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1. Allgemeines

1.1 Technische Merkmale

Mit dem digitaliserten Frequenzumrichter FD250-2200 kénnen Drehstromasynchronmotoren
dufenlos in der Drehzahl vergelt werden. Der Umrichter arbeitet nach dem Prinzip der
snushewerteten Pulsweitenmodulation. Die Steuerung der Pulsweitenmodulation erfolgt
durch ein Dud-Prozessorsystem. Die Kommunikation erfolgt Uber eine konventiondle steck-
bare Klemmleise. Die Steueranschliisse 1-19 des Frequenzumrichters sind potentialfrel auf
Klemmen gefihrt.

Ein Schutz des Leistungsteils bei Unterspannung, Uberspannuing oder unzuldssiger Umrichter-
temperatur wird be alen Geréten gewdahrleistet.

1.2 Besondere Eigenschaften

Die praxisgerechte Bauform bietet folgende Vorteile:

&  Veschiedene Einbaulagen bieten eine Optimierung und Minimierung an Platzbedarf
im Schaltschrank

&  Ken zusdizlicher Aufwand beim Direktanbau an Maschinen durch vorverdrahtete Netz-
leitung und Motorkabel sowie eingebautem Poti und Netzschater nach Kundenwunsch.

& Integrierter Bremschopper ( Option )

Aufsteckbar es Bedieninterface fur verschiedene Einbaulagen bietet folgende Vorteile:
&  dreizeilliges LC-Display

&  Klartextanzeige

&  Specher fir 4 Daeen

& 5 Sprachen (D, GB, F, I, NL)

&  On-line Parametrierung

MuUhelose Parametrierung durch komfortable PC-Bediener oberflache:

& RS 232 Schnittstdle serienméldg

& 4 programmierbare Parametersdize mit je 3 frel wahlbaren Sollwerten fir
Positionieraufgaben oder Mehrachsantriebe

& Programmierbare Ein- und Ausgangsklemmen

Hohe Betriebssicherheit durch:

&  Hohe Storfestigkeit sowie geringe Storemmission durch Aluminiumgehduse sowie
Ein- und Ausgangdfilter serienmddg

& bedingt Kurzschlussfest

& kein Abschaten des Umrichters bei kurzzeitigem Uberstrom ( z.B. dynamische
Beschleunigung ) durch das neue CCDS-System (Current Control Dynamik Scan)

& Potentidgetrennter Sollwerteingang
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1.3 Lieferungund Verpackung

Die Frequenzumrichter werden in Pappkartons geliefert.

&  Achten Se bitte auf Transportschéaden!

Werden aul3ere Zeichen von Beschadigung festgestellt, verstdndigen Sie bitte sofort den Transporteur
und lassen den Schaden bestétigen.

Danach melden Sie den Schaden bitte I|hrem Lieferanten.

1.4 Ingallationshinwese

Der Aufgtelungsort soll so gewahlt werden, dass fir die Kihlung des Gehduses saubere und trockene
Kuhlluft zur Verfligung geht. Die Gerédte Snd fUr Innenraumaufstellung vorgesehen. Grolerer Staub-
anfdl, hohe Konzentration von chemisch aktiven Schadstoffen, Schimmelbildung oder das Eindringen
von Schédlingen kann zum Austdl des Gerées fuhren.

Die Gerédte snd aus thermischen Griinden in senkr echter Einbaulage zu montieren. Speziell bem
Einbau in Schrénke ist darauf zu achten, dass die Kihlung der Geréte gewahrleistet bleibt ( Sehe
Kptl. 13.3).

Hinwels. Ba dem Einsatz von Fehlerstrom-Schutzschatern ( Fl ) Bitte die VDE Normen beachten.
Zusiizlichist bel der Verwendung des Motor PTC darauf zu achten das dass Motorkabel
und das PTC Kabd getrennt verlegt werden.

1.5 Wartung

Die Umrichter snd grundséizlich wartungdrel.

Je nach Staubanfal miissen die L uftfilter von Schrankgeréten regelmaldig kontrolliert und bel Bedarf
gerenigt werden. Bel grof3erer Verschmutzung sind die I solierstrecken und Kihlkérper gelegentlich
zu Uberprifen und ggf. zu reinigen.

Renigung der Gerédte nur mit halogenfreen Mitteln zuléssg!
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2. Anschluss- und Betriebsbedingungen

Die enwandfreie Funktion eines Frequenzumrichtersist nur dann gewéahrleistet, wenn die Netzspan-
nung anliegt und diese definierte Toleranzbereiche nicht Uber- oder unterschreitet. Die Toleranz-
bereiche des FU entsprechen den in der VDE 0160 festgelegten Richtlinien.

Samtliche leitende Verbindungen flihren nach Abschaten der Netzversorgung noch Spannung, bis
sich der Zwischenkreiskondensator entladen hat. (ca. 90 sec.) Erst nach dieser Zeit kann der Um-
richter a's spannungsfrel betrachtet werden.

Klemmvorgénge an der Klemmleiste diirfen nur bel spannungsfreiem Umrichter durchgefiihrt werden.
Nach AulRerbetriebsetzung sind die Geréte fachgerecht zu entsorgen.
2.1 VDE-Besimmungen

&  DieVDE Richtlinien fUr dasIngtallieren und Betreiben
von elektrischen Anlagen snd unbedingt zu beachten!

2.2 Motorleitungen

Bei diesem Umrichterprinzip wird die Motorisolation durch Schdtflanken in der Spannung zusétzlich
beangprucht. Bel langen Motorleitungen kommt es zu Spannungserhdhungen, die in manchen Anwen-
dungen nicht zuldssg sind.

Die maxima zuldssge Moatorleitungdange betragt deshdb ca 50 m. Mit einer externen Option
"Ausgangsdrossdl” kann man die Lange walter erhthen. Die tatsachliche maximae Motorletungs-
l&nge hangt im wesentlichen von der Verlegung (z.B.:Untergrund, Kabeflihrung, etc. ) der Kabel ab.
Um einen dem EMVG ( Gesetz Uber die eektromagnetische Vertréglichkeit ) gerechten Betrieb zu
gewdhrleigen, mussein ( Sehe Kptl. 13.4 ) abgeschirmtes Kabel verwendet werden (z.B.:LIYCY).
Der Schirm it beidsatig, grofl¥léchig aufzulegen.

Es sollte auf keinen Fall ein Schiitz zwischen Motor und Umrichter geschaltet werden.
Dieseskann be anstehender Drehfeldfrequenz zur Folge haben, dassder Frequenzum-
richter auf Grund von Stor spitzen abschaltet. Sollte es dennoch erforderlich sein, soist
dieses nur mit vorheriger Freigabesperrung durchzufthren.

2.3 Analoge und digitale Steuerleitungen

Fur ale andoge und digitale Steuerleitungen sind abgeschirmte Letungen zu verwenden.
Steuerletungen sollten grundséizlich getrennt von Netz- und Motorleitungen verlegt werden.
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3. Bedieninter face

3.1 Anschlussder Klartextanzeige

Das Bedieninterface mit enem dreizeligen hintergrundbeeuchteten Display stdlt eine Mog-
lichkeit der Parametrierung des Future Drive dar. Die Ankopplung des Bedieninterfaces an
den Umrichter wird in Bild 3.1.1 gezegt.

Aufgrund der Ubersichtlichen MenUstruktur ( vgl. Bild 3.4.1 ) und der im Klartext dargestell-
ten Parameter i die Parametrierung schndll und einfach durchzufihren.

PL1(9pol.): Anschluss des
Bedieninterfaces
PL2: Seridle Schnittgdle

Steuer anschliisse

L eistungsanschlusse

Bild 3.1.1 Anordnung der Anschlussstecker

Das Bedieninterface kann bei laufendem Frequenzumrichter aufgesteckt oder abgezogen
werden. Beim Aufstecken ist eine Taste zu betatigen um die Schrift zu aktivieren.
3.2 Betriebswerte

Der Menlpunkt " Betriebswerte " ermoglicht eine Betriebs Statusabfrage hinschtlich der folgenden
einsehbaren Mddungen:

Sollwert / Hz Momentaner Sollwert der Drehfeldfrequenz
Istwert / Hz Momentaner Istwert der Drehfeldfrequenz
ZK-Wirksrom/A Momentaner Zwischenkreis- Wirkstrom
Parameters. Momentan aktiver Parametersatz

Umr.- Temp./°C Momentane Umrichter- Temperatur

Versions Nr. Versons- Nummer der Gerédte- Software




10 Future-Drive Betriebsanleitung

3.3 Fehlermeldungen

& Spannung zu hoch
Uberschreiten der zul&ssigen Zwischenkrei sspannung.
& Spannung zu niedrig
Unterschreiten der  zul&ssigen Zwischenkrel sspannuing.
& Temp.Umr.zu hoch (Stufe 1: Nur ds Hinweis fir den Betreber)
Betriebstemperatur des Umrichters kritisch.
& Temp.Umr.unzul. (Stufe2: Umrichter schatet ab)
Betriebstemperatur des Umrichters unzuléssig.(fihrt zum Abschaten des Umrichters)
&  Kurzsthluss
Kurzschluss oder unzul&ssig hoher Ausgangssirom
Motortemperatur zu hoch
12t- Fehler
Programmiertes Stromintegral Uber die Zeit Gberschritten

9

q

3.4 Parametrierung mit dem Bedieninterface

Fir die Anderung eines angewahlten Parameters muss die PRG Taste gedriickt werden. Der Cursor
beginnt zu blinken und mit den Tasten UP, DOWN, PRG oder SH ist eine Veranderung des Wertes
madglich. Abschliel¥end muss eine Abspeicherung durch gleichzetige Betétigung der Tasten PRG und
SH erfolgen. Befindet man sich Programmiermodus, (Cursor blinkt) kann man mit den Tasten UP,
Down den Wert hther oder tiefer setzen. Mit PRG und SH wird der Cursor nach rechts oder links
verschoben.
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61 peo=———————- —m————————— e m
[ ~ 1 ~ 1
Parameters.1 I | Parameters.2 1 Parameters.3 I [Parameters4
Hochl.-Zeit |« Hochl. -Zeit HHochl. -zeit [« Hochl. -zait
A
6.2
Parameters.1 Parameters.2 Parameters.3 Parameters.4
Tiefl -Zeit [ Tiefl.- Zeit [ Tiefl -Zeit Tiefl -Zeit
Parameters.1 Parameters.2 Parameters.3 Parameters.4
max Freqg. [ max Freqg. [ max Freq. max Freq.
Parameters.1 Parameters.2 Parameters.3 Parameters.4
Fix.- Freg. [ Fix.- Freq. [ Fix.- Freg. Fix.- Freg.
oo | by | 2y | 2y
Parameters.1 Parameters.2 Parameters.3 Parameters.4 )
min. Freg. [ min. Freg. —{min. Freq. min. Freq.
A
Py | 2y | 2y | 1y
Parameters.1 rParamaersZ‘ rParametersS‘ ParametersA“
max. Strom [ max. Strom [ max. Strom max. Strom
Parameters.1 Parameters.2 Parameters.3 Parameters.4
Knick- Freq. I Knick- Freq. I Knick- Freq. Knick- Freg.
4
6.8
Parameters.1 Parameters.2 Parameters.3 Parameters.4
Stat. Boost [ Stat. Boost [ Stat. Boost Stat. Boost
Parameters.1 Parameters.2 Parameters.3 Parameters.4
Dyn. Boost 1 Dyn. Boost 1 Dyn. Boost Dyn. Boost
tveo| bty | 2y | 2y
Parameters.1 Parameters.2 Parameters.3 Parameters.4 )
Zdit - Boost [ Zeit- Boost [ Zeit- Boost Zeit- Boost
A
Pyeu| 2y | 2y | 1y
Parameters.1 rParamaersZ‘ rParameters 3‘ Parameters.4 )
Spg. Bremse [~ Spg. Bremse ] Spg. Bremse Spg. Bremse
A
6.12
Parameters.1 Parameters.2 Parameters.3 Parameters.4
Zeit - Bremse [ Zeit- Bremse [ Zeit- Bremse Zeit- Bremse
Parameters.1 Parameters.2 Parameters.3 Parameters.4
Schlupfkomp 1 Schlupfkomp 1 Schlupfkomp Schlupfkomp
Parameters.1 Parameters.2 Parameters.3 Parameters.4
Multi/Freg. [ Multi/Freq. 1 Multi/Freq. Multi/Freg.
tees| by | 2y | 2y
Parameters.1 Parameters.2 Parameters.3 Parameters.4 )
Multi/Strom [ Multi/Strom —{Multi/Strom Multi/Strom
A
Pyos| 2y | 2y | 1y
Parameters.1 rParamaersZ‘ rParameters 3‘ Parameters.4 )
Tiefl-Rampe —| TieftRampe — Tiefl-Rampe Tiefl-Rampe

Bild 3.4.1
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1 3.2 71 81 | 91
~ ~ [ ~
1 | Betriebswert Taktfreq Sollwert I |Start_Rechts
Sollwert  |[->2KHz ->Poti (10k) [ vece>kis
£y | 4o | | T
Betriebswerl Sprache S-Hysterese Start_Links
[ Istwert -> Deutsch ->aussch. —VCC->KI7
| 33| $ie| *im
Betriebswerl RS232 Soll.-Offset Par_select 0
[ Z-Wirkstrom -> 9600 Baud ->0LSB FVCC->KI.6
o] Fdu | Fioe| Hgm
Betriebswerl Bremsch. U/F-Kennl. Par_select 1
[~ Parameters. -> aussch ->linear > inaktiviert
f ¢ 3.2 ¢ *7_5 f # 85 ¢ #9.1
Betriebswert Prog. KI. | "Ausblendfr.1 Fix. Frequ.
M Umr. Temp -> ausbl ->inaktiviert [—1-> inaktiviert
A
Kl Al | #los| &im
(Betriebswer] P, cinblenden | Ausblendfr.2 (min. Freqg. N
—Vers- Nr -> P-satz 1-4 ->inaktiviert MVvCC->KI5
77 &9.1
1*1*T(Strom) Eing-Reset
->35A [—-> inaktiviert
I 78
1*1*T (Zeit)
-> 30s
79
Temp.Uberw
>60°C
I 7.10 92
Temp. Absch Stérung
->60°C —VCC->KI.15
7.11 92
Werkseinst. Multi- Funkt.
[—-> kopieren? —]VCC->KI.16

fTaste
y Taste poyn
<—Taste

Die Menustruktur
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35 Parameterliste

In den Tabellen 3.5.1 und 3.5.2 werden die Werte dler im FutureDrive abgespeicherten
Parameter, die sch nach Aktivierung der Werksaingdlung ( vgl. Abschnitt 6.9 ) eingédlen,
gezeigt.

Die Tabdlen 35.3 und 354 bieten die Moglichkeit der Eintragung einer individuellen
Parametrierung.

Wenn keine weltere Beschadtung vorgenommen wird (Sehe 9. und 10.) 0 ist der Parameter-
satz 2 aktiv.

Parametersatzabhéngige  Variablen

Parameter satz 1 2 3 4
Hochlaufzeit 20s. 6.0s 6.0s 6.0s
Tieflaufzeit 20s 6.0s 6.0s 6.0s
max. Frequenz 120 Hz 120 Hz 120 Hz 120 Hz
min. Frequenz 40 Hz 40 Hz 40 Hz 40 Hz
Fix- Frequenz 0 Hz 0 Hz 0 Hz 0 Hz
max. Strom 30A 30A 30A 3.0A
Knickfrequenz 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz
stat. Boost 4% 4% 8 % 8%
dyn. Boost 0% 0% 0% 0%
Zeit-Boost 00s 00s 00s 00s
Spg. Bremse 0% 0% 0% 0%
Zeit-Bremse 00s 00s 00s 00s
Schlupfkomp. 0.0% 0.0 % 0.0% 0.0 %
Multi. Freq. 100 Hz 100 Hz 100 Hz 100 Hz
Multi-Strom 00A 0.0 A 0.0A 0.0 A
Rampe 1 (EIN) 1 (EIN) 1 (EIN) 1 (EIN)

Tabelle 35.1 WerksmaRige Parameter
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Parameter satzunabhéngige Variablen
Allgemein Prog. Klemmen
Taktfrequenz 2 kHz Eingange
Sprache Deutsch Start-Rechts KI. 8
RS 232 9600 Baud Start-Links KI. 7
Bremschopper ausschalten Par-selek.0 KIl. 6
Progr. KI. Ausblenden Par-selek.1 inaktiviert
P. einblenden P.-satz 1-2 Fix-Frequenz inaktiviert
[*1*t (Strom) ¥ Min Frequenz KI. 5
[*1*t (Zeit) ¥ Eing.- Reset inaktiviert
Ubertemp. 60°C Klemmenbel. NN
Abschalttemp. 65°C Reaktionszeit 0000ms
Sollwertvor gabe Ausgange
Sollwertv. Poti  (10K) Sammelstor. VCC --> 15
Sollw.-  Hyst. einschalten Multi.- Funkt. VCC --> 16
Sollw.- Offset 0LSB
U/f- Kennlinie linear
Ausblendfreql inaktiv
Ausblendfreq2 inaktiv

Tabelle 3.5.2

WerksmaRige Parameter
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Wo und mit wel chem Dateinamen wur den die Par ameter abgespei chert ?
Daten- , Bedienint. | Bedienint. | Bedienint. | Bedienint.
speicher  UrEDrIVe) T b 2 Date 3.Datei 4Datei
Dateiname

Par ameter satzabhangige Variablen
Parametersatz 1 2 3 4
Hochlaufzeit S S S S
Tieflaufzeit S S s S
max. Frequenz Hz Hz Hz Hz
min. Frequenz Hz Hz Hz Hz
Fix- Frequenz Hz Hz Hz Hz
max. Strom A A A A
Knickfrequenz Hz Hz Hz Hz
stat. Boost % % % %
dyn. Boost % % % %
Zeit-Boost S S S S
Spg. Bremse % % % %
Zeit-Bremse S S S S
Schlupfkomp. % % % %
Multi. Freq. Hz Hz Hz Hz
Multi-Strom A A A A
Rampe
Tabelle3.5.3  Individudl eingestellte Parameter
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Parameter satzunabhangige

Variablen

Allgemein

Taktfrequenz

Sprache

RS 232

Bremschopper

Progr. KI.

P. einblenden

[*1*t (Strom)

I*I*t (Zeit)

Ubertemp.

Abschalttemp.

Sollwert

Sollwertv.

Sollw.- Hyst.

Sollw.- Offset

U/f- Kennlinie

Ausblendfreql

Ausblendfreq2

Prog. Klemmen

Eingénge

Start-Rechts

Start-Links

Par -selek.0

Par-selek.1

Fix-Frequenz

Min Frequenz

Eing.- Reset

Klemmenbel.

Reaktionszeit

Ausg

Sammelstor.

Multi.- Funkt.

Tabelle3.54  Individudl eingestellte Parameter
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4. Parametrierung mit dem PC

4.1 Dieseridle Schnittstelle

Die s=ridle Schnittstele RS232 des Future-Drive 250-2200 dient zur Kommunikation

mit einer Ubergeordneten Leitstation. In diesem sogenannten Master- Slave- Betrieb

fungiert der Future-Drive ds Save, der mittels PC, SPS, Mikro- Controller oder anderen
Einrichtungen mit einer UART- Schnittstelle gesteuert oder parametriert wird.

Die Anschlisse der seridlen Schnittstelle werden in Bild 4.1.1 gezeigt. Die Potentidtrennung
sorgt fur eine S0rungsfreie Datentibertragung.

Das Schnittstelenprotokoll ist im Anhang B zu Finden.

& #
—
PC 9 FutureDrive
*xD B 3 |rxD
RXD [-2 2 1TXD
(DTR) |4 4 | +12V(DSR)
(RTS) | 71 vty |
GND |2 5 | oND
Baudrate: 9600 Baud (9-_polig)
PC 25p FutureDrive
TXD |2 2 |1xD
RXD 34>< 3 RXD
(DTR) |22 4 | +12V(DSR)
(RTS) |2 7 12v(cT9
GND |/ 5 | GND
Baudrate: 9600 Baud (9- polig)

Bild 4.1.1 RS232- Anschlusskonfiguration
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5. Ausgaben der Siebensegmentanzeige

Je nach Betriebsmodus des Umrichters (Stop, Start Rechts, Start Links, Stérung)
werden Uber die Siebensegmentanzeige wichtige Informationen fir den Betreiber ausgegeben.

5.1 Ausgabe bei Stop
Wird dem Umrichter ein Stop vorgegeben so zeigt er auf der Siebensegmentanzeige den
vorgegebenen Sollwert an.

Beispiel: Der vorgegebene Sollwert von 11 Hz wird auf der Anzeige nacheinander
-, 0, 1,1 angezeigt. Diese Werte laufen durch bis dem Umrichter ein anderer Sollwert
vorgegeben wird, oder er in einen anderen Betriebsmodus geht.

5.2 Ausgabebe Start Rechtsoder Start Links
Wird dem Umrichter Start Rechts oder Start Links vorgegeben so wird auf der
Sebensegmentanzeige eine sich in der vorgegebenen Laufrichtung kreisende Linie angezeigt.

5.3 Ausgabe be Storungen, Reset und Kommunikation mit dem PC
Der momentane Status des Umrichters wird Uber die Siebensegmentanzeige ausgegeben.

Ziffer 1 Kurzschluss ( siehe 3.3)

Ziffer 2 Untergpannung (Sehe 3.3)

Ziffer 3 Uberspannung (Siehe 3.3)

Ziffer 4 Umrichtertemperatur zu hoch (Sehe 3.3)

Ziffer 4 (blinkend) Umrichtertemperatur unzuléssig (Sehe 3.3)

Ziffer 5 Motortemperatur zu hoch (siehe 3.3)

Ziffer 6 nicht belegt

Ziffer 7 I> x t ( Das Integral des quadratisch bewerteten Stromes Uber die Zait wurde
Uberschritten sehe Kptl. 3.3)

Ziffer 8 nicht belegt

Ziffer 9 nicht belegt

Buchstabe C Kommunikation mit PC (Sehe 4.)
Buchstabe F Reset aktiv (Sehe 9.3)
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6. Vier programmierbare Parameter sitze

6.1 Hochlaufzeit

Zeit, in der der Motor, beginnend bel 0 Hz, die vorher einzustellende maximale Frequenz bel
sprungartiger Sollwertvorgabe erreichen wiirde.(Wertebereich: 0,0 bis 120,0 sec. unter der
Bedingung, dass die Grenzwerte der Rampensteilheit von 0,1 Hz/sec. bis 1000 Hz/sec. einge-
halten werden.) Bei 0,0 sec. folgt der Istwert dem Sollwert direkt ohne Rampe!

Die Hochlaufzet bezieht sch immer auf die eingestdlte Maximalfrequenz. Der Quotient:
Max- imafrequenz/Hochlaufzeit ergibt die sogenannte Rampe. Diese bezeichnet die Dreh-
feldfrequenzénderung pro Zeteinheit. Eine ‘stellé Rampeist gleichbedeutend mit einer kurzen
Hochlaufzet, eine 'flacheé Rampeig gleichbedeutend mit einer langen Hochlaufzet. Fehlerhaft
eingegebene Hochlaufzaten, d.h. Hochlaufzeiten, die nicht innerhalb der oben genannten Grenzwerte
liegen, werden von der Steuerung des Umrichters automatisch korrigiert . Bei Vorgabe der
Maximafreguenz von 5 Hz und einer Hochlaufzeit von 100 Sekunden (entsprechend einer Rampen-
geilheit von 0,05 Hz/Sekunde) korrigiert die Steuerung auf eine Hochlaufzeit von 50 Sekunden.

Die engestdlten Hochlaufzeiten miissen immer auf den Anwendungdfdl abgestimmt sein und den
physikaischen Gegebenheiten die hieraus resultieren Rechnung tragen. Insbesondere zu kurze Hoch-
laufzeiten konnen zum Kippen des Motors oder zur Abschaltung des Umrichters durch Uberstrom
fuhren. Grof3es Feingeftinl bel der Wahl ausreichend langer Hochlaufzeiten it auch beim Antrieb
grof3er Schwungmassen geboten.

Treten bam schndlen Hochlauf  sehr hohe Strome auf, wird die engestdlte Hochlauframpe
vom Umrichter dynamisch abgeflacht, mit der Konsequenz, dass sich léngere Hochlaufzeiten
as erwartet ergeben.

6.2 Tieflaufzait

Zeit, in der der Motor, beginnend bei der vorher einzustellenden maximalen Frequenz, bei
sprungartiger Sollwertvorgabe von 0 Hz erreichen wiirde.(Wertebereich: 0,0 -120 sec. unter
der Bedingung,dass die Grenzwerte der Rampensteilheit von 0,1 Hz/sec. bis 1000 Hz/sec.
eingehalten werden.) Bei 0,0 sec. folgt der Istwert dem Sollwert direkt ohne Rampe!

Die Tieflaufzeit bezieht dch, ebenso wie die Hochlaufzelt, immer auf die eingestellte Maxi-
ma- frequenz. Im wesentlichen treffen die Erlauterungen, die unter dem Abschnitt ‘Hoch-
laufzeit gemacht wurden, auch hier zu.

Be der Wahl zu kurzer Tieflauframpen(besonders in Verbindung mit grof3en
Schwungmassen) kann es zum Abschaten des Umrichters infolge Uberspannung im
Zwischenkreis kommen. Da die in diesem Betriebszustand am Motor anliegende Drehfeld-
frequenz geringer it as die Frequenz der Motorwelle, tritt eine Energiertickspeisung
(generatorischer Betrieb) en, die eine unzuldssge Erhthung der Zwischenkreisspannung im Um-
richter zur Folge hat.
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Fdls der spezidle Anwendungdfdl keine langeren Tieflaufzeiten zulésst, kann man durch Einsatz eines
Bremschoppers die Uberhhte Zwischenkrei sspannung abbauen ( seheKptl. 13.1) .
Der Bremschopper setzt die im generatorischen Betrieb erzeugte Energie in Verluswarme um.

6.3 Maximale Drehfeldfrequenz

Vorher einzustellende Maximal drehfeldfrequenz, die der Unrichter auch bel grofitmoglicher
Sollwertvorgabe am Analogeingang (zulassiger Bereich: 0V bis 10 V) nicht Uberschreiten
soll.

(Wertebereich: Fix-Drehfeldfrequenz - 250 Hz )

6.4 Fix- Drehfddfrequenz

Festfrequenz, die der Unrichter unabhéngig von der analogen Sollwertvorgabe

annimmt.

(Wertebereich: Minimale Drehfeldfrequenz - Maximale Drehfeldfrequenz
min. Freg. < Fix- Freq. < max. Freg.)

Hinwes  Danur ene begrenzte Anzahl an Eingangen zur Verfligung seht, muss zur
Aktivierung dieser Funktion ein Eingang umprogrammiert werden
(sehe Abschnitt 9.1).

6.5 Minimale Drehfeldfrequenz

Vorher einzustellende Mindestdrehfel dfrequenz, die der Unrichter auch bel zu niedriger Vor-
gabe des Sollwertes am Analogeingang nicht unterschreiten soll.
(Wertebereich: 0 Hz - Fix-Drehfeldfrequenz)

Das hell¥, dass der vorgegbene Wert nicht grol3er sein darf ds die in 6.4 festgelegte Fix-Drehfeld-
frequenz.

Hinwes  Nur bei der Vorgabe min.Freq =0 Hzwird be einer Sollwertvorgabe von 0 Volt
die Frequenz O Hz erreicht. Bel Vorgabe von Frequenzen >0 Hz kann die
Frequenz O Hz nur durch STOP oder RESET erreicht werden.

6.6 Strombegrenzung
Vorher einzustellender Srom, bel dessem Erreichen der Unrichter versucht, den Srom durch

Halten der Drehfel dfrequenz bzw. Riicknahme der selben zu begrenzen.
(Wertebereich:0,4-10,0 A)
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6.7 Knickfrequenz

Drehfeldfrequenz, ab der der Motor mit der vom Umrichter maximal zu liefernden Span-
nung betrieben wird.(Wertebereich:30-250 Hz)

Je grof3er die Statorfrequenz desto grofier die Rotordrehzahl. Mit steigender Rotordrehzahl seigt die
I nduktionsspannung. Um ein konstantes Moment bel unterschiedlicher Drehzahl zu erhdten, muss
der magnetische FHuss aber konstant gehalten werden. Mit der Konsequenz, dass

Proportionditét zwischen Drehfe dfrequenz und Spannung gewahrle stet werden muss. Das heldt, die
Ausgangsspannung steigt linear mit der Drehfeldfrequenz. Bis zur Knickfregquenz ist diese Beziehung
gewdhrleigtet. Oberhalb der Knickfrequenz kann der Umrichter die Spannung nicht weiter erhdhen.
Der magnetische Fluss kann nun mit stleigender Frequenz nicht kongtant gehdten werden. Der Motor
wird nunmehr im sogenannten Feldschwachbereich betrieben.Mit steigender Frequenz sinkt das
Motormoment nun umgekehrt proportiona zur Drehfeldfrequenz. Als Konsequenz aus dieser Tatsa
che sollte man in der Regel Motoren nur bis zur Knickfrequenz betreiben. Bei hohen Drehzahlen
geigen die Verluste (z.B.:Durch den L ifter) Uberproportiona stark an. Wird das aufzubringende
Moment zu grof3, ‘kippt’ der Motor, d.h. das vom Motor abgegebene Moment fdlt schlagartig, die
Wellendrehzahl sinkt schnell auf niedrige Werte. Ein Wiederanlauf ist nur durch starkes Absenken
der Drehfddfrequenz , bzw. durch erneuten Start méglich.

Eine fur den jeweiligen Motor zu niedrig eingestellte Knickfrequenz kann zur Zerstrung des Motors
durch thermische Uberlastung fiihren. Es besteht auch die Moglichkeit, dass der Um- richter infolge
Uberstrom abschaltet. Als optimale Eingtellung fiir die Knickfrequenz ist die Motor Nennfreguenz zu
wahlen.

Das dreiphasige Gerét bietet aufgrund der erhhten maximalen Ausgangsspannung mit der 87 Hz-
Kennlinie die Moglichkeit den Feldschwéchbereich des Motors in einen hdheren Drehfe dfrequenz
zu verlagern. Fr weitere Informationen kontaktieren Sie uns.

U/Un f
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Bild6.7.1 Normierte Ausgangsspannung als Funktion der Knickfrequenz

(lineare U/f- Kennlinie)
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Bild 6.7.2 Normierte Ausgangsspannung als Funktion der Knickfrequenz

(quadratische U/f- Kennlinie)

6.8 Statischer Boost

Von der linearen U/f - Kennlinie abweichende , in Prozent der Nennspannung angegebene
Spannungsanhebung zur Erhéhung des Anlaufmomentes bel niedrigen Drehfel dfrequenzen.
(Wertebereich:0-30% )

Im Bereich niedriger Drehzahlen erlangt der Kupferwiderstand der Stdnderwicklung erhebliche
Bedeutung fir die Betriebsaigenschaften des Motors. Ohne Spannungskorrektur nimmt das
Kippmoment zu niedrigen Drehfe dfrequenzen hin stark ab. Beim langsamen Anfahren kénnte es
vorkommen, dass der Motor infolge elnes zu hohen aufzubringenden L osorechmoments nicht anl&uft.
Durch eine Spannungsanhebung - dem sogenannten BOOST- wird das

Anlaufmoment erhéht. Die Hohe des Boostes wird in Prozent der Nenngpannung bei 0 Hz
angegeben. Bea diessm Wert beginnend, nimmt die Spannung mit steigender Frequenz Stetig
zu und ndhert Sch dabe der normden (linearen) U/f-Kennlinie:U/f=kond. Eine standig vor-
handene Spannungsanhebung wird ‘ statischer BOOST’ genannt.Der Bereich der Spannungs-
anhebung ergtreckt sSch etwa bis zu einer Frequenz von 2/3 der Knickfrequenz. Damit sich wéhrend
des Hochlaufs beim Ubergang vom BOOST auf die Kennlinie:U/f=kongt. kein Sprung im Drehmo-
ment ergibt, enden ale Kennlinien des satischen BOOST auf der U/f-Kennlinie,

Gute Anlaufmomente erreicht man mit einer BOOST-Einstellung von 8%. Ubertrieben hohe Werte
fihren zu einer starken Motorerwamung , die zur Zerstérung dessalben durch Uberhitzung filhren
kann, insbesondere wenn kein Fremdl Ufter Anwendung findet. Zu hoher BOOST kann auch zur
Abschatung des Umrichters durch Uberstrom fiihren.
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Bild 6.8.1 Normierte Ausgangsspannung als Funktion von Frequenz und Boost

6.9 Dynamischer Boost

Von der linearen U/f - Kennlinie abweichende ,in Prozent der Nennspannung angegebene
“ zeitbegrenzte” Spannungsanhebung zur Erdhung des Anlaufmomentes bei niedrigen Dreh-
feldfrequenzen.( Wertebereich:0-30% )

Der Einsatz des Dynamischen BOOST bewirkt eine auf eén Minimum begrenzte thermische Bela
stung des Motors. Er addiert sich zu einem eventud| vorhandenen statischen BOOST. Es gelten
diesdlben Erlauterungen wie zum datischen BOOST.

6.10 Zeit- Boost

Der dynamische Boost wird wahrend des Hochlaufs beim Uberschreiten von
1Hz fuer die eingestellte Dauer aktiv. (Wertebereich:0,1-25,0 sec)

6.11 Spannung Bremse ( Gleichstrombremse)

In % der Nennspannung einzugebender Wert, der das Haltemoment des Motors (Moment im
Stillstand),bestimmt.(* Gleichstrombremse” ) ( Wertebereich:0-20% )

HinweisTrotz eines vom Motor aufgebrachten hohen Momentes bel der Drehfedfrequenz
von 0 Hz kann die Motorwelle durch ein von auf3en an der Wele angreifendes Moment lang-
sam gedreht werden, da es Sch nicht um en geregeltes System handdt.
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6.12 Zeit Bremse ( Zeit der Gleichstrombremsung)
Zeitliche Dauer der Wirksamkeit der Gleichstrombremse. (Wertebereich:0,1 -25,0 sec.)

Um eine thermische Uberlastung des Motors zu verhindern it die Gleichsrombremse auf
maximal 25 Sekunden beschrénkt. Die Gleichstrombremse wird aktiviert

beim ereichen von 0 Hz, s es durch Vorgabe eines Sollwertes von 0 V oder durch STOP.
Fdls wéhrend der Bremsung der Sollwert nicht wieder erhoht wird oder START gegeben
wird bleibt die Glechstrombremse fir die gesamte voreingestdite Zet aktiv. Bem
Reverseren wird die Glechstrombremse nicht aktiviert.

6.13 Schlupfkompensation

Kompensation der Differenz aus Drehfel dfrequenz und Rotor frequenz.
(Wertebereich:0,1 -25 %)

6.14 Multifunktionsausgang (Frequenz)

Einzustellende Drehfeldfrequenz, bei der das Multifunktionsrelais schalten soll. Diese Relais-
funktion wird durch Vorgabe von Werten ungleich NULL aktiviert.
(Wertebereich:2-250 Hz)

6.15 Multifunktionsausgang (Strom)

Einzustellende Sromhohe, bei der das Multifunktionsrelais schalten soll. Zur Aktivierung
dieser Relaisfunktion muss der eingegebene Wert des Parameters “ Multifunktionsrelais/
Frequenz’ , NULL betragen. (Wertebereich:0,1-10,0 A)

6.16 Tieflauframpeausein 1=en ,0=aus

Bel ungesetztem Start/Stop - Eingang nimmt der Umrichter die Drehfel dfrequenz entsprechend der

eingestdlten Tieflauframpe zuriick, wenn diessr Parameter mit EINS eingegeben wurde. Andernfdls
gibt der Umrichter die Motorwelle sofort frel.
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7. Parameter satzunabhanagige Vor gaben

7.1 Taktfrequenz

Freguenz mit der der Wechselrichter des Leistungsteils getaktet wird.

Folgende Werte snd moglich: 2,4,8 und 16 kHz.

HinwesMit Ausnahme der 16 kHz macht sch die Taktfrequenz ds mehr oder weniger lautes
Nebengeréusch bemerkbar. Je niedriger die Taktfrequenz, desto niedriger die Schdtverluste
im Leisungstell und damit die Erwérmung des Umrrichters. Beste M otorlaufeigenschaften werden ab
2kHz erecht.

Die Taktfrequenz von 16 kHz sollte wegen der starken Erwarmung des Umrichters nur in
Ausnahmefdlen genutzt werden. Wird diese gewdhlt, so ist fir ene ausreichende BdUftung
des Umrichters zu sorgen. Eventudl ist eine Leistungsreduzierung vorzunehmen.

7.2 Sprache

Sorache, in der die Anzeige erfolgt.
Zur Auswahl gtehen: Deutsch, Englisch, Franzésisch, Hollandisch und Itaienisch.

7.3 Bremschopper ( Option)

Bea Gerden mit integriertem Bremschopper und einem extern angeschlossenen Bremswider-
gand muss diese Option aktiviert werden. Im generatorischen Betrieb kann auf diese Weise
eine gch im Zwischenkras aufbauende Uberhdhte Spannung durch Umsetzung in Warme
Uber den Widerstand abbauen ( siehe Kptl. 13.1).

7.4  Programmier bare Steuerklemmen einblenden/ausblenden

Hiermit kann aus Griinden der Ubersichtlichkeit die Einblendung der programmierbaren Ein-und
Ausgange ( fdlsene Programmierung dersalben nicht nétig ist ) ausgeschdtet werden
(seheKptl. 9).

7.5 Parametersitze einblenden

Anzahl der zur Anzeige gebrachten Parameter sitze.

7.6 1%-Strom/1%- Zeit

Die 12- Funktion dient der Vermeidung einer thermischen Uberlastung des Motors bzw. der
Vermeidung des Betriebes des Motors Uber langere Dauer in einem ungewollten Betriebs
zustand ( z.B. Blockieren der Wdle ). Zu diesem Zweck wird der Strom eingegeben, der

oberhab des normaen Betriebszustandes liegt. Um ein Abschaten des Umrichters bel kurzzeitigen
Stromspitzen zu vermeiden, muss eine dementsprechend lange Zeit eingegeben werden.
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7.7 Temperatur- Uberwachung

Die integrierte Temperaturiiberwachung erméglicht die Ausgabe eines Warnsignals bei Uberschrei-
tung der eingestellten Temperatur. Die Warnung erfolgt mittels Bedieninterface in Form einer blin-
kenden Anzeige mit dem Hinwels" Umrichtertemperatur zu hoch ™.

Ferner besteht die Moglichkeit das Warnsgnd Uber einen der programmierbaren digitaen
Ausgange auszugeben ( SeheKptl. 9.2)

7.8 Temperatur- Abschaltung

Bei Uberschreitung der eingestellten Temperatur folgt die Abschatung des Frequenzumrich-
ters mit der Fehlermedung " Umrichtertemperatur unzuldssg ', bzw. der Anzeige von der
Ziffer 4in der Sebenssgmentanzeige. (Empfehlung T.-U.<T.A.)

79 Werkseinstelung

Die Aktivierung der Werksaingellung erfolgt mittedls Anwahl " ® kopieren? J " und bewirkt
das Uberschreiben aler Parameter mit werksméig vorgegebenen Werten (Sehe Kptl. 3.5).

7.10 Kopiervorgang

Das Bedieninterface beinhaltet einen Speicher, der die Abspeicherung von vier Dateien er-
maoglicht. Eine Datel enthdlt dle im Frequenzumrichter vorhandenen Parameter (sehe Bild
34.1). Ferner besteht die Moglichkelt jede Datel mit einem individudllen Dateinamen, beste-
hend aus

acht fre wahlbaren Zeichen, zu kennzeichnen. Dieser Dateiname wird ohne Einleitung eines
Kopiervorgangs online geesen. Acht Fragezeichen ds Daename deuten auf enen nicht vor-
handenen Speicher (Speicherbereich) hin.

Die folgenden Basiide sollen die Struktur, sowie den Programmablauf der moglichen
Kopiervorgange verdeutlichen.
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1. Bandl -> FD kopiert die 1. Datel des Bedieninterfaces mit dem Dateinamen Band1
inden FD
FUTURE-DRIVE Bedieninterface
1. Datei
WR PR OFF

2. Datei

K opiervorgang < WR PR OFF
1.Bandl->FD 3. Datei

WR PR OFF

Bild 7.10.1
4. Datei 1. Beispiel eines
WR PR OFF .
Kopiervorgangs
FD -> 3. Fréase kopiert ale Parameter des FD'sin die 3. Datel des Bedieninterfaces mit

dem Dateinamen Fr &se ( Vorraussetzung: Schrelbschutz ist inaktiv )

FUTURE-DRIVE Bedieninterface

1. Datei
WR PR OFF

2. Datei

Kopiervorgang WR PR OFF
FD -> 3.Fréase 3. Datei

WR PR OFF

Bild 7.10.2
4. Datel 2.Beispiel eines
WR PR OFF .
K opiervorgangs

7.11 Dateiname

Fur die Kennzeichnung der im FD abgespeicherten Parameter kann ein Dateiname mit acht
fre wahlbaren Zeichen eingegeben werden. Be dem Kopieren dler Parameter aus dem FD in
den Speicher des Bedieninterfaces ( Sehe 7.10 ) bietet der Dateiname eine Kennzeichnungs-
maoglichkeit der vier Dateien.

7.12 Write Protection ( Schreibschutz)

Der Schreibschutz bezient sch ausschliefdich auf die vier Dateien in dem Bedieninterface. Er
dient s Schutzmalznahme beziiglich Bedienfehler hinsichtlich unbesbsichtigtem Uberschreiben von
Datelen. Bei aktivem Schreibschutz einer Datel, kann diese lediglich vom Frequenzum-

richter gelesen werden. Der Versuch ene geschiiizte Datel zu Uberschreiben wird mit ener
Fehlermeldung quittiert.
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8. Sollwertvor gabe

8.1 Sdllwert

Die Sollwertvorgabe kann wahlwel se erfolgen durch Vorgabe

a) ene Letgpannung ( Sollwerteingang, sehe 10.)

b.) enesengepragten Stromes ( Sollwerteingang, sehe 10.)

c.) ene Frequenz ( Sollwerteingang, Sehe 10.)

d.) mitteds Taster (UP und DOWN Taster des Bedieninterfaces ) oder

e) mittels PC Uber die RS232- Schnittstelle ( Sehe 4.1)

f.) Dynamik des Sollwerteinganges. Potentiometer Vorgabe -60msec. , 0-10V -20msec.
Entsprechend dieser Vorgabe sind im Frequenzumrichter Jumper zu stecken, die sich im Gerét direkt
hinter der Klemmenleiste der Eingange 1-2 befinden :

Jumperstellungen fir verschiedene Arten der Sollwertvorgabe:

Stromeingang Frequenzeingang L eitspannung

Be Aktivierung der Sollwertvor gabe per Taster sdlt Sch nach einem RESET die ds Fix- Sollwert
abgespei cherte Drehfe dfrequenz ein. Die Abspeicherung des Fix- Sollwertes erfolgt

im Taster- Modus durch Eingtdllung der gewtinschten Drehfe dfrequenz mit den Tasten UP,

DOWN und der anschlief3enden Bestétigung mit den Tasten PRG, SH ( gleichzeitig driicken ).

Der Taster- Modus kann durch 5 Sekunden lange Betétigung der PRG- Taste und Anwahl einer ande-
ren Sollwertvorgabe inaktiviert werden.

Egal welche Sollwertvor gabe gewahlt wird, der Sollwerteingang des Umrichters muss
beschaltet wer den!

Wird zum Bespie keine Latspannung und kein Potentiometer verwendet so ist die einfachste Mdglich-
keit der Beschatung eine Briicke von Klemme 2 nach 3 (f min) oder eine Briicke von Klemme 1 nach 2
(fmax).

8.2 Sollwert- Hysterese

Sabilisierung der vorgegebenen Drehfel dfrequenz.
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8.3 Sollwert- Offsat

Vorgabe eines Offsets (um zB.: Storeinfliisse zu kompenseren).

In Bild 821 und 82.2 wird gezeigt, wie die Ursprungskennlinie mittels pogtivem oder
negativem Offset beeinflusst wird.

1 LSB entspricht einer Eingangsspannung von ca. 10 mV oder einem Eingangsstrom
von 20 pA!

Sollwert A
10fmax +—-—---—=-—-—-=——--"—-—--
0,8 fmax +
0,6 fmax
0,4 fmax
[
0.2 fmax - i Bild 8.3.1
| Sollwert- Offset bei
‘ ‘ ‘ ‘ ‘ — 0-10V, 0-20mA Soll-
AY 4V 6V 8V 10V Eingangsspg.
4mA  8mA  12mA 16mA 20mA Eingangsstrom wer tvor gabe
Sollwert A
1,0 fmax
0,8 fmax
0,6 fmax
0,4 fmax -
02f T )
e Bild 8.3.2
. . . . - Sollwert- Offset bei
10-0V, 20-OmA Sall-

2V v 6V 8V 10V Eingangsspg.
4mA 8mA  12mA 16mA 20mA Eingangsstrom Wertvorgabe




Betriebsanleitung Future-Drive 29

8.4 U/f- Kennlinie

Es bestent die Wahl zwischen der linearen U-f-Kennlinie{Ausgangsspannung proportional zur
Drehfeldfrequenz) und der quadratischen Kennlinie('L Ufterkennlinie’ mit quadratisch zur
Drehfeldfrequenz steigender Ausgangsspannung), wobel der Bezugspunkt

die Knickfrequenz ist ( Sehe Kptl. 6.7).

8.5 Aushlendfreguenzl, Ausblendfreguenz2

Um Resonanzersche nungen in Antriebssystemen zu unterdriicken kénnen zwel Frequenzbereiche
definiert werden in denen kein Sationdrer Betrieb moglich ist. Die Festlegung enes Frequenz-
bereiches erfolgt mittels Programmierung einer Ausblendfrequenz 2 Hz. Eine Sollwertvorgabe
innerhallb dieses Bereiches fihrt gemal Bild 8.5.1 zu einem Istwert oberhab bzw. unterhab der
Grenzfrequenzen.

Istwert/Hz A
60__
50+
43 -
20+ Y A} Der Istwert folgt dem Sollwert
7 N I mit der eingestellten Rampe !
[
Cl
ey n
N
| I —— - Pl
20 T Y 1 P
o g b
10 1 h 1
b ph
L1 e
| I I I | Il } Il | | »
' 18 ' 22 ' 38" 42 ' '
10 20 30 40 50 60 Sollwert/Hz
Ausblendfr.1 Ausblendfr.2

Bild 85.1 Drehfddfrequenz be Verwendung der Ausblendfrequenzen
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9. Programmierung der digitalen Ein- und Ausgange

Die digitden Ein- und Ausgange des FUTURE- DRIVE dnd programmierbar und kénnen mit
den unter 9.1 und 9.2 genannten Umrichter- Funktionen beaufschlagt werden.

Ein besonderes Merkmad beziiglich der digitden Eingange ist die Programmierbarkeit ener
multifunktionalen Klemme, sowie vier logische Verknipfungsmoglichkeiten. Ferner kann die
Auswvertung der Eingangssignade an den Klemmen 5, 6, 7 und 8 unabhangig von den Funkt-
ions- Parametern gemd? Bild 9.1.1 mittdls Parameter " Klemmenbelegung " programmiert
werden. Eine definierbare " Resktionszeit " dient der Unterdriickung von Storsignalen oder
Prellzeiten von Schatkontakten.

Fir die Parametrierung der Ein- und Ausgénge it es erforderlich das Menl gemédl

Abschnitt 7.4 einzublenden.

9.1 Parametrierung der Steuereingange

Die Klemmen 5,6,7 und 8 kdnnen mit folgenden Funktionen beaufschiagt werden, wobel die
Bedegung enes Eingangs mit mehreren Funktionen maglich ist ( Sehe Abschnitt 9.3 ).

(1) Start-Rechts

(2) Start-Links

(3) Parametersatzumschaltung O
(4) Parametersatzumschaltung 1
(5) f-min

(6) f-fix

(7) Eingangs Reset

Die logische Verknipfung und Invertierung von Eingangsklemmen i wie folgt definiert:

& Kl 5 ---> nicht invertierter Eingang  (high aktiv)
« INV 5 -—--> invertierter Eingang  (low aktiv)
« OR 5+6 ---> ODER- Verknupfung nicht invertierter Eingéange
& [NV 5+6 ---> ODER- Verknipfung invertierter Eingange
&«  ANDbS&6 ---> UND- VeknUpfung nicht invertierter Eingange
& [NV 5&6 ---> UND- Verknipfung invertierter Eingange

Fir die Klemmenbe egung wurden folgende Symbole festgelegt:

& 1 ---> pegelgesteuerter Eingang  (high aktiv)

& n ---> pegelgesteuerter Eingang  (low aktiv)

& Iy ---> flankengesteuerter Eingang (positive Flankentriggerung)
.

Y ---> flankengesteuerter Eingang (negative Flankentriggerung)
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Bild 9.1.1 Konfiguration der Steuereingange
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9.2 Parametrierung der Steuerausgange

Die Klemmen 15 und 16 ( der Relaisausgang schatet zusammen mit dem Open Collector-
Ausgang von Klemme 16 ) konnen mit folgenden Funktionen beaufschlagt werden:

(1)
(2)
(3)
(4)
(5)
(6)
(7)

Multi- Funktion
PTC- Motortemperatur
Unterspannung

Uberspannung 1 U1>340V DC
Uberspannung 2 U2>390V DCabschaitung)  (12)

Kurzschluss
Ubertemperatur 1

(8)
(9)
(10)
(11)

Ubertemperatur 2

Sammel stérmeldung

NullUberwachung

Gleichstrombremsung

Betriebsbereit

(13) 1%- Fehler
(14) Digitdausgang (nur an Kl.15)

Ferner besteht die Md&glichket der Invertierung der Ausgange!

9.3 Erlauterungen bezliglich der Steuerfunktionen

Minimale Drehfeldfrequenz
Ba aktiver Funktion wird, unabhéngig vom Sollwert, die minimale Drehfeldfrequenz eingehalten.

Par ameter satzumschaltung
Der aktudle Parametersatz wird in dem Menue “ Betriebswerte” angezeigt. Ein durch die
Beschdtung der entsprechenden Eingénge gewtinschter Parametersatz wird online Gbernommen.

Parametersatz- Parametersatz-

umschaltung 0 umschaltung 1
Parametersatz 1 aktiv aktiv
Parametersatz 2 inaktiv aktiv
Parametersatz 3 aktiv inaktiv
Parametersatz 4 inaktiv inaktiv

Tabelle9.3.1

Hinweis Vier Parametersiize konnen durch Umprogrammierung der Eingédnge und Verwendung
der Parametersatzumschaltung 1- Funktion ( Parl ) aktiviert werden.
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Start-Rechtdauf

Die Aktivierung dieser Funktion fiihrt zum Hochlauf des Motors mit der eingestellten Hochlaufzet im
gewahlten Parametersatz bis zum Erreichen des Sollwertes mit der genannten Drehrichtung.

Die Inaktivierung bewirkt be inaktiver Start- Linkdauf- Funktion den Tieflauf mit der eingestellten
Rampe des gewéhlten Parametersatzes bis zum Stillstand. st die Rampe des entsprechenden
Parametersatzes ausgeschdtet, wird die Welle sofort freigegeben.

Start-Linkdauf
Sehe Start-Rechtdauf mit entgegengesetzter Drehrichtung. Bel zuséizlicher Aktivierung von Start-
Rechts, hat Start-Rechts Vorrang und es erfolgt ein Reverservorgang.

Fix- Frequenz
Sofortiger Hoch/Tieflauf auf diesen voreingestellten Wert des entsprechenden Parametersatzes,
unabhédngig vom momentan anliegenden Sollwert.

Hinweis. Die Fix- Frequenz kann durch Umprogrammierung der Eingange und Verwen-
dung der f-fix- Funktion aktiviert werden.

Eingangs- Reset

Eine aktive " Eingangs Resat "- Funktion inaktiviert dle Eingangs- Latches (Sehe Bild 9.1.1)
und somit ale programmierbaren Funktionen, die ausschliefdich mit flankengesteuerten
Eingangen verknipft sind.

Reset

Aktivieren des Einganges bewirkt ene Initidiserung der Steuerung und des Leistungdels
des Umrichters an deren Ende dessen Betriebsbereitschaft steht. Die Initidiserungszeit
betrégt 1,8 sec.

Offnen des Einganges bewirkt eine sofortige Freigabe der Motorwelle vom Umrichter.

PTC -Eingang
Motor schutz, oder Thermoschutz as Schater

Analogausgang

Der momentanen Drehfel dfrequenz entsprechendes analoges Sgnal. (0-10V)
bel f-max<= 127 Hz ---> 127 Hz=10V

bei f-max <=250 Hz ---> 250 Hz=10V

Digitalausgang ( programmier bare Funktion, sehe Abschnitt 9.2)
Der momentanen Drehfel dfrequenz entsprechendes digitales Sgnal. (0-250H2)

Programmierbar e digitale Ausgange
Siehe Abschnitt 9.2.
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10. Anschlussplan

>t

max. Belastung 250VAC/7A |
30VDC/7TA =2

Steuerteil
10KW A
‘?—fT [1}—
Sollwertvorgabe: —H 2] —r---
-Potentiometer N3
-0-10V a]—
-2-10V —I5 —---
-0-20mA —6 | —F---
-4-20 mA _7 —---
- 0-100 kHz _? —t---
— 9 b—t—F---
E]
Q ___________
10V- 12
oV 113F-—--noo - -
14
1_6 -
17|
8
19}

+10V Referenz- Spannung
analoger / digitaler Sollwerteingang
GND
+15V (max 100 mA)
minimale Drehfeldfrequenz *
Parametersatzumschaltung 0 *

Start - Linkslauf *

Start - Rechtslauf *

Reset

Bezugspotential der digitalen Eingénge
PTC -Motortemperaturiiberwachung
GND

Analogausgang

Externe Versorgungsspannung
Programmierbarer digitaler Ausgang 2
Programmierbarer digitaler Ausgang 1
Relaisausgang (Schlieerkontakt)
Relaisausgang (gem. Kontakt)
Relaisausgang (Offnerkontakt)

*  Werkseinstellung der vier program-
mierbaren digitalen
Eingange

Bemerkung: Die Digitdeingdnge ( Klemme 5,6,7,8,9) snd fir einen Steuerspannungsbereich

von 12V his 30V ausgeegt !

Die Open Collector- Ausgange ( Klemme 15,16 ) snd maxima mit

30V/40mA belastbar!

Leistungsteil

1 Phasig

EZO Bremswiderstand
Bremswiderstand

,\ 21(Bremswiderstand
22 U

23 \Y

24 W

25 PE

Schutzleiter
N
Phase

Netzanschluss
230V AC

3 Phasig
20 U
21 v
22 W

23|Bremswiderstand
24|Bremswiderstand

25 PE

——pg| Schutzleiter
Netzanschluss 1| Phase
400V AC — 2| Phase
L3| Phase

Betriebsanleitung
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10.1 Minimale Klemmenbeegung

Bild 10.1.1 veranschaulicht die minima notwendige Klemmenbeegung mit der Werksein-
sellung der programmierbaren digitalen Eingange.

I +10V Die Summe der entnommenen Strome
E; Sollwert von den 10V und 15V darf nicht
13 | GND groRer als 100mA sein U
14 | +15V 1 Phasig \Y
1 w
1 PE
—— 8] Start - Rechtslauf
19| Reset PE
:E GND N
111 PTC- Motortemperaturiiberwachung L1
p
|| 2 u
— 3 Phasig i 2 v
- 2 w
I
— |\ II
L ]
- N 2 PE
o ] PE
_ —L L1
Bild 10.1.1 — L2
.. . L3
10.2 Anschlussbelegung | P54 Ger ate mit Kabel
Steuerkabel
Kﬁ Farbe d. Ader
1 violett
2 schwarz
3 rot
4 blau -
M otor kabel Netzkabel 1 Phasig
5 rosa
Klemme |Kabel Nr. L1 schwarz
6 grau ~ o
7 gelb U schw. (1) au
PE riin/gelb
8 braun \% schw. (2) g g -
9 grin W schw. (3) Netzkabel 3 Phasig
10 weiss PTC (1) [schw. (5) L1 |schwarz (1)
13 grau-rosa PTC (12) [schw. (6) L2 schwarz_ (2)
14 | rosa-braun PE grin/gelb L3 |schwaz (3)
15 weiss-gelb PE grun/gelb
16 weiss-rosa
17 gelb-braun
18 weiss-blau
19 grau-braun
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10.3 Anschlusshelegung | P54 Ger ate mit Stecker

TR 5 S
1]2]3]4]5 718]9
10[13]14]15]16]17]18]19
O O
Bei 1 Phasig
O wm O O
[BR[BR[U[V [w][PE] [ TJ11]12] [ JPE[ N ]L1]
O O O

11. Abmessungen

F-D 250-750 KR IP54

und bei 3Phasig

O
[PEJL1]L2]L3]|
O

1. Einbauvariante: 2. Einbauvariante: ”{===- =t
- einbaulage A - Buchformat
S, g b—d —
=5= —fi—y T
| = O,
= b
[:] FUTURE-DRIVE
- COo0)|| b ) £
bc =
L
3
®
) ~
e |
= — | il 62 mm
a— S —
FD 250 KR FD 1100-FD 2200 |FD 1100 KR
Abmessung [FD 250-750 | IP54*- FD 750 FD 750/3-FD IP54- FD 2200
KR IP>4* 2200/3 KR I1P54
a 65 mm 65 mMm 130 mm 130 mm
b 220 mm 270 mm 288 mm 340 mm
(o 230 mm 2860 mm 300 mm 35 mm
d 70 mm 76 mm 90 mm 76 mm
e 112 mm 112 mm 180 mm 180 mm
f 5 mm 50 mm 50 mm 5 mm
S 5 mm 5 mm 6 mMm 6 mMm

* Gehduse mit Klemmraum, PG Kabelverschraubungen, integriertes Sollwertpotentiometer
und Netzschalter ( fur den direkten Anbau an Maschinen und Anlagen)
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12. Technische Daten
Typ FD 250 FD 370 FD 550 FD 750
Ausgangsgerateleistung 0,6 kVA 0,88 kVA 1,3 kKVA 1,6 kVA
max. Motorleistung 0,25 kW 0,37 kW 055 kW 0,75 kw
Ausgang Ausgangsnennstrom 15A 22 A 34 A 40A
motorseitig mex. Ausgangsspan. 3x 230V 3x 230V 3x 230V 3x 230V
Ausgangsfrequenz 0 - 250 Hz 0- 250 Hz 0- 250 Hz 0- 250 Hz
Ausgangsdrossd Intern Intern Intern Intern
Nennspannung 230V £15% 230V £15% 230V £15% 230V £15%
Eingang Netzfilter Intern Intern Intern Intern
netzseitig Netzfrequenz 50Hz, 60Hz 50Hz, 60Hz 50Hz, 60Hz 50Hz, 60Hz
Absicherung
(Kein Motorschutz) 315AT 4AT 63AT 8AT
Schutzart IP20 /1P 54 IP20 /1P 54 IP20 /1P 54 IP20 /1P 54
Umgebungstemperatur 0-40°C 0-40°C 0-40°C 0-40°C
: 20 - 90% rel. | 20 - 90% rdl. 20 - 90% rel. 20 - 90% rel.
Allgemeine | | ftfeuchtigkeit nicht nicht nicht nicht
Daten betauend betauend betauend betauend
Verlustleistung ca 17 W ca 20 W ca 35 W ca 45 W
Leistungsreduzierung bei : 16kHz Aufstellhéhe Gber 3000m 1% pro
100m
Typ FD 1100 FD 1500 FD 2200
A usgangsgerateleistung 22 kVA 2,7 kVA 39 kVA
max. Motorleistung 1,1 kw 15 kw 2,2 kW
Ausgang Ausgangsnennstrom 55A 70 A 10,0 A
motorseitig max. A usgangsspan. 3x 230V 3x 230V 3 x 230V
Ausgangsfrequenz 0-250 Hz 0- 250 Hz 0- 250 Hz
Ausgangsdrossel Intern Intern Intern
Nennspannung 230V £15% 230V £15% 230V £15%
Eingang Netzfilter Intern Intern Intern
netzseitig Netzfrequenz 50Hz, 60Hz 50Hz, 60Hz 50Hz, 60Hz
Absicherung
(Kein Motorschutz) AT AT 20AT
IP 20 IP 20 IP 20
Schutzart P 5% P 54+ P 5%
Umgebungstemperatur 0-40°C 0-40°C 0-40°C
: 20 - 90% rel. | 20 - 90% rdl. 20 - 90% rdl.
angemeine | | ytfeuchtigkeit nicht nicht nicht
aen betauend betauend betauend
Verlustleistung ca. 80 W ca. 100 W ca 130 W
Leistungsreduzierung bei : 16kHz Aufstellhdhe tber

3000m 1% pro_100mr




38

Future-Drive

Betriebsanleitung

Typ FD 750/ 3 FD 1100/ 3 FD 1500/ 3 FD 2200/ 3
Ausgangsgerételeistung 16 kVA 20 kVA 28 kVA 40 kVA
max. Motorleistung 0,75 kW 1,1 kKW 15 kW 2,2 kW

Ausgang Ausgangsnennstrom 23 A 35A 41 A 58A

motor seitig max. A usgangsspan. 3 x UNetz 3 x UNetz 3 x UNetz 3 x UNetz
Ausgangsfrequenz 0-250 Hz 0 - 250 Hz 0- 250 Hz 0- 250 Hz
Ausgangsdrossd Intern Intern Intern Intern
Nennspannung 400-460V 400-460V 400-460V 400-460V

Eingang Netzfilter Intern Intern Intern Intern

netzseitig Netzfrequenz 50Hz, 60Hz 50Hz, 60Hz 50Hz, 60Hz 50Hz, 60Hz
?ijgrﬁ;"tr;?mhutz) 8AT 10AT 12AT 20AT
sz 2 I =
Umgebungstemperatur 0-40°C 0-40°C 0-40°C 0-40°C

Allgemeine 20-90% rel. [ 20-90% rel. | 20 - 90% rel. [ 20 - 90% rel.

Daten Luftfeuchtigkeit nicht nicht nicht nicht

betauend betauend betauend betauend
Verlustleistung ca. 43 W ca’’ W ca 95 W ca 125 W
Leistungsreduzierung bei : 16kHz Aufstellhdhe tber 3000m 1% pro 100m

Hinwels zum NetZfilter + Fl:

Die durch das Netzfilter bedingten Ableitstdme kdnnen zur Auslésung des Fehlerstrom-Schutzleiters fiihren.
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13. Applikationshinweise

13.1 Dynamische Bremsung mit einem Bremschopper

Der integrierte Bremschopper mit externem Bremswiderstand ermdglicht eine dynamische
Bremsung von grolen Massen, ohne ein Abschaten des Umrichters auszulGsen.

Beim Abbremsen einer Schwungmase mit relativ kurzer Tieflaufzeit ( Bremszeit ) wirkt die
Massentrdgheit des gesamten Antriebs as generatorisches Moment.

Dieser Bremsbetrieb ist gleichbedeutend mit einer Energieriickspeisung des Antriebs. Das hat
zur Folge, dass die Zwischenkreisspannung bis zum Erreichen der Uberspannungsabschaltung
ansteigt.

Wird die Bremsenergie in eénem Widerdand in Warme umgesetzt, kann ein Abschaten
verhindert werden.

Der Bremschopper vergleicht die Zwischenkreisspannung mit einer Referenzspannung, die
unterhalb des Uberspannungsabschaltpegels liegt. Die Uberschreitung der Referenzspannung
fuhrt zum Einschdten eines Leistungstransstors, der den Bremswiderstand an die Zwischen-
kreisspannung schdtet. Dadurch wird die vom Motor gdieferte Energie in Warme umgesetzt.

In Abhéngigkeit von der Einschdtdauer ( ED ) der Bremswidersténde kann die Bremdestung

berechnet werden. Somit besteht die Méglichkeit ener individudlen Anpassung des
Bremschoppers an den Antrieb.

Empfehlungen fur die Auswahl von Bremswider sanden:

FD | Widerstand | Spitzenleistung |Imax | Die eingesetzten Widerstande mussen fur Strom
250 | 100 Ohm 1KW 25A und Spltzenleistung gesignet sein B

Die Spannungsfestigkeit der Wider stdande muss
370 | 100 Ohm 1KW 25A | 1000 V betragen.
550 | 100 Ohm 1KW 25A

Die erforderliche mittlere Bremdeistung errechnet
750 | 1000hm Lkw 25A 1 gch aus der Spitzenleistung und der Einschaltdauer
1100 | 100 Ohm 1,5 KW 37A | des Choppers.
1500 100 Ohm 1,5 kw 37A . Einschaltdauer ED (s) . .

Nennleising (W) = = 7y kjuszeit (5) X Spitzenleistung (W)

2200 | 100 Ohm 1,5 kW 37A

Tabelle 13.1.1 Angaben zu Brems-
wider standen

In der Praxis hat 9ch gezeigt das fur die mesten Anwendungen Widersténde mit einer Nenn-
Dauerleistung von 60 Watt ausreichend sind.
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13.2 Motorschutz

Bei Umrichterspeisung von Drehstromasynchron- Normmotoren ergeben sich trotz hoch-
wertigger Snusmodulation Zusatizverluse im Motor, die schon be der Nenndrehzahl eine
Leistungsabminderung erfordern, deren Ausmald im wesentlichen von der Ausnutzung der
Temperaturgrenzen des Motors abhangt.

Be Antrieben mit quadratischem Gegenmoment ( z.B. Lifter ) und 50 Hz ds maximae
Drehfddfrequenz liegt die Abminderung in der Regd be 0 - 10 %.

Bel Antrieben mit konstantem Gegenmoment ( Kompressoren, Forderbander, etc. ) ist die
Abminderung in Abhéngigkeit vom Vergdlbereich entsprechend grofer zu wéahlen.

Um enen dcheren Betrieb eines Motors zu gewéhrlesten, muss das daiondae Lagmoment im
Vergelbereich unterhalb der Dauerbetriebskennlinie des Motors liegen. Wahrend des Betrie-
bes und Anlaufens ist der Antrieb kurzeitig in der Lage, Drehmomente entsprechend der
Strombegrenzung des Umrichters abzugeben. Das maximae Drehmoment unterhalb von 10
Hz wird im wesentlichen von der Eingdlung der Spannungsanhebung ( dtatische Boost )
besimmt. Ein Dauerbetrieb im unteren Drehfedfrequenzbereich ( bis 15 Hz ) kann be ener
Uberhdhten Boogst- Eingtellung zur Uberhitzung des Motors fiihren.

Ein umfassender thermischer Schutz des eigenbel Ufteten Motors ist mittels im Motor einge-
bauter Temperaturfihler ( z.B. Kdtleiter oder Bimetdlschater ) erreichbar.
Fur Drehzahlen oberhdb 120 % der Nenndrehzahl ist die Eignung des Motors zu priifen.

2,0
1,8
1,6
14
1,2
1,0
08
06
04
02

A——

M
M

N

----------- Motorkippmoment* begrenzt die
Uberlastfahigkeit des Motors bei

v — hoher Drehzahl

—  — Kurzzeitig Uberlastbar an der Stromgrenze
Dauerbetrieb fremdbel Uiftet

\. — — Dauerbetrieb eigenbeliftet
AN \\ * kannwegen der Strombegrenzung desUmrichters

1 Q\ bei Gblicher Auslegung nicht erreicht werden

Bild 13.2.1
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Betriebskennlinien einer frequenzgesteuerten Asynchronmaschine
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13.3 Schaltschrankeinbau

Projektierungshinweise:
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13.4 Malnahmen zur Sicherstellung der EMV

Nachfolgend werden Ma3nahmen zur Sicherstdlung der elektromagnetischen Vertraglichkeit ge-
nannt, die im Bereich der Umrichtertechnik as zwingende Notwendigkeit anzusehen snd.

Das Geré eflllt die Anforderungen der Storfestigkeit sowie der Stéremmisson fir den
Einsatz in der Indudrie, unter Beachtung dler der in der Betriebsanleitung aufgefihrten
Installationsmal3nahmen.

Massung,Erdung,Potentialausgleich

Die richtige, fachgerechte Massung oder Erdung gewdhrleistet den Personenschutz vor ge-
fahrlichen Bertihrungsspannungen ( Ein-, Ausgangs- und Zwischenkreisspannung ) und ist
durch Stérstromableitung und niederimpedanten Potentialausgleich ein wichtiges Instrumen-
tarium zur Minderung elektromagnetischer Beeinflussungen.

Filterung

Filter werden in den leitungsgebundenen Ubertragungsweg zwischen Storquelle und Stor-
senke eingefligt und haben die Aufgabe, leitungsgebundene Aussendungen zu reduzieren
sowie die Storfestigkeit zu erhthen.  Aufgrund dieser Tatsache wurden bei dem FD 250-2200
Netzfilter und Ausgangsdrossaln integriert und die EMV- Konformitét erreicht. Zusétzliche
externe Filter kbnnen die Stbremisson negativ beainflussen!

Schirmung

Schirmung dient zur Entkopplung von Felder zwischen zwel raumlichen Bereichen, d.h. mit
ihr wird ebenfdls die Emisson dektromagnetischer Strahlung vermindert und die Stor-
festigkeit erhtht. Der konsequente Einsatz von Metdlgehdusen ( FD 250-2200 ) zeigt eine der
wichtigsten Grundmalinahmen zur Sicherstellung der EMV.

Einkopplungen in Motorleitungen

Die induktive Einkopplung in enem Stromkreis kann unter Verwendung verdrillter Adern
wesentlich verringert werden. Kapazitive, induktive und elektomagnetische Einkopplungen
snd durch Kabeschirme zu reduzieren. Dabel ist zu beschten, dass zur Reduktion niederfre-
quenter kapazitiver Einkopplungen die einsatige Schirmauflage in viden Fdlen ausreichend
is. Gegen induktive und hochfrequente eektromagnetische Einkopplungen wirkt nur der
beidseitig aufgelegte Kabeschirm.

Die Abschirmung darf nicht als Schutzerdung benutzt werden !!!
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13.5 Warnhinwese

Leistungselektronische Regelgerdte sind betriebssichere elektrische Anlagen nach neuestem
Stand der Technik zur Verwendung in dlen antriebstechnischen Anlagen.

Il Sicherheitshinweise besonder s beachten !!
Vorsicht:

Samtliche Arbeiten an den Regelgerdten z.B. Montage, Anschluss, Wartung snd nur durchzu-
fUhren, wenn:

&  die dekirische Anlage spannungsirel ist
&  gegen Wiedereinschdten gesichert ist, und
&  dle Antriebe im Stllsand snd

Gefahr:

Elektrische Anlagen und Maschinen haben im eingeschateten Zustand spannungsfihrende
blanke Leiter oder rotierende Telle. Sie konnten damit bei Entfernen der Bedienungsdecke
und der vorgeschriebenen Schutzeinrichtungen, bel fascher Behandlung und Wartung und bei
nicht bestimmungsgema3em Einsatiz Personen- und Sachschéden verursachen.

Als zusitzliche, nicht jeder Fachkraft geldufige Gefahr kommt be Gerdten der Leisungs
elektronik dazu, dass auch nach dem Abschdten der Versorgungsspannung noch eektrische
Spannung im Geré vorhanden ist (Kondensatorladung!). Zusdtzlich zum Abwarten der
Entladezeit (ca. 90 sek.) ist vor Beginn der Arbeiten eine Uberprifung auf Restspannung
notwendig.

Achtuna:

Elektrische Anlagen und Maschinen dirfen nur von Fechkréften, die die jewells glltigen
Sicherheitsbestimmungen und Errichtungsvorschriften beherrschen

& transportiert,

&  aufgestdlt,

& angeschlossen,

& in Betrieb genommen,
& gewartet,

& bedient werden.
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Die Fachkrafte missen von dem dcherhetsrechtlich Verantwortlichen der Anlage fir die
erforderlichen Téatigkeiten autorisert sein.

Fachkrafte snd Personen, die

& die Ausbildung und Erfahrung besitzen,

& die jewels glltigen Normen, Vorschriften, Bestimmungen und
Unfallverhitungsvorschriften kennen,

& in die Funktionsweise und Betriebsbedingungen elektrischer
Antriebssysteme eingewiesen sind

&  Gefahren erkennen und vermeiden konnen.

Regelung fur Fachkrafte sehe VDE 0105 oder |EC 364.
Der Einsatz
nichtqualifizierter Personen ist verboten.

Die Steuerung und Verriegelungen sowie die Uberwachungs- und Schutzfunktionen
( Uberstrom u.4 ) diirfen nicht auRer Funktion gesetzt werden, auch nicht im Probebetrieb.

Anlagen dirfen nur in der dokumentierten Anordnung montiert und betrieben werden.
Bestimmungsgema3er Gebrauch ! Jede andere Verwendung it nicht zuldssg !

Einlagerungsvor schriften:
Die Vorschriften zum Einlagern eektrischer Anlagen snd zu beachten.
Bitte bedarfsveise anfordern bzw. den technischen Daten entnehmen !

Storungen vorbeugen und dadurch Personen- und Sachschaden vermeiden.
Der fur die Anlage Verantwortliche muss sicherstelen, dass

&  Sicherhetshinweise und Betriebsanleitungen verfigbar sind und eingehdten werden;
&  Betriebsbedingungen und technische Daten gemd3 Auftrag beachtet werden;
& Schutzeinrichtungen verwendet werden.

In der Betriebsanleitung snd digenigen Informationen enthdten, die bel Verwendung der
elektrischen Anlagen in indudtridlen Anlagen fir Fachkréfte erforderlich sind. Zusétzliche
Informationen und Hinweise fir nichtqudifiziete Personen, fir Verwendung der Anlage in
nichtindustridlen Anlagen und fur mogliche Antriebsvarianten snd in dieser Bedienungsan-
leitung nicht enthalten.

Nur bel Beachtung und Einhdtung der jewells glltigen Betricbsanleitung ist eine Gewéhrlei-
stung des Herstellers aufrechtzuerhdten.
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ANHANG A:
Schnittstellenprotokoll
fuer die Kommunikation zwischen
PC und Frequenzumrichter
(Stand 27.04.98)
ACHTUNG!!!

Aufgrund staendiger Weiterentwicklung des Umrichters sind Aenderungen bezueglich der Adressbereiche der
Variablen und der Funktionalitaet nicht auszuschliessen !

LR RS S SRS S S SRS EEEETEESEEEEEEE LSS EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEE SRS

RS232:9600 BAUD, 8Bits, No Parity, 1 Stop

1)PC sendet Parameter an den FU

* Jedes vom PC gesendete Byte wird vom FU einmal zurueckgesendet um vom PC auf Richtigkeit ueberprueft
werden zu koennen(um Uebertragungsfehler erkennen zu koennen).

* Zusammensetzung der Variablen-Adressen:
Kennzeichnung:Parametersatz-abhaengige Variable ~ —> x00x xxx1
K ennzei chnung: Parametersatz-unabhaengige Variable —> 00 xxx0
Nr. des Parametersatzes bei P.-abhaengigen Variablen —> x0x XPPX
Signal:'PC will schreiben’ —> 00K XXX
Codierung der parametersatz-abhaengigen Variablen —> VVVV xxxx
* Uebertragung eines kompl etten Parameters:
Uebertragungsbeginn:'240' senden
‘240" empfangen (und ueberpruefen)
1.Byte uebertragen: Variablen-Adresse senden
Variablen-Adresse empfangen (und ueberpruefen)
2.Byte uebertragen: 1.Byte des Parameter-Wertes senden
1.Byte des Parameter-Wertes empfangen (und ueberpruefen)
3.Byte uebertragen: 2.Byte des Parameter-Wertes senden
2.Byte des Parameter-Wertes empfangen (und ueberpruefen)
4.Byte uebertragen: 3.Byte des Parameter-Wertes senden
3.Byte des Parameter-Wertes empfangen (und ueberpruefen)
5.Byte uebertragen: 4.Byte des Parameter-Wertes senden
4.Byte des Parameter-Wertes empfangen (und ueberpruefen)
Uebertragungsende : '208' senden
'208' empfangen (und ueberpruefen)
Hinweis . Anzahl der Parameter-Werte:1..4
Die definierte Anzahl der zu uebertragenden Parameter-Werte muss immer eingehalten werden !
Falls empfangener Wert <> gesendeter Wert von vorne beginnen oder abbrechen !!!

2)PC empfaengt Parameter vom FU

* Jedes vom PC gesendete Byte wird vom FU einmal zurueckgesendet um vom PC auf Richtigkeit ueberprueft
¥]verden ﬁgj koennen(um Uebertragungsfehler erkennen zu koennen). Sendet der FU zuerst, blelbt dieser Zusammen-
ang erhalten.

* Zusammensetzung der Variablen-Adressen:

Kennzeichnung: Parametersatz-abhaengige Variable  —> o xxx1

Kennzei chnung: Parametersatz-unabhaengige Variable —> 0000

Nr. des Parametersatzes bei P.-abhaengigen Variablen > XX XPPX
Signal:'PC will lesen’ —> 00X 00X

Codierung der parametersatz-abhaengigen Variablen —> VVVV Xxxx

* Uebertragung eines kompl etten Parameters:
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Uebertragungsbeginn:'240' senden

‘240" empfangen (und ueberpruefen)

1.Byte uebertragen: Variablen-Adresse senden
Variablen-Adresse empfangen (und ueberpruefen)
1.Byte des Parameter-Wertes empfangen

2.Byte uebertragen: 1.Byte des Parameter-Wertes senden
1.Byte des Parameter-Wertes empfangen (und ueberpruefen)
2.Byte des Parameter-Wertes empfangen

3.Byte uebertragen 2.Byte des Parameter-Wertes senden
2.Byte des Parameter-Wertes empfangen (und ueberpruefen)
3.Byte des Parameter-Wertes empfangen

4.Byte uebertrageb: 3.Byte des Parameter-Wertes senden
3.Byte des Parameter-Wertes empfangen (und ueberpruefen)
4.Byte des Parameter-Wertes empfangen

5.Byte uebertragen: 4.Byte des Parameter-Wertes senden
4.Byte des Parameter-Wertes empfangen (und ueberpruefen)

Uebertragungsende : '208' senden
'208' empfangen (und ueberpruefen)

Hinweis : Anzahl der Parameter-Werte:1..4

falls empfangener Wert <> gesendeter Wert von vorne beginnen oder abbrechen !!!

3)Definition der Parameter-Werte

Alle Parametersatz-abhaengigen- und unabhaengigen Variablen sind unter definierten Adressen im FU erfasst. Jede
Variable besitzt eine definierte Anzahl von Werten(1..4).Im Allgemeinen bezeichnet ein Wert eine Dezimal stelle der
entsprechenden Variable mit einer Ziffer von 0 bis 9. Bei der Uebertragung eines statischen Boost von z.B.:13 %
werden die zwei Ziffern 3, und danach 1,uebertragen(die niederwertigste Stelle zuerst).

1Beispiel:

Der Pc uebertraegt im Parametersatz 3 einen statischen Boost von 13 % an den FU. Die effektiv zu uebertragende
Adresse setzt sich folgendermassen zusammen;

Zusammensetzung der V ariablen-Adressen:

( Kennzeichnung:Parametersatz-abhaengige Variable  —>ox xxx1B
ist schon in der Variablenadresse enthalten )

Nr. des Parametersatzes bei P.-abhaengigen Variablen —>xxxx x10xB

Signal:'PC will schreiben' —>X0K DXXXB
Adr_stat_Boost(=113 dezimal) --->0111 0001B
die Verknuepfung liefert als Adresse --->0111 1101B

Ablauf der Uebertragung PC--->FU

(01) 240" senden (Uebertragungsbeginn)

(02) '240' vom FU empfangen(und ueberpruefen)

(03) Adresse senden (0111 1101B)

(04) Adresse empfangen (und ueberpruefen)

(05) 1. Ziffer senden (3)

(06) 1. ziffer(3) vom FU empfangen (und ueberpruefen)
(07) 2. Ziffer senden (1)

(08) 2. ziffer(1) vom FU empfangen (und ueberpruefen)
(09) '208' senden (Uebertragungsende)

(10) '208' vom FU empfangen
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2Beispiel:
Der Pc empfaengt vom FU im Parametersatz 3 einen statischen Boost von 13 % Die effektiv zu uebertragende
Adresse setzt sich folgendermassen zusammen:

Zusammensetzung der V ariablen-Adressen:
Kennzeichnung:Parametersatz-abhaengige Variable  —>x0x xxx1B
ist schon in der Variablenadresse enthalten
Nr. des Parametersatzes bei P.-abhaengigen Variablen —>x0x x10xB

Signal:'PC will Lesen' —>00X OB !
Adr_stat Boost(=113 dezimal) --->0111 0001B
die Verknuepfung liefert als Adresse --->01110101B !!

Ablauf der Uebertragung FU--->PC:

(01) '240' senden (Uebertragungsbeginn)

(02) 240" vom FU empfangen(und ueberpruefen)

(03) Adresse senden (0111 1101B)

(04) Adresse empfangen (und ueberpruefen)

(05) 1. Ziffer(3) vom FU empfangen

(06) 1. Ziffer senden (3)

(07) 1. zZiffer(3) vom FU empfangen (und ueberpruefen)
(08) 2. Ziffer(1) vom FU empfangen

(09) 2. Ziffer senden (1)

(10) 2. zZiffer(1) vom FU empfangen (und ueberpruefen)
(11) '208' senden (Uebertragungsende)

(12) '208' vom FU empfangen

Hinweis:Hoch- und Tieflaufzeit muss vor der Uebertragung umgerechnet werden.

Hoch/Tieflaufzeit 0.0- 9.9 sec. ---> 0..99
Hoch/Tieflaufzeit 10 - 210 sec. ---> 100..210

Ist ein Parameter mit 3 Stellen und einer Nachkommastelle definiert, so wird bei der Uebertragung zuerst die Nach-
kommastelle uebertragen und danach die erste und zweite Vorkommastelle des Parameters. Die Nachkommastelle
zaehlt mit zur Stellenzahl.

Hinweis:

In den FU geschriebene Parameter werden dauerhaft im EEPROM gespeichert indem die entsprechende
Adresse('Adr_EEProm") mit der Zahl '1' beschrieben wird. Zurueckgesendet wird eine'2', nach deren Empfang die Zahl
'0" in die entsprechende Adresse geschrieben wird.

Fir die Parameter adr essen kontaktieren Sisuns Bitte!
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ANHANG B:

Fehlerliste

Der aufgetretene Fehler wird auf dem Bedieninterface angezeigt. |t kein Bedieninterface vorhanden

kann die Fehlernummer der Siebensegmentanzeige entnommen werden.

Feills Fehler Ur sache
Nr.
1 Kurzschluss | Ausgangsseitiger Kurzschluss oder Windungsschiuss.
Zu hohe Boostwerte.
Zu hoch eingestellte Gleichstrombremse.
Zu niedrige Knickfrequenz.
Zu kurze Hoch.- oder Tieflaufzeit.
2 Unterspannun |Zu geringe Netzspannung.
3 Uberspannung |Zu schneller Tieflauf.
4 Umrichtertem Umgebungs Temperatur ist zu hoch.
zu hoch ] ) _
Zu geinge Luftzirkulation.
Temperatur .
5 Warnung siehe Fehler 4
6 Zu niedrige Knickfrequenz.
Zu niedrige Drehzahl des Motors bel hohem Lastmoment
M otortemp.
2u-hoch Zu hohe Boostwerte bei langer andauerndem Betrieb des Motors im
niedrigen  Drehfeldfrequenzbereich.
Taktbetrieb mit kurzen Hochlaufzeiten
7 [*1*t Fehler [Programmiertes Stromintegral Uber die Zeit Uberschritten
Hinweis: Ist der Umrichter im Stop-Zustand wird auf der Siebensegmentanzei ge
der Sollwert angezeigt. Diesist kein Fehler. (siehe Kptl 5.1) !




