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Allgemeine Informationen

Der Hersteller ubernimmt keinerlei Haftung fir Schaden, die durch fehlerhafte, falsche oder nicht passende Installation
oder falsche Einstellung der optionalen Parameter des Produktes oder fir eine nicht passende Kombination eines
Motors mit diesem Produkt entstehen.

Der Inhalt der vorliegenden Betriebsanleitung gilt zum Zeitpunkt der Drucklegung als richtig. Zur Aufrechterhaltung
kontinuierlicher Entwicklungs- und Verbesserungsanstrengungen behélt sich der Hersteller das Recht vor,

die Spezifikationen des Produkts und seine Leistungsdaten sowie den Inhalt dieser Betriebsanleitung ohne vorherige
Ankundigung zu andern.

Alle Rechte vorbehalten. Ohne schriftliche Genehmigung des Herstellers darf kein Teil dieser Betriebsanleitung
reproduziert oder in irgendeiner Form elektronisch oder mechanisch versendet oder in ein Speichersystem kopiert oder
aufgezeichnet werden.

Version der Umrichter-Software

Dieses Produkt wird mit der neuesten Softwareversion ausgeliefert. Soll dieses Produkt mit anderen Umrichtern in einem
bereits existierenden System eingesetzt werden, kann sich die Software dieses Produkts von der der anderen Produkte
unterscheiden. Diese Unterschiede kdnnen zu einem abweichenden Funktionsverhalten fuhren. Dies gilt auch fur
Antriebe, die aus einem Servicezentrum von EPA wieder zurtickgeliefert werden.

Die Software-Version des Umrichters kann durch Einsehen von Pr 11.29 (oder Pr 0.50) und Pr 11.34 Uberprift werden.
Die Software-Version ist in der Form von zz.yy.xx angegeben. Hierbei zeigt Pr 11.29 zz.yy und Pr 11.34 xx an, d.h. bei
Software-Version 01.01.00 wirde Pr 11.29 den Wert 1.01 und Pr 11.34 den Wert O anzeigen.

Sollten diesbeziglich irgendwelche Zweifel bestehen, muss ein Servicezentrum von EPA kontaktiert werden.

Erklarung zum Umweltschutz

EPA hat sich verpflichtet, die Umweltbelastungen durch seinen Fertigungsbetrieb und durch seine Produkte

wahrend ihrer gesamten Lebensdauer zu minimimieren. Zu diesem Zweck betreiben wir ein Environmental
Management System (EMS), das nach der internationalen Norm 1SO 14001 zertifiziert ist. Weitere Informationen zum
EMS und zu unserer Umweltschutzpolitik sowie weitere relevante Informationen sind auf Anfrage erhaltlich.

Unsere elektronischen Frequenzumrichter besitzen die Fahigkeit, Energie einzusparen sowie (durch gesteigerte
Maschinen- bzw. Verfahrenseffizienz) den Rohstoffverbrauch und das Abfallaufkommen wéahrend ihrer
gesamten hohen Lebensdauer zu reduzieren. In typischen Anwendungen lberwiegen diese positiven
Auswirkungen auf die Umwelt bei weitem die negativen Folgen von Produktfertigung und -entsorgung.

Wenn die Produkte jedoch das Ende ihrer Nutzungsdauer erreicht haben, kdnnen sie leicht in ihre Hauptkomponenten
zerlegt werden, um ein effizientes Recycling zu ermdglichen. Viele Teile sind lediglich eingerastet und kdnnen ohne den
Einsatz von Werkzeug zerlegt werden, wahrend andere Teile mit herkdmmlichen Schrauben gesichert sind. Praktisch
alle Teile des Produkts sind Recycling-fahig.

Die Produktverpackung ist qualitativ hochwertig und wiederverwendbar. Grol3e Produkte werden in Holzkisten verpackt,
wahrend kleinere Produkte in stabile Pappkartons gepackt werden, die ebenfalls einen hohen Anteil an
Recyclingmaterial aufweisen. Wenn sie nicht wiederverwendet werden, sind diese Behélter Recycling-fahig.
Polyathylen, das fur Schutzplastikfolien und Plastiktiten zur Produktverpackung verwendet wird, kann auf dieselbe
Weise verwertet werden. Die Verpackungsstrategie von EPA bevorzugt Materialien, die leicht wiederverwertet

werden kdnnen und wenig Umweltschaden hervorrufen. Sie wird regelmaf3ig tberprift, um eventuell

mogliche Verbesserungen durchzusetzen.

Beachten Sie bei der Vorbereitung zum Wiederverwerten oder Entsorgen eines Produkts oder einer Verpackung die
lokale Gesetzgebung und die dafiir giinstigste Handhabung.
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Verwendung dieser Betriebsanleitung

In dieser Betriebsanleitung finden Sie alle Informationen zum Installieren und Betreiben des Unidrive SPMA und SPMD

mit einem SPMC- oder SPMU-Gleichrichter in allen Situationen.

Diese Informationen werden in logischer Reihenfolge préasentiert und fihren den Leser vom Erhalt des Umrichters bis

zum Feinabgleich von Regeleigenschaften.

HINWEIS

In einigen Abschnitten dieser Betriebsanleitung finden Sie spezielle Sicherheitshinweise. Zusatzlich dazu enthéalt
Kapitel 1 Sicherheitsinformationen allgemeine Informationen zur Sicherheit. Es ist zwingend erforderlich, dass alle

Hinweise zur Projektierung und zum Betrieb des Gerates beachtet werden.

Mit Hilfe des folgenden Diagramms kénnen Sie die fur lhre jeweilige Aufgabe relevanten Abschnitte schnell auffinden.
Wenn Sie jedoch genauere Informationen bendétigen, schauen Sie in das Inhaltsverzeichnis auf den Seiten 4 bis 5:

Programmierung
Systemdesign und Troubleshooting

Inbetriebnahme

Eingewdhnung

1 Sicherheitsinformationen

2 Einfuhrung

3 Produktinformationen

4 Systemkonfiguration

5 Mechanische Installation

6 Elektrische Installation

7 Bedienung und Softwarestruktur

8 Basisparameter

9 Inbetriebnahme

10 Optimierung

11 SMARTCARD-Betrieb

12 Onboard-SPS

13 Erweiterte Parameter

14 Technische Daten

15 Fehlerdiagnose

16 Hinweise zur UL-Listung
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1 Sicherheitsinformationen

1.1  Warnungen, VorsichtsmalBhahmen
und Hinweise

Eine Warnung enthalt Informationen, die zur Vermeidung von
Gefahren wichtig sind.

Ein mit Vorsicht gekennzeichneter Absatz enthélt
Informationen, die zur Vermeidung von Schaden am

Umrichter oder an anderen Geraten notwendig sind.

HINWEIS

Ein Hinweis enthalt Informationen zur korrekten Bedienung des
Produkts.

1.2  Elektrische Sicherheit - Allgemeine
Warnung

Die Spannungen am Umrichter kdnnen schwere bis todliche
Elektroschocks bzw. Verbrennungen verursachen. Beim Arbeiten mit
dem Umrichter oder in dessen Néahe ist besondere Vorsicht geboten.

Spezifische Warnungen sind an den entsprechenden Stellen in dieser
Betriebsanleitung enthalten.

1.3 Systemauslegung und Sicherheit far
das Personal

Der Umrichter ist fur den professionellen Einsatz in Komplettanlagen
bzw. -systemen bestimmt. Bei falscher Installation kann der Umrichter
ein Sicherheitsrisiko darstellen.

Der Umrichter arbeitet mit hohen Spannungen und Strémen sowie mit
hohen elektrischen Ladungen. Er dient der Steuerung von Geréten,
von denen ebenfalls Gefahren ausgehen kdnnen.

Die Elektroinstallation und die Systementwicklung erfordern besondere
Aufmerksamkeit, damit Gefahren sowohl beim normalen Betrieb als
auch im Falle einer Funktionsstérung vermieden werden kénnen.
Systementwicklung, Installation, Inbetriebnahme und Wartung missen
von Mitarbeitern durchgefiihrt werden, die die erforderliche
Fachkompetenz und Erfahrung dafiir besitzen. Zuvor miissen diese
Sicherheitsinformationen und diese Betriebsanleitung sorgféltig
durchgelesen werden.

Durch die Funktionen STOP und SICHERER HALT des Umrichters
werden gefahrliche Spannungen nicht vom Umrichterausgang oder
anderen externen Modulen ferngehalten. Das Netz muss durch eine
zulassige Trennvorrichtung vom Umrichter getrennt werden, bevor
dieser an die Leistungsklemmen angeschlossen werden kann.

Mit Ausnahme der Funktion SICHERER HALT darf keine der
Umrichterfunktionen zum Schutz des Personals genutzt werden,
das heil3t, diese Funktionen durfen nicht zu Sicherheitszwecken
eingesetzt werden.

Besondere Vorsicht ist mit den Funktionen des Stromrichters geboten,
die entweder durch ihre vorgesehene Wirkung oder durch auftretende
Fehlfunktionen gefahrlich werden kdnnen. Bei allen Anwendungen,

bei denen eine Funktionsstérung des Umrichters bzw. seines
Steuersystems Beschadigungen, Ausfalle oder Verletzungen
herbeiftihren kann, muss eine Gefahrenanalyse vorgenommen werden;
falls erforderlich, sind weitere Malnahmen zur Verringerung solcher
Risiken zu treffen. Bei Ausfall der Drehzahlregelung kann dies z. B. ein
Uberdrehzahlschutz oder bei Versagen der Motorbremse eine
ausfallsichere mechanische Bremse sein.

Die Funktion SICHERER HALT erfiillt die Anforderungen des Standards
EN954-1, Kategorie 3 (Verhindern des unbeabsichtigten Motoranlaufes)

und wurde dafiir zugelassen.! Sie kann in Anwendungen mit
Sicherheitsfunktionen genutzt werden. Der Systementwickler ist dafur
verantwortlich, dass das gesamte System sicher ist und gemafn
den geltenden Sicherheitsbestimmungen ausgelegt wurde.

1.4 Umweltbeschrankungen

Die in dieser Betriebsanleitung bezliglich Transport, Lagerung,
Installation und Betrieb gegebenen Anweisungen mussen einschlie3lich
der angegebenen Umweltbeschrénkungen befolgt werden. Umrichter
dirfen keinen uberméagigen physikalischen Krafteinwirkungen
ausgesetzt werden.

1.5 Einhalten der Vorschriften

Der Installierer ist fur das Befolgen aller entsprechenden Vorschriften
verantwortlich. Dazu zahlen nationale Verdrahtungsrichtlinien,
Unfallverhltungsvorschriften und Vorschriften zur elektromagnetischen
Vertraglichkeit (EMV). Besondere Aufmerksamkeit muss dabei den
Querschnittsflachen von Leitern, der Auswahl von Sicherungen oder
anderen Schutzvorrichtungen und den Schutzerdungsanschliissen
gewidmet werden.

Diese Betriebsanleitung enthalt Anweisungen zur Einhaltung der
EMV-Vorschriften.

Innerhalb der Européischen Union mussen alle Maschinen, in denen
dieses Produkt eingesetzt wird, den folgenden Richtlinien entsprechen:

98/37/EG: Maschinensicherheit.
89/336/EWG: Elektromagnetische Vertraglichkeit.

1.6 Motor

Stellen Sie sicher, dass der Motor gemaf3 den Empfehlungen des
Herstellers installiert wird. Achten Sie darauf, dass die Antriebswelle des
Motors nicht offen liegt.

Standard-Asynchronmotoren mit Ké&figlaufer sind fiir den Betrieb mit
einer einzigen Drehzahl konzipiert. Wenn die Féhigkeit des Umrichters,
einen Motor mit Drehzahlen oberhalb des Konstruktions-Hochstwerts zu
betreiben, genutzt werden soll, ist dringend zu empfehlen, dies zunachst
mit dem Hersteller abzusprechen.

Niedrige Drehzahlen kénnen zu einer Uberhitzung des Motors fiihren,
da der Lifter an Effektivitat verliert. Der Motor sollte mit einem
Schutzthermistor ausgestattet werden. Gegebenenfalls sollte ein
elektrischer Fremdlufter verwendet werden.

Die Werte der im Stromrichter eingestellten Motorparameter
beeinflussen die Schutzfunktionen fiir den Motor. Die fir den
Stromrichter eingestellten Standardwerte durfen fur den Schutz des
Motors nicht als ausreichend betrachtet werden.

Es ist wichtig, dass in den Parameter 0.46 (Motornennstrom) der richtige
Wert eingegeben wird. Das wirkt sich auf den thermischen Schutz des
Motors aus.

1.7 Einstellen der Parameter

Manche Parameter wirken sich stark auf den Betrieb des Umrichters
aus. Vor einer Anderung dieser Parameter sind die entsprechenden
Auswirkungen auf das Steuersystem sorgfaltig abzuwéagen. Es missen
MaRnahmen getroffen werden, um unerwiinschte Reaktionen durch
Fehlbedienung oder unsachgemafen Eingriff zu vermeiden.

1 Eine unabhangige BIA-Genehmigung wurde fiir die BaugréRen 1 bis 5
erteilt.
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2  Einflihrung

Der Unidrive Solutions Platform Modular Antrieb bietet, durch eine grof3e
Auswahl an Leistungsmodulen die Mdglichkeit zur Umsetzung
zahlreicher benutzerdefinierter elektrischer Antriebssysteme.

Der Leistungsbereich reicht von 90kW bis 1,5MW. Der modulare Aufbau
der Eingangs- und Ausgangsleistungsmodule ermdglicht die
Realisierung auerst kompakter und leistungsfahiger Antriebssysteme:

» Parallele Ausgangsstufen fur Motoren mit hoher Leistung:
Bis zu maximal 10 SPMA/D-Module
(1 Master-Modul steuert bis zu 9 Slave-Module)
*  Mehrfach-Umrichtersysteme mit gemeinsamem
Gleichspannungszwischenkreis zum
Anschluss an gréRere vorhandene Netzversorgungen
gemeinsame Energienutzung zwischen Umrichtern im
motorischen und generatorischen Betrieb
* Aktive Einspeisungs-Umrichtersysteme zur:
Minimierung von Netzoberwellen
fur Vierquadranten-Motorregelung
* Mehrere gesteuerte Brickengleichrichter (SPMC) zur:
Reduzierung der Strom-Oberwellen durch 6-, 12- oder
18- pulsige Gleichrichter
* Ungesteuerte Briickengleichrichter (SPMU) zum Einsatz bei
Netzversorgungen schlechter Qualitat, sehr langen Motorleitungen
und uberall dort, wo eine Zwischenkreis-Vorladung durch andere
Mittel erfolgt.

2.1  Gleichrichter (SPMC/U)

Zwei Gleichrichtermodelle sind erhéltlich

SPMC: Halbgesteuerter Gleichrichter
SPMU: Ungesteuerter Gleichrichter

Fir beide Gleichrichtertypen stehen unterschiedliche Nennwerte
bezuglich Strom und Spannung zur Verfligung.

Mit den Gleichrichtern muss eine separate Netzdrossel
(INLXXX) fir die Eingangsleitung von mindestens dem Wert
eingesetzt werden, der in Tabelle 6-2, Tabelle 6-3 und
Tabelle 6-4 auf Seite 51 dargestellt ist. Wird keine
ausreichende Kurzschlussspannung verwendet, kann dies

zur Beschadigung oder Verkurzung der Lebensdauer von
Gleichrichter oder Umrichter fiihren.

HINWEIS

Die externe 24V-Versorgung muss angeschlossen sein, um den Unidrive
SPMC/U freizugeben.

2.1.1 Halbgesteuerter Gleichrichter

Der halbgesteuerte Gleichrichter wird als Eingang zum
SPMD-Umrichtermodul oder als autarker Gleichrichter fir mehrere
kleinere Umrichter verwendet. Zur Fehlerabschaltungsiiberwachung
sind Steuerkabel an den Umrichter an zu schliessen. Softstart
(Sanftanlauf) ist eingebaut.

SPMC1401, 1402 und 1601
Abbildung 2-1 Halbgesteuerter Gleichrichter

(i

Abbildung 2-2 Halbgesteuerter Doppel Gleichrichter
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2.1.2 Ungesteuerter Gleichrichter

Der ungesteuerte Gleichrichter ist als Alternative zum halbgesteuerten
Gleichrichter erhéltlich. Steuerkabel sind nur fur eine thermische
Fehlerabschaltung vorgesehen. Der Sanftanlauf erfolgt Uber einen
externen Schitz und Widerstand.

SPMU1401, 1402 und 1601
Abbildung 2-3 Ungesteuerter Gleichrichter

SPMU2402 und SPMU2601
Abbildung 2-4 Ungesteueter Doppel Gleichrichter

HINWEIS

Um Zugang zu den Klemmen der zweiten Leistungsstufe zu erhalten,
sind die Abdeckungen des Geh&uses abzunehmen. Siehe Abbildung 5-3
auf Seite 28.

Betriebsanleitung Unidrive SPM
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2.2 Umrichter SPMA

Beim SPMA handelt es sich um einen kompletten Umrichter mit internem Gleichrichter sowie AC-Eingangsnetzdrosseln (Eingang Wechselspannung
zu Ausgang Wechselspannung). Er liefert einen maximalen Dauerausgangsstrom von 236 A. DC-Anschlisse sind fur die Anwendung als
Netzwechselrichter und Zwischenkreis-Parallelschaltung erhaltlich.

Abbildung 2-5 Schaltplan SPMA-Umrichter
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2.3  Umrichter SPMD

Beim SPMD handelt es sich nur um eine Umrichterstufe (Eingang Gleichspannung zu Ausgang Wechselspannung). Ist ein Gleichrichter erforderlich,
sind ein SPMC oder SPMU mit AC-Eingangsnetzdrossel ebenfalls einzusetzen. Er liefert einen maximalen Dauerausgangsstrom von 350 A.
DC-Anschlisse kénnen fur die Anwendung als Netzwechselrichter und Zwischenkreis-Parallelschaltung verwendet werden.

Abbildung 2-6 Schaltplan SPMA-Umrichter
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2.4 Netzdrossel 2.5 Symmetriedrossel
Die Netzdrossel INL ist zusammen mit den Gleichrichtern Die Symmetriedrossel OTL ist immer dann am Ausgang des Unidrive
Unidrive SPMC/U einzusetzen. Weitere Informationen finden Sie in SPMA/D einzusetzen, wenn Modul parallel geschaltet werden.
Abschnitt 6.2.2 Spezifikation fir Netzdrosseln auf Seite 50. Abbildung 2-8 Symmetriedrossel (OTLXXX)

Abbildung 2-7 Netzdrossel (INLXXX)

8 Betriebsanleitung Unidrive SPM



Sicherheits- Produkt- System- |Mechanische|Elektrische | Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- | Erweiterte [ Technische| Fehler- [Hinweise zur
informationen informationen | konfiguration| Installation | Installation | Softwarestruktur |parameter| nahme p 9 Betrieb SPS [Parameter| Daten diagnose | UL-Listung

2.6  Typenschlussel

Die Zusammensetzung der Modellbezeichnungen fir die Unidrive
SPM-Produktfamilie wird in der folgenden Abbildung dargestellt.

Abbildung 2-9 Umrichter SPMA und SPMD

IsSPMA] 1 [ 4]0 1]
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Produktreihe Unidrive SPM

SPMA: Leistungsendstufen des Leistungsteils
fir benutzerdefinierte Umrichtersysteme -
AC-Eingang

SPMD: Leistungsendstufen des Leistungsteils
fiir benutzerdefinierte Umrichtersysteme -
DC-Eingang

SPM-Baugrofe
1: BaugréRe 1

Spannungsklasse

4: 380V bis 480V
6: 500V bis 690V

Konfiguration
Gibt an, ob ein interner Bremstransistor vorhanden ist:

0: Bremse vorhanden
1: Bremse nicht vorhanden

Nennstrom-Schritt ‘

Abbildung 2-10 Gleichrichter SPMC und SPMU

SPMC| 14| 02

Produktreihe Unidrive SPM
SPMC: Gesteuerter Gleichrichter

SPMU: Ungesteuerter Gleichrichter

Anzahl von Gleichrichterstufen }—

Spannungsklasse

4: 380V bis 480V
6: 500V bis 690V

Nennstrom-Schritt ‘

Abbildung 2-11 Netzdrossel / Mehrfachausgang-Drossel

INL (4|01

A A A

INL:  Netzdrossel
OTL: Mehrfachausgang-Drossel

Spannungsklasse

4: 380V bis 480V
6: 500V bis 690V

0: Einzeln
1: Doppelt

Nennstrom-Schritt ’—
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3.1 Nennwerte

Der Unidrive SPM besitzt zwei Leistungsbereiche. Verfiigbarer

Durch den Motornennstrom wird der Leistungsbereich - Betrieb mit
erhohter Uberlast (150 %) oder Betrieb mit normaler Uberlast (110 %) -
festgelegt.

Diese beiden Angaben entsprechen den im Standard IEC60034
festgelegten Werten.

In der nebenstehenden Abbildung sind die Unterschiede zwischen
Betrieb mit normaler Uberlast und Betrieb mit erhohter Uberlast in
Bezug auf Dauernennstrom und kurzzeitige Uberlastgrenzen
dargestellt.

Betrieb mit normaler Uberlast

Bei Anwendungen, die Asynchronmotoren mit Eigenbeluftung nutzen
und nur wenig auf Uberlast gefahren werden (z. B. Lufter, Pumpen).
Asynchronmotoren mit Eigenbeliiftung missen zusétzlich gegen
Uberlastung geschiitzt werden, da der Lifter bei niedrigen Drehzahlen
eine geringere Kuhlleistung besitzt. Zur Bereitstellung eines optimalen

Uberlastschutzes arbeitet die 1%t-Software drehzahlabhéngig. Dies wird
im folgenden Diagramm veranschaulicht.

Die Drehzahl, bei der der Uberlastschutz fiir niedrige Drehzahlen greift,
kann durch die Einstellung von Pr 4.25 geandert werden. Der Schutz
beginnt, sobald die Motordrehzahl unter 15 % der Nenndrehzabhl fallt,
wenn Pr 4.25 = 0 (Standard) bzw. unter 50 %, wenn Pr 4.25 = 1.

Verwendung der 1?t-Schutzfunktion fur den Motor
(Fehlerabschaltung It.AC)

Die I°t-Motorschutzfunktion ist im untenstehenden Diagramm
dargestellt. Sie ist kompatibel mit:
* Asynchronmotoren mit Eigenbeliftung

s

Gesamter Motor- 4
strom (Pr 4.01)
als Prozentsatz

des Motornenn-

stroms I’t -Schutz in diesem Bereich
100% -
/ ,";’/
70% [~

Max. zulassiger
Dauerstrom

—— Pr425=0

----- Pr4.25=1

Motordreh;ahl als Prozentsatz
der Nenndrehzahl

15% 50% 100%

Ausgangsstrom Uberlastgrenze - Betrieb

Max. zuldssiger mit erhohter Uberlast
Dauerstrom
(50% Uber
Nenndrehzahl) -
Betrieb mit
normaler

Uberlast

Max.
Dauerstrom -
Betrieb mit
erhéhter
Uberlast

Uberlastgrenze Betrieb
mit normaler Uberlast

Im Umrichter

eingestellter
> M

Betrieb mit otornennstrom

normaler Uberlast

Betrieb mit erhéhter Uberlast -
mit hoher Uberlastkapazitat

Betrieb mit erhdhter Uberlast (Standardeinstellung)

Bei Anwendungen mit konstantem Drehmoment, bei denen
Uberlastungen ofters auftreten kénnen (z.B. Wickler und
Hubanwendungen).

Der thermische Schutz ist so eingestellt, dass Asynchronmotoren mit
Fremdlifter und Servomotoren mit Dauermagneten standardmafig
geschitzt werden.

HINWEIS

Bei Einsatz von Motoren mit Eigenbeliiftung und wenn zusétzlicher
thermischer Schutz fiir Drehzahlen unter 50 % der Nenndrehzahl
erforderlich ist, kann durch Einstellung des Parameters Pr 4.25 = 1 ein
zusatzlicher thermischer Schutz aktiviert werden.

Die I°t-Motorschutzfunktion ist standardmaRig kompatibel mit:
¢ Asynchronmotoren mit Fremdkihlung
«  Servomotoren mit Dauermagneten

(iriite

Gesamter Motor- 4
strom (Pr 4.01)
als Prozentsatz

des Motornenn-

stroms It -Schutz in diesem Bereich
100% e
70% |7
Max. zulassiger
Dauerstrom
Pr4a.25=0
----- Pra.25=1

Motordrehz;hl als Prozentsatz
der Nenndrehzahl

50% 100%
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Die hier angegebenen Dauerstromnennwerte gelten bei einer Maximaltemperatur von 40°C, maximal 1000m Hohe tber NN und einer Taktfrequenz
von maximal 3.0 kHz. Bei hoheren Taktfrequenzen, Aufstellhéhen, Umgebungstemperaturen >40°C und Parallelanwendungen muss eine

Leistungsreduktion vorgenommen werden. Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 14.1.1 Leistungs- und Stromklassen (Leistungsreduzierung
fur Taktfrequenz und Temperatur) auf Seite 247.

Tabelle 3-1 SPMA-Umrichternennwerte bei 400V (380V bis 480V +10 %)

Betrieb mit normaler Uberlast Hohe Uberlast (Heavy Duty)
Max. Dauer- Motornenn- Motornenn- . Max. Dauer- Open Closed Motornenn- Motornenn-
. ] Spitzen Loop- Loop- ) )
Modell ausgangs- leistung leistung strom ausgangs- Spitzen- | Spitzen- leistung leistung
strom bei 400 V bei 460V strom P P bei 400 V bei 460V
strom strom
A kw PS A A A A kw PS
SPMA1401 205 110 150 225 180 232 270 90 125
SPMA1402 236 132 200 259 210 271 315 110 150
Tabelle 3-2 Parallel geschaltete SPMA-Module Umrichternennwerte bei 400V (380V bis 480V £10 %)
Betrieb mit normaler Uberlast Hohe Uberlast (Heavy Duty)
_— Motornenn- | Motornenn- | Max. Dauer- . Motornenn- | Motornenn- | Max. Dauer- Open Closed Erforderliche}Erforderlich
Ug;j’\;llxe leistung bei | leistung bei | ausgangs- SSII:(Z)?T?_ leistung leistung bei | ausgangs- S"?;gr_]_ SL(i)tggr;— SPMA- Motor-
400V 460V strom bei 400 V 460V strom P p Module drossel
strom strom
kw PS A A kw PS A A A
225 300 390 429 185 300 342 441 513 2xSPMA1401] OTL411
250 350 448 492 225 300 399 515 599 2xSPMA1402] OTL412
Werden Umrichter parallel geschaltet, muss eine
Leistungsreduzierung vorgenommen werden. In Tabelle 3-2
und Tabelle 3-6 wurde bereits eine 5 %ige
Leistungsreduzierung vorgenommen.
Tabelle 3-3 SPMA Umrichternennwerte bei 575V (500V bis 575V +10 %)
Betrieb mit normaler Uberlast Hohe Uberlast (Heavy Duty)
Max. Dauer- Motornenn- . Max. Dauer- Open Closed Motornenn-
. Spitzen- Loop- Loop- )
Modell ausgangs- leistung strom ausgangs- Spitzen- | Spitzen- leistung
strom bei 575V strom P p bei 575V
strom strom
A kw PS A A A A kw PS
SPMA1601 125 90 125 137 100 128 149 75 100
SPMA1602 144 110 150 158 125 160 187 90 125
Betriebsanleitung Unidrive SPM 11
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Tabelle 3-4 SPMA-Umrichternennwerte bei 690V (500V bis 690V +10 %)

Betrieb mit normaler Uberlast Hohe Uberlast (Heavy Duty)
Max. Dauer- Motornenn- . Max. Dauer- Open Closed Motornenn-
" Spitzen- Loop- Loop- .
Modell ausgangs- leistung strom ausgangs- Spitzen- | Spitzen- leistung
strom bei 690V strom p P bei 690V
strom strom

A kW PS A A A A kw PS
SPMA1601 125 110 150 137 100 128 149 90 125
SPMA1602 144 132 175 158 125 160 187 110 150

Der Unidrive SPMD kann auf zwei Arten an das entsprechende Gleichrichtermodul angeschlossen werden: entweder unmittelbar Gber
dem Umrichter (angedockt) oder separat in verschiedenen vertikalen Ebenen (nicht angedockt). Die Anderungen in der Luftzirkulation
bedeuten, dass sich die Nennwerte des SPMD1404-Moduls fur die beiden Montagemethoden unterscheiden.

Tabelle 3-5 SPMD Umrichternennwerte bei 400V (380V bis 480V +10 %)

Betrieb mit normaler Uberlast Hohe Uberlast (Heavy Duty)
Max. Motor- Motor- Max. Open | Closed | Motor- | Motor- Erforderliche
Modell Dauer- nenn- nenn- |Spitzen-] Dauer- Loop- | Loop- | nenn- nenn- | ErforderlicherErforderliche Motor-
ausgangs-| leistung | leistung | strom Jausgangs-|Spitzen-|Spitzen-| leistung | leistung | Gleichrichter | Netzdrossel drossel
strom bei 400V | bei 460V strom strom | strom |bei 400 V|bei 460V
A kw PS A A A A kw PS
SPMD1401* 205 110 150 225 180 232 270 90 125 SPMC1401
INL401
SPMD1402* 246 132 200 270 210 271 315 110 150
SPMD1403* 290 160 250 319 246 310 359 132 200
SPMC1402
SPMD1404** 350 200 300 385 290 374 435 160 250 INL402
SPMD1404** 335 185 300 365 290 374 435 160 200

*Die Nennwerte flir SPMD1401 bis 1403 gelten fiir angedockten und nicht angedockten Gleichrichter.
**Die Nennwerte fiir den SPMD1404 gelten fir die nicht angedockte Gleichrichter-Montage. Die Uberlast-Nennwerte fiir den SPMD1404 gelten nur,

wenn die Umgebungstemperatur 35°C oder weniger betragt.

***Dje Nennwerte fur den SPMD1404 gelten fir angedockte Gleichrichter-Montage.

Tabelle 3-6 Parallel geschaltete SPMD-Module Umrichternennwerte bei 400V (380V bis 480V £10 %)

Betrieb mit normaler Uberlast Hohe Uberlast (Heavy Duty)
Motor- Motor- Max. Spitzen Motor- | Motor- Max. Open | Closed Erforderliche
Unidrive | nenn- nenn- Dauer- p ) nenn- nenn- Dauer- Loop- | Loop- |Erforderliche | Erforderlicher JErforderliche Motor-
SPMD | leistung | leistung |ausgangs- strom leistung | leistung |ausgangs-|Spitzen-|Spitzen-|SPMD-Module} Gleichrichter | Netzdrossel drossel
bei 400V |bei 460V | strom bei 400 V|bei 460V| strom strom | strom
kw PS A A kw PS A A A
225 300 390 429 185 300 342 441 513 [|2xSPMD1401] SPMC2402 INL411 OTL411
280 400 470 517 225 300 399 515 599 [ 2xSPMD1402] SPMC2402 INL411 OTL412
315 450 551 606 280 400 470 588 682 [|2xSPMD1403] SPMC2402 INL412 OTL413
355 500 637 700 315 450 551 711 827 | 2xSPMD1404] SPMC2402 INL412 OTL414
1XxSPMC2402 +] 1xINL411 +
400 600 701 771 315 500 599 772 898 [ 3xSPMD1402 1xspmc1402 1 ixiNLao1 3xOTL402
450 650 779 856 355 600 684 882 1026 [ 4xSPMD1401 | 2xSPMC2402 2xINL411 4x0TL401
1xSPMC2402 +] 1xINL412 +
450 700 827 909 400 650 701 876 1017 | 3xSPMD1403 1xspmc1402 1 1xiNL402 3xOTL403
500 800 935 1028 450 700 798 1029 1197 | 4xSPMD1402 | 2xSPMC2402 2xINL411 4x0TL402
1XSPMC2402 +] 1xINL412 +
560 800 955 1050 450 750 827 1066 1240 | 3xSPMD1404 1xsPMc1402 | 1xiNLa02 3xOTL404
630 900 1102 1212 550 800 935 1169 1355 | 4xSPMD1403 ] 2xSPMC2402 | 2xINL412 4x0TL403
710 1000 1273 1400 630 900 1102 1422 1653 | 4xSPMD1404 ] 2xSPMC2402 | 2xINL412 4x0TL404
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Werden Umrichter parallel geschaltet, muss eine
Leistungsreduzierung vorgenommen werden. In Tabelle 3-2
und Tabelle 3-6 wurde bereits eine 5 %ige
Leistungsreduzierung vorgenommen.
Tabelle 3-7 SPMD Umrichternennwerte bei 690V (500V bis 690V +10 %)
Betrieb mit normaler Uberlast Hohe Uberlast (Heavy Duty)
Max. Dauer- Motornenn- . Max. Dauer- Motornenn- .
. Spitzen- . Erforderlicher
Modell ausgangs- leistung strom ausgangs- leistung Gleichrichter
strom bei 690V strom bei 690V
A kw PS A A kw PS
SPMD1601 125 110 150 137 100 90 125
SPMD1602 144 132 175 158 125 110 150
SPMC/U1601
SPMD1603 168 160 200 184 144 132 175
SPMD1604 192 185 250 211 168 160 200

Tabelle 3-8 Unidrive SMPC und SPMU 400V - Nennwerte fur Eingangsstrom, Sicherungen und Kabelquerschnitte

Halbleitersicherung in Reihe
mit Hochleistungssicherung Kabelspezifikation
Typischer Max. Typischer (HRC)
Eingangs- | AC-Eingangs- | DC-Ausgangs- -
Modell strom strom strom HRC Halbleiter-
IEC-KlassegG sicherung AC-Eingang DC-Ausgangskabel | Kabel-
UL-Klasse J | IEC-Klasse aR verlege-
methode
A A A A A mm?2 AWG mm?2 AWG
SPMC/U1401 207 210 222 250 315 2x70 | 2x2/0 2x70 2x2/0 B2
SPMC/U1402 339 344 379 450 400 2x120 | 2x4/0 | 2x120 2x4/0 | BloderC
SPMC/U2402 2 x 308 2x 312 2 x 345 450 400 2x120 | 2x4/0 | 2x120 2x4/0 | BloderC
Tabelle 3-9 Unidrive SMPC und SPMU 690V - Nennwerte fur Eingangsstrom, Sicherungen und Kabelquerschnitte
Halbleitersicherung in Reihe mit T
) - Kabelspezifikation
Typischer Max. Typischer Hochleistungssicherung (HRC)
Eingangs- | AC-Eingangs- | DC-Ausgangs- HRC Halbleiter-
Modell strom strom strom IEC-Klasse gG sicherung AC-Eingang | DC-Ausgangskabel | Kabel-
UL-Klasse J | IEC-Klasse aR verlege-
methode
A A A A A mm? AWG mm?2 AWG
SPMC/U1601 192 195 209 250 250 2x70 | 2x2/0 | 2x120 2x4/0 B2

3.1.1

Typische Kurzzeit-Uberlastgrenzen

Die in Prozent angegebene maximale Uberlastgrenze hangt vom jeweiligen Motortyp ab. Unterschiede bei Motornennstrom, Nennleistungsfaktor und
Streuinduktivitat des Motors wirken sich alle auf die maximal mogliche Uberlast aus. Der genaue Wert fiir einen bestimmten Motor lasst sich mit Hilfe
der Gleichungen in Menu 4 der Erweiterten Betriebsanleitung Unidrive SP errechnen.
In den folgenden Tabelle sind die gebrauchlichen Werte fiir den Closed Loop-Vektormodus (VT) und den Open Loop-Vektormodus (OL) aufgefiihrt.
Tabelle 3-10 Typische Uberlastgrenzen fiir alle Unidrive SPM-Module

’ Closed Loop von Closed Loop von Open Loop von Open Loop von
Betriebsart Kaltstart 100 % Kaltstart 100 %
Bberlast im Betrieb mit normaler Uberlast mit Motornennstrom = 110 % fiir 1655 110 % fiir 9s 110 % fiir 1655 110 % fiir 9s
mrichternennstrom
Uberlast im Betne_b mit _erhohter Uberlast (150 %) mit 150 % fiir 60s 150 % fiir 8s 129 % fiir 975 129 % fiir 155
Motornennstrom = Umrichternennstrom

Im Allgemeinen ist der Umrichternennstrom gréRer als der zugehorige Motornennstrom. Damit wird ein hoherer Uberlastwert als die

Standardeinstellung erreicht.

Bei manchen Umrichternennwerten wird die zuldssige Zeit im Uberlastbereich bei einer sehr niedrigen Ausgangsfrequenz proportional reduziert.

HINWEIS

Der maximal erreichbare Uberlastwert ist von der Drehzahl unabhéngig.

Betriebsanleitung Unidrive SPM
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3.2 Betriebsarten

Der Unidrive SPM kann in den folgenden Betriebsarten betrieben
werden:

1. Open Loop-Modus
Open Loop-Vektormodus
Modus mit linearer U/f-Kennlinie (V/Hz)
Modus mit quadratischer U/f-Kennlinie (V/Hz)

2. RFC-Modus

3. Closed Loop-Vektormodus

4. Servomodus

5. Betrieb als Netzwechselrichter
3.2.1 Open Loop-Modus

Fur herkdbmmliche Drehstrom-Asynchronmotoren.

Der Umrichter steuert den Motor mit Frequenzen, die vom Anwender
verandert werden kdnnen. Die Motordrehzahl ergibt sich aus der
Ausgangsfrequenz des Umrichters und dem aus der mechanischen Last
resultierenden Schlupf. Der Umrichter kann die Drehzahlregelung des
Motors durch eine Schlupfkompensation verbessern. Die Leistung bei
niedrigen Drehzahlen hangt davon ab, ob der U/f-Modus oder der Open
Loop-Vektormodus gewahlt wurde.

Open Loop-Vektormodus
Die Motorspannung ist bei htheren Drehzahlen direkt proportional zur
Frequenz. Bei niedrigen Drehzahlen wird die Motorspannung

lastabhéangig berechnet, um den magnetischen Fluss konstant zu halten.

Bei 50Hz-Motoren wird normalerweise fiir Frequenzen ab 1Hz ein
Drehmoment von 100 % erreicht.

Modus mit linearer U/f-Kennlinie

Die Motorspannung ist aul3er bei niedrigen Drehzahlen, bei denen eine
vom Anwender eingestellte Spannungsanhebung erzeugt wird, der
Frequenz direkt proportional. Dieser Modus kann in Anwendungen mit
mehreren Motoren verwendet werden.

Bei 50Hz-Motoren wird normalerweise fur Frequenzen ab 4Hz ein
Drehmoment von 100 % erreicht.

Modus mit quadratischer U/f-Kennlinie

Die Motorspannung ist au3er bei niedrigen Drehzahlen, bei denen eine
vom Anwender eingestellte Spannungsanhebung erzeugt wird,

dem Quadrat der Frequenz direkt proportional. Dieser Modus kann in
Anwendungen mit Liiftern oder Pumpen, die quadratische
Lastkennlinien besitzen, oder in Anwendungen mit mehreren Motoren
verwendet werden. Dieser Modus eignet sich nicht fir Anwendungen,
bei denen ein hohes Startdrehmoment erforderlich ist.

3.2.2 RFC-Modus

Fur Asynchronmotoren.

Die Lauferflussregelung (RFC - Rotor Flux Control) basiert auf einem
Stromregelkreis (Open Loop) mit dem selben Uberlaststrom wie im
Closed Loop-Modus, jedoch ohne die Kleinlast-Instabilitat, mit der
herkdbmmliche Regelungen (Open Loop) behaftet sind.

3.2.3 Closed Loop-Vektormodus
Fir Asynchronmotoren mit Drehzahlgeber.

Der Umrichter regelt die Motordrehzahl direkt mit Hilfe der
Drehzahlmessung, um eine genaue Lauferdrehzahl sicherzustellen.
Der magnetische Fluss des Motors wird stéandig tberwacht, um bis zu
einer Drehzahl von 0 herunter das volle Drehmoment zu garantieren.

3.2.4 Servomodus
Fir birstenlose permanent erregte Synchronmotoren mit Drehzahlgeber.

Der Umrichter regelt die Motordrehzahl direkt mit Hilfe der
Drehzahlmessung, um eine genaue Lauferdrehzahl sicherzustellen.
Eine Steuerung des magnetischen Flusses ist nicht notwendig, da der
Motor durch die Dauermagnete auf dem Laufer selbst erregt wird.

Vom Ruckfiihrungsmodul werden Informationen zur absoluten Position
bendtigt, um sicherzustellen, dass die Ausgangsspannung genau der
Gegen-EMK des Motors entspricht. Uber den gesamten

Drehzahlbereich bis zur Drehzahl von 0 herunter wird volles
Drehmoment erreicht.

3.2.5 Betrieb als Netzwechselrichter
Fir die Verwendung als sinusférmige Ein- und Riickspeisung fir den
Vierquadrantbetrieb.

Mit dem Betrieb als Netzwechselrichter ist ein bidirektionaler
Leistungsfluss zum und vom Netz mdglich. Dies ermdglicht weit hohere
Wirkungsgrade bei Anwendungen, die andernfalls mit Hilfe eines
Bremswiderstandes groR3e Energiemengen als Warmeverlust abgeben
wirden.

Im Vergleich mit einem herkdmmlichen Briickengleichrichter oder einer
Thyristorvorschaltung kann der Oberschwingungsanteil des
Eingangsstroms auf Grund der Sinusform vernachlassigt werden.

Weitere Informationen tiber den Betrieb in diesem Modus finden Sie im
Handbuch mit dem Originaltitel Unidrive SP Regen Installation Guide.

3.3 Kompatible Encoder
Tabelle 3-11 Mit Unidrive SPM kompatible Encoder

Einstellung
Encoder-Typ von Pr 3.38
Inkrementelle 4-Spur-Encoder mit oder ohne Ab (0)

Nullimpuls

Inkrementelle 4-Spur-Encoder mit
UVW-Kommutierungssignalen fiir absolute Position fiir
Permanentmagnet-Motoren, mit oder ohne Nullimpuls

Ab.servo (3)

Inkrementelle Encoder mit Rechtslauf/Linkslauf,

mit oder ohne Nullimpuls Fr(2)

Inkrementelle Encoder mit Rechtslauf/Linkslauf,
mit UVW-Kommutierungssignalen fur absolute
Position fir Permanentmagnet-Motoren, mit oder
ohne Nullimpuls

Fr.SErvo (5)

Inkrementelle Encoder mit Frequenz- und

Richtungsausgéngen, mit oder ohne Nullimpuls Fd (1)

Inkrementelle Encoder mit Frequenz- und
Richtungsausgangen, UVW-Kommutierungssignalen,
fur absolute Position fir Permanentmagnet-Motoren,
mit oder ohne Nullimpuls

Fr.servo (4)

Inkrementelle SinCos-Encoder SC (6)

SinCos-Encoder Heidenhain mit

EnDat-Kommunikation fiir absolute Position SC.EndAt (9)

SinCos-Encoder Stegmann mit

Hiperface-Kommunikation fur absolute Position SC.HIPEr (7)
SlnCos—Encoq_er mit SSI-Kommunikation fur scC.ssi (11)
absolute Position

SSI-Encoder (Graycode oder binar) SSI (10)
Encoder mit nur EnDat-Kommunikation EndAt (8)

Encoder mit nur UVW-Kommutation* Ab.servo (3)

* Dieser Motorencoder liefert eine Ruckfihrung mit sehr geringer
Aufldsung und sollte nicht flir Anwendungen eingesetzt werden,
die einen hohen Leistungspegel benétigen

14
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3.4  Umrichterfunktionen
Abbildung 3-1 Merkmale der Unidrive SPM-Module

Schnittstelle Master Schnittstelle Slave
Abdeckung Boden
SMARTCARD-__|
Steckplatz Zulassungs-Aufkleber
Bedieneinheit-
verbindung = == {(O—— Status LED
a—
Serieller | <—— Typenschild - Umrichter Status-
Anschluss 2o | P . LED a2l Q
Solutions Modul = s
Steckplatz 1
Solutions Modul
Steckplatz 2
Solutions Modul
Steckplatz 3
Steueranschlussklemmen U
Encoder- |
verbindung Relaisanschlussklemmen
AC-
Versorgung
Internes .
EMV-Filter Typenschild-
Leitungsteil
DC-
Versorgung N
Ausgangsanschlisse Eingang vom Master /
zum Slave Ausgang zum Slave
©
N H
I Internes e
EMV-Filter
.@ oo o] = T hild
Versorgung u ypenschild-
O E Leitungsteil
AC- ®
Versorgung
Motor- ===
anschliisse DC- I
Versorgung =y
Brems- Freigabe Niederspannungs- Brems- Freigabe Niederspannungs- _ _ _
widerstand modus / Anschliisse Kiihl- widerstand modus / Anschliisse Kiihl- Steuera?jgﬂ;s:n Slj?[";: Eﬁg(?g{g:
korperltfter korperlufter

HINWEIS

Fur die Unidrive SPM Module ist eine 24VDC-Spannungsversorgung fur
die Lufter erforderlich.
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3.5 Typenschild

Informationen dartiber, wo die Nennwerte und Klassifizierungen ausgezeichnet sind, finden Sie in Abbildung 3-1 Merkmale der Unidrive SPM-Module.

Abbildung 3-2 Herkémmliche Nennwertkennzeichnung

Zulassungsaufkleber A

(SPMA/ SPMD - Master und Slave) Nennleistung fiir
Modell Betrieb mit normaler/
\ erhohter Uberlast Kunden- und
» Datumscode
SPMA1601 90/ 110kW" STON3Y Zulassungen
Please read manual before connecting.
Electric Shock Risk: Wait 10 min between
disconnecting supply & removing covers
. 9 SUEPY g C€ CE-Zulassung Europa
Eingangsspannung —»1/P 500-690V 50-60Hz 3ph 128.0A
Ausgangsspannung —» O/P 0-690V 100/ 125A 0 e Zulassungen
Serign-—¥ Ser No: 3000005001 SP 100 TH C Tick-Zulassung Australien
nummer L (T )/ RTRIANIN e 1m0 A
i - A fii USA &
Eingangs- Ausgangsnennstrom fir Phasenanzahl und UL / cUL-Zulassung
frequenz Betrieb mit normaler/ Typischer Eingangsnennstrom Kanada

erhdhter Uberlast fiir Betrieb mit normaler Uberlast

Nennwert-Aufkleber
(SPMA/ SPMD - Master und Slave)

] Serien-
sNo: 3000005001 <T e

Zulassungsaufkleber B
(SPMA/ SPMD - Master only)

Please read manual before connecting.

A Electric Shock Risk: Wait 10 min between
disconnecting supply & removing covers
Ly Ser No: 3000005001

Serien-—1
nummer | I IR CIERI OOV ORERUITE TR

Gleichrichter-Nennwertaufkleber
(nur SPMC/SPMU)
Zulassungen Serien-

Eingangsspannung, Frequenz,
Phasenanzahl und Strom nummer

4 ({3

\I/P 380480V  50-60Hz 3ph 204A SerNo: 3000005001  STDN39
Status1  StatusO o/ 513-648v 219A _ SPMC1401 [IHEIINIERIN{IHINIn
e

N
Status- Ausgangsspannung und -strom Kunden- und
LEDs Modell Datumscode
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3.6  Optionen

Vor dem Einbau/Ausbau von Solutions-Modulen muss der
Umrichter spannungslos sein. Bei Nichtbeachtung kénnen
Umrichter und/oder Solutions-Modul beschadigt werden.

VORSICHT

Abbildung 3-3 Optionale Zusatzmodule, mit denen der Unidrive SPM ausgerustet werden kann

Master-
Schnittstelle ~

CT-Kabel fiir
serielle Kommunikation

Slave-
Schnittstelle

Paralleles
Kabel

* Eine SMARTCARD wird standardméafig mit den Unidrive SPMA und SPMD Master-Modulen geliefert. Der Umrichter kann immer nur mit einer

SMARTCARD ausgeristet werden. Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 11 SMARTCARD-Betrieb auf Seite 134.
Abbildung 3-4 Zusétzlich erhéltliche elektrische Komponenten fir Unidrive SPM

Netzdrossel ] Mehrfachausgang-Drossel EMV-Filter SPMC/U an SPMD
(INLXXX) fur den Einsatz mit (OTLXXX) fiir parallel geschaltete Docking-Bausatz
SPMC/SPMU Umrichtermodule 3470-0012

Mit den Gleichrichtern muss eine separate Netzdrossel von
mindestens dem Wert eingesetzt werden, der in Tabelle 6-2
und Tabelle 6-3 auf Seite 51 dargestellt ist. Wird keine
ausreichende Kurzschlussspannung verwendet, kann dies

zur Beschadigung oder Verkirzung der Lebensdauer von
Gleichrichter oder Umrichter fihren.

Betriebsanleitung Unidrive SPM
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Zur besseren Kennzeichnung sind alle Solutions Module fur den Unidrive SPM mit Farbcodes versehen. In der folgenden Tabelle sind die Farbcodes
und weitere Informationen zu deren Funktion aufgefihrt.

Vor dem Einbau/Ausbau von Solutions-Modulen muss der
Umrichter spannungslos sein. Bei Nichtbeachtung kénnen
Umrichter und/oder Solutions-Modul beschadigt werden.

VORSICHT

Tabelle 3-12 Kennzeichnung der Solutions Module
Typ Solutions Modul Farbe Name Weitere Angaben

Universelle Geberschnittstelle
Zusétzlicher Geberanschluss fur die folgenden Typen:

i Eingénge Ausgange
hellgriin Er’\:lc:dne“r/gﬁjasl ¢ Inkrementelle Encoder e 4-Spur-Encoder
¢ SinCos-Encoder * Frequenz und Richtung
¢ SSI-Encoder *  SSl-simulierte Ausgéange
« EnDat-Encoder

SM-Resolver- Resolver-Schnittstelle
hellblau Zusatzlicher Geberanschluss fiir Resolver.

Istwert
Modul Simulierte 4-Spur-Encoderausgéange

Schnittstelle fir inkrementelle Encoder
Geberschnittstelle fir inkrementelle Encoder ohne
Kommutierungssignale.

Keine simulierten Encoderausgénge verfugbar

braun SM-Encoder Plus

15-poliger Umrichter-Encoder-Eingangskonverter
n.b Konverter mit Besitzt Schraubklemmenanschluss fir Encoderverdrahtung und eine
HD-Sub- Stecker Flachsteckhiilse zum Anschluss der Schirmung

Zusatzliche E/A
Erhoht die E/A-Leistung durch Hinzufiigen der folgenden
E/A-Funktionen zu den vorhandenen E/A-Funktionen.
gelb SM-1/O Plus » 3 Digitaleingéange * 1 Analogeingang (+ 10V Bipolar-
oder Stromschleifenmodus)
» 3 Digitalein-/Ausgénge * 1 Analogausgang (0-10V oder
und 2 Relais Stromschleifenmodus)

Applications-Prozessor (mit CTNet)

Coprozessor fiir vordefinierte bzw. kundenspezifische Software mit
CTNet-Unterstitzung

SM-Applications-

dunkelgriin Modul

SM-Applications Applications-Prozessor

weift Lite Coprozessor fur vordefinierte bzw. kundenspezifische Software

Motion Controller
dunkelblau | SM-EZMotion 1Y/,-Achsen-Mation Controller mit Prozessor fiir vordefinierte bzw.
kundenspezifische, anwendungsspezifische Software.

Automatisierung

Zusétzliche E/A

1 Analogeingang (+ 10V Bipolar- oder Stromschleifenmodus)
1 Analogausgang (0-10V oder Stromschleifenmodus)

3 Digitaleingédnge und 1 Relais

dunkelgelb | SM-1/O Lite

Zusatzliche E/A mit Echtzeituhr
dunkelrot | SM-I/O Timer Wie SM-I/O Lite, jedoch mit einer zuséatzlichen Echtzeituhr zur Planung
der Umrichterfreigabe

Isolierte E/A gemall NAMUR NE37-Spezifikation

Fur Anwendungen in der chemischen Industrie

turkis SM-PELV 1 Analogeingang (Stromschleifenmodi)

2 Analogausgéange (Stromschleifenmodi)

4 Digitalein-/ausgénge, 1 Digitaleingang, 2 Relaisausgange

Zuséatzliche E/A entsprechend IEC 1131-2 120VAC
oliv SM-1/0 120V 6 Digitaleingénge und 2 Relaisausgénge, ausgelegt fur 120V
AC-Betrieb

18 Betriebsanleitung Unidrive SPM



Sicherheits- . Produkt- System-
. . Einfiuihrung 4 .
informationen [i{anEMILIEN konfiguration

Mechanische | Elektrische | Bedienung und | Basis-

Inbetrieb-

Installation | Installation | Softwarestruktur [parameter| nahme

Optimierung

SMARTCARD-
Betrieb

Onboard-
SPS

Erweiterte
Parameter

Technische
Daten

Fehler-
diagnose

Hinweise zur
UL-Listung

Tabelle 3-12 Kennzeichnung der Solutions Module

Typ Solutions Modul

Farbe Name

Weitere Angaben

violett SM-PROFIBUS-DP

PROFIBUS-DP-Option
PROFIBUS DP-Anbindung zur Kommunikation mit dem Unidrive SPM

mittelgrau | SM-DeviceNet

DeviceNet-Option
DeviceNet-Anbindung zur Kommunikation mit dem Unidrive SPM

dunkelgrau | SM-INTERBUS

Interbus-Option
Interbus-Anbindung zur Kommunikation mit dem Unidrive SPM

Betrieb in einer der folgenden Betriebsarten:

e Modus ,Nur Encoder”

*  Modus ,Host"

CAN-Option
rosa SM-CAN CAN-Anbindung zur Kommunikation mit dem Unidrive SPM
Feldbus
CANopen-Option
hellgrau | SM-CANopen CANopen-Anbindung zur Kommunikation mit dem Unidrive SPM
SERCOS-Option
Klasse B-konform. Drehmoment-, Geschwindigkeits- und
) Lageregelungsmodi unterstiitzt mit Datenraten (Bit/s): 2MB, 4MB,
rot SM-SERCOS 8MB und 16MB.
Min. 250us Netzwerkzykluszeit. Zwei digitale
Hochgeschwindigkeits-Eingadnge 1us zur Lage-Erfassung
Ethernet-Option
beige SM-Ethernet 10 base-T / 100 base-T; Unterstitzt Webseiten, SMTP-Mail und
g mehrere Protokolle: DHCP IP-Adressierung; standardmagiger
RJ45-Anschluss
SLM-Schnittstelle
Das SM-SLM ermdglicht den direkten Anschluss der
SLM orange | SM-SLM SLM-Rickfuihrung an den Unidrive SPM-Umrichter und erlaubt den

Tabelle 3-13 Bedieneinheiten

Typ

Bedieneinheit

Name

Weitere Angaben

Bedieneinheit

SM-Bedieneinheit

Bedieneinheit/LED-Option
Bedieneinheit mit LED-Display

SM-Bedieneinheit | Bedieneinheit/LCD-Option
Plus Bedieneinheit mit alphanumerischem LCD-Display und Hilfefunktion

Betriebsanleitung Unidrive SPM
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3.7  Zubehor im Lieferumfang

Der Umrichter wird mit einem Exemplar der Unidrive SPM
Betriebsanleitung, einer SMARTCARD (nur beim Master-Modul),
der Sicherheitsdokumentation, dem Qualitatszertifikat, einem
Zubehorsatz, der die in Abbildung 3-5, Abbildung 3-6, oder

Unidrive SP Betriebsanleitung (Englisch, Franzdsisch, Deutsch,
Italienisch, Spanisch)

Unidrive SP Erweiterte Betriebsanleitung

Betriebsanleitungen fur das Solutions-Modul

Abbildung 3-7 aufgefuihrten Artikel enthélt, sowie einer CD-ROM, auf der
die folgenden Betriebsanleitungen zu finden sind, geliefert:

Abbildung 3-5 Im Lieferumfang fiir Unidrive SPMA enthaltenes Zubehor
Relais
Klemme
Steuerklemmen
Montagehalterungen
Dichtungsring fur
4 Durchsteckmontage
Klemme fiir die 24V
Spannungsversorgung
des Kuhlkorperlufters
Schnittstellenkabel zur
Parallelschaltung von
Master und Slave- Modulen
Obere (Wird nur mit dem
Montage- VORSICHT Slave geliefert)
halterungen Schockgefahr durch hohe Beriihrungsspannungen!
Vor dem Entfernen der Klemmenabdeckungen
ist die Kondensatorentladungszeit von
ca. 10 Minuten nach Trennung vom Netz einzuhalten
Erdungsklammer UL Hinweis
Abbildung 3-6 Im Lieferumfang fiir Unidrive SPMD enthaltenes Zubehor
VORSICHT
Schockgefahr durch hohe Beriihrungsspannungen!
Vor dem Entfernen der Klemmenabdeckungen
ist die Kondensatorentladungszeit von
ca. 10 Minuten nach Trennung vom Netz einzuhalten Klemme fiir die 24V
UL Hinweis Spannungsversorgung
des Kuhlkorperlufters
Dichtungsring fiir
Durchsteckmontage Schnittstellenkabel
zur Parallelschaltung von
Master und Slave- Modulen
(Wird nur mit dem
Slave geliefert)
Abbildung 3-7 Im Lieferumfang fur Unidrive SPMC/U enthaltenes Zubehor
24V-Freigabe- Relais
und Status- Klemme
verbinder
Klammer fiir
EMV-Ausgang
Dichtungsring fiir
Durchsteckmontage
Erdsammelschiene
VORSICHT
Schockgefahr durch hohe Berlihrungsspannungen!
Vor dem Entfernen der Klemmenabdeckungen
ist die Kondensatorentladungszeit von
ca. 10 Minuten nach Trennung vom Netz einzuhalten
Montagehalterungen UL Hinweis
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Abbildung 4-1 Konfiguration eines Unidrive SPMA-Moduls mit Dreiphasen-Wechselstromversorgung
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*Technische Daten und Artikelnummern finden Sie in Tabelle 6-10 auf Seite 54.
**Sicherungen sind nur dann erforderlich, wenn die Spannungsversorgung einen Nennstrom von mehr als 10A hat.
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Abbildung 4-2 Konfiguration fiir zwei oder mehr Unidrive SPMA-Module mit Dreiphasen-Wechselstromversorgung
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*Technische Daten und Artikelnummern finden Sie in Tabelle 6-10 auf Seite 54.
**Sicherungen sind nur dann erforderlich, wenn die Spannungsversorgung einen Nennstrom von mehr als 10A hat.

Bei der Parallelschaltung von SPMA- oder SPMD- Modulen ist eine Leistungsreduzierung von 5 % erforderlich.
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Abbildung 4-3 Konfiguration eines Unidrive SPMD-Moduls mit Dreiphasen-Versorgung
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*Technische Daten und Artikelnummern finden Sie in Tabelle 6-11 auf Seite 54.

**Sicherungen sind nur dann erforderlich, wenn die Spannungsversorgung einen Nennstrom von mehr als 10A hat.

***Technische Daten und Artikelnummern finden Sie in Tabelle 6-2 und Tabelle 6-3 auf Seite 51.

Betriebsanleitung Unidrive SPM
Ausgabenummer: 2



Betrieb SPS [Parameter| Daten diagnose | UL-Listung

*Technische Daten und Artikelnummern finden Sie in Tabelle 6-11 auf Seite 54.
**Technische Daten und Artikelnummern finden Sie in Tabelle 6-2 und Tabelle 6-3 auf Seite 51.

HINWEIS

Bei der Parallelschaltung von SPMA- oder SPMD- Modulen ist eine Leistungsreduzierung von 5 % erforderlich.
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Abbildung 4-4 Konfiguration fiur zwei oder mehr Unidrive SPMD-Module mit Dreiphasen-Wechselstromversorgung
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Verbindung der Steuerelektronik bei der Parallelschaltung von SPMA- oder SPMD- Modulen

Abbildung 4-5 Verbindung der Steuerelektronik bei der Parallelschaltung von SPMA- oder SPMD- Modulen

Schnittstelle Master Schnittstelle Slave
Eingang vom Ausgang vom Slave
Ausgang vom N———1 D VS e e zum zweiten Slave
Master z%mgSIave S Master zum Slave I \
Schnittstellenkabel zur Parallelschaltung
von Master und Slave- Modulen

Das parallele Kabel sollte geméaR den Regeln Abbildung 6-21

Mindestabstande fur storempfindliche Signalbaugruppen auf Seite 64 fir

das Steuerkabel verlegt werden.
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5 Mechanische Installation

In diesem Kapitel werden alle Einzelheiten zur Installation des
Umrichters beschrieben. Der Umrichter ist fur die Installation in einem
Schaltschrank bestimmt. Hauptthemen dieses Kapitels sind:

¢ Durchsteckmontage

» IP54 als Standard

*  Schaltschrankdimensionierung

» Einbau von Solutions-Modulen

* Lage von Anschlussklemmen und deren Anzugsdrehmomente

51 Sicherheitsinformationen

Befolgen Sie die Anweisungen

Die Anweisungen zur elektrischen und mechanischen
Installation sind zu beachten. Jegliche Fragen oder Zweifel
sind an den Lieferanten des Systems heranzutragen.

Der Eigentumer oder Benutzer ist dafur verantwortlich, dass
die Installation des Umrichters und jedes externen Moduls
sowie die Art und Weise, wie diese betrieben und gewartet
werden, mit den Anforderungen des Arbeitsschutzgesetzes
im Vereinigten Kénigreich oder der jeweiligen Gesetzgebung
und den Verhaltensregeln in dem Land, in dem das System
eingesetzt wird, Ubereinstimmt.

Zustandigkeit des Installationspersonals

Der Umrichter muss von professionellen Monteuren installiert
werden, die mit den Anforderungen beziglich Sicherheit und
EMV vertraut sind. Der Monteur der Anlage ist daftr
verantwortlich, dass das Endprodukt bzw. System in dem
Land, in dem es zum Einsatz kommt, die Anforderungen aller
relevanten Vorschriften erfiillt.

>

WARNUNG

Anheben des Umrichters
Die Gewichte der Umrichter sind wie folgt:
SPMA 80kg (176,4lb)
SPMD 42kg (92,6lb)
SPMC 20kg (44lb)
Verwenden Sie die entsprechenden Schutzvorrichtungen,
wenn Sie diese Modelle anheben.

5.2 Installationsplanung
Bei der Installationsplanung sind folgende Uberlegungen zu treffen:

5.2.1 Zugang
Der Zugang muss ausschlieRlich auf autorisiertes Personal beschréankt
werden. Am Einsatzort geltende Sicherheitsvorschriften sind einzuhalten.

Die Schutzart des Umrichters héngt von der jeweiligen Installationsart
ab. Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 1 Kabel an der
Lufterklemmenleiste abklemmen auf Seite 43.

5.2.2 Umweltschutz
Der Umrichter ist zu schiitzen gegen:

*  Feuchtigkeit, einschlielich herab tropfendes Wasser oder
Spritzwasser sowie Kondensation. Ein Heizgerat zu Schutz gegen
Kondensation kann erforderlich sein, das allerdings ausgeschaltet
werden muss, wenn der Umrichter lauft.

* Verunreinigung mit elektrisch leitendem Material

* Verunreinigung mit Staub, der den Lifter bzw. die Luftzirkulation
Uber die verschiedenen Baugruppen blockieren kann

« Temperaturen, die Uber den angegebenen Betriebs- und
Lagertemperaturbereich hinaus gehen

e aggressive Gase

5.2.3 Kuhlung
Die vom Umrichter erzeugte Warme muss abgeleitet werden, ohne dass

die angegebene Betriebstemperatur Uberschritten wird. Beachten Sie,
dass ein geschlossener Schaltschrank eine geringere Kuhlleistung als

ein bellfteter Schaltschrank besitzt und grof3er sein muss bzw. eventuell
mit internen Ventilatoren auszustatten ist.

Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 5.6.2
Schaltschrankgrée auf Seite 41.

5.2.4 Elektrische Sicherheit

Die Installation muss sowohl unter normalen Bedingungen als auch unter
Fehlerbedingungen sicher sein. Anweisungen zur elektrischen Installation
finden Sie unter Kapitel 6 Elektrische Installation auf Seite 47.

5.2.5 Brandschutz

Der Umrichterschaltschrank ist nicht als brandsicher klassifiziert.
Ein separater Brandschutzschaltschrank ist vorzusehen.

5.2.6 Elektromagnetische Vertréglichkeit

Bei Frequenzumrichtern handelt es sich um leistungsstarke
elektronische Schaltungen, die elektromagnetische Stérungen
verursachen kdnnen, wenn sie nicht korrekt, d.h. mit sorgfaltiger
Beriicksichtigung der Kabelfuhrung, installiert werden.

Durch einfache, routinemafige VorsichtsmalRnahmen kénnen Stérungen
an typischen Automatisierungsgeraten vermieden werden.

Wenn strenge Emissionsgrenzwerte einzuhalten sind oder falls bekannt
ist, dass elektromagnetisch empfindliche Systeme in der Nahe sind,

so mussen alle VorsichtsmalRnahmen beachtet werden. Der Umrichter
wird mit einem eingebauten EMV-Filter geliefert, der ein bestimmtes
Maf an Emissionen verhindert. Wenn diese Reduzierung nicht
ausreicht, kann der Einsatz von externen EMV-Filtern an den
Umrichtereingéngen erforderlich sein. Diese Filter missen dann
unmittelbar neben bzw. unter dem Umrichter montiert werden. Fur die
Filter und die separate, sorgféltige Verdrahtung muss Platz vorgesehen
werden. Beide Sicherheitsstufen werden in Abschnitt 6.12 EMV
(Elektromagnetische Vertraglichkeit) auf Seite 59 beschrieben.

5.2.7 Gefahrenbereiche

Der Umrichter darf sich nicht in einem als gefahrlich eingestuften
Bereich befinden, es sei denn, er ist in einem fir diesen Bereich
zugelassenen Gehéause installiert und die Installation wurde Uberpruft.

5.3 Entfernen der
Anschlussklemmenabdeckung

Trennungseinrichtung

Das Versorgungsnetz muss durch eine zulassige

Trennvorrichtung vom Umrichter getrennt werden, bevor die

Abdeckung vom Umrichter entfernt und Wartungsarbeiten
durchgefihrt werden kénnen.

Gespeicherte Ladungen

Der Umrichter enthélt Kondensatoren, die mit einer
potenziell tddlichen Spannung geladen bleiben, nachdem
der Umrichter vom Netz getrennt wurde. Wenn der
Umrichter unter Spannung war, muss er mindestens zehn
Minuten vor der Fortsetzung der Arbeit am Umrichter vom
Netz getrennt worden sein.

Normalerweise werden die Kondensatoren durch einen
internen Widerstand entladen. Bei bestimmten
ungewohnlichen Fehlerzusténden ist es mdglich, dass die
Kondensatoren nicht entladen werden oder dass die
Entladung durch eine an den Motoranschlussklemmen
anliegende Spannung verhindert wird. Wenn der Umrichter
so ausfallt, dass auf dem Display sofort nichts mehr
angezeigt wird, ist es moglich, dass die Kondensatoren nicht
entladen werden. Wenden Sie sich in diesem Fall an EPA.
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5.3.1 Entfernen der Abdeckungen der
Anschlussklemmen

Die Unidrive SPMA und SPMD sind mit drei

Anschlussklemmenabdeckungen ausgerustet: Abdeckungen der

Anschlussklemmen fiir Steuerung, Eingang und Ausgang.

Bei Umrichtern in Durchsteckmontage muss die Abdeckung unten
entfernt werden, damit der Zugang zu den Montagebohrungen méglich
ist. Nach dem Einbau des Umrichters kann die
Anschlussklemmenabdeckung wieder aufgesetzt werden.

Abbildung 5-1 Lage und Kennzeichnung der Anschlussklemmenabdeckungen

Eingang

@ @:@”é
O

S Eingang

OOy
B
@>
B
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Eingang

@l
@)
=O—
) A =
Ausgang Steuerung Ausgang Steuerung Ausgang
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Ldsen Sie zum Entfernen einer Abdeckung die Schraube und heben Sie die Abdeckung, wie in der Abbildung dargestellt, heraus.
Beim Einsetzen der Abdeckungen durfen die Schrauben nur mit einem maximalen Drehmoment von 1 Nm (0,7 Ib ft) festgezogen werden.
Abbildung 5-2 Entfernen der Anschlussklemmenabdeckungen (Unidrive SPMA dargestellt)

‘\|||h N

I
H“‘L
I

Beim Entfernen des Mittelgeh&uses vom Unidrive SPMC/U-Doppel-Gleichrichter, I6sen Sie die drei T25 Torx-Schrauben wie in Abbildung 5-3
dargestellt. Bei der Montage des Gehauses dirfen die Schrauben nur mit einem maximalen Drehmoment von 2,5 Nm (1.8 Ib ft) festgezogen werden.
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5.3.2 Entfernen der Kabeleinfuhrung sowie der
Ausbriiche an den Abdeckungen der
Gleichspannungsanschlussklemmen

Abbildung 5-4 Entfernen der Kabeleinfuhrungsausbruche

SPMA und
SPMD

Legen Sie die Kabeleinfiihrung auf eine flache feste Oberflache.

Schlagen Sie die erforderlichen Ausbriiche mit einem Hammer wie
dargestellt (1) heraus. Wiederholen Sie dies, bis alle erforderlichen
Ausbriiche entfernt worden sind (2). Entgraten Sie alle Ausbriiche.
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5.4 Ein- und Ausbau von
Solutions-Modulen

Vor dem Einbau/Ausbau von Solutions-Modulen muss der
Umrichter spannungslos sein. Bei Nichtbeachtung kénnen
Umrichter und/oder Solutions-Modul beschadigt werden.

Abbildung 5-5 Ein- und Ausbau von Solutions-Modulen

Solutions-Modul in
2\ Steckplatz 1

N Solutions-Modul in
Steckplatz 2

Solutions-Modul in
Steckplatz 3

Driicken Sie zum Einsetzen eines Solutions-Moduls dieses in der oben Wie in der Abbildung dargestellt, kdnnen in alle drei Steckplatze
dargestellten Richtung hinein, bis es an beiden Seiten einrastet. Solutions-Module eingesetzt werden.

Zum Entfernen des Solutions-Moduls mussen Sie an den Punkten (A)

nach innen driicken und in der dargestellten Richtung (B) ziehen. Es wird empfohlen, die Steckplatze fiir das Solutions-Modul in folgender

Reihenfolge benutzt werden: Steckplatz 3, Steckplatz 2 und Steckplatz 1.
Abbildung 5-6 Ein- und Ausbau der Bedieneinheit

Richten Sie zum Einsetzen die Bedieneinheit aus. Driicken Sie dann
solange leicht in der dargestellten Richtung, bis sie einrastet.

Zum Entfernen der Bedieneinheit miissen Sie die Zungen (A) nach
innen driicken. Heben Sie dann die Bedieneinheit in der dargestellten
Richtung (B) vorsichtig heraus.

HINWEIS

Die Bedieneinheit kann bei laufendem Umrichter entfernt werden,
sofern er sich nicht im Modus Tastatursteuerung befindet.
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5.5 Einbaumethoden
Der Unidrive SPMA, SPMD und SPMC kann mit Hilfe der jeweiligen
Befestigungselemente entweder in Ruckwand- oder
Durchsteckmontage eingebaut werden.

In den folgenden Abbildungen sind die Abmessungen des Umrichters,
der Montagebohrungen und der notwendigen Ausschnitte
(Durchsteckmontage) dargestelit.
5.5.1 Ruckwandmontage
Anheben des Umrichters
Die Gewichte der Umrichter sind wie folgt:
SPMA 80kg (176,4lb)
SPMD 42kg (92,6lb)
UWARNUNG] SPMC 20kg (44lb)
Verwenden Sie die entsprechenden Schutzvorrichtungen,
wenn Sie diese Modelle anheben.
Abbildung 5-7 Riuckwandmontage des Unidrive SPMA
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Abbildung 5-8 Riuckwandmontage des Unidrive SPMD
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Abbildung 5-9 Riuckwandmontage des Unidrive SPMC/U (Gleichrichter)
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Abbildung 5-10 Rickwandmontage des Unidrive SPMD mit SPMC/U (Gleichrichter) und Docking-Bausatz
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HINWEIS

Wenn der Unidrive SPMD1404 mit dem Unidrive SPMC/U gedockt wird,
muss eine Leistungsreduzierung vorgenommen werden. Einzelheiten
hierzu finden Sie in Tabelle 14-1 und Tabelle 14-2 auf Seite 247.
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5.5.2 Durchsteckmontage
Abbildung 5-11 Durchsteckmontage des Unidrive SPMA
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Abbildung 5-12 Durchsteckmontage des Unidrive SPMD
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Abbildung 5-13 Durchsteckmontage des Unidrive SPMC/U (Gleichrichter)
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Abbildung 5-14 Durchsteckmontage des Unidrive SPMD mit SPMC/U (Gleichrichter) und Docking-Bausatz
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HINWEIS

Wenn der Unidrive SPMD mit dem Unidrive SPMC/U gedockt wird,
muss eine Leistungsreduzierung vorgenommen werden. Einzelheiten
hierzu finden Sie in Tabelle 14-1 und Tabelle 14-2 auf Seite 247.
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5.5.3 Montagehalterungen Umrichter-spezifische Montagehalterungen
Tabelle 5-1 Montagehalterungen Unidrive SPMA
Der Unidrive SPMA benétigt auRerdem bei Riickwandmontage zwei
Modell- . Durchsteck- ) . )
baugrdRe Ruckwand montage Bohrung obere l\/_IontagehaItt_erungen. Die be'lden qutggehal_terungen sind an der
Oberseite des Umrichters zu montieren, wie in Abbildung 5-17
dargestellt.
% " 8,5mm Abbildung 5-17 La_ge_der oberen Montagehalterungen beim
SPMA (0,335 Unidrive SPMA
? Zoll)
x2
8,5mm
SPMD (0,335 ﬂ_p\‘ =
x4 Zoll) |
X2
8,5mm
SPMC/U (0,335 ‘ N
Zoll)
Unidrive SPMC und SPMU
Abbildung 5-18 Anbringen der Unidrive
SPMC/U-Rickwandmontagehalterungen

5.5.4 Anbringen der Unidrive
SPM-Montagehalterungen

Gemeinsame Montagehalterung
Bei der Baureihe Unidrive SPM werden dieselben Montageklemmen
sowohl fur die Riickwand- als auch die Durchsteckmontage verwendet.

Die Montageklemme besteht aus einem langen und einen kurzen Abschnitt.
Abbildung 5-15 Unidrive SPM-Montageklemme
Kurzer Abschnitt

Langer Abschnitt

Die Montagehalterungen muss in der richtigen Richtung eingebaut
werden, indem der langere Teil in den Umrichter eingesetzt oder daran
befestigt wird und der kirzere Teil an der Riickwand montiert wird.
Abbildung 5-16 Abbildung 5-16 zeigt die Ausrichtung der
Montagehalterungen bei Riickwand- und Durchsteckmontage.

Abbildung 5-16 Ausrichtung der Unidrive
SPM-Montagehalterungen

X X

Langer Abschnitt
|

\

Kurzer Abschnitt

1. Gemeinsame Unidrive SPM-Montagehalterungen. Achten Sie
darauf, dass der kurze Teil an der Rickwand montiert wird.

2. Erdungsklammer des Unidrive SPMC/U. Zur Befestigung der
Klammer ist eine M10x20-Schraube, maximale Lange 40mm
(1,575 Zoll), mit vibrationsfester Unterlegscheibe, erforderlich.

Die Schraube ist mit einem Drehmoment von 15 Nm (11,1 Ib ft)
anzuziehen.

3. Motor-Erdungsklammer des Unidrive SPMC/U

4. Montagehalterungen fur Rickwandmontage des Unidrive SPMC/U.
Zur Befestigung der Klammer sind M8-Schrauben, maximale Lange
20mm (0,787 Zoll), mit vibrationsfester Unterlegscheibe,
erforderlich. Die Schraube ist mit einem Drehmoment von 9 Nm
(2,99 kg ft) anzuziehen.
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Abbildung 5-19 Anbringen der Unidrive
SPMC/U-Durchsteckmontagehalterungen

Abbildung 5-21 Lage des Docking-Bausatzes im eingebauten
Zustand

1. Gemeinsame Unidrive SPM-Montagehalterungen. Achten Sie
darauf, dass der kurze Teil an der Riickwand montiert wird.

2. Erdungsklammer des Unidrive SPMC/U. Zur Befestigung der
Klammer ist eine M10x20-Schraube, maximale Lange 40mm
(1,575 Zoll), mit vibrationsfester Unterlegscheibe, erforderlich.

Die Schrauben sind mit einem Drehmoment von 15 Nm (11,1 Ib ft)
anzuziehen.

3. Motor-Erdungsklammer des Unidrive SPMC/U

5.5.5 Anbringen des Docking-Bausatzes

Werden SPMD und SPMC/U in einer vertikalen Ebene montiert, wie in
Abbildung 5-10 auf Seite 33 und Abbildung 5-14 auf Seite 36 dargestellt,
kann der folgende Docking-Bausatz (3470-0012) verwendet werden,
um die beiden Module elektrisch miteinander zu verbinden.

Abbildung 5-20 Docking-Bausatz

\
\
\

{
{
{

Erdsammelschienen zw.
SPM-Inverter u. Gleichrichter

SPM-Schnittstellen-
klammer

Die SPM-Schnittstellenklammer ist zuerst anzuschlieRen, gefolgt von
den Erdsammelschienen zwischen SPM-Inverter und Gleichrichter;
dann erfolgt der Anschluss an die entsprechenden Klemmen, wie in
Abbildung 5-21 dargestellt.

3-Phasen-(PE)  +DC- -DC-
Erdsammel- Erdsammel- Erdsammel-
schiene schiene schiene

SHfe
i)

0 @ 0 ﬁD

0

@

Unterseite ©
von SPMC/U
(Gleichrichter) o oe
Oberseite °
von SPMD

(Umrichter) \
@ (o)

SPM-Schnittstellen-
klammer

HINWEIS

Wenn der Unidrive SPMD1404 mit dem Unidrive SPMC/U gedockt wird,
muss eine Leistungsreduzierung vorgenommen werden. Einzelheiten
hierzu finden Sie in Tabelle 14-1 und Tabelle 14-2 auf Seite 247.
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Platzierung im Schaltschrank

Bei der Installationsplanung missen die in der folgenden Abbildung angegebenen Mindestabstande unter Berticksichtigung der Vorschriften, die fur
andere Baugruppen bzw. Zusatzmodule gelten, eingehalten werden.
Abbildung 5-22 Platzierung im Schaltschrank

Schaltschrank
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1) Bei Verwendung externer EMV-
Filter ist pro Umrichter ein
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2) Die Stromversorgungskabel miissen
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Abbildung 5-23 Alternative Platzierung im Schaltschrank: Undrive SPMD und SPMC nicht gedockt
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5.6.2 Schaltschrankgréfile

1. Furjeden Umrichter, der im Schaltschrank installiert werden soll,
mussen die entsprechenden, unter Abschnitt 14.1.2
Leistungsverluste auf Seite 248 aufgefuhrten Verlustwerte
berucksichtigt werden.

2. Bei Verwendung externer EMV-Filter mit dem Umrichter mussen fur
jeden im Schaltschrank installierten EMV-Filter die entsprechenden,
unter Abschnitt 14.2.1 EMV-Filterdimensionierung auf Seite 255
aufgefiihrten Verlustwerte beruicksichtigt werden.

3. Wenn der Bremswiderstand im Schaltschrank installiert werden soll,
mussen die mittleren Leistungswerte jedes Bremswiderstandes
berucksichtigt werden.

4. Berechnen Sie den Gesamtwarmeverlust (in W) aller anderen im
Schaltschrank zu installierenden Baugruppen.

5. Addieren Sie die oben aufgefiihrten Verlustwerte. Das ergibt den
Gesamtwarmelust (in W) im Schaltschrank.

Berechnung der Grof3e eines geschlossenen
Schaltschranks

Die im Schaltschrank erzeugte Warme wird durch naturliche Konvektion
(bzw. extern erzwungene Luftzirkulation) an die Umgebung abgegeben;
je gréRer die Oberflache der Schaltschrankwénde ist, desto besser kann
die Verlustwarme nach auf3en abgegeben werden. Damit die
Schaltschrankwande Warme abgeben kénnen, diirfen sie nicht durch
Hindernisse (z.B. Wénde oder Fu3boden) blockiert werden.

Sie kdnnen die mindestens erforderliche freie Oberflache Ag fir den
Schaltschrank mit der folgenden Formel berechnen:

p

A =—P
€ I((Tint _Text)
Hierbei ist:
Ag Freie Oberflache in m2 (1 m? = 10,9 FuR?)
.

ext Erwartete Maximaltemperatur in °C auf3erhalb des

Schaltschrank abgegeben wird
Tint Maximal zuléssige Temperatur in °C innerhalb des

Schaltschrank abgegeben wird

P Warmeenergie in W, die von allen Warmequellen im
Schaltschrank abgegeben wird
k Warmedurchgangskoeffizient des Schaltschrankmaterials
in W/m2/°C
Beispiel

Berechnung der SchaltschrankgrofRe fur die folgenden Werte:

»  Zwei SP 1406-Umrichter im Betrieb mit normaler Uberlast

« Jeder Umrichter soll mit einer PWM-Taktfrequenz von 6kHz
betrieben werden

e Jeder Umrichter ist mit einem externen EMV-Filter vom Typ 1
16A (4200-6119) ausgerustet

* Bremswidersténde, die auBerhalb des Schaltschranks
angebracht werden

* Maximale Umgebungstemperatur im Schaltschrank: 40°C

¢ Maximale Umgebungstemperatur au3erhalb des
Schaltschranks: 30°C

Warmeverlust jedes Umrichters: 147 W (siehe Abschnitt 14.1.2
Leistungsverluste auf Seite 248)

Warmeverlust jedes externen EMV-Filters: 9,2 W (Max.)

(siehe Abschnitt 14.2.1 EMV-Filterdimensionierung auf Seite 255)
Gesamtwarmeverlust: 2 x (147 + 9.2) =312.4 W

Der Schaltschrank besteht aus lackiertem Stahlblech mit einer Dicke von

2 mm (0,079 in). Der Warmedurchgangskoeffizient betragt 5,5W/m2/°C.
Nur die Vorder- und Oberseite sowie zwei Seitenwéande des
Schaltschranks stehen frei fiir die Warmeableitung.

Fir Schaltschranke aus Stahlblech kann im allgemeinen ein Wert von

5,5 W/m?/°C verwendet werden. Exakte Werte konnen Sie beim
Lieferanten des Schaltschrankmaterials erfragen. Im Zweifelsfall sollte
die Temperatur immer héher angesetzt werden.

Abbildung 5-24 Schaltschrank, der Giber die Vorder- und Oberseite
sowie zwei Seitenwande Warme ableiten kann

Einsetzen der folgenden Werte:
Tint 40°C
Tint 30°C
k 55
P 3124W
Die mindestens erforderliche Warmeableitungsflache betragt somit:
_ 312.4
€  55(40-30)
=5,68 m2 (61,9 FuR?) (1 m? = 10,9 ft?)

Sie kdnnen zwei Schaltschrankabmessungen, z.B. die Héhe H sowie die
Tiefe T willkurlich festlegen. Dann kénnen Sie die Breite B wie folgt
berechnen:

A

A,-2HD
H+D

Durch Einsetzen von H = 2m und T = 0,6m ergibt sich eine Mindestbreite
von:

W =

W = 2:68-(2x2x0.6)
2+0.6

=1,262 m (49,7 Zoll)

Falls die Schaltschrankabmessungen fur den verfligbaren Platz zu grof3
sind, kdnnen diese nur mit folgenden Malnahmen verkleinert werden:

* Verwendung einer niedrigeren PWM-Taktfrequenz, um den
Warmeverlust der Umrichter zu verringern

« Verringern der Umgebungstemperatur auf3erhalb des Schaltschranks
bzw. erzwungene Bellftung an der Aufl3enseite des Schaltschranks

« Verringerung der Anzahl der im Schaltschrank untergebrachten
Umrichter

« Entfernen anderer, Warme erzeugender Baugruppen

Berechnung der Luftzirkulation in einem belifteten
Schaltschrank

Die Abmessungen des Schaltschranks spielen nur fir die Unterbringung
der Baugruppen eine Rolle. Das System wird durch erzwungene
Beluftung gekunhlt.

Sie kdnnen das Mindestvolumen an Luft, das zur Kuihlung erforderlich
ist, mit der folgenden Formel berechnen:

v - _3kP
Tint - Text
Hierbei ist:
\Y Luftzirkulation in m2 pro Stunde (1 m%/Std. = 0,59 FuR®/min)

Text  Erwartete Maximaltemperatur in °C auBerhalb des
Schaltschrank abgegeben wird

Tint Maximal zulassige Temperatur in °C innerhalb des
Schaltschrank abgegeben wird

P Warmeenergie in W, die von allen Warmequellen im
Schaltschrank abgegeben wird

et P,
k Verhaltnis von N
I
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Hierbei ist:

Pq der Luftdruck bei Normalnull

P, Luftdruck am Systemstandort
Normalerweise sollten Werte von 1.2 bis 1.3 verwendet werden,
um auch Druckverringerungen in verschmutzten Luftfiltern zu
berucksichtigen.

Beispiel
Berechnung der SchaltschrankgrofRe fur die folgenden Werte:

»  Drei SP1403-Umrichter im Betrieb mit normaler Uberlast

» Jeder Umrichter soll mit einer PWM-Taktfrequenz von 6kHz
betrieben werden

* jeder Umrichter ist mit einem externen EMV-Filter vom Typ 1
10A (4200-6118) ausgerustet

* Bremswiderstande, die au3erhalb des Schaltschranks
angebracht werden

* Maximale Umgebungstemperatur im Schaltschrank: 40°C

* Maximale Umgebungstemperatur aul3erhalb des
Schaltschranks: 30°C

Warmeverlust jedes Umrichters: 61 W

Warmeverlust jedes externen EMV-Filters: 6,9 W (Max.)
Gesamtwarmeverlust: 3 x (61 +6,9) =203,7 W
Einsetzen der folgenden Werte:

Tint 40°C
Tint 30°C
k 1,3
P 203,7W
Dann ist:
V= 3x1.3x203.7
40-30

= 79,4 m®/Std. (46,9 FuB® /min) (1 m% Std. = 0,59 FuR®/min)

5.7  Schaltschrankauslegung und

Umgebungstemperatur des Umrichters

Wird der Umrichter bei hohen Umgebungstemperaturen betrieben,
ist eine Leistungsreduzierung erforderlich.

Der Umrichter kann entweder véllig abgeschlossen oder per
Durchsteckmontage in einem geschlossenen Schaltschrank (ohne
Luftzirkulation) oder in einem gut bellfteten Schaltschrank installiert
werden. Dies macht einen erheblichen Unterschied bei der Kiihlung aus.
Durch die gewéahlte Methode wird der Umgebungstemperaturwert (T 4te)
beeinflusst, der fir jede erforderliche Leistungsreduzierung
herangezogen werden sollte, um ausreichende Kiihlung fur den
gesamten Umrichter zu gewabhrleisten.

Es folgt die Definition der Umgebungstemperatur fur die vier
unterschiedlichen Einbaumdglichkeiten:

1. Vollig abgeschlossen ohne Luftzirkulation (<2 m/s) tber dem Umrichter
Trate = Tint + 5°C

2. Vollig abgeschlossen mit Luftzirkulation (>2 m/s) uber dem Umrichter
Trate = Tint

3. Durchsteckmontage ohne Luftzirkulation (<2 m/s) tber dem Umrichter
Trate = der hdhere Wert: entweder Tgy; +5°C oder Ty

4. Durchsteckmontage mit Luftzirkulation (>2 m/s) tber dem Umrichter
Trate = der hohere Wert: entweder Tg,; oder Tjy
Hierbei ist:
Text = Temperatur auf3erhalb des Schaltschranks
Tint = Temperatur innerhalb des Schaltschranks
Trate = Temperature zur Auswahl des Nennstroms aus den Tabellen
in Kapitel 14 Technische Daten.

5.8 Betrieb des Kuhlkorperlifters

Die Unidrive-Module SPMA, SPMD und SPMC werden tber einen
Kuhlkdrperlufter und einen internen Hilfslifter fur das Umrichtergehéuse
gekuhlt. Das Luftergehause ist als Luftleitblech ausgefiihrt und leitet die
Luft durch die Kiihlkérperkammer. Unabhéngig von der Einbaumethode
(Ruckwandmontage oder Durchsteckmontage) ist somit das Anbringen
zusatzlicher Luftleitbleche nicht erforderlich.

Vergewissern Sie sich, dass die jeweiligen Mindestabstande um den
Umrichter herum eingehalten werden, damit die Luft frei zirkulieren kann.

Der Kihlkorperlifter am Unidrive SPMA, SPMD und SPMC besitzt eine
variable Drehzahlregelung. Der Umrichter steuert die Motordrehzahl
anhand der Kuhlkérpertemperatur und mit Hilfe des thermischen
Modellsystems.

Alle Unidrive SPM-Modelle benétigen eine externe
24V-Gleichspannungsversorgung zur Speisung der Lufter.

Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 6.5 Versorgung des
Kuhlkorperlifters auf Seite 52.

Abbildung 5-25 Ausbau des Lifters - Teil 1

@ Lifterkassetten-
schrauben

42

Betriebsanleitung Unidrive SPM



Sicherheits- Produkt-

informationen Einflihrung

System-  WESQIEWNE] Elektrische | Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierun
informationen | konfiguration [GSEUEWUIIN Installation | Softwarestruktur |parameter| nahme P 9

Betrieb SPS |Parameter| Daten

SMARTCARD-|Onboard- | Erweiterte | Technische | Fehler- [ Hinweise zur
diagnose | UL-Listung

Abbildung 5-26 Ausbau des Lifters - Teil 2

Lufter-
verbinder
(ausgebaut)

Lifter- @

schrauben

Lufter-
kassette

Kabel an der Lufterklemmenleiste abklemmen

Schrauben der Lifterkassette l6sen

Lifterkassette aus Kihlkdrperkammer herausziehen
Lifterschrauben herausdrehen, um Lifter aus der Kassette zu
entnehmen

5.9 Schutzart (Schutz vor aulReren
Einwirkungen)

Eine Erlauterung der Schutzarten finden Sie in Abschnitt 14.1.10

Schutzart (Schutz vor &u3eren Einwirkungen) auf Seite 249.

Die Unidrive-Module SPMA, SPMD und SPMC entsprechen der
Schutzart IP20, Verschmutzungsgrad 2 (Verunreinigung nur mit
trockenen, nicht leitenden Substanzen)(NEMA 1). Der Umrichter kann
jedoch bei Durchsteckmontage an der Riickseite des Kuhlkérpers so
konfiguriert werden, dass die Schutzart IP54 mdglich ist.

Dadurch kann die Vorderseite des Umrichters zusammen mit

rwbh R

verschiedenen Schaltmodulen in einem IP54-kompatiblen Gehause (NEMA

12) untergebracht werden, bei dem der Kuhlkdrper aus einer Gehdusewand
in die Umgebung herausragt. Damit wird der grof3te Teil der durch den
Umrichter erzeugten Warme auf3erhalb des Gehéuses abgegeben und die
Temperatur im Gehause verringert. Diese Warmeabgabe wird auch durch
eine gute Isolierung zwischen dem Kiihlkérper und der Riickwand mit Hilfe
des mitgelieferten Dichtungsringes gefordert, der gleichzeitig die
notwendige Abdichtung gewabhrleistet.

Abbildung 5-27 Beispiel eines Schaltschranks in IP54-Ausfiihrung

(NEMA 12)

IP54-kompatibles
(NEMA 12)
Gehéuse

P20

(NEMA1) ~

[T

|

|

|

|

Umrichter mit
IP54-Llfter

< als Standard-
|Ufter

|

sl
Dichtungs-
ring

Die Unidrive-Module SPMA und SPMD sind standardméfig mit
IP54-Liftern ausgeristet.

Beachten Sie dabei die Anweisungen in Tabelle 5-2.

Tabelle 5-2 Malnahmen fiir den Einsatz in verschiedenen
Umgebungen

Umgebung Anmerkungen

Sauber

Trocken, staubig Regelmafige Reinigung empfohlen.

(nicht leitend)

Lebensdauer des Liifters kann sich verkiirzen.

Trocken, staubig Regelméfige Reinigung empfohlen.

(nicht leitend)

Lebensdauer des Lifters kann sich verkirzen.

IP54-Kompatibilitat | RegelméaRige Reinigung empfohlen.

HINWEIS

Bei der Auslegung eines IP54-Schaltschrankes (NEMA 12)

(Abbildung 5-27) muss die Warmeabgabe an der Vorderseite des

Umrichters beruicksichtigt werden.

Tabelle 5-3 Verlustleistung an der Umrichtervorderseite bei

Durchsteckmontage
Modell Verlustleistung
SPMA <480W
SPMD <300W
SPMC <50W
SPMU <50W
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5.10 Externes EMV-Filter

Um unseren Kunden einen gewissen Flexibilitatsgrad zu bieten,
werden EMV-Filter Typ 1 und Typ 2 verwendet.
In der folgenden Tabelle finden Sie die Zuordnung der EMV- Filter zu
den verschiedenen Umrichter Typen. Die Filter von Typ 1 und Typ 2

erfullen dieselben Spezifikationen.

Tabelle 5-4 EMV-Filterdaten fur Umrichter

Montieren Sie die externen EMV-Filter unter Berticksichtigung der in
Abschnitt 6.12.5 Einhaltung grundlegender Emissionsgrenzwerte auf
Seite 63 aufgefuhrten Richtlinien.

Abbildung 5-28 Montage des externen EMV-Filters

Umrichter

Typl

Gewicht

SPMA1401 bis
SPMA1402

5,25 kg
(11.6 Ib)

SPMD1601 bis
SPMD1602

SPMD1401 bis
SPMD1404

"SPMD1601 bis
SPMD1604

Die externen EMV-Filter fiir Unidrive SPMA und SPMD sind fiir die
Montage uber dem Umrichter konzipiert, wie in Abbildung 5-28 dargestellt.

Abbildung 5-29 Externes EMV-Filter fur Unidrive SPMA
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5.11  Elektrische Anschlusse
5.11.1 Lage der Netz- und Erdungsanschlisse
Abbildung 5-30 Lage der Leistungs- und Erdungsanschlussklemmen am Unidrive SPM
Master-Schnittstelle
Steueranschlussklemmen .
Relaisklemmen
'
|
AC EING. [
[
M10 Mutter
17mm AF
© ® :
L2] L3
[ v
= N =3
]
DC EING.
N M10 Mutter
&/ 17mm AF
yoas B _
{ ) ®
O | o [
AC EING.
O 11 mm
Passend fiir
M10 Mutter
M10 Mutter u. Bolzen

AC AUSG.

M10 Mutter
17mm AF |:I® 2/5 mm

AC AUSG.

| M10 Mutter
17mm AF [@

DC AUSG.
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5.11.2 AnschlussgrofRen und Anzugsdrehmomente

Halten Sie die fur die Leistungs- und Erdungsanschlisse
vorgesehenen Drehmomente ein, um Brandgefahr zu
vermeiden und die Einhaltung der UL-Bestimmungen zu
gewahrleisten. Diese Anzugsdrehmomente finden Sie in den
folgenden Tabellen.

Tabelle 5-5 Anzugsdrehmoment der Steuerklemmen und
Relaisklemme der Master- und Slave Module

Modell Anschlusstyp Drehmoment
Steckbare
Alle Anschlussklemmen 0.5Nm (0.41b )

Tabelle 5-6 Anzugsdrehmomente fir Umrichter-
Leistungsanschlisse

. Zwischenkreis- und
Leistungs- Erdungs-
Modell anschlisse Bremschopper- anschluss
anschluss (700V)
M10-Bolzen M10-Bolzen oder
Alle 15 Nm Mutter und Bolzen
15 Nm
Drehmomenttoleranz +10 %

Tabelle 5-7 Anschlussdaten fir externes EMV-Filter vom Typ1l

Leistungs- Erdungs-
anschlisse anschlisse
Artikel- —
nummer | Max.Kabel- Max. Groedes Max.
R Erdungs-
groRe Drehmoment Drehmoment
bolzens
25 Nm
4200-6603 M10 8.4 1b fi

5.12 Routinemallige WartungsmalRnahmen

Der Umrichter muss an einem kihlen, sauberen und gut belifteten
Standort installiert werden. Er sollte mdglichst nicht mit Feuchtigkeit oder
Staub in Berihrung kommen.

Die folgenden regelmafigen Priifungen sollten durchgefihrt werden,
um eine maximale Zuverlassigkeit des Umrichtersystems zu gewahrleisten:

Umgebung

Die Umgebungstemperatur darf das

Umgebungstemperatur angegebene Maximum nicht tberschreiten

Der Umrichter muss staubfrei sein. Stellen
Sie sicher, dass sich im Kuhlkérper und im
Staub Umrichterlufter kein Staub ansammeln kann.
In staubigen Umgebungen verringert sich die
Lebensdauer des Lifters.

Am Umrichterschaltschrank darf sich keine

Feuchtigkeit Kondensflussigkeit absetzen
Schaltschrank
. Die Filter durfen nicht von anderen Objekten
Filter an der . o S
. verstellt sein, damit die Luft frei zirkulieren
Schaltschrankttir
kann
Elektro

Schraubverbindungen | Alle Schrauben missen fest angezogen sein

Alle Crimp-Anschliisse missen fest sein.
Uberpriifen Sie die Klemmen auf eventuelle
Verfarbungen. Diese konnen auf Uberhitzung
hindeuten.

Crimp-Anschliisse

Kabel Alle Kabel auf Beschadigungen Uberpriifen
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6 Elektrische Installation Anlagent,die(;]ber Stecker und Steckdose mit Strom
. - . . . versorgt werden
Das Produktpaket einschlie3lich Zubehor umfasst jetzt viele 9 . )
. . . . . S Besondere Aufmerksamkeit ist geboten, wenn der Umrichter
Steuerfunktionen. In diesem Kapitel wird beschrieben, wie diese . . : B . .
) - ~ - in Anlagen installiert wurde, die durch eine Steckverbindung
Funktionen optimiert werden kdnnen. Zu den wichtigsten Merkmalen [WARNUN G .
chéren: mit der Wechselstromversorgung verbunden sind.
g o ] Die Netzanschlussklemmen des Umrichters sind durch
*  Die Funktion SICHERER HALT Gleichrichterdioden, die nicht zur Sicherheitsisolierung
*  Internes EMV-Filter _ o ‘ bestimmt sind, mit den internen Kondensatoren verbunden.
Einhaltung der EMV-Bestimmungen mit Hilfe von Schirmungs- und Wenn die Steckanschlussklemmen beriihrt werden kénnen,
Erdungszubehor o _ wahrend der Stecker von der Steckdose getrennt wird,
*  Informationen zur Dimensionierung des Umrichters und von muss ein Mittel zur automatischen Isolierung des Steckers
Sicherungen sowie Verkabelungen vom Umrichter verwendet werden (z. B. ein verriegelndes
« Parameter fur Bremswiderstande (Auswahl/Nennwerte) Relais).
St_romschlaggefahr " . Permanentmagnet-Motoren
Die Spannungen an den folgenden Stellen kdnnen eine Permanentmagnet-Motoren erzeugen elektrische Ladungen
ernsthafte S'tromschlaggefahr darstellen, die todliche Folgen wenn sie fremd angetrieben werden, auch wenn die
WARNUNG haben kann: Netzspannung des Antriebes abgeschaltet ist. Dadurch
* Netzkabel und -anschlisse WARNUNG! kann Uber die Motoranschliisse am Antrieb die Elektronik
e Kabel und Anschlisse fur Gleichstromversorgung, aktiviert werden.
Bremswiderstand und -anschlisse Wird der Motor durch aufRere Lasten angetrieben, obwohl
* Motorkabel und -anschlisse die Netzspannung abgeschaltet ist, muss er vom Antrieb
» Viele interne Teile des Umrichters und externe getrennt werden, bevor Arbeiten an den elektrischen
Zusatzeinheiten Anschlussen durchgefiihrt werden dirfen.

Sofern nicht anders angegeben, sind die Anschliisse
elektronischer Baugruppen einfach isoliert und diirfen nicht
berthrt werden.

>

WARNUNG

Trennungseinrichtung

Das VERSORGUNGSNETZ muss durch eine zulassige
Trennvorrichtung vom Umrichter getrennt werden, bevor die
Abdeckung vom Umrichter entfernt und Wartungsarbeiten
durchgefiihrt werden kénnen.

STOPP-Funktion
Die STOPP-Funktion beseitigt keine gefahrlichen
Spannungen aus dem Umrichter oder aus externen

[N Zusatzaggregaten.
Die Funktion SICHERER HALT
Die Funktion SICHERER HALT beseitigt keine gefahrlichen
Spannungen aus dem Umrichter oder aus externen
IIXXMIE Zusatzaggregaten.
Gespeicherte Ladungen
Der Umrichter enthalt Kondensatoren, die mit einer
potenziell tddlichen Spannung geladen bleiben, nachdem
der Umrichter vom Netz getrennt wurde. Wenn der
[WARNUNG|

Umrichter unter Spannung war, muss er mindestens zehn
Minuten vor der Fortsetzung der Arbeit am Umrichter vom
Netz getrennt worden sein.

Normalerweise werden die Kondensatoren durch einen
internen Widerstand entladen. Bei bestimmten
ungewohnlichen Fehlerzusténden ist es moglich, dass die
Kondensatoren nicht entladen werden oder dass die
Entladung durch eine an den Motoranschlussklemmen
anliegende Spannung verhindert wird. Wenn der Umrichter
so ausfallt, dass auf dem Display sofort nichts mehr
angezeigt wird, ist es méglich, dass die Kondensatoren nicht
entladen werden. Wenden Sie sich in diesem Fall an EPA.
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6.1 Netzanschliisse

6.1.1 Wechsel- und Gleichspannungsanschlisse
Abbildung 6-1 Stromversorgungsanschlisse des Unidrive SPMA

Abbildung 6-2 Stromversorgungsanschlisse des SPMD und

SPMC/U (Gleichrichter)

Netzanschliisse

Netzanschliisse

Schutzerde Netzversorgung

L1 L2 L3

somsan ]| (][]

Optionales
Netzdrossel

Optionales
Netzfilter

PE

Intern
EMV-Filter

Anschlusse fir
Versorgung des
Kuhlkdrperlufters**

Motoranschliisse

(©

BR

©

Temperatur-

tberwachung Optionaler

fir ext. Brems- Bremswiderstand
widerstand

Optionale
"= Erdverbindung

Netzversorgung
L2 L3

L1

—

Netzdrossel
(INLXXX)

Optionales
Netzfilter

Schutzerde

* Intern:
[EMV-Filter

Anschlusse far
Versorgung des
Kihlkérperltfters*

BR

ofs

Temperatur-
uberwachung
fur ext. Brems-

widerstand

Motor

Optionale

= Erdverbindung

Optionaler
Bremswiderstand

* Siehe Abschnitt 6.1.2 Erdungsanschlisse.
** \Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 6.5 Versorgung des
Kuhlkorperlifters auf Seite 52.

* Siehe Abschnitt 6.1.2 Erdungsanschliisse.

** \Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 6.5 Versorgung des

Kihlkérperlifters auf Seite 52.
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Abbildung 6-4 Erdungsanschlisse des Unidrive SPMD
Beim Doppel-Gleichrichter sind die Leistungsanschlisse doppelt

ausgefiihrt. Zur Kennzeichnung der Anschlussklemmen lesen Sie Versorgungserdung
Abbildung 2-4 auf Seite 7.

Fur den elektrischen Anschluss des SPMD (Umrichter) an den SPMC/U

(Gleichrichter) ist ein Docking-Zubehdrsatz erhéaltlich. Weitere

Informationen finden Sie in Abschnitt 5.5.5 Anbringen des o & 9elo

Docking-Bausatzes auf Seite 38.

6.1.2 Erdungsanschliisse @)

Bei Unidrive SPMA-, SPMD- und SPMC/U-Umrichtern erfolgen die
Erdungen fiir den Netzanschluss und den Motor Uiber einen M10-Bolzen,
der sich an der Oberseite (Netzversorgung) und an der Unterseite
(Motor) des Umrichters befindet. Siehe Abbildung 6-3 auf Seite 49.

Die Erdungsanschlisse fur die Netzversorgung und den Motor sind

intern durch einen Kupferleiter miteinander verbunden, der folgende =
Kabelquerschnitte besitzt: o
. 2 N
SPMA: 75mm

SPMD: 120mm?

SPMC/U: 128mm? @

Abbildung 6-3 Erdungsanschlisse des Unidrive SPMA

Versorgungserdung \/

¢ lo o o
®
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Abbildung 6-5 Erdungsanschliusse des Unidrive SPMC/U
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Inbetrieb-

Abbildung 6-6 Erdungsanschlisse des SPMD und SPMC/U
(Gleichrichter)
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O |0
@
O
%go
Erdverbindung R\ Vo o
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Die Erdschleifenimpedanz muss mit den Anforderungen der

ortlichen Sicherheitsvorschriften tbereinstimmen.

Der Umrichter muss so geerdet werden, dass ein eventuell
auftretender Fehlerstrom so lange abgeleitet wird, bis eine

Schutzeinrichtung (Sicherung usw.) die Netzspannung

abschaltet.

Die Erdungsanschliisse missen in angemessenen

Intervallen kontrolliert und gepruft werden.

6.2 Anforderung fur den Netzanschluss
Spannung:

SPMX X40X380V bis 480V 10 %

SPMX X60X500V bis 690V +10 %

Phasenanzahl: 3

Maximale Netzunsymmetrie: 2 % Gegendrehfeld (entspricht einer
Unsymmetrie von 3 % zwischen Phasen).

Frequenzbereich: 48 bis 62 Hz

Nur fir die UL-Konformitat muss der maximale zulassige
Kurzschlussstrom auf 100 kA begrenzt werden

6.2.1 Netzformen

Umrichter fir Netzspanungen von bis zu 575 V kdnnen mit allen
Netzformen, d.h. TN-S, TN-C-S, TT, IT, mit Erdung auf jedem Potenzial,
d.h. auf der neutralen, Mitten- oder Eckphase (,Dreieckserdung")
verwendet werden.

Geerdete Dreiecksnetze >575 V sind nicht zuléssig.

Das bedeutet, dass diese permanent an das Netz in Geb&auden
angeschlossen werden kdnnen. Bei AuReninstallationen miissen zur
Reduzierung von Kategorie 1V auf Kategorie 1l zusétzliche
Uberspannungsschutzmanahmen (Unterdriickung von
Einschwingspannungsstt3en) vorgesehen werden.

Betrieb mit nicht geerdeten IT-Netzen:

Besondere Aufmerksamkeit ist geboten bei Verwendung von
internen oder externen EMV-Filtern in Verbindung mit nicht
geerdeten Netzen, da im Falle eines Erdschlusses im
Motorstromkreis der Umrichter keine Fehlerabschaltung
mehr produziert und das Filter uberbeansprucht werden
kénnte. In diesem Fall darf entweder das Filter nicht
verwendet werden (es muss ausgebaut werden) oder es ist
ein zusatzlicher separater Motor-Erdschlussschutz
vorzusehen. Siehe Tabelle 6-1.

Anweisungen zum Ausbau finden Sie in Abbildung 6-15 auf
Seite 60.

Einzelheiten zum Erdschlussschutz kénnen Sie beim
Lieferanten des Umrichters erfragen.

Ein Erdschluss in der Netzversorgung hat keinerlei Auswirkungen.
Wenn der Motor mit einem Erdschluss im eigenen Stromkreis weiter
laufen muss, dann ist ein Eingangstrenntransformator vorzusehen,
und wenn ein EMV-Filter erforderlich ist, muss sich dieses im
Primarkreis befinden.

Bei nicht geerdeten Netzen mit mehr als einer Quelle - beispielsweise
auf Schiffen - kdnnen ungewdhnliche Gefahren auftreten. Weitere
Einzelheiten kénnen Sie beim Lieferanten des Umrichters erfragen.

Tabelle 6-1 Verhalten des Umrichters im Falle eines Erdschlusses
bei einem IT-Netz

Umrichter- . . Externes Filter
N Nur internes Filter .
grofle (mit internem)
I-:ehlerabschaltung darf Eehlerabschaltung darf nicht
SPMA nicht auftreten - auftreten -
SPMD Vorsichtsmaflnahmen Vorsichtsmaflinahmen
erforderlich erforderlich

6.2.2 Spezifikation fir Netzdrosseln

Mit den Gleichrichtern muss eine separate Netzdrossel fur
die Eingangsleitung von mindestens dem Wert eingesetzt
werden, der in Tabelle 6-2 und Tabelle 6-3 dargestellt ist.
Wird keine ausreichende Kurzschlussspannung verwendet,
kann dies zur Beschadigung oder Verkirzung der
Lebensdauer von Gleichrichter oder Umrichter fihren.

Abbildung 6-7 Netzdrossel-Abmessungen
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Tabelle 6-2 Nennwerte der 400V-Netzdrossel

Modell Strom Induktivitat Breite (W) Tiefe (D) Hohe (H) Gewicht Erforderliche Teil-Nr.
A uH mm mm mm kg Menge
INL401 245 63 240 190 225 32 1 4401-0181-00
INL402 339 44 276 200 225 36 1 4401-0182-00
Tabelle 6-3 Nennwerte der 690V-Netzdrossel
Modell Strom Induktivitat Breite (W) Tiefe (D) Hoéhe (H) Gewicht Erforderliche Teil-Nr.
A uH mm mm mm kg Menge
INL601 145 178 240 190 225 33 1 4401-0183-00
INL602 192 133 276 200 225 36 1 4401-0184-00
Tabelle 6-4 Nennwerte der 400V-Netzdrossel mit Mittelanzapfung
Modell Strom Induktivitat Breite (W) Tiefe (D) Hohe (H) Gewicht Erforderliche Teil-NT.
A uH mm mm mm kg Menge
INL411 2 x 245 2 x 63 320 190 300 55 1 4401-0187-01
INL412 2x 339 2x44 320 215 360 60 1 4401-0185-01

HINWEIS

Die INLX1X-Netzdrosseln mit Mittelanzapfung wurde so konzipiert,
dass sie in Verbindung mit dem Unidrive SPMC/U arbeiten; dadurch ist
es moglich, dass eine Netzdrossel mit dem Doppel-Gleichrichter oder
zwei separaten Gleichrichtern eingesetzt werden kann.

6.2.3 Netze, die eine zusatzliche Netzdrossel
erfordern
Netzdrosseln vermindern die Gefahr der Beschadigung des Umrichters
auf Grund von Phasenunsymmetrien bzw. gré3eren Stérspannungen im
Netz. AuRerdem werden durch die Netzdrossel Oberwellenemmissionen
reduziert. Dies wird erreicht durch den Einsatz externer Netzdrosseln bei
den SPMA-Modulen. Bei den Gleichrichtermodulen kann die
Kurzschlussspannung der vorgeschriebenen Netzdrossel erhéht oder
eine zusétzliche Netzdrossel in Reihe zu der vorgeschriebenen
Netzdrossel verwendet werden.

Es wird empfohlen, Netzdrosseln mit einer relativen
Kurzschlussspannung von ca. 2 % UK zu verwenden. Falls erforderlich,
kénnen hoéhere Werte verwendet werden. Diese kdnnen sich jedoch
wegen des zusatzlichen Spannungsabfalls negativ auf die Leistung des
Umrichterausgangs (niedrigere Drehmomentwerte bei héheren
Drehzahlen) auswirken.

Bei allen Umrichternennwerten erlaubt eine Netzdrossel mit
zusatzlichem Leitungswiderstand ca. 2 % den Einsatz des Umrichters
bei Unsymmetrien von 3,5 % durch ein Gegendrehfeld (entspricht 5 %
Unsymmetrie zwischen den Phasen).

Die folgenden Faktoren kénnen schwerwiegende Stérspannungen
hervorrufen:

* Kompensationsanlagen, die sich zu nahe am Umrichter befinden.

*  Thyristorstromrichter gréRerer Leistung, ohne angemessene
Netzdrosseln am Netz.

» Direkt am Netz angeschlossene Motoren, die bedingt durch den
hohen Anlaufstrom einen kurzzeitigen Spannungseinbruch von mehr
als 20 % bewirken.

6.3  Spezifikation der Symmetrierdrossel
Um die bestmdgliche Stromaufteilung zwischen parallel geschalteten
Unidrive SPM-Modulen zu erreichen, missen Symmetrierdrosseln
zwischen Umrichterausgang (SPM- Module) und Motorklemmbrett
eingebaut werden.

Tabelle 6-5 Nennwerte fir 400V-Symmetrierdrosseln

Durch solche Stérspannungen kénnen im
Eingangsstromversorgungskreis des Umrichters extrem hohe Strome
flieRen. Dies kann zu standigen Fehlerabschaltungen oder im Extremfall
zum Ausfall des Umrichters fuihren.

Umrichter mit niedrigen Leistungsnennwerten kdnnen ebenfalls fur
Stérspannungen anfallig sein, wenn diese Gerate an Netzen mit hoher
Kurzschlussleistung betrieben werden.

Jeder Umrichter muss bei Bedarf mit eigenen Netzdrosseln ausgeristet
sein. Es sollten drei unabhéngige oder eine Dreiphasen-Netzdrossel
verwendet werden.

Nennstrome fur Netzdrosseln
Die Strome fur Netzdrosseln sollten wie folgt dimensioniert werden:

Nenndauerstromstarke:
Darf den Eingangsdauernennstrom des Umrichters nicht unterschreiten

Wiederholt auftretende Spitzenstromstérke:
Darf den doppelten Eingangsdauernennstrom des Umrichters nicht
unterschreiten

6.2.4 Dimensionierung der Netzdrossel
Die (bei Y %) erforderliche Induktivitat kann mit der folgenden Gleichung
berechnet werden:

Y v 1
T 100" .37 2nfl

Hierbei ist:
| = Eingangsnennstrom des Umrichters (A)
L = Induktivitat (H)
f = Netzfrequenz (Hz)
V = Leiterspannung

Modell Strom Induktivitat Breite (W) Tiefe (D) Hohe (H) Gewicht Erforderliches Teil-Nr.

A uH mm mm mm kg SPM-Modul
oTL401 221 40.1 SPMA/D 1401 | 4401-0197-00
OTL402 267 34 SPMA/D 1402 | 4401-0198-00
OTL403 313 28.5 SPMD 1403 | 4401-0199-00
OTL404 378 23.9 185 185 280 32 SPMD 1404 | 4401-0200-00
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Tabelle 6-6 Nennwerte fir 690V-Symmetrierdrosseln

Strom Induktivitat Breite (W) Tiefe (D) Hohe (H) Gewicht Erforderliches 0
Modell A uH mm mm mm kg SPM-Modul Teil-Nr.
OTL601 135 103.9 4401-0201-00
OTL602 156 81.8 4401-0202-00
OTL603 181 70.1 4401-0203-00
OTL604 207 59.2 185 185 280 32 4401-0204-00
6.3.1 Symmetrierdrosseln mit Mittelanzapfung
Die OTLX1X-Symmetrierdrosseln mit Mittelanzapfung
kénnen nur verwendet werden, wenn zwei Unidrive
SPM-Umrichter parallel zusammen geschaltet sind. Bei allen
Ubrigen Kombinationen muss die
OTLX1X-Symmetrierdrossel verwendet werden.
Tabelle 6-7 Nennwerte 400V-Symmetrierdrosseln mit Mittelanzapfung
Modell Strom Induktivitat Breite (W) Tiefe (D) Hoéhe (H) Gewicht Teil-NI.
A uH mm mm mm kg
OoTL411 389.5 42.8 300 150 160 8 4401-0188-00
OTL412 470.3 36.7 300 150 160 8 4401-0189-00
OTL413 551 31.1 300 150 160 8 4401-0192-00
OTL414 665 26.6 300 150 160 9 4401-0186-00
Tabelle 6-8 Nennwerte 690V-Symmetrierdrosseln mit Mittelanzapfung
Modell Strom Induktivitat Breite (W) Tiefe (D) Hoéhe (H) Gewicht Teil-Nr.
A uH mm mm mm kg
OTL611 237.5 110.4 300 150 160 8 4401-0193-00
OTL612 273.6 88.4 300 150 160 8 4401-0194-00
OTL613 319.2 76.7 300 150 160 8 4401-0195-00
OTL614 364.8 65.7 300 150 160 8 4401-0196-00
6.4  Versorgung des Umrichters mit 6.5 Versorgung des Kuhlkorperlifters

Gleichspannung /
Zwischenkreis-Parallelschaltung

An Stelle von Dreiphasen-Wechselspannung kann der Umrichter auch
mit Gleichspannung versorgt werden.

Die Verbindung der Zwischenkreise mehrerer Umrichter wird
vorzugsweise verwendet, um:

1. einen Energieausgleich tiber den Zwischenkreis bei elektrisch
gegeneinander arbeitenden Antrieben zu ermdglichen.
2. den Einsatz eines einzigen Bremswiderstandes zur Begrenzung der

generatorischen Energie mehrerer Umrichter zu ermdglichen.
In dieser Konfiguration sind die Kombinationsméglichkeiten fur
Umrichter begrenzt.
Konkrete Anwendungsdaten kénnen Sie beim Lieferanten des
Umrichters erfragen.

Der Kiihlkérperlufter beim Unidrive SPMA und SPMD benétigt eine
externe 24V-Gleichspannungsversorgung. Die Anschlusse fur den
Kuhlkérperliifter mussen an den oberen Klemmenblock neben dem
W-Phasenausgang am Umrichter erfolgen. Abbildung 6-8 zeigt die Lage
der Anschlisse fur den Kuhlkdrperlufter.

Abbildung 6-8 Lage der Versorgungsanschlisse fur den
Kuhlkorperlufter (SPMA und SPMD)
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Abbildung 6-9 Versorgungsanschliusse des Kuhlkérperlufters
(SPMA und SPMD)
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oV

Gleichrichter Statuseingang 0

ov

Gleichrichter Statuseingang 1

oV

B B E B Bl B A overer Kemmenbiock

5554 81 53 11 52 @ 51 §§ 50 v Unterer Klemmenblock
ov
24V-Freigabe des Niederspannungsmodus

Zum Kuhlkorperlifter

Die Anforderungen an den Netzanschluss fur den Kiihlkérperlifter sind
wie folgt:

Nennspannung: 24Vdc
Minimalspannung: 23,5vdc
Maximalspannung: 27vdc

Aufgenommener Strom: 3,5A (SPMD/A 1401 und 1402)
5,0A (SPMD/A 1403 und 1404)
Empfohlene
Stromversorgung: 24V, 100W, 4,5A (SPMD/A 1401

und 1402)24V, 200W, 7,5A

(SPMD/A 1403 und 1404)

Flinke 4A-Sicherung (SPMD/A 1401 und
1402) Flinke 6,3A-Sicherung

(SPMD/A 1403 und 1404)

(1%t weniger als 20A2s)

(SPMD/A 1401 und 1402)

(1t weniger als 100A2s)

(SPMD/A 1403 und 1404)

Empfohlene Sicherung:

6.6 24Vdc-Steuerspannung

Der 24V-Gleichspannungseingang des Unidrive SPMA und SPMD hat
drei Hauptfunktionen.

« Erkann als erganzende Stromversorgung verwendet werden,
um die zuséatzlichen SM-Universal Encoder Plus oder SM-I/O Plus
Module einschlief3lich der angeschlossenen Lasten zu versorgen,
wenn das interne Netzteil des Umrichters nicht ausreicht. (Falls vom
Umrichter zu viel Strom geliefert wird, 16st dieser eine
Fehlerabschaltung ,PS.24V* aus.)

e Er kann als Backup-Stromversorgung verwendet werden, um die
elektronischen Baugruppen des Umrichters beim Abschalten der
Netzspannung weiterhin mit Strom zu versorgen. Dadurch kénnen
Feldbus-Module, Applikationsmodule, Encoder oder die serielle
Kommunikation weiterhin ordnungsgeman arbeiten.

»  Er kann fur die Inbetriebnahme des Umrichters verwendet werden,
wenn keine Netzspannungen verfiighar sind, da das Display dann
korrekt arbeitet. Allerdings verbleibt der Umrichter so lange in
Fehlerabschaltungszustand UV, bis entweder die Netzversorgung
oder der Niederspannungsmodus aktiviert wird. Daher ist eventuell
keine Fehlerdiagnose mdglich. (Zur Speicherung bei Netz aus
markierte Parameter werden nicht gesichert, wenn ein 24V-Eingang
fur Backup-Stromversorgung verwendet wird.)

Arbeitsspannungsbereich der 24V-Stromversorgung:

Maximal zulassige Dauerbetriebsspannung: 30,0V
Mindestens erforderliche Dauerbetriebsspannung: 19,2V
Nennbetriebsspannung: 24,0V
Mindestens erforderliche Einschaltspannung: 216V
Maximale Belastung fir den Netzanschluss bei 24V: 60 W
Empfohlene Sicherung: 3 A, 50 Vdc

Die Mindest- und Héchstwerte fir die Spannung enthalten auch die
Welligkeits- und Rauschwerte, die 5 % nicht tiberschreiten dirfen.

6.7 Niederspannungsmodus

Die Unidrives SPMA und SPMD kénnen mit den Anschlussspannungen
24V Gleichspannung (Steuerspannung) und 48V Gleichspannung
(Leistung) betrieben werden. Der Niederspannungsmodus dient zum
Betreiben des Motors in Notsituationen nach einem Netzausfall, z.B. in
Aufzligen; bzw. zur Drehzahlbegrenzung bei Servomotoren wahrend der
Inbetriebnahme von Anlagen, z.B. einer Robotereinheit.

Arbeitsspannungsbereich der Niederspannungsversorgung:
Unidrive SPMA und SPMD (400V- und 690V-Umrichter)

Mindestens erforderliche Dauerbetriebsspannung: 36V
Nennwert Dauerbetriebsspannung: 48 bis 96V
Maximale Bremsschopper-Ansteuerspannung: 127,2v
Maximaler Uberspannungs-Schwellenwert bei

Ansprechen der Fehlerabschaltung: 139,2v

HINWEIS

Der Pegel fir die Nenn-Niederspannung wird vom Benutzer in Pr 6.46
eingestellt.

Als Standardeinstellung fur alle Umrichter gilt 48V.

Der Uberspannungs-Schwellenwert bei Ansprechen der
Fehlerabschaltung und die Ansteuerspannung fiir den Bremsschopper
werden mit diesem Wert wie folgt skaliert:

Ansteuerung Bremsschopper = 1.325 x Pr 6.46 (V)
Auslésung Uberspannung = 1.45 x Pr 6.46 (V)

Die Anwendungsdaten finden Sie in der Unterlage Unidrive SP Low
Voltage DC Operation Application Note.

6.8 Nennwerte

Der Eingangsstrom wird durch die Netzspannung und die Netzimpedanz
beeinflusst.

Typischer Eingangsstrom

Die Werte fir den typischen Eingangsstrom werden hier als Grundlage
fur die Berechnung des Leistungsaufnahme und der Verlustleistung
verwendet.

Diese Werte gelten fur ein Netz ohne Phasenunsymmetrien.

Max. Dauereingangsstrom

Fur die Auslegung der Kabelquerschnitte und Sicherungen, wird der
typische Eingangsstrom verwendet. Diese Werte gelten flur den
ungunstigsten Fall bei widriger Stromversorgung mit hohen
Unsymmetrien. Der fir den maximalen Dauereingangsstrom
angegebene Wert gilt nur fur eine der Eingangsphasen. Der in den
anderen beiden Phasen flieRende Strom ist bedeutend niedriger.

Die Werte fiir den maximal zulassigen Eingangsstrom gelten fir Netze
mit einer Unsymmetrie von 2 % Gegendrehfeld und fiir den in
Tabelle 6-9 angegebenen Fehlerstrom.

Tabelle 6-9 Versorgungs-Standardeinstellungen zur Berechnung
der maximalen Eingangsstrome

Modell Kurzssycrglrzgtsrslffohrﬁ r(kA)
SPMA

SPMD 100
SPMC/U

Ein Sicherungsschutz muss am Stromversorgungseingang
vorgesehen werden.
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Tabelle 6-10 Unidrive SPMA - Nennwerte fur Eingangsstrom, Sicherungen und Kabelquerschnitt

Sicherungsoption 1 Sicherungsoption 2
IEC-Klasse gR ODER Hochleistungssicherung Kabelquerschnitt
Typischer Max. Ferraz HSJ UND Halbleitersicherung
Eingangs-| Eingangs- Hochleistungs-| Halbleiter-
Modell strom strom IEC- | Nordamerika: sicherung sicherung ) Kabel-
Klasse Ferraz HSJ | IEC-Klasse gG IEC- AC-Eingang Motorausgang | verlege-
9R UL-Klasse] | Klasse aR methode
A A A A A A mm2 | AWG | mm2 | AWG
SPMA1401 224 241 315 300 250 315 2x70 |2x2/0| 2x70 | 2x2/0 B2
SPMA1402 247 266 315 300 315 350 2x120|2x4/0|2x120| 2x4/0 B2
SPMA1601 128 138 200 200 200 200 2x50 | 2x1 | 2x50 | 2x1 B2
SPMA1602 144 156 200 200 200 200 2x50 | 2x1 | 2x50 | 2x1 B2
Tabelle 6-11 Unidrive SPMD - Nennwerte fiir Eingangsstrom, Sicherungen und Kabelquerschnitt
. Maximale Kabelguerschnitt
Dgygl:ggneés DC-E'\i/Inaga.mgs- DC-EingangHS- DC-Sicherung Kabel-
Modell strom strom spannung fur | IEC-Klasse aR DC-Eingang Motorausgang verlege-
Kabelguerschnitt methode
A A \Y A mm? AWG mm?2 AWG
SPMD1401 222 343 800 400 2x70 2x2/0 2x70 2x2/0 B2
SPMD1402 268 400 800 560 2x95 2x4/0 | 2x120 | 2x4/0 B2
SPMD1403 314 457 800 560 2x120 | 2x4/0 | 2x120 | 2x4/0 B2
SPMD1404 379 552 800 560 2x120 | 2x4/0 | 2x120 | 2x4/0 | BloderC
SPMD1601 135 191 1150 250 2x95 2 x4/0 2 x50 2x1 B2
SPMD1602 157 240 1150 315 2x120 | 2x4/0 2 x50 2x1 B2
SPMD1603 184 275 1150 350 2x120 | 2x4/0 2x50 2x1 B2
SPMD1604 209 323 1150 400 2x120 | 2x4/0 2x50 2x1 B2

HINWEIS

Die Sicherungsklassen gelten fir Gleichspannungsversorgung oder Zwischenkreis-Parallelschaltungen. Bei Versorgung durch ein einzelnes SPMC- oder
SPMU-Modul mit der korrekten Nennspannung bieten die AC-Eingangssicherungen Schutz fir den Umrichter, und es ist keine DC-Sicherung erforderlich.

Tabelle 6-12 Unidrive SPMC und SPMU 400V - Nennwerte fiir Eingangsstrom, Sicherungen und Kabelquerschnitt

Halbleitersicherung in Reihe
Typisch mit Hochleistungssicherung Kabelspezifikation
. Max. (HRC)
Typischer Ei er
) ingangs
Eingangs- DC-Aus HRC .
Modell strom ) gangs- | |EcKiasse Halbleiter-
strom strom P sicherung AC-Eingang DC-Ausgangskabel Kabel-
UL Kﬁ’ j | IECKlasse aR verlege-
“Rlasse methode
A A A A A mm?2 AWG mm? AWG
SPMC/U1401 207 210 222 250 315 2x70 2x2/0 2x70 2x2/0 B2
SPMC/U1402 339 344 379 450 400 2x120 2x4/0 2x120 2 x4/0 B1 oder C
SPMC/U2402 2 x339 609 2x379 450 400 2x120 2 x4/0 2x120 2 x4/0 B1 oder C
Tabelle 6-13 Unidrive SPMC und SPMU 690V - Nennwerte fir Eingangsstrom, Sicherungen und Kabelquerschnitt
Halbleitersicherung in Reihe
mit Hochleistungssicherung Kabelspezifikation
Typischer Max. Typischer (HRC)
Eingangs- | Eingangs- | DC-Ausgangs- -
Modell strom strom strom HRC Halbleiter-
IEC-Klasse gG sicherung AC-Eingang | DC-Ausgangskabel | Kabel-
UL-Klasse J | IEC-Klasse aR verlege-
methode
A A A A A mm?2 AWG mm?2 AWG
SPMC/U1601 192 195 209 250 250 2x70 | 2x2/0| 2x120 2x4/0 B2
Kabelverlegeklasse (ref:IEC60364-5-52:2001)
B1 - Separate Kabel in Kabelkanal Die Kabelquerschnitte stammen von IEC60364-5-52:2001 Tabelle A.52.C
B2 - Mehradrige Kabel in Kabelkanal mit einem Korrekturfaktor von 0,87 fiir 40°C Umgebungstemperatur
C - Mehradriges Kabel offen verlegt (von Tabelle A52.14) bei Kabelverlegemethode B2 (Mehradriges Kabel in
Kabelkanal).
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Bei Verwendung einer anderen Verlegemethode oder bei niedrigerer
Umgebungstemperatur kann der Kabelquerschnitt reduziert werden.

HINWEIS

Aufgrund der hohen Stromstérke am Eingang des SPMD1404 und am
Ausgang des SPMC1402 und SPMU1402 muss als Kabelverlegemethode
B1 oder C anstatt B2 gewahlt werden, falls die Umgebungstemperatur 40°C
betragt. Verlegemethode BL1 sieht separate Kabel im Kabelkanal vor, und
Verlegemethode C sieht mehradrige Kabel offen verlegt (an der Luft) vor.

Die oben aufgefuhrten Kabelquerschnitte sind lediglich Richtwerte.
Die Montage und Biindelung der Kabel beeinflusst deren
Strombelastbarkeit. In einigen Féllen sind kleinere Kabel mdglich,

in anderen jedoch gréRere erforderlich, um Ubermafig hohe
Temperaturen oder ibermafig hohe Spannungsabfalle zu vermeiden.
Die korrekten Kabelquerschnitte sind in den lokalen
Verdrahtungsvorschriften nachzuschlagen.

HINWEIS

Bei den angegebenen Kabelquerschnitten wird vorausgesetzt, dass der
maximal zulassige Motorstrom dem maximal zulassigen Umrichterstrom
entspricht. Bei Verwendung von Motoren geringerer Dimensionierungen
kann der Kabelquerschnitt entsprechend zum Motor gewahlt werden.
Um sicherzustellen, dass Motor und Kabel gegen Uberlastung geschiitzt
sind, muss der Umrichter mit dem richtigen Motornennstrom
programmiert werden.

HINWEIS

Die UL-Zulassung héngt vom jeweils richtigen Typ der UL-kompatiblen
Sicherung ab. Weitere Informationen zur Kabeldimensionierung finden
Sie in Kapitel 16 Hinweise zur UL-Listung auf Seite 275.

Vorhanden ist auch eine Vorrichtung fir einen Motorthermistor, um eine
Uberhitzung des Motors wie etwa in Folge eines Verlustes der Kiihlung
zu vermeiden.

6.9.1 Kabelarten und -langen

Da Kapazitaten im Motorkabel fir den Umrichterausgang eine
zusétzliche Belastung darstellen, missen Sie sicherstellen, dass die
Kabellange nicht die in Tabelle 6-14 und Tabelle 6-15 angegebenen
Werte Uberschreitet.

Verwenden Sie ein PVC-isoliertes Kabel fir 105°C (221°F) (UL 60/75°C
Temperaturanstieg) mit Kupferleitern und einem geeigneten
Nennspannungsbereich fir folgende Stromanschlisse:

* Netzanschluss fur externes EMV-Filter (falls erforderlich)
* Netzanschluss (oder externes EMV-Filter) fur Umrichter
«  Umrichter an Motor

e Umrichter an Bremswiderstand

Tabelle 6-14 Maximal zuléssige Langen des Motorkabels
(Unidrive SPMA)

Maximal zuléssige Motorkabellangen fir jede

Modell der folgenden Frequenzen
3kHz 4kHz 6kHz
SPMA1401
SPMA1402 250m 185m 125m
SPMA1601 (820 FuR) (607 FuB) (410 FuR)
SPMA1602

Sicherungen

Die Netzversorgung des Umrichters muss auf angemessene

Weise vor Uberlastung und Kurzschliissen geschiitzt werden.

In Tabelle 6-10, Tabelle 6-11, Tabelle 6-12 und Tabelle 6-13
[ sind empfohlene Sicherungsdimensionierungen aufgefiihrt.

Bei Nichtbeachtung besteht Brandgefahr.

Tabelle 6-15 Maximal zuléssige Langen des Motorkabels
(Unidrive SPMD)

Maximal zuléssige Motorkabellangen fir jede

Modell der folgenden Frequenzen

3kHz 4kHz 6kHz

SPMD1401

SPMD1402

Eine Sicherung oder ein anderer Schutz ist bei allen stromfihrenden
Verbindungen zur AC-Versorgung vorzusehen.

Sicherungen

Die fir die Sicherung gewéhlte Spannungsdimensionierung muss fiir die
Netzspannung des Umrichters angemessen sein.
Erdungsanschlusse

Der Umrichter ist an Systemerde der AC-Versorgung anzuschlieRen.
Die Erdung muss den 6rtlichen Vorschriften entsprechen und
fachménnisch erfolgen.

6.8.1 Netzschitz
Als Netzschitz-Typ wird AC1 empfohlen.
6.9 Schutz des Ausgangsstromkreises

und des Motors

Der Ausgangsstromkreis ist mit einem elektronischen
Kurzschluss-Schnellschutz abgesichert, der den Fehlerstrom auf
normalerweise nicht mehr als das Funffache des Ausgangsnennstromes
begrenzt und den Stromfluss nach ca. 20ps unterbricht. Es sind keine
weiteren Schutzvorrichtungen gegen Kurzschluss erforderlich.

Der Umrichter bietet fir den Motor und dessen Kabel einen
Uberlastschutz. Damit dieses SchutzmaRnahme aktiv ist, muss Pr 0.46
(Motornennstrom) auf einen fiir den jeweiligen Motortyp angemessenen
Wert eingestellt sein.

SPMD1403

SPMD1404 250m 185m 125m

SPMD1601 (820 FuR) (607 FuR) (410 FuB)

SPMD1602

SPMD1603

SPMD1604

Pr 0.46 Motornennstrom muss richtig eingestellt sein, um im
Fall einer Motoriiberlastung eine potenzielle Brandgefahr zu
vermeiden.

WARNUNG

« BeigroReren Kabellangen als die angegebenen mussen zusétzliche
Beschaltungen, wie etwa Drosseln vorgesehen werden; Genauere
Informationen erhalten Sie dazu beim Lieferanten des Umrichters.

« Die Standardtaktfrequenz betrégt fir den Open Loop- und Closed
Loop-Vektormodus 3kHz und fiir den Servomodus 6kHz.

Hochkapazitatskabel

Bei Verwendung von Motorkabeln hoher Kapazitat missen die in
Tabelle 6-14 und Tabelle 6-15 angegebenen Werte fir die maximal
zulassige Kabellange verringert werden.

Bei den meisten Kabeln liegt eine Isolierschicht zwischen den Leitern
und der Armierung oder dem Schirm; diese Kabel haben eine niedrige
Kapazitat und werden empfohlen. Kabel ohne Isolierschicht neigen zur
Entwicklung einer hohen Kapazitat; Bei Verwendung solcher Kabel darf
die maximal zulassige Kabellange nur die Halfte des in den Tabellen
angegebenen Wertes betragen. (In Abbildung 6-10 ist der Aufbau der
beiden Kabelarten dargestellt.)
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Abbildung 6-10 Einfluss der Kabelstruktur auf die Kapazitat

® AON
o) @

Normale Kapazitat
Schirm oder Armierung
getrennt von den Leitern

Hohe Kapazitat
Schirm oder Armierung nahe
an den Leitern

Das fur Tabelle 6-14 und Tabelle 6-15 verwendete Kabel ist geschirmt
und enthalt vier Adern. Typische Kapazitaten fir diesem Kabeltyp sind
130pF/m (d.h. von einem Leiter zu allen anderen, die mit dem Schirm
zusammengeschlossen sind).

6.9.2 Motorwicklungsspannung

Die Ausgangsspannung der Umrichterausgangsfrequenz (PWM) kann
sich auf die Windungsisolierung im Motor negativ auswirken, und zwar
wegen der hohen Anderungsgeschwindigkeit der Spannung im
Zusammenhang mit der Impedanz des Motorkabels und der Verteilung
der Motorwicklungen.

Bei normalem Betrieb mit AC-Versorgungen von bis zu 500VAC und
einem Standardmotor mit einem Isolierungssystem guter Qualitat sind
keine besonderen VorsichtsmaBnahmen zu treffen. Im Zweifelsfalle ist
der Lieferant des Motors zu Rate zu ziehen.

Besondere VorsichtsmaRnahmen empfehlen sich unter folgenden
Bedingungen, jedoch auch nur dann, wenn die Motorkabellange 10 m
Ubersteigt:

* AC-Versorgungsspannung tber 500V

» DC-Versorgungsspannung tber 670V

* Betrieb des 400V-Umrichters mit Beharrungs- oder sehr haufiger
Dauerbremsung

e Mehrere an einen Einzelumrichter angeschlossene Motoren

Bei mehreren Motoren sind die in Abschnitt 6.9.3 Mehrere Motoren
angegebenen VorsichtsmalRnahmen zu treffen.

In allen anderen aufgefiihrten Fallen empfiehlt es sich, einen Motor mit
Wechselrichter-Nennstrom einzusetzen. Dieser besitzt ein verstérktes
Isolierungssystem, das der Hersteller fur wiederholten Betrieb mit
schnell steigenden Impulsspannungen vorgesehen hat.

Anwender von 575V-Motoren nach NEMA seien darauf hingewiesen,
dass die im Abschnitt 31 von NEMA MG1 angegebenen Motoren mit
Wechselrichter-Nennstrom fur den Motorbetrieb ausreichen. Dies gilt
aber nicht in den Fallen, in denen der Motor langere Bremsperioden
aufweist. In diesem Falle empfiehlt sich eine Isolierung fiir eine
Spitzen-Nennspannung von 2,2kV.

Falls der Einsatz eines Motors mit Wechselrichter-Nennspannung
schlecht mdglich ist, sollte eine Ausgangsdrossel (Induktionsspule)
verwendet werden. Dazu empfiehlt sich eine einfache Komponente mit
einem Eisenkern und einer relativen Kurzschlussspannung von etwa

2 %. Der genaue Wert ist nicht entscheidend. Der Betrieb erfolgt im
Zusammenhang mit der Kapazitat des Motorkabels, um die Anstiegszeit
der Spannung an den Motorklemmen zu erhdéhen und UberméaRige
Spannungsbeanspruchung zu vermeiden.

6.9.3 Mehrere Motoren

nur Open Loop-Modus

Falls der Umrichter mehrere Motoren steuern soll, muss einer der Modi
mit fester U/f-Kennlinie ausgewéhlt werden (Pr 5.14 = Fd oder SrE).
SchlieRen Sie die Kabel an den Motor wie in Abbildung 6-11 und
Abbildung 6-12 dargestellt an. Die in Tabelle 6-14 und Tabelle 6-15
angegebenen maximal zulassigen Kabelldngen gelten fur die Summe
der Gesamtkabellangen vom Umrichter zu jedem einzelnen Motor.

Es wird empfohlen, dass jeder Motor Uber ein Schutzrelais oder einen
Motorschutzschalter an den Umrichter angeschlossen werden sollte,

da der Umrichter keinen Schutz fir alle Motoren bieten kann. Auch wenn
die Kabellangen nicht das zulassige Maximum uberschreiten, missen bei
sternformigem Anschluss ein Sinusfilter oder eine Motordrossel wie in
Abbildung 6-12 dargestellt zwischengeschaltet werden. Weitere
Einzelheiten zu Drosseldimensionierungen kénnen Sie beim Lieferanten
des Antriebs erfragen.

Abbildung 6-11 Empfohlene Kaskadierung mehrerer Motoren
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Abbildung 6-12 Alternative Anschlussmoglichkeit fir mehrere
Motoren
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Das Offnen bzw. SchlieRen des Schiitzes bei freigegebenem Regler
fuhrt zu:

1. Fehlerabschaltungen ,Ol.AC* (die erst nach 10s wieder
zuriickgesetzt werden kénnen)

2. starken Storstrahlungen im Radiofrequenzbereich

3. erhohtem Schiitzverschleif

Die Anschlussklemme zur Reglerfreigabe (T31) stellt beim Offnen die
Funktion SICHERER HALT (sichere Anlaufsperre des Umrichters)
bereit. Diese kann in vielen Fallen an Stelle von Ausgangsschutzen
verwendet werden.

Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 6.18 SICHERER HALT auf
Seite 80.

6.10 Bremsvorgang

Ein Bremsvorgang tritt auf, wenn der Umrichter den Motor verlangsamt
bzw. diesen auf Grund mechanischer Einflussnahme am Erreichen
héherer Drehzahlen hindert. Wahrend des Bremsvorganges gibt der
Motor Energie an den Umrichter ab.

Bei Abbremsung des Motors durch den Umrichter ist die maximale
zulassige abgegebene Leistung, die der Umrichter aufnehmen kann,
gleich den Energieverlusten des Umrichters.

Wenn die abgegebene Leistung diesen Energieverlust Uberschreitet, steigt
die Spannung am Zwischenkreis des Umrichters. Unter Normalbedingungen
bremst der Umrichter den Motor mit einer PI-Regelung ab. Dadurch wird die
Bremszeit soweit verlangert, dass die Spannung am Zwischenkreis den vom
Anwender eingestellten Sollwert nicht tiberschreiten kann.

Falls der Umrichter eine Last schnell abbremsen oder eine durchziehende
Last zuriickhalten muss, muss ein Bremswiderstand eingesetzt werden.
Tabelle 6-16 zeigt den Gleichspannungspegel, bei dem der Umrichter
den Bremstransistor ansteuert.

Tabelle 6-16 Ansteuerungsspannung Bremstransistor

Nennspannung des Umrichters | Spannungspegel Zwischenkreis

400 V 780 V

690 V 1.120 VvV

6.9.4  Motorbetrieb in Stern-/Dreieckschaltung
Vor dem Betreiben missen die Motornennspannungen in Stern- und
Dreieckschaltung Uberprift werden.

Die Standardeinstellung fiir die Motornennspannung ist dieselbe wie die
fur die Umrichternennspannung, d.h.

400V-Umrichter 400V-Nennspannung

Ein herkdmmlicher Dreiphasenmotor wird fiir 400V-Betrieb normalerweise
in Sternschaltung und fir 230V-Betrieb in Dreieckschaltung angeschlossen.
Abweichungen von dieser Regel treten jedoch héaufig auf, z.B.
Sternschaltung 690V Dreieckschaltung 400V.

Falscher Anschluss der Standerwicklungen kann einen zu niedrigen
oder zu hohen magnetischen Fluss im Motor zur Folge haben, der zu
einem geringeren Motormoment oder zur Motorséttigung und
schlieRlichen Uberhitzung fiihrt.

6.9.5 Ausgangsschitz

Ist ein Schutz oder ein Leistungsschalter zwischen den

Umrichter und den Motor zu schalten, muss sichergestellt

werden, dass der Umrichter vor dem Offnen oder SchlieRen

des Schutzes oder des Leistungsschalters deaktiviert wird.
Wird dieser Kreis bei einem Motorbetrieb mit hoher

Stromstérke und niedriger Drehzahl unterbrochen,

kénnen starke Uberschldge auftreten.

Aus Sicherheitsgriinden muss in manchen Anwendungsféllen zwischen
Umrichter und Motor ein Schiitz zwischengeschaltet werden.

Der empfohlene Schutztyp ist AC3

Das Ausgangsschutz darf nur bei gesperrtem Ausgang des Umrichters
geschaltet werden.

HINWEIS

Bei Verwendung eines Bremswiderstandes muss Pr0.15 auf
FASt-Rampenmodus gesetzt werden.

Hohe Temperaturen

Bremswiderstande kdnnen hohe Temperaturen erzeugen.

Sie sind so anzubringen, dass sie keine Schaden

hervorrufen kénnen. Benutzen Sie Kabel mit einer gegen
WARNUNG RSP Temperaturen widerstandsfahigen Isolierung.

6.10.1 Externer Bremswiderstand

Uberlastschutz

Bei Verwendung eines externen Bremswiderstands muss

unbedingt ein Uberlastschutz im Bremswiderstands-Kreis

vorgesehen werden; siehe dazu die Beschreibung in
WX Apbildung 6-13 auf Seite 58.

Wenn ein Bremswiderstand auf3erhalb des Schaltschrankes installiert
werden soll, missen Sie sicherstellen, dass er in einem bellfteten
Metallgehduse untergebracht ist, das die folgenden Eigenschaften
aufweisen muss:

¢ Vermeiden eines Kontaktes mit dem Widerstand
¢ Angemessene Kuhlung fir den Widerstand

Wenn EMV-Emissionsstandards eingehalten werden missen, muss das
Kabel geschirmt oder mit einer Armierung ausgestattet sein, da es sich
nicht vollstéandig in einem Metallgeh&use befindet. Weitere
Informationen finden Sie in Abschnitt 6.12.5 Einhaltung grundlegender
Emissionsgrenzwerte auf Seite 63.

Bei internen Verbindungen muss das Kabel nicht geschirmt oder mit
einer Armierung ausgestattet sein.
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Mindestwiderstande und Leistungsklassen

Tabelle 6-17 Mindestwiderstandswerte und Nennspitzenleistung
fur den Bremswiderstand bei 40°C (104°F)

Mindest- Spitzenleistung MittI?re Leistung
Modell widerstand* KW Uber 60s

Q kW

[~ SPMAL401~ 5 121.7 90

SPMA1402** 5 121.7 110
SPMA1601**
SPMA1602**

SPMD1401** 5 122 90

SPMD1402** 5 122 110

SPMD1403** 3.8 160 132

SPMD1404** 3.8 160 160
SPMD1601**
SPMD1602**
SPMD1603**
SPMD1604**

* Widerstandstoleranz: +10 %

** Der angegebene Mindestwiderstandswert gilt nur fur autonome
Umrichter. Ist der Umrichter Teil eines Zwischenkreissystems, muss ein
anderer Wert verwendet werden. Weitere Einzelheiten kénnen Sie beim
Lieferanten des Umrichters erfragen. In parallel geschalteten Systemen
ohne angeschlossenen Zwischenkreis miissen die Widerstande in
einem Bereich von £ 5 % abgeglichen werden.

Bei Lasten mit hoher Tragheit unter Dauerbremsung soll die vom
Bremswiderstand abgegebene Dauerleistung so hoch wie die
Nennleistung des Umrichters sein. Die vom Bremswiderstand
abgegebene Gesamtenergie hangt vom Energiebetrag ab, der der Last
enthommen wird.

Der Nennwert der Momentanleistung bezieht sich auf den kurzzeitig
zulassigen maximalen Leistungsverlust wahrend der aktiven Phase des
impulsbreitenmodulierten Bremssteuerzyklus. Der Bremswiderstand
muss solchen kurzzeitigen Energieverlusten fur Zeitrdume in
Millisekunden widerstehen kdnnen. Fir héhere Widerstandswerte sind
entsprechend niedrigere Momentanleistungswerte erforderlich.

In den meisten Anwendungsfallen erfolgen Bremsungen nur
gelegentlich. Dadurch kann der Nennwert der Dauerleistung des
Bremswiderstandes sehr viel niedriger als die Nennleistung des
Umrichters sein. Es ist jedoch wichtig, dass der Nennwert der
Momentanleistung und der Energie des Bremswiderstandes fir den in
der Praxis auftretenden extremsten Bremsvorgang ausreichen.

Zur Optimierung des Bremswiderstandes ist eine sorgféltige Abwéagung
der Bremsfunktionen notwendig.

Der Wert des Bremswiderstandes darf den angegebenen
Mindestwiderstand nicht unterschreiten. Hohere Widerstandswerte
kénnen bei Fehlern im Bremssystem sowohl zu Kosteneinsparungen als
auch zu Sicherheitsvorteilen fuhren. Die Bremsféhigkeit wird dann
allerdings verringert. Dadurch kann der Umrichter wahrend des
Bremsvorganges eine Fehlerabschaltung auslosen, falls der gewahite
Wert zu groR3 ist.

Thermische Schutzschaltung fur einen Bremswiderstand

Die Schutzschaltung muss die AC-Netzspannung zum Umrichter

unterbrechen, wenn sich der Widerstand auf Grund eines Fehlers

Uberhitzt. In Abbildung 6-13 ist eine typische Schaltung dargestellt.

Abbildung 6-13 Typische Schutzschaltung fir einen
Bremswiderstand

L1 . 1
! = Optionales oL
k2 - = HR-Filter oL
1
B -+ —t @ L3
g
1 1  beeeemeead
Netzversorgung I_:_I
Hauptschitz 1
|}
Umrichter
Thermische
Schutz-
vorrichtung
; @ +DC
@ BR
Bremswiderstand

In Abbildung 6-1 auf Seite 48 und Abbildung 6-2 auf Seite 48 ist die
Lage der Anschlisse fur die Gleichstromversorgung und den
Bremswiderstand angegeben.

6.10.2 Software-Uberlastschutz des
Bremswiderstandes

Die Unidrive SPM-Software enthilt eine Uberlastschutzfunktion fiir
einen Bremswiderstand. Zur Aktivierung und Konfiguration dieser
Funktion miussen zwei Werte in den Umrichter eingegeben werden:
Kurzzeitig zulassige Widerstandsiiberlastungszeit (Pr 10.30)
Mindestzeitraum zwischen wiederholten kurzzeitig zulassigen
Widerstandsuberlastungen (Pr 10.31)

Diese Daten kénnen Sie beim Hersteller des Bremswiderstandes erfragen.

Pr 10.39 gibt die Bremswiderstandstemperatur anhand eines einfachen
thermischen Modells an. Der Wert 0 bedeutet, dass der Widerstand
anndhernd Umgebungstemperatur hat, und 100 % bedeutet die
maximale Temperatur, die der Widerstand aushalten kann
(Fehlerabschaltungswert). Ein OVLd-Alarm wird ausgegeben, wenn der
Wert dieses Parameters grof3er ist als 75 % und der Bremschopper aktiv
ist. Eine Fehlerabschaltung des Typs ,It.br* tritt auf, wenn Pr 10.39

100 % erreicht und Pr 10.37 auf O (Standardwert) oder 1 gesetzt ist.

Ist Pr 10.37 gleich 2 oder 3, erfolgt keine Fehlerabschaltung des Typs It.br,
wenn Pr 10.39 100 % erreicht. Statt dessen wird der Bremsschopper so
lange gesperrt, bis Pr 10.39 unter 95 % fallt. Diese Option ist fur
Anwendungen mit parallel geschalteten Zwischenkreisen vorgesehen,

in denen mehrere Bremswiderstande vorhanden sind, von denen jeder
einzelne der vollen Zwischenkreisspannung nicht dauerhaft standhalt.
Bei dieser Art von Anwendung ist es unwahrscheinlich, dass die
Bremsenergie wegen der Spannungsmesstoleranzen in den einzelnen
Umrichtern gleichmaRig aufgeteilt wird. Deshalb wird Pr 10.37 auf 2 oder
3 eingestellt. Sobald dann der Widerstand seine Hochsttemperatur
erreicht hat, sperrt der Umrichter den Bremsschopper, wonach ein
anderer Widerstand auf einem anderen Umrichter die Bremsenergie
aufnimmt. Sobald Pr 10.39 unter 95 % fallt, setzt der Umrichter den
Bremsschopper wieder in Betrieb.

Im Unidrive SP Advanced User Guide finden Sie weitere Einzelheiten
Uiber Pr 10.30, Pr 10.31, Pr 10.37 und Pr 10.39.

Dieser Software-Uberlastschutz ist zusétzlich zu einem externen
Uberlastschutz zu verwenden.
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6.11  Erd- Ableitstrom

Der Ableitstrom hangt davon ab, ob ein internes EMV-Filter eingebaut
ist. Der Umrichter wird mit integriertem Filter geliefert. Anweisungen zum
Ausbau des internen Filters finden Sie in Abbildung 6-15 auf Seite 60.

Mit internem Filter:
28mA Wechselstrom bei 400V 50Hz (proportional zu Netzspannung
und Frequenz)
30pA DC (10MQ)

Ohne internes Filter:

<1mA
Beachten Sie, dass das System in beiden Fallen mit einem geerdeten
Uberspannungsableiter ausgeriistet ist. In diesem Modul flieRt unter
Normalbedingungen ein vernachlassigbar kleiner Strom.

Bei eingebautem internem Filter ist der Ableitstrom hoch.
Fur diesen Fall muss eine permanente feste Erdverbindung
vorhanden sein, oder es missen fir den Fall, dass die
Erdung unterbrochen wird, andere MaRnahmen zum
Verhindern von Gefahrdungen vorgesehen werden.

6.11.1 Fehlerstromschutzschalter (FI-Schutzschalter)
Es gibt drei gebrauchliche FI-Typen:
1. AC - zur Erkennung von Fehlerstrémen im Wechselstrombereich
2. A - zur Erkennung von Fehlerstrémen im Wechsel- und getakteten
Gleichstrombereich (vorausgesetzt, dass die getaktete
Gleichstromstérke mindestens einmal pro Halbzyklus null ist)
3. B - zur Erkennung von Fehlerstrémen im Wechsel-, getakteten und
kontinuierlichen Gleichstrombereich
« Typ AC sollte niemals bei Umrichtern verwendet werden.
« Typ A kann nur bei einphasigen Umrichtern verwendet werden
e Typ B muss bei dreiphasigen Umrichtern verwendet werden

Nur FI-Schutzschalter (ELCB)/ Fehlerstromiiberwachungs-
gerate (RCD) sind fur Dreiphasen-Wechselrichter geeignet.

WARNUNG

Bei Verwendung externer EMV-Filter muss zum Vermeiden falscher
Fehlerabschaltungen eine Zeitverzégerung von mindestens 50 ms
vorgesehen werden. Der Ableitstrom kann den Ausldseschwellwert fir
eine Fehlerabschaltung tberschreiten, wenn die Phasen nicht
gleichzeitig zugeschaltet werden.

6.12 EMV (Elektromagnetische
Vertraglichkeit)

Die drei Ebenen von EMV-Anforderungen werden in den folgenden drei
Abschnitten beschrieben:

Abschnitt 6.12.3, Allgemeine Anforderungen fir alle Anwendungen
zur Sicherstellung der normalen Betriebsbereitschaft des Umrichters
und zur Minimierung der Stéreinwirkung auf benachbarte Anlagen.

Es werden nur die in Abschnitt 11 aufgefiihrten
Stérempfindlichkeitsstandards, nicht jedoch spezifische
Emissionsvorschriften eingehalten. Beachten Sie auch die in
Storfestigkeit elektronischer Schaltungen - lange Kabel und Anschlisse
aullerhalb von Gebauden auf Seite 66 aufgefuhrten Anforderungen fur
hohere Storfestigkeit gegen Uberspannungen bei elektronischen
Baugruppen mit erweiterter elektronischer Verkabelung.

Abschnitt 6.12.4, Anforderungen zum Einhalten der
EMV-Produktnorm IEC61800-3 (EN61800-3) fiir elektrische Antriebe.

Abschnitt 6.12.5 Anforderungen an die Einhaltung allgemeiner
Emissionsvorschriften fir Industriebereiche, IEC61000-6-4,
EN61000-6-4, EN50081-2.

Im Allgemeinen reichen die in Abschnitt 6.12.3 aufgefiihrten
Anforderungen aus, um Stérungen an benachbarten Industrieanlagen zu
vermeiden. Falls in unmittelbarer Nachbarschaft bzw. in Bereichen

aullerhalb von Industriegebieten besonders stérempfindliche Systeme
vorhanden sind, missen zum Vermeiden von Emissionen im
Radiofrequenzbereich die in Abschnitt 6.12.4 oder Abschnitt 6.12.5
aufgefuihrten Empfehlungen eingehalten werden.

Um sicherzustellen, dass die Anlage die verschiedenen folgenden
Emissionsvorschriften erfullt:

« das beim Lieferanten des Umrichters erhéltliche EMV-Datenblatt
« die Konformitatserklarung am Anfang dieser Betriebsanleitung

« Kapitel 14 Technische Daten auf Seite 247

...mussen passende EMV-Filter verwendet und alle in Abschnitt 6.12.3
Allgemeine Anforderungen an die EMV und Abschnitt 6.12.5 Einhaltung
grundlegender Emissionsgrenzwerte aufgefiihrten Richtlinien beachtet
werden.

Hohe Erdschlusstrome

Fur EMV-Filter muss eine permanente Erdungsverbindung

vorgesehen werden, die nicht tiber einen Stecker oder ein

flexibles Stromversorgungskabel gefiihrt werden darf.
IXTE pies gilt auch fur interne EMV-Filter.

HINWEIS

Das Installationspersonal des Umrichters ist fur die Einhaltung der am
Betriebsstandort jeweils geltenden EMV-Bestimmungen verantwortlich.

6.12.1 Erdungszubehor

Die Master-/Slave-Schnittstelle wird mit einer Erdungsklemme und einer
Erdungsklammer geliefert, um die Einhaltung der EMV-Bestimmungen zu
erleichtern. Mit diesem Zubehor kdnnen Kabelschirmungen auf einfache
Weise geerdet werden, ohne die ,Pig-Tail*-Methode verwenden zu
missen. Kabelschirme kénnen abisoliert und mit Hilfe von (nicht

mitgelieferten) Metallklemmen, Metallklammern?® oder Kabelbindern an der
Erdungsklammer befestigt werden. Bitte beachten Sie, dass in
Ubereinstimmung mit den fiir das jeweilige Signal geltenden
Anschlussparametern die Schirmung in allen Féllen durch die Klemme bis
zum entsprechenden Anschluss am Umrichter weitergefuihrt werden muss.

1 Fir Kabel mit einem maximalen AuRendurchmesser von 14mm ist die
auf einer DIN-Schiene montierbare Kabelklammer SK14 (PHOENIX)
eine geeignete Erdungsklemme.

Einzelheiten zum Befestigen der Erdungsklammer finden Sie in
Abbildung 6-14.

Abbildung 6-14 Befestigung der Erdungsklammer (Master/Slave)

Ldsen Sie die Muttern an den Erdungsanschliissen und schieben Sie die
Erdungsklammer in der angegebenen Richtung auf. Ziehen Sie die
Muttern an den Erdungsanschliissen fest.

An der Erdungsklammer ist ein Flachstecker angebracht, der zur Erdung
des 0V-Kreises des Umrichters gedacht ist, falls dies notwendig sein
sollte.
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6.12.2 Internes EMV-Filter

Es wird empfohlen, dass das interne EMV-Filter stets eingebaut bleibt,
es sei denn, es existieren spezifische Griinde, die flr einen Ausbau des
Filters sprechen.

Wird der Umrichter an nicht geerdeten IT-Netzen betrieben,
muss das interne EMV-Filter ausgebaut werden, es sei
denn, es ist ein zusatzlicher, separater
Motor-Erdschlussschutz eingebaut.

Anweisungen zum Ausbau finden Sie in Abbildung 6-15
Ausbau des internen EMV-Filters auf Seite 60.
Einzelheiten zum Erdschlussschutz kénnen Sie beim
Lieferanten des Umrichters erfragen.

Das interne EMV-Filter muss ausgebaut werden, wenn der Umrichter
Bestandteil eines Netzrickspeisesystems ist.

Das interne EMV-Filter verhindert, dass Emissionen im
Radiofrequenzbereich in das Netz gelangen. Bei kurzen Motorkabeln
kénnen fur einen zweiten Betriebsbereich (siehe Abschnitt 6.12.4
Einhalten des Standards EN 61800-3 (Produktnorm fiir elektrische
Antriebe) auf Seite 63 und Abschnitt 14.1.26 Elektromagnetische
Vertraglichkeit (EMV) auf Seite 254) die Bestimmungen des Standards
EN61800-3 eingehalten werden. Bei langeren Motorkabeln reduziert das
Filter die Emissionswerte noch immer betrachtlich. Wenn beliebige
Langen geschirmter Motorkabel bis hin zur fiir den Umrichter maximal
zulassigen Lange verwendet werden, ist eine Stérung benachbarter
Industrieanlagen unwahrscheinlich. Es wird empfohlen, dass das Filter
in allen Anwendungsfallen eingesetzt wird, es sei denn, ein
Erdableitstrom von 28mA ist nicht akzeptabel oder eine der oben
aufgefihrten Bedingungen trifft zu. Einzelheiten zum Ein- und Ausbau
des internen EMV-Filters finden Sie in Abbildung 6-15.

Abbildung 6-15 Ausbau des internen EMV-Filters

Ldsen Sie die Schrauben (1). EMV-Filter in angezeigter Richtung
herausziehen (2).
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6.12.3 Allgemeine Anforderungen an die EMV

Erdverbindungen

Die Erdungsstruktur muss Abbildung 6-16 entsprechen. Dort ist ein einzelner Umrichter an einer Riickwand mit oder ohne zusétzliches Gehause dargestellt.

Abbildung 6-16 zeigt den Umgang mit EMV bei Verwendung eines ungeschirmten Motorkabels. Bevorzugt wird jedoch ein geschirmtes Kabel,
das entsprechend Abschnitt 6.12.5 Einhaltung grundlegender Emissionsgrenzwerte auf Seite 63 zu installieren ist.

Abbildung 6-16 Allgemeiner Aufbau des EMV-Gehauses mit Erdungs- und Masseklemmen
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Kabelfiihrung
In Abbildung 6-17 sind die Mindestabstande dargestellt, die um den

Umrichter und alle potenziell emissionsfahigen Stromversorgungskabel

herum fiir alle stérempfindlichen elektronischen Signale bzw.
Baugruppen eingehalten werden mussen.

Frequenzspektrum (normalerweise 0 bis 20 MHz) ist die Schirmung von
PWM-Umrichterinstallationen von auf3erster Wichtigkeit.

Abbildung 6-17 Mindestabsténde fir storempfindlich elektrische

Signale und Baugruppen
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HINWEIS

Alle innerhalb des Motorkabels (d.h. des Motorthermistors,

der Motorbremse) gefiihrten Signalkabel nehmen gro3e Impulsstréme

Uber die Kabelkapazitat auf. Die Schirme dieser Signalkabel sind an
Erde in der Nahe des Motorkabels anzuschlieRen, damit keine
Storstrome im Regelsystem auftreten.

Kabelschirmung fir Geberrickfihrung

Auf Grund der im Ausgangsstromkreis (Motorstromkreis) vorhandenen

hohen Spannungen und Stromstarken mit einem breiten

Die folgenden Richtlinien sind in zwei Abschnitte aufgeteilt:
1.

Sicherstellen einer ordnungsgemafen Dateniibertragung ohne
elektrische Storstrahlungen aus dem Umrichter oder aus
Baugruppen in dessen Nachbarschaft.

zuséatzliche MaRnahmen zum Vermeiden unerwiinschter
Storstrahlungen im Radiofrequenzbereich. Diese sind optional und
nur dann erforderlich, wenn die Anlage spezielle Anforderungen fur
Emissionen im HF-Bereich erfullen muss.

Zum Sicherstellen einer ordnungsgemafen Dateniibertragung
mussen die folgenden Richtlinien beachtet werden:

Resolver-Anschlisse:

Verwendung eines vollstandig geschirmten Kabels mit paarweise
verdrillten Adern fir die Resolver-Signale

Die Kabelschirmung muss auf dem kirzestméglichen Weg an den
0V-Kreis des Umrichters angeschlossen werden (keine ,Pig-Tail*)
Im allgemeinen wird empfohlen, die Kabelschirmung nicht an den
Resolver anzuschlieBen. In Fallen, in denen am Resolver extrem
hohe Pegel von Gleichtaktstérspannungen vorhanden sind,

kann das Anschlieen der Kabelschirmung am Resolver jedoch
Abhilfe schaffen. In diesem Fall ist es wichtig, dass an beiden
Schirmungsanschliissen nur die minimal zuléassige Léange von
+Pig-Tail“ vorhanden ist und die Kabelschirmung direkt am Resolver
und an der Erdungsklammer des Umrichters befestigt wird.

Die Kabelverbindung sollte méglichst nicht unterbrochen werden.
Falls Unterbrechungen unumganglich sind, miissen Sie sicherstellen,
dass an den Schirmungsanschliussen der Unterbrechungsstellen nur
die minimal zuléssige Lange von ,Pig-Tail* vorhanden ist.

Encoder-Anschliisse:

Verwendung eines Kabels mit der passenden Impedanz
Verwendung eines Kabels mit einzeln geschirmten, paarweise
verdrillten Aderpaaren

Die Kabelschirmungen missen auf dem kiirzestméglichen Weg
(,Pig-Tail“) an den 0V-Kreis des Umrichters und des Encoders
angeschlossen werden

Die Kabelverbindung sollte mdglichst nicht unterbrochen werden.
Falls Unterbrechungen unumganglich sind, missen Sie
sicherstellen, dass an den Schirmungsanschliissen der
Unterbrechungsstellen nur die minimal zulassige Lange von
JPigtails“ vorhanden ist. Es wird die Verwendung einer
Anschlussmethode empfohlen, die fiir die jeweiligen Abschliisse der
Kabelschirmungen geeignete Metallklemmen zur Verfligung stellt.

Dies gilt in Fallen, in denen der Encoder vom Motor und die
Encoderelektronik vom Gehause des Gebers isoliert sind. In Zweifelsféllen
sowie in Fallen, in denen Encoderelektronik und Motor elektrisch
verbunden sind, missen die folgenden zusatzlichen Anforderungen erfillt
werden. Dadurch wird die bestmdgliche Storfestigkeit erreicht.

Die Schirmungen missen direkt am Encoder (keine ,Pig-Tail*) und
an der Erdungsklammer des Umrichters befestigt werden. Dies kann
durch Zusammenfassen der einzelnen Schirmungen oder durch
Verwenden einer zusétzlichen Schirmung, die als Klemme fungiert,
erreicht werden.

HINWEIS

AuRerdem sind die Empfehlungen des Encoder-Herstellers bezuglich
der Encoder-Anschliisse einzuhalten.

HINWEIS

Damit maximale Storfestigkeit bei jeder Anwendung gewahrleistet ist,
sind doppelt geschirmte Kabel zu verwenden, wie gezeigt.

In einigen Fallen reicht eine einfache Abschirmung eines jeden Paars
von Differenzsignalkabeln oder eine Gesamtabschirmung mit
Einzelschirmen an den Thermistoranschliissen aus. In diesem Féllen
sind die Schirme an beiden Enden auf Erde und OV zu legen.

Muss 0V potenzialfrei gefiihrt werden, ist ein Kabel mit Einzelschirmen

und einer Gesamtabschirmung zu verwenden.
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In Abbildung 6-18 und Abbildung 6-19 sind die empfohlene
Kabelstruktur und die Befestigungsmethode dargestellt. Der &uRere
Kabelmantel muss soweit abisoliert werden, dass die Klemme
ordnungsgemaf angebracht werden kann. Die Schirmung darf an
diesem Punkt weder beschadigt noch gedffnet werden. Die Klemmen
muissen nahe am Umrichter bzw. am Drehzahlgeber befestigt werden.
Dabei muss die Erdungsverbindung zu einer Erdungsplatte oder einer
anderen geeigneten metallischen Oberflache hergestellt werden.

Abbildung 6-18 Ruckfuhrungskabel, paarweise verdrillt

Gesamtkabelschirmung

Kabel mit

paarweise

verdrillten
Adern

Kabel

Geschirmtes Kabel mit paarweise verdrillten Adern

Abbildung 6-19 Anschlisse fur Rickfuhrungskabel

Anschluss
am Umrichter

Schirmungs-
anschluss
an 0V

Geschirmtes
Kabel mit
paarweise
verdrillten
Adern

Kabelschirmung

Erdungsklemme ~
auf Schirm

Geschirmtes
Kabel mit
paarweise
verdrillten
Adern

Kabelschirmung

0 S
Schirmungs-
anschluss
an OV

Anschluss
am Motor

Zur Unterdrickung von Emissionen im
Radiofrequenzbereich missen die folgenden Richtlinien
beachtet werden:

Verwendung eines vollstandig geschirmten Kabels

Die Gesamtschirmung muss sowohl am Encoder als auch am
Umrichter an geerdete metallische Oberflachen angeschlossen
werden. Dies ist in Abbildung 6-19 beispielhaft gezeigt.

Basis- | Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- | Erweiterte | Technische | Fehler- | Hinweise zur
parameter| nahme P 9 Betrieb SPS |Parameter| Daten diagnose | UL-Listung
6.12.4 Einhalten des Standards EN 61800-3

(Produktnorm flr elektrische Antriebe)
Die Einhaltung der Bestimmungen dieses Standards h&ngt von der
jeweiligen Betriebsumgebung des Umrichters ab:

Betrieb in einer Primarumgebung

Es mussen die in Abschnitt 6.12.5 Einhaltung grundlegender
Emissionsgrenzwerte auf Seite 63 aufgefuhrten Richtlinien beachtet
werden. Ein externes EMV-Filter ist stets erforderlich.

Dies ist ein Produkt der eingeschrénkten Vertriebsklasse
geman |IEC 61800-3.

Dieses Produkt kann in Wohngebieten Funkstérungen
verursachen. In diesem Falle muss der Betreiber
entsprechende SchutzmafRnahmen ergreifen.

VORSICHT

Weitere Informationen zur Einhaltung von EMV-Bestimmungen und zur
Definition von Betriebsumgebungen finden Sie in Abschnitt 14.1.26
Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) auf Seite 254.

Detaillierte Anweisungen und EMV-Information finden Sie im Unidrive
SP EMV-Datenblatt, das beim Lieferanten des Umrichters erhaltlich ist.

6.12.5 Einhaltung grundlegender Emissionsgrenzwerte
Verwenden Sie stets das empfohlene Filter und ein geschirmtes
Motorkabel. Es missen die in Abbildung 6-20 aufgefuhrten
Installationsrichtlinien beachtet werden. Stellen Sie sicher, dass sich
Netz- und Erdungskabel mindestens 100mm vom Netzteil und vom
Motorkabel entfernt befinden.
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Abbildung 6-20 Mindestabsténde fur Netz- und Erdungskabel Abbildung 6-21 Mindestabstande fur stérempfindliche
Signalbaugruppen

>100 mm (4 Zoll)

>100 mm|
(4 Zoll)

<
<

>300 mm
© O (12 Zoll)

< »

Empfindliches
| Signal-
| kabel

0¢

)

?

0 ¢

>()

\
)
© N
A S
Stellen Sie sicher, dass eine gute EMV-Erdung gewahrleistet ist.
>100 mm (4 Zoll)
©

= : J

Stérempfindliche Signalbaugruppen dirfen nicht innerhalb eines
Bereiches von 300 mm (12 Zoll) um das Leistungsteil herum installiert
werden.
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Abbildung 6-22 Erdung des Umrichters, der

Motorkabelschirmung und des Filters

¢

Direkten Metallkontakt
am Umrichter und an

den Filtermontage-
punkten (nicht dargestellt)
sicher stellen

(jeglicher Farbanstrich

ist zu entfernen).

Motorkabelschirm
(unversehrt) befestigt
an der Rickwand.

Optionale Bremswiderstande kdnnen mit nicht geschirmten
Verkabelungen angeschlossen werden, sofern diese Verdrahtungen
nicht au3erhalb des Gehauses entlang gefihrt sind.

Der Mindestabstand von der Signalverkabelung und der Verbindung
vom AC Spannungsanschluss zum externen EMV-Filter muss 300 mm
(12 Zoll) betragen. Andernfalls muss die Verkabelung geschirmt werden.

Abbildung 6-24 Schirmung des optionalen externen
Bremswiderstandes

Schaltschrank Schaltschrank
A
4
IS =
@ I
——
O ||| o
ODER
=== i O
(@||e = © @
| & | &
Ll o)
+DC | [BR +DC| | BR

SchlieRen Sie die den Schirm des Motorkabels am Erdungsanschluss
des Motorgeh&uses an. Die Verbindung sollte so kurz wie moglich
ausgefuhrt werden und eine Lange von 50 mm (2 Zoll) nicht
Uberschreitet. Es wird ein vollstandiger 360° -Schirmungsanschluss
(EMV Verschraubungen) am Klemmenkasten des Motors empfohlen.

Fur EMV-Zwecke spielt es keine Rolle, ob das Motorkabel eine interne
(Sicherheits-) Erdader enthélt oder ein separater externer Erdleiter
vorhanden ist oder die Erdung alleine durch die Abschirmung erfolgt.
Eine interne Erdader fuihrt hohe Stérstréme und muss deshalb so nahe
wie moglich am Schirmabschluss abgeschlossen werden.

Abbildung 6-23 Erdung der Motorkabelschirmung

Optionaler externer
Bremswiderstand

Optionaler externer
Bremswiderstand

Falls die Verkabelung elektronischer Baugruppen aus dem Gehéuse
heraus gefiihrt wird, muss diese geschirmt werden. Die Schirmungen
mussen, wie in Abbildung 6-25 dargestellt, mit Hilfe der
Erdungsklammer am Umrichter angebracht werden. Entfernen Sie den
auBeren Mantel des Kabels, um sicherzustellen, dass die Schirmung mit
der Erdungsklammer gut kontaktiert. Die Schirmungen dirfen bis zu den
Anschlussen hin moglichst nicht beschadigt werden.

Alternativ dazu kann die Verkabelung auch durch einen Ferritring gefiihrt
werden. Artikel-Nr. 3225-1004.
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Abbildung 6-25 Erden von Signalkabelschirmungen mit Hilfe der
Erdungsklammer

Abbildung 6-27 Anschluss des Motorkabels am Klemmenbrett im
Umrichterschaltschrank

Wil

Abbildung 6-26 Erden von SPMC/U-Signalkabeln

Erdungs-
schraube

©
A~
= O
() —————————
i ST B B o E B
Schirmungs-
draht

6.12.6 Unterschiede in der EMV-Verdrahtung
Unterbrechungen des Motorkabels

Das Motorkabel besteht im Idealfall aus einem durchgéngigen,
armierten Kabel ohne Unterbrechungen. In den folgenden Situationen
kann es notwendig sein, das Kabel zu unterbrechen:

* Anschluss des Motorkabels an Zwischenklemmen im
Umrichterschaltschrank

»  Zwischenschaltung eines Motorschitzes oder Sicherheitstrenn-
schalters, um sicheres Arbeiten am Motor zu erméglichen

In diesen Fallen sollten die folgenden Richtlinien beachtet werden.

Klemmenbrett im Gehéause

Die Schirmungen des Motorkabels missen mit Hilfe nicht isolierter
Metallkabelklemmen, die so nah wie mdglich am Klemmenbrett
angebracht werden sollten, an der Montagetafel befestigt werden.
Die Stromleiter sind so kurz wie méglich zu halten; alle empfindlichen
Geréate und Schaltungen missen mindestens 0,3 m (12 in) vom
Klemmenbrett entfernt sein.

<23 Vom Umrichter
5] '

Riickwand

Schaltschrank

Zum Motor

Verwendung eines Motorschitzes oder
Sicherheitstrennschalters

Die Schirmungen des Motorkabels missen mit einem sehr kurzen Leiter
niedriger Induktivitat angeschlossen werden. Es wird die Verwendung
einer flachen Metallverbindungsschiene empfohlen; herkémmlicher
Draht ist dafiir nicht geeignet.

Die Schirmungen des Motorkabels miissen mit Hilfe nicht isolierter
Metallkabelklemmen an der Verbindungsschiene befestigt werden.
Die frei liegenden Stromleiter sind so kurz wie moglich zu halten;

alle empfindlichen Geréate und Schaltungen miissen mindestens 0,3m
(12in) entfernt sein.

Die Verbindungsschiene kann an einen in der Nahe befindlichen
Erdungspunkt niedriger Impedanz, z.B. eine groRere metallische
Konstruktion auf kiirzestem Wege mit der Umrichtererde verbunden
werden.

Abbildung 6-28 Anschlieen des Motorkabels an einen
Trennschalter

Trennschalter

Vom Umrichter Zum Motor

Verbindungsschiene J__
(falls erforderlich)

Storfestigkeit elektronischer Schaltungen - lange Kabel und
Anschliusse auRerhalb von Geb&auden

Die Ein- und Ausgénge elektronischer Baugruppen sind fir den
allgemeinen Einsatz in Maschinen und kleineren Systemen ohne
spezielle Sicherheitsvorkehrungen ausgelegt.

Diese Schaltungen halten die im Standard EN61000-6-2 (1kV
-Uberspannungsschutz) angegebenen Bestimmungen ein, sofern der
0V-Kreis nicht geerdet ist.

In Fallen, in denen diese Schaltungen Hochspannungsspitzen
ausgesetzt sein kdnnen, miissen zum Verhindern von Beschadigungen
spezielle SchutzmaRnahmen getroffen werden. Hochspannungsspitzen
kdnnen durch Blitzschlag oder schwerwiegende Netzausfélle in
Verbindung mit Erdungsstrukturen, bei denen zwischen verschiedenen
Erdungspunkten hohe Einschwingspannungen auftreten, hervorgerufen
werden. Dies ist eine besondere Gefahr, wenn sich Baugruppen
aulerhalb von Gebauden, die einen gewissen Schutz bieten, befinden.

Als allgemeine Regel gilt: Wenn Baugruppen auRerhalb des Gebéaudes,
in dem sich der Umrichter befindet, installiert sind oder die innerhalb

66

Betriebsanleitung Unidrive SPM



Einfiihrung Produkt- System-

Sicherheits-
informationen

Mechanische [SERUNAEY Bedienung und
informationen |konfiguration| Installation RS EUEMIOE Softwarestruktur |parameter

eines Gebaudes verlegten Kabel langer als 30m sind, sollten zuséatzliche
Sicherheitsvorkehrungen getroffen werden. Es wird eine der folgenden
Methoden empfohlen:

1. Galvanische Trennung, d.h. der OV-Kreis darf nicht geerdet werden.
Vermeiden Sie Schleifen in der Verkabelung elektronischer
Baugruppen, d.h. Sie missen sicherstellen, dass jeder Leitung die
entsprechend 0V-Ader zugeordnet ist.

2. Geschirmtes Kabel mit zusétzlicher Stromversorgungserdung.

Die Kabelschirmung kann an beiden Enden geerdet werden.
Zusatzlich dazu missen die Erdleiter jedoch an beiden Kabelenden
an ein aquipotenziales Erdverbindungskabel mit einem

Kabelguerschnitt von mindestens 10mm? oder 10 mal der Flache
der Signalkabelschirmung bzw. entsprechend den fiir den
Installationsort jeweils geltenden elektrischen
Sicherheitsbestimmungen angeschlossen werden. Dadurch wird
sichergestellt, dass Fehler- bzw. Spitzenstrome hauptsachlich durch
das Erdungskabel und nicht tber die Signalkabelschirmung
abgeleitet werden. Wenn am Installationsstandort eine gute Erdung
aller Maschinen- und Gebé&udeteile vorhanden ist, sind solche
Sicherheitsmalnahmen nicht notwendig.

3. Zusétzlicher Uberspannungsschutz - bei analogen und digitalen Ein-
und Ausgangen kann parallel zum Eingangsstromkreis ein
Z-Diodennetzwerk oder ein handelsiiblicher Uberspannungsschutz,
wie in Abbildung 6-29 und Abbildung 6-30 dargestellt, geschaltet
werden.

Falls an einer Digitalschnittstelle Uberspannungen auftreten, kann deren
Schutzschaltung (O.Ld1, Fehlerabschaltungscode 26) ausgeldst
werden. Um nach einem solchen Ereignis den Normalbetrieb
wiederherzustellen, kann die Fehlerabschaltung durch Einstellen von
Pr 10.34 (Auto Reset) auf 5 zurtickgesetzt werden.

Abbildung 6-29 Unterdriickung von Spannungsspitzen fir digitale
und unipolare Ein-/Ausgange

Signal von Anlage Signal zum Umrichter

30V-Zener-Diode
z.B. 2xBZW50-15

ov oV

Abbildung 6-30 Unterdrickung von Spannungsspitzen fur
analoge und bipolare Ein-/Ausgange

Signal von Anlage Signal zum Umrichter

2 x 15V-Zener-Diode
z.B. 2xBZW50-15

oV ov

Uberspannungsschutzmodule sind als schienenmontierbare Module,
beispielsweise von Phoenix Contact erhaltlich.

Unipolar TT-UKK5-D/24 DC
Bipolar TT-UKK5-D/24 AC

Diese Module eignen sich nicht fiir Encoder-Signale oder schnelle
digitale Datennetzwerke, da sich die Diodenkapazitéaten negativ auf
Signale auswirken. Bei den meisten Encodern sind Signalstromkreise
vom Motorchassis galvanische isoliert. In diesem Fall sind keine
Vorsichtsmaflinahmen erforderlich. Bei Datennetzwerken mussen Sie
die speziellen Empfehlungen fur den jeweiligen Netzwerktyp beachten.

Basis- | Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- | Erweiterte | Technische | Fehler- | Hinweise zur
nahme P 9 Betrieb SPS Parameter Daten diagnose | UL-Listung
6.13 SPMC-Steueranschlisse

Der Gleichrichter muss Uber eine externe Spannungsquelle (24VDC 3A)
versorgt werden. Er besitzt ein Betriebbereit Relais- Kontakt und 2
Statusausgange zum Frequenzumrichter (SPMD) und 2 Statuseingange
fur Anwendungen bei denen mehr als ein Gleichrichter parallel
geschaltet sind.

Abbildung 6-31 Lage der SPMC (Gleichrichter)
Steueranschlussklemmen

/A\oL bLeL EL L St
<708 18 28 €8 V8 98

HINWEIS

Die externe 24V-Versorgung muss angeschlossen sein, um den Unidrive
SPMC/U freizugeben.

Ist der Unidrive SPMC an einen Unidrive SPMD angeschlossen,

so mussen die Statusausgangsanschliisse wie in Abbildung 6-32
dargestellt verbunden werden.
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6.13.1 SPMC-Hardwarekonfiguration - Einzelnes
Gleichrichtermodul am SPMD

Abbildung 6-32 Steueranschlussklemmen beim einzelnen
Gleichrichtermodul und deren Beschreibung

Einzel-Gleichrichtermodul
»|Of7s)— Liiftersteuerung
O|74—— 0V allgemein
»|S)|73—— Statuseingang 0
Q72— 0V allgemein
»|OQ[71——— Statuseingang 1
O[70——— 0V allgemein

»[Q|s5s—— Externe 24V-Versorgung
O[84——— 0V allgemein
4«83 Statusausgang 0
NE 0V allgemein
Q)81 Statusausgang 1
NEY 0 V allgemein
Umrichter (master)
SPMA / SPMD
ls0 0V allgemein
NE Statuseingang 1
|62 0V allgemein
NEE Statuseingang 0

6.13.2 SPMC/U-Hardwarekonfiguration - Mehrere
Gleichrichtermodule
Abbildung 6-33 Steueranschlussklemmen beim parallel geschalteten Gleichrichtermodul und deren Beschreibung

Gleichrichter 1 Gleichrichter 2
Luftersteuerung [75[S]« »|Of75sf—— Liftersteuerung
0V allgemein 74 S|74———— 0V allgemein
Statuseingang 0 73[S]« Q73 Statuseingang 0
0V allgemein NE 0V allgemein
Statuseingang 1 < - Ol71} Statuseingang 1
0V allgemein 70[S] 70 0V allgemein
Externe 24V-Versorgung 85 @ 4 > QE Externe 24V-Versorgung
0V allgemein NE] 0V allgemein
Statusausgang 0 Qs3] Statusausgang 0
0V allgemein 82| Sls 0V allgemein
Statusausgang 1 81[S] S Statusausgang 1
0V allgemein 80| ]8of—— 0V allgemein
Umrichter (Master)

SPMA / SPMD
MO|60F——— 0V allgemein
NE Statuseingang 1
Ols2 0V allgemein
NEE Statuseingang 0
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6.13.3 Steueranschlisse des Unidrive SPMC/U
Statuseingangsanschlisse

(OB O V allgemein
V4R Statuseingang 1
2 0 \/ allgemein
JEE Statuseingang O
Zur Ermoglichung der
Funktion Statusiiberwachung fur Anwendungen
mit mehr als einem Gleichrichter
Logik O Spannungspegel <8,4V
Logik 1 Spannungspegel >8,4V
Leerlaufspannung -4,8V Ausgangswiderstand 8,7k
Eingangswiderstand 15kQ

Luftersteueranschliisse

YZ O \/ allgemein
YER | Uftersteuerung
Der im Gleichrichter eingebaute
Liufter wird von einem
Temperatur-Regelkreis gesteuert.
Funktion Durch Anschluss dieser Klemme an

+24V kann der Lifter zwangsweise
auf die volle Drehzahl beschleunigt

Externe 24V-Versorgung

Der Gleichrichter muss mit +24V
gespeist werden, um die Lifter und

Einschaltspannung

Funktion . . .
die Steuerplatine mit Spannung zu
versorgen

Nennspannung +24Vdc

Mmdesten; erforderliche +23V

Dauerbetriebsspannung

Maximal zylasmge +28V

Dauerbetriebsspannung

Stromaufnahme 3,0A

Mindestens erforderliche +18V

Empfohlene Stromversorgung

24V, 100W, 4,5A

Empfohlene Sicherung

Flinke 4A-Sicherung (1%t <20A%s)

90 .
91 Relaiskontakte
Funktion Anzeige ,Umrichter betriebsbereit*

Kontakt-Nennwerte

2A Wechselstrom, 240V

4A Gleichstrom, 30V, Widerstandslast
0.5A Gleichstrom, 30V, induktive Last
(L/R = 40ms)

Empfohlene Mindestwerte fur
Kontaktspannung/-stromstérke

12Vdc 100mA

Relaisstatus bei Normalbetrieb
des Gleichrichters

Geschlossen

werden.
Spannungsbereich 0V bis 24V Versorgungsspannung +2V
Eingangsschwellwert 1ov
Eingangswiderstand 6k8Q2

Statusausgangsanschliisse

IOl O V allgemein
SRl Statusausgang 1
YAl O V allgemein
lSEJl Statusausgang O
Ermaoglicht die Statusiberwachung vom
. Gleichrichter zum angeschlossenen
Funktion

Umrichter bzw. Uberwachungsausriistung
zur Fehlerabschaltung des Gleichrichters

Logik O Spannungspegel ov
Logik 1 Spannungspegel 24V-Versorgungsspannung
Ausgangswiderstand 1k1

HINWEIS

Enthalt ein System parallel geschaltete Undrive SPMC/Us, so missen
die Statusausgéange des Gleichrichters als Daisy-Chain mit den
Statuseingangen des néchsten Geréats konfiguriert werden. Wenn das
System einen korrekten Sicherungsschutz besitzt, muss die zur
Uberwachung des Gleichrichterstatus eingesetzte Methode die
Fahigkeit besitzen, das System innerhalb von 500ms zu deaktivieren.

0V allgemein

Gemeinsamer Anschluss fiir alle

Funktion externen Geréate

Aktualisierungszeitraum

Relais ist nicht verriegelt, Relais kdnnte den
Zustand mit einer Geschwidigkeit von bis zu
30 ms wechseln

6.13.4 SPMC/U (Gleichrichter) LEDs
Die Status-LED’S SO und S1 spiegeln die Statusausgange wider und

werden wie folgt codiert:

Tabelle 6-18 Erlauterung der SPMC/U (Gleichrichter) LEDs

S1 SO Bedeutung
Linke LED | Rechte LED
AUS AUS Versorgung ausgeschaltet
AUS EIN Phasenausfall
Eine der folgenden Mdoglichkeiten:
Uberstrom des Gleichrichter-
Uberspannungsschutzwiderstands
aufgrund zu hohen Kabel-Ladestroms
Stoérimpulse im Netzteil
EIN AUS Kuhlkorperiibertemperatur am
Gleichrichter
Ubertemperatur der
Gleichrichter-Leiterplatte
Kabelbruch
EIN EIN System betriebsbereit

Betriebsanleitung Unidrive SPM
Ausgabenummer: 2
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6.14  Anschlisse fur die serielle HINWEIS

Kommunikation

Die Unidrive SPM-Mastersteuereinheit besitzt standardmégig einen
seriellen Dateniibertragungsanschluss, der eine zweipolige
EIA485-Kommunikation unterstitzt. Anschlussdaten fir RJ45-Stecker
finden Sie in Tabelle 6-19.

Abbildung 6-34 Lage der seriellen RJ45-Anschlussbuchse

El
_ B8

Tabelle 6-19 Anschlussdaten fir RJ45-Stecker

Stift Funktion

1 120Q Abschlusswiderstand

RX TX

0V isoliert

+24V (100mA)

0V isoliert

TX Enable

RX\ TX\

RX\ TX\ (falls Abschlusswidertande erforderlich sind,
mit Stift 1 verbinden)

O |N|o|O~|lW|IN

Mantel 0V isoliert

Die Schnittstelle liefert 2 Unitloads an das Kommunikationsnetzwerk.

Die Mindestanzahl an Anschliissen betragt 2, 3, 7 und Schirmung.
Ein geschirmtes Kabel ist jederzeit zu verwenden.

6.14.1 Isolierung der seriellen Schnittstelle

Die serielle Schnittstelle des Unidrive SPM ist doppelt isoliert und erfullt
die im Standard EN50178 festgelegten Bestimmungen fiir
SELV-klassifizierte Systeme.

Um die Bestimmungen fur SELV-klassifizierte Systeme im
Standard IEC60950 (IT-Systeme) einzuhalten, ist es wichtig,
dass der Steuercomputer geerdet ist. Bei Verwendung von
Laptop-Computern oder dhnlichen Geraten, die nicht
geerdet werden kénnen, muss in der
Kommunikationsverkabelung eine entsprechende
Stromtrennungseinrichtung zwischengeschaltet werden.

Fur den Anschluss des Unidrive SPM an IT-Systeme (wie z.B.
Laptop-Computer) steht ein eigenes serielles Kommunikationskabel zu
Verfligung, das beim Lieferanten des Umrichters erhaltlich ist.

Im Folgenden finden Sie weitere Einzelheiten:

Tabelle 6-20 Informationen zum seriellen Kommunikationskabel
Artikelnummer Beschreibung
4500-0087 Kabel fir serielle Komm

Das ,serielle Kommunikationskabel” hat eine verstérkte Isolation geman
IEC 60950 fir Hohen bis zu 3000m uber NN.

Bei Verwendung des Kommunikationskabels ist die verfluigbare
Baudrate auf 19,2 k Baud begrenzt.

6.14.2 Mehrpunkt-Netze

Der Unidrive SPM kann bei einem 2-Leiter-Mehrpunktnetz nach EIA485
unter Verwendung der seriellen Kommunikationsschnittstelle des Umrichters
eingesetzt werden, wenn folgende Richtlinien eingehalten werden.

Verbindungen

Beim Netzwerk muss es sich um ein Daisy-Chain-Netzwerk und nicht
um ein Stern-Netzwerk handeln, obwohl kurze Stichleitungen am
Umrichter erlaubt sind.

Die Mindestanschlisse sind Stift 2 (RX TX), 3 (galvanisch getrennte 0V),
7 (RX\ TX\) und Schirm.

Stift 4 (+24V) kann an jedem Umrichter zusammengeschlossen werden.
Eine Leistungsteilung zwischen den Umrichtern ist jedoch nicht
vorhanden. Deshalb ist die maximale verfiigbare Leistung dieselbe wie
bei einem Einzelumrichter. (Wird Stift 4 nicht mit anderen Umrichtern am
Netzwerk verbunden und lauft unter Einzellast, kann die maximale
Leistung von Stift 4 eines jeden Umrichters entnommen werden.)

Abschlusswiderstande

Befindet sich ein Umrichter am Ende einer Netzwerkkette, sind Stift 1 und 8
zusammenzuschlieRen. Dadurch wird ein interner Abschlusswiderstand
von 120Q zwischen RXTX und RX\TX\ geschaltet. (Ist die Endeinheit kein
Umrichter oder wiinscht der Anwender die Verwendung eines eigenen
Abschlusswiderstands, ist ein Abschlusswiderstand von 120Q zwischen
RXTX und RX\TX\ an der Endeinheit anzuschlie3en.)

Ist der Host mit einem Einzelumrichter verbunden, brauchen
Abschlusswiderstande nur bei niedriger Baudrate verwendet zu werden.

Kabel fur serielle Kommunikation

Das Ubertragungskabel kann bei einem Mehrpunktnetz eingesetzt
werden, jedoch nur gelegentlich fir Diagnose und Einrichtzwecke.
AuRerdem darf das Netzwerk nur aus Unidrive SP's und SPM's
bestehen.

Bei Verwendung des Ubertragungskabels ist Stift 6 (TX-Freigabe)

an alle Umrichter anzuschlie3en und Stift 4 (+24V) ist mit mindestens
einem Umrichter zu verbinden, damit der Schnittstellenkonverter im
Kabel gespeist werden kann.

Nur ein Ubertragungskabel kann in einem Netzwerk verwendet werden.
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6.15  Steueranschlusse - Master-Schnittstelle Werden die digitalen Eingange oder Ausgange

. (einschlieBlich des Eingangs ,Reglerfreigabe”) mit einer

6.15.1 Allgemeines induktiven Last (d.h. Schiitz- oder Motorbremse) parallel
Tabelle 6-21 Die Anschlisse fir die elektronischen Baugruppen geschaltet, muss ein Unterdriickungsglied (d.h. eine Diode
des Unidrive SPM umfassen: oder ein Varistor) in der Spule der Last geschaltet werden.

Funktion Anzahl Verfugbare Anschluss- Wird kein solches Qlied v_ervyendet, kt’)_nnen
Steuerparameter nummer Uberspannungsspitzen die digitalen Eingénge und
. ) Zielparameter, Offset, Ausgange am Umrichter beschéadigen.
Dlﬁerengleller 1 Offsetkorrektur, invertiert, 5,6

Stellen Sie sicher, dass fur die jeweiligen elektronischen

Einseitig geerdeter 2 Modus, Offset, Skalierung, 78 Schaltungen die richtige Logikart verwendet wird.
Analogeingang invertiert, Zielparameter Bei Verwendung einer falschen Logikart kann der Motor
Analogausgang P glt‘:l'ig):]r:meterv Modus, 9.10 unkontrolliert anlaufen.

= 9 i i Der Unidrive SPM verwendet als Standardeinstellung
. . ielparameter, invertiert, i :
Digitaleingang 3 Logik wahlen 27,28,29 positive Logik.
T : Eingangs-/Ausgangsmodus
g:g;llﬁgngang/ 3 wabhlen, Ziel-/Quellparameter, 24,25,26
invertiert, Logik wahlen Alle innerhalb des Motorkabels (d.h. des Motorthermistors,

Relais 1 Quellparameter, invertiert 41,42 der Motorbremse) gefiihrten Signalkabel nehmen groRRe Impulsstrome
Signal Reglerfreigabe Uber die Kabelkapazitat auf. Die Schirme dieser Signalkabel sind an
(Funktion SICHERER 1 31 Erde in der Nahe des Motorkabelaustritts anzuschlieRen, damit sich
HALT) keine Stdérstrome im Regelsystem ausbreiten.
+anwendungsspezifisch 1 4
er 10V-Ausgang
+anwendungsspezifisch 1 Quellparameter, invertiert 29 Die Anschlussklemme Sicherer Halt / Reglerfreigabe ist lediglich ein
er +24V-Ausgang ' positiver Logikeingang. Sie wird durch die Einstellung von Pr 8.29 = OFF
0V allgemein 6 1, 13,3113,021, Positive Logikauswahl nicht beeinflusst.
+Externer 1 2
+24V-Eingang Die gemeinsamen 0V der Analogsignale sollten nach Méglichkeit nicht
Legende: auf dieselbe 0V-Klemme wie die gemeinsamen OV der Digitalsignale

Zielparameter: gibt den Parameter an, der durch den Anschluss/die

Funktion gesteuert festgelegt wird
gibt den Parameter an, der am Anschluss
ausgegeben wird

Modusparameter: analog - gibt die Betriebsart fir den Anschluss an,
d.h. Spannung 0-10V, Stromstéarke 4-20mA usw.

digital - gibt die Betriebsart fur den Anschluss an,

d.h. positive/negative Logik (fur die Anschlussklemme
Reglerfreigabe ist positive Logik eingestellt), offener
Kollektor.

Quellparameter:

Alle analogen Anschlussfunktionen kénnen im Menl 7 programmiert werden.
Alle digitalen Anschlussfunktionen (einschlieRlich Relais) kdnnen im
Menu 8 programmiert werden.

Die Anderung von Pr 1.14 und Pr 6.04 kann sich auf die Funktion der
Digitaleingédnge T25 bis T29 auswirken. Weitere Informationen finden
Sie unter Abschnitt 13.21.1 Sollwertmodi auf Seite 238 und

Abschnitt 13.21.7 Start-/Stopp-Logikmodi auf Seite 244.

Die Stromkreise der elektronischen Baugruppen sind von den
Versorgungsstromkreisen lediglich durch Grundisolierung
(einfache Isolierung) getrennt. Der Installateur muss sicher-
stellen, dass externe elektronische Stromkreise durch
mindestens eine Isolierungsschicht (Zusatzisolierung), die fir
die angegebene Netzspannung ausgelegt ist, getrennt sind.

WARNUNG

Wenn Steuerkreise an andere als

Sicherheits-Kleinspannungssysteme (SELV) klassifizierte

Kreise angeschlossen werden sollen, z. B. an einen PC,

dann muss eine zusétzliche Isolierung vorgesehen werden,
M m die SELV-Klassifizierung zu sichern.

gelegt werden. Klemmen 3 und 11 sind zum Anschluss der
gemeinsamen 0V analoger Signale und die Klemmen 21, 23 und 30 fiir
Digitalsignale zu verwenden. Damit sollen kleine Spannungsabfélle in
den Klemmenanschlissen verhindert werden, die Ungenauigkeiten in
den Analogsignalen zur Folge haben.
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0V allgemein
Externe 24V-Versorgung

N3
Ol2]

Analoger
Frequenz-/Drehzahlsollwert 1

Anschliisse fiir
einseitig geerdetes
Eingangssignal

0

v

]
v

Anschliisse
fur Differenz-
Eingangssignal

Analoger
Freq -
Drehzahlsollwert 2

Analogeingang 3
Motorthermistor*

Drehzahl / Frequenz ®

Drehmoment ——
(Wirkstrom)

0V allgemein

0V allgemein

NE
4

(% allgemein-
[Ol2+]«

NS
NEg

Bei Nulldrehzahl

—
—_—

"

—" e 2
= Analogeingang 1

Analogeingang 2 }
——

[
(% allgemein->
e

S|«
Ol42]¢

Reset
Rechtslauf

Linkslauf
Auswahl zwischen
Analogeingang 1/2

hiclanf

A hl Tippen R

Sicherer Halt /
Reglerfreigabe**

Statusrelais
Umrichter betriebsbereit
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Abbildung 6-35 Standardfunktionen der Anschlussklemmen 6.15.2 Spezifikation der SPMA- und SPMD-

Steueranschlussklemmen

0V allgemein

Funktion

Gemeinsamer Anschluss flr alle
externen Geréte

2 Externer +24V-Eingang

Stromversorgung fur die

Einschaltspannung

Funktion elektronischen Baugruppen ohne
Stromversorgung fur die Endstufe

Nennspannung +24,0Vdc

Mlndesten_s erforderliche +19.2vdc

Dauerbetriebsspannung

Maximal z_ula55|ge +30,0Vdc

Dauerbetriebsspannung

Mindestens erforderliche 21.6vdc

Empfohlene Stromversorgung

60W 24Vdc (Nennwert)

Empfohlene Sicherung

3A, 50vdc

0V allgemein

Funktion

Anwendungsspezifischer £10V-Ausgang

Gemeinsamer Anschluss fiir alle
externen Gerate

Stromversorgung fur externe

Funktion «
Analoggerate
Spannungstoleranz +1 %
Ausgangsnennstrom 10mA
Schutz Stromgrenze und Fehlerabschaltung @

Prazisionssollwert (Analogeingang 1)

30mA

nicht invertierender Eingang

invertierender Eingang

Standardfunktion

Erequenz—/f)rehzahl—SoI Iwert

Eingangsart

Bipolarer differenzieller Analogeingang
(zur Verwendung als einseitig geerdeter
Eingang Anschluss 6 mit Anschluss 3
verbinden)

Vollausschlagswert fiir
Spannungsbereich

+9,8V +1 %

Absoluter, maximaler
Spannungsbereich

+36V bezogen auf OV

Spannungsbereich im
Gleichtaktbetrieb

+13V bezogen auf OV

Eingangswiderstand

100k +1 %

16-Bit plus Vorzeichen

Auflosung (als Drehzahlsollwert)
Monoton Ja (einschl. OV)
Totband Keine (einschl. 0V)
Spriinge Keine (einschl. 0V)

Maximale Abweichung

7000V

Maximale Nichtlinearitat

0,3 % vom Eingang

Maximale o
Verstarkungs-Asymmetrie 05%
Bandbreite Eingangsfilter, einpolig | ~1kHz

* Bei Software-Version 01.07.00 und daruber ist Analogeingang 3 als
Motorthermistor-Eingang konfiguriert. Bei Software-Version 01.06.02
und darunter hat Analogeingang 3 keine Standardfunktion.

Siehe Analogeingang 3 auf Seite 73.

**Die Anschlussklemme Sicherer Halt / Reglerfreigabe ist lediglich ein
positiver Logikeingang.

Abtastzeit

250us mit Zielparametern wie Pr 1.36,
Pr 1.37 oder Pr 3.22 im Closed
Loop-Vektor- oder Servo-Modus. 4ms bei
Open Loop-Modus und allen anderen
Zielparametern in Closed Loop-Vektor-
oder Servo-Modus.
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Onboard- | Erweiterte | Technische
SPS |Parameter| Daten

7 Analogeingang 2

Standardfunktion

Erequenz—/-Drehzah I-Sollwert

Eingangsart

Bipolarer, einseitig geerdeter
Analogspannungseingang oder unipolarer
Stromeingang

n Analogeingang 3

Standardfunktion

V01.07.00 und daruber:
Motorthermistor-Eingang (PTC)
V01.06.02 und darunter: nicht
konfiguriert

Bipolarer, einseitig geerdeter

Absoluter, maximaler
Spannungsbereich

+36V bezogen auf OV

Eingangswiderstand

>100kQ2

Betrieb im Stromregelmodus

Stromstarkebereiche

0 bis 20mA £5 %, 20 bis OmA £5 %,
4 bis 20mA +5 %, 20 bis 4mA +5 %

Maximale Abweichung

250uA

Absolute Maximalspannung
(Sperrspannung)

—-36V Max

Absolute maximale Stromstéarke

+70mA

Eingangs-Ersatzwiderstand

<200€2 bei 20mA

Betriebsart festgelegt von... Pr7.11

— geleg Ei Analogspannungseingang, unipolarer
Betrieb im Spannungsmodus ingangsart Stromeingang oder
VolIausschIagswert far 10,8V 43 % . Motor-Thermistor-Eingang
Spannungsbereich Betriebsart festgelegt von... Pr7.15
Maximale Abweichung +30mV

Betrieb im Spannungsregelmodus (Standardeinstellung)

Spannungsbereich

+9,8V £3 %

Maximale Abweichung

+30mV

Absoluter,
maximaler Spannungsbereich

+36V bezogen auf OV

Eingangswiderstand

>100kQ

Betrieb im Stromregelmodus

Stromstarkebereiche

0 bis 20mA £5 %, 20 bis OmA £5 %,
4 bis 20mA +5 %, 20 bis 4mA +5 %

Maximale Abweichung

250uA

Absolute Maximalspannung
(Sperrspannung)

-36V Max

Fur alle Betriebsarten

Absolute maximale Stromstérke

+70mA

anderen Zielparameter in Closed
Loop-Vektor- oder Servo-Modus oder jeden
anderen Zielparameter bei Konfigurierung
als Stromeingang.

Auflésung 10 Bit plus Vorzeichen Eingangs-Ersatzwiderstand <2002 bei 20mA
250ps bei Konfiguration als Betrieb im Thermistor-Eingangsmodus
Spannungseingang mit Zielparametern wie -
Pr 1.36, Pr 1.37, Pr 3.22 oder Pr 4.08 im Interne Pullup-Spannung <V
Closed Loop-Vektor- oder Servo-Modus. Widerstand bei Ansprechen der 3.3kQ +10 %
Abtastzeit 4ms bei Open Loop-Modus, fiir alle Fehlerabschaltung T

Reset-Widerstand

1,8kQ +10 %

Kurzschlusswiderstand

50Q +30 %

Fur alle Betriebsarten

Auflésung

10 Bit plus Vorzeichen

Abtastzeit

250us bei Konfiguration als
Spannungseingang mit Zielparametern wie
Pr 1.36, Pr 1.37, Pr 3.22 oder Pr 4.08 im
Closed Loop-Vektor- oder Servo-Modus.
4ms bei Open Loop-Modus, fur alle
anderen Zielparameter in Closed
Loop-Vektor- oder Servo-Modus oder jeden
anderen Zielparameter bei Konfigurierung
als Stromeingang.

Analogeingang von Klemme T8 ist parallel zu Klemme 15 des
Umrichter-Encoderverbinders geschaltet.

Betriebsanleitung Unidrive SPM
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9 Analogausgang 1

VBN Analogausgang 2

Standardfunktion von Klemme 9

OL> Ausgangssignal
MOTORFREQUENZ

CL> Ausgangssignal
DREHZAHLISTWERT

vYIl Digital-E/A 1

P9 Digital-E/A 2

713 Digital-E/A 3

Standardfunktion von
Klemme 24

Ausgangssignal DREHZAHL NULL
ERREICHT

Standardfunktion von

Motorwirkstrom

Standardfunktion von

Eingangssignal FEHLER

Betrieb im Spannungsregelmodus (Standardeinstellung)

Klemme 10 Klemme 25 ZURUCKSETZEN

Bipolarer, einseitig geerdeter ) Standardfunktion von Eingangssignal RECHTSLAUF
Ausgangstyp Analogspannungseingang oder unipolarer, Klemme 26

einseitig geerdeter Stromeingang Digitaleingange mit positiver oder negativer
Betriebsart festgelegt von... Pr7.21und Pr7.24 Typ Logik oder Push-Pull-Ausgénge bzw.

Ausgange mit offenem Kollektor (beide mit
negativer Logik)

Betrieb im Stromregelmodus

Spannungsbereich 9.6V 45 % Eingangs-/Ausgangsbetriebsart

Maximale Abweichung 100mV festgelegt von... Pr8.31, Pr8.32 und Pr 8.33
Max. Ausgangsstrom +10mA Im Eingangsmodus

Lastwiderstand 1.000Q2 min Logik-Betriebsart festgelegt von... | Pr8.29

Schutz 35mA Max Kurzschlussschutz Absoluter, maximaler +30V

Spannungsarbeitsbereich

Stromstarkebereiche

0 bis 20mA +10 %

Last

<2mA @ 15Vdc

4 bis 20mA +10 % Eingangsschwellwerte 10,0V 0,8V
Maximale Abweichung 600UA Im Ausgangsmodus
Maximalspannung ohne Last +15V Ausgewahlte Ausgange mit Pr8.30
N - offenem Kollektor ’
Maximaler Lastwiderstand 500Q2

Fir alle Betriebsarten

Aufldsung

10-Bit (plus Vorzeichen im
Spannungsregelmodus)

Maximaler Ausgangsnennstrom

200mA (Gesamtstromstéarke einschlief3l.
Klemme 22)

Aktualisierungszeitraum

250us bei Konfiguration als
Hochgeschwindigkeits-Ausgang mit
Quellparametern wie Pr 4.02, Pr 4.17 in
allen Betriebsarten oder Pr 3.02, Pr 5.03 im
Closed Loop-Vektor- oder Servo-Modus.
4ms bei Konfiguration als ein beliebiger
anderer Ausgangstyp oder bei allen
anderen Quellparametern.

Max. Ausgangsstrom

240mA (Gesamtstromstéarke einschlief3l.
Klemme 22)

Fir alle Betriebsarten

Spannungsbereich

0OV bis +24V

Abtast-/Aktualisierungszeit

250us bei Konfiguration als Eingang mit
Zielparametern wie Pr 6.35 oder Pr 6.36.
4ms in allen anderen Fallen.

0V allgemein

Gemeinsamer Anschluss fir alle

YA Digitaleingang 4

VA Digitaleingang 5

VA Digitaleingang 6

konfigureirt werden. Invertierung mit
Pr8.18.

Funktion N
externen Gerate ST
andardfunktion von . )
Klemme 27 Eingangssignal LINKSLAUF
- Standardfunktion von Auswahl zwischen ANALOGEINGANG
PAREN O \/ allgemein Klemme 28 1/2
. Gemeinsamer Anschluss fur alle Standardfunktion von ) .
Funktion . Eingangssignal TIPPEN
externen Geréte Klemme 29
T Digitaleingdnge mit negativer oder positiver
yp Logik
72l Anwendungsspezifischer +24V-Ausgang (wahlbar) Logik-Betriebsart festgelegt von... | Pr8.29
- Spannungsbereich 0V bis +24V
Standardfunktion von Anwendungsspezifischer +24V-Ausgan i
Klemme 22 gssp gang Absoluter, maximaler 130V
- — Spannungsarbeitsbereich -
Kann durch Eintragen des gewiinschten
Quellparameters in 8.28 als vierter Last <2mA @ 15V
Programmierbarkeit Digitalausgang (nur positive Logik) Eingangsschwellwerte 10,0V +0,8V

Ausgangsnennstrom

200mA (einschlief3l. aller
Digitalein-/-ausgénge)

Abtast-/Aktualisierungszeit

250Us bei Zielparametern wie Pr 6.35 oder
Pr 6.36. 4ms in allen anderen Féllen.

Max. Ausgangsstrom

240mA (einschlief3l. aller
Digitalein-/-ausgange)

0V allgemein

Funktion

Gemeinsamer Anschluss fiir alle
externen Geréte

Schutz Stromgrenze und Fehlerabschaltung
0V allgemein
. Gemeinsamer Anschluss fur alle
Funktion

externen Geréate

74

Betriebsanleitung Unidrive SPM



Sicherheits- Einfithrun Produkt- System- [Mechanische [SEIREAE Bedienung und Optimierun
informationen 9 | informationen konfiguration| Installation JRSEUEWINE Softwarestruktur(parameter| nahme P 9 Betrieb SPS Parameter Daten diagnose | UL-Listung

Basis-

Inbetrieb-

SMARTCARD- | Onboard- | Erweiterte | Technische | Fehler- | Hinweise zur

Reglerfreigabe (Funktion SICHERER HALT)

Typ Digitaleingang mit positiver Logik

Spannungsbereich 0V bis +24V

Absoluter, maximaler

Spannungsarbeitsbereich +30V
Schwellwerte 18,5V £0,5vV

Sperren des Umrichters (Hardware): 8 bis
Abtastzeit 20ms

Freigeben des Umrichters (Software): 4 ms

Die Anschlussklemme zur Reglerfreigabe (T31) stellt die Funktion
SICHERER HALT (sichere Anlaufsperre des Umrichters) bereit. Die
Funktion SICHERER HALT erfillt die Anforderungen des Standards
EN954-1, Kategorie 3 (Verhinderung eines unkontrollierten
Umrichterstarts). Sie kann in sicherheitskritischen Anwendungen
verwendet werden, um die Erzeugung eines hohen Drehmoments im
Motor zu verhindern.

Weitere Intormationen finden Sie in Abschnitt 6.18 SICHERER HALT aur
Seite 80.

Relaiskontakte

Standardfunktion Anzeige ,Umrichter betriebsbereit*

240V Wechselspg., Installation

Nennwert fir Kontaktspannung Uberspannungskategorie Il

2A Wechselstrom, 240V

4A Gleichstrom, 30V, Widerstandslast
0.5A Gleichstrom, 30V, induktive Last
(L/R = 40ms)

Maximale Kontaktnennstromstarke

Empfohlene Mindestwerte flr

Kontaktspannung/-stromstarke 12V 100mA

Kontakttyp SchlieRRer

Geschlossen bei eingeschalteter
StandardméRiger Kontaktzustand | Netzspannung normal arbeitendem
Umrichter

Aktualisierungszeitraum 4ms

Sorgen Sie im Relaiskreis fir eine Sicherung oder einen
anderen Uberstromschutz.

6.16

Encoder-Anschliisse

Abbildung 6-36 Lage der Encoder-Anschlussbuchse

Encoder-Anschluss des Umrichters
15polige D-Steckbuchse

Tabelle 6-22 Encoder-Arten

Setzen
von Beschreibung
Pr 3.38
Ab . }
©) Inkrementeller 4-Spur-Encoder mit oder ohne Nullimpuls
Fd Inkrementeller 4-Spur-Encoder mit Frequenzimpuls und
(1) Richtung, mit oder ohne Nullimpuls
Fr Inkrementeller 4-Spur-Encoder mit Rechtslauf- und
2 Linkslaufimpulsen, mit oder ohne Nullimpuls
Inkrementeller 4-Spur-Encoder mit
Ab.SErvO | UVYW-Kommutierungssignalen*, mit oder ohne Nullimpuls
(©) Encoder, nur mit UVW-Kommutierungssignalen (Pr 3.34
auf 0 gesetzt)*
Fd.SErVO | Inkrementeller Encoder mit Frequenzimpuls und Richtung
4) mit Kommutierungssignalen**, mit oder ohne Nullimpuls
Inkrementeller 4-Spur-Encoder mit Rechtslauf- und
Fr.SErvO | . ) ) : ; o
) Lmkslauﬂmpulsen sowie Kommutierungssignalen**, mit oder
ohne Nullimpuls
(56(): SinCos-Encoder ohne serielle Kommunikation
SC.HiPEr | Absoluter SinCos-Encoder mit seriellem
@) Kommunikationsprotokoll HiperFace (Stegmann)
EndAt | Absoluter EndAt-Encoder mit seriellem
(8) Kommunikationsprotokoll EndAt (Heidenhain)
SC.EndAt | Absoluter SinCos-Encoder mit seriellem
9) Kommunikationsprotokoll EndAt (Heidenhain)
(Slil) Absoluter Encoder, nur mit SSI-Kommunikationsprotokoll
SC.SSI | Absoluter SinCos-Encoder mit
(11) SSI-Kommunikationsprotokoll

* Dieser Motorencoder liefert eine Rickflihrung mit sehr geringer
Auflésung und sollte nicht fir Anwendungen eingesetzt werden,

die einen hohen Leistungspegel bendétigen

** Die Kommutierungssignale U, V & W sind fur inkrementelle
Encoder-Arten bei Einsatz mit einem Servomotor erforderlich und werden
zur Ermittlung der Motorposition wéhrend der ersten 120° einer
elektrischen Umdrehung nach einem Netz Ein am Umrichter bzw. bei der
Initialisierung des Encoders bendétigt.

Betriebsanleitung Unidrive SPM
Ausgabenummer: 2
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Tabelle 6-23 Parameter fiir Encoder-Anschlisse des Umrichters

Setzen von Pr 3.38
Anschluss- .
Klemme Ab Fd Fr Ab.SErvVO | Fd.SErVO | Fr.SErvO SC SC.HIiPEr | EndAt | SC.EndAt SSi SC.SslI
(0) 1) (2 3) 4) (5) (6) (M) (8) 9) (10) (11)
1 A F F A F F Cos Cos Cos
2 A\ F\ R\ A\ F\ F\ Cosref Cosref Cosref
3 B D R B D R Sin Sin Sin
4 B\ D\ R\ B\ D\ R\ Sinref Sinref Sinref
5 z* Encodereingang - Daten (Eingang/Ausgang)
6 Z\* Encodereingang - Daten\ (Eingang/Ausgang)
7 Simulierter Encoder U Simulierter Encoder
Aout, Fout** Aout, Fout**
8 Simulierter Encoder U\ Simulierter Encoder
Aout\, Fout\** Aout\, Fout\**
9 Simulierter Encoder v Simulierter Encoder
Bout, Dout** Bout, Dout**
10 Simulierter Encoder W Simulierter Encoder
Bout\, Dout\** Bout\, Dout\**
11 w Encodereingang - Takt(Ausgang)
12 WA Encodereingang - Takt\ (Ausgang)
13 +V~k*~k
14 0V allgemein
15 th****

*  Der Nullimpuls ist optional

**  Simulierte Encoder-Ausgange stehen nur im Open Loop-Modus zur
Verfigung

*** Die Spannungsversorgung fur den Encoder kann mit Hilfe von
Pr 3.36 auf 5Vdc, 8Vdc oder 15Vdc eingestellt werden.

*rx Klemme 15 ist eine Parallelverbindung zu T8, Analogeingang 3.
Wenn diese als Thermistoreingang verwendet werden soll, stellen
Sie sicher, dass Pr 7.15 auf ,th.sc* (7), ,th" (8) oder ,th.diSP“ (9)
gesetzt ist.

HINWEIS

SSI-Encoder haben in der Regel eine maximale Baudrate von 500k.
Wird ein reiner SSI-Encoder fir den Drehzahlistwert bei einem Closed
Loop-Vektor- oder Servo-Motor verwendet, ist wegen der Zeit, die zur
Ubertragung von Wegdaten vom Encoder zum Umrichter erforderlich ist,
ein grofl3er Drehzahlistwertfilter (Pr 3.42) erforderlich. Die Aufnahme
dieses Filters bedeutet, dass reine SSI-Encoder als
Drehzahlrtickfuhrung bei dynamischen oder Hochgeschwindigkeits-
Anwendungen nicht geeignet sind.
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Inbetrieb-

6.16.1 Spezifikationen
Anschlusse fir den Geberanschluss
Encoder vom Typ Ab, Fd, Fr, Ab.SErVO, Fd.SErvVO und Fr.SErVO

i Kanal A, Eingange fur Frequenz- bzw. Rechtslaufsignale

PAll Kanal A\, Eingange flir Frequenz-\ bzw. Rechtslaufsignale

KIl Kanal B, Eingange fur Richtungs- bzw. Linkslaufsignale

/3 Kanal B\, Eingange fur Richtungs-\ bzw. Linkslaufsignale

Encoder vom Typ SC, SC.HiPEr, EndAt, SC.EndAt, SSI und SC.SSI

Kanal Cos*

Kanal Cosref*

Kanal Sin*

Kanal Sinref*

Differenzialspannung

T Differenzielle Empfanger vom Typ
P EIA 485

V01.06.01 und dariiber: 500kHz

Maximale Eingangsfrequenz V01.06.00 und darunter: 410kHz

1,25V Spitze/Spitze (sinusférmig
hinsichtlich sinref (Sinusreferenz) und
cosinusformig hinsichtlich der cosref
(Cosinus-Referenz)

Maximaler Signalpegel

Maximale Eingangsfrequenz Siehe Tabelle 6-24

Maximal angelegte Differenzspannung

und Gleichtakt-Spannungsbereich v

Streckenlasten <2 Unitloads
Leitungsabschluss 12092 (schaltbar)
Arbeitsbereich im Gleichtaktbetrieb +12V bis -7V
Absoluter, maximaler

Spannungsarbeitsbereich bezogen +25V

auf OV

Absoluter, maximaler
Spannungsarbeitsbereich im +25V
Differenzialbetrieb

Nullimpuls Kanal Z

Nullimpuls Kanal 2\

Phase Kanal U

Phase Kanal U\

Phase Kanal V

Phase Kanal V\

Phase Kanal W

Phase Kanal W\

T Differenzielle Empféanger vom Typ
P EIA 485

Maximale Eingangsfrequenz 512kHz

Fir die Kompatibilitat des SinCos-Encoders mit dem Unidrive SPM
muss das Ausgangssignal des Encoders ein differenzieller
Spitze-Spitze-Spannungswert von 1V (von Sin zu Sinref und Cos zu
Cosref) sein.

Bei den meisten Encodern tritt bei allen Signalen ein
Gleichspannungs-Offset auf. Encoder vom Typ Stegmann besitzen
normalerweise einen Gleichspannungs-Offset von 2,5V. Sinref- und
Cosref-Signale besitzen einen Gleichspannungspegel von 2,5V; Cos-
und Sin-Signale weisen eine Kurve von 1V Spitze-Spitze auf, die einer
Spannung von 2,5Vdc Uberlagert ist.

Encoder mit Spitze-Spitze-Spannungswerten von 1V fiir Sin-, Sinref-,
Cos- und Cosref-Signale sind auf dem Markt erhéltlich. Dadurch tritt an
den Encoder-Anschlussklemmen des Umrichters ein
Spitze-Spitze-Spannungswert von 2V auf. Encoder dieses Typs durfen
mit dem Unidrive SPM nicht verwendet werden, und die
Ruckfuhrungssignale des Encoders missen den oben aufgefiihrten
Parametern (1V Spitze-Spitze) entsprechen.

Auflésung: Die Sinusfrequenz kann bis zu 500kHz betragen, wobei
die Auflésung bei hoher Frequenz reduziert wird. Die nachfolgende
Tabelle 6-24 enthélt die Anzahl der Bits an interpolierten Informationen
bei verschiedenen Frequenzen und mit unterschiedelichen
Spannungspegeln am Encoderanschluss des Umrichters.

Die Gesamtaufldsung in Bit pro Umdrehung ist die Summe aus der
ELPR und der Anzahl der Bits an interpolierten Informationen.

Obwohl es mdglich ist, 11 Bits an Interpolationsinformationen zu

erreichen, betragt der Nennauslegungswert 10 Bits.

32 Unitloads (Anschlussklemmen 5
Streckenlasten und 6)
1 Unitload (Anschlussklemmen 7 bis 12)

* Nicht verwendet bei Encodern vom Typ EndAt und SSI.
Tabelle 6-24 Aufldsung der Ruckfuhrung auf der Basis des
Frequenz-und Spannungspegels

Betriebsanleitung Unidrive SPM
Ausgabenummer: 2

12042 (schaltbar bei Klemmen 5 und 6, Spannunal
Leitungsabschluss immer im Schaltkreis bei Klemmen 7 y 9 1kHz | 5kHz | 50kHz | 100kHz | 200kHz | 500kHz

bis 12) Frequenz
Arbeitsbereich im Gleichtaktbetrieb +12V bis -7V 12 1 1 10 10 9 8
Absoluter, maximaler 1.0 1 1 10 9 9 7
Spannungsarbeitsbereich bezogen +14V bis -9V 0.8 10 10 10 9 8 7
aufov 06 10 | 10 9 9 8 7
Absoluter, maximaler
Spannungsarbeitsbereich im +14V bis -9V 04 o 9 o 8 l 6
Differenzialbetrieb
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c  [— 6.17 Freigabe des__ Niederspannungsmodus
und Anschliisse des
(I Daten\** . L ..
Kuhlkorperlufters (SPMA/D)
AN Takt* Unidrive SPMA und SPMD erfordern ein Niederspannungs-Freigabesignal
- an Klemmen 50 und 51 des unteren Klemmenblocks in der Nahe des
12 N Phasenausgangs W, damit der Umrichter mit einer
Typ Differenzielle Transceiver vom Niedergleichspannungs-Versorgung eingesetzt werden kann.
Typ EIA 485 Weitere Informationen tber den Betrieb mit Niedergleichspannung
Maximalfrequenz 2MHz finden Sie in Low Voltage DC Mode Application Note.

32 Unitloads (Anschlussklemmen

Streckenlasten 5 und 6)
1 Unitload (Klemmen 11 und 12)
Arbeitsbereich im Gleichtaktbetrieb +12V bis -7V
Absoluter, maximaler +14V
Spannungsarbeitsbereich bezogen auf 0V -
Absoluter, maximaler Spannungs- +14V

arbeitsbereich im Differenzialbetrieb

*%

Nicht verwendet bei SC-Encodern vom Typ SC.
Nicht verwendet bei Encodern vom Typ SC und SC.HiPEr.
Slave-Frequenzausgange (nur Open Loop-Modus)

Encoder vom Typ Ab, Fd, Fr, SC, SC.HiPEr, EndAt, SC.EndAt,
SSlund SC.SSI

*k%k

Slave-Frequenzausgangssignal Kanal A

Slave-Frequenzausgangssignal Kanal A\

Slave-Frequenzausgangssignal Kanal B

Slave-Frequenzausgangssignal Kanal B\

T Differenzielle Transceiver vom
P Typ EIA 485

Maximale Ausgangsfrequenz 512kHz

Absoluter, maximaler +14V

Spannungsarbeitsbereich bezogen auf 0V -

Absoluter, maximaler Spannungs- +14V

arbeitsbereich im Differenzialbetrieb -

Fur alle Encoder

Il Anschlussspannung fur Encoder

Anschlussspannung 5,15V +2 %, 8V 5 % oder 15V 15 %

300mA bei 5V und 8Vv*

200mA bei 15V*

Die Spannung an Anschlussklemme 13 wird durch Pr 3.36 festgelegt.
Standardeinstellung fur diesen Parameter ist 5V (0), kann jedoch auf
8V (1) oder 15V (2) geéndert werden. Wenn die Versorgungsspannung
fur den Encoder zu hoch eingestellt wird, kann dies zu einer
Beschéadigung des Drehzahlgebers fiihren.

Wird die 15V-Encoderversorgung ausgewahlt, so missen die
Abschlusswiderstéande deaktiviert werden.

Die Abschlusswiderstande miissen abgeschaltet werden, wenn die
Ausgangssignale des Encoders héher als 5V sind.

0 V allgemein

Motorthermistor-Eingang

Max. Ausgangsstrom

Diese Anschlussklemme ist intern mit Anschlussklemme 8 des
Signalanschlusssteckers verbunden. Nur eine dieser
Anschlussklemmen darf an den Motorthermistor angeschlossen
werden. Analogeingang 3 muss im Thermistor-Modus betrieben
werden, Pr 7.15 = th.SC (7), th (8) oder th.diSP (9).

Abbildung 6-37 Lage der Anschlussstellen fur die Freigabe des
Niederspannungsmodus bei SPMA/D

24V-Kuhlkorperlufter-Versorgung
ov

Abbildung 6-38 Anschlisse fur Freigabe des
Niederspannungsmodus (SPMA)
Nicht verbunden
65 |l 64 A Oberer Klemmenblock

Zum Kuhlkérperlifter

51 @ 50 v Unterer Klemmenblock
@] (@

ov
Freigabe Niederspannungsmodus

Intern vorverdrahtet
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24V-Kuhlkorperlifter-Versorgung

ov
Statuseingénge (vom Gleichrichter)
65

o
64 6362 61 60 A Oberer Klemmenblock

B BB BRE BV untererkemmenblock
9] (@] (@] 0] @)
ov
Freigabe Niederspannungsmodus

Zum Kuhlkorperlifter

Intern vorverdrahtet
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6.17.4 Statuseingangsanschlisse (SPMD)

S/O O VV allgemein

YRl Statuseingang 1

728 0 VV allgemein

Xl Statuseingang 0

Zur Erméglichung der

Funktion Statusiiberwachung vom
SPMC/U-Gleichrichtermodul

Logik 0 Spannungspegel <7,5V

Logik 1 Spannungspegel >7,5V

I/P-Widerstand 6k8Q2

-15V (angeschlossen an -15V mal

. . . Leerlaufspannung
6.17.1 Anschlisse fiir Freigabe des A7kQ)
Niederspannungsmodus (SPMA/D)
50 [V 6.17.5 Externe 24V-Kuhlkdrperlifter-Versorgung
(SPMA/D)
YW Freigabe Niedergleichspannungsmodus
7 OV
Funktion Zum Einsatz des Umrichters mit
einer Niederspannungsversorgung [SSMl 24V-Kuhlkdrperlifter-Versorgung
Nennspannung 24,0vdc Funktion Spannungsversorgung des
Mindestens erforderliche Kihlkorperlifters
: 19,2vdc
Dauerbetriebsspannung Nennspannung 24Vdc
Maximal zulassige 30,0vdc Mindestens erforderliche 235y
Dauerbetriebsspannung Dauerbetriebsspannung '
Nominelle Stromaufnahme 500mA Maximal zulassige o7v
. flinke 8A 600V AC Sicherung, (Klasse Dauerbetriebsspannung
Empfohlene Sicherung
CQ) SPMA/D 1401, 1402: 3,5A
Stromaufnahme

6.17.2 Versorgungsanschllisse des

Kuhlkorperlufters (SPMA/D)

Kihlkorperlifter-Anschliusse

Keine Anwenderanschlisse

6.17.3 Statuseingangsanschlisse (SPMA)

Kein Anschluss

Keine Anwenderanschliisse

SPMA/D 1403, 1404: 5,0A

Empfohlene Stromversorgung

SPMA/D 1401, 1402: 24V, 100W, 4,5A
SPMA/D 1403, 1404: 24V, 100W, 7,5A

Empfohlene Sicherung

Flinke 4A-Sicherung (I2t weniger als
20A%s)

Betriebsanleitung Unidrive SPM
Ausgabenummer: 2
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6.18 SICHERER HALT Die Funktion SICHERER HALT sperrt Umrichterbetrieb und

Die Funktion SICHERER HALT (SD) verhindert mit hoher
Zuverlassigkeit, dass der Umrichter im Motor ein Drehmoment erzeugt.
Sie kann in ein Sicherheitssystem fir eine Anlage eingebunden werden.
Die Funktion kann weiterhin als ein herkdmmlicher Eingang zur
Reglerfreigabe eingesetzt werden.

Die Funktion SICHERER HALT nutzt die Eigenschatft eines
umrichtergespeisten Asynchronmotors aus, dass nur dann ein
Drehmoment erzeugt werden kann, wenn der Umrichterausgang
freigegeben ist und eine korrekte Sinusspannung erzeugt wird. Alle in
der Umrichterschaltung auftretenden Fehler haben einen Ausfall der
Drehmomenterzeugung zur Folge.

Die SD-Funktion ist fehlersicher. Das heif3t, wenn der SD-Eingang
abgeklemmt wird, kann der Umrichter den Motor nicht steuern, selbst
wenn eine Kombination von Bauelementen im Umrichter ausgefallen ist.
Die meisten Bauelementefehler kdnnen dadurch erkannt werden, dass
der Umrichter nicht mehr betrieben werden kann. Die SD-Funktion ist
weiterhin von der Umrichter-Firmware unabhangig. Sie erfiillt die
Anforderungen des Standards EN954-1, Kategorie 3 zum Verhindern

des unbeabsichtigten Anlaufes eines Motors.!

1 Eine unabhangige BIA-Genehmigung wurde fiir die BaugroRen 1 bis 5
erteilt.

Die SD-Funktion kann an Stelle von elektromechanischen Schiitzen
einschlieBlich spezieller Sicherheitsschitze, die andernfalls aus
Sicherheitsgriinden erforderlich wéaren, verwendet werden.

Hinweis zur Verwendung von Servomotoren, anderen permanent
erregten Motoren, Reluktanzmotoren und
Schenkelpol-Induktionsmotoren

Wenn der Umrichter durch die SD-Funktion gesperrt wird, kann es
moglich (jedoch fast unwahrscheinlich) sein, dass zwei
Leistungsschalter des Wechselrichters fehlerhaft durchsteuern.

Dieser Fehler kann ein Dauerdrehmoment in einem AC-Motor erzeugen.
Er erzeugt jedoch kein Drehmoment in einem herkémmlichen
Induktionsmotor mit Kafiglaufer. Ist der Rotor mit Dauermagneten
und/oder Schenkeligkeit ausgestattet, kann ein vorubergehendes
Abgleichmoment auftreten. Der Motor kann dann versuchen, sich kurz
zu drehen, und zwar um 180° bei einem Dauermagnetmotor oder 90°
bei einem Schenkelpol-Induktions- oder Reluktanzmotor. Dieser
potenzielle Fehlermodus muss bei der Maschinenkonstruktion in
Betracht gezogen werden.

Die Konzeption sicherheitskritischer Steuersysteme darf nur
von entsprechendem Fachpersonal ausgefiihrt werden.

Mit der Funktion SICHERER HALT wird die Sicherheit einer
Anlage nur gewéhrleistet, wenn diese korrekt in ein

verhindert damit auch ein aktives Bremsen. Soll der Umrichter
sowohl Bremsung als auch die Funktion ,Sicherer Halt" in der
selben Betriebsart (z. B. bei einem Not-Stopp) ausfiihren,

so ist ein Sicherheits-Zeitrelais oder ein &hnliches Geréat zu
benutzen, um sicherzustellen, dass der Umrichter nach einer
angemessenen Zeit nach dem Bremsen abgeschaltet wird.
Die Bremsfunktion wird im Umrichter von einer elektronischen
Schaltung bereitgestellt, die nicht fehlersicher ist. Falls aus
Sicherheitsgriinden eine Bremsfunktion erforderlich ist, muss
diese durch einen unabhangigen, fehlersicheren
Bremsmechanismus erganzt werden.

Durch die Funktion SICHERER HALT wird keine elektrische

Isolierung bereitgestellt. Vor Arbeiten an der elektrischen

Ausristung ist der Umrichter vom Netz zu trennen und die
[Ny Wartezeit zum Entladen der Kondensatoren einzuhalten.

In den folgenden Diagrammen ist dargestellt, wie die SD-Funktion an
Stelle von Schiitzen und Sicherheitsschiitzen in elektronischen
Systemen eingesetzt werden kann. Bitte beachten Sie, dass diese
Konfigurationen hier lediglich zur Veranschaulichung abgebildet sind.
Jede einzelne praktische Anordnung muss fur den jeweiligen
Anwendungsfall auf Tauglichkeit Uberpriift werden.

Im ersten Beispiel (Abbildung 6-40) wird die SD-Funktion an Stelle eines
einfachen Motorschiitzes verwendet. Dies ist ein Anwendungsfall, in dem
die Verletzungsgefahr auf Grund eines unkontrollierten Anlaufens gering
ist, aber die Sicherheit der Start-/Stopp-Funktion des Umrichters auf
Grund der komplexen Hard- und Software nicht ausreichend ist.

Abbildung 6-40 Start-/-Stopp-Steuerung EN954-1 Kategorie B -
Austausch des Motorschiitzes

Verwendung eines Schiitz

+24V
Umrichter

Freigabe

J T31
Stopp |— —&
Start |— 7/ /.I- ------- K1
(oder
[ki] am

Umrichter-
ausgang) ~

[WARNUNG| . . . . .
vollstandiges Sicherheitssystem eingebunden ist. v duna SIGHERER HALT
Das System muss einer Gefahrenanalyse unterzogen enwencung
werden, um zu gewahrleisten, dass das Restrisiko einer oy |
potenziellen Gefahrdung fur den entsprechenden Umrichter
i Sich
Anwendungsfall angemessen ist. i .
Stopp |— —&
Zur Aufrechterhaltung der Kategorie 3 gemafl EN954-1 ist
der Umrichter in ein Geh&use mit der Mindestschutzart IP54
inzubaven. | 1 st - [ K1
einzubaue st -/,
[ki]
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Inbetrieb-

Im zweiten Beispiel (Abbildung 6-41 und Abbildung 6-42) wird ein
herkdmmliches Sicherheitssystem hoher Zuverlassigkeit, in dem zwei
Sicherheitsschiitze mit zwangsgefiihrten Hilfskontakten eingesetzt
werden, durch ein einziges System mit SD-Funktion ersetzt. Diese
Anordnung entspricht den Anforderungen des Standards EN954-1,
Kategorie 3.

Abbildung 6-41 Verriegelung der Kategorie 3 mit
elektromechanischen Sicherheitsschiitzen

+24V
Reset |— 7/ Stopp |_
! Freigabg .
’k ..... S A K1 Umrichter
Start |— 7/ |
ﬁ ----- k2 [ | [ K2
|
L1
Zwe_ikanal- Sicherheits- K |\|\|\
Vemegelu@’ relais I
-
Hilfeskontakte verfiigen

einem getrennten Kabelkanal bzw. einem anderen Gehé&use oder durch
Verwendung einer geerdeten Schirmung an der Leitung geschutzt
werden. Der Schirm soll eine Geféahrdung durch eine elektrische Stérung
verhindern. Er kann durch jedes geeignete Verfahren geerdet werden.
Spezielle EMV-Vorsichtsmaflinahmen sind nicht erforderlich.

Falls der Einsatz einer solchen geschiitzten Verkabelung nicht
akzeptabel ist und ein potenzieller Kurzschluss in Betracht gezogen
werden muss, sind zur Uberwachung des Zustands des Einganges
Reglerfreigabe (SD) ein Relais und ein einzelner Sicherheitsschiutz zu
verwenden, um das Betreiben des Motors nach Auftreten im Fehlerfall
zu verhindern. Dies wird in Abbildung 6-43 veranschaulicht.

HINWEIS

Das Hilfsrelais K2 muss sich im selben Gehause und moglichst nah am
Umrichter befinden. Die Relaisspule muss so nah wie moglich am
Eingang Reglerfreigabe (SD) des Umrichters angeschlossen sein.

Abbildung 6-43 Einsatz von Motorschitzen und Relais zum
Vermeiden der geschutzten Verkabelung

Die Sicherheitsfunktion des Beispielkreises soll sicherstellen, dass der
Motor nicht in Betrieb ist, wenn die Verriegelungen keinen
Sicherungsstatus melden. Das Sicherheitsrelais dient zur Prifung der
beiden Verriegelungskanéle und zur Erkennung von Stérungen darin.
Die Stopp-/Start-Tasten sind nur der Vollstandigkeit halber als Teil eines
typischen Aufbaus dargestellt; sie haben keine Sicherheitsfunktion und
sind flr einen sicheren Betrieb des Kreises nicht erforderlich

Abbildung 6-42 Verriegelung der Kategorie 3 mit der Funktion
SICHERER HALT Verwendung von geschirmter
Verkabelung

| | +24V

Reset Stopp -

e |_7/| _l Sicherer
4 Halt
_______ K1 _I > Umrichter
‘[l Start |-~ fek2
’& ----- K2 |

—>

Zweikanal- Sicherheits-
Verriegelungen relais
[k1][k2]
K1 und K2 miissen iiber zwangsgefiihrte
Hilfeskontakte verfiigen

| +24V
3 Umrichter
Reset |_ 7/ Stopp |_ Freigegeben
J (Pr 10.02)
SD Umrichter
; >
Start |-~
Geschiitzte
Sicherheits- Verdrahtung
relais (geschirmt oder
: ) getrennt)
Verriegelungen

Bei herkémmlichen Systemen wird der Ausfall eines Schitzes erst beim
nachsten Zuriicksetzen des Sicherheitsrelais erkannt. Da der Umrichter
kein Bestandteil des Sicherheitssystems ist, wird vorausgesetzt,

dass immer Spannung am Motor anliegt. Aus diesem Grunde missen
zwei Schiitze in Reihe geschaltet werden, um zu verhindern, dass der
erste Schutzfehler ein potenziell geféhrliches Ereignis hervorruft.

Mit der SD-Funktion kann kein einzelner Fehler dazu fiihren, dass der
Motor angetrieben wird. Deswegen bendétigt man weder einen zweiten
Kanal zum Unterbrechen der Stromversorgung noch eine
Fehleriiberwachung.

Es sollte jedoch angemerkt werden, dass ein Kurzschluss vom
Anschluss Reglerfreigabe (SD) zu einer Gleichspannungsversorgung
von ca. +24V den Umrichter aktivieren kann. Aus diesem Grund ist die
Verbindung vom Eingang Reglerfreigabe (SD) zum Sicherheitsrelais in
Abbildung 6-42 als ,Geschutzte Verdrahtung“ dargestellt, so dass die
Méoglichkeit eines Kurzschlusses von dieser Leitung zur
Gleichstromversorgung, wie in ISO 13849-2 ausgefiihrt,
ausgeschlossen werden kann. Die Leitung kann durch Verlegen in

Einzelheiten zu weiteren Anwendungen finden Sie im Unidrive SP
Advanced User Guide.
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7 Bedienung und Softwarestruktur

In diesem Kapitel werden Benutzerschnittstellen, Menustruktur und Sicherheitsebenen des Umrichters aufgefiihrt.

7.1 Das Display

Fir den Unidrive SPM sind zwei Bedieneinheiten erhéltlich. Das SM-Keypad besitzt ein LED-Display und das SM-Keypad Plus ein LCD-Display.
Beide Bedieneinheiten kdnnen am Umrichter angebracht werden. Das SM-Keypad Plus kann auf3erdem separat an einer Gehausetir montiert

werden.

7.1.1 SM-Bedieneinheit (LED)

Das Display besteht aus zwei horizontalen Zeilen von LED-Displays mit
jeweils 7 Segmenten.

Im oberen Display werden Umrichterstatus sowie die aktuelle Menu- und
Parameternummer angezeigt.

Im unteren Display werden Parameterwerte oder
Fehlerabschaltungsarten angezeigt.

Abbildung 7-1 SM-Bedieneinheit

7.1.2 SM-Bedieneinheit Plus (LCD)
Das Display besteht aus drei Textzeilen.

In der oberen Zeile werden auf der linken Seite der Umrichterstatus oder
die aktuelle Meni- und Parameternummer angezeigt und auf der rechten
Seite der Parameterwert oder der spezifische Fehlerabschaltungstyp.

In den beiden unteren Zeilen wird der Parametername oder der Hilfetext
angezeigt.

Abbildung 7-2 SM-Bedieneinheit Plus

Oberes Display

5668

Unteres Display

HB66665

Bedienelemente
Taste fiir Rechts-/Linkslauf (blau) —
Taste Stopp/Reset (rot)
Start-Taste (griin)

Betriebsart-Taste (schwarz)
Hilfe-Taste

Bedienelemente
Taste fiir Rechts-/Linkslauf (blau)
Taste Stopp/Reset (rot)

Joypad

Die rote Stopp-Taste @ dient auch zum Zuriicksetzen des Umrichters (RESET im Fehlerfall).

Sowohl die SM-Bedieneinheit als auch die SM-Bedieneinheit Plus kann anzeigen, wann ein SMARTCARD-Zugriff stattfindet oder wann der zweite
Motorparametersatz aktiv ist (Menu 21). Diese werden auf den Displays wie folgt angezeigt.

SM-Bedieneinheit

SM-Bedieneinheit Plus

Stattfindender SMARTCARD-Zugriff

Der Dezimalpunkt hinter der vierten Ziter im
oberen Display blinkt.

Das Symbol ,CC" erscheint in der unteren
linken Ecke des Displays

Zweiter Motorparametersatz aktiv

Der Dezimalpunkt hinter der dritten Ziffer im
oberen Display blinkt.

Das Symbol ,Mot2" erscheint in der unteren
linken Ecke des Displays

7.2

7.2.1 Bedienelemente
Die Bedieneinheit umfasst:

Bedienung der Bedieneinheit

1. Joypad: dient zum Navigieren innerhalb der Parameterstruktur und zum Andern von Parameterwerten.

2. Modus-Taste - dient zum Wechseln zwischen den Displaymodi (Parameteranzeige, Parametereingabe, Status).

3. Drei Steuertasten - dienen zum Steuern des Umrichters, wenn der Modus ,Sollwert Uiber die Bedieneinheit* ausgewahlt ist.

4. Hilfe-Taste (nur SM-Keypad Plus) - Anzeige von Text, mit dem der ausgewahlte Parameter kurz beschrieben wird.

Mit der Hilfe-Taste kann der Anwender zwischen anderen Displaymodi und dem Parameterhilfemodus wechseln. Mit Hilfe der Funktionen Auf und
Ab auf dem Joypad kann ein Bildlauf des Hilfetextes durchgefiihrt werden, so dass der gesamte Text angezeigt werden kann. Die Funktionen
Rechts und Links auf dem Joypad sind deaktiviert, wenn der Hilfetext angezeigt wird.

In den Displaybeispielen in diesem Abschnitt wird das aus 7 Segmenten bestehende LED-Display des SM-Keypad gezeigt. Die Beispiele gelten
ebenso fir das SM-Keypad Plus, auBer dass die in der unteren Zeile des SM-Keypad angezeigten Informationen beim SM-Keypad Plus auf der

rechten Seite der oberen Zeile angezeigt werden.
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Abbildung 7-3 Betriebsarten des Displays
Statusmodus
(Display blinkt nicht) rd4 <
n
u
I Timeout** Timeout™ Timeout**

Um in den Parameter-Modus
zu wechseln, Taste

oder 0 driicken
!

—_
(]

/|,'_','

Parameter Mode
(oberes Display

! —
blinkt)

Mit den
den Parameter zur Bearbeitung auswéhlen

{

—_nrn —
[NINE]
n
/ | O

Um in den Modus ,Parameter
andern‘ zu wechseln,
Taste ) driicken

L

*-Tasten

Bei der Rickkehr
zum Parameter-¢—
Modus verwenden

I Sie die ‘I;asten

um bei Bedarf
einen anderen
Parameter
auszuwahlen

Um

Ann
odd| A
n

(W)

Modus ,Parameter dndern‘
(Das zu bearbeitende Zeichen blinkt in der unteren Displayzeile)

Andern von Parameterwerten (iber

Um zum Status-Modus
zurlickzukehren,
Taste @ driicken

Kurzzeitiger
Parameter-Modus
(oberes Display blinkt)

— nnn—
UL

/|,':,'

den Modus ,Parameter &ndern‘ zu verlassen,
Taste @@ driicken

I

-Tasten.

auf Seite 86.

* kann nur zum Umschalten zwischen Menis verwendet werden, wenn der L2-Zugang (Pr 0.49) aktiviert worden ist. Siehe Abschnitt 7.9

**Zeitbegrenzung wird durch Pr 11.41 (Standardwert = 240s) festgelegt.

Abbildung 7-4 Beispiele fur verschiedene Betriebsarten

Parameter-
anzeigemodus

Menu 5. Parameter 5
Wert von Pr 5.05

Zustand ,betriebsbereit”

Statusmodus

Fehlerzustand

Alarmzustand

Umrichterstatus =
Fehlerabschaltung

Fehlerabschaltungstyp
(UU = Unterspannung)

Vor einer Anderung von Parametern sind die
entsprechenden Auswirkungen sorgfaltig abzuwagen;
falsche Werte kdnnen Schaden und Geféhrdungen
verursachen sowie die Systemsicherheit beeintréchtigen.

WARNUN

HINWEIS

Beim Andern von Parameterwerten sollten Sie sich die alten Werte
notieren, falls diese erneut eingegeben werden mussen.

HINWEIS

Damit nach Unterbrechen der Netzspannung zum Umrichter neue
Parameterwerte wirksam werden kdnnen, missen diese gespeichert
werden. Siehe Abschnitt 7.7 Speichern von Parametern auf Seite 86.

7.3 Menustruktur

Die Parameterstruktur des Umrichters umfasst Menis und Parameter.

Nach Netz Ein wird nur Menu 0 angezeigt. Mit den Nach oben-/Nach
unten-Pfeiltasten kann zwischen Parametern hin- und hergeschaltet
werden. Nach dem Freigeben der Zugangsebene 2 (L2) (siehe Pr 0.49)
kann mit den Nach links-/Nach rechts-Tasten zwischen den Mendus hin-
und hergeschaltet werden. Weitere Informationen finden Sie unter
Abschnitt 7.9 Parameterzugangsebene und Sicherheit auf Seite 86.

Abbildung 7-5 Navigation zwischen Parametern

I
I

5

* kann nur zum Umschalten zwischen Menus verwendet

werden, wenn der L2-Zugang (Pr 0.49) aktiviert worden ist.

Siehe Abschnitt 7.9 Parameterzugangsebene und
Sicherheit auf Seite 86.

Menus und Parameter schalten in beiden Richtungen auf den ersten
bzw. letzten Wert zurick.
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Das heil3t, nach dem Anzeigen des letzten Parameters schaltet ein
erneutes Betétigen der Taste wieder auf den ersten Parameter zuruck.
Beim Hin- und Herschalten zwischen Meniis merkt sich der Umrichter,
welcher Parameter in einem bestimmten Menii zuletzt angezeigt wurde
und zeigt diesen Parameter erneut an.

Abbildung 7-6 Menustruktur

21.50 0.50 1.50
21.49 0.49 1.49
21.48 0.48 1.48
21.47 0.47 147
21.46 0.46 1.46
4 A A o
Wechselt
zwischen den
Parametern
v ~ v
21.05 0.05 1.05
21.04 0.04 1.04
21.03 0.03 1.03
21.02 0.02 1.02
~d - L~
\\ 21.01 0.01 1.01 //
Wechselt zwischen den Meniis

7.5 Erweiterte Menis

Die erweiterten Meniis bestehen aus Gruppen oder Parametern, die zu
bestimmten Funktionen oder Merkmalen des Umrichters gehdren.

Die Menis 0 bis 22 kdnnen lber beide Bedieneinheiten parametriert
werden. Die Menis 40 und 41 gibt es nur auf dem SM-Keypad Plus
(LCD). Die Menis 70 bis 91 kénnen nur dann mit einem SM-Keypad
Plus (LCD) angezeigt werden, wenn ein SM-Applications-Modul
angeschlossen ist.

Menu Beschreibung LED|LCD

Gebrauchliche Parameter zur schnellen und

0 einfachen Programmierung

1 Frequenz-/Drehzahl-Sollwert

2 Rampen

Slave-Frequenz, Drehzahlistwert und
Drehzahlregelung

Drehmoment- und Stromregelung

Motorsteuerung

Analog-E/A

Digital-E/A

Programmierbare Logik, Motorpoti und

4

5

6 Ansteuerlogik und Betriebsstundenzéahler
7

8

9 L .

Binarcodierer

10 | Status und Fehlerabschaltungen

11 | Allgemeine Umrichterkonfiguration

12 | Komparatoren und Variablenselektoren

13 | Lageregelung

14 | PID-Regler

7.4 Menu O

In Men( O werden verschiedene haufig verwendete Parameter zur
grundlegenden Umrichterkonfiguration zusammengefasst.
Die jeweiligen Parameter werden aus den erweiterten Menus nach
Menu 0 kopiert und sind dann in beiden Menus vorhanden.

Weitere Informationen finden Sie unter Kapitel 8 Basisparameter (Menu
0) auf Seite 90.

15,

16, 17 Konfiguration von Solutions-Modulen

18 | Anwendungsmeni 1

19 | Anwendungsmeni 2

20 | Anwendungsmeni 3

21 | Zweiter Motorparametersatz

22 | Zusétzliche Konfiguration Ment O

40 | Konfigurationsmenti fir die Bedieneinheit

41 | Benutzerdefiniertes Anzeigemeni

Abbildung 7-7 Kopieren von Parametern nach Meni 0
Menu 2
2218 5
Menu 0 :
: Menu 1
004 54
005: 04
006 ; 150 \ ;
coN F14 5 0
Menu 4

407 : 150

70 | PLC Register

71 | PLC Register

72 | PLC Register

73 | PLC Register

74 | PLC Register

75 | PLC Register

85 | Parameter fur Timerfunktion

86 | Parameter fir digitale Ein-/Ausgéange

88 | Statusparameter

90 | Allgemeine Parameter

A IR I N I I I N AN AN N N N R RN BN N A A N I N RN N AN N I AN N N N N A I

x| x| x| x| x| x| x| x| x| x| x| x| x| <] <[ <[ <] <] <[] g o]y s

91 | Parameter fur Direktzugriff
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7.5.1 SM-Keypad Plus Set-up Menis Tabelle 7-2  Statusmeldungen
- - A -
Pr Bezeichnung Beschreibung Oberes . usgangs
Displ Beschreibung stufe des
40.00 | Nullparameter Wie jeder andere Nullparameter Isplay Umrichters
40.01 | Sprachauswahl Englisch, Benutzer, Franzosisch, Betrieb als Netzwechselrichter aktiv
Deutsch, Spanisch, Italienisch - - - - :
_ _ Der Netzwechselrichter ist freigegeben und mit dem Freigegeben
40.02 Bedieneinheit Flrmwgrs \\//erspn (5480;?(());02 Netz synchronisiert.
' Software Version entspricht Version 04.01.02) ACUU Netzausfall
(Nur Leseparameter) Dor T Fat a7 N ok 5
Konfiguration im . . . er Umric ‘ter at einen etzat_Js all er a_nnt un Freigegeben
20.03 | Flash-Speicher keine Aktion, Speichern, versucht, die Spannung am Zwischenkreis durch
' speicheFr)n Wiederherstellen, Grundeinstellung Abbremsen des Motors zu halten.
* . .
40.04 |LCD Kontrast o = Kontrasteinstellung i Agtoltan? _Fgr:zlkgon E]aUtg'mhaUSCher
’ (0 = Minimum, 31 = Maximum) tunk Abgleich) wird durchgefihrt ‘
SMARTCARD ) ) ) Die Autotune-Funktion wurde initialisiert. Freigegeben
40.05 | Speichern/ keine Aktion, Speichern, ' * Auto“ und ,tunE*“ blinken abwechselnd auf dem
Wiederherstellen Wiederherstellen (nicht implementiert) Display.
40.06 | Anzeigfilter Normal, Filter ] Glelchstrombremsung Freigegeben
Bedieneinheit XXX = PIN Nummer zum Der Umrichter wendet Gleichstrombremsung an.
40.07 Sicherheitscode Freigeben/Sperren der Bedieneinheit Abbremsen Freigegeben
Freigabe Zeichen DB ) Der Umrichter bremst den Motor ab.
40.08 hochlad Sperren/Freigeben
ochiaden Regler gesperrt
20.09 | Hardware Bereich = 0 bis 999 passend zum Der Umrichter ist gesperrt und kann nicht betrieben
. Si - : N
|cherh§|tsc9de - Antnebs-code - Werde_n. . . ‘ Deakiiviert
20.10 Bedieneinheit serielle | Muss mit der Antriebsadresse Das Signal Reglerfreigabe liegt nicht an
' Adresse Ubereinstimmen Anschlussklemme 31 an, oder Pr 6.15 ist auf O
Bedieneinheit . . gesetzt.
4011 Speichergrofie AMbit, 8Mbit (Nur Leseparameter) e Das Onboard-SPS-Programm wird
ausgefihrt
Ein Onboard-SPS-Programm ist vorhanden und wird Nicht
Pr Bezeichnung Beschreibung ausgefuhrt. zutreffend
41.00 | Nullparameter Wie jeder andere Nullparameter Am unteren Display blinkt ,PLC* alle 10 Sekunden
41.01 ] einmal auf.
bis | Anzeigefilter FO1 bis F20 smmpp = jeder Parameter (Slot, POS Positionierung
Menu, Parameter) " — - - .
41.20 Der Umrichter positioniert die Antriebswelle des Freigegeben
i Motors bzw. richtet diese aus.
4121 Paramete_r be_lm Verlassen Normal, Filter .
des Anzeigefilters Bereit -
: Deaktiviert
. Der Umrichter kann gestartet werden.
7.5.2 Displaymeldungen

In den folgenden Tabellen sind die verschiedenen méglichen
Mnemoniken, die vom Umrichter angezeigt werden, und deren
Bedeutung aufgefihrt.

Fehlerabschaltungen sind hier nicht aufgefiihrt. Diese finden Sie in
Kapitel 8 Basisparameter (Menii 0) auf Seite 90.

Tabelle 7-1 Alarmmeldungen

Unteres Display Beschreibung
Uberlast am Bremswiderstand

Der Bremswiderstand 12t Akkumulator (Pr 10.37) im Umrichter hat
75,0 % des Wertes erreicht, bei dem am Umrichter eine
Fehlerabschaltung ausgeldst und IGBT fir die Bremsung aktiviert wird.

IGBT-Ubertemperaturalarm fur Kiihlkdrper,
Steuerplatine oder Umrichter aktiv

¢ Die Temperatur des Umrichterkuhlkorpers hat ihren Grenzwert
erreicht. Falls die Temperatur weiter steigt, 16st der Umrichter die
Fehlerabschaltung ,Oh2“ (siehe ,0h2") aus.

Oder

« Die Umgebungstemperatur der Steuerplatine erreicht den oberen
Grenzwert (siehe Fehlerabschaltung ,O.CtL").

ovLd MotorUberlast

Der Motor 12t Akkumulator im Umrichter hat 75 % des Wertes erreicht,
bei dem am Umrichter eine Fehlerabschaltung ausgeldst wiirde und die
Umrichterlast >100 % betragt.

Freigegeben

Der Umrichter lauft.

Fangen

OL> Der Umrichter ermittelt die aktuelle
Motorfrequenz, um auf einen drehenden Motor
aufsynchronisieren zu kdnnen.

Regen> Der Umrichter ist aktiviert und synchronisiert
sich mit der Leitung.

Freigegeben

StoP Stopp oder Nulldrehzahl wird
gehalten

Der Umrichter wird auf Nulldrehzahl gehalten.
Regen> Der Umrichter ist aktiviert, aber die
Wechselspannung ist zu gering, oder die
Zwischenkreisspannung steigt bzw. fallt noch.

Freigegeben

triP Fehlerabschaltung

Der Umrichter hat eine Fehlerabschaltung ausgelost
und steuert den Motor nicht mehr. Der Fehlercode
wird auf dem unteren Display angezeigt.

Deaktiviert
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Inbetrieb-

Tabelle 7-3 Statusanzeigen fur Solutions-Modul und
SMARTCARD beim Einschalten

Unteres Beschreibung

Display

Wahrend des Einschaltens wird ein Parametersatz von der
SMARTCARD zum Umrichter ibertragen. Weitere Informationen
finden Sie in Abschnitt 11.2.4 Booten von der SMARTCARD bei jedem
Netz Ein (Pr 11.42 = boot ()4) auf Seite 137.

cArd
Wahrend des Einschaltens wird in Parametersatz vom Umrichter zur
SMARTCARD ubertragen.
Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 11.2.3 Automatisches
Speichern geénderter Parameter (Pr 11.42 = Auto (3)) auf Seite 136.

loAding
Der Umrichter Ubertragt Daten zu einem Solutions-Modul.

7.6  Andern der Betriebsart

Durch das Wechseln der Betriebsart werden alle Parameter
(einschlieBlich der Motorparameter) auf ihren jeweiligen Standardwert
zuriick gesetzt. Dies gilt nicht fur Pr 0.49 Sicherheitsstatus und Pr 0.34
Benutzer-Sicherheitscode.

Vorgehensweise
Die folgenden Anweisungen sollten nur abgearbeitet werden, wenn eine
neue Betriebsart eingestellt werden soll:

1. Stellen Sie sicher, dass der Umrichter nicht aktiviert ist, d. h.
Anschlussklemme 31 ist gedffnet oder der Parameter Pr 6.15 ist auf
0 gesetzt.

2. Geben Sie in 0.00 einen der folgenden Werte ein:
1253 (Europa, 50Hz-Netz)
1254 (USA, 60Hz-Netz)

3. Andern Sie Pr 0.48 wie folgt:

Einstellung des
Parameters 0.48

m l
ﬂ 2
ﬂ 3

Betriebsart

Open Loop-Modus

Closed Loop-Vektormodus

Closed Loop-Servomodus

Falls Parameter in den erweiterten Meniis geéndert wurden, werden die
Anderungen nicht automatisch gespeichert. Diese Parameter miissen
extra gespeichert werden.

Vorgehensweise
Geben Sie in Pr. xx.00 den Wert 1000* ein

Entweder:

« Rote (§ RESET-Taste driicken

* Reset-Funktion tber Digitaleingédnge ausfiihren

* Setzen Sie den Umrichter Uiber den seriellen Kommunikationskanal
durch Einstellen von Pr 10.38 auf 100 zurlick (sicherstellen,
dass Pr xx.00 auf 0 zurtick gesetzt wird).

*Befindet sich der Umrichter im Unterspannungszustand oder wird er
von einer 48V-Leistungsversorgung gespeist, muss der Wert 1001 in
den Parameter Pr xx.00 eingegeben werden, um zu speichern.

7.8 Ricksetzen der Parameterwerte in

ihren Auslieferungszustand
Durch das Rucksetzen in den Auslieferungszustand werden die
Parameter auf die ,Default* Werte fir die jeweilige Betriebsart gesetzt.
Dies gilt nicht fur Pr 0.49 und Pr 0.34.

Vorgehensweise

1. Stellen Sie sicher, dass der Umrichter nicht aktiviert ist, d. h.
Anschlussklemme 31 ist gedffnet oder der Parameter Pr 6.15 ist auf
0 gesetzt.

2. Geben Sie in Pr xx.00 den Wert 1233 (Europa, 50Hz) oder 1244
(USA, 60Hz) ein.

3. Entweder:

+ Rote (§ RESET-Taste driicken

* Reset-Funktion lber Digitaleingange ausfiihren

» Setzen Sie den Umrichter Uber den seriellen Kommunikationskanal
durch Einstellen von Pr 10.38 auf 100 zurtick (sicherstellen, dass
Pr xx.00 auf 0 zuriick gesetzt wird).

7.9 Parameterzugangsebene und
Sicherheit

Durch die Parameterzugangsebene wird festgelegt, ob Benutzer
Zugang zu Menii 0 oder zusatzlich dazu zu allen erweiterten Menis
(Menus 1 bis 21) haben.

Die Benutzersicherheitsfunktion bestimmt, ob der jeweilige Benutzer fir
diese Menus nur Lese- oder auch Schreibberechtigung besitzt.

Die Funktionen Benutzersicherheit und Parameterzugangsebene
arbeiten, wie in der folgenden Tabelle dargestellt, unabhéngig
voneinander:

Netzwechselrichter-Betrieb (Weitere S 5
Informationen uber den Betrieb in Parameter- Benutzersiche Status rtatL_Jts rte;
ﬁ 4 diesem Modus finden Sie im zugangsebene | rheitsfunktion Menii 0 € V’\\;Ie' erte
Handbuch mit dem Originaltitel enus
Unidrive SP Regen Installation Guide. L1 Gedoffnet LS nicht sichtbar
Die Abbildungen in der zweiten Spalte gelten fir serielle L1 Geschlossen NL nicht sichthar
Kommunikation. L2 Gedffnet LS LS
4. Entweder: L2 Geschlossen NL NL

« Rote (§ RESET-Taste driicken

* Reset-Funktion uber Digitaleingédnge ausfiihren

» Setzen Sie den Umrichter uber den seriellen Kommunikationskanal
durch Einstellen von Pr 10.38 auf 100 zurick (sicherstellen, dass
Pr xx.00 auf O zuriick gesetzt wird).

7.7  Speichern von Parametern

Beim Andern von Parametern in Menii 0 wird der neue Wert beim
Betatigen der @) Modus-Taste gespeichert. Dann kehrt der Umrichter
vom Modus ,Parameter &ndern“ in den Modus ,Parameter anzeigen*
zuruck.

RW = Lese- und Schreibberechtigung RO = nur Leseberechtigung

Die Standardeinstellungen des Umrichters sind Parameterzugriffsebene
L1 und gedffnete Anwender-Sicherheitscodes, d. h. Lese-/Schreibzugriff
auf Menu 0, wobei die erweiterten Menus nicht sichtbar sind.
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7.9.1 Zugangsebene
Die Zugangsebene wird in Pr 0.49 eingestellt und erlaubt bzw.
verhindert den Zugang zu den Parametern der erweiterten Menus.

Zugangsebene L1 ausgewahlt - Nur Menu 0 sichtbar

Pr 0.00

Pr0.01

Pr0.02

Pr0.03

Pr 0.49

Pr 0.50

Zugangsebene L2 ausgewahlt - Alle Parameter sichtbar

Pr0.00 Pr1.00 | ............ Pr20.00 | Pr21.00
Pr0.01 Pr1.01 | ... Pr20.01 | Pr21.01
Pr0.02 Pr1.02 | ... Pr20.02 | Pr21.02
Pr0.03 Pr1.03 | ... Pr20.03 | Pr21.03
Pr0.49 Pr149 | ... Pr20.49 | Pr21.49
Pr 0.50 Pr150 | ... Pr20.50 | Pr21.50

7.9.2 Andern der Zugangsebene
Die Zugangsebene wird durch Pr 0.49 wie folgt festgelegt:

Inbetrieb- SMARTCARD-| Onboard- | Erweiterte | Technische| Fehler- | Hinweise zur

Text Wert Auswirkung
L1 0 nur Zugang zu Menu 0
L2 1 Zugang zu allen Menus (Menu 0 bis 21)

Die Zugangsebene kann mit der Bedieneinheit gedndert werden,
auch wenn die Benutzersicherheitsfunktion aktiviert wurde.

7.9.3 Benutzersicherheitsfunktion

Durch Aktivieren des Sicherheitscodes wird der Zugang zu allen
Parametern (auf3er Pr. 0.49 und Pr 11.44 Zugangsebene) in allen Menus
gesperrt.

Geoffnete Anwender-Sicherheitscodes - Alle Parameter:
Lese-/Schreibzugriff (Read / Write)

//// Al

Pr0.00 Pr1.00 | ... Pr20.00 | Pr21.00
Pr0.01 Pr1.01 | ... Pr 20.01 Pr21.01
Pr 0.02 Pr1.02 | ... Pr20.02 | Pr21.02
Pr0.03 Pr1.03 | ... Pr20.03 | Pr21.03
Pr 0.49 Pr149 | ... Pr20.49 | Pr21.49
Pr 0.50 Pr150 | ... Pr20.50 | Pr21.50

Geschlossene Anwender-Sicherheitscodes - Alle Parameter:
Nur Lesezugriff (aulRer Pr 0.49 und Pr 11.44)

Pro.00 | Pr1.00 [ ... Pr20.00 | Pr21.00
Pro.01 /|, Pr1.01 | ... /| Pr20.01 | Pr21.01
Pr0.02/ [ Pr1.02 | ..../[./| Pr2002 | Pr21.02
Pro.08/| Pr1.03 | ... // Pr20.03 | Py21.03

Looifo.
Pro.49 | Pr149 | ../.. Pr20.49 |/Pr21.49

[[Pro50 | Pr150 | ... Pr20.50 | Pr21.50 || ¥

Aktivieren des Sicherheitscodes
Geben Sie in Pr 0.34 einen Wert zwischen 1 und 999 ein. Driicken Sie

dann die Taste @ ; der Sicherheitscode wird auf den eingegebenen
Wert gesetzt. Um diesen Sicherheitscode aktivieren zu kénnen, muss
die Zugangsebene in Pr 0.49 auf ,Loc" gesetzt sein. Nach einem Reset
des Umrichters wird der Sicherheitscode aktiviert und der Umrichter
kehrt in die Zugangsebene L1 zuriick. Der angezeigte Wert von Pr 0.34
wird auf 0 zurtickgesetzt, damit der Sicherheitscode unsichtbar bleibt.
Nach dieser Einstellung ist der einzige Parameter, der vom Benutzer
geandert werden kann, die Zugangsebene Pr 0.49.

Rucksetzen des Sicherheitcodes
Wahlen Sie einen Parameter aus, der geandert werden kann. Driicken

Sie die @ Taste . Im oberen Display wird jetzt ,CodE" angezeigt.
Waéhlen Sie mit den Pfeiltasten den Sicherheitscode aus. Driicken Sie
dann die Taste .

Das Display kehrt zum vorher ausgewahlten Parameter im Modus

LParameter andern“ zuriick, wenn der richtige Sicherheitscode
eingegeben wurde.

Bei Eingabe eines falschen Sicherheitscodes schaltet das Display in den
Modus ,Parameter anzeigen*.

Zur Eingabe eines neuen Sicherheitscodes muissen Sie Pr 0.49 wieder
auf Loc* setzen und die Reset-Taste (&) driicken.

Abschalten des Sicherheitscodes

Loschen Sie den vorher eingestellten Sicherheitscode wie oben

beschrieben. Setzen Sie Pr 0.34 auf 0. Driicken Sie dann die Taste () .
Der Sicherheitscode ist jetzt deaktiviert und ermdglicht so nach jedem Netz
Ein am Umrichter volle Lese-/Schreibberechtigung fur die Parameter.
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7.10 Anzeigen von Parametern, die nicht 7.12.2 Parameter zur Einstellung der seriellen

auf Standardwerte gesetzt sind

Durch Eingabe des Wertes 12000 in Pr xx.00 werden nur die Parameter
angezeigt, die nicht auf Standardwerte gesetzt sind. Der Umrichter muss
zur Aktivierung dieser Funktion nicht zuriickgesetzt werden. Geben Sie
zur Deaktivierung dieser Funktion in Pr xx.00 den Wert 0 ein.

Bitte beachten Sie, dass der Zugang zu dieser Funktion von der jeweils
eingestellten Zugangsebene abhangt. Weitere Informationen zu
Zugangsebenen erhalten Sie in Abschnitt 7.9 Parameterzugangsebene
und Sicherheit.

7.11  Anzeigen von Zielparametern

Durch Eingabe des Wertes 12001 in Pr xx.00 werden nur die Parameter
angezeigt, die Zielparameter sind. Der Umrichter muss zur Aktivierung
dieser Funktion nicht zurlickgesetzt werden. Geben Sie zur
Deaktivierung dieser Funktion in Pr xx.00 den Wert O ein.

Bitte beachten Sie, dass der Zugang zu dieser Funktion von der jeweils
eingestellten Zugangsebene abhangt. Weitere Informationen zu
Zugangsebenen erhalten Sie in Abschnitt 7.9 Parameterzugangsebene
und Sicherheit.

7.12 Serielle Schnittstelle

7.12.1 Einfihrung

Der Unidrive SPM ist mit einer standardisierten seriellen zweipoligen
EIA485-Schnittstelle ausgeriistet. Damit kénnen Konfiguration, Betrieb und
Uberwachung bei Bedarf iiber einen PC oder eine SPS gesteuert werden.
Somit kann der Umrichter komplett Giber die serielle Schnittstelle gesteuert
werden, ohne dass eine Bedieneinheit oder eine andere Steuerverkabelung
notwendig ist. Der Umrichter unterstitzt zwei Kommunikationsprotokolle,
die Uber die Parameterkonfiguration ausgewéhlt werden kénnen:

* Modbus RTU

* ANSI

Modbus RTU ist das Standardprotokoll, da es von der Software, die sich
auf der mitgelieferten CD-ROM befindet, zur Inbetriebnahme verwendet
wird.

Der Umrichter ist mit einer RJ45-Schnittstelle ausgeristet. Diese ist nur
von der Leistungsendstufe und nicht von den anderen
Steueranschliissen isoliert (Einzelheiten zu Anschliissen und
Isolierungen finden Sie in Abschnitt 6.14 Anschlisse fur die serielle
Kommunikation auf Seite 70).

Die Schnittstelle liefert 2 Unitloads an das Kommunikationsnetzwerk.

EIA232/EIA485-Konvertierung
Ein externes Modul mit einer seriellen EIA232-Schnittstelle (z.B. ein PC)
kann mit der zweipoligen EIA485-Schnittstelle des Umrichters nicht

verwendet werden. Deshalb ist ein passendes Konvertermodul erforderlich.

Ein passendes Konvertermodul von EIA232 nach EIA485 ist das
EPA-Kabel zur seriellen Kommunikation.

Wird der 0.g. serielle Kommunikationskonverter oder ein anderes Modell
mit dem Unidrive SPM eingesetzt, diirfen am Netzwerk keine
Abschlusswiderstande angeschlossen werden. Je nach Typ kann es
erforderlich sein, den Abschlusswiderstand innerhalb des Konverters
anzuschlieBen. Informationen daruiber, wie der Abschlusswiderstand
innerhalb des Konverters anzuschlieBen ist, finden Sie normalerweise in
den Benutzerinformationen, die mit dem Konverter geliefert werden.

Schnittstelle
Die folgenden Parameter miussen je nach den existierenden
Systemanforderungen eingestellt werden.

Betriebsart serielle Schnittstelle
LS Txt | | | |

| US|

AnSI (0)

¢ rtu (1) = rtu (1)

Led (2)

Dieser Parameter legt das von der RS485-Schnittstelle des Umrichters
verwendete Kommunikationsprotokoll fest. Dieser Parameter kann tber
die Umrichterbedieneinheit, tiber ein Solutions-Modul oder die serielle
Schnittstelle selbst geandert werden. Bei Anderung iber die serielle
Schnittstelle erfolgt die Riickmeldung nach Senden des
Anderungsbefehls noch im vorher eingestellten Kommunikationsprotokoll.
Das Master-Modul muss vor dem Senden von Daten mit Hilfe des neu
eingestellten Kommunikationsprotokolls mindestens 20ms warten.
(Hinweis: ANSI verwendet 7 Datenbits, 1 Stopp-Bit und gerade Paritét;
Modbus RTU 8 Datenbits, 2 Stopp-Bits und keine Paritét.

Parameterwert Text Kommunikationsprotokoll
0 AnSI ANSI
1 rtu Modbus RTU-Protokoll
2 Led Modbus RTU-Protokoll, jedoch nur mit
SM-Keypad Plus

ANSIx3.28-Protokoll
Ausfuhrliche Informationen zum ANSI-Kommunikationsprotokoll
finden Sie im Unidrive SP Advanced User Guide.

Modbus RTU-Protokoll

Ausfuhrliche Informationen zur Implementierung des Modbus
RTU-Kommunikationsprotokoll finden Sie im Unidrive SP Advanced
User Guide.

Modbus RTU-Protokoll, jedoch nur mit SM-Keypad Plus

Diese Einstellung wird verwendet, um den Kommunikationszugriff zu
deaktivieren, wenn das SM-Keypad Plus als Hardware-Schlissel
verwendet wird. Weitere Informationen finden Sie im Handbuch mit dem
Originaltitel Unidrive SP Advanced User Guide.

Baudrate serielle Kommunikation

LS Txt | | | | | us |
300 (0), 600 (1), 1200 (2),
2400 (3), 4800 (4), 9600 (5),
g 19200 (6), 38400 (7), = 19200 (6)
57600 (8)*, 115200 (9)*

* nur fir Modbus RTU

Dieser Parameter kann Uber die Umrichterbedieneinheit, Uber ein
Solutions-Modul oder die serielle Schnittstelle selbst geandert werden.
Bei Anderung uiber die serielle Schnittstelle erfolgt die Riickmeldung
nach Senden des Anderungsbefehls noch mit der vorher eingestellten
Baudrate. Das Master-Modul muss vor dem Senden von Daten mit Hilfe
der neu eingestellten Baudrate mindestens 20ms warten.

HINWEIS

Bei Verwendung des Kommunikationskabels ist die verfluigbare
Baudrate auf 19,2 k Baud begrenzt.

Adressen fir die serielle Kommunikation
LS Txt | | | | | us |

¢ 0 bis 247 = 1
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Mit diesem Parameter wird die eindeutige Adresse des Umrichters fur
die serielle Schnittstelle definiert. Der Umrichter wird stets als
Slave-Modul betrieben.

Modbus RTU

Fir das Modbus RTU-Protokoll sind Adressen zwischen 0 und 247
zugelassen. Die Adresse 0 dient zur globalen Adressierung aller Slaves
und darf zur Einstellung als Parameterwert nicht verwendet werden

ANSI

Beim ANSI-Protokoll stellt die erste Stelle die Gruppe und die zweite
Stelle die Adresse innerhalb dieser Gruppe dar. Es sind maximal 9
Gruppen und maximal 9 Adressen innerhalb einer Gruppe zulassig.
Aus diesem Grunde ist der Wert fur Pr 0.37 in dieser Betriebsart auf 99
beschrankt. Der Wert 00 dient zur globalen Adressierung aller Slaves im
System, der Wert x0 zur Adressierung aller Slaves in Gruppe x. Diese
Werte durfen deswegen zur Einstellung als Parameterwert nicht
verwendet werden.
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8 Basisparameter (Ment 0)

In Meni O werden verschiedene haufig verwendete Parameter zur grundlegenden Umrichterkonfiguration zusammengefasst. Alle Parameter des
Mendus 0 erscheinen auch in anderen Menus des Umrichters (angegeben mit {...}).

Die Menis 11 und 22 kdnnen verwendet werden, um die meisten der Parameter in Menu 0 zu &ndern. Menu 0 kann ebenfalls bis zu 59 Parameter
enthalten, wenn Meni 22 entsprechend eingerichtet wird.

8.1 Kurzbeschreibungen

Bereich({) Defaultwert(=)
Parameter Typ
oL VT | sV oL VT [ sv

0.00 [xx.00 {x.00} 0 bis 32.767 0 LS [Uni

0.01 So!lv_vertbegrenzung {1.07} | #£3.000,0 Hz | +SPEED LIMIT MAX Hz/min™t 0.0 LS | Bi PT|US
(Minimum) — —

Sollwertbegrenzung 0 bis .1 | EUR>50,0 |EUR>1.500,0 . us

0.02 | Maximum) {1.06} I 300,01z | SPEED_LIMIT_MAX Hz/min™ | ysa> 600 | USA> 1800,0| 30000 ]LS |Uni

i 0,000 bis 3.200,000 i
0.03 |Beschleunigungszeit {2.11} 2og§s7llsogHz 1 900 i1 5.0 2.000 0200 |Ls |uni us
0.04 |Verzo it 2.21 0.0 bis 3 0,000 bis 3.200,000 10.0 2.000 0.200 LS [Uni us

. erzOgerungszei {2.21} 200.0 s/100Hz /1000 min"t . . . ni
0.05 |Sollwert auswahlen 114y | ALA2(0) ALPr (1)33/;\3'(:; (2). Pr(3). PAd (4), ALA2 (0) LS |Txt NC us
0.06 |Stromgrenze {4.07} 0 bis Current_limit_max % 165.0 175.0 LS [Uni RA us

Ur_S (0),
Ur (1), Fd (2),

OL> Steuerverfahren {5.14} ] Ur_Auto (3), Ur_I (4) LS | Txt us

0.07 ur_I (4),

SrE (5)
CL> Drehzahlregler: .
P-Verstirkung 9 {3.10} 0,0000 bis 6,5535 1/rad s 0.0100 LS |Uni us
BaugroRe 1 bis
0,0 bis 25,0 % 3:30
OL> Spannungsanhebung der BaugréRRen 4 .
(Boost) {5.15} Motornennspa und 5: 2,0 LS | Uni us

0.08 nnung BaugroRle 6:

1,0
CL> Drehzahlregler: (3.1} 0,00 bis 655,35 1/rad 1.00 LS |Uni us
I-Verstarkung
OL> Dynamische AUS (0) oder .

000 |UIFKenniinie {513 EIN (1) 0 LS | Bit us
CL> Drehzahlregler: (3.12} 0,00000 bis 0,65535 (s) 0.00000 LS |Uni us
D-Verstarkung

3 +180.000
OL> Geschatzte {5.04} ) NL | Bi | FI [NC|PT

0.10 |Motordrehzahl min
CL> Motordrehzahl {3.02} +Speed_max min'l NL | Bi | FI [NC|PT
OL & VT> .
Umrichterausgangsfrequenz {5.01} +Speed_freq_max (Hz) NL | Bi | FI [NC|PT

0.11 0 bis 65.535
SV> Position des 16 . )
Umrichter-Encoders {329} l(JZm&:gLilr?ger NL |uni| FI [NC|PT

0.12 |Motorscheinstrom {4.01} 0 bis Drive_current_max (A) NL |Uni| FI [NC|PT
OL & VT> Motorwirkstrom {4.02} +Drive_current_max (A) NL | Bi | FI |[NC|PT

0.13 [sv> Analogeingang 1: )

Offsetkorrektur {7.07} +10.000 % 0.000 LS | Bi us

0.14 |Auswahl Drehmomentmodus |{4.11} Obis1 0 bis 4 Drehzahlregelungsmodus (0) LS [Uni us

FASt (0)

0.15 |Auswahl {2.04} st (1) FAS (0) std (1) Ls | Txt us

Bremsrampenmodus std.hv (2) Std (1)
OL >T28 und T29:
automatische Auswabhl {8.39} AUEH(\‘O)(lo)der 0 LS | Bit us

0.16 | geaktivieren
CL> Rampen freigeben {2.02} AUS (0) oder EIN (1) EIN (1) LS | Bit us
OL > T29: Digitaleingangsziel |{8.26} P;?'Zoloﬂs Pr 6.31 Ls |uni|pE| |PT|US

0.17 -

CL> Zeitkonstante . .
Stromsollwertfilter {4.12} 0,0 bis 25,0 ms 0.0 LS [Uni us
0.18 |Auswahl positive Logik {8.29} AUS (0) oder EIN (1) EIN (1) LS | Bit PT|US
0 bis 20 (0), 20 bis 0 (1), 4 bis 20tr (2), 20 bis 4tr
0.19 |Analogeingang 2: Betriebsart |{7.11} 3 VOLt (6) LS | Txt us
4 bis 20 (4), 20 bis 4 (5), VOLt (6)

0.20 |Analogeingang 2: (7.14 Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr1.37 LS |uni|DE PT|US

Zielparameter
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Bereich({}) Defaultwert(=)
Parameter Typ
oL VT | sV oL vT | sv
0 bis 20 (0), 20 bis 0 (1), 4 bis 20tr (2), 20 bis 4tr
0.21 |Analogeingang 3: Betriebsart [{7.15} }(3) 4 bis 20 (4), 20 bis 4 (5), VOLt (6), th.SC (7), th (8) LS | Txt PT|US
th (8), th.diSp (9)
0.22 | Auswahl Bipolarsollwert {1.10} AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
0.23 | Tippsoliwert {.0s) | 0P 4000 0 bis 4000,0 min'L 0.0 Ls |uni us
0.24 |Festsollwert 1 {1.21} +Speed_limit_max mint 0.0 LS | Bi us
0.25 |Festsollwert 2 {1.22} +Speed_limit_max min_l 0.0 LS | Bi us
+Speed_freq_ )
OL> Festsollwert 3 {1.23} 1 0.0 LS | Bi us
0.26 max Hz/min
CL> Grenzwert fur . .1 ;
Oberdrehzahl {3.08} 0 bis 40.000 min 0 LS | Uni us
+Speed_freq_ )
OL> Festsollwert 4 {1.24} 1 0.0 LS | Bi us
max Hz/min
0.27 TCL> Geberstriche pro
Umdrehung des {3.34} 0 bis 50.000 1024 4096 LS |Uni us
Umrichter-Encoders
Bedieneinheit:
0.28 |Rechtslauf-/Linkslauftaste {6.13} AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
freigeben
0.29 |SMARTCARD: {11.36} 0 bis 999 0 NL [uni| [N |PT|us
Parameterdaten
0.30 |Parameter kopieren {11.42} | nonE (0), rEAd (1), Prog (2), AutO (3), boot (4) nonk (0) LS | Txt NC *
0.31 |Umrichternennspannung X {11.33} 200 (0), 400 (1), 575 (2), 690 (3) V NL | Txt NC | PT
0.32 |Umrichternennstrom {11.32} 0,00 bis 9999,99A NL |Uni NC |PT
OL> Fangfunktion {6.09} 0 bis 3 0 LS |Uni us
0.33 |VT> Adaption . .
Motornenndrehzahl {5.16} 0 bis 2 0 LS |Uni us
0.34 | Anwender-Sicherheitscode {11.30} 0 bis 999 0 LS |Uni NC|PT|PS
Serielle Kommunikation:
0.35 Betriebsart {11.24} AnSI (0), rtu (1), Led (2) rtU (1) LS | Txt us
300 (0), 600 (1), 1200 (2), 2400 (3), 4800 (4),
Serielle Kommunikation: 9600 (5), 19200 (6), 38400 (7),
036 Baudrate {11.25} 57600 (8, nur Modbus RTU), 19200 (6) LS | Txt us
115200 (9, nur Modbus RTU)
0.37 |Serielle Kommunikation: {11.23} 0 bis 247 1 LS |Uni us
Adresse
Alle Nenn- 200V-Umrichter: 75
Stromregelkreis: . X 400V-Umrichter: 150 .
0.38 P-Verstarkung {4.13} 0 bis 30.000 spannzL(J)ngen. 575V-Umrichter: 180 LS |Uni us
690V-Umrichter: 215
200V-Umrichter: 1000
Stromregelkreis: Alle Nenn- 400V-Umrichter: 2000
0.39 I-Verstarkung {4.14} 0 bis 30.000 spanzgngen 575\-Umrichter: 2400 LS |Uni us
690V-Umrichter: 3000
0.40 |Automatische Optimierung | g ;5 0 bis 2 0 bis 4 0 bis 6 0 LS |uni
(Autotune)
0.41 |Max. Taktfrequenz {5.18} 3(0), 4 (1), 6 (2), 8 (3), 12 (4), 16 (5) kHz 3(0) 6 (2) LS | Txt RA us
0.42 | Anz. der Motorpole {5.11} 0 bis 60 (Auto bis 120 Pole) 0 (Auto) 6 POLE (3) | LS | Txt us
OL & VT> ’ ;
043 |Motorleistungsfaktor {5.10} 0,000 bis 1,000 0.850 LS |Uni us
SV> Encoder: Phasenwinkel |{3.25} 0,0 bis 359,9° 0.0 LS |Uni us
200V-Umrichter: 230
. 400V-Umrichter: EUR> 400, USA> 460 .
0.44 |Motornennspannung {5.09} 0 bis AC_voltage_set_max (V) 575V_Umrichter: 575 LS |Uni RA us
690V-Umrichter: 690
OL & VT> 0 bis 180.000 0,00 bis EUR> 1.500 1?;530
1, |{5.08} 1 40.000,00 USA> 1800 Ush. LS |Uni us
0.45 |Motomenndrehzahl (min™) min L1 > 1. >
: min 1.770,00
SV> Thermische . )
Motorzeitkonstante {4.15} 0,0 bis 3.000,0 20.0 LS |Uni us
0.46 |Motornennstrom {5.07} 0 bis Rated_current_max A Umrichternennstrom [11.32] LS |Uni RA us
0,0 bis 0,0 bis EUR> 50,0 )
0.47 |Motornennfrequenz {5.06} 3.000,0 Hz 1.250,0 Hz USA> 60.0 LS |Uni us
. OPEN LP (1), CL VECt (2),
0.48 |Betriebsartenselektor {11.31} SENVO (3), rEGEN (4) OPENn LP (1)| CLVECt(2) | SErVO (3) | LS | Txt NC|PT
0.49 |Status Sicherheitscode {11.44} L1 (0), L2 (1), Loc (2) LS | Txt PT|US
0.50 |Softwareversion {11.29} 1,00 bis 99,99 NL |Uni NC|PT

*In den Modi 1 und 2 kdnnen keine benutzerspezifischen Werte, in den Modi 0, 3 und 4 kdnnen benutzerspezifische Werte gespeichert werden
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Einfiihrung

Produkt- System- | Mechanische | Elektrische | Bedienung und Basis-
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Optimierung

SMARTCARD-
Betrieb

Onboard- | Erweiterte | Technische| Fehler- [ Hinweise zur
SPS |Parameter| Daten diagnose | UL-Listung

Legende:
Schlussel Beschreibung

oL Open Loop-Modus

CL Closed Loop-Vektormodus und Servomodus

VT Closed Loop-Vektormodus

SV Servomodus

{X.XX} | Parameter, der aus den erweiterten Menis kopiert wurde

LS Lese- und Schreibberechtigung (Read/write): Parameter
kdnnen vom Benutzer geandert werden

NL Nur Lesen: Parameter kdnnen vom Benutzer nur gelesen
werden

Bit Bit-Parameter. erscheint auf dem Display als W
oder ,Aus” (,OFF")

Bi Bipolar-Parameter

Uni Unipolar-Parameter
Text: im Parameter werden an Stelle von Zahlen

Txt .

Textzeichen verwendet.

Fl Gefiltert (Filtered): Parameter, deren Werte sich schnell
andern, werden zur besseren Anzeige gefiltert.
Zielparameter (Destination): Dieser Parameter wéahlt das

DE A . } ’

Ziel einer Eingangs- oder Logikfunktion.
Nennwertabhéngig (ﬁating dependant): Dieser Parameter
hat in Abhangigkeit von den unterschiedlichen

RA Umrichternennwerten unterschiedliche Werte und
Bereiche. Diese Parameter werden von SMARTCARDs
nicht Gbertragen, falls die Nennwerte des Quellumrichters
nicht den Nennwerten des Zielumrichters entsprechen.

NC Nicht kopiert (Not cloned): wird wéhrend des Kopierens
nicht von der bzw. zur SMARTCARD ubertragen.

PT geschitzt (Protected): kann nicht als Zielparameter
verwendet werden.

Benutzerspezifische Speicherung (User Save):

Us Parameterwerte werden bei der benutzerspezifischen
Speicherung im EEPROM-Speicher des Umrichters
abgelegt.

Speichern bei Netz Aus (Power-down save):
Parameterwerte werden bei einer UV-Fehlerabschaltung
im EEPROM-Speicher des Umrichters abgelegt.

PS Bei Software-Version V01.08.00 und dariiber werden die
bei Netz Aus gespeicherten Parameter auch dann in den
Umrichter geladen, wenn der Benutzer eine
Parameterspeicherung einleitet.
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Abbildung 8-1 Menu

0: Logikdiagramm

v
28
2]

v
29
2]

Die Funktion der beiden Digitaleingdnge werden durch Setzen des Parameters (Sollwertauswahl) gesteuert. Einzelheiten finden Sie in der nachfolgenden Tabelle.

Y A4
Analogsollwert
d 5 [4) >
d 6 @ = Analog- Analog-
eingang 2: eingang 2:
Offsetkorrektur Zielparameter
Alle
ungeschiitzten
variablen
_Analog-z Parameter
eingang 2: +
Betriebsart + ' Analogsollwert 2
g 7 [@ 0.19 =

Frequenzsollwertvorwahl

Frequenz-
Festsollwert 1
Frequenz-
Festsollwert 2
Frequenz-

Festsollwert 3

nur Open Loop-Modus

Y

Frequenz-
Festsollwert 4

Bedieneinheitssollwert

Rechts-/Linkslauftaste
freigeben

Préazisionssollwert &

Legende

Eingangs-
anschluss-

x4
klemmen

-
X -
L @] ey

X

RW-Parameter

@ RO-Parameter

Alle Parameter sind mit inren Standardeinstellungen dargestellt

o]

Auswahl
Sollwertquelle

Auswahl
Bipolarsollwert

Tipp-Sollwert

Digitaleingdnge T28 und T29

Pr 0.05 T28 T29

A1.A2 Lokal/Fernsignal Tippen
A1.Pr Festsollwertumschaltung
A2.Pr Festsollwertumschaltung
Pr Festsollwertumschaltung
PAd Lokal/Fernsignal Tippen
Prc Lokal/Fernsignal Tippen
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RECHTSLAUF LINKSLAUF
v v
27

26

Obere

Untere

Frequenz-/
Drehzahl-
begrenzung

RESET
v

Frequenz-/
Drehzahlbegrenzung

0.02

Freigabe
Rampe
6

nur Closed Loop-Modus

— =

Rampen

Verzégerungs-
zeit

Rampenmodus-
auswahl

l_n_r»-—c

OL> FREQUENZ
CL> DREHZAHL DREHMOMENT ~ERREICHT
2 A a

"

NULLDREHZAHL

10

Analogaus:

CL> PID-Verstarkungen
Drehzahlregelkreis
Drehzahl-
regelkreis:
P-Verstarkung,

Drehzahl-
regelkreis:
|-Verstarkung

Drehzahlregelkreis:
D-Verstéarkung

Motordrehzahl

<

Pulse pro
Umdrehung
Umrichter-
Encoder
Schwelle fir
Uberdrehzahl

15-pol.
Sub-D-Verbinder

gange Digitalausgang

Motorregelung

Stromgrenze

Auswahl Dreh-
momentmodus
OL> Fangfunktion
VT> Autotune
Motornenn-
drehzahl

bei Volllast

Zeitkonstante
Stromsollwertfilter

T

Motorparameter
7

Anzahl der Pole
Leistungsfaktor
Motornennspannung
Nenndrehzahl
Nennstrom
Motornennfrequenz
SV> Thermische

oL>

<

Geschatzte
Motordrehzahl

Auswahl

Spannungsregelung

Verstarkungs-
spannung
Dynamisches

Verhaltnis U/f
auswéhlen

\Vd

Leistungsendstufe

PWM-Takt-

d1
ey
i

N

Umrichter

Umrichter-
ausgangsfrequenz

frequenz

OL & VT>
Motor-
wirkstrom

Motor-
scheinstrom:

Magnetisie-
rungsstrom

=

Widerstand
wahlweise
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Einfiihrun Produkt- System-
9| informationen konfiguration | Installation | Installation | Softwarestruktur

Sicherheits-
informationen

nahme Betrieb SPS Parameter Daten diagnose | UL-Listung

Mechanische | Elektrische | Bedienung und Inbetrieb» Optimierung SMARTCARD- | Onboard- | Erweiterte | Technische | Fehler- | Hinweise zur
parameter

8.2  Ausfuhrliche Parameterbeschreibung
Meni O

8.2.1 Parameter x.00

Nullparameter
LS | Uni L I

¢ 0 bis 32.767 = 0

Parameter Pr x.00 ist in allen Menus verfugbar und besitzt die folgenden
Funktionen.

Open Loop-Modus

Pr 0.01 auf die erforderliche Mindestausgangsfrequenz des Umrichters
fur beide Drehrichtungen einstellen. Die Solldrehzahl wird zwischen

Pr 0.01 und Pr 0.02 skaliert. [0,01] ist ein Nennwert; die eigentliche
Frequenz kann durch die Schlupfkompensation héher sein.

Closed Loop-Modus

Pr 0.01 auf die erforderliche Mindestmotordrehzahl fir beide
Drehrichtungen einstellen. Die Solldrehzahl wird zwischen Pr 0.01 und
Pr 0.02 skaliert.

((NZRENO[I I Sollwertbegrenzung (Maximum)
LS Uni | | | |

Wert Vorgang | Us |
- - m— . EUR> 50,0
1000 Speichern von Parametern, wenn Unterspannung nicht aktiv ist oL|{ 0 bis 3.000,0Hz = USA> 60.0
(Pr 10.16 = 0) und 48V-Versorgung nicht aktiv ist (Pr 6.44 = 0). e -
- - EUR> 1.500,0
1001 | Speichern von Parametern unter allen Bedingungen SPEED LIMIT MAX VT USA> 1.800.0
1070 | Reset aller Optionsmodule cL|g Hz/min™L = . .
1233 |Laden der Standardwerte SV 3,000.0
1244 | Laden der US-Standardwerte (Der Umrichter ist mit einem zuséatzlichen Uberdrehzahlschutz
1253 | Andern des Umrichtermodus mit den Standardwerten ausgerustet)
1254 | Andern des Umrichtermodus mit den US-Standardwerten Open Loop-Modus
1255 Andern des Unmrichtermodus mit den Standardwerten Pr 0.02 auf die erforderliche maximale Ausgangsfrequenz fiir beide
(auBer Menus 15 bis 20) Drehrichtungen einstellen. Die Solldrehzahl wird zwischen Pr 0.01 und
1256 Andern des Umrichtermodus mit den US-Standardwerten Pr 0.02 skaliert. [0,02] ist ein Nennwert; die eigentliche Frequenz kann
(auBer Menis 15 bis 20) durch die Schlupfkompensation héher sein.
3yyy* Ubertragen von EEPROM-Daten des Umrichters zu Closed Loop-Modus
SMAR.TCARD—Datenblocknummer' yyy i Pr 0.02 auf die erforderliche maximale Motordrehzahl fur beide
yyy* Schreiben von Parameterunterschieden zum Auslieferungs- Drehrichtungen einstellen. Die Solldrehzahl wird zwischen Pr 0.01 und
zustand zu SMARTCARD-Datenblocknummer yyy. Pr 0.02 skaliert.
Syyy* Schreiben von Applications Lite-Programmen zu Fur den Betrieb bei hohen Drehzahlen siehe Abschnitt 10.6 Betrieb bei
SMARTCARD-Datenblocknummer yyy hohen Drehzahlen auf Seite 132.
Yy Lesen von SMARTCARD-Datenblocknummer yyy in den .
YWY | Umrichter 8.2.3 Rampenmodi, Auswahl der Solldrehzahl,
7yyy* | Léschen von SMARTCARD-Datenblocknummer yyy Stromgrenze
Byvy Vergleichen von Umrichterparametern mit Beschleunigungszeit
YY" | SMARTCARD-Datenblocknummer yyy LS Uni | | | | | usS |
9555+ Zuriuicksetzen des SMARTCARD-Warnungsunterdriickungs- OL|{1| 0.0 bis 3 200.0 s/L00Hz |= 5.0
Flags i i i
9666* | Setzen des SMARTCARD-Warnungsunterdriickungs-Flags Ll 0,000 bis 3.200,000 N \a 2.000
9777* | Zuriicksetzen des Schreibschutz-Flags der SMARTCARD s/1 000 mint sV 0.200
9888* | Setzen des Schreibschutz-Flags der SMARTCARD - - - -
9999% | Loschen von SMARTCARD-Datenblock 1 bis 499 Pr 0.03 auf die erforderliche Beschleunigung einstellen.
Ubertragen der Parameter fiir das elektronische Typenschild Beachten Sie, dass hohere Werte zu geringeren Beschleunigungen
1107y | 2umivom Umrichter vom/zum Encoder. Weitere Informationen fuhren. Dieser Wert gilt fur beide Drehrichtungen.
Y| tber diese Funktion finden Sie m Unidrive SP Advanced User - .
Guide (Erweiterte Betriebsanleitung Unidrive SP). Verzégerungszeit
12000** | Nur Anzeigen von Nicht-Standardwerten LS Uni | | | | | US |
12001** | Nur Anzeigen von Zielparametern OL|{}| 0.0 bis 3200.0 s/100Hz |= 10.0
* In Kapitel 11 SMARTCARD-Betrieb auf Seite 134 finden Sie weitere 0.000 bis 3.200.000 VT 2.000
Informationen zu diesen Funktionen. CL|{ ' 1 000. 1 =
** Zum Aktivieren dieser Funktionen ist kein Umrichter-Reset s min SV 0.200

erforderlich. Fir alle anderen Funktionen ist ein Umrichter-Reset
erforderlich, damit die entsprechende Funktion aktiviert werden kann.

8.2.2 Drehzahlgrenzen
Sollwertbegrenzung (Minimum)

LS Bi | | | | PT [ US |
oL|¢ +3.000,0 Hz = 0.0
clg J_rSPEED_LI-M_IiI'_MAX N 0.0

Hz/min

(Im Tippbetrieb des Umrichters hat Pr [0.01] keine Wirkung.)

Pr 0.04 auf die erforderliche Bremszeit einstellen.

Beachten Sie, dass hohere Werte zu langeren Bremszeiten fiihren.
Dieser Wert gilt fur beide Drehrichtungen.

Auswabhl Sollwertquelle

LS | ] TNC | | US|

¢ 0 bis 5 = A1.A2 (0)
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Produkt- System-

Einflibrung informationen [ konfiguration | Installation | Installation | Softwarestruktur

Sicherheits-
informationen

Die Sollfrequenz/Solldrehzahl wird mit Pr 0.05 wie folgt eingestellt:

Mechanische | Elektrische | Bedienung und SESCEI Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- | Erweiterte | Technische| Fehler- | Hinweise zur
REIEIECIE nahme p 9 Betrieb SPS |Parameter| Daten diagnose | UL-Listung
Drehzahlregler: Proportionalverstarkung
LS | Uni | | ] US|

Einstellung
ALA2 0 Analogeingang 1 ODER“2 durch Digitaleingang,
Anschlussklemme 28, wéahlbar
Analogeingang 1 ODER Frequenz-/Drehzahlvorwahl
Al.Pr 1 |durch Digitaleingang, Anschlussklemmen 28 und 29,
wahlbar
Analogeingang 2 ODER Frequenz-/Drehzahlvorwahl
A2.Pr 2 |durch Digitaleingang, Anschlussklemmen 28 und 29,
wahlbar
Pr 3 |Frequenz-/Drehzahlfestsollwert
PAd 4 |Bedieneinheitssollwert
Prc 5 |Préazisionssollwert

Durch Einstellen von Pr 0.05 auf 1, 2 oder 3 werden die Anschlussklemmen
T28 und T29 neu konfiguriert. Mit Pr 8.39 (Pr 0.16 in OL) kann diese
Funktion deaktiviert werden.

(ONO[SRTNOF4 T Stromgrenze
LS Uni | | RA |

| US |
oL 165.0
£ | 0bis Current_limit_ max % |=
CL 175.0

Pr 0.06 begrenzt zum Schutz des Umrichters und des Motors vor
Uberlastung den maximalen Ausgangsstrom des Umrichters (und damit
das maximale Motordrehmoment).

Pr 0.06 wie folgt auf das erforderliche maximale Drehmoment als
Prozentsatz des Nenndrehmomentes des Motors setzen.

TR
x 100 (%)
RATED

[0.06] =

Hierbei ist:
Tr erforderliches maximales Drehmoment
Tratep Nenndrehmoment des Motors

Alternativ dazu kénnen Sie Pr 0.06 wie folgt auf den erforderlichen
maximalen (Drehmoment erzeugenden) Wirkstrom als Prozentsatz des
Motornennstroms setzen:

I
—R %100 (%)

[0.06] =
RATED
Hierbei ist:
IR Erforderlicher maximaler Wirkstrom

IrateD Nennwert des Motorwirkstroms

8.2.4 Spannungsanhebung (Open Loop-Modus),
PID-Verstarkungen Drehzahlregelung
(Closed Loop-Modus)

Auswahl Spannungsregelung

LS Txt | | | | | us |
Ur_S (0), Ur (1), Fd (2),
OL|{f| Ur_Auto(3),Ur_I4), |= Ur_I (4)
SIE (5)

Open Loop-Modus

Es gibt sechs Spannungsmodi, die in zwei Kategorien (vektorgesteuert
und fester Boost) unterteilt werden. Weitere Informationen finden Sie
unter Abschnitt Pr 0.07 {5.14} Spannungsregelung auf Seite 120.

0,0000 bis 6,5535

1 = 0.0100
l/rad s

cL|g

Closed Loop-Modus

Pr 0.07 (3.10) wirkt im Vorwértszweig des Drehzahlregelkreises des
Umrichters. Der Drehzahlregler ist in Abbildung 13-4 auf Seite 162
grafisch dargestellt. Informationen zum Einstellen der Verstarkungen fr
die Drehzahlregelung finden Sie in Kapitel 10 Optimierung auf Seite 118.

(ONCRENEY I Spannungsanhebung (Boost)
LS Uni | | | | | us |

. Baugrofie 1 bis 3: 3,0
0,
& 0,0 bis 25,0 % der = BaugréRen 4 und 5: 2,0
Motornennspannung

Baugrofe 6: 1,0

oL

Open Loop-Modus

Wenn Pr 0.07 Spannungsmodus auf Fd oder SrE gesetzt ist, Pr 0.08
(5.15) auf den jeweiligen Wert setzen, der fur zuverlassigen Motorlauf
bei niedrigen Drehzahlen erforderlich ist.

Uberhohte Werte fiir Pr 0.08 kénnen zu einer Motoriiberhitzung fiihren.

(ONORENMENIN Drehzahlregler: Integralverstarkung
LS Uni | | | |

0,00 bis 655,35
cL|$ Lrad = 1.00

| Us |

Closed Loop-Modus

Pr 0.08 (3.11) wirkt im Vorwéartszweig des Drehzahlregelkreises des
Umrichters. Der Drehzahlregler ist in Abbildung 13-4 auf Seite 162
grafisch dargestellt. Informationen zum Einstellen der Verstarkungen fur
die Drehzahlregelung finden Sie in Kapitel 10 Optimierung auf

Seite 118.

Auswahl dynamische U/f-Kennlinie / Optimierung
des magnetischen Flusses

LS | Bit ] ]
OL|{| AUS(0)oderEIN (1) |=

Open Loop-Modus

| US |
AUS (0)

Pr 0.09 (5.13) auf 0 setzen, wenn die U/f-Kennlinie fir den Motor linear
sein soll. Diese wird dann durch die Nennspannung und die
Nennfrequenz des Motors bestimmt.

Pr 0.09 auf 1 setzen, wenn bei geringer Last eine Reduzierung des
Energieverlustes im Motor erforderlich ist. Die U/f-Kennlinie wird im
unteren und mittleren Drehzahlbereich abgesenkt und lastabhéangig,
falls erforderlich, bis zum Nennwert angehoben. In Abbildung 8-2 ist die
Anderung des U/f-Anstiegs bei einer Verringerung der Motorstromstéarke
dargestellt.
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Closed Loop-Modus

Pr 0.09 (3.12) wirkt im Ruckfuhrungspfad des Drehzahlregelkreises des
Umrichters. Der Drehzahlregler ist in Abbildung 13-4 auf Seite 162
grafisch dargestellt. Informationen zum Einstellen der Verstarkungen fiir
die Drehzahlregelung finden Sie in Kapitel 10 Optimierung auf

Seite 118.

8.2.5 Uberwachung

(ONIOREN Y Geschatzte Motordrehzahl
H_FI ] NC | PT | |
oL g +180.000 mint =

Sicherheits- Einfiihrun Produkt- System- | Mechanische | Elektrische | Bedienung und SESCEN Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- | Erweiterte | Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen 9 informationen konfiguration | Installation [ Installation | Softwarestruktur [SEICINEICIE nahme p 9 Betrieb SPS Parameter Daten diagnose | UL-Listung
Abbildung 8-2 Feste und variable U/f-Kennlinien Servomodus

Motor- Pr 0.11 gibt die Encoder-Position in normierten Werten zwischen 0 und

spannung 65.535 an. Eine mechanische Umdrehung umfasst 65.536 Einheiten.

#0,09=1
- ;7\ n
Nefz Motorscheinstrom
spannung 7 7
MOTOR / NL [ Uni | FI | | | NC [ PT | |
> - - =
#0,09=0 { | 0 bis Drive_current_max (A)
Pr 0.12 gibt den RMS-Wert des Umrichterausgangsstroms in jeder der
drei Phasen an. Diese Phasenstrome bestehen aus einer Wirk- und
einer Blindkomponente. Diese beiden Komponenten bilden, wie im
folgenden Diagramm dargestellt, einen resultierenden Vektor.
Frequenz
Gesamtstrom
Istwert
- - - Wirkstrom (A
Drehzahlregler: Differenzialverstarkung
LS | Uni | | ! TUS |
CL | {3 | 0,00000 bis 0,65535 (s) |= 0.00000

>
»

Magnetisierungsstrom

Der Wirkstrom erzeugt das Drehmoment, der Blindstrom die
Magnetisierung.

Motorwirkstrom
NL | Bi | FI | | TNC | PT | |

oL

— 3
VT

+Drive_current_max (A) |=

Open Loop-Modus

Pr 0.10 (5.04) gibt die Motordrehzahl an. Dieser Wert wird wie folgt
Uberschlagig ermittelt:

0.12 Sollfrequenz nach der Rampe
0.42 Motor - Anzahl der Pole

Motordrehzahl
NL i | Al | TNC | PT | |

B
CL|$| +Speed_maxminl |=

Closed Loop-Modus

Pr 0.10 (3.02) gibt die Motordrehzahl an, die aus dem Ruckfihrungspfad
fur die Drehzahl ermittelt wird.

Umrichterausgangsfrequenz
NL | Bi | FI | | TNC | PT | 1

Open Loop- und Closed Loop-Vektormodus

Beim Betreiben des Motors unterhalb seiner Nenndrehzahl ist das
Drehmoment zu [0.13] proportional.

Analogeingang 1: Offsetkorrektur

LS Bi | | | | | us |
sv| g +10.000 % = 0.000
Servomodus

Pr 0.13 dient zur Beseitigung eines eventuellen Signal-Offsets am
Analogeingang 1.

8.2.6 Tippsollwert, Auswahl des Rampenmodus und
des Stopp- und Drehmomentregelungsmodus

Auswahl Drehmomentmodus

LS | Uni | | | | [ US|
oL oL| ¢ 0 bis 1 =
— {3 | +Speed_freq_max (Hz) |= Drehzahlregelung (0)
VT R 0 bis 4 =

Open Loop- und Closed Loop-Vektormodus
Pr 0.11 gibt die Frequenz am Ausgang des Umrichters an.

Position des Umrichter-Encoders
Uni FI | | | NC | PT | |

NL
0 bis 65.535
VAR 16 ) =
1/2*-tel einer Umdrehung

Pr 0.14 kann wie folgt zur Auswahl des erforderlichen
Umrichtersteuerungsmodus verwendet werden:

Einstellung |Open Loop-Modus Closed Loop-Modus
0 Erequenzregelung Drehzahlregelung
1 Drehmoment- Drehmomentregelung

regelung
2 Drehmomentregelung mit N-Grenze
3 Drehmomentregelung fur Aufwickler
4 Drehzahlregelung mit
Drehmomentvorsteuerung
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Auswahl Bremsrampenmodus

LS Txt | | | | | us |
FASL (0)
oL|{ Std (1) =
Sthv (2) Std (1)
FASL (0)
cL|g Std (1) =

Pr 0.15 legt den Rampenmodus fiir den Umrichter wie folgt fest:
0: Ungeregelte Rampe

Bei Verwendung eines geeigneten Bremswiderstandes empfiehlt sich
diese Einstellung. Die Frequenz wird entsprechend der eingestellten
Bremsrampe verringert und der Antrieb bremst ab. Eine Beeinflussung
der Bremsrampe erfolgt nur, wenn die generatorische Stromgrenze
erreicht wird. Ist das Tragheitsmoment zu grof3, kann es zu einer
Uberspannungsabschaltung ,OU* kommen. Diese Betriebsart muss
verwendet werden, wenn am Umrichter ein Bremswiderstand
angeschlossen ist.

1: Modus PI-Rampe

Der Modus PI-Rampe wird verwendet. Falls die Spannung wéhrend der
Verzdgerung auf den geltenden Wert in Pr 2.08 steigt, wird ein Regler
aktiviert, dessen Ausgangssignal den Sollwert des Motorlaststroms
entsprechend andert. Durch diese Regelung der Zwischenkreisspannung
erhoht sich die Motorverzdgerung, je niedriger die Drehzahl wird. Wenn
die Verzégerungszeit des Motors den programmierten Wert erreicht, stellt
der Regler seine Funktion ein und der Umrichter verzogert gemafR dem
programmierten Wert. Wenn die Spannung fiir den
Standard-Rampenmodus (Pr 2.08) niedriger als die Nennspannung des
Zwischenkreises eingestellt ist, verzégert der Umrichter den Motor nicht,
sondern lasst ihn austrudeln. Das Ausgangssignal der Rampensteuerung
(falls aktiv) ist ein Stromsollwert, der dem Stromregler zugefihrt wird.

Die Verstéarkung kann mit Pr 4.13 und Pr 4.14 eingestellt werden.

Sollwertauswahl 0.05

Funktion von
Anschluss 28

Funktion von
Anschluss 29

Sollwertauswahl tber

ALAZ(0) Anschlussklemmen

Auswahl
Lokal-/Fernsignal

Tippen

Analogsollwert 1 oder
Sollwertvorwahlen
gewahlt tber
Anschlussklemmen

ALPr (1)

Festsollwert, Bit 0

Festsollwert, Bit 1

Analogsollwert 2 oder
Sollwertvorwahlen
gewahlt tber
Anschlussklemmen

ALPr(2)

Festsollwert, Bit 0

Festsollwert, Bit 1

Sollwertvorwahl gewéhit

Prazisionssollwert

Pr (3) iiber Anschlussklemmen Festsollwert, Bit 0 Festsollwert, Bit 1
Gewabhlter Sollwert Gber | Auswahl .

PAd (4) Bedieneinheit Lokal-/Fernsignal Tippen

Prc (5) Gewabhlter Auswahl Tippen

Lokal-/Fernsignal

Regler in Betrieb

Zwischenkreisspannung

Motordrehzahl

Programmierte
Verzégerungs-
zeit

2: Modus PI-Rampe mit Anheben der Motorspannung

Diese Betriebsart entspricht dem Modus PIl-Rampe. Der einzige
Unterschied ist, dass die Motorspannung um 20 % angehoben wird.
Dadurch werden die im Motor auftretenden Verluste ausgeglichen,
indem ein gewisser Anteil der mechanischen Energie in Warme
umgewandelt wird. Das fuhrt zu einer schnelleren Verzégerung.

(ONIGRE RIS T28 und T29: automatische Auswahl deaktivieren
LS Bit | | | | | us |

OL|{}| AUS(0)oderEIN(1) |= AUS (0)

Open Loop-Modus

Wenn Pr 0.16 auf 0 gesetzt ist, werden die Digitaleingdnge T28 und T29
geman dem mit Pr 0.05 ausgewahlten Sollwert automatisch mit
Zielparameterwerten konfiguriert.

Durch Setzen von Pr 0.16 auf 1 wird diese automatische Konfiguration
deaktiviert. Der Benutzer kann dann die Funktion der Digitaleingédnge
T28 und T29 selbst festlegen.

Freigabe Rampe
LS Bit | | | |
CL|{}| EIN(0)oder AUS (1) |=
Durch Setzen von Pr 0.16 auf O kann der Benutzer die Rampen
deaktivieren. Dies ist normalerweise dann der Fall, wenn sich der

Umrichter genau nach einem Sollwert richten muss, der bereits tber
externe Rampen gefiihrt wurde.

[WRVEE VI T29: Zielparameter Digitaleingang
LS Uni |DE| | |PT|US|

oL|{ Pr 0.00 bis Pr 21.51 = Pr6.31

Open Loop-Modus

| US|
EIN (1)

Pr 0.17 legt den Zielparameter fir Digitaleingang T29 fest. Dieser
Parameter wird normalerweise gemaf des mit Pr 0.05 ausgewahlten
Sollwertes automatisch konfiguriert. Um diesen Parameter manuell
einstellen zu kénnen, muss die Deaktivierung der automatischen
Konfiguration fur T28 und T29 (Pr 0.16) eingestellt sein.

Zeitkonstante Stromsollwertfilter
LS Uni | | | |
CL|$ 0,0 bis 25,0 ms =

Closed Loop-Modus

| US |
0.0

Im Stromsollwertpfad befindet sich ein Filter erster Ordnung, dessen
Zeitkonstante von Pr 0.17 festgelegt wird. Dieser dient zum Ausfiltern von
akustischen Stdrsignalen bzw. Vibrationen, die durch Quantifizierung in
der Positionsrickfuhrung hervorgerufen werden. Dieser Filter verursacht
im Drehzahlregelkreis eine leichte Verzogerung. Aus diesem Grund kann
es notwendig sein, dass zum Erhalten der Stabilitat des Regelkreises im
Drehzahlregelkreis die Verstarkungen etwas verringert werden missen,
wenn die Zeitkonstante des Filters erhdht wird.

[ONRRE I Auswahl positive Logik
LS Bit | | |

{ EIN (0) oder AUS (1) =

| PT | us |
EIN (1)

Pr 0.18 legt die logische Polaritét fur Digitalein- und -ausgénge fest.
Dies wirkt sich nicht auf den Eingang zur Reglerfreigabe oder den
Relaisausgang aus.

Betriebsanleitung Unidrive SPM
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Analogeingang 2: Betriebsart Parameter- | Parameter- S etrichsart A nmerkungen
LS | Txt ] 1 ] US| wert text 9
{3 0 bis 6 = VOLt (6) 0 0-20 0 bis 20 mA
1 20-0 20 bis 0 mA
In den Modi 2 und 3 wird bei einer Unterbrechung in der Stromschleife 4 bis 20 mA mit .
. . . Fehlerabschaltung bei
eine Fehlerabschaltung ausgeltst, wenn der Schleifenstrom unter 3 mA 2 4-20.tr Fehlerabschaltung | < 3mA
abfallt. bei Ausfall
In den qul 2 und 4 geht der Analogeingangspegel auf 0.0 %, wenn der 20 - 4 mA Fehlerabschaltung bei
der Schleifenstrom unter 4 mA abfallt. 3 20-4.tr | Fehlerabschaltung | < 3mA
bei Drahtbruch
Parameter- | Parameter- Betriebsart Anmerkunaen 4 -20mA (keine
wert text 9 4 4-20 Fehlerabschaltung 0.0 % bei | <4mA
0 0-20 0 bis 20 MA bei Drahtbruch)
1 20-0 20 bis 0 mA 20 - 4mA (keine _
2 bis 20 MA mit 5 20-4 Fehlerabschaltung 100 % bei | <4mA
. | Fehlerabschaltung bei Drahtbruch)
2 4-20.tr Fehlerabschaltung bei bei | < 3mA
Ausfall 6 VOLL Spannungregel-
20-4mA modus
3 20-4.tr | Fehlerabschaltung bei Fehlerabschaltung ) Th-Fehlerabschaltung
Drahtbruch bei | < 3mA Thermistormodus bei R > 3K3
- 7 th.SC mit Kurzschlusser-| Th-Reset bei R < 1K8
4 -20mA (keine K Ths-Fehlerabschalt
4 4-20 Fehlerabschaltung bei | 0.0 % bei | <4mA ennung -renierabschaliung
bei R < 50R
Drahtbruch) _
20 G (e N R il I
5 20-4 Fehlerabschaltung bei | 100 % bei | < 4mA .
erkennung Th-Reset bei R < 1K8
Drahtbruch) -
6 VOLt Spannungregelmodus Thermlstormodus
9 th.diSp (nur Anzeige,
' keine Fehlerab-
Analogeingang 2: Zielparameter schaltungen)
LS | Uni [ DE | | PT | US |
¢ Pr 0.00 bis Pr 21.51 = Pr1.37 Auswahl Bipolarsollwert
LS Bit | | | | | us |
Pr 0.20 legt den Zielparameter fir Analogeingang 2 fest. 8 EIN (0) oder AUS (1) = AUS (0)
Analogeingang 3: Betriebsart Pr 0.22 legt wie folgt fest, ob der Sollwert unipolar oder bipolar ist:
LS | Txt | | | | PT | US | Pr 0.22 Funktion
£ 0 bis 9 = th (8)
0 Solldrehzahl/Sollfrequenz (unipolar) PR VA

Bei Software V01.07.00 und danach lautet die Vorgabe th (8)
Bei Software V01.06.02 und davor lautet die Vorgabe VOLLt (6)

In den Modi 2 und 3 wird bei einer Unterbrechung in der Stromschleife
eine Fehlerabschaltung ausgeltst, wenn der Schleifenstrom unter 3 mA
abfallt.

In den Modi 2 und 4 geht der Analogeingangspegel auf 0.0 %, wenn der
der Schleifenstrom unter 4 mA abfallt.

1 Solldrehzahl/Sollfrequenz (bipolar)

Tippsollwert
LS | Uni ] 1 ] 0S|
oL|{ 0,0 bis 400,0 Hz =
0.0
cL|g 0 bis 4.000,0 mint  |=

Geben Sie den gewunschten Wert fur die Tippfrequenz/Tippdrehzahl ein.

Die Grenzen fir Frequenz und Drehzahl wirken sich beim Betétigen des
Tippeingangs wie folgt aus:

Grenzfrequenzparameter Grenzwert gilt

Pr 0.01 Sollwertbegrenzung (Minimum) Nein

Pr 0.02 Sollwertbegrenzung (Maximum) Ja
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Dieser Parameter gibt die Nummer des Datenblocks an, der zuletzt von
Festsollwert 1 der SMARTCARD zum Umrichter tibertragen wurde.
LS Bi | | | | | us |
Parameter kopieren
(3 +Speed_limit_max mint | 0.0 p
LS Txt | | | NC | | * |
& 0 bis 4 = nonE (0)
Festsollwert 2
LS Bi | | | | | S | * In den Modi 1 und 2 kdnnen keine benutzerspezifischen Werte, in den
Modi 0, 3 und 4 kénnen benutzerspezifische Werte gespeichert werden.
+ imi int = 0.0
&3 +Speed_limit_max min
Bei Pr 0.30 = 1 oder 2 wird dieser Wert nicht zum EEPROM oder den
Festsollwert 3 Umrichter Gbertragen. Bei Pr 0.30 = 3 oder 4 wird der Wert Uibertragen.
LS Bi | | | | us | Parameter- | Parameter- Anmerkung
+Speed_freq_max
oL|g peed_ ‘ C_ll_ = 0.0 text wert
Hz/min nonkE 0 Inaktiv
Open Loop-Modus rEAd 1 Parametersatz von SMARTCARD lesen
Bei Auswahl von Festsollwerten (siehe Pr 0.05) wird die Drehzahl, Prog 2 Parameter‘satz in SMARTCARD
mit der der Motor lauft, durch diesen Parameter festgelegt. programmieren
Auto 3 automatisches Speichern
boot 4 Boot-Modus

(LRI Schwelle fir Uberdrehzahl
LS | Uni | | | |

LUS |

CL|{ 0 bis 40.000 min’ = 0

Closed Loop-Modus

Falls die Drehzahlruickfuhrung (Pr 3.02) diesen Wert in beiden Richtungen
tiberschreitet, wird eine Uberdrehzahl-Fehlerabschaltung ausgelost.
Wenn dieser Parameter auf 0 gesetzt ist, wird der Grenzwert fir die
Uberdrehzahl automatisch auf 120 % x SPEED_FREQ_MAX gesetzt.

MFestsollwert 4
| | |

Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 11 SMARTCARD-Betrieb auf
Seite 134.

Umrichternennspannung X
NL | Txt | | NC | PT ] |

& | 200V (0), 400V (1), 575V (2),
690V (3)

=

Pr 0.31 gibt die Nennspannung des Umrichters an.

Umrichternennstrom

LS | Bi 0S| NL | Uni | | TNC | PT ] |
+Speed_freq_max i
oL|$ peed_ ‘ (_11_ = 0.0 & 0,00 bis 9.999,99 A =
Hz/min
Pr 0.32 gibt den maximal zulassigen Dauernennstrom im Betrieb mit
Open Loop-Modus erhohter Uberlast an, der Uberlasten bis zu 150 % erlaubt.
Siehe Pr 0.24 bis Pr 0.26.
[USER{SNeI ) Aktivierung Fangfunktion
Geberstriche pro Umdrehung des LS uni | | | | | us |
Umrichter-Encoders oL|{ 0 bis 3 = 0
LS Uni | | | | | us |
Open Loop-Modus
VT |§ = 1024 P P
0 bis 50.000 Wenn der Regler mit Pr 0.33 = 0 freigegeben wurde, beginnt die
SVAE( = 4096

Closed Loop-Modus

Geben Sie in Pr 0.27 fur den Encoder am Grundgerat die Striche pro
Umdrehung ein.

Ausgangsfrequenz bei Null und steigt auf den erforderlichen Sollwert.
Wenn der Umrichter aktiviert ist und Pr 0.33 einen Wert ungleich Null
besitzt, fuhrt er zur Ermittlung der Motordrehzahl einen Anfangstest aus.
Dann wird die anfangliche Ausgangsfrequenz auf die Synchronfrequenz
des Motors gesetzt. Die vom Umrichter ermittelten Frequenzen kénnen
unter Umsténden wie folgt begrenzt werden:

(W2 RNl Bedieneinheit: Rechtslauf-/Linkslauftaste freigeben
LS Bit | | | | | us |

{ EIN (0) oder AUS (1) = AUS (0)

Bei angeschlossener Bedieneinheit gibt dieser Parameter die
Rechtslauf-/Linkslauftaste frei.

0 bis 999 = 0

SMARTCARD: Parameterdaten
NL Uni | | | NC | PT | us |
g

Pr 0.33 Funktion
0 Deaktiviert
1 Alle Frequenzen detektieren
2 Nur positive Frequenzen detektieren
3 Nur negative Frequenzen detektieren
Nenndrehzahl fir Autotune
LS Uni | | | | | us |
VT | 0 bis 2 = 0

Betriebsanleitung Unidrive SPM
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Closed Loop-Vektormodus

Motornenndrehzahl (Pr 0.45) und Motornennfrequenz (Pr 0.46)
bestimmen zusammen den Nennschlupf des Motors. Der Schlupf wird
im Motormodell fiir den Closed Loop-Vektormodus verwendet.

Der Nennschlupf des Motors héangt vom Lauferwiderstand ab.

Dieser wiederum kann je nach Motortemperatur sehr unterschiedlich
sein. Wenn Pr 0.33 auf 1 oder 2 gesetzt ist, erkennt der Umrichter
automatisch, ob der durch Pr 0.45 und Pr 0.46 festgelegte Schlupfwert
falsch eingestellt wurde oder mit der Motortemperatur schwankt. Falls
der Wert falsch ist, wird Pr 0.45 automatisch eingestellt. Dieser Wert von
Pr 0.45 wird jedoch bei Netz Aus nicht gespeichert. Falls der neue Wert
auch nach erneutem Netz Ein wieder bendtigt wird, muss er vorher vom
Benutzer abgespeichert werden.

Die automatische Optimierung wird nur bei Drehzahlen Gber 12,5 % der
Nenndrehzahl sowie bei Uberschreitung der Motorlast um 62,5 % der
Nennlast aktiviert. Sie wird wieder deaktiviert, wenn die Motorlast unter
50 % der Nennlast fallt.

Um beste Optimierungsergebnisse zu erzielen, sollten Sie die korrekten
Werte fur Standerwiderstand (Pr 5.17), Streuinduktivitét (Pr 5.24),
Standerinduktivitat (Pr 5.25) und Stiitzpunkte der Magnetisierungskennlinie
(Pr 5.29 und Pr 5.30) in den entsprechenden Parametern mittels
rotierendem Autotune eingestellt haben. Diese Werte kénnen vom
Umrichter wahrend eines automatischen Abgleichs (Autotune,

weitere Informationen bei Pr 0.40) ermittelt werden.

Wenn der Umrichter keine externe Positions-/Drehzahlrtickfiihrung
verwendet, steht Autotune fur die Nenndrehzahl nicht zur Verfiigung.

Die Verstarkung des Regelkreises (und damit die Drehzabhl, der sich das
Modul annéhert) kann auf einen normalen Wert gesetzt werden.

Hierzu ist PR 0.33 auf 1 zu setzen. Wird dieser Parameter auf 2 gesetzt,
so wird die Verstarkung um den Faktor 16 erhéht, um eine schnellere
Annaherung zu erreichen.

ANSIx3.28-Protokoll

Ausfihrliche Informationen zum ANSI-Kommunikationsprotokoll
finden Sie im Unidrive SP Advanced User Guide.

Modbus RTU-Protokoll

Ausfihrliche Informationen zur Implementierung des Modbus
RTU-Kommunikationsprotokoll finden Sie im Unidrive SP Advanced
User Guide.

Modbus RTU-Protokoll, jedoch nur mit SM-Keypad Plus

Diese Einstellung wird verwendet, um den Kommunikationszugriff zu
deaktivieren, wenn das SM-Keypad Plus als Hardware-Schliissel
verwendet wird. Weitere Informationen finden Sie im Handbuch Unidrive
SP Advanced User Guide (Erweiterte Betriebsanleitung Unidrive SP).

Serielle Kommunikation: Baudrate

LS Txt | | | | | us |
300 (0), 600 (1), 1200 (2),
2400 (3), 4800 (4), 9600 (5),
¢ 19200 (6), 38400 (7), = 19200 (6)
57600 (8)*, 115200 (9)*

* nur fir Modbus RTU

Dieser Parameter kann tber die Umrichterbedieneinheit, tiber ein
Solutions-Modul oder die serielle Schnittstelle selbst geédndert werden.
Bei Anderung uiber die serielle Schnittstelle erfolgt die Riickmeldung
nach Senden des Anderungsbefehls noch mit der vorher eingestellten
Baudrate. Das Master-Modul muss vor dem Senden von Daten mit Hilfe
der neu eingestellten Baudrate mindestens 20 ms warten.

Serielle Adresse
LS Uni | | | |

| US |

¢ 0 bis 247 = 1

Anwender-Sicherheitscode
LS [ Uni | | NC | PT | T PS |

¢ 0 bis 999 = 0

Wenn dieser Parameter auf einen Wert ungleich 0 gesetzt wird, wird der
Sicherheitscode aktiviert, sodass nur Parameter 0.49 mit Hilfe der
LED-Bedieneinheit eingestellt werden kann. Dieser Parameter wird auf
dem LED-Display als Wert null angezeigt.

Weitere Informationen finden Sie unter Abschnitt 7.9.3
Benutzersicherheitsfunktion auf Seite 87.

Serielle Kommunikation: Betriebsart

LS Txt | | | | | us |

{ AnSI (0), rtu (1), Led 2)  |= ru (1)

Dieser Parameter legt das von der RS485-Schnittstelle des Umrichters
verwendete Kommunikationsprotokoll fest. Dieser Parameter kann tber
die Umrichterbedieneinheit, Gber ein Solutions-Modul oder die serielle
Schnittstelle selbst geandert werden. Bei Anderung tber die serielle
Schnittstelle erfolgt die Riickmeldung nach Senden des
Anderungsbefehls noch im vorher eingestellten Kommunikationsprotokoll.
Das Master-Modul muss vor dem Senden von Daten mit Hilfe des neu
eingestellten Kommunikationsprotokolls mindestens 20ms warten.
(Hinweis: ANSI verwendet 7 Datenbits, 1 Stopp-Bit und gerade Paritat;
Modbus RTU 8 Datenbits, 2 Stopp-Bits und keine Paritat.)

Mit diesem Parameter wird die eindeutige Adresse des Umrichters fur
die serielle Schnittstelle definiert. Der Umrichter wird stets als
Slave-Modul betrieben.

Modbus RTU

Fur das Modbus RTU-Protokoll sind Adressen zwischen 0 und 247
zugelassen. Die Adresse 0 dient zur globalen Adressierung aller Slaves
und darf zur Einstellung als Parameterwert nicht verwendet werden

ANSI

Beim ANSI-Protokoll stellt die erste Stelle die Gruppe und die zweite
Stelle die Adresse innerhalb dieser Gruppe dar. Es sind maximal 9
Gruppen und maximal 9 Adressen innerhalb einer Gruppe zulassig.
Aus diesem Grunde ist der Wert fur Pr 0.37 in dieser Betriebsart auf 99
beschrénkt. Der Wert 00 dient zur globalen Adressierung aller Slaves im
System, der Wert x0 zur Adressierung aller Slaves in Gruppe X.

Diese Werte dirfen deswegen zur Einstellung als Parameterwert nicht
verwendet werden.

[ORCIRT NI Stromregelkreis: P-Verstarkung
LS Uni | | | | | us |
oL|{ =| Alle Nennspannungen: 20
) 200V-Umrichter: 75
Ll 0 bis 30.000 N 400V-Umrichter: 150
575V-Umrichter: 180
690V-Umrichter: 215

Parameterwert Text Kommunikationsprotokoll
0 AnSlI ANSI
1 rtu Modbus RTU-Protokoll
2 Led Modbus RTU-Protokoll, jedoch nur mit
SM-Keypad Plus
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(VR Ry: NN Stromregelkreis: |-Verstarkung
LS | Uni T | | US|
oL | =| Alle Nennspannungen: 40
. 200V-Umrichter: 1,000
cLlg 0 bis 30.000 |  400V-Umrichter: 2,000
575V-Umrichter: 2,400
690V-Umrichter: 3,000

Diese Parameter legen die proportionale und integrale Verstarkung des
in einem Umrichter im Open Loop-Modus verwendeten Stromreglers
fest. Die Stromregelung stellt durch Anderung der Ausgangsfrequenz
des Umrichters entweder Stromgrenzen oder eine Drehmomentregelung
zur Verfugung. Der Regelkreis wird bei einem Netzausfall auch im
Drehmomentmodus verwendet, oder wenn der Standard-Rampenmodus
im Regelmodus aktiv ist und der Umrichter abbremst, um den in den
Umrichter flieBenden Strom zu regulieren.

Automatische Optimierung (Autotune)

LS | Uni L | | | |
oL|g 0 bis 2 = 0
E 0 bis 4 = 0
SR 0 bis 6 = 0

Open Loop-Modus

Im Open Loop-Modus stehen zwei Autotune-Tests (stationar oder
dynamisch) zur Verfligung. Ein dynamisches Autotune sollte verwendet
werden, wann immer es moglich ist, damit der Messwert des
Leistungsfaktors vom Umrichter verwendet wird.

» Das stationére Autotune kann in Fallen, bei denen Motoren nicht von
der Last getrennt werden kdnnen, durchgefiihrt werden.

* Beim dynamischen Autotune wird zuerst ein stationéres Autotune
durchgefiihrt, bevor der Motor bei %/ der Nenndrehzahl fiir einige
Sekunden im Rechtslauf betrieben wird. Beim dynamischen
Autotune darf der Motor nicht unter Last laufen.

Pr 0.40 muss zur Durchfiihrung eines stationaren Autotune auf 1 und fir

ein dynamisches Autotune auf 2 gesetzt werden. Weiterhin benétigt der

Umrichter an Anschlussklemme 31 ein Reglerfreigabe- und an den

Anschlussklemmen 26 oder 27 ein Startsignal.

Nach dem Abschluss eines Autotune-Tests wechselt der Umrichter in
den Sperrzustand. Der Umrichter muss in einen geregelten
Sperrzustand versetzt werden, bevor er mit dem erforderlichen Sollwert
gestartet werden kann. Der Umrichter kann in einen geregelten
Sperrzustand versetzt werden, indem das Signal Sicherer Halz von
Anschlussklemme 31 entfernt wird, der Freigabeparameter fur den
Umrichter Pr 6.15 auf AUS (0) gesetzt oder der Umrichter iiber das
Steuerwort (Pr 6.42 & Pr 6.43) gesperrt wird.

Weitere Informationen finden Sie unter Abschnitt Pr 0.40 {5.12}
Autotune auf Seite 119.

Closed Loop-Modus

Im Closed Loop-Vektormodus stehen drei Autotune-Tests (stationar,
dynamisch oder Tréagheitsmessung) zur Verfiigung. Ein stationéres
Autotune ergibt mittlere Leistung, dagegen ergibt ein dynamisches
Autotune verbesserte Leistung, denn es misst die Istwerte der vom
Umrichter benétigten Motorparameter. Eine Tragheitsmessung sollte
getrennt vom stationaren oder dynamischen Autotune vorgenommen
werden.

» Das stationare Autotune kann in Féllen, bei denen Motoren nicht von
der Last getrennt werden kénnen, durchgefiihrt werden.

* Beim dynamischen Autotune wird zuerst ein stationares Autotune
durchgefihrt, bevor der Motor bei 2/3 der Nenndrehzahl fir ca.

30 Sekunden im Rechtslauf betrieben wird. Beim dynamischen
Autotune darf der Motor nicht unter Last laufen.

nahme Betrieb SPS Parameter| Daten diagnose | UL-Listung

« Beim Tragheitstest wird die Gesamttréagheit von Last und Motor
gemessen. Diese Messergebnisse werden zum Einstellen der
Verstarkungen der Drehzahlregelschleife (siehe Verstarkungen der
Drehzahlregelschleife weiter unten) und - falls erforderlich - beim
Beschleunigen zum Bereitstellen der Drehmomentvorsteuerung
verwendet. Wahrend einer Tragheitsmessung andert sich die

Motordrehzahl von /3 bis hin zu /3 der Nenndrehzahl im Rechtslauf

einige Male. Der Motor kann mit einem konstantem Drehmoment
belastet sein. Trotzdem wird noch ein richtiges Ergebnis gemessen.
Nichtlineare sowie sich &ndernde Lasten fiihren zu verfalschten
Messergebnissen.
Pr 0.40 muss zur Durchfiihrung eines stationaren Autotune auf 1, fir ein
dynamisches Autotune auf 2 und fur eine Tragheitsmessung auf 3
gesetzt werden. Weiterhin benétigt der Umrichter an Anschlussklemme
31 ein Reglerfreigabe- und an den Anschlussklemmen 26 oder 27 ein
Startsignal.

Nach dem Abschluss eines Autotune-Tests wechselt der Umrichter in
den Sperrzustand. Der Umrichter muss in einen geregelten
Sperrzustand versetzt werden, bevor er mit dem erforderlichen Sollwert
gestartet werden kann. Der Umrichter kann in einen geregelten
Sperrzustand versetzt werden, indem das Signal Sicherer Halz von
Anschlussklemme 31 entfernt wird, der Freigabeparameter fiir den
Umrichter Pr 6.15 auf AUS (0) gesetzt oder der Umrichter {iber das
Steuerwort (Pr 6.42 & Pr 6.43) gesperrt wird.

Wird Pr 0.40 auf 4 gesetzt, so errechnet der Umrichter die
Verstarkungen fur den Stromregelkreis auf der Basis der zuvor
gemessenen Werte fur Widerstand und Induktivitat des Motors.
Wahrend dieses Tests legt der Umrichter jede beliebige Spannung an
den Motor an. Der Umrichter setzt Pr 0.40 zuriick auf 0, sobald die
Berechnungen beendet sind (ca. 500ms).

Weitere Informationen finden Sie unter Abschnitt Pr 0.40 {5.12}
Autotune auf Seite 119.

Servomodus

Im Servomodus stehen fiinf Autotune-Tests (Kurztest bei niedriger
Drehzahl, Normaltest bei niedriger Drehzahl, Tragheitsmessung,
stationérer Test sowie Test mit minimaler Bewegung ) zur Verfugung.
Wo es mdglich ist, sollte mit normal niedriger Drehzahl gefahren
werden, denn der Umrichter misst den Standerwiderstand und die
Motorinduktivitat. Daraus errechnet er anschlie3end die Verstarkungen
fur den Stromregelkreis. Eine Tragheitsmessung sollte getrennt von
einem Kurztest bei niedriger Drehzahl oder einem Normaltest bei
niedriger Drehzahl durchgefiihrt werden.

e Ein Kurztest bei niedriger Drehzahl dreht den Motor um zwei
elektrische Umdrehungen (d.h. bis zu 2 mechanische
Umdrehungen) im Rechtslauf und misst dann den
Encoder-Phasenwinkel. Bei diesem Test darf der Motor nicht unter
Last laufen.

« Ein Normaltest bei niedriger Drehzahl dreht den Motor um zwei
elektrische Umdrehungen (d.h. bis zu 2 mechanische
Umdrehungen) im Rechtslauf. Dieser Test misst den
Encoder-Phasenwinkel und aktualisiert dann andere Parameter
einschlieBlich der Verstarkungen des Stromregelkreises. Bei diesem
Test darf der Motor nicht unter Last laufen.

« Beim Tragheitstest wird die Gesamttréagheit von Last und Motor
gemessen. Diese Messergebnisse werden zum Einstellen der
Verstarkungen des Drehzahlregelkreises und - falls erforderlich -
beim Beschleunigen zum Bereitstellen der
Drehmomentvorsteuerung verwendet. Wahrend einer

Tragheitsmessung andert sich die Motordrehzahl von l/3 bis hin zu

2/, der Nenndrehzahl im Rechtslauf einige Male. Der Motor kann mit
einem konstantem Drehmoment belastet sein. Trotzdem wird noch
ein richtiges Ergebnis gemessen. Nichtlineare sowie sich &ndernde
Lasten fuhren zu verfalschten Messergebnissen.
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» Der stationére Test misst nur den Motorwiderstand und die
Induktivitat und aktualisiert die Parameter fur die Verstarkung des
Stromregelkreises. Dieser Test misst den Encoder-Phasenwinkel,
daher muss dieser Test in Verbindung mit dem Kurztest bei niedriger
Drehzahl oder Tests mit minimaler Bewegung durchgefuhrt werden.

» Der Test mit minimaler Bewegung bewegt den Motor um einen
kleinen Winkel, um den Encoder-Phasenwinkel zu messen.

Dieser Test funktioniert korrekt, wenn es sich bei der Last um eine
Tréagheit handelt, und obwohl ein gewisses Maf} an Rastmomenten
und Haftreibung akzeptabel ist, kann dieser Test nicht fur einen
Motor unter Last verwendet werden.

Pr 0.40 muss zur Durchfuhrung eines Kurztests auf 1, fir einen

Normaltest auf 2 und fiur eine Tragheitsmessung auf 3 gesetzt werden.

Weiterhin bendtigt der Umrichter an Anschlussklemme 31 ein

Reglerfreigabe- und an den Anschlussklemmen 26 oder 27 ein

Startsignal.

Nach dem Abschluss eines Autotune-Tests wechselt der Umrichter in
den Sperrzustand. Der Umrichter muss in einen geregelten
Sperrzustand versetzt werden, bevor er mit dem erforderlichen Sollwert
gestartet werden kann. Der Umrichter kann in einen geregelten
Sperrzustand versetzt werden, indem das Signal Sicherer Halz von
Anschlussklemme 31 entfernt wird, der Freigabeparameter fur den
Umrichter Pr 6.15 auf AUS (0) gesetzt oder der Umrichter Gber das
Steuerwort (Pr 6.42 & Pr 6.43) gesperrt wird.

Wird Pr 0.40 auf 6 gesetzt, so errechnet der Umrichter die
Verstarkungen fur den Stromregelkreis auf der Basis der zuvor
gemessenen Werte fir Widerstand und Induktivitat des Motors.
Wahrend dieses Tests legt der Umrichter jede beliebige Spannung an
den Motor an. Der Umrichter setzt Pr 0.40 zuriick auf O, sobald die
Berechnungen beendet sind (ca. 500ms).

Weitere Informationen finden Sie unter Abschnitt Pr 0.40 {5.12}
Autotune auf Seite 119.

8.2.7 Motorparameter
Anz. der Motorpole
LS Txt | | | | | us |
oL|{ = Auto (0)
0 bis 60 (A_uto bis VT Auto (0)
cL|g 120polig) =
SV 6 POLE (3)

Open Loop-Modus

Dieser Parameter wird verwendet, um die Motordrehzahl zu berechnen
und die richtige Schlupfkompensation anzuwenden. Bei aktiviertem
AUTO-Modus wird die Anzahl der Motorpole automatisch aus der
Nennfrequenz (Pr 0.47) und der Nenndrehzahl (Pr 0.45) berechnet.
Anzahl der Motorpole = 120 * Nennfrequenz / Nenndrehzahl, gerundet
auf den nachsten geradzahligen Wert.

Closed Loop-Vektormodus

Dieser Parameter muss richtig eingestellt sein, damit die Algorithmen
zur Vektorregelung ordnungsgeman funktionieren. Bei aktiviertem
AUTO-Modus wird die Anzahl der Motorpole automatisch aus der
Nennfrequenz (Pr 0.47) und der Nenndrehzahl (Pr 0.45) berechnet.
Anzahl der Motorpole = 120 * Nennfrequenz / Nenndrehzahl, gerundet
auf den nachsten geradzahligen Wert.

Servomodus

Dieser Parameter muss richtig eingestellt sein, damit die Algorithmen
zur Vektorregelung ordnungsgeman funktionieren. Bei aktiviertem
AUTO-Modus wird die Anzahl der Motorpole auf 6 gesetzt.

Motorleistungsfaktor

LS | Uni | | | | T Us |
oL|¢ =
0,000 bis 1,000 — 0.850
VT @ =

(O NIRRT Max. Taktfrequenz
LS | Txt | | RA | !

[ US|
oL = 30)
| 3(0),4(1),6(2),8(3),
o lBl Tz eE Kz (o] 30
SV 62

Dieser Parameter legt die erforderliche Taktfrequenz fest. Der Umrichter
kann, falls die Endstufe zu heil3 wird, die eigentliche Taktfrequenz, ohne
diesen Parameter &ndern zu miissen, automatisch verringern. Es wird ein
thermisches Modell der IGBT-Sperrschichtemperatur verwendet, das auf
der Temperatur des Kiihlkérpers und einem sofortigen Temperaturabfall
mit Hilfe des Umrichterausgangsstromes und der Taktfrequenz beruht.
Die geschétzte Temperatur der IGBT-Sperrschicht wird in Pr 7.34
angezeigt. Falls die Temperatur 145°C tberschreitet, wird - falls méglich -
die Taktfrequenz verringert (d.h. >3kHz). Durch diese Verringerung der
Taktfrequenz werden die Umrichterverluste verringert. Die in Pr 7.34
angegebene Temperatur verringert sich dann ebenfalls. Falls sich die
Lastbedingungen nicht &ndern, die Sperrschichttemperatur wieder 145°C
Uberschreitet und der Umrichter die Taktfrequenz nicht weiter reduzieren
kann, l6st der Umrichter eine Fehlerabschaltung ,0.ht1* aus. Einmal pro
Sekunde versucht der Umrichter, die Taktfrequenz auf den in Pr 0.41
angegebenen Wert wiederherzustellen.

Der volle Bereich an Taktfrequenzen steht nicht bei allen Nennwerten
des Unidrive SPM zur Verfugung. Informationen Uber die maximal
verfiigbare Taktfrequenz fiir jeden Umrichternennwert finden Sie in
Abschnitt 10.5 Taktfrequenz auf Seite 132.

Der Leistungsfaktor ist der echte Leistungsfaktor des Motors, d. h. der
Winkel zwischen Motorspannung und -strom.

Open Loop-Vektormodus

Der Leistungsfaktor wird zusammen mit dem Motornennstrom (0.46) zur
Berechnung des Nennwertes des Wirk- und des Magnetisierungsstromes
(Blindstromes) des Motors benétigt. Der Nennwert des Wirkstroms dient
zur Umrichtersteuerung, der Magnetisierungsstrom zur Kompensation
des Standerwiderstandes im Vektormodus. Die richtige Einstellung dieses
Parameters ist von auf3erster Wichtigkeit.

Dieser Parameter wird vom Umrichter wahrend eines dynamischen
Autotunes ermittelt. Bei Ausfiihrung eines stationaren Autotune muss in
Pr 0.43 der auf dem Typenschild angegebene Wert eingegeben werden.

Closed Loop-Vektormodus

Wenn der Wert der Standerinduktivitét (Pr 5.25) einen Wert ungleich Null
enthalt, wird der vom Umrichter verwendete Leistungsfaktor
kontinuierlich berechnet und in den Vektoralgorithmen verwendet
(dadurch wird Pr 0.43 jedoch nicht aktualisiert.

Wenn die Standerinduktivitat (Pr 5.25) auf Null gesetzt ist, wird der nach
Pr 0.43 geschriebene Leistungsfaktor zusammen mit dem
Motornennstrom und anderen Motorparametern zur Berechnung der
Nennwerte des Wirk- und des Magnetisierungsstroms (Blindstroms),
die in den Vektoralgorithmen verwendet werden, benutzt.

Dieser Parameter wird vom Umrichter wahrend eines dynamischen
Autotunes ermittelt. Bei Ausfiihrung eines stationaren Autotune muss in
Pr 0.43 der auf dem Typenschild angegebene Wert eingegeben werden.

Encoder-Phasenwinkel
LS Uni | | | |
SVAE(3 0,0 bis 359,9° = 0.0

| US |
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Der Phasenwinkel zwischen dem magnetischen Fluss im Laufer eines
Servomotors und der Encoder-Position ist zum ordnungsgemafen
Motorbetrieb erforderlich. Falls der Phasenwinkel bekannt ist, kann er in
diesem Parameter eingegeben werden. Alternativ dazu kann der
Umrichter den Phasenwinkel auch automatisch durch einen Phasentest
(siehe Autotune im Servo-Modus Pr 0.40) messen. Nach Abschluss des
Tests wird der Phasenwinkel in diesen Parameter geschrieben.

Der Phasenwinkel des Encoders kann zu jeder Zeit geéandert werden
und wird sofort aktiv. Dieser Parameter hat einen vom Hersteller
voreingestellten Wert von 0.0, wird jedoch nicht verandert, falls durch
den Benutzer Defaultwerte geladen werden.
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Der auf dem Typenschild angegebene Wert ist normalerweise der Wert
fur einen betriebswarmen Motor. Falls der Typenschildwert jedoch nicht
korrekt ist, kann es sein, dass bei Inbetriebnahme des Umrichters eine
Nachstellung erforderlich ist. Die Nenndrehzahl kann vom Umrichter
optimiert werden. Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 10.1.3
Motorsteuerung im Closed Loop-Vektormodus auf Seite 125.

Thermische Motorzeitkonstante

(P RSN} Motornennspannung

LS | Uni 1 ! RA | ! US |

200V-Umrichter: 230
400V-Umrichter: EUR> 400
{f |0 bis AC_voltage_set_max (V) |= USA> 460
575V-Umrichter: 575
690V-Umrichter: 690

Open Loop- und Closed Loop-Vektormodus

Geben Sie den auf dem Typenschild des Motors angegebenen Wert ein.

LS Uni | | | | | us |
sv| g 0 bis 3000,0 = 20.0
Servomodus

Pr 0.45 ist die thermische Zeitkonstante des Motors und dient
zusammen mit dem Motornennstrom Pr 0.46 und dem
Gesamtmotorstrom Pr 0.12 im thermischen Motormodell zum
Motoruberhitzungsschutz.

Durch Setzen dieses Parameters auf 0 wird der thermische Schutz des
Motors deaktiviert.

Weitere Informationen finden Sie unter Abschnitt 10.4 Thermischer
Motorschutz auf Seite 131.

[OR:ISRENOY4 Il Motornennstrom
WREREN I \otornenndrehzahl (minl) LS | Uni | | RA | | T US |
LS uni | | | | | US | & 0 bis Rated_current_max A |=| Umrichternennstrom [11.32]
EUR> 1.500
oL i in1 =
g 0 bis 180.000 min USA> 1.800 Geben Sie den auf dem Typenschild angegebenen Wert fir den

EUR> 1.450,00

VT8 USA> 1.770,00

0,00 bis 40.000,00 min'l |=

Open Loop-Modus

Dies ist die Motordrehzahl bei Nennfrequenz und Nennspannung unter
Nennlastbedingungen (= Synchrondrehzahl - Schlupfdrehzahl).

Durch Eingeben des richtigen Wertes in diesen Parameter kann der
Umrichter die Ausgangsfrequenz als Funktion der Last erhdhen,

um diesen Drehzahlabfall auszugleichen.

Die Schlupfkompensation wird deaktiviert, wenn Pr 0.45 auf O oder auf
die Synchrondrehzahl oder Pr 5.27 auf 0 gesetzt ist.

Wenn Schlupfkompensation erforderlich ist, muss dieser Parameter auf
den am Typenschild des Motors angegebenen Wert gesetzt werden.
Dies ist normalerweise fir einen betriebswarmen Motor der richtige
Drehzahlwert. Dieser Wert muss manchmal bei Inbetriebnahme des
Umrichters nachjustiert werden, weil der Wert auf dem Typenschild
ungenau sein kann. Die Schlupfkompensation arbeitet sowohl unterhalb
der Nenndrehzahl als auch innerhalb des Feldschwéchungsbereiches
ordnungsgemaf. Schlupfkompensation wird normalerweise zur
Korrektur der Motordrehzahl eingesetzt, um eine Anderung der Drehzahl
bei verschiedenen Lasten zu verhindern. Die Nenndrehzahl kann héher
als die Synchrondrehzahl eingestellt werden, um Drehzahlunterschiede
zu beriicksichtigen. Das ist bei mechanisch gekoppelten Motoren zur
Unterstiitzung von Lastaufteilungen niitzlich.

Closed Loop-Vektormodus

Die Nenndrehzahl dient zusammen mit der Motornennfrequenz zur
Ermittlung des Nennschlupfes. Dieser Wert wird vom
Vektorregelalgorithmus verwendet. Ein falsches Einstellen dieses
Parameters kann die folgenden Wirkungen haben:

» Verringerter Wirkungsgrad des Motors

* Reduziertes maximales Motordrehmoment

» Maximaldrehzahl wird nicht erreicht

»  Uberstrom-Fehlerabschaltungen

» Verschlechtertes Einschwingverhalten

* Ungenaue Regelung des absoluten Motordrehmomentes in
Drehmomentregelung

Motornennstrom ein.

(O YRIN YA Motornennfrequenz

LS Uni | | | | | us |
oL|{ 0 bis 3.000,0Hz = EUR> 50,0, USA> 60,0
VT | { 0 bis 1.250,0Hz = EUR> 50,0, USA> 60,0

Open Loop- und Closed Loop-Vektormodus
Geben Sie den auf dem Typenschild des Motors angegebenen Wert ein.

8.2.8 Auswahl der Betriebsart

(IR RENBCUN I B etriebsartenselektor
LS | Txt | NC | | [ PT |

oL

3 1 bis 4 (VT

[°8 IOSE Bl

SV

Die Einstellungen fur Pr 0.48 sind wie folgt:

Einstellung Betriebsart

OPEn LP 1 Open Loop-Modus

CL VECt 2 Closed Loop-Vektormodus
SerVO 3 Servomodus
rEgEn 4 Betrieb als Netzwechselrichter

Dieser Parameter legt die Betriebsart des Umrichters fest. Pr xx.00
muss auf 1253 (européische Standardwerte ) oder 1254
(USA-Standardwerte) gesetzt werden, bevor er gedndert werden kann.
Bei einer Anderung der Betriebsart werden die Parameter in den
Auslieferungszustand der neu gewahlten Betriebsart gesetzt.
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8.2.9 Statusinformationen

(O RuNW:Y Yl Status Sicherheitscode
LS | Txt | | | PT | US |

¢ 0 bis 2 = 0
Dieser Parameter legt den Zugriff Uber die LED-Bedieneinheit wie folgt
fest:
Wert Text Vorgang
0 L1 nur Zugriff auf Menii 0 méglich
1 L2 Zugriff auf alle Meniis mdglich

Benutzersicherheitscode nach dem Zuriicksetzen
2 Loc _ des Umric_hters einstellen.

(Dieser Parameter wird nach dem Zurticksetzen
auf L1 gesetzt.)

Dieser Parameter kann iber die LED-Bedieneinheit geandert werden,
auch wenn der Sicherheitscode aktiviert ist.

Softwareversion
NL | Uni | | NC | PT | |

¢ 1,00 bis 99,99 =

In diesem Parameter wird die Softwareversion des Umrichters
angezeigt.
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9 Inbetriebnahme

In diesem Kapitel werden alle erforderlichen Schritte zum Betreiben
eines Motors in den moglichen Betriebsarten beschrieben.

Informationen zur Feinabstimmung des Motors und zur Erzielung
bestmdglicher Leistung finden Sie in Kapitel 10 Optimierung.

Stellen Sie sicher, dass der Motor nicht unkontrolliert
anlaufen kann und dadurch Gefahrdungen verursacht
werden.

Die Werte der Motorparameter beeinflussen die
Schutzfunktionen fur den Motor.

Die fUr den Stromrichter eingestellten Standardwerte durfen
fir den Schutz des Motors nicht als ausreichend betrachtet
werden.

Es ist wichtig, dass in Parameter 0.46 (Motornennstrom) der
richtige Wert eingegeben wird. Das wirkt sich auf den
thermischen Schutz des Motors aus.

>

VORSICHT

Falls der Modus Ansteuerung uber Bedieneinheit verwendet

wurde, ist sicherzustellen, dass mit Hilfe der -Tasten

der Sollwert in Pr 0.35 auf 0 gesetzt wurde, da der Umrichter
g hach dem Startbefehl auf den eingestellten Sollwert in
Pr 0.35 hochlauft.

>

Falls die vorgesehene Maximalgeschwindigkeit die

Sicherheit der Maschine nicht mehr gewabhrleistet,

mussen zuséatzliche unabhéngige Malnahmen zum
Uberdrehzahlschutz vorgesehen werden.

¢ Absolute EnDat-Encoder

Drehzahl- und Positionsriuckfiihrung

Geeignete Geber sind:

¢ Inkrementelle Encoder (A, B oder F, D mit oder ohne Z) mit
Kommutierungssignalen (U, V, W)

¢ Inkrementelle Encoder mit Rechtslauf- und Linkslaufausgangen
(F, R mit oder ohne Z) sowie Kommutierungsausgéangen (U, V, W)

¢ SINCOS-Encoder (mit seriellem Kommunikationsprotokoll
Stegmann Hiperface, EnDat oder SSI)

* Absolute EnDat-Encoder

Information zu Anschlussklemmen von Solutions-Modulen finden Sie in
Abschnitt 13.15 Menis 15, 16 und 17: Konfiguration von
Solutions-Modulen auf Seite 207 oder in der Betriebsanleitung des
jeweiligen Solutions-Moduls.

9.2 Andern der Betriebsart

Durch das Wechseln der Betriebsart werden alle Parameter
(einschlieBlich der Motorparameter) auf ihren jeweiligen Standardwert
zuriick gesetzt. Dies gilt nicht fiir Pr 0.49 und Pr 0.34.

Vorgehensweise
Die folgenden Anweisungen sollten nur abgearbeitet werden, wenn eine
neue Betriebsart eingestellt werden soll:

1. Geben Sie in Pr xx.00 einen der folgenden Werte ein:
1253 (Europa, 50Hz-Netz)
1254 (USA, 60Hz-Netz)

2. Andern Sie Pr 0.48 wie folgt:

Einstellung von Pr 0.48 Betriebsart

9.1 Anschliisse fiur die Inbetriebnahme

9.1.1 Grundlegende Anforderungen

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie der Umrichter fur die jeweilige
Betriebsart angeschlossen werden muss. Mindestanforderungen fur
Parameter in den jeweiligen Betriebsarten finden Sie in Abschnitt 9.3
Schnellstart - Inbetriebnahme auf Seite 110.

Tabelle 9-1 Notwendige Anschlisse fir jeden Modus

Open Loop-Modus

m l

Closed Loop-Vektormodus

ﬂ 2

Closed Loop-Servomodus

ﬂ 3

Ansteuerung des Umrichters
tber

Anforderungen

Umrichter: Regler freigeben
Drehzahlsollwert
Rechtslauf oder Linkslauf (Befehl)

Klemmen

Netzwechselrichter-Betrieb (Weitere
Informationen tber den Betrieb in
diesem Modus finden Sie im
Handbuch mit dem Originaltitel

ﬁ 4

Unidrive SP Regen Installation Guide.

Bedieneinheit Umrichter: Regler freigeben

Umrichter: Regler freigeben

Serielle Schnittstelle Serieller Kommunikationskanal

Tabelle 9-2 Notwendige Anschlisse fir jeden Modus

Betriebsart Anforderungen

Open Loop-Modus Asynchronmotor

Asynchronmotor mit

Closed Loop-Vektormodus Drehzahlriickfihrung

Permanent erregter
Synchronservomotor mit Drehzahl-
und Positionsriickfiihrung

Closed Loop-Servomodus

Drehzahlistwert

Geeignete Geber sind:

» Inkrementelle Encoder (A, B oder F, D mit oder ohne Z)

* Inkrementelle Encoder mit Ausgéngen fir Rechtslauf- und
Linkslaufsignale (F, R mit oder ohne Z)

e SINCOS-Encoder (mit oder ohne seriellem
Kommunikationsprotokoll Stegmann Hiperface, EnDat oder SSI)

Die Abbildungen in der zweiten Spalte gelten fur serielle
Kommunikation.

3. Entweder:

« Rote (§) RESET-Taste driicken

¢ Reset-Funktion tber Digitaleingange ausfiihren

* Setzen Sie den Umrichter Uber den seriellen Kommunikationskanal
durch Einstellen von Pr10.38 auf 100 zuruck (sicherstellen,
dass Pr xx.00 auf 0 zuriick gesetzt wird).
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Abbildung 9-1 Mindestanforderungen zum Betreiben des Motors

in einer bel

iebigen Betriebsart
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*Simulierte Encoder-Ausgange stehen nur im Open Loop-Modus

Pin 15, die Motorthermistor gilt gemeinsam fiir Analog- eingang 3.
Um diese zu verwenden, muss Analog- eingang 3 konfiguriert

@ 15-pol. D-Buchse
fir Encoder

Nullimpuls optional

Encoderschirmung an Umrichter OV
angeschlossen - offen an Encoder-Seite

Servomotor
(Permanentmagnete)

Thermischer Uberlastschutz fiir Bremswiderstand
zum Schutz gegen Brandgefahr. Dieser muss so

verdrahtet sein, dass er im Fehlerfall die
AC-Versorgung unterbricht.
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9.3 Schnellstart - Inbetriebnahme
9.3.1 Open Loop-Modus

Vorgang Erlauterung

Verdrahtung prifen

Folgendes sicherstellen:

es liegt kein Signal zur Reglerfreigabe an (Anschlussklemme 31)
* esliegt kein Startsignal an
e Motor ist angeschlossen

Schalten Sie den
Stromrichter ein

Folgendes sicherstellen:
e am Umrichter wird ,inh* angezeigt
Bei Fehlerabschaltung des Umrichters siehe Kapitel 15 Fehlerdiagnose auf Seite 256.

Folgendes eingeben:

Eingabe der . Motornennfrequepz in Pr0.47 (Hz) X 0000000
Details vom *  Motornennstrom in Pr 0.46 (A) s DRI T
Motortypenschild |+  Motornenndrehzahl in Pr 0.45 (minY) AZBO‘QgiS;”; i ;“;gig"sn
«  Motornennspannung in Pr 0.44 (V) - iberpriifen, ob A - oder A -Schaltung vorliegt e =1450m m;
ﬁf‘i‘; 50‘1445‘220‘075‘953;
Maximalfrequenz Folgendes eingeben: 00z ==
einstellen e Maximalfrequenz in Pr 0.02 (Hz)
t
. Folgendes eingeben: ‘ ‘
gBjjgzl/e\lljgl;bge— . Besghleunigunggeit in Pr0.03 (s/lOOHZ). _ . 1008z ‘
rungszeiten . Verzoqerungszelt in Pr 0.04 (s/100Hz) (bei elngetl)auFem.Bremsmdgrstand Pr0.15 =.FAST setzen
cinstellen Auch sicherstellen, dass Pr 10.30 und Pr 10.31 richtig eingestellt sind, andernfalls kénnen
Jt.bré-Fehlerabschaltungen ausgeldst werden. b o
Der Unidrive SP kann ein stationdres oder dynamisches Autotune ausfiihren. Der Motor muss vor der
Aktivierung eines Autotune zum Stillstand gekommen sein. Ein dynamisches Autotune sollte
verwendet werden, wann immer es mdoglich ist, damit der Messwert des Leistungsfaktors vom
Umrichter verwendet wird.
Beim dynamischen Autotune wird der Motor unabhangig von den angegebenen
Sollwerten und der ausgewahlten Laufrichtung bis zu 2/3 der Nenndrehzahl im Rechtslauf
beschleunigt. Nach Abschluss des Tests trudelt der Motor aus. Das Startsignal muss
gedffnet und erneut geschlossen werden, bevor der Umrichter mit dem eingestellten
WARNUNG! Sollwert anlaufen kann.
Der Umrichter kann zu jeder Zeit durch Wegnahme des Startsignals bzw. des Signals zur
Reglerfreigabe angehalten werden.
cos &
»  Ein stationéres Autotuning kann bei Motoren mit angekuppelter Last, die sich nicht leicht I6sen lasst,
durchgefihrt werden. Ein stationéares Autotune misst den Standerwiderstand des Motors und den
Automatische Spannungs-Offset im Umrichter. Diese Messwerte sind fur eine optimale Leistung der Vektormodi
Optimierung erforderlich. Ein stationéres Autotune misst den Leistungsfaktor des Motors allerdings nicht.
(Autotune) Deswegen muss der auf dem Typenschild ausgewiesene Wert in Pr 0.43 eingegeben werden.
» Ein dynamisches Autotuning kann nur bei Motoren ohne angekuppelte Last durchgefiihrt werden. :Es
Beim dynamischen Autotune wird zuerst ein stationares Autotune durchgefiihrt, bevor der Motor
bei 2/3 der Drehzahl in der gewéhlten Laufrichtung betrieben wird. Das dynamische Autotune
misst den Leistungsfaktor des Motors.
So flihren Sie ein Autotune durch:
*  Pr0.40 muss zur Durchfiihrung eines stationaren Autotune auf 1 und fiir ein dynamisches
Autotune auf 2 gesetzt werden.
» Legen Sie das Signal zur Reglerfreigabe (Anschlussklemme 31) an. Am Umrichter wird ,rdY*
angezeigt.
* Legen Sie das Startsignal (Anschlussklemmen 26 oder 27) an. Am unteren Display blinken
wahrend der Durchfiihrung des Autotune ,Auto” und ,tunE* abwechselnd.
*  Warten Sie, bis am Umrichter ,rdY* angezeigt wird und der Motor zum Stillstand kommt.
Bei Fehlerabschaltung des Umrichters siehe Kapitel 15 Fehlerdiagnose auf Seite 256.
Offnen Sie das Freigabe- und das Startsignal am Umrichter.
Geben Sie in Pr xx.00 den Wert 1000 ein
Parameter L L . L
speichern Drucken Sie die rote @ Reset-Taste, oder fuhren Sie die Reset-Funktion tber Digitaleingange aus
(sicherstellen, dass Pr xx.00 auf 0 zurlickgesetzt wird)
Start Der Umrichter kann jetzt gestartet werden @
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9.3.2 RFC-Modus
Asynchronmotor

Vorgang Erlauterung

Folgendes sicherstellen:

Verdrahtung * es liegt kein Signal zur Reglerfreigabe an (Anschlussklemme 31)
prufen « esliegt kein Startsignal an

«  Motor und Ruckfiihrungsmodul sind angeschlossen

Schalten Sie den
Stromrichter ein

Folgendes sicherstellen:
¢ am Umrichter wird ,inh" angezeigt
Bei Fehlerabschaltung des Umrichters siehe Kapitel 15 Fehlerdiagnose auf Seite 256.

RFC-Modus aus-

Motortypenschild

wahlen und
sperren die ¢ Pr3.24 =1 setzen, um den RFC-Modus zu wahlen.
Kabelbruch-Feh- [«  Pr3.40 = 0 setzen.
lerabschaltung
deaktivieren.
Folgendes eingeben:
Eingabe der *  Motornennfrequenz in Pr 0.47 (Hz)
Details vom *  Motornennstrom in Pr 0.46 (A)

*  Motornenndrehzahl (Synchrondrehzahl - Schlupfdrehzahl) in Pr 0.45 (min‘l)
«  Motornennspannung in Pr 0.44 (V) - Uiberpriifen, ob A- oder A-Schaltung vorliegt

Maximaldrehzahl

Folgendes eingeben:

einstellen «  Maximaldrehzahl in Pr 0.02 (min%)
] Folgendes eingeben:
Beschleuni- «  Beschleunigungszeit in Pr 0.03 (s/1000 min'1)
gungs-/Verzége-
rungszeiten «  Verzogerungszeit in Pr 0.04 (s/100 min'!) (bei eingebautem Bremswiderstand Pr 0.15 = FAST setzen.
einstellen Auch sicherstellen, dass Pr 10.30 und Pr 10.31 richtig eingestellt sind, andernfalls kénnen e o
Jt.br‘-Fehlerabschaltungen ausgeldst werden.
Der Unidrive SP kann ein stationares oder dynamisches Autotune ausfihren. Der Motor muss vor der
Aktivierung eines Autotune zum Stillstand gekommen sein. Ein stationdres Autotune ergibt mittlere
Leistung, dagegen ergibt ein dynamisches Autotune verbesserte Leistung, denn es misst die Istwerte
der vom Umrichter benétigten Motorparameter.
Beim dynamischen Autotune wird der Motor unabhéangig von den angegebenen Sollwerten
und der ausgewahlten Laufrichtung bis zu ?/; der Nenndrehzahl im Rechtslauf beschleunigt.
Nach Abschluss des Tests trudelt der Motor aus. Das Startsignal muss gedffnet und erneut cos @
geschlossen werden, bevor der Umrichter mit dem eingestellten Sollwert anlaufen kann.
Der Umrichter kann zu jeder Zeit durch Wegnahme des Startsignals bzw. des Signals zur
Reglerfreigabe angehalten werden.
« Ein stationares Autotuning kann bei Motoren mit angekuppelter Last, die sich nicht leicht I6sen l&sst,
durchgefiihrt werden, ohne die Last abzukuppeln. Ein stationares Autotune misst den Standerwiderstand
des Motors und die Streuinduktivitat des Motors. Diese Werte dienen zur Berechnung der Verstarkungen
Automatische im Stromregelkreis. Nach dem Abschluss des Tests werden die Werte in Pr 0.38 und Pr 0.39 N e
Optimierung entsprechend aktualisiert. Ein stationares Autotune misst den Leistungsfaktor des Motors allerdings nicht. om0
(Autotune) Deswegen muss der auf dem Typenschild ausgewiesene Wert in Pr 0.43 eingegeben werden. N rpm
« Das dynamische Autotune kann nur an Motoren ohne angekuppelte Last durchgefiihrt werden. Beim
dynamischen Autotune wird zuerst ein stationares Autotune durchgefiihrt, bevor der Motor bei /5 der
Drehzahl in der gewahlten Laufrichtung betrieben wird. Das dynamische Autotune misst die
Standerinduktivitat des Motors und berechnet daraus dessen Leistungsfaktor.
So fuihren Sie ein Autotune durch:
¢ Pr0.40 muss zur Durchfiihrung eines stationaren Autotune auf 1 und fiir ein dynamisches Autotune auf 2
gesetzt werden.
* Legen Sie das Signal zur Reglerfreigabe (Anschlussklemme 31) an. Am Umrichter wird ,rdY* angezeigt
¢ Legen Sie das Startsignal (Anschlussklemmen 26 oder 27) an. Am unteren Display blinken wéhrend der
Durchfiihrung des Autotune ,Auto” und ,tunE"* abwechselnd.
¢ Warten Sie, bis am Umrichter ,rdY* angezeigt wird und der Motor zum Stillstand kommt
Bei Fehlerabschaltung des Umrichters siehe Kapitel 15 Fehlerdiagnose auf Seite 256.
Offnen Sie das Freigabe- und das Startsignal am Umrichter.
Geben Sie in Pr xx.00 den Wert 1000 ein
Parameter . L . L L _ —_—
speichern Driicken Sie die rote @ Reset-Taste, oder fiihren Sie die Reset-Funktion Uiber Digitaleingdnge aus
(sicherstellen, dass Pr xx.00 auf O zurlickgesetzt wird)
Start Der Umrichter kann jetzt gestartet werden

[0)
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9.3.3 Closed Loop-Vektormodus

Asynchronmotor mit Inkremental-Encoderrickfihrung
Aus Grunden der Einfachheit wird hier nur ein inkrementeller 4-Spur-Encoder mit Rechtecksignalen betrachtet. Informationen zum Konfigurieren

eines der mitgelieferten Encodermodule finden Sie in Abschnitt 9.5 Konfiguration des Motorencoders auf Seite 114.

Vorgang Erlauterung
Folgendes sicherstellen:
Verdrahtung « es liegt kein Signal zur Reglerfreigabe an (Anschlussklemme 31)
prifen . es liegt kein Startsignal an

«  Motor und Ruckfihrungsmodul sind angeschlossen

Schalten Sie den
Stromrichter ein

Folgendes sicherstellen:
. am Umrichter wird ,inh* angezeigt
Bei Fehlerabschaltung des Umrichters siehe Kapitel 15 Fehlerdiagnose auf Seite 256.

Grundlegende Einstellung eines inkrementellen Encoders

Folgendes eingeben:

«  Typ des Umrichter-Encoders in Pr 3.38 = Ab (0): Inkremetal-Encoder

¢ Encoder-Anschlussspannung in Pr. 3.36 = 5V (0), 8V (1) oder 15V (2)

Liegt die Ab-Umrichterspannung tiber 5V, dann missen die Abschlusswiderstédnde deaktiviert werden. Dazu
Pr 3.39 auf 0 setzen.

Motortypenschild

¢ Motornenndrehzahl (Synchrondrehzahl - Schlupfdrehzahl) in Pr 0.45 (min'l)
«  Motornennspannung in Pr 0.44 (V) - iberpriifen, ob A - oder A-Schaltung vorliegt

Motorencoder-
Parameter Wenn die Versorgungsspannung fir den Encoder zu hoch eingestellt wird, kann dies zu einer
Beschéadigung des Drehzahlgebers fiihren.
¢ Geberstriche pro Umdrehungen (LPU) am Umrichter in Pr 3.34 (Wert wird vom Hersteller angegeben) eintragen.
«  Abschlusswiderstand konfigurieren in Pr 3.39:
0 = A-A\, B-B\, Z-Z\ Abschlusswiderstande deaktiviert
1 = A-A\, B-B\, Abschlusswiderstande aktiviert, Z-Z\ Abschlusswiderstéande deaktiviert
2 = A-A\, B-B\, Z-Z\ Abschlusswiderstande aktiviert
Folgendes eingeben:
Eingabe der ¢ Motornennfrequenz in Pr 0.47 (Hz)
Details vom ¢ Motornennstrom in Pr 0.46 (A)

Maximaldrehzahl

Folgendes eingeben:

ausgeldst werden.

einstellen ¢ Maximaldrehzahl in Pr 0.02 (min'l)
N Folgendes eingeben:
Bjiczif\;g'zb e |° Beschleunigungszeit in Pr 0.03 (s/1000 min‘l) R
?un gszeiten 9 *  Verzdgerungszeit in Pr 0.04 (s/100 min’l) (bei eingebautem Bremswiderstand Pr 0.15 = FAST setzen. Auch
einsgtellen sicherstellen, dass Pr 10.30 und Pr 10.31 richtig eingestellt sind, andernfalls kénnen ,It.br‘-Fehlerabschaltungen

o

Y
oo

Automatische

Der Unidrive SP kann ein stationéres oder dynamisches Autotune ausflihren. Der Motor muss vor der Aktivierung
eines Autotune zum Stillstand gekommen sein. Ein stationdres Autotune ergibt mittlere Leistung, dagegen ergibt ein
dynamisches Autotune verbesserte Leistung, denn es misst die Istwerte der vom Umrichter benétigten
Motorparameter.

Beim dynamischen Autotune wird der Motor unabhéngig von den angegebenen Sollwerten und der
ausgewahlten Laufrichtung bis zu 2/3 der Nenndrehzahl im Rechtslauf beschleunigt. Nach Abschluss des
Tests trudelt der Motor aus. Das Startsignal muss gedffnet und erneut geschlossen werden, bevor der
Umrichter mit dem eingestellten Sollwert anlaufen kann.

Der Umrichter kann zu jeder Zeit durch Wegnahme des Startsignals bzw. des Signals zur Reglerfreigabe

WARNUNG

angehalten werden.

«  Ein stationéres Autotuning kann bei Motoren mit angekuppelter Last, die sich nicht leicht I6sen lasst, durchgefihrt
werden, ohne die Last abzukuppeln. Ein stationéres Autotune misst den Sténderwiderstand des Motors und die
Streuinduktivitét des Motors. Diese Werte dienen zur Berechnung der Verstérkungen im Stromregelkreis. Nach
dem Abschluss des Tests werden die Werte in Pr 0.38 und Pr 0.39 entsprechend aktualisiert. Ein stationéres

cos &

(OAF:;omtfr:g;g Autotune misst den Leistungsfaktor des Motors allerdings nicht. Deswegen muss der auf dem Typenschild
ausgewiesene Wert in Pr 0.43 eingegeben werden.

«  Das dynamische Autotune kann nur an Motoren ohne angekuppelte Last durchgefiihrt werden. Beim i i
dynamischen Autotune wird zuerst ein stationares Autotune durchgefiihrt, bevor der Motor bei 2/3 der Drehzahlin L Vegnetsierungs-
der gewabhlten Laufrichtung betrieben wird. Das dynamische Autotune misst die Standerinduktivitat des Motors
und berechnet daraus dessen Leistungsfaktor. N rem

So fihren Sie ein Autotune durch:

¢ Pr0.40 muss zur Durchfiihrung eines stationaren Autotune auf 1 und fiir ein dynamisches Autotune auf 2 gesetzt
werden.

* Legen Sie das Signal zur Reglerfreigabe (Anschlussklemme 31) an. Am Umrichter wird ,rdY* angezeigt

* Legen Sie das Startsignal (Anschlussklemmen 26 oder 27) an. Am unteren Display blinken wéhrend der
Durchfuhrung des Autotune ,Auto” und ,tunE* abwechselnd.

. Warten Sie, bis am Umrichter ,rdY* angezeigt wird und der Motor zum Stillstand kommt

Bei Fehlerabschaltung des Umrichters siehe Kapitel 15 Fehlerdiagnose auf Seite 256.

Offnen Sie das Freigabe- und das Startsignal am Umrichter.

parameter Ge__ben Sie_in I_Dr xx.00 den Wert 1000 ein ) o o o ]
speichern Drucken Sie die rote Reset—Tast_e, oder fuhren Sie die Reset-Funktion Giber Digitaleingange aus (sicherstellen,

dass Pr xx.00 auf 0 zuriickgesetzt wird)

Start Der Umrichter kann jetzt gestartet werden @
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9.3.4 Servomodus

Permanent erregter Servosynchronmotor mit Drehzahl- und Positionsrickfiihrung
Aus Grunden der Einfachheit wird hier nur ein Inkrementeller 4-Spur-Encoder mit Kommutierungsausgang betrachtet. Informationen zum
Konfigurieren eines der mitgelieferten Encodermodule finden Sie in Abschnitt 9.5 Konfiguration des Motorencoders auf Seite 114.

Stromrichter ein

Vorgang Erlauterung

Folgendes sicherstellen:

Verdrahtung e es I!egt ke!n S|gna! zur Reglerfreigabe an (Anschlussklemme 31)

riifen e es Ileg_t kein Startsignal an

P *  Motor ist angeschlossen
e Motorencoder ist angeschlossen

Schalten Folgendes sicherstellen:

Sie den . am Umrichter wird ,inh* angezeigt

Bei Fehlerabschaltung des Umrichters siehe Kapitel 15 Fehlerdiagnose auf Seite 256.

Grundlegende Einstellung eines inkrementellen Encoders

Folgendes eingeben:

*  Typ des Umrichter-Encoders in Pr 3.38 = Ab.SErVO (3): Inkremental-Encoder mit Kommutierungsausgangen

¢ Encoder-Anschlussspannung in Pr. 3.36 = 5V (0), 8V (1) oder 15V (2).

Liegt die Ab-Umrichterspannung tiber 5V, dann miissen die Abschlusswiderstande deaktiviert werden. Dazu
Pr 3.39 auf 0 setzen.

e Anzahl der Pole in Pr 0.42

Motorencoder-
Parameter Wenn die Versorgungsspannung fur den Encoder zu hoch eingestellt wird, kann dies zu einer
Beschadigung des Drehzahlgebers fiihren.
¢ Geberstriche pro Umdrehung (LPR) am Umrichter in Pr. 3.34 (je nach verwendetem Encoder) einstellen
*  Abschlusswiderstand konfigurieren in Pr 3.39:
0 = A-A\, B-B\, Z-Z\ Abschlusswiderstande deaktiviert
1 = A-A\, B-B\, Abschlusswiderstande aktiviert, Z-Z\ Abschlusswiderstande deaktiviert
2 = A-A\, B-B\, Z-Z\ Abschlusswidersténde aktiviert
. Folgendes eingeben: I
Eggﬁgigg *  Motornennstrom in Pr 0.46 (A) 3 g
M . Sicherstellen, dass dieser Wert gleich oder kleiner ist als der Nennwert bei hoher Uberlast des Umrichters, da ansonsten
otortypen .
schild It.AC Fehlerabschaltungen wahrend des Autotunes verursacht. o

Maximaldrehza

Folgendes eingeben:

hl einstellen *  Maximaldrehzahl in Pr 0.02 (min’l)
. Folgendes eingeben:
gs;;:lf\ygrlzo . Bestheunigunggz_eit in Pr0.03 (s/lOQO {nin‘l) ) _
gerungszeiten . V_erzogerungszelt in Pr 0.04 (s/100 min™) (pe| _elngebautem BremSW|derstand AIlDr 0.15 = FAST setzen. Auch
einstellen sicherstellen, dass Pr 10.30 und Pr 10.31 richtig eingestellt sind, andernfalls kénnen ,It.br‘-Fehlerabschaltungen P\
ausgeldst werden. o e

Der Unidrive SP kann einen Autotune-Kurztest bei niedriger Drehzahl, einen Autotune-Normaltest bei niedriger Drehzahl

oder einen Autotune-Test mit minimaler Bewegung ausfiihren. Der Motor muss vor der Aktivierung eines Autotune zum

Stillstand gekommen sein. Beim Normaltest bei niedriger Drehzahl wird der Encoder-Phasenwinkel gemessen und die

Stromverstarkung errechnet.

Beim Kurztest mit niedriger Drehzahl und beim Normaltest mit niedriger Drehzahl wird der Motor
unabhéngig von den angegebenen Sollwerten um bis zu 2 Umdrehungen in der ausgewéhlten
Laufrichtung betrieben. Beim Test mit minimaler Bewegung wird der Motor mit einem durch Pr 5.38
T definierten Winkel betrieben.
WARNUNG Nach Abschluss des Tests trudelt der Motor aus. Das Startsignal muss geéffnet und erneut
geschlossen werden, bevor der Umrichter mit dem eingestellten Sollwert anlaufen kann.
Der Umrichter kann zu jeder Zeit durch Wegnahme des Startsignals bzw. des Signals zur
Reglerfreigabe angehalten werden.
Wenn ein Autotune unternommen wird, darf der Motor nicht unter Last betrieben werden. 0
. e Beim Kurztest mit niedriger Drehzahl und beim Normaltest mit niedriger Drehzahl wird der Motor in der gewahlten 0
Automatische Laufrichtung um bis zu 2 Umdrehungen betrieben und der Umrichter misst den Encoder-Phasenwinkel und aktualisiert den
Optimierung entsprechenden Wert in Pr 3.25. Der Normaltest mit niedriger Drehzahl misst auRerdem den Standerwiderstand und die
(Autotune) Motorinduktivitat. Diese Werte dienen zur Berechnung der Verstéarkungen im Stromregelkreis. Nach dem Abschluss des
Tests werden die Werte in Pr 0.38 und Pr 0.39 entsprechend aktualisiert. Der Kurztest mit niedriger Drehzahl dauert ca. 2
Sekunden, und der Normaltest mit niedriger Drehzahl dauert ca. 20 Sekunden.

*  Beim Autotune-Test mit minimaler Bewegung wird der Motor mit einem durch Pr 5.38 definierten Winkel betrieben. Bei
diesem Test darf der Motor nicht unter Last laufen, obwohl er korrekt lauft, wenn es sich bei der Last um eine Tragheit
handelt.

So fiihren Sie ein Autotune durch:

e Pr 0.40 muss zur Durchfiihrung eines Autotune-Kurztests mit niedriger Drehzahl auf 1, fir einen Normaltest bei niedriger
Drehzahl auf 2 und fiir einen Autotune-Test mit minimaler Bewegung auf 5 gesetzt werden.

* Legen Sie das Startsignal (Anschlussklemmen 26 oder 27) an.

* Legen Sie das Signal zur Reglerfreigabe (Anschlussklemme 31) an. Am unteren Display blinken wahrend der
Durchfuihrung des Tests ,Auto” und ,tunE" abwechselnd.

e Warten Sie, bis am Umrichter ,rdY*“ angezeigt wird und der Motor zum Stillstand kommt.

Bei Fehlerabschaltung des Umrichters kann dieser erst dann zuriickgesetzt werden, wenn das Umrichterfreigabesignal

(Anschlussklemme 31) abgeschaltet wurde. Siehe Kapitel 15 Fehlerdiagnose auf Seite 256.

Offnen Sie das Freigabe- und das Startsignal am Umrichter.

Parameter Ge__ben Sie_in l?r xx.00 den Wert 1000 ein ] o o o _

speichern Driicken Sie die rote (%) Rese_t—Taste, oder fihren Sie die Reset-Funktion Uber Digitaleingange aus (sicherstellen, dass
Pr xx.00 auf 0 zurtickgesetzt wird)

Start Der Umrichter kann jetzt gestartet werden

)
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9.4  Schnellstart-Inbetriebnahme (EPASoft)

EPASoft ist ein Windows™-gestlitztes Software-Inbetriebnahme-Tool fiir
den Unidrive SPM und andere Produkte von EPA.

EPASoft kann fiir die Inbetriebnahme und Uberwachung verwendet
werden. Es ermdglicht Upload, Download und Vergleich von
Umrichterparametern. Weiterhin kdnnen einfache und benutzerdefinierte
Mentilisten erstellt werden. Die Umrichtermenis lassen sich im
standardmafigen Listenformat als aktive Blockdiagramme anzeigen.
EPASoft kann mit einem einzelnen Umrichter oder einem Netzwerk
kommunizieren.

EPASoft kann Ihnen auf Wunsch gerne als CD (DateigroRe ca. 60MB) zugeschickt werden.

EPASoft Systemanforderungen:

*  Windows 98/98SE/ME/NT4/2000/XP. Windows 95 wird NICHT
unterstutzt

* Internet Explorer V5.0 oder eine aktuellere Version muss installiert
sein

«  Bildschirmaufldsung mindestens 800x600 bei 256 Farben.
1024x768 empfohlen.

* 128MB RAM

*  Pentium Il 266MHz oder dariiber empfohlen.

* Adobe Acrobat Reader 5.1 oder dartber (fiir Parameter-Hilfe).
Auf der mit dem Unidrive SP gelieferten CD enthalten

» Beachten Sie, dass Sie unter Windows NT/2000/XP tber
Administrator-Rechte verfiigen miissen, um die Software zu
installieren.

Um EPASoft von CD zu installieren, legen Sie die CD ein. Die
Autorun-Funktion sollte dann den Bildschirm des Vorrechners starten,

in dem EPASoft ausgewahlt werden kann. Deinstallieren Sie alle eventuell
vorhandenen Versionen von EPASoft, bevor Sie mit der Installation
fortfahren (bestehende Projekte gehen dadurch nicht verloren).

Im Lieferumfang von EPASoft sind Bedienungsanleitungen fir die
unterstitzten Umrichtermodelle enthalten. Wenn der Benutzer Hilfe zu
einem bestimmten Parameter anfordert, stellt EPASoft eine Verkniipfung zu
dem Parameter im entsprechenden erweiterten Benutzerhandbuch her.

9.5 Konfiguration des Motorencoders

In diesem Abschnitt sind die Parametereinstellungen aufgefiihrt, die zur Verwendung der jeweils kompatiblen Encoder-Typen mit dem Unidrive
SPM erforderlich sind. Weitere Informationen zu den hier aufgefiihrten Parametern finden Sie im Unidrive SP Advanced User Guide.

9.5.1 Uberblick

Tabelle 9-3 Parameter, die fur die Konfiguration des Motorencoders erforderlich sind

Encoder vom Typ Ab, Encoder vom
Fd, Fr, Ab.SErvo, SC.HiPEr-
Parameter Fd.SErVO, Fr.SErVO Encoder Typ SC.EndAt | EndAt-Encoder | SSI-Encoder
oder SC.SSI
oder SC
3.33 | Encoder: Anzahl der Geberumdrehungen v x v x 8% v
3.34 Gebgrstrlche pro Umdrehung des v v x v x
Umrichter-Encoders
3.35 | Encoder: Auflésung via RS485 v x v x v x v
3.36 Vers_orgungsspannung des v v v v v
Umrichter-Encoders
3.37 | Umrichter-Encoder: Baudrate fiir RS485 v v v
3.38 | Umrichter-Encodertyp v v v v v
341 Encoder: A_ut9mat. Konfigurgtion aktivieren v v v v
oder SSI-Binarformat auswéhlen

v’ notwendiger Parameter

x Parameter kann vom Umrichter durch die automatische Konfiguration eingestellt werden
In Tabelle 9-3 ist eine zusammenfassende Ubersicht der fiir die Konfiguration jedes Motorencoders erforderlichen Parameter dargestellt.

Ausfihrlichere Informationen finden Sie weiter unten.
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9.5.2 Ausfiuhrliche Informationen zur Inbetriebnahme des Motorencoders

Standard-4-Spur-Encoder mit oder ohne Kommutierungssignale (A, B, Z oder A, B, Z, U, V, W), oder

SinCos-Encoder ohne serielle Kommunikation

Ab (0) fur Inkremental-Encoder ohne Kommutierungssignale *
Encoder-Typ Pr0.38 | Ab.SErVvO (3) fiir 4-Spur-Encoder mit Kommutierungssignalen
SC (6) fur SinCos-Encoder ohne serielle Kommunikation *

5V (0), 8V (1) oder 15V (2)

Pr 3.36

Liegt die Ab-Umrichterspannung lber 5V, dann missen die Abschlusswiderstédnde deaktiviert
werden. Dazu Pr3.39 auf 0 setzen.

Auf den jeweiligen Wert fiir Geberstriche bzw. Sinuswellen pro Umdrehung setzen.

Pr 3.34 | Zu Einschrénkungen fur diesen Parameter siehe Abschnitt 9.5.3 Einschrankung der Anzahl der

Encoder-Versorgungsspannung

Encoder - Geberstriche pro

Umdrehung Geberstriche pro Umdrehung auf Seite 117.
Auswahl 0 = A, B, Z Abschlusswidersténde deaktiviert
Encoder-Abschlusswiderstand Pr3.39 |1=A, B Abschlusswiderstande aktiviert, Z Abschlusswiderstande deaktiviert
(nur Ab oder Ab.SErVO) 2 = A, B, Z Abschlusswiderstande aktiviert

0 = Fehlererkennung deaktiviert

1 = Drahtbrucherkennung an den Eingangen A, B und Z freigegeben
Encoder - Fehlererkennung Pr3.40 2 = Phasenfehlererkennung (nur Ab.SErvVO)

3 = Drahtbrucherkennung an den Eingangen A, B und Z und Phasenfehlererkennung aktiviert
(nur Ab.SErvVO)
Damit die Drahtbrucherkennung funktioniert, miissen die Abschlusswiderstéande aktiviert sein

* Diese Einstellungen durfen nur im Closed Loop-Vektormodus verwendet werden. Andernfalls muss nach jedem Netz Ein ein Phasenoffset-Test
(Autotune) durchgefiihrt werden.

Inkrementeller Encoder mit Frequenz- und Richtungsimpuls (F und D) oder

mit Rechtslauf- und Linkslaufsignalen (CW und CCW), mit oder ohne Kommutierungssignale

Fd (1) fur Frequenz- und Richtungsimpuls ohne Kommutierungssignale *

Fr (2) fur Rechtslauf- und Linkslaufsignale ohne Kommutierungssignale *
Fd.SErVO (4) fur Frequenz- und Richtungs-Encoder mit Kommutierungssignalen
Fr.SErVO (5) fur Rechtslauf- und Linkslaufsignale mit Kommutierungssignalen

5V (0), 8V (1) oder 15V (2)

Pr 3.36

Liegt die Ab-Umrichterspannung Uber 5V, dann missen die Abschlusswiderstéande deaktiviert werden.
Dazu Pr3.39 auf 0 setzen.

Auf den jeweiligen Wert fiir Impulse pro Umdrehung geteilt durch 2 setzen.

Pr 3.34 | Zu Einschréankungen fiur diesen Parameter siehe Abschnitt 9.5.3 Einschrénkung der Anzahl der
Geberstriche pro Umdrehung auf Seite 117.

0 = F oder CW, D oder CCW, Z Abschlusswiderstande deaktiviert

Pr3.39 |1=F oder CW, D oder CCW Abschlusswidersténde aktiviert und Z Abschlusswiderstéande deaktiviert
2 =CW, D oder CCW, Z Abschlusswiderstéande aktiviert

0 = Fehlererkennung deaktiviert

1 = Drahtbrucherkennung an den Eingangen F & D oder CW & CCW und Z aktiviert

2 = Phasenfehlererkennung (nur Fd.SErvVO und Fr.SErvVO)

3 = Drahtbrucherkennung an den Eingéangen F & D oder CW & CCW und Z und
Phasenfehlererkennung aktiviert (nur Fd.SErVO und Fr.SErVO)

Damit die Drahtbrucherkennung funktioniert, miissen die Abschlusswiderstande aktiviert sein

Encoder-Typ Pr 3.38

Encoder-Versorgungsspannung

Encoder - Geberstriche pro
Umdrehung

Auswahl
Encoder-Abschlusswiderstand

Encoder - Fehlererkennung Pr 3.40

* Diese Einstellungen durfen nur im Closed Loop-Vektormodus verwendet werden. Andernfalls muss nach jedem Netz Ein ein Phasenoffset-Test
(Autotune) durchgefiihrt werden.
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Absoluter SinCos-Encoder mit seriellem Kommunikationsprotokoll Hiperface oder EnDat, oder

Absoluter Encoder, nur mit EnDat-Kommunikationsprotokoll

Der Unidrive SPM ist mit den folgenden Hiperface-Encodern kompatibel:
SCS 60/70, SCM 60/70, SRS 50/60, SRM 50/60, SHS 170, LINCODER, SCS-KIT 101, SKS36, SKM36 und SEK-53.

SC.HiPEr (7) fur SinCos-Encoder mit seriellem Kommunikationsprotokoll Hiperface

Encoder-Typ Pr 3.38 | EndAt (8) fiir Encoder nur mit EnDat-Kommunikationsprotokoll
SC.EndAt (9) fur SinCos-Encoder mit seriellem Kommunikationsprotokoll EnDat
Encoder-Versorgungsspannung Pr3.36 |5V (0), 8V (1) oder 15V (2)

Wird dieser Parameter auf 1 gesetzt, werden die folgenden Parameter automatisch konfiguriert:
Pr 3.33 Encoder - Anzahl der Geberumdrehungen

Pr 3.41 | Pr 3.34 Geberstriche pro Umdrehung (nur SC.HIiPEr SC.EndAt) *

Pr 3.35 Encoder - Aufldsung pro Geberumdrehung via RS485

Alternativ kdnnen diese Parameter auch manuell eingestellt werden.

Automatische Encoder-Konfiguration
aktivieren

Encoder: Baudrate fir RS485

(nur EndAt und SC.EndAt) Pr 3.37 | 100 = 100k, 200 = 200k, 300 = 300k, 500 = 500k, 1000 = 1M, 1500 = 1.5M, oder 2000 = 2M

0 = Fehlererkennung deaktiviert

Encoder - Fehlererkennung Pr 3.40 1 = Drahtbrucherkennung an den Eingéngen Sin und Cos aktiviert

(nur SC.HIiPEr and SC.EndAt) ' 2 = Phasenfehlererkennung

3 = Drahtbrucherkennung an den Eingangen Sin und Cos sowie Phasenfehlererkennung aktiviert

* Zu Einschrénkungen flr diesen Parameter siehe Abschnitt 9.5.3 Einschrankung der Anzahl der Geberstriche pro Umdrehung auf Seite 117.

Absoluter Encoder, nur mit SSI-Kommunikationsprotokoll, oder
Absoluter SinCos-Encoder mit SSI

SSI (10) fur Encoder nur mit SSI-Kommunikationsprotokoll
SC.SSI (11) fur SinCos-Encoder mit SSI
5V (0), 8V (1) oder 15V (2)

Pr 3.36

Liegt die Ab-Umrichterspannung iber 5V, dann missen die Abschlusswiderstéande deaktiviert
werden. Dazu Pr3.39 auf O setzen.

Auf die jeweilige Anzahl von Sinuswellen pro Umdrehung setzen.

Pr 3.34 | Zu Einschrénkungen fir diesen Parameter siehe Abschnitt 9.5.3 Einschrankung der Anzahl der
Geberstriche pro Umdrehung.

Auswahl des SSI-Binarformats Pr3.41 | AUS (0) fur Encoder mit Graycode oder Ein (1) fur Binarformat-SSI-Encoder

Auf Anzahl der Geberumdrehungsbits fiir diesen Encoder-Typ (bei SSI-Encodern normalerweise
12 Bit) setzen

Auf Auflésungswert pro Geberumdrehung fur diesen Encoder-Typ (bei SSI-Encodern

Encoder-Typ Pr3.38

Encoder-Versorgungsspannung

Encoder - Geberstriche pro
Umdrehung. (nur SC.SSI)

Encoder: Geberumdrehungsbits Pr3.33

Encoder - Auflésung pro

Geberumdrehung via RS485 Pra.ss normalerweise 13 Bit) setzen

Encoder: Baudrate fiir RS485 Pr 3.37 | 100 = 100k, 200 = 200k, 300 = 300k, 500 = 500k, 1000 = 1M, 1500 = 1.5M, oder 2000 = 2M
0 = Fehlererkennung deaktiviert
1 = Drahtbrucherkennung an den Eingangen Sin und Cos aktiviert (nur SC.SSI)
2 = Phasenfehlererkennung (nur SC.SSI)
3 = Drahtbrucherkennung und Phasenfehlererkennung (nur SC.SSI)
4 = Uberwachung der Versorgungsspannung fiir SSI-Encoder

Encoder - Fehlererkennung Pr 3.40 |5 = Uberwachung der Versorgungsspannung fiir SSI-Encoder und Drahtbrucherkennung
(nur SC.SSI)
6 = Uberwachung der Versorgungsspannung fiir SSI-Encoder und Phasenfehlererkennung
(nur SC.SSI)

7 = Uberwachung der Versorgungsspannung fiir SSI-Encoder, Drahtbrucherkennung und
Phasenfehlererkennung (nur SC.SSI)

Encoder mit nur UVYW-Kommutationssignal*

Encoder-Typ Pr 3.38 | Ab.servo
Encoder-Versorgungsspannung Pr3.36 |5V (0), 8V (1) oder 15V (2)
Encoder - Geberstriche pro Pra.34 | Auf null setzen
Umdrehung

Encoder - Fehlererkennung Pr 3.40 | Auf null setzen, um die Kabelbrucherkennung zu deaktivieren

* Dieser Motorencoder liefert eine Ruckfiihrung mit sehr geringer Auflésung und sollte nicht fur Anwendungen eingesetzt werden, die einen hohen
Leistungspegel bendtigen.

116 Betriebsanleitung Unidrive SPM



Sicherheits- Einfiihrun Produkt- System- |Mechanische|Elektrische| Bedienung und Basis-  [IIEIELE Optimierun SMARTCARD- [Onboard-| Erweiterte | Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen 9 | informationen konfiguration | Installation |Installation | Softwarestruktur | parameter [EUINIE] P 9 Betrieb SPS |Parameter Daten diagnose | UL-Listung
9.5.3 Einschrankung der Anzahl der Geberstriche pro Umdrehung

Obwohl Pr 3.34 auf einen beliebigen Wert im Bereich von 0 bis 50 000 gesetzt werden kann, gibt fur den eigentlichen, vom Umrichter verwendeten
Wert Einschréankungen. Diese Einschréankungen hangen wie folgt von der Software-Version ab:

Software-Version V01.06.01 und dariiber
Tabelle 9-4 Einschrankung der Encoder-Geberstriche pro Umdrehung bei Software-Version V01.06.01 und daruber

Encodertypen

Aquivalente Geberstriche pro Umdrehung, vom Umrichter verwendet

Encoder vom Typ Ab, Fd, Fr,
Ab.SErVO, Fd.SErVO, Fr.SErvO
und SC

Der Umrichter verwendet den in Pr 3.34 angegebenen Wert.

Encoder vom Typ SC.HiPEr,
SC.EndAt, SC.SSI
(Rotations-Encoder)

Bei Pr 3.34 <1 verwendet der Umrichter den Wert 1.

Bei 1< Pr 3.34 <32.768 verwendet der Umrichter den in Pr 3.34 angegebenen wurde, abgerundet auf die
néchste Zweierpotenz.

Bei Pr 3.34 >32.768 verwendet der Umrichter den Wert 32.768.

Encoder vom Typ SC.HiPEr,
SC.EndAt, SC.SSI
(Linear-Encoder)

Der Umrichter verwendet den in Pr 3.34 angegebenen Wert.

Software-Version V01.06.00 und darunter
Tabelle 9-5 Einschrankung der Encoder-Geberstriche pro Umdrehung bei Software-Version V01.06.00 und darunter

Encodertypen

Aquivalente Geberstriche pro Umdrehung, vom Umrichter verwendet

Ab, Fd, Fr

Bei Pr 3.34 <2 verwendet der Umrichter den Wert 2.
Bei 2 < Pr 3.34 < 16.384 verwendet der Umrichter den in Pr 3.34 angegebenen Wert.
Bei Pr 3.34 >16.384 verwendet der Umrichter den in Pr 3.34 angegebenen wert, der auf den nachsten durch 4

teilbaren Wert gerundet wurde.

Ab.SErVO, Fd.SErVO, Fr.SErVO

Bei Pr 3.34 <2 verwendet der Umrichter den Wert 2.

Bei 2< Pr 3.34 <16.384 verwendet der Umrichter den in Pr 3.34 angegebenen wurde, abgerundet auf die
nachste Zweierpotenz.

Bei Pr 3.34 >16.384 verwendet der Umrichter den Wert 16.384.

SC, SC.HiPEr, SC.EndAt, SC.SSI

Bei Pr 3.34 <2 verwendet der Umrichter den Wert 2.

Bei 2< Pr 3.34 <32.768 verwendet der Umrichter den in Pr 3.34 angegebenen wurde, abgerundet auf die
nachste Zweierpotenz.

Bei Pr 3.34 >32.768 verwendet der Umrichter den Wert 32.768.

Beim Einschalten ist Pr 3.48 zuné&chst gleich 0. Der Parameter wird jedoch auf 1 gesetzt, wenn der Encoder des Grundgeréts sowie alle an
Solutions-Module angeschlossenen Encoder initialisiert wurden. Der Umrichter kann erst dann freigegeben werden, wenn dieser Parameter

gleich 1 ist.

Der Encoder wird folgendermaRen initialisiert:

Beim Einschalten des Umrichters

Bei Anforderung durch den Anwender Uber Pr 3.47
Beim Zuriicksetzen der Fehlerabschaltungen PS.24V, Encl bis Enc8 oder Encl1l bis Enc17
Die Anzahl der Geberstriche pro Umdrehung des Encoders (Pr 3.34) oder die Anzahl der Motorpole (Pr 5.11 und Pr 21.11) werden veréndert

(Softwareversion V01.08.00 und daruber).
Die Initialisierung fuihrt dazu, dass ein Encoder mit RS485 neu initialisiert und bei Auswahl der entsprechenden Funktion automatisch konfiguriert
wird. Bei Encodern des Typs Ab.SerVo, Fd.SErvO und Fr.SErVOo wird nach der Initialisierung mit Hilfe der UVW-Kommutierungssignale die
Positionsriickfiihrung fiir die ersten 120° (elektrisch) der Drehung ermittelt.

Betriebsanleitung Unidrive SPM
Ausgabenummer: 2

117



Sicherheits- Einfithrun Produkt- System- [Mechanische|Elektrische | Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- |Onboard- | Erweiterte | Technische| Fehler- [Hinweise zur
informationen 9 |informationen konfiguration| Installation | Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme p 9 Betrieb SPS |Parameter| Daten diagnose | UL-Listung

10  Optimierung

In diesem Kapitel werden Optimierungsmethoden zum Erreichen
maximaler Leistung beschrieben. Die Umrichterfunktionen zum
automatischen Abgleich (Autotune) vereinfachen diese Aufgabe.

10.1  Motorparametersatze
10.1.1  Motorsteuerung im Open Loop-Modus

Pr 0.46 {5.07} Motornennstrom Legt den maximal zuldssigen Motordauerstrom fest

Der Motornennstrom muss auf den maximal zulassigen Motordauerstrom gesetzt werden. (Informationen zum Einstellen dieses Parameters auf
héhere Werte als der Nennstrom im Betrieb mit hoher Uberlast finden Sie in Abschnitt 10.2 Maximaler Motornennstrom auf Seite 131.)

Der Motornennstrom wird in den folgenden Prozessen verwendet:

« Stromgrenzen (mehr Informationen in Abschnitt 10.3 Stromgrenzen auf Seite 131)

«  Thermischer Motorschutz bei Uberlast (mehr Informationen in Abschnitt 10.4 Thermischer Motorschutz auf Seite 131)

¢ Spannungsregelung im Vektormodus (siehe Pr 0.07 - Spannungsregelmodus - weiter unten in dieser Tabelle)

¢ Schlupfkompensation (siehe Pr 5.27 - Schlupfkompensation - weiter unten in dieser Tabelle)

¢ Regelung mit dynamischer U/f-Kennlinie

Legt die bei der Motornennfrequenz am Motor anliegende
Spannung fest

Pr 0.44 {5.09} Motornennspannung

Pr 0.47 {5.06} Motornennfrequenz Legt die Frequenz fest, bei der die Nennspannung anliegt

Stander- Ausgangsspannungskennlinie

spannung A
Motornennspannung (Pr 0.44) und Motornennfrequenz (Pr 0.47) dienen
zum Festlegen der Spannungs-Frequenz-Kennlinie, die fiir den Motor
verwendet wird (siehe Pr 0.07 - Spannungsregelmodus - weiter unten in
dieser Tabelle). Die Motornennfrequenz wird weiterhin zusammen mit
der Motornenndrehzahl zur Berechnung des Nennschlupfes fiir die
Schlupfkompensation verwendet (siehe Pr 0.45 - Motornenndrehzahl -
weiter unten in dieser Tabelle).

Pr0.44

Pr0.44/2 p---ouueeen

Pro.47/2  Pro47 Ausgangs-
frequenz

Pr 0.45 {5.08} Motornenndrehzahl Legt die Motornenndrehzahl bei Volllast fest

Pr 0.42 {5.11} Anzahl der Motorpole Legt die Anzahl der Motorpole fest

Motornenndrehzahl und Polzahl werden weiterhin zusammen mit der Motornennfrequenz zur Berechnung des Nennschlupfes fur
Asynchronmotoren verwendet.
0.42 0.45

Nennschlupf (Hz) = Motornennfrequenz - (Anzahl der Polpaare x [Motornenndrehzahl / 60] = 0.47 - ("2— X —GF)
Wenn Pr 0.45 auf O oder eine Synchrondrehzahl gesetzt ist, wird die Schlupfkompensation deaktiviert. Wenn die Schlupfkompensation erforderlich
ist, muss dieser Parameter auf den Typenschildwert des Motors gesetzt werden. Dies ist normalerweise flr einen betriebswarmen Motor der
richtige Drehzahlwert. Dieser Wert muss manchmal bei Inbetriebnahme des Umrichters nachjustiert werden, weil der Wert auf dem Typenschild
ungenau sein kann. Die Schlupfkompensation arbeitet sowohl unterhalb der Nenndrehzahl als auch innerhalb des Bereichs mit Feldschwéachung
ordnungsgemaéR. Schlupfkompensation wird normalerweise zur Korrektur der Motordrehzahl eingesetzt, um eine Anderung der Drehzahl bei
verschiedenen Lasten zu verhindern. Die Nenndrehzahl kann héher als die Synchrondrehzahl eingestellt werden, um Drehzahlunterschiede zu
berilicksichtigen. Das ist bei mechanisch gekoppelten Motoren zur Unterstutzung von Lastaufteilungen nitzlich.

Pr 0.42 wird fur eine gegebene Ausgangsfrequenz ebenfalls zur Berechnung der Motordrehzahlanzeige durch den Umrichter verwendet.
Wenn Pr 0.42 auf ,Auto” gesetzt ist, wird die Anzahl der Motorpole automatisch aus der Nennfrequenz Pr 0.47 und der Motornenndrehzahl Pr 0.45
berechnet.

Polzahl = 120 x (Motornennfrequenz Pr 0.47 / Motornenndrehzahl Pr 0.45) gerundet auf die nachste gerade Zahl
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Pr 0.43 {5.10} Motorleistungsfaktor Gibt den Winkel zwischen Motorspannung und Motorstrom an

Der Leistungsfaktor ist der echte Leistungsfaktor des Motors, d. h. der Winkel zwischen Motorspannung und -strom. Der Leistungsfaktor wird
zusammen mit dem Motornennstrom (Pr 0.46) zur Berechnung des Nennwertes des Wirk- und des Magnetisierungsstromes (Blindstromes) des
Motors benétigt. Der Nennwert des Wirkstroms dient zur Steuerung des Umrichters, der Magnetisierungsstrom zur Kompensation des
Standerwiderstandes im Vektormodus. Die richtige Einstellung dieses Parameters ist von auBerster Wichtigkeit. Der Umrichter kann den Nennwert
des Motorleistungsfaktors durch Ausfiihren eines dynamischen Autotune messen (siehe Pr 0.40 - Autotune - weiter unten).

Pr 0.40 {5.12} Autotune

Im Open Loop-Modus stehen zwei Autotune-Tests (stationar oder dynamisch) zur Verfugung. Ein dynamisches Autotune sollte verwendet werden,

wann immer es mdglich ist, damit der Messwert des Leistungsfaktors vom Umrichter verwendet wird.

« Das stationére Autotune kann in Féllen, bei denen Motoren unter Last laufen und diese Last nicht von der Motorantriebswelle entfernt werden
kann, durchgefiihrt werden. Der stationdre Test misst den Stéanderwiderstand (Pr 5.17) und den Spannungsoffset (Pr 5.23), die zum Erreichen
einer optimalen Leistung im Vektormodus erforderlich sind (siehe Pr 0.07 - Spannungsregelmodus - weiter unten in dieser Tabelle).

Das stationdre Autotune misst den Leistungsfaktor des Motors allerdings nicht. Deswegen muss der auf dem Typenschild ausgewiesene Wert
in Pr 0.43 eingegeben werden. Pr 0.40 muss zur Durchfiihrung eines stationaren Autotune auf 1 gesetzt werden. Weiterhin benétigt der
Umrichter an Klemme 31 ein Reglerfreigabesignal und an den Klemmen 26 oder 27 ein Startsignal.

¢ Das dynamische Autotune darf nur an Motoren, die ohne Last laufen, durchgefiihrt werden. Beim dynamischen Autotune wird zuerst wie oben
ein stationares Autotune durchgefiihrt, bevor der Motor bei %5 der Nenndrehzahl (unabhangig von der Solldrehzahl) fiir einige Sekunden in der
ausgewahlten Laufrichtung betrieben wird. Zusétzlich zu Standerwiderstand (Pr 5.17) und Spannungs-Offset (Pr 5.23) misst das dynamische
Autotune den Leistungsfaktor des Motors und aktualisiert Pr 0.43 entsprechend mit dem gemessenen Wert. Pr 0.40 muss zur Durchfiihrung
eines dynamischen Autotune auf 2 gesetzt werden. Weiterhin benétigt der Umrichter an Klemme 31 ein Reglerfreigabesignal und an den
Klemmen 26 oder 27 ein Startsignal.

Nach dem Abschluss eines Autotune-Tests wechselt der Umrichter in den Sperrzustand. Der Umrichter muss in einen geregelten Sperrzustand

versetzt werden, bevor er mit dem erforderlichen Sollwert gestartet werden kann. Der Umrichter kann in einen geregelten Sperrzustand versetzt

werden, indem das Signal Sicherer Halz von Anschlussklemme 31 entfernt wird, der Freigabeparameter fir den Umrichter Pr 6.15 auf AUS (0)

gesetzt oder der Umrichter uber das Steuerwort (Pr 6.42 & Pr 6.43) gesperrt wird.
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Pr 0.07 {5.14} Spannungsregelung

Es gibt sechs Spannungsmodi, die in zwei Kategorien (vektorgesteuert und feste Spannungsanhebung) unterteilt werden.

Vektorregelung

Im Vektormodus wird der Motor von OHz bis zur Motornennfrequenz (Pr 0.47) mit einer linearen Spannungskennlinie betrieben. Fur Frequenzen,
die Uber der Motornennfrequenz liegen, wird eine konstante Spannung verwendet. Wenn der Umrichter zwischen 1/50 x Motornennfrequenz und
1/4 x Motornennfrequenz lauft, wird eine vollstéandig vektorbasierte Kompensation des Standerwiderstands angewendet. Wenn der Umrichter
zwischen 1/4 x Motornennfrequenz und 1/2 x Motornennfrequenz lauft, wird die Kompensation des Standerwiderstands mit steigender Frequenz
schrittweise auf null verringert. Damit die Vektormodi ordnungsgeman arbeiten kénnen, missen der Nennwert des Motorleistungsfaktors (0.43),
der Standerwiderstand (Pr 5.17) und der Spannungs-Offset (Pr 5.23) richtig eingestellt werden. Der Umrichter kann diese Werte mit Hilfe eines
Autotune (siehe Pr 0.40 - Autotune) messen. Weiterhin kann der Umrichter durch Auswabhl eines der vektorgesteuerten Spannungsregelmodi den
Standerwiderstand und den Spannungs-Offset automatisch messen. Diese Messung kann entweder bei jeder Reglerfreigabe oder bei der ersten
Reglerfreigabe nach dem Netz Ein durchgefuhrt werden.

(0) Ur_S = standerwiderstand und Spannungs-Offset werden gemessen. Die Werte flr die ausgewéahlten Motorparametersétze werden bei
jedem Umrichterstart Giberschrieben. Dieser Test kann nur an einem stationaren Motor durchgefuhrt werden, dessen magnetischer Fluss auf
Null abgefallen ist. Daher sollte dieser Modus nur verwendet werden, wenn sich der Motor beim Start des Umrichters auf jeden Fall im
Ruhezustand befindet. Um zu verhindern, dass der Test bei noch vorhandenem magnetischen Fluss ablauft, ist, nachdem der Umrichter in den
Modus ,Betriebsbereit* (Ready) geschaltet wurde, eine Pause von 1 Sekunde programmiert. In diesem Zeitraum wird kein Test durchgefuhrt,
wenn der Umrichter vorher wieder gestartet wird. In diesem Fall werden die zuvor gemessenen Werte verwendet. Der Modus ,Ur_s" stellt
sicher, dass alle Anderungen der Motorparameter auf Grund von Temperaturschwankungen ausgeglichen werden. Die neuen Werte fiir den
Standerwiderstand und den Spannungs-Offset werden nicht automatisch im EEPROM-Speicher des Umrichters gespeichert.
(4) Ur_I = standerwiderstand und Spannungs-Offset werden gemessen, wenn der Umrichter nach jedem Netz Ein zum ersten Mal gestartet
wird. Dieser Test kann nur durchgefiihrt werden, wenn sich der Motor im Ruhezustand befindet. Daher sollte dieser Modus nur verwendet
werden, wenn der Motor beim ersten Umrichterstart nach einem Netz Ein auf jeden Fall steht. Die neuen Werte fur den Standerwiderstand und
den Spannungs-Offset werden nicht automatisch im EEPROM-Speicher des Umrichters gespeichert.
(1) Ur = Der Standerwiderstand und der Spannungs-Offset werden nicht gemessen. Motor- und Wicklungswiderstand kénnen vom Benutzer in
den Parameter Standerwiderstand (Pr 5.17) eingegeben werden. Dieser Wert schlie3t jedoch keine Spannungs-Offsets innerhalb des
Umrichters ein. Aus diesem Grunde wird bei Verwendung dieser Betriebsart die Durchfiihrung eines anfanglichen Autotune empfohlen,
um Standerwiderstand und Spannungs-Offset zu messen.
(3) Ur_Auto= Standerwiderstand und Spannungs-Offset werden einmal beim ersten Umrichterstart gemessen. Nach dem erfolgreichen Abschluss
dieses Tests wird der Spannungsmodus (Pr 0.07) auf ,Ur" gesetzt. Die Parameterwerte fur Standerwiderstand (Pr 5.17) und Spannungs-Offset
(Pr 5.23) werden aktualisiert und zusammen mit dem Wert fiir den Spannungsmodus (Pr 0.07) im EEPROM-Speicher des Umrichters gespeichert.
Falls der Test fehlschlagt, bleibt der Spannungsmodus auf ,Ur_Auto” und der Test wird beim néchsten Umrichterstart wiederholt.
Feste Spannungsanhebung (Boost)
In dieser Betriebsart werden zur Motorsteuerung weder Stéanderwiderstand noch Spannungs-Offset, sondern eine feste Kennlinie mit einer
Spannungsanhebung bei niedrigen Frequenzen verwendet. Diese Spannungsanhebung wird in Pr 0.08 eingestellt. Feste Spannungsanhebung
sollte verwendet werden, wenn der Umrichter mehrere Motoren steuert. Fir die feste Spannungsanhebung existieren zwei Einstellungen:
(2) Fd = In diesem Modus wird der Motor von OHz bis zur Nennfrequenz (Pr 0.47) mit einer linearen Spannungskennlinie betrieben.
Fir Frequenzen, die Giber der Nennfrequenz liegen, wird eine konstante Spannung verwendet.
(5) SrE = In diesem Modus wird der Motor von OHz bis zur Nennfrequenz (Pr 0.47) mit einer quadratischen Spannungskennlinie betrieben.
Fur Frequenzen, die uber der Nennfrequenz liegen, wird eine konstante Spannung verwendet. Diese Betriebsart ist fur Anwendungen mit
veranderlichem Drehmoment wie Liifter oder Pumpen geeignet, bei denen die Last dem Quadrat der Drehzahl proportional ist. Sie sollte nicht
verwendet werden, wenn ein hohes Anfangsdrehmoment erforderlich ist.
In beiden Modi wird bei niedrigen Frequenzen (von OHz bis %2 x Pr 0.47) eine in Pr 0.08 festgelegte Spannungsanhebung wie folgt durchgefihrt.

Ausgangsspannungskennlinie
(Fd)

Stander- Stander-
spannung A spannung A

Ausgangsspannungskennlinie
(SrE)

Pro0.44 — Pro.44

Pro.4d/2 |,

Spannungs- Spannungs-
verstarkung verstarkung
Pr0.08 > Pr0.08

> . >
Pro.47/2  Pr0.47 Ausgangs- Pro.47/2  Pro47 Ausgangs-
frequenz frequenz
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Pr 5.27 Schlupfkompensation

Wenn ein Motor im Open Loop-Modus unter Last lauft, fallt die Drehzahl proportional zur angelegten Last wie folgt ab:

4 Drehzahlsollwert

pindeldrehzahl

Last

Zum Verhindern des oben dargestellten Drehzahlabfalls muss die Schlupfkompensation freigegeben werden.

Pr 5.27 muss zur Aktivierung der Schlupfkompensation auf 1 gesetzt werden (dies ist die Standardeinstellung). Weiterhin muss die
Motornenndrehzahl in Pr 0.45 (Pr 5.08) eingegeben werden. Die Motornenndrehzahl sollte auf den Wert gesetzt werden, der sich aus der
Synchrondrehzahl des Motors minus der Schlupfdrehzahl ergibt. Dieser Wert wird normalerweise auf dem Motortypenschild ausgewisen, d.h. fur

einen gebrauchlichen 18.5kW/50Hz-Vierpolmotor betragt die Motornenndrehzahl ca. 1465 min“L. Die Synchrondrehzahl eines 50Hz-Vierpolmotors
ist 1500 min™t. Somit ergibt sich eine Schlupfdrehzahl von 35 min™t.

Wenn in 0.45 die Synchrondrehzahl eingegeben wird, wird die Schlupfkompensation deaktiviert. Falls der in 0.45 eingegebene Wert zu klein ist,
lauft der Motor mit einer schnelleren als der gewtinschten Sollfrequenz.

Die Synchrondrehzahlen fiir 50Hz-Motoren mit verschiedenen Polzahlen sind wie folgt:
2 Pole = 3000 min'%, 4 Pole = 1500 min't, 6 Pole =1000 min™t, 8 Pole = 750 mint

10.1.2 RFC-Modus

Pr 0.46 {5.07} Motornennstrom X Legt den maximal zulédssigen Motordauerstrom fest

Der Motornennstrom muss auf den maximal zulassigen Motordauerstrom gesetzt werden. (Informationen zum Einstellen dieses Parameters auf
héhere Werte als der Nennstrom im Betrieb mit hoher Uberlast finden Sie in Abschnitt 10.2 Maximaler Motornennstrom auf Seite 131.)

Der Motornennstrom wird in den folgenden Prozessen verwendet:

« Stromgrenzen (mehr Informationen in Abschnitt 10.3 Stromgrenzen auf Seite 131)

«  Thermischer Motorschutz bei Uberlast (mehr Informationen in Abschnitt 10.4 Thermischer Motorschutz auf Seite 131)

*  Vektorregelalgorithmus

Legt die bei der Motornennfrequenz am Motor anliegende

Pr 0.44 {5.09} Motornennspannung Spannung fest

Pr 0.47 {5.06} Motornennfrequenz Legt die Frequenz fest, bei der die Nennspannung anliegt

Motornennspannung (Pr 0.44) und Motornennfrequenz (Pr 0.47)
werden, wie dargestellt, zum Festlegen des Verhaltnisses zwischen der Stander-
am Motor anliegenden Spannung und der Frequenz verwendet. spannung A
Die Motornennspannung wird vom Feldregler zur Begrenzung der am Pro4a] oo
Motor anliegenden Spannung verwendet. Diese wird normalerweise auf :
den Wert gesetzt, der auf dem Typenschild ausgewiesen ist. Damit die
Stromregelung aufrechterhalten werden kann, muss der Umrichter
zwischen der an den Motoranschlussklemmen anliegenden Spannung
und der maximal verfugbaren Ausgangsspannung des Umrichters
genugend ,Spielraum* lassen. Zum Erreichen eines guten
Einschwingverhaltens bei hohen Drehzahlen muss die
Motornennspannung auf einen Wert kleiner 95 % der : :
Netznennspannung gesetzt werden. ' : >
Motornennspannung und Motornennfrequenz werden auch wéhrend der Pro47/2  Pro47 fosangs:
Durchfiihrung eines dynamischen Autotune (siehe Pr 0.40 - Autotune -

weiter unten in dieser Tabelle) und in Berechnungen zur automatischen

Optimierung der Motornenndrehzahl (siehe Pr 5.16 - optimierte

Motornenndrehzahl - weiter unten in dieser Tabelle), verwendet. Aus

diesem Grund ist es wichtig, dass der richtige Wert fr die

Motornennspannung verwendet wird.

Pr 0.45 {5.08} Motornenndrehzahl Legt die Motornenndrehzahl bei Volllast fest

Ausgangsspannungskennlinie

Pro.44/2 f-----eun--
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Pr 0.42 {5.11} Anzahl der Motorpole Legt die Anzahl der Motorpole fest

Die Motornenndrehzahl dient zusammen mit der Motornennfrequenz zur Ermittlung des Nennschlupfes. Dieser Wert wird vom
Vektorregelalgorithmus verwendet. Ein falsches Einstellen dieses Parameters kann die folgenden Wirkungen haben:

« Verringerter Wirkungsgrad des Motors

* Reduziertes maximales Motordrehmoment

« Verschlechtertes Einschwingverhalten

¢ Ungenaue Regelung des absoluten Motordrehmomentes in Drehmomentregelung

Der auf dem Typenschild angegebene Wert ist normalerweise der Wert fiir einen betriebswarmen Motor; Falls der Typenschildwert jedoch nicht
korrekt ist, kann es sein, dass bei Inbetriebnahme des Umrichters eine Nachstellung erforderlich ist. In diesen Parameter kann ein Festwert
eingegeben werden. Alternativ dazu kann zum automatischen Einstellen dieses Parameters eine Optimierungsmethode verwendet werden

(siehe Pr 5.16, - Motornenndrehzahl-Autotune - weiter unten in dieser Tabelle).

Wenn Pr 0.42 auf ,Auto” gesetzt ist, wird die Anzahl der Motorpole automatisch aus der Nennfrequenz Pr 0.47 und der Motornenndrehzahl Pr 0.45

berechnet.
Polzahl = 120 x (Motornennfrequenz Pr 0.47 / Motornenndrehzahl Pr 0.45) gerundet auf die nachste gerade Zahl

Pr 0.43 {5.10} Motorleistungsfaktor Gibt den Winkel zwischen Motorspannung und Motorstrom an

Der Leistungsfaktor ist der echte Leistungsfaktor des Motors, d. h. der Winkel zwischen Motorspannung und -strom. Wenn die Stéanderinduktivitat
(Pr 5.25) auf Null gesetzt ist, dient der Leistungsfaktor zusammen mit dem Motornennstrom (Pr 0.46) und anderen Motorparametern zur
Berechnung des Nennwirk- und des Nennmagnetisierungsstroms (Blindstroms). Diese Werte werden in den Vektoralgorithmen verwendet. Wenn
die Standerinduktivitat (Pr 5.25) ungleich Null ist, wird Pr 5.10 fur die Regelung nicht verwendet, sondern kontinuierlich mit einem berechneten
Leistungsfaktorwert aktualisiert. Die Standerinduktivitat kann vom Umrichter durch ein dynamisches Autotune (siehe Pr 0.40 - Autotune - weiter
unten in dieser Tabelle) gemessen werden.

.12} Autotune

Im RFC-Modus stehen drei Autotune-Tests (stationar, dynamisch oder Tragheitsmessung) zur Verfigung. Ein stationdres Autotune ergibt mittlere
Leistung, dagegen ergibt ein dynamisches Autotune verbesserte Leistung, denn es misst die Istwerte der vom Umrichter benétigten
Motorparameter. Eine Tragheitsmessung sollte getrennt vom stationdren oder dynamischen Autotune vorgenommen werden.

» Das stationdre Autotune kann in Féllen, bei denen Motoren unter Last laufen und diese Last nicht von der Motorantriebswelle entfernt werden
kann, durchgefiihrt werden. Ein stationares Autotune misst den Standerwiderstand (Pr 5.17) und die Streuinduktivitat (Pr 5.24) des Motors.
Diese Werte dienen zur Berechnung der Verstarkungen im Stromregelkreis. Nach dem Abschluss des Tests werden die Werte in Pr 4.13 und
Pr 4.14 entsprechend aktualisiert. Ein stationdres Autotune misst den Leistungsfaktor des Motors allerdings nicht. Deswegen muss der auf dem
Typenschild ausgewiesene Wert in Pr 0.43 eingegeben werden. Pr 0.40 muss zur Durchfihrung eines stationdren Autotune auf 1 gesetzt
werden. Weiterhin bendétigt der Umrichter an Klemme 31 ein Reglerfreigabesignal und an den Klemmen 26 oder 27 ein Startsignal.

« Das dynamische Autotune darf nur an Motoren, die ohne Last laufen, durchgefiihrt werden. Beim dynamischen Autotune wird zuerst ein
stationdres Autotune durchgefiihrt, bevor der Motor bei ?/; der Motornenndrehzahl fur ca. 30 Sekunden in der gewéhlten Laufrichtung betrieben
wird Wahrend des dynamischen Autotune-Tests werden Stéanderinduktivitat (Pr 5.25) und die Stutzpunkte fur die Magnetisierungskennlinie des
Motors (Pr 5.29 und Pr 5.30) vom Umrichter geéndert. Der Leistungsfaktor wird ebenfalls korrigiert angezeigt, jedoch danach nicht mehr
genutzt, da die Standerinduktivitéat zur Berechnung in den Vektorregelalgorithmen verwendet wird. Pr 0.40 muss zur Durchfiihrung eines
dynamischen Autotune auf 2 gesetzt werden. Weiterhin benétigt der Umrichter an Klemme 31 ein Reglerfreigabesignal und an den Klemmen
26 oder 27 ein Startsignal.

« Beim Tragheitstest wird die Gesamttragheit von Last und Motor gemessen. Diese Messergebnisse werden zum Einstellen der Verstarkungen
des Drehzahlregelkreises (siehe Verstarkungen des Drehzahlregelkreises) und - falls erforderlich - beim Beschleunigen zum Bereitstellen der
Drehmomentvorsteuerung verwendet.

Waéhrend der Tragheitsmessung versucht der Umrichter, den Motor in der gewéhlten Laufrichtung auf bis zu %, der Nenndrehzahl unter Last zu
beschleunigen und dann zum Stillstand kommen zu lassen. Der Umrichter verwendet einen Wert von 1/16 x Nenndrehmoment. Falls der Motor
jedoch nicht auf die erforderliche Drehzahl beschleunigt werden kann, wird das Drehmoment schrittweise auf x%g, x/,, X%, und x1
Nenndrehmoment erhoht. Falls die erforderliche Drehzahl auch beim abschlieBenden Versuch nicht erreicht werden kann, wird der Test
abgebrochen und die Fehlerabschaltung ,tunE1" ausgelost. Nach erfolgreichem Abschluss des Tests werden die ermittelten Beschleunigungs-
und Verzégerungszeiten zur Berechnungen der Motor- und Lasttrégheit verwendet. Dieser Wert wird dann in Pr 3.18 gespeichert. Vor dem
Ausfuhren einer Tragheitsmessung missen die Motorparameterséatze (einschlie3lich des Leistungsfaktors) richtig konfiguriert worden sein.

Pr 0.40 muss zur Durchflihrung einer Tragheitsmessung auf 3 gesetzt werden. Weiterhin benétigt der Umrichter an Klemme 31 ein
Reglerfreigabesignal und an den Klemmen 26 oder 27 ein Startsignal.

Nach dem Abschluss eines Autotune-Tests wechselt der Umrichter in den Sperrzustand. Der Umrichter muss in einen geregelten Sperrzustand

versetzt werden, bevor er mit dem erforderlichen Sollwert gestartet werden kann. Der Umrichter kann in einen geregelten Sperrzustand versetzt

werden, indem das Signal Sicherer Halz von Anschlussklemme 31 entfernt wird, der Freigabeparameter fir den Umrichter Pr 6.15 auf AUS (0)

gesetzt oder der Umrichter Uber das Steuerwort (Pr 6.42 & Pr 6.43) gesperrt wird.
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Pr 5.16 Motornenndrehzahl (Autotune)

Motornenndrehzahl (Pr 0.45) und Motornennfrequenz (Pr 0.47) bestimmen zusammen den Nennschlupf des Motors. Der Schlupf wird im
Motormodell fir die RFC-Regelung verwendet. Der Nennschlupf des Motors héangt vom Lauferwiderstand ab. Dieser wiederum kann je nach
Motortemperatur sehr unterschiedlich sein. Wenn Pr 5.16 auf 1 oder 2 gesetzt ist, erkennt der Umrichter automatisch, ob der durch Pr 0.47 und

Pr 0.45 festgelegte Schlupfwert falsch eingestellt wurde oder mit der Motortemperatur schwankt. Falls der Wert falsch ist, wird Pr 0.45 automatisch
eingestellt. Pr 0.45 wird bei Netz Aus nicht automatisch gesichert. Nach dem nachsten Netz Ein wird der zuletzt gespeicherte Wert
wiederhergestellt. Falls der neue Wert auch nach erneutem Netz Ein wieder benétigt wird, muss er vorher vom Benutzer abgespeichert werden.
Die automatische Optimierung wird nur bei Drehzahlen tiber 1/8 x Nenndrehzahl sowie bei Uberschreitung der Motorlast um 5/, der Nennlast
aktiviert. Sie wird wieder deaktiviert, wenn die Motorlast unter 1/, x Nennlast fallt. Um beste Optimierungsergebnisse zu erzielen, sollten Sie die
korrekten Werte furr Standerwiderstand (Pr 5.17), Streuinduktivitat (Pr 5.24), Standerinduktivitat (Pr 5.25) und Stitzpunkte der
Magnetisierungskennlinie (Pr 5.29 und Pr 5.30) in den entsprechenden Parametern mittels dynamischem Autotune eingestellt haben. Wenn der
Umrichter keine externe Positionierungs-/Drehzahlrtickfihrung verwendet, steht Autotune fir die Nenndrehzahl nicht zur Verfugung.

Die Verstarkung des Regelkreises (und damit die Drehzahl, der sich das Modul annéhert) kann auf einen normalen Wert gesetzt werden. Hierzu ist
PR 5.16 auf 1 zu setzen. Wird dieser Parameter auf 2 gesetzt, so wird die Verstarkung um den Faktor 16 erhdht, um eine schnellere Annaherung zu
erreichen.

Pr 0.38 {4.13} / Pr 0.39 {4.14} Verstarkungen des Stromregelkreises

Proportionale (Kp) und integrale (Ki) Verstarkung bestimmen das Verhalten des Stromregelkreises bei einer Anderung des Stromsollwertes

(Brehmomentsollwertes). Bei den meisten Motoren liefern die werkseitig eingestellten Standardwerte zufriedenstellende Ergebnisse. Zum

Erreichen einer optimalen Leistung in dynamischen Anwendungen kann es notwendig werden, die Verstarkungen zu &ndern. Die proportionale

Verstarkung (Pr 4.13) ist zum Erreichen einer optimalen Regelleistung der kritischste Wert. Die Werte fir die Verstarkungen des Stromregelkreises

kénnen mit einer der folgenden Methoden errechnet werden:

* Bei einem stationdren oder dynamischen Autotune (siehe Autotune Pr 0.40 - weiter oben in dieser Tabelle) misst der Umrichter den
Standerwiderstand (Pr 5.17) und die Streuinduktivitat (Pr 5.24) des Motors und errechtnet die Verstarkungen des Stromregelkreises.

« Durch Setzen von Pr 0.40 auf 4 errechnet der Umrichter die Verstarkungen des Stromregelkreises aus den Werten des Standerwiderstandes
(Pr 5.17) und der Streuinduktivitat (Pr 5.24), die im Umrichter eingestellt sind.

Durch diese Konfiguration wird nach einer Anderung des Stromsollwertes eine Sprungantwort mit minimalem Uberschwingen erreicht.

Die proportionale Verstarkung kann um einen Faktor von 1.5 erh6ht werden. Dies liefert eine &hnliche Erhdhung der Bandbreite. In diesem Fall ist

jedoch eine Sprungantwort mit ca. 12.5 % Uberschwingen die Folge. Die Gleichung fiir die integrale Verstarkung liefert einen ausreichenden Wert.

Bei einigen Anwendungen, in denen es notwendig ist, dass die vom Umrichter verwendeten Sollwerte dem Verlauf des magnetischen Flusses

dynamisch sehr schnell folgen missen (d.h. bei Asynchronmotoren hoher Drehzahl im RFC-Modus), kann es sein, dass die integrale Verstarkung

einen sehr viel hdheren Wert haben muss.
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Verstarkungen des Drehzahlregelkreises (Pr 0.07 {3.10}, Pr 0.08

{3.11}, Pr 0.09 {3.12})

Die Verstarkungen des Drehzahlregelkreises bestimmen das Verhalten des Drehzahlreglers bei einer Anderung des Drehzahlsollwertes.

Der Drehzahlregler arbeitet mit proportionalen (Kp) und integralen (Ki) Vorsteuersignalen und einem differenziellen Ruckfihrungssignal (Kd).
Der Umrichter kann zwei Parameterséatze mit diesen Verstarkungen speichern. Einer dieser Parametersatze kann zur Verwendung durch den
Drehzahlregler mit Hilfe von Pr 3.16 ausgewahlt werden. Bei Pr 3.16 = 0 werden die Verstarkungen Kp1, Kil und Kd1 (Pr 0.07 bis Pr 0.09)
verwendet, und bei Pr 3.16 = 1 werden die Verstarkungen Kp2, Ki2 und Kd2 (Pr 3.13 bis Pr 3.15) verwendet. Pr 3.16 kann geéndert werden,
wenn der Umrichter freigegeben oder deaktiviert ist. Bei Lasten, die hauptsachlich konstante Tragheit und konstantes Drehmoment aufweisen,
kann der Umrichter die erforderlichen Werte fiir Kp und Ki zur Ermittlung des erforderlichen Verdrehwinkels bzw. einer von Pr 3.17 abh&ngigen
Bandbreite berechnen.

Proportionale Verstarkung (Kp), Pr 0.07 {3.10} und Pr 3.13

Wenn die proportionale Verstarkung ungleich null und die integrale Verstarkung auf null gesetzt ist, arbeitet der Regler nur mit einer
Proportionalkomponente. Zum Generieren eines Drehmomentsollwerts ist dann ein Drehzahlfehler erforderlich. Aus diesem Grund tritt beim
Erhdhen der Motorlast zwischen Soll- und Istwert der Drehzahl eine Differenz auf. Diese Verstellung hangt von der Hohe der proportionalen
Verstarkung ab. Je hoher die Verstérkung, desto kleiner ist der Drehzahlfehler fiir eine gegebene Last. Bei zu hoher proportionaler Verstéarkung
neigt der Motor durch die Quantifizierung des Drehzahlriickfihrungssignals zu starken Gerauschen, bevor die Instabilitét erreicht wird.

Integrale Verstarkung (Ki), Pr 0.08 {3.11} und Pr 3.14

Die integrale Verstarkung verhindert ein Verstellen der Drehzahl. Dieser Fehlerwert erhéht sich wahrend eines gewissen Zeitraumes und wird zur
Generierung des erforderlichen Drehmomentsollwertes ohne Drehzahlfehler verwendet. Durch Erhdhen der I-Verstarkung wird die zum Erreichen
des korrekten Drehzahlwerts bendtigte Zeit verringert und die Starrheit des Systems erhoéht, d. h. die Positionsverschiebung, die durch Anlegen
eines Lastdrehmoments an den Motor erzeugt wird, wird reduziert. Leider wird durch Erhdhung der integralen Verstarkung auch die
Systemdampfung verringert, was nach einer Anderung des Eingangssignals ein Uberschwingen zur Folge hat. Fiir eine gegebene integrale
Verstarkung kann die Dampfung durch Erh6hung der proportionalen Verstarkung verbessert werden. Es muss ein Kompromiss gefunden werden,
bei dem Systemantwort, Stabilitdt und Dampfung fur den jeweiligen Anwendungsfall angemessen sind.

Differenzielle Verstarkung (Kd), Pr 0.09 {3.12} und Pr 3.15

Die differenzielle Verstarkung wird zum Bereitstellen einer zusétzlichen Dampfung im Rickfuhrungspfad des Drehzahlreglers zur Verfligung
gestellt. Das differenzielle Signal ist so implementiert, dass keine, normalerweise mit dieser Funktion verbundenen tibermafigen Stérsignale in den
Regelkreis eingefiihrt werden. Durch Erhéhung der Differenzialkomponente wird das durch zu geringe Dampfung hervorgerufene Uberschwingen
verringert. FUr die meisten Anwendungsfalle ist jedoch die alleinige Verwendung von proportionaler und integraler Verstarkung ausreichend.

Zum Abgleich der Regelkreisverstarkungen existieren je nach Einstellung von Pr 3.17 drei Methoden:

1. Pr3.17 =0, manuelle Eingabe.
Hier muss an den Analogausgang 1 zur Uberwachung der
Drehzahlriickfihrung ein Oszilloskop angeschlossen werden.
Andern Sie den Drehzahlsollwert des Umrichters. Beobachten Sie
am Oszilloskop die Systemantwort.
Die proportionale Verstarkung (Kp) muss zuerst konfiguriert werden.
Der Wert sollte bis zu dem Punkt erhéht werden, an dem ein
Uberschwingen auftritt. Dann kann er leicht verringert werden.
Danach muss die integrale Verstarkung (Ki) bis zu dem Punkt erhéht
werden, an dem die Drehzahl unstabil wird. Dann kann sie leicht
verringert werden.
Jetzt kann die proportionale Verstarkung erhéht werden. Dann muss

Drehzahlsollwert

der soeben beschriebene Prozess solange wiederholt werden, Unzureichende
bis die Systemantwort der hier dargestellten idealen Systemantwort Proportionalverstarkung
[0.07]

am néachsten kommt.
Im Diagramm sind die Auswirkungen falscher P- und I-Werte sowie
die ideale Systemantwort dargestellt.
2. Pr3.17 =1, Eingabe der Bandbreite Uberhéhte
Wenn eine Bandbreitenkonfiguration erforderlich ist, kann der [Ergg’]o”io”a"’e“térkung
Umrichter Kp und Ki dann berechnen, wenn die folgenden '
Parameter richtig eingestellt sind:
Pr 3.20 - erforderliche Bandbreite,
Pr 3.21 - erforderlicher Dampfungsfaktor, N B
Pr 3.18 - Motor- und Lasttragheit. Der Umrichter kann die Motor- I rereetarkung (0.06]
und die Lasttragheit mit Hilfe des Autotune (siehe Pr 0.40 -
Autotune - weiter oben in dieser Tabelle) messen.
3. Pr3.17 = 2, Eingabe des Verdrehwinkels
Wenn eine auf dem Verdrehwinkel beruhende Konfiguration
erforderlich ist, kann der Umrichter Kp und Ki dann berechnen, wenn
die folgenden Parameter richtig eingestellt sind:
Pr 3.19 - erforderlicher Verdrehwinkel,
Pr 3.21 - erforderlicher Dampfungsfaktor,
Pr 3.18 - Motor- und Lasttragheit: Der Umrichter kann die Motor-
und die Lasttréagheit mit Hilfe des Autotune (siehe Pr 0.40 -
Autotune - weiter oben in dieser Tabelle) messen.

Ideale Systemantwort

KR
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10.1.3 Motorsteuerung im Closed Loop-Vektormodus

Pr 0.46 {5.07} Motornennstrom X

Legt den maximal zuladssigen Motordauerstrom fest

Der Motornennstrom muss auf den maximal zulassigen Motordauerstrom gesetzt werden. (Informationen zum Einstellen dieses Parameters auf
hohere Werte als der Nennstrom im Betrieb mit hoher Uberlast finden Sie in Abschnitt 10.2 Maximaler Motornennstrom auf Seite 131.)

Der Motornennstrom wird in den folgenden Prozessen verwendet:

¢ Stromgrenzen (mehr Informationen in Abschnitt 10.3 Stromgrenzen auf Seite 131)

»  Thermischer Motorschutz bei Uberlast (mehr Informationen in Abschnitt 10.4 Thermischer Motorschutz auf Seite 131)
Vektorregelalgorithmus

Legt die bei der Motornennfrequenz am Motor anliegende

Pr 0.44 {5.09} Motornennspannung Spannung fest

Pr 0.47 {5.06} Motornennfrequenz Legt die Frequenz fest, bei der die Nennspannung anliegt

Motornennspannung (Pr 0.44) und Motornennfrequenz (Pr 0.47)
werden, wie dargestellt, zum Festlegen des Verhéltnisses zwischen der Stander.  Ausgangsspannungskennlinie
am Motor anliegenden Spannung und der Frequenz verwendet. spannung 4
Die Motornennspannung wird vom Feldregler zur Begrenzung der am Proddl o
Motor anliegenden Spannung verwendet. Diese wird normalerweise auf :
den Wert gesetzt, der auf dem Typenschild ausgewiesen ist. Damit die
Stromregelung aufrechterhalten werden kann, muss der Umrichter
zwischen der an den Motoranschlussklemmen anliegenden Spannung
und der maximal verfugbaren Ausgangsspannung des Umrichters
genugend ,Spielraum* lassen. Zum Erreichen eines guten
Einschwingverhaltens bei hohen Drehzahlen muss die
Motornennspannung auf einen Wert kleiner 95 % der : :
Netznennspannung gesetzt werden. : : >
Motornennspannung und Motornennfrequenz werden auch wahrend der Pro47/2  Pro47 foaons
Durchfiihrung eines dynamischen Autotune (siehe Pr 0.40 - Autotune -

weiter unten in dieser Tabelle) und in Berechnungen zur automatischen

Optimierung der Motornenndrehzahl (siehe Pr 5.16 - optimierte

Motornenndrehzahl - weiter unten in dieser Tabelle), verwendet.

Aus diesem Grund ist es wichtig, dass der richtige Wert fir die

Motornennspannung verwendet wird.

»

Pro.44/2 f----------

Pr 0.45 {5.08} Motornenndrehzahl Legt die Motornenndrehzahl bei Volllast fest
Pr 0.42 {5.11} Anzahl der Motorpole Legt die Anzahl der Motorpole fest

Die Motornenndrehzahl dient zusammen mit der Motornennfrequenz zur Ermittlung des Nennschlupfes. Dieser Wert wird vom
Vektorregelalgorithmus verwendet. Ein falsches Einstellen dieses Parameters kann die folgenden Wirkungen haben:

« Verringerter Wirkungsgrad des Motors

* Reduziertes maximales Motordrehmoment

« Verschlechtertes Einschwingverhalten

« Ungenaue Regelung des absoluten Motordrehmomentes in Drehmomentregelung

Der auf dem Typenschild angegebene Wert ist normalerweise der Wert fiir einen betriebswarmen Motor; Falls der Typenschildwert jedoch nicht
korrekt ist, kann es sein, dass bei Inbetriebnahme des Umrichters eine Nachstellung erforderlich ist. In diesen Parameter kann ein Festwert
eingegeben werden. Alternativ dazu kann zum automatischen Einstellen dieses Parameters eine Optimierungsmethode verwendet werden
(siehe Pr 5.16, - Motornenndrehzahl - weiter unten in dieser Tabelle).

Wenn Pr 0.42 auf ,Auto” gesetzt ist, wird die Anzahl der Motorpole automatisch aus der Nennfrequenz Pr 0.47 und der Motornenndrehzahl Pr 0.45
berechnet.
Polzahl = 120 x (Motornennfrequenz Pr 0.47 / Motornenndrehzahl Pr 0.45) gerundet auf die nachste gerade Zahl

Pr 0.43 {5.10} Motorleistungsfaktor Gibt den Winkel zwischen Motorspannung und Motorstrom an

Der Leistungsfaktor ist der echte Leistungsfaktor des Motors, d. h. der Winkel zwischen Motorspannung und -strom. Wenn die Stéanderinduktivitat
(Pr 5.25) auf Null gesetzt ist, dient der Leistungsfaktor zusammen mit dem Motornennstrom (Pr 0.46) und anderen Motorparametern zur
Berechnung des Nennwirk- und des Nennmagnetisierungsstroms (Blindstroms). Diese Werte werden in den Vektoralgorithmen verwendet.

Wenn die Standerinduktivitat (Pr 5.25) ungleich Null ist, wird Pr 5.10 fir die Regelung nicht verwendet, sondern kontinuierlich mit einem
berechneten Leistungsfaktorwert aktualisiert. Die Standerinduktivitat kann vom Umrichter durch ein dynamisches Autotune (siehe Pr 0.40 -
Autotune - weiter unten in dieser Tabelle) gemessen werden.
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Pr 0.40 {5.12} Autotune

Im Closed Loop-Vektormodus stehen drei Autotune-Tests (stationar, dynamisch oder Tragheitsmessung) zur Verfiigung. Ein stationéares Autotune
ergibt mittlere Leistung, dagegen ergibt ein dynamisches Autotune verbesserte Leistung, denn es misst die Istwerte der vom Umrichter benétigten
Motorparameter. Eine Tragheitsmessung sollte getrennt vom stationdren oder dynamischen Autotune vorgenommen werden.

« Das stationéare Autotune kann in Féllen, bei denen Motoren unter Last laufen und diese Last nicht von der Motorantriebswelle entfernt werden
kann, durchgefiihrt werden. Ein stationares Autotune misst den Standerwiderstand (Pr 5.17) und die Streuinduktivitat (Pr 5.24) des Motors.
Diese Werte dienen zur Berechnung der Verstarkungen im Stromregelkreis. Nach dem Abschluss des Tests werden die Werte in Pr 4.13 und
Pr 4.14 entsprechend aktualisiert. Ein stationdres Autotune misst den Leistungsfaktor des Motors allerdings nicht. Deswegen muss der auf dem
Typenschild ausgewiesene Wert in Pr 0.43 eingegeben werden. Pr 0.40 muss zur Durchfiihrung eines stationdren Autotune auf 1 gesetzt
werden. Weiterhin bendétigt der Umrichter an Klemme 31 ein Reglerfreigabesignal und an den Klemmen 26 oder 27 ein Startsignal.

¢ Das dynamische Autotune darf nur an Motoren, die ohne Last laufen, durchgefiihrt werden. Beim dynamischen Autotune wird zuerst ein
stationéares Autotune durchgefiihrt, bevor der Motor bei %5 der Motornenndrehzahl fiir ca. 30 Sekunden in der gewéhliten Laufrichtung betrieben
wird Wahrend des dynamischen Autotune-Tests werden Stéanderinduktivitat (Pr 5.25) und die Stutzpunkte fur die Magnetisierungskennlinie des
Motors (Pr 5.29 und Pr 5.30) vom Umrichter geéndert. Der Leistungsfaktor wird ebenfalls korrigiert angezeigt, jedoch danach nicht mehr
genutzt, da die Standerinduktivitét zur Berechnung in den Vektorregelalgorithmen verwendet wird. Pr 0.40 muss zur Durchfiihrung eines
dynamischen Autotune auf 2 gesetzt werden. Weiterhin benétigt der Umrichter an Klemme 31 ein Reglerfreigabesignal und an den Klemmen
26 oder 27 ein Startsignal.

« Beim Tragheitstest wird die Gesamttragheit von Last und Motor gemessen. Diese Messergebnisse werden zum Einstellen der Verstarkungen
des Drehzahlregelkreises (siehe Verstarkungen des Drehzahlregelkreises) und - falls erforderlich - beim Beschleunigen zum Bereitstellen der
Drehmomentvorsteuerung verwendet.

Waéhrend der Tragheitsmessung versucht der Umrichter, den Motor in der gewéhlten Laufrichtung auf bis zu %, der Nenndrehzahl unter Last zu
beschleunigen und dann zum Stillstand kommen zu lassen. Der Umrichter verwendet einen Wert von 1/16 x Nenndrehmoment. Falls der Motor
jedoch nicht auf die erforderliche Drehzahl beschleunigt werden kann, wird das Drehmoment schrittweise auf x%g, x4/,, X%, und x1
Nenndrehmoment erhoht. Falls die erforderliche Drehzahl auch beim abschlieBenden Versuch nicht erreicht werden kann, wird der Test
abgebrochen und die Fehlerabschaltung ,tunE1" ausgeldst. Nach erfolgreichem Abschluss des Tests werden die ermittelten Beschleunigungs-
und Verzégerungszeiten zur Berechnungen der Motor- und Lasttrégheit verwendet. Dieser Wert wird dann in Pr 3.18 gespeichert. Vor dem
Ausfuhren einer Tragheitsmessung missen die Motorparameterséatze (einschlielich des Leistungsfaktors) richtig konfiguriert worden sein.

Pr 0.40 muss zur Durchflihrung einer Tragheitsmessung auf 3 gesetzt werden. Weiterhin benétigt der Umrichter an Klemme 31 ein
Reglerfreigabesignal und an den Klemmen 26 oder 27 ein Startsignal.

Nach dem Abschluss eines Autotune-Tests wechselt der Umrichter in den Sperrzustand. Der Umrichter muss in einen geregelten Sperrzustand

versetzt werden, bevor er mit dem erforderlichen Sollwert gestartet werden kann. Der Umrichter kann in einen geregelten Sperrzustand versetzt

werden, indem das Signal Sicherer Halz von Anschlussklemme 31 entfernt wird, der Freigabeparameter fir den Umrichter Pr 6.15 auf AUS (0)

gesetzt oder der Umrichter Uber das Steuerwort (Pr 6.42 & Pr 6.43) gesperrt wird.

Pr 5.16 Motornenndrehzahl (Autotune)

Motornenndrehzahl (Pr 0.45) und Motornennfrequenz (Pr 0.47) bestimmen zusammen den Nennschlupf des Motors. Der Schlupf wird im
Motormodell fiir den Closed Loop-Vektormodus verwendet. Der Nennschlupf des Motors hangt vom Lauferwiderstand ab. Dieser wiederum kann je
nach Motortemperatur sehr unterschiedlich sein. Wenn Pr 5.16 auf 1 oder 2 gesetzt ist, erkennt der Umrichter automatisch, ob der durch Pr 0.47
und Pr 0.45 festgelegte Schlupfwert falsch eingestellt wurde oder mit der Motortemperatur schwankt. Falls der Wert falsch ist, wird Pr 0.45
automatisch eingestellt. Pr 0.45 wird bei Netz Aus nicht automatisch gesichert. Nach dem néchsten Netz Ein wird der zuletzt gespeicherte Wert
wiederhergestellt. Falls der neue Wert auch nach erneutem Netz Ein wieder benétigt wird, muss er vorher vom Benutzer abgespeichert werden.
Die automatische Optimierung wird nur bei Drehzahlen tiber 1/8 x Nenndrehzahl sowie bei Uberschreitung der Motorlast um 5/; der Nennlast
aktiviert. Sie wird wieder deaktiviert, wenn die Motorlast unter 1/, x Nennlast fallt. Um beste Optimierungsergebnisse zu erzielen, sollten Sie die
korrekten Werte fur Standerwiderstand (Pr 5.17), Streuinduktivitat (Pr 5.24), Standerinduktivitat (Pr 5.25) und Stitzpunkte der
Magnetisierungskennlinie (Pr 5.29 und Pr 5.30) in den entsprechenden Parametern mittels dynamischem Autotune eingestellt haben. Wenn der
Umrichter keine externe Positionierungs-/Drehzahlrickfiihrung verwendet, steht Autotune fiir die Nenndrehzahl nicht zur Verfiigung.

Die Verstarkung des Regelkreises (und damit die Drehzahl, der sich das Modul ann&hert) kann auf einen normalen Wert gesetzt werden. Hierzu ist
Pr 5.16 auf 1 zu setzen. Wird dieser Parameter auf 2 gesetzt, so wird die Verstarkung um den Faktor 16 erhdht, um eine schnellere Annaherung zu
erreichen.

Pr 0.38 {4.13} / Pr 0.39 {4.14} Verstarkungen des Stromregelkreises

Proportionale (Kp) und integrale (Ki) Verstarkung bestimmen das Verhalten des Stromregelkreises bei einer Anderung des Stromsollwertes

(Drehmomentsollwertes). Bei den meisten Motoren liefern die werkseitig eingestellten Standardwerte zufriedenstellende Ergebnisse.

Zum Erreichen einer optimalen Leistung in dynamischen Anwendungen kann es notwendig werden, die Verstarkungen zu andern.

Die proportionale Verstarkung (Pr 4.13) ist zum Erreichen einer optimalen Regelleistung der kritischste Wert. Die Werte fur die Verstarkungen des

Stromregelkreises kdnnen mit einer der folgenden Methoden errechnet werden:

« Bei einem stationéaren oder dynamischen Autotune (siehe Autotune Pr 0.40 - weiter oben in dieser Tabelle) misst der Umrichter den
Standerwiderstand (Pr 5.17) und die Streuinduktivitat (Pr 5.24) des Motors und errechtnet die Verstarkungen des Stromregelkreises.

¢ Durch Setzen von Pr 0.40 auf 4 errechnet der Umrichter die Verstarkungen des Stromregelkreises aus den Werten des Standerwiderstandes
(Pr 5.17) und der Streuinduktivitat (Pr 5.24), die im Umrichter eingestellt sind.

Durch diese Konfiguration wird nach einer Anderung des Stromsollwertes eine Sprungantwort mit minimalem Uberschwingen erreicht.

Die proportionale Verstarkung kann um einen Faktor von 1.5 erhéht werden. Dies liefert eine &hnliche Erhéhung der Bandbreite. In diesem Fall ist

jedoch eine Sprungantwort mit ca. 12.5 % Uberschwingen die Folge. Die Gleichung fiir die integrale Verstarkung liefert einen ausreichenden Wert.

Bei einigen Anwendungen, in denen es notwendig ist, dass die vom Umrichter verwendeten Sollwerte dem Verlauf des magnetischen Flusses

dynamisch sehr schnell folgen missen (d.h. bei Asynchronmotoren hoher Drehzahl im Closed Loop-Modus), kann es sein, dass die integrale

Verstarkung einen sehr viel hoheren Wert haben muss.
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Verstarkungen des Drehzahlregelkreises (Pr 0.07 {3.10}, Pr 0.08

{3.11}, Pr 0.09 {3.12})

Die Verstarkungen des Drehzahlregelkreises bestimmen das Verhalten des Drehzahlreglers bei einer Anderung des Drehzahlsollwertes.

Der Drehzahlregler arbeitet mit proportionalen (Kp) und integralen (Ki) Vorsteuersignalen und einem differenziellen Riickfiihrungssignal (Kd).

Der Umrichter kann zwei Parametersétze mit diesen Verstarkungen speichern. Einer dieser Parametersétze kann zur Verwendung durch den
Drehzahlregler mit Hilfe von Pr 3.16 ausgewahlt werden. Bei Pr 3.16 = 0 werden die Verstarkungen Kp1, Kil und Kd1 (Pr 0.07 bis Pr 0.09) verwendet,
und bei Pr 3.16 = 1 werden die Verstarkungen Kp2, Ki2 und Kd2 (Pr 3.13 bis Pr 3.15) verwendet. Pr 3.16 kann geandert werden, wenn der Umrichter
freigegeben oder deaktiviert ist. Bei Lasten, die hauptséachlich konstante Tragheit und konstantes Drehmoment aufweisen, kann der Umrichter die
erforderlichen Werte fiir Kp und Ki zur Ermittlung des erforderlichen Verdrehwinkels bzw. einer von Pr 3.17 abh&ngigen Bandbreite berechnen.

Proportionale Verstarkung (Kp), Pr 0.07 {3.10} und Pr 3.13

Wenn die proportionale Verstarkung ungleich null und die integrale Verstarkung auf null gesetzt ist, arbeitet der Regler nur mit einer
Proportionalkomponente. Zum Generieren eines Drehmomentsollwerts ist dann ein Drehzahlfehler erforderlich. Aus diesem Grund tritt beim
Erhdhen der Motorlast zwischen Soll- und Istwert der Drehzahl eine Differenz auf. Diese Verstellung hangt von der Hohe der proportionalen
Verstarkung ab. Je hoher die Verstéarkung, desto kleiner ist der Drehzahlfehler fir eine gegebene Last. Bei zu hoher proportionaler Verstarkung
neigt der Motor durch die Quantifizierung des Drehzahlrickfihrungssignals zu starken Gerduschen, bevor die Instabilitat im Closed
Loop-Regelkreis erreicht wird.

Integrale Verstarkung (Ki), Pr 0.08 {3.11} und Pr 3.14

Die integrale Verstarkung verhindert ein Verstellen der Drehzahl. Dieser Fehlerwert erhoht sich wahrend eines gewissen Zeitraumes und wird zur
Generierung des erforderlichen Drehmomentsollwertes ohne Drehzahlfehler verwendet. Durch Erhéhen der I-Verstérkung wird die zum Erreichen
des korrekten Drehzahlwerts benétigte Zeit verringert und die Starrheit des Systems erhéht, d. h. die Positionsverschiebung, die durch Anlegen
eines Lastdrehmoments an den Motor erzeugt wird, wird reduziert. Leider wird durch Erhdhung der integralen Verstarkung auch die
Systemdampfung verringert, was nach einer Anderung des Eingangssignals ein Uberschwingen zur Folge hat. Fiir eine gegebene integrale
Verstarkung kann die Dampfung durch Erhéhung der proportionalen Verstarkung verbessert werden. Es muss ein Kompromiss gefunden werden,
bei dem Systemantwort, Stabilitdt und Dampfung fur den jeweiligen Anwendungsfall angemessen sind.

Differenzielle Verstarkung (Kd), Pr 0.09 {3.12} und Pr 3.15
Die differenzielle Verstarkung wird zum Bereitstellen einer zusatzlichen Dampfung im Rickfiihrungspfad des Drehzahlreglers zur Verfligung
gestellt. Das differenzielle Signal ist so implementiert, dass keine, normalerweise mit dieser Funktion verbundenen bermafligen Storsignale in den

Regelkreis eingefiihrt werden. Durch Erhéhung der Differenzialkomponente wird das durch zu geringe Dampfung hervorgerufene Uberschwingen
verringert. Fir die meisten Anwendungsfalle ist jedoch die alleinige Verwendung von proportionaler und integraler Verstarkung ausreichend.

Zum Abgleich der Regelkreisverstarkungen existieren je nach Einstellung von Pr 3.17 drei Methoden:

1. Pr3.17 =0, manuelle Eingabe.
Hier muss an den Analogausgang 1 zur Uberwachung der
Drehzahlriickflhrung ein Oszilloskop angeschlossen werden.
Andern Sie den Drehzahlsollwert des Umrichters. Beobachten Sie
am Oszilloskop die Systemantwort.
Die proportionale Verstarkung (Kp) muss zuerst konfiguriert werden.
Der Wert sollte bis zu dem Punkt erhdht werden, an dem ein
Uberschwingen auftritt. Dann kann er leicht verringert werden.
Danach muss die integrale Verstarkung (Ki) bis zu dem Punkt erhéht
werden, an dem die Drehzahl unstabil wird. Dann kann sie leicht
verringert werden.
Jetzt kann die proportionale Verstarkung erhéht werden. Dann muss

Drehzahlsollwert

der soeben beschriebene Prozess solange wiederholt werden, Unzureichende
bis die Systemantwort der hier dargestellten idealen Systemantwort Proportionalverstarkung
[0.07]

am néchsten kommt.
Im Diagramm sind die Auswirkungen falscher P- und |-Werte sowie
die ideale Systemantwort dargestellt.

2. Pr3.17 =1, Eingabe der Bandbreite Uberhohte )
Wenn eine Bandbreitenkonfiguration erforderlich ist, kann der [zrggf”'ona"’ersmkung

Umrichter Kp und Ki dann berechnen, wenn die folgenden
Parameter richtig eingestellt sind:
Pr 3.20 - erforderliche Bandbreite,
Pr 3.21 - erforderlicher Dampfungsfaktor,
Pr 3.18 - Motor- und Lasttragheit. Der Umrichter kann die Motor-
und die Lasttréagheit mit Hilfe des Autotune (siehe Pr 0.40 -
Autotune - weiter oben in dieser Tabelle) messen.
3. Pr3.17 = 2, Eingabe des Verdrehwinkels
Wenn eine auf dem Verdrehwinkel beruhende Konfiguration
erforderlich ist, kann der Umrichter Kp und Ki dann berechnen,
wenn die folgenden Parameter richtig eingestellt sind:
Pr 3.19 - erforderlicher Verdrehwinkel,
Pr 3.21 - erforderlicher Dampfungsfaktor,
Pr 3.18 - Motor- und Lasttragheit: Der Umrichter kann die Motor-
und die Lasttréagheit mit Hilfe des Autotune (siehe Pr 0.40 -
Autotune - weiter oben in dieser Tabelle) messen.

Uberhdhte
Integralverstarkung [0.08]

Ideale Systemantwort

RR
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10.1.4 Steuerung von Servomotoren

Pr 0.46 {5.07} Motornennstrom X Legt den maximal zulassigen Motordauerstrom fest

Der Motornennstrom muss auf den maximal zulassigen Motordauerstrom gesetzt werden. Der Motornennstrom wird in den folgenden Prozessen
verwendet:

¢ Stromgrenzen (mehr Informationen in Abschnitt 10.3 Stromgrenzen auf Seite 131)

»  Thermischer Motorschutz bei Uberlast (mehr Informationen in Abschnitt 10.4 Thermischer Motorschutz auf Seite 131)

Pr 0.42 {5.11} Anzahl der Motorpole Legt die Anzahl der Motorpole fest

Der Parameter ,Anzahl der Motorpole* gibt die Anzahl der elektrischen Umdrehungen wéhrend einer vollen mechanischen Umdrehung des Motors
an. Dieser Parameter muss richtig eingestellt sein, damit die Regelalgorithmen ordnungsgemalf? funktionieren. Bei Pr 0.42 = ,Auto” wird die Anzahl
der Motorpole auf 6 gesetzt.

Pr 0.40 {5.12} - Autotune

Im Servomodus stehen fiinf Autotune-Tests (Kurztest bei niedriger Drehzahl, Normaltest bei niedriger Drehzahl, Tragheitsmessung, stationérer Test

zur Konfiguration der Stromreglerverstarkungen sowie Test mit minimaler Bewegung) zur Verfugung. Wo es mdglich ist, sollte mit normal niedriger

Drehzahl gefahren werden, denn der Umrichter misst den Standerwiderstand und die Motorinduktivitat. Daraus errechnet er anschlieRend die

Verstarkungen fiir den Stromregelkreis. Eine Tragheitsmessung sollte getrennt von einem Kurztest bei niedriger Drehzahl oder einem Normaltest

bei niedriger Drehzahl durchgefiihrt werden.

¢ Ein Kurztest bei niedriger Drehzahl dreht den Motor um zwei elektrische Umdrehungen (d.h. bis zu 2 mechanische Umdrehungen) in der gewahlten
Drehrichtung. Der Umrichter legt wéhrend des Tests den Nennstrom an den Motor an und misst den Encoder-Phasenwinkel (Pr 3.25). Der Phasenwinkel
wird gemessen, wenn der Motor am Ende des Tests zum Stillstand gekommen ist. Aus diesem Grund darf sich, wenn der richtige Winkel gemessen
werden soll, bei stehendem Motor keine Last an diesem befinden. Dieser Test dauert ca. 2 Sekunden und kann nur in Fallen ausgefiihrt werden, in denen
der L&ufer in einer kurzen Zeit in eine stabile Lage gelangt. Pr 0.40 muss zur Durchfiihrung eines Autotune-Kurztests mit niedriger Drehzahl auf 1 gesetzt
werden. Weiterhin benétigt der Umrichter an Klemme 31 ein Reglerfreigabesignal und an den Klemmen 26 oder 27 ein Startsignal.

¢ Ein Normaltest mit niedriger Drehzahl dreht den Motor um zwei elektrische Umdrehungen (d.h. bis zu 2 mechanische Umdrehungen) in der
gewadhlten Drehrichtung. Der Umrichter legt wahrend des Tests den Nennstrom an den Motor an und misst den Encoder-Phasenwinkel (Pr 3.25).
Der Phasenwinkel wird gemessen, wenn der Motor am Ende des Tests zum Stillstand gekommen ist. Aus diesem Grund darf sich, wenn der richtige
Winkel gemessen werden soll, bei stehendem Motor keine Last an diesem befinden. Dann werden Motorwiderstand (Pr 5.17) und -induktivitat
(Pr 5.24) gemessen. Die ermittelten Werte werden dann zur Berechnung der Verstarkungen des Stromregelkreises (Pr 0.38 {4.13} und Pr 0.39
{4.14}) verwendet. Der gesamte Test dauert ca. 20 Sekunden und kann bei Motoren verwendet werden, die nach einer Bewegung des Laufers eine
gewisse Zeit benétigen, um zum Stillstand zu kommen. Wahrend der Messung der Motorinduktivitat legt der Umrichter Stromimpulse an den Motor
an, die einen magnetischen Fluss erzeugen, der dem von den Magneten erzeugten magnetischen Fluss entgegengerichtet ist. Der maximal
angelegte Strom betragt ein Viertel des Nennstroms (Pr 0.46). Dieser Strom wirkt sich normalerweise kaum auf die Motormagneten aus. Falls diese
Stromstéarke die Magneten jedoch entmagnetisieren sollte, muss der Nennstrom fir die Tests niedriger angesetzt werden, um diesen Effekt zu
verhindern. Pr 0.40 muss zur Durchfiihrung eines Autotune-Normaltests mit niedriger Drehzahl auf 2 gesetzt werden. Weiterhin benétigt der

Umrichter an Klemme 31 ein Reglerfreigabesignal und an den Klemmen 26 oder 27 ein Startsignal.
0

0

« Beim Tragheitstest wird die Gesamttragheit von Last und Motor gemessen. Diese Messergebnisse werden zum Einstellen der Verstarkungen
des Drehzahlregelkreises (siehe Verstarkungen des Drehzahlregelkreises) und - falls erforderlich - beim Beschleunigen zum Bereitstellen der
Drehmomentvorsteuerung verwendet.

Wahrend der Tragheitsmessung versucht der Umrichter, den Motor in der gewahlten Laufrichtung auf bis zu 3/4 der Nenndrehzahl unter Last zu
beschleunigen und dann zum Stillstand kommen zu lassen. Der Umrichter verwendet einen Wert von 1/16 x Nenndrehmoment. Falls der Motor jedoch
nicht auf die erforderliche Drehzahl beschleunigt werden kann, wird das Drehmoment schrittweise auf Xllg, x4, X1, und x1 Nenndrehmoment erhéht.
Falls die erforderliche Drehzahl auch beim abschlieRenden Versuch nicht erreicht werden kann, wird der Test abgebrochen und die Fehlerabschaltung
LUNE1" ausgeldst. Nach erfolgreichem Abschluss des Tests werden die ermittelten Beschleunigungs- und Verzégerungszeiten zur Berechnungen der
Motor- und Lasttréagheit verwendet. Dieser Wert wird dann in Pr 3.18 gespeichert. Pr 5.32 (Motordrehmoment pro Ampere) und Pr 5.08
(Motornenndrehzahl) missen richtig eingestellt werden, bevor eine Tragheitsmessung ausgefuhrt werden kann.

Pr 0.40 muss zur Durchfiihrung einer Tragheitsmessung auf 3 gesetzt werden. Weiterhin benétigt der Umrichter an Klemme 31 ein
Reglerfreigabesignal und an den Klemmen 26 oder 27 ein Startsignal.

« Der stationare Test, mit dem die Stromreglerverstarkungen konfiguriert werden, misst den Stéanderwiderstand und die Streuinduktivitat des
Motors, errechnet die Verstarkungen fir den Stromregelkreis und aktualisiert die Parameter fir die Verstarkung der Stromriickfihrschleife.

Bei diesem Test wird nicht der Encoder-Phasenwinkel gemessen. Dieser Test darf nur durchgefuhrt werden, wenn der korrekte Phasenwinkel in
Pr 0.43 gesetzt wurde. Wenn der Phasenwinkel nicht korrekt ist, kdnnte sich der Motor bewegen, und die Ergebnisse werden méglicherweise
falsch. Pr 0.40 muss zur Durchfiihrung eines stationaren Autotune zur Konfiguration der Stromreglerverstarkungen auf 4 gesetzt werden.
Weiterhin bendtigt der Umrichter an Klemme 31 ein Reglerfreigabesignal und an den Klemmen 26 oder 27 ein Startsignal.

« Ein Phasentest mit minimaler Bewegung kann die Phasenverschiebung des Encoders messen, indem der Motor um einen kleinen
Winkelbetrag bewegt wird. Kurze Stromimpulse werden an den Motor gesendet, um eine geringfligige Bewegung hervorzurufen und den Motor
anschlielend in die Ursprungsposition zurtickzubewegen. Gré3e und Lange der Impulse werden allmahlich (bis zum maximalen
Motornennstrom) erhéht, bis die Bewegung ungefahr den von Pr 5.38 in elektrischen Grad gemessenen Wert erreicht. Die resultierenden
Bewegungen werden verwendet, um den Phasenwinkel zu schatzen. Pr 0.40 muss zur Durchfihrung eines Tests mit minimaler Bewegung auf
5 gesetzt werden. Weiterhin benétigt der Umrichter an Klemme 31 ein Reglerfreigabesignal und an den Klemmen 26 oder 27 ein Startsignal.

Nach dem Abschluss eines Autotune-Tests wechselt der Umrichter in den Sperrzustand. Der Umrichter muss in einen geregelten Sperrzustand

versetzt werden, bevor er mit dem erforderlichen Sollwert gestartet werden kann. Der Umrichter kann in einen geregelten Sperrzustand versetzt

werden, indem das Signal Sicherer Halz von Anschlussklemme 31 entfernt wird, der Freigabeparameter fir den Umrichter Pr 6.15 auf AUS (0)

gesetzt oder der Umrichter Uber das Steuerwort (Pr 6.42 & Pr 6.43) gesperrt wird.
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Verstarkungen des Stromregelkreises (Pr 0.38 {4.13} / Pr 0.39 {4.14})

Proportionale (Kp) und integrale (Ki) Verstarkung bestimmen das Verhalten des Stromregelkreises bei einer Anderung des Stromsollwertes

(Drehmomentsollwertes). Bei den meisten Motoren liefern die werkseitig eingestellten Standardwerte zufriedenstellende Ergebnisse.

Zum Erreichen einer optimalen Leistung in dynamischen Anwendungen kann es notwendig werden, die Verstarkungen zu andern.

Die proportionale Verstarkung (Pr 4.13) ist zum Erreichen einer optimalen Regelleistung der kritischste Wert. Die Werte fur die Verstarkungen des

Stromregelkreises konnen mit einer der folgenden Methoden errechnet werden:

« Bei einem stationaren oder dynamischen Autotune (siehe Autotune Pr 0.40 - weiter oben in dieser Tabelle) misst der Umrichter den
Standerwiderstand (Pr 5.17) und die Streuinduktivitat (Pr 5.24) des Motors und errechtnet die Verstarkungen des Stromregelkreises.

¢ Durch Setzen von Pr 0.40 auf 4 errechnet der Umrichter die Verstéarkungen des Stromregelkreises aus den Werten des Standerwiderstandes
(Pr 5.17) und der Streuinduktivitéat (Pr 5.24), die im Umrichter eingestellt sind.

Durch diese Konfiguration wird nach einer Anderung des Stromsollwertes eine Sprungantwort mit minimalem Uberschwingen erreicht.

Die proportionale Verstarkung kann um einen Faktor von 1.5 erh6ht werden. Dies liefert eine ahnliche Erhéhung der Bandbreite. In diesem Fall ist

jedoch eine Sprungantwort mit ca. 12.5 % Uberschwingen die Folge. Die Gleichung fiir die integrale Verstarkung liefert einen ausreichenden Wert.

Bei einigen Anwendungen, in denen es notwendig ist, dass die vom Umrichter verwendeten Sollwerte dem Verlauf des magnetischen Flusses

dynamisch sehr schnell folgen missen (d.h. bei Asynchronmotoren hoher Drehzahl im Closed Loop-Modus), kann es sein, dass die integrale

Verstarkung einen sehr viel héheren Wert haben muss.
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Verstarkungen des Drehzahlregelkreises (Pr 0.07 {3.10}, Pr 0.08

{3.11}, Pr 0.09 {3.12})

Die Verstarkungen des Drehzahlregelkreises bestimmen das Verhalten des Drehzahlreglers bei einer Anderung des Drehzahlsollwertes.

Der Drehzahlregler arbeitet mit proportionalen (Kp) und integralen (Ki) Vorsteuersignalen und einem differenziellen Riickfiihrungssignal (Kd).

Der Umrichter kann zwei Parameterséatze mit diesen Verstarkungen speichern. Einer dieser Parametersatze kann zur Verwendung durch den
Drehzahlregler mit Hilfe von Pr 3.16 ausgewahlt werden. Bei Pr 3.16 = 0 werden die Verstarkungen Kp1, Kil und Kd1 (Pr 0.07 bis Pr 0.09) verwendet,
und bei Pr 3.16 = 1 werden die Verstarkungen Kp2, Ki2 und Kd2 (Pr 3.13 bis Pr 3.15) verwendet. Pr 3.16 kann geandert werden, wenn der Umrichter
freigegeben oder deaktiviert ist. Bei Lasten, die hauptséchlich konstante Tragheit und konstantes Drehmoment aufweisen, kann der Umrichter die
erforderlichen Werte fiir Kp und Ki zur Ermittlung des erforderlichen Verdrehwinkels bzw. einer von Pr 3.17 abhéangigen Bandbreite berechnen.

Proportionale Verstarkung (Kp), Pr 0.07 {3.10} und Pr 3.13

Wenn die proportionale Verstéarkung ungleich null und die integrale Verstarkung auf null gesetzt ist, arbeitet der Regler nur mit einer
Proportionalkomponente. Zum Generieren eines Drehmomentsollwerts ist dann ein Drehzahlfehler erforderlich. Aus diesem Grund tritt beim Erhéhen
der Motorlast zwischen Soll- und Istwert der Drehzahl eine Differenz auf. Diese Verstellung héngt von der Hohe der proportionalen Verstarkung ab.
Je hoher die Verstarkung, desto kleiner ist der Drehzahlfehler fur eine gegebene Last. Bei zu hoher proportionaler Verstarkung neigt der Motor durch
die Quantifizierung des Drehzahlriickfiihrungssignals zu starken Gerauschen, bevor die Instabilitat im Closed Loop-Regelkreis erreicht wird.

Integrale Verstarkung (Ki), Pr 0.08 {3.11} und Pr 3.14

Die integrale Verstarkung verhindert ein Verstellen der Drehzahl. Dieser Fehlerwert erhéht sich wahrend eines gewissen Zeitraumes und wird zur
Generierung des erforderlichen Drehmomentsollwertes ohne Drehzahlfehler verwendet. Durch Erhéhen der I-Verstarkung wird die zum Erreichen
des korrekten Drehzahlwerts bendtigte Zeit verringert und die Starrheit des Systems erhéht, d. h. die Positionsverschiebung, die durch Anlegen
eines Lastdrehmoments an den Motor erzeugt wird, wird reduziert. Leider wird durch Erh6hung der integralen Verstarkung auch die
Systemdampfung verringert, was nach einer Anderung des Eingangssignals ein Uberschwingen zur Folge hat. Fiir eine gegebene integrale
Verstarkung kann die Dampfung durch Erhéhung der proportionalen Verstérkung verbessert werden. Es muss ein Kompromiss gefunden werden,
bei dem Systemantwort, Stabilitdt und Dampfung fiir den jeweiligen Anwendungsfall angemessen sind.

Differenzielle Verstarkung (Kd), Pr 0.09 {3.12} und Pr 3.15

Die differenzielle Verstarkung wird zum Bereitstellen einer zusétzlichen Dampfung im Rickfuhrungspfad des Drehzahlreglers zur Verfligung
gestellt. Das differenzielle Signal ist so implementiert, dass keine, normalerweise mit dieser Funktion verbundenen tibermafligen Storsignale in den
Regelkreis eingefiihrt werden. Durch Erhéhung der Differenzialkomponente wird das durch zu geringe Dampfung hervorgerufene Uberschwingen
verringert. Fir die meisten Anwendungsfalle ist jedoch die alleinige Verwendung von proportionaler und integraler Verstarkung ausreichend.

Zum Abgleich der Regelkreisverstarkungen existieren je nach Einstellung von Pr 3.17 drei Methoden:

1. Pr3.17 =0, manuelle Eingabe.
Hier muss an den Analogausgang 1 zur Uberwachung der
Drehzahlriickfihrung ein Oszilloskop angeschlossen werden.
Andern Sie den Drehzahlsollwert des Umrichters. Beobachten Sie
am Oszilloskop die Systemantwort.
Die proportionale Verstéarkung (Kp) muss zuerst konfiguriert werden.
Der Wert sollte bis zu dem Punkt erhéht werden, an dem ein
Uberschwingen auftritt. Dann kann er leicht verringert werden.
Danach muss die integrale Verstarkung (Ki) bis zu dem Punkt erhéht
werden, an dem die Drehzahl unstabil wird. Dann kann sie leicht
verringert werden.
Jetzt kann die proportionale Verstarkung erhoht werden. Dann muss
der soeben beschriebene Prozess solange wiederholt werden,

Drehzahlsollwert

bis die Systemantwort der hier dargestellten idealen Systemantwort Unzureichende
N Proportionalverstarkung
am nachsten kommt. [0.07]

Im Diagramm sind die Auswirkungen falscher P- und I-Werte sowie
die ideale Systemantwort dargestellt.
2. Pr3.17 =1, Eingabe der Bandbreite
Wenn eine Bandbreitenkonfiguration erforderlich ist, kann der Uberhdhte
Umrichter Kp und Ki dann berechnen, wenn die folgenden Proportionalverstérkung
R o [0.07]
Parameter richtig eingestellt sind:
Pr 3.20 - erforderliche Bandbreite,
Pr 3.21 - erforderlicher Dampfungsfaktor,
Pr 5.32 Motordrehmoment pro Ampere (Kt)
Pr 3.18 Motor- und Lasttragheit. Der Umrichter kann die Motor- Uberhchte
und die Lasttragheit mit Hilfe des Autotune (siehe Pr 0.40 - Integralverstarkung [0.08]
Autotune - weiter oben in dieser Tabelle) messen.
3. Pr3.17 = 2, Eingabe des Verdrehwinkels
Wenn eine auf dem Verdrehwinkel beruhende Konfiguration
erforderlich ist, kann der Umrichter Kp und Ki dann berechnen, Ideale Systemantwort
wenn die folgenden Parameter richtig eingestellt sind:
Pr 3.19 - erforderlicher Verdrehwinkel,
Pr 3.21 erforderlicher Dampfungsfaktor,
Pr 5.32 Motordrehmoment pro Ampere (Kt)
Pr 3.18 Motor- und Lasttragheit: Der Umrichter kann die Motor-
und die Lasttragheit mit Hilfe des Autotune (siehe Pr 0.40 -
Autotune - weiter oben in dieser Tabelle) messen.

RR
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10.2  Maximaler Motornennstrom

Der maximal zuléassige Motornennstrom des Umrichters ist groer als
die Nennstromangabe in Pr 11.32 des Umrichters bei erhohter Uberlast.
Das Verhaltnis der Stréme im Betrieb mit normaler und mit erhéhter
Uberlast (Pr 11.32) ist je nach der UmrichterbaugréRe unterschiedlich.
Nennwerte fiir den Betrieb mit normaler und mit erhéhter Uberlast finden
Sie in Abschnitt 3.1 Nennwerte auf Seite 10.

Wird der Motornennstrom (Pr 0.46) auf einen héheren Wert als der
maximal zulassige Strom im Betrieb mit hoher Uberlast (Pr 11.32)
eingestellt, &ndern sich die Stromgrenzen sowie der thermische
Motorschutz. Weitere Informationen dazu finden Sie in Abschnitt 10.3
Stromgrenzen und Abschnitt 10.4 Thermischer Motorschutz.

10.3  Stromgrenzen

Die Standardeinstellungen fur die Stromgbegrenzungsparameter des
Unidrive SPMA/D sind wie folgt:

e 138,1 % x Motornennstrom im Open Loop-Modus

e 165,7 % x Motornennstrom im Closed Loop-Vektormodus

* 150 % x Motornennstrom im Servomodus

Die Stromgrenzen werden von drei Parametern bestimmt:

* Motorische Stromgrenze: begrenzt den motorischen Strom

* Generatorische Stromgrenze: begrenzt den generatorischen Strom

e Symmetrische Stromgrenze: begrenzt den Strom in motorischer und
generatorischer Richtung symmetrisch

Hier begrenzt der jeweils niedrigste eingestellte Wert von motorischer-,
generatorischer oder symmetrischer Stromgrenze.

Der Maximalwert fur diesen Parameter hangt vom Motor- und
Umrichternennstrom sowie vom Leistungsfaktor ab.

Durch Erhdhung des Motornennstroms (Pr 0.46/5.07) Uber den
Nennstrom im Betrieb mit hoher Uberlast (Standardwert) werden die in
Pr 4.05 bis Pr 4.07 gespeicherten Stromgrenzen automatisch verringert.
Wird der Motornennstrom dann wieder auf den Nennstrom im Betrieb
mit hoher Uberlast oder darunter gesetzt, verbleiben die Stromgrenzen
auf ihren verringerten Werten.

Der Umrichter kann auf bis zu 1000 % uberdimensioniert werden,
um zum Erreichen héherer Werte fiir das Beschleunigungsdrehmoment
eine hohere Stromgrenze zuzulassen.

10.4 Thermischer Motorschutz

Der Unidrive SPM berechnet die Motortemperatur mit Hilfe des
Motornennstroms (Pr 5.07) und der thermischen Zeitkonstante (Pr 4.15).
Diese Berechnung ist unabhangig davon, ob der thermische Schutz bei
niedrigen Drehzahlen (Pr 4.25) aktiviert wurde. Sie berlicksichtigt auch
nicht den zu einem beliebigen Zeitpunkt flieBenden eigentlichen Strom.
In Pr 4.19 wird die geschétzte Motortemperatur als Prozentsatz der
Maximaltemperatur angegeben.

Die Motortemperatur (Pr 4.19) als Prozentsatz der Maximaltemperatur
bei konstantem Strom I, einer Konstanten K und einem konstanten
Motornennstrom (Pr 5.07) in der Zeit t ergibt sich aus:

Motortemperatur in % (Pr 4.19) = [I2 [ (Kx Motornennstrom)z] - e’”‘) x 100 %

Hier wird vorausgesetzt, dass sich die maximal zulassige
Motortemperatur aus K x Motornennstrom ergibt und t die thermische
Zeitkonstante fur die Stelle im Motor ist, an der die maximal zulassige
Temperatur zuerst erreicht wird. T wird durch Pr 4.15 festgelegt. Wenn
Pr 4.15 einen Wert zwischen 0,0 und 1,0 besitzt, wird fiir die thermische
Zeitkonstante der Wert 1,0 verwendet.

Der Wert K wird wie in Abbildung 10-1 und Abbildung 10-2 dargestellt
definiert.

Fur den Nennwert bei Betrieb mit normaler als auch mit hoher Uberlast
kann Pr 4.25 auch zur Auswahl zweier alternativer Schutzkennlinien
verwendet werden.

Abbildung 10-1 Thermischer Motorschutz (Hohe Uberlast)

1.05

1.00 =

0.70 4= — Pra25=0
----- Pr4.25 =1

K
0.00 y N
50 % der Grunddreh-  Grunddrehzahl/-
zahl/-frequenz frequenz

Wenn Pr 4.25 gleich 0 ist, gilt die Kennlinie fur einen Motor, der Gber den
gesamten Drehzahlbereich bei Nennstrom betrieben werden kann.
Asynchronmotoren mit einer derartigen Kennlinie verfiigen in der Regel
Uber einen Fremdlufter. Wenn Pr 4.25 den Wert 1 besitzt, gilt die
Kennlinie fur Motoren, bei denen sich die Kiihlwirkung des Motorlifters
unterhalb der halben Nenndrehzahl/-frequenz mit reduzierter
Motordrehzahl verringert. Der Héchstwert fir K ist 1,05, so dass der
Motor oberhalb des Knickpunkts der Kennlinien dauerhaft bis zu einem
Wert von 1,05 % Strom betrieben werden kann.

Abbildung 10-2 Thermischer Motorschutz (Normale Uberlast)

1.00 1.01
0.70 ¥ — Pra25=0
----- Pr4.25 =1
K
0.00 Ar Ar A
15 % der 50 % der Grunddrehzahl/-
Grunddrehzahl/-  Grunddrehzahl/- frequenz
frequenz  frequenz

Beide Einstellungen von Pr 4.25 sind fiir Motoren vorgesehen,

bei denen die Kuhlwirkung des Motorlufters mit reduzierter
Motordrehzahl verringert wird, jedoch mit unterschiedlichen Drehzahlen,
unterhalb derer sich die Kihlwirkung verringert. Wenn Pr 4.25 den Wert
0 besitzt, gilt die Kennlinie fir Motoren, bei denen sich die Kihlwirkung
des Motorlufters unterhalb von 15 % der Nenndrehzahl/-frequenz
verringert. Wenn Pr 4.25 den Wert 1 besitzt, gilt die Kennlinie fir
Motoren, bei denen sich die Kuhlwirkung des Motorlifters unterhalb von
50 % der Nenndrehzahl/-frequenz verringert. Der Hochstwert fir K ist
1,01, so dass der Motor oberhalb des Knickpunkts der Kennlinien
dauerhatft bis zu einem Wert von 1,01 % Strom betrieben werden kann.

Wenn die in Pr 4.19 angegebene geschatzte Temperatur 100 % erreicht,
|6st der Umrichter je nach den Einstellungen in Pr 4.16 folgende Aktionen
aus. Bei Pr 4.16 = 0 l6st der Umrichter eine Fehlerabschaltung aus, wenn
Pr 4.19 100 % erreicht. Bei Pr 4.16 = 1 wird die Stromgrenze auf (K - 0,05)
X 100 % verringert, wenn Pr 4.19 100 % erreicht. Die Stromgrenze wird
auf den vom Benutzer festgelegten Wert zuriickgesetzt, wenn Pr 4.19
unter 95 % sinkt. Im Servomodus muss der Motorstrom und der von den
Stromgrenzen festgelegte Wirkstrom ungefahr gleich sein. Auf diese
Weise stellt das System sicher, dass der Motor genau unterhalb des
vorgegebenen thermischen Grenzwertes lauft.

Der Temperaturakkumulator des thermischen Modells wird bei Netz
Ein auf null zuriickgesetzt und aktualisiert die Motortemperatur
kontinuierlich, solange die Netzspannung des Umrichters zugeschaltet
ist. Bei Anderung des durch Pr 5.07 festgelegten Nennstroms wird der
Akkumulator auf null zurtickgesetzt.
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Die Standardeinstellung der thermischen Zeitkonstante (Pr 4.15) betragt
89s flir Asynchronmotoren (Open Loop- und Closed Loop-Vektormodus).
Dies entspricht einer Uberlast von 150 % fiir 60s von einem Kaltstart aus.
Der Standardwert fur einen Servomotor betrégt 20s. Dies entspricht einer
Uberlast von 175 % fiir 9s von einem Kaltstart aus.

Die Zeit, die von einem Kaltstart mit konstantem Motorstrom bis zum
Ausldsen einer Fehlerabschaltung am Umrichter verstreicht, ergibt
sich aus:

Tiehier = -(Pr 4.15) x In(1 - (K x Pr 5.07 / Pr 4.01)?)

Alternativ dazu kann die thermische Zeitkonstante bei gegebenem
Strom aus der Zeit, die bis zur Fehlerabschaltung vergeht, wie folgt
berechnet werden:

Pr 4.15 = -Tieper / In(1 - (K / Uberlast)?)

Beispiel: Falls der Umrichter nach einem Motorlauf von 60s mit 150 %
Uberlast und K = 1.05 (Betrieb mit erhéhter Uberlast) eine
Fehlerabschaltung ausldst, dann gilt:

Pr4.15 = -60 / In(1 - (1.05 / 1.50)%) = 89

Der Maximalwert fir die thermische Zeitkonstante kann bis zu einem
Grenzwert von 400s erhoht werden, um erhdhte Uberlasten zu
ermoglichen, falls die thermische Dimensionierung des Motors dies zulésst.

Bei Anwendungen mit Dynamics-Unimotoren finden Sie die
thermischen Zeitkonstanten in der Unimotor-Betriebsanleitung.

10.5 Taktfrequenz

Der Standardwert fur die Taktfrequenz des Umrichters betragt 3kHz
(6kHz im Servomodus). Dieser Wert kann jedoch durch Setzen von
Pr 5.18 auf einen Maximalwert von 16kHz (abhangig von der
Umrichtergrée) erhoht werden. Die verfugbaren Taktfrequenzen sind
wie folgt.

Tabelle 10-1 Verfugbare Taktfrequenzen

Tabelle 10-2 Abtastzeiten fir verschiedene

Regelungsalgorithmen fur die einzelnen Taktfrequenzen

Closed Loop-
3,6 4,8 Open Vektormodus
kHz kHz | Loop-Modus und
Servomodus
3kHz = 167us Spitzengrenz-
Ebene 1 6kHz = 83us 125us wert Stromregler
Stromgrenze | Drehzahlregler
Ebene 2 250us und Rampen | und Rampen
Ebene 3 1ms Spannungsregler
zeitkritische
Ebene 4 4 ms Benutzerschnittstelle
Hinterarund zeitunkritische
9 Benutzerschnittstelle

Umrichter- | Spannungs- | o 1\ | 4417 | 6kHz | 8kHz | 12kHz | 16kHz
groie klasse
SPMA und
v v v
SPMD Alle

Eine Erh6hung der Taktfrequenz tber 3kHz hinaus verursacht
Folgendes:

1. Erhohte Warmeverluste im Umrichter. Aus diesem Grund muss der
Nennwert des Ausgangsstromes reduziert werden.

Einzelheiten finden Sie in den Tabellen zur Leistungsreduzierung fiir
Taktfrequenzen und Umgebungstemperaturen in Abschnitt 14.1.1
Leistungs- und Stromklassen (Leistungsreduzierung fir
Taktfrequenz und Temperatur) auf Seite 247.

2. Eine verringerte Erwarmung des Motors auf Grund eines geringen
Oberwellenanteils im Strom.

3. Verringerte durch den Motor erzeugte Gerausche.

4. Kleinere Abtastzeiten in der Drehzahl- und der Stromregelung. Im
Hinblick auf die erforderliche Abtastzeit muss zwischen Motor- und
Umrichtererwérmung sowie den jeweils notwendigen Parametern fiir
den jeweiligen Anwendungsfall ein Kompromiss gefunden werden.

10.6 Betrieb bei hohen Drehzahlen

10.6.1 Grenzwerte fir Encoder-Ruckfihrung
Die maximale Encoder-Frequenz darf 500kHz (oder 410kHz bei
Software-Version 01.06.00 und darunter) nicht tiberschreiten. Im Closed
Loop- und im Servomodus kann die Maximaldrehzahl, die in die
Drehzahlsollwertgrenzen (Pr 1.06 und Pr 1.07) eingegeben werden
kann, durch den Umrichter begrenzt werden. Diese wird durch die
folgenden Parameter definiert (hierbei wird als absolute Hochstdrehzahl
40 000 mint vorausgesetzt):
500kHz x 60

ELPR

3.0x 107
ELPR

Maximale Drehzahlgrenze (min't) =

Hierbei ist:
ELPR sind die aquivalenten Geberstriche pro Umdrehung fir einen
Encoder (die Geberstriche, die durch einen Inkremental-Encoder
erzeugt werden).

* ELPR flr Inkremental-Encoder = Anzahl der Geberstriche pro

Umdrehung

e ELPRflir F-und D -Encoder = Anzahl der Geberstriche pro
Umdrehung / 2

e ELPR fir SINCOS-Encoder = Anzahl der Sinuswellen pro
Umdrehung

Die maximale Drehzahlgrenze wird durch das mit Pr 3.26 ausgewéhlte
Modul und den eingestellten Wert im ELPR-Parameter (z.B. Pr 3.34 =
1024) bestimmt. Im Closed Loop-Vektormodus kann dieser Grenzwert
mit Hilfe von Pr 3.24 deaktiviert werden, sodass der Umrichter nicht
mehr die max. Eingangsfrequenz von 400 kHz Uberwacht. Wenn

Pr 3.24 = 0 oder 1 ist, wird die max. Drehzahlgrenze wie oben festgelegt

berechnet. Bei Pr 3.24 = 2 oder 3 betragt sie 40 000 minL.

10.6.2 Betrieb im Feldschwachungsbereich
(Konstantstrom)
(nur far Open Loop- und Closed Loop-Vektormodus)

Der Unidrive SPM kann zum Betreiben von Asynchronmotoren Uber der
Synchrondrehzahl im Konstantleistungsbereich verwendet werden. In
diesem Fall reduziert sich das verfiigbare Drehmoment an der
Antriebswelle mit steigender Drehzahl. In den folgenden Abbildungen ist
der Verlauf von Drehmoment und Ausgangsspannung bei Drehzahlen
Uber dem Nennwert dargestellt.
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Abbildung 10-3 Drehmoment und Nennspannung als Funktion der

Drehzahl
A
Drehmoment

1
1
I
1
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1
1
1
:

! Drehzahl
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1
1
Motornennspannung | i
I
1
1
1
1
1
1
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1
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: >

Nenndrehzahl Drehzahl

Stellen Sie sicher, dass das Uber der Nenndrehzahl verfugbare
Drehmoment noch fir die jeweilige Anwendung ausreicht.

Die wéahrend des Autotune im Closed Loop-Vektormodus ermittelten
Parameter fir die Stutzpunkte der Magnetisierungskennlinie (Pr 5.29
und Pr 5.30) stellen sicher, dass der Magnetisierungsstrom je nach
Motortyp um den angemessenen Betrag verringert wird. (Im Open
Loop-Modus wird der Magnetisierungsstrom nicht aktiv geregelt.)

10.6.3 Servobetrieb mit hoher Drehzahl

Der Servomodus mit hoher Drehzahl wird durch Setzen von Pr 5.22 =1
aktiviert. Bei der Verwendung dieses Modus mit Servomotoren ist
Vorsicht geboten, damit der Umrichter nicht beschadigt wird. Die von
den Magneten des Servomotors erzeugte Spannung ist proportional zur
Drehzahl. Fur einen Betrieb mit hoher Drehzahl mussen vom Umrichter
Strome an den Motor angelegt werden, um dem von den Magneten
erzeugten magnetischen Fluss entgegenzuwirken. Es ist méglich, den
Motor mit sehr hohen Drehzahlen zu betreiben, durch die eine sehr hohe
Spannung an den Motoranschlussklemmen entstehen wiirde. Dies wird
jedoch durch den Umrichter verhindert. Wenn jedoch der Umrichter zu
einem Zeitpunkt deaktiviert wird (oder eine Fehlerabschaltung erfolgt),
zu dem die Motorspannungen ohne die Stréme, die dem von den
Magneten erzeugten magnetischen Fluss entgegenwirken, héher waren
als die Nennspannung des Umrichters, kann der Umrichter beschadigt
werden. Wenn der Modus mit hoher Drehzahl freigegeben ist, muss die
Motordrehzahl auf die in der nachfolgenden Tabelle angegebenen Werte
begrenzt werden, es sei denn, ein zusétzliches Hardware-Schutzsystem
wird verwendet, um die an den Motoranschlussklemmen anliegenden
Spannungen auf einem sicheren Pegel zu halten.

Maximale sichere
Nennspannun Maximale Spannung zwischen
pa 9| Motordrehzahl Leitungen an den
des Umrichters 1
(min™t Motoranschlussklemmen
(V RMS)
400 800/ (Ke x V2) 800 /2
575 955 / (Ke x V2) 955 /2
690 1145/ (Ke x V2) 1145 /2

Ke ist das Verhaltnis zwischen dem Effektivwert. der vom Motor
erzeugten Spannung zwischen den Leitungen und der Drehzahl in
V/min't. AuRerdem muss sorgfaltig darauf geachtet werden, dass der
Motor nicht entmagnetisiert wird. Bevor Sie diesen Modus verwenden,
sollten Sie dies mit dem Hersteller des Motors absprechen.

10.6.4 Taktfrequenz

Bei einer Standard-Taktfrequenz von 3 kHz sollte die maximale
Ausgangsfrequenz auf 250 Hz begrenzt werden. Im Idealfall sollte
zwischen Ausgangs- und Taktfrequenz ein Mindestverhéltnis von 12:1
bestehen. Dadurch wird sichergestellt, dass die Anzahl der Takte pro
Zyklus ausreicht, um die Qualitét der Ausgangsspannung auf einem
Mindestniveau zu halten. Falls das nicht moglich ist, kann die
Quasiblockmodulation (Pr 5.20 =1) aktiviert werden. Der Verlauf der
Ausgangsspannung ist dann tber der Nenndrehzahl
quasiblockmoduliert und symmetrisch, was eine bessere Qualitat zur
Folge hat.

10.6.5 Maximal zulassige Drehzahl/Frequenz
Im Open Loop-Modus betragt die maximale Ausgangsfrequenz
3 000 Hz.

Im Closed Loop-Vektormodus betragt die maximale Ausgangsfrequenz
600 Hz.

Im Servomodus betragt die maximale Ausgangsfrequenz 1 250Hz,

die Drehzahl wird jedoch durch die Spannungskonstante (Ke) des
Motors begrenzt. Die Konstante Ke héangt vom jeweils eingesetzten
Servomotortyp ab. Sie ist ist normalerweise auf dem Motordatenblatt in

V / 1000mint angegeben.

10.6.6 Quasiblockmodulation (nur Open
Loop-Modus)
Der maximal zulassige Ausgangsspannungspegel des Umrichters wird
normalerweise auf einen Wert, der der Differenz aus
Umrichter-Eingangsspannung minus (im Umrichter auftretende)
Spannungsabfalle entspricht. (Zur Aufrechterhaltung der Stromregelung
fallt im Umrichter normalerweise ein geringer Prozentsatz der Spannung
ab. Wenn die Motornennspannung auf denselben Pegel eingestellt ist
wie die Netzspannung, werden bei Annéherung der
Umrichter-Ausgangsspannung an den Nennspannungspegel einige
Impulse unterdriickt. Wenn Pr 5.20 (Quasiblockmodulation aktivieren)
auf 1 gesetzt ist, erlaubt der Modulator eine gewisse Ubermodulation,
sodass, wenn die Ausgangsfrequenz die Nennfrequenz Uberschreitet,
die Spannung ebenfalls Gber die Nennspannung hinaus steigt. Die
Modulationstiefe steigt tiber 1. Damit werden zuerst trapezformige und
dann quasiblockmodulierte Signalverlaufe erzeugt.

Solche Verlaufe sind beispielsweise nutzlich:

* zum Erreichen hoher Ausgangsfrequenzen mit einer niedrigen
Taktfrequenz, die bei einer auf Modulationstiefe 1 begrenzten
Raumvektormodulation normalerweise nicht mdglich wéren;

Oder

« zum Aufrechterhalten einer hdheren Ausgangsspannung bei
niedriger Netzspannung.

Der Nachteil dieser Methode besteht darin, dass der Motorstrom verzerrt

wird, wenn die Modulationstiefe tiber 1 steigt, und die

Ausgangsgrundfrequenz einen betrachtlichen Anteil ungradzahliger

Oberwellen niederer Ordnung enthélt. Diese zusétzlichen Oberwellen

rufen erhohte Verluste und Erwérmung im Motor hervor.
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Installation der SMARTCARD

11 SMARTCARD-Betrieb Abbildung 111

11.1  Einfuhrung

Die Verwendung einer SMARTCARD ist eine Standardfunktion, mit der
die Parameterkonfiguration auf mehrere Weisen vereinfacht wird.
SMARTCARDSs kdnnen eingesetzt werden zum:

* Kopieren von Parametern zwischen verschiedenen Umrichtern

e Speichern kompletter Umrichterparametersatze

*  Speichern von Parametern, die sich von den voreingestellten
Parameterséatzen unterscheiden

* Ablage von Onboard-SPS-Programmen

* Automatischem Speichern aller Parameterédnderungen zu
Wartungszwecken

e Laden kompletter Motorparametersatze

Die SMARTCARD befindet sich auf an der Oberseite des Moduls unter
dem Umrichter-Display (falls vorhanden) auf der linken Seite.
Vergewissern Sie sich, dass die SMARTCARD so eingesetzt ist,

dass deren Kontakte auf der rechten Umrichterseite liegen.

Der Umrichter kommuniziert mit der SMARTCARD nur beim

eigentlichen Lesen bzw. Schreiben von Daten. Das bedeutet, dass die
SMARTCARD wahrend des Umrichterbetriebs eingesetzt bzw. entfernt
werden kann.

Encoder-Phasenwinkel (nur Servomodus)

Ab Software-Version V01.08.00 des Umrichters werden die
Encoder-Phasenwinkel in Pr 3.25 und Pr 21.20 auf die
SMARTCARD kopiert, wenn eine der
SMARTCARD-Ubertragungsmethoden verwendet wird.
Ab Software-Version V01.05.00 bis V01.07.01 des Umrichters
werden die Encoder-Phasenwinkel in Pr 3.25 und Pr 21.20 nur
dann auf die SMARTCARD kopiert, wenn entweder Pr 0.30 auf
Prog (2) oder Prxx.00 auf 3yyy gesetzt wurde.
Dies st hilfreich, wenn die SMARTCARD verwendet wird, um den
Parametersatz eines Umrichters zu sichern, aber Vorsicht ist
geboten, wenn die SMARTCARD fiir die Ubertragung von
Parametersatzen von einem zum anderen Umrichter verwendet
wird. Auf3er wenn bekannt ist, dass der Encoder-Phasenwinkel
des an den Zielumrichter angeschlossenen Servomotors der
gleiche ist wie bei dem an den Ursprungsumrichter
angeschlossenen Servomotor, ist ein Autotune vorzunehmen,
oder der Encoder-Phasenwinkel ist manuell in Pr 3.25 (oder
Pr 21.20) einzugeben. Ist der Encoder-Phasenwinkel falsch,
kann der Umrichter die Kontrolle Gber den Motor verlieren,
was zu einer Fehlerabschaltung des Typs O.SPd oder Enc10
fuhren kann, wenn der Umrichter aktiviert wird.
Bei Software-Version V01.04.00 des Umrichters und &lteren
Versionen oder bei Verwendung der Software-Version
V01.05.00 bis V01.07.01 und bei Verwendung von Pr xx.00
(der auf 4yyy gesetzt ist), werden die Encoder-Phasenwinkel in
Pr 3.25 und Pr 21.20 nicht auf die SMARTCARD kopiert.
Aus diesem Grunde wurden Pr 3.25 und Pr 21.20 im
Ziel-Umrichter bei einer Ubertragung dieses Datenblocks von
der SMARTCART nicht geéndert.
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Einfaches Speichern und Lesen von Parametern
Abbildung 11-2 SMARTCARD-Basisbetrieb

Umrichter liest alle
Parameter von der
SMARTCARD

i »

Speichert alle
Umrichterparameter
auf der SMARTCARD

Uberschreibt alle
bereits in Datenblock 1
vorhandenen Daten

SMARTCARD,
wenn ein Parameter
gespeichert wird

{
=l

Pr0.30 = Auto + ©

Umrichter bootet bei Netz
Ein von der SMARTCARD
und schreibt automatisch
auf die SMARTCARD,
wenn ein Parameter
gespeichert wird

=2

Pr 0.30 = boot +

Die SMARTCARD besitzt 999 einzelne Datenspeicherblocke. Jeder
einzelne Datenblock von 1 bis 499 kann zur Datenspeicherung
verwendet werden, bis die Speicherkapazitat der SMARTCARD
erschopft ist. Bei der Software-Version 01.07.00 und daruber kann der
Umrichter SMARTCARDs mit einer Kapazitat zwischen 4kB und 512kB
unterstutzen. Bei der Software-Version 01.06.02 und darunter kann der
Umrichter SMARTCARDSs mit einer Kapazitat von 4kB unterstitzen.

Die Datenblécke der SMARTCARD sind wie folgt angeordnet:
Tabelle 11-1 SMARTCARD-Datenbldcke

Beispiel fur die

Datenblock Typ Verwendung

Lesen / Schreiben

1 bis 499 (Read / Write)

Anwendungskonfiguration

500 bis 999 Nur Lesen Makros

Parametersatze, bei denen nur Parameter gespeichert werden, deren
Werte sich von den bei Auslieferungszustand gesetzten Standardwerten
unterscheiden, sind sehr viel kleiner als komplette Parametersatze und
belegen deshalb sehr viel weniger Speicher, da in den meisten
Anwendungsfallen nur wenige Parameter von ihren Standardwerten
abweichen.

Durch das Setzen eines Schreibschutz-Flags kénnen
SMARTCARD-Daten vor dem Léschen bzw. Uberschreiben geschiitzt
werden, wie in Abschnitt 11.2.9 9888 / 9777 - Setzen und Zuriicksetzen
des SMARTCARD-Schreibschutz-Flags auf Seite 137 beschrieben.

Die Datenuibertragung zu oder von der SMARTCARD wird mit einer der
folgenden Methoden angezeigt:

* SM-Bedieneinheit: Der Dezimalpunkt hinter der vierten Ziffer im
oberen Display blinkt.

* SM-Bedieneinheit Plus: Das Symbol ,,CC* erscheint in der unteren
linken Ecke des Displays

Die Karte sollte wahrend der Datentibertragung nicht herausgenommen

werden, da in diesem Fall der Umrichter eine Fehlerabschaltung

erzeugt. Ist dies dennoch der Fall, dann sollte die Ubertragung erneut

gestartet werden. Bei einer Ubertragung von der Karte auf den

Umrichter sind die Standardparameter zu laden.

11.2  Daten ubertragen

Das Ubertragen, Léschen und Schiitzen von Daten kann durch Eingabe
eines Codes in Pr xx.00 und anschlieRendes Zurlicksetzen des
Umrichters, wie in Tabelle 11-2 dargestellt, durchgefiihrt werden.

Tabelle 11-2 SMARTCARD-Codes
Code

Vorgang

Ubertragen von Umrichterparametern im Unterschied zu
2001 |Standardparametern zu einem bootfahigen SMARTCARD-Block
in Datenblocknummer 001

3 Ubertragen von Umrichterparametern zu
yyy SMARTCARD-Datenblocknummer yyy

Schreiben von Parameterunterschieden zum

ayyy Auslieferungszustand zu SMARTCARD-Datenblocknummer yyy

5 Ubertragen des Onboard-SPS-Programms zu
yyy SMARTCARD-Datenblocknummer yyy

Lesen von SMARTCARD-Datenblocknummer yyy in den

Gyyy Umrichter

7yyy |Loschen von SMARTCARD-Datenblocknummer yyy

8yyy |Vergleichen von Umrichterparametern mit Datenblock yyy

Zuricksetzen des SMARTCARD

9555 Warnungsunterdriickungs-Flags (V01.07.00 und dariber)

Setzen des SMARTCARD Warnungsunterdriickungs-Flags

9666 (V01.07.00 und daruber)

9777 |Zuriicksetzen des Schreibschutz-Flags der SMARTCARD

9888 |Setzen des Schreibschutz-Flags der SMARTCARD

9999 |Ldschen von SMARTCARD-Daten

Hierbei steht yyy fur die Blocknummer 001 bis 999. Informationen tber
Einschrankungen fiir Blocknummern siehe Tabelle 11-1.

HINWEIS

Bei gesetztem Schreibschutz-Flag haben nur die Codes 6yyy oder 9777
eine Wirkung.

11.2.1  Schreiben auf die SMARTCARD

3yyy - Daten zur SMARTCARD ubertragen

Der Datenblock enthalt die vollstandigen Parameterdaten des
Umrichters, d.h. alle vom Anwender gespeicherten Parameter (US) mit
Ausnahme derjenigen, fir die das NC-Codierungsbit gesetzt ist.
Parameter, die bei Netz Aus gespeichert werden (PS), werden nicht auf
die SMARTCARD ubertragen.
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Bei Software-Version V01.06.02 und darunter muss ein
Speichervorgang auf dem Umrichter ausgefiihrt worden sein, um die
Parameter vom RAM des Umrichters in das EEPROM zu Ubertragen,
bevor die Ubertragung zur SMARTCARD ausgefiihrt wird.

4yyy - Schreiben von Parameterdifferenzwerten auf eine
SMARTCARD

Der Datenblock enthélt nur diejenigen Parameter, die sich von den
zuletzt geladenen Standardwerten unterscheiden.

Jeder Parameterdifferenzwert benétigt sechs Byte Speicherplatz.

Die Daten sind weniger kompakt als bei Verwendung des im vorigen
Abschnitt beschriebenen Datenformats. In den meisten Fallen
unterscheiden sich jedoch nur wenige Parameter von ihren
Standardwerten, sodass die resultierenden Datenblocke trotzdem
kleiner sind. Diese Methode kann zum Erstellen von Umrichter-Makros
verwendet werden. Parameter, die bei Netz Aus gespeichert werden
(PS), werden nicht auf die SMARTCARD ubertragen.

Abhéangig von der jeweiligen Softwareversion ist das Datenblockformat
unterschiedlich. Der Datenblock enthalt folgende Parameter:

Software-Version 01.06.02 und darunter

Alle benutzerspezifisch gespeicherten Parameter (US), auBer
denjenigen, bei denen das NC-Bit (Not Cloned) gesetzt ist oder
denjenigen, die keinen Standardwert besitzen, konnen auf die
SMARTCARD ubertragen werden.

Softwareversion V01.07.xx

Alle benutzerspezifisch gespeicherten Parameter (US), auBer
denjenigen, bei denen das NC-Bit (Not Cloned) gesetzt ist oder
denjenigen, die keinen Standardwert besitzen, kdnnen auf die
SMARTCARD {(bertragen werden. Zuséatzlich zu diesen Parametern
kénnen alle Parameter des Menus 20 (auRer Pr 20.00) auf die
SMARTCARD ibertragen werden, auch wenn es sich dabei nicht um
benutzerspezifisch gespeicherte Parameter handelt, bei denen das
NC-Bit gesetzt ist.

Softwareversion V01.08.00 und dartber

Alle benutzerspezifisch gespeicherten Parameter (US), einschlieRlich
denjenigen, die keinen Standardwert besitzen (d.h. Pr 3.25 oder Pr 21.20
Encoder-Phasenwinkel), jedoch auf3er denjenigen, bei denen das NC-Bit
(Not Cloned) gesetzt ist, kdnnen auf die SMARTCARD (bertragen
werden. Zusétzlich zu diesen Parametern kénnen alle Parameter des
Menis 20 (auBer Pr 20.00) auf die SMARTCARD ubertragen werden,
auch wenn es sich dabei nicht um benutzerspezifisch gespeicherte
Parameter handelt, bei denen das NC-Bit gesetzt ist.

Es ist moglich, Parameter zwischen Umrichtern verschiedener Formate
zu Ubertragen, jedoch funktioniert die Datenblock-Vergleichsfunktion
nicht bei Daten, die in unterschiedlichen Formaten erstellt wurden.

Schreiben eines Parametersatzes auf die SMARTCARD

(Pr 11.42 = Prog (2))

Durch Setzen von Pr 11.42 auf Prog (2) und Zuriicksetzen des
Umrichters werden die Parameter auf der SMARTCARD gespeichert,
d.h. dies entspricht dem Schreiben von 3001 in den Parameter Pr xx.00.
Alle SMARTCARD-Fehlerabschaltungen auRer ,C.Chg" kénnen
auftreten. Wenn der Datenblock bereits existiert, wird er automatisch
Uberschrieben. Dieser Parameter wird nach Abschluss des Vorganges
automatisch auf nonkE (0) zurlickgesetzt.

11.2.2 Lesen von der SMARTCARD

6yyy - Lesen von Parameterdifferenzwerten von einer
SMARTCARD

Beim Ruckiibertragen von Daten zum Umrichter mit Code 6yyy in

Pr xx.00 werden diese sowohl in den RAM- als auch den
EEPROM-Speicher des Umrichters geschrieben. Zum Beibehalten der
Parameterdaten nach einem Netz Aus ist keine Parameterspeicherung
erforderlich. Konfigurationsdaten fur eventuell installierte
Solutions-Module werden auf der SMARTCARD gespeichert und zum
Zielumrichter Ubertragen. Falls an Quell- und Zielumrichter
unterschiedliche Solutions-Module installiert sind, werden die Mens fir
die Steckplatze, an denen sich die Solutions-Module unterscheiden,

nicht mit Daten der SMARTCARD aktualisiert, sondern enthalten nach
dem Kopiervorgang die jeweiligen Standardwerte. Der Umrichter 16st die
Fehlerabschaltung ,C.Optn“ aus, wenn sich die in Quell- und
Zielumrichter installierten Solutions-Module unterscheiden bzw. in
unterschiedlichen Steckplétzen installiert sind. Bei Ubertragung von
Daten zu einem Umrichter mit unterschiedlichen elektrischen Daten wird
die Fehlerabschaltung ,C.rtg“ausgelost.

Die folgenden nennwertabhangigen Parameter (RA-Codierungsbit
gesetzt) werden nicht zum Zielumrichter Gibertragen und enthalten nach
dem Kopiervorgang deren jeweilige Standardwerte:

Pr 2.08 Spannungsschwelle fiir Bremsrampenkorrektur

Pr 4.05 bis Pr 4.07 und Pr 21.27 bis Pr 21.29 Stromgrenzen

Pr 4.24, Benutzerdefinierte Maximalstromwertskalierung

Pr 5.07, Pr 21.07 Motornennstrom

Pr 5.07, Pr 21.07 Motornennspannung

Pr 5.07, Pr 21.07 Leistungsfaktor

Pr5.17, Pr 21.12 Standerwiderstand

Pr 5.18 Taktfrequenz

Pr 5.23, Pr 21.13 Spannungs-Offset

Pr 5.24, Pr 21.14 Streuinduktivitat

Pr 5.24, Pr 21.14 Standerinduktivitéat

Pr 6.06 Stromstarke fiir Gleichstrombremsung

Pr 6.48 Schaltpegel fiir Hochlauf auf Sollwert nach Netzwiederkehr
Lesen eines Parametersatzes von der SMARTCARD
(Pr 11.42 =rEAd (1))
Durch Setzen von Pr 11.42 auf rEAD (1) und Zuriicksetzen des
Umrichters werden die Parameter von der Karte in den
Umrichter-Parametersatz und in das EEPROM ubertragen, d.h. dies
entspricht dem Schreiben von 6001 in den Parameter Pr xx.00.
Alle SMARTCARD-Fehlerabschaltungen kénnen auftreten. Nach dem
erfolgreichen Abschluss des Kopiervorgangs wird dieser Parameter
automatisch auf nonE (0) zuriickgesetzt. Die Parameter werden nach
dem erfolgreichen Abschluss des Vorganges im EEPROM gespeichert.

HINWEIS

Diese Operation wird nur ausgefiihrt, wenn Datenblock 1 auf der
SMARTCARD ein kompletter Parametersatz (3yyy-Ubertragung) ist und
keine Vergleichsdatei (4yyy-Ubertragung) ist. Wenn Block 1 nicht
existiert, erfolgt die Fehlerabschaltung ,,C.dAt.

11.2.3 Automatisches Speichern geanderter
Parameter (Pr 11.42 = Auto (3))
Durch diese Einstellung werden alle Parameteranderungen in Menii O
automatisch vom Umrichter in der SMARTCARD gespeichert.
Deswegen wird vom jeweils aktuellsten Parametersatz von Meni O des
Umrichters in der SMARTCARD stets eine Sicherungskopie angefertigt.
Durch Setzen von Pr 11.42 auf Auto (3) und Zurlicksetzen des
Umrichters wird der komplette Parametersatz sofort vom Umrichter auf
die Karte gespeichert, d.h. alle benutzerspezifisch gespeicherten
Parameter (US), aulRer denjenigen, bei denen das NC-Bit gesetzt ist,
werden auf die Karte Gbertragen. Nachdem der komplette
Parametersatz gespeichert wurde, werden nur die geanderten
Parameter von Menu 0 aktualisiert.

Die entsprechenden Parameter in den erweiterten Menus werden nur
gespeichert, wenn Pr xx.00 auf 1000 gesetzt und der Umrichter
zuriickgesetzt wird.

Alle SMARTCARD-Fehlerabschaltungen auRer ,,C.Chg“ kénnen
auftreten. Falls der Datenblock schon Daten enthélt, werden diese
automatisch Gberschrieben.

Falls die SMARTCARD entfernt wird, wenn Pr 11.42 auf 3 gesetzt ist,
wird Pr 11.42 automatisch auf O gesetzt.

Nach dem Einsetzen einer neuen SMARTCARD muss Pr 11.42 vom
Benutzer wieder auf Auto (3) gesetzt werden. Danach muss der
Umrichter zurlickgesetzt werden, sodass der komplette Parametersatz
wieder in die neue SMARTCARD geschrieben wird, wenn die
automatische Betriebsart noch benétigt wird.
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Wenn Pr 11.42 auf Auto (3) gesetzt ist und die Parameter im Umrichter
gespeichert werden, werden auch die Werte in der SMARTCARD
aktualisiert. Die SMARTCARD enthélt somit eine exakte Kopie der im
Umrichter gespeicherten Konfiguration.

Nach einem Netz Ein speichert der Umrichter, falls Pr 11.42 auf Auto (3)
gesetzt ist, den kompletten Parametersatz in der SMARTCARD. Wéahrend
dieser Operation wird am Umrichter ,cArd" angezeigt. Damit wird
sichergestellt, dass, wenn die SMARTCARD wahrend eines Netz Aus
ausgetauscht wird, die neue SMARTCARD die korrekten Daten enthalt.

HINWEIS

Bei Pr 11.42 = 3 (Auto) wird der Wert von Pr 11.42 im EEPROM-Speicher
des Umrichters, aber NICHT in der SMARTCARD gespeichert.

11.2.4 Booten von der SMARTCARD bei jedem Netz
Ein (Pr 11.42 = boot ()4)

Bei Pr 11.42 = 4 (Boot) arbeitet der Umrichter genauso wie im Auto-Modus.

Der einzige Unterschied besteht in der Funktion bei Netz Ein.

Die Parameter auf der SMARTCARD werden bei Netz Ein automatisch

zum Umrichter Ubertragen, wenn folgende Bedingungen zutreffen:

* Eine Karte wurde in den Umrichter eingesteckt
* Parameterdatenblock 1 ist auf der Karte vorhanden
» Die Daten in Block 1 sind vom Typ 1 bis 5 (geméaR Definition

in Pr 11.38)
e Pr11.42 auf der Karte ist auf 4 (Boot) gesetzt
Wahrend dieser Operation wird am Umrichter ,boot* angezeigt.
Wenn die Modi in Umrichter und SMARTCARD unterschiedlich sind,
wird am Umrichter die Fehlerabschaltung ,C.Typ" ausgeldst. und die
Daten werden nicht tGbertragen.

Wenn der ,boot“-Modus in der SMARTCARD, auf die die Daten kopiert
werden, gespeichert wird, wird diese SMARTCARD zum Master-Modul.
Dadurch wird eine schnelle und einfache Neuprogrammierung mehrerer
Umrichter ermdglicht.

Falls Datenblock 1 einen bootfahigen Parametersatz und Datenblock 2
ein Onboard-SPS-Programm enthélt (Typ 17 gemaR Definition in

Pr 11.38), dann wird bei Software-Version V01.07.00 und dariiber das
Onboard-SPS-Programm bei Netz Ein zusammen mit dem
Parametersatz in Datenblock 1 zum Umrichter Gibertragen.

Der ,boot“-Modus wird auf der SMARTCARD gespeichert, der Wert von
Pr 11.42 selbst wird jedoch nicht zum Umrichter tGbertragen.

11.2.5 Booten von der SMARTCARD bei jedem Netz
Ein (Pr xx.00 = 2001, Sofwareversion
V01.08.00 und daruber

Es ist moglich eine von der bootfahigen Standarddatei abweichende

Datei zu erstellen. Dazu ist Pr xx.00 auf 2001 zu setzen. AnschlieRend

ist ein Reset des Umrichters durchzufiihren. Durch diesen Dateityp

verhélt sich der Umrichter bei Netz Ein genau so wie eine mit dem

Boot-Modus Uber Pr 11.42 erstellte Datei. Der Unterschied und Vorteil

im Vergleich zur Standarddatei besteht darin, dass diese Datei die

Paramter des Menus 20 enthalt.

Durch Setzen von Pr xx.00 auf 2001 wird der Datenblock 1 auf der Karte
Uberschrieben, falls er bereits existiert.

Wenn Datenblock 2 existiert und ein Onboard-SPS-Programm
enthalt(Typ 17 gemaf Definition in Pr 11.38), so wird dieser ebenfalls
geladen, nachdem die Parameter tUbertragen wurden

Eine bootfahige, von der Standarddatei abweichende Datei kann nur in
einer Operation erstellt werden, und es kdnnen keine Parameter beim
Sichern Gber MenU 0 hinzugeflgt werden.

11.2.6 8yyy - Vergleich des vollstandingen
Parametersatzes mit den
SMARTCARD-Werten

Durch Setzen von Pr xx.00 auf 8yyy werden die in der SMARTCARD

gespeicherten Werte mit den Daten im Umrichter verglichen. Verlauft der

Vergleich erfolgreich, wird Pr xx.00 einfach auf O gesetzt. Schlagt der

Vergleich fehl, wird die Fehlerabschaltung ,C.cpr ausgeldst.

11.2.7  7yyy /9999 - Loschen von
SMARTCARD-Daten
Es kénnen entweder ein einzelner SMARTCARD-Datenblock oder die

Datenbldcke 1 bis 499 in einer Operation geldscht werden.

¢ Durch Setzen von Pr xx.00 auf 7yyy wird der
SMARTCARD-Datenblock yyy geldscht.

¢ Durch Setzen von Pr xx.00 auf 9999 werden die
SMARTCARD-Datenbltécke 1 bis 499 geldscht.

11.2.8 9666 / 9555 - Setzen und Zurliicksetzen des
Warnungsunterdrickungs-Flags auf der
SMARTCARD (V01.07.00 und dartber)

Der Umrichter l6st die Fehlerabschaltung ,,C.Optn“ aus, wenn sich die in

Quell- und Zielumrichter installierten Solutions-Module unterscheiden

bzw. in unterschiedlichen Steckplatzen installiert sind. Bei Ubertragung

von Daten zu einem Umrichter mit unterschiedlichen elektrischen Daten
wird die Fehlerabschaltung ,C.rtg“ausgeldst. Diese Fehlerabschaltungen
lassen sich durch Setzen des Warnungsunterdriickungs-Flags
unterdriicken. Wenn dieses Flag gesetzt ist, |6st der Umrichter keine

Fehlerabschaltung aus, wenn ein oder mehrere Solutions-Module oder

Umrichter-Nennwerte sich zwischen Quell- und Zielumrichter

unterscheiden. Die vom Solutions-Modul oder vom Nennwert abhéngigen

Parameter werden nicht Gbertragen.

« Durch Setzen von Pr xx.00 auf 9666 wird das
Warnungsunterdriickungs-Flag gesetzt

¢ Durch Setzen von Pr xx.00 auf 9666 wird das
Warnungsunterdriickungs-Flag zuriickgesetzt

11.2.9 9888/9777 - Setzen und Zurliicksetzen des

SMARTCARD-Schreibschutz-Flags

Durch das Setzen eines Schreibschutz-Flags kénnen

SMARTCARD-Daten vor dem Léschen bzw. Uberschreiben geschiitzt

werden. Wenn versucht wird, bei gesetztem Schreibschutz-Flag

Datenbldcke zu l6schen oder Daten in diese zu schreiben, wird die

Fehlerabschaltung ,C.rdo" ausgeldst. Bei gesetztem Schreibschutz-Flag

haben nur die Codes 6yyy oder 9777 eine Wirkung.

e Durch Setzen von Pr xx.00 auf 9888 wird das Schreibschutz-Flag

gesetzt.

¢ Durch Setzen von Pr xx.00 auf 9777 wird das Schreibschutz-Flag
zuriickgesetzt.

11.3  Datenblock-Kopfzeileninformationen

Jeder auf einer SMARTCARD gespeicherte Datenblock besitzt eine
Kopfzeile mit den folgenden Informationen:

« eine Nummer, die den Datenblock eindeutig kennzeichnet (Pr 11.37)
« der Typ der im Datenblock gespeicherten Daten (Pr 11.38)

* der Umrichtermodus, falls die Daten Parameterdaten sind (Pr 11.38)
« die Versionsnummer (Pr 11.39)

« die Prufsumme (Pr 11.40)

e das Schreibschutz-Flag

« das Warnungsunterdriickungs-Flag (V01.07.00 und daruber)

Die fur jeden Datenblock vorhandenen Daten in der Kopfzeile kdnnen in
Pr 11.38 bis Pr 11.40 durch Hoch- bzw. Herunterzéhlen der in Pr 11.37
eingestellten Datenblocknummer angezeigt werden.

Software-Version 01.07.00 und dariiber

Bei Pr 11.37 = 1000 zeigt der Prifsummenparameter (Pr 11.40) die
Anzahl der verbleibenden freien Bytes auf der SMARTCARD in
16-Byte-Seiten an.

Bei Pr 11.37 = 1001 zeigt der Priifsummenparameter (Pr 11.40) die
Gesamtkapazitét der Karte in 16-Byte-Seiten an. Daher wirde dieser
Parameter bei einer 4kB-Karte den Wert 254 anzeigen.

Bei Pr 11.37 = 1002 zeigt der Prifsummenparameter (Pr 11.40) den
Status der Schreibschutz- (Bit 0) und Warnungsunterdriickungs-Flags
(Bit 1) an.

Falls sich auf der SMARTCARD keine Daten befinden, kann Pr 11.37
nur den Wert 0, 1.000 oder 1,002 annehmen.
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Software-Version 01.06.02 und darunter

Bei Pr 11.37 = 1000 zeigt der Priifsummenparameter (Pr 11.40) die
Anzahl der verbleibenden freien Bytes auf der SMARTCARD an. Falls
sich auf der SMARTCARD keine Daten befinden, kann Pr 11.37 nur den
Wert 0 oder 1.000 annehmen.

Die Versionsnummer ist fur die Verwendung von Datenblocken als
Makros gedacht. Falls mit dem Datenblock eine Versionsnummer
gespeichert werden soll, muss Pr 11.39 vor dem Ubertragen der Daten
auf die entsprechende Versionsnummer gesetzt werden. Bei jeder
Anderung von Pr 11.37 durch den Benutzer schreibt der Umrichter die
Versionsnummer des aktuell angezeigten Datenblocks in Pr 11.39.

Falls sich der Zielumrichter in einer anderen Betriebsart als der im
SMARTCARD-Parametersatz angegebenen befindet, wird diese durch
das Ubertragen von Parametern von der SMARTCARD zum Umrichter
geéandert.

Durch das Léschen von Daten in einer SMARTCARD, Loschen einer
Datei, Andern eines Parameters in Menii 0 oder Einstecken einer neuen
SMARTCARD wird Pr 11.37 auf O oder auf die niedrigste Dateinummer
in der SMARTCARD gesetzt.

Typ/Modus des mit Pr 11.37 ausgewahlten Datenblocks:

Gespeicherte

Pr 0.33 Text Typ/Modus Daten
Wert, wenn Pr 11.37 =0,
0 FIEE 1.000, 1.001 oder 1,002
1 Reserviert
Parameter fur Open
2 3OpEn.LP Loop-Modus
3 3CL.VECt Parameter fur Closed
LOOp-VektOrmOdUS Daten vom
4 3SErvO Parameter fiir Servomodus EEPROM
Parameter Betrieb als
5 3rEgEn Netzwechselrichter
6 bis 8 3Un Nicht genutzt
9 Reserviert
Parameter fur Open
10 40pEn.LP Loop-Modus wird automa-

tisch auf zuletzt
geladene Para-

Parameter fiir Closed

1 4CL.VECt Loop-Vektormodus

11.4 SMARTCARD-Parameter
Tabelle 11-3 Parametertypen
Lesen / Schreiben . .
LS (Read / Write) NL Nur Lesen Uni Unipolar
Bi Bipolar Bit | Bitparameter | Txt Text

Zielparameter Nicht kopiert

FI | Gefiltert (Filtered) | DE (Destination) NC (Not cloned)
Benutzer-

RA nenpwertabhanglg PT geschitzt us spepflsche

(Rating dependent) (Protected) Speicherung

(User Save)

12 4SErVO Parameter fir Servomodus meter u_nd
_ Unterschiede
13 ArEgEn Parameter Betr_leb als zum Ausliefe-
Netzwechselrichter rungszustand
1412|S 4Un Nicht genutzt eingestellt
17 LAddEr Onboard-SPS-Programm
18 Option Solutions-Moduldatei

Speichern bei Netz
PS | Aus (Power down
save)

Version des SMARTCARD-Datenblocks
LS Uni | | | NC | | |

8 0 bis 9.999 = 0

SMARTCARD-Parameterdaten, die bereits geladen
wurden

Versionsnummer des mit Pr 11.37 ausgewahlten Datenblocks.

Prifsumme fir SMARTCARD-Daten
RO Uni | | | NC | PT | |

| | | NC | PT | US |

4 0 bis 999 = 0

3 0 bis 65.335 =

Dieser Parameter gibt die Nummer des Datenblocks an, der zuletzt von
der SMARTCARD zum Umrichter Ubertragen wurde.

SMARTCARD-Datenblocknummer

Prifsumme des mit Pr 11.37 ausgewahlten Datenblocks.

Parameter kopieren
LS Txt | |

| NC | | Us* |

LS | Uni ] TNC 1]

0 bis 4 = nonk (0)

¢ 0 bis 1.002 = 0

In diesen Parameter ist die Nummer des Datenblocks einzugeben,
fur den Informationen in Pr 11.38, Pr 11.39 und Pr 11.40 angezeigt
werden sollen.

Typ/Modus des SMARTCARD-Datenblocks

NL | Txt | | TNC | PT | |

¢ 0 bis 18 =

I<:>

HINWEIS
Bei Pr 11.42 = 1 oder 2 wird dieser Wert nicht im Umrichter gespeichert
oder zum EEPROM ubertragen. Bei Pr 11.42 = 3 oder 4 wird der Wert
Ubertragen.

nonE (0) = Inaktiv

rEAd (1) = Parametersatz von SMARTCARD lesen

Prog (2) = Parametersatz auf SMARTCARD programmieren
Auto (3) = Automatisches Speichern

boot (4) = Boot-Modus
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11.5 SMARTCARD-Fehlerabschaltungen

Wenn versucht wird, SMARTCARD-Daten zu lesen, zu schreiben oder zu léschen, kann eine Fehlerabschaltung ausgeldst werden, wenn beim
jeweiligen Befehl ein Problem auftrat. Die folgenden Fehlerabschaltungen zeigen verschiedene Probleme an, die in Tabelle 11-4 ausfuhrlich
beschrieben werden.

Tabelle 11-4 Fehlerabschaltungen
Fehler-
abschaltung

SMAﬁCARD—EehIerabschaltung: SMARTCARD-Lese-/Schreibfehler
Uberpriifen, ob die SMARTCARD ordnungsgemaR eingesteckt ist und erkannt wird
SMARTCARD austauschen

185
C.boot SMARTCARD-Fehlerabschaltung: Die Parameteranderung in Menu 0 kann nicht auf die SMARTCARD gespeichert werden,
' weil die erforderliche Datei nicht auf der SMARTCARD erstellt wurde

Ein Schreibvorgang auf einen Parameter in Menii 0 wurde Uber die Bedieneinheit ausgeldst, indem Pr 11.42 auf Auto (3) oder
Boot(4) gesetzt wurde, die erforderliche Datei auf der SMARTCARD aber nicht erstellt wurde.
177 Sicherstellen, dass Pr 11.42 korrekt gesetzt ist und den Umrichter zurlicksetzen, um die benétigte Datei auf der SMARTCARD

zu erstellen.
Erneut versuchen, den Parameter in den Parametersatz von Meni 0 zu schreiben

SMAﬁCARD—EehIerabschaltung: Die SMARTCARD kann die angeforderte Funktion nicht ausfuhren, da gerade ein Eugriff
durch ein Solutions-Modul erfolgt
Abwarten bis das Solutions-Modul den Zugriff auf die SMARTCARD beendet hat und die gewunschte Funktion erneut ausfiihren

SMAR'-I'CARD-IEehIerabschaltung: Speicherplatz enthélt bereits Daten

Daten in Speicherplatz [6schen
Daten in einen anderen Speicherplatz schreiben

SMARTCARD-Fehlerabschaltung: Die im Umrichter und in der SMARTCARD gespeicherten Werte sind unterschiedlich

Beschreibung und Fehlerbehebung

Rote (§) RESET-Taste driicken

SMAﬁCARD—EehIerabschaltung: Der angegebene Speicherplatz enthalt keine Daten
Sicherstellen, dass Speicherplatznummer korrekt ist

SMARTCARD-Fehlerabschaltung: SMARTCARD-Daten sind beschadigt

Sicherstellen, dass die SMARTCARD ordnungsgemaf erkannt wird
Daten Iéschen und erneut versuchen
SMARTCARD austauschen

SMARTCARD-Fehlerabschaltung: SMARTCARD voll

Datenblock I6schen oder andere SMARTCARD verwenden

SMAﬁCARD—EehIerabschaltung: Quell-und Zielumrichter besitzen unterschiedliche Solutions-Module
Sicherstellen, dass die richtigen Solutions-Module eingesteckt sind

Sicherstellen, dass die Solutions-Module im gleichen Modulsteckplatz eingesteckt sind

Rote (§) RESET-Taste driicken

SMARTCARD-Fehlerabschaltung: Schreibschutz-Flag der SMARTCARD ist gesetzt

In Pr xx.00 den Wert 9777 eingeben, um Lese- und Schreibzugriff auf SMARTCARD zu erméglichen
Sicherstellen, dass die SMARTCARD keine Daten in die Speicherplatze 500 bis 999 schreibt
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Fehler- [Hinweise zur

Tabelle 11-4 Fehlerabschaltungen

Fehler-
abschaltung

Beschreibung und Fehlerbehebung

Folgende Parameter werden nicht libertragen

SMARTCARD—EehIerabschaltung: SMARTCARD versucht, die Umrichter-Nennwerte des Zielumrichters zu andern
.Itg

186

Rote (§) RESET-Taste driicken
Nachfolgende Parameter werden nicht tbertragen:

Parameter Funktion
2.08 Spannungsschwelle fir Bremsrampenkorrektur
4.05/6/7, 21.27/8/9 Stromgrenzen
4.24 benutzerdefinierte Maximalstromwertskalierung
5.07, 21.07 Motornennstrom
5.09, 21.09 Motornennspannung
5.10, 21.10 Motorleistungsfaktor
5.17,21.12 Standerwiderstand
5.18 Taktfrequenz
5.23,21.13 Spannungs-Offset
5.24,21.14 Streuinduktivitat
5.25,21.24 Standerinduktivitat
6.06 Stromstéarke fur Gleichstrombremsung
6.48 Erkennungspegel fur Hochlauf auf Sollwert nach Netzwiederkehr

Die obigen Parameter werden auf ihre Standardwerte gesetzt.

C.Typ SMARTCARD-Fehlerabschaltung: Betriebsart auf SMARTCARD-Parametersatz nicht mit Umrichterbetriebsart kompatibel

187 Rote (§) RESET-Taste driicken
Sicherstellen, dass der Typ des Zielumrichters der gleiche wie der des Quellumrichters ist

Tabelle 11-5 SMARTCARD-Statusmeldungen

Unteres
Display

Beschreibung

Unteres
Display

Wahrend des Einschaltens wird ein Parametersatz

von der SMARTCARD zum Umrichter Ubertragen.
Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 11.2.4
Booten von der SMARTCARD bei jedem Netz Ein
(Pr 11.42 = boot ()4).

Beschreibung

Wahrend des Einschaltens wird in Parametersatz vom
Umrichter zur SMARTCARD Uubertragen.

Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 11.2.3
Automatisches Speichern geanderter Parameter

(Pr 11.42 = Auto (3)).
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Inbetrieb-

12 Onboard-SPS
12.1 Onboard-SPS und SYPTLite

Der Unidrive SPM kann ein 4KB-Onboard-SPS-Kontaktplanprogramm
speichern und ausfiihren, ohne dass zusatzliche Hardware in Form
eines Solutions-Moduls erforderlich ist.

Das Kontaktplanprogramm wird mit SYPTLite, einem
Windows™-gestitzten Kontaktplan-Editor geschrieben, der die
Entwicklung von Programmen zur Ausfiihrung in Unidrive SPM oder
SM-Applications Lite ermdglicht.

SYPTLite ist sehr benutzerfreundlich konzipiert und macht die
Programmentwicklung extrem einfach. Die angebotenen Funktionen sind
zum Teil auch im SYPT-Programmeditor enthalten. SYPTLite-Programme
werden mittels Kontaktplan-Logik (ladder logic) entwickelt, einer
grafischen Sprache, die bei der Programmierung von SPSs (IEC61131-3)
weit verbreitet ist. SYPTLite gibt dem Benutzer die Mdglichkeit, einen
Kontaktplan zu ,zeichnen®, der ein Programm darstellt.

SYPTLite liefert eine vollstandige Umgebung fur die Entwicklung von
Kontaktpléanen. Kontaktplane kdnnen erstellt, in Benutzerprogramme
kompiliert und zur Ausfiihrung in einen Unidrive SPM oder ein
SM-Applications Lite-Modul Uber die serielle RJ45-Anschlussbuchse an der
Vorderseite des Umrichters heruntergeladen werden. Der Laufzeitbetrieb
des kompilierten Kontaktplans auf dem Zielgerat kann auch mittels
SYPTLite Uberwacht werden, und es werden Einrichtungen bereitgestellt,
die mit dem Programm auf dem Zielgerat zusammenarbeiten, indem neue
Werte fir die Zielparameter gesetzt werden.

SYPTLite ist auf der mit dem Umrichter gelieferten CD enthalten.

12.2  Vorzige

Die Kombination der Programme Onboard-SPS und SYPTLite bedeutet,
dass der Unidrive SPM bei vielen Anwendungen Nano-SPS-Steuerungen
und einige Micro-SPS-Steuerungen ersetzen kann. Die
Onboard-SPS-Programme kénnen aus bis zu maximal

50 Kontaktplan-Strompfade (bis zu 7 Funktionsblécken und 10 Kontakten
pro Strompfad) bestehen. Zu Datensicherungszwecken oder aus Griinden
der schnellen Inbetriebnahme kann das Onboard-SPS-Programm auch
zu und von einer SMARTCARD (ibertragen werden

Zusatzlich zu den Kontaktplan-Symbolen enthéalt SYPTLite ein Teil der
Funktionen der SYPT-Vollversion. Hierzu gehéren

e Arithmetik-Blocke

* Vergleichs-Blocke

e Zeitgeber

e Zahler

e Multiplexer

* Verriegelungen

e Bit-Manipulation

Zu den typischen Anwendungen fur das Onboard-SPS-Programm
gehdren

e Zusatzpumpen

* Lufter und Regelventile

* Verriegelungslogik

*  Steuer-Routinen

* Benutzerdefinierte Steuerworter.

12.3  Einschrankungen

Bei der Programmierung mit SYPT hat das Onboard-SPS-Programm
verglichen mit den SM-Application- oder SM-Application Lite-Modulen
folgende Nachteile:

» Die maximale Programmgrof3e betrégt 4032 Byte, einschlieflich
Header und optionalem Quellcode.

» Der Unidrive SPM ist fir 100 Programm-Downloads ausgelegt.
Diese Beschrankung wird noch durch den Flash-Speicher verstarkt,
der zur Speicherung des Programms im Umrichter verwendet wird.

« Der Benutzer kann keine Benutzervariablen erstellen. Der Benutzer
kann nur den Parametersatz des Umrichters bearbeiten.

« Das Programm kann tber CTNet weder heruntergeladen noch
Uberwacht werden. Das Programm kann nur Uber den seriellen
RJ45-Anschlussport des Umrichters aufgerufen werden.

* Es gibt keine Echtzeit-Tasks, d.h. die Zykluszeit des Programms
kann nicht garantiert werden. SM-Applications-Tasks wie Takt,
Ereignis, PosO oder Drehzahl stehen nicht zur Verfiigung.

Das Onboard-SPS-Programm sollte nicht fir zeitkritische
Anwendungen eingesetzt werden. Fir zeitkritische Anwendungen
sollte entweder das SM-Applications- oder das SM-Applications Lite
Solutions-Modul verwendet werden.

« Das Programm wird mit niedriger Prioritat ausgefiihrt. Der Unidrive
SPM liefert einen einzigen Background-Task, in dem ein Kontaktplan
ausgefuhrt werden kann. Die Prioritdten des Umrichters sind so
ausgelegt, dass er die Hauptfunktionen wie etwa die
Motorsteuerung, zuerst ausfiihrt. AnschlieRend nutzt er die
verbleibende Verarbeitungszeit, um den Kontaktplan als
Hintergrundaktivitéat auszuftuhren. Da der Prozessor des Umrichters
in diesem Fall starker ausgelastet ist, wird weniger Zeit mit der
Ausfuihrung des Programms verbracht.

Abbildung 12-1 Zykluszeit des Unidrive SPM
Onboard-SPS-Programms

i
i
Umrichter- |
Hauptfunktionen i
Benutzer- | :
programm E H
I 1 — 1
0 64 128
Zeit

(Millisekunden)

Das Benutzerprogramm ist ca. alle 64ms fur einen kurzen Zeitraum
aktiv. Die Zeit, in der das Programm aktiv ist, schwankt zwischen 0,2 ms
und 2 ms, je nach Auslastung des Umrichterprozessors.

Bei aktivem Anwender-Programm kdnnen mehrere Abtastungen
ausgefuhrt werden. Manche Abtastungen konnen in Mikrosekunden
ausgefihrt werden. Wenn jedoch die Hauptumrichterfunktionen aktiv
sind, pausiert das Programm, wodurch einige Abtastungen viele
Millisekunden dauern kénnen. SYPTLite zeigt die durchschnittliche
Ausfihrungszeit bezogen auf die letzten 10 Abtastungen des
Benutzerprogramms an.

Betriebsanleitung Unidrive SPM
Ausgabenummer: 2

141



Sicherheits-
informationen

Produkt- System-
informationen | konfiguration

Mechanische | Elektrische | Bedienung und
Installation

Einfiihrung

Basis- |Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- [SLLileEI{sB Erweiterte | Technische| Fehler- | Hinweise zur
Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme P 9 Betrieb SPS Parameter| Daten diagnose | UL-Listung

Die Programme Onboard-SPS und SYPTLite bilden die erste
Funktionsebene in einer Reihe programmierbarer Optionen fir den
Unidrive SPM.

Abbildung 12-2 Programmieroptionen fur den Unidrive SPM

A

FUNKTION

Ebene 2

Ebene 1
Onboard-PLC-Programm mit SYPTLite-Software

SM-Applications Lite-Modul
mit SYPTLite-Software

Ebene 4
SM-Applications-Modul
mit SYPT-Software

5

Ebene 3
SM-Applications Lite-Modul
mit SYPT-Software

AUSBAUSTUFEN

>

SYPTLite kann entweder in Verbindung mit dem Onboard-SPS im
Unidrive SPM oder mit dem SM-Applications Lite zur Erstellung von
Kontaktplanprogrammen verwendet werden.

SYPT kann entweder in Verbindung mit dem SM-Applications Lite oder
dem SM-Applications-Modul eingesetzt werden, um vollflexible
Programme mit Kontaktplan-Logik, Funktionsblécken oder DPL-Skript
zu erstellen.

12.4  Einstieg

SYPTLite ist auf der mit dem Umrichter gelieferten CD enthalten.

SYPTLite-Systemanforderungen

*  Windows 98/98SE/ME/NT4/2000/XP. Windows 95 wird nicht
unterstitzt

*  Pentium Ill 500MHz oder dartiber empfohlen

* 128MB RAM

¢ Mindestens 800x600 Bildschirmauflésung. 1024x768 empfohlen

» Adobe Acrobat 5.10 oder dartiber (zur Anzeige der
Betriebsanleitungen)

* Internet Explorer V5.0 oder eine aktuellere Version

* RS232 bis RS485, RJ45-Kommunikationskabel zum Anschluss des
PC an einen Unidrive SP

» Beachten Sie, dass Sie unter Windows NT/2000/XP tber
Administrator-Rechte verfugen missen, um die Software zu
installieren

Um SYPTLite von CD zu installieren, legen Sie die CD ein. Die

Autorun-Funktion sollte dann den Bildschirm des Front-End-Rechners

starten, in dem SYPTLite ausgewahlt werden kann.

In der SYPTLite-Hilfe finden Sie weitere Informationen zur Bedienung
von SYPTLite, zum Erstellen von Kontaktplanen und den verfligbaren
Funktionsblocken.

12.5 Parameter des
Onboard-SPS-Programms

Die folgenden Parameter gehdren zum Onboard-SPS-Programm.

Onboard-SPS-Programm Umrichter: freigeben
LS uni | | | | | us |

{3 0 bis 2 = 2

Dieser Parameter wird verwendet, um das Onboard-SPS-Programm des
Umrichters zu starten und anzuhalten.

Wert Beschreibung

0 | Onboard-SPS-Programm des Umrichters stoppen.

Onboard-SPS-Programm des Umrichters starten (falls
vorhanden). Bei dem Versuch, einen auf3erhalb des Bereichs
1 liegenden Parameterwert zu schreiben, wird der Wert vor dem
Schreiben auf das furr den jeweiligen Parameter geltende
Maximum bzw. Minimum gekurzt.

Onboard-SPS-Programm des Umrichters starten (falls
vorhanden). Bei dem Versuch, einen auRerhalb des Bereichs
liegenden Parameterwert zu schreiben, wird eine
Fehlerabschaltung des Typs ,UP ovr* ausgeldst.
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Onboard-SPS-Programm Umrichter: Status

Onboard-SPS-Programms

NL | Bi | | TNC | PT | |

Die folgenden Fehlerabschaltungen sind mit dem

& =

-128 bis +127

Onboard-SPS-Programm verbunden.

Mit dem Statusparameter fir das Onboard-SPS-Programm des
Umrichters wird dem Anwender der tatséchliche Zustand dieses
Onboard-SPS-Programms angezeigt.

Fehler-

abschaltung Beschreibung und Fehlerbehebung

Onboard-SPS-Programm:
Onboard-SPS-Programmdatei auf dem Umrichter

nicht zugéanglich

Deaktivieren Sie den Umrichter. Schreibzugriff ist bei
freigegebenem Umrichter nicht zuléassig.

Von einer anderen Quelle wird bereits auf das
Onboard-SPS-Programm zugegriffen. Wiederholen Sie
den Vorgang, wenn der andere Vorgang abgeschlossen

ist.

Onboard-SPS-Programm: Versuch einer Division
durch Null

UP div0

Wert Beschreibung

Wahrend der Ausfuhrung von Stufe n des
Onboard-SPS-Programms wurde der Umrichter aufgrund

-n | eines Fehlerzustands abgeschaltet. Beachten Sie, dass die
Stufennummer auf dem Display als negative Zahl angezeigt
wird.

0 Onboard-SPS-Programm ist nicht vorhanden.

1 Onboard-SPS-Programm ist vorhanden, wurde aber
angehalten.

2 Onboard-SPS-Programm ist vorhanden und lauft.

Wenn ein Onboard-SPS-Programm vorhanden ist und ausgefuhrt wird,
blinkt am unteren Display des Umrichters ,PLC" alle 10 Sekunden
einmal auf.

Uberpriifen Sie das Programm

Variablen und Funktionsblockaufrufe des
Onboard-SPS-Programms belegen mehr
RAM-Speicherplatz als zulassig (Stack-Uberlauf)

Onboard-SPS-Programm Umrichter: Ereignisse

Uberpriifen Sie das Programm

NL Uni | | | NC | PT | | PS

Onboard-SPS-Programm: Versuch, einen Parameter

¢ =

0 bis 65.535

auBerhalb des gultigen Bereichs zu schreiben

Im Ereignisparameter fur das Onboard-SPS-Programm des Umrichters
wird gespeichert, wie oft ein Download des Onboard-SPS-Programms
stattgefunden hat. Bei Versand aus dem Werk ist der Parameter gleich
0. Der Unidrive SPM ist fuir 100 Kontaktplanprogramm-Downloads
ausgelegt. Beim Laden von Standardwerten wird dieser Parameter nicht
geéandert.

Uberpriifen Sie das Programm

Onboard-SPS-Programm: Versuch, auf einen nicht
existierenden Parameter zuzugreifen

Uberpriifen Sie das Programm

Onboard-SPS-Programm: Versuch, in einen
schreibgeschutzten Parameter zu schreiben

Uberpriifen Sie das Programm

Onboard-SPS-Programm Umrichter: max. Abtastzeit

Onboard-SPS-Programm: Versuch, einen

NL Uni | | | NC | PT | |

lesegeschutzten Parameter zu lesen

0 bis 65.535 ms =

8

Uberpriifen Sie das Programm

Mit der maximalen Abtastzeit fir das Onboard-SPS-Programm des
Umrichters wird die langste Abtastzeit innerhalb der letzten zehn
Abtastungen des Onboard-SPS-Programms angegeben. Wenn die
Abtastzeit groRer ist als der maximale Wert, der durch diesen Parameter

dargestellt werden kann, wird der Wert auf den maximalen Wert gekurzt.

Nicht definierte Fehlerabschaltung des
Onboard-SPS-Programms

Uberpriifen Sie das Programm

Fehlerabschaltung vom Onboard-SPS-Programm

UP uSEr angefordert

96

Onboard-SPS-Programm Umrichter: erster
Durchlauf

| Uberpriifen Sie das Programm

NL

Bit | | |NC|PT| |

12.7

8

EIN (0) oder AUS (1) =

Das Onboard-SPS-Programm und die
SMARTCARD

Der Parameter fiir den ersten Start des Onboard-SPS-Programms im
Umrichter wird fir die Dauer des ersten Abtastvorgangs im Kontaktplan
gesetzt, ausgehend vom angehaltenen Zustand des Kontaktplans.
Dadurch kann der Anwender bei jedem Starten des Kontaktplans jede
erforderliche Initialisierung durchfuhren. Dieser Parameter wird bei
jedem Anhalten des Programms gesetzt.

Das in einem Umrichter gespeicherte Onboard-SPS-Programm kann
vom Umrichter auf eine SMARTCARD und umgekehrt Uibertragen
werden.

Um ein Onboard-SPS-Programm vom Umrichter auf eine
SMARTCARD zu ubertragen, setzen Sie Pr xx.00 auf 5yyy, und
fuhren Sie dann ein Reset am Umrichter aus.

Um ein Onboard-SPS-Programm von der SMARTCARD auf einen
Umrichter zu Ubertragen, setzen Sie Pr xx.00 auf 6yyy, und fihren
Sie dann ein Reset am Umrichter aus.

(Hierbei ist yyy der Datenblock; Informationen uber Einschrankungen zu
Blocknummern siehe Tabelle 11-1 SMARTCARD-Datenbldcke auf
Seite 135).
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Wenn versucht wird, ein Onboard-SPS-Programm von einem Umrichter
auf die SMARTCARD zu ubertragen, der Umrichter aber kein Programm
enthalt, so wird der Datenblock trotzdem auf der SMARTCARD erstellt,
aber er enthélt keine Daten. Wird dieser Datenblock dann auf einen
Umrichter Ubertragen, so hat der Zielumrichter kein
Onboard-SPS-Programm.

Die kleinste mit einem Unidrive SPM kompatible SMARTCARD hat eine
Kapazitat von 4064 Byte, und jeder Block kann bis zu 4064 Byte grof3
sein. Die maximale GroRRe eines Benutzerprogramms betragt 4032 Byte;
somit ist gewahrleistet, dass jedes auf einen Unidrive SPM
heruntergeladene Onboard-SPS-Programm auf einer leeren
SMARTCARD Platz findet. Eine SMARTCARD kann eine Reihe von
Onboard-SPS-Programmen enthalten, bis die Kapazitat der Karte
erschopft ist.
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13

Erweiterte Parameter

Dies ist eine Kurzbeschreibung fir alle Umrichterparameter, in der
Mafeinheiten, Bereichsgrenzen usw. mit Blockdiagrammen zur
Veranschaulichung der Parameterfunktionen aufgefiihrt sind.

Eine ausfuhrliche Beschreibung dieser Parameter finden Sie im
Unidrive SP Advanced User Guide auf der mitgelieferten CD-ROM.

Die Spalte ,Bereich - CL" gilt sowohl fiir den Closed Loop-Vektormodus
als auch fir den Servomodus. Bei einigen Parametern gilt diese Spalte
nur fur eine dieser Betriebsarten. Dies ist in der Spalte ,Standardwert”
entsprechend vermerkt.

In einigen Fallen wird die Funktion bzw. der Bereich eines Parameters
von der Einstellung eines anderen Parameters beeinflusst. Die in den
Tabellen aufgefiihrten Daten beziehen sich auf die Parameter.

Tabelle 13-2 Parametertypen

Abklrzungen fur die jeweiligen Betriebsarten:

oL>
CL>

VT>
Sv>

Open Loop-Modus

Closed Loop-Modus (dazu gehoéren Closed
Loop-Vektormodus und Servomodus)
Closed Loop-Vektormodus

Servomodus

Abkilrzungen fur Standardwerte:

EUR>
USA>

HINWEIS

Européischer Standardwert
USA-Standardwert

Die in geschweiften Klammern {...} aufgefihrten Parameternummern
entsprechen den jeweiligen Parameternummern in Meni 0. Einige
Parameter von Menii 0 sind zweimal aufgefiihrt, da ihre Funktion von

der jeweils

ausgewahlten Betriebsart abhangt.

Diese erweiterten Parameter sind nur zu Referenzzwecken Schltssel Boschreibun
aufgefiihrt. Die in diesem Kapitel aufgefiihrten Tabellen . . - g . -
enthalten keine ausreichenden Informationen zum Einstellen Ls Lese- und Schreibberechtigung (Read/write): Parameter
e RNUNG] dieser Parameter. Eine falsche Einstellung dieser Parameter kénnen vom Benutzer geéndert werden
kann die Systemsicherheit beeintrachtigen und den NL Nur Lesen: Parameter kdnnen vom Benutzer nur gelesen
Umrichter sowie daran angeschlossene externe Module werden
beschadigen. Lesen Sie im Unidrive SP Advanced User . 1 Bit-Parameter. erscheint auf dem Display als ,Ein*
Guide nach, bevor Sie diese erweiterten Parameter Bit (,ON*) oder ,Aus" (,OFF¥)
einstellen. Bi Bipolar-Parameter
Tabelle 13-1 Menlbeschreibungen Uni Umpglar-Parameter
Text: im Parameter werden an Stelle von Zahlen
m Txt .
Menu- . Textzeichen verwendet.
Beschreibung —— -
nummer Fl Gefiltert (Filtered): Parameter, deren Werte sich schnell
0 Gebrauchliche Parameter zur schnellen und einfachen andern, werden zur besseren Anzeige gefiltert.
Programmierung DE Zielparameter (Destination) : Dieser Parameter wéhlt das
1 Frequenz-/Drehzahl-Sollwert Ziel einer Eingangs- oder Logikfunktion.
2 Rampen Nennwertabhéngig (ﬁating dependant): Dieser Parameter
Slave-Frequenz, Drehzahirtckfuhrung und hat in Abhéangigkeit von den un_ters‘chledllchen
3 Drehzahlregelung RA Umrl_chterne_nnwerten unterschiedliche Werte und
Bereiche. Diese Parameter werden von SMARTCARDs
4 Drehmoment- und Stromregelung o . .
nicht tbertragen, falls die Nennwerte des Quellumrichters
5 Motorsteuerung nicht den Nennwerten des Zielumrichters entsprechen.
6 Ansteuerlogik und Betriebsstundenzahler NG Nicht kopiert (Not cloned): wird wahrend des Kopierens
7 Analog-E/A nicht von der bzw. zur SMARTCARD Uubertragen.
8 Digital-E/A - geschutzt (Protected): kann nicht als Zielparameter
9 Programmierbare Logik, Motorpoti und Binarcodierer verwendet werden.
10 Status und Fehlerabschaltungen Benutzerspezifische Speicherung (User Save):
11 Aligemeine Umrichterkonfiguration Us Parz_ameterwe_rte werden bei de‘r benutzerspe_zifischen
- Speicherung im EEPROM-Speicher des Umrichters
12 Komparatoren und Variablenselektoren abgelegt
13 Lageregelung Speichern bei Netz Aus (Power-down save):
14 PID-Regler Parameterwerte werden bei einer UV-Fehlerabschaltung
15, 16, 17 | Steckpléatze fiir Optionsmodule im EEPROM-Speicher des Umrichters abgelegt.
18 Anwendungsmeni 1 PS Bei Software-Version V01.08.00 und dariiber werden die
19 Anwendungsmenu 2 bei Netz Aus gespeicherten Parameter auch dann in den
20 Anwendungsmend 3 Umrichter gelqden, wenn_ de_r Benutzer eine
- Parameterspeicherung einleitet.
21 Zweiter Motorparametersatz
22 Zusétzliche Konfiguration Menii 0
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Tabelle 13-3 Nachschlagetabelle der Leistungsmerkmale

Leistungsmerkmal Parameternummer (Pr)
Beschleunigungszeiten 2.10 2.11 bis 2.19 2.32 2.33 2.34 2.02
Analoger Drehzahlsollwert 1 1.36 7.1 7.01 7.07 7.08 7.09 7.25 7.26 7.30
Analoger Drehzahlsollwert 2 1.37 7.14 1.41 7.02 7.11 7.12 7.13 7.28 7.31
Analoge Ein- und Ausgéange Menu 7
Analogeingang 1 7.01 7.07 7.08 7.09 7.1 7.25 7.26 7.30
Analogeingang 2 7.02 7.11 7.12 7.13 7.14 7.28 7.31
Analogeingang 3 7.03 7.15 7.16 7.17 7.18 7.29 7.32
Analogausgang 1 719 | 720 | 721 | 7.33
Analogausgang 2 7.22 7.23 7.24
Anwendungsmentii Menii 18 Meni 19 Menu 20
gt”aztsfbeitrb" .Drehzahl erreicht™ 1 5 56 | 307 | 3.00 | 10.06 | 10.05 | 10.07
Automatisches Reset 10.34 | 10.35 | 10.36 | 10.01
&‘Jg‘:{f‘::)che Optimierung 512 | 516 | 517 | 523 | 524 | 525 | 510 | 529 | 530
Binarcodierer 9.29 9.30 9.31 9.32 9.33 9.34
Bipolare Drehzahl 1.10
Bremsregelung 12.40 bis 12.49
Bremse 10.11 | 10.10 | 10.30 | 10.31 | 6.01 | 2.04 | 2.02 | 10.12 | 10.39 | 10.40
Aktivierung Fangfunktion 6.09
Kopieren 11.42 | 11.36 bis 11.40
Stopp mit Austrudeln 6.01
Kommunikation 11.23 bis 11.26
Kosten - pro kWh Strom 6.16 6.17 6.24 6.25 6.26 6.40
Stromregler 4.13 4.14
Stromrickfihrung 4.01 4.02 4.17 4.04 4.12 4.20 4.23 4.24 4.26 | 10.08 | 10.09 | 10.17
Stromgrenzen 4.05 4.06 4.07 4.18 4.15 4.19 4.16 5.07 5.10 | 10.08 | 10.09 | 10.17
Zwischenkreisspannung 5.05 2.08
Gleichstrombremsung 6.06 6.07 6.01
Verzdgerungszeiten 2.20 2.21 bis 2.29 2.04 2.35 bis 2.37 2.02 2.04 2.08 6.01 | 10.30 | 10.31 | 10.39
Defaultwerte 11.43 | 11.46
Digital-E/A Meni 8
Statuswort der Digital Ein- /
Ausgange 8.20
Digital-E/A T24 8.01 8.11 8.21 | 831
Digital-E/A T25 8.02 8.12 8.22 8.32
Digital-E/A T26 8.03 | 813 | 823 | 833
Digitaleingang T27 8.04 | 814 | 8.24
Digitaleingang T28 8.05 8.15 8.25 8.39
Digitaleingang T29 8.06 8.16 8.26 8.39
Digitale Verriegelung 13.10 | 13.01 bis 13.09 | 13.11 | 13.12 | 13.16 | 3.22 3.23 | 13.19 bis 13.23
Digitalausgang T22 8.08 8.18 8.28
Richtung 10.13 | 6.30 6.31 1.03 | 10.14 | 2.01 3.02 8.03 8.04 | 10.40
Display-Timeout 11.41
Umrichter aktiv 10.02 | 10.40
Umrichterableitung 11.28
Statusmeldung Betriebsbereit 10.01 | 8.27 8.07 8.17 | 10.36 | 10.40
Dynamische Leistung 5.26
Dynamisches Verhaltnis U/f 5.13
Elektronisches Typenschild 3.49
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Leistungsmerkmal Parameternummer (Pr)

Reglerfreigabe 6.15 8.09 8.10

Modus ,Encoder ohne RFC* 3.24

Encoder-Sollwert 3.43 3.44 3.45 3.46

Encoder-Konfiguration 3.33 3.34 bis 3.42 3.47 3.48

Externe Fehlerabschaltung 10.32 | 8.10 8.07

Lufterdrehzahl 6.45

;z';nscc:r‘gsﬁqhoﬂg? 529 | 530 | 1.06 | 5.28

Feldschwachung - Servomotor 5.22 1.06

Filterwechsel 6.19 6.18

Frequenzsollwertauswahl 1.14 1.15

Slave-Frequenz 3.01 3.13 3.14 3.15 3.16 3.17 3.18

Interner Drehzahlsollwert 3.22 3.23

(NHe::vv;elgtutt);)l hoher Uberlast 507 | 11.32

Hochstabile Vektormodulation 5.19

E/A-Ansteuerlogik 6.04 6.30 6.31 6.32 6.33 6.34 6.42 6.43 6.41

Tragheitskompensation 2.38 5.12 4.22 3.18

Tippsollwert 1.05 2.19 2.29

Ke 5.33

Bedieneinheitssollwert 1.17 1.14 1.43 1.51 6.12 6.13

Kt 5.32

Endschalter 6.35 6.36

Lokaler Positionssollwert 13.20 bis 13.23

Logikfunktion 1 9.01 9.04 9.05 9.06 9.07 9.08 9.09 9.10

Logikfunktion 2 9.02 9.14 9.15 9.16 9.17 9.18 9.19 9.20

Niederspannungsnetz 6.44 6.46

Netzausfall 6.03 | 10.15 | 10.16 | 5.05

Nullimpuls 3.32 3.31

Max. Drehzahl 1.06

Konfiguration Meni 0 11.01 bis 11.22 Menu 22

Min. Drehzahl 1.07 | 10.04

Module - Anzahl 11.35

Motorparametersatz 5.06 5.07 5.08 5.09 5.10 511

Motorparametersatz 2 Menu 21 11.45

Motorpotentiometer 9.21 9.22 9.23 9.24 9.25 9.26 9.27 9.28

Offset Drehzahlsollwert 1.04 1.38 1.09

Onboard-SPS 11.47 bis 11.51

Digitalausgange Open Collector 8.30

Open Loop-Vektormodus 5.14 5.17 5.23

Betriebsart 0.48 3.24 5.14

Betriebsart 11.31

Spindelorientierung 13.10 | 13.13 bis 13.15

Ausgang 5.01 5.02 5.03 5.04

Schwelle fiir Uberdrehzahl 3.08

Phasenwinkel 3.25 5.12

PID-Regler Menu 14

Positionsistwert - Umrichter 3.28 3.29 3.30 3.50

Positive Logik 8.29

Einschaltparameter 11.22 | 11.21

Préazisionssollwert 1.18 1.19 1.20 1.44

Festsollwerte 1.15 1.21 bis 1.28 1.16 1.14 1.42 1.45 bis 1.48 1.50
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Leistungsmerkmal Parameternummer (Pr)

Programmierbare Logik Menu 9

Quasiblock-Betrieb 5.20

(F;ae”;‘gﬁ':::igtig Nerzogerung) | 204 | 208 | 601 | 202 | 203 | 1030 | 1031 | 1039

Nenndrehzahl-Autotune 5.16 5.08

Generatorischer Betrieb 10.10 | 10.11 | 10.30 | 10.31 | 6.01 2.04 2.02 | 10.12 | 10.39 | 10.40

Relatives Tippen 13.17 bis 13.19

Relaisausgang 8.07 8.17 8.27

Reset 10.33 | 8.02 8.22 | 10.34 | 10.35 | 10.36 | 10.01

S-Rampe 2.06 2.07

Abtastfrequenzen 5.18

Eingang SICHERER HALT 8.09 8.10

Sicherheitscode 11.3 | 11.44

Serielle Kommunikation 11.23 bis 11.26

Ausblenddrehzahlen 1.29 1.30 1.31 1.32 1.33 1.34 1.35

Schlupfkompensation 5.27 5.08

SMARTCARD 11.36 bis 11.40 | 11.42

Softwareversion 11.29 | 11.34

Drehzahlregler 3.10 bis 3.17 3.19 3.20 3.21

Drehzahlistwert 3.02 3.03 3.04

Drehzahlistwert - Umrichter 3.26 3.27 3.28 3.29 3.30 3.31 3.42

Drehzahlsollwertauswahl 1.14 1.15 1.49 1.50 1.01

Status-Datenwort 10.40

Versorgung 6.44 5.05 6.46

Taktfrequenz 5.18 5.35 7.34 7.35

Thermischer Schutz - Umrichter 5.18 5.35 7.04 7.05 7.06 7.32 7.35 | 10.18

Thermischer Schutz - Motor 4.15 5.07 4.19 4.16 4.25 7.15

Thermistoreingang 7.15 7.03

Komparator 1 12.01 | 12.03 bis 12.07

Komparator 2 12.02 | 12.23 bis 12.27

Zeit - Filterwechsel 6.19 6.18

Drehmoment 4.03 4.26 5.32

Modus Momentenregelung 4.08 4.11 4.09 4.10

Fehlerabschaltungserkennung 10.37 | 10.38 | 10.20 his 10.29

Fehlerspeicher 10.20 bis 10.29 | 6.28

Fehlerspeicher 10.20 bis 10.29 | 10.41 bis 10.51 | 6.28

Unterspannung 5.05 | 10.16 | 10.15

U/f-Modus 5.15 5.14

Variablenselektor 1 12.08 bis 12.15

Variablenselektor 2 12.28 bis 12.35

Geschwindigkeitsvorsteuerung 1.39 1.40

Spannungsregler 5.31

Spannungregelmodus 5.14 5.17 5.23 5.15

Spannungsklasse 11.33 | 5.09 5.05

Spannungsversorgung 6.44 6.46 5.05

Warnung 10.19 | 10.12 | 10.17 | 10.18 | 10.40

Statusmeldung n=0 3.05 | 10.03
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Parameterbereiche und variable Héchstwerte:
Die beiden angegebenen Werte stellen den Minimal- und den
Maximalwert fur den jeweiligen Parameter dar. In einigen Fallen sind
Parameterbereiche variabel und abhangig von:
e anderen Parametern
¢ den Umrichternennwerten
« der Umrichterbetriebsart
e oder mehreren dieser Funktionen
Die in Tabelle 13-4 angegebenen Werte sind die vom Umrichter
verwendeten variablen Maximalwerte.
Tabelle 13-4 Definition von Parameterbereichen und variablen
Maximalwerten
Max Definition

SPEED_FREQ_MAX

[Open Loop-Modus 3000,0Hz,
Closed Loop-Vektormodus und

Servomodus 40 000,0 min]

Maximalwert fur Solldrehzahl (im Closed Loop-Modus) bzw. Sollfrequenz (im Open Loop-Modus

Bei Pr 1.08 = 0: SPEED_FREQ_MAX = Pr 1.06

Bei Pr 1.08 = 1: SPEED_FREQ_MAX = Pr 1.06 oder Pr 1.07, je nachdem, welcher Parameter den hoheren
Wert enthalt

(Bei Nutzung des zweiten Motorparametersatzes werden Pr 21.01 an Stelle von Pr 1.06 und Pr 21.02 an Stelle
von Pr 1.07 verwendet)

SPEED_LIMIT_MAX
[40 000,0 min]

Maximalwert fiir Solldrehzahlgrenze

Fir den Drehzahlsollwert kann eine Maximalgrenze angegeben werden, um zu verhindern, dass die
Encoderfrequenz 500kHz uberschreitet (410kHz bei Software-Version V01.06.00 und darunter). Dieses
Maximum wird definiert durch

SPEED_LIMIT_MAX (minl) = 500kHz x 60 / ELPR = 3,0 x 10 / ELPR (absolutes Maximum = 40 000 min'1)
ELPR sind die aquivalenten Geberstriche pro Umdrehung fur einen Encoder (die Linien, die durch einen
Inkremental-Encoder erzeugt werden).

ELPR fur Inkremental-Encoder = Anzahl der Geberstriche pro Umdrehung

ELPR fur F- und D -Encoder = Anzahl der Geberstriche pro Umdrehung / 2

Resolver-ELPR = Auflésung / 4

ELPR fur SINCOS-Encoder = Anzahl der Sinuswellen pro Umdrehung

ELPR fur Encoder mit serieller Kommunikation = Auflésung / 4

Die maximale Hochstdrehzahl wird durch das fir die Drehzahlrtickfihrung ausgewahlte Modul (Pr 3.26) und
den dafir geltenden ELPR-Parameter bestimmt.

SPEED_MAX
[40 000,0 minY]

Max. Drehzahl

Dieses Maximum wird fiir die drehzahlbezogenen Parameter in Meni verwendet. Um einen oberen Spielraum
fiir ein Uberschwingen usw. zu ermdglichen, muss die Maximaldrehzahl zweimal so groR sein wie der
maximale Drehzahlsollwert

SPEED_MAX = 2 x SPEED_FREQ_MAX

RATED_CURRENT_MAX
[9999,99A]

Maximaler Motornennstrom

RATED_CURRENT_MAX =1.36 x K¢.

Der Motornennstrom kann bis zu einem Wert tiber dem maximalen Nennstrom des Umrichters K¢ erhoht
werden, der jedoch nicht 1.36 x K-des Reglernennstroms uberschreiten darf. (Der maximale Motornennstrom
ist der maximale Nennstrom fiir den Betrieb mit normaler Uberlast.)

Der tatséchliche Wert variiert je nach Umrichtergré3e (siehe Tabelle 13-5).

DRIVE_CURRENT_MAX
[9999,99A]

Maximaler Umrichterstrom
Der maximale Umrichterstrom ist der Strom bei Auslosen der Uberstrom-Fehlerabschaltung und ergibt sich
aus: DRIVE_CURRENT_MAX = K /0.45
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Max Definition

MOTORZ1_CURRENT_LIMIT_MAX
[1000.0 %]

Maximal einstellbare Stromgrenze fur Motorparametersatz 1
Dies ist der fur die Stromgrenzenparameter von Motorparametersatz 1 geltende maximale Stromgrenzwert.

Open Loop-Modus

N[

Maximalstrom ] 2 ) ]
PR ] ) 100 %

Max
Motornennstrom
Stromgrenze
PF
Hierbei ist:

Der maximale Strom betragt entweder (1,5 x K¢ bei hoher Uberlast (Heavy Duty)), wenn der in Pr 5.07 eingestellte

Nennstrom héchstens gleich dem durch Pr 11.32 angegebenen maximalen Nennstrom bei hoher Uberlast (Heavy
Duty) ist, oder andernfalls (1,1 x Nennwert fiir den Betrieb mit normaler Uberlast).

Motornennstrom - Pr 5.07
PF - Leistungsfaktor = Nennwert des Motorleistungsfaktors - Pr 5.10

2
] +cos(¢y)? - 1]

Closed Loop-Vektormodus

[ s

Maximalstrom
Max
Stromgrenze

Motornennstrom

cos(y)

x 100 %

Hierbei ist:

Der maximale Strom betragt entweder 1,5 x K (Nennwert bei hoher Uberlast (Heavy Duty)), wenn der in Pr 5.07
eingestellte Nennstrom héchstens gleich dem durch Pr 11.32 angegebenen maximalen Nennstrom bei hoher
Uberlast (Heavy Duty) ist, oder andernfalls (1,1 x Nennwert fiir den Betrieb mit normaler Uberlast).

Motornennstrom - Pr 5.07

@1 = cos(PF) - @,. Dieser Wert wird vom Umrichter wahrend eines Autotune-Tests gemessen. In Menii 4 des
Unidrive SP Advanced User Guide finden Sie weitere Informationen zu ¢2.

PF - Leistungsfaktor = Nennwert des Motorleistungsfaktors - Pr 5.10

Servomodus
Maximalstrom
Max = [— ] x 100 %
Stromgrenze Motornennstrom

Hierbei ist:

Der maximale Strom betrégt entweder 1,5 x K¢ (Nennwert bei hoher Uberlast (Heavy Duty)), wenn der in Pr 5.07
eingestellte Nennstrom hdchstens gleich dem durch Pr 11.32 angegebenen maximalen Nennstrom bei hoher
Uberlast (Heavy Duty) ist, oder andernfalls (1,1 x Nennwert fiir den Betrieb mit normaler Uberlast).

Motornennstrom - Pr 5.07

MOTOR2_CURRENT_LIMIT_MAX
[1000.0 %]

Maximal einstellbare Stromgrenze fur Motorparametersatz 2

Dies ist der fur die Stromgrenzenparameter von Motorparametersatz 2 geltende maximale Stromgrenzwert.
Die Formeln fir MOTOR2_CURRENT_LIMIT_MAX sind dieselben wie fuir MOTOR1_CURRENT_LIMIT_MAX,
mit der Ausnahme, dass Pr 5.07 durch Pr 21.07 und Pr 5.10 durch Pr 21.10 ersetzt wird

TORQUE_PROD_CURRENT_MAX
[1000.0 %]

Maximaler, Drehmoment erzeugender Strom

Maximalwert fir das Drehmoment und den Drehmoment erzeugenden Strom. Je nachdem, welcher
Motorparametersatz gerade ausgewahlt ist, gilt entweder MOTOR1_CURRENT_LIMIT_MAX oder
MOTOR2_CURRENT_LIMIT_MAX.

USER_CURRENT_MAX
[1000.0 %]

Stromgrenze, die durch den Benutzer ausgewahlt wurde

Es kann ein Maximalwert fur Pr 4.08 (Drehmomentsollwert) und Pr 4.20 (Istwert Wirkstrom in %) ausgewahlt
werden, um fur die analogen Ein-/ Ausgange mit 4.24 eine entsprechende Skalierung zu konfigurieren. Dieses
Maximum hangt vom Wert in MOTOR1_CURRENT_LIMIT_MAX oder in MOTOR2_CURRENT_LIMIT_MAX
ab, je nachdem, welcher Motorparametersatz gerade ausgewahlt ist.

USER_CURRENT_MAX = Pr 4.24

AC_VOLTAGE_SET_MAX
[690V]

Maximal einstellbare Motornennspannung

Legt die maximale Motorspannung fest, die eingestellt werden kann.
200V-Umrichter: 240V- und 400V-Umrichter: 480V

575V-Umrichter: 575V- und 690V-Umrichter: 690V

AC_VOLTAGE_MAX
[930V]

Maximale Ausgangswechselspannung

Mit diesem Maximum kann die maximal vom Umrichter erzeugte Wechselspannung (einschlie3lich
Spannungen, die mit Quasiblockmodulation erzeugt werden) wie folgt festgelegt werden:
AC_VOLTAGE_MAX = 0,78 x DC_VOLTAGE_MAX

200V-Umrichter: 325V- und 400V-Umrichter: 650V- und 575V-Umrichter: 780V- und 690V-Umrichter: 930V
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Max Definition

[1.150V]

DC_VOLTAGE_SET_MAX

Maximale Gleichspannung (Sollwert) fir Bremsrampenkorrektur (Pr 2.08

200V-Umrichter: 0 bis 400V, 400V-Umrichter: 0 bis 800V

575V-Umrichter: 0 bis 955V, 690V-Umrichter: 0 bis 1.150V

DC_VOLTAGE_MAX

Maximale Zwischenkreisspannung (OU-Abschaltung)
Die maximal messbare Zwischenkreisspannung.

RATED_CURRENT_MAX x 1,75
Software-Version 01.08.00 und dariiber: POWER_MAX = V3 x AC_VOLTAGE_MAX x
DRIVE_CURRENT_MAX

[1.190V] 200V-Umrichter: 415V- und 400V-Umrichter: 830V- und 575V-Umrichter: 990V- und 690V-Umrichter: 1.190V
Maximale Leistung in kW
Die maximal vom Umrichter an den Motor abgegebene Leistung bei Leistungsfaktor = 1. Dieser Wert
berechnet sich aus:

;(;;/\SI)EQZ_IL\/IWA]X Software-Version V01.07.01 und darunter: POWER_MAX = V3 x AC_VOLTAGE_MAX x

Die in eckigen Klammern angegebenen Werte sind die absoluten Maximalwerte fur das jeweilige Variablenmaximum.

Tabelle 13-5 Maximaler Motornennstrom

Max. Nennstrom bei Max. Nennstrom im
Modell Ke hoher Uberlast (Heavy Betriel‘{ mit normaler
Duty, Pr 11.32) Uberlast
A A

SPMA1401 154.2 180.0 202.0
SPMA1402 180.0 210.0 236.0
SPMA1601 85.7 100.0 125.0
SPMA1602 107.1 125.0 144.0
SPMD1401 154.2 180.0 202.0
SPMD1402 180.0 210.0 236.0
SPMD1403 205.7 240.0 290.0
SPMD1404 248.5 290.0 330.0
SPMD1601 85.7 100.0 125.0
SPMD1602 107.1 125.0 144.0
SPMD1603 1234 144.0 168.0
SPMD1604 144.0 168.0 192.0
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13.1

Abbildung 13-1 Menu 1: Logikdiagramm

Meni 1: Frequenz-/Drehzahlsollwert

1 5 [%)
s [4)

Analogsollwert

Analogeingang 1

Analog-
sollwert 1

——

LOKAL/FERNSIGNAL
v

28

Menii 8

141 Analogsollwert

Gewdhlte Sollwertquelle
(Anzeige)

Korrektur
Sollwert-
Prozentsatz 1

Ausgewahite
Sollwertebene

Sollwert-Offset

Betriebsart
Sollwert-Offset
auswéhlen

Ment 7 Auswahlbit 2
7 (0] ']
Analogeingang 2 Analog-
sollwert 2
Auswahl
Festsollwerte
Festsollwert
Festsollwert- -m Auswahl Sollwert
umschaltung™ E“ v v Uber Bedieneinheit
Auswahlbits fiir Festsollwerte 1 ~ 3
Auswahl
Prazisionssollwert
Auswahl
Sollwertquelle®
> .
- 3
1.21~1.28 h :
Festsollwerte .
1bis 8 l—ll—' :
— g
A
Abtastungs- J
» Timer O
Lo Ausgewiéhlte 1.50 > Pr1.50 auf
, L Sollwertvorwahl groRer gleich
(Anzeige) 1 gesetzt
Abtastzeit A
Festsollwert )
,,,,, Pr1.49 | Pr1.50 | Verwendeter Sollwert
- - 1 1 Analogsollwert 1
Timer fir Festsollwert- 1 >1__| Festsollwert definiert durch Pr 1.50
abtastung zuriicksetzen 2 1 Analogue reference 2
P B . 2 >1 Festsollwert definiert durch Pr 1.50
Bedieneinheitssollwert Einschaltsollwert 3 X Festsollwert definiert durch Pr 1.50
fiir den Steuermodus 4 X Bedieneinheitssollwert
_Sollwert tiber die 5 X Prézisionssollwert

Bedieneinheit*

Bedieneinheitssollwert

Prazisionssollwert

Prazisionssollwert

einfrieren

Préazisionssollwert

b
0

Préazisionssollwertkorrektur

Speicher

Legende
ingangs-
’ X anschluss- | 0.XX | RW- Parameter
@ klemmen
g Ausgangs- RO-P t
Kl X gang: arameter
@ klemmen

Alle Parameter sind mit ihren Standardeinstellungen dargestellt

*Weitere Informationen finden Sie unter Abschnitt 13.21.1 Sollwertmodi auf Seite 236.
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TIPPEN RECHTSLAUF LINKSLAUF
v v -
29 26 27
) | Menii 8 |
Ansteuerlogik
Menii 6 *
| Ansteuerlogik (Men 6) |
Anzeige Sollwert in Ausblendband
Tippen Frequenz/Drehzahl:
ausgewahlt Anzeiger
Menii 13
Ayswah/ Lageregelung Sollwert
Bipolar- freigegeben:
sollwert Anzeiger
,,,,, »-- Sollwert vor
Rampe
Vorsteuerung Sollwert
ausgewahlt: T 2 K102 ) yor Filter
) Anzeiger . Obere Freq./ '
Anzeige Drehzahl- fo
Linkslauf < 1.12 begrenzung
ausgewahlt :
: ! Menii 2
. \J :Min. Frequenz/ :
Negative : Drehzahl: :
Mindest- ', Begrenzung* !
drehzahl . (Max. Frequenz/:
auswéhlen . Drehzahl .
 Linkslauf)
j +/_ _[1.06]
[1.07] .
1o B
_ ~[1.06]
: [ 129 ] i i[ 131 ] § i[ 133]
+ _[1.06]
/— Ausblend- Ausblend- Ausblend-
freq./ -dreh- freq./ -dreh- freq./ -dreh-
Drehzahl- m zahl 1 zahl 2 zahl 3
m vorsteuerung: _
Rl Sollwert _ [1.06] [130] i i[1327] § i[134]
ipp-Soiiwe : Ausblend- Ausblend- Ausblend-
: freq./-dreh- freq./-dreh- freq./-dreh-
- zahl: Band 1 zahl: Band 2 zahl: Band 3
+/_ _[1.06]
~[1.07]1
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Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL VT | sv
Frequenz—/-DrehzahIsoIIwert L1 ;
1.01 ausgewahlt +SPEED_FREQ_MAX Hz/min NL | Bi NC|PT
1.02 |Sollwert vor Ausblendung +SPEED_FREQ_MAX Hz/minL NL | Bi NC |PT
1.03 |Sollwert vor Rampe +SPEED_FREQ_MAX Hz/min™L NL | Bi NC | PT
1.04 |Sollwert-Offset +3.000,0 Hz +40.000 min-L 0.0 LS | Bi us
1.05 |Tippsollwert {0.23} 0,0 bis 400.0 Hz 0 bis 4.000,0 min-L 0.0 LS [Uni us
Sollwertbegrenzung . o .1 | EUR>50,0 | EUR> 1.500.0 .
1.06 (Maximum) {0.02} 0,0 bis 3.000.0 Hz | sSpeed_limit_max min USA> 600 | USA> 1.800.0 3,000.0 LS [Uni us
Sollwertbegrenzung +SPEED_LIMIT_MAX )
1.07 (Minimum) {0.01} +3.000 Hz min’l 0.0 LS | Bi PT|US
1.0g |Sollwertbegrenzung fur AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls | Bit USs
negatives Minimum freigeben
1.09 |Auswahl Sollwert-Offset AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
1.10 |Bipolarsollwert freigeben {0.22} AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
111 |Sollwert freigegeben: AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC|PT
Anzeiger
1.12 |Anzeige Linkslauf ausgewahit AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
1.13 |Anzeige Tippen ausgewahlt AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
1.14 |Auswahl Sollwertquelle (.05} | A1A2(0). ALPr (1)'P’?C2'(§)r (2). Pr(3). PAd (4), ALA2 LS | Txt us
1.15 |Festsollwertumschaltung 0 bis 9 0 LS |Uni us
1.16 |I'mer 0 bis 400.0s 10.0 LS |Uni us
Festsollwertumschaltung
1.17 |[Sollwert Bedieneinheit +SPEED_FREQ_MAX Hz/min™L 0.0 NL | Bi NC|PT|PS
1.18 |Préazisionssollwert (grob) +SPEED_FREQ_MAX Hz/min™t 0.0 LS | Bi us
1.19 |Prazisionssollwert (fein) 0 bis 0,099 Hz 0 bis 0,099 mint 0.000 LS [Uni us
1.20 |Préazisionssollwert einfrieren AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
1.21 |Festsollwert 1 {0.24} +SPEED_FREQ_MAX Hz/min™L 0.0 LS | Bi us
1.22 |Festsollwert 2 {0.25} +SPEED_FREQ_MAX Hz/min™L 0.0 LS | Bi us
1.23 |Festsollwert 3 {0.26} +SPEED_FREQ_MAX Hz/min™t 0.0 LS | Bi us
1.24 |Festsollwert 4 {0.27} +SPEED_FREQ_MAX Hz/min™L 0.0 LS | Bi us
1.25 |Festsollwert 5 +SPEED_FREQ_MAX Hz/min™L 0.0 LS | Bi us
1.26 |Festsollwert 6 +SPEED_FREQ_MAX Hz/min™t 0.0 LS | Bi us
1.27 |Festsollwert 7 +SPEED_FREQ_MAX Hz/min™L 0.0 LS | Bi us
1.28 |Festsollwert 8 +SPEED_FREQ_MAX Hz/min™L 0.0 LS | Bi us
1.29 |Ausblendfrequenz 1 0,0 bis 3.000,0 Hz 0 bis 40.000 mint 0.0 0 LS [Uni us
1.30 |Ausblendfrequenzband 1 0,0 bis 25,0 Hz 0 bis 250 mint 0.5 5 LS [Uni us
1.31 |Ausblendfrequenz 2 0,0 bis 3.000,0 Hz 0 bis 40.000 mint 0.0 0 LS [Uni us
1.32 |Ausblendfrequenzband 2 0,0 bis 25,0 Hz 0 bis 250 min™L 0.5 5 LS [Uni us
1.33 |Ausblendfrequenz 3 0,0 bis 3.000,0 Hz 0 bis 40.000 min™t 0.0 0 LS [Uni us
1.34 |Ausblendfrequenzband 3 0,0 bis 25,0Hz 0 bis 250 min™L 0.5 5 LS [Uni us
1.35 |[Sollwert im Ausblendbereich AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
1.36 |Analogsollwert 1 +SPEED_FREQ_MAX Hz/min™L NL | Bi NC
1.37 |Analogsollwert 2 +SPEED_FREQ_MAX Hz/min™t NL | Bi NC
1.38 |Prozentuale Sollwertkorrektur +100.00 % 0.00 LS | Bi NC
1.39 |Drehzahlvorsteuerung +3.000 Hz +40.000 mint NL | Bi NC |PT
Auswahl .
1.40 Drehzahlvorsteuerung AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
1.41 | Analogsollwert Auswahlbit 2 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
1.42 |Auswahl Festsollwerte AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
Auswahl Sollwert Gber .
1.43 Bedieneinheit AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
1.44 |Auswahl Prazisionssollwert AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
1.45 |Festsollwert Auswahlbit 1 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
1.46 |Festsollwert Auswahlbit 2 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
1.47 |Festsollwert Auswahlbit 3 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
Reset Timer .
1.48 Festsollwertumschaltung AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
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Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL VT | sv
1.49 Gewa_hlte Sollwertquelle 1bis 5 NL | Uni ne | pT
(Anzeige)
150 Ausge_wahlte Sollwertvorwahl 1 bis 8 NL | Uni Ne | PT
(Anzeige)
Sollwert nach Netz Ein im
1.51 Modus ,PAd* rESEt (0), LASt (1), PrS1 (2) rESEt (0) LS | Txt us
Lesen/Schreiben . . . . . .
LS (Read / Write) NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
. Benutzer- . :
. . . nennwertabhéngig " i Speichern bei
) . Zielparameter Nicht kopiert ) geschitzt spezifische
FI | Gefiltert (Filtered) | DE (Destination) NC (Not cloned) RA | (Rating PT (Protected) us Speicherung PS | Netz Aus (Power
dependent) (User Save) down save)
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13.2 Menl 2 - Rampen
Abbildung 13-2 Menu 2: Logikdiagramm

Auswahlbits Beschleunigungszeit Legende
2.34 -
233 232 )@ Eingangs-
} anschluss- RW- Parameter
@ klemmen
-~
0 0 o E 4 WY Ausgangs- RO- Parameter
@ klemmen
0 0 1 2
0 1 o K
0 y . Alle Parameter sind mit ihren Standardeinstellungen dargestellt
1 0 0 5
1 0 1 [
1 1 (. 7 Beschleunigungszeit-Selektor
LN ° [ 210 |
Beschleunigungszeiten 1 ~ 8 0 »
E Beschleunigungszeit 1 1
E Beschleunigungszeit 2 2
Beschleunigungszeit 3 3
Beschleunigungszeit 4 4
E Beschleunigungszeit 5 5
Beschleunigungszeit 6 6
Beschleunigungszeit 7 7
Beschleunigungszeit 8 8
9
Ausgewahlte
Sollwertvorwahl
Anzeige
Beschleunigungszeit
1 Tippen m
2
3
4 Anzeige 44N ™.
Tippen
5 ausgewdhlt
6
7 Beschleunigungs- Beschleunigungs-
8 zeit Linkslauf zeit Rechtslauf

Beschleunigung

Rampensteuerung

Rampe Stopp
Drehzahlsollwert

Auswahl
vor Rampe 1.03 » Bremsrampenmodus*

*Weitere Informationen finden Sie unter Abschnitt 13.21.2 Bremsmodi auf Seite 237.
**\Weitere Informationen finden Sie unter Abschnitt 13.21.3 S-Rampenmodi auf Seite 237.
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Auswahlbits Verzégerungszeit

2.37| 2.36 2.35

1 0 0 0

A 0 0 1

3 0 1 0

4 ] 1 <

5 1 0 0

6 1 0 1
Bremszeit-Selektor 7 1 1 0

8 1 1 1

) Bremszeiten 1 ~ 8

Bremszeit 1

‘--------E

Bremszeit 2

Bremszeit 3

Bremszeit 4

Bremszeit 5

HEEEEE

Bremszeit 6

Bremszeit 7

Bremszeit 8

© O N O o A N

Ausgewahlte
Sollwertvorwahl

Anzeige
m Bremszeite 1
Tippen
2
3
______________ _ e Anzeige Tippen 4 P
ausgewahlt 5 <
6
Bremszeit Bremszeit 7
Rechtslauf Linkslauf 8
N N
P ¢ ‘ ‘ Stromregelung
Menu 4 (Nur
Open Loop-Modus) Rampe freigeben
(nur Closed Loop-Modus)
Verzégerung
- I Rampe immer im Open Sollwert
Rampensteuerung + : Loop-Modus freigegeben nach Rampe

S-Rampe freigeben** % > > 2.01 >
S-Rampe: \/

Beschleunigungsbegrenzung
dldt @

Spannungsschwelle fiir
Bremsrampenkorrektur®
Tragheitsvorsteuerung

(nur Closed Loop-Modus)
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Sicherheits- Einfiihrun Produkt- System- [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- JSgWEIEIEN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen 9| informationen konfiguration| Installation |Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme P 9 Betrieb SPS LEEWEE Daten diagnose | UL-Listung
Bereich Defaultwert (=
Parameter %) (=) .
oL | cL oo [ vt [ sv
2.01 |Sollwert nach Rampe +SPEED_FREQ_MAX Hz/min L NL | Bi NC|PT
2.02 |Freigabe Rampe {0.16} AUS (0) oder EIN (1) | ON (1) LS | Bit us
2.03 |Rampenstillstand AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
FASt (0) FAS (0)
2.04 | Auswahl Bremsrampenmodus {0.15} Std (1) s (1) Std (1) LS | Txt us
Std.hV (2)
2.06 |S-Rampe freigeben AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
- 0,0 bis 300,0 0 bis 100.000
2.07 |S-Rampe: Anderungsrate ' ' _ 3.1 1.500 0.030 LS |Uni us
P g s2/100Hz $2/1000mint
200V-Umrichter: 375
Spannungsschwelle fir 400V-Umrichter: EUR> 750
2.08 Bfemsrar?] onkorrektur 0V bis DC_VOLTAGE_SET_MAX USA> 775 LS |Uni RA us
p 575V-Umrichter: 895
690V-Umrichter: 1075
2.10 |Beschleunigungszeit-Selektor 0 bis 9 0 LS [Uni us
0,0 bis 3.200,0 0,000 bis 3.200,000 .
2.11 |Beschl i it 1 . . 2. .2 L
eschleunigungszeit {0.03} /100 Hz /1000 min-L 5.0 000 0.200 S | Uni us
2.12 |Beschleunigungszeit 2 0,0 bis 3.200,0 0,000 bis 3.200,000 5.0 2.000 0.200 LS |Uni us
' gung S/100 Hz s/1 000 min’t ' ' '
0,0 bis 3.200,0 0,000 bis 3.200,000 .
2.1 Beschl i i . 2. .2 L
3 eschleunigungszeit 3 /1100 Hz /1 000 min-! 5.0 000 0.200 S (Uni us
2.14 |Beschleunigungszeit 4 0,0 bis 3.200,0 0,000 bis 3.200,000 5.0 2.000 0.200 LS |Uni us
' gung S/100 Hz s/1 000 min"t ' ' '
0,0 bis 3.200,0 0,000 bis 3.200,000 .
2.1 Beschl i i . 2. .2 L
5 eschleunigungszeit 5 /1100 Hz /1 000 min-! 5.0 000 0.200 S (Uni us
2.16 |Beschleunigungszeit 6 0,0 bis 3.200,0 0,000 bis 3.200,000 5.0 2.000 0.200 LS |Uni us
' gung S/100 Hz s/1 000 min’t ' ' '
0,0 bis 3.200,0 0,000 bis 3.200,000 .
2.17 |Beschl i it 7 . 2. .2 L
eschleunigungszeit /1100 Hz /1 000 min-! 5.0 000 0.200 S (Uni us
2.18 |Beschleunigungszeit 8 0,0 bis 3.200,0 0,000 bis 3.200,000 5.0 2.000 0.200 LS |Uni us
' gung S/100 Hz s/1 000 min’t ' ' '
0,0 bis 3.200,0 0,000 bis 3.200,000 .
2.1 Beschl i it Ti 2 . L
9 eschleunigungszeit Tippen /1100 Hz /1 000 min-! 0 0.000 S (Uni us
2.20 |Verzdgerungszeit-Selektor 0 bis 9 0 LS [Uni us
0,0 bis 3.200,0 0,000 bis 3.200,000
2.21 |Verzd it 0.04 ' ' ' ] 10.0 2.000 0.200 LS [Uni us
erzogerungszer {0.043 S/100 Hz s/1 000 min’t n
is 3.2 is 3.2
2.22 |Verzdgerungszeit 2 0.0 bis 3.200,0 0.000 bis 3 99’1000 10.0 2.000 0.200 LS |Uni us
s/100 Hz s/1 000 min
0,0 bis 3.200,0 0,000 bis 3.200,000
2.23 |Verzo it3 ' ' ' ] 10.0 2.000 0.200 LS [Uni us
erzogerungszer $/100 Hz s/1 000 min’t n
is 3.2 is 3.2
2.24 |Verzdgerungszeit 4 0.0 bis 3.200,0 0.000 bis 3 99’1000 10.0 2.000 0.200 LS |Uni us
s/100 Hz s/1 000 min
0,0 bis 3.200,0 0,000 bis 3.200,000
2.25 |Verzo it ' ' ' ] 10.0 2.000 0.200 LS [Uni us
erzogerungszet $/100 Hz s/1 000 min’t n
is 3.2 is 3.2
2.26 |Verzdgerungszeit 6 0.0 bis 3.200,0 0.000 bis 3 99’1000 10.0 2.000 0.200 LS |Uni us
s/100 Hz s/1 000 min
0,0 bis 3.200,0 0,000 bis 3.200,000
2.27 |Verzd it7 ' ' ' ] 10.0 2.000 0.200 LS [Uni us
erzogerungszet $/100 Hz s/1 000 min’t n
is 3.2 is 3.2
2.28 |Verzogerungszeit 8 0.0 bis 3.200,0 0.000 bis 3 99’1000 10.0 2.000 0.200 LS |Uni us
s/100 Hz s/1 000 min
0,0 bis 3.200,0 0,000 bis 3.200,000
2.29 |Verzo it Ti ' ' ' ] 0.2 0.000 LS [Uni us
erzégerungszeit Tippen /100 Hz /1000 min'L ni
2.32 |Beschleunigungszeit (Auswahlbit 0) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
2.33 |Beschleunigungszeit (Auswahlbit 1) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
2.34 |Beschleunigungszeit (Auswahlbit 2) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
2.35 |Verzdgerungszeit (Auswahlbit 0) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
2.36 |Verzogerungszeit (Auswahlbit 1) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
2.37 |Verzbgerungszeit (Auswahlbit 2) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
2.38 | Tragheitsvorsteuerung | +1,000.0 % NL | Bi NC|PT
Lesen/ Schreiben . . . . . .
LS (Read / Write) NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter [ Txt | Text
Benutzer- Speichern bei
FI | Gefiltert (Filtered) | DE Zlelpgrameter NC Nicht kopiert RA nennwertabhanglg PT geschitzt us spe;lflsche PS | Netz Aus (Power
(Destination) (Not cloned) (Rating dependent) (Protected) Speicherung d
own save)
(User Save)
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13.3 Meni 3: Slave-Frequenz, Drehzahlrtuckfihrung und Drehzahlregelung
Abbildung 13-3 Menu 3: Open Loop-Logikdiagramm
Encoder
Grundgerat:
Sollwert
Zielparameter eder
ungeschlitzte
variable
Encoder Grundgerat: Encoder Grundgerat: Parameter
Drehzahl Sollwert Encoder Grundgerét:
Encoder Sollwertskalierung
> Grundgerat:
15-pol. 3.27 ” Maximaler
Sub-D-Verbinder Sollwert
Umricht Frequenz-
2 Errgédeﬁr' Gleichlaufregelung
. freigeben
filter
! Geberstriche p P |
A — 334 ] Pro Umdrehun . |
1 - des Umrichter- Zahler fur 1 Gesamt- 1
A 2 Encoders Slaving- 1 drehzahlsollwert :
Encoder B 3 Encoder Verhéltnis 1
) 5 2 Grundgerat: Nenner fiir |
Typ Slaving- 1
| Abschluss- Verhaltnis 1
widerstande :
I
Schlupf- !
Kompensation !
Menii 5 :
Sollwert | Motorfrequenz
nach Rampe . 1 —+
+ 5.01 :Dj
Menti 2 2.01 - =3
b 15-pol.
Umrichter-Ausgangsfrequenz x2048 Sub-D-Verbinder
am Frequenzsusgang
|
| Frequenz-
1 signal- F (A)
> 0l ausgang z ——=—> nnn
v fir Slave 8 FA L 3nnr
| D freigeb:
! R o relge“ en 9 o 9 (E) >
" | I | - Ausgange 10 D (B) . _|_—'
Fund D v
auswahlen —
Schwellenwert Nulldrehzahl Auwahl
Drehzahl null erreicht Anzeige ~ Bipolarsollwert
¥ @
> — 1
|
Minimal- !
Drehzahl 1 i
[F05Hz—>+
> Auf oder unter Min.
Drehzahl Anzeige
>+ .
Uberdrehzahl-Fehlerabschaltung
oo | - ©sPe)
Max.
Frequenz
Untergrenze
Drehzahl erreicht Unter Drehzahlfenster:
Anzeige
Sollwert Legende
vor Rampe > Anzeige Drehzahl ~a Eingangs
erreicht X N (NL) Nur Lese
anschluss-
} klemmen - Parameter
= Parameter
! Motor- (LS) Schreib-/Lese
] E2] B arichiuss- @ (Read / Write)
> @ @] kiemmen
Drehzahl erreicht: Uber Drehzahlfenster: Alle Parameter sind mit ihren Standardeinstellungen dargestellt
absoluter Erkennungsmodus Anzeige
Obergrenze
Drehzahl erreicht
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Installation
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nahme

SMARTCARD-

Optimierung Betrieb

Onboard- JSWENEIREY Technische | Fehler- | Hinweise zur
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Abbildung 13-4 Logikdiagramm fur Ment 3 (Closed Loop-Modus)

Interner
Drehzahlsollwert

Interner
Drehzahlsollwert =

Selektor E ______

Sollwert
freigegeben
Anzeiger
Sollwert
nach Rampe

2.01 >

Resultierender
Drehzahlsollwert

> 3.01

Encoder 15-pol.

Sub-D-Verbinder ENCODER-SCHNITTSTELLE

Encoder Grundgerat:
Typ

Geberstriche pro
Umdrehung des
Umrichter-Encoders
Encoder Grundgerat:
Abschluss sperren
Encoder Grundgerat
Anschlussspannung™*|
Encoder-Phasen-
winkel*

w w

3.36

3.25

Encoder POSITION DES

UMRICHTER-ENCODERS
Positions-
riickflihrungskanal

Encoder Grundgerat:
Umdrehungszahler

s sk i< lalc NN i@ |21 >

Encoder Grundgerat:
Position

Encoder Grundgerat:
Feinposition

SOOH

Encoder Grundgerat
Umrichter-Encoder- Drehzahlistwert

Filter
3.27

Riickfiihrung von den Options-
modulen, die in den Meniis 15,
16 und 17 konfiguriert wurden

Drehzahlriickfiihrung
vom Optionsmodul
in Steckplatz 1

Drehzahlriickfiihrung
vom Optionsmodul
in Steckplatz 2

Drehzahlriickfiihrung

Drehzahlistwert
Selektor

C [EPETrAR

Drehzahlistwert

Encoders (min™)

vom Optionsmodul <17.03 >
in Steckplatz 3
Maximaler Sollwert i Encoder
des Umrichter- ! Grundgeréat
: Sollwertziel

Encoder-
Grundgerat
Sollwert

3.45

Encoder Grundgerat
Sollwertskalierung

Alle ungeschitzten
variablen Parameter

?2?2.2?

\4...

[ 2242 |
1 344 |

]

?2.2?

**Liegt die Ab-Umrichterspannung uber 5V, dann miissen die Abschlusswiderstande deaktiviert werden. Dazu Pr 3.39 auf 0 setzen.
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Auswahl
Drehzahlregler-Verstérkung

3.16
Verstéarkungen des

Drehzahlregelkreises

(KP1) Drehzahlregler

Ausgan
Drehzahlfehler /_ (Ki1) gang

> +®: 3.03 :+:/ W

< - | G
o Jwa)
Drehzahlregler:
Differential-
verstarkungen
<. ..................
r S
Schwellenwert Nulldrehzahl Auswahl
4 Drehzahl null erreicht: Anzeige Bipolarsollwert
>
% i Auf oder unter Min.
Min. : Drehzahl Anzeige
Drehzahl 1 gl
: y
Sollwertbegrenzung (Maximum) Uberdrehzahl-
0 Fehlerabschaltung (O.SPd)
Schwelle fur Uberdrehzahl T
: 3.08 >0
Unter Drehzahlfenster/Drehzahl
Drehzahl erreicht erreicht: Anzeige
Sollwert (untere Schwelle) m
vor Rampe > Drehzahl erreicht:
Anzeiger

A 4

Uber Drehzahl fenster:
Anzeige

Drehzahl erreicht: -—>

absoluter Erkennungsmodus Drehzahl erreicht
(obere Schwelle) Legende
ingangs-
} anschluss- RW- Parameter
klemmen
a
Pl Ausgangs- RO- Parameter
X gang:
‘ klemmen
Alle Parameter sind mit ihren Standardeinstellungen dargestellt
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informationen | =" ""UN9 informationen konfiguration| Installation |Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme ptimierung Betrieb SPS LEEWEE Daten diagnose | UL-Listung
Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL cL oL vt [ sv
OL> Slave-Frequenzsollwert +1.000,0 Hz NL | Bi | FI [NC|PT
3.01
CL> Resultierender Drehzahlsollwert +SPEED_MAX minL NL | Bi [ FI | NC|PT
3.02 | Drehzahlistwert {0.10} +SPEED_MAX min-1 NL | Bi [ FI | NC|PT
3.03 | Drehzahlfehler +SPEED_MAX minL NL | Bi | FI |NC|PT
3.04 | Drehzahlregler Ausgang izﬁg&eﬁﬂgi—o NL | Bi [ FI | NC|PT
3.05 | Schwellenwert Drehzahl null 0,0 bis 20,0 Hz 0 bis 200 min™L 1.0 5 LS | Uni us
3.06 |Drehzahl erreicht (untere Schwelle) 0,0 bis 3.000,0 Hz 0 bis 40.000 mint 1.0 5 LS | Uni us
3.07 | Drehzahl erreicht (obere Schwelle) 0,0 bis 3.000,0 Hz 0 bis 40.000 min™t 1.0 5 LS | Uni us
3.08 | Schwelle fiir Uberdrehzahl {0.26} 0 bis 40.000 mint 0 LS | Uni us
3.09 |n = nsoll absolute Grenzen AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
N 0,0000 bis 6,5535 .
3.10 | P-Verstarkung Drehzahlregler (Kp1) {0.07} Vrad 51 0.0100 LS [ Uni uUs
u ) 0,00 bis 655,35 s/rad .
3.11 |I-Verstarkung Drehzahlregler (Kil) {0.08} 1 1.00 LS | Uni us
s
. . . 0,00000 bis 0,65535 .
3.12 | Differentialverstérkung Drehzahiregler (Kd1) {0.09} Lrad 51 0.00000 LS | Uni us
s /rad s
OL> Frequenzsignal fur Slave freigeben AUS (O)(lo)der EIN AUS (0) LS | Bit us
3.13 - 0,0000 bis 6,5535 f
CL> P-Verstarkung Drehzahlregler (Kp2) Vrad 51 0.0100 LS | Uni us
314 OL> Zahler fir Slaving-Verhaltnis 0,000 bis 1,000 1.000 LS | Uni us
' CL> I-Verstarkung Drehzahlregler (Ki2) 0,00 bis 655,35 1/rad 1.00 LS [ Uni us
OL> Nenner fur Slaving-Verhéltnis 0,001 bis 1,000 1.000 LS [ Uni us
3.15 i i a . .
(CKLd>2;3|ﬁerentlalverstarkung Drehzahlregler 0,00000 bis 0,65535 s 0.00000 Ls | uni us
OL> Frequenzsignalausgang fur Slave AUS (0) oder EIN .
3.16 |freigeben [0)) AUS (0) LS | Bit us
CL> Auswahl der Drehzahlreglerverstéarkung AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
OL> Umrichter-Ausgangsfrequenz x 2048 AUS (0) oder EIN EIN (1) Ls | Bit us
3.17 |am Frequenzausgang (1)
CL> Konfigurationsmethode Drehzahlregler 0 bis 3 0 LS [ Uni us
oL> Slgve—Frequenz5|gnalausgange F und AUS (0) oder EIN AUS (0) Ls | it us
318 D aktivieren (1)
: 0,00010 bis 90,00000 .
CL> Motor- und Lasttragheit kgl m2 0.00000 LS | Uni us
3.19 | Verdrehwinkel 0,0 bis 359,9 ° 4.0 LS | Uni us
3.20 |Bandbreite 0,0 bis 255 Hz 10 LS [ Uni us
3.21 | Dampfungsfaktor 0,0 bis 10,0 1.0 LS | Uni us
3.22 | Interner Drehzahlsollwert iSPEED—FREQ— 0.0 LS | Bi us
Maximaldrehzahl
3.23 | Auswahl interner Drehzahlsollwert AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
3.24 | Closed Loop-Vektormodus VT> 0 bis 3 0 LS | Uni us
3.25 | Encoder-Phasenwinkel* {0.43} SV> 0,0 bis 359,9 ° 0.0 LS | Uni us
" - drv (0), SLot1 (1),
3.26 | Selektor fur Drehzahlrtickfuhrung SLot2 (2), SLot3 (3) drv (0) LS | Txt us
3.27 |Encoder Grundgerat: Drehzahlistwert +40.000 minL NL | Bi [ FI | NC|PT
3.28 |Umdrehungszahler des Umrichter-Encoders 0 bis 65.535 Umdrehungen NL [Uni| FI | NC|PT
3.29 | Position des Umrichter-Encoders {0.11} 0 bis 65.535 1/216-tel einer Umdrehung NL [Uni| FI [ NC|PT
3.30 |Encoder Grundgerat: Feinposition 0 bis 65.535 1/232-tel einer Umdrehung NL | Uni| FI [ NC|PT
3.31 | Encoder Grundgerat: Zurlicksetzen der AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls | Bit Us
Referenzposition deaktivieren
3.32 | Encoder Grundgerat: Referenz-Flag AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
Umrichter-Encoder: Umdrehungsbits /
3.33 | Verhéltnis Linear-Encoder-Kommunikation 0 bis 255 16 LS | Uni us
zu Sinussignalen
3,34 | Geberstriche pro Umdrehung des 0.27} 0 bis 50.000 1024 4096 | LS |uni Us
Umrichter-Encoders
Auflésung pro Umdrehung des
Umrichter-Encoders (Single Turns) / h . .
335 Kommunikationsbits Linear-Encoder / 0 bis 32 Bit 0 LS | Uni us
Nullimpuls-Modus
Versorgungsspannung des
3.36 Umrichter-Encoders* 5V (0), 8V (1), 15V (2) 5V (0) LS | Txt us
. ; . . 100 (0), 200 (1), 300 (2), 400 (3), 500 (4),
3.37 |Umrichter-Encoder: Baudrate fiir RS485 1000 (5), 1500 (6), 2000 (7) kBaud 300 (2) LS | Txt us
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Parameter

Bereich ()

Defaultwert

(=)

oL CL

oL

VT

SV

Typ

3.38

Umrichter-Encodertyp

Ab (0), Fd (1), Fr (2), Ab.SErvo (3),
Fd.SErvo (4), Fr.SErvo (5), SC (6),
SC.Hiper (7), EndAt (8), SC.EndAt (9),
SSI (10), SC.SSI (11)

Ab (0)

Ab.servo

(©)

LS

Txt

us

Konfiguration Abschlusswiderstéande des
Umrichter-Encoders / Auswabhl rotierender
Encoder / Encodermodus Nur
Kommunikation

0 bis 2

LS

Uni

us

3.40

Fehlererkennungsebene Umrichter-Encoder

Bit 0 (LSB) = Kabelbrucherkennung

Bit 1 = Phasenfehlererkennung

Bit 2 (MSB) = Uberwachung der
Versorgungsspannung fur SSI-Encoder
Wert gleich Bindrsumme

LS

Uni

us

341

Encoder Grundgerat: Automatische
Konfiguration / SSI-Binarformat auswéhlen

AUS (0) oder EIN (1)

AUS (0)

LS

Bit

us

3.42

Umrichter-Encoderfilter

0(0),1(1),2(2),4(3),8(4),16 (5) ms

0

LS

Txt

us

3.43

Encoder Grundgerat: Maximaler Sollwert

0 bis 40.000 min'

1500

3000

LS

Uni

us

3.44

Encoder Grundgerat: Sollwertskalierung

0,000 bis 4,000

1.000

LS

Uni

us

3.45

Encoder Grundgerat: Sollwert

+100.0 %

NL

Bi

FI | NC| PT

3.46

Encoder Grundgerat: Sollwert Zielparameter

Pr 0.00 bis 21.50

Pr 0.00

LS

Uni

DE|PT

us

3.47

Positionierungsruckfihrung neu initialisieren

AUS (0) oder EIN (1)

AUS (0)

LS

Bit

NC

3.48

Positionierungsruckfihrung wurde initialisiert

AUS (0) oder EIN (1)

NL

Bit

NC|PT

3.49

Elektronisches Motortypenschild auslesen

AUS (0) oder EIN (1)

AUS (0)

LS

Bit

us

3.50

Sperre Positionsruckfihrung

AUS (0) oder EIN (1)

AUS (0)

LS

Bit

NC

Lesen / Schreiben

(Read / Write) Text

NL | Nur Lesen Uni Bi Bit Txt

Unipolar Bipolar Bitparameter

Benutzer-
spezifische
Speicherung
(User Save)

Speichern bei
Netz Aus (Power
down save)

Zielparameter
(Destination)

Nicht kopiert
(Not cloned)

nennwertabhangig
(Rating dependent)

geschutzt

RA (Protected)

Fl | Gefiltert (Filtered) | DE NC PT us PS

*Encoder-Phasenwinkel (nur Servomodus)

Ab Software-Version V01.08.00 des Umrichters werden die
Encoder-Phasenwinkel in Pr 3.25 und Pr 21.20 auf die
SMARTCARD kopiert, wenn eine der
SMARTCARD-Ubertragungsmethoden verwendet wird.

Ab Software-Version V01.05.00 bis V01.07.01 des Umrichters
werden die Encoder-Phasenwinkel in Pr 3.25 und Pr 21.20 nur
dann auf die SMARTCARD kopiert, wenn entweder Pr 0.30
auf Prog (2) oder Prxx.00 auf 3yyy gesetzt wurde.

Dies ist hilfreich, wenn die SMARTCARD verwendet wird,
um den Parametersatz eines Umrichters zu sichern,

aber Vorsicht ist geboten, wenn die SMARTCARD fir die
Ubertragung von Parameterséatzen von einem zum anderen
Umrichter verwendet wird.

AuRer wenn bekannt ist, dass der Encoder-Phasenwinkel
des an den Zielumrichter angeschlossenen Servomotors der
gleiche ist wie bei dem an den Ursprungsumrichter
angeschlossenen Servomotor, ist ein Autotune
vorzunehmen, oder der Encoder-Phasenwinkel ist manuell in
Pr 3.25 (oder Pr 21.20) einzugeben. Ist der
Encoder-Phasenwinkel falsch, kann der Umrichter die
Kontrolle Gber den Motor verlieren, was zu einer
Fehlerabschaltung des Typs O.SPd oder Enc10 fiihren kann,
wenn der Umrichter aktiviert wird.

Bei Software-Version V01.04.00 des Umrichters und alteren
Versionen oder bei Verwendung der Software-Version
V01.05.00 bis V01.07.01 und bei Verwendung von Pr xx.00
(der auf 4yyy gesetzt ist), werden die Encoder-Phasenwinkel
in Pr 3.25 und Pr 21.20 nicht auf die SMARTCARD kopiert.
Aus diesem Grunde wirden Pr 3.25 und Pr 21.20 im
Ziel-Umrichter bei einer Ubertragung dieses Datenblocks von
der SMARTCART nicht geandert.

WARNUNG

HINWEIS

**Liegt die Ab-Umrichterspannung Uiber 5V, dann mussen die
Abschlusswiderstéande deaktiviert werden. Dazu Pr 3.39 auf O setzen.
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13.4  Meni 04: Drehmoment- und Stromregelung

Abbildung 13-5 Logikdiagramm fiur Menl 4
(Open Loop-Modus)

Menu 2 ramp Auswahl

Sollwert controller Drehmomentmodus*
vor Rampe

/ \ + Sollwert
1.03 nach Rampe Motorfrequenz

\__/ |
| h . Motor- A
parametersatz]
|
|
|mm = X1009 ) m |
: Stromgrenze I !
| aktiv Stromregelkreis :
| 13
| P Verstarkung I
| 14 | IP-Verstarkung |
| - | Istwert
| | Wirkstrom (A) Schein-
| | strom
|
! ! 4.02
| < t <+ 4.20 4.01
I .
| + I
| Vot | 4.02 - Wirkstrom
otor- A
: frequenz Motornenn- - *)
| frequenz 4.20 - Prozentwert
Drehmoment/ Magnetisierungs-
| @ 5.06 Strom strom
|
| Drehmoment- Prozentualer
| anforderung Stromsollwert
| Drehmoment- Drehmomen
| soliwert zu Strom:
| Umrechnung
|
:Drehmoment- 0
sollwert-
| Offset -
| freigeben
|
| [ 409 |
| Drehmomentsollwert-
| Offset
|
|
| Stromgrenzen Vorrangige
I Umrichter- | 4.05 | Motorischer Stromgrenze Thermische Motorschutz- Low speed
: Dau?menn- Betrieb Motorzeitkonstante modus protection mode
strom ;
Generatorischer 418
L ot [ 4.96 | getrien [ (415 ] [ 416 ] [ 425 ]
| otornenn-
| strom Symmetrischer
| - Betrieb
I .
} Uberlasterkennung
|
|
|
|
|
| 10.08
|
| Anzeige: Stromgrenze i Motoruiberlast- Motorstrom-
| 100% Last aktiv: Anzeige Uberlast- Akkumulator Uberlast:
| erreicht Anzeige fur Alarmanzeige
| | Bremsenergie
e e e e e (!l .- |
Legende
hd
p'd Eingangs- 5
} anschluss- 0.XX RW- Parameter
@ klemmen

A

by Ausgangs- RO- Parameter
{ klemmen

Alle Parameter sind mit ihren Standardeinstellungen dargestelit

Weitere Informationen finden Sie unter Abschnitt 13.21.4 Drehmomentmodi auf Seite 238.
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Abbildung 13-6 Logikdiagramm fir Menu 4 (Closed Loop-Vektormodus)
M Strom- Strom-
Drehzahlistwert Motor- Motor- sollwert sollwert
nenn-  leistungs- Auswahl der  Filter 1 Filter 2
strom _faktor Drehzahl-
Drehmoment- 5.07 I 5.10 regler-
Drehzahlregelkreis- modus n ; ; verstérkung
Ausgang Auswahl* -
v 4
! I 2T e
Gesamt- | Drehmoment- | & 4| "= === Stromregler
Drehzahisol soltwert Stromregelkreis
—/ I: y P-Verstarkung
/ Yy \ =
Stromsollwert Filter
Drehzahl- | * \
Sollwert regelung mit >
vor Rampe N-Grenze )
Auf-/
Abwickler j Witk
Nulldrehzahl- mit - irk-
ct t 3.05 [—» N-Grenze ) strom
(Amp) Scheinstrom
Drehmoment-
sollwert >
Drehmoment- 0
sollwert
Freigabe _ =
Magnetisierungs-
Drehmomentsollwert- - strom
Benutzerdefinierte
ffset Maximalstromskalierung
. Schutzmodus
S(ror;\\/lgrenAzer;‘ S\t/orranglge Thermische Motorschutz- bei niedriger
Umrichter- @ Beotlrci):sC er romgrenze Motorzeitkonstante Modus Drehzahl
Dauernennstrom
Generatorischer 4.18 I 415 | | 4.16 | | 4.25 |
Betrieb 1 1 I
Motornennstrom| 5,07 - T Symmetrischer v v L 2 P
I‘_I Betrieb .
Uberlasterkennung
»
Legende
Eingangs- (NL) Nur Lese
anschluss- u
Parameter
Motor- (LS) Schre!b-/Lese Anzeige: Stromgrenze Uberlast- Motoriiberlast- Motorstrom-
anschluss- (Read / Write) 100% Last aktiv: Anzeige fiir Akkumulator Uberlast:
klemmen erreicht Anzeige Bremsenergie Alarmanzeige
Alle Parameter sind mit ihren Standardeinstellungen dargestellt

*Weitere Informationen finden Sie unter Abschnitt 13.21.4 Drehmomentmodi auf Seite 238.
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Abbildung 13-7 Logikdiagramm fur Menl 4 (Servomodus)

Strom- Strom-
sollwert sollwert
Filter 1 Filter 2

Drehzahlistwert

Auswahl
Drehzahlregler- !
. Modus
Drehzahlregelkreis- Momenten- verstarkung
Ausgang regelung
Gesamt- = 0 1 Drehmoment- Stromsoliwert Stromregler (
Drehzahlsol sollwert

Stromregelkreis

N~ * P-Verstérk
=T R
+ 7y m romregelkreis

I-Verstarkung
4 Filter
Drehzahl- | * 4 \
Sollwert ——| regelung mit >
vor Rampe N-Grenze )

y
Auf-/
Abwickler j
Nulldrehzahl- mit j
Schwellenwert 3.05 N-Grenze
Benutzerdefinierte X
Maximalstromskalierung Motorwirkstrom
Drehmoment- R Prozentwert 4.02
sollwert* » Drehmoment/Strom
Drehmoment-
sollwert
Freigabe
Drehmomentsollwert-
Offset
. Schutzmodus
Stl’O"':Ach"ﬁ)f;iZsi':wr S\t/r?)r:gnrgelr?; Thermische Motorschutz- bei niedriger
Datjer:]r:g:rt]:;om @ ‘ Betrieh Motorzeitkonstante Modus Drehzahl
Generatorischer 4.18 | 4-_15 | I 4'.16 | I 4..25 I
Betrieb i H H
Motornennstrom | 5.07 > Symmetrischer v v v L
4.07 .
Betrieb N
Uberlasterkennung
Legende
v
Eingangs-
X hluss- (NL) Nur Lese
} I Elr;s;mgis Parameter 1008
Parameter
I Motor- (LS) Schreib-/Lese Anzeige: Stromgrenze Uberlast- Motoriiberlast-  Motorstrom-
4 anschluss- (Read / Write) 100% Last aktiv: Anzeige fiir Akkumulator Uberlast:
klemmen erreicht Anzeige Bremsenergie Alarmanzeige

Alle Parameter sind mit ihren Standardeinstellungen dargestellt

*Weitere Informationen finden Sie unter Abschnitt 13.21.4 Drehmomentmodi auf Seite 238.
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Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL vi [ sv
4.01 |[Schein- strom {0.12} 0 bis Drive_current_max (A) NL JOni| FI [NC|PT
4.02 [Istwert Wirkstrom (A) {0.13} +DRIVE_CURRENT_MAX A NL | Bi [ FI [NC|PT
4.03 |Drehmomentanforderung +TORQUE_PROD_CURRENT_MAX % NL | Bi | FI [NC|PT
4.04 |Stromsollwert +TORQUE_PROD_CURRENT_MAX % NL | Bi | FI [NC|PT
4.05 |[Motorische Stromgrenze 0 bis MOTOR1_CURRENT_LIMIT_MAX % 165.0 175.0 LS [Uni RA us
4.06 |generatorische Stromgrenze 0 bis MOTOR1_CURRENT_LIMIT_MAX % 165.0 175.0 LS |Uni RA us
4.07 |Symmetrische Stromgrenze  {0.06} 0 bis MOTOR1_CURRENT_LIMIT_MAX % 165.0 175.0 LS |Uni RA us
4.08 |Drehmomentsollwert +USER_CURRENT_MAX % 0.00 LS | Bi us
4.09 |Drehmoment-Offset +USER_CURRENT_MAX % 0.0 LS | Bi us
4.10 |Drehmoment-Offset freigeben AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
4.11 |Auswahl Drehmomentmodus {0.14} Obis1 0 bis 4 0 LS [Uni us
Stromsollwert B .
4.12 Filterzeitkonstante 1 {0.17} 0.0 bis 25.0 ms 0.0 LS [Uni us
200V-Umrichter: 75
. . . 400V-Umrichter: 150 .
4.13 |Stromregler: Kp-Verstarkung {0.38} 0 bis 30.000 20 575\-Umrichter: 180 LS [Uni us
690V-Umrichter: 215
200V-Umrichter: 1000
s . . 400V-Umrichter: 2000 .
4.14 |Stromregler: Ki-Verstarkung  {0.39} 0 bis 30.000 40 576\-Umrichter: 2400 LS |Uni us
690V-Umrichter: 3000
415 |Thermische {0.45} 0,0 bis 3000,0 89.0 89.0 20.0 LS |Uni us
Motorzeitkonstante
Thermische . .
4.16 Motorschutz-Abschaltung SRl 0 LS | Bit us
4.17 |Magnetisierungsstrom +*DRIVE_CURRENT_MAX A NL | Bi | FI [NC|PT
4.18 |[Resultierende Stromgrenze +TORQUE_PROD_CURRENT_MAX % NL |Uni NC |PT
4.19 || xt- Akkumulator 0 bis 100,0 % NL [Uni NC |PT
4.20 |Istwert Wirkstrom in % +USER_CURRENT_MAX % NL | Bi | FI [NC|PT
4.2 | Tragheitskompensation AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls | Bit USs
freigeben
Stromsollwert B .
4.23 Filterzeitkonstante 2 0,0 bis 25,0 ms 0.0 LS |Uni us
4.4 |Penutzerdefinierte 0.0 bis TORQUE_PROD_CURRENT_MAX % 165.0 175.0 LS |Uni RA us
Maximalstromwertskalierung
4.5 |Motorschutz-eigenbeliiftete AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls | Bit USs
Motoren freigeben
4.26 |Prozentuales Drehmoment +USER_CURRENT_ NL | Bi | FI [NC|PT
MAX %
Lesen/Schreiben . ) . . ) )
LS (Read / Write) NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
Benutzer- ) .
. . . — . . Speichern bei
) . Zielparameter Nicht kopiert nennwertabhéngig geschitzt spezifische
FI | Gefiltert (Filtered) | DE (Destination) NC (Not cloned) RA (Rating dependent) PT (Protected) us Speicherung PS Sletz Aus (Power
own save)
(User Save)
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13.5 Menl 05: Motorsteuerung
Abbildung 13-8 Menu 5: Open Loop-Logikdiagramm
Automatische Spannung- L1 L2 L3
Optimierung regelmodus | | |
(Autotune) k
512 | v v Zwischenkreis-
Dynamisches spannung
Frequenz- Verhaltnis U/f
; 3 by ..
Gleichlauf: auswahlen -
;egelut;'ng Motoriibersicht E SpannLIJ(ngs— 1
Frequenzsollwert reigeben verstarkung 1
. Motornenn- .
fur Slave 55 ] froquenz siander- !
' Motornenn- 1
. 5.07 | cirom IEI Spannungs- Mot I
X Offset otorspannung o
N Motornenndrehzahl
: ) nz: Streu- /\
: bei Volllast (min™) induktivitat »{ 5.02 > VoIt
1] ' Motornenn-
' spannung
Sollwert _mk_’- Motorleistun:
gs-
nach Rampe faktor /\
+ EAnzahl der N »< 5.01 »| Hertz
Motorpole
Motorfrequenz PWM-Takt
+ ] 5.18 frequenz
Schlupf- ! Hochstabile
kompensation . Vektor-
freigeben ﬁ P Geschatzte : modulation
Motor-Gesamt- V3xVxl <« Motordrehzahl Quasiblock
527 F--- leistung (kW) - e
< modulation
freigeben
a Automatische
IEI Einstellung der
Taktfrequenz
Schlupf- | deaktivieren
kompensation P-Verstarkung
5.31 | Brems-
Moto.r- rampenregler
Motorwirk- schein-
strom strom }) /() /()

Legende
h 4
Eingangs-
’ anschluss- RW- Parameter
@ klemmen
'S
¥ Ausgangs- RO- Parameter
X
< klemmen

Alle Parameter sind mit ihren Standardeinstellungen dargestellt
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Wirkstrom
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strom
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Abbildung 13-9 Meni 5: Closed Loop-Logikdiagramm
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Alle Parameter sind mit ihren Standardeinstellungen dargestellt
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Zwischenkreisspannung

Spannungssollwert

v
Modulator a
Max. Taktfrequenz
Automatische 4
E Einstellung der W
Taktfrequenz v
deaktivieren
Flussregler
Motornenn-
spannung
E Reduzierung der
Feldverstarkung
Closed Loop-Vektormodus Ausgangsspannung
P Freigabe: Dynamische
< E U/f-Kennlinie/Optimierung Motorleistung
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Motornenndrehzahl Leistungs- berechnung
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Bereich Defaultwert (=
Parameter £ =) Typ
oL cL oL | VT | sv
5.01 |Ausgangsfrequenz {0.11} tSPilEAlz(_EI;{EQ_ +1.250,0 Hz NL [ Bi | FI [INC|PT
5.02 |Standerspannung 0 bis AC_voltage_max V NL [ Uni | FI [INC|PT
5.03 |Motorleistung +Power_max kW NL [ Bi | FI [INC|PT
5.04 |Motordrehzahl {0.10} +180.000 min™" | NL [ Bi [ FI|[NC[PT
5.05 |Zwischenkreisspannung 0 bis +DC_voltage_max V NL | Uni | FI [NC|PT
5.06 |Motornennfrequenz {0.47} 0,0 bis 3.000 Hz |VT> 0 bis 1 250,0 Hz EUR> 50,0, USA> 60,0 | LS | Uni us
5.07 |Motornennstrom {0.46} 0 bis Rated_current_max A Umrichternennstrom [11.32] LS | Uni RA us
. . 1| 0,00 bis 40.000,00 JEUR> 1.500 |[EUR> 1.450,00 .
5.08 |Motornenndrehzahl {0.45} ] 0 bis 180.000 min min-t USA> 1.800 | USA> 1.770.00 3,000.00 JLS |Uni us
200V-Umrichter: 230
400V-Umrichter: EUR> 400
5.09 |Motornennspannung {0.44} 0 bis AC_VOLTAGE_SET_MAX V USA> 460 LS | Uni RA us
575V-Umrichter: 575
690V-Umrichter: 690
5.10 |Motorleistungsfaktor {0.43} OL & VT> 0,000 bis 1,000 0.850 LS | Uni RA us
5.11 |Anzahl der Motorpole {0.42} Auto bis 120 Pole (0 bis 60) Auto (0) 6 POLE (3)J LS | Txt us
Automatische Optimierung . VT> 0 bis 4 .
5.12 (Autotune) {0.40} 0 bis 2 SV> 0 bis 6 0 LS | Uni NC
Auswahl dynamische U/f-Kennlinie / .
513 |Optimierung des magnetischen  {0.09} |AUS (0) oder EIN (1)| VT~ AUS 2(1); oder Ein AUS (0) Ls | it Us
Flusses
Ur_S (0), Ur (1),
Spannungsmodus auswahlen {0.07} | Fd (2), Ur_Auto (3), Ur_l (4) LS | Txt us
5.14 Ur_l (4), StE (5)
. . SV> nonk (0),
Phasentest bei Freigabe Ph EnL (1), Ph Init (2) nonkE (0) LS| Txt us
5.15 |Spannungsanhebung (Boost) {0.08} | 0,0 bis 25,0 % der Motornennspannung X 3.0 1.0 LS | Uni us
5.16 |Nenndrehzahl fur Autotune {0.33} VT> 0 bis 2 0 LS | Uni us
« . BaugroRe 1 bis 5: 0,000 bis 65,000 Q .
5.17 |Sténderwiderstand BaugroRe 6: 0,000 bis 65,000 x 10 mQ 0.0 LS | Uni RA us
5.18 [Max. Taktfrequenz {0.41} | 3(0), 4 (1), 6 (2),8(3),12(4), 16 (5) kHz 3(0) | 6 (2) LS | Txt RA us
5.19 |Hochstabile Vektormodulation AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
5.20 |Quasiblockmodulation freigeben AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
5.21 |Reduzierung der Feldverstarkung AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
592 Ho_chgeschW|ndlgkelts—Servomodus SV> Aus (0) oder Ein 0 Ls | Bit us
freigeben 1)
5.23 |Spannungs-Offset 0,0 bis 25,0V 0.0 LS | Uni RA us
5.24 |Streuinduktivitat (OLg) 0 bis 500,000 mH 0.000 LS | Uni RA us
u . A VT> 0,00 bis .
5.25 |Standerinduktivitét (Lg) 5 000,00 mH 0.00 LS | Uni RA us
5.26 |Freigabe Entkopplungsnetzwerk AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
5.27 |Schlupfkompensation freigeben AUS (0) oder EIN (1) EIN (1) LS | Bit us
5.28 |Sperrung Wirkstromanpassung VT> Aus E(l); oder Ein AUS (0) LS | Bit us
- . VT> 0 bis 100 % des
5.29 Stiitzpunkt fur‘ . . magnetischen 50 LS | Uni us
Motor-Magnetisierungskennlinie 1
Nennflusses
N . VT> 0 bis 100 % des
530 hsﬂtg:g?—ﬂ]:tr:irtisierun skennlinie 2 magnetischen & LS | Uni us
9 9 Nennflusses
5.31 |P-Verstarkung Bremsrampenregler 0 bis 30 1 LS | Uni us
VT> Oi\(‘)(r)nbE_lSO0,00 NL | Uni us
5.32 |Motordrehmoment pro Ampere, Ky SV5 0,00 bis 500,00 :
= 1.60 LS | Uni us
NmA
5.33 [Motorspannung pro 1 000 min ™, Kg SV> 0 bis 10 000 V 98 LS | Uni us
Automatische Einstellung der .
5.35 Taktfrequenz deaktivieren AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
5.36 |Motor Polteilung 0 bis 655,35 mm 0.00 LS | Uni us
ol 3(0),4(1),6(2),8(3),12(4),16 (5), 6 rEd
5.37 |Tatséchliche Taktfrequenz (6), 12 1Ed (7) NL | Txt NC|PT
5.38 Winkel bei Phasentest mit minimaler SV> 0,0 bis 25,5 ° 5.0 Ls | uni us
Bewegung
539 Phasentest mit m|n|r_1_1a|er SV> 0 bis 3 0 Ls | Uni us
Bewegung - Impulsléange
5.40 |Spannungsanhebung bei Drehbeginn 0,0 bis 10,0 VT> 0,0 bis 10,0 1.0 LS | Uni uUs
Lesen / Schreiben . . . . . .
LS (Read / Write) NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
Benutzer- Speichern bei
FI | Gefiltert (Filtered) | DE Zlelpa_\rameter NC Nicht kopiert RA nenr)wertabhang|g PT geschitzt us spe;msche PS | Netz Aus (Power
(Destination) (Not cloned) (Rating dependent) (Protected) Speicherung d
own save)
(User Save)
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13.6  Menl 6: Ansteuerlogik und Takt
Abbildung 13-10 Meni 6: Logikdiagramm
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I_Sicherh_eits- Einfihrung . Produ_kt- System_» Mechanis_che Elektrisc_'he Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierung SMART_CARD» Onboard-Technische Fehler» Hinwe_ise zur
informationen informationen | konfiguration | Installation [Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme Betrieb SPS EEEE Daten diagnose | UL-Listung
Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL cL oo | vt sV
COASt (0), rP (1),
6.01 |Stoppmodus rP.dcl (é)‘,) del ((3)), COAnS;_(rg)*(g @ P (1) no.rP (2) |Ls|mxt Us
td.dcl (4), diSAbLE (5)
6.03 |Reaktion bei Netzausfall diS (0), StoP (1), ridE.th (2) dis (0) LS | Txt us
6.04 |Logikauswahl Start/Stopp 0 bis 4 4 LS |Uni us
6.06 glg’ig‘hsstﬁ;krﬁgt‘gmsung 0 bis 150,0 % 100.0 % LS |Uni ra| |us
6.07 |Dauer Gleichstrombremsung 0,0 bis 25,0s 1.0 LS |Uni us
6.08 | Aktivierung halten AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) | EIN (1) LS | Bit us
6.09 | Aktivierung Fangfunktion {0.33} 0 bis 3 Obis1 0 | 1 LS |Uni us
6.12 | Stopp-Taste freigeben AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
6.13 fRe.Ch‘S'a”f’ Linkslauf-Taste 1 5 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls | Bit us
reigeben
6.15 |Interne Reglerfreigabe AUS (0) oder EIN (1) EIN (1) LS | Bit us
6.16 |Energiekosten pro kWh 0,0 bis 600,0 Wahrungseinheiten pro kWh 0 LS |Uni us
6.17 | Stromzahler zuriicksetzen AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
6.18 ﬁﬁ;g\)\’/";ﬁg‘;’l‘nzwe' 0 bis 30 000 Std 0 LS |uni us
6.19 E::imggﬂzg: Z[,lfgéi?lzlfl‘l(lz’:] / AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit PT
6.20 ha“fze't Umrichter an 0 bis 9,365 Jahre.Tage s |uni|  [nc|eT
etzspannung: Jahre.Tage
Laufzeit Umrichter an
6.21 |Netzspannung: 0 bis 23.59 Stunden.Minuten LS |Uni NC | PT
Stunden.Minuten
6.22 |Laufzeit: Jahre.Tage 0 bis 9,365 Jahre.Tage NL |Uni NC |PT|PS
6.23 |Laufzeit: Stunden.Minuten 0 bis 23.59 Stunden.Minuten NL |Uni NC |PT|PS
6.24 | Stromzéhler: MWh +999,9 MWh NL | Bi NC|PT|PS
6.25 |Stromzahler: kWh +99,99 kWh NL | Bi NC|PT|PS
6.26 |Betriebskosten +32,000 NL | Bi NC|PT
627 [Z2]lDiS zum nachsten 0 bis 30 000 Std NL |Uni| |Nc|PT|Ps
6.28 | Auswahl fur Fehlerzeitstempel AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
6.29 |Hardware Freigabe AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
6.30 |Ansteuerbit 0: Rechtslauf AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
631 [AnSteerbitO: Tippen AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls |Bit| |NC
6.32 | Ansteuerbit O: Linkslauf AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
6.33 Qgiﬁgggf';l_?hkslauf AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls | Bit NC
6.34 | Ansteuerbit O: Start AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
6.35 |Endschalter Rechtslauf AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
6.36 |Endschalter fur Linkslauf AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
6.37 |Ansteuerbit 0: Tippen Linkslauf AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
6.39 |Ansteuerbit 0: Kein Stopp AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
6.40 Z'ﬁ;‘;i’;‘rﬁ'g;ﬁr#g%gen AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls | Bit us
6.41 |Umrichter-Ereignisflags 0 bis 65.535 0 LS |Uni NC
6.42 |Steuerwort 0 bis 32.767 0 LS |Uni NC
6.43 | Steuerwort freigeben AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
6.44 |48V DC-Versorgung aktiv AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
6.45 |Lufter standig ein AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
6.46 micg(rj‘r;erlls%annungsversorgung BaugréRle 1: 48V, BaL;%r\c/)Ben 2 und 3: 48V bis 48 Ls |uni PT| Us
Netz-/Phasenausfallerkennung
6.47 |von Eingangsgleichrichter AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
deaktivieren
Erkennungspegel fiir Hochlauf . igg&gm::gm:; 421(1).8 .
6.48 |auf Sollwert nach 0V bis DC_VOLTAGE_SET_MAX . : ’ LS |Uni RA us
Netzwiederkehr 575V-Umr|phter. 540,
690V-Umrichter: 540
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informationen 9| informationen konfiguration| Installation |Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme P 9 Betrieb SPS LEEWEE Daten diagnose | UL-Listung

Bereich () Defaultwert (=)

Parameter
oL ] cL oL VT | sv

Typ

Speicherung der
Modulnummer bei
6.49 |Fehlerabschaltung von AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
Umrichtern mit mehreren
Modulen deaktivieren

Umrichter-Kommunikationsstat

6.50 | o drv (0), SLot 1(1), SLot 2 (2), SLot 3 (3) NL | Txt NC|PT
6.5 | xtemer Gleichrichter nicht AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls | Bit
Lesen / Schreiben . . . . . .

LS (Read / Write) NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
Benutzer- Speichern bei

FI | Gefiltert (Filtered) | DE Zlelparameter NC Nicht kopiert RA nenr_wwertabhanglg PT geschutzt us spe_zmsche PS | Netz Aus (Power

(Destination) (Not cloned) (Rating dependent) (Protected) Speicherung down save)

(User Save)

*Weitere Informationen finden Sie unter Abschnitt 13.21.5
Stoppmodi auf Seite 239.

**\Weitere Informationen finden Sie unter Abschnitt 13.21.6 Modi bei
Netzausfall auf Seite 240.

***\Weitere Informationen finden Sie unter Abschnitt 13.21.7
Start-/Stopp-Logikmodi auf Seite 242.

*rrx\\eitere Informationen finden Sie unter Abschnitt 13.21.8 Aktivierung
Fangfunktion auf Seite 243.
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o Produkt- System-  [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis-
Einfiihrung

Sicherheits-
informationen

Inbetrieb-
informationen | konfiguration | Installation | Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme

Optimierun SMARTCARD- | Onboard- §SgWNEREN Technische | Fehler- | Hinweise zur
p 9 Betrieb SPS EEEE Daten diagnose | UL-Listung

13.7 Menl 7: Analog-E/A
Abbildung 13-11 Menl 7: Logikdiagramm
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723 |»— 7.24
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1
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1
1
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Analogeingang 3 ! variablen
! Parameter
1
1
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1
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Legende
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X
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Sicherheits- Einfiih Produkt- System- [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimi SMARTCARD- | Onboard- JSgWEIEIEN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen | =" ""UN9 informationen konfiguration| Installation |Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme ptimierung Betrieb SPS LEEWEE Daten diagnose | UL-Listung
Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL vi | sv
7.01 |T5/6: Pegel Analogeingang 1 +100.00 % NL | Bi NC|[PT
7.02 |T7: Pegel Analogeingang 2 +100.0 % NL | Bi NC | PT
7.03 | T8: Pegel Analogeingang 3 +100.0 % NL | Bi NC | PT
7.04 | Netzschaltkreis-Temperatur 1 -128 bis 127 °C NL | Bi NC | PT
7.05 |Netzschaltkreis-Temperatur 2 -128 his 127 °C NL | Bi NC | PT
7.06 | Temperatur Steuerplatine -128 bis 127 °C NL | Bi NC | PT
7.07 (OTf;S/g;ko"ekt“’ Analogeingang 1 44 15 +10.000 % 0.000 Ls | Bi US
7.08 | Skalierung Analogeingang 1 (T5/6) 0 bis 4,000 1.000 LS |Uni us
7.09 '(Q‘gjg)'er””g Analogeingang 1 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls | Bit us
7.10 |T5/6: Ziel Analogeingang 1 Pr 0.00 bis 21.51 Pr1.36 LS |Uni|DE PT|US
. . 0-20 (0), 20-0 (1), 4-20.tr (2), 20-4.tr (3),
7.11 |T7: Modus Analogeingang 2 {0.19} 4 bis 20 (4), 20 bis 4 (5), VOLt (6) VOLt (6) LS | Txt us
7.12 | Skalierung Analogeingang 2 (T7) 0 bis 4,000 1.000 LS |Uni us
7.13 |Invertierung Analogeingang 2 (T7) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
7.14 |T7: Ziel Analogeingang 2 {0.20} Pr 0.00 bis 21.51 Pr1.37 LS |Uni|DE PT | US
0-20 (0), 20-0 (1), 4-20.tr (2), 20-4.tr (3),
7.15 |T8: Modus Analogeingang 3 {0.21} |4 bis 20 (4), 20 bis 4 (5), VOLt (6), th.SC (7), VOLLt (6) LS | Txt us
th (8), th.diSp (9)
7.16 | Skalierung Analogeingang 3 (T8) 0 bis 4,000 1.000 LS |Uni us
7.17 |Invertierung Analogeingang 3 (T8) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
7.18 |T8: Ziel Analogeingang 3 Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 LS |Uni|DE PT|US
7.19 |T9: Quelle Analogausgang 1 Pr 0.00 bis 21.51 Pr5.01 | Pr 3.02 LS |Uni PT|US
7.20 |Skalierung Analogausgang 1 (T9) 0,000 bis 4,000 1.000 LS |Uni us
7.21 |T9: Modus Analogausgang 1 VOLt (0), 0-20 (1), 4-20 (2), H.SPd (3) VOLt (0) LS | Txt us
7.22 | T10: Quelle Analogausgang 2 Pr 0.00 bis 21.51 Pr 4.02 LS |Uni PT|US
7.23 | Skalierung Analogausgang 2 (T10) 0,000 bis 4,000 1.000 LS |Uni us
7.24 |T10: Modus Analogausgang 2 VOLLt (0), 0-20 (1), 4-20 (2), H.SPd (3) VOLt (0) LS | Txt us
7.25 '(ET”Sd/‘g)e”abg'e'Ch Analogeingang 1 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls |Bit| [NnC
7.26 |Filterzeit Analogeingang 1 (T5/6) 0 bis 8,0 ms 4.0 LS |Uni us
Stromschleifenfehler .
7.28 Analogeingang 2 (T7) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
Stromschleifenfehler .
7.29 Analogeingang 3 (T8) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
7.30 |Offset Analogeingang 1 (T5/6) +100.00 % 0.00 LS | Bi us
7.31 |Offset Analogeingang 2 (T7) +100.0 % 0.0 LS | Bi us
7.32 | Offset Analogeingang 3 (T8) +100.0 % 0.0 LS | Bi us
Umschaltung Quellparameter
7.33 Analogausgang 1 (T9) Fr (0), Ld (1), AdV (2) AdV (2) LS | Txt us
7.34 |IGBT-Sperrschichttemperatur +200 °C NL | Bi NC | PT
735 Akkqmulator fur thermisches 0 bis 100,0 % NL | uni Ne lpT
Umrichtermodell
7.36 |Netzschaltkreis-Temperatur 3 -128 his 127 °C NL | Bi NC|PT
Lesen / Schreiben . . . . . .
LS (Read / Write) NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
Benutzer- Speichern bei
FI | Gefiltert (Filtered) | DE Zlelpz_irameter NC Nicht kopiert RA nenr)wertabhanglg PT geschitzt us spegmsche PS | Netz Aus (Power
(Destination) (Not cloned) (Rating dependent) (Protected) Speicherung d
own save)
(User Save)
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Sicherheits- Einfiihrun Produkt- System- [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- JSgWEIEIEN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen 9! informationen konfiguration | Installation | Installation | Softwarestruktur [ parameter| nahme p 9 Betrieb SPS EEWIETE Daten diagnose | UL-Listung
13.8  Menu 8: Digital-E/A
Abbildung 13-12 Men 8: Logikdiagramm
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*Weitere Informationen finden Sie unter 13.21.1Sollwertmodi auf Seite 236.
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Sicherheits- Einfiihrun Produkt- System-  [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- JSWEIEIN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen 9 informationen konfiguration | Installation [ Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme p 9 Betrieb SPS GEIEIEES Daten diagnose | UL-Listung
Invertierung Logikauswahl  Zielparameter
Status Digital- Digitaleingang 4 (T27) Start/Stop  Digitaleingang 4 (T27)
eingang 4 (T27). (g 04 [812 | [60a |—»[82a ] e
T T ungeschitzten
H Bit-
T27: Digitaleingang4} |  =====e=ses T

1
1
H Parameter
H
1

Auswahl

)
Sollwertquelle* H
h ) !

1
1
Imrere | H . ??.2? Linkslauf
> 8.29 > i s T i
— B
E/A-Polaritat 1 i
auswahlen © 7.2?

Digitaleingang T28 & T29:
automatische Auswahl

deaktivieren®
o Zielparameter
o Invertierung Digitaleingang
Status Digital- Digitaleingang 5 (T28) 5(T28) Alle )
eingang 5 (T28) ungeschutzten
Bit-
Parameter

Analogeingang 1/

o i _ /e Eingang 2 auswahlen
1428 [ > 1 8.29 I > / \ ; )
E/A-Polaritat ;
auswdéhlen °

o
]

Invertierung Zielparameter
N Digitaleingang 6 Digitaleingang
Status Digital- (T29) 6 (T29)

eingang 6 (T29)

806 Alle
H | ungeschiitzten
: i Bit-
! H Parameter
! H Tippen
N20 Q) - 251 - i v Rechtslauf
= 1 > h > /% O
E/A-Polaritét . i
auswdhlen
i Quellparameter
Status Invertierung Quellparameter 24V-Ausgang (T22)
24V-Ausgang 24V-Ausgang (T22) Alle
.2
(T22) 8.08 ungeschitzten
! Bit-
E Parameter
]

Reglerfreigabe-
modus auswéhlen
Status
Reglerfreigabe 8.09 |—8—10—I
Legende
gtteel]g?frei abe Externe ~
9 9 Fehlerabschaltung '@ Eingangs-
. . } @ anschluss- | 0-XX RW- Parameter
131 N klemmen
0 Interne
i Ausgangs- RO- P t
Invertierung Reglerfreigabe 4 I fu n?me% arameter
Quellparameter  Quellparameter
Relaisausgang Relaisausgang
I 817 | | 8.27 I Dieses Logikdiagramm gilt nur dann, wenn alle Parameter
- . auf ihre Standardeinstellungen gesetzt sind
! ! Beliebiger
Status i 1 Bitparameter
u H H Umrichter
Relais 1 1
1 )
1
1

betriebsbereit

5

N 42
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_Sicherh_eits- Einfihrung . Produ_kt- System_» Mechani;che Elektrisc_he Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierung SMART_CARD» Onboard-Technische Fehler- Hinwe_ise zur
informationen informationen | konfiguration | Installation |Installation | Softwarestruktur [ parameter Betrieb SPS LEEWEE Daten diagnose | UL-Listung
Bereich ({3) Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL CL oL VT SV
8.01 | Status Digital-E/A L (124) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC | PT
8.02 |Status Digital-E/A 2 (T25) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC|PT
8.03 |Status Digital-E/A 3 (T26) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC | PT
8.04 |Status Digitaleingang 4 (T27) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC|PT
8.05 |Status Digitaleingang 5 (T28) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC | PT
8.06 |Status Digitaleingang 6 (T29) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC | PT
8.07 |Status Relaisausgang AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC|PT
8.08 |Status 24V-Ausgang (T22) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC | PT
8.09 |Status Reglerfreigabe AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC | PT
8.10 |Reglerfreigabe- modus auswéhlen AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
8.11 |Invertierung Digital-E/A 1 (T24) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
8.12 |Invertierung Digital-E/A 2 (T25) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
8.13 |Invertierung Digital-E/A 3 (T26) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
8.14 |Invertierung Digitaleingang 4 (T27) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
8.15 |Invertierung Digitaleingang 5 (T28) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
8.16 |Invertierung Digitaleingang 6 (T29) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
8.17 'F?"er.“emng Quellparameter AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls | Bit Us
elaisausgang
8.18 ;”ﬁ_fﬁgg;%&‘%"gframEte' AUS (0) oder EIN (1) EIN (1) Ls | Bit us
8.20 |Statuswort der Digital Ein- / Ausgange 0 bis 511 NL [Uni NC|[PT
8.21 |T24: Quelle/Ziel fur Digital-E/A 1 Pr 0.00 bis 21.51 Pr 10.03 LS |Uni|DE PT|US
8.22 | T25: Quelle/Ziel fur Digital-E/A 2 Pr 0.00 bis 21.51 Pr 10.33 LS |Uni|DE PT | US
8.23 | T26: Quelle/Ziel fur Digital-E/A 3 Pr 0.00 bis 21.51 Pr 6.30 LS |Uni|DE PT|US
8.24 |T27: Ziel Digitaleingang 4 Pr 0.00 bis 21.51 Pr 6.32 LS |Uni|DE PT|US
8.25 | T28: Ziel Digitaleingang 5 Pr 0.00 bis 21.51 Pr1.41 LS |Uni|DE PT|US
8.26 |T29: Ziel Digitaleingang 6 {0.17} Pr 0.00 bis 21.51 Pr6.31 LS |Uni|DE PT|US
8.27 |Quellparameter Relaisausgang Pr 0.00 bis 21.51 Pr 10.01 LS |Uni PT|US
8.28 | Quellparameter 24V-Ausgang (T22) Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 LS |Uni PT | US
8.29 |Auswahl positive Logik {0.18} AUS (0) oder EIN (1) EIN (1) LS | Bit PT|US
8.30 |Auswahl Open Collector-Ausgénge AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
8.31 |T24: Ausgang Digital-E/A 1 auswahlen AUS (0) oder EIN (1) EIN (1) LS | Bit us
8.32 | T25: Ausgang Digital-E/A 2 auswéhlen AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
8.33 | T26: Ausgang Digital-E/A 3 auswéhlen AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
839 |28 B:‘g‘?t;iigﬁ ;:;Z;"gg:\izsi:r‘;wah' {0.16} AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls |Bit us
LS (LSZZS ; a;:r?t:ae)lben NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
. . ) T . Benutzer- Speichern bei
FI | Gefiltert (Filtered) | DE Z|e|pa_1rar'r_1eter NC Nicht kopiert RA nennwertabhanglg PT geschitzt us speglflsche PS | Netz Aus (Power
(Destination) (Not cloned) (Rating dependent) (Protected) Speicherung
(User Save) down save)
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Funktion-2 Eingang-1

Sicherheits- Einfiih Produkt- System- [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimi SMARTCARD- | Onboard- JSgWEIEIEN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen | =" ""UN9 informationen konfiguration | Installation [ Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme ptimierung Betrieb SPS LEEWEE Daten diagnose | UL-Listung
13.9 Menu 9: Programmierbare Logik,
Motorpoti und Binércodierer
Abbildung 13-13 Menu 9: Logikdiagramm
Beliebiger Funktion-1
Bitparameter Eingang-1 Funktion-1
invertieren Ausgangs-
anzeige Funktion-1
! Funktion-1: Zielparameter
! Ausgang invertiert
i gang Alle
1
1 H ungeschlitzten
: . : Bit-
H Funktion 1 Ei ] ! ! Parameter
unktion-1 Eingang- 1 1
Quellparameter H !
N e /N
Beliebiger Funktion-1 L1 g H
Bitparameter Eingang-2 9.07 Funktion-1
invertieren ! Verzdgerung
i £ H
i H H
i ol
[ —|
i
1
i
Funktion-1 Eingang-2
Quellparameter
Beliebiger Funktion-2
Bitparameter Eingang-1 Funktion-2
invertieren Ausgangs-
anzeige Funktion-2
| Funktion-2: Zielparameter
H Ausgang invertiert
; gang Alo
! i ungeschitzten
1 | Bit-
H H Parameter
1
1
1

Beliebiger
Bitparameter

??.2?

Quellparameter

Funktion-2
Eingang-2
invertieren

9.17

Funktion-2 Eingang-2
Quellparameter

Legende
h 4
Eingangs-
} ansgchlugss- RW- Parameter
@ klemmen
A
8l Ausgangs- RO- P f
X gang arameter
{ klemmen

Alle Parameter sind mit ihren Standardeinstellungen dargestellt

[ 919 |
1 9.19 [

Funktion-2
Verzbdgerung
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Sicherheits- Einfiihrun Produkt- System-  [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- JSWEIEIN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen 9 informationen konfiguration | Installation [ Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme p 9 Betrieb SPS EEEE Daten diagnose | UL-Listung
Motorpoti.
Motorpoti Auswahl Motorpoti.
ze(i)to potl. bipolar Ausgangsanzeige Motorpoti.
m Zielparameter
[o2s ] 925 |
1
. 1
Motorpoti. ! ! Alle
auf v ! ! ungeschiitzten
m 1 variablen
1
L I 1 Parameter
1
% i 22.22
|I 9.24 |I
Motorpoti. at 22.22
. ) Ausgangsskalierung

Motorpoti.
ab

Motorpoti.
zurlick auf null

Binarcodierer-
Einsen (LSB)

9.30 >

Binarcodierer
Zweien

EEN

Binarcodierer-
Vieren (MSB)

Motorpoti.
Modus

Binarcodierer-
Binarcodierer- - Ausgangswert
Offset

Binarcodierer-
Zielparameter

Alle
ungeschitzten
Bit-

Parameter

?2?.2?

\
Y

B

s 22.27
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Sicherheits- Einfiih Produkt- System- [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimi SMARTCARD- | Onboard- JSgWEIEIEN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen | =" ""UN9 informationen konfiguration| Installation |Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme ptimierung Betrieb SPS LEEWEE Daten diagnose | UL-Listung
Bereich ({) Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL vi [ sv
9.01 |Logikfunktion 1: Ausgang AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
9.02 |Logikfunktion 2: Ausgang AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
9.03 | Motorpoti: Ausgang +100.00 % NL | Bi NC|PT|PS
9.04 |Logikfunktion 1: Pr 0.00 bis 21.51 Pr0.00 LS |uni PT|Us
Quellparameter 1
9.05 |Logikiunktion 1: AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls | Bit Us
’ Quellparameter 1 invertiert
9.06 |Logikfunktion 1: Pr 0.00 bis 21.51 Pr0.00 LS |Uni PT|US
Quellparameter 2
Logikfunktion 1: .
9.07 Quellparameter 2 invertiert AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
g.08 |Logikfunktion 1: Ausgang AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls | Bit Us
invertiert
9.09 |Logikfunktion 1: Verzdgerung +250s 0.0 LS | Bi us
9.10 |Logikiunktion 1. Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 Ls |uni|DE PT|US
Zielparameter
9.14 |Logikiunktion 2: Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 LS |uni PT|US
Quellparameter 1
Logikfunktion 2: .
9.15 Quellparameter 1 invertiert AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
9.16 |Logikfunktion 2: Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 LS |Uni PT|US
Quellparameter 2
Logikfunktion 2: .
9.17 Quellparameter 2 invertiert AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
9.1 |Logikfunktion 2: Ausgang AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit uUs
invertiert
9.19 |Logikfunktion 2: Verzdgerung +250s 0.0 LS | Bi us
9.00 |Logikiunktion 2: Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 Ls |uni|DE PT|US
Zielparameter
9.21 |Motorpoti-Modus 0 bis 3 2 LS [Uni us
9.22 |Motorpoti: Bipolarauswahl AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
9.23 |Motorpoti: Anderungsrate 0 bis 250 s 20 LS |Uni us
9.24 | Motorpoti: Skalierungsfaktor 0,000 bis 4,000 1.000 LS |Uni us
9.25 |Motorpoti: Zielparameter Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 LS |[Uni|DE PT|US
9.26 |Motorpoti: Auf AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
9.27 |Motorpoti: Ab AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
9.28 |Motorpoti: Reset AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
9.29 |Binéarcodierer: Einsen - Bit 0 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
9.30 |Binarcodierer: Zweien - Bit 1 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
9.31 |Binércodierer: Vieren - Bit 2 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
9.32 |Binéarcodierer: Ausgang 0 bis 255 NL | Uni NC |PT
9.33 |Binarcodierer: Zielparameter Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 LS |Uni|DE PT|US
9.34 |Binéarcodierer-Offset 0 bis 248 0 LS [Uni us
Lesen / Schreiben . . . . . .
LS (Read / Write) NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
Benutzer- . .
. . . - . . Speichern bei
) . Zielparameter Nicht kopiert nennwertabhéngig geschutzt spezifische
FI | Gefiltert (Filtered) | DE (Destination) NC (Not cloned) RA (Rating dependent) PT (Protected) us Speicherung PS l(;letz Aus (Power
own save)
(User Save)
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Sicherheits- Einfiih Produkt- System-  [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Onptimi SMARTCARD- | Onboard- JSWEIEIN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen |~ ""U"9 informationen konfiguration| Installation |Installation | Softwarestruktur [ parameter| nahme ptimierung Betrieb SPS EEEE Daten diagnose | UL-Listung
13.10 Meni 10: Statusmeldungen und Fehlerabschaltungen
Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oo | vi | sv
10.01 [Umrichter betriebsbereit AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC [PT
10.02 [Umrichter aktiv AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
10.03 |Drehzahl null AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
10.04 |Auf Minimaldrehzahl AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
10.05 |Unterhalb Sollwert AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
10.06 |Drehzahl erreicht AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
10.07 |Oberhalb Sollwert AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC|[PT
10.08 [Nennlaststrom erreicht AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
10.09 |Stromgrenze aktiv AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC|PT
10.10 |Generatorischer Betrieb AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
10.11 [Bremschopper aktiv AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
10.12 |Alarm Bremswiderstand AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
10.13 | Soll-Drehrichtung AUS (0) oder EIN (1) [0 = Rechtslauf, 1 = NL | Bit|  [Nc|PT
Linkslauf]
10.14 |Ist-Drehrichtung AUS (0) oder EIN (1) [0 = Rechtslauf, 1 = NL | Bit|  [Nc|PT
Linkslauf]
10.15 |Netzausfall AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC|[PT
10.16 |Unterspannung erkannt AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
10.17 |Alarm: Uberlast AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
10.18 [Alarm: Umrichteruiberhitzung AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
10.19 [Umrichterwarnung AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
10.20 |Fehlerabschaltung 0 0 bis 230* NL | Txt NC|PT|PS
10.21 |Fehlerabschaltung 1 0 bis 230* NL | Txt NC|PT|PS
10.22 |Fehlerabschaltung 2 0 bis 230* NL | Txt NC|PT|PS
10.23 |Fehlerabschaltung 3 0 bis 230* NL | Txt NC|PT|PS
10.24 |Fehlerabschaltung 4 0 bis 230* NL | Txt NC|PT|PS
10.25 |Fehlerabschaltung 5 0 bis 230* NL | Txt NC|PT|PS
10.26 |Fehlerabschaltung 6 0 bis 230* NL | Txt NC|PT|PS
10.27 |Fehlerabschaltung 7 0 bis 230* NL | Txt NC|PT|PS
10.28 |Fehlerabschaltung 8 0 bis 230* NL | Txt NC|PT|PS
10.29 |Fehlerabschaltung 9 0 bis 230* NL | Txt NC|PT|PS
10.30 |Bremszeit bei voller Leistung 0,00 bis 400,00 s siehe Tabelle 13-6 LS |Uni us
1031 | Premsperiode bei voller 0,0 bis 1500,0 s siehe Tabelle 13-6 LS |uni us
eistung
10.32 |Externe Fehlerabschaltung AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
10.33 [Umrichter zuriicksetzen AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
10.34 An;: Versuche zum automat. 0bis5 0 Ls |uni us
Zuriicksetzen
10.35 Automatlsches Zuriicksetzen: 0.0 bis 25.0 s 10 Ls |uni us
Verzogerung
Umrichter bis zum letzten
10.36 |Versuch im Status ,In AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
Ordnung* halten
Aktion bei . .
10.37 Fehlerabschaltungen 0bis 3 0 LS | Uni us
10.38 |Penutzerspezifische 0 bis 255 0 LS |uni| [NC
Fehlerabschaltung
10.39 Uberlast—Akkumulator far 0,0 bis 100,0 % NL | Uni nelpr
Bremsenergie
10.40 | Status-Datenwort 0 bis 32.767 NL [Uni NC |PT
10.41 |Z€it Fehlerabschaltung 0 0 bis 9,365 Jahre.Tage NL |uni|  [Nc|pT|Ps
Jahre.Tage
Modulnummer fir Fehlerabschaltung
10.42 |0 oder Zeit Fehlerabschaltung 0: 0 bis 23.59 Stunden.Minuten NL [Uni NC|PT|PS
Stunden.Minuten
10.43 | Modulnummer fur Fehlerabschaltung 1 0 bis 600,00 Stunden.Minuten NL [uni| [N |PT|Ps
oder Zeit Fehlerabschaltung 1
10.44 |Modulnummer fur Fehlerabschaltung 2 0 bis 600,00 Stunden.Minuten NL |Uni NC|PT|PS
oder Zeit Fehlerabschaltung 2
10.45 | Modulnummer fur Fehlerabschaltung 3 0 bis 600,00 Stunden.Minuten NL [uni| [N |PT|Ps
oder Zeit Fehlerabschaltung 3
10.46 |Modulnummer fur Fehlerabschaltung 4 0 bis 600,00 Stunden.Minuten NL |Uni NC|PT|PS
oder Zeit Fehlerabschaltung 4
10.47 | Modulnummer fir Fehlerabschaltung 5 0 bis 600,00 Stunden.Minuten NL [uni| [N |PT|Ps
oder Zeit Fehlerabschaltung 5
10.4g |Modulnummer fur Fehlerabschaltung 6 0 bis 600,00 Stunden.Minuten NL |Uni NC|PT|PS
oder Zeit Fehlerabschaltung 6
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Sicherheits- Einfiihrun Produkt- System- [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- JSgWEIEIEN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen 9| informationen konfiguration| Installation |Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme P 9 Betrieb SPS LEEWEE Daten diagnose | UL-Listung

Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL v [ sv
10.49 | Modulnummer flir Fehlerabschaltung 7 0 bis 600,00 Stunden.Minuten NL |uni|  [Nc|PT|Ps
oder Zeit Fehlerabschaltung 7
10,50 | Modulnummer fiir Fehlerabschaltung 8 0 bis 600,00 Stunden.Minuten NL |uni|  [Nc|PT|Ps
oder Zeit Fehlerabschaltung 8
10,51 | Modulnummer flir Fehlerabschaltung 9 0 bis 600,00 Stunden.Minuten NL |uni|  [Nc|PT|Ps
oder Zeit Fehlerabschaltung 9
Lesen/ Schreiben . . . . . .
LS (Read / Write) NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
Benutzer- Speichern bei
FI | Gefiltert (Filtered) | DE Z|e|pa_1rar’r_1eter NC Nicht kopiert RA nennwertabhanglg PT geschutzt us spe;lflsche PS | Netz Aus (Power
(Destination) (Not cloned) (Rating dependent) (Protected) Speicherung down save)
(User Save)

*Der fir diesen Bereich angegebene Wert ist der, der Uber serielle
Kommunikation gelesen wurde. Die entsprechend am Umrichter
angezeigte Textmeldung finden Sie in Kapitel 15 Fehlerdiagnose auf

Seite 256.

Tabelle 13-6 Standardwerte fur Pr 10.30 und Pr 10.31
Umrichterleistungsdaten Pr 10.30 Pr 10.31
200V, Baugréf3en 1 und 2 0.04 2.0
400V, BaugrdRen 1 und 2 0.02 2.0

Alle anderen Nennwerte und
N 0.00
Baugrof3en
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informationen informationen | konfiguration | Installation [Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme Betrieb SPS EEEE Daten diagnose | UL-Listung
13.11  Menu 11: Allgemeine Umrichterkonfiguration
Bereich (£) Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL VT Y
11.01 [Konfiguration Tur Parameter 0.11 Pr 1.00 bis 21.51 Pr5.01 Pr3.29 LS |Uni PT|US
11.02 [Konfiguration fur Parameter 0.12 Pr 1.00 bis 21.51 Pr4.01 LS |Uni PT|US
11.03 [Konfiguration fur Parameter 0.13 Pr 1.00 bis 21.51 Pr 4.02 Pr7.07 LS |Uni PT|US
11.04 |Konfiguration fir Parameter 0.14 Pr 1.00 bis 21.51 Pr4.11 LS [Uni PT|US
11.05 [Konfiguration fur Parameter 0.15 Pr 1.00 bis 21.51 Pr2.04 LS |Uni PT|US
11.06 |Konfiguration fur Parameter 0.16 Pr 1.00 bis 21.51 Pr 8.39 Pr 2.02 LS |Uni PT|US
11.07 [Konfiguration fur Parameter 0.17 Pr 1.00 bis 21.51 Pr 8.26 Pr4.12 LS |Uni PT|US
11.08 |Konfiguration fiir Parameter 0.18 Pr 1.00 bis 21.51 Pr8.29 LS [Uni PT|US
11.09 |Konfiguration fur Parameter 0.19 Pr 1.00 bis 21.51 Pr7.11 LS |Uni PT|US
11.10 [Konfiguration fur Parameter 0.20 Pr 1.00 bis 21.51 Pr7.14 LS |Uni PT|US
11.11 |Konfiguration fur Parameter 0.21 Pr 1.00 bis 21.51 Pr7.15 LS |Uni PT|US
11.12 |Konfiguration fiir Parameter 0.22 Pr 1.00 bis 21.51 Pr1.10 LS [Uni PT|US
11.13 [Konfiguration fir Parameter 0.23 Pr 1.00 bis 21.51 Pr 1.05 LS |Uni PT|US
11.14 [Konfiguration fur Parameter 0.24 Pr 1.00 bis 21.51 Pri1.21 LS |Uni PT|US
11.15 [Konfiguration fur Parameter 0.25 Pr 1.00 bis 21.51 Pr1.22 LS |Uni PT|US
11.16 |Konfiguration fiir Parameter 0.26 Pr 1.00 bis 21.51 Pr1.23 Pr 3.08 LS [Uni PT|US
11.17 [Konfiguration fur Parameter 0.27 Pr 1.00 bis 21.51 Pr1.24 Pr3.34 LS |Uni PT|US
11.18 [Konfiguration fur Parameter 0.28 Pr 1.00 bis 21.51 Pr6.13 LS |Uni PT|US
11.19 [Konfiguration fur Parameter 0.29 Pr 1.00 bis 21.51 Pr 11.36 LS |Uni PT|US
11.20 |Konfiguration fiir Parameter 0.30 Pr 1.00 bis 21.51 Pr11.42 LS [Uni PT|US
11.21 |Skalierung fur Parameter 0.30 0,000 bis 9,999 1.000 LS |Uni us
11.22 |Parameter bei Netz Ein anzeigen Pr 0.00 bis 00.50 Pr0.10 LS |Uni PT|US
11.23 |Serielle Adresse {0.37} 0 bis 247 1 LS |Uni us
11.24 |Betriebsart serielle Schnittstelle {0.35} AnSI (0), rtu (1), Lcd (2) rtu (1) LS | Txt PT|US
300 (0), 600 (1), 1200 (2), 2400 (3), 4800 (4),
11.25 |Baudrate {0.36} [ 9600 (5), 19200 (6), 38400 (7), 57600 (8)*, 19200 (6) LS |Txt us
115200 (9)* *nur fur Modbus RTU
11.26 |Umschaltzeit fur Zweidrahtbetrieb 0 bis 250ms 2 LS [Uni us
11.28 |Umrichterableitung 0 bis 16 NL [Uni NC | PT
11.29 |Softwareversion {0.50} 1,00 bis 99,99 NL |Uni NC |PT
11.30 [Anwender-Sicherheitscode {0.34} 0 bis 999 0 LS |Uni NC|PT|PS
11.31 |Umrichter-Betriebsart {0.48) Opggr\"/Po ((13)) ?Eg\éicé)(z)' oPEnLP (1)|cL vECt 2| sEvo 3) | Ls |Txt| |nc|pT
Maximal zulassiger Nennstrom im
11.32 |Betrieb mit erhéhter Uberlast {0.32} 0,00 bis 9999,99A NL |Uni NC |PT
(150 %)
11.33 [Nennspannung des Umrichters {0.31} 200 (0), 400 (1), 575 (2), 690 (3) NL | Txt NC |PT
11.34 |Software: Unterversion 0 bis 99 NL [Uni NC | PT
11.35 ﬁgéf:‘:}g:;}gzﬁge'e” 1 bis 10 NL | Uni NC|PT
11.36 Se“fgf{sTg%’faFijfv‘:L"r‘g‘ee;erdate”' die 150 0 bis 999 0 NL [uni|  |Nc|PT|us
11.37 | SMARTCARD-Datenblocknummer 0 bis 1000 0 LS [Uni NC
11.38 |Typ/Modus des SMARTCARD-Datenblocks 0 bis 18 NL | Txt NC |PT
11.39 \S/(:Arzlgr'}giSI‘?D—Datenblocks 0 bis 9.999 0 LS |uni NC
11.40 |Prufsumme fur SMARTCARD-Daten 0 bis 65.335 NL [Uni NC |PT
11.41 iﬁg;i“gre‘:foslfsdfk;iz;:gyde” 0 bis 250s 240 LS |uni us
11.42 |Parameter kopieren {0.30} nonk (0), rEAd éé)(;tizc;g (2), AUtO (3), nonk (0) LS | Txt NC *
11.43 |Defaultwerte laden nonE (0), Eur (1), USA (2) nonk (0) LS |Txt NC
11.44 |Status Sicherheitscode {0.49} L1 (0), L2 (1), Loc (2) LS | Txt PT|US
11.45 |Auswahl Motorparametersatz 2 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
11.46 |Vorher geladene Defaultwerte 0 bis 2000 NL | Uni NC|PT|US
Programm stoppen (0)
. . . ..P“’g""‘mm ausjuhren: Programm ausfiihren:
11.47 f?;ggzre(ir;SPS—Programm Umrichter: Bere|chsugfngz:r?&uggs;uifgr::enzung 1) Bereichsiiberschreitung = Ls |uni us
Bereichsiiberschreitung = Fehlerabschaltung (2)
Fehlerabschaltung (2)
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Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL VT | sV
11.48 |Onboard-SPS-Programm Umrichter: Status -128 bis +127 NL | Bi NC | PT
11.49 g“t?oa.'d‘SPS'ngramm Umrichter: 0 bis 65.535 NL [uni|  |[Nc|PT|Ps
reignisse
11.50 Onboard_—SPS-Programm Umrichter: max. 0 bis 65.535 ms NL | Uni Ne | PT
Abtastzeit
1151 Onboard-SPS-Programm Umrichter: erster AUS (0) oder EIN (1) NL | it ne | pT
Durchlauf
* In den Modi 1 und 2 kénnen keine benutzerspezifischen Werte, in den
Modi 0, 3 und 4 kénnen benutzerspezifische Werte gespeichert werden
Lesen / Schreiben . . . . . .
LS (Read / Write) NL [ Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
Benutzer- Speichern bei
FI | Gefiltert (Filtered) DE Zmlpe}rameter NC Nicht kopiert RA nenr_]wertabhanglg PT geschitzt us spe;msche PS | Netz Aus (Power
(Destination) (Not cloned) (Rating dependent) (Protected) Speicherung
(User Save) down save)
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13.12
Abbildung 13-14 Meni 12: Logikdiagramm
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Menl 12: Komparatoren, Variablenselektoren und Bremsensteuerungsfunktion
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Abbildung 13-15 Menu 12: Logikdiagramm (Fortsetzung)
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programmiert wird.

Das Relais der Terminal-Steuerung kann als Ausgang gewahlt werden, um eine Bremse zu 6ffnen. Wird ein Umrichter auf diese Weise
eingerichtet, und ein Umrichter-Austausch findet statt, kann die Bremse geoffnet werden, bevor der Umrichter beim ersten Einschalten

Beim Programmieren der Umrichteranschlussklemmen auf nicht standardmaRige Einstellungen muss das Ergebnis falscher oder verzégerter
Programmierung beriicksichtigt werden. Der Einsatz einer SMARTCART im Boot-Modus oder eines SM-Applications-Moduls kann
sicherstellen, dass Umrichterparameter sofort programmiert werden, um diese Situation zu vermeiden.

Abbildung 13-16 Open Loop-Bremsfunktion
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Wenn der Reset-Eingang gleich 1 ist,
ist der Ausgang gleich 0.

Wenn der Reset-Eingang gleich 0 ist,
wird der Ausgang bei Eingang 1

mit dem Steuersignal 1 verknipft.

Abbildung 13-17 Open Loop-Bremssequenz
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Das Relais der Terminal-Steuerung kann als Ausgang gewahlt werden, um eine Bremse zu 6ffnen. Wird ein Umrichter auf diese Weise
eingerichtet, und ein Umrichter-Austausch findet statt, kann die Bremse gedffnet werden, bevor der Umrichter beim ersten Einschalten

programmiert wird.

Beim Programmieren der Umrichteranschlussklemmen auf nicht standardméagige Einstellungen muss das Ergebnis falscher oder verzdgerter
XML Programmierung beriicksichtigt werden. Der Einsatz einer SMARTCART im Boot-Modus oder eines SM-Applications-Moduls kann

sicherstellen, dass Umrichterparameter sofort programmiert werden, um diese Situation zu vermeiden.

Abbildung 13-18 Closed Loop-Bremsfunktion
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Abbildung 13-19 Closed Loop-Bremssequenz
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Das Relais der Terminal-Steuerung kann als Ausgang gewahlt werden, um eine Bremse zu &ffnen. Wird ein Umrichter auf diese Weise
eingerichtet, und ein Umrichter-Austausch findet statt, kann die Bremse geoffnet werden, bevor der Umrichter beim ersten Einschalten
programmiert wird.
Beim Programmieren der Umrichteranschlussklemmen auf nicht standardmaRige Einstellungen muss das Ergebnis falscher oder verzégerter
[IIEITIE Programmierung berticksichtigt werden. Der Einsatz einer SMARTCART im Boot-Modus oder eines SM-Applications-Moduls kann
sicherstellen, dass Umrichterparameter sofort programmiert werden, um diese Situation zu vermeiden.
Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL vi [ sv
12.01 'i‘”sgang Schwellwertschalter AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |[PT
12.02 '2“”593”9 Schwellwertschalter AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |[PT
12,03 | Quellparameter Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 LS | Uni PT|US
Schwellwertschalter 1
12,04 | Ansprechpegel 0,00 bis 100,00 % 0.00 LS | Uni us
Schwellwertschalter 1
Hysterese . o .
12.05 | G2 elwertschalter 1 0,00 bis 25,00 % 0.00 LS |Uni us
12.06 | Schwellwertschalter 1. AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls | Bit USs
Ausgang invertiert
12,07 | Zi€lparameter Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 LS |Uni|DE PT|US
Schwellwertschalter 1
12,08 | Yariablenselektor 1. Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 LS | Uni PT|US
Quellparameter 1
12,09 | Yariablenselektor 1. Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 LS | Uni PT|US
Quellparameter 2
Auswahl Eingang 1 (0), Auswahl Eingang 2 (1),
Addieren (2), Subtrahieren (3), Multiplizieren
) . (4), Dividieren (5), Zeitkonstante (6), lineare . .
12.10 |Variablenselektor 1: Modus Rampe (7), absoluter Wert (8), Leistungen (9), Auswahl Eingang 1 (0) LS [Uni us
Abschnittssteuerung (10),
externer Gleichrichter-Monitor (11)
12,11 |Variablenselektor 1. Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 Ls |uni|DE| |PT|US
Zielparameter
12.12 |Variablenselektor 1: Ausgang +100.00 % NL | Bi NC |PT
12.13 | Variablenselektor 1: +4.000 1.000 Ls | Bi USs
Skalierung Quellparameter 1
12.14 | Variablenselektor 1: +4.000 1.000 Ls | Bi USs
Skalierung Quellparameter 2
12.15 | Yariablenselektor 1. 0,00 bis 100,00 s 0.00 LS | Uni us
Steuerung
12,23 | Quellparameter Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 LS | Uni PT|US
Schwellwertschalter 2
12.24 | Ansprechpegel 0,00 bis 100,00 % 0.00 LS | Uni us
Schwellwertschalter 2
Hysterese . o .
12.25 | 2 e lwertschalter 2 0,00 bis 25,00 % 0.00 LS |Uni us
12.26 | Schwellwertschalter 2: AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls | Bit USs
Ausgang invertiert
12,27 | Zi€lparameter Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 LS |Uni|DE PT|US
Schwellwertschalter 2
12.2g | Yariablenselektor 2: Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 LS | Uni PT|US
Quellparameter 1
12.29 | Variablenselektor 2: Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 LS | Uni PT|US
Quellparameter 2
Auswahl Eingang 1 (0), Auswahl Eingang 2 (1),
Addieren (2), Subtrahieren (3), Multiplizieren
) . (4), Dividieren (5), Zeitkonstante (6), lineare . .
12.30 |Variablenselektor 2: Modus Rampe (7), absoluter Wert (8), Leistungen (9), Auswahl Eingang 1 (0) LS [Uni us
Abschnittssteuerung (10),
externer Gleichrichter-Monitor (11)
12,31 | Yariablenselektor 2. Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 Ls |uni|DE| |PT|Us
Zielparameter
12.32 |Variablenselektor 2: Ausgang +100.00 % NL | Bi NC |PT
12.33 | Variablenselektor 2: +4.000 1.000 Ls | Bi USs
Skalierung Quellparameter 1
12.34 | Variablenselektor 2: +4.000 1.000 Ls | Bi USs
Skalierung Quellparameter 2
12.35 | Yariablenselektor 2: 0,00 bis 100,00 s 0.00 LS | Uni us
Steuerung
12.40 |Bremse offnen: Anzeiger AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
12.41 |Bremsenregler freigeben dis (0), rEL (1), d 10 (2), USEr (3) diS (0) LS | Txt us
12.42 | Oberer Stromschwellenwert 0 bis 200 % | 50 | LS |uni us
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Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL cL oL VT | sV
12.43 |Unterer Stromschwellenwert 0 bis 200 % 10 LS [Uni us
12.44 |Frequenz fur Bremse 6ffnen 0,0 bis 20,0 Hz 1.0 LS [Uni us
Frequenz / Drehzahl fir Bremse . i 1 .
12.45 schlieRen 0,0 bis 20,0 Hz 0 bis 200 min 2.0 5 LS | Bit us
Ol> Verzégerung vor Offnen
der Bremse . .
12.46 — — 0,0 bis 25,0 s 1.0 LS [Uni us
CL> Drehzahlverzdgerung fur
SchlieBen der Bremse
12.47 | ferz0gerung nach Offinen der 0.0 bis 250's 1.0 LS |Uni us
remse
12.4g | Bremse schlieien 0.0 bis 250's 1.0 LS |Uni us
(Verzogerung)
Lageregler bei Offnen der .
12.49 Bremse freigeben AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
Lesen / Schreiben . . . . .
LS (Read / Write) NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
Benutzer- Speichern bei
FI | Gefiltert (Filtered) | DE Zlelpe_\rameter NC Nicht kopiert RA nennwertabhang|g PT geschutzt us speglflsche PS | Netz Aus (Power
(Destination) (Not cloned) (Rating dependent) (Protected) Speicherung
(User Save) down save)
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13.13  Meni 13: Lageregelung
Abbildung 13-20 Menl 13: Open Loop-Logikdiagramm

Relatives Tippen: Relatives Tippen
Linkslauf freigeben

[ 1319 ] [ 1348 ]

v

Relativer
Tippsollwert

Positionssollwert fiir Lageregelung

Umdrehungs- Fein- >
zéhler  Position position
Umrichter R Sollwert-
Encoder @@ 3.30 v quelle
des Lage-
reglers Positionssollwert
invertieren
Steck- 13.06
A Position Verhaltniszahl
platz 2 @@ 50 13.07 |, + [ +
13.08
Steck-
platz 3 Positions-
fehler-Reset -13'16 i
v
Lokaler
Sollwert I

Lokale Sollwert-

1%

umdrehungen
ignorieren Lokaler
Sollwert
deaktivieren
Positionsriickfiihrung fir
Lageregelung
Umdrehungs- Fein-
zahler  Position  position Istwertquelle A
des Lage-
Umrichter 3.30 _ reglers
Encoder : >
13.05

Steck- :
platz 1 +

A Position
Steck- 16.06 "
platz 2
Steck-
platz 3

*Weitere Informationen finden Sie unter Abschnitt 13.21.9 Lageregelungsmodi auf Seite 244.
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informationen 9 informationen konfiguration | Installation [ Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme p 9 Betrieb SPS EEEE Daten diagnose | UL-Listung

Frequenz-/Drehzahlsollwert

ausgewahlt Sollwert Sollwert
vor Rampe nach Rampe
1.01 >
m\ _ 1.03 N Rampensteuerung
o ? 4 . ' Menti 2
Geschwindigkeits- Auswahl
vorsteuerung 1.39 Drehzahlvorsteuerung
v Lageregelungs- +
Modus* H
13.10 {13.10=1 oder 2
Lageregelkreis i
deaktiviert v
> +®
Fehler Lageregelkreis Lageregelung:
P-Verstarkung
_’_
/ $ \
Umdrehung Position Feinposition i
Lageregelung:
Drehzahlbegrenzung
Legende

hd
Ei -
8 x [ X vt

RW-Parameter

klemmen

rS
WY Ausgangs- RO-Parameter
X gang
4 klemmen

Dieses Logikdiagramm gilt nur dann, wenn alle Parameter

auf ihre Standardeinstellungen gesetzt sind
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Sicherheits- Einfiihrun Produkt- System- [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- JSgWEIEIEN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen 9! informationen konfiguration | Installation | Installation | Softwarestruktur [ parameter| nahme p 9 Betrieb SPS EEWIETE Daten diagnose | UL-Listung
Abbildung 13-21 Menu 13: Closed Loop-Logikdiagramm
Relatives Tippen: Relatives Tippen >
Linkslauf freigeben "

Positionssollwert fiir Lageregelung

Relativer

Tippsollwert

Umdrehungs- Fein-
zéhler  Position  position
Umrichter, Sollwert-
Encoder {3-28 X 3:29 £ 3.30 P> quelle
des Lage-

Steck-
platz 1
Steck-
platz 2
Steck-
platz 3
Lokaler
Sollwert

Lokale Sollwert-
umdrehungen
ignorieren

O
<
E@

Positionsriickfiithrung fiir
Lageregelung

Umdrehungs- Fein-
zahler  Position  position

Umrichter, 330

Lokaler
Sollwert

deaktivieren

Encoder

O
O

bt
a2
s, KoK

Y

reglers

N

A Position

Istwertquelle
des Lage-

reglers

 H—

A Position

~ NA—

Positionssollwert
invertieren

13.18

Positions-
fehler-Reset

-7

\ 4

>

'

+

Spindelorientierung
Positionsollwert 13.13

v

Begrenzt auf
+'/, Umdr.

*Weitere Informationen finden Sie unter Abschnitt 13.21.9 Lageregelungsmodi auf Seite 244.
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Sicherheits- Einfiihrun Produkt- System-  [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- JSWEIEIN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen 9! informationen konfiguration | Installation | Installation | Softwarestruktur [ parameter| nahme p 9 Betrieb SPS EEWEES Daten diagnose | UL-Listung
Sollwert Sollwert .
Frequenz-/Drehzahlsollwert vor Rampe nach Rampe Resultierender
ausgewahlt 1.01 m\ R ! Drehzahlsollwert
> > ampensteuerung |, > > 3.01
? 1.03 Meni 2 2.01
Geschwindigkeits- :
vorsteuerung 2
Auswahl
Drehzahlvorsteuerung
Lageregelungs- Iy Auswahl interner
Modus* H Drehzahlsollwert
1310 1310 = 1310 = 1340={ o [ 323 |--emmmmmmn
: 5 oder 1 oder 3 1 bis 6
Lageregelkreis :
deaktiviert 0 i
\4
N v i
1 n
L B
6
= i Interner
' Drehzahlsollwert
Aktivierung - o
halten 6.08
-~
> E’l\v Fehler Lageregelkreis Lageregelung:
\ » n P-Verstarkung
| —
- 13.09
N
Umdrehung Position Feinposition E
Lageregelung:
Drehzahlbegrenzung
Fenster fur
Spindelorientierung
13.14
v Legende
> Spindelorientierung Eingangs-
£ x [

Spindelorientierung
abgeschlossen

Y x [4)

anschluss- RW-Parameter
klemmen

PN
Pl Ausgangs- RO-Parameter
@ klemmen

Dieses Logikdiagramm gilt nur dann, wenn alle Parameter

auf ihre Standardeinstellungen gesetzt sind

* In den folgenden Situationen wird der Lageregler deaktiviert und der

Fehlerintegrator zurtickgesetzt:

5. wenn der Parameter flr die Initialisierung der

Positionierungsruckfuhrung (Pr 3.48) null ist.

1. Der Umrichter wird deaktiviert (d. h. Status ,Sperre”, ,Bereit* oder

+Fehlerabschaltung®)

2. Der Lagereglermodus (Pr 13.10) wird geéndert. Der Lageregler wird
in diesem Fall zum Zurticksetzen des Fehlerintegrators schrittweise

deaktiviert.

3. wenn sich der Parameter fiir den absoluten Modus (Pr 13.11)
geandert hat. Der Lageregler wird in diesem Fall zum Zurlicksetzen
des Fehlerintegrators schrittweise deaktiviert.

4. wenn einer der Quellparameter fur die Lageregelung ungliltig ist.
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Sicherheits- Einfiih Produkt- System- [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimi SMARTCARD- | Onboard- JSgWEIEIEN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen | =" ""UN9 informationen konfiguration| Installation |Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme ptimierung Betrieb SPS LEEWEE Daten diagnose | UL-Listung
Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL | vr [ sv
13.01 Schieppfehler : ganze -32.768 bis +32.767 NL | Bi NC | PT
Umdrehungen
13.02 |Schleppfehler : Position -32.768 bis +32.767 NL |Uni NC|PT
13.03 | Schleppfehler : Feinposition -32.768 bis +32.767 NL | Uni NC |PT
13.04 |Lageregelung: Sollwertquelle drv (0), Slotl (1), Slot2 (2), Slot3 (3), drv (0) LS |Uni us
LocAL (4)
Lageregelung: .
13.05 “g “g 9 drv (0), Slotl (1), Slot2 (2), Slot3 (3) drv (0) LS |Uni us
Ruckfuhrungsquelle
13.06 !_ager‘egelung. Soliwertsignal AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
invertiert
13.07 |Verhaltnis: Zahler 0,000 bis 4,000 1.000 LS |Uni us
13.08 | Verhaltnis: Nenner 0,000 bis 1,000 1.000 LS |Uni us
13.09 |Lageregelung: P-Verstarkung 0.00 bis 100.00 rad s’llrad 25.00 LS |Uni us
Lageregelung deaktiviert (0)
Starre Synchronregelung
mit Vorsteuerung (1)
Starre Synchronregelung
- ohne Vorsteuerung (2)
Lageregelung deaktiviert (0) Flexible Synchronregelung
Starre Synchronregelung mit Vorsteuerung (3) Lageregelung deaktiviert
13.10 |Lageregelungsmodus mit Vorsteuerung (1) . 9 geregelung LS |Uni us
Flexible Synchronregelung (0)
Starre Synchronregelung
ohne Vorsteuerung (4)
ohne Vorsteuerung (2) ) o .
Spindelorientierung bei
Stopp (5)
Spindelorientierung bei
Stopp und Reglerfreigabe
(6)
13.11 | Absoluten Modus freigeben AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
Lageregelung:
13.12 ageregeiung 0 bis 250 150 LS |Uni us
Drehzahlbegrenzung
13.13 | Spindelorientierung: Sollwert 0 bis 65.535 0 LS |Uni us
13.14 |Fenster fur Spindelorientierung 0 bis 4.096 256 LS |Uni us
13.15 Spindelorientierung AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
abgeschlossen
13.16 |Lageabweichung: Zuriicksetzen AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
13.17 |Relatives Tippen: Sollwert 0,0 bis 4.000,0 min"t 0.0 LS |Uni NC
13.18 |Relatives Tippen freigeben AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
13.19 |Relatives Tippen: Linkslauf AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
13.20 Lokaler Sollwert. 0 bis 65.535 0 LS |Uni NC
Geberumdrehungen
13.21 |Lokaler Sollwert: Position 0 bis 65.535 0 LS |Uni NC
13.22 |Lokaler Sollwert: Feinposition 0 bis 65.535 0 LS |Uni NC
13.23 | Lokalen Sollwert deaktivieren AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
13.24 !‘Okal.e Soliwertumdrehungen AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
ignorieren
Lesen/ Schreiben . . . . . .
LS (Read / Write) NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
Benutzer- Speichern bei Netz
) ) Zielparameter Nicht kopiert nennwertabhangig geschitzt spezifische
FI | Gefiltert (Filtered) | DE (Destination) NC (Not cloned) RA (Rating dependent) PT (Protected) us Speicherung PS SA:\fe()Power down
(User Save)
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Sicherheits- Einfiih Produkt- System- [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimi SMARTCARD- | Onboard- JSgWEIEIEN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen | =" ""UN9 informationen konfiguration | Installation [ Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme ptimierung Betrieb SPS LEEWEE Daten diagnose | UL-Listung
13.14 Menul 14: PID-Regler
Abbildung 13-22 Logikdiagramm fur Meni 14
Quellparameter
Hauptsollwert
Alle variablen i
Parameter H PID-Haupt-
H sollwert
N/ \L
! H 14.19 >
22.22 > \/
Quellparameter
PID-Sollwert PID-Sollwertquelle
invertieren
Alle variablen i
Parameter H PID-Regler: :
H Sollwert (Anzeige) : PID-Regler:
v /\ H PID-Regler: Anstiegs- Fehler (Anzeige)
@ m_l V begrenzung
1
O — A
Quellparameter
PID-Istwert PID-Istwertquelle
invertieren
Alle variablen
Parameter H PID-Regler: H
H Istwert (Anzeige) H
N /L E
1
O
PID
freigeben
| 14.08 i
Anzeige
Betrigbsbereit
10.01 E >
Logik 1
Beliebiger

Bitparameter

>
: d i :
: |
Quelle
14.09 > nicht benutzt
Optionaler
Quellparameter
PID-Freigabe
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Sicherheits- Einfiihrun Produkt- System-  [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- JSWEIEIN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen 9 informationen konfiguration | Installation [ Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme p 9 Betrieb SPS EEEE Daten diagnose | UL-Listung
>
>
PID-Ausgang:
14.13 gang
Obergrenze
PID-Regler: Integrator
einfrieren freigeben PID-Ausgang: :
Untergrenze Zielparameter
1417 |f———p—— PID-Ausgang*
PIDP- PID-Regler: Symmetrische Alle
Verstérkung Begrenzungen freigeben H ungeschutzten
H variablen
PID-Regler- ) H Parameter
ausgang PID-_Ausgang. H
PID-I- v /\ Skalierungsfaktor V
N a + \
> Verstarkung 14.01 \
-\ '
J
PID-Regler: D-
Verstarkung
>
>

A
X -
Ho B e

Legende
hd
Eingangs-
’ anschluss- 0.XX RW- Parameter
@ klemmen

RO- Parameter

Alle Parameter sind mit ihren Standardeinstellungen dargestellt

*Der PID-Regler ist nur funktionsfahig, wenn Pr 14.16 auf einen Wert
gesetzt ist, der keinem Pr xx.00 und ungeschiitzten Zielparameter

entspricht.
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Sicherheits- Einfiihrun Produkt- System- [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- JSgWEIEIEN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen 9| informationen konfiguration | Installation | Installation [ Softwarestruktur [ parameter| nahme P 9 Betrieb SPS [EElEWEE Daten diagnose | UL-Listung
Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL vi | sv
14.01 |PID-Reglerausgang +100.00 % NL | Bi NC [PT
14.02 |PID-Hauptsollwertquelle Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 LS [Uni PT|US
14.03 |PID-Sollwertquelle Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 LS [Uni PT|US
14.04 |PID-Istwertquelle Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 LS |Uni PT|US
14.05 |PID-Sollwertquelle invertieren AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
14.06 |PID-Istwertquelle invertieren AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
PID-Regler: Sollwert
14.07 |Anstiegsgeschwingskeits-Begrenzu 0,0 bis 3.200,0 s 0.0 LS [Uni us
ng
14.08 |PID freigeben AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
14,09 | P'D-Regler: Quellparameter Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 LS | Uni PT|US
optionale Freigabe
14.10 |PID-P-Verstarkung 0,000 bis 4,000 1.000 LS [Uni us
14.11 |PID-I-Verstéarkung 0,000 bis 4,000 0.500 LS [Uni us
14.12 |PID-Regler: D- Verstarkung 0,000 bis 4,000 0.000 LS [Uni us
14.13 |PID-Regler: Obergrenze 0,00 bis 100,00 % 100.00 LS [Uni us
14.14 |PID-Regler: Untergrenze +100.00 % -100.00 LS | Bi us
14.15 |PID-Ausgang: Skalierungsfaktor 0,000 bis 4,000 1.000 LS [Uni us
14.16 |Ziel PID-Ausgang Pr 0.00 bis 21.51 Pr 0.00 LS |Uni|DE PT|US
14.17 | PID-Regler: Integrator einfrieren AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls|Bit| [NnC
freigeben
14.18 |PID-Regler: Symmetrische AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls | Bit USs
Begrenzungen freigeben
14.19 |PID-Regler: Leitwert (Anzeige) +100.00 % NL | Bi NC |PT
14.20 |PID-Regler: Sollwert (Anzeige) +100.00 % NL | Bi NC |PT
14.21 |PID-Regler: Istwert (Anzeige) +100.00 % NL | Bi NC |PT
14.22 |PID-Regler: Fehler (Anzeige) +100.00 % NL | Bi NC |PT
Lesen / Schreiben . . . . . )
LS (Read / Write) NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
Benutzer- ) .
) . . — . o Speichern bei
) . Zielparameter Nicht kopiert nennwertabhéngig geschitzt spezifische
FI | Gefiltert (Filtered) | DE (Destination) NC (Not cloned) RA (Rating dependent) PT (Protected) us Speicherung PS gletz Aus (Power
own save)
(User Save)
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informationen |~ ""U"9 informationen konfiguration | Installation [ Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme ptimierung Betrieb SPS EEEE Daten diagnose | UL-Listung
13.15 Menuls 15, 16 und 17: Konfiguration von Solutions-Modulen
Abbildung 13-23 Lage von Steckplatzen fiur
Solutions-Module und deren
entsprechende Meninummern
Solutions-Modul-
Steckplatz 1 (Menl 15)
Solutions-Modul-
Steckplatz 2 (MenU 16)
Solutions-Modul-
Steckplatz 3 (Meni 17)
13.15.1 Parameter fur alle Kategorien
Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL vi | sv
x.01 |Solutions-Modul: Kennung 0 bis 599 NL |Uni PT|US
x.02 | Solutions-Modul: Softwareversion 0,00 bis 99,99 NL | Uni NC |PT
x.50 [Fehlerzustand des Solutions-Moduls 0 bis 255 NL |Uni NC | PT
x.51 | Solutions-Modul: Softwareunterversion 0 bis 99 NL |Uni NC|PT

Die Kennung des Solutions-Moduls gibt den jeweiligen im Steckplatz
befindlichen Modultyp an.

Solutions-
Modul: Modul Kategorie
Kennung
0 kein Modul im Steckplatz
101 SM-Resolver-Modul
102 SM-Universal Encoder Plus | Istwert
104 SM-Encoder Plus
201 SM-I/O Plus
203 SM-1/O Timer
204 SM-PELV
206 SM-I/O 120V -
. Automatisierung
207 SM-I/O Lite
301 SM-Applications-Modul
302 SM-Applications Lite
303 SM-EZMotion
403 SM-PROFIBUS-DP
404 SM-INTERBUS
406 SM-CANopen
407 SM-DeviceNet Feldbus
408 SM-CANopen
409 SM-SERCOS
410 SM-Ethernet
501 SM-SLM SLM

Solutions-Modul: Software

Die meisten Solutions-Module enthalten Software. Die Software-Version
des Moduls kann durch Einsehen von Pr xx.02 und Pr xx.51 Uberpruft
werden.

Die Software-Version ist in der Form von zz.yy.xx angegeben. Hierbei
zeigt Pr xx.02 zz.yy und Pr xx.51 xx an, d.h. bei Software-Version
01.01.00 wurde Pr xx.02 den Wert 1.01 und Pr xx.51 den Wert 0
anzeigen.

Die Module SM-Resolver, SM-Encoder Plus und SM-I/O Plus enthalten
keine Software, daher zeigen Pr xx.02 und Pr xx.51 entweder O
(Software-Version V01.07.01 und darunter) an oder die Parameter
erscheinen nicht (Software-Version V01.08.00 und dariber).
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13.15.2 Ruckfuhrungsmodul-Kategorie
Abbildung 13-24 SM-Universal Encoder Plus: Logikdiagramm

Sollwert-/Istwert-Encodereingang

Encoderkonfiguration

ER N " '
gg % gg g - g 5 g Positionierungs- Position ohne Nullimpuls
Parameter g § E T3 158 gg g rickfiihrung Umdrehungs- Fein-
Fehler- gl 8'5 07|85 % wurde zahler ~ Position  position
Solutions erkennung < 17 N x initialisiert
0! - — ey
Modul: x.17 x.09 ngﬁgfr:;"ﬂ?r::‘&gr@oéer- v v v v v v
15poliger x.10 = pro L vlvlvlv v
D-Stecker AufiGsung pro Umdrehung des
X.11 Umrichter-Encoders (Single Turns) / V| v v v v
SK1 > > > 3 = ANANAraAraN; »
X. ir Encoder
— | X.14 Encoder: Baudrate fur RS485 v | v
X.15 Encoder-Typ v v/ Umdrehungs- Fein-
x.16 EGZ&Z??E?A’E“JQ?SS‘&?”°”/ v vV zahler Position  position
Encoders /
x.16 X.18 Auto-Konfig / SSI-Format # # # ]
Abschluss x.45 Posili wurde initialisiert] X | X | X | X | X | X 1 o
sperren X.46 Teiler fiir Geberstriche pro Umdrehung # | # # | # #
4
Legende: 4
v - Information vom Anwender erforderlich x.07
# - Konfigurationsabhéngig / vom Anwender wéhlbar -
X - Parameter kann vom Andender oder Umrichter automatisch Nullimpuls- Nullimpuls-
konfiguriert werden Flag I:x.OS Position
deaktivieren
_— > Nullimpuls- a
. " Eingan "
Solutions- 9eng
Modul:
15poliger 2 Encoder
D-Stecker =
- 1:(3 Ab Fd Fr Ab.SErVO| Fd.SErVO|Fr.SEfrVO| SC |SC.HIPEr|EndAt | SC.EndAt| SSI |SC.SSI |SC.SErVO|
¥ 9
n< 0) M) @) (3) “4) ®) (6) ) (8) 9 (10) | (1) (12)
SKA1 1 A F F A F F Cos Cos Cos
2 A\ F\ F\ A\ F\ F\ Cosref Cosref Cosref
3 B D R B D R Sin Sin Sin
4 B\ D\ R\ B\ D\ R\ Sinref Sinref Sinref
5 4 Encodereingang - Daten (Eingang/Ausgang)
6 Z\ Encodereingang - Daten\ (Eingang/Ausgang)
— 7 | Aout, Fout, Daten SSI (Ausgang) U Simulierter Encoder: Aout, Fout, Daten SSI (Ausgang) U
—— 8 |Aout\, Fout\, Daten\ SSI (Ausgang) U\ Simulierter Encoder: Aout\, Fout\, Daten\ SSI (Ausgang) o K8 ]
9 | Bout, Dout, Takt\ SSI (Eingang) \ Simulierter Encoder: Baut, Daus, Takt\ SSI (Eingang) \Y {9 ]
10 | Bout, Dout, Takt SSI (Eingang) W\ Simulierter Encoder: Baut\, Daus)\, Takt SSI (Eingang) W\
1 w Encodereingang - Takt (Ausgang) W
12 W\ Encodereingang - Takt\ (Ausgang) W\
13 v
14 0V allgemein
15 th
Solutions- 4= Festverdrahtete Verbindungen im Inneren des Moduls
Modul:
Anschluss- -Eingé ]
% PL2 Freeze-Eingdnge/Encoderausgéange Freeze-Eingangs-
emmen- Abschluss| Freeze (RS485)| Freeze (+24V);  Ab- Fd- SSI- Nullimpuls- modusauswahl
block Eingang Eingang | Ausgang | Ausgang | Ausgang Ausgang
-E 1 Freeze \
-E 2 0V allgemein
-E - 3 A F Daten 24V
L Daten\
po H2 4 A A .
| @) 5 B D [Takt\ (Eingang) RS485
. 6 Takt (Eingan
@ 7 O?/\all smein b\ (Eingang) Umrichter /
-E 9 Steckplatz
H2 8 Freeze z Buseingang
-E 9 Freeze\ 2\
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informationen 9 informationen konfiguration | Installation [ Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme p 9 Betrieb SPS EEEE Daten diagnose | UL-Listung

Selektor fir
Drehzahlriickfiihrung

Selektor fur
Drehzahlriickfihrung
Motorparametersatz 2

Drehzahl
. Riuckfiihrungsfilter 16ms
> > x.19 > internal x.03
filter
- A
é Positionsriickfiihrung Riickfiihrungs-
verriegeln o sollwert:
Ruckfiihrungs- Zielparameter
sollwert/
Motor-
Umdrehungs- Fein- Maximaler  thermistor- Ruckfuhrungs- 1}
zahler  Position  position Riickfiihrungs-  Widerstand ~ sollwert: :

‘3 ‘s ‘s sollwert (min') Skalierung
[ ocxx |

Positionsinformationen

Encoder-

simulation: Simulierter Encoder
Modus
I| x.28 | SSlI-Ausgang:
Geberumdrehungen :“-r-1[,|-r“-:
SSl-Ausgang: — ss| ;
Auflosung e d Simulation:
via RS485 Encoder-
b quelle
WV Simulierte Zshler '
Ab, Fd, SSI.Gray, SSI.Bin, AbL, Fa.L [SorCray Encoder i
, Fd, .Gray, .Bin, Ab.L, Fd.| 6
[ PR
Ab.L Ab, Fd
= —ex]
Nenner
—< H.drv, H.int
Umrichter
oder
Solutions-
Modul
Freeze-
Eingangsmodus- A 4 .
auswahl Freeze-Eingang
Umrichter / H SM-Applications-Modul
24 V- 485- H SM-Encoder Plus
Eingang | Eingang Steckplatz H Master Umrichter
Buseingang ! aste chte
Nullimpuls-Ausgang 0 i Freeze
H zu Umrichter
Ja 1 v k" und weiteren
Ja 2 Steckplatzen
Ja 3 Nullimpuls
Ja 4 Freeze x.35 Freeze: Umdrehungszahle
Ja Ja 5 Py x.36 Freeze: Position
. 1 H x.37 Freeze: Feinposition
Ja 6 '
- :
Freeze:
Invertierung
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SM-Universal Encoder Plus: Parameter
Bereich Defaultwert (=
Parameter ) =) Typ
oL | cL oL vi | sv
x.01 | Solutions-Modul: Kennung 0 bis 599 102 NL |Uni PT|US
x.02 |Solutions-Modul: Softwareversion 0,00 bis 99,99 NL |Uni NC | PT
x.03 |Drehzahl +40,000.0 rpm NL | Bi | FI [NC|PT
x.04 |Umdrehungszahler 0 bis 65.535 Umdrehungen NL {Uni| FI |NC|PT
x.05 | Position 0 bis 65.535 1/2'6-tel einer Umdrehung NL |Uni| FI [NC|PT
x.06 | Feinposition 0 bis 65.535 (1/2%2-tel einer Umdrehung) NL |Uni| FI [NC|PT
x.07 |Nullimpuls-Flag deaktivieren AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.08 | Nullimpuls-Flag AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
Encoderumdrehungen / Verhéltnis
zwischen . . .
x.09 Linear-Encoder-Kommunikation und 0 bis 16 Bit 16 LS | Uni us
Sinussignalen
x.10 |Aquivalente Geberstriche pro 0 bis 50.000 4096 LS |uni us
Umdrehung
Aufldsung pro Umdrehung des
x.11 |Umrichter-Encoders / 0 bis 32 Bit 0 LS [Uni us
Kommunikationsbits Linear-Encoder
x.12 |Uberprifung des Motorthermistors AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls | Bit USs
freigeben
x.13 |Anschlussspannung fiir Encoder 5V (0), 8V (1), 15V (2) 5V (0) LS |Uni us
. N 100 (0), 200 (1), 300 (2), 400 (3), 500 (4),
x.14 |Encoder: Baudrate fir RS485 1,000 (), 1,500 (6), 2,000 (7) 300 (2) LS | Txt us
Ab (0), Fd (1), Fr (2), Ab.SErvVO (3),
g Fd.SErVO (4), Fr.SErvVO (5), SC (6), .
x.15 | Encoder-Typ SC.HIPEr (7), EndAt (8), SC.EndAt (9), Ab (0) LS | Uni us
SSI (10), SC.SSI (11), SC.UVW (12)
Auswahl Rotations-Encoder /
Xx.16 | Encoder-Modus ,Nur Kommunikation“ / 0 bis 2 1 LS |Uni us
Abschlusswiderstéande
x.17 |Encoder: Fehlererkennung 0 bis 7 1 LS [Uni us
Automatische
x.18 |Konfiguration/SSI-Binarformat AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
auswahlen
x.19 |Ruckfuhrungsfilter | 0 bis 5 (0 bis 16 ms) 0 LS [Uni us
x.20 |Maximaler Ruckfuhrungssollwert 0,0 bis 40.000,0 min~L 1500.0 LS [Uni us
Ruckfuhrungssollwert/ o }
x.21 Motorthermistor-Widerstand +100.0 % NL | Bi NC|PT
x.22 |RUCKflhrungssoliwert: 0,000 bis 4,000 1.000 LS |uni Us
Skalierung
x.23 |Ruckfuhrungssollwert: Zielparameter Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr0.00 LS |Uni|DE PT|US
x.24 |Encodersimulation: Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr0.00 LS |uni PT|US
Quellparameter
x.25 |Encodersimulation: Zahler der 0,0000 bis 3,0000 0.2500 LS |uni us
Verhaltniszahl
X.26 | Encodersimulation: Nenner fiir Verhaltnis 0,0000 bis 3,0000 1.0000 LS |Uni us
x.27 |Encodersimulation: Auswahl Auflésung AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
. . Ab (0), Fd (1), SSI.Gray (2), SSI.Bin (3),
x.28 |Encodersimulation: Modus Ab.L (4), Fd.L (5), H-drv (6), H-int (7) Ab (0) LS | Txt us
x.29 | Position ohne Nullimpuls: 0 bis 65.535 Umdrehungen NL |uni|  [Nc|PT
Umdrehungszahler
x.30 gg::::g: ohne Nullimpuls: 0 bis 65.535 1/216-tel einer Umdrehung NL | Uni NC|PT
x.31 |Position ohne Nullimpuls: Feinposition 0 bis 65.535 (1/232-tel einer Umdrehung) NL [Uni NC|PT
x.32 | Position bei Nullimpuls: 0 bis 65.535 Umdrehungen NL | Uni NC|PT
Umdrehungszahler
x.33 | Position bei Nullimpuls: Position 0 bis 65.535 1/216-tel einer Umdrehung NL [Uni NC | PT
Position bei Nullimpuls: . . .
x.34 Feinposition 0 bis 65.535 (1/232-tel einer Umdrehung) NL |Uni NC |PT
x.35 |Freeze: Umdrehungszahler 0 bis 65.535 Umdrehungen NL |Uni NC |PT
x.36 |Freeze: Position 0 bis 65.535 1/216-tel einer Umdrehung NL [Uni NC|PT
x.37 |Freeze: Feinposition 0 bis 65.535 (1/232-tel einer Umdrehung) NL [Uni NC |PT
Bit 0 (LSB) = 24V-Eingang
e Bit 1 = EIA485-Eingang .
x.38 |Freeze-Eingangsmodusauswabhl Bit 2 (MSB) = Von einem anderen 1 LS [Uni us
Solutions-Modul
x.39 |Freeze: Flag AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
x.40 |Freeze zu Umrichter und weiteren AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls |Bit| [nc| |us
Steckplatzen
x.41 |Freeze: Invertierung AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
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Bereich Defaultwert (=
Parameter (4) (=) vp
oL | cL oL VT | sv
X A2 Engodgr—Kommunlkatlon - Senderegister 0 bis 65.535 0 Ls |uni NC
/ Sin-Signalwert
%43 Encode_r-Kommunlkatlon - Senderegister 0 bis 65.535 0 Ls |uni NC
/ Cos-Signalwert
x.44 |Encoder: Positionstiberpritfung AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
deaktivieren
x.45 | Positionierungsriickfiihrung AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC|PT
wurde initialisiert
.46 Teiler fur Geberstriche pro 1 bis 1024 1 Ls |uni us
Umdrehung
x.47 |SSl-Ausgang: 0 bis 16 Bit 16 LS |Uni us
Geberumdrehungen
SSI-Ausgang: Auflésung via ) . .
x.48 RS485 0 bis 32 Bit 0 LS [Uni us
x.49 |Positionsruckfuhrung verriegeln AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit
Fehlerzustand des . .
x.50 Solutions-Moduls* 0 bis 255 NL |Uni NC|PT
x.51 | Solutions-Modul: Softwareunterversion 0 bis 99 NL |Uni NC|PT
Lesen / Schreiben . . . . . .
LS (Read / Write) NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
Benutzer- Speichern bei
FI | Gefiltert (Filtered) DE Zlelpa}rameter NC Nicht kopiert RA nennwertabhang|g PT geschiitzt us speglﬂsche PS | Netz Aus (Power
(Destination) (Not cloned) (Rating dependent) (Protected) Speicherung
(User Save) down save)

*Siehe Fehlerabschaltung SLX.Er, Rickfiihrungsmodul-Kategorie auf

Seite 265.
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Abbildung 13-25 SM-Resolver-Logikdiagramm

Wert | Resolver-Anschliisse Aquivalente der

% 9 SIN LOW Geberstriche
10 SIN HIGH ro Umdrehun

a 11 COS LOW P 9
@ 12 COS HIGH Resolver-
o] 13 | REF HIGH (Erregung) Erregung
% 1451 REF LOV\gleFFEQUf\Q) Resolver-
. e oV Pole
2] 17 ov

| x.17

Encoder:
Fehlererkennung

Freeze-Positions-

informationen
Freeze-Eingang Freeze: Freeze:
SM-Applications-Modul Flag - Umdrehungs-
. | | N zahler
SM-Universal > 1_x-39 >
Encoder Plus Freeze:
Position
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Positionsinformationen
Legende
Umdrehungs- v
zahler  Position )4 Eingangs-
} anschluss- Parameter (NL)
@ @ klemmen
% Motor-
Resolver als X X . ‘@ Nur Lese
Umrichter- { s{:ﬁm:?s Parameter (LS)
Ri]ckfijhr__ung
Positionsrickfihrung a;JFs’rgg\.l;aer)llt Alle Parameter sind mit ihren Standardeinstellungen dargestelit
verriegeln §
---------- Drehzah-
Ruckfihrungs-  listwert
filter
o
Umdrehungs-
zahler  Position
— - Encodersimulation:
Reset-Positionsinformationen Quellparameter
auRerhalb des Nullimpulses
Verl]éltnis:
Resolver- Zahler E Wert Simulierte Encoder-
Quelle : Ausgangsanschliisse
; 1 A [@]
J 2 A
Encoder- i %V %
quelle 5 B\ @]
6 ov 2]
7 Z @
E 8 2\ @
SM-Resolver-Modul: Parameter
Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL vi | sv
x.01 [Solutions-Modul: Kennung 0 bis 599 101 NL |Uni PT|US
x.03 |Drehzahl +40.000,0rpm NL | Bi | FI [NC|PT
x.04 |Umdrehungszéhler 0 bis 65.535 Umdrehungen NL [Uni| FI [NC|PT
x.05  |Position 0 bis 65.535 1/2'-tel einer Umdrehung NL |Uni| FI [NC|PT
x.10 |Aquivalente Geberstriche pro Umdrehung 0 bis 50.000 4096 LS [Uni us
x.13 [Resolver-Erregung 3:1(0), 2:1 (1 oder 2) 3:1(0) LS [Uni us
x.15 |Resolver-Pole 2 Pole (0), 4 Pole (.l)’ 6 Pole (2), 8 Pole 2 Pole (0) LS |Uni us
(3 bis 11)
Bit 0 (LSB) = Kabelbrucherkennung
Bit 1 = Phasenfehlererkennung
x.17 |Encoder: Fehlererkennung Bit 2 (MSB) = Uberwachung der 1 LS [Uni us
Versorgungsspannung fir SSI-Encoder
Wert gleich Bindrsumme
x.19 |Ruckfuhrungsfilter 0(0),1(1),2(2),4(3),8(4),16 (5) ms 0 LS | Txt us
x.24 |Encodersimulation: Quellparameter Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS [Uni PT|US
X.25 | Encodersimulation: Zahler der Verhéaltniszahl 0,0000 bis 3,0000 0.25 LS |Uni us
X.29 [Position ohne Nullimpuls: Umdrehungszéhler 0 bis 65.535 Umdrehungen NL |Uni NC |PT
x.30 |Position ohne Nullimpuls: Position 0 bis 65.535 1/216-tel einer Umdrehung NL [Uni NC [PT
x.35 |[Freeze: Umdrehungszahler 0 bis 65.535 Umdrehungen NL |Uni NC |PT
x.36 |Freeze: Position 0 bis 65.535 1/21%-tel einer Umdrehung NL [Uni NC|PT
x.39 |Freeze: Flag AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
x.45 |Positionierungsrickfiihrung wurde initialisiert AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
x.49 |Positionsriickfuhrung verriegeln AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
x.50 [Fehlerzustand des Solutions-Moduls* 0 bis 255 NL |Uni NC |PT
Lesen / Schreiben . . . ) . .
LS (Read / Write) NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
Benutzer- . .
. . . R . . Speichern bei
) . Zielparameter Nicht kopiert nennwertabhéangig geschutzt spezifische
FI | Gefiltert (Filtered) | DE (Destination) NC (Not cloned) RA (Rating dependent) PT (Protected) us Speicherung PS | Netz Aus (Power
(User Save) down save)

*Siehe Fehlerabschaltung SLX.Er, Rickfiihrungsmodul-Kategorie auf Seite 265.
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Abbildung 13-26 SM-Encoder Plus: Logikdiagramm
Position ohne Nullimpuls
Positionierungs- Umdrehungs-
ruckfihrung zahler  Position
initialisiert
Wert Encoder- |
Anschliisse
0] 1 A Aquivalente
[ 2 A\ Geberstriche 3
2] 3 B pro Umdrehung N
@ 4 B\ . Encoder: > > " . .
PLA1 2] 5 z | 16 |Absch|uss— ¢ Position mit Nullimpuls
0] 6 2\ widerstand Umdrehungs
2] 7 ov T 1 Encoder- [ 4 “Positi
i zahler  Position
2] 8 |nicht verwendet IEITyp
3 3 1
Nullimpuls-
Eingang m x.07
Nullimpuls- Nullimpuls-
Flag Position
deaktivieren
Freeze-Positions-
Informationen
Freeze-Eingang Freeze- Freeze:
SM-Applications-Modul Flag IE' ;J;;]?erfhungs—
SM-Universal > - > F
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Sicherheits- Einfiihrun Produkt- System-  [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- JSWEIEIN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen 9 informationen konfiguration | Installation [ Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme p 9 Betrieb SPS EEEE Daten diagnose | UL-Listung
Drehzahl
Riuckfiihrungsfilter
> x.03
IE Positionsriickfiihrung
verriegeln
Umdrehungs-
zahler Position
Positionsinformationen
Legende
hd
Ei -
} a:g%z?fsss_ 0.XX | RW- Parameter
@ klemmen
Y Ausgangs- RO- Parameter
< klemmen
Alle Parameter sind mit ihren Standardeinstellungen dargestellt
SM-Encoder Plus: Parameter
Bereich Defaultwert (=
Parameter (%) =) Typ
oL | cL oL vi [ sv
x.01 |Solutions-Modul: Kennung 0 bis 599 101 NL |Uni PT|US
x.03 |Drehzahl +40.000,0rpm NL | Bi | FI |[NC|PT
x.04 [Umdrehungszéahler 0 bis 65.535 Umdrehungen NL |Uni| FI [NC|PT
x.05 |Position 0 bis 65.535 1/2'8-tel einer Umdrehung NL |Uni| FI [NC|PT
x.07 [Nullimpuls-Flag deaktivieren AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.08 | Nullimpuls-Flag AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
x.10 |Aquivalente Geberstriche pro Umdrehung 0 bis 50.000 4096 LS |Uni us
x.15 [Encoder-Typ Ab (0), Fd (1), Fr (2), Ab (0) LS |Uni us
x.16 |Encoder: Abschlusswiderstand 0 bis 2 1 LS |Uni us
x.19 |Ruckflhrungsfilter 0(0),1(1),2(2),4(3),8(4),16 (5) ms 0 LS | Txt us
x.29 |[Position ohne Nullimpuls: Umdrehungszahler 0 bis 65.535 Umdrehungen NL |Uni NC |PT
x.30 |Position ohne Nullimpuls: Position 0 bis 65.535 1/28-tel einer Umdrehung NL [Uni NC | PT
x.32 |Position bei Nullimpuls: Umdrehungszéhler 0 bis 65.535 Umdrehungen NL [Uni NC | PT
x.33 | Position bei Nullimpuls: Position 0 bis 65.535 1/28-tel einer Umdrehung NL |[Uni NC | PT
x.35 |Freeze: Umdrehungszahler 0 bis 65.535 Umdrehungen NL [Uni NC | PT
x.36 |Freeze: Position 0 bis 65.535 1/28-tel einer Umdrehung NL |Uni NC|PT
x.39 |Freeze: Flag AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
x.45 |Positionierungsriickfiihrung wurde initialisiert AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
x.49 |Positionsruckfuhrung verriegeln AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
x.50 |Fehlerzustand des Solutions-Moduls* 0 bis 255 NL [Uni NC | PT
Lesen / Schreiben . . . ) ) .
LS (Read / Write) NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
Benutzer- Speichern bei
FI | Gefiltert (Filtered) DE Zlelpa}ranjeter NC Nicht kopiert RA nenrjwertabhang|g PT geschitzt us spe;msche PS | Netz Aus (Power
(Destination) (Not cloned) (Rating dependent) (Protected) Speicherung
(User Save) down save)

*Siehe Fehlerabschaltung SLX.Er, Rickfiihrungsmodul-Kategorie auf Seite 265.
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13.15.3 Automationsmodul-Kategorie
Abbildung 13-27 SM I/O Plus (Analog-E/A):
Logikdiagramm
T9 Analog- .
eingang 4 T9 Ziel
Analog-
eingang 4 Alle
ungeschitzten
_ variablen
T9 Analogeingang 4 Parameter

\

T9 Analog-
eingang 4
(Skalierung)

T10 Analog-
eingang 5

T10 Analogeingang 5

|

T10 Analog-
eingang 5
(Skalierung)

T12 Quelle
Analogausgan

T12 Analogausgang 3

T12 Skalierung
Analogausgang 3

1
1
i

T9 Analogeingang 4
invertieren

T10 Ziel

Analog-
eingang 5 Alle
ungeschitzten

_ variablen
Parameter

1
1

T10 Analogeingang 5
invertieren

g3

Alle variablen
Parameter

Legende
A4
Eingangs-
} ans%hlt?ss- RW- Parameter
klemmen
r S
8 Ausgangs- RO- Parameter
X
{ klemmen

Alle Parameter

sind mit ihren Standardeinstellungen dargestellt
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Abbildung 13-28 SM I/O Plus (Digital-E/A): Logikdiagramm 1
Status Digital-
BA1(T2) T2 Ausgang _@
auswdéhlen / Y
@ ~
H i 1= 22.22
i i 7 '
— H ! i Beliebiger
T2 Digital-E/A 1 i i T2 Ziel/ B'ZI Bitparameter
! 1 Quelle
) pi— Digital-E/A 1 }
4 ® \LE_ . 1
T2 Invertierung H Alle
- Digital-E/A 1 H ungeschitzten
Auswahl e i Bit-
1 1
positive Logik I_ng_l H ! Parameter
: 1
1
1 £
© . ?2?2.2?
Beliebiger
Status Digital- Bitparameter
E/A2(T3) T3 Ausgang _@
auswéhlen / -
_ @ ~
- G L (7]
1 1 O 1
1 1 1
1 1 1
T3 Digital-E/A 2 i i T3 Ziel/ Ezl
1 1
1 1 Quelle
BS pi— Digital-E/A2 |
1
1] T3 Invertierung H Alle .
1 Digital-E/A 2 ' ungeschiitzten
1 1 -
Auswahl [y o9 | ~~""""""" I H Parameter
positive Logik X'ZE H !
: 1
1
1 d
° . ?2?2.2?
Beliebiger
Status Digital- Bitparameter
E/A3(T4) T4 Ausgang _@
auswéhlen / Ay
__8 -~
| | 4 P 22.22
1 1 O 1
1 1 1
1 1 1
T4 Digital-E/A 3 H : . -
i i T4 Ziel/ IZEI
' — | Quelle
4 S . i Digital-E/A 3 !
o EE T4 Invertierung ' Alle B
: Digital-E/A 3 ! ;ﬂgeschutzte“
H 1 it-
Auswahl [y o0 1 ~~""""""" | H Parameter
positive Logik X'ZE H !
Legende 1
° - ?2?2.2?
A4
Eingangs-
4 X @ é ans%hlt?ss- 0.XX | RW- Parameter
klemmen
o~
b Ausgangs- RO- P t
X gang arameter
< klemmen
Alle Parameter sind mit ihren Standardeinstellungen dargestellt

Betriebsanleitung Unidrive SPM

Ausgabenummer: 2

215




Sicherheits- Einfiihrun Produkt- System- [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- JSgWEIEIEN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen 9! informationen konfiguration | Installation | Installation | Softwarestruktur [ parameter| nahme p 9 Betrieb SPS EEWIETE Daten diagnose | UL-Listung

Abbildung 13-29 SM I/O Plus (Digital-E/A): Logikdiagramm 2

T6 Digitaleingang 4

Status Anzeige T6 Invertierung Zielparameter
Digitaleingang 4 Digitaleingang 4 (T6)

[ x14 | [ x24 |  Ale
H ungeschitzten
! l Bit-

T6: Digitaleingang 4 ! H Parameter
i E 99 22
i 1

Auswahl
positive Logik

T7 Digitaleingang 5 .
Status Anzeige T7 Invertierung Zielparameter
Dlgltalelngang 5 Dlgltalelngang 5(T7)

ungeschitzten
Bit-
Parameter

Auswahl
positive Logik —lE

T8 Digitaleingang 6

Status Anzeige T8 Invertierung Zielparameter
Digitaleingang 6 Digitaleingang 6 (T8)
[ x16 | | X.26 | e
H H ungeschiitzten
! H Bit-
! H Parameter
i i 22.2?
1 o
. o ¢ 1
Auswahl
positive Logik _IE
Relais 1 Invertierung Relais 1:
Anzeige Relaissignal 1 Quellparameter
| xa7 | | x27 |
Alle Bit-
Parameter

m

N 21 [2) |

— 2277] Legende

= .

bd Eingangs-
N 22 @ . ’ anschluss-

0 klemmen
Relais 2 Invertierung Relais 2: -
Anzeige Relaissignal 2 Quellparameter 4 Wl Ausgangs-
@ klemmen
| x18 | | x28 |

Alle Bit-

Parameter
RW- Parameter

t

N 23 © | RO- Parameter
< | Alle Parameter sind mit ihren
N 22 @ Standardeinstellungen dargestellt

ov

216 Betriebsanleitung Unidrive SPM



Sicherheits- Einfiihrun Produkt- System-  [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- JSWEIEIN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen 9 informationen konfiguration | Installation [ Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme p 9 Betrieb SPS EEEE Daten diagnose | UL-Listung

SM-I/O Plus: Parameter

Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL vi [ sv

x.01 | Solutions-Modul: Kennung 0 bis 599 201 NL |Uni PT|US

x.03 | Status Digital-E/A 3 (T4) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT

x.04 | Status Digitaleingang 4 (T6) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT

x.05 |Status Digitaleingang 5 (T7) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT

x.06 | Status Digitaleingang 6 (T8) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC | PT

x.07 | Status Relaissignal 1 AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT

x.08 |Status Relaissignal 2 AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT

x.09 |Status Digital-E/A 1 (T2) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC | PT

x.10 |Status Digital-E/A 2 (T3) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
x.11 Invertierung Digital-E/A 1 (T2) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.12  |Invertierung Digital-E/A 2 (T3) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.13  |Invertierung Digital-E/A 3 (T4) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.14 | T6: Digitaleingang 4 invertieren AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.15 |Invertierung Digitaleingang 5 (T7) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.16  |Invertierung Digitaleingang 6 (T8) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.17  |Invertierung Relaissignal 1 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.18 |Invertierung Relaissignal 2 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us

x.20 | Statuswort der Digital Ein- / Ausgange 0 bis 511 NL |Uni NC |PT
x.21 | Quell-/Zielparameter Digital-E/A 1 (T2) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni|DE PT|US
x.22 | Quell-/Zielparameter Digital-E/A 2 (T3) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr0.00 LS |Uni|DE PT|US
x.23 | Quell-/Zielparameter Digital-E/A 3 (T4) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni|DE PT|US
Xx.24 | Zielparameter Digitaleingang 4 (T6) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr0.00 LS |Uni|DE PT|US
x.25 | Zielparameter Digitaleingang 5 (T7) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni|DE PT|US
X.26 | Zielparameter Digitaleingang 6 (T8) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni|DE PT|US
Xx.27 |Relais 1: Quellparameter Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni PT|US
x.28 |Relais 2: Quellparameter Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni PT|US
x.29 |Eingangspolaritat AUS (0) oder EIN (1) EIN (1) (positive Logik) LS | Bit PT|US
x.31 | Ausgangsauswahl Digital-E/A 1 (T2) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.32 | Ausgangsauswahl Digital-E/A 2 (T3) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.33 | Ausgangsauswahl Digital-E/A 3 (T4) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us

x.40 |Analogeingang 1 +100.0 % NL | Bi NC |PT
x.41 | Skalierung Analogeingang 1 0 bis 4,000 1.000 LS |Uni us
x.42 |Invertierung Analogeingang 1 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.43 | Analogeingang 1: Zielparameter Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni|DE PT|US

x.44 | Analogeingang 2 +100.0 % NL | Bi NC | PT
x.45 | Skalierung Analogeingang 2 0,000 bis 4,000 1.000 LS |Uni us
x.46 |Invertierung Analogeingang 2 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.47 | Analogeingang 2: Zielparameter Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr0.00 LS |Uni|DE PT|US
x.48 | Quelle Analogausgang 1 Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni PT|US
x.49 | Skalierung Analogausgang 1 0,000 bis 4,000 1.000 LS |Uni us

x.50 |Fehlerzustand des Solutions-Moduls* 0 bis 255 NL |[Uni NC | PT

LS I(‘SZZS ;\?\;:rfi'ltreia)lben NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
) ) . T . Benutzer- Speichern bei
FI | Gefiltert (Filtered) | DE Z|e|pe_1rarr_1eter NC Nicht kopiert RA nenqwertabhang@ PT geschiitzt us spe;lflsche PS | Netz Aus (Power
(Destination) (Not cloned) (Rating dependent) (Protected) Speicherung down save)
(User Save)
*Siehe Fehlerabschaltung SLX.Er, Automationsmodul-Kategorie (E/A-Erweiterungsmodul) auf Seite 267.
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Abbildung 13-30 SM-1/O Lite und SM-I/O Timer (Digital-E/A): Logikdiagramm
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Abbildung 13-31 SM-I/O Lite und SM-1/O Timer (Analog-E/A): Logikdiagramm
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Abbildung 13-32 SM-1/O Timer: Echtzeituhr-Logikdiagramm
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_Sicherh_eits- Einfihrung . Produ_kt- System_» Mechani;che Elektrisc_he Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierung SMART_CARD» Onboard-Technische Fehler- Hinwe_ise zur
informationen informationen | konfiguration | Installation [Installation | Softwarestruktur [ parameter| nahme Betrieb SPS LEEWEE Daten diagnose | UL-Listung
SM-I/O Timer und SM-1/O Lite: Parameter
Bereich ({) Defaultwert (=) SM-I/O
Parameter Typ

oL | cL oL | vi | sv Lite |Timer
x.01 | Solutions-Modul: Kennung 0 bis 599 SSNI\I/I_gSOT:_ni]tg:r:ZZOO?s NL [Uni PT|US v v
x.02 | Solutions-Modul: Softwareversion 0,00 bis 99,99 NL | Uni NC [PT v v
x.03 | Stromschleifenverlust-Anzeige AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC | PT v 4
x.04 | Status Digitaleingang 4 (T5) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC | PT v v
x.05 | Status Digitaleingang 5 (T6) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC | PT v v
x.06 | Status Digitaleingang 6 (T7) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC | PT v 4
x.07 | Status Relaissignal 1 AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC | PT v v
x.14  |Invertierung Digitaleingang 4 (T5) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us v v
x.15 | T6: Digitaleingang 5 invertieren AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us v v
x.16 |Invertierung Digitaleingang 6 (T7) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us v v
x.17  |Invertierung Relaissignal 1 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us v v
x.19 |Echtzeituhr: Sommerzeit-Modus AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us v v
x.20 | Statuswort der Digital Ein- / Ausgange 0 bis 255 NL [Uni NC | PT v v
x.24 | Zielparameter Digitaleingang 4 (T5) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni|DE PT|US v v
x.25 |Zielparameter Digitaleingang 5 (T6) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr0.00 LS |Uni|DE PT|US v v
Xx.26 | Zielparameter Digitaleingang 6 (T7) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni|DE PT|US 4 v
x.27 |Relais 1: Quellparameter Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS [Uni PT|US v v
x.30 | Echtzeituhr: Aktualisierungsmodus 0 bis 2 0 LS |Uni NC v
X.34 Echtzeituhr-Zeit: Minuten.Sekunden 0,00 bis 59,59 LS |Uni NC |PT v
x.35 | Echtzeituhr-Zeit: Tage.Stunden 1,00 bis 7,23 LS |Uni NC |PT v
x.36 | Echtzeituhr-Zeit: Monate.Tage 0.00 bis 12.31 LS |Uni NC |PT v
x.37 | Echtzeituhr-Zeit: Jahre 2000 bis 2099 LS |Uni NC | PT v

0-20 (0), 20-0 (1), 4-20.tr (2),
x.38 |Analogeingang 1: Betriebsart 20-4.tr (3), 4-20 (4), 20-4 (5), 0-20 (0) LS | Txt us v v
VOLt (6)
x.39 |Modus Analogausgang 0-20(0), z(g)o\%l_:‘(i;) (2), 20-4 0-20 (0) LS [ Txt usl v v
x.40 |Analogeingang 1 +100.0 % NL | Bi NC | PT v v
x.41 | Skalierung Analogeingang 1 0 bis 4,000 1.000 LS [Uni us v v
x.42  |Invertierung Analogeingang 1 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us v v
x.43 | Analogeingang 1: Zielparameter Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni|DE PT|US v v
x.48 | Quelle Analogausgang 1 Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni PT|US v v
x.49 | Skalierung Analogausgang 1 0,000 bis 4,000 1.000 LS |Uni us v v
x.50 |Fehlerzustand des Solutions-Moduls* 0 bis 255 NL | Uni NC |PT v v
x.51 | Solutions-Modul: Softwareunterversion 0 bis 99 NL | Uni NC |PT v v
LS I(_szgg//?/\cl::trgben NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt [ Text
) . ) T . Benutzer- Speichern bei Netz
FI | Gefiltert (Filtered) | DE Zlelpa}rameter NC Nicht kopiert RA nenqwertabhanglg PT geschiitzt us spe;lflsche Ps | Aus (Power down
(Destination) (Not cloned) (Rating dependent) (Protected) Speicherung
(User Save) save)

*Siehe Fehlerabschaltung SLX.Er, Automationsmodul-Kategorie (E/A-Erweiterungsmodul) auf Seite 267.
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Abbildung 13-33 SM-PELV (Digital-E/A): Logikdiagramm
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Abbildung 13-34 SM-PELYV (Digitaleingange): Logikdiagramm
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Abbildung 13-35 SM-PELV Relais-Logikdiagramm
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Hinweise zur
UL-Listung

Abbildung 13-36 SM-PELV (Analogeingéange): Logikdiagramm
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Abbildung 13-37 SM-PELV (Analogausgéange): Logikdiagramm
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_Sicherh_eits- Einfihrung . Produ_kt- System_» Mechani;che Elektrisc_he Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierung SMART_CARD» Onboard-Technische Fehler- Hinwe_ise zur

informationen informationen | konfiguration | Installation [Installation | Softwarestruktur [ parameter| nahme Betrieb SPS LEEWEE Daten diagnose | UL-Listung

SM-PELV: Parameter

Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL vi | sv
x.01 |Solutions-Modul: Kennung 0 bis 599 204 NL [Uni PT]US
x.02 Solutions-Modul: Softwareversion 0,00 bis 99,99 NL |Uni NC [PT
x.03 | Status Digital-E/A 3 (T5) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
x.04 | Status Digital-E/A 4 (T6) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
x.05 |Status Digitaleingang 5 (T7) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
x.07 | Status Relaissignal 1 AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
x.08 | Status Relaissignal 2 AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC | PT
x.09 |Status Digital-E/A 1 (T3) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
x.10  |Status Digital-E/A 2 (T4) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
x.11  |Invertierung Digital-E/A 1 (T3) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.12  |Invertierung Digital-E/A 2 (T4) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.13  |Invertierung Digital-E/A 3 (T5) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.14  |Invertierung Digital-E/A 4 (T6) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.15 |Invertierung Digitaleingang 5 (T7) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.17  |Invertierung Relaissignal 1 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.18 |Invertierung Relaissignal 2 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.20 | Statuswort der Digital Ein- / Ausgénge 0 bis 255 NL [Uni NC |PT
x.21 | Quell-/Zielparameter Digital-E/A 1 (T3) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni|DE PT|US
x.22 | Quell-/Zielparameter Digital-E/A 2 (T4) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni|DE PT|US
x.23 | Quelle/Ziel fur Digital-E/A 3 (T5) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni|DE PT|US
x.24 | Quelle/Ziel fur Digital-E/A 4 (T6) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni|DE PT|US
x.25 |Zielparameter Digitaleingang 5 (T7) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni|DE PT|US
x.27 |Relais 1: Quellparameter Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni PT|US
x.28 |Relais 2: Quellparameter Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni PT|US
x.29 |Ausgang Digital-E/A 4 auswahlen (T6) AUS (0) oder EIN (1) EIN (1) LS | Bit us
x.31 | Ausgangsauswahl Digital-E/A 1 (T3) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.32 | Ausgangsauswahl Digital-E/A 2 (T4) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.33 | Ausgangsauswahl Digital-E/A 3 (T5) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.38 |Analogeingang 1: Betriebsart 0-20(0), 20;102% )(' 4‘)1'22%t£ ((25)) 20-4.tr 3), 0-20 (0) LS |Txt us
x.39 |Modus Analogausgang 0-20 (0), 20-0 (1), 4-20 (2), 20-4 (3) 0-20 (0) LS | Txt us
x.40 |Pegel Analogeingang 1 0,0 bis 100,0 % NL | Bi NC |PT
x.41 | Skalierung Analogeingang 1 0,000 bis 4,000 1.000 LS [Uni us
x.42 |Invertierung Analogeingang 1 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.43 | Analogeingang 1: Zielparameter Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni|DE PT|US
x.45 | Skalierung Analogausgang 2 0,000 bis 4,000 1.000 LS |Uni us
x.47 | Quelle Analogausgang 2 Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni PT|US
x.48 | Quelle Analogausgang 1 Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni PT|US
x.49 | Skalierung Analogausgang 1 0,000 bis 4,000 1.000 LS [Uni us
x.50 Fehlerzustand des Solutions-Moduls* 0 bis 255 NL | Uni NC |PT
x.51 | Solutions-Modul: Softwareunterversion 0 bis 99 NL |Uni NC | PT
LS l(‘l_i::g //\SA(/::;::)'ben NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt [ Text
) ) ) . . Benutzer- Speichern bei
Fi | een (ere) | oe | Eparameter | o | NEHIORE | gy |ferwerabiang | pr |Gt | s | eS| ps | o Aus (Powe
(User Save) own save)

*Siehe Fehlerabschaltung SLX.Er, Automationsmodul-Kategorie (E/A-Erweiterungsmodul) auf Seite 267.
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Abbildung 13-38 SM I/O 120V (Digital-E/A): Logikdiagramm
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_Sicherh_eits- Einfihrung . Produ_kt- System_» Mechani;che Elektrisc_he Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierung SMART_CARD» Onboard-Technische Fehler- Hinwe_ise zur
informationen informationen | konfiguration | Installation [Installation | Softwarestruktur [ parameter| nahme Betrieb SPS LEEWEE Daten diagnose | UL-Listung
Abbildung 13-39 SM I/O 120V (Digital-E/A): Logikdiagramm
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Status H .\‘ ;
He
:
ov
Relais 2
Quelle
In’jz‘:i‘:rin
. Pai::‘jrgter
Relais 2 H
m Status H
[l 1S
 12[8]
ov
Legende
- Parameter :
o B O
klemmen
Alle Parameter sind mit ihren Standardeinstellungen dargestellt
SM-1/O 120V: Parameter
Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL vi | sv
x.01 | Solutions-Modul: Kennung 0 bis 599 206 NL |Uni PT|US
x.02 Solutions-Modul: Softwareversion 0,00 bis 99,99 NL |Uni NC |PT
x.03 | Status Digitaleingang 3 (T4) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC|PT
x.04 | Status Digitaleingang 4 (T5) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
x.05 | Status Digitaleingang 5 (T7) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |(PT
x.06 | Status Digitaleingang 6 (T8) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC|PT
x.07 | Status Relaissignal 1 AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
x.08 |Status Relaissignal 2 AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |(PT
x.09 |Status Digitaleingang 1 (T1) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
x.10 | Status Digitaleingang 2 (T2) AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC |PT
x.11 Invertierung Digitaleingang 1 (T1) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.12  |Invertierung Digitaleingang 2 (T2) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.13  |Invertierung Digitaleingang 3 (T4) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.14  |Invertierung Digitaleingang 4 (T5) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.15 |Invertierung Digitaleingang 5 (T7) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.16 |Invertierung Digitaleingang 6 (T8) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.17  |Invertierung Relaissignal 1 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.18 |Invertierung Relaissignal 2 AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.20 | Statuswort der Digital Ein- / Ausgénge 0 bis 255 NL [Uni NC |PT
x.21 |Zielparameter Digitaleingang 1 (T1) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |[Uni|DE PT|US
x.22 |Zielparameter Digitaleingang 2 (T2) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS [Uni|DE PT|US
x.23 | Zielparameter Digitaleingang 3 (T4) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS [Uni|DE PT|US
x.24 | Zielparameter Digitaleingang 4 (T5) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |[Uni|DE PT|US
x.25 |Zielparameter Digitaleingang 5 (T7) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS [Uni|DE PT|US
x.26 | Zielparameter Digitaleingang 6 (T8) Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS [Uni|DE PT|US
x.27 |Relais 1: Quellparameter Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS [Uni PT|US
x.28 |Relais 2: Quellparameter Pr 0.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS [Uni PT|US
x.50 Fehlerzustand des Solutions-Moduls* 0 bis 255 NL |Uni NC |PT
x.51 | Solutions-Modul: Softwareunterversion 0 bis 99 NL |Uni NC|PT
LS I(_Re:zg 55\2:13“” NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt [ Text
) ) ) . N Benutzer- Speichern bei
FI | Gefiltert (Filtered) DE Zlelpa_lrameter NC Nicht kopiert RA nenqwertabhanglg PT geschutzt us spe_zmsche PS | Netz Aus (Power
(Destination) (Not cloned) (Rating dependent) (Protected) Speicherung
(User Save) down save)

*Siehe Fehlerabschaltung SLX.Er, Automationsmodul-Kategorie (E/A-Erweiterungsmodul) auf Seite 267.
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Sicherheits- Einfiih Produkt- System-  [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Onptimi SMARTCARD- | Onboard- JSWEIEIN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen |~ ""U"9 informationen konfiguration | Installation [ Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme ptimierung Betrieb SPS EEEE Daten diagnose | UL-Listung
Applikations-Modul: Parameter
Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL vi | sv
x.01 |Solutions-Modul: Kennung 0 bis 599 NL |Uni PT|US
x.02 | Solutions-Modul: Softwareversion 0,00 bis 99,99 NL [Uni NC | PT
x.03 |DPL-Programmstatus None (0), Stop (1), Run (2), Trip (3) NL | Txt NC |PT
x.04 |Verfugbare Systemressource 0 bis 100 NL |Uni NC |PT
x.05 |RS485-Adresse 0 bis 255 11 LS |Uni us
x.06 |RS-485-Betrieb 0 bis 255 1 LS |Uni us
300 (0), 600 (1), 1200 (2), 2400 (3), 4800 (4),
x.07 |RS-485-Baudrate 9600 (5), 19200 (6), 38400 (7), 57600 (8), 4800 (4) LS | Txt us
115200 (9) Baud
%.08 RS485: Verzdgerungszeit fir 0 bis 255 ms P Ls |uni us
Antwort
%.09 RS485: Verzdgerung fir TX 0 bis 1 ms 0 Ls |uni us
Enable
x.10 |DPL-Druckerpfad SYPT: AUS (0), RS485: EIN (1) SYPT: AUS (0) LS | Bit us
x.11 |Zeitbasis fir CLOCK Task 0 bis 200 10 LS |Uni us
. dISAbLEd (0), 0.25 ms (1), 0.5 ms (2), 1 ms (3),
x.12 |Abtastzeit POS Task 2 ms (4), 4 ms (5), 8 ms (6) dISAbLEd (0) LS | Txt us
Automatischen
x.13 | Programmstart nach Netz Ein AUS (0) oder EIN (1) EIN (1) LS | Bit us
freigeben
Freigabe Fehlermeldung bei .
x.14 Zeitiiberlauf DPL-Programme AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
Reset nach Zurticksetzen
x.15 |einer Fehlerabschaltung AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
deaktivieren
%16 Aktualisierungsrate 0 bis 3 0 Ls |uni us
Encoderdaten
Fehlerabschaltung beim
x.17 | Uberschreiten von AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
Parameterbereichsgrenzen freigeben
x.18 |Watchdog freigeben AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.19 | Speicheranforderung AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit NC
Speichern bei Netz Aus .
x.20 freigeben AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
Speichern und
x.21 |Wiederherstellen (Menu 20) AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
freigeben
x.22 g?n”g”“”g fur CTNet Token 0 bis 255 0 LS |Uni uUs
x.23 |CTNet: Knotenadresse 0 bis 255 0 LS |Uni us
x.24 |CTNet: Baudrate 5.000 (0), 2.500 (1), 1.250 (2), 0.625 (3) 2.500 (1) LS | Txt us
x.25 |CTNet Einstellung 0,000 bis 9,999 0,000 LS |uni us
Synchronisation
%.26 CTNet Eas_y Mode: Zielknoten des 0 bis 25.503 0 Ls |uni us
ersten zyklischen Parameters
%27 CTNet Easy Mode: erster zyklischer 0 bis 9.999 0 Ls |uni us
Quellparameter
¥.28 CTI\_Iet Easy_Mode: Zielknoten des 0 bis 25.503 0 Ls |uni us
zweiten zyklischen Parameters
%.29 CTNet Easy Mode: zweiter zyklischer 0 bis 9.999 0 Ls |uni us
Quellparameter
%.30 C'_I'Net Eas_y Mode: Zielknoten des 0 bis 25.503 0 Ls |uni us
dritten zyklischen Parameters
%31 CTNet Easy Mode: dritter zyklischer 0 bis 9.999 0 Ls |uni us
Quellparameter
%32 K_onflguratlon CTNet Easy Mode: 0 bis 9.999 0 Ls |uni us
Zielparameter Steckplatz 1
%33 K_onflguratlon CTNet Easy Mode: 0 bis 9.999 0 Ls |uni us
Zielparameter Steckplatz 2
%34 K_onflguratlon CTNet Easy Mode: 0 bis 9.999 0 Ls |uni us
Zielparameter Steckplatz 3
CTNet: Event Task Kennung Disabled (0), Event (1), Eventl (2), Event2 (3), .
x.35 bei Synch. Message Event3 (4) Deaktiviert (0) LS | Txt us
Fehlerdiagnoseparameter )
%36 | cTnet NL |Uni NC|PT
%37 Laden_ bei freigegebenem Umrichter AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) s | sit us
verweigern
Keine Umrichter-Fehlerabschaltung .
x38 || bC-Laufzeitiehler AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.39 |Inter-UT70: Synchronisierungsstatus 0 bis 3 0 NL [Uni NC
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Sicherheits- Einfiihrun Produkt- System- [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- JSgWEIEIEN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen 9| informationen konfiguration| Installation |Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme P 9 Betrieb SPS LEEWEE Daten diagnose | UL-Listung
Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
| cL oL VT ] sV
Inter-UT70: . .
x40 Master-Ubertragungsmodus 0 bis 10 1 LS |Uni us
x.42 | Freeze: Position Encoder AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls | Bit uUs
Grundgerat
x.43 |Freeze: Invertierung AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.44 | Task-Prioritdtsebene 0 bis 255 0 LS |Uni us
x.4g |DPL: zeilennummer in 0 bis 2.147.483.647 0 NL |uni|  |NC|PT
Fehlermeldung
x.49 |Kennung fr -32,767 bis +32,768 0 NL | Bi NC|PT
Benutzerprogramme
x.50 |Fehlerzustand des Solutions-Moduls* 0 bis 255 NL |Uni NC |PT
x.51 |Solutions-Modul: Softwareunterversion 0 bis 99 NL |[Uni NC|PT
Lesen/ Schreiben . . . . .
LS (Read / Write) NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
Benutzer- Speichern bei
FI | Gefiltert (Filtered) | DE Zlelpe}rameter NC Nicht kopiert RA nenr}wertabhang|g PT geschitzt us speyﬂsche PS | Netz Aus (Power
(Destination) (Not cloned) (Rating dependent) (Protected) Speicherung
(User Save) down save)

*Siehe Fehlerabschaltung SLX.Er, Automationsmodul-Kategorie (Applikationsmodul) auf Seite 266.
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Sicherheits- Einfiihrun Produkt- System-  [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- JSWEIEIN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen 9 informationen konfiguration| Installation |Installation | Softwarestruktur [ parameter| nahme p 9 Betrieb SPS EEEE Daten diagnose | UL-Listung
13.15.4 Feldbusmodul-Kategorie
Feldbus-Modul: Parameter
Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL vi | sv
x.01 | Solutions-Modul: Kennung 0 bis 599 NL |Uni PT|US
x.02 | Solutions-Modul: Softwareversion 0,00 bis 99,99 NL [Uni NC |PT
x.03 Feldbusknotenadresse 65,535 65,535 LS |Uni us
x.04 Feldbus-Baudrate -128 bis +127 0 LS | Bi us
x.05 |Betriebsart 65,535 4 LS |Uni us
x.06 |Feldbus: Diagnoseparameter +9,999 NL | Bi NC |PT
x.07 |Fehlerabschaltungsverzégerung 0 bis 3.000 200 LS [Uni us
x.08 | Auswahl Endianismus AUS (0) oder EIN (1) EIN (1) LS | Bit us
x.09 |Registersteuerung AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
X'iolgls +Eingangs“-Datenregister 0 - 9 -32.768 bis +32.767 LS | Bi
X'iozgls +Ausgangs“-Datenregister 0 - 9 -32.768 bis +32.767 LS | Bi
x.30 | Standardwerte fir Solutions-Module laden AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.31 | Solutions-Modulparameter speichern AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
x.32 | Anforderung zur Neuinitialisierung AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit
x.33  |Laden von Feldbus-Solutions-Modul AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit
x.34 | Komprimierung AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS | Bit us
X.35 Seriennummer -2.147.483.648 bis 2.147.483.647 NL | Bi NC | PT
X360 1S | Feldbus-spezifisch AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls | Bit us
x.38 | Feldbus-spezifischer Modus 0 bis 255 0 LS [Uni us
x.39 | Zyklische Eingangskonfiguration 0 bis 255 0 LS |Uni us
x.40 | Zyklische Ausgangskonfiguration 0 bis 255 0 LS [Uni us
x.;114g|s Feldbus-spezifisch 0 bis 255 0 LS [Uni us
X44 219 | Feldbus-spezifisch 0 bis 255 0 NL |Uni PT
x.49 | Mapping-Fehlerstatus 0 bis 255 NL |Uni PT
x.50 |Fehlerzustand des Solutions-Moduls* 0 bis 255 NL [Uni NC |PT
x.51 | Solutions-Modul: Softwareunterversion 0 bis 99 NL |Uni NC |PT
Lesen/Schreiben . . . . . .
LS (Read / Wite) NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
Benutzer- . .
. . . R . - Speichern bei
) . Zielparameter Nicht kopiert nennwertabhéngig geschutzt spezifische
FI | Gefiltert (Filtered) | DE (Destination) NC (Not cloned) RA (Rating dependent) PT (Protected) us Speicherung PS l(;letz Aus (Power
own save)
(User Save)
*Siehe Fehlerabschaltung SLX.Er, Ruckfuhrungsmodul-Kategorie auf Seite 265.
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Sicherheits- Einfiihrun Produkt- System- [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- [ Onboard- J2aWNEIRGCR Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen 9| informationen konfiguration | Installation [ Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme P 9 Betrieb SPS |GEIEIIEE Daten diagnose | UL-Listung
13.15.,5 SLM-Modulkategorie
Abbildung 13-40 SM-SLM-Logikdiagramm
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6 SP-Konfiguration Kommunikationsmodus: Wartezeit

7 Warten auf Hardware-Freigabe

8 Winkel des magnetischen Flusses automatisch
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10 Winkel des magnetischen Flusses: komplett
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13 Verstarkungen fiir Stromregelkreis automatisch

14 Verstarkungen fur Stromregelkreis automatisch: Wartezeit
15 Umrichter freigegeben

16 Fehlerabschaltung

Vom SLM-Modul
Optionsmodul:  umgerechneter Achse
Fehlerzustand Fluss-Offset initialisiert

TTY

Nullimpuls
empfangen

Drehzahl

x.03
Positions-

rickfihrung
verriegeln

Vorgang gelesen aus
SLM-EEPROM
(Codierer)
Autotune-
Modus

[xas }-

uomyy auiey
uase)| (18pod) NOHdIT
uomy auiey
uomy auiey

S wap sne usjeq

,Japooug JnN“ snpopy

Bunysia|yooH Y

Bunysiejiew.oN K3
Bunysio|iew.opN fe

,Jepooau3 InN“ snpoj\

LAST

Parameter

Umdrehungs-
zahler

@ <

Position Feinposition

Lo

Betriebsanleitung Unidrive SPM
Ausgabenummer: 2

231



_Sicherh_eits- Einfihrung . Produ_kt- System_» Mechani;che Elektrisc_he Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierung SMART_CARD» Onboard-Technische Fehler- Hinwe_ise zur
informationen informationen | konfiguration | Installation [Installation | Softwarestruktur [ parameter| nahme Betrieb SPS LEEWEE Daten diagnose | UL-Listung
SM-SLM: Parameter
Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | CL oL | vt [ sv
x.01 Solutions-Modul: Kennung 0 bis 499 NL Uni PT | US
x.02 Solutions-Modul: Softwareversion 0,0 bis 99,99 NL Uni NC | PT
x.03 Drehzahl +40.000,0 rpm NL Bi FI NC | PT
x.04 Umdrehungszahler 0 bis 65.535 Umdrehungen NL Uni Fl NC | PT
x.05 Position 0 bis 65.535 1/216-tel einer Umdrehung NL | Uni | FI | NC | PT
x.06 |Feinposition 0 bis 65.535 (1/2°*-tel einer NL [ uni| FI | NC | PT
Umdrehung)
x.07 Betriebsart HoSt (0), Enc.Only (1) HoSt (0) LS Txt us
x.08 Anzeige ,Nullimpuls empfangen* AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) NL Bit NC
x09 | Yo SLu-Modul umgerechneter 0 bis 65.535 0 NL | Uni
x.10 Geberstriche pro Umdrehung des Encoders 0 bis 50.000 1024 LS Uni us
x.11 SLM-Softwareversion 0,000 bis 9,999 0.000 NL | Uni NC | PT
0.000 (0), 0.250 (1), 0.500 (2),
x.12 SLM-Einschaltverzégerung 0.750 (3), 1.000 (4), 1.250 (5), 0.250 (1) LS Txt us
1.500 (6) s
x.13 Nicht verwendet*
x.14 Status der Ansteuerlogik 0 bis 16 NL Uni NC | PT
x.15 Nicht verwendet*
x.16 Nicht verwendet*
x.17 Nicht verwendet*
x.18 Nicht verwendet*
x.19 Ruckfiihrungsfilter 0(0),1(1),2(2),4(3),8(4),16 (5) ms 0(0) LS Txt us
x.20 Nicht verwendet*
x.21 Nicht verwendet*
X.22 Nicht verwendet*
x.23 Nicht verwendet*
x.24 Nicht verwendet*
X.26 Autotune-Modus 0 bis 4 0 LS Uni us
x.27 Speicher- modus 0 bis 2 0 LS Uni us
x.28 Parameter Ubertragen 0 bis 2 0 LS Uni us
x.29 |Optimierungs- und Speicherparameter AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) Ls | Bit Us
aktivieren
[ e neers 0 s [ un us
X.32 Nicht verwendet*
x.33 Nicht verwendet*
x.34 Nicht verwendet*
x.35 Nicht verwendet*
x.36 Nicht verwendet*
x.37 Nicht verwendet*
x.38 Nicht verwendet*
x.39 Nicht verwendet*
x.40 Nicht verwendet*
x.41 Nicht verwendet*
x.42 Nicht verwendet*
x.43 Nicht verwendet*
X.44 Nicht verwendet*
x.45 Achse initialisiert AUS (0) oder EIN (1) NL Bit PT
X.46 Nicht verwendet*
X.47 Nicht verwendet*
x.48 Nicht verwendet*
x.49 Positionsriickfihrung verriegeln AUS (0) oder EIN (1) AUS (0) LS Bit PT
x.50 Fehlerzustand des Solutions-Moduls** 0 bis 255 NL Uni NC | PT
x.51 Solutions-Modul: Softwareunterversion 0 bis 99 NL Uni NC | PT
LS ks:gg ; %r?tree)lben NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
) ) ) . . Benutzer- Speichern bei
FI | Gefiltert (Filtered) | DE Zlelpa}ranjeter NC Nicht kopiert RA nenr)wertabhanglg PT geschiitzt us speglﬂsche PS | Netz Aus (Power
(Destination) (Not cloned) (Rating dependent) (Protected) (SLE)Seé(;hSearlsg)g down save)

* Manche der nicht verwendeten Parameter werden bei der planmé&Rigen Produktverbesserung eingefihrt.

**Siehe Fehlerabschaltung SLX.Er, SLM-Modulkategorie auf Seite 268.
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Sicherheits- Einfiih Produkt- System-  [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Onptimi SMARTCARD- | Onboard- JSWEIEIN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen |~ ""U"9 informationen konfiguration| Installation |Installation | Softwarestruktur [ parameter| nahme ptimierung Betrieb SPS EEEE Daten diagnose | UL-Listung
13.16  Menl 18: Anwendungsmenu 1
Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL vi | sv
18,01 |Anwendungsmend 1: gespeicherter -32.768 bis +32.767 0 LS | Bi NC PS
ganzzahliger Wert bei Netz Aus
18.02 o ]
bis Anwendungsmeni 1: Ganzzahliger -32.768 bis +32.767 0 NL | Bi NC
Wert
18.10
18.11 Anwendungsmeni 1: Ganzzahliger
bis ! -32.768 bis +32.767 0 LS | Bi us
Wert
18.30
18.31 0
bis |Anwendungsmeni 1: Bitwert AUS (0) oder EIN (1) LS | Bit us
18.50
13.17  Meni 19: Anwendungsmenu 2
Bereich Defaultwert (=
Parameter (%) =) Typ
oL | cL oL vi | sv
Anwendungsmenu 2: gespeicherter . .
19.01 ganzzahliger Wert bei Netz Aus -32.768 bis +32.767 0 LS | Bi NC PS
19.02 . .
bis Anwendungsmeni 2: Ganzzahliger -32.768 bis +32.767 0 NL | Bi NC
Wert
19.10
19.11 Anwendungsmeni 2: Ganzzahliger
bis g : 9 -32.768 bis +32.767 0 LS | Bi us
Wert
19.30
19.31
bis  [Anwendungsmenii 2: Bitwert AUS (0) oder EIN (1) 0 LS | Bit us
19.50
13.18 Menl 20: Anwendungsment 3
Bereich () Defaultwert (=)
Parameter Typ
oL | cL oL VT sV
20.01 Anwendungsmeni 3: Ganzzahliger
bis 9 : 9 -32.768 bis +32.767 0 LS | Bi NC
Wert
20.20
20.21 o .
bis Anwendungsmeni 3: Ganzzahliger 231 pig 311 0 Ls | Bi NC
20.40 Long-Wert

Bei Software-Version V01.07.00 und dariiber werden alle Parameter von Menii 20 zur SMARTCARD (ibertragen, wenn eine Ubertragung mit 4yyy
erfolgt. Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 11.2.1 Schreiben auf die SMARTCARD auf Seite 135.

Lesen / Schreiben . . . . . .
LS (Read / Write) NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
Benutzer- Speichern bei
FI | Gefiltert (Filtered) | DE Zlelpa_lranjeter NC Nicht kopiert RA nenr_lwertabhanglg PT geschutzt us spe;lflsche PS | Netz Aus (Power
(Destination) (Not cloned) (Rating dependent) (Protected) Speicherung
down save)
(User Save)
Betriebsanleitung Unidrive SPM 233

Ausgabenummer: 2



Sicherheits- Einfiihrun Produkt- System- [Mechanische |Elektrische| Bedienung und Basis- |Inbetrieb- Optimierun SMARTCARD- | Onboard- JSgWEIEIEN Technische | Fehler- | Hinweise zur
informationen 9| informationen konfiguration| Installation |Installation | Softwarestruktur | parameter| nahme P 9 Betrieb SPS LEEWEE Daten diagnose | UL-Listung
13.19 Menl 21: Zweiter Motorparametersatz

Bereich Defaultwert (=
Parameter (%) (=) e
oL CL oL VT SV
Sollwertbegrenzung . . . e EUR> 50,0 | EUR> 1.500,0 .

21.01 (Maximum) {0.02}* 1 0,0 bis 3.000,0 Hz |  sSpeed_limit_max min USA> 600 | USA> 1.800.0 3,000.0 LS |Uni us

+SPEED_LIMIT_MAX

21.02 |Sollwertbegrenzung oo | +3000Hz - 0.0 Ls | Bi PT|US

(Minimum) min
21.03 | Auswahl Sollwertquelle {0.05}* JA1.A2 (0), A1.Pr (1), A2.Pr (2), Pr (3), PAd (4), Prc (5) Al1.A2 (0) LS | Txt us
f . 0,0 bis 3.200,0 0,000 bis 3.200,000 ]
21.04 | Beschleunigungszeit 0.03}* ’ ’ 5.0 2.000 0.200 LS |Uni us
gung f0.03} $/100 Hz $/1000min™t
N . 0,0 bis 3200,0 0,000 bis 3.200,000 .
21.05 |Verzbgerungszeit 0.04}* ! ’ 10.0 2.000 0.200 LS [Uni us
gering fo043 $/100 Hz s/1000min™t
. . EUR> 50 .
21.06 |Motornennfrequenz {0.47}* ] 0,0 bis 3000,0 Hz VT> 0 bis 1250,0 Hz USA> 60 LS [Uni us
21.07 |Nennstrom {0.46}* 0 bis Rated_current_max A Umrichternennstrom (Pr 11.32) LS |Uni RA us
0 bis 180.000 EUR> 1.500 | EUR> 1.450,00 .
L1 : L1 . 490,
21.08 | Nennlast min {0.45F minL 0,00 bis 40.000,00 min™ | ;sA> 1.800 | USA> 1.770.00| 00000 LS |Uni us
200V-Umrichter: 230V
. 400V-Umrichter: EUR> 400V, USA> 460V .

21.09 |Motornennspannung {0.44}* 0 bis AC_voltage_set_max (V) 575v-Umrichter: 575V LS [Uni RA us

690V-Umrichter: 690V

21.10 | Motorleistungsfaktor {0.43}* ] 0,000 bis 1,000 | VT> 0,000 bis 1,000 0.85 LS |Uni RA us

21.11 |Anzahl der Motorpole {0.42}* Auto bis 120 Pole (0 bis 60) Auto (0) 6 POLE (3) | LS | Txt us

u . BaugréRe 1 bis 5: 0,000 bis 65,000 € .

21.12 | Standerwiderstand Baugroe 6: 0,000 bis 65,000 X 10 mQ 0.0 LS |Uni RA us

21.13 | Spannungs-Offset 0,0bis 250V | 0.0 | LS [Uni RA us

21.14 | Streuinduktivitat (oLg) 0,000 bis 500,000mH 0.000 LS [Uni RA us

21.15 |Motor 2 aktiv AUS (0) oder EIN (1) NL | Bit NC|[PT

21.16 |1 hermische {0.45p 0,0 bis 3000,0 89.0 20.0 LS |Uni us

Motorzeitkonstante
Drehzahlregler: . . 1 .
2117 | kp-verstarkung {0.07} 0,000 bis 6,5535 rad s 0.0100 LS | Uni uUs
Drehzahlregler: . . 1 .
21.18 Ki-Verstarkung {0.08} 0,00 bis 655,35 s/rad s 1.00 LS |Uni us
Drehzahlregler: " 0,00000 bis 0,65535 ]
21.19 Kd-Verstirkung {0.09} s'llrad s'l 0.00000 LS |Uni us
21.20 | Encoder-Phasenwinkel {0.43}* 0,0 bis 359,9 ° elektrisch | 0.0 LS |Uni us
Selektor fur drv (0), SLot1 (1),
2121 | b ehzahiriickfihrung SLot2 (2), SLot3 (3) drv (0) LS | Txt us
. . 200V: 75, 400V: 150 .
K * ) '
21.22 | Stromregler: Kp-Verstarkung {0.38} 0 bis 30.000 20 575V: 180, 690V- 215 LS [Uni us
. . . 200V: 1.000, 400V: 2,000 .
L Ki * ) ,000,
21.23 | Stromregler: Ki-Verstarkung {0.39} 0 bis 30.000 40 575V: 2.400, 690V: 3,000 LS [Uni us
21.24 |Standerinduktivitét (Lg) VT> 0,00 bis 5 000,00 mH 0.00 LS [Uni RA us
Stutzpunkt fur VT> 0 bis 100 % des .
21.25 Motor-Magnetisierungskennlinie 1 magnetischen Nennflusses 50 LS | Uni us
Stutzpunkt fur VT> 0 bis 100 % des .

21.26 Motor-Magnetisierungskennlinie 2 magnetischen Nennflusses & LS | Uni us

21.27 |Motorische Stromgrenze 0 bis MOTOR2_CURRENT_LIMIT_MAX % 165.0 175.0 LS [Uni RA us

21.0g |Generatorische 0 bis MOTOR2_CURRENT_LIMIT_MAX % 165.0 175.0 LS |Uni RA us

Stromgrenze

21.29 | Symmetrische Stromgrenze {0.06}* 0 bis MOTOR2_CURRENT_LIMIT_MAX % 165.0 175.0 LS [Uni RA us

21.30 |Motorspannung pro 1 000 minL, Ke SV> 0 bis 10 000 V 98 LS [Uni us

21.31 | Motor Polteilung 0,00 bis 655,35 mm 0.00 LS |Uni us

Lesen/Schreiben . . . . ) .
LS (Read / Write) NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
Benutzer- Speichern bei
FI | Gefiltert (Filtered) | DE Zlelpa_lranjeter NC Nicht kopiert RA nenr_wwertabhanglg PT geschitzt us spe;lflsche PS | Netz Aus (Power
(Destination) (Not cloned) (Rating dependent) (Protected) Speicherung
(User Save) down save)

* Die Sollwerte in Menu 0 gelten nur, wenn der zweite Motorparametersatz durch Setzen von Pr 11.45 auf 1 aktiviert wurde. (Der zweite
Motorparametersatz ist nur wirksam, wenn die Leistungsendstufe des Umrichters nicht freigegeben ist, d.h. sich im Zustand Blockiert (inh),
Betriebsbereit (rdY) oder sich in einem Fehlerzustand befindet.)

Wenn der zweite Motorparametersatz aktiv ist, wird das Dezimaltrennzeichen an der zweiten Stelle von rechts in der ersten Reihe des Displays
angezeigt.
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Encoder-Phasenwinkel (nur Servomodus)

Ab Software-Version V01.08.00 des Umrichters werden die Encoder-Phasenwinkel in Pr 3.25 und Pr 21.20 auf die SMARTCARD kopiert,
wenn eine der SMARTCARD-Ubertragungsmethoden verwendet wird.

SMARTCARD kopiert, wenn entweder Pr 0.30 auf Prog (2) oder Pr xx.00 auf 3yyy gesetzt wurde.
Dies ist hilfreich, wenn die SMARTCARD verwendet wird, um den Parametersatz eines Umrichters zu sichern, aber Vorsicht ist geboten,
wenn die SMARTCARD fiir die Ubertragung von Parametersétzen von einem zum anderen Umrichter verwendet wird.
AufRRer wenn bekannt ist, dass der Encoder-Phasenwinkel des an den Zielumrichter angeschlossenen Servomotors der gleiche ist wie bei
dem an den Ursprungsumrichter angeschlossenen Servomotor, ist ein Autotune vorzunehmen, oder der Encoder-Phasenwinkel ist
manuell in Pr 3.25 (oder Pr 21.20) einzugeben. Ist der Encoder-Phasenwinkel falsch, kann der Umrichter die Kontrolle iber den Motor
verlieren, was zu einer Fehlerabschaltung des Typs O.SPd oder Enc10 fuhren kann, wenn der Umrichter aktiviert wird.
Bei Software-Version V01.04.00 des Umrichters und alteren Versionen oder bei Verwendung der Software-Version V01.05.00 bis
VV01.07.01 und bei Verwendung von Pr xx.00 (der auf 4yyy gesetzt ist), werden die Encoder-Phasenwinkel in Pr 3.25 und Pr 21.20 nicht
auf die SMARTCARD kopiert. Aus diesem Grunde wiirden Pr 3.25 und Pr 21.20 im Ziel-Umrichter bei einer Ubertragung dieses
Datenblocks von der SMARTCART nicht geandert.

Ab Software-Version V01.05.00 bis V01.07.01 des Umrichters werden die Encoder-Phasenwinkel in Pr 3.25 und Pr 21.20 nur dann auf die

13.20 Menl 22: Zusatzkonfiguration Ment O
S Bereich ({) Defaultwert (=) Tvp
oL | cL oL | VT | sv
22.01 |Konfiguration Parameter 0.31 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr11.33 LS |Uni PT|US
22.02 |Konfiguration Parameter 0.32 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr11.32 LS |Uni PT|US
22.03 | Konfiguration Parameter 0.33 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr 6.09 | Pr5.16 | Pr 0.00 LS |Uni PT|US
22.04 | Konfiguration Parameter 0.34 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr 11.30 LS |Uni PT|US
22.05 |Konfiguration Parameter 0.35 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr11.24 LS [Uni PT|US
22.06 |Konfiguration Parameter 0.36 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr11.25 LS |Uni PT|US
22.07 | Konfiguration Parameter 0.37 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr11.23 LS |Uni PT|US
22.10 |Konfiguration Parameter 0.40 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr5.12 LS |Uni PT|US
22.11 |Konfiguration Parameter 0.41 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr5.18 LS |Uni PT|US
22.18 | Konfiguration Parameter 0.48 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr11.31 LS |Uni PT|US
22.20 |Konfiguration Parameter 0.50 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr11.29 LS [Uni PT|US
22.21 |Konfiguration Parameter 0.51 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni PT|US
22.22 | Konfiguration Parameter 0.52 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni PT|US
22.23 |Konfiguration Parameter 0.53 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni PT|US
22.24 |Konfiguration Parameter 0.54 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni PT|US
22.25 | Konfiguration Parameter 0.55 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni PT|US
22.26 |Konfiguration Parameter 0.56 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS [Uni PT|US
22.27 |Konfiguration Parameter 0.57 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni PT|US
22.28 | Konfiguration Parameter 0.58 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni PT|US
22.29 |Konfiguration Parameter 0.59 Pr 1.00 bis Pr 21.51 Pr 0.00 LS |Uni PT|US
LS I(‘Ffzzg ;\?\;:rlilree)lben NL | Nur Lesen Uni | Unipolar Bi | Bipolar Bit | Bitparameter | Txt | Text
) ) ) I . Benutzer- Speichern bei
FI | Gefiltert (Filtered) | DE Zlelpgranjeter NC Nicht kopiert RA nenr)wertabhang|g PT geschitzt us spe;msche PS | Netz Aus (Power
(Destination) (Not cloned) (Rating dependent) (Protected) Speicherung down save)
(User Save)
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13.21  Erweiterte Funktionen

Festsollwertumschaltung
In diesem Abschnitt sind einige erweiterte Funktionen des Unidrive SPM LS uni | | | NG | | S |
aufgefuhrt. Weitere Informationen finden Sie im Unidrive SP Advanced
User Guide. ¢ 0 bis 9 = 0

Sollwertmodi Pr 1.14, Pr 1.15 und Pr 8.39
Bremsmodi Pr 2.04 und Pr 2.08 automatische Auswahl T28 und T29
S-Rampenmodi Pr 2.06 und Pr 2.07 LS Bit | | | | | US |
Drehmomentmodi Pr4.08 und Pr 4.11 ¢ AUS (0) oder EIN (1) = AUS (0)
Stoppmodi Pr 6.01, Pr 6.06, Pr 6.07 und Pr 6.08

Netzausfallmodi

Pr 6.03, Pr 6.48, Pr4.13 und Pr 4.14

Die Einstellung von Pr 1.14 &ndert automatisch die Funktionsweise der

Digitaleingédnge T28 und T29 durch Konfiguration der Zielparameter

Pr 6.04 und Pr 6.40
Pr 8.25 und Pr 8.26. Um zuzulassen, dass Pr 8.25 und Pr 8.26 manuell

Start-/Stopp-Logikmodi

Aktivierung Fangfunktion Pr 6.09 und Pr 5.40

vom Benutzer gedndert werden kdnnen, muss die automatische

Pr13.10 Konfiguration deaktiviert werden, indem Pr 8.39 auf 1 gesetzt wird.

Lageregelungsmodi

Wenn Pr 8.39 auf 0 gesetzt wurde und Pr 1.14 ge&ndert wird, muss am

13.21.1 Sollwertmodi Umrichter ein Reset durchgefiinrt werden, bevor die Funktion von
Klemme T28 oder T29 aktiv werden kann.
Auswabhl Sollwertquelle
LS Txt | | NC | | us |
A1.A2 (0), AL1.Pr (2), A2.Pr (2),
= .
g Pr (3), PAd (4), Prc (5) ALAZ(0)
Tabelle 13-7 Aktiver Sollwert
Digitaleingang T28 Digitaleingang T29 .
Pr1.14 | Pr1.15 - - Pr1.49 | Pr1.50 Aktiver Sollwert
Status Funktion Status Funktion
0 1 1 Analogeingang 1
0 oder 1 Lokal/Fern 9 !ng 9
1 2 1 Analogeingang 2
2 bis 8 Keine Funktion loder2| 2bis8 Festsollwert 2 bis 8
A1.A2 (0) Tippen Rechtslauf** -
0 1 1 Analogeingang 1
Lokal/Fern -
9* 1 2 1 Analogeingang 2
Keine Funktion loder2| 2bis8 Festsollwert 2 bis 8
0 0 1 Analogeingang 1
1 . . 2 Festsollwert 2
0 Festsollwert, Bit 0 Festsollwert, Bit 1
0 1 3 Festsollwert 3
1 4 Festsollwert 4
ALl.Pr (1) 1 -
1 1 Analogeingang 1
2 bis 8 . . . ) 2 bis 8 Festsollwert 2 bis 8
Keine Funktion Keine Funktion -
g+ 1 Analogeingang 1
2 bis 8 Festsollwert 2 bis 8
0 0 1 Analogeingang 2
1 2 Festsollwert 2
0 Festsollwert, Bit 0 Festsollwert, Bit 1 W
0 1 3 Festsollwert 3
1 4 Festsollwert 4
A2.Pr (2) 2 i
1 1 Analogeingang 2
2 bis 8 ) . ) ) 2 bis 8 Festsollwert 2 bis 8
Keine Funktion Keine Funktion -
1 Analogeingang 2
9 *
2 bis 8 Festsollwert 2 bis 8
0 0 1 Festsollwert 1
1 . . 2 Festsollwert 2
0 Festsollwert, Bit 0 Festsollwert, Bit 1
Pr (3) 0 1 3 3 Festsollwert 3
1 4 Festsollwert 4
1bis 8 1bis 8 Festsollwert 1 bis 8
Keine Funktion Keine Funktion , ;
9* 1bis 8 Festsollwert 1 bis 8
[~ PAd 4) Keine Funkuon Keine Funkton 4 Bedieneinheitssollwert
Prc (5) Keine Funktion Keine Funktion 5 Prazisionssolwert

* Durch Setzen von Pr 1.15 auf 9 wird der Timer fir die Festsollwertabta-
stung freigegeben. Wenn der Abtastungs-Timer aktiviert ist, werden die
vorgewahlten Sollwerte jeweils automatisch abwechselnd ausgewahit.
Pr 1.16 bestimmt die Zeit zwischen jedem Sollwertwechsel.

** Tippen Rechtslauf kann nur ausgewahlt werden, wenn der Umrichter
sich im Zustand Betriebsbereit (rdy), Blockiert (inh) oder im
Fehlerzustand befindet.
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Festsollwerte
Die Festsollwerte 1 bis 8 sind in Pr 1.21 bis Pr 1.28 enthalten.

Bedieneinheitssollwert

Bei Auswahl des Sollwerts tiber die Bedieneinheit wird die Ansteuerlogik
des Umrichters direkt durch Tasten der Bedieneinheit gesteuert und der
Parameter 1.17 wird ausgewahlt. Die Ansteuerungsbits, Pr 6.30 bis

Pr 6.34 und Pr 6.37 haben keine Auswirkungen, und der Tippbetrieb ist
deaktiviert.

Prazisionssollwert
Bei Auswabhl eines Prazisionssollwertes wird der Drehzahlsollwert durch
Pr 1.18 und Pr 1.19 festgelegt.

13.21.2 Bremsmodi
Auswahl Bremsrampenmodus
LS Txt | | | | | us |
oL FASt (0), Std (1),
| @ Std.hv (2) = Std (1)
CL FASt (0), Std (1),

Dieser Parameter wirkt sich nicht auf das Hochfahren im Rampenmodus
aus, da sich das ausgegebene Rampensignal (innerhalb der jeweiligen
Grenzwerte) stets nach der einprogrammierten Beschleunigungszeit
richtet. In seltenen Féllen ist es im Open Loop-Modus mdglich, dass der
Rampenmodus PIl-Rampe eine niedrige Drehzahl erreicht. Er kommt
jedoch nicht zum vollstandigen Stillstand. Ursache dafur kénnen stark
gestorte Netze mit geringer Kurzschlussleistung und hoher
Stromrichterlast sein. Es ist auch méglich, dass der Umrichter versucht,
den Motor mit durchziehender Last zu stoppen, der Motor aber im
Modus PI-Rampe oder bei ungeregelter Rampe nicht angehalten wird.
Verzogert der Umrichter, werden die Werte fur die abfallende Frequenz
und die abfallende Drehzahl iberwacht. Falls Frequenz und Drehzahl
nicht innerhalb von 10 s abfallen, setzt der Umrichter beide
zwangsweise auf null. Dies gilt nur, wenn der Umrichter den Motor durch
Vorgabe eines Stoppbefehls verzégert, und nicht, wenn der Sollwert auf
null gesetzt wird.

0: Ungeregelte Rampe

Bei Verwendung eines geeigneten Bremswiderstandes empfiehlt sich
diese Einstellung. Die Frequenz wird entsprechend der eingestellten
Bremsrampe verringert und der Antrieb bremst ab. Eine Beeinflussung
der Bremsrampe erfolgt nur, wenn die generatorische Stromgrenze
erreicht wird. Ist das Tragheitsmoment zu grof3, kann es zu einer
Uberspannungsabschaltung ,OU* kommen.

1: Modus PI-Rampe

Der Modus PIl-Rampe wird verwendet. Falls die Spannung wahrend der
Verzdgerung auf den geltenden Wert in Pr 2.08 steigt, wird ein Regler
aktiviert, dessen Ausgangssignal den Sollwert des Motorlaststroms
entsprechend andert. Durch diese Regelung der
Zwischenkreisspannung erhoht sich die Motorverzogerung, je niedriger
die Drehzahl wird. Wenn die Verzdgerungszeit des Motors den
programmierten Wert erreicht, stellt der Regler seine Funktion ein und
der Umrichter verzégert gemafl dem programmierten Wert. Wenn die
Spannung fir den Standard-Rampenmodus (Pr 2.08) niedriger als die
Nennspannung des Zwischenkreises eingestellt ist, verzogert der
Umrichter den Motor nicht, sondern l&sst ihn austrudeln.

Das Ausgangssignal der Rampensteuerung (falls aktiv) ist ein
Stromsollwert, der dem Stromregler zugefuihrt wird. Die Verstéarkung
kann mit Pr 4.13 und Pr 4.14 eingestellt werden.

Regler in Betrieb

Zwischenkreisspannung

Motordrehzahl

Programmierte
Verzbgerungs-
zeit

2: Modus PI-Rampe mit Anheben der Motorspannung

Diese Betriebsart entspricht dem Modus PI-Rampe. Der einzige
Unterschied ist, dass die Motorspannung um 20 % angehoben wird.
Dadurch werden die im Motor auftretenden Verluste erhéht und dadurch
der Motor schneller zum Stillstand verzbgert.

Spannungsschwelle fir Bremsrampenkorrektur
| RA | | us |

Uni

200V-Umrichter: 375
400V-Umrichter: EUR> 750
USA> 775

575V-Umrichter: 895

690V-Umrichter: 1075

0V bis
DC_VOLTAGE_SET_MAX

Diese Spannung wird als Regelschwelle fur den Modus PI-Rampe
verwendet. Wenn dieser Parameter zu niedrig eingestellt ist, trudelt der
Motor langsam aus. Ist dieser Wert zu hoch eingestellt und kein
Bremswiderstand angeschlossen, kann der Umrichter eine
Uberspannungs-Fehlerabschaltung ,OV* auslésen. Der Mindestwert
muss gréRer sein als die durch die Netzspannung erzeugten
Hochstwerte im Zwischenkreis. Die Zwischenkreisspannung betragt
normalerweise ungefahr: Effektivwert der Netzspannung x V2.

Dieser Parameter muss sehr sorgfaltig eingestellt werden.

Es wird empfohlen, dass dessen Wert mindestens 50V hoher
als die maximal auftretende Zwischenkreisspannung ist.

Falls dieser Parameter nicht so eingestellt ist, kann es sein,
dass der Motor nach einem STOP-Befehl nicht verzdgert wird.

13.21.3 S-Rampenmodi
S-Rampe freigeben
LS Bit | | | | | US |
¢ AUS (0) oder EIN (1) = AUS (0)

Die Aktivierung dieses Parameters gibt die S-Rampenfunktion frei.
Der S-Rampenmodus ist wahrend der Verzégerungsphase der
PIl-Rampe gesperrt. Wenn der Motor im Modus PI-Rampe nach der
Verzégerung wieder beschleunigt wird, wird die S-Rampenfunktion auf
null zuriickgesetzt.

S-Rampe: Anderungsrate

LS Uni | | | | | usS |
0,0 bis 300,0
oL ) 3.1
s“/100Hz
- o
vr| ¢ 0 bis 100,000 1.500
sV | $2/1000 min™t 5030

Betriebsanleitung Unidrive SPM
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Inbetrieb- Hinweise zur

Dieser Parameter legt die maximale Anderungsrate von Beschleunigung
und Verzdgerung fest. Die Standardwerte wurden so gewahlt, dass beim
voreingestellten Rampenmodus und bei maximaler Drehzahl der
kurvenférmige Kennlinienbereich der S-Rampe 25 % der urspriinglichen
Rampe betragt, wenn der S-Rampenmodus aktiviert ist.

— —— Drehzahlsollwert
-.-.- Beschleunigung
—— Tatsé&chliche Drehzahl

Programmierte
Rampenrate

S-Rampe:
Beschleunigungs-
rampe

Da der Rampenwert als s/100Hz bzw. /1000 min't und der
S-Rampenparameter als s2/100Hz bzw. s2/1000 min™! definiert ist,
kann die Zeit T fur den ,kurvenférmigen“ Bereich der S-Rampe wie folgt
ermittelt werden:

T = S-Rampe Anderungsrate / Rampenzeit
Durch das Aktivieren des S-Rampenmodus wird die Gesamtrampenzeit
um die Zeitdauer T verlangert, da jedem Rampenende beim Erzeugen
der S-Rampe ein zusétzlicher Wert von T/2 hinzugefiigt wird.

Closed Loop-Vektormodus und Servomodus

Wenn dieser Parameter auf 1, 2 oder 3 gesetzt ist, sind die Rampenmodi
nicht freigegeben, solange der Umrichter sich im Zustand ,run“ befindet.
Wenn der Umrichter aus dem Zustand ,run“ in einen anderen Zustand
geschaltet, jedoch nicht deaktiviert wird, wird der passende Stoppmodus
verwendet. Es wird empfohlen, den Stop mit Austrudeln oder den Stopp
ohne Rampen zu verwenden. Falls zum Stoppen jedoch Rampenmodi
verwendet werden, wird das Rampenausgangssignal am
Umschaltungspunkt mit der Ist-Drehzahl vorgeladen, um unerwiinschte
Sprunge des Drehzahlsollwertes zu vermeiden.

0: Drehzahlregelungsmodus
Der Drehmomentsollwert ist gleich dem Ausgangssignal des
Drehzahlregelkreises.

1: Drehmomentregelung
Die Drehmomentanforderung ergibt sich aus der Summe von
Drehmomentsollwert und Drehmoment-Offset, falls aktiviert.
Die Drehzahl wird nicht begrenzt, der Umrichter 16st jedoch beim
Uberschreiten der Uberdrehzahlgrenze eine Fehlerabschaltung aus.

2: Drehmomentregelung mit N-Grenze
Die Drehmomentanforderung wird durch das Ausgangssignal des
Drehzahlregelkreises bestimmt, ist jedoch auf einen Bereich
zwischen 0 und dem jeweiligen Drehmomentsollwert (Pr 4.08 und
Pr 4.09 (falls aktiviert)) beschrénkt. Damit soll ein (nachfolgend
dargestellter) Betriebsbereich erzeugt werden, wenn der
resultierende Drehzahlsollwert und der resultierende
Drehmomentsollwert beide positiv sind. Der Drehzahlregler
versucht, das System mit einer Drehmomentanforderung, der durch
den resultierenden Drehmomentsollwert definiert wird, auf den
resultierenden Drehzahlsollwert zu beschleunigen. Die Drehzahl

13.21.4 Drehmomentmodi kann den Sollwert allerdings nicht tiberschreiten, da das
erforderliche Drehmoment in diesem Fall negativ wéare und auf null
4.08 Drehmomentsollwert begrenzt werden wirde.
LS | Bi L L1 [US] Strom
{ | 2USER_CURRENT_MAX % |= 0.00 1
Parameter fiir den Hauptdrehmomentsollwert. Die normale Prd.08 + .
Aktualisierungszeit fur den Drehmomentsollwert betragt 4ms. Wenn die Pr 4.09 (wenn freigegeben)
Umrichter-Analogeingénge 2 oder 3 als Quelle fur die Sollwerte
verwendet werden, der Umrichter sich im Closed Loop-Vektormodus bzw. >
Servomodus befindet und die Analogeingange im Spannungsmodus mit Pr3.01 Drehzahl
Null-Offset betrieben werden, verringert sich die Abtastzeit auf 250us.

Auswahl Drehnmomentmodus

LS | Uni ] ] ] US|
oL 0 bis 1

¢ = 0

CL 0 bis 4

Open Loop-Modus

Wenn dieser Parameter = 0 ist, wird die normale Frequenzregelung
verwendet. Wenn dieser Parameter auf 1 gesetzt ist, wird der
Stromsollwert an den PI-Stromregler angelegt. Das ergibt einen
Drehmoment- bzw. Stromsollwert fir den Open Loop-Modus, wie unten
dargestellt. Der Stromfehler wird an Proportional- und
Integralkomponenten Gbergeben. Daraus ergibt sich ein
Frequenzsollwert, der auf den Bereich. -SPEED_FREQ_MAX bis
+SPEED_FREQ_MAX.

Stromsollwert

+ P Pr4.a3
| Pré4.14

Frequenz-
sollwert

Istwert Wirkstrom (A)

Je nach dem Vorzeichen des resultierenden Drehzahlsollwerts und des
resultierenden Drehmoments sind die vier im folgenden dargestellten
Betriebsbereiche mdoglich.

+ resultierender Drehzahlsollwert - resultierender Drehzahlsollwert
+ resultierendes Drehmoment + resultierendes Drehmoment

_ 11 1

+ resultierender Drehzahlsollwert - resultierender Drehzahlsollwert
- resultierendes Drehmoment - resultierendes Drehmoment

Diese Betriebsart kann eingesetzt werden, wenn eine
Drehmomentregelung benétigt wird, die Maximaldrehzahl jedoch durch
den Umrichter begrenzt werden muss.
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Inbetrieb-

3: Drehmomentregelung fir Aufwickler

Positiver resultierender Drehzahlsollwert:
Ein positives resultierendes Drehmoment liefert eine
Drehmomentregelung mit einer positiven Drehzahlgrenze, die durch
den resultierenden Drehzahlsollwert bestimmt wird. Ein negatives
resultierendes Drehmoment liefert eine Drehmomentregelung mit

einer negativen Drehzahlgrenze von -5 min.

Negativer resultierender Drehzahlsollwert:
Ein negatives resultierendes Drehmoment liefert eine
Drehmomentregelung mit einer negativen Drehzahlgrenze, die durch
den resultierenden Drehzahlsollwert bestimmt wird. Ein positives

resultierendes Drehmoment liefert eine Drehmomentregelung mit

einer positiven Drehzahlgrenze von +5 minL,

Beispiel fur einen Aufwicklerbetrieb:

Das ist ein Beispiel fur einen Aufwickler, der in positiver Richtung lauft.
Der resultierende Drehzahlsollwert wird auf einen positiven Wert
gesetzt, der gerade uber dem Drehzahlsollwert des Aufwicklers liegt.
Wenn der resultierende Drehmomentbedarf positiv ist, lauft der
Aufwickler mit einer begrenzten Drehzahl, so dass, falls das Material
bricht, die Drehzahl nicht tber den Sollwert ansteigt. Es ist auch
moglich, den Aufwickler mit einem negativen resultierenden
Drehmomentbedarf abzubremsen. Der Aufwickler wird solange bis zu

einer Drehzahl -5 mint abgebremst, bis ein Stopp-Signal angelegt wird.
Der Betriebsbereich ist im folgenden Diagramm dargestellt.

4: Drehzahlregelung mit Drehmomentvorsteuerung

Der Umrichter lauft in Drehzahlregelung, dem Ausgangssignal des
Drehzahlreglers kann jedoch eine Drehmomentkomponente hinzugefugt
werden. Dieser Wert kann benutzt werden, um die Regelung von
Systemen zu verbessern, bei denen die Verstarkungen des
Drehzahlregelkreises aus Stabilitatsgrinden niedrig sein mussen.

13.21.5 Stoppmodi
Stoppmodus
LS Txt | | | | | us |
COASt (0), rP (1), rP.dcl
oL (2), dcl (3), td.dcl (4),
{5 diSADLE (5) N P (1)
vT COASt (0), rP (1),
sV no.ré (2) no.rP (2)

Open Loop-Modus
Das Stoppen erfolgt in zwei verschiedenen Phasen: verzégern, um zu
stoppen, und gestoppt.

Bereich flir Aufwicklerbetrieb,
Drehzahl begrenzt auf Sollwert
und positives Drehmoment

Drehmoment \ Gesamt

/ Drehzahlsollwert
Y

| :

Drehzahl

-5 min'“/

Bereich fir Verzogerung des Aufwicklers,
Linkslauf- Drehzahl begrenzt und
negatives Drehzahlmoment

Beispiel fur einen Abwicklerbetrieb:

Das ist ein Beispiel fur einen Abwickler, der in positiver Richtung lauft.
Der resultierende Drehzahlsollwert sollte auf einen Wert eingestellt
werden, der gerade (iber dem maximalen Normaldrehzahlsollwert liegt.
Wenn der resultierende Drehmomentbedarf negativ ist, tbt der
Abwickler Zugspannung aus und versucht, bei einer Drehzahl von

5 min™ in der entgegengesetzten Richtung zu laufen, um eventuellen
Durchhang zu beseitigen. Der Abwickler kann bei jeder positiven
Drehzahl, die Zugspannung ausuibt, laufen. Bei einer erforderlichen
Beschleunigung des Abwicklers ist ein positiver resultierender
Drehmomentbedarf nétig. Die Drehzahl wird dann auf den
resultierenden Drehzahlsollwert begrenzt. Der Betriebsbereich ist der
gleiche wie der des Aufwicklers und wird nachfolgend dargestellt.

Bereich fir Beschleunigung
des Abwicklers positives
Drehmoment, begrenzte Drehzahl

Drehmoment 4 / Drehzahlsollwert

’ — Drehzahl

Bereich fiir normalen Abwicklerbetrieb:
negatives Drehmoment, begrenzt
auf niedrige Drehzahl im Linkslauf

-5 min”

Stopp- Phase 1 Phase 2 Anmerkungen
modus
0: Austrudeln Umrichter ﬁegler kann | Durch die Verzdgerung in
deaktiviert 1s lang nicht | Phase 2 wird ein Abbau
freigegeben |des magnetischen Flus-
werden ses im Laufer ermdglicht
1: Rampenmo- |Herunterfah- |1s Wartezeit
dus ren, bis die | mit freigege-
Frequenz bener Aus-
gleich null ist | gangsbriicke
2: Rampenmo- |Herunterfah- | Motor wird
dus gefolgt von |ren, bis die | mit dem
einer Gleich- Frequenz Gleichstrom
strombremsung | gleich null ist |in Pr 6.06 fur
denin
Pr 6.07 fest-
gelegten
Zeitraum
abgebremst.
3: Gleichstrom- | Gleichstrom- | Motor wird | Der Umrichter erkennt
bremsung mit | bremsung mit dem niedrige Drehzahlen auto-
Nulldrehzahler- | bei niedriger |Gleichstrom |matisch und stellt die
kennung Frequenz mit |in Pr 6.06 fur | Bremszeit entsprechend
Erkennung |denin ein. Falls die Stromstérke
niedriger Pr 6.07 fest- |fur die Gleichstrombrem-
Drehzahlen |gelegten sung zu gering ist, (nor-
vor der néch- | Zeitraum malerweise muss diese
sten Phase |abgebremst. | mindestens 50-60 %
betragen), kann der
Umrichter niedrige Dreh-
zahlen nicht erkennen.
4: Stopp durch | Motor wird

Zeitgeber tber- | mit dem
wachte Gleich- | Gleichstrom
strombremsung |in Pr 6.06 fur
denin

Pr 6.07 defi-
nierten Zeit-
raum
abgebremst.

Umrichter
deaktiviert

5: Deaktivieren Ermdglicht den Umrich-
ter sofort zu deaktivieren
und dann bei Bedarf
sofort wieder zu aktivie-

ren.
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Nach Start der Modi 3 und 4 muss der Umrichter vor dem Neustart durch
Stoppen, Ausldsen einer Fehlerabschaltung oder Deaktivierung zuerst in
den betriebsbereiten Zustand geschaltet werden.

Wenn dieser Parameter auf DIASbLE (5) gesetzt ist, wird der
Sperr-Stoppmodus verwendet, wenn der Startbefehl entfernt wird.

Diese Betriebsart ermdglicht ein sofortiges Starten des Umrichters,
indem der Startbefehl erneut angewendet wird. Wird der Umrichter jedoch
durch Wegnahme der Umrichter-Freigabe gesperrt, (d.h. Gber die
Funktion Sicherer Halt (Secure Disable) oder den Parameter Pr 6.15

Reglerfreigabe), dann kann der Regler 1 s lang nicht freigegeben werden.

Closed Loop-Vektormodus und Servomodus

Es gibt nur eine Stopp-Phase. Der Umrichter schaltet sofort nach dem
Abschluss der einzelnen Stoppaktion in den betriebsbereiten Zustand.

Stoppmodus Vorgang

0: Austrudeln Umrichter wird gesperrt

1: Rampenmodus Mit Rampe stoppen

2: Keine Rampe Ohne Rampe stoppen

Der Motor kann nach dem Stoppen mit Positionsorientierung gestoppt
werden. Dieser Modus wird mit dem Parameter fir den Modus der
Lageregelung (Pr 13.10) ausgewahit. Bei Auswahl dieser Betriebsart hat
Pr 6.01 keine Wirkung.

Stromstérke fur Gleichstrombremsung

LS | Uni ] TRA | | US|

oL 0,0 bis 150,0 % = 100.0

Legt die wahrend der Gleichstrombremsung verwendete Stromstarke als
Prozentsatz des Motornennstroms (Pr 5.07) fest.

Dauer Gleichstrombremsung

LS Uni

LUS |

oL 1.0

8

0,0 bis 25,0 s =

Legt die Zeitdauer der Gleichstrombremsung in Phase 1 mit den
Stoppmodi 3 und 4 sowie die Zeitdauer wéhrend Phase 2 mit

1: StoP - Open Loop-Modus

Der Umrichter I8st die gleiche Aktion wie beim Hochlauf auf den Sollwert
nach Netzwiederkehr aus. Der einzige Unterschied besteht darin,

dass die zum Bremsen bengétigte Zeit mindestens genauso kurz wie die
Verzégerungsrampenzeit ist und der Umrichter auch bei Wiederkehr der
Netzspannung weiter verzégert und stoppt. Bei normaler oder durch
Timer gesteuerter Gleichstrombremsung nutzt der Umrichter bei
Netzausfall den Rampenmodus zum Stoppen. Wenn ein Rampen-Stopp
gefolgt von Gleichstrombremsung ausgewahlt ist, fahrt der Umrichter im
Rampenmodus bis zum Stopp und versucht dann,
Gleichstrombremsung anzuwenden Falls die Netzspannung zu diesem
Zeitpunkt nicht wieder anliegt, 16st der Umrichter héchstwahrscheinlich
eine Fehlerabschaltung aus.

1: StoP - Closed Loop-Vektormodus oder Servomodus

Der Drehzahlsollwert wird auf null gesetzt und die Rampenmodi werden
deaktiviert. Dadurch kann der Umrichter den Motor zum Stillstand an der
Stromgrenze abbremsen. Wenn die Netzspannung wieder anliegt,
wahrend der Motor noch bremst, werden bis zum vollstandigen
Motorstopp alle Startsignale ignoriert. Falls der Wert fur die Stromgrenze
sehr niedrig eingestellt ist, kann der Umrichter eine Fehlerabschaltung
L,UV* ausldsen, bevor der Motor gestoppt ist.

2: ridE.th

Der Umrichter erkennt einen Netzausfall, wenn die
Zwischenkreisspannung unter Vml,; abféllt. In diesem Fall versucht der
Umrichter, Uber einen Regler die Zwischenkreisspannung auf dem Wert
Vmly zu halten. Dadurch wird mit fallender Drehzahl die Bremsrampe
immer kirzer, damit die Netzstltzung durch die rotatorische Energie des
Antriebssystems erfolgen kann. Wenn die Netzspannung wiederkehrt,
steigt die Zwischenkreisspannung zwangslaufig uber den Wert Vmlz und
der Antrieb beschleunigt wieder auf seinen eingestellten Sollwert hoch.
Der Ausgang des Netzausfallreglers ist ein Stromsollwert, der in das
Stromregelsystem gefuhrt wird. Daher missen die
Verstarkungsparameter Pr 4.13 und Pr 4.14 fur eine optimale Steuerung
konfiguriert werden. Einzelheiten zur Einstellung finden Sie in den
Beschreibungen zu den Parametern Pr 4.13 und Pr 4.14.

In der folgenden Tabelle sind alle ZK-Spannungsschaltschwellen fir
Umrichter verschiedener Netzanschlussspannungen aufgefihrt.

Stoppmodus 2 (siehe Pr 6.01) fest. 200V- 400V- 575V- 690V-
Spannung Umrichter | Umrichter | Umrichter | Umrichter
6.08 Aktivierung halten Vuu 175 330 435
LS | Bit | | | | | US | vml, 205* 410* 540*
oL
AUS (0) Vml, Vmly - 10V | Vml -20V Vmly -25V
VT | { AUS (0) oder EIN (1) = Vmls Vmly +10V | Vmly +15V Vml; +50V
sv EIN (1) Vuu-Neustart 215 425 590

Wenn dieses Bit gesetzt ist, bleibt der Regler freigegeben, auch wenn
das Startsignal entfernt wurde und der Motor zum Stillstand gekommen
ist. Der Umrichter geht statt in den Zustand ,rdy" in den Zustand ,StoP*.

13.21.6 Modi bei Netzausfall

*Vmly wird durch Pr 6.48 festgelegt. Die in der oben stehenden Tabelle
angegebenen Werte sind die Standardwerte.

Erkennungspegel fir Hochlauf auf Sollwert nach

6.48 Netzwiederkehr

Reaktion bei Netzausfall LS | Uni | | | RA | Us |
LS Txt 1 ! | ! TUS | oL|{ _ = 200V—Umr?cwter: 205
- - - 0V bis — 400V-Umrichter: 410
$ | dis(0), StoP (1), ridE.th (2) |= diS (0) CL | {3 | DC_VOLTAGE_SET_MAX |, 575V-Umrichter: 540
690V-Umrichter: 540

0: diS

Netzausfalle werden nicht erkannt. Der Umrichter arbeitet nur solange
normal, wie die Zwischenkreisspannung innerhalb der Spezifikation
(d.h. >Vuu). Sobald die Spannung unter den Wert Vuu abfallt, wird eine
Unterspannungs-Fehlerabschaltung ,UV* ausgeldst. Die
Fehlerabschaltung wird zurlickgesetzt, sobald der Spannungswert
wieder Uber den in der untenstehenden Tabelle angegebenen Wert
»Vuu Neustart” steigt.

Der Pegel fur die Netzausfallerkennung kann mit Hilfe dieses
Parameters eingestellt werden. Wenn der Wert bis unter den
Standardwert verringert wurde, wird der Standardwert vom Umrichter
verwendet. Wenn der Pegel zu hoch gesetzt wird, so dass die
Netzausfallerkennung unter normalen Betriebsbedingungen aktiv wird,
trudelt der Motor aus.
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Externer Gleichrichter nicht aktiv

LS | Bit || I

& AUS (0) oder EIN (1) = AUS (0)

Wird ein Umrichter mit einem internen Gleichrichter benutzt, sollte dieser
Parameter auf null bleiben. Bei einem Umrichter mit einem aktiven
externen Gleichrichter (zur Steuerung der Zwischenkreisaufladung)
sollte dieser Parameter als Zielparameter des Ausgangs einer
Variablenauswahl-Einrichtung zur Uberwachung des externen
Gleichrichters verwendet werden. Dadurch kann der
Uberwachungsblock verhindern, dass der Umrichter den Modus
“Hochlauf auf Sollwert nach Netzwiederkehr* verlasst, bevor der
Gleichrichter voll aktiv ist und vollen Phasenvorschub erreicht. Wird das
Merkmal nicht verwendet, endet der Modus “Hochlauf auf Sollwert nach
Netzwiederkehr”, sobald die Spannung am Zwischenkreis iber dem
Netzausfallerkennungswert liegt. Der Gleichrichter kann noch immer
vollen Phasenvorschub erreichen, und die Lastanwendung kann
verursachen, dass die Zwischenkreisspannung erneut unter den
Netzausfallerkennungswert zurtick fallt.

Stromregelkreis: P-Verstarkung

LS Uni | | | | | us |
oL|{ =| Alle Nennspannungen: 20
) 200V-Umrichter: 75
Ll 0 bis 30.000 N 400V-Umrichter: 150
575V-Umrichter: 180
690V-Umrichter: 215
Stromregelkreis: |-Verstarkung
LS Uni | | | | | us |
oL|{ =| Alle Nennspannungen: 40
) 200V-Umrichter: 1,000
cL|o 0 bis 30.000 N 400V-Umrichter: 2,000
575V-Umrichter: 2,400
690V-Umrichter: 3,000

Open Loop-Modus

Diese Parameter legen die proportionale und integrale Verstarkung des
in einem Umrichter im Open Loop-Modus verwendeten Stromreglers
fest. Wie bereits erwahnt, stellt der Stromregler durch Anderung der
Ausgangsfrequenz des Umrichters entweder Stromgrenzen oder eine
Drehmomentregelung zur Verfigung. Der Regelkreis wird bei einem
Netzausfall auch im Drehmomentmodus verwendet, oder wenn der
Standard-Rampenmodus im Regelmodus aktiv ist und der Umrichter
abbremst, um den in den Umrichter flieRenden Strom zu regulieren.
Obwohl die Standardeinstellungen so gewahlt wurden, dass fiir weniger
komplexe Anwendungsfélle die Verstarkungsparameter passend
eingestellt sind, kann es vorkommen, dass das Reglerverhalten vom
Benutzer abgeglichen werden muss. Im folgenden finden Sie Richtlinien
zum Einstellen der Verstarkungen fir verschiedene Anwendungsfalle.

Stromgrenzenbetrieb:
Die Stromgrenzen arbeiten normalerweise nur mit einer integralen
Komponente. Diese liegt meist am Beginn des
Feldschwachbereiches. Die proportionale Komponente ist im
Regelkreis bereits enthalten. Die integrale Komponente muss
ausreichend erhoéht werden, um die Wirkung einer Rampe, die auch
noch bei arbeitender Stromgrenze aktiv ist, auszugleichen. Wenn
der Umrichter beispielsweise mit einer konstanten Frequenz lauft
und Uberlastet ist, versucht das Strombegrenzungssystem, zur
Lastverringerung die Ausgangsfrequenz zu senken. Zur selben Zeit
versucht der Rampenmodus, die Frequenz wieder auf den Sollwert
anzuheben. Wenn die integrale Verstarkung zu weit erhéht wurde,
zeigen sich die ersten Anzeichen von Instabilitat an dem Punkt, an

dem die Feldschwéachung beginnt. Diese Schwingungen kénnen
durch Erhéhung der proportionalen Verstarkung reduziert werden.
Im Umrichter wurde ein System integriert, das die auf Grund der
entgegen gesetzten Aktionen des Strombegrenzungs- und
Rampensystems verursachte Verstellung verhindern soll. Dadurch
kann der Punkt, an dem die Stromgrenze aktiv wird, um 12.5 %
gesenkt und der Strom immer noch bis zur benutzerspezifisch
festgelegten Stromgrenze eingestellt werden. Das
Stromgrenzen-Flag (Pr 10.09) kann jedoch abhangig von der
eingestellten Rampenzeit gesetzt werden, wenn der Strom bis
12.5 % unterhalb der Stromgrenze ansteigt.

Drehmomentregelung:
Auch hier arbeitet der Regler normalerweise nur mit einer integralen
Komponente. Diese liegt meist am Beginn des
Feldschwachungsbereiches. Die ersten Instabilitdtsanzeichen treten
um die Nenndrehzahl herum auf und kénnen durch Erh6hung der
proportionalen Verstarkung verringert werden. Der Regler kann bei
Drehmomentregelung instabiler als bei seiner Verwendung fur die
Strombegrenzung sein. Das ist so, weil eine Last normalerweise den
Regler stabilisiert und dieser bei Drehmomentregelung nur gering
belastet wird. Beim Erreichen der Stromgrenze wird der Umrichter
oft mit erhéhter Uberlast betrieben, es sei denn, die Werte fiir die
Stromgrenze sind niedrig eingestellt.

Netzausfall und geregelter Standard-Rampenmodus:
Der Regler fiir die Zwischenkreisspannung wird aktiviert, wenn die
Netzausfallerkennung freigegeben ist und die Netzspannung ausfallt
oder der geregelte Standard-Rampenmodus verwendet wird und
sich das System im generatorischen Betrieb befindet.
Der Zwischenkreisregler versucht, die Zwischenkreisspannung
durch Regelung des Stromflusses vom Umrichter in dessen
Zwischenkreiskondensatoren auf einem festen Wert zu halten.
Der Ausgangswert des Zwischenkreisreglers ist ein Stromsollwert,
der gemanR der Darstellung in dem nachfolgenden Diagramm in den
PI-Stromregler eingespeist wird.

Stromsollwert

Zwischenkreis-
spannungs- P Pr4.13_>
| Pr4.i4
regler
Frequenz-
sollwert
Zwischenkreis-
kondensator

Istwert Wirkstrom (A)

—

Obwohl dies normalerweise nicht erforderlich ist, kann der
Zwischenkreisspannungsregler mit Pr 5.31 abgeglichen werden.

Es kann jedoch oft vorkommen, dass die Stromreglerverstéarkungen
zum Erreichen des erforderlichen Verhaltens eingestellt werden
mussen. Falls die Verstarkungen nicht optimal eingestellt sind, ist es
empfehlenswert, den Umrichter zuerst im Drehmomentmodus zu
konfigurieren. Die Verstarkungen mussen auf einen Wert eingestellt
werden, der im Bereich, in dem die Feldschwéchung beginnt, keine
Instabilitaten hervorruft. Dann sollten Sie den Umrichter zuriick auf
Open Loop-Frequenzregelung im Standard-Rampenmodus
schalten. Zum Testen des Reglers kann die Netzspannung wéhrend
des Motorlaufes abgeschaltet werden. Es ist sehr wahrscheinlich,
dass die Verstarkungen, falls erforderlich, weiter erh6ht werden
koénnen, da der Zwischenkreisspannungsregler - vorausgesetzt,

der Umrichter muss nicht mit Drehmomentregelung betrieben
werden - eine stabilisierende Wirkung hat.

Closed Loop-Vektormodus und Servomodus

Die Kp- und Ki-Verstarkungen werden fur den spannungsbasierten
Stromregler verwendet. Bei den meisten Motoren liefern die werkseitig
eingestellten Standardwerte zufriedenstellende Ergebnisse. Zum
Erreichen einer optimalen Leistung kann es jedoch notwendig werden,
die Verstarkungen zu andern. Die proportionale Verstarkung (Pr 4.13) ist
zum Erreichen einer optimalen Regelleistung der kritischste Wert.
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Dieser Wert kann entweder durch ein Autotune (siehe Pr 5.12) oder

durch den Benutzer so eingestellt werden, dass
Pr4.13=Kp=(L/T)x (lts/ Vi) x (256 / 4)

Hierbei ist:
T - Abtastzeit des Stromreglers. Der Umrichter gleicht alle
Anderungen der Abtastzeit aus. Deswegen kann vorausgesetzt
werden, dass diese der niedrigsten Abtastzeit von 167us entspricht.
L - Motorinduktivitat (mH). Bei Servomotoren ist dies die Halfte der
normalerweise vom Hersteller angegebenen Induktivitat zwischen
Phasen. Bei einem Asynchronmotor ist dies die Streuinduktivitat pro
Phase (sLg). Dies ist der Induktivitatswert, der nach dem
Autotune-Test in Pr 5.24 gespeichert wird. Falls sLg nicht gemessen
werden kann, ist die Berechnung aus dem stationaren einphasigen
Ersatzschaltbild des Motors wie folgt moglich:

2
L
oLy = Ly _[Li]

r
lts ist der Spitzenwert des rickgefuihrten Stroms bei Vollausschlag =
Umrichternennstrom x V2 / 0.45. Der Umrichternennstrom ist in
Pr 11.32 angegeben.
Vi ist die maximale Zwischenkreisspannung.

Dieser Wert berechnet sich aus:
Pr4.13 = Kp = (L / 167us) x (Umrichternennstrom x V2 / 0.45 / Vfs)

x (256 / 3)
= K x L x Umrichternennstrom
Hierbei ist:
K =2 /(0,45 x Vfs x 167us) x (256 / 4)
Nennspannung des Umrichters Vis K

200V A15V 2322
400V 830V 1161
575V 990V 973
690V 1.190v 951

Durch diese Konfiguration wird nach einer Anderung des
Stromsollwertes eine Sprungantwort mit minimalem Uberschwingen
erreicht. Das Verhalten der Stromregler sollte in etwa den in der
folgenden Tabelle aufgefiihrten Werten entsprechen. Die proportionale
Verstarkung kann um einen Faktor von 1,5 erhéht werden. Dies liefert
eine ahnliche Erh6hung der Bandbreite, die Sprungantwort enthélt dann
jedoch ca. 12,5 % Uberschwingen.

Taktfrequenz Abtastzeit Verstarkuhgs- Ph_asen-
(kHz) Stromregelung bandbreite verzdgerung

(us) (Hz) (us)
3 167 Angabe erforderlich 667
4 125 Angabe erforderlich 444
6 83 Angabe erforderlich 333
8 125 Angabe erforderlich 444
12 83 Angabe erforderlich 333
16 125 Angabe erforderlich 444

Die integrale Verstarkung (Pr 4.14) ist weniger kritisch und muss so
eingestellt werden, dass

Pr4.14 =Ki=Kpx 256 X T/ T jst

Hierbei ist:
™m - die Motorzeitkonstante (L/R).
R - der Phasenstanderwiderstand des Motors (d. h. der halbe
zwischen zwei Phasen gemessene Widerstand).

Dieser Wert berechnet sich aus
Pr 4.14 = Ki = (K x L x Umrichternennstrom) x 256 x 167us x R/ L
=0,0427 x K x R x Umrichternennstrom

Die obige Gleichung liefert fiir die integrale Verstarkung einen
herkdmmlichen Wert. Bei einigen Anwendungen, in denen es notwendig

ist, dass die vom Umrichter verwendeten Sollwerte dem Verlauf des
magnetischen Flusses dynamisch sehr schnell folgen missen (d.h. bei
Asynchronmotoren hoher Drehzahl im Closed Loop-Modus), kann es
sein, dass die integrale Verstarkung einen sehr viel hoheren Wert haben
muss.

13.21.7 Start-/Stopp-Logikmodi
Logikauswahl Start/Stopp
LS Uni | | | | | us |
¢ 0 bis 4 = 0

Mit diesem Parameter kdnnen verschiedene vordefinierte Makros zum
Verschalten der Digitaleingdnge ausgewahlt werden, um die
Ansteuerlogik zu konfigurieren. Bei Werten zwischen 0 und 3 aktualisiert
der Umrichterprozessor die Zielparameter fur die Digital-E/As T25, T26
und T27 sowie das Bit fiir das Freigeben der Flankentriggerung fiir die
Ansteuerlogik (Pr 6.40) kontinuierlich. Wenn der Wert 4 eingestellt ist,
kdnnen die Zielparameter fiir diese Digital-E/As und fur Pr 6.40 durch
den Benutzer gesetzt werden.

Wird Pr 6.04 geéndert, so ist ein Umrichter-Reset erforderlich, bevor die
Funktion von T25, T26 oder T27 aktiv wird.

Pr 6.04 T25 T26 T27 Pr 6.40
0
0 keine Pr6.30 Pr6.32 (Keine
Funktion (Rechtslauf) (Linkslauf) Flanken-
triggerung)
1 Pr 6.39 Pr6.30 Pr 6.32 (Flar%ken—
(Startfreigabe) | (Rechtslauf) (Linkslauf) .
triggerung)
0
keine Pr 6.34 Pr6.33 (Keine
2 . (Rechtslauf/
Funktion (Start) . Flanken-
Linkslauf) .
triggerung)
Pr 6.39 Pr6.34 Pr 6.33 .
3 (Startfreigabe) (Start) (Rechtslauf/ (Flanken-
9 Linkslauf) triggerung)
4 Anwender- Anwender- Anwender- Anwender-
definiert definiert definiert definiert
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Abbildung 13-41 Verbindungen zu den Digitaleingadngen
bei Pr 6.04 =0 bis 3

Zustand ein Startsignal, wird zunachst uber einen Test die aktuelle
Motordrehzahl ermittelt.

Pr6.04=0 Pr6.04=1 In den folgenden Sﬁtuation_en wird dieser Test nicht ausgefihrt und die
Motorfrequenz beginnt bei null.
21 ® 21 ® * Geben des Startbefehls, wenn sich der Umrichter im Stopp-Zustand
befindet
+24V 220 +24V 22| + Reglerfreigabe im Spannungsmodus Ur_| (Pr 5.14 = Ur_I) nach
230 23Q einem Netz Ein.
o4 ® o4 ® ¢ Geben des Startbefehls im Spannungsmodus Ur_S (Pr 5.14 =
. - ur_S).
25 ® Startfreigabe s ® Bei den Parameterstandardwerten betrégt die Lange dieses Tests ca.
Rechtslauf —26|Q|  Rechtslauf 26| 250ms. Falls der Motor jedoch eine lange Lauferzeitkonstante besitzt
Linkslauf — 197 ® Linkslauf P 27 ® (normalerweise bei groReren Motoren), kann es sein, dass die Testzeit
verlangert werden muss. Der Umrichter macht das automatisch, wenn
28 28 die Motorparameter (einschlieBlich Lastnenndrehzahl) richtig eingestellt
29|90 29| sind.
30 ® 30 ® Zur ordnungsgemaf3en Durchfiihrung des Tests muss der
31 ® 31 ® Standerwiderstand (Pr 5.17 oder Pr 21.12) richtig eingestellt sein.
Das gilt auch, wenn fiir den Spannungsregelmodus Fixed Boost
(Pr 5.14 = Fd) oder quadratische Spannungskennlinien (Pr 5.14 = SrE)
verwendet werden. Wahrend des Tests wird der jeweilige
Pr6.04=2 Pr6.04=3 Magnetisierungsstrom des Motors verwendet. Daher sollten der
Nennstrom (Pr 5.07 und Pr 21.07 sowie Pr 5.10 und Pr 21.10) und der
21[Q 21 ® Leistungsfaktor auf Werte gesetzt werden, die denen des Motors nahe
2 ® 2Q kommen, obwohl diese Parameter nicht so kritisch sind wie der des
24V Al Standerwiderstands. Bei grof3eren Motoren kann es erforderlich sein,
23 ® 23 ® den Parameter Pr 5.40 Spannungsanhebung bei Drehbeginn von
24 ® 24|Q seinem Standardwert 1.0 hochzusetzen, damit der Umrichter die
Motordrehzahl erfolgreich erkennen kann.
25|Q)|  Startfreigabe g 2510 ) ) R - .
Bitte beachten Sie, dass sich ein im Stillstand befindlicher Motor mit
Start —126|0 Start 26| geringer Last und geringer Tragheit wahrend des Tests leicht bewegen
Rechtslauf/ ——27|0|  Rechtslauf/ L 27 ® kann. Die Bewegungsrichtung ist undefiniert. Auf die Richtung dieser
Linkslauf Linkslauf Bewegung und die vom Umrichter ermittelten Frequenzen kdnnen die
28| 28|10 . ! _
folgenden Einschrénkungen angewendet werden:
29|09 29|Q
30 ® 30 ® 06.09 Funktion
31 ® 31 ® 0 Deaktiviert
1 Alle Frequenzen detektieren
2 Nur positive Frequenzen detektieren
Flankentriggerung fir Ansteuerlogik freigeben 3 Nur negative Frequenzen detektieren
LS Bit | | | | | us |
Closed Loop-Vektormodus und Servomodus
¢ AUS (0) oder EIN (1) = AUS (0) Wenn der Umrichter freigegeben wird, wahrend dieses Bit gleich 0 ist,

Mit diesem Parameter wird die Flankentriggerung fiir die Ansteuerlogik
freigegeben. Bei Verwendung einer Ansteuerlogik mit Flankentriggerung
muss ein Digitaleingang als Startfreigabe- oder Kein Stopp-Eingang
konfiguriert sein. Der Digitaleingang muss Daten nach Pr 6.39
schreiben. Der Startfreigabe- bzw. Kein Stopp-Eingang muss aktiviert
werden, damit der Umrichter gestartet werden kann. Durch
Deaktivierung des Startfreigabe- bzw. Kein Stopp-Eingangs wird die
Flankentriggerung zuriickgesetzt und der Umrichter gestoppt.

13.21.8 Aktivierung Fangfunktion

Aktivierung Fangfunktion

LS | Uni ] ] ] US|
oL 0 bis 3 0

¢ =

CL 0 bis 1 1

Open Loop-Modus

Ist dieser Parameter auf O eingestellt und der Umrichter erhalt im
freigegebenen Zustand ein Startsignal, beginnt die Ausgangsfrequenz
bei Null und steigt auf den erforderlichen Sollwert. Ist dieser Parameter
ungleich 0 eingestellt und der Umrichter erhélt im freigegebenen

beginnt der Drehzahlsollwert nach der Rampe (Pr 2.01) bei Null und wird
mit der Rampe auf den bendtigten Sollwert erhoht. Ist dieser Parameter
ungleich 0 eingestellt und der Umrichter erhalt im freigegebenen
Zustand ein Startsignal, wird der Sollwert nach Rampe auf die
Motordrehzahl gesetzt.

Wird der Closed-Loop-Vektormodus ohne Positionsrickfihrung
verwendet, und die Fangfunktion ist nicht erforderlich, sollte dieser
Parameter auf Null gesetzt werden, denn dies vermeidet eine
unerwiinschte Bewegung der Motorwelle bei erforderlicher Nulldrehzahl.
Wird der Closed-Loop-Vektormodus ohne Positionsriickfiihrung bei
groReren Motoren verwendet, kann es erforderlich sein, den Parameter
Pr 5.40 Spannungsanhebung bei Drehbeginn von seinem Standardwert
1.0 hochzusetzen, damit der Umrichter die Motordrehzahl erfolgreich
erkennen kann.

Spannungsanhebung bei Drehbeginn
LS Uni | | | |

| US|

oL
0,0 bis 10,0 = 1.0
vT
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Wird Pr 6.09 so eingestellt, dass er die Motor-Fangfunktion im
Open-Loop- oder im Closed-Loop-Vektormodus ohne
Positionsrickfiihrung aktiviert, (Pr 3.24 = 1 oder 3) definiert dieser
Parameter eine Skalierfunktion, die vom Algorithmus zur Erkennung der
Motordrehzahl benutzt wird. Es ist wahrscheinlich, dass bei kleineren
Motoren der Standardwert von 1.0 passend ist, aber bei grof3eren
Motoren muss dieser Parameter erhoht werden. Ist der Wert dieses
Paramters zu grof3, kann der Motor aus dem Stillstand beschleunigen,
wenn der Umrichter freigegeben wird. Ist der Wert dieses Parameters zu
klein, erkennt der Umrichter die Motordrehzahl als Null, auch wenn der
Motor dreht.

13.21.9 Lageregelungsmodi
Lageregelungsmodus
LS Uni | | | | | US |
oL 0 bis 2
e {3 = 0
CL 0 bis 6

Dieser Parameter dient zum Einstellen des Lagereglermodus geméan
den in der folgenden Tabelle aufgefuhrten Varianten.

Parameterw
ert

Vorsteuerung

Betriebsart :
freigegeben

Lageregler deaktiviert

Starre Synchronregelung v

Starre Synchronregelung

Flexible Synchronregelung

Flexible Synchronregelung

Spindelorientierung bei Stopp

o |0 B W[N] O

Spindelorientierung bei Stopp
und Reglerfreigabe

Starre Synchronregelung

Bei der starren Synchronregelung wird der Positionsfehler stets
ausgeregelt. Dreht sich nun die Slave-Antriebswelle durch eine
betrachtliche Uberlast die Zielposition langsamer, so holt der Slave bei
Wegnahme der Uberlast durch Lauf mit héherer Geschwindigkeit zur
Zielposition hin allmahlich wieder auf.

Drehzahl Istwert

Sollwert

’
~

Gleiche Flachen

Flexible Synchronregelung

Bei der flexiblen Synchronregelung ist der Lageregelkreis nur aktiv,
wenn die jeweilige Drehzahl erreicht wurde (siehe Pr 3.06). Dadurch
kann bei hohen Drehzahlfehlern Schlupf auftreten.

Drehzahl

Sollwert

Geschwindigkeitsvorsteuerung

Der Lageregler kann aus der Drehzahl des Sollwert-Encoders ein
Vorsteuersignal fir die Geschwindigkeit generieren. Dieses
Vorsteuersignal wird an das Menu 1 Ubergeben. Somit kénnen,

falls erforderlich, Rampen hinzugefiigt werden. Da der Lageregler nur
eine proportionale Verstarkung besitzt, miissen
Geschwindigkeits-Vorsteuersignale verwendet werden, um einen
standigen Positionsfehler, der der Drehzahl des Lagesollwertes
proportional ware, zu vermeiden.

Falls das Geschwindigkeits-Vorsteuersignal nicht vom Lagesollwert,
sondern von einer anderen Signalquelle geliefert werden soll, kann die
Vorsteuerung deaktiviert werden, d.h. Pr 13.10 wird auf 2 oder 4 gesetzt.
Das externe Vorsteuersignal kann tber Meni 1 von einem der
Frequenz- bzw. Drehzahlsollwerte zur Verfugung gestellt werden. Falls
der Vorsteuersignalpegel jedoch nicht richtig eingestellt ist, hat dies
einen standigen Lagefehler zur Folge.

Relatives Tippen

Bei Aktivierung des relativen Tippens kann das
Positionierrtickflihrungssignal mit der in Pr 13.17 definierten Drehzahl
relativ zum Lagesollwert verschoben werden.

Spindelorientierung

Bei Pr 13.10 = 5 orientiert der Umrichter nach einem Stopp-Befehl den
Motor. Wenn das Stillstandshalten aktiviert ist (Pr 6.08 = 1), verbleibt der
Umrichter nach dem Abschluss der Spindelorientierung in der
Lageregelung und hélt die ausgerichtete Lage. Wenn das
Stillstandshalten nicht aktiviert ist, wird der Umrichter nach dem
Abschluss der Orientierung deaktiviert.

Bei Pr 13.10 = 6 orientiert der Umrichter den Motor nach einem
Stopp-Befehl und bei jeder Reglerfreigabe, vorausgesetzt, dass das
Stillstandshalten (Pr 6.08 = 1) aktiviert ist. Dadurch wird sichergestellt,
dass sich die Motorachse nach der Reglerfreigabe stets in der gleichen
Paosition befindet.

Bei Spindelorientierung nach einem Stopp-Befehl arbeitet der Umrichter
die folgenden Funktionen ab:

1. Der Motor wird in der Richtung, in der er vorher lief, mit Hilfe von
Rampen auf die in Pr 13.12 programmierte Drehzahlgrenze
beschleunigt bzw. verzdgert.

Wenn der Rampenausgang die in Pr 13.12 eingestellte Drehzahl
erreicht, werden die Rampen deaktiviert, und der Motor dreht sich
weiter, bis die Position nahe an der Zielposition liegt (d. h. innerhalb
von 1/32 einer Umdrehung). Jetzt wird die Drehzahlvorsteuerung auf
0 gesetzt und der Lageregelkreis wird geschlossen.

Wenn sich die Position innerhalb des von Pr 13.14 festgelegten
Bereiches befindet, wird in Pr 13.15 das Signal ,Spindelorientierung
abgeschlossen” gesetzt.

Der in Pr 6.01 ausgewahlte Stopp-Modus hat bei Aktivierung der
Spindelorientierung keine Wirkung.
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14

14.1
1411

Technische Daten

Umrichter
Leistungs- und Stromklassen (Leistungsreduzierung fur Taktfrequenz und Temperatur)

Hinweise zur
UL-Listung

Eine vollstandige Definition der Begriffe ,Betrieb mit normaler Uberlast‘ und ,Betrieb mit erhohter Uberlast* finden Sie in Abschnitt 3.1
Nennwerte auf Seite 10.

Tabelle 14-1 Maximal zuldssiger Ausgangsdauerstrom bei 40°C (104°F) Umgebungstemperatur

Betrieb mit normaler Uberlast Hohe Uberlast (Heavy Duty)
Maximal zuléassiger Maximal zulassiger
ot [ Nemnaaten | A0sgEngsdaerston @ [ ennaen | Asgengssserson (9
Taktfrequenzen Taktfrequenzen
kw PS 3kHz 4kHz 6kHz kw PS 3kHz 4kHz 6kHz
?DMA1401 110 150 205 164.1 90 150 180 174.4 134.5
SPMA1402 132 200 236 210.4 157.7 110 150 210 174.8 129.7
SPMA1601 110 150 125 90 125 100
SPMA1602 132 175 144 110 150 125
SPMD1401 110 150 205 187 143 90 150 180 150 110
SPMD1402 132 175 248 225 172 110 150 210 175 128
SPMD1403 160 200 290 264 202 132 175 248 206 151
SPMD1404 185 300 335 305 233 160 200 290 241 177
SPMD1601 110 150 125 90 125 100
SPMD1602 132 175 144 110 150 125
SPMD1603 160 200 168 132 175 144
SPMD1604 185 250 192 160 200 168
Eine Definition der Umgebungstemperatur finden Sie in Abschnitt 5.7 Schaltschrankauslegung und Umgebungstemperatur des Umrichters auf
Seite 42.

Bei parallelen Anwendungen ist eine zusétzliche Leistungsreduzierung von 5 % erforderlich.

Tabelle 14-2 Maximal zuléssiger Ausgangsdauerstrom bei 50°C (122°F) Umgebungstemperatur

Betrieb mit normaler Uberlast Hohe Uberlast (Heavy Duty)
Maximal zulassiger Maximal zuléassiger
Modell Nenndaten Ausg:anglsdauerstrom (A) Nenndaten AusgAgng.sdauerstrom (A)
fur die folgenden fur die folgenden
Taktfrequenzen Taktfrequenzen
kW PS 3kHz 4kHz 6kHz kwW PS 3kHz 4kHz 6kHz
SPMA1401 110 150 1915 190.1 147.6 90 125 180 15-7.9 1215
SPMA1402 132 200 198.4 180.6 138.1 110 150 190 157.9 116.2
SPMA1601 110 150 90 125
SPMA1602 132 175 110 150
?DMD1401 110 150 172 157 120 90 125 163 135 100
SPMD1402 132 175 208 189 145 110 150 190 158 116
SPMD1403 160 200 244 222 170 132 175 224 186 137
SPMD1404 185 300 282 256 196 160 200 262 218 160
[ SPMD1601 | 110 | 150 9 | 125
SPMD1602 132 175 110 150
SPMD1603 160 200 132 175
SPMD1604 185 250 160 200
Eine Definition der Umgebungstemperatur finden Sie in Abschnitt 5.7 Schaltschrankauslegung und Umgebungstemperatur des Umrichters auf
Seite 42.

Bei parallelen Anwendungen ist eine zusétzliche Leistungsreduzierung von 5 % erforderlich.
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14.1.2

Leistungsverluste
Tabelle 14-3 Verluste bei 40°C (104°F) Umgebungstemperatur

Bei den Umrichterverlusten (W) miissen eventuelle Leistungsreduzierungen
fur die jeweiligen Umweltbedingungen beriicksichtigt werden
Modell Betrieb mit normaler Uberlast Hohe Uberlast (Heavy Duty)
Nenndaten Nenndaten
3kHz | 4kHz | 6kHz 3kHz | 4kHz | 6kHz
kw PS kw PS
SPMA1401] 110 150 | 2058 | 2259 | 2153 90 125 | 1817 | 1935 | 1772
SPMA1402 | 132 200 | 2477 | 2455 | 2255 | 110 150 | 2192 | 2042 | 1888
[SPMAL601| 110 | 150 9 | 125
SPMA1602 | 132 175 110 150
SPMD1401| 110 150 | 2058 | 2259 | 2153 90 125 | 1817 | 1935 | 1772
SPMD1402 132 175 2477 2455 2255 110 150 2192 2042 1888
SPMD1403] 160 200 | 2994 | 3286 | 3132 | 132 175 | 2631 | 2450 | 2265
SPMD1404] 185 300 | 3462 | 3799 | 3621 | 160 200 | 3189 | 2970 | 2746
[SPMD1601| 90 | 125 75 | 100
SPMD1602| 110 150 90 125
SPMD1603 ] 132 175 110 150
SPMD1604] 160 200 132 175

Hinweise zur
UL-Listung

Eine Definition der Umgebungstemperatur finden Sie in Abschnitt 5.7 Schaltschrankauslegung und Umgebungstemperatur des Umrichters auf Seite 42.

Tabelle 14-4 Verluste bei 50°C (122°F) Umgebungstemperatur

Bei den Umrichterverlusten (W) miissen eventuelle Leistungsreduzierungen
far die jeweiligen Umweltbedingungen berticksichtigt werden
Modell Betrieb mit normaler Uberlast Hohe Uberlast (Heavy Duty)

Nenndaten Nenndaten

3kHz | 4kHz | 6kHz 3kHz | 4kHz | 6kHz
kw PS kw PS

SPMA1401 110 150 1942 2118 1939 90 125 1817 1747 1610

SPMA1402 | 132 200 | 2068 | 2108 | 1997 | 110 150 | 1979 | 1851 | 1715
SPMA1601] 110 150 90 125
SPMA1602 | 132 175 110 150

SPMD1401 110 150 1942 2118 1939 90 125 1817 1747 1610

SPMD1402] 132 175 | 2068 | 2108 | 1997 | 110 150 | 1979 | 1851 | 1715

SPMD1403 160 200 2500 2822 2774 132 175 2375 | 2221 2057

SPMD1404] 185 300 | 2890 | 3262 | 3207 | 160 200 | 2879 | 2692 | 2494
SPMD1601 90 125 75 100
SPMD1602] 110 150 90 125
SPMD1603 ] 132 175 110 150
SPMD1604 ] 160 200 132 175

Tabelle 14-5 Unidrive SPMC/U Leistungsverluste bei 40°C (104°F)

Tabelle 14-6 Verlustleistung an der Umrichtervorderseite bei

Umgebungstemperatur Durchsteckmontage
Maximale Verluste Modell Verlustleistung
Modell
wW SPMA <480W
SPMU1401 442 SPMD <300W
SPMU1402 765 SPMC/U <50W
SPVy2a02 2 Tabelle 14-7 Verluste der Ei tzd | bei 40°C (104°F
SPIICIA0T . abelle 14- erluste der Eingangsnetzdrossel bei ( )
Umgebungstemperatur
SPMC1402 871
Maximale Verluste
SPMC2402 1rsr Artikelnummer Modell
SPMU1601 481 W
SPMU2601 956 4401-0181-00 INL401 375
SPMC1601 503 4401-0182-00 INL402 545
SPMC2601 1001 4401-0183-00 INL601 233
4410-0184-00 INL602 309
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Inbetrieb-

Tabelle 14-8 Verluste der Motordrossel bei 40°C (104°F)

Umgebungstemperatur
Maximale Verluste

Artikelnummer Modell
W
4401-0188-00 OTL411 71
4401-0189-00 0OTL412 85
4401-0192-00 0OTL413 83
4401-0186-00 0OTL414 100

14.1.3 Anforderungen fir den Netzanschluss
Spannung:

SPMXX40X 380V bis 480V +10 %

SPMXX60X 500V bis 690V +10 %
Phasenanzahl: 3
Maximale Netzunsymmetrie: 2 % Gegendrehfeld (entspricht einer
Unsymmetrie von 3 % zwischen Phasen).
Frequenzbereich: 0,0 bis 1.250,0 Hz
Nur fur die UL-Konformitat muss der maximale zulassige
Netzfehlerstrom auf 100 kA begrenzt werden

Anforderungen an die Versorgung des Kihlkdrperlifters
am Unidrive SPMA/D

Nennspannung: 24V
Minimalspannung: 23,5V
Maximalspannung: 27V
Aufgenommener Strom: 3,3A

Empfohlene Stromversorgung: 24V, 100W, 4,5A
Empfohlene Sicherung: Flinke 4A-Sicherung (1%t <20A2s)

Anforderungen an die externe 24V-Versorgung am Unidrive
SPMC/U

Nennspannung: 24V
Minimalspannung: 23V
Maximalspannung: 28V
Aufgenommener Strom: 3A
Mindestens erforderliche
Einschaltspannung: 18V

Empfohlene Stromversorgung: 24V, 100W, 4,5A
Empfohlene Sicherung: Flinke 4A-Sicherung (1%t <20A%s)

HINWEIS

Wird die Unidrive SPM-Stromversorgung flr den UniDrive
SPMA/D oder SPMC/U eingesetzt, ist keine Sicherung erforderlich.

14.1.4 Unidrive SPM-Spannungsversorgung

Stromklasse: 10A

Eingangsspannung: 85 bis 123/ 176 bis 264VAC automatisch
0,5mm? (20AWG)

trdge 5A-Sicherung, von Versorgung

Kabelquerschnitt:
Sicherung:

14.1.5 Zusatzliche Netzdrosseln
Nennstrome flir Netzdrosseln

Siehe Abschnitt 6.2.3 Netze, die eine zusatzliche Netzdrossel
erfordern auf Seite 51.

Die Strome fur Netzdrosseln sollten wie folgt dimensioniert werden:
Nenndauerstromstérke:
Darf den Eingangsdauernennstrom des Umrichters nicht
unterschreiten

Wiederholt auftretende Spitzenstromstéarke:
Darf den doppelten Eingangsdauernennstrom des Umrichters nicht
unterschreiten

14.1.6 Motorkenndaten
Anz. der Phasen: 3
Maximalspannung:
Unidrive SPM (400V): 480V
Unidrive SPM (690V): 690V

14.1.7 Temperatur, Feuchtigkeit und Kihimethode
Betriebsbereich der Umgebungstemperatur:
0°C bis 50°C (32°F bis 122°F).
Bei Umgebungstemperaturen von >40°C (104°F) ist der Nennwert
des Ausgangsstroms zu reduzieren.
Mindesttemperatur bei Netz Ein:
-15°C (5°F), die Versorgung muss zyklisch erfolgen, wenn sich der
Umrichter auf 0°C (32°F) aufgewarmt hat.

Kuhimethode: Geréatelifter
Maximale Feuchtigkeit: 95 % nicht kondensierend bei 40°C (104°F)

14.1.8 Lagerung
-40°C (-40°F) bis +50°C (122°F) bei Langzeitlagerung, oder bis
+70°C (158°F) bei Kurzzeitlagerung.

14.1.9 Hobhenlage

Hohenbereich: 0 bis 3 000m (9 900 ft) unter den folgenden

Bedingungen:
1 000m bis 3 000m (3 300 ft bis 9 900 ft) tiber NN: Fiir den
maximalen Ausgangsstrom muss beim angegebenen Wert pro
100m (330 ft) tber 1 000m (3 300 ft) eine Leistungsreduzierung von
1 % durchgefuhrt werden.

Beispiel: Bei 3 000m (9 900ft) iber NN muss fur den
Umrichterausgangsstrom eine Leistungsreduzierung von 20 %
durchgefuhrt werden.

14.1.10 Schutzart (Schutz vor auf3eren
Einwirkungen)

Der Unidrive SPM entspricht der Schutzart IP20, Verschmutzungsgrad 2
(Verunreinigung nur mit trockenen, nicht leitenden Substanzen)(NEMA
1). Der Umrichter kann jedoch bei Durchsteckmontage an der Riickseite
des Kihlkdrpers so konfiguriert werden, dass die IP54-Schutzart (NEMA
12) méglich ist. Dann ist jedoch eine Leistungsreduzierung erforderlich.

Die Schutzart gibt den Schutzgrad eines Produktes gegen Fremdkorper-
und Wassereinwirkung an. Diese Schutzart wird als ,IP XX*
ausgedruckt. Hierbei geben die beiden Ziffern (XX) den jeweiligen
Schutzgrad an, wie in Tabelle 14-9 aufgefuhrt.
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Tabelle 14-10 NEMA-Ratings fur Gehéuse

NEMA-Rating Beschreibung

Die Gehause sind fur den Innenbereich
vorgesehen, hauptsachlich zum Schutz gegen
Kontakt mit den eingeschlossenen Systemen oder
fur Standorte, bei denen keine ungew6hnlichen
Umgebungsbedingungen vorliegen.

Typ 1

Die Geh&use sind fir den Innenbereich
vorgesehen, hauptsachlich zum Schutz gegen
Staub, herabfallenden Schmutz und tropfende,
nichtkorrosive Flussigkeiten.

Typ 12

14.1.11 Aggressive Gase

Konzentrationen aggressiver Gase durfen die in den folgenden
Unterlagen angegebenen Werte nicht Gberschreiten:

Tabelle A2 von EN 50178

Klasse 3C1 von IEC 60721-3-3

Dies entspricht den typischen Werten fir stadtische Bereiche mit
Industrie und/oder starkem Verkehrsaufkommen, aber nicht in
unmittelbarer Umgebung industrieller Quellen mit chemischer
Abgasemission.

14.1.12  Vibration
StoRprifung
Abwechselnde Priifung in jeder von drei zueinander senkrechten
Achsen.
Bezogener Standard:
Schweregrad:
Anz. von StdR3en:

IEC 60068-2-29: Test Eb:
18g, 6ms, halbe Sinuswelle
600 (100 in jede Richtung jeder Achse)

Zufallsvibrationstest
Abwechselnde Prifung in jeder von drei zueinander senkrechten

Sicherheits- Einfih Produkt- System- | Mechanische | Elektrische | Bedienung und Basis- | Inbetrieb- Optimi SMARTCARD- |Onboard-| Erweiterte QEIGRIEGER Fehler- |Hinweise zur
informationen| —"0"""9 | intormationen konfiguration| Installation | Installation | Softwarestruktur |parameter| nahme ptimierung Betrieb SPS | Parameter Daten diagnose | UL-Listung
Tabelle 14-9 |IP-Schutzarten Sinusférmiger Vibrationstest
Erste Ziffer Zweite Ziffer ﬁg\r’]vseecnhselnde Priifung in jeder von drei zueinander senkrechten
Schutz gegen Kontakt mit und Spritzwasserschutz ’ . . .
Einwirkung von Fremdkérpern Bezogener Standard: IEC 60068-2-6: Test Fc:
Frequenzbereich: 2 bis 500 Hz
0 kein Schutz “ 0 kein Schutz Schweregrad: 3,5 mm Spitzenverschiebung von 2 bis 9 Hz
Schutz gegen gréRere 10 m/s? Spitzenbeschleunigung von 9
1 Fremdkorper ¢ > 50mm (groRer 1 - bis 200 Hz
Handkontaktbereich) 15 m/s? Spitzenbeschleunigung von 200 bis
Schutz gegen mittelgrol3e 500 Hz
2 Fremdkdrper ¢ > 12mm 2 - Durchlaufgeschwindigkeit: 1 Oktave/Minute
(Fingergrofe) Dauer: 15 Minuten in jeder der 3 zueinander
Schutz gegen kleine Schutz gegen Spriihwasser senkrechten Achsen.
3 Fremdkorper ¢ > 2.5mm 3 (bis zu 60° von der
(Werkzeuge, Drahte) senkrechten Achse) 14.1.13 S_tarts pro Stunde
Schutz aeaen Kemiae Durch elektronische Steuerung: unbegrenzt
9 9 9 Schutz gegen Spritzwasser Durch Unterbrechen der Netzspannung: <20 (gleichméaRig verteilt)
4 Fremdkorper ¢ > 1mm 4 .
w (aus allen Richtungen) .
(Werkzeuge, Drahte) 14.1.14 Hochlaufzeit
Schutz gegen Schutz gegen groBere Das ist die Zeit, die vom Netz Ein am Umrichter bis zu dem Zeitpunkt,
5 Staubablagerungen, 5 Mengen Spritzwasser (aus bei dem der Umrichter den Motor starten kann, vergeht:
vollstandiger Schutz gegen allen Richtungen, bei hohem Alle BauaréRen: 4s
zufélligen Kontakt. Druck) 9 ' .
Schutz gegen Staubeinwirkung, Schut Dok 14.1.15 Ausgangsfrequenz- / Drehzahlbereich
6 vollstandiger Schutz gegen 6 chutz gegen Deckwasser Frequenzbereich im Open Loop-Modus: 0 bis 3.000Hz
. (z.B. bei hohem Seegang) L .
zufalligen Kontakt. Drehzahlbereich im Closed Loop-Modus: 0,0 bis 1.250,0 Hz
7. 7 \?\;:hutz gegen Eintauchen in Frequenzbereich im Closed Loop-Modus: 0 bis 1.250Hz
asser . . ..
- 5 Schutz gegen Versenken T 14.1.16. Genauigkeit und Auflésung
Wasser Drehzahl:

Die absolute Frequenz- und Drehzahlgenauigkeit hangt von der
Genauigkeit des Quarzoszillators im Umrichterprozessor ab.

Die Genauigkeit des Quarzoszillators betragt 0.01 %. Somit ist die
absolute Frequenz-/Drehzahlgenauigkeit bei Verwendung einer
Drehzahlvorwahl 0.01 % des Sollwertes. Bei Verwendung von
Analogeingéngen wird die absolute Genauigkeit durch die absolute
Genauigkeit des jeweiligen Analogeingangs eingeschrankt.

Die folgenden Daten gelten nur fiir den Umrichter; sie schliel3en das
Verhalten der Steuersignalquellen nicht mit ein.

Auflésung im Open Loop-Modus:
Frequenzsollwertvorwahl: 0,1 Hz
Frequenzprazisionssollwert: 0,001Hz

Auflésung im Closed Loop-Modus
Drehzahlsollwertvorwahl: 0.1min"t

Prazisions-Drehzahlsollwert: 0.001min
Analogeingang 1: 16-Bit plus Vorzeichen
Analogeingang 2: 10-Bit plus Vorzeichen

Strom:

Die Auflésung des Stromrickfihrungssignals betrégt 10 Bit plus
Vorzeichen. Die typische Genauigkeit des Stromriickfiihrungssignals
betragt 5 %.

14.1.17 Akustische Stérsignale

Der Kuhlkorperlifter erzeugt den grof3ten Teil der vom Umrichter
abgegebenen Gerausche. Der Kuhlkorperlifter beim Unidrive SPMA
und SPMD besitzt eine variabel Drehzahlregelung. Der Umrichter
steuert die Motordrehzahl anhand der Kiihlkérpertemperatur und mit
Hilfe des thermischen Modellsystems. Zur Luftung der
Kondensatorbatterie sind die Unidrive SMPA- und SPMD-Module
aulRerdem mit einem Lifter ausgestattet, der mit nur einer Drehzahl
betrieben wird und zur Liftung der Kondensatorbatterie dient.

Tabelle 14-11 gibt die akustischen Stdrsignale an, die vom Umrichter

erzeugt werden, wenn der Kihlkdrperlifter mit maximaler und minimaler
Drehzahl betrieben wird.

Achsen.
Bezogener Standard: IEC 60068-2-64: Test Fh:
Schweregrad: 1,0 m?/s3 (0,01 g2/Hz) ASD von 5 bis 20 Hz
-3 dB/Oktave von 20 bis 200 Hz
Dauer: 30 Minuten in jede der 3 zueinander
senkrechten Achsen.
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Tabelle 14-11 Akustische Storsignale

Min. Drehzahl
dBA

Max. Drehzahl

Modell dBA

SPMA

SPMD

SPMC/U

14.1.18 Gesamtabmessungen
H Hohe einschlieBlich Klammern fur Rickwandmontage
W Breite
D Vorderansicht auf die Montagetafel bei Ruckwandmontage
F Vorderansicht auf die Montagetafel bei Durchsteckmontage
R Ruckansicht auf die Montagetafel bei Durchsteckmontage

Tabelle 14-12 Gesamtabmessungen des Umrichters

Abmessungen
Baugrofle

H \W D F R

1.169mm 200mm <98mm
(46,016 (7,874 (3,858
Zoll) Zoll) Zoll)

SPMA

298mm
(11,732
Zoll)

795.5mm
31,319
Zoll
399,1mm
15,731
Zoll

310mm
(12,205
Zoll)

SPMD
<95mm

(3,740
Zolly

202mm
(7,953
Zoll)

SPMC/U

14.1.19 Gewicht
Tabelle 14-13 Gesamtgewicht des Umrichters

Baugrofie kg

SPMA 80 176.4

SPMD 42 92.6

SPMC/U 20 44

14.1.20 Nennwerte fir Eingangsstrom, Sicherungen
und Kabelquerschnitt

Der Eingangsstrom wird durch die Netzspannung und die Netzimpedanz

beeinflusst.

Typischer Eingangsstrom

Die Werte fur den typischen Eingangsstrom werden hier als Grundlage
fur die Berechnung des Leistungsaufnahme und der Verlustleistung
verwendet.

Diese Werte gelten fir ein Netz ohne Phasenunsymmetrien.

Max. Dauereingangsstrom

Fur die Auslegung der Kabelquerschnitte und Sicherungen, wird der
typische Eingangsstrom verwendet. Diese Werte gelten fur den
unginstigsten Fall bei widriger Stromversorgung mit hohen
Unsymmetrien. Der fir den maximalen Dauereingangsstrom
angegebene Wert gilt nur fur eine der Eingangsphasen. Der in den
anderen beiden Phasen flieRende Strom ist bedeutend niedriger.

Die Werte fur den maximal zulassigen Eingangsstrom gelten fir Netze
mit einer Unsymmetrie von 2 % Gegendrehfeld und den in Tabelle 14-14
angegebenen maximalen Fehlerstrom.

Tabelle 14-14 Versorgungs-Standardeinstellungen zur
Berechnung der maximalen Eingangsstréme

Symmetrischer

Modell Kurzschlussstrom (kA)

SPMA
SPMD
SPMC/U

100
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Ein Sicherungsschutz muss am Stromversorgungseingang
vorgesehen werden.
[WARNUNG]
Tabelle 14-15 Unidrive SMPA - Nennwerte fur Eingangsstrom, Sicherungen und Kabelquerschnitt
Sicherungsoption 1 Sicherungsoption 2
IEC-Klasse gR ODER Hochleistungssicherung UND Kabelquerschnitt
Typischer Max. Ferraz HSJ Halbleitersicherung
| Eingangs-| Eingangs- Hochleistungs-| Halbleiter- Kabel-
Mode strom strom IEC- |Nordamerika:| sicherung sicherung AC-Eingan Motorausaana | verlege-
Klasse gR| Ferraz HSJ | IEC-Klasse gG | IEC-Klasse gang gang 9
methode
UL-Klasse J aR
A A A A A A mm2 | AWG mm2 | AWG
SPMA1401 224 241 315 300 250 315 2x70[2x2/0| 2x70|2x2/0 B2
SPMA1402 247 266 315 300 315 350 2x120(2x4/0|2x120( 2 x 4/0 B2
SPMA1601 128 138 200 200 200 200 2x50 | 2x1 | 2x50| 2x1 B2
SPMA1602 144 156 200 200 200 200 2x50 | 2x1 | 2x50| 2x1 B2
Tabelle 14-16 Unidrive SPMD - Nennwerte flr Eingangsstrom, Sicherungen und Kabelquerschnitt
Tvoisch M Maximale Kabelquerschnitt
ypischer ax. - ) o
DC-Eingangs- | DC-Eingangs- DC Emgang”s DC-Sicherung . Kabel-
Modell strom strom spannung fir | IEC-Klasse aR DC-Eingang Motorausgang verlege-
Kabelquerschnitt methode
A A \Y% A mm?2 AWG mm?2 AWG
SPMD1401 222 343 800 400 2x70 2x2/0 2x70 2x2/0 B2
SPMD1402 268 400 800 560 2x95 2x4/0 | 2x120 | 2x4/0 B2
SPMD1403 314 457 800 560 2x120 | 2x4/0 | 2x120 | 2x4/0 B2
SPMD1404 379 552 800 560 2x120 | 2x4/0 | 2x120 | 2x4/0 | BloderC
SPMD1601 135 191 1150 250 2x95 2x4/0 2 x50 2x1 B2
SPMD1602 157 240 1150 315 2x120 | 2x4/0 2 x50 2x1 B2
SPMD1603 184 275 1150 350 2x120 | 2x4/0 2 x50 2x1 B2
SPMD1604 209 323 1150 400 2x120 | 2x4/0 2 x50 2x1 B2

HINWEIS

Die Sicherungsklassen gelten fiir Gleichspannungsversorgung oder Zwischenkreis-Parallelschaltungen. Bei Versorgung durch ein einzelnes SPC-
oder SPU-Modul mit der korrekten Nennspannung bieten die WS-Eingangssicherungen Schutz fiir den Umrichter, und es ist keine DC-Sicherung
erforderlich.

Tabelle 14-17 Unidrive SMPC und SPMU 400V - Nennwerte fiir Eingangsstrom, Sicherungen und Kabelquerschnitt

Halbleitersicherung in Reihe
mit Hochleistungssicherung Kabelspezifikation
Typischer Max. Typischer (HRC)
Eingangs- | Eingangs- | DC-Ausgangs- -
Modell strom strom strom HRC Halbleiter-
IEC-KlassegG sicherung AC-Eingang DC-Ausgangskabel Kabel-
UL-Klasse J IEC-Klasse aR verlege-
methode
A A A A A mm? AWG mm?2 AWG
SPMC/U1401 207 210 222 250 315 2x70 | 2x2/0 2x70 2x2/0 B2
SPMC/U1402 339 344 379 450 400 2x120 | 2x4/0 | 2x120 2x4/0 B1 oder C
$a| | SPMC/U2402 2 x 339 609 2x379 450 400 2x120 | 2x4/0 2x120 2x4/0 B1 oder C
Tabelle 14-18 Unidrive SMPC und SPMU 690V - Nennwerte fiir Eingangsstrom, Sicherungen und Kabelquerschnitt
Halbleitersicherung in Reihe mit I
. - Kabelspezifikation
Typischer Max. Typischer Hochleistungssicherung (HRC)
Eingangs- | Eingangs- | DC-Ausgangs- HRC Halbleiter-
Modell strom strom strom IEC-KlassegG | sicherung AC-Eingang DC-Ausgangskabel Kabel-
UL-Klasse J | IEC-Klasse aR verlege-
methode
A A A A A mm?2 AWG mm?2 AWG
SPMC/U1601 192 195 209 250 250 2x70 2x2/0 2x120 2 x4/0 B2
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14.1.21 Nennwerte fiir Netzdrosseln
Tabelle 14-19 Nennwerte der 400V-Netzdrossel
Modell Strom Induktivitat Breite (W) Tiefe (D) Hohe (H) Gewicht Erforderliche Teil-Nr.
A uH mm mm mm kg Menge
INL401 245 63 240 190 225 32 1 4401-0181-00
INL402 339 44 276 200 225 36 1 4401-0182-00
Tabelle 14-20 Nennwerte der 690V-Netzdrossel
Modell Strom Induktivitat Breite (W) Tiefe (D) Hohe (H) Gewicht Erforderliche Teil-Nr.
A uH mm mm mm kg Menge
INL601 145 178 240 190 225 33 1 4401-0183-00
INL602 192 133 276 200 225 36 1 4401-0184-00
Tabelle 14-21 Nennwerte der 400V-Netzdrossel mit Mittelanzapfung
Modell Strom Induktivitat Breite (W) Tiefe (D) Hohe (H) Gewicht Erforderliche Teil-Nr.
A uH mm mm mm kg Menge
INL411 2 x 245 2 x 63 320 190 300 55 1 4401-0187-01
INL412 2x339 2x44 320 215 360 60 1 4401-0185-01

Die INLX1X-Netzdrosseln mit Mittelanzapfung wurde so konzipiert, dass sie in Verbindung mit dem Unidrive SPMC/U arbeiten; dadurch ist es
moglich, dass eine Netzdrossel mit dem Doppel-Gleichrichter oder zwei separaten Gleichrichtern eingesetzt werden kann.

14.1.22 Nennwerte fir Mehrfachausgang-Drosseln

Tabelle 14-22 Nennwerte fir 400V-Mehrfachausgang-Drosseln
Modell Str:m Indullj:_i'vitat Breri]:(:n(W) Tienf]em(D) Hd:]i](H) Ge\I/(v;cht Egglr\;!-e,vrll(i)zfllﬁs Teil-Nr.

[ OTL401 221 20.1 SPMA/D 1401 | 4401-0197-00 |
OTL402 267 34 SPMA/D 1402 | 4401-0198-00
OTL403 313 28.5 SPMD 1403 4401-0199-00
OTL404 378 23.9 185 185 280 32 SPMD 1404 4401-0200-00

Tabelle 14-23 Nennwerte fiir 600V-Mehrfachausgang-Drosseln
Modell Str:m Induﬁgvitét Breri]:?n(W) Ti?;em(D) H(‘)’r:?n(H) Ge\livgicht Egg;ﬁ_?\;llti)((:jll?s Teil-Nr.

[ OTL601 135 103.9 4401-0201-00
OTL602 156 81.8 4401-0202-00
OTL603 181 70.1 4401-0203-00
OTL604 207 59.2 185 185 280 32 4401-0204-00

Mehrfachausgang-Drosseln mit Mittelanzapfung

Die OTLX1X-Mehrfachausgang-Drosseln mit
Mittelanzapfung kénnen nur verwendet werden, wenn zwei
Unidrive SPM-Umrichter parallel zusammen geschaltet sind.
Bei allen Uibrigen Kombinationen muss die

OTLX0X-Mehrfachausgang-Drossel verwendet werden.

Tabelle 14-24 Nennwerte fur 400V-Mehrfachausgang-Drosseln mit Mittelanzapfung
Modell St:\)m IndulILt_l'vnat Brerth:ren(W) Tler;em(D) Ho:q(ren(H) Ge\ll(vglcht Teil-Nr.
OTL411 389.5 42.8 300 150 160 8 4401-0188-00
OTL412 470.3 36.7 300 150 160 8 4401-0189-00
OTL413 551 31.1 300 150 160 8 4401-0192-00
OTL414 665 26.6 300 150 160 9 4401-0186-00

Tabelle 14-25 Nennwerte fir 600V-Mehrfachausgang-Drosseln mit Mittelanzapfung
Modell Stfm InduLIDt_:wtat Brer::?n(W) Tliem(D) Hort:]c;(H) Ge\lf(vgllcht Teil-NT.

[ OTL611 237.5 110.4 300 150 160 8 4401-0193-00
OTL612 273.6 88.4 300 150 160 8 4401-0194-00
OTL613 319.2 76.7 300 150 160 8 4401-0195-00
OTL614 364.8 65.7 300 150 160 8 4401-0196-00
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Inbetrieb-

14.1.23 Maximale Langen des Motorkabels 14.1.25 Drehmomenteinstellungen
Tabelle 14-26 Maximal zulassige Langen des Motorkabels Tabelle 14-29 Master-Modul Anschlussdaten fir Steuersystem
(Unidrive SPMA) Modell Anschlusstyp Drehmoment
Maximal zulassige Motorkabellédngen fur jede Ale Einsteck-Zwischenklemme 0,5 Nm (0,18 kg 1)
Modell der folgenden Frequenzen
und Relais
Sk akrz ok Tabelle 14-30 D far U hter-N hl
abelle 14- aten fur Umrichter-Netzanschlisse
SPMA1401 : :
SPMA1402 250m 185m 125m Modell Netz- Z"‘QSChe” ';'e's'“”d Erdungs-
SPMA1601 (820 FuR) (607 FuR) (410 FuR) ode anschlisse remschopper- anschluss
SPMALG02 anschluss (700V)
Al M10-Bolzen M10-Bolzen
Tabelle 14-27 Maximal zulassige Langen des Motorkabels e 15 Nm 15 Nm
(Unidrive SPMD) Drehmomenttoleranz +10 %
Maximal zulassige Motorkabellangen fir jede . . )
Modell der folgenden Frequenzen 14.1.26  Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV)
3kHz KkHz 6kHz D|e§ ist eine Zusgmmenfassung dgr EM\./-Vertra.gll.chkelt.dgs
- Umrichters. Ausfiihrliche Informationen finden Sie im Unidrive SP
SPMD1401 EMV-Datenblatt, das beim Lieferanten des Umrichters erhaltlich ist.
SPMD1402 R A
Tabelle 14-31 Storfestigkeit Einhaltung
SPMD1403 - m—
SPMD1404 Standard Storfetstlgkelts— Testbeschreibung | Baugruppe Ebene
TSI 250m 185m 125m yp
IEC61000-4-2 |Elektrostatische g;kr:/-Kontaktentla- Modulge- Ebene 3
SPMD1602 EN61000-4-2 |Entladung 8—k\9—LuftentIadung hause (Industrie)
SPMD1603 10 V/m vor der
SPMD1604 i
IEC61000-4-3 |HF-Strahlungs- g"oof“i'ggg,’\‘mz Modulge- Ebene 3
+ BeigroReren Kabellangen als die angegebenen miissen zusétzliche EN61000-4-3 | feld 80 % AM- hause (Industrie)
Beschaltungen, wie etwa Drosseln vorgesehen werden; Genauere Modulation (1 kHz)
Informationen erhalten Sie dazu beim Lieferanten des Umrichters. 2-KV-Impuls (/50 Ebene 4
* Die Standardtaktfrequenz betr'a'}gt fur den Open Loop- und Closed ns) bei 5 kHz Fol- | Steuerleitun- ﬂndtustrie,
Loop-Vektormodus 3kHz und fiir den Servomodus 6kHz. gefrequenz tber  |gen U?;v?/eltbe—
Bei Verwendung von Motorkabeln hoher Kapazitat missen die in IEC61000-4-4 |Schneller Ein- |Koppelzange dingungen)
Tabelle 14-26 und Tabelle 14-27 angegebenen Werte fiir die maximal EN61000-4-4 | schaltimpuls 3 KV-Impuls (550
zulassige Kabellange verringert werden. Weitere Informationen finden ns) bei 5 kHz Fol- |\ . | Ebene 3
Sie in Abschnitt Hochkapazitatskabel auf Seite 55. gefrequenz mit 9 (Industrie)
Direkteinkopplung
14.1.24 Bremswiderstandswerte Gleichtakimodus | njo s eitun-
. ) . . 4kV
Tabelle 14-28 Mindestwiderstandswerte und Nennspitzenleistung 1.2/50ps Signal- | 9&™ Ebene 4
fur den Bremswiderstand bei 40°C (104°F) verlauf Leitung-Erde
i Storfestigkeit Differenzialmodus | Netzleitun-
Mindest- |o .o Laitiere ENaoonas |gegen s |2kv gen: |ehene 3
Modell widerstand* pitzenleistung eistung tber spannungen 1.2/50us Signal- Leitung-Lei-
o kW 60s verlauf tung
kw Signalan-
SPMAL401* 5 121.7 90 Leitungen-Erde SEszlsse' Ebene 2
o rde
SPMA1402** 5 121.7 110 10 Vi vor der
SPMA1601 IEC61000-4-6 Leistungsge- Modulation Netz- und Ebene 3
SPMA1602** bundene Radio- |0,15 - 80MHz Steuerleitun- -
EN61000-4-6 frequenzen 80 % AM- gen (Industrie)
SPMD1401** 5 122 90 Modulation (1 kHz)
SPMD1402** 5 122 110 Spannungsein- |-30 % 10ms
SPMD1403** 3.8 160 132 IEC61000-4-11 | briiche und +60 % 100ms Netzan-
EN61000-4-11 |Netzunterbre- -60 % 1s schliisse
SPMD1404** 3.8 160 160 chungen <95 % 5s
SPMD1601** EN 50082-1 Fachgrundnorm zur Storfestigkeit fir wird
SPMD1602** IEC61000-6-1 |Wohn-, Gewerbe- und eingehalten
SPMD1603+ EN610000802-62—1 Leichtindustriegebiete
SPMD1604** ﬁE'\(‘:glOOO:G—Z Fachgrundnorm zur Storfestigkeit im wird
EN61000-6-2 Industriebereich eingehalten
* Widerstandstoleranz: +10 % el
R Storfestigkeitsanforderun
* Der angegebene Mindestwiderstandswert gilt nur fir autonome E’\(‘:Géﬁgggg Plroigt!ktmoms fUr: E'Elste't”i_’alf)e en fiir erite und zweite 9
. . oAl . P f - elektrische Drenhzanhlantriebe
Umrichter. Ist der Umrichter Teil e|ne_s ZW|sghenkre_|ssysEems, mgss gln EN61800-3 (Anforderungen an die Storfestigkeit) Umgebungen werden
anderer Wert verwendet werden. Weitere Einzelheiten kdnnen Sie beim eingehalten

Lieferanten des Umrichters erfragen.

L Firr elektronische Steueranschliisse siehe Abschnitt Storfestigkeit
elektronischer Schaltungen - lange Kabel und Anschliisse aul3erhalb
von Gebauden auf Seite 66 zu Anforderungen an Erdung und Schutz
gegen externe Spannungsspitzen
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Emissionen

Im Umrichter ist ein Filter integriert, der unerwiinschte Stéremission
mindert. Mit Hilfe eines optionalen externen Filters kdnnen Emissionen
noch zusatzlich reduziert werden. Abhangig von den nachfolgend
aufgefiihrten Motorkabelldngen und Taktfrequenzen werden die
folgenden Produktnormen und Industriestandards eingehalten.

Schlussel (aufgefihrt in absteigender Reihenfolge des zulassigen
Emissionsgrades):

E2R  EN 61800-3: Zweite Umgebung, eingeschrankte Vertriebsklasse
(zum Vermeiden von Stdrstrahlungen sind u.U. zusétzliche
Mafnahmen erforderlich)

E2U  EN 61800-3: Zweite Umgebung, uneingeschrankte

Vertriebsklasse

| Allgemeiner Industriestandard EN 50081-2 (EN 61000-6-4)
EN 61800-3: erste Umgebung, eingeschrénkte Vertriebsklasse
(EN 61800-3 fordert die Einhaltung der folgenden
Vorsichtsmaf3nahme:)

EN 61800-3 definiert Folgendes:

* Eine erste Umgebung umfasst Wohnbereiche. Diese Umgebung
enthalt auch Bereiche, die direkt (ohne Transformatoren) an
Niederspannungsnetze angeschlossen sind, die Wohngebaude mit
Strom versorgen.

* Eine zweite Umgebung umfasst alle anderen Bereiche, die nicht
direkt an Niederspannungsnetze angeschlossen sind,
die Wohngebaude mit Strom versorgen.

« Die eingeschrankte Vertriebsklasse ist definiert als eine
Vertriebsmethode, bei der der Hersteller die Lieferung von
Ausriistungen an Lieferanten, Kunden oder Benutzer beschrankt,
die einzeln bzw. zusammen technische Kompetenz zu
EMV-Bestimmungen in verschiedenen Umrichteranwendungsfallen
haben.

14.2  Optionale externe EMV-Filter

Tabelle 14-32 Verwendungsnachweis fur Unidrive SPM- und

EMV-Filter
Dies ist ein Produkt der eingeschrankten Vertriebsklasse Typ 1 Typ2
gemaf IEC 61800-3. Dieses Produkt kann in Wohngebieten Umrichter _ ‘
Funkstérungen verursachen. In diesem Falle muss der Gewicht Gewicht
Benutzer entsprechende Schutzmaf3nahmen ergreifen.
SPMA1401 bis 5,25 kg
. . SPMA1402 (11,6 Ib)
R Fachgrundnorm fiir Wohngebiete EN 50081-1 (EN 61000-6-3) BV ERT
EN 61800-3: Erste Umgebung, uneingeschrankte SPMD1602IS
Vertriebsklasse -
SPMD1401 bis
SPMD1404
SPMD1601 bis
SPMD1604
14.2.1 EMV-Filterdimensionierung
Tabelle 14-33 Einzelheiten zu optionalen externen EMV-Filtern
Max. Spannungs- Leistungs- Erdschluss
Dauer- klasse verlust bei Symmetrische einphasige
strom Nennstrom Netzspannung offene | Entiadungs-
bei 40°C | bei 50°C Schutzart Phase-Phase und | Schaltung | widerstande
(104°F) (122°F) Phase-Erde
A A v w mA mA
Siehe
Typ1 260 237 480 00 14.2 41.0 219 Anmerkung 1

HINWEIS

1. 1MQ mit Sternschaltung zwischen Phasen, Sternpunkt mit einem 680kQ-Widerstand geerdet (d.h. Leitung-Leitung 2MQ, Leitung-Erde 1,68MQ)

14.2.2 Gesamtabmessungen fur EMC-Filter
Tabelle 14-34 Abmessungen optionaler externer EMV-Filter
Abmessungen Gewicht
H W D kg Ib
P2 135 mm (5,315 Zoll) 295 mm (11,614 Zoll) 530 mm (9,055 Zoll) 5.25 11.6

14.2.3 EMV-Filter: Drehmomenteinstellungen
Tabelle 14-35 Anschlussdaten fiir optionale externe EMV-Filter

Netzanschliisse

Erdungsanschlisse

Kabelquerschnitt Max. Drehmoment Groge des Max. Drehmoment
Erdungsbolzens
Typ 1 12N m (8,8 b ft) M10 25 Nm (18,4 Ib ft)

Betriebsanleitung Unidrive SPM
Ausgabenummer: 2
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15 Feh|erdiagnose Abbildung 15-1 Betriebszustande der Bedieneinheit
Am Umrichter-Display werden verschiedene Informationen zum Status-Modus
Umrichterstatus angezeigt. Diese kdnnen in drei Kategorien unterteilt
Zustand ,betriebsbereit* Alarmzustand Fehlerzustand

werden:

* Fehlermeldungen
e Alarmmeldungen
» Statusmeldungen

Umrichterstatus =
Fehlerabschaltung
Fehlerabschaltugstyp
(UU = Unterspannung)

WARNUNG

werden.

Reparatureingriffe in fehlerhafte Umrichter durfen vom
Benutzer nicht durchgefuhrt werden. Weiterhin durfen nur
die in diesem Kapitel beschriebenen Methoden zur
Fehlersuche angewendet werden.

Fehlerhafte Umrichter miissen zur Reparatur an einen
autorisierten EPA-Distributor geschickt

Lage der Status-LED

Status-LED

15.1 Fehlermeldungen

Bei Auftreten einer Fehlerabschaltung an einem Umrichter wird dessen
Ausgang deaktiviert, so dass der Motor stromlos wird. Am unteren
Display wird angezeigt, dass eine Fehlerabschaltung aufgetreten ist
(Trip). Das obere Display zeigt den Grund fir die Abschaltung an.

Falls der Umrichter in einem System mit mehreren Modulen eingesetzt
werden kann und ein Leistungsteil anzeigt, dass eine Fehlerabschaltung

aufgetreten ist, zeigt das obere

Fehlerabschaltungstext und die Modulnummer an.

Alle Fehlerabschaltungen sind alphabetisch geordnet in Tabelle 15-1
aufgefihrt. Siehe Abbildung 15-

Display abwechselnd den

Nicht blinkend Blinkend:
Normaler Zustand Fehlerzustand

1.

Falls kein Display aufgesteckt ist, blinkt die LED-Statusanzeige,
wenn am Umrichter eine Fehlerabschaltung (Trip) aufgetreten ist.

Siehe Abbildung 15-2.

In Pr 10.20 wird der Grund fiir die Fehlerabschaltung (Trip) als

Zahlenwert codiert eingetragen

. In Tabelle 15-2 sind die Arten der

Fehlerabschaltung (Trip) nach ihren Nummern geordnet, so dass die
jeweilige Fehlermeldung nachgeschlagen und dann mit Hilfe von
Tabelle 15-1 diagnostiziert werden kann.

Beispiel

1. Von Pr 10.20 wird liber die serielle Schnittstelle der
Fehlerabschaltungscode 3 gelesen.

2. Tabelle 15-2 zeigt, dass der Fehlerabschaltungscode 3 der
Fehlermeldung ,OI.AC* entspricht.

. I

Kommunikations- Nr Fehler- Anzeige an (
code . abschaltung | Bedieneinheit ||

< 3 "

3. Schlagen Sie ,Ol.AC" in Tabelle 15-1 nach.
4. Die unter Fehlersuche beschriebenen Uberpriifungen durchfiihren.

Beschreibung und Fehlerbehebung

| Fehlerabschaltung

Kurzschluss im Umrichterausgang: Spitzenausgangsstrom grof3er als 225 %

Beschleunigungs-/Verzégerungszeit zu klein.

Falls dieser Fehler wahrend eines Autotune auftritt, Spannungsanhebung (Pr 5.15) verringern.

Auf eventuellen Kurzschluss in Ausgangsverkabelung uberprifen

Motor auf Erdschluss tUberpriufen

Verkabelung des Ruckfiihrungsmoduls Uberpriifen

Kupplung zwischen Motor und Encoder auf festen Sitz (kein Schlupf) Uberprifen

Signale des Rickfiihrungsmoduls auf Stéreinstrahlungen tberprifen

Entspricht die Lange des Motorkabels den fur diese BaugroRe X geltenden Werten?

Werte fur die Verstarkungen des Drehzahlregelkreises (3.10, Pr 3.11 und Pr 3.12 ) verringern (nur fur Closed
Loop-Vektormodus und -Servomodus).

Waurde die Offset-Messung abgeschlossen? (Nur fur Servo-Modus)

Werte fur die Verstarkungen des Stromregelkreises - Pr 4.13 und Pr 4.14 verringern (nur fur Closed
Loop-Vektormodus und -Servomodus).
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Beschreibung und Fehlerbehebung

SMARTCARD-Fehlerabschaltung: SMARTCARD-Lese-/Schreibfehler

Uberpriifen, ob die SMARTCARD ordnungsgemaR eingesteckt ist und erkannt wird

SMARTCARD austauschen

185

SMARTCARD-Fehlerabschaltung: Die Parameteranderung in Meni 0 kann nicht auf die SMARTCARD gespeichert werden,

weil die erforderliche Datei nicht auf der SMARTCARD erstellt wurde

177

Ein Schreibvorgang auf einen Parameter in Meni 0 wurde Uber die Bedieneinheit ausgeltst, indem Pr 11.42 auf Auto (3) oder

Boot(4) gesetzt wurde, die erforderliche Datei auf der SMARTCARD aber nicht erstellt wurde.

Sicherstellen, dass Pr 11.42 korrekt gesetzt ist und den Umrichter zuriicksetzen, um die benétigte Datei auf der SMARTCARD zu

erstellen.

Erneut versuchen, den Parameter in den Parametersatz von Meni 0 zu schreiben

SMARTCARD-Fehlerabschaltung: Die SMARTCARD kann die angeforderte Funktion nicht ausfiihren, da gerade ein Zugriff

durch ein Solutions-Modul erfolgt

Abwarten bis das Solutions-Modul den Zugriff auf die SMARTCARD beendet hat und die gewunschte Funktion erneut ausfiihren

SMARTCARD-Fehlerabschaltung: Speicherplatz enthalt bereits Daten

Daten in Speicherplatz |6schen

Daten in einen anderen Speicherplatz schreiben

SMARTCARD-Fehlerabschaltung: Die im Umrichter und in der SMARTCARD gespeicherten Werte sind unterschiedlich

Rote (§) RESET-Taste driicken

SMARTCARD-Fehlerabschaltung: Der angegebene Speicherplatz enthélt keine Daten

Sicherstellen, dass Speicherplatznummer korrekt ist

SMARTCARD-Fehlerabschaltung: SMARTCARD-Daten sind beschadigt

Sicherstellen, dass die SMARTCARD ordnungsgemaf erkannt wird

Daten Iéschen und erneut versuchen

SMARTCARD austauschen

SMARTCARD-Fehlerabschaltung: SMARTCARD voll

Einen Speicherplatz 16schen oder eine andere SMARTCARD verwenden

Analogeingang 2: Unterbrechung Stromschleife (Stromschleifenmodus)

Uberpriifen Sie, ob das Stromsignal an Analogeingang 2 (Anschlussklemme 7) vorhanden ist (4-20 mA, 20-4 mA usw.)

Analogeingang 3: Unterbrechung Stromschleife (Stromschleifenmodus)

Uberpriifen Sie, ob das Stromsignal an Analogeingang 3 (Anschlussklemme 8) vorhanden ist (4-20 mA, 20-4 mA usw.)

Fehlerabschaltung von Steuerwort ausgeldst (Pr 6.42)

Steuerwort durch Setzen von Pr 6.43 auf 0 deaktivieren oder Einstellung von Pr 6.42 uberprifen.

SMARTCARD-Fehlerabschaltung: Quell- und Zielumrichter besitzen unterschiedliche Solutions-Module

Sicherstellen, dass die richtigen Solutions-Module eingesteckt sind
Sicherstellen, dass die Solutions-Module im gleichen Modulsteckplatz eingesteckt sind

Rote (§) RESET-Taste driicken

SMARTCARD-Fehlerabschaltung: Schreibschutz-Flag der SMARTCARD ist gesetzt

In Pr xx.00 den Wert 9777 eingeben, um Lese- und Schreibzugriff auf SMARTCARD zu erméglichen
Sicherstellen, dass die SMARTCARD keine Daten in die Speicherplatze 500 bis 999 schreibt

Betriebsanleit
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SMARTCARD-Fehlerabschaltung: SMARTCARD versucht, die Umrichter-Nennwerte des Zielumrichters zu &ndern
Folgende Parameter werden nicht libertragen

186

Rote (§) RESET-Taste driicken
Nachfolgende Parameter werden nicht Ubertragen:

Parameter Funktion
2.08 Spannungsschwelle fiir Bremsrampenkorrektur
4.05/6/7, 21.27/8/9 Stromgrenzen
4.24 benutzerdefinierte Maximalstromwertskalierung
5.07, 21.07 Motornennstrom
5.09, 21.09 Motornennspannung
5.10, 21.10 Motorleistungsfaktor
5.17,21.12 Standerwiderstand
5.18 Taktfrequenz
5.23,21.13 Spannungs-Offset
5.24,21.14 Streuinduktivitat
5.25,21.24 Standerinduktivitat
6.06 Stromstéarke fur Gleichstrombremsung
6.48 Erkennungspegel fiir Hochlauf auf Sollwert nach Netzwiederkehr

Die obigen Parameter werden auf ihre Standardwerte gesetzt.

C.TyP

SMARTCARD-Fehlerabschaltung: Betriebsart auf SMARTCARD-Parametersatz nicht mit Umrichterbetriebsart kompatibel

187

Rote RESET-Taste driicken
Sicherstellen, dass der Typ des Zielumrichters der gleiche wie der des Quellumrichters ist

Zwei oder mehr Parameter schreiben in denselben Zielparameter

Pr xx.00 = 12001 setzen. Alle in den MenUs sichtbaren Parameter auf eventuelle Duplizierungen tberprifen.

EEPROM-Daten beschéadigt - Der Umrichter wird in den Open Loop-Modus geschaltet, und die serielle Schnittstelle meldet
Timeout Uber die externe Bedieneinheit (CTIU oder Universal Keypad).

Diese Fehlerabschaltung kann nur durch Laden der Standardparameter und Speichern der Parameter zuriickgesetzt werden

Fehlerabschaltung des Umrichter-Encoders: Uberlastung der Encoder-Spanungsversorgung

189

Verkabelung der Spannungsversorgung des Encoders und Parameter fir Encoderspannung Uberpriifen
Maximalstrom = 200mA @ 15V oder 300mA @ 8V und 5V

Enc2

Fehlerabschaltung des Umrichter-Encoders: Drahtbruch (Encoder-Anschlussklemmen 1 u. 2, 3 u. 4, 5 u. 6 des Umrichters)

190

Kabel auf Bruchstellen tberprifen

Korrekte Verkabelung der Ruckfuhrungssignale tberprifen

Uberpriifen, dass die Encoderspannung richtig eingestellt ist

Ruckfihrungsmodul austauschen

Wenn keine Kabelbrucherkennung am Encodereingang des Grundgerats erforderlich ist, Pr 3.40 auf O setzen, um die
Fehlerabschaltung ,Enc2“ zu deaktivieren.

Enc3

Fehlerabschaltung des Umrichter-Encoders: Phasenoffset wahrend des Betriebs nicht korrekt

191

Encoder-Signal auf Stéreinstrahlungen tuberprifen
Encoder-Schirmung uberprifen

Uberpriifen, ob der Encoder ordnungsgemafi mechanisch montiert ist
Offset-Messung nochmals durchfiihren

Enc4

Fehlerabschaltung des Umrichter-Encoders: keine serielle Kommunikation mit Ruckfuhrungsmodul

192

Uberpriifen, ob die Encoder-Spannungsversorgung in Ordnung ist
Richtige Baudrate liberprifen

Encoder-Verkabelung tberprifen

Ruckfihrungsmodul austauschen

Enc5

Fehlerabschaltung des Umrichter-Encoders: Prifsummen- bzw. CRC-Fehler

193

Encoder-Signal auf Storeinstrahlungen Gberpriifen
Schirmung des Encoder-Kabels tberprifen
EnDat-Encoder: Aufldsung via RS485 uberprifen und/oder automatische Konfigurierung (Pr 3.41) ausfuhren

Enc6

Fehlerabschaltung des Umrichter-Encoders: Encoder hat einen Fehler ausgeldst

194

Ruckflihrungsmodul austauschen
SSI-Encoder: Verkabelung und Versorgungsspannungs-Einstellung tberprifen
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Fehler-
abschaltung

Fehlerabschaltung des Umrichter-Encoders: Initialisierung fehlgeschlagen

Beschreibung und Fehlerbehebung

Umrichter zurlicksetzen

Sicherstellen, dass in Pr 3.38 der richtige Encoder-Typ eingegeben wurde
Encoder-Verkabelung tberprifen

Uberpriifen, dass die Encoder-Versorgungsspannung ordnungsgemag eingestellt ist
Automatische Konfigurierung (Pr 3.41) ausfuhren

Ruckfuhrungsmodul austauschen

Fehlerabschaltung des Umrichter-Encoders: Die selektierte automatische Identifikation des Encoders schlug fehl

195

Andern Sie die Einstellung von Pr 3.41 in 0, und geben Sie die Umdrehungsanzahl des Umrichter-Encoders (Pr 3.33) und die
196 aquivalente Anzahl der Geberstriche pro Umdrehung (Pr 3.34) manuell ein
Aufldsung via RS485 Uberprifen

Fehlerabschaltung des Umrichter-Encoders: Es wurde eine Geberruckfihrung von einem Steckplatz eines
Optionsmodules angewahlt und dieser Steckplatz ist nicht mit einem Encodermodul belegt

Einstellung von Pr 3.26 (bzw. Pr 21.21 bei Verwendung des zweiten Motorparametersatzes ) Gberpriifen

Fehlerabschaltung des Umrichter-Encoders: Servomodus-Phasenfehler aufgrund eines falschen Encoder-Phasenwinkels
(Pr 3.25 bzw. Pr 21.20)

Uberpriifen Sie die Encoderverdrahtung.

Fihren Sie ein Autotune durch, um den Encoder-Phasenwinkel zu messen, oder geben Sie den korrekten Phasenwinkel manuell in
Pr 3.25 (bzw. Pr 21.20) ein.

198 Falsche Enc10-Fehlerabschaltungen kénnen in sehr dynamischen Anwendungen auftreten. Diese Fehlerabschaltung kann
deaktiviert werden, indem der Uberdrehzahl-Schwellenwert in Pr 3.08 auf einen Wert gréRer Null gesetzt wird. Beim Einstellen des
Schwellenwerts fiir Uberdrehzahl ist Vorsicht geboten, da ein zu groRer Wert méglicherweise dazu fiihrt, dass ein Encoderfehler
nicht erkannt wird.

Fehlerabschaltung des Umrichter-Encoders: Ein Fehler ist aufgetreten, als die analogen Signale eines SINCOS-Encoders
an dem aus dem Sinus- und Cosinus-Signalverlauf sowie der Kommunikationsposition (falls anwendbar) tbernommenen
digitalen Zahlerwert ausgerichtet wurden. Dieser Fehler tritt gewthnlich in Verbindung mit EMV Stérungen an den Sinus-
und Cosinus-Signalen auf.

Schirmung des Encoderkabels prifen.
Stérungen auf den Sinus- und Cosinus-Signalen priifen.

Fehlerabschaltung des Umrichter-Encoders: Hiperface-Encoder - wéhrend der automatischen Konfiguration konnte der
Encodertyp nicht identifiziert werden

Encodertyp priifen, Autokonfiguration aktivieren.
Encoder-Verkabelung tberprifen.
Encoderparameter manuell eingeben.

Fehlerabschaltung des Umrichter-Encoders: EnDat-Encoder - die wahrend der automatischen Konfiguration aus dem
Encoder gelesene Umdrehungsanzahl ist keine Zweierpotenz

Encodertyp andern.

Fehlerabschaltung des Umrichter-Encoders: EnDat-Encoder - die Anzahl der Kommunikationsbits, mit denen die wahrend
der automatischen Konfiguration aus dem Encoder gelesene Position innerhalb einer Umdrehung definiert wird, ist zu grof3.

Encodertyp éandern.
Encoder fehlerhaft oder defekt.

164

Fehlerabschaltung des Umrichter-Encoders: Die wéahrend der automatischen Konfiguration aus den Encoderdaten

Encl1s berechnete Anzahl der Perioden pro Umdrehung ist entweder kleiner als 2 oder gréRer als 50.000.

Die lineare Motorpolteilung bzw. der ppr-Konfigurationswert fir den Encoder ist falsch oder liegt aul3erhalb des glltigen Bereichs fur
165 den Parameter d.h. Pr 5.36 = 0 oder Pr 21.31 = 0.
Encoder fehlerhaft oder defekt.

Fehlerabschaltung des Umrichter-Encoders: EnDat-Encoder - die Anzahl der Kommunikationsbits pro Periode

Encl6 Uberschreitet fir einen linearen Encoder 255.

Encodertyp éndern.

166 Encoder fehlerhaft oder defekt.

Fehlerabschaltung des Umrichter-Encoders: Die wéhrend der automatischen Konfiguration ermittelte Anzahl der Perioden

Encl7 pro Umdrehung fir einen Rotations-SINCOS-Encoder ist keine Zweierpotenz.

Encodertyp éndern.

167 Encoder fehlerhaft oder defekt.
Datenfehler in elektronischem Typenschild des ausgewdahlten Positionierungsrickfihrungsmoduls
176 Ruckfuhrungsmodul austauschen
Betriebsanleitung Unidrive SPM 259
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Fehler-
abschaltung

Externe Fehlerabschaltung von Digitaleingang Klemme 31

Beschreibung und Fehlerbehebung

Signal an Anschlussklemme 31 berprifen

Wert von Pr 10.32 Uberprufen

In Pr xx.00 den Wert 12001 eingeben. Parameter, der Pr 10.32 steuert, Uberprifen

Sicherstellen, dass Pr 10.32 oder Pr 10.38 (=6) nicht durch serielle Kommunikation gesteuert werden

Datenverarbeitungsfehler: CPU-Adressfehler

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Datenverarbeitungsfehler: DMAC-Adressfehler

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Datenverarbeitungsfehler: Ungultiger Befehl

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Datenverarbeitungsfehler: Ungultiger Steckplatzbefehl

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Datenverarbeitungsfehler: Nicht definierte Ausnahmebedingung

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Datenverarbeitungsfehler: Reservierte Ausnahmebedingung

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Datenverarbeitungsfehler: Watchdog-Fehler

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Datenverarbeitungsfehler: Level 4 Crash

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Datenverarbeitungsfehler: Heap-Speicheriberlauf

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Datenverarbeitungsfehler: Router-Fehler

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Datenverarbeitungsfehler: Zugriff auf EEPROM fehlgeschlagen

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Datenverarbeitungsfehler: Stack-Speicheriberlauf des Hauptprogramms

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Datenverarbeitungsfehler: Software nicht kompatibel mit Hardware

Hardware- oder Software-Fehler - Umrichter an Lieferant zurtickschicken

Thermistor-Kurzschluss bei System mit mehreren Modulen

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Stromversorgungskabelfehler bei System mit mehreren Modulen

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Multiplexfehler in Temperatur-Rickfihrung

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Erkennung der Leistungsendstufe: Fehler im seriellen Code

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Erkennung der Leistungsendstufe: Baugrdf3e X nicht erkannt

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Erkennung der Leistungsendstufe: Baugroen X mehrerer Module sind nicht gleich

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Erkennung der Leistungsendstufe: Nennspannungen mehrerer Module sind nicht gleich

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Erkennung der Leistungsendstufe: Umrichterbaugrée nicht erkannt

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken
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Fehler-
abschaltung

Beschreibung und Fehlerbehebung

Stromrickfuhrung: Offset-Fehler

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Softstart-Relais wurde nicht geschlossen, Softstart-Uberwachungsfehler oder Bremschopper-Kurzschluss beim
Einschalten

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Fehler an Thermistor 1 der Leistungsendstufe

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Fehler in Thermistor 2 der Leistungsendstufe oder interner Lufterfehler (GroRe 3 und dartber)

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Fehler am Thermistor der Steuerplatine

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Stromsensor Drahtbrucherkennung vom Leistungsteil

Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

Zusatzlufter vom Leistungsteil defekt

Zusatzlifter austauschen

Wechselrichterteil - ein Modul im Parallelbetrieb nicht hochgefahren

Netzanschluss uUberprifen

Zeitbereichsiiberschreitung fiir Ausgangsiiberlaststrom (1%) - Akkumulatorwert wird in Pr 4.19 angezeigt

Sicherstellen, dass Last nicht blockiert bzw. nicht schwergéngig ist

Sicherstellen, dass sich die mechanische Belastung nicht gedndert hat

Wenn dieser Fehler bei einem Autotune-Test im Servomodus auftritt, sicherstellen, dass der Motornennstrom-Parameter Pr 0.46
20 (Pr 5.07) oder Pr 21.07 < dem maximalen Nennstrom des Umrichters gesetzt ist

Nenndrehzahl abgleichen (nur fir Closed Loop-Vektormodus)

Signal des Ruckfihrungsmoduls auf Storeinstrahlungen tberprifen

Uberpriifen, ob die Kupplung zwischen Motor und Encoder in Ordnung ist (kein Schlupf vorhanden)

Zeitbereichsiberschreitung fur Bremswiderstand (I2t) - Akkumulatorwert wird in Pr 10.39 angezeigt

Sicherstellen, dass die in Pr 10.30 und Pr 10.31 eingegebenen Werte korrekt sind

Nennleistung des Bremswiderstands erhéhen und Pr 10.30 and Pr 10.31 &ndern

Wenn eine externe thermische Schutzvorrichtung verwendet und die Software-Uberlast am Bremswiderstand nicht benétigt wird,
setzen Sie Pr 10.30 oder Pr 10.31 auf 0, um die Fehlerabschaltung zu deaktivieren

19

Im Betrieb als Netzwechselrichter konnte der Umrichter nicht mit der Netzspannung synchronisiert werden

Siehe hierzu das Kapitel Fehlerdiagnose (Diagnostics) im Unidrive SP Regen Installation Guide.

Ubertemperatur der Umrichter-Steuerplatine

Ordnungsgemafe Funktion der Schaltschrank-/Umrichterliifter Gberpriifen
Bellftungswege des Schaltschranks Uberprifen

23 Filter an der Schaltschranktiir Uberpriifen

Umgebungstemperatur Uberprifen

Taktfrequenz des Umrichters verringern

O.htl Ubertemperatur der Leistungsendstufe (Ermittlung aus dem thermischen Modell)

Taktfrequenz des Umrichters verringern
Lastspiel verringern
Beschleunigungs-/Verzdgerungswerte verringern
Motorlast reduzieren

21

0O.ht2 Kuhlkérperibertemperatur

Ordnungsgemafe Funktion der Schaltschrank-/Umrichterliifter Gberpriifen
Beliftungswege des Schaltschranks Uberprifen

Filter an der Schaltschranktur uberprifen

Beliiftung verbessern

22 . . )
Beschleunigungs-/Verzdgerungswerte verringern
Taktfrequenz des Umrichters verringern
Lastspiel verringern
Motorlast reduzieren
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Fehler-
abschaltung

Oht2.P Leistungsteil Kithlkérper Ubertemperatur

Beschreibung und Fehlerbehebung

Ordnungsgemafe Funktion der Schaltschrank-/Umrichterliifter Gberpriifen
Bellftungswege des Schaltschranks tberprifen

Filter an der Schaltschranktur uberprifen

Beliiftung verbessern

Beschleunigungs-/Verzdgerungswerte verringern

Taktfrequenz des Umrichters verringern

Lastspiel verringern

Motorlast reduzieren

O.ht3 Umrichterubertemperatur (Ermittlung aus dem thermischen Modell)

105

Vor einer Fehlerabschaltung wird vom Umrichter versucht, den Motor anzuhalten. Wenn der Motor nicht in 10 s anhélt, wird sofort
eine Fehlerabschaltung des Umrichters ausgeldst.

Ordnungsgemafe Funktion der Schaltschrank-/Umrichterlifter Gberprufen

Bellftungswege des Schaltschranks tberprifen

27 Filter an der Schaltschranktir Uberpriifen

Beliiftung verbessern

Beschleunigungs-/Verzdgerungswerte verringern

Lastspiel verringern

Motorlast reduzieren

Ubertemperatur im Leistungsteil Gleichrichter oder Ubertemperatur im Eingangs-Uberspannungsschutzwiderstand
Oht4.P N N
(BaugrofRe 4 und dariber)

Unsymmetrie der Netzspannung priifen

Sicherstellen, dass keine Storeinstrahlungen wie Impulse im Netzteil auftreten
Ordnungsgemafe Funktion der Schaltschrank-/Umrichterlufter Gberprufen
Beliiftungswege des Schaltschranks tiberprifen

Filter an der Schaltschranktur Uberpriifen

Bellftung verbessern

Beschleunigungs-/Verzégerungswerte verringern

Taktfrequenz des Umrichters verringern

Lastspiel verringern

Motorlast reduzieren

Ol.AC Kurzschluss im Umrichterausgang: Spitzenausgangsstrom grof3er als 225 %

102

Beschleunigungs-/Verzégerungszeit zu klein.
Falls dieser Fehler wéahrend eines Autotune auftritt, Spannungsanhebung (Pr 5.15) verringern.
Auf eventuellen Kurzschluss in Ausgangsverkabelung tberprifen
Motor auf Erdschluss uberprifen
Verkabelung des Ruckflihrungsmoduls Gberprifen
Kupplung zwischen Motor und Encoder auf festen Sitz (kein Schlupf) Gberprifen
3 Signale des Ruckfiihrungsmoduls auf Storeinstrahlungen tberpriifen
Entspricht die L&nge des Motorkabels den fur diese BaugroRe X geltenden Werten?
Werte fur die Verstarkungen des Drehzahlregelkreises (Pr 3.10, Pr 3.11 und Pr 3.12 ) verringern (nur fir Closed
Loop-Vektormodus und -Servomodus).
Waurde die Offset-Messung abgeschlossen? (Nur fiir Servo-Modus)
Werte fir die Verstarkungen des Stromregelkreises - Pr 4.13 und Pr 4.14 verringern (nur fir Closed Loop-Vektormodus und
-Servomodus).

OIAC.P Leistungsteil Uberstrom im Umrichterausgang

Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit zu klein.
Falls dieser Fehler wahrend eines Autotune auftritt, Spannungsanhebung (Pr 5.15) verringern.
Auf eventuellen Kurzschluss in Ausgangsverkabelung tberprifen
Motor auf Erdschluss Uberprifen
Verkabelung des Riickfihrungsmoduls Gberpriifen
Kupplung zwischen Motor und Encoder auf festen Sitz (kein Schlupf) tberprifen
104 Signale des Ruckfiihrungsmoduls auf Stéreinstrahlungen Uberprifen
Entspricht die L&nge des Motorkabels den fur diese BaugroRe X geltenden Werten?
Werte fir die Verstarkungen des Drehzahlregelkreises (3.10, Pr 3.11 und Pr 3.12) verringern (nur fir Closed Loop-Vektormodus
und -Servomodus).
Wurde die Offset-Messung abgeschlossen? (Nur fur Servo-Modus)
Werte fur die Verstarkungen des Stromregelkreises - Pr 4.13 und Pr 4.14 verringern (nur fiir Closed Loop-Vektormodus
und -Servomodus).
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Fehler- .
Beschreibung und Fehlerbehebung
abschaltung
Uberstrom am Bremstransistor: Kurzschlussschutz fiir Bremsttransistor wurde aktiviert
Verkabelung Bremswiderstand uberprifen
4 Sicherstellen, dass der Bremswiderstandswert gréf3er oder gleich dem Mindestwiderstandswert ist
Bremswiderstandsisolierung Gberpriifen
Olbr.P Leistungsteil Brems-IGBT Uberstrom
Verkabelung Bremswiderstand uberprifen
103 Sicherstellen, dass der Bremswiderstandswert groéf3er oder gleich dem Mindestwiderstandswert ist
Bremswiderstandsisolierung Gberpriifen
OldC.P Leistungsteil Uberstrom im Umrichterausgang
Vce-IGBT Uberwachung angesprochen.
109 ) >
Motorkabel und Isolation prufen.

Uberlastung des Digitalausgangs: Von der 24V-Stromversorgung und von Digitalausgédngen aufgenommener Strom
Ubersteigt 200mA

Uberpriifen Sie die Gesamtlast an den Digitalausgangen (Anschlussklemmen 24, 25, 26) und der +24 V-Schiene (Anschlussklemme 22)

Motordrehzahl hat Maximaldrehzahl erreicht

Grenzwert fur Fehlerabschaltungen bei Erreichen der Maximaldrehzahl (Pr 3.08) erhéhen (nur fur Closed Loop-Modi)

Drehzahl hat den durch 1.2 x Pr 1.06 oder Pr 1.07 angegebenen Wert uberschritten (nur fir Open Loop-Modus)

Verringern Sie die P-Verstarkung der Drehzahlregelschleife (Pr 3.10), um das Uberschwingen der Drehzahl zu reduzieren (nur in
Closed Loop-Modi)

ov

Zwischenkreisspannung hat den Spitzenwert oder die zulassige Dauerspannung mindestens 15 s lang tUberschritten

7
2

Bremsrampenzeit (Pr 0.04) erhéhen
Bremswiderstandswert verringern (neuer Wert muss jedoch uber dem Mindestwiderstandswert liegen)
Netzspannung Uberpriufen
Sicherstellen, dass keine Storeinstrahlungen in der Netzspannung auftreten, durch die die Zwischenkreisspannung ansteigen kann
Spannungsuberschwingen im Netzteil nach einem von Thyristorstromrichtern induzierten Impuls.
Motor auf Erdschluss uberprifen
Umrichternennspannung  Spitzenspannung
400 830 815
690 1190 1175
Wenn der Umrichter im Niederspannungs-Batteriemodus betrieben wird, ist der Pegel fur eine Fehlerabschaltung wegen
Uberspannung gleich 1,45 x Pr 6.46.

Max. zuléssige Dauerspannung (15s)

Oov.P

Zwischenkreisspannung des Leistungsteils hat den Spitzenwert oder die zulassige Dauerspannung mindestens 15 s lang
Uberschritten

106

Bremsrampenzeit (Pr 0.04) erhéhen
Bremswiderstandswert verringern (neuer Wert muss jedoch tber dem Mindestwiderstandswert liegen)
Netzspannung Uberpriufen
Sicherstellen, dass keine Stéreinstrahlungen in der Netzspannung auftreten, durch die die Zwischenkreisspannung ansteigen kann
Spannungsuberschwingen im Netzteil nach einem von Thyristorstromrichtern induzierten Impuls.
Motor auf Erdschluss uberprifen
Umrichternennspannung  Spitzenspannung
400 830 815
690 1190 1175
Wenn der Umrichter im Niederspannungs-Batteriemodus betrieben wird, ist der Pegel fir eine Fehlerabschaltung wegen
Uberspannung gleich 1,45 x Pr 6.46.

Max. zulassige Dauerspannung (15s)

PAd

Bedieneinheit wurde entfernt, Umrichter ist jedoch auf Drehzahlsollwert von der Bedieneinheit eingestellt

34

Bedieneinheit wieder einsetzen und Umrichter zuriicksetzen
Drehzahlsollwertauswahl &ndern, damit der Drehzahlsollwert von einer anderen Quelle gelesen werden kann

Ph

Phasenausfall in der Netzspannung oder hohe Netzphasenunsymmetrie

32

Sicherstellen, dass alle Phasen anliegen und symmetrisch sind
Uberprufen, dass bei Volllast alle Eingangsspannungen ordnungsgeman anliegen

HINWEIS

Damit der Umrichter bei Phasenausfall eine Fehlerabschaltung auslésen kann, muss die Belastung zwischen 50 und 100 % liegen.
Vor Ausldsen dieser Fehlerabschaltung versucht der Umrichter, den Motor zu stoppen.

Ph.P

Leistungsteil Phasenausfall detektiert

107

Sicherstellen, dass alle Phasen anliegen und symmetrisch sind
Uberprifen, dass bei Volllast alle Eingangsspannungen ordnungsgemaf anliegen

PS

Interner Netzteilfehler

U-II

Alle Solutions-Module entfernen und Umrichter zurticksetzen
Ordnungsgemafen Sitz und Anschluss der Verbindungskabel Gberpriifen (nur fir BaugréRen 4,5,6)
Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken
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Fehler- .
Beschreibung und Fehlerbehebung
abschaltung

PS.10V

10V Refenzspannungsbelastung gréBer 10mA

Verdrahtung zu Anschlussklemme 4 uberprifen
Belastung an Anschlussklemme 4 verringern

PS.24v

Uberlastung der internen 24V-Stromversorgung

Die Gesamtbelastung der 24V-Versorgung wurde Uberschritten.

Die Belastung setzt sich zusammen aus der Belastung durch den Umrichter selbst, die Optionsmodule und durch vom Anwender
angeschlossene Verbraucher, wie etwa an den Digitalausgangen.

» Last verringern und Umrichter zurlicksetzen

* Externes 24V \>50W-Netzteil anschlieRen

* Alle Solutions-Module entfernen und Umrichter zuriicksetzen

Spannungsversorgung fur Leistungsteil defekt

108

Alle Solutions-Module entfernen und Umrichter zurticksetzen
Ordnungsgemafen Sitz und Anschluss der Verbindungskabel Gberprifen (nur fir BaugréRen 4,5,6)
Hardware-Fehler - Umrichter an Lieferant zuriickschicken

PSAVE.Er

Parameter fur Speichern bei Netz Aus im EEPROM sind fehlerhaft

w
J

Durch diese Fehlerabschaltung wird angezeigt, dass das Netz wéahrend des Speicherns von Parametern bei Netz Aus abgetrennt
wurde.

Der Umrichter wird auf den Nezt-Aus-Parametersatz zuriickgesetzt, der zuletzt erfolgreich gespeichert wurde.
Anwenderspeicherung durchfuhren (Pr xx.00 auf 1000 oder 1001 setzen und Reset des Umrichters durchfuihren), oder am
Umrichter auf normale Weise ein Netz Aus durchfiihren, um sicherzustellen, dass diese Fehlerabschaltung nicht beim nachsten
Netz Ein auftritt.

rS

Standerwiderstand kann bei Autotune bzw. bei Start in der Vektormodi O oder 3 nicht gemessen werden

33

Motoranschluss auf Unterbrechungen uberprifen, Ansteuerung Motorschitz prufen

SAVE.Er

Parameter fur Anwenderspeicherung im EEPROM sind fehlerhaft

Durch diese Fehlerabschaltung wird angezeigt, dass das Netz wahrend des Speicherns von Anwenderparametern abgetrennt
wurde.

Der Umrichter wird auf die Anwender-Parametereinstellungen zuriickgesetzt, die als Letzte erfolgreich gespeichert wurden.
Anwenderspeicherung durchfuhren (Pr xx.00 auf 1000 oder 1001 setzen und Reset des Umrichters durchfuhren),

um sicherzustellen, dass diese Fehlerabschaltung nicht beim nachsten Netz Ein auftritt.

SCL

Serielle RS485-Umrichterschnittstelle kann nicht mit externer Bedieneinheit kommunizieren

Kabel zwischen Umrichter und Bedieneinheit auf ordnungsgemafen Sitz und Anschluss tberprifen
Kabel auf Beschadigungen tberprifen

Kabel austauschen

Bedieneinheit austauschen

Fehlerabschaltung an Solutions-Modulsteckplatz X: Das in Steckplatz X eingesteckte Solutions-Modul wurde ausgetauscht

204,209,214

Parameter speichern und zurlicksetzen
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Fehler-
abschaltung

Beschreibung und Fehlerbehebung

SLX.Er

Fehlerabschaltung an Solutions-Modulsteckplatz X: Solutions-Modul in Steckplatz X hat einen Fehler erkannt

202,207,212

Rickfihrungsmodul-Kategorie

Wert in Pr 15/16/17.50 Gberprifen. Die nachfolgende Tabelle enthalt die mdglichen Fehlercodes fir die Modultypen SM-Universal
Encoder Plus, SM-Encoder Plus und SM-Resolver. Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt Fehlersuche in der

Betriebsanleitung des entsprechenden Solutions-Moduls.

Fehler-

code Modul Fehlerabschaltung Beschreibung
0 Alle Keine Fehlerabschaltung Kein Fehler
. - Verkabelung der Spannungsversorgung des Encoders und
SM-Universal |Uberlastung der " . ;
) Encoderspannung lberprifen Maximalstrom = 200mA @ 15V oder
1 Encoder Plus |Encoder-Spanungsversorgung 300mA @ 8V und 5V
SM'SgZﬁ:Ver- Kurzschluss am Erregungsausgang |Verkabelung am Erregungsausgang tberpriifen.
SM-Universal Kabel auf Bruchstellen Uberprifen
Encoder Plus Korrekte Verkabelung der Ruckfiihrungssignale tberprifen
2 Kabelbruch o o
und Spannungsversorgung oder Erregungsausgang uberprifen
SM-Resolver Ruckfuhrungsmodul austauschen
Encoder-Signal auf Storeinstrahlungen tUberprifen
3 SM-Universal |Phasenoffset wahrend des Betriebs |Encoder-Schirmung uberprifen
Encoder Plus |nicht korrekt Uberpriifen, ob der Encoder ordnungsgemaf mechanisch montiert ist
Offset-Messung nochmals durchfiihren
Uberprifen, ob die Encoder-Spannungsversorgung in Ordnung ist
4 SM-Universal |keine serielle Kommunikation mit Richtige Baudrate iiberprifen
Encoder Plus [Ruckfihrungsmodul Encoder-Verkabelung tuberprifen
Ruckfuhrungsmodul austauschen
SM-Universal N ] ] Encoder-Signal auf Storeinstrahlungen Gberprifen
5 Encoder Plus Prufsummen- bzw. CRC-Fehler Schirmung des Encoder-Kabels uberprifen
6 SM-Universal Encoder hat einen Fehler ausgeldst |Encoder austauschen
Encoder Plus
Sicherstellen, dass in Pr 15/16/17.15 der richtige Encoder-Typ
SM-Universal eingegeben wurde
7 Initialisierung fehlgeschlagen Encoder-Verkabelung tberpriifen
Encoder Plus " "
Spannungsversorgung Uberprifen
Ruckflihrungsmodul austauschen
SM-Universal Die selektierte automatische Andern Sie die Einstellung von Pr 15/16/17.18 und geben Sie die
8 Encoder Plus Identifikation des Encoders schlug Umdrehungsanzahl (Pr 15/16/17.09) und die &quivalente Anzahl
fehl der Geberstriche pro Umdrehung (Pr 15/16/17.10) manuell ein.
9 SM-Universal |Fehlerabschaltung ausgelost durch  |Motortemperatur Uberprifen
Encoder Plus |den Motorthermistor Thermistoranschlisse lberpriifen
10 SM-Universal Kurzschluss am Motorthermistor Verkabelung des Motorthermistors Uberprifen
Encoder Plus Motor / Motorthermistor austauschen
SM-Universal Eﬁr;eerigeeg é?ﬁgg%?ggggg:?:&c;ﬁ_ Schirmung des Encoderkabels prifen.
1 Encoder Plus rend der Encoderinitialisierung Stérungen auf den Sinus- und Cosinus-Signalen prifen.
SM-Resolver- . . . Sicherstellen, dass die Anzahl der Resolverpole ordnungsgeman
Modul Polzahl nicht mit Motor kompatibel in Pr 15/16/17.15 eingegeben wurde.
SM-Universal Wahrend der automatischen Encodertyp prufen, Autokonfiguration aktivieren.
12 Encoder Plus Konfiguration konnte der Encodertyp |Encoder-Verkabelung tberprifen.
nicht identifiziert werden Encoderparameter manuell eingeben.
Die wahrend der automatischen
SM-Universal |Konfiguration aus dem Encoder x
13 Encoder Plus [gelesene Umdrehungsanzahl ist Encodertyp andern.
keine Zweierpotenz
Die Anzahl der Kommunikationsbits,
. mit denen die wahrend der automati- i
16| Shcopmveeallscnen onguraton aus dem Enco- |EOSER AT
der gelesene Position innerhalb einer ’
Umdrehung definiert wird, ist zu grofR3.
Die wahrend der automatischen Die lineare Motorpolteilung bzw. der ppr-Konfigurationswert fiir den
s . Konfiguration aus den Encoderdaten ; . 2 . -
15 M-Universal berechnete Anzahl der Perioden pro Encoder ist falsch oder liegt auRRerhalb des giiltigen Bereichs fur
Encoder Plus Umdrehung ist entweder kleiner als (éigoijaer?frgﬁlteerrh(adﬁ T)dz: gg’(gk; 0 oder Pr21.31 =0)
<2 oder grofRer als >50.000. ’
1o | SHumersal | e ey |Encocery ander
Encoder Plus linearen Encoder 255, Encoder fehlerhaft oder defekt.
74 Alle Uberhitzung im Solutions-Modul Umgebungstemperatur uberprifen

Beluftung des Schaltschranks tberpriifen
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Fehler-
abschaltung

SLX.Er Fehlerabschaltung an Solutions-Modulsteckplatz X: Solutions-Modul in Steckplatz X hat einen Fehler erkannt

Beschreibung und Fehlerbehebung

Automationsmodul-Kategorie (Applikationsmodul)

Wert in Pr 15/16/17.50 Uberprifen. Die nachfolgende Tabelle enthalt die méglichen Fehlercodes fir die Modultypen SM-Applications
und SM-Applications Lite. Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt Fehlersuche in der Betriebsanleitung des entsprechenden
Solutions-Moduls.

Fehlercode Fehlerabschaltung
39 Stack-Speicheriiberlauf des Benutzerprogramms
40 Unbekannter Fehler - bitte Hersteller kontaktieren
41 Parameter existiert nicht
42 Versuch, in einen schreibgeschiitzten Parameter zu schreiben
43 Versuch, einen lesegeschitzten Parameter abzufragen
44 Parameterwert auBerhalb des giiltigen Bereichs
45 Ungultige Synchronisation
46 Nicht genutzt
47 Synchronisation verloren bei CTSync Master
48 RS485 nicht in Benutzermodus
49 Ungultige RS485-Konfiguration
50 Mathematischer Fehler - Division durch Null oder Uberlauf
51 Array-Index aul3erhalb des guiltigen Bereiches
52 Steuerwortbit: Benutzer-Fehlerabschaltung
53 DPL-Programm nicht kompatibel mit Zielmodul
54 DPL-Task-Uberlauf
55 Nicht genutzt
56 Ungliltige Timer-Konfiguration
57 Funktionsblock existiert nicht
58 Flash-SPS-Speicher fehlerhaft
59 Solutions-Modul von Umrichter als Synchronisations-Master nicht zugelassen
202,207,212 60 CTNet - Hardware-Fehler. Bitte Hersteller kontaktieren
61 CTNet - ungliltige Konfiguration
62 CTNet - ungliltige Baudrate
63 CTNet - ungultige Knoten-ID
64 Uberlastung der Digitalausginge
65 Ungultige(r) Funktionsblockparameter
66 Benutzer-Heapspeicher zu grof3
67 RAM-Datei existiert nicht oder es wurde eine ID angegeben, bei der es sich nicht um eine
RAM-Datei handelt
68 Die angegebene RAM-Datei ist keinem Array zugeordnet
69 Aktualisierung des Umrichterparameter-Datenbank-Cache im Flash-Speicher fehlgeschlagen
70 Laden von Benutzerprogrammen, wéahrend Umrichter freigegeben ist
71 Umrichtermodus konnte nicht gedndert werden
72 Ungultige CTNet-Pufferoperation
73 Initialisierungsfehler der internen Soll- und Istwertparameter
74 Ubertemperatur
75 Hardware nicht verfiigbar
76 Modultyp kann nicht festgestellt werden. Modul wird nicht erkannt.
77 Fehler bei Kommunikation zwischen den Optionen in Steckplatz 1
78 Fehler bei Kommunikation zwischen den Optionen in Steckplatz 2
79 Fehler bei Kommunikation zwischen den Optionen in Steckplatz 3
80 Fehler bei Kommunikation zwischen den Optionen - unbekannter Steckplatz
81 APC - interner Fehler
82 Kommunikation mit Umrichter fehlerhaft
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Fehler-
abschaltung

Beschreibung und Fehlerbehebung

SLX.Er

Fehlerabschaltung an Solutions-Modulsteckplatz X: Solutions-Modul in Steckplatz X hat einen Fehler erkannt

202,207,212

Automationsmodul-Kategorie (E/A-Erweiterungsmodul)

Wert in Pr 15/16/17.50 Uberpriifen. Die folgende Tabelle enthélt die méglichen Fehlercodes fur die Module SM-1/O Plus, SM-I/O Lite,
SM-1/O Timer, SM-PELV und SM-1/O 120V. Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt Fehlersuche in der Betriebsanleitung des

entsprechenden Solutions-Moduls.

Fehlercode Modul Fehlerursache

0 Alle Keine Fehler

1 Alle Uberlastung des Digitalausgangs

9 SM-1/O Lite und SM-I/O Timer Analogeingang 1: Eingangsstrom zu hoch (>22mA) oder zu niedrig (<3mA)
SM-PELV Uberlastung des Digitaleingangs

3 SM-PELV Analogeingang 1: Eingangsstrom zu niedrig (<3mA)

4 SM-PELV Benutzer-Spannungsversorgung nicht vorhanden

5 SM-I/O Timer Kommunikationsfehler der Echtzeituhr

74 Alle ModulUbertemperatur

SLX.Er

Fehlerabschaltung an Solutions-Modulsteckplatz X: Solutions-Modul in Steckplatz X hat einen Fehler erkannt

202,207,212

Feldbusmodul-Kategorie

Wert in Pr 15/16/17.50 uberprufen. In der folgenden Tabelle sind mégliche Fehlercodes fir Feldbus-Module aufgefiihrt.

Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt Fehlersuche in der Betriebsanleitung des entsprechenden Solutions-Moduls.

Fehlercode Modul Fehlerabschaltung
0 Alle Keine Fehlerabschaltung
52 S'\SAMPES\'/TICIZEZDSPMS(';A A:\Tg:‘;l;l:]s Benutzer-Fehlerabschaltung durch Steuerwort
61 SM-PROFIBUS-DP, SM-Interbus, Konfigurationsfehler
SM-DeviceNet, SM-CANOpen, SM-SERCOS
64 SM-DeviceNet Zeitbegrenzung fur erwartete Paketrate
65 SM-PROFIBUS-DP, SM-Interbus, Netzwerkausfall
SM-DeviceNet, SM-CANOpen, SM-SERCOS
66 SM-PROFIBUS-DP Kritischer Verbindungsfehler
SM-CAN, SM-DeviceNet, SM-CANOpen Busausfallfehler
69 SM-CANopen Keine Quittierung
70 Alle (auBer SM-Ethernet) FLASH-Ubertragungsfehler
SM-Ethernet \Ifeeripuzgglrtigen Menidaten vom Umrichter fur das Modul
74 Alle Ubertemperatur in Solutions-Modul
75 SM-Ethernet Der Umrichter reagiert nicht
76 SM-Ethernet Zeitliberschreitung in Modbus-Verbindung
80 Alle (auRer SM-SERCOS) Fehler bei der Kommunikation zwischen den Optionen
81 Alle (auBer SM-SERCOS) Kommunikationsfehler an Steckplatz 1
82 Alle (auBer SM-SERCOS) Kommunikationsfehler an Steckplatz 2
83 Alle (auRBer SM-SERCOS) Kommunikationsfehler an Steckplatz 3
84 SM-Ethernet Speicherzuordnungsfehler
85 SM-Ethernet Dateisystemfehler
86 SM-Ethernet Fehler in Konfigurationsdatei
87 SM-Ethernet Fehler in Sprachdatei
98 Alle Interner Watchdog-Fehler
99 Alle Interner Software-Fehler
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Fehler- .
Beschreibung und Fehlerbehebung
abschaltung

SLX.Er

Fehlerabschaltung an Solutions-Modulsteckplatz X: Solutions-Modul in Steckplatz X hat einen Fehler erkannt

202,207,212

SLM-Modulkategorie

Wert in Pr 15/16/17.50 tberprifen. Die nachfolgende Tabelle enthalt die mdglichen Fehlercodes fir das SM-SLM-Modul.
Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt Fehlersuche der Betriebsanleitung des SM-SLM-Moduls.

Fehlercode Fehlerabschaltung
0 Kein Fehler
1 Stromversorgung Uberlastet
2 SLM-Versionsnummer zu niedrig
3 DriveLink-Fehler
4 Falsche Taktfrequenz ausgewahlt
5 Falsche Instwertquelle ausgewahlt
6 Encoderfehler
7 Falsche Instanzenanzahl fir das Motorobjekt
8 Falsche Listenversion fiir das Motorobjekt
9 Falsche Instanzenanzahl fur das Leistungsobjekt
10 Parameterkanal-Fehler
11 Umrichter-Betriebsart nicht kompatibel
12 Fehler beim Schreiben in SLM EEPROM
13 Falscher Motorobjekt-Typ
14 Unidrive SP-Objektfehler
15 CRC-Fehler im Encoderobjekt
16 CRC-Fehler im Motorobjekt
17 CRC-Fehler im Leistungsobjekt
18 CRC-Fehhler im Unidrive SP-Objekt
19 Zeitbegrenzung der Ansteuerlogik
74 Ubertemperatur in Solutions-Modul

SLX.HF

Fehlerabschaltung an Solutions-Modulsteckplatz X: Hardware-Fehler in Solutions-Modul X

200,205,210

Sicherstellen, dass Solutions-Modul ordnungsgemaf eingesteckt ist
Solutions-Modul an Lieferant zurtickschicken

SLX.nF

Fehlerabschaltung an Solutions-Modulsteckplatz X: Solutions-Modul wurde entfernt

203,208,213

Sicherstellen, dass Solutions-Modul ordnungsgemaf eingesteckt ist
Solutions-Modul wieder einsetzen
Parameter speichern und Umrichter zuriicksetzen

Fehlerabschaltung an Solutions-Modul: Umrichterbetriebsart wurde geéndert, Parameter fir die Verzeigerung
Solutions-Moduls sind nicht mehr giiltig

215

RESET-Taste betatigen.
Wenden Sie sich an den Lieferanten des Umrichters, falls die Fehlerabschaltung weiterhin ausgeldst wird.

SLX.tO

Fehlerabschaltung an Solutions-Modulsteckplatz X: Zeitbereichsuberschreitung des Watchdog-Timers im Solutions-Modul

201,206,211

RESET-Taste betétigen.
Wenden Sie sich an den Lieferanten des Umrichters, falls die Fehlerabschaltung weiterhin ausgeldst wird.

Im Code fir den 2- Solutions-Modulprozessor definierte benutzerspezifische Fehlerabschaltung

Das SM-Applications-Programm muss abgefragt werden, um die Ursache dieser Fehlerabschaltung herauszufinden

Im Code fiir den 2- Solutions-Modulprozessor definierte benutzerspezifische Fehlerabschaltung

Das SM-Applications-Programm muss abgefragt werden, um die Ursache dieser Fehlerabschaltung herauszufinden

t040 bis

t089

Im Code fur den 2- Solutions-Modulprozessor definierte benutzerspezifische Fehlerabschaltung

40 bis 89

Das SM-Applications-Programm muss abgefragt werden, um die Ursache dieser Fehlerabschaltung herauszufinden

t099

Im Code fur den 2' Solutions-Modulprozessor definierte benutzerspezifische Fehlerabschaltung

Das SM-Applications-Programm muss abgefragt werden, um die Ursache dieser Fehlerabschaltung herauszufinden

t101

Im Code fur den 2" Solutions-Modulprozessor definierte benutzerspezifische Fehlerabschaltung

101

Das SM-Applications-Programm muss abgefragt werden, um die Ursache dieser Fehlerabschaltung herauszufinden
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Fehler- .
Beschreibung und Fehlerbehebung
abschaltung

t111 bis t160

Im Code fur den 2- Solutions-Modulprozessor definierte benutzerspezifische Fehlerabschaltung

111 bis 160

Das SM-Applications-Programm muss abgefragt werden, um die Ursache dieser Fehlerabschaltung herauszufinden

t168 bis
t175

Im Code fur den 2- Solutions-Modulprozessor definierte benutzerspezifische Fehlerabschaltung

168 bis 175

Das SM-Applications-Programm muss abgefragt werden, um die Ursache dieser Fehlerabschaltung herauszufinden

Im Code fur den 2' Solutions-Modulprozessor definierte benutzerspezifische Fehlerabschaltung

Das SM-Applications-Programm muss abgefragt werden, um die Ursache dieser Fehlerabschaltung herauszufinden

Fehlerabschaltung ausgelést durch den Motorthermistor

24

Motortemperatur Uberprifen
Thermistoranschliisse berprifen
Pr 7.15 = VOLt setzen und Umrichter zuriicksetzen, um diese Funktion zu deaktivieren

thS

Kurzschluss am Motorthermistor

25

Verkabelung des Motorthermistors Uberprifen
Motor / Motorthermistor austauschen
Pr 7.15 = VOLt setzen und Umrichter zuriicksetzen, um diese Funktion zu deaktivieren

tung*

Autotune vorzeitig beendet

18

Wahrend des Autotune wurde am Umrichter eine Fehlerabschaltung (Trip) ausgeldst
Wahrend des Autotune wurde die rote Stopp-Taste betatigt
Das Signal ,Sicherer Halt* (Anschlussklemme 31) wurde wahrend des Autotune-Vorgangs abgeschaltet

tung1l*

Die Positionsrickfihrung hat sich nicht geandert, oder die bendtigte Drehzahl konnte wahrend des Tragheitstests nicht
erreicht werden (siehe Pr 5.12)

11

Vergewissern Sie sich, dass der Motor sich frei drehen kann, d. h. dass die Bremse geoffnet wurde
Korrekte Verkabelung des Rickfihrungsmoduls tberprifen

Ruckfuhrungsparameter auf korrekte Einstellung priifen

Prifen, ob die Kupplung zwischen Motor und Encoder in Ordnung ist (kein Schlupf vorhanden)

tung2*

Die Positionsriickfihrungsrichtung war falsch, oder der Motor konnte wéhrend des Tragheitstests nicht angehalten
werden (siehe Pr 5.12)

12

Korrekte Motorverkabelung uberprifen
Korrekte Verkabelung des Ruickfiihrungsmoduls tiberpriifen
Zwei Motorphasen austauschen (nur fur Closed Loop-Vektormodus)

tunE3*

Die Kommutierungssignale des Umrichter-Encoders sind falsch angeschlossen, oder die gemessene Tragheit liegt
aulBerhalb des gultigen Bereichs (siehe Pr 5.12)

13

Korrekte Motorverkabelung tberpriifen
Korrekte Verkabelung der Kommutierungssignale U, V und W des Ruckfihrungsmoduls lberprifen

tunE4*

Kein U-Kommutierungssignal des Umrichter-Encoders wahrend des Autotune

14

Verkabelung fur das U-Phasen-Kommutierungssignal des Ruckfiihrungsmoduls auf Unterbrechungen tberprifen
Encoder austauschen

tunES*

Kein V-Kommutierungssignal des Umrichter-Encoders wéhrend des Autotune

15

Verkabelung fur das V-Phasen-Kommutierungssignal des Ruckfihrungsmoduls auf Unterbrechungen Gberpriifen
Encoder austauschen

tunE6*

Kein W-Kommutierungssignal des Umrichter-Encoders wahrend des Autotune

16

Verkabelung fur das W-Phasen-Kommutierungssignal des Rickfiihrungsmoduls auf Unterbrechungen tberprifen
Encoder austauschen

tung7*

Anzahl der Motorpole falsch eingestellt

17

Parameter Geberstriche pro Umdrehung fur Ruckfihrungsmodul Uberpriifen
Sicherstellen, dass die Anzahl der Motorpole in Pr 5.11 ordnungsgemaR eingestellt ist

Unid.P

Leistungsteil nicht klassifizierbarer Fehler

110

Alle Stromversorgungsverkabelungen uberprifen
Sicherstellen, dass alle Kabel in sicherer Entfernung von elektrischen Stoérquellen gefuhrt sind

UP ACC

Onboard-SPS-Programm: Onboard-SPS-Programmdatei auf dem Umrichter nicht zugéanglich

98

Deaktivieren Sie den Umrichter. Schreibzugriff ist bei freigegebenem Umrichter nicht zulassig
Von einer anderen Quelle wird bereits auf das Onboard-SPS-Programm zugegriffen. Wiederholen Sie den Vorgang, wenn der
andere Vorgang abgeschlossen ist
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Fehler-
abschaltung

Beschreibung und Fehlerbehebung

UP div0 Onboard-SPS-Programm: Versuch einer Division durch Null

Uberpriifen Sie das Programm

Variablen und Funktionsblockaufrufe des Onboard-SPS-Programms belegen mehr RAM-Speicherplatz als zulassig
(Stack-Uberlauf)

Uberpriifen Sie das Programm

Onboard-SPS-Programm: Versuch, einen Parameter auBerhalb des gultigen Bereichs zu schreiben

Uberpriifen Sie das Programm

Onboard-SPS-Programm: Versuch, auf einen nicht existierenden Parameter zuzugreifen

Uberpriifen Sie das Programm

Onboard-SPS-Programm: Versuch, in einen schreibgeschiitzten Parameter zu schreiben

Uberpriifen Sie das Programm

Onboard-SPS-Programm: Versuch, einen lesegeschitzten Parameter zu lesen

Uberpriifen Sie das Programm

Nicht definierte Fehlerabschaltung des Onboard-SPS-Programms

Uberpriifen Sie das Programm

[SIzAVI=Ig Fehlerabschaltung vom Onboard-SPS-Programm angefordert

Uberpriifen Sie das Programm

uv

Grenzwert fiir Zwischenkreisunterspannung unterschritten

Netzspannung Uberpriifen

Nennspannung des Umrichters (V AC) Unterspannungsschwellenwert (V DC)
1 200 175
400 350
575 & 690 435

*Tritt ein tunE-Fehler durch eine Fehlerabschaltung des Typs tunE 7 auf, kann der Umrichter nach einem Reset nicht mehr in Betrieb gesetzt werden,
es sei denn, er wird Uber die Funktion Sicherer Halt (Secure Disable)(Anschlussklemme 31) oder den Freigabeparameter fiir den Umrichter (Pr 6.15)
oder das Steuerwort (Pr 6.42 und Pr 6.43) gesperrt.
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40 bis 89

90

91

92

93

94

95

96

97

98

99

100

101

102

103

104

105

106

107

108

109

110

111 bis 160

161

162

163

164

165

166

167

168 bis 175

176

177

178

179

180

181

182

183

Fehlerabschaltung
t040 bis t089

UP div0
UP PAr
UP ro
UP So
UP ovr
UP OFL
UP uSEr
UP udF
UP ACC
t099

t101
Oht4.P
Olbr.P
OIAC.P
Oht2.P
OV.P
PH.P
PS.P
OldC.P
Unid.P

Anz.

Fehlerabschaltung

184

185

186

187

188

189

190

191

192

193

194

195

196

197

198

199

200

201

202

203

204

205

t111 bis t160

Encli
Encl2
Encl3
Encl4
Encl5
Encl6
Encl7

206

207

208

209

210

211

212

213

t168 bis t175

EnP.Er
C.boot
C.bUSY
C.Chg
C.OPtn
C.RdO
C.Err
C.dAt

214

215

216

217

218

219

220 bis 232

C.Acc
C.rtg
C.TyP
C.cPr
EnC1l
EnC2
EnC3
EnC4
EnC5
EnC6
EnC7
EnC8
EnC9
EnC10
DESt
SL1.HF
SL1.tO
SL1.Er
SL1.nF
SL1.dF
SL2.HF
SL2.tO
SL2.Er
SL2.nF
SL2.dF
SL3.HF
SL3.tO
SL3.Er
SL3.nF
SL3.dF
SL.rtd
t216
HF17
HF18
HF19

HF20 bis HF32

AR
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Fehlerabschaltungen kénnen in drei Kategorien unterteilt werden. Beachten Sie, dass eine Fehlerabschaltung nur auftreten kann, wenn der
Umrichter sich nicht im Fehlerabschaltungszustand befindet oder sich in diesem Zustand befindet, jedoch mit einer Fehlerabschaltung niedrigerer

Prioritat.

Tabelle 15-3 Fehlerabschaltungskategorien

zurlicksetzen

Prioritat Kategorie Fehlerabschaltungen Anmerkungen
Diese Fehlerabschaltungen zeigen kritische Fehler an und kénnen nicht
1 Hardware-Fehler HFO1 bis HE16 zuriickgesetzt werden. Der Umrichter ist nach dem Auslésen einer solchen
Fehlerabschaltung inaktiv. Das Display zeigt HFxx an. Das Relais ,Betriebsbereit*
wird gedffnet und die serielle Schnittstelle funktioniert nicht.
2 Nicht zurticksetzbare glilLIEISSEESHZF Kénnen nicht zuriickgesetzt werden. Am Umrichter muss ein Netz Aus durchgefuhrt
Fehlerabschaltungen SL3.HF werden.
Fehlerabschaltung Kann erst zuriickgesetzt werden, wenn in Pr xx.00 oder Pr 11.43 ein Code zum Laden
3 " EEF .
JEEF der Standardwerte eingegeben wurde.
C.boot, C.Busy, C.Chg,
4 SMARTCARD- C.OPtn, C.RdO, C.Err, | Konnen nach 1.0s zuriickgesetzt werden
Fehlerabschaltungen C.dat, C.FULL, C.Acc, | SMARTCARD-Fehlerabschaltungen haben bei Netz Ein Prioritat 5
C.rtg, C.TyP, C.cpr
Kgﬁgﬁ;ﬁ:ﬁ;ﬁe;n Konnen nach 1.0s zuriickgesetzt werden
4 der Encoder- 9 PS.24V, EnC1 Diese Fehlerabschaltungen kénnen nur die folgenden Fehlerabschaltungen der
Prioritat 5 aufheben: EnC2 bis EnC8 oder Encl1 bis Encl7
Stromversorgung
Kénnen nach 1,0s zuriickgesetzt werden, aber der Umrichter kann erst wieder
Automatische . gestartet werden, wenn er uber die Funktion Sicherer Halt (Secure Disable)
5 - tunE, tunE1 bis tune7 .
Optimierung (Autotune) (Klemme 31) oder den Parameter Reglerfreigabe (Pr 6.15) oder das Steuerwort
(Pr 6.42 und Pr 6.43) gesperrt wird.
Normale
Fehlerabschaltungen OLAC, Ol.Br, OIAC.P, . .
5 mit erweiterter OIBF.P, OldC.P Koénnen nach 10.0s zuriickgesetzt werden
Zurucksetzmaoglichkeit
Alle anderen
Normale Fehlerabschaltungen . .
5 Fehlerabschaltungen sind in dieser Tabelle Konnen nach 1.0s zurlickgesetzt werden
nicht enthalten
5 Nicht schwerwiegende | th, ths, Old1, cL2, cL3 | Bei Pr 10.37 = 1 oder 3 wird der Umrichter vor dem Auslésen der Fehlerabschaltung
Fehlerabschaltungen und SCL angehalten
5 Phasenausfall PH Vor der Fehlerabschaltung wird versucht, den Umrichter anzuhalten
Uberhitzung des Vor der Fehlerabschaltung wird versucht, den Umrichter anzuhalten. Wenn er jedoch
5 Umrichters am 0.ht3 nicht innerhalb von 10 s angehalten wurde, wird die Fehlerabschaltung automatisch
thermischen Modell ausgeldst
Fehlerabschaltungen, Eine Unterspannungs-Fehlerabschaltung kann vom Benutzer nicht zuriickgesetzt
6 die sich selbst uv werden. Sie wird erst zurlickgesetzt, wenn die Netzspannung wieder in dem in der

Spezifikation angegebenen Bereich liegt

Obwohl die UV-Fehlerabschaltung &hnlich funktioniert wie alle anderen
Fehlerabschaltungen, sind alle Umrichterfunktionen weiterhin
funktionsféhig, jedoch kann der Umrichter nicht freigegeben werden.
Zwischen der UV-Fehlerabschaltung und anderen Abschaltungen

bestehen die folgenden Unterschiede:

4. Beim ersten Einschalten des Umrichters wird eine
UV-Fehlerabschaltung ausgeldst, wenn die Netzspannung unterhalb
des Neustart-Spannungspegels liegt und keine andere
Fehlerabschaltung aktiv ist. Dabei werden zur Speicherung beim
Ausschalten markierte Parameter nicht gespeichert.

1. Anwendungsparameter, die zur Speicherung beim Ausschalten
markiert sind, werden bei Aktivierung der UV-Fehlerabschaltung
gespeichert, auRer wenn die Hochspannungsversorgung nicht aktiv

ist (d.h. Betrieb im Niederspannungsmodus, Pr 6.44 = 1).

2. Die UV-Fehlerabschaltung wird automatisch zuriickgesetzt, wenn
die Zwischenkreisspannung uber den Spannungspegel fir einen
Neustart des Umrichters steigt. Ist an dieser Stelle eine andere
Fehlerabschaltung neben UV aktiv, wird die Fehlerabschaltung nicht
zuriickgesetzt.

3. Nur im Unterspannungszustand kann der Umrichter zwischen
Haupt-Hochspannungsversorgung und Niederspannungsmodus
wechseln (Pr 10.16 = 1). Die UV-Fehlerabschaltung kann nur als
aktiv angesehen werden, wenn keine weitere Fehlerabschaltung im
Niderspannungsmodus aktiv ist.
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15.2 Alarmmeldungen 15.3  Statusmeldungen

In allen Betriebsarten blinkt ein Alarm abwechselnd mit den in der 2: Tabelle 15-5 Statusmeldungen

Zeile angezeigten Daten, wenn eine der folgenden Situationen eintritt. Ausgangs-
Wenn keine Vorkehrungen getroffen werden, alle Alarmsituationen Ig)'berles Beschreibung stufe des
(auRer ,Autotune“) zu beseitigen, kann der Umrichter schlieRlich eine Isplay Umrichters

Fehlerabschaltung auslésen.
Tabelle 15-4 Alarmmeldungen

Unteres Beschreibung

Display

Uberlast am Bremswiderstand

Der Bremswiderstand 1%t Akkumulator (Pr 10.37) im Umrichter hat
75,0 % des Wertes erreicht, bei dem am Umrichter eine
Fehlerabschaltung ausgeldst und IGBT fir die Bremsung aktiviert wird.

IGBT-Ubertemperaturalarm fur Kuhlkérper,
Steuerplatine oder Umrichter aktiv

¢ Die Temperatur des Umrichterkuhlkorpers hat ihren Grenzwert
erreicht. Falls die Temperatur weiter steigt, 10st der Umrichter die
Fehlerabschaltung ,Oh2“ (siehe ,0h2") aus.

oder

« Die Umgebungstemperatur der Steuerplatine erreicht den oberen
Grenzwert (siehe Fehlerabschaltung ,O.CtL").

Betrieb als Netzwechselrichter aktiv

Der Netzwechselrichter ist freigegeben und mit dem
Netz synchronisiert.

Freigegeben

ACUU Netzausfall

Der Umrichter hat einen Netzausfall erkannt und
versucht, die Spannung am Zwischenkreis durch
Abbremsen des Motors zu halten.

Freigegeben

*Auto Autotune-Funktion (automatischer
tunE Abgleich) wird durchgefuhrt

Die Autotune-Funktion wurde initialisiert.
* Auto“ und ,tunE" blinken abwechselnd auf dem
Display.

ovLd Motoruberlast

Der Motor 1%t Akkumulator im Umrichter hat 75 % des Wertes erreicht,
bei dem am Umrichter eine Fehlerabschaltung ausgeldst wiirde und
die Umrichterlast >100 % betragt.

Freigegeben

Gleichstrombremsung

Der Umrichter wendet Gleichstrombremsung an.

Freigegeben

Abbremsen

Der Umrichter bremst den Motor ab.

Freigegeben

Regler gesperrt

Der Umrichter ist gesperrt und kann nicht betrieben
werden.

Das Signal Reglerfreigabe liegt nicht an
Anschlussklemme 31 an, oder Pr 6.15 ist auf O

gesetzt.

Deaktiviert

Das Onboard-SPS-Programm wird
ausgefihrt

PLC

Ein Onboard-SPS-Programm ist vorhanden und wird
ausgefihrt.

Am unteren Display blinkt ,PLC* alle 10 Sekunden
einmal auf.

Nicht
zutreffend

POS Positionierung

Der Umrichter positioniert die Antriebswelle des
Motors bzw. richtet diese aus.

Freigegeben

Bereit

Der Umrichter kann gestartet werden.

Deaktiviert

Lauft

Der Umrichter lauft.

Freigegeben

Fangen

OL> Der Umrichter ermittelt die aktuelle
Motorfrequenz, um auf einen drehenden Motor
aufsynchronisieren zu kdnnen.

Regen> Der Umrichter ist aktiviert und synchronisiert
sich mit der Leitung.

Freigegeben

Stopp oder Nulldrehzahl wird
gehalten

StoP

Der Umrichter wird auf Nulldrehzahl gehalten.
Regen> Der Umrichter ist aktiviert, aber die
Wechselspannung ist zu gering, oder die
Zwischenkreisspannung steigt bzw. fallt noch.

Freigegeben

triP Fehlerabschaltung

Der Umrichter hat eine Fehlerabschaltung ausgelost
und steuert den Motor nicht mehr. Der Fehlercode
wird auf dem unteren Display angezeigt.

Deaktiviert

Betriebsanleitung Unidrive SPM
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15.4  SPMC/U (Gleichrichter) LEDs

Die Status-LEDS SO und S1 spiegeln die Statusausgénge wider und
werden wie folgt codiert:

Tabelle 15-6 Erlauterung der SPMC/U (Gleichrichter) LEDs
S1 SO
Linke LED | Rechte LED Bedeutung
AUS AUS Versorgung ausgeschaltet
AUS EIN Phasenausfall
Eine der folgenden Mdglichkeiten:
Uberstrom des Gleichrichter-Uber-
spannungsschutzwiderstands auf-
grund zu hohen Kabel-Ladestroms
Storimpulse im Netzteil
EIN AUS Kuhlkérperubertemperatur am
Gleichrichter
Ubertemperatur der
Gleichrichter-Leiterplatte
Kabelbruch
EIN EIN System betriebsbereit

Tabelle 15-7 Statusanzeigen fir Solutions-Modul und
SMARTCARD beim Einschalten

Unteres Beschreibung

Display

Wahrend des Einschaltens wird ein Parametersatz von der
SMARTCARD zum Umrichter Ubertragen. Weitere Informationen
finden Sie in Abschnitt 11.2.4 Booten von der SMARTCARD bei jedem
Netz Ein (Pr 11.42 = boot ()4) auf Seite 137.

cArd

Waéhrend des Einschaltens wird in Parametersatz vom Umrichter zur
SMARTCARD (bertragen.

Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 11.2.3 Automatisches
Speichern geénderter Parameter (Pr 11.42 = Auto (3)) auf Seite 136.

loAding
Der Umrichter Ubertragt Daten zu einem Solutions-Modul.

15,5 Anzeigen der bisherigen
Fehlerabschaltungen

Die letzten 10 aufgetretenen Fehlerabschaltungen werden vom
Umrichter in 10.20 bis Pr 10.29 und die Nummer des entsprechenden
Systems mit mehreren Modulen (Pr 6.49 = 1) gespeichert. Die Zeit, zu
der die jeweilige Fehlerabschaltung auftrat (Pr 6.49 = 0) kann fir jede
Fehlerabschaltung in Pr 10.41 bis Pr 10.51 abgerufen werden. Fur die
gespeicherte Fehlerabschaltungszeit wird entweder, wenn Pr 6.28 = 0
ist, die Zeit seit dem Einschalten oder, wenn Pr 6.28 = 1 ist, die Laufzeit
verwendet.

Pr 10.20 ist die letzte Fehlerabschaltung oder die aktuelle
Fehlerabschaltung, wenn der Umrichter sich in einem
Fehlerabschaltungszustand befindet (mit Angabe der Modulnummer und
der Fehlerabschaltungszeit in Pr 10.41 und Pr 10.42). Pr 10.29 ist die
alteste Fehlerabschaltung (wobei Modulnummer oder
Fehlerabschaltungszeit in Pr 10.51) gespeichert werden. Bei Auftreten
einer neuen Fehlerabschaltung werden die Parameter nach hinten
verschoben, sodass die neue Fehlerabschaltung (und deren Zeit) in

Pr 10.20 (und 10.41 bis Pr 10.42) gespeichert werden kann. Die bisher
am langsten zurtickliegende Fehlerabschaltung (und deren Zeit) wird
dann uberschrieben.

Falls die Werte von Pr 10.20 bis Pr 10.29 vom seriellen
Kommunikationskanal gelesen werden, wird nur die in

Tabelle 15-1 Fehlermeldungen auf Seite 257 aufgefiihrte
Fehlerabschaltungsnummer tbertragen.
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Inbetrieb-

16  Hinweise zur UL-Listung

Informationen zur UL-Registrierung erhalten Sie auf Anfrage.

16.1  Allgemeine UL-Informationen

Konformitéat
Der Umrichter entspricht nur dann der UL-Listung, wenn Folgendes
beachtet wird:

*  Der Umrichter wird in einem Schaltschrank des Typs 1 oder besser
gemaf UL50 eingebaut.

* Beim Umrichterbetrieb tbersteigt die Umgebungstemperatur zu
keiner Zeit 40°C (104°F)

e Alle Anschlussklemmen sind mit den in Abschnitt 5.11.2
Anschlussgréf3en und Anzugsdrehmomente auf Seite 46
angegebenen Drehmomenten festgezogen.

* Wenn das elektronische Steuermodul des Umrichters mit einer
externen (+24V-Stromversorgung betrieben wird, muss diese der
UL-Klasse 2 entsprechen

Motor-Uberlastschutz

Der Umrichter ist mit einem Motor-Uberlastschutz ausgeriistet.

Der standardméaRige Uberlastschutzgrad betragt im Open Loop-Modus
nicht mehr als 150 % und im Closed Loop-Vektormodus und
-Servomodus nicht mehr als 175 % des Umrichter-Volllaststroms.
Der Motornennstrom X muss in Pr 0.46 (oder Pr 5.07) eingegeben
werden, damit die Uberlastschutzfunktion ordnungsgemaR arbeiten
kann. Der Uberlastschutz kann auch unterhalb von 150 % eingestellt
werden. Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 10.3
Stromgrenzen auf Seite 131. Der Umrichter besitzt auRerdem einen
thermischen Motorschutz. Siehe Abschnitt 10.4 Thermischer
Motorschutz auf Seite 131.

Uberdrehzahlschutz

Der Umrichter ist mit einem Uberdrehzahlschutz ausgeristet. Diese
Funktion bietet jedoch nicht den Schutzgrad einer Sicherheitsschaltung
zur Verhinderung von Uberdrehzahlen.

16.2 UL-Informationen bezuglich der
Stromversorgung
16.2.1  Unidrive SPMA

Konformitét
Der Umrichter entspricht nur dann der UL-Listung, wenn Folgendes
beachtet wird:

Sicherungen
Unidrive SPMA

* Die UL-gelisteten Ferraz HSJ (Klasse J) Sicherungen werden fur die
Netzversorgung verwendet. Der Umrichter entspricht nicht der
UL-Listung, wenn anstelle der genannten Sicherungen andere
Sicherungen oder Netzschiitze verwendet werden.

Weitere Informationen zu Sicherungen finden Sie unter Tabelle 6-10 auf

Seite 54.

Feldverdrahtung

Unidrive SPMA

* Im System wird nur Kupferdraht der Klasse 1 - 75°C (167°F) -
eingesetzt

Steckverbinder fir Feldverdrahtung

Unidrive SPMA

e Fir den Abschluss der Netzschaltkreiskabel werden UL-gelistete
Verbinder, d.h. lisco TA-Serie, verwendet.

16.3  Netzspezifikationen

Der Unidrive SPM ist fur den Betrieb in Stromkreisen geeignet, die bei
einem Netzspannungseffektivwert von maximal 528V AC
(400V-Umrichter) bzw. maximal 600V AC (400V-Umrichter) oder 600V
(575V- und 690V-Umrichter) nicht mehr als 100,000rms (Effektivwert,
symmetrische Stromstérke) liefern.

16.4  Maximal zuldssiger

Ausgangsdauerstrom

Die Umrichtertypen sind nach dem jeweiligen in Tabelle 16-1
angegebenen maximal zulassigen Ausgangsstrom aufgefiihrt
(Einzelheiten finden Sie in Kapitel 14 Technische Daten).

Tabelle 16-1 Maximal zulassiger Ausgangsdauerstrom

Modell FLC (A) Modell FLC (A)
SPMA1401 202 SPMA1601 125
SPMA1402 236 SPMA1602 144

16.5 Sicherheitsetikett

Das mit den Anschlusssteckern und Montageklammern mitgelieferte
Sicherheitsetikett muss an einem befestigten Teil im
Schaltschrankgehéuse, wo es fur das Wartungspersonal gut sichtbar ist,
angebracht werden.

Auf dem Sicherheitsetikett wird gewarnt: ,VORSICHT ! Schockgefahr
durch hohe Beruhrungsspannungen! Vor dem Entfernen der
Klemmenabdeckungen ist die Kondensatorentladungszeit von ca.

10 Minuten nach Trennung vom Netz einzuhalten!.

16.6  UL-gelistetes Zubehor
e SM-Universal Encoder Plus ¢ SM-PROFIBUS-DP
* SM-Resolver-Modul ¢ SM-DeviceNet
* SM-Encoder Plus ¢ SM-INTERBUS
» 15-poliger Konverter mit ¢ SM-CAN
D-Anschluss
e SM-I/O Plus ¢ SM-CANopen
*  SM-Applications-Modul * SM-Bedieneinheit
* SM-Applications Lite ¢ SM-Bedieneinheit Plus
* SM-SLM
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