalb ist Folgendes zu beachten:

Werden die Gerate UNI1401 - UNI1404 an einer Versorgung mit einer KurzschluBlei-
stung > 175 kVA verwendet, so ist der Einsatz von Netzdrosseln vorgeschrieben.

Unter folgenden Bedingungen ist fiir den Einsatz des Unidrive eine Netzdrossel erforderlich:

» Bei Betrieb der Gerate UNI1405 — UNI5401 am offentlichen Netz zur Begrenzung der Oberwellen-
netzrickwirkungen auf ca. 30% ... 35% fur die 5. Harmonische (Is / 1;).

* Bei Betrieb der Gerate UNI1401 — UNI5401 in Systemen mit mehr als einem Stromrichter zur Begrenzung
der Netzrickwirkungen durch Kommutierungseinbriiche (vgl. VDE160)

Die Zuordnung der Netzdrosseln ist Kapitel 2.4.3 zu entnehmen. Die Netzdrossel wird vor den NetZzfilter in die
Netzzuleitungen L1, L2 und L3 eingeschaltet.

Bei Einsatz einer Netzdrossel ist jedoch der zusétzliche Spannungsabfall zu beachten, der die Leistungsab-
gabe bei hohen Drehzahlen des Motors reduziert.

3.4.6 Netzformen und Schutzeinrichtungen

TT und TN- Netze mit FI- Schutzeinrichtungen

TN- Netze sind dadurch gekennzeichnet, daf3 ein Punkt des Netzsystems (Mittelpunkt des Trafos) geerdet ist
und alle Korper Giber den PE- oder PEN- Leiter mit diesem Punkt verbunden sind. Bei TT- Netzen sind im
Unterschied zu den TN- Netzen die Korper der elektrischen Anlage mit einem getrennten Erder verbunden.
Als aktiver Schutz sind in diesen Netzen Uberstrom- und Fehlerstrom (Fl)- Schutzeinrichtungen zulassig.

Der Einsatz von FI- Schutzeinrichtungen an Netzzweigen, an denen Frequenzumrichter betrieben werden, ist
aus folgenden Grunden nicht zu empfehlen:

* Beim Erdschluf in einem Netzzweig, an den ein Frequenzumrichter angeschlossen ist, kann es zu einem
Fehlerstrom in Form eines ,glatten” Gleichstromes kommen. Dieser wird von einem normalen FI- Schutz-
schalter (pulsstromsensitiv) nicht erkannt. Nach EN50178 (VDE160) sind diese FI- Schutzschalter nicht
als alleinige SchutzmafRnahme zuléassig. Dem hingegen sind allstromsensitive FI- Schutzschalter als allei-
nige Schutzmafinahme geeignet. Die Anschlu3hinweise des Herstellers sind zu beachten.

* Netzfilter besitzen aufgrund interner Kapazitaten hohe Ableitstréme. Siehe dazu Abschnitt 2.4.1 Diese
liegen je nach Betriebsstrom des verwendeten Filters zwischen 30mA und 300mA. Daraus ergibt sich,
dal FI- Schutzschalter zum Koérperschutz mit einem Ausldsestrom von 30mA bei Frequenzumrichtern mit
normalen Filtern nicht eingesetzt werden kénnen. FI- Schutzschalter mit 300mA Auslésestrom erfordern
eine gesonderte Priifung der Anlage hinsichtlich des gesamten zu erwartenden Ableitstromes.

* Zusatzliche Ableitstrome werden durch die Kapazitaten des Motorkabels bzw. der Motorwicklung verur-
sacht. Diese Ableitstrome besitzen hochfrequente Anteile verursacht durch die Taktfrequenz und treten
nur bei Freigabe des Umrichterausgangs auf. Die Eignung des FI- Schutzschalters dafur ist zu prifen.



Die Messung der Stromunsymmetrie von FI- Schutzschaltern erfolgt entweder mit Hilfe von Stromwandlern
oder elektronischen Mitteln. Die hochfrequenten Ableitstrome kénnen bei elektronischem Melverfahren zu

spontanem Auslésen des FI- Schutzschalters fiihren. Sollte es unumgénglich sein, einen FI- Schutzschalter
einzusetzen, ist folgendes zu beachten

1. Es st ein FI- Schutzschalter mit StromwandlermeRverfahren zu verwenden.
2. Der Auslosestrom mul3 gréRer sein als die Summe der Ableitstréme des Filters und des Unidrive.

3. Die Verdrahtungshinweise am Ende dieses Kapitels sind zu beachten.

IT- Netze mit Isolationstiberwachung

IT- Netze sind dadurch gekennzeichnet, dalR das Netzsystem von der Erde isoliert ist oder Giber einen Isolati-
onswachter Uberwacht wird. Zu diesem Zweck ist das System Uber einen Trenntrafo aus der Mittelspan-
nungsebene versorgt. Sie werden dort verwendet, wo der Erdschluf3 einer Phase nicht zum Ausfall des Sy-
stems fiihren darf.

Der zu tolerierende Erdschluf3 stellt eine besondere Belastung von Filtern und Schutzbeschaltungen dar, da
die dann auftretende Spannung zwischen einer Phase und dem Nulleiter um den Faktor V3 hoher ist als bei
geerdeten TN- Netzen. Beim motorseitigen Erdschluf ist der Erdschluf3schutz des Gerates aufgrund der
Isolation des Netzes eingeschrankt und fuhrt bei hohen Leistungen nicht mehr zum Abschalten des Gerétes.
Dann werden Filter und Schutzbeschaltungen durch hohe Impulsstréme belastet. Um dies zu verhindern,
kann ein Trenntrafo zur Speisung der Frequenzumrichter Uber ein sekundérseitiges TN-Netz eingesetzt wer-
den.

Der Unidrive wurde jedoch auch fir den direkten Einsatz an IT- Netzen vorbereitet. Dazu sind die Schutzbe-
schaltungen auf 500VAC ausgelegt. Der Isolationswiderstand zwischen Netz und Logikmasse betragt mehre-
re MQ. Unter Einhaltung folgender Vorschriften ist der direkte Einsatz in IT- Netzen moglich:

1. Einsatz der LL- bzw. IT- NetZzfilter oder Verzicht auf den Einsatz von Netzfiltern.
2. Einsatz einer gesonderten Erdverbindung zwischen Motor und Umrichter.

3. Beiden Geraten UNI34xx und UNI44xx ist ein Filterkondensator gegen Erde eingebaut, aus diesem
Grund muR hier die Geréatereihe Unidrive Regen eingesetzt werden. Bei dieser Geratereihe ist dieser
Filterkondensator nicht vorhanden. Bei UNI14xx, UNI24xx und UNI5401 kann der Unidrive in der Stan-
dardausfuhrung eingesetzt werden.

Beim Einsatz eines NetZzfilters sind die Auswirkungen auf die Schutzeinrichtung des Netzes zu beachten.
Werden Isolationswéachter eingesetzt, die auf kapazitive Erdstréme reagieren oder mit einer Wechselspan-
nung arbeiten, so kann es zum unbeabsichtigten Auslésen der Schutzeinrichtung kommen. Vor dem Einsatz
von Isolationswachtern mufd man sich beim Hersteller des Isolationswéachters versichern, daf3 ein rein ohm-
sches Melverfahren verwendet wird.

3.4.7 Lange der Motorleitung

Lange Motorkabel stellen aufgrund der Kabelkapazitét eine zuséatzliche Belastung des Umrichterausgangs
dar. Dies kann zu einer Reduzierung des Motormomentes und in extremen Fallen zu einer Uberstromab-
schaltung fiihren. Der ohmsche Spannungsabfall in der Motorleitung reduziert die Spannung an den Mo-
torklemmen. Dies kann zu einer Reduzierung des Motormomentes bzw. der Motorleistung fuhren.

Fur die Gesamtlange der Motorleitung sind die maximalen Leitungslangen nach Abschnitt 2.3.3 einzuhalten.

Hinweis:

Werden mehrere Motoren an einem Umrichter betrieben, ergibt sich die Gesamtlange der
Motorleitung aus der Summe der Einzelleitungslangen. Um die Leitungen kurz zu halten,
kdnnen die Motoren linienférmig verdrahtet werden.

Bei Uberschreitung der zulassigen Leitungslange ist eine Motordrossel einzusetzen.



3.4.8 Motordrossel

Motordrosseln werden zur Begrenzung des Spannungsanstieges an der Motorwicklung und zur Verhinderung
von Uberstromabschaltungen bei langen Motorleitungen eingesetzt.

Der Spannungsanstieg am Ausgang des Unidrive liegt abh&ngig vom Geratetyp bei 2 - 4 kV/ps. Damit kann

es bei einer Reflexion zu einer Klemmenspannung in Hohe der doppelten Zwischenkreisspannung kommen.
Diese Spannung von ca. 1140V ist fur moderne Motoren mit 2- bzw. 3- fach isolierten Drahten kein Problem

(Entwurf VDE0530). Im Bereich der Modernisierung wird jedoch oft nur die Steuerung ausgetauscht und der
alte Motor beibehalten. Dann sollte zum Schutz der Wicklungsisolation eine Motordrossel eingesetzt werden,
die den Spannungsanstieg auf < 500 V/us begrenzt und damit Reflexionen auf der Leitung verhindert.

Bei Uberschreitung der in Kap. 2.3.3 angegebenen Leitungslangen kann es durch die Leitungskapazitat der
Motorkabel zu betriebsmaRigen Uberstromabschaltungen oder zum Gerateausfall durch Uberlastung von
Bauteilen kommen. Dann ist eine Motordrossel zwingend erforderlich.

Der Unidrive ist so konzipiert, daR fuir Standardanwendungen keine Motordrossel erforderlich ist. Unter fol-
genden Bedingungen ist jedoch der Einsatz einer Motordrossel zu empfehlen:

* Modernisierung von Anlagen mit alten Motoren zur Begrenzung des dU/dt auf < 500 V/us
» Uberschreitung der zulassigen Motorleitungsléange entsprechend Abschnitt 2.3.3
Die Motordrossel wird in Reihe zu den Motorleitungen U, V und W am Ausgang des Unidrive angeschlossen.

Bei Einsatz einer Motordrossel ist die Reduktion der Motorspannung aufgrund der Spannungsabfélle zu be-
achten, die die Momentenabgabe im Bereich der Nenndrehzahl begrenzt.

3.4.9 Motorfilter — Ferritringe

Zur weiteren Reduktion der Stéremission kdnnen Ferritringe eingesetzt werden. Bei DC-Einspeisung
und ungeschirmter Verlegung des Zwischenkreises wird zur Reduktion der Abstrahlung von
den Zwischenkreisleitern der Einsatz von 2 Ferriten in der DC- Einspeisung der Regler empfohlen.

Die Motorleitungen U, V und W werden ohne Schirm bzw. PE zweimal durch den Ferritring durchgefihrt, so
daf die Windungszahl 2 ist (siehe Abbildung 3-1). Den PE- Leiter au3en um der Ferritring herumfiihren. Den
Kabelschirm mit einer Metallkabelschelle auf die Montageplatte aufbringen.

BaugréfRe 1 und 2 BaugréfRe 3 und 4

2 Ferrite

Den PE- Leiter auRen um den Ferritring herumfiihren. Kabelschirm mit Metallkabelschelle auf die Montage-
platte aufbringen.

Abbildung 3-1: Beispiele fur den Anschlufl des Motorkabels mit Ferritring fur die Windungszahl 2
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3.4.10 Motorschiitz

Verhinderung des unerwarteten Anlaufes - Schalten in der Motorleitung

Ist es erforderlich, bei Eingriffen in die Maschine eine gefahrbringende Bewegung entsprechend EN954-1
Kategorie 1 zu verhindern, so ist fir diesen Vorgang nach EN1037 die Energiezufuhr zu unterbrechen.

Bei Offnen der Klemme 30 wird die Freigabe des Reglerausgangs durch die interne Logik, die Ansteuerung
Uber serielle Schnittstelle bzw. Bussysteme und uber ein Technologieprogramm auf der UD70 verhindert.
Dies ist jedoch keine galvanische Trennung der Energiezufuhr und erfullt damit nicht die Sicherheitanforde-
rungen zur Verhinderung des unerwarteten Anlaufens.

Die galvanische Trennung mit Hilfe eines Netzschiitzes im Netzeingang fiihrt zu stadndigen Entlade- und La-
gevorgangen des Zwischenkreises. Da die Einschalthaufigkeit begrenzt ist (vgl. Kap. 2.2), kann dies nicht
uneingeschrankt empfohlen werden.

Zur Verhinderung des unerwarteten Anlaufens wird deshalb die Verwendung eines Schiitzes im Motorkreis
empfohlen. Bei der Auswahl des Motorschiitzes ist darauf zu achten, da? mindestens ein Schiitz der Ge-
brauchskategorie AC 1 nach IEC 408/VDE0660 verwendet wird. Die Auslegung erfolgt nach dem
Geratenennstrom des jeweiligen eingesetzten Unidrive.

Das Schalten im Motorkreis hat grundsétzlich im stromfreien Zustand zu erfolgen. Bei Nichtbeachtung kann
es beim Offnen des Motorschiitzes zur Zerstérung der Schaltkontakte durch einen Lichtbogen und zur St6-
rung des Umrichters kommen. Beim SchlieRen des Motorschiitzes kann es zur Uberstromabschaltung OIAC
des Unidrive kommen.

Um ein stromfreies Schalten zu gewahrleisten, ist es notwendig, das Motorschiitz vor der Freigabe des Um-
richterausgangs zu schlieRen und den Umrichterausgang vor Offnen des Motorschiitzes zu sperren. Dies
wird erreicht, indem man:

1. die Regler- Freigabe des Umrichters (KI. 30) direkt Uber einen Hilfskontakt des Motorschiitzes steuert und

2. die Freigabe des Umrichterausgangs gerateintern durch eine programmierbare Logik verzégert.

Die Freigabe des Unidrive (KI. 30) ist ein Hardwaresignal und sperrt den Umrichter beim Offnen der K. 30
ohne Eingriffsméglichkeit des Prozessors unverzégert, womit ein stromfreies Offnen des Schiitzes gewahr-
leistet ist.

Die folgende interne Logik realisiert eine Verzégerung der Freigabe des Umrichterausgangs von ca. 100 ms
und verhindert damit sicher eine Uberstromabschaltung beim SchlieRen des Motorschiitzes:

* #09.04 =8.07; #09.06 =8.07; # 09.09 = 0.1; # 09.10 = 6.15 (nur ohne Busansteuerung zu verwenden)



3.4.11 Gerateauswahl

Die Gerate kdnnen den in Tabelle 2-1 angegebenen Nennstrom bis zu einer Umgebungstemperatur
von 40° C zumindest bei der minimalen Schaltfrequenz von 3 kHz abgeben.

Es ist zulassig, die Gerédte bis zu einer Umgebungstemperatur von 50° C zu betreiben, wobei sicher-
zustellen ist, dalR der eingestellte Nennstrom in Parameter 0.46 (bzw. 5.07) die in Tabelle 2-4 ange-
gebenen Werte nicht Uberschreitet.

Thermischer Gerateschutz

Die Geréate besitzen zwei interne Schutzeinrichtungen zur thermischen Uberwachung der IGBT- Leistungs-
schalter wie folgt:

1. Ein auf dem Kuhlkérper angebrachter Thermistor tiberwacht die Kuihlkérpertemperatur. Uberschreitet
diese den Wert von 95°C, so wird ein Fehler Oh2 ausgeldst und das Gerat gesperrt.

2. Ein intelligentes thermisches Modell ermittelt durch eine Simulation die Chiptemperatur der IGBT-
Leistungsschalter. Diese wird auf zwei Schwellwerte iberwacht, die folgende Reaktionen auslésen:

« Wird der erste Schwellwert erreicht, wird die Schaltfrequenz der Endstufe halbiert, um die Verluste der
IGBT’s zu reduzieren. (Der Wert in Parameter 0.41 wird dabei nicht verandert; Bei Taktfrequenzen von 3
und 4,5 kHz erfolgt diese Halbierung der Taktfrequenz nicht). Dann wird in Intervallen von 1s Uberpruft, ob
die ursprungliche Taktfrequenz wieder eingestellt werden kann. Dies erfolgt, wenn sich die Temperatur
der IGBT's ausreichend verringert hat.

e Wenn sich die Temperatur der IGBT's weiter erhht, dann wird eine zweite Schwelle erreicht, bei der der
Fehler Oh1 ausgel6st und das Gerat gesperrt wird.

Betrieb bei hoheren Umgebungstemperaturen

Der maximale Geratenennstrom ist den Tabellen 2-3 fir 40°C und 2-4 fir 50°C Umgebungstemperatur in
Abhéngigkeit der gewahlten Taktfrequenz zu entnehmen. Die maximale Umgebungstemperatur betragt 40°C
oder 50°C. Wird eine hdhere Taktfrequenz genutzt, so wird der Typenstrom teilweise auch bei 40°C nicht
erreicht.

& Betrieb bei maximaler Umgebungstemperatur von 50 ° C
Achtung Das thermische Modell ist auf eine Umgebungstemperatur von 40°C abgestimmt.

Bei Betrieb mit maximaler Umgebungstemperatur von 50° C darf die Einstellung des
Nennstromes in Parameter 0.46 (bzw. 5.07) die in Tabelle 2-4 angegebenen Werte
nicht Uberschreiten.

Betrieb bei hoheren Taktfrequenzen

Wird das thermische Modell nicht genutzt, so wird in Abh&ngigkeit von der eingestellten Taktfrequenz in Pa-
rameter 0.41 die Nennstromeinstellung in Parameter 0.46 zum Schutz des Gerates auf die in Tabelle 2-3
angegebenen Werte begrenzt.

Nach Freigabe des thermischen Gerateschutzes mit Parameter 5.33 = 1 (Werkseinstellung) kann unabhéan-
gig von der Wahl der Taktfrequenz der Motornennstrom in Parameter 0.46 auf den maximalen Geratenenn-
strom (Tabelle 2-1) eingestellt werden. Dies erlaubt gleichzeitig die Nutzung des maximalen Uberlaststromes
von 150% bzw. 175% des Geratenennstromes.

Es sollte sichergestellt sein, daf? bei halbierter Taktfrequenz der zu erwartende Dauerstrom sicher abgege-
ben werden kann, sonst kann es zu Gerateabschaltungen mit der Fehlermeldung Oh1 kommen.

Unidrive LFT - Optimierte Ausfuhrung fur Aufziige und Theater

Der Unidrive LFT ist eine gerauschreduzierte Ausflihrung unter Verwendung eines speziellen Geréatelifters.
Das thermische Modell erkennt diese Ausfiihrung und wird auf die reduzierte Warmeabgabe angepal3t. Er ist
speziell fur die Anforderungen in Aufziigen oder Theaterantrieben optimiert. Die Geratestréme bei dem dar-
gestellten S4/S5- Kurzzeitbetrieb nach Abb. 2-1 und bei Dauerbetrieb bei 40°C bzw. 50°C Umgebungstempe-
ratur sind der Tabelle 2-5 zu enthehmen.

Zur Umrechnung anderer Belastungszyklen wenden Sie sich bitte an lhren Lieferanten.
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3.4.12 Bremswiderstand

Der Unidrive enthalt in den BaugrofRen 1 bis 4 (UNI1401 - 4405) standardmafig einen Bremschopper. Fur die
Baugrofle 5 (UNI5401 - 5404) sind integrierbare Bremseinheiten optional erhaltlich. Dazu siehe Betriebsan-
leitung fiir Unidrive Baugrof3e 5 (Art. Nr.: 0174 - 0060).

Abhéngig von der BaugrofRe des Unidrive durfen bestimmte Widerstandswerte nicht unterschritten werden:

Unidrive Minimaler Maximaler
Bremswider- | Bremsstrom
stand

UNI1401 - 1405 40 Q 20 A

UNI2401 40 Q 20A

UNI2402 - 2403 30Q 25A

UNI3401 - 3405 10 Q 75 A

UNI4401 - 4405 5Q 150 A

UNI5401 33Q 240 A

Tabelle 3-1 Typabhangige Werte fur den Bremswiderstand

Schaltungsvorschlag zum Schutz vor automatischem Wiedereinschalten bei Uberlastung des Bremswider-
standes fur alle Bremswiderstéande :

Das Netzschitz K1 kann nur nach Quittierung der Fehlermeldung ,Uberlast Bremswiderstand*“ erneut durch
die SPS zugeschaltet werden.

L1
L2
L3
] I:] |: Sicherungen Not Aus 7
Freigabe
Netzfilter durch SPS
K2 7 Quittierung “Uberlast
. Bremswiderstand”
Netzschitz K1
Bremswiderstand
mit Thermoschalter | T1
I KT1 -6\ K2 K2
‘ K1
L1 L2 L3 + o K1|::| kT1[X] | k2| I Meldung “Uberlast
F ich Bremswiderstand”
requenzumrichter
N

Abbildung 3-1a Anschlul3 Bremswiderstand mit Netzschiitz

MuR3 aus Applikationsgriinden auf das Netzschiitz verzichtet werden, ist zum Schutz vor Brandgefahren ein
separates Schiitz K1 in Reihe zum Bremswiderstand zu schalten. Nachfolgender Schaltungsvorschlag reali-
siert auch hier eine manuelle Quittierung der Fehlermeldung im Bremskreis.
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L1
L2
L3

] I:] I: Sicherungen Not Aus 7
Freigabe
Netzfilter durch SPS
K2 7 Quittierung “L"Jberlast|7
Bremswiderstand”
Bremswiderstand ) |
mit Thermoschalter | T1
bbb i KT1 -€-- K2§ K2
K17
Meldung “Uberlast
KT1|><I I K2| I Bremswiderstand”
L1 L2 L3
Frequenzumrichter
N

Abbildung 3-1b Anschlul3 Bremswiderstand ohne Netzschiitz

Entsprechende Typen des o0.g. Schitzes K1 sind z.B. 3RT1015-1BB41 oder —1BM41

& Hohe Temperaturen

Bremswiderstande kénnen an der Oberflache sehr hohe Temperaturen annehmen. Deshalb ist
CUACIIE er Bremswiderstand so zu plazieren, dal3 keine anderen Teile der elektrischen Ausristung

zerstort werden kénnen.

Es sind Kabel mit ausreichender Temperaturfestigkeit zu verwenden.

& Uberlastschutz
s sind grundsatzlich nur Bremswiderstande mit thermischem Uberstromschutz zu verwen-

E
\Warnung den. Der thermische Uberstromschutz ist in den Sicherheitskreis einzuschleifen. (s. obenste-
hendes Bild). Der Sicherheitskreis muR so ausgefiihrt sein, daR bei Auslosung des Uberstrom-

schutzes eine Netzabschaltung erfolgt.
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Auswahlkriterium:
Die Widerstandsleistung ist entsprechend dem Leistungsbedarf auszulegen. Der Leistungsbedarf ergibt sich:

1. aus der statischen Leistung: Pgsiat. =N * F * v bzw. Pgstat =N * M * @ und
2. der dynamischen Leistung: Pggyn. =Ne * m * v * (dv/dt) bzw. Pggyn. = Ne * J * w* (dwydt)
mit:  nNg - Gesamtwirkungsgrad = Motorwirkungsgrad x Getriebewirkungsgrad x Wirkungsgrad
der Mechanik
F bzw. M - Bremskraft bzw. Bremsmoment (z.B. Hubgewicht - Gegengewicht, Zug, ...)
vV bzw. @ - Geschwindigkeit bzw. Winkelgeschwindigkeit des Materials
m bzw. J - Zu bremsende Massen bzw. Tragheitsmomente

dv/dt, dw/dt - Bremsbeschleunigung bzw. Winkelbeschleunigung

Hinweis: Bei durch Tragheitsmomente bestimmter Bremsleistung (Pgqyn) wird fir die Einschalt-
dauer der halbe Wert der Bremszeit angesetzt.

Bei vielen Anwendungen werden Widerstande nicht im Dauer- sondern im Kurzeitbetrieb belastet.
Nachstehend finden Sie Hinweise, wie mit Hilfe der relativen Einschaltdauer (ED) und eines Uber-
lastfaktors (UF) die zuldssige Kurzzeitleistung aus der Dauerleistung berechnet werden kann. Ist
der ED- Wert nicht bekannt, kann er wie folgt berechnet werden:

Einschaltait(tein)

Einschalt&uenED) = -
Spieldauer
tein = 48s N ‘Tem = 7,5Sk
< Soieldauer = 120s > < Soieldauer = 30s >
D= 285€C _ 5 4 =5 40% ED. = 125€C_ 0 25-5 25
120sec 30sec

Hinweis: Die Spieldauer darf maximal 120 s betragen — kiirzere Spieldauerwerte sind méglich.

Durch Vergleich des bekannten ED- Wertes mit nachfolgender Tabelle kann der Uberlastfaktor,
und damit die Dauer- bzw. die Kurzzeitleistung ermittelt werden.

ED 1% 3% 6% | 15% | 25% | 40% | 60% | 80% | 100%

UF Rohrwiderstande
Typen: FZMQ, FZZMQ, FZDMQ

UF Stahlgitterwiderstande
Typ: FGFKQ

30 15 9,5 50 3,2 2,2 15 | 112 | 10

20 12 7,6 4,0 3,0 2,2 15 1,12 | 1,0

Die Dauer- bzw. Kurzzeitleistung lassen sich dann wie folgt berechnen:

Kurzzeitlestung
Uberlastfator(UF)

Dauerleisting=

Bei bekannter Einschaltdauer (ED) erfolgt mit diesen Daten die Auswahl auf Grundlage der Tabelle 2.12 in
Kapitel 2.4.2 nach folgenden Kriterien:

1. Die Leistung des Widerstandes Uberschreitet die erforderliche Bremsleistung P, ., und P

ligen Einschaltdauer ED_,, und ED

stat. dyn.*

bei der jewei-

Bstat. Bdyn.

2. Der Widerstandswert a3t die Bremsung der Spitzenbremsleistung als Summe Pggtar. + Pgayn. Nach unten
stehender Tabelle zu.
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Widerstandswert in Q 120 80 40 30 12 5 33
Spitzenleistung in kW 5,1 7,6 15,2 20,3 50,7 122 184

Tabelle 3-2 Spitzenbremsleistung der angebotenen Bremswiderstande

Bei bekanntem Leistungsbedarf ist der jeweils hochste Widerstandswert (Q) zu wahlen. Dieser muf3 in jedem
Fall gréRer oder gleich sein als der zu dem jeweiligen Unidrive zugehorige Minimalwert.

3.4.13 Direkte Einspeisung des Zwischenkreises

Bei allen Unidrives UNI1401 bis UNI4405 sind die Anschlisse des Zwischenkreises auf die Leistungsklem-
men des Gerates herausgefihrt. Die Versorgung der Logik erfolgt beim Unidrive mit einem Schaltnetzteil,
gespeist aus dem Zwischenkreis. Alle Schutzeinrichtungen sind bei DC- Einspeisung wirksam. Somit kann
der Unidrive direkt an einem Gleichspannungsnetz betrieben werden und erfordert keine weitere Hilfsspan-
nung.

Bei der Speisung des Gerates mit einer Gleichspannung sind die Schwellwerte in Abschnitt 2.2 zu beachten.
Es ergeben sich folgende Grenzwerte:

Maximale DC Speisespannung: 750V DC
Minimale DC Speisespannung: 500V DC

Die Kopplung der Zwischenkreise der Geréte ist vor allem dort erforderlich, wo ein technologisch notwendiger
Energieaustausch zwischen den Antrieben (Abwickler - Aufwickler) realisiert werden muf3. Weitere Vorteile
ergeben sich aus:

1. der Einsparung von einzelnen Bremswiderstanden ersetzt durch einen Bremswiderstand fir ein System,
2. Reduktion der Anschluf3leistung des Systems und

3. der Reduktion der Verlustleistung und der damit erzeugten Warme.

Zur Versorgung des Zwischenkreises kann der "Undrive Regen” als Netzumrichter, fur sinusférmige Ein- und
Ruckspeisung direkt am Netz betrieben werden und damit eine Reihe von Unidrives als Motorumrichter ver-
sorgen. Nahere Informationen dazu sind der Betriebsanleitung Unidrive Sinusférmige Ein- und Riickspeisung
Zu entnehmen.

Bei Einspeisung der Gerate im Zwischenkreis erfolgt die Absicherung in jedem Anschluf3. Es sind Halbleiter-
sicherungen mit einer Nennspannung von 700VDC (T < 10 ms) zu verwenden. Die Bemessung der Siche-
rung erfolgt entsprechend dem Eingangsstrom des Gerates nach folgender Gleichung:

I = 2,5 x Gerateeingangsstrom (siehe Abschnitt 2.1)

DC(FUSE)

Liegt ein Energieausgleich zwischen mehreren Geréten vor, so kann es sinnvoll sein, kleinere Geréate tber
den Zwischenkreis eines groRen Gerates zu versorgen. Dabei darf die Einspeiseleistung des Geréates, wel-
ches den Zwischenkreis versorgt nicht Giberschritten werden, d.h. es wird ein Energieausgleich tiber den Zwi-
schenkreis vorausgesetzt.

Bei DC- Einspeisung und ungeschirmter Verlegung des Zwischenkreises wird zur Reduzierung der Abstrah-
lung von den Zwischenkreisleitern der Einsatz von 2 Ferriten in der DC- Einspeisung der Regler empfohlen.

Der Aufbau des Zwischenkreises sollte mit einem Schienensystem moglichst induktivitatsarm erfolgen. Lan-
gen der DC- Versorgungsleitung tiber 10m sind zu vermeiden.

& Einspeisung im Zwischenkreis

Die Einspeisung des Zwischenkreises muf mit einer geeigneten Ladeschaltung ver-
sehen sein. Ein direktes Zuschalten der Gleichspannung kann aufgrund der Lade-
strome zu einer Zerstérung der Halbleitersicherungen fihren. Dies betrifft auch das
Zuschalten eines Gerates Uber einen Sicherungstrenner an ein Gleichspannungsnetz.
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3.5 Installation

3.5.1 Entfernung der Klemmenabdeckungen

Das Gerét besitzt abhéngig von der BaugréfRe ein oder zwei Klemmenabdeckungen. Bei den Geréaten der
BaugrofRe 1, 3 und 4 mussen die Klemmenabdeckungen entfernt werden, um Zugriff zu den Befestigungslo-
chern fur die Durchsteckmontage zu haben.

AN L'\\-,’I//
wr

Abbildung 3-2 Entfernen der Klemmenabdeckungen Abbildung 3-3 Ansicht von der Unterseite

Entfernen der Klemmenabdeckung

Bei allen Geraten missen die Klemmenabdeckungen entfernt werden, um Zugriff zu den Anschliissen des
Gerates zu haben.

Dazu ist wie folgt vorzugehen:

1. An einer Seite der Abdeckung ist die innere Ecke leicht nach auf3en zu driicken bis sie ausrastet.
2. Diese Seite ist weiter nach auen zu driicken, bis sich die restlichen Befestigungselemente l6sen.
3. Esist die Abdeckung fur die Kabeldurchfiihrung zu entfernen.

3.5.2 Wandmontage

Die MalRe fur Wandmontage enthalt Abschnitt 8.

1. Es werden die zwei Befestigungselemente der
Wandmontage verwendet. Sie sind aus Metall
und mussen elektrischen Kontakt mit der Mon-
tageplatte haben; z.B. durch M5 Gewindel6cher
fur die Befestigungsschrauben entsprechend
der Abbildung 8-1 bzw. 8-3.

2. Die Befestigungselemente werden in die Schlit-
ze des Kiuhlkdrpers wie in Abbildung 3-4 einge-
setzt.

3. Die Befestigungselemente sind mittels elektrisch
leitenden Schrauben an der Montageplatte zu fi-
xieren.

Abbildung 3-4 Einsetzen des Befestigungselementes
fur Wandmontage in den Kuhlkdrper
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3.5.3 Durchsteckmontage

Die MaRRe der Durchsteckmontage sind Abschnitt 8
zu entnehmen. Es ist wie folgt vorzugehen:

1. Entsprechend der Abbildung 8-2 bzw. 8-4 ist ein
Durchbruch in die Montageplatte zu schneiden.

2. Es sind die Befestigungselemente fur die Durch-
steckmontage zu verwenden. Sie befestigen die
Oberseite des Gerates an der Montageplatte.
Die Unterseite wird mittels Befestigungslochern
im Gehause und Kuhlkdrper des Gerétes befe-
stigt.

Die Befestigungselemente sind aus Metall und
mussen elektrischen Kontakt mit der Montage-
platte haben; z.B. durch M5 Gewindelécher fur
die Befestigungsschrauben entsprechend der
Abbildung 8-2 bzw. 8-4.

3. Die Befestigungselemente werden in die Schlitze
des Kuhlkorpers wie in Abbildung 3-5 eingesetzt.

Abbildung 3-5 Einsetzen des Befestigungselementes
fur Durchsteckmontage in den Kuhlkdrper

4. Wenn eine Abdichtung zwischen der Montageplatte und dem Kuhlkdrper erforderlich ist, so ist das mitge-
lieferte Abdichtband so in den Durchbruch zu legen, dalR der Kuihlkérper gegen das Band driickt.

Das Gerét ist in den Durchbruch einzufuhren.
Die Unterseite des Geréates ist mit elektrisch leitenden Schrauben zu befestigen.

Die Oberseite des Geréates ist mit Hilfe der Befestigungselemente elektrisch leitend zu befestigen.

© N o O

Wird bei Durchsteckmontage dauerhaft der maximale Geratestrom bendtigt, so sind Luftleitbleche an der
Ruckseite des Kiuhlkorpers zu verwenden. Werden keine Luftleitbleche verwendet, so mul3 der Dauer-
strom auf 80% des maximalen Wertes reduziert werden.
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3.5.4 Befestigungselemente

BaugréfRe |Durchsteckmontage = Wandmontage
1
2
3 s
Y0
Y0
0
x1
Unten
4
x2
Unten
Oben

Ansicht von der Riickseite (aul3er untere Befestigung der BaugréRRe 4). Dies ist keine mal3stabsgerechte Abbildung.

Tabelle 3-3 Ansicht der Befestigungselemente

Die Befestigungselemente des Gerates sind dem Beipack zu entnehmen.
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3.5.5 Verwendung der Luftleitbleche

Wenn das Gerat in Betrieb war, Y
kann der Kuhlkorper heil3 sein.
Ein direkter Kontakt ist zu ver- 102mm 195.5mm
meiden. 41/gin 7 "ein
. . . . . . O O
Die Luftleitbleche sind erforderlich, um die Kamin- 244mm
wirkung in den Rippen des Kiihlkérpers bei Durch- 9 >fein
steckmontage aufrechtzuerhalten, die bei Wand-
montage durch die Befestigung auf der Montage-
platte gegeben ist. o) o— 1Y
Die Luftleitbleche kénnen entsprechend nebenste-
hender Abbildung aus leitendem oder nichtleiten-
dem Material mit ausreichender Temperaturstabili- Somm_ 130mm
tat gefertigt werden.
350mm
13 Yain
96mm
82mm 176mm @ =7mm (°/16) in 334in
3V4in 61%16in
41mMm | 54.5mm
1%8in 21/8in
O r
13mm 50mm
4—‘ i 2in
21n
o \ / o o
Y 560mm
—L 22 3gin
39mm |
1112in
588mm
23 Vsin
O
87mm
3716in
O
344.5mm 367mm
13 916in 14 "116in »
' 120mm 176.5mm
4'16in 61916in
181.7mm
731ein
O (@)
437.8mm 17.6mm
O / —1 O O 17 Vain /16 in
473mm
18 s
@ = 6.5mm (Y4) in &

Abbildung 3-6 Abmessungen der Luftleitbleche
fir BaugrofRe 1 und 2

Abbildung 3-7 Abmessungen der Luftleitbleche
fur BaugroR3e 3 und 4

Die Luftleitbleche werden bei BaugréRe 1 und 2 mit Hilfe der Befestigungswinkel der Wandmontage und bei
Baugrofle 3 und 4 mit selbstschneidenden Schrauben M6 x 12 im Kuhlkérper befestigt.
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3.5.6 Plazierung im Schaltschrank

Unter Berlcksichtigung der EMV- Schutzziele ist entsprechend den Anforderungen an die elektrische Anla-
ge zu entscheiden, fur welchen Grad des EMV Schutzes die Installation des Schaltschrankes erfolgt (siehe
Kapitel 3.2).

Entsprechend der Schutzart und der Kiihlluftzufuhr ist wie folgt vorzugehen:

Ein abgedichtetes Gehause erlaubt eine hohe Schutzart, verringert aber das Warmeabgabevermdogen.
Wenn mdglich sind dann Warmequellen, aber nicht Bremswidersténde, in den unteren Teil des
Schaltschrankes zu plazieren, um eine interne Luftzirkulation zu gewahrleisten. Falls erforderlich, kénnen
Umluftventilatoren eingesetzt werden.

Optionaler Bremswiderstand ents  prechend der
Anforderun g des Antriebes

Extern: Montage auf dem Schaltschrank

Intern: Montage im oberen Teil des Schaltschrankes

J
J

|

- —I Lage des Uberlastschutzes, |_
— wenn nicht schon im =
Bremswiderstand integriert

£ Alternative Montage der Sicherungen bzw.
£ Motorschutzschalter. Plazierung wie

£ erforderlich T
Umrichter und T T T
Netz-Filter

Einhaltung des
minimalen Freiraumes
gefordert

>5mm

>5mm
(Yain)

(v4in) £ a1
g

»
L

<t
53
33
T O e et e
/ i NV )

Systemsteuerun g
(SPS)

Montage entsprechend
der Anforderung

¢ @ @

Signalkabel
Signalkabel miissen
mit einem
Mindestabstand zu
den Leistungskabeln
von 300mm verlegt
werden.

N\

A nnnnnnnm,

4

Netz-Filter | ==
Jeder Umrichter ist mit
einem separaten
Netz-Filter zu versehen.

|
|

7

I N n i nn s

Monta geplatte

Leistun gskabel

Lage der
optionalen
Anschluklemmen

AC Leistungsschalter,

Schitze und

iy Sicherungen bzw. | LT
Motorschutzschalter

] entsprechend den

Forderungen plazieren.

Alternative Montage der
Sicherungen bzw. =
Motorschutzschalter - 1

azi unlg'] wie erforderl) |
I

Schaltschrank

I

Abbildung 3-8Empfohlener Schaltschrankaufbau zur Einhaltung der EMV- Grenzwerte
(Verdrahtungshinweise siehe Abbildung 3-9)

Ist keine hohe Schutzart erforderlich, sollte ein Schaltschrank mit einem Schaltschranklifter verwendet
werden. Damit kann die Umgebungstemperatur der Gerate gegenuber der Installation in einem isolierten
Schaltschrank reduziert werden.
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Beim Aufbau des Schaltschrankes sind folgende Regeln einzuhalten:

« Esist eine verzinkte Montageplatte zu verwenden.
« Die Gerate sind vertikal zu installieren, damit die Kiihlung des Gerates gewahrleistet ist.
¢ Folgende Freirdume sind um die Gerate zu halten:
Ober- und unterhalb: =100mm
An beiden Seiten: >5mm...10 mm
¢ Sind die Grenzwerte der EMV- Normen einzuhalten, ist fiir jedes Geréat ein Netzfilter an der angegebenen
Stelle zu plazieren.
« Der Bremswiderstand kann innerhalb oder auRerhalb des Schaltschrankes montiert werden. Wird er im
Schaltschrank montiert, so ist er im oberen Teil zu plazieren und sicherzustellen, daf3 keine anderen Teile
der elektrischen Ausriistung durch die Abwéarme des Widerstandes zerstort werden kénnen.
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3.6 EMV

Die gultige EMV Norm ist die Produktnorm fur Drehzahlveranderbare elektrische Antriebe EN 61800-3:1996 /
A11:1999 Teil 3: EMV- Produktnorm einschliel3lich spezieller Prufverfahren.

Diese Produktnorm hat Vorrang vor allen Anforderungen der Fachgrundnormen (EN 50081-1 /-2, EN 50082-
1/-2) und erfordert keine zusatzlichen Prifungen. Nur wenn ein elektrischer Antrieb in ein anderes Geréat
eingebaut wird, fiir das eine spezielle EMV-Produktnorm existiert, so ist die EMV-Produktnorm des komplet-
ten Gerates anzuwenden.

Die Norm EN 61800-3 enthalt Anforderungen zur Storfestigkeit entsprechend der Umgebung am Einsatzort.
Sie bezieht sich dabei auf Anforderungen, die in folgenden Normen definiert sind:

¢ gegen Oberschwingungen, Spannungsunsymmetrien und Frequenzanderungen nach IEC 61000-2-2 / -4
« gegen Kommutierungseinbriche entsprechend den in IEC 60146-1-1 festgelegten Angaben

* gegen elektrostatische Entladung (ESD) entsprechend IEC 61000-4-2

« gegen hochfrequente elektromagnetische Felder entsprechend IEC 61000-4-3

* gegen schnelle transiente Spannungen (Burst) entsprechend IEC 61000-4-4

e gegen Stof3spannungen (Surge) entsprechend IEC 61000-4-5

* gegen leitungsgefiihrte StorgréfRen, induziert durch hochfrequente Felder entsprechend IEC 61000-4-6

EN 61800-3 enthalt Anforderungen zur Stéraussendung entsprechend der Umgebung am Einsatzort

« von Oberschwingungen und Spannungsschwankungen / Flicker bei Anschlu3 an das 6ffentliche Nieder-
spannungsnetz entsprechend den bei IEC in EN 61000-3-2 festgelegten Grenzwerten

« von Kommutierungseinbriichen der Netzspannung entsprechend den in IEC 60146-1-1 festgelegten An-
gaben fur netzgefuhrte Stromrichter

¢ von Funkstorungen fir die zwei unterschiedlichen Umgebungen Wohnbereich und Industriebereich ent-
sprechend den bei CISPR in EN 55011 festgelegten Grenzwerten

Die Storfestigkeit der Gerate wird nicht durch die Installation beeinflufdt. Sie wurde durch die Prifungen beim
Hersteller nachgewiesen.

Die Stéremission hangt vom verwendeten Netzfilter, Netzdrossel und der Installation ab. Unter Einhaltung der
Installationsrichtlinien und bei Verwendung der spezifizierten Netzfilter wurde durch Messung die Einhaltung
der Grenzwerte der Fachgrundnormen EN50081-1 und 2 nachgewiesen.

Damit entsprechen die Gerate der EMV- Richtlinie 89/336/EWG und der Richtlinie zur CE- Kennzeichnung
93/68/EWG.

Bemerkung:

Elektrische Antriebsregler sind Komponenten einer elektrischen Anlage. Sie sind dazu vorgesehen, zusam-
men mit geeigneten Motoren, Steuerungen, elektrischen Schutzeinrichtungen und anderen Geraten ein kom-
plettes Endprodukt oder System zu bilden. Die Einhaltung der EMV- und Schutzanforderungen ist abhangig
von der richtigen Installation und dem Aufbau der Antriebe, einschlieRlich dem Einsatz der spezifizierten
Netzfilter. Die Installation ist nur vom Fachmann durchzufiihren, der mit den EMV- und Schutzanforderungen
vertraut ist. Er ist verantwortlich dafir, dal3 das Endprodukt oder System die entsprechenden Gesetze des
Landes erfillt, in dem es betrieben werden soll.

Fur Installationen im nichtoffentlichen Netz von Industriebereichen sind nach EN61800-3 keine Grenzwerte
festgelegt. Es ist jedoch sicherzustellen, dal? die Einhaltung der Grenzwerte der Stéremission in angrenzen-
de Niederspannungsnetze gewahrleistet ist.

Hinweis zum Betrieb in schwachen Netzen:

Beim Betrieb von Unidrive Geraten an schwachen Netzen, die gro3ere Stromrichter fir Gleichstrommotoren
speisen, kann es zu Uberspannungsabschaltungen bzw. zur Uberlastung von Bremswiderstanden kommen.
Die Ursache ist dann in einer nicht ausreichenden Begrenzung des Kommutierungseinbruches der Gleich-
stromantriebe auf < 40% zu suchen. Bei Bedarf sind die Kommutierungsdrosseln von 4% uk auf 8% uk zu
erhéhen. Ebenfalls ist zu prufen, ob Rersonanzerscheinungen im Netz vorliegen, die durch unverdrosselte
Kompensationsanlagen oder andere zusatzliche Kapazitaten wie grof3e Filterkreise hervorgerufen werden,
die dann zu verdrosseln bzw. zu entfernen sind.
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3.6.1 Einhaltung der Storfestigkeit

Die Geréate sind auRRerordentlich unempfindlich gegentber elektrischen Stérungen. Sie entsprechen folgen-
den internationalen und européischen harmonisierten Normen bzgl. der Storfestigkeit:

Norm Beschreibung Level
EN 61000-4-2 | Storfestigkeit gegen statische Entladung Level 3
(Industriebereich)
EN61000-4-3 Storfestigkeit gegen Level 3
(ENV 50140%) | elektromagnetische Felder (Industriebereich)
EN 61000-4-4 | Storfestigkeit gegen schnelle transiente Storgrof3en Level 4
(Burst) fur Elektronikanschlufd
Level 3
fir Leistungsanschlul
IEC 61000-4-5 | Storfestigkeit gegen Sto3spannungen Level 4
fur Leistungsklemmen
EN61000-4-6 leitungsgefiihrte Stdrgrof3en, induziert durch hochfre- Level 3
(ENV 50141*) | quente Felder (Industriebereich)
EN50082-1 Storfestigkeit fur Wohnbereich, Geschéfts- und Gewerbe- erfullt
bereich sowie Kleinbetriebe
EN50082-2 Storfestigkeit fir Industriebereich erfullt
EN61800-3 Product standard for adjustable speed power drive sys- erfillt
IEC61800-3 tems (immunity requirements)

Die Storfestigkeit wird bei den Geréten ohne Zusatzhilfsmittel erreicht. Die weiter unten stehenden Verdrah-
tungshinweise sind jedoch einzuhalten. Zusétzlich sind alle induktiven Komponenten, wie z.B. Relais- und
Schutzspulen, elektromagnetische Bremsen etc. mit entsprechenden Komponenten (z.B. RC- Glieder) zu

entstoren.

3.6.2 Einhaltung der Grenzwerte der Oberschwingungen

Der Eingangsstrom der Gerate enthalt Oberschwingungsanteile bezogen auf die Netzfrequenz.

Die Norm EN61000-3-2 setzt ab 1.1.2001 fur alle Geréate mit einem Eingangsstrom < 16A, die zum Anschlul3
an das offentliche Netz vorgesehen sind, verbindliche Grenzwerte fiir die Oberschwingungsstrome. Sie gel-

ten fUr das gebrauchsfertige Gerat unter nominalen Bedingungen. Jedoch sind flr professionelle Gerate mit

Leistungsangabe >1kW noch keine Grenzwerte festgelegt. Als professionelle Gerate werden solche Gerate

definiert, die zum Gebrauch durch Gewerbe, bestimmte Berufe oder Industrien und nicht zum Verkauf an die
allgemeine Offentlichkeit vorgesehen sind.

Die Frequenzumrichter Unidrive sind zum Einbau in Gerate vorgesehen, die nicht an die allgemeine Offent-
lichkeit verkauft werden, somit sind die Frequenzumrichter als professionelle Gerate zu betrachten. Damit
sind nur fur Frequenzumrichter bis zu einer Eingangsleistung von 1000W Grenzwerte relevant. Die Unidrive
Geréatereihe beginnt ab Motorleistungen von 750W, was einer Eingangsleistung von mehr als 1000W ent-
spricht. Somit haben die Grenzwerte der Norm EN61000-3-2 keine Relevanz fiir die Geratereihe. Die Ma-
schinen und Anlagen, die mit Unidrive Geraten aufgebaut sind und nicht zum Verkauf an die Offentlichkeit
vorgesehen sind, sind als konform zur Norm EN61000-3-2 zu betrachten.

Werden die Gerate in Sonderfallen in Maschinen und Anlagen eingebaut, die zum Verkauf an die Offentlich-
keit vorgesehen sind, so missen diese die Grenzwerte der Klasse A einhalten, fir die der Grenzwert des 5.
Oberschwingungstromes |.< 1,14A festgelegt ist.

Die Gerate Unidrive UNI1405 bis UNI5401 haben aufgrund der internen Zwischenkreisdrossel geringe Ober-
schwingungsstrome. Zur weiteren Reduktion der Oberschwingungsstrome kdnnen Netzdrosseln mit 4% uk
eingesetzt werden, die als Zubehdr zum Unidrive erhdltlich sind.

Informationen zur Hohe der Oberschwingungsstréme sind den Unidrive EMV Datenbléttern zu entnehmen.
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3.6.3 Einhaltung der Grenzwerte der hochfrequenten Stéremission

Bei der Emission werden entsprechend dem vorrangigen Ausbreitungsweg leitungsgebundene Stéremissio-
nen mit Frequenzen von 150 kHz bis 30 MHz und Stérstrahlung von 30 MHz bis 1 GHz unterschieden. Dafir
werden unterschiedliche MeRRverfahren und Grenzwerte angewendet.

Leitungsgebundene Stdremission

Die leitungsgebundene Stéremission ist abhangig von der Taktfrequenz des Umrichters und der Motor-
kabellange. Die Grenzwerte der Stéremission nach Fachgrundnorm EN55011 kénnen nur gewahrleistet wer-
den, wenn die Installationshinweise genau eingehalten werden. An einer Installation zur Einhaltung der Emis-
sionsgrenzwerte wurden folgende Werte der Stéremission gemessen.

B = ENDS55011, Klasse B (EMV, Storaussendung, Teil 1 = Wohnbereich, Geschéfts- und
Gewerbebereich sowie Kleinbetriebe)

A= END55011, Klasse A (EMV, Stoéraussendung, Teil 2 = Industriebereich)

a) Standardfilter fir TN- Netze ohne FI- Schutz

UNI 1401 - 1405 UNI 3401 — 3405
Motor- Taktfrequenzen in kHz Motor- Taktfrequenzen in kHz
kabel 3 4,5 6 9 12 kabel 3 4,5 6 9
20m| B B B B B 20m| B B B B B
100m| A* A A A A 100m| A* A A A A
A* = 40m A* = 50m
UNI 2401 - 2403 UNI 4401 - 4405
Motor- Taktfrequenzen in kHz Motor- Taktfrequenzen in kHz
kabel 3 4,5 6 9 12 kabel 3 4,5 6 9 12
20m B B B B B 20m B B B B -
100 m| A* AF* A A A 100m| A A A A -
A* =40m
A** = 80m

b) Low Leakage- / IT- Netzfilter flr IT- Netze bzw. FI- Schutz

UNI 1401 - 1405 UNI 2401 - 2403
Motor- Taktfrequenzen in kHz Motor- Taktfrequenzen in kHz
kabel 3 4,5 6 9 12 kabel 3 4,5 6 9
20m| B B B B B 20m| B B B B B
100m| A A A A A 100m| A A A A A
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UNI 3401 — 3405 UNI 4401 - 4405

Motor- Taktfrequenzen in kHz Motor- Taktfrequenzen in kHz
kabel 3 4,5 6 9 12 kabel 3 4,5 6 9 12
20m B B B B 20m| B B B B -
100m| A A A A A 100m| B B A A -
Storstrahlung

Die Storstrahlung ist abhangig von der Schirmung und Erdung der mit Stérspannung behafteten Teile wie
Kabel, Geratekuhlkdrper und Netzfilter. Die Geréte sind zur Installation in einem Schaltschrank vorgesehen.
Dies mul? kein EMV- dichter Schaltschrank sein. Bei Verwendung der Netzfilter nach Abschnitt 2.4.1 werden
die Grenzwerte der Stdrstrahlung nach EN50081-2 (EN55011 Klasse A) eingehalten.

3.6.4

Verdrahtungsrichtlinien zur Einhaltung von Emissionsgrenzwerten

Allgemeine Verdrahtungsrichtlinien

1.
2.

N o o &

Einfache Erdungsschiene oder niederohmige Erdungsklemme.
Die Erde des Netzanschlusses ist an die Erdungsschiene anzuschlieRen.

Es sind alle anderen Erdungsanschliisse mit der Erdungsschiene zu verbinden. Wo immer es moglich
ist, den Querschnitt = 10 mm? wahlen.

Direkte Schaltschrankerdung wenn erforderlich.
Es ist eine verzinkte Montageplatte zu verwenden, die sicher mit der Erdungsschiene verbunden ist.
Hauptschalter, Schaltschitze und Sicherungen.

Optionaler Bremswiderstand.

Spezielle Richtlinien fir EMV- gerechte Verdrahtung

8.

10.

11.

12.
+13.

14.

Nur BaugroRe 4 : Die Netzzuleitung ist vom Anschlul3 im Schaltschrank bis zum Unidrive geschirmt
Zu verlegen.

Die Montageplatte ist mit einem Kupferband mit dem Schaltschrankgeh&ause zu verbinden.

Der Kuhlkorper ist direkt zu erden. In jedem Fall ist sicherzustellen, dal3 der Kuhlkorper elektrisch lei-
tend mit der Montageplatte verbunden ist.

Der NetZzfilter in Seitenbau- Ausfihrung ist direkt neben dem Gerat zu installieren. Es ist ein Zwischen-
raum von 5 - 10 mm einzuhalten. Bei der Unterbau- Ausfiihrung erfolgt die Montage des Gerétes direkt
auf dem Netzfiltergehduse. Das Netzfiltergehause ist mit Hilfe der Befestigungsschrauben elektrisch
leitend mit der Montageplatte zu verbinden.

Es ist ein 4-adriges, geschirmtes oder armiertes Motorkabel zu verwenden. Der Schirm ist mdglichst
grof3flachig mittels einer Metallkabelschelle an der Montageplatte oder dem Kihlkérper des Gerates
und einer Metall PG-Verschraubung mit dem Motorgehause elektrisch leitend zu verbinden. Dadurch
wird eine beidseitige Schirmauflage gewéhrleistet. Wird ein separates Kabel fur den Motorthermistor
verwendet, so ist eine geschirmte zweiadrige Leitung einzusetzen. Der Schirm ist auch hier beidseitig
zu erden.

Das NetzanschlufZkabel ist zur Verhinderung einer Einstreuung in einem Abstand von mindestens 100
mm vom Geréat zu verlegen.
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15. Die Leitungen zum Bremswiderstand werden vorzugsweise ebenfalls geschirmt verlegt, wobei der
Schirm mit einer Metallkabelschelle und der verzinkten Montageplatte elektrisch leitend verbunden
wird. Die Steuerleitung des eingebauten Thermokontakts kann ungeschirmt ausgefuhrt werden, dann
ist jedoch streng darauf zu achten, dal? sensible Signalleitungen (Buskabel) einen Mindestabstand von
0,3 m zum Bremswiderstandskabel haben.

16. Wenn die OV- Masse der Steuersignale zu erden ist, so ist dies bei der SPS- Steuerung und nicht beim
Frequenzumrichter durchzufuhren. Dies verhindert eine Stdreinstrahlung in die Masse der Steuerlei-
tungen.

17. FUr nahere Hinweise beziglich der Schirmung der Busanbindung siehe Dokumentation der einzelnen
Busansteuerungen.

UNlDRlVE @ Verzinkte

Montageplatte

[Nl

ul | vi| wi

ub73

SPS oder
Sollwertgeber

- ®

Sollw.0V
bezogen

Netzfilter

©

PE|U2 ([ V2] W2

Zum Motor:

B)

Schaltschrankerdung
=10 mm?

Abbildung 3-9 Installationsrichtlinien zur Einhaltung der Emissionsgrenzwerte
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3.6.5 Abweichungen von der Verdrahtung

Im Idealfall wird das geschirmte oder armierte Motorkabel direkt und ohne Unterbrechungen vom Motor zum
Umrichter gefuhrt.

Ist anlagenbedingt eine Unterbrechung nicht vermeidbar, sind nachfolgende Hinweise zu beachten.

Klemmenblock im Schaltschrank

Der Schirm des Motorkabels ist unter Verwendung
einer nichtisolierten Kabelschelle mit der Schalt-
schranktafel (metallisch blank) mdglichst nahe am
Klemmenblock zu verbinden. Beim Abgang des
Kabels ist genauso zu verfahren (s. Abbildung).

Die nicht abgeschirmten Kabel sind so kurz wie
maoglich zu halten.

Es ist sicherzustellen, daR alle sensiblen Signal-
leitungen in mindestens 30 cm Abstand montiert

sind. H, .
gt
1

m@m Montageplatte

g Schaltschrank

zum Motor

Abbildung 3-10: Motoranschluf3 mit Klemmenblock

Motorschiitz im Umrichterausgang

Ist applikativ bedingt ein Motorschiitz erforderlich,
muf3 die Motorleitung aufgetrennt werden.

Der Motorschirm ist unter Verwendung einer nicht-
isolierten Kabelschelle gro3flachig mit der Schalt-
schranktafel zu verbinden. Dabei sind die aufge-
trennten Leitungen so kurz wie moglich zu halten.
Weiterhin ist darauf zu achten, daf} der Schirm
Uber die Schaltschranktafel niederohmig mit PE
verbunden ist. Eine separat geerdete Kupferplatte 4m
unter dem Motorschitz ist von Vorteil. Unrichter

Es ist sicherzustellen, daR alle sensiblen Signal-
leitungen in mindestens 30 cm Abstand montiert
sind.

Abbildung 3-11: Motoranschlu3 mit Motorschiitz
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3.7 Prufung des Schaltschrankes

3.7.1 Isolationswiderstandsprufung

Der Isolationswiderstand wird nach EN60204 bei 500V DC (Gleichspannung) zwischen den Leitern des Lei-
stungskreises und dem Schutzleitersystem gemessen. Er darf nicht kleiner als 1 MQ sein.

Die Unidrive Geréate arbeiten mit einer isolierten Messung der Zwischenkreisspannung. Der Isolationswider-
stand ist groRRer als 100 MQ. Die OV Masse der Steuerleitungen darf mit dem Schutzleitersystem verbunden
sein.

Die Prufung der Geréte oder der Anlage erfordert keine Modifikationen.

3.7.2 Spannungsprifung

Bei der Spannungsprifung ist nach EN60204 die elektrische Ausristung fir mindestens 1 s mit der Pruf-
spannung zwischen den Leitern der Stromkreise und dem Schutzleitersystem zu priufen. Als Prifspannung ist
der grof3ere Wert von der 2fachen Bemessungsspannung des zu prifenden Stromkreises oder 1000V AC
(Wechselspannung) zu wéahlen.

Steuerleitungen, die mit einer Spannung < PELV (25 VAC oder 60V DC) arbeiten, sind in die Spannungspri-
fung nicht einzubeziehen.

Nach obiger Norm und nach EN50178 sind Halbleiter und andere Bauelemente, die fur diese Spannung nicht
ausgelegt sind, vor der Priifung abzutrennen und entsprechende Briicken einzufiigen.

Fur die Spannungsprifung einer Anlage sind die Netz- und Motoranschlisse vom Unidrive abzuklemmen.

Der Unidrive arbeitet am Netzeingang und am Motorausgang mit Halbleiterbauelemen-

ten. Eine Spannungsprifung mit 1000V AC an den Klemmen des Netz- und Motoran-

schlusses kann zur Zerstdrung des _Gefates fuhren. Die Anschllsse sind vor der Span-
nungsprifung einer Anlage vom Unidrive abzuklemmen.

Die Steuersignale des Unidrive dirfen nicht einer Spannungsprifung unterzogen wer-
den. Damit es bei einem Fehler in der Spannungspriufung zu keiner Zerstérung des Ge-
rates kommen kann, sind die Steckklemmen vor der Prifung zu entfernen.
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4  Anschlu3plane, Klemmenleiste, Ansteuerung
4.1 AnschluBBbelegung Leistungsteil

Zugang zu den Leistungsklemmen erhélt man bei BaugréRe 1 und 2 durch Abziehen der Klemmenabdeckung
und bei BaugréRe 3 und 4 durch Abziehen der Klemmenabdeckung des Leistungsteils.

| pr—
—

et uvwre —

BaugroRe 1 C |

BaugroRe 2 @

BaugrofRle 3

[Gewindedurchmesser 8mm]

Baugrofie 4

[Gewindedurchmesser 10mm]

Abbildung 4-1: Anordnung der Leistungsklemmen

Baugrof3e 1 und 2:

Klemme Funktion
L1
L2 Netzanschluf3: 3 AC 380V ... 480V, 50/ 60 Hz
L3

@ PE - Anschluf3, z.B. fiir Motorschirm, intern verbunden mit der PE - Erdungsklemme

Motoranschluf3

+|l=s < C

+ Zwischenkreis, AnschluB3 1 des Bremswiderstandes => Klemme RB1
. AnschluB3 2 des Bremswiderstandes => Klemme RB2

- — Zwischenkreis

Das maximale Anzugsmoment der Leistungsklemmen betragt 0,5 Nm.
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Unterhalb der Klemmenleiste fur die Leistungsanschliisse befindet sich die PE - Erdungsklemme (PE -
Hauptanschluf3). An diese wird der Schutzleiter (PE) des Netzes, des Motors und optional die Schirme von
Motor- und Bremswiderstandskabel angeschlossen.

Da der Ableitstrom des Gerates 3,5 mA AC Uberschreitet, ist der Schutzleiter vom Netz nicht an die abziehbare
Klemmenleiste, sondern an die PE - Erdungsklemme anzuschlieen, da damit eine nicht ohne Werkzeug l6s-
bare Verbindung des Schutzleiters gewahrleistet ist (siehe dazu Kap. 3.4.2; die ortlichen Vorschriften hierzu
sind zu beachten!).

Baugrof3e 3 und 4:

Die Leistungsklemmen bei den Geraten der Baugrdf3e 3 und 4 sind nach Abziehen der Klemmenabdeckung
des Leistungsteils zugénglich.

Bei BaugroRe 3 sind die Anschliisse auf 8mm- Gewindebolzen gefiihrt, bei den Geraten der BaugroRe 4 auf
10mm- Gewindebolzen.

Klemme Funktion
L1
L2 Netzanschluf3: 3 AC 380V ... 480V +£10%, 50/ 60 Hz
L3

@ PE - Anschluf3

@ PE - Anschlu3
U
\Y
w
+

Motoranschluf3

+ Zwischenkreis, Anschlu3 1 des Bremswiderstandes => Klemme RB1
Anschlu3 2 des Bremswiderstandes => Klemme RB2

- — Zwischenkreis

Das maximale Anzugsmoment der Leistungsklemmen betragt 25 Nm.
Die beiden PE - Anschlisse sind gleichwertig und gerateintern miteinander verbunden.

Beachten: Die Verdrahtungshinweise in Kap. 3 sind einzuhalten.

Baugrolie 5:

AnschluRtechnik und Verdrahtungshinweise entnehmen Sie bitte der Betriebsanleitung fur Unidrive
BaugroRe 5 (Art. Nr.: 0174 - 0060)
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4.2 Elektronikteil

Zugang zu den Elektronikklemmen erhélt man durch Abziehen der Abdeckung der Elektronikklemmen.

Beachte: Die Steuerklemmen sind fur Kabelguerschnitte von 0,5 mm ? vorgesehen.
Es ist ein 2,5 mm Schraubendreher zu verwenden.
Das maximale Anzugsmoment der Steuerklemmen betragt 0,5 Nm.

Positive / negative Logik:

Im Auslieferungszustand wird der Antrieb mit negativer Logik angesteuert (Aktivierung der Steuereingange
mit Verbindung zu OV an Klemmen 21, 23 oder 31 ). Die in diesem Kapitel gezeigten Anschlu3beispiele
entsprechen negativer Logik.

Die Umstellung auf positive Logik (Aktivierung der Steuereingdnge mit +24V-Signalen, z.B. durch eine
Ubergeordnete Steuerung) erfolgt softwaremafiig mit Parameter # 0.27.

Bei positiver Logik miissen alle digitalen Eingédnge mit +24V- Signalen angesteuert werden auch Kl. 30.
#0.27=0 negative Logik

#027=1 positive Logik.

#16.40=0 negative Logik Bei Verwendung des Optionsmoduls UD50 mul3 zusétzlich #16.40
#16.40=1 positive Logik entsprechend eingestellt werden.

Diese Anderung muR wie folgt abgespeichert werden:

Sprung in den Nullparameter (s. Kap. 5.2)

Eingabe von 1000

Betatigen der I - Taste

Vorgabe eines RESET- Signals (s. Kap. 5.3.4)

Die 0V- Verbindung zur SPS- Logik hat sternférmig zu jedem Antrieb zu erfolgen.

Beachten: Wird der auf negative Logik eingestellte Antrieb von einer mit positiver Logik arbeiten-
den SPS angesteuert, kann der Antrieb u.U. selbstandig hochfahren.

4.2.1 Belegung Elektronikklemmenleiste

Die Funktion der untengenannten analogen und digitalen Ein- und Ausgange ist entsprechend den Erfordernis-
sen frei parametrierbar (siehe Meni 7 und 8 ). Die untengenannten Funktionen entsprechen dem Auslieferungs-
zustand.

Ebenfalls programmierbar ist die Ansteuerlogik, die im Auslieferungszustand 2 statische, drahtbruchsichere
Richtungseingénge Rechts und Links und einen Tipp- Eingang umfaft. Einstellbar sind die Ansteuermodi:

e Commander CD statische Signale: Sollwertfreigabe, Richtungseingang, Tippsignal
flankengetriggert: Start
« Mentor statische Signale: Sollwertfreigabe, Tippen Links, Tippen Rechts

flankengetriggert: Start Links, Start Rechts
» Drahtbruchsicher | statische Signale: Sollwertfreigabe, Start Links, Start Rechts, Tippen

flankengetriggert:

e SPS statische Signale: Start, Richtungseingang, Tippen
flankengetriggert:

» Drahtbruchsichere | statische Signale: Start Links, Start Rechts, Tippen
SPS flankengetriggert:

Die Einstellung erfolgt Uber die Umstellung der Ansteuerlogik (# 6.04), die eine unterschiedliche Interpretation
der Eingénge vornimmt (siehe Men 6).

Zusétzlich existiert mit Klemme 30 eine echte Hardwarefreigabe , die den Regelungsprozessor umgeht und im
gedffneten Zustand die Freigabe des Gerates hardwaremaRig verhindert.

Im Auslieferungszustand ist das Gerat auf die Einstellung “drahtbruchsichere SPS™ (# 6.04 = 4) voreingestellt.
Die nachfolgende Beschreibung der Elektronikklemmenleisten bezieht sich daher auf diese Ansteuerlogik.
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Elektronikklemmen:

Obere
—_— KIemmenIelste Signal
Steckverbinder
il Abschnitt 1
# 99099088880
Q0000080080

Statusrelais SchlieRer mit
Meldung "Betriebsbereit”

Anschlufd fur
Differenzein-
gangssignal
VK
Anschluf} fur
Analogein- —
gangssignal oV,

< 4]
7]

Motorkaltleiter

|

Analogeingang

=]~

OV Signalmasse

0%l

Drehzahlistwert
—(9]
—(10]

Stromistwert

Zeichenerklarung

Vektorregelung ohne
Geber (Open-loop)

Vektorregelung mit
Geber (Closed-loop)
Regelung von
Synchronmotoren
Untere e
Klemmenleiste

00080080888

NONNONNNNNNN
21 31

Signal
Steckverbinder
Abschnitt 2

3

0V Signalmasse

+24v — <[22

Drehzahl erreicht 0V Signalmasse

D }Drehzahl Null
09

}

RESET —;—
Tippen o—:D_
Rechtslauf r—
Linkslauf
P rOrt
Ort/ Fern Fon
Externe Stérkette
o —tr
m} Reglerfreigabe }

0V Signalmasse

Schirm- und Masseverbindungen
wie dargestellt herstellen.

Abbildung 4-2: Anschluf3 an die Elektronikklemmen

Obere Elektronikklemmenleiste:

1,2 | Statusrelais Betriebsbereit*

Relais zur potentialfreien Ausgabe von Meldungen,
Funktion parametrierbar mit # 8.25

Kontaktbelastung:

AC 240V / 1A induktive Last

Art: SchlieRer (minimaler Strom von 10mA notwendig,
um sicheren Kontakt zu gewahrleisten)

Isolation: 3kV
Abtastzeit: 8 ms

[ 3 0V (analog) |Signalmasse | gerateintern verbunden mit Klemme 11

4 | +10 V Referenz Referenzspannung

Spannungstoleranz: +1%
Belastbarkeit: 10 mA

Schutz:

strombegrenzt und thermisch geschiitzt
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Analogeingang 1

Drehzahlsollwert ,Fern“

DO
DO

#3.19

#4.08

3>
2>

Differenzeingang; liegt kein Differenzsignal vor, ist Klemme 6 mit 0V (KI. 3 oder 11)
zu briicken
Parametrierbar Giber Ment 7 (siehe Seite 6-67)

Auflésung: open loop: = 12 Bit plus Vorzeichen
closed loop: > 14 Bit plus Vorzeichen
Abtastzeit: open loop 8 ms

Die Abtastzeit verringert sich auf 2 ms, wenn in den Zielparameter
# 7.10 die Werte 1.36, 1.37 oder 4.08 eingetragen werden.

closed loop 5ms

Die Abtastzeit verringert sich auf 0,5 ms, wenn in den Zielparameter

# 7.10 die Werte 1.36, 1.37, 3.19 oder 4.08 eingetragen werden. Die sich
anschlieBende Filterwirkung (# 7.26) ist fur die Drehzahlvorgabe einstell-
bar (0-5ms), fur die Momentenvorgabe ist die Zeit jedoch fest, je nach
Taktfrequenz, mit 4 oder 5,5ms wirksam.

Modus Spannungseingang:  # 7.06 = VOLt (Code = 0)

Spannungsbereich: + 10V (nominal) ext. Sollwertpotentiometer (R = 5-10 kQ)
Spannungsgrenze: * 24V bezogen auf 0V, + 24V differentiell
Eingangswiderstand: 100kQ

Modus Stromeingang: #7.06 = 0-20 mA, 20-0 mA, ... (Code 1-8)

Strombereich: 0-20 mA, 20-0 mA, 4-20 mA, 20-4 mA

max. zul. Eingangsstrom: 50 mA

Eingangswiderstand: 200 Q bei 20 mA

Analogeingang 2

Ort“- Sollwert

3
OIRO

#3.19

#4.08

Y Y

bipolarer 0V- bezogener Analogeingang
Parametrierbar Giber Ment 7 (siehe Seite 6-67)
EingangsgrofRen wie bei Beschreibung der Klemmen 5/ 6

Aufldsung: 10 Bit plus Vorzeichen

Abtastzeit: open loop 8 ms
Die Abtastzeit verringert sich auf 2 ms, wenn in den Zielparameter
# 7.14 die Werte 1.36, 1.37 oder 4.08 eingetragen werden.

closed loop 5ms
Die Abtastzeit verringert sich auf 0,5 ms, wenn in den Zielparameter
# 7.14 die Werte 1.36, 1.37, 3.19 oder 4.08 eingetragen werden.

Modus Spannungseingang: # 7.11 = VOLt (Code = 0)

Spannungsbereich: + 10V (nominal) ext. Sollwertpotentiometer (R = 5-10 kQ)
Spannungsgrenze: + 24V bezogen auf 0V, + 24V differentiell
Eingangswiderstand: 100kQ

Modus Stromeingang: #7.11 = 0-20 mA, 20-0 mA, ... (Code 1-8)

Strombereich: 0-20 mA, 20-0 mA, 4-20 mA, 20-4 mA

Ruckleiter: 0V Signalmasse, Kl. 3

max. zul. Eingangsstrom: 50 mA

Eingangswiderstand: 200 Q bei 20 mA




Analogeingang 3 Motorkaltleitereingang

(Werkseinstellung)

bipolarer OV- bezogener A
Parametrierbar tiber Menu

nalogeingang
7 (siehe Seite 6-67)

Technische Daten, wie Analogeingang 2

>
. Zusatzlich kann dieser Ein

guration mit # 7.15 = th od

Klemme 8 liegt parallel zu

gang als Motorkaltleitereingang verwendet werden (Konfi-
er th.SC, und # 7.18 = 0.00).

Wird kein Kaltleiter angeschlossen, Kl. 8 mit OV analog (KI. 3 oder 11) verbinden oder
mit # 7.15 = VOLt deaktivieren, um Fehlermeldung ,th* zu verhindern

Pin 15 des SUB D 15.

Bei Belegung von Pin 15 des SUB D als Kaltleitereingang kann KI. 8 nicht als analo-
ger Eingang verwendet werden.

zusatzliche techn. Daten in der Funktion als Motorkaltleitereingang:

Spannungsversorgung:
Fehlerabschaltung:
Ricksetzwiderstand:
KurzschluBwiderstand:

425V

bei Widerstandswert > 3 kQ + 15 %
bei Widerstandswert < 1,9 kQ + 15%
51 Q +12%

9 Analogausgang 1 Drehzahlistwert

10 Analogausgang 2 Momentenistwert

Funktion jeweils paramet

rierbar in Menid 7

Ausgang:

0V bezogen, bipolar

Max. Ausg.spannung: -10V ... +10V
Max. Ausgangsstrom: 10 mA
Min. Lastwiderstand: 1kQ

Schutz:

KurzschluRfest

Aufldsung:

10-Bit plus Vorzeichen

Aktualisierungszeit:

8 ms

0,5 ms, wenn Parameter # 7.30 = 1, dann feste
Zuordnung:
Klemme 9 Drehzahlistwert mit folgender Normierung:

n< 3000mint => 1,83Vv/1000 min*
3000min* <n< 6000min* => 0,915V/1000 min™
6000min® <n< 12000min* => 0,457V/1000 min™*

Klemme 10 Stromistwert mit folgender Normierung:
10V = 210% *I

NennRegler

| 11 0V (analog) Signalmasse

| gerateintern verbunden mit Klemme 3
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Untere Klemmenleiste:

[21 0V (digital) [Signalmasse | gerateintern verbunden mit Klemme 23 und 31

22 +24V Spannungsquelle
Spannungstoleranz: + 10%
Belastbarkeit (nominal): | 200 mA (einschlieR3lich Dig. Ausgénge)
Abschaltschwelle: 240 mA (einschlieRlich Dig. Ausgénge)

Fehlermeldung: OP.OVLd

Schutz: strombegrenzt auf 240 mA

23 0V (digital) [Signalmasse | gerateintern verbunden mit Klemme 21 und 31

24 Drehzahl erreicht®  (ppen loop) Digitaler Ein- und Ausgang F1 (Ausgang)

,Drehzahl Null* closed loop) (Ausgang)

Ziel bzw. Quelle, Invertierung und Richtung parametrierbar in Meni 8
Ausgangsart: Gegentaktausgang oder Open Collector (# 8.28)
Spannungsbereich: 0...+24V
Belastbarkeit (nominal): | 200 mA (5 aller Ausgénge)

25 RESET Digitaler Ein- und Ausgang F2 (Eingang)

26 Tippen Digitaler Ein- und Ausgang F3 (Eingang)

27 Rechtslauf Digitaler Eingang F4

28 Linkslauf Digitaler Eingang F5

29 Ort/Fern Digitaler Eingang F6

30 externe Storkette / (open loop) Digitaler Eingang F7

Reglerfreigabe (closed loop, Servo) (Hardware-Freigabe)

Daten bei Programmierun

Ziel bzw. Quelle, Invertierung und Richtung parametrierbar in Ment 8.
Umschaltbar auf positive Logik mit # 0.27 = 1.

auf Ausgang siehe Klemme 24.

digitale Eingange

negative Logik

Spannungsbereich oV ... +24V

Max. Spannungsbereich |-3V ... +30V
Eingangsstrom bei +24V | > 3,2 mA
Schaltschwellen Logisch Low: <+ 5V
(pos. Logik) Logisch High: > +15V
Abtastzeit 8 ms

Siehe auch Bemerkungen auf nachfolgender Seite.

31

0V (digital)

[Signalmasse

| gerateintern verbunden mit Klemme 21 und 23




Bemerkungen zu den Steuerklemmen:

zu Klemme 25:

Zur Fehlerquittierung kurzzeitig briicken

zu Klemme 26:

Die Funktion Tippen wird nur aus dem “rdy” bzw. "STOP’- Zustand (jedoch nicht aus
dem “inh"- Zustand) und nur bei vorgegebener Drehrichtung (Klemme 27 / 28) aus-
gefuhrt.

Tippen erfolgt nach folgender Vorgehensweise:

- Klemme 30 und Klemme 26 schlieRen

- SchlieRen der Klemme 27 bzw. 28 bewirkt Tippen.

Siehe hierzu auch die Beschreibung des Parameters # 0.14 in Kap. 6.

zu Klemme 27 / 28:

zur Freigabe des Antriebes muf3 die Drehrichtung durch Aktivieren der entspre-
chenden Klemme vorgegeben werden.

Beide Klemmen offen: Antrieb gesperrt, bzw. Stillsetzung des Antriebes
entsprechend Stop- Modus (# 6.01)

Klemme 27 mit OV gebriickt: Rechtslauf des Motors
Klemme 28 mit OV gebriickt: Linkslauf des Motors

Beide Klemmen gebruckt: Stillsetzung des Antriebes entspr. Stop- Modus
zu Klemme 29: gebriickte Klemme: = Auswahl Analogsollwert 2 (Ort, Kl. 7)
offene Klemme: = Auswahl Analogsollwert 1 (Fern, KI. 5 und 6).

Je nach Logik gebriickt mit OV bzw. +24V.

zu Klemme 30:

Klemme 30 nimmt eine Sonderstellung unter den digitalen Eingangen ein.

Sie ist hardwaremafig direkt und ohne EinfluBmdglichkeit durch den Prozessor auf
den PWM- Modulator der Ausgangsendstufe gefiihrt. Eine offene Klemme 30 fuhrt
immer zur augenblicklichen Sperrung des Umrichters . Der Motor wird sofort
stromlos und trudelt ggf. aus.

Je nach Stellung von # 8.09 kann die Klemme als externer Stdrketteneingang
(# 8.09 = 0, default im open loop- Modus) oder als Eingang fir Wechselrichter-
sperre (# 8.09 = 1, default in closed loop- Modus) verwendet werden.

Bei positiver Logik ist auch dieser Eingang mit + 24 V anzusteuern (auch bei Para-
metrierung als Storketteneingang)

Unabhangig von der Betriebsart (open loop, closed loop oder Servo) ist Klemme 30
eine echte Hardware-Freigabe, die ein sofortiges Sperren der Endstufen erméglicht.

Als Sicherheitsfunktion wird dieser Eingang jedoch nicht anerkannt.

Defaulteinstellungen:
in open loop- Modus: Klemme 30 ist als Stdrketteneingang parametriert.

Eine offene Klemme fiihrt zur Fehlerabschaltung “Et’
und mufB nach SchlieBen der Klemme zum weiteren
Betrieb resetiert werden.

Zur Freigabe ist die Klemme mit OV (negative Logik)
bzw. +24V (positive Logik) zu briicken (direkt oder
Uber externe Storkette).

Wird eine Storkettentiberwachung nicht verwendet,
alternativ mit #8.09 = 1 auf ,Freigabe“ einstellen.

in closed loop- bzw. Servo-  Fur Freigabe ist die Klemme je nach Wahl der Logik
Modus: mit OV oder +24 V zu verbinden.

Bei einer offenen Klemme zeigt das Display “inh”
(inhibit, gesperrt). Ein Reset ist zur Freigabe nicht
erforderlich.
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4.2.2 AnschluZbelegung Inkrementalgeber und Frequenzein- und -ausgang

1 Gebersignal A oder F- eingang FI

2 Gebersignal -A oder F- eingang -FI

3 Gebersignal B oder R- eingang DI

4 Gebersignal -B oder R- eingang -DI

5 Nullimpuls Z ~——

6 | Nullimpuls -Z £

7 Kom.signal U oder F- ausgang FO | 15-polige Sub D- Buchse

8 Kom.signal -U oder F- ausgang -FO _|

9 Kom.signal V oder R- ausgang DO F

10 | Kom.signal -V oder R- ausgang -DO

11 Kommutierungssignal W Geberkabelschirm auf Steckergehéuse

12 | Kommutierungssignal -W o 1
Eingangsspann.: |5V Gegentaktsignal Encoderausgang Kanal A :)OOOOOOOOC: ;:

(RS 422)

Funktion: Encodereingang oder Encoderausgang Kanal & :)OOOOOOOOC: 3]
Frequenzein- und-ausgang 4/

page oo DOOOO0OOCTEH,
Nulli Is Kanal Z
# 322 ullimpuls Kanal el

MaX. Frequenz 250 kHZ +5V Versorgungsspannung 13|

Max. Spannung: |15V Diff. und gegen OV Signalmasse m
Masse Zusétzliche

LeitungsabscthB 120Q Anschlusse fur den

8

#3.24
Kommutierungssignal 9|
13 Inkrementalgeber Versorgung Kanal v :)OOO(X x x >< >< 20l

Spannung +5115V Oder +15V Kommutierungssignal :X:X:X:X:X:X:X:X:X 11|
(Auswahl mit # 3.23) Kanalw 12]

Spannungs- +*2%

1) Kaltleitereingang intern mit
Elektronikklemmenleiste verbunden

toleranz
|—_¢ 15
Belastbarkeit 200 mA |
Encoder n

14 ‘OVSignalmasse/SchirmanscthB ‘

X X Abbildung 4-3: Encoderanschlufd
15 ‘ Motorkaltleitereingang ‘

e e e o el

O\ 0e o o o o/

5e o e e e11

am Gerat befindl. Buchse: Sub D 15 HD, weiblich
zu verwendender Stecker: Sub D 15 HD, méannlich
Hinweise zum Geberanschluf3:

¢ Es sollten vorzugsweise Geber mit RS422 Treibern verwendet werden, d.h. mit 5V Gegentaktausgang

* Bei Verwendung von HTL Gebern sind diese mit der internen 15V Geberversorgung Parameter # 3.23 =1
zu versorgen und die AbschluRBwiderstande mit Parameter 3.24 = 1 zu deaktivieren.

« Der Schirm des Geberkabels ist an das Sub-D-Steckergehduse anzuléten bzw. zu befestigen

¢ Der Geberschirm muf isoliert vom Motorgehduse und von anderen Erdungsanschliissen sein

¢ Es sind paarweise verdrillte Kabel mit einem Gesamtschirm einzusetzen

e Der Gesamtschirm ist Einzelschirmen vorzuziehen

« Die Kommutierungssignale U, V, W und -U, -V, -W werden nur bei Einsatz eines Servo- Encoders bendtigt

¢ Der Nullimpuls Z und -Z wird nur bei lagegeregelten Systemen ben6étigt

) Wird der Thermistor nicht im Geberkabel mitgefiihrt sondern an die Klemmen 3 und 8 angeschlossen, so ist
das Thermistorkabel geschirmt auszufihren und der Schirm mit Erdpotential zu verbinden z.B. mit einer
Metallkabelschelle auf die Montageplatte.
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4.2.3

Gesamtanschluf3bild

oV _digital o OV
Reglerfreigabe oder
externe Storkette o
lenDI7
a9 2 Fern/
Nahsollwert l e QDI 6
Linkslauf —08 DI5
Rechtslauf _.a DI 4 No— ]
BTB |__ Antrieb )
I_(_ Tippen | o 8 DIO 3 e betriebsbereit
w
Reset 9 plo 2
rea Status Meldung
L qa ( n=nsoll oder n=0)
DI/O 1 Je
oVl Qe— |ov digital
igi Hinweis:
+24V Y eo— +24V digital + Es sind entstérte
Relais einzusetzen.
Sollwertpotentiometer No— |OV digital
+ e
10V REF o< +10V
0V analog oT OV
10k AOUT 2 o, () Moment
oN AIN 2 '@ﬂ
Sollwert 2 (Ort)\r_]
Drehzahl
Differenz-Sollwert AOUT 1 ae
+
Sollwert 1 (Fern) ! >
o© AIN 1-
o0 AIN 1+
-~ Thermistor ()
C )—l AIN 3 oe T w
S oV e OV Masse
A\ 2 PE PE Thermistor
14 - -
]
e
° =
5 ;3 o= =
x -
0| oce "\ >
8 Se . o>
0| oe A o>
O Ne = . 1= T .
| Ye 3 03, i
3| Be \ op &
i :
w. o 1\ N 3’5
S . = oN 8
Negativer Zwischenkreis o | Q ® 3 2 G:
M | ne \ o 5
- = . o | ~e A o< 2!
F F re t o< =i
Bremswiderstand - E Paarweise verdrillt | e
m 1 m ® +
| S— - w
Positiver Zwischenkreis T W o
n.o—|||
o w
- 1]
[ 0e— 5% 0
U <o
o w
NI
W <o
o w ©
&y, B A SGA A )
I o o ot 3
o) @ w
n © 'L ™ C 25, ) = (d
— e * 3 £ 3e .
™ - 7} N > [*]
=, - 8 e 2 c >e s )3
-l N - g = - > 2
— - - ® _| .= 9 De
_ O w 0 U U 3 O
N 2 2 '
3 ") [ w
599 5 9 3 >
] ke] = T
N Iy 5 o
0 7] 0 Z
z z z =]

Servo-Encoder

Abbildung 4-4: Gesamtanschluf3bild Unidrive
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5 Bedienung und Software

5.1 Bedieneinheit

Die digitale Bedieneinheit ist Bestandteil des Geréates.

Sie beinhaltet:
- ein zweizeiliges LED- Display

- Tasten fur die Parametrierung
- Steuertasten fur die Ansteuerung Parametertastenl
des Antriebes |

Stevertasten] @ © @

Sollwertfreigabe\ gt|0p-

Reset

Drehrichtungs-
umkehr

Das LED- Display dient zur:

- Anzeige des jeweils angewahlten Parameters
- Anzeige des Parameterinhaltes

- Anzeige von Betriebszustéanden

- Fehlerdiagnose

- Ausgabe von Warnungen

Das LED- Display beinhaltet 2 Zeilen. In diesen wird angezeigt:

Obere Zeile:

- Im betriebsbereiten Zustand : Der Inhalt des zuletzt gewéhlten Parameters
(numerischer Parameterwert oder eine Zeichenfolge).

- Nach Stérabschaltung : Anzeige der Abschaltursache

Untere Zeile:
- Im Grundzustand : Informationen Uber den Zustand des Antriebes. *)
- sonst : Anzeige der angewahlten Parameternummer

*)  Diese sind in den Tabellen ,Zustandsanzeigen“ und ,Warnungen* in Kap. 9 aufgefiihrt.
Zustandsanzeigen werden am Display standig angezeigt, Warnungen erscheinen blinkend ab-
wechselnd mit der angewéahlten Parameternummer.

Parametriertasten:

Der Antrieb wird mit den 4 Cursor- Tasten und der MODE- Taste (@ ) parametriert.
Mit ihnen kann ein gewunschter Parameter angewahlt und dessen Wert kontrolliert bzw. gedndert werden
(né@heres s. Kap. 5.3).

Mit den Cursortasten @ und @ZP kann zudem die Drehzahl des Antriebs veréndert werden, wenn der
Unidrive in Tastatursteuerung betrieben wird (n&heres s. unten).
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Steuertasten:

Die Steuertasten befinden sich unterhalb der Parametriertasten.
Im Auslieferungszustand sind die Steuertasten deaktiviert (#0.05 = 0). Soll der Unidrive in Tastatursteuerung

betrieben werden, mufd Parameter # 0.05 = 4 (Tastatursteuerung) eingestellt werden.

(Gruine Taste) Start des Antriebes (RUN).

(Rote Taste)

(Blaue Taste)

Im Tastaturmodus (# 0.05 = 4) setzt diese Taste den Antrieb still .

Stop bzw. Fehlerquittierung des Antriebes (STOP- RESET).

Bei anderer Einstellung von # 0.05 hat diese Taste lediglich RESET- Funktion

Die Funktion ist im Auslieferungszustand gesperrt.

Drehrichtungsumkehr mit gleicher Drehzahl (FWD - REV).

Diese Taste ist nur im Tastaturmodus (# 0.05 = 4wirksam und muf zusatzlich mit

# 0.30 =1 freigegeben werden.

Tastatursteuerung

Um den Antrieb in Tastatursteuerung zu betreiben, ist folgendermafen vorzugehen:

1.

© ©® N o o o

10.
11.
12.
13.
14.
15.

Klemme 30 (ext. Storkette, Reglerfreigabe) Uber einen Schalter
mit Klemme 31 verbinden (bei positiver Logik, sind die Schalter
mit + 24V zu verbinden).

Antrieb sperren durch Offnen des Schalters an Klemme 30. Reglerfreigabe

Netzspannung, Schutzleiter und Motorleitungen entspr.
Kap. 3 und Kap. 4 anschliel3en.

Steckverbinder

Netz einschalten. Untere Displayzeile zeigt 'inh” oder "Et’.

# 0.05 auf 4 stellen

Einstellung abspeichern (s. Kap. 5.4.3)

# 0.10 (Drehzahlanzeige) anwéhlen.

Schalter ext. Storkette / Reglerfreigabe schlieRen (Klemme 30 mit OV briicken).
Grune Taste (RUN) dricken, um Antrieb zu starten.

Die Display- Anzeige zeigt O.

@ - Taste driicken, um Motordrehzahl zu erhohen.

Prifen, ob sich Motordrehzahl und Display- Anzeige erhdhen.
@D - Taste driicken, um Motordrehzahl zu verringern.
Prifen, ob sich Motordrehzahl und Display- Anzeige verringern.
Rote Taste (STOP- RESET) driicken, um Antrieb stillzusetzen.

Bei Storabschaltung (Fehlermeldungen s. Kap. 9) rote Taste drlicken, um Antrieb zu quittieren.

Vorgabe eines RESET im Tastaturmodus:

Im Stillstand: durch Betétigen der roten STOP-RESET- Taste

Bei drehendem Motor:  durch gleichzeitiges Driicken der roten STOP-RESET - Taste und der gri-

nen Start (RUN) - Taste.
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Effektives Arbeiten mit der Tastatur

Besondere Beachtung ist den Tastaturkombinationen zu widmen, bei denen jeweils 2 Cursor- Tasten gleich-
zeitig gedrickt werden. Im Modus ,Anwéahlen / Anzeigen“ kann damit direkt in den Nullparameter bzw. zu
dem in MenU 0 zuletzt gewahlten Parameter gesprungen werden.

Modus ,Anwéahlen / Anzeigen* Modus ,Andern*
Tastenbetatigung Bedienhandlung Tastenbetatigung Bedienhandlung
bzw. -kombination bzw. -kombination
o Um zum néchsten oder vor- o Um das zu verandernde Di-
hergehenden Parameter zu git (blinkend) um eins zu

oder gelangen. oder erhohen oder zu verringern

c oder ° Um vom Menu 0 zu den er- 0 oder ° Um vom blinkenden Digit auf

weiterten Menus zu gelangen. eine hohere oder niedere
Dezimalstelle zu bewegen

Um direkt zum zuletzt ge- Um das zu verandernde Di-
<P . O g <P . O

wahlten Parameter in Menu 0 git (blinkend) direkt auf die

gleichzeitig zuriickzukehren gleichzeitig LEiner“ Stelle zu setzen
o Um direkt zum Nullparameter o Um einen Parameter direkt
xx.00 im aktuellen Menu zu auf den Wert ,0 zu setzen

und gleichzeitig springen und gleichzeitig (Parameterwert I6schen)

5.2 Parameterarten und Organisation der Parameter

Das Verhalten des Antriebes, die Anpassung an den Motor und die anwendungsspezifischen Einstellungen
werden durch Software- Parameter festgelegt. Alle Einstellungen bzgl. des Verhaltens des Antriebes werden
durch sie bestimmt.

Jeder Parameter ist werksmaRig auf einen sog. Default- Wert eingestellt. Diese sind so gewahlt, dal bei
Standardanwendungen ein Minimum an Einstell- und Parametrieraufwand sichergestellt ist.

Parameterarten

Der Unidrive kennt 3 grundlegende Arten von Parametern: numerische Parameter, Bit- Parameter und Zei-
chenketten.

Zusatzlich gibt es einen sog. Nullparameter. Diesem sind besondere Funktionen zugeordnet, er enthalt keine
antriebsspezifischen Werte (néheres s. unten).

Numerische Parameter entsprechen in ihrer Funktion Potentiometern. Mit ihnen kann ein Parameterwert
gelesen, eingestellt oder verandert werden.

Mit Bit- Parametern wird eine Ja/Nein- Entscheidung getroffen oder eine von 2 Mdglichkeiten angezeigt
bzw. ausgewahit.

Zeichenketten dienen zur Anzeige bzw. Auswahl von mehreren Mdglichkeiten. Auf dem Display werden
sie als Zeichenfolgen angezeigt, beim Auslesen Uber die serielle Schnittstelle wird lediglich die entspre-
chende Ordnungsnummer angezeigt. Sowohl Zeichenfolgen als auch die Ordnungsnummern sind in den
Parameterlisten (s. Kap. 6) aufgefihrt.

Alle Parametertypen gehdren aulRerdem zu einer der folgenden Untergruppen:

Schreib-Lese-(Read-W rite) Parameter : Die Werte dieser Parameter kdnnen sowohl gelesen als auch
verandert werden.
Nur-Lese (Read-O nly) Parameter: Dies sind Parameter, die nicht veréndert, sondern lediglich

gelesen werden kénnen.

Sie kdnnen jedoch von programmierbaren digitalen Eingangen
oder Uber die internen programmierbaren Logikbausteine ge-
steuert werden.

Geschiitzte (Protected) Parameter: Diese kénnen weder von der Bedieneinheit noch von den pro-
grammierbaren Eingangen gesteuert werden.

Die meisten Parameteranderungen werden sofort wirksam.
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Manche Parameter bendtigen zur Aktivierung einen RESET- Befehl (per Quittierungssignal mit Klemme 25
oder mit der STOP- RESET- Taste auf der Bedieneinheit). Diese Parameter sind in den Parameterlisten mit
‘R” bezeichnet.

Andere Parameter werden automatisch bei der Netzabschaltung abgespeichert. Diese Parameter sind in den
Parameterlisten mit “S” bezeichnet.

Organisation der Parameter, Menu 0, erweiterte Menus, Makros
Die Anzahl der Parameter des Unidrive ist sehr grof3. Die Flexibilitdt des Systems ist aul3erordentlich hoch.

Zudem kann - wie friher in der Analogtechnik - nahezu jeder relevante Antriebsparameter kontrolliert wer-
den. So kdnnen z.B. Ein- und Ausgénge von Reglern durch die Mdglichkeit der Verzeigerbarkeit auf die ana-
logen Ausgange des Unidrive gelegt und mit dem Oszilloskop beobachtet werden.

Damit bei der groRen Anzahl von Parametern die Ubersicht nicht verloren geht, sind die Parameter in funk-
tional zusammengehdrigen Gruppen in 14 Menius zusammengefal3t. Zudem gibt es noch 6 weitere Mends fur
Optionen und Applikationen (Meni 15 bis 20).

Diese 20 Ments werden im folgenden Erweiterte Meniis genannt.

Um die Handhabbarkeit noch zuséatzlich zu vereinfachen, wurde ein weiteres Anwenderment, Ment 0, ein-
gefuihrt. Darin sind 50 Parameter enthalten. Diese sind keine eigenstandigen Parameter, sondern gespiegelte
Parameter aus den erweiterten Mens; sie kommen also doppelt vor, in Menil 0 und korrespondierend in den
erweiterten Mens. Sie sind jeweils gleichberechtigt: Anderungen konnen entweder in Menti 0 oder in den
erweiterten Menius vorgenommen werden.

Bei 20 von den 50 Parametern ist die jew. Funktion frei programmierbar (# 0.11 - # 0.30) und kann jederzeit
vom Anwender neu festgelegt (Uber Ment 11) und so den Erfordernissen angepalf3t werden.

Die in MenU 0 befindlichen Parameter sind im Auslieferungszustand so zusammengestellt, dal3 sie bei den
meisten Anwendungen fir die antriebsspezifischen Einstellungen ausreichend sind. Die Parametrierung in den
erweiterten Mends ist somit nur bei Spezialanwendungen erforderlich.

Zudem werden fur genau definierte Anwendungen 7 sog. Makros zur Verfiigung gestellt.

Diese vereinfachen fur genau vordefinierte und haufig vorkommende Applikationen die Parametrierung er-

heblich, indem jedem dieser Makros ein eigenes Menl 0 und eine ihm eigene Elektronikklemmenbelegung

zugeordnet ist. Somit beschrankt sich die Parametrierung auf Menu 0, die erweiterten Menls mussen dafur
nicht aufgerufen werden.

Das den einzelnen Makros zugeordnete Menl 0 unterscheidet sich vom Standard Men 0 in den Parametern
0.11 bis # 0.30. Die restlichen Parameter sind identisch zum Standard Men 0.

Ausgewahlt werden die Makros tiber den Nullparameter (s. Kap. 5.4.2).
Nach Eingabe eines speziellen Codes (s. Kap. 5.4.2) ist das entspr. Makros mit seinem neuen Menu 0 und
seiner speziellen Elektronikklemmenleistenbelegung guiltig.

Es werden folgende Makros zur Verfiigung gestellt. Makro 1. Einfachanwendungen
Makro 2: Motorpotentiometer
Makro 3: Festsollwerte
Makro 4. Drehmomentenregelung
Makro 5: PID- Regler
Makro 6: Endschalter

Makro 7: Bremsensteuerung

Die Makros werden in Kap. 6.3 ausfuhrlich beschrieben.
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5.3 Parametrierung

Das Geréat kennt 3 Zustande: 1. Grundzustand

2. Modus “Anwahlen / Anzeigen*“

Hier kbnnen die gewiinschten Parameter angewéahlt und die entspr.

Werte kontrolliert werden

3. Modus “Andern®

Im Modus “Andern® kénnen die Werte der Parameter geéandert werden

Grundzustand
Display zeigt:
obere Zeile: Parameterwert
untere Zeile: Zustand (rdy, run etc, s. Kap. 9)

D

A

Anwahlen / Anzeigen

Display zeigt:

obere Zeile: Parameterwert

untere Zeile: Parameternummer

o , ° = Meni wechseln

o = Parameternummer in gleichem Menu

<D andern

LM

A 4

Andern
Display zeigt:
obere Zeile: Parameterwert
zu andernde Dezimalstelle blinkt
untere Zeile: Parameternummer

P @ - uindemde Dezimalstelle wechseln

o = Parameterwert
<D andern
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Rucksprung in den Grundzustand
im Modus Anwahlen / Anzeigen

- nach Fehlerabschaltung (Trip)

- nach 8 s ohne Tastenbetéatigung

- nach Driicken der MODE - Taste, wenn
Parameter READ - Only Parameter ist

Rucksprung in den Grundzustand :
im Modus Andern :

- nach Fehlerabschaltung
- nach 8 s ohne Tastenbetéatigung



Parameter anwahlen und andern

Nach dem Einschalten befindet sich das Gerat im “Grundzustand*
Die obere Zeile des Displays zeigt einen Parameterwert, die untere Zeile zeigt den Zustand des Unidrive
(z.B. rdy, run etc. eine vollstandige Liste der Zustandsmeldungen ist in Kap. 9 aufgefuhrt).

Durch Betatigen der @ -Taste gelangt man in den Modus “Anwahlen / Anzeigen®

Die obere Zeile des Displays zeigt den Wert des angewéhlten Parameters, die untere Zeile zeigt die Para-
meternummer.

Vit @3, @& kann man in dem Menii, in dem man sich gerade befindet, bléttern und den gewiinschten

Parameter anwéhlen. Der jeweils angewahlte Parameter wird in der unteren Displayzeile angezeigt.

Durch Driicken der @ -Taste gelangt man in den Modus “Andern® .
Die untere Displayanzeige zeigt den angewahlten Parameter, die obere Zeile zeigt dessen Wert.

Handelt es sich um einen Bitparameter oder eine Zeichenkette, blinkt die Anzeige (Parameterwert): mit den
Cursor-Tasten @Y. @@ kann die Einstellung geéndert werden.
Handelt es sich um einen numerischen Parameter, blinkt die veranderbare Dezimalstelle. Mit Gl ., €GP

kann die zu verandernde Dezimalstelle angewahlt werden.
Vit @9, @& kann der Wert der blinkenden Dezimalstelle veréndert werden.

Hierbei ist zu beachten, dal3 die Abspeicherung der Parameterwerte nur bei ganz wenigen Parametern auto-
matisch erfolgt. Die Abspeicherung muf3 mit Hilfe des Nullparameters (s. Kap. 5.4.2) explizit aktiviert werden.
(Vorgehensweise siehe weiter unten). Wird die Abspeicherung nicht vorgenommen, gehen die neuen Werte

bei der Netzabschaltung verloren.

Es ist jedoch zu beachten, dal3 gednderte Parameterwerte sofort wirksam werden (online Parametrierung).

Wechsel in ein anderes Menu

Im Modus ,Anwahlen / Anzeigen®  kann mit Hilfe der ¢, @@ -Tasten das Meni gewechselt werden.

Voraussetzung dafir ist, dal? das Passwort zum Zugang zu den erweiterten Menis durch Eingabe von 149’
in den Nullparameter eingegeben wurde.

5.4 Bedienung
5.4.1 RESET - Vorgabe

Das Ricksetzen des Antriebes ist notwendig zur:

» Fehlerquittierung *)
» Als letzte Aktion zur Abspeicherung neuer Parameterwerte
« Als letzte Aktion zur Anderung der Betriebsart

*) Eine Fehlerquittierung erfolgt auch durch Netzabschaltung.
Nach OIAC- Abschaltungen ist ein Resetieren erst nach 8 s moglich.

Aktivierung des RESET- Befehls:
Die Aktivierung eines RESET- Befehls ist Giber die Vorgabe eines Quittierungssignals mit der Klemmenleiste
oder Uber die Tasten der Bedieneinheit méglich.
Vorgehensweise:
1. Bei Ansteuerung Uber die Klemmenleiste (# 0.05 #4):
Quittierungseingang (Klemme 25) aktivieren oder betatigen der roten STOP-RESET- Taste
2. Bei Anwahl der Tastatursteuerung (# 0.05 = 4) :

Unidrive gesperrt: STOP-RESET- Taste auf der Bedieneinheit driicken.
Unidrive freigegeben: Gleichzeitiges Driicken der roten STOP-RESET- Taste und der griinen
Start (RUN)- Taste.

5-6



5.4.2 Nullparameter

Besondere Bedeutung kommt dem sog. Nullparameter zu.

Er ist der jeweils erste Parameter in einem Meni und hat die Ordnungsnummer xy.00 (xy = Meniinummer).
Er ist ein multifunktionaler Parameter und beinhaltet keine antriebsspezifischen Werte.

Er wird fur verschiedene Funktionen benutzt: - Abspeicherung von Parameterwerten

- Zugang zu den Erweiterten Menus

- Sperren der Zugangsberechtigung zu den Erweiterten Menus
- Laden von Default-Werten

- Anderung der Betriebsart (open loop, closed loop, Servo)

- Aufruf eines Makros

- Parameterkopierung (Kopiermodul UD55)

Fir die besonderen Funktionen sind spezielle Codes implementiert:

Code Bedeutung
149 Zugang zu den erweiterten Menus
1000 Abspeichern neuer Parameterwerte
1233 oder 1255 Rucksetzen der Parameter auf Auslieferungszustand
1244 Rucksetzen der Parameter auf Auslieferungszustand USA
1253 Zulassung zur Anderung der Betriebsart durch Parameter 0.48 (11.31)
2000 Sperren der Zugangsberechtigung zu den Erweiterten Menuls
2001 Makro 1: Einfachanwendungen
2002 Makro 2: Motorpotentiometer
2003 Makro 3: Festsollwerte
2004 Makro 4: Drehmomentenregelung
2005 Makro 5: PID- Regler
2006 Makro 6: Endschalter
2007 Makro 7: Bremsensteuerung
3001 - 3008 Kopiermodul, Laden des n-ten Parametersatzes in Kopiermodul,n =1 ... 8
4001 - 4008 Kopiermodul, Ubertragen des n-ten Parametersatzes in Unidrive,n=1 ... 8

Sprung in den Nullparameter:

In den Nullparameter gelangt man aus dem Modus ,Anwahlen / Anzeigen“ auf 2 Arten:

1. Dricken der o - Taste, bis der Nullparameter erscheint.

oder

2. Sofortiger Sprung in den Nullparameter durch gleichzeitiges Driicken der Tasten @¥p und @D .

5.4.3 Abspeicherung

Die meisten Parameter werden bei einer Netzabschaltung nicht abgespeichert. Die Speicherung muf3 explizit
durch Eingabe des Wertes 1000 in den Nullparameter eingeleitet werden.

Vorgehensweise:

Anmerkungen:

Sprung in den Nullparameter (s. Kap. 5.2)
Eingabe von 1000

Betatigen der @ - Taste

Vorgabe eines RESET- Signals (s. Kap. 5.3.4)

Die Vorgabe eines RESET - Signals ist zur Abspeicherung unbedingt erforderlich und
kann auch ohne Beeinflussung der Arbeitsweise bei laufendem Antrieb erfolgen.

Eine Abspeicherung ist auch nach Umverzeigerungen erforderlich, da diese erst nach
Abspeicherung wirksam werden.
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5.4.4 Anderung der Betriebsart
Der Unidrive kann in 4 verschiedenen Betriebsarten betrieben werden:

e Zur Ansteuerung von Asynchronmotoren ohne Geber (open loop)

e Zur Ansteuerung von Asynchronmotoren mit Drehzahlgeber (closed loop)
e Zur Ansteuerung von Synchron- Servomotoren

¢ Betrieb als sinusférmige Speise- und Riickspeiseeinheit

In der Betriebsart “open loop” kann entsprechend den Erfordernissen U/f - Kennliniensteuerung oder Vector-
steuerung eingestellt werden (s. a. Beschreibung zu # 0.07 in Kap. 6.2.3).

Zur Anderung der Betriebsart ist folgendermaRen vorzugehen:

1.)  Sperren des Antriebes (Offnen der Klemme 30)

2.)  Anwahlen des Nullparameters

3.) Eingabe von 1253

4)  Mit Parameter 0.48 (oder 11.31) die gewtinschte Betriebsart einstellen:

Parameter 0.48 | Displayanzeige Betriebsart

open loop

0 OPEN.LP Steuerung von Asynchronmotoren ohne Drehzahl-
ruckfiihrung
closed loop

1 CL,VECt Regelung von Asynchronmotoren mit Drehzahlriick-
fuhrung
Servo

2 SErvO
Regelung von Synchron-Servomotoren
REGEN

3 rEGEN . . . L .
Sinusférmige Ein- und Ruckspeiseeinheit.
Diese Betriebsart erfordert zusétzlich externe Kom-
ponenten und darf nicht aktiviert werden.

5.) Vorgabe eines RESET- Signals

Die neue Einstellung wird damit wirksam und die Parameterwerte werden in ihren Auslieferungs-
zustand (europaische Werte, wie in diesem Handbuch beschrieben) zuriickgesetzt.

6.)  Wird eine spezielle Werkseinstellung der Parameter benétigt (z.B. Werte fur USA), sind diese nun
mit Hilfe des Nullparameters herzustellen.

Anmerkungen: 1. Beim Andern der Betriebsart werden die Parameter auf die Defaultwerte der neu gewahlten
Betriebsart gesetzt !

2. Die Betriebsart darf nur bei gesperrtem Antrieb umgestellt werden !

5.4.5 Sicherheitsphilosophie, Passwort

Im Auslieferungszustand ist der Zugriff der Parameter in Menu 0 offen, d.h. alle Parameter in Meni 0 kénnen
sowohl gelesen als auch mit neuen Werten tberschrieben werden.
Der Zugriff auf alle anderen (erweiterten) Menus ist nicht mdglich.

Durch Eingabe von 149" in den Nullparameter wird der Zugriff auf die erweiterten Menis zugelassen.

Wird in den Parameter 11.30 (Passwort) ein anderer Wert als 149 (= Auslieferungszustand) geschrieben und
anschlieRend abgespeichert, wird eine zusatzliche Schutzebene eingefuhrt: alle Parameter (einschliellich
denen des Menii 0) sind gegen Uberschreiben geschiitzt. Es kénnen zwar alle Parameterinhalte gelesen,
deren Werte aber nur nach Eingabe des zuséatzlichen Passwortes gedndert werden.

Anmerkung:  Auch bei geandertem Passwort (11.30 ungleich 149) ist der Zugriff auf die erweiterten
Menis nur durch Eingabe von 149" in den Nullparameter méglich.
S. a. Beschreibung zu # 0.49 in Kap. 6.2.3)
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5.4.6 Rucksetzen der Parameterwerte in ihren Auslieferungszustand

Vorgehensweise: « Eingabe von 1233 oder 1255 in Nullparameter
» Betdatigender @D - Taste

< Betatigen der roten RESET - Taste auf der Bedieneinheit
Nach der Resetierung sind die neuen Parameterwerte (Werkseinstellung) gultig.

Damit die Veranderung von allen Parametern wirksam wird und diese Einstellung auch nach Netzausschal-
tung erhalten bleibt, empfiehlt sich eine Abspeicherung durch:

¢ Eingabe von 1000 in Nullparameter
» Betatigen der I - Taste

« Betatigen der roten RESET - Taste auf der Bedieneinheit
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6  Beschreibung der Parameter

6.1 Allgemeines

Nachfolgend werden die Parameter des Meni 0 beschrieben.

Die in MenU 0 enthaltenen 50 Parameter sind keine eigenstandigen Parameter, sondern Parameter aus den
erweiterten MenUs. Sie sind so ausgewahlt, dal3 die Mehrzahl der Anwendungen allein mit den in Menu 0
enthaltenen Parametern realisiert werden kann.

Die Funktionen einiger Parameter in Meni 0 sind fest vorgegeben, die anderen Parameter sind Gber Meni
11 frei programmierbar. Hierbei sind:

# 0.01 bis # 0.10:
# 0.11 bis # 0.30:

# 0.31 bis # 0.50:

fest vorgegebene, in ihrer Funktion nicht veranderbare Parameter.

frei programmierbare Parameter. Sie werden durch # 11.01 bis # 11.20 festgelegt
und kdénnen den Erfordernissen entsprechend umparametriert werden.

fest vorgegebene, in ihrer Funktion nicht veranderbare Parameter.

Wie in Kap. 5.2.1 beschrieben, gibt es verschiedene Parametertypen. Diese sind in der untenstehenden Pa-
rameterbeschreibung spezifiziert. Nachfolgend eine Liste der Parametertypen:

RW Read/Write
RO Read Only

Bit Bit

B Bipolar

U Unipolar
T Text

R Reset

S Saved

P Protected

Schreib-Lese Parameter.

Nur-Lese Parameter zur Anzeige von Betriebszustéanden und Parameterwerten.
Die Parameter kdnnen jedoch Uber die programmierbaren Eingange bzw. tiber inter-
ne Verzeigerungen verandert werden, falls sie nicht geschiitzt sind (Protected - Pa-
rameter)

Bit Parameter, kann nur 2 Zustande , 0 oder 1, annehmen.

Bipolarer Parameter, kann positive und negative Werte annehmen

Unipolarer Parameter, kann nur positive Werte annehmen

Parameter mit Auswahl von mehreren Mdoglichkeiten, diese werden jeweils mit text
(Zeichenketten) spezifiziert.

Parameter bendtigt ein Reset - Signal, damit Wert ibernommen wird
Parameteranderung wird bei Netzabschaltung automatisch abgespeichert.
Parameterénderung kann nicht von programmierbaren Eingangen und Funktionen
angesteuert werden
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6.2

Meniu O

6.2.1 Parameterliste open loop
Parameter Bereich / Zustand Default Eingest.
Nr. korr.  Typ Bezeichnung
0.01 1.07 RW, U Minimalfrequenz 0..#0.02 0 Hz
0.02 1.06 RW, U Maximalfrequenz #0.01 ... 1000 Hz #5.22=0) |50
#0.01 ... 2000 Hz (#5.22=1)
0.03 2.11 RW, U Beschleunigungsrampe 0...3200 s /100 Hz 5s
0.04 2.21 RW, U Bremsrampe 0...3200s/100 Hz 10s
0.05 1.14 RW, U Sollwertquelle 0 = Auswabhl ber Digitaleingdnge 0
1 = Analogsollwert 1
2 = Analogsollwert 2
3 = Festsollwerte
4 = Bedieneinheit
5 = Préazisionssollwert
0.06 4.07 RW, U symmetrische Stromgrenze [0 ... 1,5 x [#11.32] = Imax 150%
(#11.32 = IN Gerat)
0.07 5.14 RW,U,T,S Steuerverfahren 0 = Ur-S (bei Freigabe) 1
1 =Ur-l (bei Netz ein)
2=Ur
3=Fd
0.08 5.15 RW, U Boost, Spannungsanhebung |0 ... 25% Motornennspannung 3%
0.09 5.13 RW Bit Lifterkennlinie 0 : M=const.; 1: M~ n2 0
1
0.10 5.04 RO, B Motordrehzahl (geschéatzt) 0 ... 6000 min = (wenn #5.22 = 0)
0.11 1.03 RO, B f - Sollwert vor Rampe + [#0.02]
0.12 2.01 RO, B f - Sollwert nach Rampe + [#0.02]
0.13 4.02 RO, B Laststrom + [1,5x#11.32]
0.14 1.05 RW; U Tippfrequenz 0...400 Hz 1,5Hz
0.15 2.04 RW,U,T,S | Auswahl Bremsrampe 0=Stnd.Hd = geregelt. Treppe 2
1=FAST = ungeregelt
2 =Stnd.Ct =PI - geregelt
0.16 6.01 RW,U,T,S Modus Stillsetzen 0 = COASt (Austrudeln) 1
1=1P (Rampe)
2 = rP - dcl (Rampe +1s
Gleichstrombremsung)
3= dcl Gleichstrombremsung)
4 = td.dcl (zeitl. einstellbare
Gleichstrombremsung)
0.17 411 RW, U Auswahl Frequenz- / 0 =f- Regelung 0
Momentenregelung 1 =M - Regelung
0.18 2.06 RW Bit S - Rampe,  Aktivierung 0 = deaktiviert 0
1 = aktiviert
0.19 2.07 RW, U S-Rampe, Rate 0 ... 3000 s?/100 Hz 3,1 s?/100 Hz
0.20 1.29 RW, U Ausblendfrequenz 1 0...1000 Hz 0O Hz
0.21 1.30 RW, U Ausblendfrequenzband 1 0..5Hz 0,5Hz




0.22 1.31 RW, U Ausblendfrequenz 2 0...1000 Hz 0
0.23 1.32 RW, U Ausblendfrequenzband 2 0..5Hz 0,5 Hz
024 |7.06 RW,U,T, Analogeingang 1 (KI. 5,6), 2 = g%t 0
S,P Modus EingangsgroRe 2 =200
3=4-20.tr (Abschaltung bei
4 =20-4.tr  Stromschleifen-
fehler = < 3mA)

5=4-20.Lo (Minimalfrequenz

6 =20-4.Lo bei | <3mA)

7 =4-20.Pr (letzte Frequenz

8=20-4.Pr bei | <3mA)
0.25 7.11 RW,U,S,P | Analogeingang 2 (Kl. 7), wie # 0.24 0

Modus EingangsgréiRe
0.26 7.14 RW,U,R,P | Analogeing. 2, Zielparameter | 0.00 ... 20.50 1.37
0.27 8.27 RW, Bit,P,R | positive / negative Logik 0 = neg. Logik, 1 =pos. Logik 0
0.28 4.13 RwW,U P-Verst., Strombegr. Regler | 0- 30 000 20
0.29 4.14 RwW,U | -Verst., Strombegr. Regler. | 0 - 30 000 40
0.30 6.13 RW, Bit Freigabe RL/LL - Taste 0 = Taste gesperrt, 1 = freigegeben |0
0.31 11.37 RO,U aktives Makro 7 0
0.32 11.24 RW, U, T, Modus ser. Schnittstelle 0 = ANSI-2-Draht 1
R,P 1 = ANSI 4-Draht

2 = Senden einer Variablen.

3 = Empfangen einer Variablen
0.33 11.32 RO,U, P Geratenennstrom 2,10 ... 1920A
0.34 11.30 RW,U, P Sicherheitscode 0..255 149
0.35 1.17 RO, B, S, P | Sollwert Bedieneinheit +/- # 0.02
0.36 11.25 RW, U, S Baud Rate (ser. Schnittst.) 2400, 4800, 9600, 19200 4800
0.37 11.23 RW, U Adresse (ser. Schnittstelle) 0.0...9.9 11
0.38 11.22 RwW, U, P Default Displayparameter 0.00 ... 0.50 0.10
0.39 6.09 RW Bit Fangfunktion 0 = Fangfunktion deaktiviert 0

1 = Fangfunktion aktiviert
0.40 5.12 RW Bit Autotuning 1 = Aktivierung 0
0.41 5.18 RW, U, S Taktfrequenz 3,4,5;6;9; 12 kHz 3 kHz
0.42 5.11 RW,U,T,S Motor - Polzahl 2..32 4
0.43 5.10 RW, U Motor - cos ¢n 0..10 0,920
0.44 5.09 RW, U Motor - Nennspannung 0..480V 400V
0.45 5.08 RwW, U Motor - Nenndrehzahl 0...6000 min*

(0 ...60.000 wenn #5.22 = 1))
0.46 5.07 RW, U Motor - Nennstrom / A 0 ... #11.32 (Geratenennstrom) #11.32
0.47 5.06 RW, U Motor - Nennfrequenz 0...1000 Hz 50
0.48 11.31 RW, U,T, S | Regler Betriebsart Open loop, closed loop, Servo open loop
0.49 RO Status Passwort 0 = alle Mens offen 1

1 = nur Menu 0 offen
0.50 11.29 RO, U Software Version




6.2.2 Parameterliste closed loop / Servo
Parameter Bereich / Zustand Default Eing.
Nr. korr.  Typ Bezeichnung
0.01 1.07 RwW, U Minimaldrehzahl 0..#0.02 0
0.02 1.06 RwW, U Maximaldrehzahl #0.01 ... 30 000 min * closed loop:1500
Servo: 3000
0.03 2.11 RW, U Beschleunigungsrampe 0...3200,0 s /1000 min * (#2.05=0) | closed loop: 2,0 s
0.04 2.21 RW, U Bremsrampe 0...32,000 s / 1000 min ! (#2.05 =1) Servo:0,2s
0.05 1.14 RW, U Sollwertquelle 0 = Auswabhl uber Digitaleingdnge
1 = Analogsollwert 1
2 = Analogsollwert 2
3 = Festsollwerte
4 = Bedieneinheit
5 = Préazisionssollwert
0.06 4.07 RW, U symmetr. Stromgrenze 0.. 1,75x[#11.32] = Imax closed loop: 150%
(#11.32 = IN Gerat) Servo: 175%
0.07 3.10 RwW, U P - Verstarkung, n - Regler 0-32000 200
0.08 3.11 RwW, U | - Verstarkung, n - Regler 0-32000 100
0.09 3.12 RwW, U D - Verstarkung, n - Regler 0-32000 0
0.10 3.02 RO, B Motordrehzahl 0...+30000 min_l
0.11 1.03 RO, B n - Sollwert vor Rampe 0..+ [#0.02]
0.12 2.01 RO, B n - Sollwert nach Rampe 0..+ [#0.02]
0.13 4.02 RO, B Laststrom 0..+ [1,75x#11.32]
014 [105 |RW,U Tippdrehzahl 0... 4000 min ™ 50 min"
0.15 2.04 RW, U, T, S | Auswahl Bremsrampe 0=Stnd.Hd = geregelt. Treppe |2
1=FAST = ungeregelt
2=Stnd.Ct =PI - geregelt
0.16 6.01 RW, U, T, S | Modus Stillsetzen 0= COASt = Austrudeln 1
1=1rP = Rampe
2= no.rP = an Stromgrenze
3= rP.POS = Rampe mit
Positionierung
0.17 4.11 RW, U Auswahl Drehzahl- / 0 = n- Regelung 0
Momentenregelung 1 = M- Regelung ohne n- Grenze
2 = M- Regelung mit n- Grenze
3 = M- Regelung fur Wickler
4 = n- Regelung mit M- Vorst.
0.18 2.06 RW Bit S - Rampe, Aktivierung 0 = deaktiviert 0
1 = aktiviert
. -1 _
0.19 2.07 RW, U S - Rampe, Rate 0...3000 s2/1000 min 3,1 s2/1000 min !
020 |129 |RwW,U Ausblenddrehzahl 1 0...30 000 min" 0 min™
021 |130 |RW,U Ausblenddrehzahlband 1 |0 ... 50 min™- 50 min
022 |131 |RwW,U Ausblenddrehzahl 2 0...30 000 min" 0 min
023 |132 |Rw,U Ausblenddrehzahlband 2 |0 ... 50 min"- 50 min




0.24 7.06 RW, U, S Analogeingang 1 (KI. 5,6), 0 =VOLt 0
Modus Eingangsgrofe 1=0-20

2=20-0

3=4-20.tr (Abschaltung bei

4=20-4tr 1soll <3mA)

5=4-20.Lo (Minimalfrequenz

6 =20-4.Lo Dbei Isoll <3mA)

7 =4-20.Pr (letzte Frequenz

8 =20-4.Pr bei |soll <3mA)
0.25 7.11 RW, U, S Analogeingang 2 (Kl. 7), wie # 0.24 0

Modus Eingangsgrofe
0.26 7.14 RW,U,R,P | Analogeing. 2, Zielparameter | 0.00 ... 20.50 1.37
0.27 8.27 RW,Bit, P,R | positive / negative Logik 0 = neg. Logik, 1 =pos. Logik 0
0.28 4.13 RW,U Stromregler, P- Verst. 0-30 000 closed loop: 150
Servo:130
0.29 4.14 RW,U Stromregler, | - Verst. 0-30 000 closed loop: 2000
Servo: 1200

0.30 6.13 RW, Bit Freigabe RL/LL - Taste 0 =Taste gesperrt, 1= freigegeben |0
0.31 11.37 RO,U aktives Makro 7 0
0.32 11.24 RW, U,R,P | Modus ser. Schnittstelle 0 = ANSI-2-Draht

1 = ANSI 4-Draht

2 = Senden einer Variablen.

3 = Empfangen einer Variablen
0.33 11.32 RO,U, P Geratenennstrom 2.10 ... 1920
0.34 11.30 RW,U, P Sicherheitscode 0...255 149
0.35 1.17 RO, B, S, P | Sollwert Bedieneinheit +/- # 0.02
0.36 11.25 RW, U, S Baud Rate (ser. Schnittstelle) | 2400, 4800, 9600, 19200 4800
0.37 11.23 RW, U Adresse (ser. Schnittstelle) 10.0... 9.9 1.1
0.38 11.22 RwW, U, P Default Displayparameter 0.00 ... 0.50 0.10
0.39 6.09 RW Bit Fangfunktion 0 = deaktiviert, 1 = aktiviert 1
0.40 5.12 (cl) | RW Bit Autotuning 1 = Aktivierung 0

3.25(9)

0.41 5.18 RW, U, S Taktfrequenz 3;45; 6; 9; 12 kHz 3 kHz
0.42 5.11 RW, U, S Motor - Polzahl 2..32 4; Servo=6
0.43 5.10 RW, U Motor - cos ¢n 0..1,0 0,920; Servo = 1
0.44 5.09 RW, U Motor - Nennspannung 0..480V 400 V; Servo =0
0.45 |5.08 RW, U Motor - Nenndrehzahl 0...30 000 min * 0 min *
0.46 5.07 RW, U Motor - Nennstrom / A 0 ... #11.32 (Geratenennstrom) #11.32
0.47 5.06 RwW, U Motor - Nennfrequenz closed loop Vector: 0 ... 1000 Hz 50; Servo =0
0.48 11.31 RW, U, S Antriebstyp Open loop, closed loop, Servo
0.49 Status Passwort 0 = alle Mends offen 1

1 = nur Menl 0 offen
0.50 11.29 RO, U Software Version




6.2.3 Beschreibung der Parameter im Meni O

0.00

0.01

0.02

0.03

Nullparameter

s. Kap. 5.4.2

Minimalfrequenz (f i, ) / Minimaldrehzahl (n = i, )

Parametertyp: RW, U
Korrespondierend zu: # 01.07

open loop closed loop | Servo
Einstellbereich: 0 bis f Max (# 0.02) 0 bis N yax
Einheit: Hz min -1
Auslieferungszustand: 0

Bei Vorgabe des minimalen Sollwertes stellt sich die mit diesem Parameter eingestellte Minimalfre-

quenz / -drehzahl ein.

Im bipolaren Betrieb ist die Minimalfrequenz grundsétzlich Null. Die Einstellung von # 0.01 ist in

diesem Falle unwirksam.

Maximalfrequenz (f ,,,) / Maximaldrehzahl (n \,ax )

Parametertyp:
Korrespondierend zu:

RwW, U
#01.06

open loop

closed loop |  Servo

Einstellbereich:

f\in (#01.07) bis 1000,0 (5.22=0)
f \iin (# 01.07) bis 2000,0 (5.22=1)

N win (# 01.07) bis 30 000

Einheit:

Hz

min -1

Auslieferungszustand:

50

3000

1500 |

Bei Vorgabe des maximalen Sollwertes stellt sich die mit diesem Parameter eingestellte Maximal-

frequenz / -drehzahl ein.

In der Betriebsart open loop kann sich die Frequenz bedingt durch die Schlupfkompensation etwas

erhdhen.

Beschleunigungsrampe

Parametertyp: RW, U
Korrespondierend zu: #02.11
open loop closed loop | Servo
Einstellbereich: 0,0 - 3200,0 0,000 - 3200,0 (bei # 2.05 = 0)
0,000 - 32,000 (bei #2.05 = 1)
Einheit: s /100 Hz s /1000 min -1
Auslieferungszustand: 5 2 | 0,2

open loop:
closed loop:

Die eingegebene Zeit entspricht der Hochlaufzeit von 0 auf 100 Hz.

Die eingegebene Zeit entspricht der Hochlaufzeit von 0 auf 1000 min .
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0.04

0.05

0.06

Bremsrampe

Parametertyp: RW, U
Korrespondierend zu: #02.21
open loop closed loop | Servo
Einstellbereich: 0,0 - 3200,0 0,000 - 3200,0 (bei # 2.05 = 0)
0,000 - 32,000 (bei #2.05 = 1)
Einheit: s /100 Hz s /1000 min -1
Auslieferungszustand: 10 2 | 0,2

open loop:
closed loop:

Sollwertquelle

Die eingegebene Zeit entspricht der Bremszeit von 100 Hz bis O.
Die eingegebene Zeit entspricht der Bremszeit von 1000 min L his 0.

Parametertyp: RW, U, P
Korrespondierend zu: #01.14

open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 0-5
Auslieferungszustand: 0 = Auswahl Gber Digitaleingdnge
Der Parameter wahlt die Sollwertquelle aus. Er enthélt 6 Stellungen:
0: Auswabhl Uber Digitaleingange (s Beschreibung # 1.41 - #1.47
1: Analoger Drehzahlsollwert 1 (Differenzeingang, Klemmen 5 und 6)
2: Analoger Drehzahlsollwert 2
3: Festsollwerte
4: Sollwert Uber Bedieneinheit (Tastatursteuerung, s. Kap. 5.1)
5: Prézisionssollwert
Symmetrische Stromgrenze
Parametertyp: RW, U
Korrespondierend zu: # 04.07

open loop closed loop | Servo

Einstellbereich:

0 bis 150% x Geratenennstrom 0 bis 175 % x Geratenennstrom

Einheit:

% des Geratenennstromes

Auslieferungszustand:

150 | 175

Die max. Stromgrenze ist gegeben durch:

open loop:
closed loop und Servo:

open loop:

closed loop und Servo:

Hinweis:

0 bis 150 % x (Geratenennstrom / Motornennstrom [ # 0.46])
0 bis 175 % x (Geratenennstrom / Motornennstrom [ # 0.46])

Bei Erreichen der motorischen Stromgrenze, wird die Beschleunigungs-
rampe angehalten bzw. die Drehzahl des Antriebes durch den PI - Regler
(# 4.13, # 4.14) verringert.

Bei Erreichen der generatorischen Stromgrenze, wird die Bremsrampe
angehalten bzw. die Drehzahl des Antriebes durch den PI - Regler
(#4.13, # 4.14) erhoht.

Der Stromsollwert ist durch die Stromgrenzen begrenzt.

Zusatzlich zu der symmetrischen Stromgrenze lassen sich die Stromgren-
zen getrennt fir den motorischen (# 4.05) und fiir den generatorischen Be-
trieb (# 4.06) einstellen. Es gilt der jeweils niedrigste Wert im entspr. Be-
trieb.
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Die Parameter # 0.07, # 0.08, #0.09 unterscheiden sich fur die Betriebsarten open loop und closed
loop. Nachstehend deshalb die Beschreibung der drei Parameter fir die beiden Betriebsarten:

Betriebsart Open loop:

0.07 Steuerverfahren (nur open loop)
Parametertyp: RW, U, P
Korrespondierend zu:  # 05.14
Einstellbereich: 0-3
Auslieferungszustand: 1

Er legt die Art der Spannungssteuerung fest. Diese kann in 2 Kategorien unterteilt werden:
der Vectorsteuerung und der U / f - Kennliniensteuerung.

Die Vectorsteuerung bringt einen gré3eren Drehzahlstellbereich (Nennmoment schon unterhalb
von 2 Hz), hdhere Drehmomente im unteren Frequenzbereich und verleiht dem Antrieb mehr Dy-
namik.

Nachteilig gegenuber der Kennliniensteuerung ist die etwas kritischere Einstellung des Antriebes.
Es mul eine genaue Anpassung des Motors an den Umrichter (exakte Eingabe der Motornenn-
daten) vorgenommen werden. Zudem muf3 der Magnetisierungsstrom und der Standerwiderstand
des Motors bestimmt werden. Die Messung dieser Werte wird durch den Unidrive vorgenommen.
Die Magnetisierungsstrommessung wird einmal bei der Inbetriebnahme durchgefihrt und mit

# 0.40 aktiviert (s. unten).

Wahrend sich der Magnetisierungsstrom im Betrieb nicht &ndert, ist der Wert des Standerwider-
standes abhangig von der Betriebstemperatur des Motors. Die Widerstandsénderung der Sténder-
wicklung ist nicht unerheblich. Deshalb 1&R3t der Unidrive verschiedene Moglichkeiten der Stander-
widerstandsmessung zu. Die Messung wird vom Umrichter ohne Zutun des Anwenders eingeleitet
und kann entweder bei jeder Netzzuschaltung oder bei jeder Freigabe des Unidrive erfolgen. Auf
Wunsch kann sie ganz unterbleiben. In diesem Fall wird der Wert des Standerwiderstandes per
Hand in den entspr. Parameter eingetragen.

0.07 Display |Bemerkungen
0 Ur_S Vectormode mit Messung des Standerwiderstandes bei jeder Freigabe
1 Ur_ | Vectormode mit Messung des Standerwiderstandes bei jeder
Netzzuschaltung
2 Ur Vectormode ohne Messung des Standerwiderstandes
3 Fd U / f - Kennliniensteuerung mit festem Boost

Hinweise fur die Einstellung:
1. Einstellung "Fd" (Fixed Boost)
Dies ist die parameterunkritischste Einstellung.

Sie ist zu wahlen bei Gruppenantrieben, Verschiebeanker- und Reluktanzmotoren, sowie bei An-
trieben, die bei kleinen Drehzahlen (< 5 Hz) kein hohes Moment bendétigen z.B. bei Arbeitsmaschi-
nen mit quadratischer Lastkennlinie (Lufter, Kreiselpumpen etc.).

Das Moment und die Drehzahlsteifigkeit ist bei kleinen Drehzahlen geringfiigig schlechter als im
Vector-Modus. Zur Erhéhung des Momentes bei kleinen Drehzahlen, insbesondere des Anlaufmo-
mentes ist ggf. der Boost (# 0.08) zu erhdhen.

Bei dieser Einstellung erfolgt keine Messung des Standerwiderstandes. Die im unteren Drehzahlbe-
reich erforderliche Spannungserhéhung erfolgt tiber # 0.08.
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0.08

2. Vector Modus

Bei dieser Einstellung ist der Antrieb drehzahlsteifer und er bringt ein hdheres Moment bei kleinen
Drehzahlen. Dazu muf3 allerdings mindestens einmal eine Messung des Sténderwiderstandes
durchgefiihrt werden.

Diese Messung wird vom Umrichter automatisch ausgeftihrt, wenn Ur_I (Messung bei Netzzu-
schaltung) bzw. Ur_S (Messung bei Freigabe) eingestellt ist.

Welche Einstellung sinnvoll ist, ist abhangig von der Anwendung. Je nach Applikation verbietet sich
die eine oder die andere Einstellung. Als Entscheidungshilfe mégen die nachfolgenden Bemerkun-
gen dienen:

» Es muB sichergestellt sein, dal3 der Motorkreis im Augenblick der Messung geschlossen ist.
Bei offenem Motorkreis (z.B. bei Verwendung von Motorschitzen) gibt der Umrichter die Fehler-
meldung rS” aus, um anzuzeigen, daf’ die Messung nicht durchgefiihrt werden konnte.

« Im Augenblick der Messung mul3 Klemme 30 geschlossen sein.
Bei Anwendungen, bei denen im Augenblick der Netzzuschaltung der Antrieb nicht freigegeben
sein darf, verbietet sich daher die Einstellung "Ur_I".

» Der Motor darf wéhrend der Messung nicht erregt sein.
Somit ist beispielsweise die Einstellung "Ur_S"bei Verwendung der Tippfunktion nicht sinnvoll. In
einem solchen Anwendungsfall ist die Einstellung “Ur” oder "Ur_I" sinnvoller.

» Der Motor darf wéhrend der Messung nicht drehen.
Bei Liftern, die infolge einer Kaminwirkung auch im ausgeschalteten Zustand drehen, ist daher
die Einstellung "Ur” (bzw. "Fd") sinnvoller.

» Wiéhrend der Messung kann der Antrieb kurzzeitig rucken.
Ist dieser Umstand bei Netzzuschaltung oder bei Freigabe applikativ nicht zulassig, ist die Ein-
stellung “Ur” anzuraten.

» Wéhrend der Messung kann der Antrieb kein Moment aufbringen bzw. die Messung wird ver-
falscht. Deshalb ist bei Anwendungen, die nach Freigabe sofort Moment aufbringen missen, die
Einstellung "Ur_S’ nicht sinnvoll.

Ist aus den og. Grinden eine Messung bei Netzzuschaltung (Ur_I) oder bei Freigabe (Ur_S) nicht
sinnvoll, ist die Einstellung "Ur” (Vectorsteuerung ohne Standerwiderstandsmessung) einzustellen.
Hierbei ist folgendermaf3en vorzugehen:

* In betriebswarmem Zustand des Motors # 0.07 = "Ur_S” einstellen.

« Nach Stillstand des Motors und einer kleinen Verweilzeit (zur Entregung des Motors) Antrieb
freigeben und Messung durchfiihren lassen.

e Danach # 0.07 = "Ur” stellen und durch Eingabe von “1000" Einstellung abspeichern.

Boost (nur bei open loop und bei # 0.07 = Fd wirksam)

Parametertyp: RW, U

Korrespondierend zu: # 05.15

Einstellbereich: 0 ... 25% Motornennspannung (# 5.09)
Auslieferungszustand: 3%

Der Boost bestimmt die Motorspannung und damit den Fluf3 und die Momentenentwicklung bei
kleinen Drehzahlen. Er ist nur bei U/f - Kennliniensteuerung (# 0.07 = Fd) wirksam.

Einstellvorschlag: Kleinen Frequenzsollwert (2-3 Hz) vorgeben. Bricht der Antrieb nicht los,
ist der Wert von # 0.08 bis zum Losbrechen zu erhdhen. Bei drehendem
Antrieb ist der Parameter so einzustellen, daf3 der Motorstrom minimal
wird.
Der Motorstrom kann mit geeigneten Mel3mitteln (z.B. Stromzange) direkt
am Umrichterausgang oder an der Umrichterelektronikklemme 10 als +/-
10V-Signal gegen 0V (Klemme 11) gemessen werden.
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0.09 Lufterkennlinie (nur bei Betriebsart open loop)

Parametertyp: RW, Bit

Korrespondierend zu: # 05.13

Einstellbereich: 0/1

Auslieferungszustand: 0

0: lineare U/f - Kennlinie fir konstantes Lastmoment

1 Kennlinie wird im unteren und mittleren Drehzahlbereich abgesenkt und lastabhangig, falls

erforderlich, bis zum Nennwert (entspr. # 0.09 = 0) angehoben.
Diese Einstellung ist bei quadratischen Gegenmomenten (Kreiselpumpen, Lfter etc.) sinnvoll.

Vorteile: - Energieeinsparung
- geringere Gerdusche

Betriebsart closed loop:

0.07 Proportionalverstarkung
0.08 Integralverstarkung
0.09 Differentialverstarkung
Parametertyp: RW, U
Korrespondierend zu: #03.10
#03.11
#03.12
closed loop | Servo
Einstellbereich: 0 bis 32 000

Auslieferungszustand: | P- Verstarkung (#0.07): 200
| - Verstarkung (# 0.08): 100
D - Verstérkung (# 0.09): 0

Diese Parameter werden zur Optimierung des Drehzahlreglers in den Betriebsarten closed loop
und Servo verwendet.

Bei Verwendung eines Oszilloskops wird folgende Vorgehensweise empfohlen:

1. Anschluf? eines Rechteckgenerators an den Analogeingang Klemme 5 und 6.

Amplitude -1V bis +1V
Frequenz: 1Hz
oder

Nutzung des internen Rechteckgenerators
(Aktivierung mit folgender Parametrierung: #1.14 =3,
#1.15=09;
#1.16 = Zykluszeit, z.B. 1s;
#1.21 = Drehzahl 1, z.B. -100 min
# 1.22 = Drehzahl 2, z.B. +100 min 1
# 7.22 = 2.01 = Drehzahlsollwert auf analogem
Ausgang 2 = Klemme 10)
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0.10

0.11

2. Anschlul} eines Oszilloskops an den Analogausgang
Klemme 9 (Drehzahlistwert) und des Rechteckgenerators
(bzw. Klemme 10 bei Verwendung des internen Recht-
eckgenerators).

Als Bezugspunkt ist Klemme 11 zu verwenden.

Teilung: 1V / Tell
Zeitbasis: 200 ms/ Tell

3. Um das Anregelverhalten zu verbessern, ist die Propor-
tionalverstarkung # 0.07 langsam zu erhdhen, bis das
Nachschwingen im Drehzahlistwert verschwindet. Ein
einmaliges Uberschwingen wird zugelassen. Zu groRe
Werte dul3ern sich in zusatzlichen Motorgerauschen oder
fuhren zu instabilem Verhalten.

4. Die Integralverstarkung # 0.08 ist auf ca. 50% der P-
Verstarkung einzustellen.

Ausgang des
Signalgenerators

Proportionalverstarkung
#0.07 zu klein

Nach Erhéhung der
Proportionalverstarkung
#0.07 ist die
Differentialverstarkung
#0.09 zu klein

Differentialverstarkung
#0.09 zu gro3

ideale
Sprungantwort

Rand)

GroRRere Werte erhdhen die Steifigkeit des Regelkreises
und reduzieren die Zeit zum Ausregeln eines Laststol3es.

Zu hohe Werte fihren zu instabilem Verhalten des Systems oder rufen ein groRes Uberschwin-

gen nach einer Drehzahlanderung hervor.

Dies gilt nicht fir Systeme mit Uberlagerten Regelkreisen (Lageregelung, Tanzerregelung). In
diesen Fallen ist keine Verénderung gegenuber der Werkseinstellung erforderlich.

5. Zur Reduzierung der Uberschwingweite kann die Differentialverstarkung # 0.09 zuséatzlich erhoht
werden. Dadurch wird das Drehzahlistwertsignal wahrend des Ubergangs von einem Sollwert
zum nachsten gegeniiber dem Sollwert verzégert. Das Uberschwingen wird auch reduziert,
wenn sich der Antrieb wahrend des Beschleunigungsvorganges an der Stromgrenze befindet.
Normalerweise ist keine Veranderung gegeniber der Werkseinstellung notwendig.

Motordrehzahl geschéatzt (open loop)
Drehzahlistwert gemessen (closed loop)

Parametertyp: RO, B, P
Korrespondierend zu: # 05..04 (open loop)
# 03.02 (closed loop)

open loop

closed loop

| Servo

Bereich: - 6000 bis + 6000  (# 05.22 = 0)
- 60000 bis + 60000  (# 05.22 = 1)

- 30000 bis + 30000

In der Betriebsart open loop wird die Drehzahl aus der Umrichterausgangsfrequenz und der Polzahl
des Motors berechnet. Der Schlupf geht in die Drehzahlberechnung nicht ein.

Frequenz- / Drehzahlsollwert vor Rampe

Parametertyp: RO, B, P
Korrespondierend zu: #01.03

open loop | closed loop

Servo

Bereich: O-f N max (#0.02)

max ’

Einheit: Hz |

min -1
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0.12 Frequenz- / Drehzahlsollwert nach Rampe

Parametertyp: RO, B, P
Korrespondierend zu: #02.01

open loop | closed loop | Servo

Bereich: 0-f ax: Nmax (#0.02)

Einheit: Hz | min -1

0.13 Laststrom (Wirkstrom)

Parametertyp: RO, B, P
Korrespondierend zu: #04.02

open loop | closed loop | Servo
Bereich: max. Geratestrom
Einheit: A

Der Parameter gibt den momentenbildenden Strom in A an.

Im Bereich zwischen 0 Hz und Nenndrehzahl (open loop 5 Hz bis Nenndrehzahl) ist der Last-
strom annéhernd proportional zum abgegebenen Drehmoment (M).

M~ [#0.13]
Im Feldschwéachbereich fallt das abgegebene Drehmoment bei gleichem Wirkstrom linear mit
der Drehzahl, d.h. es gilt folgende Beziehung:

M ~ [# 0.13] x Nenndrehzahl / Istdrehzahl

0.14 Tippfrequenz / Tippdrehzahl

Parametertyp: RW, U
Korrespondierend zu: #01.05

open loop closed loop | Servo
Einstellbereich: 0 - 400,0 0 - 4000
Einheit: Hz min -1
Auslieferungszustand: 15 50 | 50

Die Funktion Tippen wird nur aus dem Zustand ‘rdy” (# 6.08 = 0) bzw. aus dem Zustand "STOP"
(# 6.08 = 1) ausgefuhrt, nicht jedoch aus dem gesperrten Zustand ( “inh” ). Zudem muf3 bei beiden
Einstellungen Klemme 30 gebriickt und die Drehrichtung (Klemme 27 / 28) vorgegeben sein.

Das Tippen erfolgt nach folgendem zeitlichen Ablauf :

- Klemme 30 (Antrieb freigeben) und Klemme 26 (Tippfunktion aktiv) schlie3en.

- Tippvorgang aktivieren durch Schlieen der Klemme 27 (Drehrichtung rechts) bzw. Klemme 28
(Drehrichtung links)
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0.15

Auswahl Bremsrampe

Parametertyp:
Korrespondierend zu: #02.04

RW,U, T, P

open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 0-2
Auslieferungszustand: 2 = Stnd.Ct

Der Parameter laRt 3 Stellungen zu:

0:

1:

2

Hinweis:

Stnd.Hd

FASt

Stnd.Ct

Aussetzende Bremsrampe

Erreicht die Zwischenkreisspannung beim Bremsen den in # 2.08 eingestell-

ten Grenzwert (Werkseinstellung 700 V), wird die Bremsrampe angehalten.

Sinkt die Zwischenkreisspannung wieder unter diesen Wert, wird der Brems-

vorgang fortgesetzt. Die Drehzahl verringert sich bei Eingreifen des Reglers

daher treppenformig.

Vorteile dieser Bremsart: Bei einfachster Einstellbarkeit ist die Gefahr von
Uberspannungsabschaltungen wahrend des Brem-
sens minimiert.

Unverzdgerte Bremsrampe

Bei Verwendung eines geeigneten Bremswiderstandes empfiehlt sich diese
Einstellung.

Die Drehzahl wird entsprechend der eingestellten Bremsrampe verringert.
Eine Beeinflussung der Bremsrampe erfolgt nicht.

Pl - geregelte Bremsrampe

Bei Erreichen des Zwischenkreisgrenzwertes ( # 2.08) regelt ein PI- Regler (P-
Regler = # 4.13, |-Regler = # 4.14) die Bremsrampe so, daf3 die Zwischen-
kreisspannung unterhalb dieser Schwelle bleibt. Die Regelung erzeugt ein
weiches Ubergangsverhalten im Vergleich zur aussetzenden Bremsrampe. Es
wird ein kontinuierlicher Bremsvorgang erreicht, besonders wenn der Motor
gering belastet ist. Zur Einstellung des PI-Reglers ist u.U. ein Oszilloskop not-
wendig.

In Stellung 0 und 2 kommt der eingebaute Bremschopper selbst bei ange-
schlossenem Bremswiderstand in der Regel nicht zur Wirkung, da der Zwi-
schenkreisspannungsregler versucht, die Zwischenkreisspannung auf der
Zwischenkreisregelschwelle (Werkseinstellung = 700V, einstellbar mit # 2.08)
zu halten. Da die Zwischenkreisregelschwelle in Werkseinstellung unterhalb
der Einsatzschwelle des Choppers (etwa 760V, nicht veranderbar) liegt, er-
reicht die Zwischenkreisspannung nicht die Einsatzspannung des Bremschop-
pers.

In seltenen Fallen (z.B. bei grol3en generatorischen Laststo3en etc.) kann der
Bremschopper auch in Stellung 0 oder 2 zum Einsatz kommen.

Generell gilt jedoch:

Bei Verwendung eines Bremswiderstandes ist # 0.15 = FAST einzustellen.
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0.16

Modus Stillsetzen
Parametertyp: RW, U
Korrespondierend zu: # 6.01

ITIP

open loop closed loop | Servo

Einstellbereich:

0-4 0-3

Auslieferungszustand:

1=rP | 2 =no.rP

Der Parameter bestimmt das Verhalten des Antriebes bei Vorgabe eines Stop- Befehls.

open loop:
0: COASt
1 re
2: rP-dcl
3: dcl
4: td.dcl
closed loop:
0: COASt
1 rP
2: no.rP
3: rp-Pos

Austrudeln

Bei Vorgabe eines Stop- Befehls wird der Pulswechselrichter au-
genblicklich gesperrt: der Antrieb trudelt aus. Der Antrieb bleibt
fur 2s gesperrt und kann erst danach wieder freigegeben werden.

Rampe

Bei Vorgabe eines Stop- Befehls fahrt der Antrieb an der einge-
stellten Bremsrampe auf Drehzahl 0. Bei Erreichen von f = OHz
wird der Pulswechselrichter nach 1s gesperrt. Der Antrieb kann
bei groRen Fremdtragheitsmomenten danach mit langsamer
Drehzahl nachdrehen.

Rampe mit Gleichstrombremsung

Bei Vorgabe eines Stop- Befehls fahrt der Antrieb an der einge-
stellten Bremsrampe auf Drehzahl 0. Bei Erreichen von f =0 Hz
wird fiir 1s ein Gleichstrom (Betrag einstellbar mit # 6.06) auf die
Motorwicklung geschaltet und damit ein Stillstandsmoment er-
zeugt. Danach wird der Pulswechselrichter gesperrt. Damit soll
erreicht werden, daf? der Antrieb bei Sperrung des Wechselrich-
ters sicher steht.

Gleichstrombremsung

Bei Vorgabe eines Stop- Befehls wird eine Gleichstrombremsung
eingeleitet. Der Unidrive beobachtet die Drehzahl des Antriebes
und stellt die Zeit fur die Gleichstrombremsung selbsténdig ein.
Die Hohe des Gleichstromes ist mit # 6.06 einstellbar. Fir eine
einwandfreie Funktion mul der Wert von # 6.06 mindestens auf
60% des Geratenennstromes stehen.

Gleichstrombremsung mit einstellbarer Bremszeit.
Funktion wie 3 (dcl), jedoch mit variabel einstellbarer Bremszeit
(#6.07).

Austrudeln

Bei Vorgabe eines Stop- Befehls wird der Pulswechselrichter au-
genblicklich gesperrt: der Antrieb trudelt aus. Der Antrieb bleibt
fur 2s gesperrt und kann erst danach wieder freigegeben werden.

Rampe

Bei Vorgabe eines Stop- Befehls fahrt der Antrieb an der einge-
stellten Bremsrampe auf Drehzahl 0. Bei Erreichen von Drehzahl
0 wird der Pulswechselrichter gesperrt.

Stop ohne Rampe

Bei Vorgabe eines Stop- Befehls fahrt der Antrieb an der Strom-
grenze bis auf Drehzahl 0. Danach wird der Wechselrichter ge-
sperrt.

Diese Stellung ist fur Anwendungen, bei denen der Antrieb in be-
stimmten Rotorpositionen stehen muf3 (Ment 13).
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0.17

0.18

Auswahl : Drehzahl - / Momentenregelung
Parametertyp: RW, U, P
Korrespondierend zu: #04.11

open loop closed loop | Servo
Einstellbereich: 0-1 0-4
Auslieferungszustand: 0
open loop:
0: Frequenzregelung

Momentenregelung:

Der Antrieb wird in Momentenregelung betrieben. Ist der Momentensollwert gro-

RBer als das Lastmoment wird der Antrieb bis zur Maximalfrequenz

(# 0.02) beschleunigt.
closed loop:

0: Drehzahlregelung

1: Momentenregelung ohne Drehzahlbegrenzung:
Bei Erreichen der Maximaldrehzahl erfolgt eine Abschaltung (Fehlermeldung:
OV.SPd (Uberdrehzahl).

2. Momentenregelung mit Drehzahlbegrenzung
Bei Erreichen des Drehzahlsollwertes ( # 3.01), verharrt der Antrieb auf dieser
Drehzahl.

3. Momentenregelung fur Wickler- Abwicklerapplikationen

4: Drehzahlregelung mit Momentenvorsteuerung

S- Rampe, Aktivierung

Parametertyp: RW, Bit
Korrespondierend zu: # 02.06

open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 0/1
Auslieferungszustand: 0

Dieses Bit aktiviert die S- Rampenfunktion

#0.18=0: S - Rampe deaktiviert
#0.18=1: S - Rampe aktiviert

Die S- Rampenfunktion ist wahrend des Bremsvorganges unwirksam, wenn mit # 0.15 = 2 die PI-
geregelte Bremsrampe gewahlt und der PI- Regler im Eingriff ist.
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0.19

0.20
0.22
0.21
0.23

S - Rampe, Rate (max. Beschleunigungsanderung, Ruck)

Parametertyp: RW, U
Korrespondierend zu: # 02.07

open loop closed loop | Servo
Einstellbereich: 0,0 - 3000,0 0,000 - 30,000
Einheit: s? / 100Hz s /1000 min !
Auslieferungszustand: 3,1 1,5 | 0,03

Der Wert des Parameters legt die max. Beschleuni-
gungséanderung (Ruck) fur den Beschleunigungs- und Drehzahk-Soliwert
Bremsvorgang am Anfang und am Ende der Sollwert-

anderung fest.
. .. . . . and K
Die Dauer t der gekrimmten Bereiche ergibt sich zu: anderung (Ruck)

Hochlauf:
t = S- Rampenrate / Beschleunigungsszeit
=[#0.19]/[#0.03]

Bremsen:
t = S- Rampenrate / Bremszeit
=[#0.19]/[#0.04]

Istdrehzahl

Im Vergleich mit der linearen Rampe verlangert sich der

Beschleunigungs- und Bremsvorgang durch den Einfluf3
der S- Rampe um die Zeit t .

0.20 Ausblendfrequenz 1
0.22 Ausblendfrequenz 2

Parametertyp: RW, U
Korrespondierend zu: # 01.29 (Ausblendfrequenz 1)
# 01.31 ( Ausblendfrequenz 2)

open loop closed loop | Servo
Einstellbereich: 0-1000 0 - 30000
Einheit: Hz min
Auslieferungszustand: 0

Die Parameter 0.20 bis 0.23 erlauben die Ausblendung von 2 Frequenzb&andern zur Vermei-
dung von mechanischen Resonanzen .

Die Frequenzausblendung erfolgt, um die jew. Ausblendfrequenz (# 0.20 bzw. # 0.22) und ih-
rem zugehdrigen Ausblendfrequenzband (# 0.21 bzw. # 0.23) unterhalb und oberhalb der
Ausblendfrequenz. Der gesperrte Frequenzbereich umfalit somit den doppelten Wert des
jeweiligen Ausblendfrequenzbandes.

Der Antrieb durchféhrt die gesperrten Frequenzzonen, kann aber nur auRerhalb verweilen.
Befindet sich der Drehzahlsollwert innerhalb der gesperrten Zone, verweilt der Frequenz-
istwert am unteren Bereich des Ausblendfrequenzbandes.

Eingabe von 0 in # 0.20 bzw. # 0.22 setzt die Funktion aul3er Kraft.
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0.21 Ausblendfrequenzband 1
0.23 Ausblendfrequenzband 2

Parametertyp: RW, U
Korrespondierend zu: # 01.30 (Frequenzband 1)
# 01.32 (Frequenzband 2)

open loop closed loop | Servo
Einstellbereich: 0-5 0-50
Einheit: Hz min *
Auslieferungszustand: 0,5Hz 5 min -1

0.24 Analogeingang 1, Modus Eingangsgréi3e
0.25 Analogeingang 2, Modus EingangsgréiRe

Parametertyp: RW,U, T, P
Korrespondierend zu: # 07.06 (Analogsollwerteingang 1)
# 07.11 (Analogsollwerteingang 2)

open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 0-8
Auslieferungszustand: 0 = Volt

Die Analogeingénge kdnnen fiir verschiedene Eingangssignale konfiguriert werden. Die mdglichen
Einstellungen sind wie folgt:

Stellung Display Bedeutung

0 VOLt Spannungseingang, 0 ... 10 V

1 0-20 Stromeingang O ... 20 mA

2 20-0 Stromeingang O ... 20 mA b

3 4 -20.tr Stromeingang 4 ... 20 mA, 3
4 20-4.1r Stromeingang 4 ... 20 mA, 2 3
5 4 -20.Lo Stromeingang 4 ... 20 mA, 4
6 20-4.lo Stromeingang 4 ... 20 mA, 2 4
7 4 -20.Pr Stromeingang 4 ... 20 mA, 2
8 20-4.Pr Stromeingang 4 ... 20 mA, 2

1): Minimaldrehzahl bei 20 mA, Maximaldrehzahl bei 0 mA
2):  Minimaldrehzahl bei 20 mA, Maximaldrehzahl bei 4 mA

Bei Stromschleifenfehler (Leitungsbruch oder Sollwertstrom < 3 mA) verhalt sich der Antrieb wie folgt:

3): Fehlerabschaltung mit Fehlermeldung cL1 oder cL2 (Ziffer fir Analogeingang 1 oder 2)
4):  Antrieb verweilt bei Minimaldrehzahl
5):  Antrieb verweilt bei letzter Drehzahl vor Auftreten des Stromschleifenfehlers.
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0.26 Zielparameter Analogeingang 2 (Klemme7)

Parametertyp: RW, U, R, P
Korrespondierend zu: #7.14

open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 0.00 - 20.50
Auslieferungszustand: 1.37 (Analogsollwert 2)

0.27 positive / negative Logik

Parametertyp: RW, Bit, R, P
Korrespondierend zu: #8.27

open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 0/1
Auslieferungszustand: 0

Dieser Parameter andert die Logik- Polaritat der Digitaleingange.

#0.27 =0: negative Logik: Die Digitaleingédnge muissen zur Aktivierung des Eingangs auf
L- Pegel (< 5 V) gesetzt werden.

#0.27=1. positive Logik: Die Digitaleingdnge muissen zur Aktivierung des Eingangs auf H-
Pegel (> 15 V) gesetzt werden.

0.28 P-Verstarkung Stromregler
0.29 I-Verstarkung Stromregler

Parametertyp: RW, U
Korrespondierend zu: # 4.13 (P-Verstarkung)
# 4.14 (I-Verstarkung)

openloop | closedloop | Servo
Einstellbereich: 0...30 000
Auslieferungszustand: #0.28 20 150 130
#0.29 40 2000 1200

Open Loop:
Der Stromregler wird aktiviert:

1. bei Regelung des Abbremsens bei Netzspannungsausfall (Stutzbetrieb)

2. in der Betriebsart Momentenregelung zur Erzeugung der Ausgangsfrequenz
3. zur Regelung des Stromflusses bei aktivierter Pl - geregelter Bremsrampe
4. zur Strombegrenzungsregelung bei Uberschreiten der Stromgrenze

Die Standardeinstellungen der Verstarkungskomponenten sind im allgemeinen ausreichend.

Closed Loop:

« Stromregler regelt direkt die feldorientierten Komponenten des Standerstromes
« Verstarkung richtet sich nach den Motordaten.

» Standardeinstellung in meisten Fallen geeignet

« Treten trotz korrekter Einstellung der Motordaten Uberstromabschaltungen (OI.AC) auf, ist die
Proportionalverstarkung zu verringern.

« Ist bei sehr hohen Induktivitaten des Motors (kleine Leistung) keine stabile Enddrehzahl zu er-
reichen, so kann dies an einer zu niedrigen Einstellung der Proportionalverstarkung liegen.

6-18



0.30

0.31

0.32

0.33

Freigabe RL / LL - Taste auf Bedieneinheit

Parametertyp: RW, Bit
Korrespondierend zu: #6.13

open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 0/1
Auslieferungszustand: 0

Der Parameter gibt die Drehrichtungstaste (blau) am Gerét frei.

Aktives Makro

Parametertyp: RO, U
Korrespondierend zu: #11.37
open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 0..7
Der Parameter zeigt die Ordnungsnummer des aktiven Makros an:
Modus serielle Schnittstelle
Parametertyp: RW, U, R, P
Korrespondierend zu: #11.24
open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 0-3
Auslieferungszustand: 1
Der Parameter legt die Betriebsart der seriellen Schnittstelle fest.
#0.32 Betriebsart ser. Schnittstelle
0 ANSI 2 - Draht: *)

und Schreiben zu achten (# 11.26).

Im 2-Drahtbetrieb ist auf eine korrekt eingestellte Verzdgerungszeit zwischen Lesen

1 ANSI 4 - Draht

Diese Betriebsart ist vorzugsweise einzusetzen

In dieser Einstellung kann ein Parameter, Uber die ser. Schnittstelle von
einem anderen EPA- Gerat (Unidrive, CDE, Mentor) empfangen werden.

Dieser Parameter wird mit # 11.27 festgelegt und mit # 11.28 skaliert.

2 Senden einer Variablen )
In dieser Einstellung kann ein Parameter, Uber die ser. Schnittstelle an ein
anderes EPA- Gerat (Unidrive, CDE, Mentor) ausgegeben werden.
Dieser Parameter wird mit # 11.27 festgelegt und mit # 11.28 skaliert.

3 Empfang einer Variablen *)

*) Siehe hierzu Beschreibung von # 11.26 in Handbuch “Erweiterte Menus, Beschreibung der

Parameter’, Art. Nr. 0174-0003

Geratenennstrom
Parametertyp: RO, U, P
Korrespondierend zu: #11.32
open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 2.10....1920
Einheit: A
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0.34

0.35

0.36

0.37

0.38

Sicherheitscode

Parametertyp: RW, U, S, P
Korrespondierend zu: #11.30

open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 0..255
Auslieferungszustand: 149

Siehe hierzu Erlauterungen in Kap. 5.4.5

Sollwertvorgabe Uber die Bedieneinheit

Parametertyp: RO, B, S, P
Korrespondierend zu: #1.17

open loop closed loop | Servo
Einstellbereich: 0...1000 0 ... 30000
Einheit: Hz 1/ min
Auslieferungszustand: 0

Zur Antriebssteuerung tber die Bedieneinheit s. Kap. 5.1

Serielle Schnittstelle, Baud Rate

Parametertyp: RW, U
Korrespondierend zu: #11.25

open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 2400, 4800, 9600, 19200
Einheit: Baud
Auslieferungszustand: 4800

Siehe auch Beschreibung zu # 0.37.

Serielle Schnittstelle, Adresse

Parametertyp: RW, U
Korrespondierend zu: #11.23

open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 0.0...9.9
Auslieferungszustand: 1.1

Bei Verwendung des groRen Optionsmoduls UD 71 (serielle Schnittstelle) wird mit # 0.37 die
Adresse des Antriebes definiert.

Die Adresse hat folgendes Format:  Antriebsgruppe. Antriebseinheit

Es sind 9 Gruppen zu je 9 Antrieben adressierbar.

Bei Verwendung der Adresse 0.0 werden alle Antriebe angesprochen.

Bei Verwendung von x.0 werden alle Antriebe der Gruppe x angesprochen.

Default Displayparameter

Parametertyp: RW, U
Korrespondierend zu: #11.22

open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 0.00 ... 0.50
Auslieferungszustand: 0.10 (Motordrehzahl)

Mit diesem Parameter kann festgelegt werden, welcher Parameter aus Men( 0 bei Netzzuschaltung
auf dem Display angezeigt wird.
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0.39

0.40

Aktivierung Fangen

Parametertyp:

RW, Bit

Korrespondierend zu: #6.09

open loop | closed loop | Servo

Einstellbereich: 0/1

Auslieferungszustand: 0 | 1 | 1

#0.39=0: Funktion Fangen deaktiviert

#039=1: Funktion Fangen aktiviert

open loop: Bei aktivierter Fangfunktion startet der Unidrive den Suchvorgang in der zuletzt
gefahrenen Drehrichtung (nhach Netzabschaltung immer in Rechtslauf).
Er beginnt bei der maximalen Drehzahl (# 0.02) und sucht in Richtung Null. Wird
die Motordrehzahl gefunden, schaltet der Umrichter zu und fahrt den Antrieb auf
seinen Drehzahlsollwert.
Wird die Drehzahl des Motors nicht gefunden, sucht der Umrichter in der ande-
ren Drehrichtung (auch hier beginnend bei der Maximaldrehzahl). Wenn er ihn in
dieser Drehrichtung findet, schaltet der Umrichter wie oben zu.
Findet der Umrichter die Motordrehzahl auch in dieser Drehrichtung nicht, startet
der Umrichter mit 0 Hz.

closed loop: In dieser Betriebsart ist die Fangfunktion standardmaRig implementiert, da das

Drehzahlistwertsignal vorhanden ist.

Autotuning (Selbstabgleich)

Parametertyp:

RW Bit, P

Korrespondierend zu: #5.12 (open - und closed loop)

# 3.25 (Servo)

open loop | closed loop

Einstellbereich:

0/1

Auslieferungszustand: 0

Zur erfolgreichen Durchfiihrung der Messungen mussen einige Bedingungen erflillt sein:

. Der Motor muR3 bei dieser Messung entlastet sein (abgekuppelt von der Arbeitsmaschine).

e Vor der Messung mussen die Motorparameter entsprechend dem Anschluf3 (Stern/Dreieck)
korrekt eingegeben werden.

. Der Motor muf3 vor dem Starten des Selbstabgleichs stillstehen.

Es werden folgende Messungen durchgefihrt:

open loop:

Messung Magnetisierungsstrom und Korrektur des cos ¢ (# 0.43)

closed loop Vector:  Messung der Streuinduktivitat im Stillstand

Servo:

Messung des Motormodells und der Sattigungscharakteristik bei
drehender Maschine
Encodercheck auf Vorhandensein aller Spuren und auf Phasenfolge

Einphasen und Prifen auf Phasenfolge
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Zur Aktivierung des Selbstabgleiches ist folgendermalen vorzugehen:

open loop und closed loop Vector:

1.

2.
3.
4

o

© XN

Sicherstellen, daf3 der Motor entlastet ist.

Unidrive netzseitig und motorseitig anschlieen.

Taktfrequenz (# 0.41) einstellen.

In der Betriebsart open loop gewtinschten Vector-Modus (# 0.07 = Ur- S, Ur- | oder Ur)
einstellen (entféllt in der Betriebsart closed loop Vector).

Antrieb durch Offnen von Klemme 30 sperren (in open loop erfolgt daraufhin u. U. die
Meldung’Et). Beschleunigungsrampe # 0.03 auf Werte um 5s stellen.
Maximaldrehzahl (# 0.02) auf Nennwert stellen

Drehzahlsollwert = 0 vorgeben (mit # 1.01 auf Null priifen)

# 0.40 auf 1 stellen

Antrieb ggf. quittieren (wegen "Et" - Meldung in open loop) und durch SchlieRen der
Klemme 30 freigeben .

(Im closed loop - Modus vorher sicherstellen, daf3 sich der Motor im Stillstand befindet) .

Der Antrieb beschleunigt nun an der eingestellten Beschleunigungsrampe auf 2/3 der Nenn-
frequenz, mif3t den Magnetisierungsstrom und korrigiert selbstéandig den cos ¢ (# 0.43).

In der Betriebsart closed loop Vector wird zudem eine Encoderpriifung durchgefuhrt sowie die
Streuinduktivitéat und die Sattigungscharakteristik des Motors gemessen.

Nach der Messung wird der Antrieb stillgesetzt und # 0.40 (bzw. # 5.12) wieder auf O gesetzt..

Bemerkungen: In der Betriebsart closed loop Vector steht # 3.08 (Schwelle Uberdrehzahl) in

Werkseinstellung auf einem Wert von 2000 min - g

Bei Verwendung von 2-poligen Motoren bzw. bei Verwendung von Nennfre-
guenzen groller 60 Hz kommt es daher beim Selbstabgleich zu einer OV.SPd
(Overspeed, Uberdrehzahl)- Abschaltung. In diesem Fall ist der Wert in

# 3.08 zu erhdhen.

In der Betriebsart closed loop Vector wird diese Messung mit einer statischen
U/f-Kennlinie durchgefiihrt, bestimmt durch die Parameter Nennspannung

(# 0.44), Nennfrequenz (# 0.47) und Boost (# 5.15). Sollte es in der Betriebsart
closed loop Vector beim Start des Selbstabgleiches zu Instabilitdten oder OIAC-
Abschaltungen kommen, ist # 5.15 auf Werte von 3.0 auf 2.0 zu verringern.
Kommt es bei hohen Drehzahlen zu einem instabilen Lauf, ist die hochstabile
Modulation mit # 5.19 = 1 zu aktivieren.

Servo

agrONPE

Regler durch Offnen der Klemme 30 sperren

Mit # 0.41 gewinschte Taktfrequenz einstellen

Sollwert 0 vorgeben (mit # 1.01 auf Null prifen)

#0.40 = 1 setzen

Regler freigeben (Klemme 30 schlieRen); dabei ist sicherzustellen, daf3 der Antrieb nicht
belastet ist.

Die Motorwelle dreht daraufhin eine Umdrehung. Sollwert muf3 O sein, sonst dreht Motor an-
schlieRend mit Solldrehzahl.
Né&heres zur Inbetriebnahme s. Kap. 7.2.3
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0.41

0.42

Taktfrequenz

Parametertyp: RW, U, S
Korrespondierend zu: # 5.18
open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 3, 45; 6, 9; 12
Einheit: kHz
Auslieferungszustand: 3 kHz

Mit diesem Parameter wird die Taktfrequenz des Unidrive eingestellt. Die max. einstellbare Taktfre-
guenz ist abhangig von der BaugrolRe des Unidrive:

. max. Taktfrequenz bei aktiviertem thermischen
Baugrofie Modell # 5.33 = 1
1 [Unidrive 1401 - 1405 12 kHz
2 Unidrive 2401 - 2403 12 kHz
3 Unidrive 3401 - 3405 12 kHz
4 Unidrive 4401 - 4405 9 kHz
5 Unidrive 5401 3 kHz

Gleichzeitig mit der Umschaltung der Taktfrequenz wird die Abtastfrequenz der Regelkreise veran-

dert.
Die Abtastfrequenz der Regelung ist abhangig, in welchem Modus der Unidrive betrieben wird:

Taktfrequenz Abtastfrequenz (kHz)
(# 0.41) » Frequenzregelung bei open loop * Momentensteuerung bei open loop
* Momentenregelung » Drehzahlregelung
bei closed loop und Servo bei closed loop und Servo
3 kHz 3 3
4,5 kHz 4,5 2,25
6 kHz 6 3
9 kHz 4,5 2,25
12 kHz 6 3

Motorpolzahl

Parametertyp: RW,U, T, P
Korrespondierend zu: # 5.11

open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 2-32
Einheit: Pole
Auslieferungszustand: 4 | 4 | 6

Eingegeben wird die Polzahl, nicht die Polpaarzahl.

Beispiel: Ein Asynchronmotor hat eine Nenndrehzahl von 1440 min 1 und eine Nennfrequenz
von 50 Hz. Damit handelt es sich um einen 4-poligen Motor, eingegeben wird 4.
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0.43

0.44

0.45

Motor - cos ¢

Parametertyp: RW, U, S, P
Korrespondierend zu: #5.10

open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 0-1,000
Auslieferungszustand: 0,920 | 0,920 | 1,0

Im Vector- Modus (# 0.07 = 0, 1 oder 2) und im closed loop- Modus wird der Parameter nach der
Aktivierung der Magnetisierungsstrommessung tberschrieben (s. auch Beschreibung zu # 0.40).

Motor Nennspannung

Parametertyp: RW, U
Korrespondierend zu: #5.09
open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 0 -480
Einheit: \Y
Auslieferungszustand: 400 | 0

In diesen Parameter ist die Nennspannung des Motors in der verwendeten Wicklungsschaltung

einzutragen.

Beispiel:
1. Fall:

2. Fall:

Verwendeter Motor: 50 Hz, 230V in Dreieck- und 400V in Sternschaltung

Motor wird in Sternschaltung, 50 Hz betrieben.

400V in #0.44 und
50 Hz in # 0.47 (Nennfrequenz).

Dieser Betrieb erfordert die Eingabe von:

Der Motor wird in Dreieckschaltung im 87 Hz- Modus betrieben
(der Umrichter liegt an einer Netzspannung von mindestens 400V).

In diesem Fall ist einzugeben: 400V in #0.44 und
87Hz in #0.47.

Motor Nenndrehzahl
Parametertyp: RW, U
Korrespondierend zu: #5.08

open loop closed loop
Einstellbereich: 0-6000 (#5.22=0) 0 - 30.000

0-60.000 (#5.22=1)
Einheit: min
Auslieferungszustand: 0 | 1450

open loop- Modus:

closed loop- Modus:

Servo:
Im 87- Hz-Betrieb:

Die Nenndrehzahl des Motors wird fiir die Schlupfkompensation bendtigt.
Daher ist die Nenndrehzahl bei aktivierter Schlupfkompensation (# 5.27 = 1)
einzugeben.

Mit Veranderung des Parameterwertes kann der Motor bei Bedarf unter-
bzw. tberkompensiert werden.

Die Nenndrehzahl wird beim Rechenalgoritmus der Vectorregelung verwendet.
Die Nenndrehzahl sollte deshalb korrekt eingegeben werden.
Der Parameter wird nicht verwendet.

Eingabe von: Nenndrehzahl (bei 50 Hz) + (4440 / # 0.42)
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0.46

0.47

0.48

Motor Nennstrom

Parametertyp:
Korrespondierend zu:

open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 0 bis Geratenennstrom
Einheit: A
Auslieferungszustand: Geréatenennstrom

Der Motornennstrom sollte entsprechend dem Typenschild des Motors und der verwendeten

Schaltungsart (Stern oder Dreieck) eingegeben werden.

Motor Nennfrequenz

Parametertyp: RW, U
Korrespondierend zu: #5.06

open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 0 bis 1000,0
Einheit: Hz
Auslieferungszustand: 50,0 | 50,0 | 0

Der Wert ist entsprechend der Typenschildangabe und der verwendeten Schaltungsart einzugeben.

Im 87-Hz-Betrieb ist 87 einzugeben (s. auch Beschreibung # 0.44).

Regler Betriebsart

Parametertyp: RW,U, T,P,R
Korrespondierend zu: #11.31

open loop | closed loop | Servo
Einstellbereich: 0 = OPEN.LP
1=CL.VECt
2 =SErvO
Auslieferungszustand: 0 | 1 | 2

Der Parameter definiert den Modus, in dem der Unidrive betrieben wird.
Dies ist die erste Einstellung, die bei der Inbetriebnahme vorgenommen werden muf3.
Zur Umstellung der Betriebsart s. Kap. 5.4.4.
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0.49

0.50

Status Passwort

Standardmafig ist nur der Zugriff auf die Parameter des Menii 0 offen. Der Zugriff auf die Para-
meter der erweiterten Menus ist bei Netzzuschaltung erst nach Eingabe des Standardpasswortes
(=149) in den Nullparameter moglich.

Das Passwort liegt in Parameter # 11.30 und kann abweichend von seinem Standardwert 149 be-
nutzerdefiniert abgeéndert werden.

Parameter # 0.49 besteht aus 4 Digits (xxxx, x = 0 oder 1) und gibt den Passwort- Status wieder:

Tausender Hunderter Zehner Einer

0 = Standard - Pass- 0 = kein benutzerdefi- |0 = Parameterédnderung | 0 = Zugriff auf erwei-
wortschutz niertes Passwort freigegeben terte MenUs erteilt

definiert (alles offen)

1 = Passwortschutz 1 = Benutzerdefiniertes | 1 = Benutzerdefiniertes | 1 = Standardpasswort
wurde durch Einga- Passwort wurde in Passwort aktiv, nicht eingegeben,
be von 0 in # 11.30 definiert Parameterande- Zugriff auf erwei-
# 11.30 deaktiviert rung verweigert terte Menus ver-

weigert

Beispiele:
0 =  Standardpasswort aktiv, Parameteranderung,

Zugriff auf erweiterte Menus erlaubt
1 =  Standardpasswort aktiv,

Parameteranderung erlaubt, Zugriff auf erweiterte Menus gesperrt
100 =  Benutzerdefiniertes Passwort,

Parameteranderung und Zugriff auf erweiterte MenUs erlaubt
110 =  Benutzerdefiniertes Passwort,

Parameteranderung gesperrt und Zugriff auf erweiterte Menis erlaubt
111 =  Benutzerdefiniertes Passwort,

Parameteranderung und Zugriff auf erweiterte Menus gesperrt
1000 =  Passwortschutz geldscht,

Parameteranderung und Zugriff auf erweiterte Menus erlaubt

Softwareversion

Parametertyp: RO, U, P
Korrespondierend zu: #11.29

Der Parameter gibt die Version der installierten Software an.
Bereich: 1.00 - 99.99
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6.3 Makros

Fur vordefinierte Anwendungen werden 7 Applikationsmakros zur Verfiigung gestellt.

Diese vereinfachen fur hdufig vorkommende Anwendungen die Parametrierung erheblich, indem je-
dem dieser Makros ein eigenes Menii 0 und eine ihm eigene Elektronikklemmenbelegung zugeordnet
ist. Diese sind genau auf den Anwendungsfall zugeschnitten.

Somit beschrankt sich die Parametrierung zumeist auf Menl 0, die erweiterten Menus mussen dafur
nicht aufgerufen werden.

Das "Makro-Meni 0" unterscheidet sich vom Standard- Menii 0 in den Parametern # 0.11 ... # 0.30.
Die restlichen Parameter (# 0.01 bis # 0.10 und # 0.31 bis 0.50) entsprechen dem Standard- Men 0.

Folgende Makros sind verfugbar. Makro 1: Einfachanwendungen
Makro 2: Motorpotentiometer
Makro 3: Festsollwerte
Makro 4: Drehmomentenregelung
Makro 5: PID - Regler
Makro 6: Endschalter
Makro 7: Bremsensteuerung

6.3.1 Aufruf eines Makros

Der Aufruf eines Makros erfolgt durch Eingabe eines speziellen Codes in Menii 0.
Jedem Makro ist ein eigener Code zugeordnet.

Nachfolgend die Codes der verfiigharen Makros:

Code Bedeutung Ordnungsnummer
2001 Makro 1: Einfachanwendungen 1
2002 Makro 2: Motorpotentiometer 2
2003 Makro 3: Festsollwerte 3
2004 Makro 4: Drehmomentenregelung 4
2005 Makro 5: PID- Regler 5
2006 Makro 6: Endschalter 6
2007 Makro 7: Bremsensteuerung 7

Vorgehensweise zum Aufruf eines Makros:

* Ricksetzen der Parameter in ihren Auslieferungszustand (s. Kap. 5.4.6)
Dazu "1233" in Nullparameter eingeben, Mode- Taste und anschlieBend RESET- Taste
betatigen

« Eingabe des gewiinschten Makro- Codes in den Nullparameter
 Betédtigen der @ - Taste
« Betatigen der roten RESET- Taste.
Nach dem RESET wird das gewéahlte Makro wirksam.
Danach empfiehlt sich eine Abspeicherung.

Nach Aufruf eines Makros wird dessen Ordnungsnummer in Parameter # 0.31 angezeigt.
Ist kein Makro aktiv, gilt das Standard- Menii O und in # 0.31 wird O angezeigt.

6-27



6.3.2 Makro verlassen

Ein Makro kann auf 2 Arten verlassen werden:

1.

Ricksetzen der Parameter in ihren Auslieferungszustand:

Dazu wie in Kap. 5.4.6 vorgehen.

Dabei werden alle Parameterwerte in ihren Auslieferungszustand zuriickgesetzt.
Gultigkeit hat nun das Standard - Menu 0, wie in Kap. 6.2 ausfihrlich beschrieben.

Es gilt die Standard- Klemmenleistenbelegung, wie in Kap. 4 beschrieben.

Aufruf eines anderen Makros

Dazu in Nullparameter den Code des gewlnschten Makros eingeben.
Vorgehensweise wie im vorigen Kapitel beschrieben.

Es gilt das dem gewéhlten Makro zugeordnete Menii 0 und dessen spezielle Klemmenbelegung.
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6.3.3 Beschreibung der Makros

Makro 1: Einfachanwendungen

Betriebsarten: alle

Dieses Makro ist fir einfache Anwendungen gedacht.

Beschreibung:

e An Analogeingang 1 (Ort, Klemme 5 und 6) wird ein Sollwertpotentiometer bzw. eine
Sollwertquelle O ... 10 V angeschlossen.

* Analogeingang 2 (Klemme 7) dient als Fernsollwert fiir einen Stromsollwert (4 ... 20 mA)

« Es ist negative Logik voreingestellt.

» Die digitalen Steuereingédnge (Klemmen 25 und 26) sind mit den Funktionen RESET und Tippen
belegt.
Die Vorgabe der Drehrichtung erfolgt drahtbruchsicher mit den Klemmen 27 und 28. Sind beide
Klemmen offen bzw. beide geschlossen, ist der Antrieb gesperrt bzw. wird entspr. der Einstellung
von # 0.16 stillgesetzt.

* Mit Klemme 29 erfolgt die Umschaltung der Sollwertquelle. Bei offener Klemme ist Analogeingang
1 (Klemme 5 und 6, Ort) sollwertbestimmend, bei geschlossener Klemme Analogeingang 2
(Klemme 7, Fern).

e Drehzahl und Laststrom werden an den Klemme 9 bzw. 10 als 10V- Signale angezeigt.

Belegung der Klemmenleiste:

Elektronik ) Meni 0O:
Klemmenleiste
thattqslfeliis » (1] Abweichend von der Einstellung des Stan-
criehsheret - 2] dard- Menti 0 sind folgende Einstellungen:
gnalogeingang 3 [:E + Es sind lediglich die Parameter
# 0.01 bis # 0.10 und # 0.31 bis # 0.50
0V Signalmasse zuganglich_
Analogeingang 1 [j * Analogeingang 3 (Klemme 8) ist nicht
Ort:0 ... +10V als Kaltleitereingang konfiguriert, son-
dern als Spannungseingang.
Wird Klemme 8 als Kaltleitereingang
/':\Q?ri?gfi?gzaonng A2 l}X bendtigt, ist # 7.15 auf 'th” oder "th.SC”
einzustellen (Anschluf siehe "Belegung
'WSignaImasse

der Klemmenleiste” Makro 2).

Drehzahlistwert e #0.07 ist auf "Fd” (Fixed Boost) vorein-
Stromistwert —q 9] gestellt.
—(10| + Analogeingang 2 ist auf

"4-20.Lo" eingestellt (Minimaldrehzahl
+24v —(22] bei Stromschleifenfehler)
0V Signalmasse

OL: Drehzahl erreicht
CL: Drehzahl Null

RESET

Tippen [
Rechtslauf [
Linkslauf [

Ort/ Fern <

OL: Externe Storkette ¢
CL: Reglerfreigabe

0V Signalmasse
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Makro 2:

Motorpotentiometer

Betriebsarten: alle

In diesem Makro ist ein Motorpotentiometer implementiert.

Beschreibung:

« Die Motordrehzahl kann entweder Giber Analogeingang 1 (Klemme 5 und 6, voreingestellt als
Spannungseingang) oder Uber das Motorpotentiometer vorgegeben werden. Die Umschaltung
der Sollwertquelle erfolgt mit Klemme 29. Bei offener Klemme 29 -ist Analogeingang 1, bei an-
gesteuerter Klemme 29 ist das Motorpotentiometer drehzahlbestimmend.

» Esist negative Logik voreingestellt.
» Das Motorpotentiometer wird mit den Klemmen 24 und 26 angesteuert.

« Es st unipolarer Betrieb voreingestellt. Die Drehrichtung wird drahtbruchsicher Uber Klemme 27
(Rechtslauf) oder Klemme 28 (Linkslauf) vorgegeben.

« Der Motorkaltleiter wird an Klemme 8 und 3 angeschlossen. Soll kein Kaltleiter verwendet wer-
den, ist Klemme 8 mit OV (Klemme 3) zu briicken.

» Die Einstellung der Motorpotentiometerfunktionen erfolgt mit den Parametern # 0.25 bis # 0.30:

Istwert:
Der Ausgang des Motorpotentiometers kann in # 0.26 kontrolliert (Anzeige in %) werden.

Sollwert bei Netzzuschaltung:
Bei Netzzuschaltung gilt der vor der letzten Netzabschaltung gultige Motorpotentiometer-Sollwert.
Soll das Motorpotentiometer bei Netzzuschaltung bei O beginnen, ist # 0.27 = 1 zu stellen.

Drehrichtung:

Es ist unipolarer Betrieb voreingestellt. Die Drehrichtung muf3 mit den Klemme 27 bzw. 28 vorgege-
ben werden.

Wird bipolarer Betrieb gewiinscht, ist # 0.28 auf 1 zu stellen. Auch in diesem Fall muf3 zur Sollwert-
freigabe Klemme 27 angesteuert werden.

Rampen:
Die Rampe des Motorpotentiometers wird mit # 0.29 eingestellt. Diese gilt sowohl als Beschleuni-
gungs- als auch als Bremsrampe.

Skalierungsfaktor:

Dieser wird mit Parameter 0.30 eingestellt. Es ist zu beachten, dal3 der Skalierungsfaktor sich auf
die in # 0.02 eingegebene Maximalfrequenz bzw. - drehzahl bezieht.
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Belegung der Klemmenleiste:

Elektronik
Klemmenleiste

Statusrelais
‘Betriebsbereit”

<« 1]

Motorkaltleiter

Analogeingang 1

Drehzahlistwert

Stromistwert

Motorpot AUF

RESET

Motorpot AB [
Rechtslauf [
Linkslauf [
Sollwertauswahl 9

OL: Externe Storkette ¢
CL: Reglerfreigabe

0k

_<

< 2]

+10V

0V Signalmasse

+24V —4

0V Signalmasse

0V Signalmasse

Im Unterschied zu Makro 1 sind die Parameter # 0.11 bis # 0. 30 verfligbar.

Die Parameter, die sich von den Standard Menii 0 -Parameter unterscheiden sind fett gedruckt.
Sie sind folgendermalR3en belegt:

Meni O:
Menu O | korr. Bedeutung Bereich Default

0.11 1.03 Istwert Sollwert vor Rampe
0.12 2.01 | Istwert Sollwert nach Rampe
0.13 4.02 | Istwert Wirkstrom . .
014 1.05 | Tippsoliwert wie Standard Menl O
0.15 2.04 | Auswahl Bremsrampenmodus
0.16 6.01 | Modus Stillsetzen
0.17 8.26 | Invertierung Relaisausgang 1 0
0.18 2.06 | S-Rampe, Freigabe
0.19 2.07 | S-Rampe, Anderungsrate (Ruck)
0.20 1.29 | Ausblendfrequenz 1
0.21 1.30 | Ausblendfrequenzband 1 wie Standard Meni 0
0.22 1.31 | Ausblendfrequenz 2
0.23 1.32 | Ausblendfrequenzband 2
0.24 7.06 | Modus Analogeingang 1
0.25 9.28 Motorpotentiometer, Reset 1 0
0.26 9.03 Motorpotentiometer, Istwert + 100%
0.27 9.21 Motorpotentiometer, Startreset 1 0
0.28 9.22 | Motorpotentiometer, Auswahl unipolar / bipolar 1 = bipolar 0
0.29 9.23 | Motorpotentiometer, Anderungsrate 0 - 250 s/100% 20s
0.30 9.24 | Motorpotentiometer, Skalierung 0...4,000 1,000

6-31




Makro 3: Festsollwerte

Betriebsarten:  alle
Beschreibung:
Bei diesem Makro kann der Drehzahlsollwert Giber Analogsollwert 1 (Klemme 5 und 6) oder tiber
Festsollwerte vorgegeben werden .
Mit Klemme 29 erfolgt die Auswahl Analogsollwerteingang 1 / Festsollwerte
Klemme offen: Sollwertquelle = Analogsollwerteingang 1

Klemme gebruckt:  Sollwertquelle = Festsollwerte
In diesem Falle erfolgt die Auswahl der Festsollwerte tber
die Klemmen 24 und 26. Die Festsollwerte selbst werden in
# 0.25 bis # 0.28 eingetragen

Festsollwertauswahl
KI. 26 |KI. 24 Ausgewahlter Festsollwert
0 0 Festsollwert 1, eingestellt in # 0.25
0 1 Festsollwert 2, eingestellt in # 0.26
1 0 Festsollwert 3, eingestellt in # 0.27
1 1 Festsollwert 4, eingestellt in # 0.28

Belegung der Klemmenleiste:

Elektronik

Klemmenleiste
Statusrelais 1
‘Betriebsbereit” 1

Motorkaltleiter

e
Analogeingang 1 E

0V Signalmasse

+10V

Drehzahlistwert

Stromistwert —(@

+24v — 22|

0V Signalmasse

Festsollwertauswahl 1
RESET

Festsollwertauswahl 2
Rechtslauf —
Linkslauf —

Sollwertauswahl < I” Analogeingang

OL: Externe Storkette ¢
CL: Reglerfreigabe

Festsollwerte

0V Signalmasse
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Ment O:

Die Parameter # 0.01 bis # 0.10 bzw. # 0.31 bis # 0.50 sind identisch zum Standard - Men( 0.

Abweichend davon sind die folgenden Parameter:

Meni 0 korr. Bedeutung Bereich Default
0.11 1.03 Istwert Sollwert vor Rampe
0.12 2.01 Istwert: Sollwert nach Rampe
0.13 4.02 Istwert: Wirkstrom
0.14 1.05 | Tippsollwert
0.15 2.04 | Auswahl Bremsrampenmodus
0.16 6.01 | Modus Stillsetzen
0.17 8.26 Invertierung Relaisausgang
0.18 2.06 S-Rampe, Freigabe wie Standard Mend 0
0.19 2.07 | S-Rampe, Anderungsrate (Ruck)
0.20 1.29 | Ausblendfrequenz 1
0.21 1.30 | Ausblendfrequenzband 1
0.22 1.31 | Ausblendfrequenz 2
0.23 1.32 | Ausblendfrequenzband 2
0.24 7.06 Modus Analogeingang 1
0.25 1.21 Festsollwert 1
0.26 1.22 Festsollwert 2 OL: 0...1000 Hz 0
0.27 1.23 | Festsollwert 3 CL: 0 ... 30.000 min* 0
0.28 1.24 | Festsollwert 4
0.29 nicht benutzt
0.30 nicht benutzt
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Makro 4: Momentensteuerung

Betriebsarten:

Beschreibung:

alle

Bem.: Im open loop-Modus ist die Momentensteuerung nur in einem einge-
schrankten Drehzahl- und Momentenstellbereich moglich

Das Makro erlaubt neben der Frequenz - bzw. Drehzahlregelung auch Momen-
tensteuerung.

Die Umschaltung erfolgt durch Klemme 29.

Der Momentensollwert wird Giber Analogeingang 1 (Klemme 5 und 6) vorgegeben.
Der Drehzahlsollwert wird in Analogeingang 2 (Klemme 7) eingespeist.

Der Motorkaltleiter wird an Klemme 8 und Signalmasse angeschlossen.

Open loop: Wird in Momentensteuerung die in # 0.02 eingestellte Maximal-
drehzahl erreicht, verharrt der Antrieb bei dieser Drehzahl.

Closed loop:  In der Betriebsart closed loop Vector und Servo ist der Drehzahl-
regler auch bei Einstellung "Momentensteuerung” aktiv. Wird in
Momentensteuerung der an Analogeingang 2 (Klemme 7) anlie-
gende Drehzahlsollwert erreicht, verharrt der Antrieb bei dieser
Drehzahl. Eine Uberdrehzahlabschaltung tritt somit nicht auf.

Belegung der Klemmenleiste:

Statusrelais
‘Betriebsbereit”

Motorkaltleiter

Momentensollwert
0...+10V

Drehzahlsollwert
0...+10V

‘Drehzahl erreicht’
*Auf Minimaldrehzahl”
RESET

Rechtslauf

Linkslauf
M-/ n- Regelung

OL: Externe Storkette
CL: Reglerfreigabe

Drehzahlistwert
Stromistwert —(@
—(10]

Elektronik
Klemmenleiste

(1]
«(2]

+1(y‘

7] [

0V Signalmasse

+24V —4

0V Signalmasse

T
—

r- Drehzahl

0V Signalmasse

6-34



Meni O:
Die Parameter # 0.01 bis # 0.10 bzw. # 0.31 bis # 0.50 sind identisch zum Standard - Men( 0.

Abweichend davon sind die folgenden Parameter:

Meni 0 korr. Bedeutung Bereich Default

0.11 1.03 Istwert: Sollwert vor Rampe

0.12 2.01 Istwert: Sollwert nach Rampe

0.13 4.02 Istwert: Wirkstrom

0.14 1.05 | Tippsollwert

0.15 2.04 | Auswahl Bremsrampenmodus

0.16 6.01 | Modus Stillsetzen

0.17 8.26 Invertierung Relaisausgang wie Standard Meni 0

0.18 2.06 S-Rampe, Freigabe

0.19 2.07 | S-Rampe, Anderungsrate (Ruck)

0.20 1.29 | Ausblendfrequenz 1

0.21 1.30 | Ausblendfrequenzband 1

0.22 1.31 | Ausblendfrequenz 2

0.23 1.32 | Ausblendfrequenzband 2

0.24 7.06 Modus Analogeingang 1( hier Moment) Volt

0.25 7.01 Momentensollwert in % (an Klemme 5,6) 100 %

0.26 7.11 Modus Analogeingang 2 (hier Drehzahl) Volt

0.27 7.02 Drehzahlsollwert in % (an Klemme 7) 100 %

0.28 3.08  Abschaltschwelle “Uberdrehzahl’ OL: 1000 1000 Hz
CL: 30000 2000 min™
Servo: 30000 4000 min*

0.29 7.08 Skalierung Analogeingang 1 4,000 1,000

0.30 7.12 Skalierung Analogeingang 2 4,000 1,000
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Makro 5: PID - Regler

Betriebsarten: a

lle

Beschreibung:  Das Makro erlaubt den Einsatz eines PID- Reglers.

Freigabe des PID- Reglers:
Anschlu3 des PID- Sollwertes:
Anschlu3 des PID- Istwertes:

Belegung der Klemmenleiste:

Elektronik

Klemmenleiste

Statusrelais
‘Betriebsbereit”

PID- Istwert

Drehzahlsollwert

0...+10V
PID- Sollwert
0...+10V

T

0V Signalmasse

Drehzahlistwert
Stromistwert —<@
—a

+24V —4

0V Signalmasse

‘Drehzahl erreicht’

RESET

Rechtslauf [
Linkslauf [
PID Freigabe 9

OL: Externe Storkette ¢
CL: Reglerfreigabe

— T

- Nicht freigegeben

Freigegeben

0V Signalmasse
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mit Klemme 29
an Klemme 7 (Analogeingang 2)
an Klemme 8 (Analogeingang 3)

Hinweis:

Bei Verwendung dieses Makros, ist fur den
AnschluB3 eines Motorkaltleiters ein externes
Auswertegerat zu setzen.



Ment O:

Die Parameter # 0.01 bis # 0.10 bzw. # 0.31 bis # 0.50 sind identisch zum Standard - Men( 0.

Abweichend davon sind die folgenden Parameter:

Meni 0 korr. Bedeutung Bereich Default
0.11 1.03 Istwert Sollwert vor Rampe
0.12 2.01 Istwert Sollwert nach Rampe wie Standard Menii 0
0.13 4.02 Istwert Wirkstrom
0.14 7.06 Modus Analogsollwert 1 (hier: PID - Leitwert) Volt
0.15 7.11 | Modus Analogsollwert 2 (hier: PID - Sollwert) Volt
0.16 7.15 | Modus Analogsollwert 3 (hier: PID - Istwert) Volt
0.17 7.01 | Anzeige: PID - Leitwert in % 100
0.18 7.02 | Anzeige: PID - Sollwert in % 100
0.19 7.03 | Anzeige: PID - Istwert in % 100
0.20 14.10 | PID Regler: P - Anteil 4,000 1,000
0.21 14.11 | PID Regler: | - Anteil 4,000 0,500
0.22 14.12 | PID Regler: D - Anteil 4,000 0,000
0.23 14.13 | PID: obere Grenze 100 100%
0.24 14.14 | PID: untere Grenze 100 -100%
0.25 14.15 | PID: Ausgangsskalierung 4,000 1,000
0.26 1.27 Festsollwert 7 OL: 1000,0 0,0
0.27 1.28 | Festsollwert 8 CL/Servo: 30000 0
0.28 7.12 Analogeingang 2 Skalierung 4,000 1,000
0.29 7.16 Analogeingang 3 Skalierung 4,000 1,000
0.30 14.09 |[PID Regler: Zus. PID Freigabe Quellparameter #20.50 #0.00
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Makro 6: Endschalter

Betriebsarten:

Beschreibung:

alle

Das Makro erlaubt den Einsatz von Endschaltereingédngen zum richtungsabhan-
gigen Stillsetzen des Antriebes am Ende einer Verfahrstrecke. Endschalter 1 (nur
Rechtslauf) wird an Klemme 26 angeschlossen, Endschalter 2 (nur Linkslauf) an
Klemme 29. Die Stillsetzrampe wird in # 0.20 eingestellt.

Es empfiehlt sich der Einsatz eines Bremswiderstandes.

Belegung der Klemmenleiste:

Statusrelais
‘Betriebsbereit”

Motorkaltleiter

Drehzahlsollwert

Drehzahlistwert

Stromistwert

“Sollwert erreicht
RESET
Endschalter Rechts
Rechtslauf
Linkslauf

Endschalter Links

CL: Reglerfreigabe

OL: Externe Storkette ¢

Elektronik
Klemmenleiste

(1]
(2]

S

+10V

0V Signalmasse _/

+24V —4

0V Signalmasse

=

o—
<
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Meni O:

Die Parameter # 0.01 bis # 0.10 bzw. # 0.31 bis # 0.50 sind identisch zum Standard - Ment O.
Abweichend davon sind die folgenden Parameter:

Menii O korr. Bedeutung Bereich Default
0.11 1.03 Istwert Sollwert vor Rampe
0.12 2.01 Istwert Sollwert nach Rampe wie Standard Ment 0
0.13 4.02 Istwert Wirkstrom
0.14 8.03 | Status: Endschalter Rechts 1
0.15 8.04 | Status: Rechtslauf 1
0.16 8.05 | Status: Linkslauf 1
0.17 8.06 Status: Endschalter Links 1
0.18 6.01 Modus Stillsetzen OL, CL.Vect: rP
Servo: no.rP
0.19 6.08 | Aktivierung Stillstands-Halten OL/CL.Vect: 1 0
Servo: 1 1
0.20 2.22 Bremsrampe fiir Stillsetzung tber OL: 3200,0 s/100Hz 10,0
Endschalter CL.Vect. 32,000 s/1000min = | 2.0
Servo: 32,000 s/1000min ! 0,200
0.21 8.17 Invertierung Endschalter Rechts 1 0
0.22 8.24 Invertierung Endschalter Links 1 0
0.23 nicht benutzt
0.24 nicht benutzt
0.25 nicht benutzt
0.26 nicht benutzt
0.27 nicht benutzt
0.28 nicht benutzt
0.29 nicht benutzt
0.30 nicht benutzt
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Makro 7: Bremsensteuerung

Betriebsarten:  open loop, closed loop Vector,
Servo auf Anfrage
Beschreibung:  Mit diesem Makro kann eine ext. Bremse angesteuert werden.
Die Bremse wird freigegeben, wenn der Antrieb freigegeben und bestromt ist.
Das Signal fir die Bremsensteuerung wird an Klemme 24 ausgegeben.
Hinweis: Nicht fir Hubanwendungen zu verwenden (hier Technische Mitteilung Bremsen-
steuerung).

Belegung der Klemmenleiste:

Elektronik

Klemmenleiste
Statusrelais 1
“Betriebsbereit” 1

Motorkaltleiter | E
X
Analogeingang 1 5
Ort: 0 ... +10V
(4]
X:.

+10V
Analogeingang 2
Fern: 4 ... 20mA

0V Signalmasse

Drehzahlistwert
Stromistwert —1@
—(10]

+24V —4

0V Signalmasse

Signal fur
Bremsenansteuerung

RESET

Tippen
Rechtslauf [
Linkslauf [

Ort/ Fern <

OL: Externe Storkette ¢
CL: Reglerfreigabe

0V Signalmasse
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Ment O:

Meni 0 korr. Bedeutung Bereich Default
0.11 1.03 Istwert Sollwert vor Rampe
0.12 2.01 Istwert Sollwert nach Rampe
0.13 4.02 Istwert Wirkstrom
0.14 4.01 Istwert: Motorscheinstrom
0.15 12.01 | Meldung: "Motor bestromt’ 1 = "bestromt’
0.16 1.11 | Meldung: “Sollwert freigegeben’ 1="freigegeben’
0.17 10.03 | Drehzahl Null-Meldung 1 = "Drehzahl Null’
0.18 9.01 Meldung: “Bremse freigegeben’ 1 = "Bremse freigegeben’
0.19 12.04 | Strommeldeschwelle 100 10%
0.20 9.19 | Verzdgerungszeit fir Bremsensteuerungssignal 250's 0,2
0.21- nicht benutzt
0.30
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6.4 Erweiterte Menus

6.4.1 Ubersicht und Programmierung der Logikstruktur

Die Logikstruktur des Unidrives ist in 20 Menus unterteilt:

Menli 1-  Sollwertauswahl, Begrenzung und Ausblendung
Meni 2 - Rampen

Meni 3-  Drehzahlregelung

Meni 4 -  Stromregelung

Meni 5-  Motorregelung

Meni 6 -  Ansteuerlogik

Menl 7 -  Analogeingange und -ausgéange

Meni 8 -  Digitaleingdnge und -ausgange

Menli 9 -  Programmierbare Logik und Motorpotentiometer

Meni 10 - Zustandsmeldungen und Fehlerspeicher
Menii 11 -  Einstellung Meni 0 und sonstige Parameter
Meni 12 - Programmierbare Schwellwerte

Menl 13 - Gleichlaufregelung

Meni 14 - PID- Regelung

Menii 15 - Sinusférmige Ein- und Ruckspeiselogik
Meni 16 - Kleines Optionsmodul

Menl 17 - Grol3es Optionsmodul

Menii 18 -  Anwendermeni 1

Menii 19 -  Anwendermeni 2

Meni 20 - Businterface und UD70- Applikationen

Die MenUs 1 bis 6 sind fur die internen Regelfunktionen beginnend mit der Sollwertauswahl bis hin zur
Motorsteuerung vorgesehen. Dabei nimmt Menu 6 eine zentrale Stellung ein. Hier erfolgt die Ablauf-
steuerung des Reglers mit Start, Stop und Reglerfreigabe.

Mit den Menis 7 und 8 kdnnen die Funktionen der analogen und digitalen Eingange und Ausgange
programmiert werden.

Das Meni 10 dient zur Anzeige der internen Zustande des Reglers. Es enthélt unter anderem auch
den Fehlerspeicher und die Resetlogik. Mit Menl 11 kann das Anwendermeni Menl 0 eingestellt wer-
den.

Die Menus 9 und 12 enthalten programmierbare Logikfunktionen und Schwellwerte, die zur Steuerung
der internen Steuerungsablaufe oder der digitalen Ausgange verwendet werden kénnen.

Die Menus 13 und 14 enthalten vorgefertigte Applikationen fir PID- und Gleichlaufregelung, die die
externe Beschaltung beim Lésen dieser Applikationen minimieren.

Das Menu 15 ist fur die Betriebsart ,,Sinusférmige Ein- und Ruckspeiseeinheit* des Unidrive vorgese-
hen. Die Menus 16 und 17 werden zur Einstellung der Funktionen der kleinen und grof3en Optionsmo-
dule vorgesehen.

Die Menus 18 und 19 sind frei verwendbare Anwendermentus, vorgesehen fir Applikationen mit inter-
nen Funktionsmenus oder mit dem programmierbaren Applikationsmodul UD70.

Das Men 20 ist bei der Verwendung von Busoptionen Profibus, Interbus oder EPA Net vorgesehen.
Die logische Gliederung dieser Struktur zeigt die Abbildung auf der folgenden Seite.

Neben dieser komplexen Struktur besitzt der Unidrive die Eigenschaft, die Funktionen der Ein- und
Ausgange frei zu programmieren. Die unter dem Begriff ,Verzeigerung “ verwendete Programmierung
mul3 man sich so vorstellen, als ob eine interne Draht- Verbindung zwischen analogen bzw. digitalen
Baugruppen hergestellt wird. Bei Wortparametern erfolgt dabei eine automatische Skalierung der Si-

gnalpegel: .
Quellparameter > MZ)?XWVZr?[r:QiISIIIe ——»|Zielparameter

Folgendes ist dabei zu beachten:

¢ Als Quellparameter kdnnen beliebige Parameter vom entsprechenden Typ verwendet werden.
e Als Zielparameter sind nur RW- Parameter oder RO- Parameter mdglich

¢ ROP- Parameter sind geschitzt und damit nicht als Zielparameter mdglich
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Erweiterte Menus
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6.4.2 Blockschaltbilder und Parameterlisten

Meni 1 Sollwertauswahl, Begrenzung und Ausblendung
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Parameter Menu 1 Dpen-Loop (losed- Servo Beschreibung
Loop/
Nr. Bezeichnung Typ Bereich |Default |Einheit|Bereich [Default Einheit
01.01 |Ausgewahlter Sollwert BROP |+#01.06 Hz +#01.06 min? |Anzeigeparameter
01.02 |Sollwert vor Ausblendung  |BROP |+#01.06 Hz  |+#01.06 min™*
01.03 |Sollwert vor Rampe BROP |+#01.06 Hz +#01.06 min
01.04 |Sollwert Offset BRW ]1000,0 |0,0 Hz 30000 |0 0 min Abgleich Hauptsollwert
01.05 |Tipp- Sollwert URW ]400,0 1,5 Hz 4.000 |50 50 min™ |Aktiviert bei Tippen
01.06 |Maximaldrehzahl #5.22 =0 [URW |1000,0 (50,0 Hz 30000 |1500 |3000 |min Skalierung fur #1.36, #1.37,
#5222 =1 2000,0 #2.01, #3.01, #3.02 und #5.01
sowie Drehzahlbegrenzung
Closed Loop, abhéngig von
der Encoderstrichzahl
01.07 |Minimaldrehzahl BRW ]1000,0 |0,0 Hz 30000 (O 0 min™® Jentsprechend.:
01.08 |Auswahl Minimaldrehzahl  |RW Bit]1 0 1 0 0 #1.08 = 0:
(Funktion von # 1.06 und #1.07(>0) ... #1.06
#1.07) -#1.06...+#1.06
#1.08 = 1:
0..#1.06
#1.07(<0) ... #1.06
01.09 |Auswahl Sollwert Offsett RW Bit|1 0 1 0 0 0 = Proz. Offset #01.38 aktiv
1 = Offset #01.04 aktiv
01.10 |Auswahl unipolarer RW Bit|1 0 1 0 0 0 = Unipolarer Sollwert
/ bipolarer Sollwert 1 = Bipolarer Sollwert
01.11 |Sollwert freigegeben RO Bit |1 1 Diese Flags werden durch
01.12 |Linkslauf angewahlt RO Bit |1 1 Menu 6 gesteuert und bestim-
01.13 |Tippen angewahlt RO Bit |1 1 men die Sollwertauswahl,
1 = Zustand aktiv
01.14 |Auswahl Sollwertquelle URW |5 0 5 0 0 0 = Auswahl mit #1.41- #1.44
1 = Analogsollwert 1
2 = Analogsollwert 2
3 = Festsollwerte
4 = Sollwert v. Bedieneinheit
5 = Prézisionssollwert
01.15 |Auswahl Festsollwert URW |9 0 9 0 0 0 = Auswahl: #1.45 - #1.47
1...8 = Festsollwert 1...8
9 = Timer- Steuerung (#1.16)
01.16 |Timer, Taktzeit URWS|400,0 ]10,0 5 400,0 [10,0 |10,0 |[s Zeit fir Sollwert von n auf n+1
01.17 |Sollwert Bedieneinheit BROP |+#01.06 Hz +#01.06 |0 0 min® |Uber Tastatur einstellbar
01.18 |Prézisionssollwert, grob BRW ]1000,0 |0,0 Hz 30000 |0 0 min™ Sollwertvorgabe mit Auflésung
01.19 [Prézisionssollwert, fein URW 0,099 (0,000 ([Hz 0,99 0,00 [0,00 [min?* |von 0,001Hz bzw. 0,01min™
01.20 |Prazisionssollwert einfrieren | RW Bit|1 0 1 0 0 0 = Sollwert wird ibernommen
1 = Sollwertspeicherung, zur
Vorgabe neuer Werte
01.21 |Festsollwert 1 BRW ]1000,0 |0,0 Hz 30000 |0 0 min? |Sollwert 1 : Abtastung 500Hz
01.22 |Festsollwert 2 BRW ]1000,0 |0,0 Hz 30000 |0 0 min™® |Sollwert 2-8: Abtastung 125Hz
01.23 |Festsollwert 3 BRW ]1000,0 0,0 Hz 30000 |0 0 min™
01.24 |Festsollwert 4 BRW ]1000,0 0,0 Hz 30000 |0 0 min® |Auswahl der Sollwerte tiber
01.25 |Festsollwert 5 BRW ]1000,0 |0,0 Hz 30000 |0 0 min™ |Bit: #01.45 - #01.47
01.26 |Festsollwert 6 BRW ]1000,0 0,0 Hz 30000 |0 0 min™
01.27 |Festsollwert 7 BRW ]1000,0 0,0 Hz 30000 |0 0 min™
01.28 |Festsollwert 8 BRW ]1000,0 0,0 Hz 30000 |0 0 min™
01.29 |Ausblendfrequenz 1 URW ]1000,0 |0,0 Hz 30000 (O 0 min™ |Ausblendung mechanischer
01.30 |Ausblendfrequenzband 1 URW |5,0 0,5 Hz 50 5 5 min? |Resonanzen im Bereich:
01.31 |Ausblendfrequenz 2 URW ]1000,0 |0,0 Hz 30000 (O 0 min™  [#1.29-%#1.30...#1.29+Y:#1.30
01.32 |Ausblendfrequenzband 2 JURW |5,0 0,5 Hz 50 5 5 min?  |#1.31-%#1.32.. #1.31+%#1.32
01.33 |Ausblendfrequenz 3 URW ]1000,0 |0,0 Hz 30000 (O 0 min™  |#1.33-%5#1.34.. #1.33+Y:#1.34
01.34 |Ausblendfrequenzband 3 |JURW |5,0 0,5 Hz 50 5 5 min™ |Einstellung O: Filter inaktiv
01.35 |Sollwert in Ausblendbereich [RO Bit |1 1 Zeigt den Eingriff der Aus-
blendung an
01.36 |Analogsollwert 1 BRO |+#01.06 Hz +#01.06 min? |Zielparameter fir Analog-
sollwerte, schnelle Abtastung
01.37 |Analogsollwert 2 BRO |+#01.06 Hz +#01.06 min* (siehe Modus #7.06/ #7.07)
Skaliert durch #1.06 u. #1.07
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Parameter Menu 1 Dpen-Loop (losed- Servo Beschreibung
Loop/
Nr. Bezeichnung Typ Bereich |Default |Einheit|Bereich [Default Einheit
01.38 |Prozentuale Korrektur BRO ]100,0 % 100,0 % Zielparameter fur Sollwert-
korrektur tber Analogeingang
01.39 |Drehzahlvorsteuerung BROP |1000,0 Hz 30000 min™ Sollwerteingriff der Gleichlauf-
regelung/ Geschwindigkeits-
vorsteuerung (Menii13)
01.40 |Auswahl Drehzahlvor- RO Bit |1 1 Freigabe der Drehzahlvor-
steuerung steuerung durch Menu 13
01.41 |Auswahl Analogsollwert 2 |RO Bit |1 1 Auswahl der Sollwertquelle,
01.42 |Auswahl Festsollwert RO Bit |1 1 wenn #1.14= 0, Steuerung
01.43 |Auswahl Bedieneinheit RO Bit |1 1 Uber Digitalsignal/ -eingang
01.44 |Auswahl Prazisionssollwert |RO Bit |1 1 Prioritat #1.44 (hoch)... #1.41
01.45 |Festsollwert Auswahlbit 0 |RO Bit |1 1 Auswahl des Festsollwertes,
01.46 |Festsollwert Auswahlbit 1  |RO Bit |1 1 wenn #1.15= 0, Steuerung
01.47 |Festsollwert Auswahlbit 2 |RO Bit |1 1 Uber Digitalsignal/ -eingang
01.48 [Timer, Zahler 16schen RW Bit|1 0 1 0 0 Rucksetzen von #1.45- #1.47,
fur Sollwert- Z&hler (#1.15=9)
01.49 |Gewadhlte Sollwertquelle UROP |5 1 5 1 1 Aktive Sollwertquelle (#01.14)
01.50 [Gewahlter Festsollwert UROP |8 1 8 1 1 Aktiver Festsollwert (#01.15)
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Parameter Menu 2 Dpen-Loop Glosed- Servo Beschreibung
Loop/
Nr. Bezeichnung Typ Bereich |Default |Einheit |Bereich |Default Einheit
02.01 |Sollwert nach Rampe BROP |+#01.06 Hz +#01.06 mint Anzeigeparameter
02.02 |Freigabe Rampe RW Bit 1 1 1 0 = Rampe uberbrtckt
*)  |(nur Closed Loop / Servo) siehe Sicherheitshinweis *)
1 = Rampe aktiv
02.03 [Rampe Stop RW Bit]1 0 1 0 0 1 = Rampe Stop
02.04 |Bremsrampenmodus, URWP |2 2 2 2 2 0 = Aussetzend Stnd.Hd
Auswahl 1 =Ungeregelt FASt
2 = Geregelt Stnd.Ct
02.05 [Rampen, Einstellbereich RW Bit 1 0 1 0 = Rampenzeit max. 3200,0 s
(glltig fur ~ # 2.11- # 2.19 und in 0,1s - Schritten
#2.21-#2.29) 1 = Rampenzeit max. 32,000 s
in 1,0ms - Schritten
02.06 |S- Rampe, Freigabe RW Bit]1 0 1 0 0 0 = Lineare Rampe
1 =S- Rampe
02.07 |S-Rampe, URW |3000,0 |3,1 s> 30,000 |1,500 0,030 s? Verschliffener Rampenteil
Anderungsrate, (Ruck) 100Hz 1000min™| t = #2.07 / #2.1x
02.08 |Spannungsschwelle fur URW ]800 750 \% 800 750 [750 |V Regelschwelle fir Brems-
Bremsrampenkorrektur rampe wenn #2.04 =0/ 2
02.09 |Hochlauf- und Bremszeiten, |RW Bit]1 0 1 0 0 0 = richtungsunabhéngig
Richtungsauswahl 1 = richtungsabhéangig
02.10 |Hochlaufzeit, Auswahl URW |9 0 9 0 0 0 = Auswahl: #2.32 - #2.34
1...8 = Hochlaufzeit 1...8
9 = Auswahl: Festsollwerte
02.11 [Hochlzt.1/ Rechts Hochlzt.1 JURW }3200,0 (5,0 2,0 0,200 Standard Hochlauframpe
02.12 |Hochlzt.2/ Rechts Hochlzt.2 JURW }3200,0 (5,0 2,0 0,200
02.13 |Hochlzt.3/ Rechts Hochlzt.3 |JURW |3200,0 (5,0 2,0 0,200
02.14 |Hochlzt.4/ Rechts Hochlzt.4 |JURW }3200,0 (5,0 5 3200,0 (2,0 0,200 5 Auswahl von #2.11- #2.18
02.15 |Hochlzt.5/ Links Hochlzt.1 |URW }3200,0 (5,0 100 Hz |bzw. 2,0 0,200 |1000min *|abhangig von #2.10
02.16 |Hochlzt.6/ Links Hochlzt.2 |JURW |3200,0 (5,0 32,000 (2,0 0,200
02.17 |Hochlzt.7/ Links Hochlzt.3 |URW }3200,0 (5,0 (2.05=1) (2,0 0,200
02.18 |Hochlzt.8/ Links Hochlzt.4 |URW |3200,0 (5,0 2,0 0,200
02.19 |Hochlaufzeit Tippen URW ]3200,0 |0,2 0 0 Automatisch mit Tippen
aktiviert
02.20 |Bremszeit, Auswahl URW |9 0 9 0,0 0,000 0 = Auswahl: #2.35 - #2.37
1...8 = Bremszeit 1...8
9 = Auswahl: Festsollwerte
02.21 |Bremszt.1/RechtsBremszt.1JURW }3200,0 {10,0 2,0 0,200 Standard Bremsrampe
02.22 |Bremszt.2/RechtsBremszt.2|URW ]3200,0 (10,0 2,0 0,200
02.23 |Bremszt.3/RechtsBremszt.3|URW }3200,0 {10,0 3200,0 (2,0 0,200
02.24 |Bremszt.4/RechtsBremszt.4|URW ]3200,0 (10,0 S bzw. 2,0 0,200 S Auswahl von #2.21- #2.28
02.25 |Bremszt.5/ Links Bremszt.1 |[URW |3200,0 (10,0 100 Hz 32,000 (2,0 0,200 |1000min *|abhangig von #2.20
02.26 |Bremszt.6/ Links Bremszt.2 [URW }3200,0 {10,0 (2.05=1) (2,0 0,200
02.27 |Bremszt.7/ Links Bremszt.3 |JURW ]3200,0 (10,0 2,0 0,200
02.28 |Bremszt.8/ Links Bremszt.4 [URW }3200,0 {10,0 2,0 0,200
02.29 |Bremszeit Tippen URW 13200,0 |0,2 0,0 0,000 Autom. mit Tippen aktiviert
02.30 |Hochlaufzeit Linkslauf, URW |4 0 4 0 0 0 = Auswahl: #2.38, #2.39
Auswabhl 1-4 = Hochl.zeit Links 1-4
02.31 |Bremszeit Linkslauf, URW |4 0 4 0 0 0 = Auswahl: #2.40, #2.41
Auswabhl 1-4= Bremszeit Links 1-4
02.32 |Auswahlbit 0 Hochl. Rechts |RO Bit |1 1 Steuerbits fur die Rampen-
02.33 |Auswahlbit 1 Hochl. Rechts |RO Bit |1 1 auswahl, Verwendet als
02.34 |Auswahlbit 2 Hochl. Rechts |RO Bit |1 1 Zielparameter fur Digital-
02.35 |Auswahlbit 0 Brems.Rechts |RO Bit |1 1 eingange bzw. programm.
02.36 |Auswahlbit 1 Brems.Rechts |RO Bit |1 1 Logik (Meni 9) oder
02.37 |Auswahlbit 2 Brems.Rechts |RO Bit |1 1 Komparatoren (Menu 12)
02.38 |Auswahlbit 0 Hochl. Links  |RO Bit |1 1
02.39 |Auswahlbit 1 Hochl. Links  |RO Bit |1 1
02.40 |Auswahlbit 0 Brems. Links |RO Bit |1 1
02.41 |Auswahlbit 1 Brems. Links |RO Bit |1 1

*) Sicherheitshinweis Software Version 3.01.07:

Wird der Unidrive in der Betriebsart Closed Loop oder
Servo mit abgeschalteten Rampen (#02.02) betrieben, muf’ der Stop Modus (#06.01) auf "no.rP” gesetzt
werden (Alternativ kann #02.21 auch auf O gesetzt werden).
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Parameter Menl 3 Open-Loop pen-Loop Beschreibung
Nr. Bezeichnung Typ Bereich |Default|Einheit
03.01 |Frequenzsollwert Slaving BROP | +#01.06 Hz Masterfrequenzeingang bewertet mit #3.14/ #3.15
03.05 |Schwelle n =0 URW 20,0 1,0|Hz -#3.05 < n < #3.05 O #10.03= 1, sonst 0
03.06 |n = nsq , untere Schwelle URW 1000,0 1,0{Hz N < Nsoll - #3.06 0 #10.05=1, sonst 0
03.07 |n = nsai, obere Schwelle URW 1000,0 1,0{Hz n > nsoy + #3.07 0 #10.07=1, sonst 0
03.08 |Schwelle Uberdrehzahl URW 1000,0{1000,0{Hz Oberhalb Fehlerausldsung OV.SPd
03.09 |n = nseu, absolute Grenzen RW Bit 1 0 #3.09= 0: nsoy- #3.06 < n < ngo+ #3.070 #10.06= 1
#3.09=1: #3.06 < n <#3.07 [0 #10.06= 1, sonst 0
03.13 [Slaving, Freigabe RW Bit 1 0 1 = Drehzahlvorgabe Uber Masterfrequenzeingang
03.14 |Slaving, URW 1,000| 1,000 Skalierung Masterfrequenzeingang #3.14/ #3.15
Ubersetzungsverhdltnis Zahler
03.15 [Slaving, URW 1,000| 1,000 Verhéltnis #3.14/ #3.15 begrenzt auf 4,000
Ubersetzungsverhéltnis Nenner
03.16 |Freigabe Frequenzausgang RW Bit 1 0 0 = SUBD Standard Encodereingang mit 2 Spuren
1 = SUBD 7-10: Ausgg. mit Frequenz und Richtung
03.17 [Auswahl Freg. x 1536 Ausgang [RW Bit 1 1 #3.17 = 1: Ausg. = Freg. x 1536
03.18 |Auswahl Freq. x 192 Ausgang [RW Bit 1 0 #3.17=0und #3.18 =1 Ausg. = Freq. x 192
#3.17=0und #3.18 =1 Ausg. = Freq. x 1
03.21 |Strichzahl Encoder URW 256 -| 1024 Strichzahl kontinuierlich von 256...5000 einstellbar,
5000 Frequenz begrenzt auf 250 kHz
03.22 |Auswahl Frequenzeingang RW Bit 1 1 0 = SUBD Standard Encodereingang mit 2 Spuren
1 = SUBD 1-4: Eingang mit Frequenz und Richtung
03.23 |Auswahl Encoder Versorgung |RW Bit 1 0 0 = 5,15V- Encoderversorgung
1 = 15V- Encoderversorgung
03.24 |Encoder 1, AbschluRBwiderstand |RW Bit 1 0 0 = 120Q-100nF AbschluB, 1 Regler an 1 Encoder
1 = ohne Abschlul3, bei >1 Regler an 1 Encoder
03.26 |Encoder 1, Drehzahlistwert BROP 30.000 min™ Gemessene Drehzahl (abhéngig von #3.21, #3.22)
03.27 |Encoder 1, Rotorposition UROP 16383 1u |Position innerhalb einer Umdrehung, Relativ zur
Einschaltposition oder zum Nullimpuls, falls ange-
16384 |schlossen
03.29 [Auswahl Uberdrehzahlschwelle |RW Bit 1 0 0 = Uberdrehzahlschwelle OV.SPd = #1.06 x 1,2
1 = Uberdrehzahlschwelle OV.SPd = #3.08
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Parameter Menu 3 Closed- Servo Beschreibung

Closed- Loop/ Servo Loop/

Nr. Bezeichnung Typ Bereich |Default Einheit

03.01 |Drehzahlsollwert BROP | +#01.06 min* Anzeige nur bei Freigabe, sonst 0,0

03.02 |Drehzahlistwert BROP | +#01.06 min™ Erfafl3t vom Encoder/ Resolver/ SinCos

03.03 |n- Regler, Regelabweichung [BROP | +#01.06 min™  |Soll- Ist- Differenz, Eingang fur n- Regler

03.04 |n- Regler, Reglerausgang BROP |+#04.18 % Drehmomentanforderung des n- Reglers

03.05 |Schwelle n = 0 URW 200 5 min® | #3.05 <n < #3.05 0 #10.03= 1, sonst 0

03.06 |n = nsgil , untere Schwelle URW 30.000 5 min™ N <nsel-#3.06 [0 #10.05=1, sonst 0

03.07 |n = nsai , Obere Schwelle URW 30.000 5 min™ n > nsey + #3.07 0O #10.07= 1, sonst 0

03.08 |Schwelle Uberdrehzahl URW 30.000| 2000 | 4000 |min® |Oberhalb: Fehlerauslésung OV.SPd

03.09 [n = nsoi, absolute Grenzen RW Bit 1 0 siehe #3.09 Open loop

03.10 [n- Regler, P- Verstéarkung URW 32.000 200 Zur Optimierung an die Last um je 100 erh6hen

03.11 |n- Regler, | - Verstarkung URW 32.000 100 Auf ca. 50% von #3.10 einstellen.

03.12 |n- Regler, D- Verstarkung URW 32.000 0 Vorhalt zur Reduktion des Uberschwingens,
Reglerabtastzeit 345us/ 460us

03.19 |Zusatzsollwert BRW +#01.06 0 min™ Eingriff Gleichlaufregelung (Meni 13) oder UD70;
Abtastung: 345 s

03.20 |Freigabe Zusatzsollwert RW Bit 1 0 0 = Interner Sollwert gesperrt
1 = Freigabe Interner Sollwert

03.21 |Strichzahl Encoder URW 5000( 1024 | 4096 Strichzahl kontinuierlich von 256...5000 einstell-
bar, Frequenz begrenzt auf 250 kHz

03.22 |Auswahl Frequenzeingang RW Bit 1 0 0 0 = SUBD Standard Encodereingang
1 = SUBD 1-4: Frequenz und Richtung

03.23 |Auswahl Encoder Versorgung [RW Bit 1 O 0 0 = 5,15V- Encoderversorgung
1 = 15V- Encoderversorgung

03.24 |Encoder AbschluBwiderstand |RW Bit 1 0 0 siehe #3.24 Open loop

03.25 |Aktivierung Encoder Einpha- [RW Bit 1 0 1 = Aktivierung Einphasen des Encoders,

sen nur flr Servo, nach Einphasen automatisch 0
03.26 |Encoder 1, Eingang (min™) BROP | +#01.06 min®  |Gemessene Drehzahl (abhéngig #3.21, #3.22)
03.27 |Encoder 1, Rotorposition UROP 16383 1 U |Position innerhalb einer Umdrehung, Relativ zur
16384 Einschaltposition oder zum Nullimpuls

03.28 |Phasenlage Servoencoder URW, S 6143 0 Beim letzten Test ermittelter Wert, nicht vom
Rucksetzen auf Default beeinfluf3t

03.30 |Filter Drehzahlistwert URW 10,0( 0,0 0,0 [ms Sinnvoll bei hohen Tragheitsmomenten und
groRRer Verstarkung #3.10 am Drehzahlregler

03.31 |Sperre Fehleriiberwachung |RW, Bit 0 0 0 = Fehleriiberwachung aktiviert

beim Einphasen 1 = Fehleriiberwachung deaktiviert
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Parameter Menu 4 Open-Loop Beschreibung
Open-Loop
Nr. Bezeichnung Typ Bereich |Default |Einheit
04.01 (Istwert Motorscheinstrom in A UROP Imax A Effektivwert Motorstrom #4.02 4
04.02 |Istwert Wirkstrom in A BROP |+ Igmax A Wirkanteil des Motorstromes
04.03 |Drehmoment-Anforderung BROP imax% % Resultierend aus #4.08+ #4.09 x #4.10
04.04 |Sollwert Wirkstrom BROP imax% % f < #5.06: #4.04 0#4.03, Umgerechnetes Moment
f > #5.06: #4.04 0#4.03 x #5.06 / #5.01
04.05 [Stromgrenze, motorisch URW imax%| 150,0{% Kleinere Wert von #4.05 und #4.07 ist wirksam
04.06 |Stromgrenze, generatorisch URW imax%| 150,0{% Kleinere Wert von #4.06 und #4.07 ist wirksam
04.07 |Stromgrenze, symmetrisch URW imax%| 150,0({% Il Falls groRer als imax% bei Anderung von #5.07
automatisch auf imax% begrenzt
04.08 |Sollwert Drehmoment BRW imax% 0,0[% Zielparameter fiir Analogeingang, schnelle Abta-
stung mit 345us/ 460us
04.09 |Drehmoment-Offset, Wert BRW imax% 0,0|% Abgleich von #4.08, Abtastung mit 8 ms
04.10 |Drehmoment-Offset, Freigabe RW Bit 1 0 0 = Drehmomentsollwert #4.03 = #4.08
1 = Drehmomentsollwert #4.03 = #4.08+ #4.09
04.11 |Auswahl URW 1 0 0 = Frequenzsteuerung :
Frequenz- / Drehmomentsteue- Max. Strom: #4.05- #4.07
rung 1 = Drehmomentsteuerung:
Max. Frequenz #1.06
Abschaltung OV.SPd bei #5.01 > #1.06 +
#3.08
04.13 |Strombegrenzungsregler, URW 4000 20 Erhdhen bei OI.AC- Fehler bei Laststol3
P- Verstarkung
04.14 |Strombegrenzungsregler, URW 4000 40 Erhdhen bei Nutzung des Netzstitzbetriebes
I- Verstérkung
04.15 |l x t- Zeitkonstante des Motors URW 400,0 89,0(s Abschaltzeit t= -#4.15 x Ioge[l—(l,05x#5.07/#4.01)2]
04.16 |Motorschutz Modus RW Bit 1 0 0 = Fehlerabschaltung bei | x t (#4.19) > 105%
1 = Stromreduktion bei | X t (#4.19) = 100%
04.17 |Istwert Magnetisierungsstrom BROP + Imax A Istwert Magnetisierungsstrom
04.18 |Resultierende Stromgrenze UROP imax% % Wirksame Stromgrenze aus #4.05 - #4.07
04.19 I x t- Akkumulator UROP 100,0 % #4.19 = 100%x(1-e ") [#4.01/(1,05x#5.07)]> Ab-
schaltung oder Reduktion, wenn 100% erreicht
04.20 |Istwert Wirkstrom in % BROP imax% % Wirkstrom (entspr. #4.02) in %,
bezogen auf Nennwirkstrom
Zeichenerklarung
Symbol imax% Igmax Imax Ign Ign
Bezeichnung [ Maximale Stromgren- | Maximaler Regler- | Maximaler Regler- |  Nenn- Wirkstrom Nenn- Blindstrom
ze Wirkstrom ausgangsstrom Motor Motor
Berechnung | =100% x Igmax /Ign | = v(Imax*-1un?) 1,50 x #11.32 =#05.07 x #05.10 | = #05.07 x V(1 - #05.10°)
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Parameter Menu 4 Closed- Servo Beschreibung
Closed- Loop/ Servo Loop/
Nr. Bezeichnung Typ Bereich |Default Einheit
04.01 |Istwert Motorstrom in A UROP Imax A Effektivwert Motorstrom ~ #4.02 ‘Z #4.01
04.02 |Istwert Wirkstrom in A BROP |+ Igmax A Wirkanteil des Motorstromes | #4.17
04.03 |Drehmoment-Anforderung BROP | imax% % Resultierend aus #3.04 + #4.08+ #4.09 x #4.10
04.04 |Sollwert Wirkstrom BROP | imax% % #4.17 = |yn: #4.04 0#4.03 bei Grunddrehzahl
#4.17 < lun: #4.04 O#4.03 X lun / #4.17
04.05 [Stromgrenze, motorisch URW imax%| 150 175|% Kleinere Wert von #4.05 und #4.07 ist wirksam
04.06 |Stromgrenze, generatorisch URW imax%| 150 175|% Kleinere Wert von #4.06 und #4.07 ist wirksam
04.07 |Stromgrenze, symmetrisch URW imax%| 150 175|% Il Falls groRer als imax% bei Anderung von
#5.07 automatisch auf imax% begrenzt
04.08 |Sollwert Drehmoment BRW imax% 0,0 0[% Zielparameter fir Analogeingang, schnelle
Abtastung mit 345us/ 460us
04.09 |Drehmoment-Offset, Wert BRW imax%| 0,0 0,0|% Abgleich von #4.08, Abtastung mit 8 ms
04.10 |Drehmoment-Offset, Freigabe RW Bit 1 of 0,0 0 = Drehmomentsollwert #4.03 = #4.08
1 = Drehmomentsollwert #4.03 = #4.08+ #4.09
04.11 |Auswahl URW 4 0 0 0 = n- Regelung mit Stromgrenze
Drehmomentregelung / 1 = M- Regelung ohne n- Grenze nur mit Trip
Drehzahlregelung 2 = M- Regelung mit n- Grenze #3.01
3 = M- Regelung fur Wickler mit n- Grenze
negativ: - 5 rpm / positiv: #3.01
4 = n- Regelung + M-Vorsteuerg. #4.08 / #4.09
04.12 |Filterzeitkonstante Stromsollwert [URW 250 0 O|ms 1...3 = Reduktion Momentenrippel und Regel-
gerausche, bei hoher Verstarkung (#3.10)
04.13 |Stromregler, P- Verstarkung URW 30000 150| 130 Verringern bei Ol.AC- Fehler, Ind.-arme Motoren
04.14 |Stromregler, I- Verstarkung URW 30000| 2000| 1200 Erhéhen bei Abweichungen vom Sollwert
(Berechnung siehe Inbetriebnahme)
04.15 |l x t- Zeitkonstante URW 400,0| 89,0| 7,0|s Abschaltzt.= -#4.15 x loge(1-(1,05x#5.07/#4.01)?)
04.16 |Motorschutz Modus RW Bit 1 0 0 0 = Fehlerabschaltung bei | x t (#4.19) > 105%
1 = Stromreduktion bei | x t (#4.19) = 100%
04.17 |Istwert Magnetisierungsstrom BROP | +Imax A Istwert Magnetisierungsstrom
04.18 |Resultierende Stromgrenze UROP | imax% % Wirksame Stromgrenze aus #4.05 - #4.07
04.19 |l x t- Akkumulator UROP 100,0 % #4.19 = 100%x(1-e ") [#4.01/(1,05x#5.07)]?
Abschaltung oder Reduktion, wenn 100%
04.20 |Wirkstrom in % BROP | imax% % Wirkstrom (entspr. #4.02) in %, bezogen auf
Nennwirkstrom
Zeichenerklarung
Symbol imax% Igmax Imax Ign Ign
Bezeichnung [ Maximale Stromgren- | Maximaler Regler- | Maximaler Regler- |  Nenn- Wirkstrom Nenn- Blindstrom
ze Wirkstrom ausgangsstrom Motor Motor
Berechnung | =100% x Igmax /Ign | = v(Imax*-1un?) 1,75 x #11.32 =#05.07 x #05.10 | = #05.07 x V(1 - #05.10°%)
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Parameter Menu 5 Open-Loop Beschreibung
Open-Loop
Nr. Bezeichnung Typ Bereich |Default |Einheit
05.01 |Sténderfrequenz BROP fmax Hz # 2.01 + Schlupffrequ. x #4.02 / 100% Wirkstrom
05.02 |Standerspannung BROP 528 \% Anzeige Effektivspannung am Umrichterausgang
(Berechnet)
05.03 |Motorleistung BROP Pmax kw # 5.02 x # 4.01 x Leistungsfaktor x v 3
05.04 |Motordrehzahl BROP 6000 min™  |Aus #2.01 und #5.11 berechnete Motordrehzahl
(05.22=0) Bereich bei # 05.22
05.05 |Zwischenkreisspannung UROP 830 \ Anzeige der aktuellen Zwischenkreisspannung
05.06 [Motor- Nennfrequenz URW 1000,0 50,0{Hz Bestimmt den Nennpunkt der U/F Kennlinie
05.07 |Motor- Nennstrom URW +#11.32| #11.32|A Fur Ixt- Uberwachung, Vectorregelung, Stromgren-
zen, Lufterkennlinie, Schlupfkompensation,
Einstellbereich bestimmt durch #5.18 und #5.33
05.08 |Motor- Nenndrehzahl URW 6000 o|min™  |Notwendig fur Schlupfkompensation, wenn #5.27=1,
(05.22=0) Differenz zur Synchrondrehzahl = 120 x #5.06/ #5.11
bestimmt die Hohe der Schlupfkompensation
05.09 [Motor- Nennspannung URW 480 400(V Bestimmt den Nennpunkt der U/F Kennlinie und die
Spannung oberhalb der Nennfrequenz
05.10 |Motor- Leistungsfaktor URWSP 1,000{ 0,920|cos ¢ |Zur Berechnung des Magnetisierungsstromes und
des Wirkstromes
05.11 |Motor- Polzahl URWI/T 2....32| 4Pole Polzahl des Motors, Bestimmt mit #05.08 die
Schlupfkompensation und die ber. Drehzahl #05.04
05.12 [Magnetisierungsstrommessung [RW Bit 1 0 1 = Aktivierung der Magnetisierungsstrommessung
1 -> 0 = Anzeige der Beendigung der Optimierung
05.13 |Lufterkennlinie RW Bit 1 0 0 = Lineare U/f- Kennlinie
1 = Bei Teillast abgesenkte U/f Kennlinie
05.14 |Spannungsregelung URWTP 3 1 0=Ur_S Vectormode/ Rs- Messung bei Start
1=Ur_| Vectormode/ Rs- Messung bei Netz ein
2=Ur Vectormode/ Keine Rs- Messung
3=Fd Feste Spannungsanhebung (Boost)
Ist Fangen aktiviert, erfolgt keine automatische
Widerstandsmessung Ur_S oder Ur |
05.15 |Spannungsanhebung (Boost) |URW 25,0 3|% Boost wenn # 5.14 = Fd
05.16 |Boost fiir Tippen URW 25,0 3|% Wenn Tippsollwert aktiviert ist
05.17 |Standerwiderstand URW 32,000 0,000{0Ohm |Speicherparameter fiir Standerwiderstand bei Vec-
tormodus
05.18 [Taktfrequenz URWP 12 3[kHz Obis4: 3;4,5;6;9; 12 kHz
05.19 [Hochstabile Vektormodulation [RW Bit 1 0 1= Hochstabile Modulation, reduziert Schwingnei-
gung im Teillastbereich, héhere Gerdusche
0 = Normale Modulation
05.20 |Quasi- Blockmodulation RW Bit 1 0 1 = Blockmodulation im Feldschwachbereich, damit
etwas héhere Spannung und etwas hoéheres
Moment im Feldschwéchbereich.
05.22 |Freigabe Maximaldrehzahl x 10 [RW Bit 1 0 1 = Drehzahlbereich O ... 60 000 min™
0 = Drehzahlbereich 0 ... 6 000 min™
05.23 |Spannungsoffset UROPS 255 Kompensation der internen Spannungsabfélle fur
Vectormode, Wird mit Rs Messung bestimmt
05.25 |Verdopplung der Frequenz RW Bit 1 0 0 = normale Ausgangsfrequenz
1 = verdoppelte Ausgangsfrequenz
05.27 |Freigabe Schlupfkompensation [RW Bit 1 0 1 = Schlupfkompensation mit
[#4.02/(#5.07x #5.10)] x (120x #5.06/ #5.11- #5.08)
0 = Keine Schlupfkompensation
05.31 |P-Anteil Bremsrampenregler URWP 30 1 Defaultwert fur Einzelantriebe, hohere Werte fur
Stutzbetrieb mit Zwischenkreisverbund
05.32 |Nenndrehzahl Feintrimm URWP 0,99 0,00{min?  |Nenndrehzahl = # 5.08 + # 5.32
Zur Feinjustage bei Antrieben groRer Leistung
05.33 |Aktivierung Temperaturmodell |RW Bit 1 1 Aktiviert ein Temperaturmodell der IGBT s
Erlaubt hohere Taktfrequenzen (BG 3 und 4) bzw.
Motornennstrome (BG 1 und 2) fur Kurzzeitbetrieb
fmax - Maximale Stéanderfrequenz = #01.06 + Nennschlupf x #04.02 / Ignmotor) ) (Ign(motor) - Siehe Men 4)
Pmax - Maximale Motorleistung = #05.09 x #05.07 x imax% x v3/ 1000 (imax% - siehe Meni 4)
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Parameter Menu 5 Closed- Servo Beschreibung
Closed- Loop/ Servo Loop/
Nr. Bezeichnung Typ Bereich |Default Einheit
05.02 |Standerspannung BROP 528 \% Anzeige Effektivspannung am Umrichterausgang
(Berechnet)
05.03 [Motorleistung BROP Pmax kw #5.02 x # 4.02 x Leistungsfaktor x v3
Vom Umrichter abgegebene Motorleistung
05.05 |Zwischenkreisspannung UROP 830 \
05.06 |Motor- Nennfrequenz URW 1000,0| 50,0 Hz Fur U/f- Kennlinie bei Selbstabgleich und zur
Schlupfberechnung im Motormodell
05.07 |Motor- Nennstrom URW +#11.32 0 0[A Fir Ixt- Uberwachung, Motormodell und Strom-
grenze, Einstellbereich bestimmt durch #5.18 und
#5.33
05.08 |Motor- Nenndrehzahl URW 30000( 1450 min™  |Fur Schlupfberechnung im Motormodell
Automatisch verandert wenn # 5.27 = 1
05.09 [Motor- Nennspannung URW 480| 400 \% Far U/f- Kennlinie bei Selbstabgleich und zur
Steuerung des Feldstromes bei Feldschwéachung
05.10 |Motor- Leistungsfaktor URWSP | 1,000 0,920 cos ¢ |Sollwert des Feldstromes = #5.07 x V(1- #5.10%)
05.11 |Motor- Polzahl URWT 2 ... 32| 4Pole|6Pole Fur Schlupfberechnung im Motormodell
05.12 |Selbstabgleich Motormodell RW Bit 1 0 Aktivierung Messung der Motordaten
05.15 [Spannungsanhebung (Boost) [URW 25,0 3 % Bestimmt den Boost der U/f- Kennlinie beim
Selbstabgleich Motormodell
05.18 [Taktfrequenz URWI/S 12 3 3|kHz 0-4=3/45/6/9/12kHz (BG 4 max. 9 kHz)
05.19 [Hochstabile Vektormodulation [RW Bit 1 0 0 1 = hochstabile Modulation, verringert Umrichter-
verluste, erhdht Motorgerdusche
0 = Normale Modulation
05.20 |Quasi- Blockmodulation RW Bit 1 0 0 1 = Blockmodulation, erhéht die Ausgangs-
spannung und - leistung bei Nenndrehzahl und im
Feldschwéchbereich, &ndert Normierung #5.03
05.21 |Feldregler Verstarkungsreduk- [RW Bit 1 1 1 Zur Kompensation bei Instabilitat im Feld-
tion schwéchbereich
05.24 |Motorinduktivitét URWI/S | 320,00( 0,00| 0,00|mH Closed loop Vector:Automatische Messung bei
P Selbstabgleich Motormodell
oder Handeingabe
Servo: Manuelle Einstellung des
halben Wertes Phase- Phase
05.26 |Freigabe Entkopplungsnetzwerk|RW Bit 1 0 0 Erfordert korrekten Wert in # 5.24, Verringert
Wechselwirkung Feldstrom- und Wirkstromregler
Closed loop: Nur bei 3 kHz Taktfrequenz verfugbar
Servo: Bei OI.AC-Trips im Bereich n >= 6000 rpm
05.27 |Freigabe Adaption Motormodell [RW Bit 1 0 Erfordert korrekten Wert in # 5.24, korrigiert tem-
Nur closed loop Vector peraturabhéngige Anderung d. Nennschlupfes (bei
n>1/8 n,und M > 1/8 M;)
1 = Nachfuhrung der Nenndrehzahl aktiv
05.27 |Verlangerung des Servo - RW Bit 1 0 0 = Standard
Phasentests um Faktor 10 1 = Faktor 10 langsamer und mit vollem Nenn-
Nur Servo strom
Die Einstellung 1 erlaubt den Test auch mit grof3en
Schwungmassen oder unter Last
05.28 |Sperrung Wirkstromanpassung [RW Bit 1 0 0 = Feldschwéchung im Stromsollwert kompensiert
1 = Stromsollwert unabhéngig vom Feldzustand
05.29 |Magnetisierungskennlinie, URW /P 100 50 % Korrigiert Nichlinearitat der Magnetisierungskennli-
Stltzpunkt 1 nie des Motors.
05.30 |Magnetisierungskennlinie, URW /P 100 75 % Angaben in % des Nennflusses, Wert wird beim
Stltzpunkt 2 Selbstabgleich des Motormodells automatisch
ermittelt.
05.31 |P-Anteil Bremsrampenregler URWP 30 1 1 Defaultwert fur Einzelantriebe, hdhere Werte fir
Stutzbetrieb mit Zwischenkreisverbund
05.32 |Nenndrehzahl Feintrimm URWP 0,99( 0,00 min®  |Nenndrehzahl = # 5.08 + # 5.32
Zur Feinjustage bei Antrieben grofR3er Leistung
Automatisch verandert wenn # 5.27 = 1
05.33 |Aktivierung Temperaturmodell [RW Bit 1 1 1 Aktiviert ein Temperaturmodell der IGBT's
Erlaubt hohere Taktfrequenzen (BG 3 und 4) bzw.
Motornennstréme (BG 1 und 2) fur Kurzzeitbetrieb
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Parameter Men( 6 Dpen-Loop losed- Servo Beschreibung
Loop/
Nr. Bezeichnung Typ Bereich|Default |Einheit |Bereich{Default Einheit
06.01 |Stop Modus URWT 4 1 3 1 2 Open-Loop
0- COASt= Freier Auslauf
1-rP = Rampenstop
2 - rP-dcl = Rampenstop + 1s Halt
3-dcl =GIl.Bremsung mit 0 Erk.
4 - td.dcl = Zeitgest. Gl.Bremsung
Closed-Loop
0- COASt= Freier Auslauf
1-rP = Rampenstop
2 - no.rP = Stop ohne Rampe
3- rP-POS = Stop und Positionieren
06.02 |Automatischer Anlauf URWT 2 0 2 0 0 0-diS =deaktiviert
nach Netzausfall 1- ALYS = Standig aktiv
2 - Pd.dP = aktiv, wenn vor Netzaus
freigegeben
06.03 |Reaktion bei Netzausfall [URWT 2 0 2 0 0 0-diS = Stitzbetrieb deaktiviert
1- StoP = Erzwungene Stillsetzung
2 - ridE.th= Hochlauf auf Sollwert
nach Netzwiederkehr
06.04 |Ansteuerlogik URWP 4 4 4 4 4 0 = CD-Interface
1 = Mentor Interface
2 = Drahtbruchsichere Ansteuerung
3 = SPS Modus
4 = SPS Modus drahtbruchsicher
06.05 |Minimalzeit Tippen URW 25,0 0,0|s 25,0 0,0 0,0|s Einstellung einer Schrittweite fiir
einmaliges Tippen
06.06 |Strom bei DC- Bremsung [URW imax%| 100,0(% max.l-Limit 150.0 X Inenn Geréat
Inenn Motor
06.07 |Dauer der DC- Bremsung |[URW 25,0 50]|s Zeit 1 Bremsphase, Niederfrequenz
06.08 |Aktivierung Halten RW Bit 1 0 1 0 1 1 = Stillstandsmoment, Motor bei
»StoP* (#1.11= 0 und n= 0) bestromt
0 = Umrichterausgang bei ,StoP*
gesperrt, kein Strom
06.09 |Fangen, Aktivierung RW Bit 1 0 1 1 1 1 = Fangen aktiviert, Aufsynchro-
Ist Fangen aktiviert, ist im nisieren auf drehenden Motor
open loop Betrieb die Ein- 0 = Drehung des Motors nicht
stellung #05.14 = Ur_| beachtet, Rampe startet immer
und Ur_S nicht wirksam bein=0
06.10 |Fangen, Rampenzeit URW 25,0 5,0 S Einstellung der Geschwindigkeit des
100Hz Suchvorgangs beim Fangen
06.11 |Freigabe RUN- Taste RW Bit 0 1 0 0 1 = Taste freigegeben
06.12 |Freigabe STOP- Taste RW Bit 0 1 0 0 1 = Taste freigegeben
06.13 |Freigabe Drehrichtungs- [RW Bit 0 1 0 0 1 = Taste freigegeben
taste 0 = Taste gesperrt
06.15 |Interne Freigabe RW Bit 1 1 1 1 1 UND- Verknupfung mit Klemme 30
1 = Freigabe
0 = Interne Sperre, Motor lauft frei
aus bzw. Umrichterausgang kann
nicht freigegeben werden
06.16 |Energiekosten / kWh URW 300,00 0,0|DM/€ 300,00 0,0 0,0/|DM/€ |Eintragen der Energiekosten
06.17 |Energiezahler Riickset- [RW Bit 1 0 1 0 0 1 = Reset von #6.16 auf O
zen 0 = #6.16 unbeeinfluRt
06.18 |Zeitintervall Filterwechsel [URW 30000 o[h 30.000 0 o[h Einstellung des Zeitintervalls fir den
Filterwechsel in Stunden
06.19 |Filterwechsel fallig, RW Bit 1 1 1 1 1 1 = Fordert Filterwechsel an
Filterwechsel ausgefhrt Setzen auf 0 quittiert den Wechsel
06.20 |Zeitintervall Schmierung [URW 30000 0fh 30.000 0 0fh Einstellung des Zeitintervalls fur die
Schmierung in Stunden
06.21 |Schmierung fallig, RW Bit 1 1 1 1 1 1 = Fordert Schmierung an
Schmierung ausgeflhrt Setzen auf 0 quittiert Schmierung
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Parameter Menu 6 Dpen-Loop (losed- Servo Beschreibung
Loop/
Nr. Bezeichnung Typ Bereich|Default |Einheit |Bereich|Default Einheit
06.22 |Betriebsstundenzéhler: UROSP | 30,365 yy,ddd | 30,365 yy.ddd |Anzeige der Zeit, die der Regler
Jahre, Tage insgesamt am Netz war
06.23 |Betriebsstundenzéhler: UROSP 23,59 hh,mm 23,59 hh.mm |Zahler lauft nur bei zugeschalteter
Stunden,Minuten Netzspannung
06.24 |Stromzahler: MWh UROSP | 30000 MWh 30.000 MWh  |Ermittelt aus der Leistung #5.03 und
06.25 |Stromz&hler: kWh UROSP 999,9 kWh 999,9 kWh der Zeit, Zuriicksetzen mit #6.17
06.26 |Betriebskosten UROSP | 300,00 #06.16 | 300,00 #06.16 JAnzeige der aus Leistung #5.03 und
h h Preis #6.16 ermittelten Kosten
06.27 |Restzeit Filterwechsel UROSP | 30000 h| 30.000 h Restzeiten bis zum Ereignis, mit
06.28 |Restzeit Schmierung UROSP | 30000 h| 30.000 h #6.17 auf #6.18 bzw. 6.20 gesetzt
06.29 |Zustand Hardwarefreiga- [RO P Bit 1 1 1 = Klemme 30 aktiv wenn #8.09 = 1
be 0 = Klemme 30 inaktiv
06.30 |Ansteuerbit 0 RW Bit 1 1 Interpretation entsprechend #6.04
06.31 |Ansteuerbit 1 RW Bit 1 1 Ansteuerlogik, kdnnen durch digit.
06.32 |Ansteuerbit 2 RW Bit 1 1 Eingange oder interne Logik
06.33 |Ansteuerbit 3 RW Bit 1 1 gesteuert werden
06.34 |Sollwertfreigabe oder RW Bit 1 1 1 = Sollwertfreigabe
/Stop 0 = Stop (AuRer #6.04 = 3 oder 4)
06.35 |Endschalter 1 oder RO Bit 1 1 0 = Endschalter inaktiv bzw.
Sperre Linkslauf Drehrichtung erlaubt
1 = Endschalter aktiv bzw.
Drehrichtung gesperrt
06.36 |Endschalter 2 oder RO Bit 1 1 Steuerung nur durch digitale Ein-
Sperre Rechtslauf gange
06.37 |Fangfunktion, URW 100 25 % bezogen auf Normalwert der
Startspannung U/f-Kennlinie, Fangen beginnend
bei fmax (#1.06)
zu hoch:  Antrieb fahrt in Strom-
grenze
zu niedrig: bei kleinen n Synchroni-
sation u. U. nicht o.k.
06.38 |Fangfunktion, URW 2,5 0,25 S zu hoch:  u. U. Probleme bei Syn-
Spannungsanstiegszeit ?hronisation
zu niedrig: Uberstromabschaltungen
Zeichenerklarung:
Symbol imax% Igmax Imax Ign Ign
Bezeichnung [ Maximale Stromgren- | Maximaler Regler- | Maximaler Regler- |  Nenn- Wirkstrom Nenn- Blindstrom
ze Wirkstrom ausgangsstrom Motor Motor
Open Loop | =100% x Igmax /Ign | = v(Imax’*-lun?) 1,50 x #11.32 = #05.07 x #05.10 | = #05.07 x V(1 - #05.10°)
Closed Loop | =100% x Igmax /Ign | = v(Imax?-lpn?) 1,75 x #11.32 =#05.07 x #05.10 | = #05.07 x V(1 - #05.10°%)
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Parameter Menil 7 Dpen-Loop Glosed- Servo Beschreibung
Loop/
Nr. Bezeichnung Typ Bereich |Default |Einheit |Bereich|Default Einheit
07.01 |Analogeingang 1 BROP 100,0 % 100,0 % Anzeigeparameter fur die
07.02 |Analogeingang 2 BROP 100,0 % 100,0 % Analogsignale an den
07.03 |Analogeingang 3 BROP 100,0 % 100,0 % Klemmen 5-6 (1), 7 (2), 8 (3)
07.04 | Temperatur Kithlkérper Y luroP 100 °C 100 °C Anzeige, Abschaltung bei 94°C,
07.05 |Temperatur Elektronik UROP 100 °C 100 °C Ricksetzen bei 90 °C
07.06 Modus URWTP 8 0 8 0 0 0 - Volt Spannungssollwert
1-0-20 Stromsollwert 20mA
2-20-0
3-4-20.tr |Stromsollwert Trip
4 -20-4.4r |bei Schleifenverlust
5 - 4-20.Lo |Minimalfrequenz bei
6 - 20-4.Lo |Schleifenverlust
7 - 4-20.Pr |Letzte Drehzahl bei
8 - 20-4.Pr |Schleifenverlust
07.07 |Analog- Offset BRWP 10,000/ 0,000|% 10,000| 0,000|0,000(% Offsetkorrektur
07.08 |eingang 1 |Skalierung |URW 4,000/ 1,000 4,000| 1,000|1,000 Eingangsskalierung
07.09 |Klemme 5/6 |Invertierung [RW Bit 1 0 1 0 0 Inverter
07.10 Zielparamet. [URWRP #20.50| #1.36|mn.pr | #20.50| #1.36|#1.36/mn.pr |Nr. des zu steuernden Param.
07.11 Modus URWTP 8 0 8 0 0 Wie #7.06
07.12 |Analog- Skalierung |URW 4,000( 1,000 4,000( 1,000|1,000 Eingangsskalierung
07.13 |eingang 2 |Invertierung [RW Bit 1 0 1 0 0 Inverter
07.14 |Klemme 7 |Zielparamet. [URWRP #20.50( #1.37({mn.pr | #20.50( #1.37|#1.37|mn.pr |Nr. des zu steuernden Param.
07.15 Modus URWTP 10 10 10 10 10 Wie #7.06 zusatzlich Thermistor:
9-th.SC  Therm. + Kurzschl.
10- th Thermistor
07.16 |Analog- Skalierung |[URW 4,000/ 1,000 4,000/ 1,000/1,000 Eingangsskalierung
07.17 |eingang 3 |Invertierung [RW Bit 1 0 1 0 0 Inverter
07.18 |Klemme 8 |Zielparamet. [URWRP #20.50 0.00|mn.pr | #20.50| 0.00| 0.00{mn.pr [Nr. des zu steuernden Param.
(Bei Thermistor 0.00)
07.19 |Analog- Quelle URWP #20.50 #5.01[mn.pr | #20.50| #3.02(#3.02|mn.pr |Eintrag des Ausgabeparameters
07.20 |ausgang 1 |Skalierung |URW 4,000 1,000 4,000( 1,000(1,000 Ausgangsskal. fur Analogsignal
07.21 [Klemme 9 [Modus URWTP 2 0 2 0 0 0= 0..+-10V (VOLY)
1= 0..20 mA (0 -20)
2= 4..20 mA (4-20)
07.22 |Analog- Quelle URWP #20.50| #4.02[mn.pr | #20.50| #4.02(#4.02|mn.pr |Eintrag des Ausgabeparameters
07.23 |ausgang 2 |Skalierung |URW 4,000/ 1,000 4,000 1,000(1,000 Ausgangsskal. fur Analogsignal
07.24 |Klemme 10 [Modus URWTP 2 0 2 0 0 0= 0..+-10V (VOLY)
1= 0..20 mA (0 -20)
2= 4..20 mA (4-20)
07.25 |Endwertabgleich Analog- [RW Bit 1 0 1 0 0 Aktivieren bei begrenztem Soll-
eingang 1 wert < 10V
07.26 |Filterzeit Analogeingang 1 |URW 50 4,0 4,0|ms Kleine Werte verbessern die
Dynamik, grof3e den Rundlauf
07.27 |Schleifenverlust AIN1 ROP Bit,P 1 0 1 1 0 =1 bei | < 3mA Analogeingang 1
07.28 |Schleifenverlust AIN2 ROP Bit,P 1 0 1 1 0 =1 bei | < 3mA Analogeingang 2
07.29 [Schleifenverlust AIN3 ROP Bit,P 1 0 1 1 0 =1 bei | < 3mA Analogeingang 3
07.30 |Analoge Ausgéange, RW, Bit 1 0 1 0 0 0 =KI. 9/ 10 frei einstellbar
Direktanzeige entsprechend #7.19 - #7.24
Abtastung < 8,0 ms
1 =KI. 9 Drehzahl (#5.01/ #3.02)
KI. 10 Wirkstrom (#4.02) fe-
ste interne Normierung, Ab-
tastung < 0,5 ms
07.31 |UD 78 gesteckt RO, Bit, P 0 = UD 78 nicht gesteckt
1 = UD 78 gesteckt
07.32 [IGBT Chip Temperatur UROP 150 °C 150 °C Ermittelt durch thermisches
Modell, Automatische Reduktion
der Taktfrequenz bei 145°C

Zeichenerklarung:

mn.pr

= Menu.Parameter:

Y'Nur bei Baugrolie 1 bis BaugroiRe 4
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Parameter Meni 8 Dpen-Loop Glosed- Servo Beschreibung
Loop/
Nr. Bezeichnung Typ Bereich [Default [Einheit |Bereich|Default |Bereich |Einheit
08.01 [F1 (Klemme 24), Status RO Bit P 1 1 Klemme 24 1 = aktiv
08.02 [F2 (Klemme 25), Status RO Bit P 1 1 Klemme 25 1 = aktiv
08.03 |F3 (Klemme 26), Status RO Bit P 1 1 Klemme 26 1 = aktiv
08.04 [F4 (Klemme 27), Status RO Bit P 1 1 Klemme 27 1 = aktiv
08.05 |F5 (Klemme 28), Status RO Bit P 1 1 Klemme 28 1 = aktiv
08.06 |F6 (Klemme 29), Status RO Bit P 1 1 Klemme 29 1 = aktiv
08.07 |Klemme 30, Status RO Bit P 1 1 1 = Freigabe
0 = Sperre bzw. Stérung
08.08 |Relais- Ausgang, Status RO Bit P 1 1 1 = angezogen
08.09 |Funktion Klemme 30 RW Bit 1 0 1 1 1 0 = ext. Storkette
1 = Freigabe
08.10 |F1: Quell- / Zielparameter URWRP | #20.50( #10.06{mn.pr | #20.50| #10.03| #10.03[mn.pr |KI.24: n =nso.. bzw.n=0
08.11 |F1: Invertierung RW Bit 1 0 1 0 0 1 = invertiert
08.12 |F1: Auswahl: Ein- / Ausgang [RW Bit 1 1 1 1 1 1 = Ausgang
08.13 |F2: Quell- / Zielparameter URWRP | #20.50( #10.33[mn.pr | #20.50| #10.33| #10.33[mn.pr |KI. 25: RESET
08.14 |F2: Invertierung RW Bit 1 0 1 0 0 1 = invertiert
08.15 |F2: Auswahl: Ein- / Ausgang [RW Bit 1 0 1 0 0 1 = Ausgang
08.16 |F3: Quell- / Zielparameter URWRP | #20.50| #6.31|mn.pr | #20.50| #6.31 #6.31|mn.pr |KI. 26: TIPPEN
08.17 |F3: Invertierung RW Bit 1 0 1 0 0 1 = invertiert
08.18 |F3: Auswahl: Ein- / Ausgang [RW Bit 1 0 1 0 0 1 = Ausgang
08.19 |F4: Zielparameter URWRP | #20.50| #6.30|mn.pr | #20.50| #6.30] #6.30|mn.pr |KI. 27: RECHTS
08.20 |F4: Invertierung RW Bit 1 0 1 0 0 1 = invertiert
08.21 |F5: Zielparameter URWRP | #20.50| #6.32|mn.pr | #20.50| #6.32 #6.32[mn.pr |KI. 28: LINKS
08.22 |F5: Invertierung RW Bit 1 0 1 0 0 1 = invertiert
08.23 |F6: Zielparameter URWRP| #20.50| #1.41|lmn.pr | #20.50| #1.41 #1.41|mn.pr |KI. 29: Umsch. SW2/KI. 7
08.24 |F6: Invertierung RW Bit 1 0 1 0 0 1 = invertiert
08.25 |Relaisausgang Quellpara- URWP | #20.50| #10.01|mn.pr | #20.50| #10.01| #10.01|mn.pr |Relais: Betriebsbereit
meter
08.26 |Relaisausgang Invertierung  |RW Bit 0 1 0 0 1 = invertiert
08.27 [pos. / neg. Logik: Auswahl RW Bit 0 1 0 0 1 = positive Logik (>15V)
08.28 |Open-collector Ausgéange RW Bit 1 0 1 0 0 1 =KI. 24 - 26 Ausgange
open collector
Eingang
Positive Logik  (#8.27=1) UE<5V 0O E=0 UE>15V [0 E=1
Negative Logik (#8.27=0) UE<5V [0 E=1 UE>15V 0O E=0
Ausgang
Unabhangig von der eingestellten Logik A=0 0 UA>15V A=1 0 UA<5V
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Parameter Menu 9 Beschreibung
Open-Loop / Closed- Loop / Servo
Nr. Bezeichnung Typ Bereich|De- Einheit
fault
09.01 |Zustand Logikausgang 1 RO Bit P 1 Statusanzeige
09.02 |Zustand Logikausgang 2 RO Bit P 1 Statusanzeige
09.03 [Istwert Motorpoti BRO/PS| 100,0 % Istwert vor Skalierung
09.04 Quellparameter 1 URWP | #20.50| #0.00|mn.pr |Eintrag des Ursprungsparameters
09.05 Invertierung Quelle 1|RW Bit 1 0 1 = invertiert
09.06 |Program- |Quellparameter 2 URW #20.50( #0.00|mn.pr |Eintrag des Ursprungsparameters
09.07 |mierbare |[Invertierung Quelle 2[RW Bit 1 0 1 = invertiert
09.08 [Logik 1  |Invertierung Aus- RW Bit 1 0 1 = invertiert
gang
09.09 Verzdgerung URW 25,0 0,0]s Verzdgerung erfolgt nur von 0 auf 1, nicht von 1 auf 0
09.10 Zielparameter URWRP | #20.50| #0.00|mn.pr JZuordnungsparameter
09.14 Quellparameter 1 URWP | #20.50| #0.00|mn.pr |Eintrag des Ursprungsparameters
09.15 Invertierung Quelle 1|RW Bit 1 0 1 = invertiert
09.16 |Program- |Quellparameter 2 URW #20.50 #0.00|mn.pr |Eintrag des Ursprungsparameters
09.17 |mierbare |[Invertierung Quelle 2|RW Bit 1 0 1 = invertiert
09.18 |Logik 2 Invertierung Aus- RW Bit 1 0 1 = invertiert
gang
09.19 Verzbgerung URW 25,0 0,0[s Verzdgerung erfolgt nur von 0 auf 1, nicht von 1 auf 0
09.20 Zielparameter URWRP | #20.50| #0.00|mn.pr JZuordnungsparameter
09.21 Startreset RW Bit 1 0 1 = Riicksetzen von # 9.03 beim Einschalten
09.22 Bipolar RW Bit 1 0 1 = bipolar
09.23 |Motor- Anderungsrate URW 250 20|s Anderungszeit von 0 bis 100% (-100% bis +100% x 2)
09.24 |potentio- |Skalierung URW 4,000| 1,000 Zur Bereichsanpassung des Motorpotis. Bei Einstellung 1
meter autom. Skalierung auf den Endwert des Zielparameters.
09.25 Ziel URWP | #20.50| #0.00|mn.pr JZuordnungsparameter
09.26 Auf RO Bit 1 Erhéhen von #9.03 mit Digitaleingang oder Logiksignal
09.27 Ab RO Bit 1 Verringern von #9.03 mit Digitaleingang oder Logiksignal
09.28 Reset RO Bit 1 Ricksetzen von #9.03 mit Digitaleingang oder Logiksignal
09.29 Einsen RO Bit 1 Eingang 2°= 1 mit Digitaleingang oder Logiksignal
09.30 Zweien RO Bit 1 Eingang 2' =2 mit Digitaleingang oder Logiksignal
09.31 |Binarer |Vieren RO Bit 1 Eingang 22 = 4 mit Digitaleingang oder Logiksignal
09.32 |Kodierer |Binare Summe ROP 0-7 Binarcode = #9.29 x 2%+ #9.30 x 2+ #9.31 x 22
09.33 Zielparameter RWURP Zuordnungsparameter

Zeichenerklarung zum Parametertyp:

mn.pr = Menu.Parameter: Bezeichnet einen Parameter, der als Ziel oder Quelle einer Verzeigerung dient.
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Menl 10 — Zustandsmeldungen und Fehlerspeicher

Parameter Menu 10
Open-Loop / Closed- Loop / Servo

Beschreibung

Nr. Bezeichnung Typ Bereich [Default |Einheit
10.01 (Betriebsbereit RO Bit P 1 1 = betriebsbereit
Schaltschwelle: Ein 470 Volt
Aus 320 Volt
10.02 [Motor bestromt RO Bit P 1 1 = Motor bestromt
10.03 [Drehzahl =0 RO Bit P 1 1 = Wert in # 3.05 erreicht oder unterschritten
10.04 |Auf Minimaldrehzahl RO Bit P 1 1= Wertin# 1.07 + 0,5Hz / + 5 min™ oder
darunter. Bei bipol. Sollwert # 10.03 = #
10.04
10.05 |Unterhalb Sollwert RO Bit P 1 1 = n- Istwert unter n- Soll. Erreicht Fenster
eingest. mit # 3.06 und 3.09
10.06 [Sollwert erreicht RO Bit P 1 1 = n- Istwert innerhalb des mit # 3.06, 3.07 und
3.09 eingestellten Fensters
10.07 |Oberhalb Sollwert RO Bit P 1 1 = n- Istwert oberhalb n- Soll. erreicht Fenster
eingestellt mit # 3.06 und 3.09
10.08 [Nennlaststrom erreicht RO Bit P 1 1 = Wirkstrom > # 5.07 x 5.10
10.09 [Stromgrenze aktiv RO Bit P 1 1 = Stromgremze aktiv
10.10 [Generatorischer Betrieb RO Bit P 1 1 = generatorischer Betrieb
10.11 [Bremschopper aktiv RO Bit P 1 1 = Bremschopper aktiv
10.12 [Alarm Bremschopper RO Bit P 1 1= Alarm
10.13 [Soll- Drehrichtung RO Bit P 1 1 = n- Sollwert vor Rampe negativ
10.14 (Ist- Drehrichtung RO Bit P 1 1 = n- Sollwert nach Rampe negativ (open loop)
1 = n- Istwert negativ (closed loop)
10.15 [Netzausfall RO Bit P 1 1 = Netzausfall
10.16 |Auslésung Motorthermistor RO Bit P 1 1 = Auslésung
10.17 [Alarm Motorlberlastung RO Bit P 1 1 = Alarm , wenn Ixt Akku (#4.19) > 75%
10.18 [Alarm Kihlkérpertemperatur RO Bit P 1 1 = Alarm , wenn Temperatur > 90°C
10.19 [Alarm Elektroniktemperatur RO Bit P 1 1 = Alarm , wenn Temperatur > 90°C
10.20 [Letzter Fehler URO/S P 100 Die letzten 10 Fehler werden gespeichert.
10.21 [Fehler vor dem Obigen URO/S P 100 Angezeigt wird der Fehlercode. Der Fehlercode
10.22 [Fehler vor dem Obigen URO/S P 100 ist in der Betriebsanleitung beschrieben
10.23 [Fehler vor dem Obigen URO/S P 100
10.24 [Fehler vor dem Obigen URO/S P 100
10.25 [Fehler vor dem Obigen URO/S P 100
10.26 [Fehler vor dem Obigen URO/S P 100
10.27 [Fehler vor dem Obigen URO/S P 100
10.28 [Fehler vor dem Obigen URO/S P 100
10.29 [Fehler vor dem Obigen URO/S P 100
10.30 |Einschaltdauer Bremswiderstand |[URW 400,0 0,0[s Max. zulassige Zuschaltzeit des Bremswider-
stands an 780V Zwischenkreisspannung
10.31 [Periodendauer Bremswiderstand [URW 25,0 0,0|min Einstellung der Abkihlzeitkonstante des Brems-
widerstandes
10.32 [Externe Fehlerauslésung RO Bit 1 1 = Abschaltung
10.33 [Regler rucksetzen RW Bit 1 0 1 = Reset
10.34 |Auto- Reset: Anzahl der Versuche|URW 5 0 0 = kein Reset, nach 5 Min. wird der Resetzahler
geldscht
10.35 [Auto- Reset: Verzégerung URW 25,0 1,0|s Zeit zwischen Abschaltung und Auto- Reset
10.36 (Betriebsbereit bei Auto Reset RW Bit 1 0 1 = kein zuruicksetzen von Betriebsbereit bei
Auto- Reset
10.37 [Stop bei unkritischen Fehlern RW Bit 1 0 1 = Stop bei Fehlercodes 14-26
10.38 [Anwender Fehlerauslésung URWP 100 0 Fehlerabschaltungen kénnen tber Optionsmodul
oder serielle Schnittstelle ausgeldst werden
Eingabe von 100 = RESET
10.39 (Ixt- Akkumulator Bremswider- UROP 100,0 % Zeigt die Temperaturauslastung des Bremswi-
stand derstands in % in Abhangigkeit der Einstellung
der # 10.30 und 10.31 an.
10.40 (Zustandswort UROP Dient zur Auswertung der # 10.01-10.15 Uber die
serielle Schnittstelle
10.41 |Elektronik - Versorgung RO, Bit, P 1 0 = Spannungsversorgung vom internen Netzteil
Uber UD 78 aktiv 1 = Spannungsversorgung extern Uiber UD78
10.42 [IGBT Chip Temperatur Alarm RO, Bit, P 1 0 = Temperatur kleiner 135°C

1 = Temperatur gréRer 135°C
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Menl 11 — Einstellung Menl 0 und sonstige Parameter

Parameter Meni 11 Dpen-Loop Glosed- Servo Beschreibung
Loop/
Nr. Bezeichnung Typ Bereich [Default [Einheit |Bereich |Default Einheit
11.01 [Definition Parameter 0.11 URWP | #20.50| #1.03|mn.pr | #20.50( #1.03| #1.03[mn.pr |Die Parameter
11.02 [Definition Parameter 0.12 URWP | #20.50| #2.01|mn.pr | #20.50( #2.01| #2.01{mn.pr |# 11.01 bis # 11.30
11.03 [Definition Parameter 0.13 URWP | #20.50| #4.02|mn.pr | #20.50( #4.02| #4.02[mn.pr |sind zur Zuordnung der
11.04 [Definition Parameter 0.14 URWP | #20.50| #1.05|mn.pr | #20.50( #1.05| #1.05[mn.pr Jvom Anwender program-
11.05 [Definition Parameter 0.15 URWP | #20.50| #2.04|mn.pr | #20.50( #2.04| #2.04[mn.pr |mierbaren Parameter
11.06 [Definition Parameter 0.16 URWP | #20.50| #6.01\mn.pr | #20.50( #6.01| #6.01{mn.pr |# 0.01 bis # 0.30
11.07 [Definition Parameter 0.17 URWP | #20.50| #4.11|mn.pr | #20.50| #4.11| #4.11{mn.pr
11.08 [Definition Parameter 0.18 URWP | #20.50| #2.06|mn.pr | #20.50| #2.06| #2,06{mn.pr
11.09 [Definition Parameter 0.19 URWP | #20.50| #2.07|mn.pr | #20.50| #2.07| #2.07{mn.pr
11.10 [Definition Parameter 0.20 URWP | #20.50| #1.29|mn.pr | #20.50| #1.29| #1.29{mn.pr
11.11 [Definition Parameter 0.21 URWP | #20.50| #1.30|mn.pr | #20.50| #1.30| #1.30{mn.pr
11.12 [Definition Parameter 0.22 URWP | #20.50| #1.31|mn.pr | #20.50| #1.31| #1.31{mn.pr
11.13 [Definition Parameter 0.23 URWP | #20.50| #1.32|mn.pr | #20.50| #1.32| #1.32{mn.pr
11.14 [Definition Parameter 0.24 URWP | #20.50| #7.06|mn.pr | #20.50| #7.06| #7.06{mn.pr
11.15 [Definition Parameter 0.25 URWP | #20.50| #7.11|mn.pr | #20.50| #7.11| #7.11{mn.pr
11.16 [Definition Parameter 0.26 URWP | #20.50| #7.14|mn.pr | #20.50| #7.14| #7.14{mn.pr
11.17 [Definition Parameter 0.27 URWP | #20.50| #8.27|mn.pr | #20.50| #8.27| #8.27|mn.pr
11.18 [Definition Parameter 0.28 URWP | #20.50| #4.13|mn.pr | #20.50| #4.13| #4.13|mn.pr
11.19 [Definition Parameter 0.29 URWP | #20.50| #4.14|mn.pr | #20.50| #4.14| #4.14|mn.pr
11.20 [Definition Parameter 0.30 URWP | #20.50| #6.13|mn.pr | #20.50| #6.13| #6.13|mn.pr
11.21 [Skalierung Parameter 0.30 URWP 4,000] 1,000 4,000] 1,000| 1,000 Multiplikationsfaktor
11.22 [Menu 0 Anzeige default URWP 0.50 0.10 0.50| 0.10| 0.10 Angezeigter Parameter nach
Netz ein
11.23 [Serielle Adresse URWTP 9,9 1,1(gp.rg 9,9 1,1 1,1|gp.rg VVon 0.0-9.9 sollte keine
Adresse vorgegeben werden,
vorbeha. f. Antriebsgruppen
11.24 [Modus serielle Schnittstelle  |[URWTP 2 1 2 1 1 0= ANSI Protokoll, 2 - Draht
1= ANSI Protokoll, 4 - Draht
2 = Ausgangsvariable fest-
gelegt in # 11.27
3= Eingangsvariable fest-
gelegt in # 11.27
11.25 |Baudrate URWTP 3 0 3 0 0 0= 4800
1= 9600
2= 19200
3= 2400
11.26 [Umschaltzeit bei URW 250 0[ms 250 0 0[ms Verzégerungszeit bei der
Zweidrahtbetrieb Umschaltung zwischen Lesen
und Schreiben
11.27 [Quelle / Ziel fir Modus 2/3 |[URWP #20.50| #0.00|mn.pr | #20.50| #0.00| #0.00{mn.pr |Zuordnungsparameter
11.28 |Skalierung fir Modus 2/ 3 URW 4,000 1,000 4,000( 1,000( 1,000 Bei 1 wird automatisch auf
den Maximalwert des Zielpa-
rameters skaliert
11.29 |Software Version UROP 99.99 99.99 Installierte Geréatesoftware
11.30 (Sicherheitscode URWSP 255 149 255| 149| 149 Verhindert unbefugtes ver-
stellen der Parameter
11.31 [Regler: Betriebsart URWTP 3 0 3 1 2 0= open loop
1= closed loop
2= Servo
3= regen
11.32 [Regler: Nennstrom UROP Imax Imax Max. Dauerstrom in A
11.33 [Regler: Max. Nennspannung |UROP 480 480 Max. Eingangsspg. in V
11.34 |Software Unterversion UROP 0-99 0-99 Unterversion zu # 11.29
11.35 [Anzahl der parallgeschalteten [URO / P 255 0 255 0 0 bei System mit parallel ge-
Unidrive BaugroRe 5 schalteten Uni 5
11.36 [Ausfuhrung Unidrive RO, Bit 1 1 0 = Normalausfihrung
gerauschreduziert 1 = Unidrive mit reduzierter
Lufterdrehzahl
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Parameter Meni 11 Dpen-Loop Glosed- Servo Beschreibung
Loop/
Nr. Bezeichnung Typ Bereich [Default [Einheit |Bereich |Default Einheit
11.37 [Ausgewahltes Makro URO/P 7 0 7 0 Zeigt Nummer des gewahlten
Makros
11.38 (Kopiermodul UD55, URW 8 0 8 0 0 Zur Auswabhl des entspr.
Parametersatz Parametersatzes
11.39 (Kopiermodul, UROT 4 4 0 =Open Loop (OPEN.LP)
Abgespeicherte Betriebsart 1 = Closed Loop (CL.VECt)
2 = Servo (ServVO)
3 = Rickspeisung (REGEN)
4 = Frei (FrEE)
11.40 [Kopiermodul, Checksumme |URO 16383 16383 fur Parametersatz von # 11.38

Zeichenerklarung zum Parametertyp:

= Menu.Parameter:
= Gruppe.Regler:
=2,1A..300A

mn.pr
Gp.rg

|ma><
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Bezeichnet einen Parameter, der als Ziel oder Quelle einer Verzeigerung dient.
Bezeichnet die Adresse eines Reglers innerhalb einer Gruppe
- maximaler Nennstrom des Reglers, wird automatisch vom Leistungsteil ermittelt




Leere Seite
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Parameter Menu 12

Dpen-Loop / Closed-
Loop / Servo

Beschreibung

Nr. Bezeichnung Typ Bereich Default |Einheit

12.01 [Komparator 1 Uberschritten  |RO Bit P 1 1 = Schwellwert liberschritten

12.02 [Komparator 2 Uberschritten  |RO Bit P 1 1 = Schwellwert liberschritten

12.03 Quelle URWP #20.50 #0.00{mn.pr Eintrag des Ursprungsparameters

12.04 Schwelle URW 100,0 0,0|% Einstellung des Schwellwerts in % bezogen auf den
Maximalwert des Ursprungsparameters

12.05 [Komparator 1 |Hysterese URW 25,0 0,0|% Einstellung der Hysterese in % bezogen auf den
Maximalwert des Ursprungsparameters

12.06 Invertierung RW Bit 1 0 1 =invertiert

12.07 Ziel URWPR #20.50 #0.00{mn.pr Zuordnungsparameter

12.13 Quelle URWP #20.50 #0.00{mn.pr Eintrag des Ursprungsparameters

12.14 Schwelle URW 100,0 0,0|% Einstellung des Schwellwerts in % bezogen auf den
Maximalwert des Ursprungsparameters

12.15 (Komparator 2 |Hysterese URW 25,0 0,0|% Einstellung der Hysterese in % bezogen auf den
Maximalwert des Ursprungsparameters

12.16 Invertierung RW Bit 1 0 1 =invertiert

12.17 Ziel URWPR #20.50 #0.00{mn.pr Zuordnungsparameter
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Parameter Meni 13 Open-Loop Beschreibung
Open-Loop
Nr. Bezeichnung Typ Bereich |Default [Einheit
13.01 |Lageabweichung BROP + 16384 Anzeige der Lageabweichung, min. Imin™
13.02 [Prozentualer Encodereingang 1 (BROP +100,0 % % von Parameter 13.03
13.03 [Bezugswert Encodereingang URW 30.000] 1500|min* Skalierung d. Bewertung fur Parameter 13.02
13.04 [Encoder Skalierung URW 4,000| 1,000 Kann zur Skalierung von Encoder 1 benutzt werden
13.06 [Encoder/Frequenzeingang Ziel URWRP| #20.50] #0.00 Definition des Bestimmungsparameters
13.07 |Ubersetzungsverhaltnis URW 4,000| 1,000 Skalierung des Leitencoder zum Lagekreis
13.08 |Lageregelung: Modus URWP 2 0 0 = Lageregelung deaktiviert
1 = Starre Synchronregelung mit digitaler
Geschwindigkeitsvorsteuerung
2 = Starre Synchronregelung ohne digitale
Geschwindigkeitsvorsteuerung
13.09 [Lageregelung: Verstarkung URW 4,000{ 0,100 Korrekturzeit Lagefehler
13.10 [Lageregelung: Drehzahlgrenze URW 250 150|min* Begrenzt die Korrekturgeschwindigkeit
13.14 {Umdrehungszéhler: RW Bit 1 0 Setzt Parameter 13.16 auf 0
Leitwertencoder I6schen
13.15 [Umdrehungszéhler: RW Bit 1 0 Setzt Parameter 13.17 auf 0
Istwertencoder léschen
13.16 |Umdrehungszéhler: BROP 16383 Umdr. |Addiert in Vorwartsdrehrichtung, subtrahiert in
Leitwertencoder Ruckwartsdrehrichtung.
13.17 (Umdrehungszabhler: BROP 16383 Umdr. |Bei Uberschreitung des Maximalwerts erfolgt Riick-
Istwertencoder setzung auf 0.
13.19 (Invertierung Drehzahlistwert RW, Bit 1 0 0 = nicht invertiert
1 = invertiert
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Parameter Meni 13 Closed- Servo Beschreibung
Closed- Loop/ Servo Loop/
Nr. Bezeichnung Typ Bereich [Default Einheit
13.01 |Lageabweichung BROP + 16384 Anzeige der Lageabweichung, min. 1min*
13.02 |Istwert Frequenzeingang BROP +100,0 % In Prozent von Parameter 13.03
13.03 [Bezugswert Frequenzeingang [URW 30.000] 1500/ 3000|min™ Skalierung von Parameter 13.02
13.04 [Skalierung Frequenzeingang URW 4,000 1,000 1,000 Skalierung von Encoder 1
13.05 |Auswahl Prozentualer Fre- RW Bit 1 0 0 0 = Drehzahl fur digitalen Gleichlauf
quenzeingang 1 = Prozentsatz von Parameter 13.03
13.06 |Ziel Frequenzeingang URW #20.50| #0.00| #0.00 Definition des gesteuerten Parameters
13.07 |Ubersetzungsverhaltnis URW 4,000| 1,000| 1,000 Skal. des Leitencoders zum Lagekreis
13.08 |Lageregelung: Modus URW 6 0 0 0 = Lageregelung deaktiviert
1 = Starre Synchronregelung mit digitaler
Geschwindigkeitsvorsteuerung
2 = Starre Synchronregelung ohne digit.
Geschwindigkeitsvorsteuerung
3 = Flexible Synchronregelung mit digit.
Geschwindigkeitsvorsteuerung
4 = Flexible Synchronregelung ohne digit.
Geschwindigkeitsvorsteuerung
5 = Spindelorientierung nur bei Stop
6 = Spindelorient. bei Stop und Freigabe
13.09 [Lageregelung: Verstarkung URW 4,000 0,100 0,100 Korrekturzeit Lagefehler
13.10 [Lageregelung: Drehzahlgrenze |URW 250 150 150|min* Begrenzt die Korrekturgeschwindigkeit
13.11 [Sollwert fur Spindelorientierung |URW 4095 0 0
13.12 |Fenster fir Orientierung ok. URW 200 20 20 Orientierg. OK = 1 wenn n< 2 min™ und
Encoderposition zwischen 13.11 u. 13.12
13.13 |Abtastzeit des Encoders URW 5,0 4,0 4,0 Encoderstrichzahl x 4 X Nmax X 13.13
1000 x 60
13.14 (Umdrehungszahler: RW Bit 1 0 0 Setzt Parameter 13.16 auf O
Leitwertencoder I6schen
13.15 (Umdrehungszahler: RW Bit 1 0 0 Setzt Parameter 13.17 auf O
Istwertencoder l6schen
13.16 (Umdrehungszahler: BROP 16383 Addiert in Vorwartsdrehrichtung und
Leitwertencoder subtrahiert in Ruckwartsdrehrichtung
13.17 (Umdrehungszahler: BROP 16383 Bei Uberschreitung des Maximalwerts
Istwertencoder erfolgt Riicksetzung auf 0
13.18 [Orientierung ok. RO Bit P 1 1 = Orientierung OK
13.19 (Invertierung Drehrichtungszu- [RW, Bit 1 0 0 = Drehrichtung gleich zum Master

ordnung

1 = Drehrichtung invertiert zum Master
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Parameter Menu 14 Dpen-Loop / Clo- Beschreibung
sed- Loop / Servo

Nr. Bezeichnung Typ Bereich|Default |Einheit
14.01 [PID Reglerausgang BROP 100,0 % Anzeige PID Ausgang vor Skalierung
14.02 [PID Leitwert Quellparameter URWP | #20.50| #0.00[{mn.pr |Parameter definieren die Variablen, die den Eingédngen
14.03 [PID Sollwert Quellparameter URWP | #20.50| #0.00[{mn.pr |des PID Reglers zugeordnet werden. Die Skalierung er-
14.04 [PID Istwert Quellparameter URWP | #20.50] #0.00|mn.pr [folgt automatisch auf +/- 100% oder 0-100% unipolar.
14.05 [Sollwert Invertierung RW Bit 1 0 Diese Parameter ermdglichen eine Invertierung des PID
14.06 [Istwert Invertierung RW Bit 1 0 Soll- und Istwerts
14.07 [PID Anstiegsbegrenzung URW 3200,0 0,0|s Rampenzeit v. 0-100%, -100% bis +100% doppelte Zeit
14.08 (PID Freigabe RW Bit 1 0 1 = PID Regler freigegeben
Rampenfreigabe mit PID-Freigabe
14.09 [Zus. PID Freigabe Quellparam. |[URWP | #20.50] #0.00[mn.pr |Wie 14.08 jedoch mit entspr. Parameter programmierbar
14.10 [Proportional- Verstarkung URW 4,000{ 1,000
14.11 (Integral- Verstéarkung URW 4,000/ 0,500 Zu 0 setzen, wenn als Additionsstelle benutzt.
I- Anteil nur mit PID- Freigabe = 0 geldscht
14.12 [Differential- Verstarkung URW 4,000{ 0,000
14.13 [(PID Begrenzung/ Obere Grenze |URW 100,0] 100,0(% Max. Ausgangswert des PID bei # 14.18 = 0/
symmetrische Begrenzung bei # 14.18 = 1
14.14 (PID Begrenzung/ Untere Gren- [BRW 100,0| -100,0(% Begrenzt den max. negativen oder den min. positiven
ze Ausgangswert des PID bei # 14.18 = 0;
bei # 14.08 = 1 ist # 14.14 ohne Einflul
14.15 [PID Ausgangsskalierung URW 4,000| 1,000 Ausgangsskalierung vor dem Summierpunkt z. Leitwert
14.16 |PID Ausgang Zielparameter URWRP | #20.50] #0.00|mn.pr |Eintrag des Parameters, der gesteuert werden soll
14.17 |Integrator einfrieren RW Bit 1 O|mn.pr |0 = normal Funktion des Integrators (#14.11/ 1 s) * [ e dt
1 = Integrator einfrieren
14.18 [Freigabe symmetrische RW Bit 1 0 0 = PID- Reglerbegrenzung durch # 14.13 und # 14.14
Begrenzung 1 = symmetrische Begrenzung durch # 14.13
14.19 |Leitwert BROP 100,0 % Anzeige Leitwert
14.20 [PID Sollwert BROP 100,0 % Anzeige PID Sollwert
14.21 [PID Istwert BROP 100,0 % Anzeige PID Istwert
14.22 |PID Fehler BRPO 100,0 % Anzeige Regelabweichung

Zeichenerklarung:

mn.pr = Meni.Parameter: Bezeichnet einen Parameter, der als Ziel oder Quelle einer Verzeigerung dient.

Gleichung fur den PID- Regler:
#14.01 =#14.10* e + (#14.11/ 1s) * e dt + #14.12 * 1 s * de/dt

wobei:
e = sollwert% - istwert% (Regelabweichung in %)

Sollwert% = 100%* (Aktueller Wert / Bereichsendwert) des mit #14.03 gewahlten Quellparameters

Istwert% = 100% * (Aktueller Wert / Bereichsendwert) des mit #14.04 gewahlten Quellparameters
1s Zeitbasis 1 Sekunde
[edt I- Anteil (nur Intern) wird nur PID- Freigabe = 0 geldscht
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Blockschaltbild Menu 15

(Siehe Beschreibung Regen Unit)
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Meni 15 — Sinusférmiges Ein- und Rickspeisemodul

Dieses Meni ist fir die Betriebsart ,Sinusférmiges Ein- und Riickspeisemodul” des Unidrive reserviert.

In den Betriebsarten ,Open-loop®, ,Closed-loop Vector* und ,Servo* wird dieses Meni nicht angezeigt.

(Siehe Beschreibung Regen Unit)
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Blockschaltbild Meni 16 UD 50

[4%°]" Se9l €9l 9% 4%
Lol €e9l [4°1% 14 L4
oL9lL L€91 0€9l %44 oLd
AIpje | Bunialy J918W
Buebuig | -ieau| | -eledjaiz | swwaly|

Zhd pun 114 ‘014 abuebuig

aleqlaiwwelfold

3

Guniaianu|

ov 9l

‘Buieyibo

jejiejod

T
'
'
'
|
'
|

A J

-sny/-uig

|
pueb

1607

_m__m:O:mHmEEmQ_m_N_ Buniaienuy]

!

Y

mcmmw:,,&mcmmc_m_
MiboT

L¥'91 abuebsny
10399]|0D uado

2191
Buniaiianu|

L0 9l9lL
< Buniaieys

819l
Js)sweled|alz

6091 6291 829l 1291 0§ 64
8091 929l GZ9l ¥Z'9l 6% 84
1091 €29l 229l 129l 8v /14
Buebsny 9lIsnd
/Buebuig A | Bunisi PIOET
Wboq | BSNY | -ieau| | -esedjerz | swwsly
64 pue g4 ‘24 abuebuig/-sny aseqiaiwwelbold
€09l 6€91 8¢9l (54 €1
209l LE°91 9¢€'9l (014 1
snjeis | Bunial
siejay -_wEﬂ 9lIeND | swway
abuebsnesie|ay aleqlaiwuwelbold
f44
Buebsne 0
<71 -siejoy , <
3 : ” 3
Lv ‘ov ,
assn|yosuy Buniaipanu|
e [eteno]
¢ Buebsne
-Bojeuy 0zl
Ol
s Buniaie)s

Buniaianu|

€L9l

m v Oo

Sl9l
Jajoweled|alz

Buniaiens

v-vv

ETNENY

09-8v

ETNINENY

G Buebuis
-Bojeuy

¥ Buebuie
-Bojeuy

6-86



Meni 16 — Kleine Optionsmodule

Dieses Meni ist fir die Verwendung von kleinen Optionsmodulen zur Erweiterung des Geberanschlusses
und der digitalen Ein- und Ausgénge des Unidrive reserviert. Wenn kein Optionsmodul verwendet wird, so
wird dieses Men nicht angezeigt.

UD 50:

Einsetzbar fur alle Betriebsarten

E / A- Erweiterungsmodul

1. Parameterliste:
Parameter Menu 16 uD 50
Nr. Bezeichnung Typ Bereich Default |Beschreibung
16.01 |Options Modul Kennziffer RO,U,P 0-100 0[O0 = Kein Modul gest.
1 = UD 50 Modul gesteckt
16.02 [Status Relaisausgang RL2 (Klemme 40) RO,Bit P 1 0[1 = angezogen
16.03 [Status Relaisausgang RL3 (Klemme 41) 0
16.04 [Pegel Analogeingang 4 (Klemme 51) RO,Bit,P +/- 100 % 0|Anzeigeparameter fur die Analog-
16.05 [Pegel Analogeingang 5 (Klemme 52) O[signale an den Klemmen 51 und 52
16.07 [Status Klemme 48 (F7 = dig. Ein-/Ausg.) Status Klemme 48 1 = aktiv
16.08 [Status Klemme 49 (F8 = dig. Ein-/Ausg.) Status Klemme 49 1 = aktiv
16.09 [Status Klemme 50 (F9 = dig. Ein-/Ausg.)|RO,Bit P 1 0|Status Klemme 50 1 = aktiv
16.10 [Status Klemme 44 (F10 = dig. Eingang) Status Klemme 44 1 = aktiv
16.11 [Status Klemme 45 (F11 = dig. Eingang) Status Klemme 45 1 = aktiv
16.12 [Status Klemme 46 (F12 = dig. Eingang) Status Klemme 46 1 = aktiv
16.13 [Analogeingang 4:  Skalierung RW, U 0,000 - 4,000 1.000{Eingangsskalierung
16.14 Invertierung RW, Bit 1 0[1 = Analogsignal: Polaritat invertiert
16.15 Zielparameter RW,U,R, P 0,00 - 20,50 0.00{Nummer des zu steuernden Parame-
ters
16.16 |Analogeingang 5:  Skalierung RW, U 0,000 - 4,000 1.000{Eingangsskalierung
16.17 Invertierung RW, Bit 1 0|1 = Analogsignal: Polaritat invertiert
16.18 Zielparameter RW,U,P 0,00 - 20,50 0.00(Nummer des zu steuernden Parame-
ters
16.19 [Analogausgang 3: Quellparameter RW,U,P 0,00 - 20,50 0.00(Eintrag des Ausgabeparameters
16.20 Skalierung RW, U 0,000 - 4,000 1.000|Ausgangsskalierung fur Analogsignal
16.21 [F7:  Ziel-/Quellparameter RW,U,R, P 0,00 - 20,50 0.00{Zuordnungsparameter
16.22 Invertierung RW, Bit 1 0|1 = invertiert
16.23 Definition als Ein- oder Ausgang RW, Bit, R 1 0[1 = Klemme ist dig. Ausgang
16.24 [F8:  Ziel-/Quellparameter RW,U,R, P 0,00 - 20,50 0.00{Zuordnungsparameter
16.25 Invertierung RW, Bit 1 0|1 = invertiert
16.26 Definition als Ein- oder Ausgang RW, Bit, R 1 0[1 = Klemme ist dig. Ausgang
16.27 [F9:  Ziel-/Quellparameter RW,U,R, P 0,00 - 20,50 0.00{Zuordnungsparameter
16.28 Invertierung RW, Bit 1 0|1 = invertiert
16.29 Definition als Ein- oder Ausgang RW, Bit, R 1 0[1 = Klemme ist dig. Ausgang
16.30 [F10: Zielparameter RW,UR, P 0,00 - 20,50 0.00]|Zuordnungsparameter
16.31 Invertierung RW, Bit 1 0|1 = invertiert
16.32 [F11: Zielparameter RW,UR, P 0,00 - 20,50 0.00]|Zuordnungsparameter
16.33 Invertierung RW, Bit 1 0|1 = invertiert
16.34 [F12: Zielparameter RW,UR, P 0,00 - 20,50 0.00]|Zuordnungsparameter
16.35 Invertierung RW, Bit 1 0|1 = invertiert
16.36 |Relaisausgang RL2: Quellparameter RW,U,R, P 0,00 - 20,50 0.00{Zuordnungsparameter
16.37 Invertierung RW, Bit 1 0|1 = invertiert
16.38 |Relaisausgang RL3: Quellparameter RW,U,R, P 0,00 - 20,50 0.00{Zuordnungsparameter
16.39 Invertierung RW, Bit 1 0|1 = invertiert
16.40 |Positive / negative Logik RW, Bit 1 00 = negative Logik
1 = positive Logik
16.41 |Digitalausg.: Gegentakt / Open Kollektor RW, Bit 1 0|0 = Gegentakt Ausgang
1 = Open Kollektor

6-87




2.  Klemmenbelegung UD 50
Klemmen Nummer Funktion

40 Relais 2
41 Relais 3
42 Relais Wurzel (Relais 2 u. 3)
43 0V (Digital)
44 Digital Eingang F10
45 Digital Eingang F11
46 Digital Eingang F12
47 0V (Digital)
48 Digital Eingang/Ausgang F7
49 Digital Eingang/Ausgang F8
50 Digital Eingang/Ausgang F9
51 Analog Eingang 4
52 Analog Eingang 5
53 0V (Analog)
54 Analog Ausgang 3
55 Geratemasse
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UD 51: Optionsmodul mit zweitem Inkrementalgeberanschlul?

1. Parameterliste:

Parameter Menu 16 UD 51
Nr. Bezeichnung Typ Bereich Default [Einheit
16.01 (Options Modul Kennziffer RO,U,P 0-100 0 = Kein Modul gesteckt
2 = UD 51 Modul gesteckt
16.02 |Encoder 2: Eingangswert in min . RO, B, P +/- 30 000 min - Drehzahl des Inkr.gebers in min™
16.03 Position RO,U,P 0...16383 Umdr./ 16383 [Encoderpos. seit Netzzusch.
16.04 Strichzahl RW,U 0...5000 [ 1024 [Imp./Umdr. [Strichzahl Encoder 2
16.05 Auswahl Eingang RW, Bit 1 0 0 = 4-Spur Inkrementalgeber
1=FundD - Signal
16.06 [Auswahl Encoder 1/ Encoder 2 RW, Bit 1 0 0 = Encoder 2 (UD 51)
1 = Inkrementalgeber 1 (Unidrive)
16.07 [Skalierung Inkrementalgeberausgang RW, U x=0 15 0 |1/ (ZX) Verringerung der Ausgangsgrofie
16.08 [Auswahl Frequenzausgang RW, Bit 1 0 0 = 4-Spur Inkrementalgeber
1=FundD - Signal
16.09 [Encodereingang 2: RW, Bit 1 0 0 = AbschluBwiderstand aktiv
AbschluBwiderstand Ein/Aus 1 = AbschluBwid. abgeschaltet
16.10 [Encoderposition: Freigabe Abspeichern |RW, Bit 1 0 0 = Nullimpuls Ausgang
1 = Freigabe Abspeichern Eingang
16.11 (Eingang Encoderposition Abspeichern: RW, Bit 1 0 0 = AbschluBwiderstand aktiv
AbschluBwiderstand Ein/Aus 1 = AbschluBwid. abgeschaltet
16.12 [Encoder 2 Ausgang Nullimpuls Synchro- |RW, Bit 1 0 0 = Nullimpuls synchronisiert mit
nisation dem Quadranten, indem A und
B=0
1 = Nullimpuls kann in allen 4
Quadranten auftreten
16.13 [Encoder 2 Ausgang Nullimpuls Synchro- |RO, Bit 1 0 0 = Nullimpuls synchronisiert
nisation Anzeige 1 = Nullimpuls nicht synchronisiert
2. Klemmenbelegung
Klemmen Nummer Funktion
40 +A
41 -A
42 ov
43 +B
44 -B
45 ov
46 +Z
47 -Z
48 ov
49 +FOUT/+AQOUT
50 -FOUT/-AOUT
51 ov
52 +DOUT/+BOUT
53 -DOUT/-BOUT
54 +FREEZE-IN oder +ZOUT
55 -FREEZE-IN oder -ZOUT
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Blockschaltbild Ment 16 UD 52
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UD 52: Optionsmodul fur SinCos - Geber

Einsetzbar fir Closed loop und Servo

Parameter Menl 16

UD 52

Nr. Bezeichnung Typ Bereich Default |Einheit Beschreibung
16.01 (Options Modul Kennziffer RO,U,P 0-100 0 0 = Kein Modul gesteckt
4 = UD 52 Modul gesteckt
16.02 [SinCos Encoder Drehzahlin min * [RO, B, P +/- 30 000 min * Richtige Drehzahlanzeige, wenn
# 16.12 korrekt
16.03 Umdrehungen RO, U, P 0..#16.13 Umdr. gezahlt vom Zeitpkt. der Netzzusch.
16.04 Position RO, U, P 16383 1/16383Umdr. [Position in 16383-Schritten
16.05 Praz.-Positionswert|RO, U, P 255 1/16383*256 |wie # 16.04, jedoch mit 256-facher
Umdr. Aufldsung
16.06 [Auswahl Inkrementalgeber 1 RW, Bit 1 0 0 = SinCos Geber (UD 52)
1 = Inkrementalgeber 1 (Unidrive)
16.07 [Skalierung Inkrementalgeberausgang [RW, U x=0..15 0 1/ (2X) Verringerung der Ausgangsgrofle
16.08 |Auswahl Frequenzausgang RW, Bit 1 0 0 = Encodersignale
1 = Frequenz- und Richtungssignal
16.09 [Kommutierungsoffset RW, U, S, P 6143 0
16.10 |Aktivierung Selbstabgleich RW, Bit 1 0 entspr. # 0.40
16.11 [Lage-Istwert einfrieren RW, Bit 1 0
16.12 |Anzahl Sinusperioden pro Umdr. RW, U 4 0 0= 256
1= 512
2= 1024
3= 2048
4 = 4096
16.13 [Anzahl Umdrehungen RW, U x=0..15 o] 2*umdr.
16.14 [SinCos als Leitwertencoder RW, Bit 1 0 0 = SinCos als Ruckfihrung
1 = SinCos als Leitwertencoder
16.15 |Auswahl Geberversorgung 2) RW, Bit 1 0 0 = +5V- Geberversorgung
1 = +8V- Geberversorgung
16.16 |Abschaltung ser. Schnittstelle 1) RW, Bit 1 0 0 = ser. Schnittstelle eingeschaltet
1 = ser. Schnittstelle ausgeschaltet
16.17 |Abschaltung Interpolation RW, Bit 1 0 0 = Interpolation eingeschaltet
1 = Interpolation ausgeschaltet
Klemmenbelegung:
Klemmen Nummer | Funktion Y Wird die Absolutinformation
40 SINUS des SinCos Gebers nicht
a1 SINUSREF vgrwendet, ist# 16.16 auf 1
42 COSINUS einzustellen.
43 COSINUSREF ) Wird ein SinCos Geber der
44 0 Volt Fa. Stegmann eingesetzt,
45 +UB 2) vh;ir(ljddurchsdenEUC?idrive die
elaun ep. ange-
46 RS485 + ) zeigt. Bgi Ste%mann Ggebern
47 RS485 - 1) ist mit # 16.15 = 1 die Ge-
48 +FREEZE-IN 3) berversorgung auf + 8V
49 -FREEZE-IN °) einéugf[el’latfn(.j Anschligf&end
R . R E mu e Anderung abge-
50 simuliertes Encodersignal A oder Frequenzsignal F speichert und diegNetzg-
51 simuliertes Encodersignal -A oder Frequenzsignal -F spannung aus und wieder
52 0 Volt eingeschaltet werden.
53 simuliertes Encodersignal B oder RichtungssignalD |, )
54 simuliertes Encodersignal -B oder Richtungssignal -D ) Der F_REEZE-Elngang kann
- nur mit dem Lageregler der
55 0 Volt, Schirm UD70 verwendet werden.
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Blockschaltbild Ment 16 UD 53
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UD 53: Optionsmodul fur Resolver

Einsetzbar fir Closed loop und Servo

Parameter Menu 16 uD 53
Nr. Bezeichnung Typ Bereich Default [Einheit Beschreibung
16.01 |Options Modul Kennziffer RO, U, P 0-100 0 0 = Kein Modul gesteckt
3 = UD 53 Modul gesteckt
16.02 |Resolver:  Drehzahl RO, B, P +/- 30 000 min -1
16.03 Position RO, U, P 16383 Umdr./16383
16.05 Resolvertest RW, Bit 1 0 entspr. # 0.40, wenn Option gesteckt
16.06 |Auswahl der Quelle der Encoder- RW, Bit 1 0 0 = Quelle fur die Encodersimulation
simulaton ist der Resolvereingang
1 = Quelle fur die Encodersimulation
ist der Inkrementalgeber 1 HD-
Sub Stecker vom Unidrive
16.07 [Skalierung Encodersimulation RwW, U x=0..15 0 2% z.B. 0=4096
1=2048
2=1024
16.08 [Auswahl Encoderausgang RW, Bit 1 0 0 = Encodersignale
1 = Frequenz- und Richtungssignale
16.09 [Resolver Offset RW, U, S, P 6143 0
16.10 |Auswahl Resolver Ubersetzungsver- |RW, U 1 0 0 = Ubersetzungsverhaltnis 3 : 1
haltnis 1 = Ubersetzungsverhdltnis 2 : 1
16.12 [Nullimpuls Synchronisation RW, Bit 1 0 0 = Nullimpuls synchronisiert mit dem
Quadranten, indem Aund B =0
1= Nullimpuls kann in allen 4 Qua-
dranten auftreten
16.13 [Nullimpuls Synchronisation Anzeige |RO, Bit 1 0 0 = Nullimpuls synchronisiert
1 = Nullimpuls nicht synchronisiert

Néhere Parameterbeschreibungen in der UD53- Beschreibung.

Klemmenbelegung:

Klemmen Nummer

Funktion

40 simuliertes Encodersignal A oder Frequenzsignal F
41 simuliertes Encodersignal -A oder Frequenzsignal -F
42 0 Volt

43 simuliertes Encodersignal B oder Richtungssignal D
44 simuliertes Encodersignal -B oder Richtungssignal -D
45 0 Volt

46 simuliertes Encodersignal Z

47 simuliertes Encodersignal -Z

48 Resolversignal SINUS +

49 Resolversignal SINUS -

50 Resolversignal COSINUS +

51 Resolversignal COSINUS -

52 Resolversignal Referenz +

53 Resolversignal Referenz -

54 0 Volt

55 0 Volt
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Meni 17 — Grol3es Optionsmodul

Parameter Menu 17 Beschreibung

Grol3es Optionsmodul

Nr. Bezeichnung Typ Bereich [Default |Einheit

17.01 |Kodierung Optionsmodul UROP 100

17.02 _|Software Version UROP 99.99

17.03 |Letzte Befehlszeile URO 32000

17.04 |System Resourcen URO 100 %

17.05 |Serielle Adresse RS485 UD 70 [URW 255 11|%

17.06 |Serieller Modus RS485 UD 70 |[URW 255 1

17.07 _|Baud Rate RS485 UD 70 URW/S 8 4

17.08 |Zielparameter 1 URW #20.50{ #0.00{mn.pr

17.09 |Zielparameter 2 URW #20.50{ #0.00{mn.pr

17.10 |Skalierungsfaktor URW 4,000 1,000

17.11 |Takt Zeitbasis URW 100 10|ms fir CLOCK Task

17.12 |Art der Synchronisation der URW 255 0 0 = Deaktiviert
internen Lagereglerstruktur 1 = Encoder Task

2 = Speed Task
11 = Freeze Auswertung Encoder Task
12 = Freeze Auswertung Speed Task

17.13 |Automatisches Starten RW Bit 1 0 0= manuelles Starten *)

1= Automatisches Starten des DPL-
Programmes auf der UD70 bei Netzzu-

schaltung.
17.14 |Globale Abschaltung bei Lauf- |RW Bit 1 0 0 = deaktiviert )
zeitfehlern 1= aktiviert
17.15 |RS 485 - Abschaltung RW Bit 1 0 0 = deaktiviert )
1= aktiviert
17.16 |Bezugsquelle fur Modus 10 RW Bit 1 0 0= mit CLOCK Task synchronisiert )
(I/0 Box Modus) 1= mit ENCODER Task synchronisiert
17.17 |Abschaltung, wenn Parameter- |RW Bit 1 0 0 = automatische Begrenzung *)
wert auBBerhalb Bereich 1= Abschaltung, wenn Parameterwert
aullerhalb Bereich
17.18 |Aktivierung Watchdog RW Bit 1 0 0= Watchdog deaktiviert )
1= Watchdog aktiviert
17.19 |Speicheranforderung der RW Bit 1 0 = keine Aktion *)
Men 20 - Parameter 1= Speicheranforderung
17.20 |Abspeicherung der Menu 20 RW Bit 1 0 0= keine Aktion )
Parameter bei Netzabschaltung = Speichern bej Netzabschaltung
17.21 |RS232 Betriebsart Terminal RW Bit 1 0 0 = Normalbetrieb mit DPL Toolkit *)
1 =UD70 RS232 Terminalbetrieb
17.22 |Reserviert fur UD70 RW Bit 1 0
17.23 |Reserviert fur UD70 RW Bit 1 0
17.24 |Umschaltzeit bei URW 1 0fms Verzdgerungszeit bei der Umschaltung zwi-
Zweidrahtbetrieb schen Lesen und Schreiben
0>= 8ms Verzégerung
1 >=16ms Verzdgerung
17.25 |Reserviert fir UD70 RW Bit 1 0
17.26 |Reserviert fir UD70 RW Bit 1 0
17.27 |Reserviert fir UD70 RW Bit 1 0
17.28 |Reserviert fir UD70 RW Bit 1 0

mn.pr = Meni.Parameter: Bezeichnet einen Parameter, der als Ziel oder Quelle einer Verzeigerung dient.

*) Konfigurationsparameter reserviert fir UD 70
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Meni 18 — Frei verwendbare Parameterebene 1

Parameter Menu 18
Frei verwendbare Parameterebene 1

Beschreibung

Nr. Bezeichnung Typ Bereich [Default |Einheit
18.01 [Nichtflichtiger Anzeige- BRO/S | 32000
Parameter

18.02 [Anzeige- Parameter BRO 32000

18.03 [Anzeige- Parameter BRO 32000

18.04 [Anzeige- Parameter BRO 32000

18.05 [Anzeige- Parameter BRO 32000

18.06 [Anzeige- Parameter BRO 32000

18.07 [Anzeige- Parameter BRO 32000

18.08 [Anzeige- Parameter BRO 32000

18.09 [Anzeige- Parameter BRO 32000

18.10 [Anzeige- Parameter BRO 32000

18.11 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.12 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.13 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.14 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.15 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.16 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.17 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.18 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.19 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.20 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.21 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.22 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.23 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.24 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.25 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.26 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.27 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.28 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.29 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.30 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
18.31 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
18.32 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
18.33 |Speicher- Bit RW Bit 1 0
18.34 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
18.35 |Speicher- Bit RW Bit 1 0
18.36 |Speicher- Bit RW Bit 1 0
18.37 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
18.38 |Speicher- Bit RW Bit 1 0
18.39 |Speicher- Bit RW Bit 1 0
18.40 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
18.41 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
18.42 |Speicher- Bit RW Bit 1 0
18.43 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
18.44 |Speicher- Bit RW Bit 1 0
18.45 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
18.46 |Speicher- Bit RW Bit 1 0
18.47 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
18.48 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
18.49 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
18.50 |Speicher- Bit RW Bit 1 0
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Meni 19 — Frei verwendbare Parameterebene 2

Parameter Menu 19
Frei verwendbare Parameterebene 2

Beschreibung

Nr. Bezeichnung Typ Bereich [Default |Einheit
19.01 [Nichtflichtiger Anzeige- BRO/S | 32000
Parameter

19.02 [Anzeige- Parameter BRO 32000

19.03 [Anzeige- Parameter BRO 32000

19.04 [Anzeige- Parameter BRO 32000

19.05 [Anzeige- Parameter BRO 32000

19.06 [Anzeige- Parameter BRO 32000

19.07 [Anzeige- Parameter BRO 32000

19.08 [Anzeige- Parameter BRO 32000

19.09 [Anzeige- Parameter BRO 32000

19.10 [Anzeige- Parameter BRO 32000

19.11 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.12 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.13 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.14 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.15 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.16 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.17 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.18 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.19 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.20 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.21 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.22 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.23 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.24 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.25 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.26 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.27 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.28 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.29 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.30 [Speicher- Parameter BRW 32000 0
19.31 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
19.32 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
19.33 |Speicher- Bit RW Bit 1 0
19.34 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
19.35 |Speicher- Bit RW Bit 1 0
19.36 |Speicher- Bit RW Bit 1 0
19.37 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
19.38 |Speicher- Bit RW Bit 1 0
19.39 |Speicher- Bit RW Bit 1 0
19.40 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
19.41 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
19.42 |Speicher- Bit RW Bit 1 0
19.43 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
19.44 |Speicher- Bit RW Bit 1 0
19.45 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
19.46 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
19.47 |Speicher- Bit RW Bit 1 0
19.48 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
19.49 [Speicher- Bit RW Bit 1 0
19.50 |Speicher- Bit RW Bit 1 0
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Menl 20 — Businterface und UD70- Applikationen

Dieses Menti ist fur die Verwendung von Applikationsmodulen UD70 und High Speed Bussystemen re-
serviert. Die Parameter des Menu 20 werden nicht im Antriebsregler, sondern auf dem Applikationsmodul

gespeichert.
Die Parameter 20.01 bis 20.20 und 20.50 sind durch die Busmodule belegt.

Wenn kein UD70- Applikationsmodul verwendet wird, so wird dieses MenU nicht angezeigt.
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7 Inbetriebnahme

7.1 Sicherheitshinweise

Es sind die Sicherheitshinweise in der Umschlaginnenseite und in Kap. 3 zu beachten.

7.2 Installation

7.2.1 Vorbereitende MaRnahmen

Verdrahtung des Leistungs- und Steuerteils des Umrichters Uberprifen.
Siehe hierzu Unidrive Betriebsanleitung Kapitel 3.4 und 4.

Hierbei ist auch darauf zu achten, ob ein Bremswiderstand angeschlossen ist. Ist der Bremswiderstand
nicht angeschlossen, kann es bei schnellen Bremsvorgangen zur Fehlerabschaltung ,,OU* kommen.

Fir die folgenden Einstellungen empfiehlt es sich, einen Inbetriebnahmestecker mit folgender
AnschluBRbelegung zu verwenden:

Obere Klemmenleiste: Untere Klemmenleiste:
BTB 1 - 21
BTB 2 10k +24V 22
ov 3 oV 23
+10V 4 +—] SOLLWERT N=0 24
Aol | s e
ASOLL1- 6] -
ASOLL2 > RECHTS 27—
THERMISTOR 8 OREHZAHL '(—)'g?/SFERN 22 FREIGABE
N_IST 9l—<C -
| WIRK 10 b———(C WIRKSTROM FREIGABE 30T
oV 11— MASSE ov 31

Scope- Anschliisse

7.2.2 MotoranschluB Leistungsteil

1. Drehstromasynchronmotore

Der Motoranschlufd hat entsprechend der Nennspannung des Motors zu erfolgen. Es ergeben sich
die folgenden 2 Grundschaltungen im Klemmbrett des Motors:

Dreieck

Uuvw

Es ist darauf zu achten, daf} der Schirm des Motorkabels am Motor ebenfalls moglichst grof3flachig
auf Gehause / PE gelegt ist.
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Lifter und Bremse

Bezeichnung | LSMV- Motor mit | VA- Motor mit ACHA-Motor
Klemmenkasten | Klemmenkasten mit 2 Leistungssteckern
Lifter Phase U U1 L1 1 U1 Lifter Anschlu3stecker,
Lufter Phase V V1 L2 21 7 polig
Lifter Phase W W1 L3 4 W1
Erde - - 3 PE
Bremse + - - 5 Bremsen Anschlul3stecker,
Bremse - - - 6 7 polig
2. Synchronservomotore
Bezeichnung Unidrive Motor
CTM4 und UM DS mit
Motorstecker Klemmenkasten
Klemme Pin Nr. Pin Nr.
Phase U U 1U B V
Phase V \Y 2V A U
Phase W W 4 W C W
Erde PE 3 Erde E/G Erde
Bremse + - 5 - -
Bremse - - 6 - -

7.2.3 GeberanschluB
7.2.3.1 Encoder

Bei positivem Drehzahlsollwert und geschlossener Klemme 27 ist bei den untenstehenden
AnschluRverbindungen die Motordrehrichtung ,Rechtslauf‘ im Uhrzeigersinn, mit Blick auf die
Motorwelle. Die Schirmung des verwendeten Encoderkabels, ist auf die OV-Elektronikklemme des
jeweiligen Optionsmoduls bzw. des HD-Sub Steckers zu legen. Zuséatzlich ist der Kabelmantel am
Umrichter abzusetzen und Uber eine Kabelschelle direkt unterhalb des Gerates auf die Montageplatte
zu kontaktieren. Hat der Geber keine Nullimpulsspur, diirfen die betreffenden Leitungen auf der
Gerateseite nicht aufgelegt werden.

1. Drehstromasynchronmotore
AnschluBbelegung ACHA- LSMV- und VA- Motor mit Encoder:

UNIDRIVE ACHA- Motor LSMV- Motor VA- Motor
15 poliger HD-Sub Stecker | Gegenstecker 17 polig | Gegenstecker 12 polig | Gegenstecker 12 polig
Pin Nr. Signal Pin Nr. Pin Nr. Pin Nr.
15 %) | Thermistor 1 %)
14 %) | Thermistor 2 %)
Steckergehause Schirm 3 10 Steckergedause
1 A 10 4 " 5
5 N 11 5 3
6 -N 12 8 4
2 -A 13 7 ") 6
3 B 14 3 " 8
4 -B 15 6 ") 1
13 +UB 16 4 2 ) 12 )
14 oV 17° 17 107

) Die mit B bezeichnete Geberspur des LSMV- Motors ist bei Rechtsdrehung um 90° elektrisch voreilend. Deshalb ist dieses
Signal am Gebereingang A des Unidrive anzuschlieRen.

2) Zur Auswertung des Thermistors muf3 # 7.15 = 'th.SC” oder "th” und # 7.18 = 0.00 eingestellt sein.
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2.  Synchronservomotore vom Typ CTM4 bzw. UM mit Encoder

UNIDRIVE Motor-
HD-Sub Stecker gegenstecker
15 polig 17 polig
Signal Pin Nr. Pin Nr.
Thermistor ") 15 1
Thermistor ") 14 2
Schirm %) | Steckergehduse 3\
U 7 4\
-U 8 5
vV 9 6
-V 10 7
W 11 8
-W 12 9
A 1 10
N 5 11
-N 6 12
-A 2 13
B 3 14
-B 4 15
+UBV 13 16
o0V 14 177

1) Zur Auswertung des Thermistors mufd # 7.15 = "th.SC” oder 'th” und # 7.18 = 0.00 eingestellt sein.
2) Gehause des HD SUB-Steckers ist mit OV Elektronik verbunden

Zusatzlich ist der Kabelmantel am Umrichter abzusetzen und Uber eine Kabelschelle direkt unterhalb
des Gerates auf die Montageplatte zu kontaktieren. Hat der Geber keine Nullimpulsspur, diirfen
die betreffenden Leitungen auf der Geréateseite nicht aufgelegt werden.

Unidrive Motor-
Encoderstecker Encoder

. Verbindung von .
Verbindung von Schirm und PE iiber Verbindung von

Schirm und 0V liber Schirm und PE

Steckergehiuse Erdungsklemme an bzw. mit Stecker- Verbindung von

Lﬂ;:::g;elatte am gehiuse Schirm und 0V

\ Vo

Sub-
D15

«— X A
max. 5 cm

ungeschirmt paarweise verdrillte

Leitung mit AuBenschirm
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Sonstige Gebersysteme

1. SinCos mit Unidrive Optionsmodul UD 52

Unidrive SinCos Optionsmodul
Unidrive UD52 CTMA | BCHA UM
polig 12 polig
Signal Klemmen Nummer Pin Nr. Pin Nr.
SINUS 40 10 5
REFSINUS 41 13 6
COSINUS 42 14 4
REFCOSINUS 43 15 1
0 Volt 44 17 10
+UB %) 45 16 12
RS485 + " 46 11 2
RS485 - " 47 12 3
+FREEZE-IN % 48 - -
-FREZZE-IN % 49 - -
AOUT oder FOUT 50 - -
-AOUT oder -FOUT 51 - -
0 Volt, Innen-Schirm 52 17 10
BOUT oder DOUT 53 - -
-BOUT oder -DOUT 54 - -
Kabelgesamtschirm PE Unidrive oder 3 und ) 9und )
Montageplatte Steckergehduse Steckergehduse
PTC 3 1 7
PTC 8 2 8

") Wird die Absolutinformation des SinCos Gebers nicht verwendet, ist #16.16 auf 1 einzustellen.

2) Wird ein SinCos Geber der Fa. Stegmann eingesetzt, wird durch den Unidrive die Meldung
"Sep.EC” angezeigt. Bei Stegmann Gebern ist mit # 16.15 = 1 die Geberversorgung auf + 8V
einzustellen. AnschlieRend muR die Anderung abgespeichert und die Netzspannung aus und
wieder eingeschaltet werden.

3) Der FREEZE-Eingang kann nur mit dem Lageregler der UD70 verwendet werden.

Zusatzlich ist der Kabelmantel am Umrichter abzusetzen und Uber eine Kabelschelle direkt
unterhalb des Gerates auf die Montageplatte zu kontaktieren.

Unidrive

UD52

UDS52

Verbindung
zu OV

/

max. 5 cm
ungeschirmt

Innenschirm

AufRRenschirm

Erdungsklemme
an Montageplatte
am Umrichter

\ /

Paarweise verdrillte
Leitung mit Innen-
und Auf3enschirm

Abbildung 7.1: Schirmanbindung SinCos-Geber
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2. Resolver mit Unidrive Optionsmodul UD 53

Synchronservomotore vom Typ CTM4 bzw. UM

Unidrive Resolver Optionsmodul
Unidrive UD53 DS- Motor | CTM4...R.9...X UM

10 polig 17 polig 12 polig

Signal Klemmen Nummer Pin Nr. Pin Nr. Pin Nr.
SINUS + 48 E 14 5
SINUS - 49 F 15 6
COSINUS + 50 D 13 3
COSINUS - 51 C 10 4
Referenz + 52 A 16 1
Referenz - 53 B 17 2

0 Volt, Innen-

Schirm 54 ) ) )
0 Volt 55 - - -
" " J (PTC) 1 (PTC) 7
" " K (PTC) 2 (PTC) 8

1) Der Thermistor ist an die Unidrive Klemmen 3 und 8 anzuschlieRen.

Zur Auswertung des Thermistors muf # 7.15 = "th.SC” oder "th" und # 7.18 = 0.00
eingestellt sein.

Zusatzlich ist der Kabelmantel am Umrichter abzusetzen und Uber eine Kabelschelle direkt unterhalb
des Gerates auf die Montageplatte zu kontaktieren.

Unidrive Motorseite
Reglerseite  Augenschirm AuRenschirm
, Befestigung Gber Schirmverbindung zum
Verbindung Erdungswinkel Steckergeh&use und
zu OVolt am Umrichter Gebergehéause lber Litze

/ und Stecker

N

max. 5cm
ungeschirmt paarweise verdrillte Leitung
mit Innen — und AuRenschirm
Innenschirm Innenschirm

Abbildung 7.2: Schirmanbindung Resolver
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7.3 Inbetriebnahme

7.3.1 Allgemeine Vorgehensweise
Die Sicherheitshinweise und die 6rtlichen Bestimmungen sind generell einzuhalten !

Die allgemeine Vorgehensweise bei der Inbetriebnahme des Antriebes ist unabhangig von
der Betriebsart des Unidrive.

Es wird folgende Vorgehensweise empfohlen:

Ablauf Antrieb Motor / Last
1. Kontrolle der Motor- und Netzzuleitung und Geberanschlu® | - [ = -
2. Betriebsart einstellen gesperrt
3. Grundparameter einstellen abgekuppelt
4. Selbstabgleich freigegeben
5. Regleroptimierung angekuppelt
6. Sonstiges

Nachfolgend wird die Inbetriebnahme nach diesem Ablauf fir die drei Betriebsarten erlautert.

Es ist generell zu beachten, daB die meisten Parameter bei Netzabschaltung nicht abgespeichert
werden. Vor jeder Netzabschaltung sind daher die neu eingestellten Parameter durch Eingabe
von “1000° in den Nullparameter und anschlieBRendem RESET zu sichern!

Zudem ist zu beachten, daR bei einer Anderung der Betriebsart alle Parameterwerte in ihren
Auslieferungszustand gesetzt werden !
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Bei der Inbetriebnahme ist die unten dargestellte Vorgehensweise zu beachten. Diese ist in den folgenden
Abschnitten naher erlautert:

Motorschaltung (Stern/ Dreieck) priifen, Geberanschluf®
1. Kontrolle Motor- und priifen, Schaltplan priifen

Netzzuleitung und
Geberanschluf}

U

. . eventuelle Fehlermeldung ,et“ externe Storkette nach Netz
e Klemme 30 (Freigabe) 6ffnen | uschalten im Display sichtbar

U

e Netz zuschalten I

U

2. Betriebsart einstellen

#0.00 = 1253 und #0.48 = Betriebsart wahlen + Reset Taste
=> Default- Einstellung

U
. #0.02 = Max. Drehzahl, #0.03 = Beschleunigungszeit, #0.04
3. Grundparameter einstellen = Bremszeit, #0.05 = Sollwertquelle, #0.06 = Uberlastfaktor
Falls erforderlich #0.00 = 149 und:
e bei bipolarem Sollwert: #1.10=1
e bei Rampe Ausschalten: #202=0
e bei vorh. Bremswiderstand: # 0.15 = FASt
e bei vorh. Encoder: # 3.21 = Strichzahl
e Anspassung Motorschutz:  #4.15, #4.16
e bei positiver Logik: #8.27=1
+ Speichern: #xx.00 = 1000 + Reset Taste
U

. #0.41 = Taktfrequenz, #0.42 = Polzahl, #0.46 = Nennstrom
4. Motorparameter einstellen Nur bei Closed Loop Vector und Open loop zuséatzlich:
#0.43 = cosgp, #0.44 = Nennspannung,
#0.45 = Nenndrehzahl, #0.47 = Nennfrequenz,

U

. Prifen ob Klemmen 27 und 28 gedffnet sind,
5. Selbstabgleich #0.40 = 1 und Klemme 30 schlief3en
Wenn ok. wird #0.40 intern riickgesetzt, sonst
Fehlermeldung beachten

U

Redl . #0.28 = P-, #0.29 = |- Anteil Stromregler,
6. Regleroptimierung #0.07 = P-, #0.08 = |-, #0.09 = D- Anteil Drehzahlregler,
#4.12 = Stromglattungs- Filter anpassen

U

Prifung der Auslastung mit # 4.19
#0.43 - cos optimieren

#0.44 - Nennspannung optimieren
#0.45 - Nenndrehzahl optimieren
Standerwiderstand optimieren

7. Optimierung Motormodell

7-7



7.3.2 Drehstrommotore ohne Drehzahlriuckfiihrung (open loop)

In der Betriebsart open loop ist Klemme 30 im Auslieferungszustand als externer Storketteneingang
parametriert. Daher wird bei gedffneter Klemme 30 die Fehlermeldung "Et” ausgegeben.

Bei der Inbetriebnahme empfiehlt es sich, die Funktion der Klemme 30 durch die Einstellung des
Parameters # 8.09 = 1 in einen Reglerfreigabeeingang umzuparametrieren. Andernfalls ist die
Fehlermeldung nach jedem Schlief3en der Klemme zu resetieren.

Netz- und Motoranschliisse kontrollieren.

2. Betriebsart einstellen

Ansteuerung uiberpriifen.
Besonderes Augenmerk ist darauf zu richten, dal} die Ansteuerung mit der eingestellten Logik
Ubereinstimmt. Der Auslieferungszustand ist negative Logik. Mit # 8.27 kann auf positive Logik
umgeschaltet werden.
Antrieb durch Offnen der Klemme 27 und 28 sperren.
Klemme 30 schlieRen
Netz zuschalten
Gewiinschte Betriebsart einstellen, dazu
o Nullparameter anwahlen
o Wert 1253 eingeben
o Mit # 0.48 die Betriebsart ‘open loop” ("OPEN.LP") auswahlen
o RESET- Signal durch Betatigen der roten Taste vorgeben

Die neue Einstellung ist damit wirksam; sédmtliche Parameter sind zudem in ihren
Auslieferungszustand zurlickgesetzt.

Steht die Betriebsart schon auf "'OPEN.LP’, sind die Default-Werte zu laden (Eingabe von
"1233" in Nullparameter, s. Kap. 5.4.6).

3. Einstellung der Grundparameter (Klemme 27 und 28 offen, Antrieb gesperrt)

Motorparameter entsprechend den Typenschildangaben des Motors in # 0.42 bis # 0.47
eingeben:

® #0.41 (Taktfrequenz ) (Leistungsreduktion beachten, s. Angaben in Kap.2)
® #042 (Motorpolzahl)

® #0.43 (coso)

® #0.44 (Nennspannung)

® #0.45 (Nenndrehzahl)

® #0.46 (Motornennstrom)

® #0.47 (Nennfrequenz)

Es ist darauf zu achten, dal’ bei Verwendung von Asynchronmotoren die Motorparameter
entsprechend der gewahlten Schaltungsart und den Typenschildangaben eingegeben werden.
Besondere Aufmerksamkeit ist den Parametern fiir die Motor- Nennspannung (# 0.44) und der
Motor- Nennfrequenz (# 0.47) zu widmen.

87- Hz- Betrieb:

Im 87-Hz-Betrieb und bei Verwendung von 230/400 V Motoren ist der Motor im Dreieck zu
schalten. In dieser Einstellung kann Nennmoment bis 87 Hz gefahren werden.
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Die nachstehenden Motorparameter sind wie folgt einzustellen:

Einstellparameter im 87-Hz Betrieb

Parameter Bedeutung Einstellwert
#0.44 Nennspannung entspr. der Typenschildangabe fiir Stern - Betrieb
#0.45 Nenndrehzahl ny + (4440 / #0.42)

#0.46 Motornennstrom entspr. der Typenschildangabe fur A - Betrieb

#0.47 Nennfrequenz 87 Hz

An dieser Stelle sei auf die Erlauterungen der Parameter # 0.44 und # 0.45 in Kap. 6.2.3 und
Kap. 7.3.1 verwiesen.
# 0.02 (Maximalfrequenz) einstellen

Beschleunigungs- und Bremsrampen (# 0.03 und # 0.04) vorerst auf Standardwert
belassen

Kontrollieren, ob # 0.07 auf Default- Wert steht (= Ur_I )
Wenn verstellt, wieder zurtickstellen.

Parameter abspeichern: - Eingabe von 1000 in Nullparameter,
- M - Taste betatigen
- rote RESET- Taste betatigen

Netz abschalten

4. Selbstabgleich ( Autotuning, Last abgekuppelt )

Motor anklemmen, falls noch nicht geschehen.
Ein evt. vorhandenes Motorschiitz ist zu schliel3en.

Klemme 30 schlieBen

Klemme 27 und 28 geo6ffnet
Kontrollieren, daR Sollwert auf 0 steht.
Priifen, daB Motor nicht dreht.

Netz einschalten.

Der Umrichter ermittelt bei der Netzzuschaltung den Standerwiderstand des Motors und den
ohmschen Widerstand der Motorleitung. Diese Werte werden in # 5.17 geschrieben und bei
Netzabschaltung selbstandig abgespeichert. Zudem wird ein Spannungsoffset ermittelt und

in # 5.23 eingetragen und wie # 5.17 selbstandig abgespeichert.

Bei der Messung dreht der Motor nicht.

Gewiinschte Minimal - und Maximalfrequenz einstellen (# 0.01 und # 0.02)
Priifen, daB Motor nicht dreht.

Selbstabgleich aktivieren.

Dazu # 0.40 = 1 eingeben (Motor ist entlastet !).

Der Motor beschleunigt nun an der eingestellten Beschleunigungsrampe auf 2/3 der
Motornennfrequenz, mit den Magnetisierungsstrom und korrigiert ggf. den eingegebenen
cos ¢. Der ermittelte Wert wird in # 0.43 eingetragen und kann dort kontrolliert werden.
Nach der Messung stellt sich # 0.40 selbstandig auf 0 und der Motor trudelt aus.

Bemerkungen: 1.) Die Messung kann nur dann korrekte Werte ermitteln, wenn folgende
Bedingungen erfiillt sind:

- Korrekte Eingaben der Motornennfrequenz und der
Motornennspannung

- Der Standerwiderstand wurde korrekt ermittelt

- Der Motor darf bei der Messung nicht belastet sein
(optimal bei abgekuppelter Arbeitsmaschine)
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- Bei Beginn der Messung darf der Motor nicht drehen
- Beschleunigungsrampe nicht zu steil

2.) Die in # 0.41 eingegebene Taktfrequenz geht in die Messung ein.
Nach der Anderung der Taktfrequenz muf} der Selbstabgleich daher
erneut ausgefuhrt werden.

3.) Fehlermeldung OI.AC oder It.AC beim Selbstabgleich

Parameter 5.15, Boost herabsetzen
Parameter 4.13, P Verstarkung |- Regler herabsetzen

Parameter abspeichern (siehe oben)

Netz abschalten

5. Regleroptimierung (Last angekuppelt)

Arbeitsmaschine ankuppeln

Klemme 30 schlieBen

Sicherstellen, daB Antrieb gefahrlos drehen kann
Netz zuschalten

Sollwert auf minimalen Wert einstellen
(Potentiometer auf Linksanschlag, Kontrolle bei gesperrtem Antrieb mit # 1.01 = 0)

Drehrichtung freigeben (Schliel3en der Klemmen 27 (bzw. 28)):

- Antrieb fahrt auf Minimalfrequenz hoch.

- Sollwert solange erhdhen, bis Antrieb langsam dreht.

- Motordrehrichtung Uberprifen. Bei falscher Drehrichtung zwei Motorphasen tauschen oder
Drehrichtung durch Klemmenansteuerung (Klemme 27 / 28) andern.

Frequenzbereich langsam durchfahren
Sollwert langsam bis zum Maximalwert erh6hen. Dabei Arbeitsmaschine beobachten

Antrieb stillsetzen .
durch Vorgabe von Sollwert 0 bzw. Wegnahme der Drehrichtungsvorgabe (Offnen der
Klemme 27 bzw. 28).

Gewiinschte Beschleunigungsrampe mit # 0.03 einstellen

Zur Beurteilung des Beschleunigungsverhaltens aus Stillstand max. Sollwert
vorgeben.

Antrieb beschleunigt auf Maximalfrequenz. Erfolgt dabei eine Ol.LAC- Abschaltung, ist das
Beschleunigungsmoment zu grof3.

Abhilfe schafft entweder eine Verlangerung der Beschleunigungsrampe oder - besonders
bei Antrieben mit groRem Fremdtragheitsmoment - eine Anpassung des P- Anteils des
Strombegrenzungsreglers mit # 0.28 (meist eine Erhéhung des Wertes).

Sinnvoll ist eine Beobachtung des Frequenzistwertes mit dem Oszilloskop an Klemme 9.
Verharrt der Frequenzistwert fiir einige hundert Millisekunden bei kleinen Frequenzen,
konnte der Motor nicht entsprechend aufmagnetisiert werden. In diesem Fall hilft die
Aktivierung der S- Rampe.(# 0.18 und # 0.19).

Bremsverhalten einstellen

Entsprechend den Erfordernissen ist die Einstellung von # 0.16 (Modus Stillsetzen)
vorzunehmen. Der Parameter entscheidet liber das Verhalten des Antriebes bei Vorgabe
eines Stop- Befehls (Wegnahme des Richtungssignals bzw. der Sollwertfreigabe).

Bremsrampenmodus: Von entscheidender Bedeutung fiir das Bremsverhalten ist die
Stellung des Parameters # 0.15 (Auswahl Bremsrampe).
Bei Verwendung eines Bremswiderstandes hat dieser Parameter
grundsatzlich in Stellung ‘FAST’ zu stehen. Wird kein
Bremswiderstand verwendet, wird die Stellung "Stnd.Hd"
(geregelte Bremsrampe, Treppe) oder “Stnd.Ct" (PI- geregelte
Bremsrampe) empfohlen.
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Die unkritischere Einstellung ist “Stnd.Hd":

Ist das generatorische Moment zu grof3, wird die Bremsrampe
bei Erreichen der Regelschwelle (# 2.08) angehalten, bis die
Zwischenkreisspannung einen unteren Schwellwert erreicht. Der
Antrieb fahrt treppenartig in Richtung Null. Weitere Einstellungen
sind nicht notwendig. In dieser Einstellung kommt ein
eingebauter Bremswiderstand nicht zur Wirkung, da die
Regelschwelle

(# 2.08) in Standardeinstellung unterhalb der
Bremschoppereinsatzschwelle liegt.

In der Stellung "Stnd.Ct regelt ein PI-Regler (# 0.28, # 0.29) die
Bremsrampe. Die Pl-geregelte Einstellung bewirkt eine stetige
Bremsrampe, ist aber in der Einstellung kritischer, ggf. muf? der
Stromregler unter Beobachtung des Frequenzistwertes mit einem
Oszilloskop optimiert werden. Meist gentigt die Veranderung des
P- Anteils (# 0.28).

Auch hier wirkt ein eingebauter Bremswiderstand aus o. g.
Gruinden nicht.

Bremsrampe einstellen: Bremsrampe mit # 0.04 auf den gewilinschten Wert einstellen.
(Wert entspricht Bremszeit von 100 Hz auf 0 Hz).
Danach Antrieb auf max. Drehzahl fahren. Aus voller Drehzahl
Sollwert wegnehmen oder Stop- Signal vorgeben: der Antrieb
bremst an der eingestellten Bremsrampe ab. Schaltet der
Umrichter mit Fehlermeldung ("OILAC” oder "OU’) ab, ist das
generatorische Moment zu grof3. Abhilfe schafft meist eine
Verlangerung der Bremsrampe, u.U. hilft auch die Aktivierung des
S-Rampe (#0.18 / # 0.19). Wird die eingestellte Bremszeit
applikativ gefordert und ist kein Bremswiderstand angeschlossen,
sollte ein solcher installiert und # 0.15 = FAST eingestellt werden.

Werte durch Eingabe von 1000 in den Nullparameter abspeichern.

Die Grundinbetriebnahme ist damit abgeschlossen.

6 Optimierung Motormodell (Last angekuppelt)

Optimierung der Nenndrehzahl / Abgleich der Schlupfkompensation

Die Schlupfkompensation erhdéht im motorischen Betrieb in Abhangigkeit des Wirkstromes
die Motorfrequenz um den Betrag des entsprechenden Schlupfes. Damit kann sowohl die
Drehzahlgenauigkeit als auch der Stellbereich um den Faktor 3 ... 5 erhéht werden.

Fir die Schlupfkompensation ist die korrekte Eingabe der Motordaten (# 0.42 bis # 0.47)
erforderlich.
Zur Aktivierung der Schlupfkompensation ist # 5.27 auf 1 zu setzen.

Die Einstellung der Motornenndrehzahl erfordert einen manuellen Abgleich.

Als Ausgangspunkt dient die Typenschildangabe der Nenndrehzahl. Diese Angabe gilt fir
die warme Maschine.

Bei Stabilitdtsproblemen ist diese Einstellung um 20...50% der Schlupfdrehzahl ng p zu
verringern d.h. die Nenndrehzahl in # 0.45 zu erhdhen.

Bei nicht angepaRter Einstellung kann es zu Instabilitat aufgrund von Uberkompensation
kommen:

Optimierung Stianderwiderstand - Erh6hung der Momentenabgabe

Die Vectorsteuerung in der Betriebsart Open Loop verwendet den Standerwiderstand zur
Kompensation der belastungsabhangigen Spannungsabfalle. Die Art der Messung des
Standerwiderstandes wird durch Einstellung von # 0.07 (Spannungsregelung) eingestellit.

Ur — keine Messung, der in # 5.17 abgespeicherter Wert wird verwendet
Ur_| — Messung bei Netzzuschaltung
Ur_S — Messung bei jeder Freigabe
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Jede dieser Einstellung hat - je nach Anwendungsfall - ihre Berechtigung.
Normalerweise kann die voreingestellte Betriebsart # 0.07 = Ur_| verwendet werden.

Wird jedoch ein Motorschitz eingesetzt, erfolgt bei jeder Netzzuschaltung bei offenem
Motorschitz eine Fehlermeldung ('rS”).

In diesem Falle sollte die Messung dreimal durch Zuschalten der Netzspannung bei
geschlossenem Motorschitz durchgefihrt (bei # 0.07 = Ur_I) und bei plausiblen Werten von
# 5.17 (Standerwiderstand) in # 0.07 = Ur eingestellt werden.

Uber den Standerwiderstand # 5.17 ist in der Einstellung "Ur” eine manuelle Anpassung des
Motormomentes mdglich. Die Erhdhung des Standerwiderstandes wirkt sich als eine
Erhéhung des Motormomentes aus, besonders bei kleinen Drehzahlen.

Wird der Standerwiderstand jedoch zu stark erhdht, kann der Mittkopplungseffekt zu
Uberstréomen bis zur Stromgrenze flihren.

Dies kann zu Uberstromabschaltungen bzw. zu einem "Hangenbleiben” des Antriebes bei
kleinen Drehzahlen flhren.

An dieser Stelle sei auf die Beschreibung des Parameters # 0.07 in Kap. 6.2.3 verwiesen.
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7.3.3 Drehstromasynchronmotore mit Drehzahlruckfiihrung (closed loop)

Netz- und Motoranschliisse kontrollieren.
2. Betriebsart einstellen

e Ansteuerung liberprifen.
Besonderes Augenmerk ist darauf zu richten, dal} die Ansteuerung mit der eingestellten Logik
Ubereinstimmt. Der Auslieferungszustand ist negative Logik. Mit # 0.27 = 1 kann auf positive
Logik umgeschaltet werden.
e Antrieb durch Offnen der Klemme 30 sperren.
e Netz zuschalten
e Gewiinschte Betriebsart einstellen, dazu
o Nullparameter anwahlen
Wert 1253 eingeben

o}
o Mit # 0.48 die Betriebsart "closed loop” ("CL.VECt") auswahlen
o RESET- Signal durch Betatigen der roten Taste vorgeben

Die neue Einstellung ist damit wirksam; samtliche Parameter sind zudem in ihren
Auslieferungszustand zurlickgesetzt.

Steht die Betriebsart schon auf ‘closed loop” ("CL.VECt’), sind die Default-Werte zu laden
(Eingabe von 1233 in Nullparameter, s. Kap. 5.4.6).

3. Einstellung der Grundparameter (Klemme 30 offen, Antrieb gesperrt)
Einstellen der Parameter in Menii 0

Parameter # 0.02 Maximale Motordrehzahl eingeben

Parameter # 0.03 Beschleunigungszeit einstellen (bezogen auf 1000 min” )

Parameter # 0.04 Bremszeit einstellen (bezogen auf 1000 min™)

Parameter # 0.05 Sollwertquelle festlegen

Parameter # 0.06 symmetrische Stromgrenze (Uberlastfaktor) einstellen

Parameter # 0.15 auf 'FAST" (Rampen Modus) andern, wenn Bremswiderstand verwendet wird
Parameter # 0.27 = 1 bei positiver Logik

Wechsel in hohere Meniis

e Eingabe von 149 in Parameter 0.00 und bestatigen mit der Mode- Taste. Dann mit der Taste
,€ =, in die hdheren Menus.

o Parameter # 1.10 = 1 Freigabe bipolarer Sollwert (wenn erforderlich)

e Parameter # 4.05 = motorische Stromgrenze anpassen

e Parameter # 4.06 = generatorische Stromgrenze anpassen

Einstellung der Motorparameter

Bei angepalitem Umrichter (Motorleistung gleich Umrichterleistung) werden lediglich die
Motornenndaten in die entspr. Parameter eingegeben.

Bei erheblich Uberdimensioniertem Umrichter bzw. einem etwas zu kleinen Umrichter kdnnen die
einzugebenden Motordaten entspr. umgerechnet werden (siehe hierzu Punkt 6 “Ermittlung der
Motorparameter bei besonderen Anwendungen’, weiter unten in diesem Kapitel).

Parameter #0.41 Takifrequenz (Derating beachten)

Parameter #0.42 Motorpolzahl

Parameter #0.43 coso

Parameter #0.44 Nennspannung

Parameter #0.45 Nenndrehzahl. Hier ist der Wert der kalten Maschine einzutragen.
Dieser errechnet sich wie folgt:
synchrone Drehzahl - (synchrone Drehzahl -

Nenndrehzahl)*2/3
e Parameter #0.46 Motornennstrom
o Parameter #0.47 Nennfrequenz
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Die geanderten Werte sind mit der Eingabe von 1000 in Parameter XX.00, Betatigen der Mode- Taste und
anschlieRendem Driicken der Reset- Taste (roter Knopf) zu speichern
Selbstabgleich

a.) Einstellung des Drehzahlgebers

4.

Als Drehzahlgeber kénnen in der Betriebsart "Closed Loop” Encoder (Standard) oder Resolver
bzw. SinCos- Geber (Option) eingesetzt werden. Dazu sind folgende Einstellungen vorzunehmen:

Encoder

Unidrive sperren (Klemme 30 &ffnen)

Netz einschalten

Eingabe von 149 in Parameter # 0.00 und bestatigen mit der Mode- Taste. Dann mit der
Taste ,€ =, in die hdheren Menis.

Eingabe der Geberstrichzahl in Parameter # 3.21

Einstellen der Geberversorgungsspannung 5V (Standard #3.23 = 0) oder 15V (#3.23 = 1).
Vorsicht ! Vor Anderung der Geberversorgungsspannung sind die vom Hersteller
angegebenen Werte zu uberpriifen. UnsachgemiaBe Einstellung dieses Parameters
kann zur Zerstorung des Gebers fiihren.

Vorzugsweise Geber mit RS422 kompatiblen Signalen (A, -A, B, -B, N, -N) verwenden.
Diese haben einen Signal- Pegel von +5V £10%.

Anzeigen des Parameters # 3.02 im Display. Bei manueller Drehung der Motorwelle im

Die Rotorposition in Parameter # 3.27 zeigt bei Rechtsdrehung der Motorwelle aufsteigende
positive Werte. # 3.27 hat einen Bereich von 16384 Schritten pro Umdrehung.

Damit kann die Strichzahl des Gebers Uberprift werden.

Ist der Zahlbereich Uber eine Umdrehung kleiner oder gréRer, ist die Einstellung von # 3.21
zu prufen

Sind die Werte negativ oder zahlt die Rotorposition abwarts, sind die Anschlisse ,A* und
,~A“ zu tauschen und die obige Prifung erneut durchzufihren.

Werden Geber mit HTL- Signalen verwendet, so sind diese vom Unidrive zu versorgen #
3.23 = 1 und mit # 3.24 = 1 die AbschluBwiderstande abzuschalten.

Resolver

Unidrive sperren (Klemme 30 6ffnen)

Netz einschalten

Eingabe von 149 in Parameter # 0.00 und betatigen der Mode- Taste. Dann mit der Taste
€ =2 ,in Menl 16.

Anzeigen des Parameters #16.02 im Display. Bei manueller Drehung der Motorwelle im
Uhrzeigersinn erscheint ein positiver Zahlenwert (128...32...5...0).

Die Rotorposition in Parameter #16.03 zeigt bei Rechtsdrehung der Motorwelle aufsteigende
positive Werte. # 16.03 hat einen Bereich von 16384 Schritten pro Umdrehung.

Sind die Werte negativ oder zahlt die Rotorposition abwarts, sind die Anschlusse fir ,Sin+*
und , Sin-“ zu tauschen und die obige Prifung erneut durchzufiihren.

SinCos Geber

Netz einschalten

Eingabe von 149 in Parameter # 0.00 und betatigen der Mode- Taste. Dann mit der Taste
,€ = inMenu 16.

Auswahl der Geberversorgung 5V oder 8V mit Parameter # 16.15.

Wird ein SinCos Geber der Fa. Stegmann eingesetzt, wird durch den Unidrive die Meldung
"SEP.EC’ angezeigt. Bei Stegmann Gebern ist mit # 16.15 = 1 die Geberversorgung auf +
8V einzustellen. Anschliefend muf die Anderung abgespeichert und die Netzspannung aus-
und wieder eingeschaltet werden.

Vorsicht ! Vor Anderung der Geberversorgungsspannung sind die vom Hersteller
angegebenen Werte zu iiberpriifen. UnsachgemiRe Einstellung dieses Parameters
kann zur Zerstérung des Gebers fiihren.

Eingabe der Anzahl der Sinusperioden in Parameter # 16.12.

Anzeigen des Parameters # 16.02 im Display. Bei Drehung der Motorwelle im Uhrzeigersinn
erscheint ein positiver Zahlenwert (128...32...5...0).

Die Rotorposition in Parameter # 16.04 zeigt bei Rechtsdrehung der Motorwelle
aufsteigende positive Werte. # 16.04 hat einen Bereich von 16384 Schritten pro Umdrehung.
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¢ Sind die Werte negativ oder zahlt die Rotorposition abwarts, sind die Anschlusse fir ,Sinus*
und ,Refsinus zu tauschen und die obige Priifung erneut durchzufiihren.

e Zur Uberprifung der Absolutposition den Unidrive aus- und wieder einschalten. Den
Parameter # 16.04 im Display anzeigen und die Motorwelle um ca. ¥4 einer Motorumdrehung
im Uhrzeigersinn drehen. Den Wert aus # 16.04 notieren. Nach Netz aus und wieder ein
muB im # 16.04 annahernd der gleiche Wert (+ 200), wie vor der Netzabschaltung stehen.

o Ist der Kommutierungsoffset bekannt kann er in # 16.09 per Hand eingetragen werden. Der
Unidrive kann jedoch einen automatischen Selbstabgleich (Einphasen) durchfiihren und
dabei den Offsetwert selbsttatig ermitteln (siehe Abschnitt *b). Automatischer
Selbstabgleich”)

¢ Werden andere Gebertypen eingesetzt (ohne Hiperface) mull # 16.16 = 1 eingestellt werden
(abschalten der RS485 Schnittstelle => keine Erfassung der Absolutposition, somit keine
Lageregelung bzw. Positionierung mehr moglich, die Fehlermeldung SEP.EC ist
abgeschaltet))

b.) Automatischer Selbstabgleich (Autotuning)
Der Selbstabgleich bei Asynchronmotoren umfafdt folgende Funktionen:
1. Ermittlung der Streuinduktivitat im Stillstand
2. Ermittlung des cos ¢
3. Ermittlung der Sattigungskennlinie
4

. Test der Gebersignale und der Ubereinstimmung von Drehfeldrichtung und Zahlrichtung
des Gebers

Selbstabgleich mit Drehung des Motors

Der Abgleich darf nur mit max. 20% Last erfolgen.

Wahrend des Abgleiches fahrt der Motor fur eine Zeit von ca. 60s auf 60 % der Nennfrequenz
# 0.47: Es ist deshalb zu empfehlen, den Motor von der Last abzukuppeln. Die Belastung
durch das Getriebe kann vernachlassigt werden. Es ist wie folgt vorzugehen:

1. Unidrive sperren (Klemme 30 6ffnen)

2. Vorwahl Selbstabgleich: # 0.40 = 1

3. Selbstabgleich starten - Klemme 30 schlieRen und Motorwelle beobachten.
4

. Motor dreht auf 60% der Nenndrehzahl fur ca. 20 - 60 Sek..
Bei 2-poligen Motoren bzw. Motoren mit hdheren Nennfrequenzen kann es zu
Uberdrehzahlabschaltungen ('OV.SPd’) kommen. In diesem Fall # 3.08 (Schwelle
Uberdrehzahl) anwahlen und Wert entsprechend erhéhen.
# 0.40 wird nach Abschluld des Selbstabgleiches automatisch zu 0 gesetzt und der Motor
trudelt aus.Nach erfolgtem Abschluf} die Motoradaption mit # 5.27 = 1 freigeben und
Einstellung abspeichern.
Bei auftretenden Fehlern nach folgender Tabelle verfahren:

Fehlermeldungen bei Selbsttest

Fehler ENC.PH5: Inkrementalgeber Signal ,A* fehlt

Fehler ENC.PH6: Inkrementalgeber Signal ,B* fehlt

Fehler ENC.PH7 bei Linkslauf des Motors: | zwei Motorphasen tauschen.

Resolver: die Signale ,sin+* mit ,sin-“ tauschen

SinCos: die Signale ,Sinus“ mit ,Refsinus*
tauschen

Fehler ENC.PH8: Selbstabgleich nicht vollstandig ausgefiihrt und
abgebrochen
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c.)

Selbstabgleich im Stillstand

Falls der Motor sich nicht frei drehen kann und er mit einer mechan. Haltebremse festgesetzt
ist, kann der 1. Teil des Autotuning, die Messung der Streuinduktivitat, im Stillstand
durchgefiihrt werden. Dies ist fur die Adaption des Motormodells erforderlich. Es mul} jedoch
der elektrische Anschlul® des Motors sichergestellt sein bzw. Motorschuitze geschlossen
werden.

Es ist wie folgt vorzugehen:

Unidrive sperren (Klemme 30 6ffnen)

Klemme 27 und 28 6ffnen

Vorwahl Selbstabgleich: # 0.40 = 1

Vorwahl Parameter # 0.13 im Display

Selbstabgleich starten - Klemme 30 schlieen und # 0.13 beobachten.

o ok~ 0w N =

Bei Uberschreiten von 20% des Nennstromes => Abbruch des Selbstabgleiches durch
Offnen von Klemme 30 oder Driicken der roten Reset- Taste am Bedientableau.

7. Fehlermeldung OI.AC oder It.AC beim Selbstabgleich. # 5.15, Boost herabsetzen
Parameter 4.13, P-Verstarkung Stromregler herabsetzen. Erfolgt Ol.AC Fehler zu Beginn
der Messung, Haltemoment Parameter 6.08 aktivieren.

Freigabe Adaption Motormodell

Beim Selbstabgleich wird ab Software 3.0.0 die Steuinduktivitat gemessen. Diese wird in
Parameter # 5.24 eingetragen. Nach erfolgreicher Messung und Priifung dieses Parameters
kann die Adaption des Motormodells mit # 5.27 = 1 freigegeben werden. Damit kbnnen
Anderungen der Parameter des Motormodells aufgrund der Erwarmung des
Rotorwiderstandes automatisch wahrend des Betriebes kompensiert werden.

Der cos ¢ MeRwert

Beim Selbstabgleich wird der Blindstrom bei 60% der Nenndrehzahl entsprechend der
eingestellten U/f- Kennlinie (# 0.44 und # 0.47) gemessen. Aus diesem Mel3wert wird der
coso als Verhaltnis des Nennwirkstromes zum Nennstrom ermittelt. Dieser Wert kann sich ca.
20% von der Typenschildangabe unterscheiden, da der dort angegebene cos¢ das Verhaltnis
zwischen Wirk- und Scheinleistung im Nennpunkt ist.

Fehleinstellungen in dieser Grée wirken sich auf das Motorverhalten aus. Bei groeren
Unterschieden zwischen Typenschildwert und gemessenem Wert ist die Einstellung von #
0.44 und # 0.47 zu prifen. Bei korrekter Einstellung der Motordaten ist der Motorlieferant zu
konsultieren.

Priifungen mit angekuppelter Last

Test von Drehfeldrichtung und Zdhlrichtung des Gebers

Mul die Prifung des Geberanschlusses unter Last vorgenommen werden, ist wie folgt
vorzugehen:

1. Unidrive sperren (Klemme 30 6ffnen)

2. Kleinen Sollwert einstellen:

a) Entweder analogen Sollwert verandern bis # 1.01 = 50
b) Oder digitalen Sollwert aktivieren mit; # 0.05 = 3 und # 1.21 = 50

3. Klemme 27 schlieBen und Anzeige Stromanforderung # 0.13 anwahlen

4. Antrieb freigeben - Klemme 30 schlieen und Stromanforderung # 0.13 Anzeige
beobachten

Bei # 0.13 = max. Strom: Unidrive sperren (Klemme 30 6ffnen) und zwei Motorphasen
tauschen.
Sonst: - #1.21 verandern

- # 0.13 prifen, mull nahe ,0.0“ bleiben
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5 Regleroptimierung

- #4.17 prifen, mull konstanten Wert von
#0.46 * V(1 -#0.43% haben

a.) Stromregler

b.)

Mit der Stromregleroptimierung wird der Umrichter an die elektrischen Daten des Motors
angepalit. Die Stromregler erzeugen in der Betriebsart Closed Loop den Standerspannungs-
Sollwert. Die Default- Einstellung der Verstarkung ist auf Standardmotore optimiert,
normalerweise ist hier keine Einstellung notwendig.

Besteht ein groRRer Leistungsunterschied zwischen Motor und Umrichter oder werden Motore
mit optimierter Streuung (Hauptspindelmotoren) verwendet, so kann eine Einstellung
erforderlich sein.

Die auf die Motordaten angepalten Werte kdnnen wie folgt berechnet werden:
# 0.28 bzw. 4.13 (P- Verstarkung): = 2,1 *Lsc * InR
#0.29 bzw. 4.14 (I - Verstarkung): = 90 * Rs * Inr

wobei: Rs - Sténderwiderstand des Motors zwischen 2 Phasen (U - V) in Ohm
InR- Nennstrom des Reglers in A
Lso - Gesamtstreuinduktivitdt des Motors zwischen 2 Phasen (U - V) in mH

Sollte nach der Anderung der P- und I- Anteile der Motor sehr gerduschvoll oder instabil
laufen sind die Werte auf ca. 70% der berechneten Vorgaben zu reduzieren oder
gegebenenfalls wahrend des Laufes anzupassen.

Drehzahlregler

Mit der Drehzahlregleroptimierung wird der Antrieb an die Last angepaldt. Dies setzt eine
Ankupplung der Last voraus. Zur Grundeinstellung des Drehzahlreglers stehen folgende
Parameter zur Verfigung:

#0.07: P-Verstarkung

# 0.08: [-Verstarkung

# 0.09: D-Verstarkung

#4.12: Filterzeit im Reglerausgang in ms

Einstellung mit Oszilloskop

o Sollwertquelle festlegen
- externe Schalterbox mit analogem Sollwert tiber Klemme 5 und 6
- oder interne Sollwerte benutzen, aktivierbar tber folgende Einstellung :

#1.10=1 Bipolare Sollwertfreigabe

#1.14=3 Digitale Sollwerte

#1.15=9 Zeitgenerator aktivieren

#1.16=0.3 Zeit je Sollwert (300ms)

#2.02=0 Rampe ausschalten

#2.04 = FAST Ungeregelte Bremsrampe

#1.21 =100 Sollwerte von +100 bis +200 eintragen.

#1.22 =-100 Darauf achten, daf} die eingestellte Stromgrenze nicht erreicht
wird. Dies kann mit Parameter # 10.09 Uberprft werden, der
#1.28=-100 bei Ansprechen der Stromgrenze den Wert 1 hat.

o |stwerte anzeigen (Oszilloskop)
Drehzahlistwert Klemme 9
Wirkstrom Klemme 10, beide Signale gegen Klemme 11 (0 Volt) messen

o Durchlauf der Sollwerte kontrollieren in # 1.01. Wechselt das Vorzeichen im Display, ist die
Verzeigerung richtig durchgeflihrt worden.

e Regler freigeben
o Drehrichtung freigeben Klemme 27 oder 28 schliel3en

Einstellung des PID- Anteils gemaR Beschreibung der Parameter # 0.07 bis # 0.09
(closed loop) in Kap. 6.2.3 (Oszilloskop erforderlich).
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Manuelle Einstellung:

Zur Optimierung der Reglerverstarkungen durch manuelle Einstellung sind einige Start- und
Stopvorgange durchzufiihren. Dazu mul eine gefahrenfreie Bewegung der Last moglich sein:

1. Test der Default- Einstellung
e Bei den meisten Antrieben ist die Defaulteinstellung zu weich und fihrt zu
mehrmaligem Hin- und Herschwingen beim Stop des Motors, dann ist zuerst # 0.07
schrittweise zu erhéhen (zu 2.)

2. Schrittweise Erhéhung der P- Verstarkung # 0.07 um 100 Punkte
o Wird der Motor instabil (ca. 100 Hz Brummen), so ist die Stabilitdtsgrenze liberschritten.
Es sind ca. 70% der gefundenen Verstarkung einzustellen und mit 3. fortzufahren
o Wird der Motor ,knurrig, d.h. hért man jedes Inkrement des Gebers, so ist zuerst # 4.12
zu erh6hen und dann weiter # 0.07 zu erhéhen (Die Einstellung von # 4.12 sollte max. 5
(ms) betragen)

3. Schrittweise Erhéhung der |- Verstarkung # 0.08 um 100 Punkte auf ca. 50% von # 0.07

e Start- Stop- Vorgange ausfihren und das Anhalteverhalten beobachten

o Kommt es zu einem langsamen Hereinziehen in den Stop, so mul} # 0.08 weiter erhoht
werden

o Kommt es zu mehrmaligen Hin- und Herschwingen beim Anhalten, mul3 # 0.08
verringert werden

e Zur Optimierung des Fuhrungsverhaltens z.B. fir Systemen mit Gbergeordneter
Lageregelung sind Werte von 50 ... 200 einzustellen

e Zur Optimierung des Stdrverhaltens z.B. fur Hubsysteme sind Werte von 30% ... 50%
von # 0.07 einzustellen

4. Speichern der Einstellung

Optimierung Motormodell

Die feldorientierte Regelung verwendet intern ein Motormodell. Nach der Einstellung der
Motorparameter entsprechend dem Motortypenschild kann eine Optimierung erforderlich sein.
Diese Optimierung soll verhindern, daf} eine der SteuergréRen Strom bzw. Spannung in eine
Begrenzung gehen und damit die Regelbarkeit eingeschrankt wird.

a.) Optimierung der Nenndrehzahl - Stromgrenze bei Belastung

Aus dem Parameter Nenndrehzahl wird intern die Rotorzeitkonstante abgeleitet. Durch eine
fehlerhafte Einstellung der Nenndrehzahl kann es zu einem erhéhten Strombedarf des
Antriebes kommen.

Die Angabe der Nenndrehzahl auf dem Typenschild des Motors entspricht der warmen
Maschine. Bei den meisten geregelten Antrieben wird die Nennerwarmung jedoch nicht
erreicht. Damit kommt es zu einer Fehlorientierung des Motormodells und zu einem
30%...50% hoéheren Strombedarf. Dies kann sich in einer Begrenzung des Momentenstromes
# 0.13 auliern oder zu einer OIAC- Fehlermeldung fiihren.

In einem solchen Fall ist die Nenndrehzahl # 0.45 schrittweise zu erhéhen. Dieser Abgleich
kann am besten unter Last im stationaren Betrieb durchgefiihrt werden. Dazu ist wie folgt
vorzugehen:

1. Anlage starten

2. Laststrom # 0.13 anzeigen, # 0.45 um 10% der Nennschlupfdrehzahl erhéhen und # 0.13
kontrollieren

3. Bei Verringerung von # 0.13 wieder zu 2. (der Nennschlupf darf maximal um 50%
verringert werden)

Dieser manuelle Abgleich kann ab Software 3.0.0 durch Freigabe der Adaption des
Motormodells mit # 5.27 = 1 automatisch ersetzt werden, wenn im Selbstabgleich die
Streuinduktivitat # 5.24 korrekt gemessen wurde.
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b.)

c.)

d.)

Optimierung Nennspannung - Stromgrenze bei Nenndrehzahl

Neben dem Wirkstrom hangt die Momentenbildung auch von der Magnetisierung der Maschine ab. Wird
der Magnetisierungsstrom # 4.17 im Bereich grol3er Drehzahlen reduziert, so liegt eine Begrenzung der
Spannung vor. Dann ist wie folgt zu verfahren:

1. Freigabe der Quasi- Blockmodulation: # 5.20 = 1

2. Erhéhung der Nennspannung # 0.44, die Regelschwelle fiir die automatische Reduktion des
Feldstromes. Diese Erhdhung ist nur bis zum Wert der Netzspannung sinnvoll.

3. Erhéhung des cos ¢

Uberstromabschaltungen OL.AC

Treten trotz Optimierung entsprechend den vorangegangenen Punkten in diesem Abschnitt Ol.AC-
Abschaltungen auf, so sind folgende Einstellungen durchzufihren:

1. Erhéhung des Stromsollwert- Filters # 4.12 max. 5
2. Verringerung der Stromgrenze # 0.06 auf 120%

Fehlerbehandlung

Im Falle einer Stérabschaltung wird der Antrieb sofort gesperrt, der Motor trudelt aus. Zudem wird zur
Fehlerdiagnose bzw. Identifikation am Display eine Fehlermeldung ausgegeben.

Anzeige Fehlerbeschreibung, Ursache, Abhilfe

SEP 1. Resolveriibersetzungsverhaltnis liegt auerhalb der Toleranz

2. Drahtbruch bei einem der 6 Anschliisse des Resolvers

3. Anschlisse flir cos+ und cos- oder sin+ und sin- vertauscht oder offen
4. kleines Optionsmodul defekt

It.AC o Motor lauft bei kleinen Drehzahlen normal, mit steigender Drehzahl erscheint die
Fehlermeldung. Die Encoderstrichzahl ist nicht korrekt.
o Erhdhter Strombedarf - Optimierung Motormodell (6.) erforderlich

OLAC Uberstromauslésung unter folgenden Bedingungen:
Bei Freigabe: e Motor auf Kurzschlufd der Wicklung prifen
e Stromregler instabil, # 4.13 verringern
Motor getrennt: o Regler defekt, Ersatz erforderlich
Beim Beschleunigen: e Erhéhung von # 4.12, Reduzierung von # 4.07
e Optimierung Motorparameter (6.)
ou Uberspannungsausldsung unter folgenden Bedingungen:
Bei Freigabe steigt # 5.05 [ ¢  hochohmiger Erdschluf} in Motor oder Kabel
bis auf 820V an: e betroffenes Teil wechseln
Beim Bremsen: e Anschluf3 und Wert des Bremswiderstandes prifen
e Bremszeit # 0.04 vergréRern
e Geregelte Rampe mit# 0.15 (# 2.04) = Stnd.Hd
aktivieren
Am Ende des e VergroRern der Beschleunigungszeit # 0.03
Beschleunigungsvorgang |e Aktivierung der S- Rampe # 0.18
es: e Optimierung Drehzahlregler (5.)
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7.3.4 Motorparameter bei besonderen Anwendungen (open und closed loop Vector)

a.)

b.)

In der Mehrzahl der Falle wird der Umrichter passend zum Motor ausgesucht. Es kénnen die auf dem
Typenschild des Motor abgelesenen Parameter direkt eingegeben werden. Bei einigen Applikationen
erfolgt aus konstruktiven oder 6konomischen Griinden eine andere Auswahl. Um die Antriebe optimal
auszunutzen, ist eine Leistungsanpassung erforderlich, fiir die nachfolgend 3 Falle unterschieden werden:

87 Hz- Betrieb von 230V/ 400V - Motoren

Auf dem Typenschild des Motors sind die Werte fir 400V in Sternschaltung und fir 230V in
Dreieckschaltung angegeben. Durch die freie Spannungs- Frequenz- Zuordnung des Umrichters kénnen
die Motoren in Dreieckschaltung bis 87 Hz betrieben werden. Damit kann der Motor eine bis zu 1,7 fache
Leistung abgeben. Zu beachten ist die hdhere thermische Belastung des Motors und die Auswahl eines
Umrichters mit ausreichendem Nennstrom. Die Parametereinstellung ergibt sich wie folgt:

Motordaten Einstellung Unidrive
Beispiel Typenschild | Parameter Bemerkung
- # 0.42 Polzahl =4 Pole Polzahl = 2 x Ganzzahl (60 * fy / ny)
0,85 #0.43 cos ¢ =0,85
230V /400V, A/A |#0.44 Nennspannung Uy =400 UN A
1450 # 0.45 Nenndrehzahl ny = 2560 Ny + (4440 /#0.42)
21A 7 12A, Al A |#0.46 Nennstrom Iy =21 INA
50 Hz # 0.47 Nennfrequenz fy =87

Erh6hung der Kurzzeitleistung (Umrichterleistung gréBer Motorleistung)

Die maximale Zeitkonstante der internen Ixt- Uberwachung # 4.15 ist auf 89 s begrenzt. Zu beachten ist,
dal dies die thermische Zeitkonstante der Motorwicklung ist. Viele Motoren vor allem grof3erer Leistung
haben jedoch erheblich gréRere thermische Zeitkonstanten. Um eine hohere Kurzzeitleistung zu erhalten,
muR wie folgt der Nennstrom erhdht werden. Der thermische Schutz durch die Ixt- Uberwachung ist dann

jedoch eingeschranki:

Motordaten:

In = 28A
cosp =0,85
NN =1450
i =50 Hz
#042 =4Pole

Berechnung der Motorparameter bei Einsatz eines UNI3401:

Umrichternennstrom: Inu (UNI3401) #0.46= 34,0
Motor - Nennwirkstrom: lwn = In * COS @ =28*0.85 23,8
Motor - Nennblindstrom: lon = Iy * V (1-cos? @) = 28 *V (1-0.85%) 14,75
Umrichter - Wirkstrom: lwy = '\/m| = _\/m 30,6
Umrichter cos o: cos o U=lywy !/l =30,6/34 #0.43= 0,900
Synchrone Drehzahl: Nsync = 120 * fy /#0.42 =120*50/4 1500
Schlupfdrehzahl: NsLip = Nsync - NN = 1500 - 1450 50
Umrichter Nenndrehzahl: | nyy = ngync - (nsuip * lwu /lww) =1500-(50 * 30,6 / 23,8) #045= 1435
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c.) Anpassung an begrenzten Umrichterstrom (Umrichterleistung kleiner Motorleistung)

Soll ein gréRerer Motor mit einem kleineren Umrichter betrieben werden, vielleicht aufgrund der kleineren
thermischen Belastung, sind die Parameter wie folgt einzustellen:

Motordaten: In
CoS ¢
NN
fn
#0.42

Berechnung der Motorparameter bei Einsatz eines UNI2403:

=28A
=0,85
= 1450
=50 Hz
=4 Pole

Umrichternennstrom: Inu (UNI2403) #0.46 = 25,0
Nennwirkstrom: lwn = In * COS @ =28*0,85 XXX 23,8
Nennblindstrom: len = In *‘\/m| =28" ‘\/m| 14,75
Umrichterwirkstrom: lwu = ‘\/(INUz——IBNz)' = m 20,2
Umrichter cos ¢: cos U = lwy / Iny =20,2/25 #0.43 = 0,807
Synchrone Drehzahl: Nsyne = 120 * fy / # 0.42 =120*50/4 1500
Schlupfdrehzahl: Nsup = Nsyne - NN =1500 - 1450 50
Umrichter Nenndrehzahl: | nyy = ngync - (Nspp * lwy flwn) = 1500 - (50 * 20,2 / 25) | #0.45 = 1458
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7.3.5 Synchronservomotore (Servo)

Netz- und Motoranschliisse kontrollieren

2. Betriebsart einstellen

¢ Ansteuerung iiberpriifen.
Besonderes Augenmerk ist darauf zu richten, daf} die Ansteuerung mit der eingestellten Logik
Ubereinstimmt. Der Auslieferungszustand ist negative Logik. Mit # 0.27 = 1 kann auf positive Logik
umgeschaltet werden.

e Antrieb durch Offnen der Klemme 30 sperren.
¢ Netz zuschalten
¢ Gewiinschte Betriebsart einstellen, dazu

0 Nullparameter anwahlen

o Wert 1253 eingeben

o Mit# 0.48 die Betriebsart 'SERVO" auswahlen

o RESET- Signals durch Betatigen der roten Taste vorgeben

Die neue Einstellung ist damit wirksam, sédmtliche Parameter sind zudem in ihren Auslieferungszustand
zurickgesetzt.

Steht die Betriebsart schon auf "'SERVO’, sind die Defaultwerte zu laden (Eingabe von "1233" in
Nullparameter, s. Kap. 5.4.6).

3. Einstellung der Grundparameter (Klemme 30 offen, Antrieb gesperrt)

Einstellen der Parameter in Menii 0

Parameter # 0.02 Maximale Motordrehzahl eingeben

Parameter # 0.05 Sollwertquelle festlegen

Parameter # 0.15 auf 'FAST" (Rampen Modus) andern, wenn Bremswiderstand verwendet wird
Parameter # 0.27 = 1 bei positiver Logik

Parameter # 0.41 Taktfrequenz einstellen (Derating beachten)

Parameter # 0.42 Motorpolzahl einstellen

Parameter # 0.46 Motornennstrom eingeben

Wechsel in hohere Meniis

® Eingabe von 149 in Parameter 0.00 und bestatigen mit der Mode- Taste. Dann mit der Taste
,€ =, in die hdheren Menis.

Parameter # 1.10 = 1 (Freigabe bipolarer Sollwert)

Parameter # 2.02 = 0 (Rampe ausschalten)

Parameter # 4.05 = motorische Stromgrenze auf den Motor anpassen
Parameter # 4.06 = generatorische Stromgrenze auf den Motor anpassen
Parameter # 4.07 = symmetrische Stromgrenze auf den Motor anpassen

Parameter # 4.15 = 1?2 x t - Zeitkonstante des Motors eintragen, Werte siehe Motordatenblatt oder siehe
Tabelle 7-1 unter Punkt 6a)

® Parameter # 4.16 = Motorschutzmode 0 oder 1, je nach dem gewlinschten Verhalten bei Erreichen der
I x t Ausloseschwelle.
0 = Regler schaltet mit Fehlermeldung It.AC ab
1 = Regler reduziert auf den eingestellten Motornennstrom

Die geanderten Werte sind mit der Eingabe von 1000 in Parameter XX.00, Betatigen der Mode- Taste und
anschlieBendem Driicken der Reset- Taste (roter Knopf) zu speichern.
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4. Selbstabgleich

a.) Einstellung des Drehzahlgebers

Als Drehzahlgeber kénnen in der Betriebsart "Servo” Encoder (Standard) oder Resolver bzw.
SinCos- Geber (Option) eingesetzt werden. Dazu sind folgende Einstellungen vorzunehmen:

Encoder

Unidrive sperren (Klemme 30 6ffnen)

Netz einschalten

Eingabe von 149 in Parameter # 0.00 und bestatigen mit der Mode- Taste. Dann mit der
Taste ,€ =, in die hdheren Menus.

Eingabe der Geberstrichzahl in Parameter # 3.21

Einstellen der Geberversorgungsspannung 5V (Standard #3.23 = 0) oder 15V (#3.23 = 1).
Vorsicht ! Vor Anderung der Geberversorgungsspannung sind die vom Hersteller
angegebenen Werte zu iiberpriifen. UnsachgemiRe Einstellung dieses Parameters
kann zur Zerstérung des Gebers fiihren.

Vorzugsweise Geber mit RS422 kompatiblen Signalen (A, -A, B, -B, N, -N, U, -U, V, -V, W,
-W) verwenden. Diese haben einen Signal- Pegel von +5V +10%.

Anzeigen des Parameters # 3.02 im Display. Bei manueller Drehung der Motorwelle im
Uhrzeigersinn erscheint ein positiver Zahlenwert (100...50...5...0).

Die Rotorposition in Parameter # 3.27 zeigt bei Rechtsdrehung der Motorwelle aufsteigende
positive Werte. # 3.27 hat einen Bereich von 16384 Schritten pro Umdrehung.

Damit kann die Strichzahl des Gebers Gberprift werden.

Ist der Zahlbereich Uber eine Umdrehung kleiner oder groler, ist die Einstellung von # 3.21
zu prifen

Sind die Werte negativ oder zahlt die Rotorposition abwarts, sind die Anschliusse ,A“ und
»~A“ zu tauschen und die obige Prifung erneut durchzufihren.

Werden Geber mit HTL-Signalen verwendet, so sind diese vom Unidrive zu versorgen
#3.23 = 1 und mit # 3.24 = 1 die AbschluRwiderstédnde abzuschalten.

Ist der Encoderoffset bekannt kann er in # 03.28 per Hand eingetragen werden. Der Unidrive
kann jedoch einen automatischen Selbstabgleich (Einphasen) durchfiihren und dabei den
Offsetwert selbsttatig ermitteln (siehe Abschnitt *b). Automatischer Selbstabgleich”).

Resolver

Unidrive sperren (Klemme 30 6ffnen)

Netz einschalten

Eingabe von 149 in Parameter # 0.00 und betatigen der Mode- Taste. Dann mit der Taste
€ =2 ,in Menul 16.

Anzeigen des Parameters #16.02 im Display. Bei manueller Drehung der Motorwelle im
Uhrzeigersinn erscheint ein positiver Zahlenwert (128...32...5...0).

Die Rotorposition in Parameter #16.03 zeigt bei Rechtsdrehung der Motorwelle aufsteigende
positive Werte. # 16.03 hat einen Bereich von 16384 Schritten pro Umdrehung.

Sind die Werte negativ oder zahlt die Rotorposition abwarts, sind die Anschlusse fir ,Sin+*
und , Sin-“ zu tauschen und die obige Prifung erneut durchzufiihren.

Ist der Resolveroffset bekannt kann er in # 16.09 per Hand eingetragen werden. Der
Unidrive kann jedoch einen automatischen Selbstabgleich (Einphasen) durchfiihren und
dabei den Offsetwert selbsttatig ermitteln (siehe Abschnitt b). Automatischer Selbstabgleich)

SinCos Geber

Netz einschalten

Eingabe von 149 in Parameter # 0.00 und betatigen der Mode- Taste. Dann mit der Taste
,€ = ,in Menul 16.

Auswahl der Geberversorgung 5V oder 8V mit Parameter # 16.15.

Wird ein SinCos Geber der Fa. Stegmann eingesetzt, wird durch den Unidrive die Meldung
"SEP.EC’ angezeigt. Bei Stegmann Gebern ist mit # 16.15 = 1 die Geberversorgung auf +
8V einzustellen. AnschlieRend muB die Anderung abgespeichert und die Netzspannung aus-
und wieder eingeschaltet werden.

Vorsicht ! Vor Anderung der Geberversorgungsspannung sind die vom Hersteller
angegebenen Werte zu iiberpriifen. UnsachgemiRe Einstellung dieses Parameters
kann zur Zerstérung des Gebers fiihren.

Eingabe der Anzahl der Sinusperioden in Parameter # 16.12.
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e Anzeigen des Parameters # 16.02 im Display. Bei Drehung der Motorwelle im Uhrzeigersinn
erscheint ein positiver Zahlenwert (128...32...5...0).

¢ Die Rotorposition in Parameter # 16.04 zeigt bei Rechtsdrehung der Motorwelle
aufsteigende positive Werte. # 16.04 hat einen Bereich von 16384 Schritten pro Umdrehung.

¢ Sind die Werte negativ oder zahlt die Rotorposition abwarts, sind die Anschlisse fir ,Sinus*
und ,Refsinus” zu tauschen und die obige Priifung erneut durchzufiihren.

e Zur Uberpriifung der Absolutposition den Unidrive aus- und wieder einschalten. Den
Parameter # 16.04 im Display anzeigen und die Motorwelle um ca. V4 einer Motorumdrehung
im Uhrzeigersinn drehen. Den Wert aus # 16.04 notieren. Nach Netz aus und wieder ein
mufd im # 16.04 annahernd der gleiche Wert (+ 200), wie vor der Netzabschaltung stehen.

o |st der Kommutierungsoffset bekannt kann er in # 16.09 per Hand eingetragen werden. Der
Unidrive kann jedoch einen automatischen Selbstabgleich (Einphasen) durchfiihren und
dabei den Offsetwert selbsttatig ermitteln (siehe Abschnitt b). Automatischer Selbstabgleich)

b.) Automatischer Selbstabgleich (Autotuning)

Der Selbstabgleich bei Servomotoren umfafit folgende Funktionen:
1. Ermittlung des Kommutierungsoffsets
2. Prifung der Phasenlage der Kommutierungssignale

3. Test der Gebersignale und der Ubereinstimmung von Drehfeldrichtung und Zahlrichtung
des Gebers

Durchfiihrung des Selbstabgleiches

1. Unidrive sperren (Klemme 30 6ffnen)

Parameter # 5.27 = 1

Vorwahl Selbstabgleich: # 0.40 = 1 (bei Verwendung von Sincos- Gebern # 16.10 = 1)
Selbstabgleich starten - Klemme 30 schlieRen und Motorwelle beobachten.

Die Motorwelle macht daraufhin einen Teil einer Motorumdrehung im Uhrzeigersinn. Dreht
die Motorwelle im Gegenuhrzeigersinn, sind 2 Motorphasen (U-V) zu tauschen und der
Test zu wiederholen.

6. Der Kommutierungsoffset wird in den Parameter # 3.28 bei Inkrementalgebern bzw.
Parameter #16.09 bei Resolver- oder SinCos- Gebern eingetragen.

7. Parameter # 0.40 wird nach Abschlul} des Selbstabgleiches automatisch zu 0 gesetzt.

S

Hinweise :

Fir den Selbstabgleich ist nur Klemme 30 zu schliefsen und der Motor von der Last
abzukoppeln. Es ist sicherzustellen, daf} kein zusatzlicher Sollwert und Drehrichtungsvorgabe
ansteht.

Kommt es wahrend des Selbstabgleichs oder sofort nach der Freigabe zur Fehlerabschaltung
"OLLAC’ sind die Parameter fur den Motornennstrom und den Stromregler zu Uberprufen bzw.
zu andern.

Im Falle einer Stérabschaltung wird der Antrieb sofort gesperrt, der Motor trudelt aus. Zudem
wird zur Fehlerdiagnose bzw. Identifikation am Display eine Fehlermeldung ausgegeben.

Bei auftretenden Fehlern nach folgender Tabelle verfahren:
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Fehlermeldungen bei Selbstabgleich (Einphasen)

Anzeige Fehlerbeschreibung, Ursache, Abhilfe
SEP 1. Resolveriibersetzungsverhaltnis liegt aulRerhalb der Toleranz
2. Drahtbruch bei einem der 6 Anschlisse des Resolvers
3. Anschlisse fur cos+ und cos- oder sin+ und sin- vertauscht oder offen
4. kleines Optionsmodul defekt
ENC.PH1 Kommutierungsspur U fehlt
ENC.PH2 Kommutierungsspur V fehlt
ENC.PH3 Kommutierungsspur W fehlt
ENC.PH4 Falsche Phasenlage der Kommutierungsspuren U /V /W
ENC.PH5 Inkrementalgeber Signal A fehlt
ENC.PH6 Inkrementalgeber Signal B fehlt
ENC.PH7 Bei Linkslauf des Motors: Zwei Motorphasen (U und V) tauschen
ENC.PH7 Bei Rechtslauf des Motors:
Encoder: Falsche Phasenlage der Inkrementalgebersignale A/ B
Signal ,A“ mit ,-A" tauschen
Resolver: Die Motorphasenfolge U, V, W palfit nicht zur Phasenlage der SIN /
COS Signale
Tauschen der Signale SIN- mit SIN+
SinCos: Hinweis auf eventuell nicht gelliftete Haltebremsen am Motor.
Tauschen der Signale SIN mit REFSIN
ENC.PH8 Selbstabgleich nicht vollstandig ausgefiihrt und abgebrochen
It.AC Motor lauft bei kleinen Drehzahlen normal, mit steigender Drehzahl erscheint die

Fehlermeldung. Der Wert fir den Kommutierungsoffset ist nicht korrekt. Die
erneute Durchfiihrung des Selbstabgleichs |6st das Problem.
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5. Regleroptimierung

a.) Stromregler
#0.28 bzw. 4.13: P- Anteil (Default = 130)
#0.29 bzw. 4.14: | - Anteil (Default = 1200)

Die auf die Motordaten angepalfdten Werte kdnnen wie folgt berechnet werden:

# 0.28 bzw. 4.13 (P- Verstarkung):
# 0.29 bzw. 4.14 (I - Verstarkung):

2,1 x L(u-v) X Inr
90 x R(u-v) x Inr

InrR = Nennstrom des Unidrive Reglers [A]
R(u-v)
L(u-v)

Motorwicklungswiderstand zwischen 2 Phasen gemessen [Ohm]

Motorwicklungsinduktivitat zwischen 2 Phasen gemessen [mH]
(oder R(u-v) und L(u-v) laut Angaben des Motorhestellers)
Sollte nach der Anderung der P- und I- Anteile der Motor sehr gerduschvoll oder instabil laufen, sind

die Werte auf ca. 70% der berechneten Vorgaben zu reduzieren oder gegebenenfalls wahrend des
Laufes anzupassen.

b.) Drehzahlregler

¢ Sollwertquelle festlegen
- externe Schalterbox mit analogem Sollwert Giber Klemme 5 und 6

- oder interne Sollwerte benutzen, aktivierbar tiber folgende Einstellung:

#1.10=1 Bipolare Sollwertfreigabe

#1.14=3 Digitale Sollwerte

#1.15=9 Zeitgenerator aktivieren

#1.16=0.3 Zeit je Sollwert (300ms)

#2.02=0 Rampe ausschalten

#2.04 = FAST Ungeregelte Bremsrampe

#1.21= 100 Sollwerte von +100 bis +200 eintragen.

#1.22 =-100 Darauf achten, daR die eingestellte Stromgrenze nicht erreicht wird. Dies
kann mit Parameter #10.09 Uberprift werden, der bei Ansprechen der
#1.28 =-100 Stromgrenze den Wert 1 hat.

¢ Istwerte anzeigen (Oszilloskop)

Drehzahlistwert Klemme 9
Wirkstrom Klemme 10, beide Signale gegen Klemme 11 (0 Volt) messen

e Durchlauf der Sollwerte in # 1.01 kontrollieren.
Wechselt das Vorzeichen im Display, ist die Verzeigerung richtig durchgefiihrt worden.

e Regler freigeben
e Drehrichtung freigeben Klemme 27 oder 28 schliel3en

¢ Einstellung des PID - Anteils gemaR Beschreibung der Parameter # 0.07 bis # 0.09
(closed loop) in Kap. 6.2.3 (Oszilloskop erforderlich).
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6. Auslastung des Antriebes

Zur Uberpriifung der Auslastung des Antriebes stehen folgende Parameter zur Verfiigung :

a.) Auslastung des Motors

b.)

Der Prozentsatz des I x t Wertes wird in # 4.19 angezeigt.
Der Wert lauft von 0 ... 100[%)]. Die Berechnung des Wertes erfolgt nach folgender Formel

t

12-(1—82}100%

#05.07¢1.05

Unimotor| 75UMA 75UMB 75UMC | 75UMD

#4.15 37 41 48 53
Unimotor| 95UMA 95UMB 95UMC | 95UMD 95UME

#4.15 53 58 64 72 82
Unimotor| 115UMA | 115UMB | 115UMC | 115UMD | 115UME

#4.15 57 77 88 99 103
Unimotor| 142UMA | 142UMB | 142UMC | 142UMD | 142UME

#4.15 68 79 96 108 113
Unimotor| 190UMA | 190UMB | 190UMC | 190UMD

#4.15 121 141 178 184
Die Werte gelten fur | / lyy <2

CTM4 | 07.x | 09.1 09.2 - 11.x | 14.x | 19.x

09.4
#4.15 28 19 44 53 28 84

Die Werte gelten fir [ / lyqy < 3

Auslastung des Bremswiderstandes

Der Prozentsatz des 12 x t Wertes wird in # 10.39 angezeigt.

Der Wert zeigt die Temperatur des Widerstandes entsprechend den in # 10.30 und # 10.31
eingegebenen Werten.

100% entsprechen dabei der Maximaltemperatur des Widerstandes (Ausléseschwelle).

Einzustellende Werte :
#10.30
#10.31

Maximal zulassige Einschaltdauer des Bremswiderstandes an konstant 780 V

Minimale zulassige Abkuhlzeit zwischen zwei Bremsungen bei den in # 10.30
angegebenen Bedingungen.

Der Antrieb weist in # 10.12 auf eine eventuelle Uberlastung des Bremswiderstandes hin.

Der Parameter andert sich von 0 auf 1 wenn der Wert im Akkumulator (# 4.19) 75% uberschritten hat.
In # 10.11 kann der Anwender Uberpriifen, ob der angeschlossene Widerstand in der jeweiligen
Anwendung tberhaupt benétigt wird. Der Parameter zeigt den Wert 1 bei aktivem Bremschopper.
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8.1

8.1.1

MalRbilder

Gerateabmessungen

Die Gerate kdnnen sowohl in Wandmontage als auch in Durchsteckmontage montiert werden.

Baugrof3e 1 und 2

Wandmontage

BaugroBle 1

366mm

\—
I

95mm

200mm

BaugréRe 2

366mm

i
I

95mm

190mm

Montageplatte

Montageplatte

16.5mm

0O ——— 0

343.5mm

|
l-i 16.5mm

331mm

343.5mm

Befestigung mit Schrauben M6
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Durchsteckmontage

. a Montageplatte
ni (o]
¥ i ¥
BaugréRe 1 e , -1 i
|
i
!
@ i
335mm 364mm 295mm | 345mm

— |
|
— i
b |
|
1L

© | =] ! I

L——l 13mm
95mm 200mm 86.5mm
16.5mm
120mm_[80mm
Montageplatte ——H'i‘m
b | |
> )

345mm

ﬂ

fr
4l

BaugroRe 2 , -
335mm| | 364mm 295mm
T Yy

o!oﬁ
I
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
i
13mmT L—’l

190mm 182mm

i

Befestigung mit Schrauben M6
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8.1.2

BaugroflRe 3 und 4

Wandmontage
BaugréRe 3 il I ~
[ ] I e
Montageplatte : yrs
mm
i
® @ @ i i
olo
R 335mm | 368mm 1) °i° 346mm
i
|
i 175mm
= = i
— |
SN | L
[o]fe} L
u |
——i—l 16.5mm
187.5mm 16.5mm
375mm
| 250mm 260mm 17mm 17mm
BaugroRe 4 [~ —.i-i'h—
L. . " 00 —
i
i
i
i
i
i
i
700mm 765mm : 713mm
|
| Montageplatte |
|
i
i
i
i
i
i
i
== |
M—L i
004'—0 o—
|
e -l

500mm

65mm

" 143.5mm

143.5mm . 65mm

Baugrofie 3, Befestigung mit Schrauben M6

Baugrof3e 4, Befestigung mit Schrauben M8

1) Werden die mittleren vier Befestigungslocher benutzt, muf? oberhalb des Kihlkdrpers ein Freiraum von

140mm bleiben, damit ein Ausbau des Gerates mdoglich ist.
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Durchsteckmontage

BaugroRe 3

Tee Ty

@ ®
r 335mm
v |
| |
T 1

364mm

375mm

BaugroRe 4

16.5mm
Montageplatte

|

287mm

345mm

Ll

260mm

120mm  [140mm

7mm 16mm| 69mm

69mm

131.5mm

187mm

700mm

743mm

¢© ® @
T —_
A— i
' 500mm

358mm

3.5mm

!

717.5mm

7.5mm

130mm

17mm

251.5mm

482mm

Baugrol3e 3, Befestigung mit Schrauben M6

Baugrol3e 4, Befestigung mit Schrauben M8
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8.2 Bremswiderstande

1. Zementierte Rohrwiderstédnde, Typen
e >

18s

RB1RB2 T1 T2

Hinweis

Durch den Temperatur-
schalter erfolgt nur Meldung.
Abschaltung auf Netzseite
durch den Anwender.

FZMQ, FZZMQ, FZDMQ

|

O

U

v

Zulassige Montage

H

An senkrechten
Flachen Klemmen
unten. Lochblech
oben und unten.

Nicht zuldssige Montage

7z
m|

H

An senkrechten
Flachen Klemmen
oben links

oder rechts.

[ ]| Aufwaagerechten
>, Flachen.
Typ Abmessungen in mm Gewicht

H K M ®) R U kg
FZMQ 400 x 65 120 6,5x 12 426 475 92 64 2,2
FZMQ 500 x 65 120 6,5x 12 526 575 92 64 2,7
FZZMQ 400 x 65 120 6,5x 12 426 475 185 150 4,2
FZZMQ 500 x 65 120 6,5x 12 526 575 185 150 51
FZZMQ 600 x 65 120 6,5x 12 626 675 185 150 51
FZDMQ 500 x 65 120 6,5x12 526 575 275 240 7,4
FZDMQ 600 x 65 120 6,5 x 12 626 675 275 240 7,4
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2. Stahlgitterwiderstande, Typen FGFKQ

. 490 R . C R
A N\ /\ y
g Dooooor
— — hor k
) < =
P N
4@@ 8|PGo
I . . g b ©|PG21
105 A
’ 380 B
Hinweis Zulassige Montage Nicht zuldssige Montage
Durch den Temperatur- ,
schalter erfolgt nur Meldung. An senkrechten 7 An senkrechten
Abschaltung auf Netzseite D Flachen Klemmen Flachen Klemmen
RB1RB2 T1 T2 durch den Anwender. unten. Lochblech oben links
® | oben und unten. oder rechts.

[ ]| Aufwaagerechten

- Flachen.

Typ Abmessungen in mm Gewicht
A B C D kg
FGFKQ 311 370 395 455 - 13
FGFKQ 312 570 595 655 270 22
FGFKQ 313 770 795 855 270 33
FGFKQ 314 970 995 1055 270 44
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3.

Hochlastwiderstande fur Kurzzeitbetrieb, Typen RFHT

27

36

RFHT XXX
T T gt
A
B

Typ Abmessungen in mm

A B
RFHT 165 - 120 144 155
RFHT 165 - 80 144 155
RFHT 300 - 40 189 260
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8.3

Netzfilter

8.3.1 Unterbau- Netzfilter

Tabelle der Abmessungen

Filtertyp | Nenn | HOhe: Breitei Tiefe B&f;é;' Oberkante PE iBef.-Bohrg.
Art. Nr. Typ H B T D E F U %)
8502-1721| FS5752-10-07 | 10A | 390 | 85 50 | 380 { 60 364 331 | M5 55
8502-1723| FS5752-17-07 | 17A | 397 | 180 | 50 '@ 385 | 155 360 345 | M5 55
8502-1724 | FS5752-27-07 | 27A | 397 | 180 | 50 | 385 | 155 360 345 | M5 55

Angaben in mm
Das Befestigungsmal3 U hat eine Toleranz von +2mm.

8502-1721
Netz / Line

,| UlVlWll,

gs[s|e

4x Mutter M6

=

i =l

—

AnschluB3leitung 300 mm lang

Last / Load

8502-1723 bis 8502-1724
Netz / Line

,| Ul\/lWllI

5 |s[s]s

I

4x Mutter M6

8-8
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8.3.2 Seitenbau- Netzfilter

Tabelle der Abmessungen

. R . . Befest.- Klemme/Klemme; PE- Bef.-
Filtertyp Typ | Inenn |HOhe iBreite i Tiefe MaRe Oberkante bzw. Abdeckung | AnschluR! Bohrg.
Art. Nr. H B T D E F G o
8502-1671| FS5751-10-45 | 10A | 190 i 40 70 i1801% 20 160 / M5 4,5
8502-1673 | FS5751-17-45 [ 17A | 250 | 45 70 i235: 25 220 / M5 54
8502-1675| FS5751-34-47 | 34A | 270 | 50 85 (255} 30 240 / M5 54
8502-1677 | FS5751-49-52 | 49A | 250 i 85 90 i235i 60 220 258 M 6 54
8502-1679 | FS5751-59-52 | 59A | 250 i 85 90 i235% 60 220 258 M 6 54
8502-1681 | FS5751-75-52 | 75A | 270 | 80 i 135 {255} 60 240 278 M 6 6,5
8502-1683 | FS5751-100-35 | 100A | 270 | 90 i 150 | 255} 65 240 326 M 10 6,5
8502-1685 | FS5751-130-35 | 130A| 270 | 90 i 150 ;255 65 240 326 M 10 6,5
8502-1687 [ FS5751-150-28 | 150A | 300 i 210 i 120 {240} 185 300 360 M 10 12
8502-1689 [ FS5751-190-28 | 190A | 300 { 210 { 120 (240185 300 360 M 10 12
8502-1699 [ FS5751-300-99 | 300A | 306 i 260 i 115 240235 306 360 M 12 12
Angaben in mm

8502-1671 bis 8502-1675 8502-1677 bis 8502-1685
. T . T
Netz / Line Netz / Line <
RRFEE— § @[] [ KL t 7
o o
FlD|H G F[D|H G
o o
u2|v2| w7| [~ %PE l_l_. < |u2| vzl WJ% 'y I_I_-
- fe————>t
L= T
Last / Load Last / Load
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8502-1687 bis 8502-1689 8502-1699

Netz / Line Netz / Line
M10 ‘ i M12
@) o e -
D D
2 2
1o o H 6 101 O H |G
D D
2 2
® -
‘ ) j
E L LT ¢ L
B ‘ B
Last / Load Last / Load
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8.3.3 IT- und Low Leakage- NetZzfilter

Tabelle der Abmessungen
. . . . Befest.- Klemme/Klemme PE- Bef.-
Filtertyp Typ Inenn |HOhe :Breite : Tiefe MaRe Oberkante bzw. Abdeckung AnschluR | Bohrg.
Art. Nr. H B T D E F G a
8502-1631 | FS5751L-IT-10-45 | 10A | 190 i 40 70 1180: 20 160 / M5 4,5
8502-1632 | FS5751L-IT-17-45 | 17A | 250 : 45 70 i235: 25 220 / M 5 5,4
8502-1633 | FS5751L-IT-34-47 | 34A | 270 50 85 i255: 30 240 / M5 5,4
8502-1634 | FS5751L-IT-49-52 | 49A | 250 85 90 i235: 60 220 258 M6 5,4
8502-1635 | FS5751L-IT-59-52 | 59A | 250 85 90 :235: 60 220 258 M6 5,4
8502-1636 | FS5751L-IT-75-52 | 75A | 270 80 135 {255: 60 240 278 M6 6,5
8502-1637 | FS5751L-1T-100-35| 100A | 270 90 150 ;255 65 240 326 M10 6,5
8502-1638 [ FS5751L-1T-130-35| 130A | 270 90 150 {255 65 240 326 M10 6,5
8502-1639 | FS5751L-1T-150-28 | 150A | 300 i 210 i 120 ;2401185 300 360 M10 12
Angaben in mm
8502-1631 bis 8502-1633 8502-1634 bis 8502-1638
Netz / Line T Netz / Line T
et e =i § [ EeeEr 1+ Y&
o o
F|D|H G D|H G
o o
Sferel ¢ 1+ e Ty | » BERRE 1 L 1y
|bE> '%)i
B B
Last/ Load Last / Load
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8502-1639

Netz / Line
M10 ‘
@) O
D
2
e} O H |G
D
2
i
E
B
Last / Load
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8.3.4 Ferritring

2G

Tabelle der Abmessungen

Ferrit Ring

H

J

4200-0000

62

90

105

24
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8.4 Netzdrosseln

Netzdrossel Typ Inenn | Max. Anschlu3- Abmessungen Befestigung Gewicht
guerschnitt
Art. Nr. BVv8/02- ... A in mmz2 in mm in mm in kg
a b c g d e f

8501-5005 | 525-10-02 10 10 125 | 75 | 140 | - |100 | 57 5 2,7
8501-5006 | 525-16-02 16 10 155 | 80 | 160 | - | 130 | 57 8 3,8
8501-5011 | 525-22-02 22 10 155| 95 | 160 | - | 130 | 74 8 52
8501-5016 | 525-39-02 39 10 190 | 85 | 195 | - | 170 | 67 8 6,6
8501-5021 | 525-65-02 65 20x3 0 7 1) 230 | 125 [ 210 | 35 | 180 | 98 8 11
8501-5026 | 525-90-02 90 20x30 9 Y 230 | 150 | 210 | 35 | 180 | 122 8 15
8501-5031 | 525-134-02 | 134 20x3 09 1 265 | 155 [ 240 | 35 | 215 | 128 11 22
8501-5036 | 525-180-02 | 180 20x50 11 ") [ 300 | 155 | 270 | 35 | 240 | 120 11 32
8501-5041 | 525-300-02 | 300 30x5014 ') | 360 | 165 | 320 | 55 | 310 | 127 11 44

') AnschluRfahne

8501-5021 — 8501-5041

+
- o
I o o
c
J © ©
< d >
¢ a—————P

{ b

&

=)

¢——Db

|
L

8501-5005 — 8501-5016

xxxxxxx

H
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8.5 Motordrosseln

Motordrossel Typ Inenn | Max. AnschluR3- Abmessungen Befestigung Gewicht
guerschnitt
Art. Nr. KDD...| A in mmz2 in mm inmm in kg
a b c g d e

8502 - 4805 0,045 5 4,0 78 | 55 | 100 | - 52 | 42 M4 1,0
8502 - 4807 0,1 10 4,0 125 | 80 | 130 | - |100 | 57 5x8 °) 3,0
8502 - 4809 0,2 16 4,0 155 | 80 [ 160 | - [130 | 60 | 8x12 9 5,0
8502 - 4810 0,3 25 4,0 155 [ 155 [160 | - [130 | 75 | 8x12 9 7,5
8502 - 4811 0,75 35 10,0 190 [ 100 [190 [ - [170 | 70 | 8x12 % 17
8502 - 4812 1,7 50 10,0 230 | 148 [ 230 [ - [180 [ 122 | 11x15 ) 20
8502 - 4814 2,0 80 | Bohrungm 9 1) | 240 | 135 [ 230 | 20 | 190 | 120 | 8x12 ?) 26
8502 - 4821 3,0 100 | Bohrung D 9 %) | 300 [ 152 [ 260 | 20 [ 240 | 120 | 11x15 ?) 29
8502 - 4822 5,0 125 | Bohrung 0 13 %) | 360 | 170 | 330 | 25 | 240 | 145 | 11x15 ?) 55
8502 - 4823 6,5 150 | Bohrung 0 13 1) [ 360 | 185 [ 330 | 25 [ 310 | 140 | 11x15 ?) 65
9697 - 0317 3,0 [300|Bohrungd 13 ) [300 260|275 - [240] 122 |11x15 9| 32

') AnschluRfahne
2) Bohrung

8502-4814 — 9697-0317 8502-4805 — 8502-4812

xxxxxxx

| © |pi
©
©
R
= | 1+
©
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© o | ¢ b © © o | p
| I | I
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9 Displaymeldungen

9.1 Display Darstellung

Der Unidrive besitzt, wie in Kapitel 5.1 bereits erwahnt, ein zweizeiliges Display. Das Display ist aus mehreren
7-Segment Anzeigen zusammengesetzt. Die Darstellung der Meldungen soll hier anhand verschiedener Bei-
spiele verdeutlicht werden:

Beispiel 1:
A
o0 M
.
N I )
Beispiel 2:

Dl | [
NG I L I B )
.
s u

Beispiel 3:

N TR
000 0_eo_s_ 00
) o
Unll A [

Bedeutung der oberen Zeile => Anzeige der Fehlerart bzw. Abschaltursache
OI.AC = Uberstrom im Umrichterausgang

Bedeutung der unteren Zeile => Zustand des Antriebes
trip = Fehlerabschaltung

Bedeutung der oberen Zeile => Anzeige der Fehlerart bzw. Abschaltursache
ENC.PH7 = Encoder Phase 7 falscher Anschlul? der Gebersignale A, B bzw. Sinus,
Cosinus

Bedeutung der unteren Zeile => Zustand des Antriebes

trip = Fehlerabschaltung

Bedeutung der oberen Zeile => Anzeige der Fehlerart bzw. Abschaltursache
OP.OVLd = Uberlastung der +24V- Versorgung

Bedeutung der unteren Zeile => Zustand des Antriebes
trip = Fehlerabschaltung
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9.2 Zustandsanzeigen

Im Grundzustand wird der Antriebszustand im Display angezeigt. Folgende Meldungen werden ausgegeben:

Display- Umrichter-

anzeige Ausgang Antriebszustand
rdy gesperrt [ Antrieb bereit aber stromlos und erwartet Startbefehl (KI. 27 oder 28)
inh gesperrt [ Antrieb gesperrt und stromlos, Freigabesignal (KI. 30) nicht aktiv
run freigegeben | Antrieb wird vom Umrichter angesteuert, Ausgangsbriicke aktiv
StoP freigegeben | Antrieb erwartet Startbefehl und regelt auf Drehzahl Null
dEC freigegeben | Antrieb wird aufgrund eines anliegenden Stop-Befehls stillgesetzt.
dc freigegeben | Gleichstrombremsung aktiv

SCAn freigegeben | Funktion ,Fangen ist aktiv, Antrieb sucht Motordrehzahl

POS freigegeben | Funktion ,Spindelorientierung” aktiv, Antrieb positioniert auf Spindelposition

Netzausfallerkennung ist aktiviert. Antrieb hat Netzausfall detektiert und ver-

sucht Netzausfall durch Netzstiitzung zu Uberbriicken.

Antrieb wurde aufgrund einer Fehlerabschaltung gesperrt. Die Fehlerursache
wird im Display angezeigt (s. Betriebsanleitung Kap. 9.3 "Fehlermeldungen”).

ACUU freigegeben

triP gesperrt

9.3 Warnungen

Bei Erreichen eines kritischen Zustandes bleibt der Antrieb freigegeben. Das Display gibt eine Warnung aus
und kiindigt damit eine Fehlerabschaltung an, wenn die Ursache nicht beseitigt wird.
Die untere Displayanzeige blinkt und zeigt abwechselnd die Warnmeldung und die normale Anzeige.

Es werden folgende Warnmeldungen ausgegeben:

Displayanzeige Ursache

br.rs Bremswiderstand Uberlastet

Ixt - Uberlastung des Motors.

Die Meldung wird ausgegeben, wenn der Umrichterausgangsstrom grofer als der Mo-
OovLd tornennstrom und der Uberlastakkumulator zu 75% gefiillt ist.

Die Meldung ist als Warnung anzusehen, daR der Antrieb wegen Uberlast abschaltet,
wenn keine Reduzierung der Last erfolgt.

Ubertemperatur Kihlkorper

hot Die Meldung wird ausgegeben, wenn der Kihlkdrper eine Temperatur von 90° C er-
reicht hat und der Antrieb nach wie vor Uberlastet wird.

Air Ubertemperatur Umgebung
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9.4 Fehlermeldungen

Im Falle einer Storabschaltung wird der Antrieb sofort gesperrt, der Motor trudelt aus. Zudem wird zur Feh-
lerdiagnose bzw. Identifikation am Display eine Fehlermeldung ausgegeben. Die Fehlerursache wird tiber
die serielle Schnittstelle und an die UD 70 als Zahl ausgegeben. Die letzten zehn Fehlermeldungen lassen
sich in den Parametern 10.20 bis 10.29 auslesen.

Folgende Fehlermeldungen sind maglich:

Anzeige | Fehler- Fehlerbeschreibung, Ursache, Abhilfe
nummer
uu 1 Unterspannung im Zwischenkreis
maogliche Ursache:  normale Netzabschaltung
ou 2 Uberspannung im Zwischenkreis
mogliche Ursachen: generatorisches Moment zu grof3, hochohmiger Erd-
schluf® im Motor.
Abhilfe: Bremswiderstand verwenden, Bremsrampe verlangern,
Erdschlufd beseitigen.
OLAC 3 Uberstrom im Umrichterausgang

mdégliche Ursachen: zu kurze Beschleunigungs- oder Bremsrampe, Strom-
regler P-Anteil (# 4.13) zu hoch, Kurzschlul3 am Ausgang
(umrichter- oder motorseitig), Motorkabel defekt, Motor-
kabel zu lang (s. Kap. 3.3), Geber defekt, Geberkupplung
defekt, Spannung bei Autotuning Closed Loop zu hoch

Abhilfe: Rampen verlangern, Stromregler optimieren, Umrichter-
ausgang, Motorkabel, Motorklemmbrett kontrollieren,
Geber und Geberanbau kontrollieren, Spannung beim
Autotuning # 5.15 reduzieren

Ol.br 4 Uberstrom im Bremswiderstand
maogliche Ursachen: Bremswiderstand defekt (niederohmig), Widerstandswert
zu klein (s. Kap. 2.3.1.2).

Abhilfe: Bremswiderstand Uberprifen
PS 5 Storung im internen Netztell
Abhilfe: Netz ausschalten. Logikanschlisse kontrollieren und Netz

wieder zuschalten. Besteht die Fehlermeldung weiterhin,
ist der Lieferant zu konsultieren

Et 6 Fehler in der externen Storkette

maogliche Ursachen: Fehler in der ext. Storkette, Klemme 30 (bei Standard-
einstellung in Betriebsart open Loop) offen

Abhilfe: ext. Storkette Uberprifen, Klemme 30 kontrollieren.
Wird keine externe Storkettentiberwachung benétigt,
kann Eingang an Klemme 30 durch # 8.09 = 1 in einen
Reglerfreigabeeingang umprogrammiert werden.

OV.SPd 7 Uberdrehzahl
mogliche Ursachen: 1. Drehzahluberschwinger beim Einlaufen ins Ziel

2. Lastabwurf (Entlastung bei hohem Drehmoment)

3. Uberdrehzahlschwelle zu klein (2 pol. Motor u.f > 60Hz)
Abhilfe: zu 1. S - Rampe aktivieren, # 3.08 erhéhen

zu 2. Bremswiderstand verwenden, # 3.08 erhéhen

zu 3. Parameter # 0.02 und # 3.08 anpassen

Prc2 8 Stdérung in UD 70
Abhilfe: grof3es Optionsmodul entfernen, besteht Fehler immer
noch, Umrichter defekt; besteht Fehler nicht mehr, Opti-
onsmodul defekt
SEP 9 Storung im kleinen Optionsmodul, Anschliisse am Modul kurz geschlossen
Abhilfe: kleines Optionsmodul entfernen, besteht Fehler immer

noch, Umrichter defekt; besteht Fehler nicht mehr, Opti-
onsmodul defekt

Abhilfe bei UD53: Anschlisse fur COS+ und COS- oder SIN+ und SIN-
vertauscht oder offen
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Fehler-

Anzeige Fehlerbeschreibung, Ursache, Abhilfe
nummer
ENC.OVL 10 Fehler Inkrementalgeber
mogliche Ursachen: Inkrementalgeber Versorgung fehlt oder fehlerhaft, Fre-
guenz- oder Richtungsausgéange defekt
ENC.PH1 11 Kommutierungsspur U fehlt
ENC.PH2 12 Kommutierungsspur V fehlt
ENC.PH3 13 Kommutierungsspur W fehlt
ENC.PH4 14 Unkorrekter Anschluf3 der Inkrementalgeber Signale U, V, W
ENC.PH5 15 Inkrementalgeber Spursignal A fehlt
ENC.PH6 16 Inkrementalgeber Spursignal B fehlt
ENC.PH7 17 Falscher AnschlulR der Gebersignale A, B bzw. Sinus, Cosinus. Blockierung der

Motorwelle.

mogliche Ursachen: Motorphasenfolge U, V, W stimmt nicht mit Sinus und
Cosinus bzw. mit A vor B Uberein. Haltebremse nicht
geluftet

Abhilfe: Linksdrehung der Motorwelle => Motorphasen tauschen

(Encoder) Rechtsdrehung der Motorwelle => A mit /A tauschen

Abhilfe UD 52: Haltebremse prifen

(Sincos) Linksdrehung der Motorwelle => Motorphasen tauschen
Rechtsdrehung der Motorwelle => SIN mit REFSIN tau-
schen

Abhilfe UD 53: Haltebremse prifen

(Resolver) Linksdrehung der Motorwelle => Motorphasen tauschen
Rechtsdrehung der Motorwelle => Sin+ mit Sin- tauschen

ENC.PH8 18 Selbstabgleich nicht vollstandig ausgefuhrt und abgebrochen
ENC.PH9 181 Falsches Kommutierungsoffset verursacht Drehmomentenumkehr

mogliche Ursachen: Kommutierungsoffset nicht abgeglichen

Abhilfe: Uberwachung mit # 3.31 = 1 abschalten. Ist bei SW 3.0.x
fur das Autotuning erforderlich. Kann auch beim Rever-
sieren oder Stillsetzen von hochdynamischen Antrieben
erforderlich sein. Wird diese Einstellung gespeichert, ist
die Uberwachung dauerhaft abgeschaltet.

It.br 19 Bremswiderstand tberlastet
Abhilfe: Bremsrampen verlangern
It.AC 20 Motoriberlastung (ixt)

Abhilfe: Last reduzieren oder grof3eren Antrieb (Motor und Um-
richter) einsetzen. Kleine Drehzahl OK, steigende - Fehler
=> neuen Resolver- / Encodertest durchfihren

Ohl 21 Ubertemperatur Kiihlkorper, berechnet aus ixt und thermischem Modell
mdgliche Ursachen: Antrieb Gberlastet, Umgebungstemperatur zu hoch

Abhilfe: Umgebungstemperatur prufen, ggf. Schaltschrankkih-
lung vorsehen, Taktfrequenz reduzieren (# 0.41), grofRe-
ren Umrichter einsetzen

Oh2 22 Ubertemperatur Kiihlkorper, ausgelost durch Thermistor

mdgliche Ursachen: Antrieb Gberlastet, Umgebungstemperatur zu hoch

Abhilfe: Umgebungstemperatur prufen, ggf. Schaltschrankkih-
lung vorsehen, Taktfrequenz reduzieren (# 0.41), grofRe-
ren Umrichter einsetzen

OA 23 Umgebungstemperatur zu hoch

Abhilfe: Umgebungstemperatur prufen, ggf. Schaltschrankkih-

lung vorsehen
th 24 Ubertemperatur Motor (Auslésung durch Kaltleiter)

mdogliche Ursachen: Motor Uberlastet, Kaltleiter oder - Leitung defekt, Kaltlei-
tereingang am Umrichter offen

Abhilfe: Kaltleitereingang an Umrichterelektronikklemme prifen,
Kaltleiter bzw. - Leitung auf Durchgang prifen, Last redu-
zieren. Wird Kaltleitereingang nicht benétigt, kann dieser
mit # 7.15 = 0 bis 8 deaktiviert werden (bevorzugte Ein-
stellung # 7.15 = 0).

thS 25 Kurzschluf3 Motorkaltleiter (wird nur bei entspr. Parametrierung detektiert)

Abhilfe: Kaltleiter / - Leitung Uberprifen
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Fehler-

Anzeige Fehlerbeschreibung, Ursache, Abhilfe
nummer
OP.OVLd 26 Uberlastung der +24V-Versorgung
mogliche Ursache:  +24V kurzgeschlossen, auf OV oder digitalen Ausgang
gelegt, digitalen Ausgang auf OV gelegt, digitalen Ein- /
Ausgang falsch verzeigert.
Abhilfe: Elektronikklemmenleiste abziehen und Fehler verfolgen
cL1 27 Stromschleifenverlust Analogeingang 1
Abhilfe: Parametrierung Uberprifen (# 7.06), Stromschleife kon-
trollieren
cL2 28 Stromschleifenverlust Analogeingang 2
Abhilfe: Parametrierung Uberprufen (# 7.11), Stromschleife kon-
trollieren
cL3 29 Stromschleifenverlust Analogeingang 3
Abhilfe: Parametrierung Uberprifen (# 7.15), Stromschleife kon-
trollieren
SCL 30 Timeout der seriellen Kommunikation (nur im Slave-Mode der Schnittstelle)
Abhilfe: Hardwareverbindungen der seriellen Schnittstelle tiber-
prufen, Software prifen
EEF 31 EEPROM Fehler, Parameterverlust
Abhilfe: Defaultwerte laden (Uber Nullparameter, s. Kap. 5.2.3),
anschlie3end Anlagenwerte eingeben
Ph 32 Phasenverlust der Netzspannung (Antrieb wird vor Fehlermeldung stillgesetzt)
Abhilfe: Netzspannung, Netzsicherungen etc. prifen
s 33 Fehler bei der Messung des Standerwiderstandes im Vector-Mode
mogliche Ursachen: Motorleitung unterbrochen, Motorleistung im Verhaltnis
zur Umrichterleistung zu klein
Abhilfe: Motorleitungen prifen, Werte fur Standerwiderstand ma-
nuell eingeben (Werte vom Motorlieferanten) und # 0.07
auf "Ur” stellen
St GL 34 Zufalliger Fehler (Nur Baugrofle 5)
SEP EC 35 Fehler der Kommunikation des kleinen Optionsmoduls
mdgliche Ursachen: falsche Einstellung der Geberversorgung, RS485 an
UDS52 nicht oder nicht korrekt angeschlossen, SinCos-
Geber hat keine Hyperface-Schnittstelle
Abhilfe: Mit # 16.15 = 1 kann die Geberspannung von 5V auf 8V
geandert werden. Anderung abspeichern und Netzspan-
nung aus- und wieder einschalten. Anschlisse der
RS485 kontrollieren, falls RS485 nicht verwendet, RS485
mit # 16.16 = 1 deaktivieren
SEP EF 36 Fehler im Speicher des SinCos Gebers
maogliche Ursachen:  Geberkabel nicht geschirmt bzw. Schirm nicht auf OV
Masse gelegt.
Abhilfe: Schirm des Geberkabels korrekt anschlief3en
AN1.diS 37 Servooptionsmodul UD78 entfernt
trxx 40 ... 59 | Durch das Betriebssystem der UD70 generierte Fehlermeldungen, die von dem
Anwenderprogramm oder falscher Parametereinstellung verursacht werden. xx
zeigt die Fehlernummer
tr41 41 Parameter der beschrieben werden soll existiert nicht.
Abhilfe Erforderliche Betriebsart fur die eingesetzte Software
prifen
tr44 44 Parameter Uberlauf
Abhilfe Softwarefehler bzw. erforderliche Betriebsart fur die ein-
gesetzte Software priifen
tr50 50 Mathematischer Fehler: Division durch Null
Abhilfe Werkseinstellung der Software durchgefuhrt. Erforderli-
che Betriebsart fur die eingesetzte Software prifen
tr52 52 Dieser Fehler wird durch das Setzen des Bits 4 im Steuerwort durch die Uber-
geordnete Steuerung ausgelést
tr54 54 Prozessor 2 (UD 70) UberlaRt

Abhilfe Taktfrequenz von 3; 6; 12kHz auf 4,5; 9kHz &ndern
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Fehler-

Anzeige Fehlerbeschreibung, Ursache, Abhilfe
nummer
tr56 56 Die UD73/74 enthalt nicht das richtige Systemfile (falscher Typ oder falsche
Version). Laden Sie das Systemfile IBSProfi.SYS mittels DPL- Toolkit oder Win-
flasher in die UD73/74
tr57 57 Ein unzulassiger Betriebssystemaufruf ist aufgetreten. Z.B. kdnnte ein fir die
UD73/74 nicht definierter Befehl z.B. WRNET im Programm stehen und die
Ursache fir den Trip bilden.
tr60 60 Netzwerkfehler. Bitte # 20.50 (Buszyklen pro Sekunde) beobachten.
Bis Systemfile Version < V02.06.06: Die Anzahl der Buszyklen pro Sekunde ist
von einer auf die nachste Sekunde um mehr als 40% gesunken.
Ab Systemfile Version V02.06.06: Wahrend der in # 20.11 angegebenen Uber-
wachungszeit ist kein Buszyklus registriert worden.
trxx 61 ...69 |Durch das Busmodul generierte Fehlermeldungen. xx zeigt die Fehlernummer.
Nahere Informationen sind der Optionsmodul- Beschreibung zu enthehmen.
trxx 70 ...99 | Fehlermeldungen, die durch die Anwendersoftware auf der UD 70, UD 71 CAN
(tr 70 bis tr 73) bzw. das Betriebssystem definiert werden kénnen. xx zeigt die
Fehlernummer. Néhere Informationen sind der Software- bzw. Optionsmodul-
Beschreibung zu entnehmen.
Ot inP 101 GroRe 5, Ubertemperatur Eingangsbriicke
OtHSn 102-109 | GroRe 5, Ubertemperatur Kithlkérper, Modul n
PSn 110-117 | Gr6Re 5, Fehler internes Netzteil, Modul n
OLACn 118-125 | GroRe 5, Uberstrom im Umrichterausgang Modul n.
mogliche Ursachen: Siehe OI.AC (3)
OuUn 126-133 | GroRe 5, Uberspannung im Zwischenkreis Modul n
maogliche Ursachen:  Siehe OU (2)
Ol.dcn 134-141 | GroRe 5, Uberstrom im Zwischenkreis Modul n
UFLtn 142-149 | GroRe 5, nicht identifizierter Fehler Modul n
maogliche Ursache:  Anzahl der Module am Ansteuerteil nicht eingestellt.
ConF n 150-158 | GroRe 5, die Anzahl der Leistungsmodule hat sich geandert
trxXxx 159-179 | Fehlermeldungen, die durch die Anwendersoftware auf der UD 70 definiert wer-
den kdnnen. xxx zeigt die Fehlernummer. Nahere Informationen sind der Soft-
ware- Beschreibung zu entnehmen.
SEP.diS 180 Ein vorher gestecktes kleines Optionsmodul wurde entfernt
Abhilfe: Optionsmodul im spannungslosen Zustand auf festen
Halt prifen, Zugentlastung des Geberkabels prifen, Falls
Modul absichtlich entfernt wurde, ist die neue Konfigurati-
on zu speichern
FSH.Err 182 Speicher im Kopiermodul (UD55) gestort
FSH.dAt 183 Keine Daten im Kopiermodul (UD55) gespeichert
ESH.tYP 184 Betriebsart des Parametersatzes im Kopiermodul (UD55) stimmt nicht mit der
im Antrieb eingestellten Betriebsart Uiberein.
FSH.ACC 185 Schreibzugriff auf die Parameter im Kopiermodul (UD55) nicht freigegeben.
Brucke Klemme 40 auf 41 (UD55) zur Freigabe erganzen.
FSH.LO 186 Datentibertragung zum Antrieb. Daten im Meni 20 vorhanden, aber kein grof3es
Optionsmodul gesteckt.
FSH.20 187 Datentibertragung zum Antrieb. GrofR3es Optionsmodul bestiickt, aber keine
Daten im Meni 20 vorhanden.
ESH.rn9 188 Nennstrom oder Nennspannung des Parametersatzes im Antrieb stimmen nicht
mit dem ausgewahlten Parametersatze im Kopiermodul Uberein.
FSH.cPr 189 Beim Vergleich eines Parametersatzes auf der UD 55 mit dem Parametersatz
des Unidrives wurden Unterschiede festgestellt.
trxXxx 191 - 200 | Fehlermeldungen, die durch die Anwendersoftware auf der UD 70 definiert wer-

den kdnnen. xxx zeigt die Fehlernummer. Nahere Informationen sind der Soft-
ware- Beschreibung zu entnehmen.
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Hardwarefehler

Der Unidrive besitzt einen hohen Schutz gegeniiber internen Fehlern. Dieser wird dadurch erreicht, daR die
Kernsoftware direkt auf dem Prozessor programmiert ist und so nicht einmal die Funktion der anderen Bau-

elemente auf der Steuerleiterplatte benétigt, um einen Schutz des Gerétes zu sichern.

Damit kdnnen sogar Fehler auf dem internen Daten- und Adrel3bus des Steuerrechners erkannt werden, wie
sie bei einer die zuldassigen Grenzwerte Uberschreitenden elektromagnetischen Stérung erzeugt werden
kénnten. Weiterhin wird damit vor der Freigabe der Betriebsbereitschaft die Funktion der gesamten internen

MeRtechnik geprift und bei unzuldssigen Abweichungen eine Fehlermeldung erzeugt.

Diese internen Fehler werden als Hardwarefehler ,HF xx* angezeigt.

Anzeige Fehlerbeschreibung, Ursache

HF 81 | Entspricht HF94 bei alteren Flash EPROMS

HF 82 | GrofRes Optionsmodul entfernt
Ursache: Steckkontakt Optionsmodul Uberprifen

HF 83 | Kodierung Leistungsteil nicht erkannt
Ursache: Sitz und Steckverbindung des Steuerteils prifen

HF 84 | Fehler Selbstabgleich Stromsensor erkannt
Ursache: Leitungslangen prifen

HF 85 Fehler interner A / D- Wandler

HF 86 | Fehler des Watchdoginterrupts

HF 87 | Prufsumme Programmspeicher fehlerhaft

HF 88 | Watchdog- Fehler

HF 89 | Fehlerhafter Interrupt

HF 90 | Stack Overflow (Uberlauf)

HF 91 | Stack Underflow (Uberlauf in negative Richtung)

HF 92 | Softwarefehler - Befehlscode fehlerhaft

HF 93 | Softwarefehler - Schutzverletzung

HF 94 | Softwarefehler - Adressierungsfehler

HF 95 | Softwarefehler - Adressierungsfehler

HF 96 | Softwarefehler - illegaler Adresszugriff

HF 97 | Stérung des Basisprogramms

HF 98 | Interrupt Stérung

HF 99 | Abbruch des Basisprogramms

Kann der Fehler durch die angegebenen Mal3nahmen nicht beseitigt werden und erscheint auch nach dem

Aus- und Wiedereinschalten, so ist das Gerat zur Reparatur einzuschicken.
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9.5 Alphabetische Ubersicht iiber alle Displaymeldungen

Display [Bezugsparameter  |Erklérung
0-20 [|#07.06+11+15 Analogwert 1 = Stromeingang
0-20 |[#07.21+24 Analogwert 1= Stromausgang
2POLE |#042+#05.11 Motor 2 poliger Motor mit 3000 Umd./Min.
APOLE |#0.42+#05.11 Motor 4 poliger Motor mit 1500 Umd./Min.
6POLE |#042+#05.11 Motor 6 poliger Motor mit 1000 Umd./Min.
8POLE |#0.42+#05.11 Motor 8 poliger Motor mit 750 Umd./Min.
32POLE (#042+#05.11 Motor 32 poliger Motor
20-0 |[#07.06+11+15 Analogwert 2= Stromeingang
20 - 4.Lo |#07.06+11+15 Analogwert |6 = Stromeingang, Minimaldrehzahl bei Stromschleifenfehler
20 - 4.Pr |#07.06+11+15 Analogwert |8 = Stromeingang, beibehalten der letzten Drehzahl vor Auftreten
des Stromschleifenfehlers
20 - 4.tr |#07.06+11+15 Analogwert 14 = Stromeingang, Fehlerabschaltung bei Stromschleifenfehler
4 -20.Lo |#07.06+11+15 Analogwert |5 = Stromeingang, Minimaldrehzahl bei Stromschleifenfehler
4 -20.Pr |#07.06+11+15 Analogwert |7 = Stromeingang, beibehalten der letzten Drehzahl vor Auftreten
des Stromschleifenfehlers
4 -20.tr |#07.06+11+15 Analogwert |3 = Stromeingang, Fehlerabschaltung bei Stromschleifenfehler
4 -20.tr |#07.21+24 Analogwert |12 = Stromausgang
ACUU |Zustand Netzausfallerkennung ist aktiviert. Antrieb hat Netzausfall detektiert und versucht
Netzausfall durch Netzstlitzung zu Uberbriicken.
Air Warnung Ubertemperatur Umgebung
ALYS [#6.02 Automatischer Wiederanlauf nach Netzausfall
AN1.diS | Fehler 37 Servooptionsmodul UD78 entfernt
br.rs Warnung Bremswiderstand tiberlastet
CL.VECt |#0.48+#11.31 Betriebsart: closed loop, Steuerung von Asynchronmotoren mit Drehzahlrtickfiih-
rung
cL1 Fehler 27 Stromschleifenverlust Analogeingang 1
Abhilfe: Parametrierung Uberprifen (# 7.06), Stromschleife kon-
trollieren
cL2 Fehler 28 Stromschleifenverlust Analogeingang 2
Abhilfe: Parametrierung Uberprifen (# 7.11), Stromschleife kon-
trollieren
cL3 Fehler 29 Stromschleifenverlust Analogeingang 3
Abhilfe: Parametrierung Uberprifen (# 7.15), Stromschleife kon-
trollieren
COASt [#016+#06.01 |Stillsetzen [Austrudeln
ConF n |Fehler 150-158 GroRe 5, die Anzahl der Leistungsmodule hat sich gedndert
dc Zustand Gleichstrombremsung aktiv
dcl #0.16+#06.01 |Stillsetzen |Gleichstrombremsung
dEC |Zustand Antrieb wird aufgrund eines anliegenden Stop-Befehls stillgesetzt.
diS #6.02+03 # 6.02 = diS => Automatischer Anlauf nach Netzausfall deaktiviert
# 6.03 = diS => Stitzbetrieb bei Netzausfall deaktiviert
EEF |Fehler 31 EEPROM Fehler, Parameterverlust
Abhilfe: Defaultwerte laden (liber Nullparameter s. Kap. 5.2.3), an-
schlieRend Anlagenparameter eingeben
ENC.OVL |Fehler 10 Fehler Inkrementalgeber
mdgliche Ursachen: Inkrementalgeber Versorgung fehlt oder fehlerhaft, Fre-
guenz- oder Richtungsausgénge defekt
ENC.PH1 |Fehler 11 Kommutierungsspur U fehlt
ENC.PH2 |Fehler 12 Kommutierungsspur V fehit
ENC.PH3 |Fehler 13 Kommutierungsspur W fehlt
ENC.PH4 |Fehler 14 Unkorrekter Anschluf3 der Inkrementalgeber Signale U, V, W
ENC.PH5 |Fehler 15 Inkrementalgeber Spursignal A fehlt
ENC.PHG6 |Fehler 16 Inkrementalgeber Spursignal B fehlt
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Display

Bezugsparameter

Erklarung

ENC.PH7

Fehler 17

Falscher Anschlul3 der Gebersignale A, B bzw. Sinus, Cosinus. Blockierung der
Motorwelle.

mdgliche Ursachen: Motorphasenfolge U, V, W stimmt nicht mit Sinus und Cosi-
nus bzw. mit A vor B Uiberein. Haltebremse nicht geliiftet
Linksdrehung der Motorwelle => Motorphasen tauschen
Rechtsdrehung der Motorwelle => A mit /A tauschen
Haltebremse prifen

Linksdrehung der Motorwelle => Motorphasen tauschen
Rechtsdrehung der Motorwelle => SIN mit REFSIN tau-
schen

Haltebremse prifen

Linksdrehung der Motorwelle => Motorphasen tauschen
Rechtsdrehung der Motorwelle => Sin+ mit Sin- tauschen

Abhilfe:
(Encoder)
Abhilfe UD 52:
(Sincos)

Abhilfe UD 53:
(Resolver)

ENC.PH8

Fehler 18

Selbstabgleich nicht vollstandig ausgefihrt und abgebrochen

ENC.PH9

Fehler 181

Falsches Kommutierungsoffset verursacht Drehmomentenumkehr

mdégliche Ursachen: Kommutierungsoffset nicht abgeglichen

Abhilfe: Uberwachung mit # 3.31 = 1 abschalten. Ist bei SW 3.0.x fur
das Autotuning erforderlich. Kann auch beim Reversieren
oder Stillsetzen von hochdynamischen Antrieben erforder-
lich sein. Wird diese Einstellung gespeichert, ist die Uber-
wachung dauerhaft abgeschaltet.

Et

Fehler 06

Fehler in der externen Storkette

mdgliche Ursachen: Fehler in der ext. Storkette, Klemme 30 (bei Standard-
einstellung in Betriebsart open Loop) offen

ext. Storkette Uberprifen, Klemme 30 kontrollieren.

Wird keine externe Storkettentiberwachung benétigt, kann
Eingang an Klemme 30 durch # 8.09 = 1 in einen Regler-
freigabeeingang umprogrammiert werden.

Abhilfe:

FASt

#0.15 +#2.04

Bremsrampe unverzdgerte Bremsrampe, bei Einsatz von Bremswiderstand

Fd

#05.14

Steuerverfahren [3 = Feste Spannungsanhebung (Boost)

Fd

#0.07 +# 05.14

U / f - Kennliniensteuerung mit festem Boost (Spannungsanhebung)

FSH.20

Fehler 187

Datenuibertragung zum Antrieb. GroR3es Optionsmodul bestlickt, aber keine Da-
ten im Menu 20 vorhanden.

FSH.ACC

Fehler 185

Schreibzugriff auf die Parameter im Kopiermodul (UD55) nicht freigegeben.
Bricke Klemme 40 auf 41 (UD55) zur Freigabe erganzen.

FSH.cPr

Fehler 189

Beim Vergleich eines Paramersatzes auf der UD 55 mit dem Parametersatz des
Unidrives wurden Unterschiede festgestellt.

FSH.Err

Fehler 182

Speicher im Kopiermodul (UD55) gestort

FSH.dat

Fehler 183

Keine Daten im Kopiermodul (UD55) gespeichert

FSH.LO

Fehler 186

Datenulibertragung zum Antrieb. Daten im Meni 20 vorhanden, aber kein grof3es
Optionsmodul gesteckt.

FSH.rn9

Fehler 188

Nennstrom oder Nennspannung des Parametersatzes im Antrieb stimmen nicht
mit dem ausgewahlten Parametersatze im Kopiermodul Uberein

FSH.tYP

Fehler 184

Betriebsart des Parametersatzes im Kopiermodul (UD55) stimmt nicht mit der im
Antrieb eingestellten Betriebsart Uberein.

hot

Warnung

Ubertemperatur Kiihlkorper:
Die Meldung wird ausgegeben, wenn der Kuhlkdrper eine Temperatur von 95° C
erreicht hat und der Antrieb nach wie vor Uberlastet wird.

inh

Zustand

Antrieb gesperrt und stromlos, Freigabesignal (KI. 30) nicht aktiv

It.AC

Fehler 20

Motoriiberlastung (ixt)
Abhilfe: Last reduzieren oder gréf3eren Antrieb einsetzen. kleine
Drehzahl OK, steigende - Fehler => neuen Resolver- /

Encodertest durchfiihren

It.br

Fehler 19

Bremswiderstand tiberlastet
Abhilfe: Bremsrampen verlangern

OA

Fehler 23

Umgebungstemperatur zu hoch
Abhilfe: Umgebungstemperatur prifen, ggf. Schaltschrankkihlung
vorsehen
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Display [Bezugsparameter |Erklarung
Oh1  |Fehler21 Ubertemperatur Kithlkérper, berechnet aus ixt und thermischem Modell
mdgliche Ursachen  Antrieb tiberlastet, Umgebungstemperatur zu hoch
Abhilfe: Umgebungstemperatur prifen, ggf. Schaltschrankkihlung
vorsehen, Taktfrequenz reduzieren (# 0.41), gro3eren
Umrichter einsetzen
Oh2  |Fehler 22 Ubertemperatur Kilhlkorper, ausgelost durch Thermistor
mdgliche Ursachen  Antrieb tUiberlastet, Umgebungstemperatur zu hoch
Abhilfe: Umgebungstemperatur prifen, ggf. Schaltschrankkihlung
vorsehen, Taktfrequenz reduzieren (# 0.41), gro3eren
Umrichter einsetzen
OI.AC |Fehler 03 Uberstrom im Umrichterausgang
mdgliche Ursachen  zu kurze Beschleunigungs- oder Bremsrampe, Stromreg-
ler P-Anteil (# 4.13) zu hoch, Kurzschluf3 am Ausgang
(umrichter- oder motorseitig), Motorkabel defekt, Motorka-
bel zu lang (s. Kap. 3.3), Geber defekt, Geberkupplung
defekt, Spannung bei Autotuning Closed Loop zu hoch
Abhilfe: Rampen verlangern, Stromregler optimieren, Umrichter-
ausgang, Motorkabel, Motorklemmbrett kontrollieren, Ge-
ber und Geberanbau kontrollieren, Spannung beim Auto-
tuning # 5.15 reduzieren
OI.AC n |Fehler 118-125 GroRe 5 Uberstrom im Ausgang Modul n. (Wie oben)
Ol.br  |Fehler 04 Uberstrom im Bremswiderstand
mdgliche Ursachen: Bremswiderstand defekt (niederohmig), Widerstandswert
zu klein (s. Kap. 2.3.1.2).
Abhilfe; Bremswiderstand Uberprifen
Ol.dc n |Fehler 134-141 GroRe 5, Uberstrom im Zwischenkreis Modul n
OP.OVLd |Fehler 26 Uberlastung der +24V - Versorgung
mdagliche Ursachen: +24V kurzgeschlossen, auf OV oder digitalen Ausgang
gelegt, digitalen Ausgang auf OV gelegt, digitalen Ein- /
Ausgang falsch verzeigert.
Abhilfe: Elektronikklemmenleiste abziehen und Fehler verfolgen
OPEN.LP (#0.48 +#11.31 Betriebsart: open loop, Steuerung von Asynchronmotoren o. Drehzahlrickfiih-
rung
Ot inP |Fehler 101 GroRe 5, Ubertemperatur Eingangsbriicke
Ot HS n |Fehler 102-109 GroRe 5, Ubertemperatur Kiihlkérper, Modul n
OU  |Fehler02 Uberspannung Zwischenkreis
mdgliche Ursachen: generatorisches Moment zu grof3, hochohmiger Erdschlul
im Motor
Abhilfe: Bremswiderstand verwenden, Bremsrampe verlangern,
Erdschluf beseitigen
OUn |Fehler126-133 GroRe 5, Uberspannung im Zwischenkreis Modul n, siehe oben
OV.SPd |Fehler 07 Uberdrehzahl
magliche Ursachen: 1. Drehzahluberschwinger beim Einlaufen ins Ziel
2. Lastabwurf (Entlastung bei hohem Drehmoment)
3. Uberdrehzahlschwelle zu klein (2 pol. Motor u. f > 60Hz)
Abhilfe: zu 1. S - Rampe aktivieren, # 3.08 erhéhen
zu 2. Bremswiderstand verwenden, # 3.08 erhéhen
zu 3. Parameter # 0.02 und # 3.08 anpassen
ovLd |Warnung Ixt - Uberlastung des Motors.
Die Meldung wird ausgegeben, wenn der Umrichterausgangsstrom gréf3er als
der Motornennstrom und der Uberlastakkumulator zu 75% gefuillt ist.
Die Meldung ist als Warnung anzusehen, daR der Antrieb wegen Uberlast ab-
schaltet, wenn keine Reduzierung der Last erfolgt.
Pd.dP |#6.02 Automatischer Wiederanlauf nach Netzausfall
Ph Fehler 32 Phasenverlust der Netzspannung (Antrieb wird vor Fehlermeldung stillgesetzt)
Abhilfe: Netzspannung, Netzsicherungen etc. prifen
POS |Zustand Funktion ,Spindelorientierung” aktiv, Antrieb positioniert auf Spindelposition
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Display [Bezugsparameter |Erklarung
Prc2 8 Stdrung in UD 70
Abhilfe: groRes Optionsmodul entfernen, besteht Fehler immer noch,
Umrichter defekt; besteht Fehler nicht mehr, Optionsmodul
defekt
PS Fehler 05 Storung im internen Netzteil
Abhilfe: Netz ausschalten. Logikanschliisse kontrollieren und Netz
wieder zuschalten. Besteht die Fehlermeldung weiterhin,
ist der Lieferant zu konsultieren
PSn |Fehler110-117 GroRe 5, Fehler internes Netzteil, Modul n
rdY Zustand Reglerausgang ist nicht aktiv, Antrieb ist momentenlos und erwartet Freigabe-
signal und Startbefehl
ride.th ([#6.03 Reaktion bei Netzausfall - Stutzbetrieb
rP #0.16+#06.01  |Stillsetzen Rampe
rP-dcl |#0.16+#06.01 [Stillsetzen Rampe + 1x Gleichstrombremsung
rP-Pos |#0.16+#06.01 |Stillsetzen Antrieb in bestimmten Rotorposition
rs Fehler 33 Fehler bei der Messung des Standerwiderstandes im Vector-Mode
mdagliche Ursachen: Motorleitung unterbrochen, Motorleistung im Verhaltnis zur
Umrichterleistung zu klein
Abhilfe: Motorleitungen prifen; Werte fur Standerwiderstand
(Werte vom Lieferanten) manuell eingeben und # 0.07 auf
"Ur" stellen
run Zustand Antrieb wird vom Umrichter angesteuert, Ausgangsbriicke aktiv
SCAn |Zustand Funktion "Fangen" ist aktiv, Antrieb sucht Motordrehzahl
SCL  |Fehler 30 Timeout der seriellen Kommunikation (nur im Slave-Mode der Schnittstelle)
Abhilfe: Hardwareverbindungen der seriellen Schnittstelle tber-
prufen, Software prifen
SEP  |Fehler 09 Storung im kleinen Optionsmodul, Anschliisse am Modul kurz geschlossen
Abhilfe: kleines Optionsmodul entfernen, besteht Fehler immer
noch, Umrichter defekt; besteht Fehler nicht mehr, Opti-
onsmodul defekt
Abhilfe bei UD53: Anschlisse fur COS+ und COS- oder SIN+ und SIN- ver-
tauscht oder offen
SEP EC |Fehler 35 Fehler der Kommunikation des kleinen Optionsmoduls
maogliche Ursachen: falsche Einstellung der Geberversorgung, RS485 an UD52
nicht oder nicht korrekt angeschlossen, SinCos-Geber hat
keine Hyperface-Schnittstelle
Abhilfe: Mit # 16.15 = 1 kann die Geberspannung von 5V auf 8V
geandert werden. Anderung abspeichern und Netzspan-
nung aus- und wieder einschalten. Anschliisse der RS485
kontrollieren; falls RS485 nicht verwendet, RS485 mit
# 16.16 = 1 deaktivieren
SEP EF |Fehler 36 Fehler im Speicher des SinCos Gebers
mogliche Ursachen: Geberkabel nicht geschirmt bzw. Schirm nicht auf OV
Masse gelegt.
Abhilfe: Schirm des Geberkabels korrekt anschliel3en
SEP.diS |Fehler 180 Ein vorher gestecktes kleines Optionsmodul wurde entfernt
Abhilfe: Optionsmodul im spannungslosen Zustand auf festen Halt
prufen, Zugentlastung des Geberkabels prifen, Falls Mo-
dul absichtlich entfernt wurde, ist die neue Konfiguration
zu speichern
SErVO |#0.48+#11.31 Betriebsart: Servo, Regelung von Synchron-Servomotoren
St GL  |Fehler 34 Zufélliger Fehler (Nur Baugrof3e 5)
Stnd.Ct |#0.15+#2.04 Bremsrampe |PI - geregelte, Zwischenkreisspannung wird bertcksichtigt, wei-
che Ubergéange; Chopper aus
Stnd.Hd [#0.15+#2.04 Bremsrampe |aussetzend, bei zu hoher Zwischenkreisspannung wird Drezahl-
reduzierung angehalten, Bremschopper deaktiviert
StoP |#6.03 Reaktion bei Netzausfall
StoP  |Zustand Antrieb erwartet Startbefehl u. regelt auf Drehzahl Null
td.dcl |#016+#06.01 |Stillsetzen |zeitlich einstellbare Gleichstrombremsung
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Display [Bezugsparameter |Erklarung
th #07.06+11+15 Analogwert |10 = Kaltleiterschutz ohne KurzschluRerkennung
th Fehler 24 Ubertemperatur Motor (Auslésung durch Kaltleiter)
mdgliche Ursachen: Motor Uberlastet, Kaltleiter oder - Leitung defekt, Kaltlei-
tereingang am Umrichter offen (Klemme 8)
Abhilfe: Kaltleitereingang an Umrichterelektronikklemme prifen,
Kaltleiter bzw. - Leitung auf Durchgang prufen, Last redu-
zieren. Wird Kaltleitereingang nicht benétigt, kann dieser
mit # 7.15 = 0 bis 8 deaktiviert werden (bevorzugte Ein-
stellung # 7.15 = 0).
th.SC | #07.06+11+15 Analogwert 9 = Kaltleiterschutz mit Fehlerabschaltung bei Kurzschluf3erken-
nung
thS Fehler 25 Kurzschluf3 Motorkaltleiter (wird nur bei entspr. Parametrierung detektiert)
Abhilfe: Kaltleiter / - Leitung Uberpriufen
triP Zustand Antrieb durch Fehlerabschaltung gesperrt. Ursache angezeigt => s. Fehlermel-
dung; beheben und mit RESET quittieren
trxx Fehler 40...99, 159...|Fehlermeldungen, die durch das Betriebssystem bzw. Anwendersoftware auf der
179 und191..200  |yp 70 oder der Busanbindung generiert werden kénnen. xx zeigt die Fehler-
nummer. Néhere Informationen sind der Software- bzw. Optionsmodul- Be-
schreibung zu entnehmen
Ur #0.07 +#05.14 Vectormode ohne Messung des Standerwiderstandes
UFLt n |Fehler 142-149 GroRRe 5, nicht identifizierter Fehler Modul n
mdégliche Ursache:  Anzahl der Module am Ansteuerteil nicht eingestellt.
Ur | |#0.07+#0514 Vectormode mit Messung des Standerwiderstandes bei jeder Netzzuschaltung
Ur S [#007+#05.14 Vectormode mit Messung des Standerwiderstandes bei jeder Freigabe
uu Fehler 01 Unterspannung Zwischenkreis
maogliche Ursache normale Netzabschaltung
Volt #07.06+11+15 Analogwert 0 = Spannungseingang
Volt #07.21+24 Analogwert 0 = Spannungsausgang
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Absicherung

Abspeicherung

Abweichung von der Verdrahtung
Allgemeine Daten

Allgemeine Vorgehensweise Inbetriebnahme
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Alphabetische Ubersicht liber alle Displaymeldungen
Anderung der Betriebsart
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Bremswiderstand
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RESET - Vorgabe
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Spannungsprufung
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Technische Daten

Ubersicht und Programmierung der Logikstruktur
Unterbau Netzfilter
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Warnungen
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