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Kapitel 1 Sicherheitshinweise

Lesen Sie dieses Handbuch sorgféltig durch und beachten Sie alle Sicherheitsvorkehrungen, bevor
Sie den Frequenzumrichter bewegen, installieren, bedienen und warten. Bei Nichtbeachtung kann es
zu Verletzungen oder zum Tod kommen, oder es kénnen Schaden an den Geraten entstehen.

Sollte es aufgrund der Nichtbeachtung der Sicherheitsvorkehrungen in diesem Handbuch zu
Verletzungen, Todesfallen oder Schéaden an den Geraten kommen, ist unser Unternehmen nicht fur
etwaige Schaden verantwortlich und wir sind in keiner Weise rechtlich gebunden.

1.1 Definition sicherheitsrelevanter Begriffe

Gefahr: Bei Nichtbeachtung der Vorschriften kann es zu schweren oder sogar
tédlichen Koérperverletzungen kommen.

Warnung: Bei Nichtbeachtung der Vorschriften kann es zu Kérperverletzungen
oder Schaden an den Geraten kommen.

Achtung: Bei Nichtbeachtung der Vorschriften kann es zu Kérperverletzungen
kommen.

Elektrofachkrafte: Zur Vermeidung von Notfallen miissen Personen, die am Geréat

arbeiten, an einer professionellen Elektro- und Sicherheitsschulung
teilnehmen, die entsprechenden Zertifikate erhalten und mit allen
Schritten und Vorschriften fiir die Installation, Inbetriebnahme, den
Betrieb und die Wartung des Gerates vertraut sein.

1.2 Warnsymbole

Warnhinweise machen Sie auf Bedingungen aufmerksam, die zu schweren oder tddlichen
Verletzungen und/oder Schaden am Gerat fiihren kénnen, und geben Hinweise, wie Sie die Gefahr
vermeiden kénnen. In dieser Anleitung werden die folgenden Warnsymbole verwendet:

Symbole Bezeichnung Anweisung Abkiirzung
Bei Nichtbeachtung der Vorschriften
A Gefahr kann es zu schw"eren oder sogar
Gefahr tédlichen Kérperverletzungen

kommen.

Bei Nichtbeachtung der Vorschriften

A Warnung kann es zu Korperverletzungen oder A
Warnung

Schéden an den Geraten kommen.

y Die PCBA-Platine kann beschéadigt
Elektrostatische . ‘
M ; werden, wenn die entsprechenden
Nicht Entladung Az
beriihren Vorschriften nicht beachtet werden
& . Heile Die Seiten des Gerats konnen heifl
Heife Oberflachen werden. Nicht berihren. y4 Q \
Oberflachen

Bei Nichtbeachtung der Vorschriften
Achtung Achtung kann es zu Korperverletzungen Achtung
kommen.

-
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1.3 Sicherheitsvorschriften

A\

<~ Nur qualifizierte Elektriker diirfen am Frequenzumrichter arbeiten.

<~ Fuhren Sie keine Verdrahtung, Inspektion oder den Austausch von Komponenten
durch, wenn die Stromversorgung eingeschaltet ist. Vergewissern Sie sich, dass
die gesamte Eingangsstromversorgung vor der Verkabelung und Uberpriifung
unterbrochen ist, und warten Sie immer mindestens die auf dem
Frequenzumrichter angegebene Zeit oder bis die Zwischenkreisspannung
weniger als 36 V betragt. In der nachstehenden Tabelle sind die Wartezeiten
beschrieben:

Frequenzumrichter-Modell Mindestwartezeit
1PH 230 V 0,4 kW-2,2 kW 5 Minuten
3PH 230V 0,4 kW-=7,5 kW 5 Minuten
3PH 400 V 0,75 kW-110 kW 5 Minuten

<~ Bauen Sie den Frequenzumrichter nur dann wieder ein, wenn Sie dazu befugt
sind; andernfalls kann es zu Branden, Stromschlagen oder anderen Verletzungen
kommen.

A\
AN\

< Das Unterteil des Kihlers kann wahrend des Betriebs hei werden. Nicht
berlihren, um Verletzungen zu vermeiden.

A

<~ Die elektrischen Teile und Komponenten im Inneren des Frequenzumrichters sind
elektrostatisch. Treffen Sie MaRnahmen, um elektrostatische Entladungen
wahrend des Betriebs zu verhindern.

1.3.1 Lieferung und Aufbau

AN\

<~ Installieren Sie den Frequenzumrichter auf feuerfestem Material und halten Sie
ihn von brennbaren Materialien fern.

<~ SchlieBen Sie die optionalen Bremsteile (Bremswiderstdnde, Bremseinheiten
oder Riickmeldeeinheiten) gemaR dem Schaltplan an.

<~ Nehmen Sie den Frequenzumrichter nicht in Betrieb, wenn er beschadigt ist oder
Komponenten verloren gegangen sind.

<~ Berlihren Sie den Frequenzumrichter nicht mit nassen Gegenstdnden oder
Korperteilen; andernfalls besteht die Gefahr eines Stromschlags.

Achtung:

<~ Wahlen Sie geeignete Transport- und Installationswerkzeuge, um einen sicheren und normalen
Betrieb des Frequenzumrichters zu gewahrleisten und Verletzungen bzw. tédliche Verletzungen zu
vermeiden. Fur die korperliche Sicherheit muss der Monteur mechanische SchutzmaRRnahmen wie
das Tragen von Sicherheitsschuhen und Arbeitskleidung ergreifen.

<~ Achten Sie darauf, StéRe und Vibrationen wahrend der Lieferung und Installation zu vermeiden.

<~ Tragen Sie den Frequenzumrichter nicht am Deckel. Die Abdeckung kann abfallen.

< Stellen Sie das Gerat nicht in der Nahe von Kindern und 6ffentlichen Orten auf.

<~ Der Fehlerstrom des Frequenzumrichters kann wahrend des Betriebs tber 3,5 mA liegen. Erden
Sie das Gerat vorschriftsgemaR und stellen Sie sicher, dass der Erdungswiderstand weniger als
10Q betragt. Der PE-Schutzleiter hat die gleiche Leitfahigkeit wie der AuRenleiter.

2-
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< R, S und T sind die Eingangsklemmen der Stromversorgung, wahrend U, V und W die
Motorklemmen sind. Schlieen Sie die Eingangs- und Motorkabel ordnungsgemaR an; andernfalls
kann es zu Schaden am Frequenzumrichter kommen.

1.3.2 Inbetriebnahme und Betrieb

< Trennen Sie alle an den Frequenzumrichter ~ angeschlossenen
Stromversorgungen, bevor Sie die Klemmen verdrahten, und halten Sie
anschlieBend mindestens die angegebene Wartezeit ein.

<~ Wahrend des Betriebs liegt im Inneren des Frequenzumrichters eine hohe
Spannung an. Fihren Sie auBer dem Einstellen des Bedienfelds keine weiteren

A Bedienvorgange durch.

<~ Der Frequenzumrichter kann sich selbst einschalten, wenn P01.21=1. Kommen
Sie dem Frequenzumrichter und dem Motor nicht zu nahe.

<~ Der Frequenzumrichter kann nicht als "Not-Aus-Gerat" verwendet werden.

<~ Der Frequenzumrichter kann zum schlagartigen Bremsen des Motors verwendet
werden. Dazu muss eine mechanische Bremsvorrichtung vorhanden sein.

Achtung:

<~ Schalten Sie die Eingangsstromversorgung des Frequenzumrichters nicht haufig hintereinander ein
bzw. aus.

<~ Stellen Sie bei Frequenzumrichtern, die Uber langere Zeit gelagert wurden, die Kapazitat ein und
filhren Sie vor der Benutzung des Frequenzumrichters eine Uberpriifung und einen Probelauf des
Gerétes durch.

<~ SchlieRen Sie die vordere Abdeckung, bevor Sie das Gerét in Betrieb nehmen; andernfalls kann es
zu einem Stromschlag kommen.

1.3.3 Wartung und Auswechseln von Komponenten

< Nur gut geschultes und qualifiziertes Fachpersonal darf die Wartung, die
Uberpriifung und den Austausch von Komponenten am Frequenzumrichter
durchfiihren.

<~ Trennen Sie alle Stromquellen, die an den Frequenzumrichter angeschlossen

A sind, bevor Sie die Klemmen verdrahten, und warten Sie mindestens solange

wie am Frequenzumrichter angegeben, nachdem Sie die Stromquellen getrennt

haben.

<> Treffen Sie MaRBnahmen, um zu verhindern, dass Schrauben, Kabel und andere
leitende Gegenstande bei der Wartung und dem Auswechseln von Komponenten
in den Frequenzumrichter fallen.

Achtung:

<~ Wabhlen Sie das richtige Drehmoment zum Anziehen der Schrauben.

<~ Halten Sie den Frequenzumrichter und seine Teile und Komponenten wahrend der Wartung und der
Auswechslung von Komponenten von brennbaren Materialien fern.

<~ Fuhren Sie keine Dauerpriifung der Isolationsspannung am Frequenzumrichter durch und messen
Sie die Steuerkreise des Frequenzumrichters nicht mit Megametern.

3-
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1.3.4 Nach der Entsorgung
ﬁ <~ Die Schwermetalle im Frequenzumrichter sind wie flissige Industrieabfélle zu
—

behandeln.

<~ Am Ende des Lebenszyklus ist das Produkt dem Recycling zuzufiihren. Lassen
Sie es nicht in den normalen Abfallstrom gelangen, sondern entsorgen Sie es
getrennt bei einer geeigneten Sammelstelle.
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Kapitel 2 Produktiibersicht

2.1 Kurzanleitung

2.1.1 Kontrolle beim Auspacken
Uberpriifen Sie nach Erhalt des Produkts die folgenden Punkte:

1. Ist der Verpackungskarton beschadigt oder feucht?

2. Stimmt die Modellbezeichnung auf der Auenflache der Verpackung mit dem gekauften Modell
Uberein?

3. Weist die Innenflache des Verpackungskartons Auffalligkeiten auf, z. B. Feuchtigkeit, sind
Beschadigungen oder Risse am Produkt festzustellen?

4. Stimmt das Typenschild des Produkts mit der Modellbezeichnung auf der AuRenflache der
Verpackung Uiberein?

5. Ist das Zubehor (einschlieBlich der Bedienungsanleitung und des Bedienteils) im
Verpackungskarton vollstédndig?

Wenn eine der oben beschriebenen Auffalligkeiten auftritt, wenden Sie sich an den 6rtlichen Handler
oder an unser Unternehmen.

2.1.2 Kontrolle vor Gebrauch
Uberpriifen Sie vor Gebrauch des Frequenzumrichters die folgenden Punkte:

1. Art der mechanischen Last, die vom Frequenzumrichter angetrieben werden soll. Priifen Sie,
ob der Frequenzumrichter im tatséchlichen Betrieb tiberlastet wird und ob die Leistung erhdht
werden muss.

2. Liegt der IST-Betriebsstrom des zu belastenden Motors unter dem Nennstrom des
Frequenzumrichters?

3. Entspricht die vom Frequenzumrichter realisierte Regelgenauigkeit den Vorgaben fir die
Nutzlast?

4. Stimmt die Netzspannung mit der Nennspannung des Frequenzumrichters tberein?

2.1.3 Uberpriifung der Umgebungsbedingungen
Uberpriifen Sie vor der Installation und dem Gebrauch des Frequenzumrichters die folgenden Punkte:

1. Ist die Umgebungstemperatur bei der Anwendung hoher als 40 °C? Wenn ja, ist am
Frequenzumrichter eine Leistungsreduzierung um jeweils 1 % pro Grad Celsius lber 40 °C
vorzunehmen. Verwenden Sie den Frequenzumrichter nicht in Umgebungen, in denen die
Temperatur hoher als 50 °C ist.

Achtung: Bei einem im Schrank eingebauten Frequenzumrichter ist die Umgebungstemperatur
die Lufttemperatur im Schrank.

2. Ist die Umgebungstemperatur bei der Anwendung niedriger als -10°C? Wenn ja, muss eine
Heizvorrichtung eingerichtet werden.

Achtung: Bei einem im Schrank eingebauten Frequenzumrichter ist die Umgebungstemperatur
die Lufttemperatur im Schrank.

_5-
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3. Bei einer Hohenlage von mehr als 3000 m wenden Sie sich bitte an den 6rtlichen INVT-Handler
oder die ortliche INVT-Niederlassung, um Einzelheiten zu erfahren.
Bei einer Hohenlage von mehr als 1000 m muss eine Leistungsreduzierung um jeweils 1 % je
100 zusétzliche Hohenmeter erfolgen.

4. Ist die Luftfeuchtigkeit hoher als 90 % oder tritt Kondensation auf? Wenn ja, ergreifen Sie
zusétzliche SchutzmalRnahmen.

5. Ist die Anwendungsumgebung direkter Sonneneinstrahlung oder biologischer Invasion
ausgesetzt? Wenn ja, ergreifen Sie zuséatzliche Schutzmalnahmen.

6. Treten in der Anwendungsumgebung Staub oder brennbare und explosive Gase auf? Wenn ja,
ergreifen Sie zusatzliche SchutzmalRnahmen.

2.1.4 Uberpriifung der Installation
Uberpriifen Sie nach Abschluss der Installation des Frequenzumrichters die folgenden Punkte:

1. Entsprechen die Netz- und Motorkabel den Vorgaben fiir die Strombelastbarkeit der
tatsachlichen Last?

2. Sind die richtigen Peripherieeinheiten ausgewahlt und vorschriftsmaRig installiert und
entsprechen die Installationskabel den Vorgaben fiir die Strombelastbarkeit der
Peripherieeinheiten wie Eingangsdrossel, Eingangsfilter, Ausgangsdrossel, Ausgangsfilter,
Gleichstromdrossel, Bremseinheit und Bremswiderstand?

3. Ist der Frequenzumrichter auf nicht brennbaren Materialien installiert ist und befinden sich
warmeabstrahlende Zubehorteile (wie Drossel und Bremswiderstand) im sicheren Abstand zu
brennbaren Materialien?

4. Sind alle Steuerkabel getrennt von den Stromkabeln verdrahtet und wurde die Verkabelung
entsprechend den Vorgaben fiir die elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) durchgefiihrt?

5. Sind alle Erdungssysteme entsprechend den Vorgaben fiir den Frequenzumrichter
ordnungsgeman geerdet?

6. Entsprechen alle Einbauabstédnde des Frequenzumrichters den in der Betriebsanleitung
angegebenen Anforderungen?

7. Entspricht die Installation des Frequenzumrichters den in der Betriebsanleitung angegebenen
Anforderungen?

8. Prifen Sie, ob die externen Anschlussklemmen mit dem richtigen Drehmoment fest angezogen
sind.

9. Sind Schrauben, Kabel oder andere leitenden Gegenstdnde in den Frequenzumrichter
gefallen? Wenn ja, entfernen Sie sie.

2.1.5 Grundlegende Schritte zur Inbetriebnahme

Flhren Sie vor Gebrauch des Frequenzumrichters die folgenden grundlegenden Schritte zur
Inbetriebnahme durch:

1. Flhren Sie bei Bedarf ein Autotuning durch. Entfernen Sie, wenn méglich, die Motorlast, um ein
dynamisches Autotuning der Parameter durchzufiihren; wenn die Last nicht entfernt werden
kann, kdnnen Sie ein statisches Autotuning durchfiihren.

2. Stellen Sie die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit (ACC/DEC) entsprechend der
tatsachlichen Betriebslast ein.

6-
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3. Fuhren Sie die Inbetriebnahme der Maschine im Tippbetrieb durch und priifen Sie, ob die
Drehrichtung des Motors den Vorgaben entspricht. Wenn dies nicht der Fall ist, tauschen Sie
die Drahte zweier beliebiger Motorphasen, um die Laufrichtung des Motors zu &ndern.

4. Stellen Sie alle Regelparameter ein und lassen Sie den Frequenzumrichter dann laufen.

2.2 Daten nach Sicherheitsstandards

IEC/EN 61508 (Typ-A-System) 1SO 13849**
SIL PFH HFT | SFF Adu Add PTI* |PL [ CCF |MTTFd| DC [Kategorie|
2 |8,7310™| 1 [71,23%| 1,79*10° 0 1Jahr| d [ 57 343,76 60 % 3
Jahre
3 |8,5310™| 1 (99,38 %| 0,64*10°"°|3,3*10° 3 e | 57 207,04 98,09 % 3
Monate Jahre

* PTI: Proof-Test-Intervall.

** Gemal der in EN ISO 13849-1 definierten Kategorisierung.

2.3 AuBerbetriebnahme

Vor der AuRerbetriebnahme eines Sicherheitssystems sind die folgenden Schritte durchzufiihren:

< Bewertung der Auswirkungen der Auferbetriebnahme auf benachbarte Betriebseinheiten und
Einrichtungen bzw. sonstige Kundendienstleistungen.

<~ Fuhren Sie eine ordnungsgemaRe Priifung durch und holen Sie die erforderliche Genehmigung ein.

<> Sicherstellen,

dass

wahrend  der

Sicherheitsfunktionen gewahreistet sind.

<~ Implementieren

Sie

fir samtliche

AuBerbetriebnahme

Vorgange

weiterhin  die erforderlichen

zur AuRerbetriebnahme angemessene

Verfahrensanweisungen fiir das Anderungsmanagement.

2.4 Technische Angaben zum Produkt

Funktion

Technische Angaben

Leistungsaufnahme

Eingangsspannung (V)

AC 1PH 200 V-240 V, Nennspannung: 230 V
AC 3PH 200 V-240 V, Nennspannung: 230 V
AC 3PH 380 V—480 V, Nennspannung: 400 V

Zulassige
Spannungsschwankung

-15 %—+10 %

Eingangsstrom (A)

Siehe Abschnitt 2.7 "Bemessungsdaten".

Eingangsfrequenz (Hz)

50 Hz oder 60 Hz; zuldssiger Bereich: 47-63 Hz

Leistungsabgabe

Ausgangsspannung (V)

0—Eingangsspannung

Ausgangsstrom (A)

Siehe Abschnitt 2.7 "Bemessungsdaten".

Ausgangsleistung (kW)

Siehe Abschnitt 2.7 "Bemessungsdaten".

Ausgangsfrequenz (Hz)

0-400 Hz

Technische
Regelung

Regelungsmodus SVPWM, SVC
Motor Asynchronmotor
Drehzahlverhéltnis Asynchronmotor 1:100 (SVC)
Genauigkeit der +0,2 % (SVC)

7-
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Produktiibersicht

Funktion

Technische Angaben

Drehzahlregelung

Drehzahlabweichung

+0,3 % (SVC)

Drehmomentverhalten

<20 ms (SVC)

Genauigkeit der
Drehmomentregelung

10 %

Anlaufmoment

0,5 Hz/150 % (SVC)

Uberlastfahigkeit

150 % des Nennstroms: 1 Minute
180 % des Nennstroms: 10 Sekunden
200 % des Nennstroms: 1 Sekunde

Betriebsregelung

Frequenzeinstellung

Digitale Einstellung, analoge Einstellung,
Impulsfrequenz-Einstellung, mehrstufige
Drehzahleinstellung, einfache SPS-Einstellung,
PID-Einstellung, Modbus-

Kommunikationseinstellung
Umschaltung zwischen der eingestellten

Kombination und dem eing liten Kanal.

Automatische
Spannungseinstellung

Automatische Aufrechterhaltung einer stabilen
Spannung bei Netzspannungstransienten

Stoérungsschutz

Umfassende Fehlerschutzfunktionen: Uberstrom-,
Uberspannungs-, Unterspannungs-, Uberhitzungs-,
Phasenausfall- und Uberlastschutz usw.

Start nach
Drehzahlnachfiihrung

Sanftanlauf fiir laufenden Motor

Peripherie-
Schnittstelle

Analogeingang

1 (Al2) 0-10 V/0—20 mA und 1 (AI3) -10-10 V

Analogausgang

2 (AO1, AO2) 0-10 V/0-20 mA.
* Ausgang AO2 nur bei GD20-EU verfiigbar >2,2 kW

Digitaleingang

4 gemeinsame Eingdnge, maximale Frequenz:
1 kHz;

1 Hochgeschwindigkeits-Eingang, maximale
Frequenz: 50 kHz

Digitalausgang

1 Klemmenausgang Y1

Relaisausgang

2 programmierbare Relaisausgange
RO1ANO, RO1B NC, gemeinsame Klemme RO1C
RO2A NO, RO2B NC, gemeinsame Klemme RO2C
Kontaktbelastbarkeit: 3 A/AC 250 V

Ausgang Relais 2 nur bei GD20-EU
verfligbar >2,2 kW

Sonstige

Gleichstromdrossel

StandardmaRig eingebaute Gleichstromdrossel fiir
die Frequenzumrichter (18,5 kW)

Einbauart

Wand- und Schienenmontage der
Frequenzumrichter (einphasig 230 V/dreiphasig
400 V, 2,2 kW und dreiphasig 230 V, <0,75 kW)

Wand- und Flanschmontage der Frequenzumrichter
(dreiphasig 400V, 24 W und dreiphasig 230V,
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Frequenzumrichter Baureihe GD20-EU

Produktiibersicht

Funktion

Technische Angaben

21,5 kW)

Bremseinheit

Standard fir die Frequenzumrichter <37 kW und
optional firr die Frequenzumrichter zwischen 45 und
110 kW

EMI-Filter

3PH 400 V 4 kW und héher/3PH 230 V 1,5 kW und
hoher erfiillen die Anforderungen der IEC 61800-3
Klasse C3, andere erfilllen die Anforderungen der
IEC 61800-3 Klasse C3 durch den Einbau eines
externen Filters (optional). Diese Produktreihe erfiillt
durch den Einbau eines externen Filters (optional)
die IEC 61800-3 Klasse C2.

Umgebungstemperatur

-10 bis 50 °C. Wenn die Umgebungstemperatur
40°C Ubersteigt, muss eine Leistungsreduzierung
von jeweils 1 % pro dariiberliegendem Grad Celsius
erfolgen.

Hoéhenlage

Unterhalb von 1000 m. Bei einer Hohenlage von
mehr als 1000 m muss eine Leistungsreduzierung
um 1 % je 100 zusétzliche Hohenmeter erfolgen.

Schutzart (IP)

1P20

Achtung: Der Frequenzumrichter mit
Kunststoffgehduse muss in einem Verteilerschrank
aus Metall installiert werden, der der Schutzart IP20
und dessen Oberseite der Schutzart IP3X entspricht.

Verschmutzungsgrad

Stufe 2

Sicherheitsvorschriften

CE-Anforderungen miissen erfillt sein.

Kiihlbetrieb

Forcierte Luftkiihlung
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Frequenzumrichter Baureihe GD20-EU Produktiibersicht
2.5 Typenschild

(e )
invt (14 ¥t
Model: GD20-1R5G-S2-EU @ P20 l@lﬂ

Power(Output): 1.5kW possn
Input: AC 1PH 200V-240V 15.7A47Hz-63Hz
Qutput: AC 3PH 0V-Uinput 7.5A 0Hz-400Hz

SIN: Made in China

Shenzhen INVT Electric Co., Ltd. /

invt O] g ¢

Model: GD20-015G-4-EU P20
Power(Output): 15kW

Input: AC 3PH 380V-480V 40A 47Hz-63Hz

Output: AC 3PH 0V-Uinput 32A 0Hz-400Hz

SIN: Made in China

Shenzhen INVT Electric Co., Ltd.

Abbildung 2-1 Typenschild

Achtung: Dies sind exemplarische Typenschilder fiir Standardprodukte. Die Kennzeichnung
CE/TUV/IP20/UL usw. wird entsprechend den tatséchlichen Gegebenheiten angebracht. Die 1PH/3PH
220 V-Modelle mit 2,2 kW und weniger und die 3PH 380 V-Modelle mit 11 kW und weniger wurden von
UL zertifiziert.

2.6 Modellbezeichnung

Die Modellbezeichnung enthélt Informationen tber den Frequenzumrichter. Der Benutzer findet die
Modellbezeichnung auf dem am Frequenzumrichter angebrachten Typenschild bzw. auf dem einfachen

Typenschild.
GD20-2R2G-4-B-EU
@ ® ® @® 6

Abbildung 2-2 Produktmodell
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Frequenzumrichter Baureihe GD20-EU

Produktiibersicht

Zeichenerkldrung

Ausfiihrliche
Nr.

Beschreibung

Ausfiihrlicher Inhalt

Abkirzung der
Produktserie

©)

Produktserie

Abkirzung der

GD20: Frequenzumrichter der Baureihe GD20

Nennleistung

@ + Lasttyp

Leistungsbereich

055: 55 kW;
G: Konstante Drehmomentbelastung

Spannungsklasse

®

Spannungsklasse

S$2: 1PH 200 V-240 V
2: 3PH 200 V-240 V
4: 3PH 380 V480 V

Zuséatzliche
Anmerkung 1

Eingebaute
Bremseinheit

@

Null: Die eingebaute Bremseinheit ist in der
Standardkonfiguration fiir Modelle < 37 kW
enthalten.

Die eingebaute Bremseinheit ist fur Modelle >
45 kW optional, -B bezeichnet das Modell mit
eingebauter Bremseinheit

B

Zuséatzliche
Anmerkung 2

®

EU: Integrierte Safe Torque Off-Funktion fiir sicheres
Abschalten des Drehmoments

2.7 Bemessungsdaten

Nennaus- Nennein- Nennaus-
Spannungs- . STO-

Modell Klasse gangsleistung | gangsstrom | gangsstrom Funktion
(kW) (A) (A)
GD20-0R4G-S2-EU 0,4 6,5 2,5
GD20-0R7G-S2-EU | Einphasig 0,75 9.3 4,2

GD20-1R5G-S2-EU 230V 1,5 15,7 7,5 Level SIL2

GD20-2R2G-S2-EU 2,2 20 10 PLd CAT.3
GD20-0R4G-2-EU 0,4 3,7 2,5
GD20-0R7G-2-EU 0,75 5 4,2
GD20-1R5G-2-EU Dreiphasi 1,5 7,7 7,5
GD20-2R2G-2-EU_| — opnasid 22 11 10

GD20-004G-2-EU 230V 4 17 16 Level SIL3

— PLe CAT.3
GD20-5R5G-2-EU 5,5 21 20
GD20-7R5G-2-EU 7,5 31 30
X | 0,75 3,4 2,5

GD20-0R7G-4-EU Level SIL2

GD20-1R5G-4-EU 1,5 5,0 4,2 PLd CAT3
GD20-2R2G-4-EU 2,2 5,8 55
GD20-004G-4-EU 4 13,5 9,5
GD20-5R5G-4-EU Dreiphasig 5,5 19,5 14

GD20-7R5G-4-EU 400V 75 25 18,5 Level SIL3

evel

GD20-011G-4-EU 11 32 25 PlLe CAT 3
GD20-015G-4-EU 15 40 32
GD20-018G-4-EU 18,5 47 38
GD20-022G-4-EU 22 51 45
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Frequenzumrichter Baureihe GD20-EU

Produktiibersicht

Nennaus- Nennein- Nennaus-
Spannungs- . STO-
Modell Klasse gangsleistung | gangsstrom | gangsstrom Funktion

(kW) (A) (A)

GD20-030G-4-EU 30 70 60
GD20-037G-4-EU 37 80 75
GD20-045G-4-EU 45 98 92
GD20-045G-4-B-EU 45 98 92
GD20-055G-4-EU 55 128 115
GD20-055G-4-B-EU 55 128 115
GD20-075G-4-EU 75 139 150
GD20-075G-4-B-EU 75 139 150
GD20-090G-4-EU 90 168 180
GD20-090G-4-B-EU 90 168 180
GD20-110G-4-EU 110 201 215
GD20-110G-4-B-EU 110 201 215

2.8 Ubersichtszeichnung

Die folgende Abbildung zeigt den Aufbau des Frequenzumrichters (3PH 400 V, £2,2 kW) (am Beispiel
des 0,75 kW-Frequenzumrichter-Modells).

Abbildung 2-3 Produktaufbau (3PH 400 V, <2,2 kW)

Nr. Bezeichnung Beschreibung
1 Anschluss fiir externes | AnschlieBen des externen Bedienfelds
Bedienfeld
2 Anschlussabdeckung Schutz des Anschlusses fiir das externe Bedienfeld
3 Abdeckblende Schutz der innenliegenden Bauteile und Komponenten
2 Bohrung fiir den Befestigen der Schiebeblende
Schiebeblende
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Produktiibersicht

Nr. Bezeichnung Beschreibung
. Schutz der innenliegenden Komponenten und Befestigen der
5 Kabelfihrungsplatte Kabel des Hauptstromkreises
6 Typenschild Weitere Informationen siehe Abschnitt 2.5, Typenschild*.
7 Potentiometer-Knopf Siehe Kapitel 4 "Bedienung Uber das Bedienfeld".
8 Steuerklemmen Weitere Informationen siehe Kapitel 3 "Installationsanleitung".
9 Hauptstromkreis-Klemmen | Weitere Informationen siehe Kapitel 3 "Installationsanleitung”.
10 Schraubloch Befestigen der Lifterabdeckung und des Lifters.
11 Lufter Weitere Informationen siehe Kapitel 6 "Fehlerbehandlung".
12 Lufterabdeckung Schutz des Lifters
Entspricht dem Barcode auf dem Typenschild.
13 Barcode Achtung: Der Barcode befindet sich auf der mittleren Platte
unter der Abdeckblende.
Achtung: Die Schrauben zu den Positionen 4 und 10 in der obigen Abbildung sind in der
Verpackung enthalten, und die konkreten Einbaubedingungen hangen von den Anforderungen der
Kunden ab.

Die folgende Abbildung zeigt den Aufbau des Frequenzumrichters (3PH 400 V, 24 kW) (am Beispiel
des 4-kW-Frequenzumrichter-Modells).

Abbildung 2-3 Produktaufbau (Drehstrom 400 V, 24 kW)

Nr. Bezeichnung Beschreibung
1 Anschluss fiir externes | AnschlieBen des externen Bedienfelds
Bedienfeld
2 Abdeckblende Schutz der innenliegenden Bauteile und Komponenten
3 Bedienfeld Siehe Kapitel 4 "Bedienung Uber das Bedienfeld".
. Weitere Informationen siehe Kapitel 6
4 Lifter

"Fehlerbehandlung".
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Produktiibersicht

Nr. Bezeichnung Beschreibung
. Weitere Informationen siehe Abschnitt 2.5
5 Typenschild -
,Typenschild*®.
Optional, Verstarkung der Schutzwirkung. Bei
6 Abdeckung flr ansteigender Temperatur im Innern des Geréts ist eine
Luftungsgitter Leistungsreduzierung des Frequenzumrichters
erforderlich.
7 Steuerklemmen Weitere . Inforlmatlonen siehe Kapitel 3
"Installationsanleitung”.
8 Hauptstromkreis-Klemmen Weitere . Inforlmatlonen siehe Kapitel 3
"Installationsanleitung”.
9 Kabelelnfuhrung des Befestigen der Kabel
Hauptstromkreises
10 Einfaches Typenschild Siehe Abschnitt 2.6 "Modellbezeichnung".
Entspricht dem Barcode auf dem Typenschild.
11 Barcode Achtung: Der Barcode befindet sich auf der mittleren
Platte unter der Abdeckblende.
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Kapitel 3 Installationsanleitung

In diesem Kapitel wird die mechanische und elektrische Installationen des Frequenzumrichters
beschrieben.

< Die in diesem Kapitel beschriebenen Arbeiten dirfen nur von einer
Elektrofachkraft ausgefiihrt werden. Bei der Bedienung des Gerats sind die
Anweisungen in Kapitel 1 "Sicherheitshinweise, zu beachten. Bei
Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorschriften kann es zu Verletzungen bis hin
zu todlichen Verletzungen oder Gerateschaden kommen.
<~ Stellen Sie sicher, dass die Stromversorgung des Frequenzumrichters wahrend
der Installation unterbrochen ist. Warten Sie nach der Unterbrechung der
A Stromversorgung mindestens so lange wie angegeben, wenn die
Stromversorgung eingeschaltet ist.
< Bei der Installation und Bemessung des Frequenzumrichters sind die
Anforderungen der ortlichen Gesetze und der Vorschriften am Installationsort
einzuhalten. Werden Vorschriften bei der Installation nicht beachtet, ist unser
Unternehmen von jeglicher Haftung befreit. Bei Nichtbeachtung der Hinweise
kann es auBerdem zu Schaden kommen, die Uber die im Rahmen der Wartung
behebbaren Méngel hinausgehen.

3.1 Mechanische Installation
3.1.1 Installationsumgebung

Die Installationsumgebung ist der Garant fiir die volle Leistungsféhigkeit und die langfristig stabile
Funktionsfahigkeit des Frequenzumrichters. Uberpriifen Sie die Installationsumgebung wie folgt:

Umgebung Bedingungen

Aufstellungsort |Innenbereich

< -10°C bis +50°C, Temperaturanderungsrate weniger als 0,5°C/Minute.

<~ Wenn die Umgebungstemperatur des Frequenzumrichters 40°C Ubersteigt,
muss eine Leistungsreduzierung von jeweils 1 % pro darliber hinausgehendes
1°C erfolgen;

<~ Es wird empfohlen, den Frequenzumrichter nicht bei Umgebungstemperaturen
von mehr als 50°C zu benutzen.

< Benutzen Sie den Frequenzumrichter nicht bei haufigen Anderungen der

Umgebungs- Umgebungstemperatur, um die Zuverldssigkeit des Gerats zu verbessern.

temperatur |< Wenn der Frequenzumrichter in einem umschlossenen Raum, z. B. einem
Schaltschrank, eingesetzt wird, verwenden Sie einen Lifter oder ein Klimagerat,
um zu verhindern, dass die Innentemperatur die vorgeschriebene Temperatur
Uibersteigt.

<~ Wenn die Temperatur zu niedrig ist und der Frequenzumrichter nach einem
langeren Stillstand wieder in Betrieb genommen werden muss, ist eine externe
Heizvorrichtung erforderlich, um die Innentemperatur zu erhéhen; andernfalls
kann es zu Schaden an den Gerdten kommen.

< RH <90 %.

<~ Kondenswasserbildung ist zu vermeiden.

Luftfeuchtigkeit
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Umgebung Bedingungen
Lagertemperatur|-40°C bis +70°C, Temperaturédnderungsrate weniger als 1°C/Minute.

Der Aufstellungsort des Frequenzumrichters muss die folgenden Anforderungen
erfiillen:

<~ Sicherer Abstand zu elektromagnetischen Strahlungsquellen

< Sicherer Abstand zu Olnebel, atzenden Gasen und brennbaren Gasen

<~ Stellen Sie sicher, dass keine Fremdkorper wie Metallpulver, Staub, Ol und

u?:;:iizz-g Wasser in den Frequenzumrichter gelangen (installieren Sie den
Frequenzumrichter nicht auf brennbaren Gegenstanden wie Holz).

<~ Sicherer Abstand zu radioaktiven Stoffen und brennbaren Gegensténden

<~ Sicherer Abstand zu schadlichen Gasen und Flissigkeiten

<~ Salzarme Umgebung

<~ Keine direkte Sonneneinstrahlung

< Unterhalb von 1000 m.

<~ Bei einer Héhenlage von mehr als 3000 m wenden Sie sich bitte an den ortlichen

" INVT-Handler oder die ortliche INVT-Niederlassung, um Einzelheiten zu

Hoéhenlage

erfahren.
<~ Bei einer H6henlage von mehr als 1000 m muss eine Leistungsreduzierung um
jeweils 1 % je 100 zusétzliche Héhenmeter erfolgen.
Schwingungen |Max. Schwingbeschleunigung: 5,8 m/s® (0,6g)
Den Frequenzumrichter aufrecht installieren, um eine ausreichende Kiihlwirkung zu
gewahrleisten.

Einbaurichtung

Achtung:

<~ Die Frequenzumrichter der Baureihe GD20-EU in einer sauberen und beliifteten Umgebung
entsprechend der Schutzart installieren.

< Die Kuhlluft muss sauber und frei von korrosiven Stoffen und elektrisch leitendem Staub sein.

3.1.2 Einbaurichtung
Der Frequenzumrichter kann an der Wand oder in einem Schrank installiert werden.

Der Frequenzumrichter muss aufrecht stehend installiert werden. Uberpriifen Sie den Aufstellungsort
gemal den nachstehenden Anforderungen. Einzelheiten hierzu siehe Anhang B "MaRzeichnungen".

3.1.3 Einbauart

a) Wand- und Schienenmontage fiir die Frequenzumrichter (einphasig 230 V/dreiphasig 400V,
<2,2 kW und dreiphasig 230 V, 0,75 kW)

-16-
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AT

N -
? 5

a) Wandmontage b) Schienenmontage

Abbildung 3-1 Installation

Achtung: Der Mindestabstand zwischen A und B betragt 100 mm, wenn H 36,6 mm und B 35,0 mm
betragt.

b) Wand- und Flanschmontage fiir die Frequenzumrichter (Drehstrom 400 V, 24 kW und Drehstrom
230V, 21,5 kW)

i 1l
1 1

a) Wall mounting b) Flange mounting

Abbildung 3-2 Installation
(1) Bestimmen Sie die Position der Montage6ffnung.
(2) Befestigen Sie die Schraube oder Mutter an der vorgesehenen Stelle.
(3) Bringen Sie den Frequenzumrichter an der Wand an.
)

(4) Ziehen Sie die Schrauben fest.
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3.2 Standard-Verdrahtung

3.2.1 Verdrahtung des Hauptstromkreises

Braking resistor
4 |PB

u
Single-phase ~ v
200V~240V
50/60Hz w
PE
Braking resistor
(9 PB
Three-phase U
200V-240V __, R
50/60Hz Three-phase 380V<22kW  V
s Three-phase 220V<0.75kKW
Three-phase __ -~
380V~480V i T PE
50/60Hz
~_ Braking unit
T
B0t 1 g ing resistor
prakng resisor p |
v |PB ’—H
Three-phase
200V-240v — > FoR Three-phase 380V =4kW
50/60Hz s Three-phase 220V=1.5kW
Three-phase —> T
380V~480V Fuse
50/60Hz

Abbildung 3-3 Verdrahtung des Hauptstromkreises
Achtung:
<~ Sicherung, Bremswiderstand, Eingangsdrossel, Eingangsfilter, Ausgangsdrossel und

Ausgangsfilter sind optionale Zubehorteile. Ausfiihrliche Informationen finden Sie in Anhang C
"Optionales Peripheriezubehor".

<~ Entfernen Sie vor dem AnschlieRen des Bremswiderstands das gelbe Warnetikett mit der Aufschrift
PB, (+) und (-) an den Klemmen, da sonst moglicherweise kein einwandfreier Kontakt hergestellt
werden kann.
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3.2.2 Hauptstromkreis-Klemmen

I PE L N U V WPE

Abbildung 3-6 3PH-Klemmen des Hauptstromkreises (230 V, <1,5 kW, und 400 V, 422-, kW)

(®O*HPBR S T U V W)

slelglelels
&l“ (_)‘ w|pa Y

U
POWER MOTOR

Abbildung 3-8 3PH-Klemmen des Hauptstromkreises (45-110 kW)

Ki Funktion
L, N Einphasenwechselstrom-Eingangsklemmen, angeschlossen an die Stromversorgung.

R, S, T [Dreiphasenwechselstrom-Eingangsklemmen, angeschlossen an die Stromversorgung.

PB, (+) [Klemme fiir externen dynamischen Bremswiderstand

(+), (=) Eingangsklemme der dynamischen Bremse (DBU) oder Zwischenkreises

U, V, W |Dreiphasenwechselstrom-Eingangsklemmen, generell angeschlossen an den Motor.

PE Erdungsklemme
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Achtung:

< Verwenden Sie keine asymmetrisch aufgebauten Motorkabel. Wenn das Motorkabel neben der
leitenden Schirmung tber einen symmetrisch aufgebauten Erdungsleiter verfligt, schlieBen Sie den
Erdungsleiter an die Erdungsklemme am Frequenzumrichter und an den Motorenden an.

<~ Verlegen Sie Motorkabel, Eingangsstromkabel und Steuerkabel getrennt voneinander.

3.2.3 Verdrahtung der Hauptstromkreis-Klemmen

1. SchlieBen Sie den Erdungsdraht des Eingangs-Stromkabels an die Erdungsklemme (PE) des
Frequenzumrichters an, schlieBen Sie das Dreiphasenwechselstrom-Eingangskabel an die
Klemmen R, S und T an und befestigen Sie diese.

2. SchlieRen Sie den Erdungsdraht des Motorkabels an die Erdungsklemme des Frequenzumrichters
an, schlieRen Sie das Dreiphasenwechselstrom-Motorkabel an die Klemmen R, S und T an und
befestigen Sie diese.

3. SchlieBen Sie den Bremswiderstand und andere mit Kabeln ausgestattete Zubehorteile an die
angegebenen Stellen an.

4. Befestigen Sie moglichst alle auBerhalb des Frequenzumrichters befindlichen Kabel mechanisch.

3.2.4 Verdrahtung des Steuerkreises

T
E
Muli-function input torminal 1 | =
e S| i it
‘ com|
Mutiunctr inutteinal 2 = 4
o1 Ao R
‘ © —
Mutiunctr input teminal 3
Multfunciorinput terminal & _ ‘ ‘ s TEQ
vigh spoeq uso putcatocer | || voi ]
pen coectofnputoptoral | |
com
Twisted pai
s o o Stidtayer

% Vommaian
‘
e

=
+1ov, . Relay 1 output
i WO e

i a3
H— com
..
-
st n2
R

Open circuit
Safety contrller
20y

Safety state feedback

Abbildung 3-9 Verdrahtung des Steuerkreises fiir Frequenzumrichter < 2,2 kW (1PH 230 V, 3PH
400 V) & 0,75 kW (3PH 230 V)
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:
‘ con
Mttuncio input teminal 2 2 A
= - g—‘ o "
i - alog ot
Mt tuncto nput fominal 3 _
i } A oo o-tovi020mA
Multfunctior input terminal ¢ _ s TEg
A02 Ao2 Analg tput
—
vigh spoeq uso pucatocer | || voi ] | m| vt
i v 1 oo
Open collectol nput ptol
com
TWisted O stiod ayer
1 e a8se T Shieldlay
. Rsss
24V 485 }cummumcshen
% i
P -
— Rota
siov Reloy 1 it
b A2 Az
i - - Rotc
|: A3
H— o o)

Safety input
1
H2
PE
Open circuit
Safety controler
207

sa«exy state feedback

Abbildung 3-10 Verdrahtung des Steuerkreises fiir Frequenzumrichter = 1,5 kW (3PH 230 V) & =

4 KW (3PH 400 V)
3.2.5 Steuerkreis-Klemmen
1
[s1]s2]ss]sa roi[az]as[+iov] [+24v] w1 | [RotB]ROIC]
[+2av [Pw] com [com[ v1 [ Aot [ 485+ | a85- | [+24v] H2 | [ Ro1a [ROIC]|
L1

Abbildung 3-11 Verdrahtung des Steuerkreises fiir Frequenzumrichter < 2,2 kW (1PH 230 V, 3PH
400 V) & 0,75 kW (3PH 230 V)

[Rota[RoOtB[ROIC] [s1]s2] s3] s4 [HDI] v1 [ A2 [ A3 [+tov] 1
[Ro2a[RO2B[RO2C | [ +24v [PW] cOM [ COM| GND [AO1 [ AO2 [ 485+ [ 485- | [+24v ] H1 [+2av] H2 |
L]

Abbildung 3-12 Anschlussklemmenplan fir Frequenzumrichter =2 1,5 kW (3PH 230 V) & = 4 kW (3PH

400 V)
Klemmen- Funktions- .
Typ bezeichnung beschreibung e elater
485+
Kommunikation 285 Kommunikation 485 [ Kommunikationsschnittstelle 485
S1 1. Interne Impedanz: 3,3 kQ
Digitaler S2 Digitalei 2. Spannungseingang
Eingang/Ausgang S3 lgitaleingang 12-30 V ist vorhanden
sS4 3.Die Klemme ist eine bidirektionale
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Klemmen- Funktions- .
Typ bezeichnung beschreibung e bater
Eingangsklemme
4. Max. Eingangsfrequenz: 1 kHz
Mit Ausnahme von S1-S4 kann diese
Hochfrequenz- Klemme als Hochfrequenz-Eingangskanal
HDI Eingangskanal verwendet werden.
Max. Eingangsfrequenz: 50 kHz
Einschaltdauer: 30 %—70 %;
Die Betriebsspannung des digitalen
Digitale Eingangs wird durch eine externe
PW i
Stromversorgung | Stromversorgung bereitgestellt.
Leistungsbereich: 12 V=30 V
1. Kontaktbelastbarkeit: 50 mA/30 V
- 2. Ausgangsfrequenzbereich: 0-1 kHz
i Digitalausgang 3. Star?dargc]! ist gie Ausgangsanzeige fir den
STO-Status.
1. Redundanter Eingang fiir sicher
abgeschaltetes Drehmoment (STO), extern
24V-H1 STO, Eingang 1 an den Offnerkontakt angeschlossen; die
STO-Funktion wird ausgelést, wenn der
Kontakt offen ist; der Antrieb stoppt den
. Ausgang;
ElnganngTO- 2. Dgs }?abel fur das sichere Eingangssignal
Funktion ; - X
muss auf einer Léange von 25 m geschirmt
sein.
24V-H2 STO, Eingang2 (3. Bei Einsatz der STO-Funktion ist die
Kurzschlussplatte an den in Abb. 3.10 und
Abb. 3.11 dargestellten Klemmen zu
entfernen.
24V Externe  Stromversorgung 24V+10 %,
maximaler Ausgangsstrom 200 mA.
24V- 24V- Wird in der Regel als
Stromversorgung Stromversorgung | Betriebsstromversorgung fiir digitale Ein-
COoM x L
und Ausgénge oder fiir die Stromversorgung
externer Sensoren verwendet.
10 V-Referenz-Stromversorgung
Externe 10-V- Max. Ausgangsstrom: 50 mA
+10V Referenz- Als Einstellstrom des externen
stromversorgung |Potentiometers
Analoger Potentiometer-Widerstand: >5 kQ
Eingang/Ausgang A2 1. Eingangsbereich: Spannung und Strom
an Al2 sind wahlbar: 0-10 V/0-20 mA; Al3: -
Al Analogeingang 10 V—+10 V.

2. Eingangsimpedanz: Spannungseingang:
20 kQ; Stromeingang: 500 Q.
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Kontakt Relais 2

Klemmen- Funktions- .
Typ bezeichnung beschreibung e bater
3. Der Spannungs- oder Stromeingang kann
mit einem DIP-Schalter eingestellt
werden.
4. Aufldsung: Der Mindestwert fir AI2/AI3
betragt 10 mV/20 mV, wenn 10V 50 Hz
entsprechen.
1. Ausgangsbereich: 0-10 V Spannung oder
AO1 0-20mA Strom;
2. Der Spannungs- oder Stromausgang wird
Uber Steckbriicken oder Kippschalter
Analogausgang .
eingestellt;
AO2 3. Fehler +1 %, 25°C;
4. Es gibt nur einen AO1 fir
Frequenzumrichter < 2,2 kW.
RO1A SchlieRer Relais 1 .
RO1B Offner Relais 1 1. Kontaktbelastbarkeit: 3 A/AC 250 V,
- 1A/DC 30V
RO1C Kii?;iltnlzzr;;,r1 2. Bitte beachten Sie, dass er nicht als
R Isgang ROZA SchiieBer Relais 2 Hochfreque?zschalter-Ausgang verwendet
= - werden darf;
RO2B OffnerlReIa|32 3. Fur Frequenzumrichter <2,2 kW gibt es
RO2C gemeinsamer nur einen Relaisausgang.

3.2.6 Abbildung der Eingangs-/Ausgangssignalverbindungen

Verwenden Sie fir die Einstellung des NPN- oder PNP-Modus und der internen oder externen
Stromversorgung die U-férmige Kontaktfahne. Standardeinstellung ist der interne PNP-Modus.

Abbildung 3-13 U-formige Kontaktfahne
Wenn das Signal von einem NPN-Transistor stammt, setzen Sie die U-formige Kontaktfahne wie unten
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beschrieben entsprechend der verwendeten Stromversorgung zwischen +24V und PW.

]
=]

i+ 24" +24
= ot24V
Internal power supply External power supply

Abbildung 3-14 NPN-Betriebsarten

Wenn das Signal von einem PNP-Transistor stammt, stellen Sie die U-férmige Kontaktfahne wie unten
beschrieben entsprechend der verwendeten Stromversorgung ein.

B
picxs|

Internal power supply External power supply

Abbildung 3-15 PNP-Betriebsarten
3.3 Ubersicht STO-Funktion

Referenznormen: IEC 61508-1, IEC 61508-2, IEC 61508-3, IEC 61508-4, IEC 62061, ISO 13849-1,
IEC 61800-5-2.

Mithilfe der STO-Funktion kann das unerwartete Anlaufen bei eingeschalteter Hauptstromversorgung
des Umrichters verhindert werden. Die Funktion unterbricht das Umrichtersignal, um den
Umrichterausgang zu deaktivieren und so einen unerwarteten Motorstart zu verhindern (siehe
Abbildung unten). Nach Aktivierung der STO-Funktion kénnen kurze Arbeitsgénge (z. B. das Reinigen
mit nichtelektrischen Geraten in der Drehmaschinenindustrie) und/oder Wartungsarbeiten an
nichtelektrischen Teilen durchgefiihrt werden.
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Switch, relay, etc.

com
UDC+
Control
circuit PWM+ VW
_I'L] Drive —
circuit
Note: The contact of safety switch must be
PWM opened/closed within 250ms; the cable between the
VFD and safety switch should be no longer than
25m.
ubcC-

Abbildung 3-16 STO-Funktionsschema

3.3.1 Logiktabelle fiir STO-Funkt

ion

Eingangszusténde und entsprechende Fehler der STO-Funktion:

Eingangszustand STO

Entsprechender STO-Fehler

H1, H2 6ffnen gleichzeitig

Auslosen der STO-Funktion, der Umrichter kann nicht normal
betrieben werden

H1, H2 schlieRen gleichzeitig

Keine Auslésung der STO-Funktion, der Umrichter kann normal
arbeiten

H1 oder H2 &ffnet oder schlieft

Auslésung STL1/STL2/STL3 auslésen, Fehlercode:
38: Sicherheitsschaltung Kanal 1 ist fehlerhaft (STL1)
39: Sicherheitsschaltung Kanal 2 ist fehlerhaft (STL2)
40: Interner Schaltkreis ist fehlerhaft (STL3)

Ausldse- und Anzeigeverzégerung

3.3.2 Beschreibung der Verzogerung des STO-Kanals

des STO-Kanals:

STO-Modus

STO-Ausléseverzogerung' und STO-Anzeigeverzogerung?

STO-Fehler: STL1

Ausldseverzdgerung <10 ms
Anzeigeverzdgerung <280 ms

STO-Fehler: STL2

Ausldseverzdgerung <10 ms
Anzeigeverzdgerung <280 ms

STO-Fehler: STL3

Ausldseverzdgerung <10 ms
Anzeigeverzdgerung <280 ms

STO-Fehler: STO

Ausldseverzdgerung <10 ms
Anzeigeverzdgerung < 100 ms
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1: STO-Ausloseverzégerung: Zeitintervall zwischen Auslésen der STO-Funktion und Abschalten des
Antriebsausgangs

2: STO-Anzeigeverzégerung: Zeitintervall zwischen dem Auslésen der STO-Funktion und der Anzeige
des Status des STO-Ausgangs
3.3.3 Checkliste fiir die Installation der STO-Funktion

Vor dem Installieren der STO-Funktion ist ein Selbsttest gemaR der nachstehenden Tabelle
durchzufiihren, um die Wirksamkeit der STO-Funktion sicherzustellen.

Element
o Vergewissern Sie sich, dass der Antrieb wahrend der Inbetriebnahme beliebig gestartet bzw.
gestoppt werden kann.
O Stoppen Sie den Umrichter (falls er lauft), schalten Sie die Eingangsstromversorgung ab und
trennen Sie die Stromzufuhr tiber das Kabel zum Umrichter durch Betatigen des Schalters.
[ | Prifen Sie die Schaltung des STO-Schaltkreises anhand des Schaltplans.
[ |Prifen Sie, ob die Abschirmung des STO-Eingangskabels mit +24V GND COM verbunden ist
O |Einschalten
Testen der STO-Funktion bei Motorstillstand:
* Geben Sie dem Frequenzumrichter einen Stopp-Befehl (falls er l1auft) und warten Sie, bis die
o Motorwelle zum Stillstand gekommen ist.

¢ Aktivieren Sie die STO-Funktion und geben Sie einen Startbefehl an den Frequenzumrichter.
Stellen Sie sicher, dass der Motor im Stillstand bleibt.

* Deaktivieren Sie die STO-Schaltung.

[ |Starten Sie den Frequenzumrichter neu und priifen Sie, ob der Motor normal lauft

Testen der STO-Funktion bei laufendem Motor:

¢ Starten Sie den Frequenzumrichter und stellen Sie sicher, dass der Motor normal lauft.

* Aktivieren Sie die STO-Schaltung.

¢ Der Umrichter meldet einen STO-Fehler (siehe Fehlerbehebung auf Seite X); stellen Sie
sicher, dass der Motor austrudelt und schlieBlich vollstandig zum Stillstand kommt.

* Deaktivieren Sie die STO-Schaltung.

[J |Starten Sie den Frequenzumrichter neu und priifen Sie, ob der Motor normal lauft

3.4 Schutzsystem

3.4.1 Schutz des Frequenzumrichters und des Eingangsstromkabels bei Kurzschluss

Schiitzen Sie den Frequenzumrichter und das Eingangsstromkabel gegen bei Kurzschluss und gegen
Uberhitzung.

Richten Sie den Schutz entsprechend der folgenden Richtlinien ein.
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Input cable(three phase)

Fuse

Abbildung 3-17 Konfiguration von Sicherungen

Achtung: Wahlen Sie die Sicherung wie im Handbuch angegeben. Die Sicherung schiitzt das
Eingangsstromkabel vor Schaden bei Kurzschliissen. Es schiitzt die umliegenden Gerate, wenn im
Innern des Frequenzumrichters ein Kurzschluss entsteht.

3.4.2 Schutz des Motors und der Motorkabel

Der Frequenzumrichter schiitzt den Motor und das Motorkabel im Falle eines Kurzschlusses, wenn
das Motorkabel entsprechend dem Nennstrom des Frequenzumrichters dimensioniert ist. Es sind keine
zusatzlichen Schutzvorrichtungen erforderlich.

< Wenn der Frequenzumrichter an mehrere Motoren angeschlossen ist, muss zum

Schutz jedes Kabels und jedes Motors ein separater thermischer
A Uberlastschalter oder ein Leistungsschalter verwendet werden. Diese Gerate
bendtigen mdglicherweise eine separate Sicherung, um den Kurzschlussstrom
zu unterbrechen.

3.4.3 Einrichten einer Bypassschaltung

Die Schaltkreise fir die Netzfrequenz und die Frequenzumwandlung sind so einzustellen, dass ein
kontinuierlicher, normaler Betrieb des Frequenzumrichters gewahreistet ist, wenn in
Ausnahmesituationen Fehler auftreten.

In besonderen Situationen, z. B. wenn der Frequenzumrichter nur fiir den Sanftanlauf verwendet wird,
kann er nach dem Start auf Netzfrequenzbetrieb umgeschaltet werden. Dafiir ist ein entsprechender
Bypass einzufligen.

<~ SchlieBen Sie niemals die Versorgungsspannung an die Frequenzumrichter-
A Ausgangsklemmen U, V und W an. Eine an den Ausgang angelegte

Netzspannung kann zur dauerhaften Beschadigung des Frequenzumrichters
fithren.

Wenn héaufige Schaltvorgange erforderlich sind, verwenden Sie mechanisch verbundene Schalter oder
Schiitze, um sicherzustellen, dass die Motorklemmen nicht gleichzeitig mit der Wechselstromleitung
und den Frequenzumrichter-Ausgangsklemmen verbunden sind.
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Kapitel 4 Bedienung iiber das Bedienfeld
4.1 Beschreibung des Bedienfeldes

Uber das Bedienfeld kénnen Sie den Start- und Stoppvorgang steuern, Statusdaten ablesen und
Parameter des Frequenzumrichters einstellen.

[orn] 42

Abbildung 4-2 Externes Bedienfeld

Achtung:

<~ Die Frequenzumrichter-Modelle 1PH 230 V/3PH 400V (2,2 kW) und 3PH (<0,75 kW) sind
standardmaRig mit einem Bedienfeld mit Folientastatur ausgestattet. Die Frequenzumrichter-
Modelle 3PH 400V (24 kW) und 3PH 230V (21,5 kW) sind standardmaRig mit einem externen
Bedienfeld ausgestattet.

<~ Zusatzlich sind bei Bedarf externe Bedienpanels (optionale Zubehorteile), z. B. externe Bedienfelder
mit und ohne Parameter-Kopierfunktion erhaltlich.
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Nr. Bezsichs Beschreibung
nung
LED aus — der Frequenzumrichter ist gestoppt
LED blinkt — der Frequenzumrichter befindet sich im
Ll Parameter-Autotuning-Modus
LED leuchtet — der Frequenzumrichter ist in Betrieb
LED aus — der Frequenzumrichter lauft in
FWD/REV Vorwartsrichtung;
VOR/RUCK LED leuchtet — der Frequenzumrichter lauft in
Riickwartsrichtung
LED zeigt Bedienung Uiber das Bedienfeld, das
Terminal bzw. die Fernsteuerung an.
1 Status- LED aus — der Frequenzumrichter wird Uiber das
LED LOCAL/REMO Bedien.feld betatigt . o
LED blinkt — der Frequenzumrichter wird liber das
Terminal betatigt
LED leuchtet — der Frequenzumrichter wird tber die
Fernbedienung betétigt
LED fir Stérungen
LED leuchtet — Stérung am Frequenzumrichter
LED aus — Normalzustand
LED blinkt — der Frequenzumrichter befindet sich im
Voralarmzustand und ohne KorrekturmafRnahmen
erfolgt in Kiirze die Abschaltung
Aktuell angezeigte Einheit
Hz Frequenzeinheit
Einheits- min! Drehzahleinheit
2 anzeige- CH o
LED A Stromeinheit
% Prozentsatz
C; A\ Spannungseinheit
Das 5-stellige LED-Display zeigt verschiedene Uberwachungsdaten und
Alarmcodes wie z. B. die eingestellte Frequenz und die Ausgangsfrequenz an.
Anzeige Bedeutet |Anzeige| Bedeutet |Anzeige| Bedeutet
0 0 1 1 2 2
3 Digital- 3 3 4 4 5 5
anzeige 6 6 7 7 8 8
9 9 A A B B
C C d d E E
F F H H | |
L L N N n n
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Nr. et Beschreibung
nung
o o P P r r
S t t u U
v \ . . - -
PRG Program- |Aufrufen bzw. Verlassen des Meniis der ersten Ebene
= miertaste |und schnelles Entfernen des Parameters
Eingabe- [Menlschritte nacheinander aufrufen
taste Bestétigung der Parameter
UP-Taste |Werte oder Funktionscode schrittweise erhéhen
DOWN- Werte oder Funktionscode schrittweise reduzieren
Taste
Bewegung nach rechts, um den Anzeigeparameter
Rechte Lo . . -
Umschalt- pel’IOC{ISCh im Stopp-"und Betrlebsmodus auszuwahlen.
4 Tasten Auswahlen der zu andernden Ziffer des Parameters
taste - "
wahrend der Parameterénderung
Mit dieser Taste wird der Frequenzumrichter Uiber das
Run-Taste | 5 gienfeld bedient
Diese Taste wird zum Stoppen im laufenden Betrieb
Stopp-/ |verwendet und wird durch den Funktionscode P07.04
 SF Reset- |eingestellt.
Taste Mit dieser Taste werden alle Regelungsmodi im
Stoérungsalarmzustand zuriickgesetzt.
Quick- |Die Funktion dieser Taste wird durch den Funktionscode
Taste P07.02 eingestellt.
Al1; wenn das externe gemeinsame Bedienfeld (ohne die Funktion der
Parameterkopie) glltig ist, betragt die Differenz zwischen Al1 des lokalen
Bedienfelds und Al1 des externen Bedienfelds:
Analoges Wenn Al1 des elxternlen B"ecl!ienfelds auf d.en Minimalwen eingestellt ist, ist Al1
5 Potentio- des lokalen Bedienteils gliltig und P17.19 ist die Spannung an Al1 des lokalen
meter Bedienfelds; andernfalls ist Al1 des externen Bedienfelds gliltig und P17.19 die
Spannung an Al1 des externen Keypads.
Achtung: Wenn Al1 des externen Bedienfelds als Frequenzsollwertquelle dient,
stellen Sie vor dem Starten des Frequenzumrichters Al1 des lokalen
Potentiometers auf 0 V/0 mA ein.
Anschluss flir externes Bedienfeld. Wenn das externe Bedienfeld mit
Parameterkopierfunktion glltig ist, leuchtet die LED des lokalen Bedienfelds
Anschluss |nicht; wenn das externe Bedienfeld ohne Parameterkopierfunktion gliltig ist,
6 fur leuchten die LEDs des lokalen und des externen Bedienfelds.
Bedienfeld | Achtung: Nur das externe Bedienfeld mit Parameterkopierfunktion ist mit dieser

Funktion ausgestattet, bei anderen Bedienfeldern ist dies nicht der Fall (nur fir
Frequenzumrichter 2,2 kW)

-30-



Frequenzumrichter Baureihe GD20-EU Bedienung liber das Bedienfeld

4.2 Bedienfeld-Display

Das Bedienfeld der Baureihe GD20-EU zeigt die Parameter im gestoppten Zustand, im laufenden
Zustand, den Bearbeitungsstatus der Funktionsparameter und den Fehleralarmstatus an.

4.2.1 Anzeige der Parameter im gestoppten Zustand
Wenn sich der Frequenzumrichter im gestoppten Zustand befindet, werden auf dem Bedienfeld die
Parameter des gestoppten Zustands angezeigt.

Im gestoppten Zustand kénnen die Parameter in verschiedenen Zustédnden angezeigt werden. Durch
Einstellung der binaren Bits von P07.07 kénnen Sie festlegen, welche Parameter angezeigt werden.
Die Definitionen der Bits sind in der Beschreibung zu P07.07 zu finden.

Im gestoppten Zustand koénnen 14 Parameter fir die Anzeige ausgewahlt werden, darunter
Sollfrequenz, Busspannung, Eingangsklemmenstatus, Ausgangsklemmenstatus, PID-Sollwert, PID-
Rickfihrwert, Soll-Drehmoment, Al1, Al2, Al3, Hochgeschwindigkeitsimpuls-HDI-Frequenz, SPS und
die aktuelle Stufe der mehrstufigen Drehzahlregelung, Impulszéhlwert, Langenwert. Mit P07.07 kann
durch ein Bit ausgewahlt werden, welcher Parameter angezeigt werden soll oder nicht, und durch
Driicken der -Taste kénnen die ausgewéahlten Parameter von links nach rechts verschoben
werden oder durch Driicken der -Taste kénnen die ausgewahlten Parameter von rechts
nach links verschoben werden.

4.2.2 Anzeige der Parameter im gestarteten Zustand

Nach Empfang eines giiltigen Startbefehls startet der Frequenzumrichter den laufenden Betrieb und
auf dem Bedienfeld werden die Betriebszustandsparameter angezeigt. Dabei leuchtet die RUN/TUNE[-
LED. Ob die FWD/REV|-LED leuchtet, richtet sich nach der aktuellen Laufrichtung.

Im Betriebszustand kénnen 24 Parameter fir die Anzeige ausgewahlt werden, darunter
Betriebsfrequenz, Sollfrequenz, Busspannung, Ausgangsspannung, Ausgangsstrom, Betriebsdrehzahl,
Ausgangsleistung, Ausgangsdrehmoment, PID-Sollwert, PID-Riickfihrwert, Eingangsklemmenstatus,
Ausgangsklemmenstatus, Soll-Drehmoment, Langenwert, SPS und die aktuelle Stufe der
mehrstufigen  Drehzahlregelung, Al1, Al2, AI3, Hochgeschwindigkeitsimpuls-HDI-Frequenz,
prozentualer Motoriiberlastanteil, prozentualer Frequenzumrichter-Uberlastanteil, Rampensoliwert,
lineare Geschwindigkeit und AC-Eingangsstrom. Mit P07.05und P07.06 kann durch ein Bit ausgewahlt
werden, welcher Parameter angezeigt werden soll oder nicht, und durch Driicken der -Taste
kénnen die ausgewahlten Parameter von links nach rechts verschoben werden oder durch Driicken
der-Taste kénnen die ausgewahlten Parameter von rechts nach links verschoben werden.

4.2.3 Anzeige von Fehlerinformationen

Nach dem Erkennen eines Fehlersignals wechselt der Frequenzumrichter sofort in den
Fehleralarmzustand, der Fehlercode blinkt auf dem Bedienfeld und die -LED leuchtet. Der Fehler
lasst sich durch Dricken der Taste , Uber die Steuerklemmen oder die
Kommunikationsbefehle zurlicksetzen.

Dauert der Fehler an, wird der Fehlercode ununterbrochen angezeigt.

4.2.4 Bearbeiten von Funktionscodes

Durch Driicken der Taste gelangt man in den Bearbeitungsmodus, wenn das Gerat gestoppt
ist, lauft oder sich im Fehleralarm-Modus befindet (wenn ein Benutzerpasswort verwendet wird, siehe
Beschreibung zu P07.00). Im Bearbeitungsmodus gibt es zwei Meniiebenen in der folgenden
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Reihenfolge: Funktionscode-Gruppe bzw. Funktionscode-Nummer — Einstellung des Funktionscodes.
Durch Driicken der -Taste gelangt man zur Funktionsparameter-Anzeige. Uber die
Oberflache der Funktionsparameter-Anzeige koénnen durch Driicken der -Taste die
Parametereinstellungen gespeichert werden oder zum Verlassen der Oberfliche der
Parameteranzeige kann die -Taste gedriickt werden.

Abbildung 4-3 Statusanzeige
4.3 Bedienung am Bedienfeld

Der Frequenzumrichter kann Uber das Bedienfeld betatigt werden. Einzelheiten zu den
Funktionscodebeschreibungen finden Sie in der Liste der Funktionscodes.

4.3.1 Andern von Frequenzumrichter-Funktionscodes

Der Frequenzumrichter bietet die folgenden drei Meniiebenen:

1. Nummer der Funktionscode-Gruppe (Menii Ebene 1)
2. Funktionscode-Nummer (Menu Ebene 2)

3. Einstellung des Funktionscodes (Meni Ebene 3)

Achtung: Wenn Sie in Meniiebene 3 arbeiten, kénnen Sie die Taste |PRG/ESC| oder |DATAIENT|
driicken, um in Mentiebene 2 zuriickzukehren. Wenn die Taste [DATA/ENT]| gedriickt wird, wird vor dem
Verlassen der Ebene 3 zunachst der eingestellte Wert des Parameters in der Steuerplatine gespeichert
und anschlieRend erfolgt der Wechsel zu Menliebene 2, wobei der folgende Funktionscode angezeigt
wird. Durch Driicken der Taste erfolgt der Wechsel zu Menliebene 2 direkt ohne
Speicherung des eingestellten Parameterwertes und der aktuelle Funktionscode wird angezeigt.

Wird Menuiebene 3 aufgerufen, ohne dass eine Ziffer des Parameters blinkt, kann der Parameter aus
einem der folgenden Griinde nicht geéndert werden:

1) Parameter ist nur lesbar. Zu den schreibgeschiitzten Parametern gehoren die Parameter der Istwert-
Erfassung und die Parameter der Betriebsprotokolle.

2) Parameter kann nicht im laufenden Betrieb, sondern nur im gestoppten Zustand geandert werden.

Beispiel: Andern des Wertes von P00.01 von 0 auf 1.

-32-



Frequenzumrichter Baureihe GD20-EU Bedienung liber das Bedienfeld
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Al digits are The units place The units place ™ Thekunni(s place is

blinking is blinking is blinking

.
R e

o
The units place is blinking

Note: When setting the value, you can press and o modify the value.

Abbildung 4-3 Andern eines Parameters

4.3.2 Einrichten eines Passworts fiir den Frequenzumrichter

Die Frequenzumrichter der Baureihe GD20-EU sind mit einem Passwortschutz fiir Benutzer
ausgestattet. Stellen Sie P07.00 ein, um ein Passwort zu erzeugen. Der Passwortschutz wird 1 Minute
nach dem Verlassen des Funktionscode-Bearbeitungszustands wirksam. Drilicken Sie erneut
, um den Funktionscode zu bearbeiten. "0.0.0.0.0" wird angezeigt. Bei Eingabe eines
falschen Passworts lasst sich der Bearbeitungszustand des Funktionscodes nicht bearbeiten.

Um den Passwortschutz zu deaktivieren muss lediglich P07.00 auf 0 gesetzt werden.

s o o o s o o o A ° ° e o
OO ——— [ PoO: T
hd ° (] - —'o

Al digits are blinking The units place is biinking ' "® UNtSPIACe iS blinking

Note: When setting the value, you can press o modify the value.

Abbildung 4-4 Festlegen eines Passworts

4.3.3 Anzeigen des Frequenzumrichters-Status

Die Funktionscode-Gruppe P17 des Frequenzumrichters ist fir die Statusanzeige bestimmt. Fir die
Ansicht muss Gruppe P17 eingegeben werden.

o o o o o o
— :
All digits are blinking The units place (&1 " The ypits place is blinking
is blinking

The units place is blinking The units place is blinking

Note: When setting the value, you can press and to modify the value.

Abbildung 4-5 Anzeigen eines Parameters
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Kapitel 5 Funktionsparameter

Die Funktionsparameter der Frequenzumrichter der Baureihe GD20-EU sind je nach Funktion in 30
Gruppen (P00-P29) unterteilt, von denen P18-P28 reserviert sind. Jede Funktionsgruppe umfasst
bestimmte Funktionscodes. Fir Funktionscodes ist ein Menl mit drei Menlebenen vorgesehen.
Beispiel: "P08.08" steht fiir den 8. Funktionscode in der Gruppe P8. Die Gruppe P29 besteht aus
Werkseinstellungen von Funktionsparametern. Diese sind den Benutzer unzuganglich.

Die Nummern der Funktionsgruppen entsprechen der Mentiiebene 1, die Funktionscodes entsprechen
der Menliebene 2 und die Funktionsparameter entsprechen der Mentebene 3.

1. Die Funktionscode-Ubersicht ist folgendermaRen aufgebaut:

Spalte 1 "Funktionscode": Code der Funktionsgruppe und Parameter

Spalte 2 ,Bezeichnung": Vollstdndige Bezeichnung des Funktionsparameters
Spalte 3 "Beschreibung": Detaillierte Beschreibung des Funktionsparameters
Spalte 4 ,Standardeinstellung": Werksseitig eingestellter Anfangswert

Spalte 5 "Andern": Angabe, ob der Funktionsparameter geandert werden kann, sowie Bedingungen fiir
die Anderung.

"o" zeigt an, dass der Wert des Parameters gedndert werden kann, wenn sich der Frequenzumrichter
im gestoppten Zustand befindet oder lauft.

"©@" zeigt an, dass der Wert des Parameters nicht gedndert werden kann, wenn der Frequenzumrichter
lauft.

"e" bedeutet, dass der Wert des Parameters erfasst und protokolliert wird und nicht geandert werden
kann.

Gruppe P00 - Grundfunktionen

AmliEs- Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern

code einstellung
0: SVC 0
Es missen keine Geber installiert werden.
Geeignet fir Anwendungen, die eine niedrige
Frequenz, ein hohes Drehmoment und eine hohe
Genauigkeit der Drehzahl- und
Drehmomentregelung erfordern. Im Vergleich zu
Modus 1 ist dieser Modus besser fiir Anwendungen

Drehzahl- | geeignet, fir die eine geringe Leistung bendtigt

P00.00 regelung wird. 2 °
1: SVC1
Modus 1 ist fir Hochleistungsanwendungen
geeignet und bietet den Vorteil einer hohen
Genauigkeit bei der Drehzahl- und
Drehmomentregelung. Es muss kein Impulsgeber
installiert werden.
2: Raumzeigermodulation
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Funktions- Standard-

Bezeich : "
P ezeichnung Beschreibung einstellung Andern

Geeignet fir Anwendungen, fir die keine hohe
Regelgenauigkeit erforderlich ist, z. B. die Last von
Liftern und Pumpen. Ein Frequenzumrichter kann
mehrere Motoren antreiben.

Achtung: Bei Anwendung des Vektormodus ist ein
Autotuning der Motorparameter erforderlich.

Auswahlen des Startbefehlskanals des
Frequenzumrichters.
Der Steuerbefehl des Frequenzumrichters umfasst
die folgenden Funktionen: Start, Stopp, Vorwarts-
/Ruckwartslauf, Tippbetrieb und
Fehlerriicksetzung.
0: Bedienfeld ("LOCAL/REMOT,-LED aus)
Flhren Sie die Befehlssteuerung durch Betatigen
der Tasten NI, auf dem Bedienfeld
aus.
Stellen Sie die Multifu auf
Startbefehls. | 4i€ Umschaltfunktion (P07.02=3) ein,
P00.01 um die Laufrichtung zu &ndern; driicken Sie bei 0 O
kanal ) ) ”

laufendem Frequenzumrichter gleichzeitig auf
und , um den Frequenzumrichter
austrudeln zu lassen.
1: Klemme (“ flackert)
Flihren Sie die Startbefehlssteuerung durch
Vorwartsdrehen, Rickwartsdrehen sowie
Vorwarts- und Riickwartstippen der
Multifunktionsklemmen aus
2:  Kommunikaton  ('LOCAL/REMOT],-LED
leuchtet);
Der Startbefehl wird vom libergeordneten Rechner
Uiber die Kommunikation gesteuert

Mit diesem Parameter wird die maximale
Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters
eingestellt. Er bildet die Grundlage fir die
Frequenzeinstellung und fur die
Beschleunigung/Verzdgerung.

Einstellbereich: P00.04—400,00 Hz

Maximale
P00.03 Ausgangs-
frequenz

50,00 Hz €]

Der obere Grenzwert der Betriebsfrequenz ist der
Oberer obere Grenzwert der Ausgangsfrequenz des
Grenzwert der| Frequenzumrichters, der kleiner oder gleich der
Betriebs- maximalen Frequenz ist.
frequenz Einstellbereich: P00.05-P00.03 (max.
Ausgangsfrequenz)

P00.04 50,00 Hz €]
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Funktions- Standard-

Bezeich : "
P ezeichnung Beschreibung einstellung Andern

Der untere Grenzwert der Betriebsfrequenz ist der
der Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters.
Der Frequenzumrichter lauft mit der unteren
Unterer ) .
Grenzwert der Grenzfrequenz, wenn die eingestellte Frequenz
P00.05 Betriebs- unter der unteren Grenzfrequenz liegt. 0,00 Hz o
Achtung: Max. Ausgangsfrequenz = obere

frequenz Grenzfrequenz 2 untere Grenzfrequenz
Einstellbereich: 0,00 Hz—P00.04 (oberer Grenzwert
der Betriebsfrequenz)
(Wahl Achtung: Frequenz A und Frequenz B koénnen
P00.06 Frequenz- | nicht als dieselbe Frequenzreferenz eingestellt 0 (@]

befehl A) werden. Die Frequenzquelle kann durch P00.09

eingestellt werden.

0: Einstellung Uber Zifferntasten

Andern Sie den Wert des Funktionscodes P00.10
(Einstellen der Frequenz liber das Bedienfeld), um
die Frequenz liber das Bedienfeld zu &ndern.

1: Einstellung Uber Al1 (entsprechendes
Bedienfeld-Potentiometer)

2: Einstellung Uber Al2 (entsprechende Klemme
Al2)

3: Einstellung Uber AI3 (entsprechende Klemme
AlI3)

Stellen Sie die Frequenz Uber die analogen
Eingangsklemmen ein. Die Frequenzumrichter der
Baureihe GD20-EU verfligen standardméaBig tber
3 analoge Eingangsklemmen, von denen Al1 tber
ein analoges Potentiometer eingestellt wird,

Wahl wahrend AI2 die (ber Jumper umschaltbare
P00.07 Frequenz- | Spannungs-/Stromfunktion (0-10 V/0-20mA) 2 O
befehl B realisiert und AI3 ein Spannungseingang (-10 V-
+10 V) ist.

Achtung: Wenn fiur den Analogeingang Al2 0—
20mA gewahlt ist, betrdgt die entsprechende
Spannung bei 20 mA 10 V.

100,0 % der Einstellung des Analogeingangs
entspricht der maximalen Frequenz
(Funktionscode P00.03) in Vorwartsrichtung und -
100,0 % entspricht der Maximalfrequenz in
Riickwartsrichtung (Funktionscode P00.03).

4: Einstellung Uber Hochgeschwindigkeitsimpuls
HDI

Die Frequenz wird Uiber
Hochgeschwindigkeitsimpuls-Klemmen eingestellt.
Die Frequenzumrichter der Baureihe GD20 bieten
standardmaRig einen
Hochgeschwindigkeitsimpulseingang. Der
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Funktionsparameter

Funktions-
code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-
einstellung

Andern

Impulsfrequenzbereich betragt 0,00-50,00 kHz.
100,0 % der Einstellung des
Hochgeschwindigkeitsimpulseingangs  entspricht
der maximalen Frequenz in Vorwartsrichtung
(Funktionscode P00.03) und -100,0 % entspricht
der Maximalfrequenz in  Ruckwartsrichtung
(Funktionscode P00.03).

Achtung: Die Eingabe der Impulseinstellung kann
nur tber die Multifunktionsklemmen HDI erfolgen.
Stellen Sie P05.00 (Auswahl HDI-Eingang) auf
Hochgeschwindigkeits-Impulseingang.

5: Einstellung uber einfache SPS

Der Frequenzumrichter lauft im Programm-Modus
einfache SPS, wenn P00.06=5 oder P00.07=5.
Stellen Sie P10 (einfache SPS und mehrstufige
Drehzahlregelung) ein, um die Laufrichtung der
Betriebsfrequenz, die Beschleunigungs-
/NVerzdgerungszeit und die Haltezeit der jeweiligen
Stufe festzulegen. Detaillierte Informationen hierzu
finden Sie in der Funktionsbeschreibung zu P10.
6: Einstellung Uber mehrstufigen Drehzahlbetrieb
Der Frequenzumrichter lauft im mehrstufigen
Drehzahlbetrieb, wenn P00.06=6 oder P00.07=6.
Stellen Sie P05 ein, um die aktuelle Drehzahlstufe
zu wahlen, und stellen Sie P10 ein, um die aktuelle
Betriebsfrequenz zu wahlen.

Der mehrstufige Drehzahlbetrieb hat Vorrang,
wenn P00.06 oder P00.07 ungleich 6 ist, aber die
Stufeneinstellung ist nur von Stufe 1 bis 15 moglich.
Die Stufeneinstellung betragt 1-15, wenn P00.06
oder P00.07 gleich 6 ist.

7: Einstellung tUber PID-Regler

Der Frequenzumrichter lauft in der Betriebsart
Prozess-PID-Regelung, wenn P00.06=7 oder
P00.07=7 ist. P09 muss eingestellt werden. Die
Betriebsfrequenz des Frequenzumrichters
entspricht dem Wert nach der PID-Regelung.
Detaillierte Informationen zur Sollwertquelle, zum
Sollwert und zur Istwert-Quelle des PID finden Sie
bei P09.

8: Einstellung Uiber Modbus-Kommunikation

Die Frequenz wird Uber Modbus-Kommunikation
eingestellt. Detaillierte Informationen hierzu finden
Sie bei P14.

9-11: Reserviert
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Funktions- Standard-

Bezeich : "
P ezeichnung Beschreibung einstellung Andern

0: Maximale Ausgangsfrequenz, 100 %
Einstellwert von Frequenz B entspricht der
Wahl des maximalen Ausgangsfrequenz
Sollwerts fur | 1: Frequenzbefehl A, 100 % Einstellwert von
Frequenz- | Frequenz B  entspricht der maximalen
befehl B Ausgangsfrequenz. Wahlen Sie diese Einstellung,
wenn die Einstellung auf der Grundlage des
Frequenzbefehls A erfolgen soll.

P00.08

0: A, die aktuelle Frequenzeinstellung ist der
Frequenzbefehl A

1: B, die aktuelle Frequenzeinstellung ist der
Frequenzbefehl B

2: A+B, die aktuelle Frequenzeinstellung ist
Frequenzbefehl A + Frequenzbefehl B

3: A-B, die aktuelle Frequenzeinstellung ist
Frequenzbefehl A - Frequenzbefehl B

4: Max. (A, B): Der hohere Wert zwischen dem
Frequenzbefehl A und der Frequenz B ist die
Sollfrequenz.

5: Min. (A, B): Der untere Wert zwischen dem
Frequenzbefehl A und der Frequenz B ist die
Sollfrequenz.

Achtung: Die Kombinationsart kann durch P05
(Klemmenfunktion) umgeschaltet werden.

Kombination
P00.09 der
Einstellquelle

Wenn die Frequenzbefehle A und B als
Uber ,Bedienfeldeinstellung" gewahlt werden, ist dieser
Bedienfeld | Parameter der Anfangswert der Soll-Frequenz des
eingestellte | Frequenzumrichters
Frequenz Einstellbereich: 0,00 Hz-P00.03 (Frequenz-
Maximalwert)

P00.10 50,00 Hz O

Beschleun Beschleunigungszeit ist die Zeit, die fir die | Abhangig
P00.11 ese eLftm{ Beschleunigung des Frequenzumrichters von 0 Hz vom le)
gungszel auf die maximale Ausgangsfrequenz (P00.03)| Modell

benétigt wird.
Verzdgerungszeit ist die Zeit, die zum Abbremsen
des Frequenzumrichters von der maximalen
Ausgangsfrequenz (P00.03) auf 0 Hz bendtigt wird.
Fir die Frequenzumrichter der Baureihe GD20-EU
Verzogerungs-| 9ibt es vier Gruppen von Beschleunigungs-
zeit 1 INVerzégerungszeiten, die Uber P05 ausgewahlt
werden konnen. Die standardmaBig eingestellte
Beschleunigungs-/Verzégerungszeit des
Frequenzumrichters ist die erste Gruppe.
Einstellbereich von P00.11 und P00.12: 0,0—
3600,0 s

Abhangig
vom O
Modell

P00.12
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Funktionsparameter

Funktions-
code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

. Andern
einstellung

P00.13

Wahl der
Laufrichtung

0: Lauft in der Standardrichtung, der
Frequenzumrichter lauft vorwarts. Die FWD/REV-
LED leuchtet nicht.

1: Lauft in entgegengesetzter Richtung, der
Frequenzumrichter lauft rickwarts. Die FWD/REV-
Leuchte leuchtet.

Andern  Sie den Funktionscode, um die
Drehrichtung des Motors zu andern. Dieser Effekt
ist gleichbedeutend mit der Anderung der
Drehrichtung durch Verstellen von zwei der
Motorleitungen , \Y und W). Die
Motordrehrichtung kann durch Betétigen der Taste
auf dem Bedienfeld geéndert werden.
Siehe Parameter P07.02.

Achtung: Wenn der Funktionsparameter auf den
Standardwert zurlickgesetzt wird, wird auch die
Laufrichtung des Motors auf den werksseitigen
Standardzustand zuriickgesetzt. In einigen Fallen
ist nach der Inbetriebnahme Vorsicht geboten,
wenn die Drehrichtungsumkehr deaktiviert ist.

2: Rickwartslauf unterbinden Diese Funktion kann
in einigen Sonderféllen verwendet werden, wenn
der Riickwartslauf deaktiviert ist.

P00.14

Einstellung der
Trager-
frequenz

Carrier
frequency

Noise and leakage
current

Heating

Electro magneti
i eliminating

noise

1kHz High Low Low

10kHz

15kHz Low High High

Beziehung zwischen Motortypen und
Tragerfrequenzen:

Werksseitige Einstellung der
Motortyp Tragerfrequenz
0,4-11 kW

8 kHz
15-110 kW 4 kHz
Vorteil der hohen Tragerfrequenz: ideale
Stromwellenform, geringe Stromoberwellen und
Motorgeréausche.
Nachteil der hohen Tragerfrequenz: erhdhte
Schaltverluste, Erhéhung der Temperatur des
Frequenzumrichters und Beeintrachtigung der
Ausgangsleistung. Bei hohen Tragerfrequenzen

Abhangig
vom
Modell
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RO Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
muss eine Leistungsreduzierung am
Frequenzumrichter vorgenommen werden.
Gleichzeitig nehmen die Streuverluste und die
elektromagnetischen Stérungen zu.
Bei einer niedrigen Tragerfrequenz fiihrt dagegen
eine zu niedrige Tragerfrequenz zu instabilem Lauf,
Drehmomentabfall und Uberspannung.
Der Frequenzumrichter wurde werksseitig auf eine
angemessene Tragerfrequenz  eingestellt. Im
Allgemeinen braucht der Benutzer den Parameter
nicht zu verandern.
Wenn die verwendete Frequenz die Standard-
Tragerfrequenz Uibersteigt, muss eine
Leistungsminderung des Frequenzumrichters um
jeweils 10 % je 1k erhohter Tragerfrequenz
vorgenommen werden.
Einstellbereich: 1,0-15,0 kHz
0: Keine Funktion
1: Rotierendes Autotuning
Umfassendes Motorparameter-Autotuning.
Wenn eine hohe Regelgenauigkeit erforderlich ist,
wird das rotierende Autotuning empfohlen.
Motor- 2: Statisches Autotuning 1  (vollstéandiges
P00.15 parameter- | Autotuning); ist geeignet, wenn der Motor nicht von 0 o
Autotuning | der Last abgekoppelt werden kann. Das
Motorparameter-Autotuning wirkt sich auf die
Regelgenauigkeit aus.
3: Statisches Autotuning 2 (Autotuning eines Teils
der Parameter); wenn der aktuelle Motor Motor 1
ist, erfolgt Autotuning fir P02.06, P02.07, P02.08
0: Ungliltig
1: Gliltig wahrend des gesamten Vorgangs
Durch die Selbsteinstellung des
P00.16 Wahl A.VR- Frequenzumrichters kénnen die Auswirkungen von 1 (@]
Funktion )
Busspannungsschwankungen auf die
Ausgangsspannung des  Frequenzumrichters
beseitigt werden.
0-6
0: Keine Funktion
. 1: Wiederherstellen des Standardwerts (mit
Funktions-
Ausnahme der Motorparameter)
P00.18 plarameter 2: Fehlerprotokolle I16schen 0 o
wiederher- ) )
3: Funktionscode sperren (alle Funktionscodes
stellen
sperren)
4: Reserviert
5: Wiederherstellen des Standardwerts
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Funktions- Standard-

Bezeich : "
P ezeichnung Beschreibung einstellung Andern

(Werkstestmodus)

6: Wiederherstellen des Standardwerts
(einschlieRlich der Motorparameter)

Achtung:

1. Nachdem der gewahlte Vorgang abgeschlossen
ist, wird der Funktionscode automatisch auf 0
zuriickgesetzt. Beim  Wiederherstellen  der
Standardeinstellungen kann méglicherweise das
Benutzerkennwort geloéscht werden. Seien Sie
vorsichtig, wenn Sie diese Funktion verwenden.

2. Durch die Wiederherstellung der Standardwerte
(Werkstestmodus) werden die Parameter auf die
entsprechende Standardversion zurlickgesetzt.
Nichtfachleute sollten bei der Verwendung dieser
Funktion vorsichtig sein.

Gruppe P01 - Start- und Stoppsteuerung

Funktions- Standard-

Bezeich Beschreib And,
code ezeichnung eschreibung elnstellung ndern

0: Direktes Anfahren: Starten von der Startfrequenz
P01.01

1: Anlauf nach Gleichstrombremsung: Starten des
Motors von der Startfrequenz nach der
Gleichstrombremsung (Parameter P01.03 und
P01.04 einstellen). Diese Funktion eignet sich fir
Falle, in denen es beim Anfahren zu einer
Rickwartsdrehung der Last mit geringer Masse
kommen kann.

P01.00 Start-Modus 2: Start nach Drehzahlnachflihrung 1 0 ©
3: Start nach Drehzahlnachfiihrung 2

Richtungs- und Drehzahlnachfiilhrung erfolgen
automatisch, um einen Sanftstart drehender
Motoren zu gewabhrleisten. Diese Funktion eignet
sich fur die Anwendung bei Rickwartslauf beim
Anfahren groRRer Lasten.

Achtung: Diese Funktion ist nur fur
Frequenzumrichter24 kW verfligbar.

Die Startfrequenz beim Direktstart ist die
Anfangsfrequenz beim Start des
Frequenzumrichters. Detaillierte Informationen | 0,50 Hz (@]
finden Sie bei P01.02.

Einstellbereich: 0,00-50,00 Hz

Startfrequenz

PO1.01 bei Direktstart

Haltezeit der Stellen Sie eine geeignete Startfrequenz ein, um
P01.02 Startfrequenz das Drehmoment des Frequenzumrichters beim 0,0s (@]
q Start _zu erhéhen. Wahrend der Haltezeit der
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Funktions- Standard-

P Bezeichnung Beschreibung Sinetallting Andern

Startfrequenz ist die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters die Startfrequenz. Dann lauft
der Frequenzumrichter von der Startfrequenz bis
zur Soll-Frequenz. Wenn die Soll-Frequenz
unterhalb der Startfrequenz liegt, stoppt der
Frequenzumrichter und bleibt im Stand-by-
Zustand. Die Startfrequenz ist nicht durch den
unteren Frequenz-Grenzwert begrenzt.

Output frequency

1 set by P01.01
t1 set by P01.02

T

Einstellbereich: 0,0-50,0 s

Bremsstrom | Der Frequenzumrichter flihrt vor dem Start eine

P01.03 vor dem Start [ Gleichstrombremsung beim eing !

0,0 % €]

Bremsstrom durch und beschleunigt nach der
Gleichstrombremszeit. Wenn die
Gleichstrombremszeit auf 0 eingestellt ist, ist die
Gleichstrombremsung ungiiltig.
Bremszeit vor Je starker der Bremsstrom ist, desto groRer ist die
P01.04 Bremsleistung. Der DC-Bremsstrom vor dem Start 0,00 s o
dem Start | . . )

ist der prozentuale Anteil des Frequenzumrichter-
Nennstroms.
Einstellbereich von P01.03: 0,0-100,0 %
(Nennstromspitze des Frequenzumrichters)
Einstellbereich von P01.04: 0,00-50,00 s

Art der Frequenzanderung wahrend des Anlaufs
und des Betriebs.

0: Linear

Die Ausgangsfrequenz steigt oder sinkt linear.

Wahl Output frequency
Beschleuni-
gung/
Verzdgerung

P01.05

1: S-Kurve
Die Ausgangsfrequenz steigt oder sinkt progressiv
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Funktionsparameter

RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
entsprechend der S-Kurve. Die S-Kurve wird im
Allgemeinen bei Aufzligen, Férderanlagen und
anderen Anwendungsszenarien eingesetzt, bei
denen ein sanfteres Anfahren oder Anhalten
erforderlich ist.
Output frequency
t1=P01.06; 2=P01.07
Beschleuni-
gungszeit der
P01.06 Anfangsstufe 0.1s ©
der S-Kurve | Einstellbereich: 0,0-50,0 s
Verzdgerungs-| Achtung: Gilt, wenn P01.05 1 ist
zeit der
Po1.07 Endstufe der 01s ©
S-Kurve
0: Verzogerung bis zum Stopp: Nachdem der
Stoppbefehl gliltig wird, bremst der
Frequenzumrichter ab, um die Ausgangsfrequenz
wahrend der eingestellten Zeit zu reduzieren.
Wahl der Wenn die Freque.nz auf 0 Hz gesunken ist, stoppt
P01.08 Stoppfunktion der Frequenzumrichter. 0 O
1: Austrudeln bis Stopp: Nachdem der Stoppbefehl
glltig geworden ist, sperrt der Frequenzumrichter
umgehend den Ausgang. Und die Last trudelt bis
zum Stoppen entsprechend der mechanischen
Tragheit aus.
Startfrequenz | Startfrequenz der Gleichstrombremsung: Start der
der Gleichstrombremsung, wenn die Betriebsfrequenz
P01.09 | Gleichstrom- | die durch P01.09 eingestellte Startfrequenz | 0,00 Hz O
bremsung | erreicht.
beim Stoppen | Wartezeit bis  zur Gleichstrombremsung:
PO1.10 Wartezeit bis Freguenzumrichter-Ausgang wird bis zum Starlt der 000s o
Bremsung [ Gleichstrombremsung gesperrt. Nach dieser
DC- Wartezeit wird die Gleichstrombremsung gestartet,
POT11 | G omsstrom | SO dass ein durch die Gleichstrombremsung bei| 0.0 % o
hoher Drehzahl verursachter Uberstrom vermieden
P01.12 |DC-Bremszeit| Wird- 0,00s o
DC-Bremsstrom: Der Wert von P01.11 ist der
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Funktionsparameter

Funktions-

Bezeichnun
code 9

Beschreibung

Standard-

. Andern
einstellung

prozentuale Anteil des Nennstroms des
Frequenzumrichters. Je groBer der DC-
Bremsstrom, desto groRer ist das Bremsmoment.
DC-Bremszeit: die Haltezeit der
Gleichstrombremsung. Wenn die Zeit 0 ist, ist die
Gleichstrombremsung ungliltig und der
Frequenzumrichter trudelt aus, bis er stoppt.

! ACC,', Constant 1315,
POY.04 speed I ]
P1314 DEC poq10  PO1.13
P0123 In running |

Einstellbereich von P01.09: 0,00 Hz—P00.03
(Frequenz-Maximalwert)

Einstellbereich von P01.10: 0,00-50,00 s
Einstellbereich von P01.11: 0,0-100,0 %
(Nennstromspitze des Frequenzumrichters)
Einstellbereich von P01.12: 0,00-50,00 s

Totzonenzeit
Vorwarts-
/Riickwartslauf|

P01.13

Dieser Funktionscode gibt die in P01.14 festgelegte
Ubergangszeit wahrend der  Umschaltung
zwischen Vorwarts- und Rickwartslauf an. Siehe
die folgende Abbildung.

g Outout frequency
FWD

4

Shift after the
starting frequency
Shift after the

Starting
zero frequency
» T

frequency|

REV

Einstellbereich: 0,0-3600,0 s

0,0s

FWD/REV-
Umschalt-
modus

P01.14

Stellen Sie den Schwellenwert des
Frequenzumrichters ein:

0: Umschalten bei Frequenz Null

1: Umschalten bei Startfrequenz

2: Umschalten nach Erreichen der Stopp-Drehzahl

(P01.15) fiir die eingestellte Verzégerung (P01.24)

P01.15 |[Stoppdrehzahl

0,00-100,00 Hz

0,50 Hz

P01.16 |Erfassung der

0: Erfassung bei der eing 1 Drehzahl

1
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Funktionsparameter

Funktions-
code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

. Andern
einstellung

Stopp-
Drehzahl

1: Erfassung der Ist-Drehzahl fur

Vektorregelung)

(gilt nur

P01.17

Erfassungszeit|
der Ist-
Drehzahl

Wenn P01.16=1, ist die tatsachliche
Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters kleiner
oder gleich P01.15 und wird wahrend der in P01.17
eingestellten Zeit erfasst. Der Frequenzumrichter
stoppt. Andernfalls stoppt der Frequenzumrichter in
der in P01.24 eingestellten Zeit.

A Frequency
Output frequency

Ramp reference
frequency

P01.24 :P01v17 T
e

: '
Running A H '
e
]

! Running B

| Running C
i

Einstellbereich: 0,00-100,00s (nur glltig, wenn
P01.16=1)

0,50s

P01.18

Wahl des
Einschalt-
schutzes fiir
die Klemme

Wenn der Startbefehls-Kanal Uber Klemmen
gesteuert wird, erfasst das System den Status der
Startklemme beim Einschalten.

0: Der Klemmen-Startbefehl ist beim Einschalten
ungultig. Auch wenn der Startbefehl beim
Einschalten als gliltig betrachtet wird, startet der
Frequenzumrichter nicht und das System bleibt im
geschlitzten Status, bis der Startbefehl aufgehoben
und wieder freigegeben wird.

1: Der Klemmen-Startbefehl ist beim Einschalten
glltig. Wenn der Startbefehl beim Einschalten als
glltig betrachtet wird, startet das System den
Frequenzumrichter nach der Initialisierung
automatisch.

Achtung: Diese Funktion sollte mit Vorsicht
gewahlt werden, da es sonst zu schwerwiegenden
Folgen kommen kann.
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RO Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
Aktion
ausgewahlt,
wenn die

Betriebs- 0x00-0x12

frequenz unter| Einerstelle:

dem unteren | 0: Betrieb an der unteren Frequenzgrenze
Frequenz- | 1: Stopp

PO1.19 grenzwert liegt| 2: Standby 0x00 ©
(glltig, wenn | Zehnerstelle: Stopp-Modus
der untere | 0: Austrudeln bis Stopp
Frequenz- | 1: Verzdgern bis Stopp
grenzwert
groRer als 0
ist)
Dieser Funktionscode bestimmt den Zeitraum des
Aufwachens aus dem Standby. Wenn die
Betriebsfrequenz des Frequenzumrichters unter
dem unteren Grenzwert liegt, schaltet der
Frequenzumrichter in den Standby-Modus.
Wenn die eingestellte Frequenz den unteren
Grenzwert erneut Uberschreitet und dies (iber den
. in P01.20 eingestellten Zeitraum andauert, lauft der
Verzbgerung Fre ichter automatisch.
? quenzumric
beim
P01.20 | Aufwachen A it st st 0.0s ©
aus dem h T
Standby 1

Froquenc
fowerimt

Time t

Run Coast o Steep. Run
stop

Einstellbereich: 0,0-3600,0 s (gilt, wenn
P01.19=2)

Diese Funktion legt fest, ob der Frequenzumrichter

nach dem Aus- und Einschalten startet oder nicht.
Neustart nach .
0: Deaktiviert

pot1.21 dem 1: Aktiviert, wenn die Bedingung fiir den Restart 0 ©
Ausschalten

erflllt ist. Der Frequenzumrichter startet nach der
in P01.22 festgelegten Wartezeit automatisch.

Wartezeit bis | Der Funktionscode bestimmt die Wartezeit bis zum
P01.22 | zum Neustart | automatischen Start des Frequenzumrichters nach 10s (@)
nach dem | dem Aus- und Wiedereinschalten.
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Funktionsparameter

RO Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
Ausschalten A Output frequency 1=P01.22
12=P01.23
o H—»/ >
! [—Running—>
Running  Power off Power on
Einstellbereich:  0,0-3600,0 s  (gliltig  wenn
P01.21=1)
Dieser Funktionscode bestimmt das Liiften der
Bremse, nachdem der Startbefehl gegeben wurde.
PO1.23 Startverzé- | Der Frequenzumrichter befindet sich im Stand-by- 00s o
) gerungszeit | Zustand und wartet die durch P01.23 eingestellte ’
Verzdgerungszeit ab.
Einstellbereich: 0,0-60,0 s
Verzdgerung
P01.24 der Stopp- | Einstellbereich: 0,0-100,0 s 0,0s (@)
Drehzahl
Wahlen Sie den 0 Hz-Ausgang des
0 Hz- Frequenzumrichters.
P01.25 Ausgan 0: Kein Spannungsausgang 0 O
9ang 1: Mit Spannungsausgang
2: Ausgang bei DC-Bremsstrom
Gruppe P02 -Parameter Motor 1
AmliEs- Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
Nenrlilelstung Abhéngig
P02.01 s 0,1-3000,0 kW vom o
Asynchron-
Modell
motors
Nennfrequenz
P02.02 des 0,01 Hz-P00.03 5000Hz | ©
Asynchron-
motors
Nenncc!!;zhzahl Abhéingig
P02.03 1-60000 min™’! vom (¢}
Asynchron-
Modell
motors
S| ar:\‘ninnn-des Abhéngig
P02.04 |°P 9 988 | o_1200 v vom e)
Asynchron-
Modell
motors
Nenc?strom Abhangig
P02.05 s 0,8-6000,0 A vom o
Asynchron-
Modell
motors
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AL Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
S
P02.06 0,001-65,535 Q vom O
Asynchron-
Modell
motors
Rotorwider- Abhangig
P02.07 | SAN9CeS g 001-65,535 Q vom o
Asynchron-
Modell
motors
e
P02.08 0,1-6553,5 mH vom O
Asynchron-
Modell
motors
oo
P02.09 0,1-6553,5 mH vom O
Asynchron-
Modell
motors
Leerlgz;strom Abhéingig
P02.10 0,1-6553,5 A vom O
Asynchron-
Modell
motors
Magnetische
Sattigung 1
des
P02.11 Eisenkerns | 0,0-100,0 % 80,0 % €]
von
Asynchron-
motor 1
Magnetische
Sattigung 2
des
P02.12 Eisenkerns | 0,0-100,0 % 68,0 % €]
von
Asynchron-
motor 1
Magnetische
Sattigung 3
des
P02.13 Eisenkerns | 0,0-100,0 % 57,0 % €]
von
Asynchron-
motor 1
Magnetische
Sattigung 4
des
P02.14 Eisenkerns | 0,0-100,0 % 40,0 % €]
von
Asynchron-
motor 1
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Funktions- Standard-

. Bezeichnung Beschreibung einstellung Andern

0: Kein Schutz

1: Herkémmlicher Motor (mit Kompensation bei
niedrigen Drehzahlen). Aufgrund der reduzierten
Kuhlung herkdmmlicher Motoren muss der
entsprechende elektrische Warmeschutz
entsprechend angepasst werden. Die hier
erwahnte Kompensation bei niedrigen Drehzahlen

Wahl des f -
. bedeutet, dass die Schwelle des Uberlastschutzes
P02.26 Motortiber- L : 2 €]
des Motors bei einer Betriebsfrequenz unter 30 Hz
lastschutzes .
herabgesetzt wird.

2: Motor mit Frequenzumrichter (ohne
Kompensation bei niedrigen Drehzahlen). Da die
Kuhlwirkung dieser speziellen Motoren nicht durch
die Drehzahl beeinflusst wird, muss die
Schutzfunktion wéhrend des Betriebs mit
niedrigen Drehzahlen nicht angepasst werden.

Zeiten der Motorliberlastung M = lout/(In*K)

In ist der Nennstrom des Motors, laus ist der
Ausgangsstrom des Frequenzumrichters und K ist
die Motorschutzkennzahl.

Je groRer also der Wert firr K ist, desto kleiner ist
der Wert fir M. Wenn M=116 % ist, wird die
Schutzfunktion nach einer einstindigen
Motoriiberlast wirksam; wenn M=150 % ist, wird die
Schutzfunktion nach einer 12-minitigen
Motoriiberlast wirksam; wenn M=180 % ist, wird die
Schutzfunktion nach einer  funfminitigen

Kennzahl fir | \o1oriiberlast wirksam; wenn M=200 % ist, wird die

P02.27 dep Schutzfunktion nach einer 60 Sekunden dauernden | 100,0 % (e}
Motortiber- Motoriiberlast wirksam; wenn M2400 % liegt, tritt
lastschutz | gie Schutzwirkung sofort ein.
Time t (min)
60F-----}
12f-mmmr e ) Times of
! motor
1 i - -overload
116%  150% 180% 200%

Einstellbereich: 20,0 %—-120,0 %

Kennzahl fir | Korrektur der Leistungsanzeige von Motor 1.

die Korrektur | Wirkt sich nur auf den Anzeigewert aus, nicht auf
der Leistung die Regelungsleistung des Frequenzumrichters.
von Motor 1 | Einstellbereich: 0,00-3,00

P02.28 1,00 O
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Funktionsparameter

Gruppe P03 - Vektorregelung

AL Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
Proportional- | Die Parameter P03.00-P03.05 gelten nur fiir den
verstarkung | Vektorregelungsmodus. Unterhalb der

P03.00 des Drehzahl-| Schaltfrequenz 1 (P03.02) sind die Pl-Parameter 20,0 ©
regelkreises 1| des Drehzahlregelkreises: P03.00 und P03.01.
Nachstellzeit | Oberhalb der Schaltfrequenz 2 (P03.05) sind die

P03.01 |des Drehzahl-| Pl-Parameter des Drehzahlregelkreises: P03.03 | 0,200 s O
regelkreises 1| und P03.04. Die Pl-Parameter ergeben sich aus

untere der linearen Anderung von zwei

P03.02 Schaltfrequenz| Parametergruppen. Das zeigt die nachfolgende 5,00 Hz O
Proportional- | Grafik:

Po303 | Verstarkung AP parameter 20,0 o
des Drehzahl- P03.00, P03.01 !
regelkreises 2 |
Nachstellzeit |

P03.04 |des Drehzahl- : P03.03, P03.04 0,200 s (@)
regelkreises 2 |

! ) Output lretency
P03.02 P03.05 v
Die Pl-Parameter stehen in engem
Zusammenhang mit der Tragheit des Systems.
Eine Anpassung an unterschiedliche
obere Anforderungen ist anhand der PIl-Parameter in
P03.05 ISchaltfrequenz| Abhangigkeit — von  verschiedenen  Lasten 10,00 Hz O
vorzunehmen.
Einstellbereich von P03.00 und P03.03: 0—-200,0
Einstellbereich von P03.01 und P03.04: 0,000—
10,000 s
Einstellbereich von P03.02: 0,00 Hz—P00.05
Einstellbereich von P03.05: P03.02—P00.03
Ausgangsfilter
P03.06 |des Drehzahl- | 0-8 (entspricht 0—28/10ms) 0 O
regelkreises
Kompensation
des Antriebs- . . . .
P03.07 | schlupfes bei Durch die Schlupfkompensation wird die 100 % o
Schlupffrequenz der Vektorregelung angepasst
der Vektor- . L
regelung und die Genauigkeit der Drehzahlregelung des
- Systems verbessert. Durch die richtige Einstellung
Kompensation R . !
des Parameters kann die Abweichung bei
des Brems- konstanter Drehzahl geregelt werden
. . o
PO3.08 | schlupfes bei | g gieiibereich: 50 %200 % 100% | ©
der Vektor-
regelung
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Funktionsparameter

AL Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
Proportional- | Achtung:
faktor P des | <~ Die beiden Funktionscodes beeinflussen die
P03.09 Strom- Geschwindigkeit der dynamischen Antwort 1000 ©
Regelkreises und die Regelgenauigkeit des Systems. Im
Allgemeinen brauchen Sie die beiden
Integralfaktor | Funktionscodes nicht zu &ndern.
P03.10 des Strom- | <>  Die Parameter P03.09 und P03.10 gelten nur 1000 (@]
Regelkreises fiir SVC 0 (P00.00=0).
Einstellbereich: 0-65535
Anhand dieses Parameters werden der
Drehmomentregelungsmodus aktiviert und die
Methode der Drehmomenteinstellung eingestellt.
0: Drehmomentregelung ist ungiiltig
1: Einstellung tber Bedienfeld (P3.12)
2: Einstellung Uber Al1 (100 % bezogen auf das
Wahl der Dreifache des Motorstroms)
Drehmo- 3: Einstellung Uber Al2 (100 % bezogen auf das
P03.11 menteinstell- Dreifache des Motorstroms) (wie oben) 0 O
methode 4: Einstellung tiber AI3 (100 % bezogen auf das
Dreifache des Motorstroms) (wie oben)
5: Einstellung uber Impulsfrequenz HDI (wie oben)
6: Mehrstufige Drehmomenteinstellung (wie oben)
7: Einstellung Uber Modbus-Kommunikation
8-10: Reserviert
Achtung: Einstellmodus 2-7, 100 % entspricht
dem Dreifachen des Motornennstroms
P03.12 Dézg?;zf”;ﬁﬂt Einstellbereich: 3000 %-3000% | g0 00 | o
X (Motornennstrom)
Einstellung
Filterzeit
P03.13 [Drehmoment- | 0,000-10,000 s 0,100 s (@)
Sollwert
Quelle fir | 0: Einstellung Uber Bedienfeld (Einstellung von
Einstellung | P03.14 durch P03.16, Einstellung von P03.15
des oberen | durch P03.17)
Frequenz- | 1: Einstellung Uber Al1 (100 % entsprechen der
grenzwertes | max. Frequenz)
PO3.14 fiir den 2: Einstellung tber Al2 (wie oben) 0 ©
Vorwartslauf | 3: Einstellung Uiber Al3 (wie oben)
bei der 4: Einstellung Gber Impulsfrequenz HDI (wie oben)
Drehmoment- | 5: Einstellung Uber Mehrstufenfunktion (wie oben)
regelung 6: Einstellung tber Modbus-Kommunikation (wie
Quelle fur | oben)
Einstellung | 7-9: Reserviert
P03.15 des oberen | Hinweis: Einstellmethode 1-9, 100 % entspricht 0 o
Frequenz- | der maximalen Frequenz
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AL Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
grenzwertes
fiir den
Rickwartslauf
bei der
Drehmoment-
regelung
Oberer
Frequenz-
Grenzwert bei
Vorwartslauf
P03.16 der 50,00Hz | O
: Drehmoment- ’
regelung
(Grenzwert- | Mit dieser Funktion wird der obere Grenzwert der
eingabe Uber | Frequenz eingestellt. Durch P03.16 wird der Wert
Bedienfeld) | von P03.14 eingestellt, durch P03.17 wird der Wert
Oberer von P03.15 eingestellt.
Frequenz- Einstellbereich: 0,00 Hz-P00.03 (max.
Grenzwert bei | Ausgangsfrequenz)
Rickwartslauf
P03.17 der 50,00Hz | O
Drehmoment- ’
regelung
(Grenzwert-
eingabe Uber
Bedienfeld)
Einstellung | Anhand dieses Funktionscodes wird die Quelle fiir
des oberen | die Einstellung des oberen Grenzwerts des
P03.18 Grenzwerts | Antriebs- und Bremsmoments gewahlt. 0 o
des 0: Einstellung lber Bedienfeld (Einstellung von
Antriebsdreh- | P03.18 durch P03.20 und Einstellung von P03.19
moments durch P03.21)
1: Einstellung tiber Al1 (100 % bezogen auf das
Dreifache des Motorstroms)
Einstellung | 2: Einstellung tiber Al2 (wie oben)
des oberen | 3: Einstellung Uber AI3 (wie oben)
P03.19 Grenzwerts | 4: Einstellung tiber HDI (wie oben) 0 o
: des 5: Einstellung liber Modbus-Kommunikation (wie
Bremsdreh- | oben)
moments | 6-8: Reserviert
Achtung: Einstellmodus 1-8, 100 % entspricht
dem Dreifachen des Motorstroms
E;r;s;eblgrgi Anhand des Funktic?nscodes wird der Grenzwert fiir
P03.20 Grenzwerts das Drehmoment eingestellt. 180,0 % (@]
des Einstellbereich: 0,0-300,0 % (Motornennstrom)
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AL Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
Antriebsdreh-
moments Uber
das Bedienfeld
Einstellung
des oberen
Grenzwerts
P03.21 des 180,0 % O
Bremsdreh-
moments Uber
das Bedienfeld
Feldschwéa- | Einsatz des Motors bei der
chungs- Feldschwachungsregelung.
P03.22 koeffizientim | Die Funktionscodes P03.22 und P03.23 sind bei 03 o
Bereich konstanter Leistung wirksam. Der Motor wechselt ’
konstanter | bei Nenndrehzahl in den Zustand der
Leistung Feldschwachung. Anderung der
Feldschwéachungskurve  durch  Andern  des
Koeffizienten fiir die Feldschwachungsregelung. Je
groRer der Koeffizient fur die
Feldschwachungsregelung, umso steiler ist die
Unterer Wert | Schwachungskurve.
der Al
Feldschwa-
P03.23 chung im Flux weakening 20 % O
Bereich coefficient of the motor
0.10
konstanter !
Leistung ! 1.00
12.00
Min. limit i
Einstellbereich von P03.22: 0,1-2,0
Einstellbereich von P03.23: 10 %—100 %
Mit diesem Parameter wird die maximale
Oberer Spannung des Frequenzumrichters eingestellt, die
P03.24 | Spannungs- s . o 100,0 % €]
grenzwert vgn den onl!chen Gegebenheiten abhangig ist.
Einstellbereich: 0,0-120,0 %
Vorerregung des Motors bei Anlauf des
Voremegungs- Frequenzumrichters. Aufbau eines Magnetfelds im
P03.25 seit Motor, um die Drehmomentleistung wahrend des 0,300s (@)
Startvorgangs zu verbessern.
Einstellzeit: 0,000-10,000 s
Feldschwa-
Po326 | SMeN%e 14 go00 1200 o
Proportional-
verstarkung
Wahl der 0: Anzeige gemaR Istwert
P03.27 Drehzahl- | 1: Anzeige gemal Sollwert 0 ©
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AL Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
anzeige bei
der Vektor-
regelung
po3.2g | Maftrelbungs- g o 156 60, 0,0% o
Kompensation
po3.29 |Cleitreibungs-| g 456 6, 0,0% o
Kompensation
Gruppe P04 - Raumzeigermodulation
AmliEs- Bezeichnung Beschreibung Standard- |3 40
code einstellung
Diese Funktionscode-Gruppe definiert die U/f-
Kennlinie von Motor 1 des GD20-EU entsprechend
den Anforderungen verschiedener Lasten.
0: Geradlinige U/f-Kennlinie, gilt fur Last bei
konstantem Drehmoment
1: Mehrpunkt-U/f-Kennlinie
2: U/f-Kennlinie Drehmoment herunter (Stufe 1.3)
3: U/f-Kennlinie Drehmoment herunter (Stufe 1.7)
4: U/f-Kennlinie Drehmoment herunter (Stufe 2.0)
Die Kennlinien 2—4 gelten fir Drehmomentlasten
wie Lufter und Wasserpumpen. Sie kdnnen durch
den Benutzer an die Lasteigenschaften angepasst
werden, um die beste Leistung zu erzielen.
5: Benutzerdefinierte U/f (U/f-Trennung); in diesem
P04.00 Einstellung der| Modus kann V von f getrennt werden und f kann 0 o
: U/f-Kennlinie | Gber den in P00.06 eingestellten Frequenz-
Referenzkanal oder uber den in P04.27
eingestellten Spannungs-Referenzkanal
angepasst werden, um die Eigenschaften der
Kennlinie zu andern.
Achtung: In der folgenden Abbildung ist Vb die
Motornennspannung und fo die
Motornennfrequenz.
Output voltage
A
. Torque step-down V/F curve (1.3 order)
Linear typg Torque step-down V/F curve (1.7 order)
) Torque step-down V/F curve (2.0 order)
Sauaretype 1 oot frequency
3
P04.01 Drehm"oment- Drehmomentverstarkung lbis zur 0,0 % o
verstarkung | Ausgangsspannung niederfrequentem
Ende Drehmoment. P04.01 ist fir die maximale
P04.02 |Drehmoment- | Ausgangsspannung Vb bestimmt. 20,0 % O
verstarkung [ Durch  P04.02 wird der Prozentsatz der
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AL Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
SchlieRfrequenz des manuellen Drehmoments bis
zu fo definiert.
Die Drehmomentverstarkung ist entsprechend der
Belastung zu wahlen. Je groRer die Last ist, desto
groRer ist auch das Drehmoment. Eine zu starke
Erhéhung des Drehmoments ist zu vermeiden, da
der Motor mit Ubermagnetisierung lauft, so dass
der Frequenzumrichterstrom und damit die
Temperatur des Frequenzumrichters ansteigt und
der Wirkungsgrad sinkt.
Wenn die Drehmomentverstarkung auf 0,0 %
eingestellt ist, fihrt der Frequenzumrichter eine
automatische Drehmomentverstarkung durch.
Schwellenwert fiir die Drehmomentverstarkung:
Unterhalb dieses Frequenzwertes ist die
Drehmomentverstarkung giiltig, oberhalb dieses
Frequenzwertes ist die Drehmomentverstarkung
ungliltig.
Output voltage
Vi f—-————————=
[}
|
[}
[}
Vios o
oos ] utput
| ) frequency
feutoft fp
Einstellbereich von P04.01: 0,0 %: (automatisch);
0,1 %-10,0 %
Einstellbereich von P04.02: 0,0 %—50,0 %
Frequenzpunkt|
P04.03 1 der U/f- Output voltage 0,00 Hz (@]
Kennlinie 100.0% Vo= = = === ===
Spannungs- A5 :
P04.04 punkt 1 der V2 : 0,0 % O
U/f-Kennlinie |
Frequenzpunkj V|- — Ly
P04.05 2 der U/f- 7B T 0,00 Hz O
Kennlinie
Spannungs- | Wenn P04.00 =1, kann die U/f-Kennlinie durch den
P04.06 punkt 2 der | Benutzer anhand von P04.03-P04.08 eingestellt 0,0 % le)
U/f-Kennlinie | werden.
Frequenzpunkt| Die  U/f-Kennlinie  wird im  Allgemeinen
P04.07 3 der U/f- | entsprechend der Motorlast eingestellt. 0,00 Hz le)
Kennlinie | Achtung: V1<V2<V3, f1<f2<f3. Eine zu hohe
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AL Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
Niederfrequenzspannung filhrt zur Uberhitzung
bzw. Beschadigung des Motors. Dadurch kann zum
liberstrombedingten Blockieren oder  zur
Searmns. | e
instellbereich von .03: 0, z—P04. o
P04.08 J’/;‘_r}‘('::nﬁ:i; Einstellbereich von P04.04, P04.06 und Po4.08: | 0% ©
0,0 %-110,0 % (Motornennspannung)
Einstellbereich von P04.05: P04.03-P04.07
Einstellbereich von P04.07: P04.05-P02.02
(Motornennspannung/-frequenz)
Anhand dieses Funktionscodes wird die durch
Lastéanderungen bei der Raumzeigermodulation
verursachte Drehzahlanderung kompensiert und
so die Stabilitdt des Motors verbessert. Der
Funktionscode kann auf die Nenn-Schlupffrequenz
. des Motors eingestellt werden, die folgendermafRen
Verstéarkung R
der U/f- berechnet wird:
P04.09 Schlupf- Af=fo-n*p/60 100,0 % O
kompensation Dabei ist fo die Nennfrequenz des Motors. Der
dazugehdrige Funktionscode ist P02.02. n ist die
Nenndrehzahl des Motors. Der dazugehdrige
Funktionscode ist P02.03. p ist die Polpaarzahl des
Motors. 100,0 % entspricht der Nenn-
SchlupffrequenzAf.
Einstellbereich: 0,0-200,0 %
Dampfungs-
faktor fur Bei der Raumzeigermodulation kann es bei einigen
P04.10 nieder- Frequenzen zu Stromschwankungen im Motor 10 (@]
frequente kommen, insbesondere bei Motoren mit héherer
Schwingungen| Leistung. Der Motor kann nicht stabil laufen oder es
Dampfungs- | kann ein Uberstrom auftreten. Diese Phidnomene
PO4.11 faktor fur kénnen durch die Einstellung dieses Parameters 10 o
hochfrequente| behoben werden.
Schwingungen| Einstellbereich von P04.10: 0-100
Schwellenwert| Einstellbereich von P04.11: 0-100
PO4.12 .f[]rc.!ie Einstellbereich. von P04.12: 0,00 Hz-P00.03 30,00 Hz o
Vibrations- | (Frequenz-Maximalwert)
dampfung
0: Keine Funktion
Wahl des 1: Automatischer Energiesparbetrieb
P04.26 | Energiespar- | Motor passt die Ausgangsspannung unter leichten 0 o
Betriebs Lastbedingungen automatisch an, um Energie zu
sparen
PO4.27 Kanal fur die | Wahl des Kanals f[]r die Einstellung der 0 o
Spannungs- | Ausgangsspannung bei Trennung der U/f-
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Funktionsparameter

AmliEs- Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
einstellung | Kennlinie.
0: Einstellung (Uber das Bedienfeld: Die
Ausgangsspannung wird bestimmt durch P04.28.
1: Einstellung Gber Al1
2: Einstellung tber Al2
3: Einstellung tber AI3
4: Einstellung tiber HDI
5: Einstellung uber Mehrstufenfunktion (der
Sollwert wird durch die mehrstufige Drehzahl in
Gruppe P10 bestimmt)
6: Einstellung tuber PID
7: Einstellung Uber Modbus-Kommunikation
8-10: Reserviert
Achtung: 100 % entsprechen der Nennspannung
des Motors.
. Der Funktionscode bezieht sich auf den digital
Einstellen der | .
Spannung elnglestellten Spann}mg.swen, wennl ,Wahl
P04.28 iber das Bedienfeld" als Kanal fiir die Spannungseinstellung | 100,0 % O
Bedienfeld gewahlt wird.
Einstellbereich: 0,0 %—-100,0 %
P04.29 Spar.mungs.- Die Spannungsanstiegszeit ist dile .Zeit, in der der 50s o
anstiegszeit | Frequenzumrichter ~ vom Minimalwert  der
Ausgangsspannung auf den Maximalwert der
Ausgangsspannung beschleunigt.
Spannungs- Die Spannungsabfallzeit ist die Zeit, in der der
P04.30 - Frequenzumrichter ~vom  Maximalwert  der 50s O
abfallzeit .
Ausgangsspannung auf den Minimalwert der
Ausgangsspannung verzogert.
Einstellbereich: 0,0-3600,0 s
Maximale | Einstellen des oberen und unteren Grenzwerts der
P04.31 Ausgangs- | Ausgangsspannung. 100,0 % €]
spannung | Einstellbereich von P04.31: P04.32-100,0 %
(Motor-Nennspannung)
Einstellbereich von P04.32: 0,0 %—P04.31
(Motor-Nennspannung)
Minimale
P04.32 | Ausgangs- vmax == T e 0,0 % o
spannung Vset .
Vmin
P04.33 Feldschwa- | Anpassung . der .Ausgangsslpannung . des 1,00 o
chungs- Frequenzumrichters im Raumzeigermodulations-
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Funktionsparameter

AL Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
koeffizientim | Modus wahrend der Feldschwachung.
Bereich Achtung: Ungliltig bei konstantem Drehmoment.
konstanter Output Voltage .
Leistung \VAY g, (P04.33-1.00)*Vb
vV F————o
Output frequency
Einstellbereich von P04.33: 1,00-1,30
Gruppe P05 -Eingangsklemmen
RO Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
0: HDI ist ein Hochimpulseingang. Siehe P05.50—
P05.00 WaEhi'nd: HSD" P05.54 0 o
gang 1: HDI ist Schalteingang
Achtung: S1-S4, HDI sind die oberen Klemmen
Funktionswahl| auf der Steuerplatine und anhand von P05.12 kann
P05.01 ) ) ‘ 1 €]
Klemme S1 | die Funktion von S5-S8 eingestellt werden.
0: Keine Funktion
1: Vorwartslauf
PO5.02 Funktionswahl | 2: R[.](.;kwéngauf 2 o
Klemme S2 | 3: Trilineare Laufregelung
4: Vorwartstippen
) 5: Riuckwartstippen
P05.03 Funktionswahl| 6. Austrudeln bis Stopp 7 o
Klemme S3 | 7: Fehler-Reset
8: Betriebsunterbrechung
Funkti hi 9: Externer Fehlereingang
P05.04 L}J(T Ionsvgz 10: Frequenzeinstellung erhéhen (AUF) 0 o
emme 11: Reduzieren der eingestellten Frequenz (AB)
12: Aufhebung der eingestellt;
. Frequenzanderung
Funkti hl
P05.05 unxtionswa 13: Umschalten zwischen Einstellung A und 0 €]
Klemme S5 .
Einstellung B
14: Umschalten zwischen Kombinationseinstellung
Funktionswahl und Einstellung A
P05.06 Klemme S6 15: Umschalten zwischen Kombinationseinstellung 0 €]
und Einstellung B
16: Mehrstufige Drehzahl Klemme 1
i 17: Mehrstufige Drehzahl Klemme 2
PO5.07 Funktionswahl 18 M 9 0 o
Klemme S7 : Mehrstufige Drehzahl Klemme 3
19: Mehrstufige Drehzahl Klemme 4
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Funktionsparameter

RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
20: Unterbrechung mehrstufige Drehzahlsteuerung
PO5.08 Funktionswahl| 21:  Wahl  Beschleunigungs-/Verzégerungszeit 0 o
Klemme S8 | Klemme 1
22:  Wahl Beschleunigungs-/Verzégerungszeit
Klemme 2
23: Stopp der einfachen SPS zuriickgesetzt
24: Unterbrechung der einfachen SPS
25: Unterbrechung PID-Regelung
26: Unterbrechung der Wobbelfrequenz (Stopp bei
aktueller Frequenz)
27: Zuriicksetzen der Wobbelfrequenz (zurlick zur
Mittenfrequenz)
28: Zurlicksetzen des Zahlers
29: Unterbinden der Drehmomentregelung
30 Unterbinden der Beschleunigung/Verzégerung
31: Auslésung des Zahlers
32: Reserviert
33: Voriibergehende Aufhebung der eingestellten
Frequenzanderung
34: Gleichstrombremse
35: Reserviert
36: Verschieben des Befehls zum Bedienfeld
37: Verschieben des Befehl zu den Klemmen
Funktionswahl 38: Verschieben des ngehls zur Kommunikation
P05.09 39: Befehl Vormagnetisierung 0 €]

Klemme HDI

40: Stromverbrauch zurlicksetzen

41: Stromverbrauch beibehalten

42: Not-Aus

43-60: Reserviert

61 PID-Polumschaltung

62-63: Reserviert

Wenn die Klemme zur Wahl der Beschleunigungs-
/Verzégerungszeit dient, missen vier
Beschleunigungs-/Verzégerungszeit-Gruppen
durch Kombinationen der Zusténde dieser beiden
Klemmen gewahlt werden.

Einstellung

Beschleuni-

gungs- Paramete|

INerzégerungs-
zeit

Klemme 1| Klemme 2
(21) (22)

Beschleuni-
gungs- P00.11/

AUS AUS Nerzogerungs P00.12

-zeit 1
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Funktionsparameter

RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
Beschleuni-
gungs- P08.00/
EIN AUS Nerzogerungs P08.01
-zeit 2
Beschleuni-
gungs- P08.02/
AUS EIN Nerzdgerungs P08.03
-zeit 3
Beschleuni-
gungs- P08.04/
EIN EIN Nerzogerungs P08.05
-zeit 4
Der Funktionscode dient zum Einstellen der
Polaritat der Eingangsklemmen.
Bit auf 0 gesetzt, Eingangsklemme ist Anode.
Wahluder Bit auf 1 gesetzt, Eingangsklemme ist Kathode.
pos.10 | Pol@itatder MR TR B4 | ox000 | ©O
i’lgfn:iz' HDI S8 s7 S6 S5
BIT3 BIT2) BIT1 BITO|
S4 S3 S2 S1
Einstellbereich: 0x000-0x1FF
Einstellen der Abtastfilterzeit der Klemmen S1-S4
Schalten der und HDI. Bei einer starken Stérung muss der
P05.11 X N Parameter erhéht werden, um eine Fehlfunktion zu 0,010 s (@)
Filterzeit )
vermeiden.
0,000-1,000 s
0x000-0x1FF (0: Deaktiviert, 1: Aktiviert)
BITO: Virtuelle Klemme S1
BIT1: Virtuelle Klemme S2
BIT2: Virtuelle Klemme S3
BIT3: Virtuelle Klemme S4
EMSISNg | Cire Vi cle Kamme S6
. : Virtuelle Klemme
Pos.12 é;“m“:':n BITS: Virtuelle Klemme S7 0x000 ©
BIT7 Virtuelle Klemme S8
BIT8: Virtuelle Klemme HDI
Achtung: Nach der Aktivierung einer virtuellen
Klemme kann der Klemmenstatus nur im
Kommunikationsmodus geéandert werden; die
Kommunikationsadresse lautet 0x200A.
Einstellen der Art der Klemmensteuerung
Klemmen- . Lo
PO5.13 steuerungs- 0: . ;weldrahtste.uerung .1; Komblnatllon "aLfS 0 o
Modus Aktivierung und Richtung Dieser Modus wird haufig
verwendet. Dabei wird die Drehrichtung durch die
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Funktionsparameter

Funktions-

Bezeichnun
code 9

Standard-
Beschreibung einzl:elTl:ng

Andern

definierten Klemmenbefehle FWD und REV
(Vorwarts und Riickwartslauf) bestimmt.

Fwp| rev| Running
command

— FWD
K1 OFF | OFF | Stopping
Forward

— REV ON | OFF "

K2 running
OFF | on | Reverse
running

COM
ON | ON Hold on

1: Zweidrahtsteuerung 2; Trennung von Aktivierung
und Richtung. Hier erfolgt die Aktivierung durch den
in diesem Modus definieten FWD-Befehl
(Vorwartslauf). Die Richtung hangt vom Zustand
des definierten REV-Befehls (Riickwartslauf) ab.

Fwp| Rev | Running
command

—FWD
K1 OFF | OFF | Stopping
Forward

—REV ON | OFF

K2 running
OFF | ON | Stopping

COoM
ON | ON Revgrse
running

2: Dreidrahtsteuerung 1; Sin ist die
Aktivierungsklemme in diesem Modus, der
Startbefehl wird durch FWD (VOR) ausgel6st und
die Richtung wird durch REV (RUCK) gesteuert.
Sin ist im Normalzustand geschlossen.

SB1

Die Richtungssteuerung erfolgt wahrend des
Betriebs wie nachfolgend beschrieben:

Sin REV Vorherige Aktuelle
(RUCK) Richtung Richtung

Vorwarts Rickwarts

EIN AUS—EIN Rickwarts Vorwarts
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Funktionsparameter

Funktions-
code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

einstellung

Andern

EIN EINDAUS Ruckwans| Vorwarts

Vorwarts | Rickwarts

EIN— EIN
AUS AUS

Verzdgern bis Stopp

3: Dreidrahtsteuerung 2; Sin ist die

Aktivierungsklemme in diesem Modus, der

Startbefehl wird durch SB1 oder SB3 ausgeldst und

die Richtung wird durch beide gesteuert. NC SB2
erzeugt den Stopp-Befehl.

sB1

Lt

—{FwD

SB2
(s

— REV
SB3

com

REV

Sin FWD (RUCK)

RICHTUNG

EIN | AUSSEIN EIN Vorwérts

AUS Rickwarts

EIN Vorwarts

EIN aus | AUSTEIN M Rickwans

EIN— Verzdgern
AUS bis Stopp

Achtung: Bei der Zweidrahtsteuerung stoppt der
Frequenzumrichter, wenn die VOR/RUCK-Klemme
glltig ist, aufgrund des Stoppbefehls von anderen
Quellen, auch wenn die Steuerklemme
(VOR/RUCK) FWD/REV giiltig bleibt; der
Frequenzumrichter  |auft nicht, wenn der
Stoppbefehl aufgehoben wird. Erst wenn erneut ein
FWD/REV-Befehl gegeben wird, kann der
Frequenzumrichter wieder anlaufen. Beispiel: der
STOP/RST-Befehl wird aktiv bei Stopp durch SPS-
Signal, Befehlswort  fester ~Lange  oder
Klemmensteuerung (siehe P07.04).

P05.14

Einschaltver-
zbgerungszeit
Klemme S1

P05.15

Ausschaltver-

zbgerungszeit

Der Funktionscode definiert die entsprechende
Verzégerungszeit des elektrischen Pegels der
programmierbaren Klemmen vom Einschalten bis
zum Ausschalten.

0,000 s

0,000 s
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Funktionsparameter

RO Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
Klemme S1
Si eleﬂal level
Einschaltver- — . —
P05.16 |zogerungszeit| Sivaid yinvald V77 valid7777777) invalid 0,000 s o
Klemme S2 Switcn-on Switcn-o
Ausschaltver- delay delay
P05.17 | z8gerungszeit| Eingtellbereich: 0,000-50,000 s 0000s | ©
Klemme S2
Einschaltver-
P05.18 |zdgerungszeit 0,000 s O
Klemme S3
Ausschaltver-
P05.19 |zdgerungszeit 0,000 s O
Klemme S3
Einschaltver-
P05.20 |zdgerungszeit 0,000 s ]
Klemme S4
Ausschaltver-
P05.21 |zdgerungszeit 0,000 s ]
Klemme S4
Einschaltver-
P05.30 |zdgerungszeit 0,000 s ]
Klemme HDI
Ausschaltver-
P05.31 |zdgerungszeit 0,000 s O
Klemme HDI
Unterer
P05.32 | renzwert Al Al1 wird Gber das Analogpotentiometer, AI2 iiber 0,00V O
die Steuerklemme AI2 und AI3 Uber die
Entsprechende . X
Einstellung des| itefz.ugrklezwlmeBAllS :lngestel!t E])er qunktlonsl,code
P05.33 unteren elzlnlen ie Beziehung zwischen der analogen 0.0% o
Grenzwerts E!ngangsspan.nung. und dem. entsprechenden
von Al1 Einstellwert. Liegt die analoge Eingangsspannung
Oberer Uiber dem eingestellten minimalen oder maximalen
P05.34 Eingangswert, geht der Frequenzumrichter vom | 10,00V O
Grenzwert Al1 L )
Minimal- bzw. Maximalwert aus.
Entsprechende . . . .
X Wenn der Analogeingang ein Stromeingang ist,
Finstellung des betragt die entsprechende Spannung bei 0-20 mA
P05.35 oberen | °Q P pannung 1000% | O
Grenzm:\lr:es In anderen Fallen ist der 100,0 % entsprechende
Yon Nennwert abweichend. Ausfiihrliche Informationen
P05.36 flilflngalng:h sind beim jeweiligen Anwendungsfall zu finden. 0,100 s @)
ilterzeit Die nachstehende Abbildung veranschaulicht
P05.37 Unterer verschiedene Anwendungsfalle: 0,00 V le)
Grenzwert von
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Funktionsparameter

Funktions-
code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

- Andern
einstellung

A2

P05.38

Entsprechende
Einstellung des|
unteren
Grenzwerts
von Al2

P05.39

Oberer
Grenzwert Al2

P05.40

Entsprechende
Einstellung des|
unteren
Grenzwerts
von Al2

P05.41

Eingangsfilterz
eit AI2

P05.42

Unterer
Grenzwert von
Al3

P05.43

Entsprechende
Einstellung des|
unteren
Grenzwerts
von Al3

Corresponding
A setting

100%

Al
10v>»
20mA
AI1/AI2

-100%

Eingangsfilterzeit: Mit diesem Parameter wird die
Empfindlichkeit des Analogeingangs eingestellt.
Durch eine Erhdhung des Wertes kann die
Storanfalligkeit des Analogeingangs verbessert
werden, jedoch wird dadurch die Empfindlichkeit
des Analogeingangs verringert.

Achtung: Al1 unterstiitzt einen 0-10 V-Eingang
und AI2 einen 0-10V- bzw. 0-20 mA-Eingang.
Wenn AlI2 einen 0-20 A-Eingang wahlt, betragt die
entsprechende Spannung bei 20 mA 10V. AI3
kann den Ausgang von -10 V—+10 V unterstitzen.

P05.44

Mittlerer Wert
von Al3

P05.45

Entsprechende

Einstellung des|

mittleren Werts|
von Al3

P05.46

Oberer
Grenzwert Al3

P05.47

Entsprechende
Einstellung des|
oberen
Grenzwerts
von Al3

P05.48

Eingangs-
filterzeit Al3

Einstellbereich von P05.32:
Einstellbereich von P05.33:
Einstellbereich von P05.34:
Einstellbereich von P05.35:
Einstellbereich von P05.36:
Einstellbereich von P05.37:
Einstellbereich von P05.38:
Einstellbereich von P05.39:
Einstellbereich von P05.40:
Einstellbereich von P05.41:
Einstellbereich von P05.42:
Einstellbereich von P05.43:
Einstellbereich von P05.44:
Einstellbereich von P05.45:
Einstellbereich von P05.46:
Einstellbereich von P05.48:

0,00 V-P05.34
-100,0 %-100,0 %
P05.32-10,00 V
-100,0 %-100,0 %
0,000 s-10,000 s
0,00 V-P05.39
-100,0 %-100,0 %
P05.37-10,00 V
-100,0 %-100,0 %
0,000 s-10,000 s
-10,00 V-P05.44
-100,0 %-100,0 %
P05.42-P05.46
-100,0 %-100,0 %
P05.44-10,00 V
0,000 s-10,000 s

0,0 %

10,00 V

100,0 %

0,100 s

-10,00 V

-100,0 %

0,00V

0,0 %

10,00 V

100,0 %

0,100 s

P05.50

Unterer
Frequenz-
grenzwert von
HDI

0,000 kHz-P05.52

0,000
kHz

P05.51

Entsprechende

Einstellung der

-100,0 %-100,0 %

0,0 %
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Funktionsparameter

RO Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
unteren
Frequenz-
werts von HDI
Oberer
possz | FTEAUENZ | pog 5o 56,000kHZ 50000 |
grenzwert von kHz
HDI
Entsprechende
Einstellung des|
P05.53 oberen 1 140,0 %-100,0 % 1000% | O
Frequenz-
grenzwertes
von HDI
Filterzeit
P05.54 Frequenz- 0,000 s-10,000 s 0,100 s (@)
eingang HDI
Gruppe P06 - Ausgangsklemmen
RO Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
posr | e usomna) T s o | o
2: Vorwartslauf
po6.03 |Vahl Ausgang| 3. Rijckwartslauf 1 0o
Relais RO1 4: Jogging-Betrieb
5: Frequenzumrichter-Fehler
6: Frequenzpegel-Priifung FDT1
7: Frequenzpegel-Priifung FDT2
P06.04 WahIAusgang 8: Frequenz erreicht 5 o
Relais RO2 | 9: Lauft unter Nulldrehzahl (Ausgang im laufenden
Betrieb)
10: Oberer Frequenzgrenzwert erreicht
11: Unterer Frequenzgrenzwert erreicht
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Funktionsparameter

RO Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
12: Betriebsbereit
13: Vormagnetisierung
14: Uberlast-Voralarm
15: Unterlast-Voralarm
16: Abschluss der Stufe einfache SPS
17: Abschluss eines einfachen SPS-Zyklus
18: Eingestellter Zahlwert erreicht
19: Definierter Zahlwert erreicht
20: Externer Fehler glltig
21: Nulldrehzahl-Ausgang (Ausgang im laufenden
und gestoppten Zustand)
22: Laufzeit erreicht
23: Virtueller Klemmenausgang fir Modbus-
Kommunikation
24-25: Reserviert
26: Ermittlung der Zwischenkreisspannung
27: Auslésung STO
28-30: Reserviert
Der Funktionscode dient zum Einstellen der
Polaritat der Ausgangsklemme.
Wenn das Strombit auf 0 gesetzt ist, ist die
Wahl der Eingangsklemme positiv.
P06.05 Polaritdt der | Wenn das Strombit auf 1 gesetzt ist, ist die 0 o
Ausgangs- | Eingangsklemme negativ.
klemmen
| | |
RO2 | RO1 | Reserviert | Y1
Einstellbereich: 0-F
POG.06 |EZOICTUNGS-| by cicibereich: 0,000-50,000 s 0000s | ©
zeit Y1 offen
P06.07 | VEZO9EIUNGS| i ieibereich: 0,000-50,000 s 0000s | ©
zeit Y1C aus
Einschaltver-
P06.10 |zdgerungszeit 0,000 s ]
RO1 Der Funktionscode definiert die entsprechende
Ausschaltver- | Verzégerungszeit der Anderung des elektrischen
P06.11 |zOgerungszeit| Pegels beim Ein- und Ausschalten der| 0,000s (e}
RO1 programmierbaren Klemme.
PO6.12 E"inschaltverj 0,000's o
zbgerungszeit
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Funktionsparameter

RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
RO2 RO electric level
Ausschaltver- . > > nyalid
P06.13 | zbgerungszeit Fo Va”d 0,000 s O
RO2 delay delay
Einstellbereich: 0,000-50,000 s
Wahl Ausgang| 0: Betriebsfrequenz
PO6.14 AO1 1: Eingestellte Frequenz 0 ©
2: Rampen-Sollfrequenz
3: Drehzahl des laufenden Frequenzumrichters
(bezogen auf das Zweifache der Synchronmotor-
Drehzahl)
4: Ausgangsstrom (bezogen auf das Zweifache des
Frequenzumrichter-Nennstroms)
5: Ausgangsstrom (bezogen auf das Zweifache des
Motornennstroms)
6: Ausgangsspannung (bezogen auf das 1,5-fache
der Frequenzumrichter-Nennspannung)
7: Ausgangsleistung (bezogen auf das Zweifache
der Motornennleistung)
8: Eingestellter Drehmomentwert (bezogen auf das
Zweifache des Motor-Nenndrehmoments)
9: Ausgangsdrehmoment (bezogen auf das
Zweifache des Motor-Nenndrehmoments)
10: Eingangswert Analoger Al1
P06.15 Wahl Ausgang 11: Eingangswert Analoger Al2 0 ]
AG2 12: Eingangswert Analoger Al3
13: Eingangswert Hochgeschwindigkeitsimpuls
HDIA
14: Wert 1 eingestellt iber Modbus-Kommunikation
15: Wert 2 eingestellt iber Modbus-Kommunikation
16: Wert 1 eingestellt iber PROFIBUS/CANopen/
DeviceNet-Kommunikation
17: Wert 2 eingestellt iber PROFIBUS/CANopen/
DeviceNet-Kommunikation
18: Wert 1 eingestellt Uber Ethernet-
Kommunikation
19: Wert 2 eingestellt Uber Ethernet-
Kommunikation
20: Eingangswert Hochgeschwindigkeitsimpuls
HDIB
21: Wert 1 eingestellt Uber EtherCAT/PROFINET-
Kommunikation
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Funktionsparameter

RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
22: Drehmomentstrom (bezogen auf das 3-fache
des Motornennstroms)
23: Rampen-Sollfrequenz
24: Eingestellte Frequenz (bipolar)
25: Rampen-Sollfrequenz (bipolar)
26: Laufdrehzahl (bipolar)
27: Wert 2 eingestellt Uber EtherCAT/PROFINET-
Kommunikation
28: C_AO1 von SPS (P27.00 muss 1 sein)
29: C_AO2 von SPS (P27.00 muss 1 sein.)
30 Drehzahl des laufenden Frequenzumrichters
(bezogen auf das Zweifache der Synchronmotor-
Drehzahl)
31-47: Reservierte Variable
Unterer Die oben genannten Funktionscodes definieren die
P06.17 Grenzwert | Beziehung zwischen dem Ausgangswert und dem 0,0% o
Ausgang AO1 Analogausgang. Wenn der Ausgangswert den
Dem unteren | Bereich des eingestellten maximalen oder
Grenzwert | minimalen Ausgangswertes (iberschreitet, wird
P06.18 | entsprechen- | vom unteren oder oberen Ausgangsgrenzwert| 0,00V 9
der Ausgang | ausgegangen.
AO1 Wenn der Analogausgang ein Stromausgang ist,
Oberer entspricht 1 mA 0,5 V.
P06.19 Grenzwert |In  anderen Fallen hat der 100% des| 100,0% O
AO1-Ausgang | Ausgangswertes entsprechende Analogausgang
Dem oberen | einen anderen Wert. Ausfiihrliche Informationen
Grenzwert | sind beim jeweiligen Anwendungsfall zu finden.
P06.20 | entsprechen- Aok 10V @omA) 10,00 V ]
der Ausgang
AO1 :
Filterzeit |
P06.21 Ausgang AO' : 0,000 s O
Unterer 0.0% 100.0%
P06.22 Grenzwert | Einstellbereich von P06.17: -100,0 %—P06.19 0,0 % O
Ausgang AO2 | Einstellbereich von P06.18: 0,00 V-10,00 V
Dem unteren | Einstellbereich von P06.19: P06.17-100,0 %
Grenzwert | Einstellbereich von P06.20: 0,00 V-10,00 V
P06.23 | entsprechen- | Einstellbereich von P06.21: 0,000 s-10,000 s 0,00 V O
der Ausgang | Einstellbereich von P06.22:- 100,0 %—P06.24
AO2 Einstellbereich von P06.23: 0,00 V-10,00 V
Oberer Einstellbereich von P06.24: P06.22—100,0 %
P06.24 Grenzwert | Einstellbereich von P06.25: 0,00 V-10,00 V 100,0 % @)
Ausgang AO2 | Einstellbereich von P06.26: 0,000 s-10,000 s
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Funktionsparameter

RO Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
Dem oberen
Grenzwert
P06.25 | entsprechen- 10,00 V (@]
der Ausgang
AO2
Filterzeit
P06.26 Ausgang AO2 0,000 s O
Gruppe P07 - HMI
RO Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
0-65535
Der Passwortschutz ist giiltig, wenn eine Zahl
ungleich Null eingestellt wird.
00000: Kennwort des vorherigen Benutzers
I6schen und den Kennwortschutz ungtiltig machen.
Sobald das Passwort des Benutzers gilltig ist, kann
der Benutzer bei falscher Passworteingabe nicht
auf das Parametermeni zugreifen. Nur nach
Eingabe eines korrekten Passworts kann der
Benutzer die Parameter Uberpriifen oder @andern.
Bitte denken Sie daran, dass alle Benutzer
Benutzer- | Passworter haben missen.
P07.00 Passwort Der Passwortschutz wird 1 Minute nach dem 0 ©
Verlassen des Funktionscode-
Bearbeitungszustands ~ wirksam. Wenn die
Passworteingabe erscheint, driicken Sie
, um in den Bearbeitungszustand der
Funktionscodes zu gelangen; anschlieRend wird
"0.0.0.0.0" angezeigt. Ohne Eingabe des richtigen
Passworts kann der Bediener nicht auf die
Bearbeitungsoberflache zugreifen.
Achtung: Durch  Zuriicksetzen auf den
Standardwert kann das Passwort geléscht werden;
seien Sie daher dabei besonders vorsichtig.
0: Keine Funktion
1: Hochladen lokaler Funktionsparameter auf das
Bedienfeld
Parameter Herunterladen der Bedienfeld-
P07.01 kopieren Funktionsparameter auf die lokale Adresse 0 o
(einschlieRlich Motorparameter)
3: Herunterladen der Bedienfeld-
Funktionsparameter auf die lokale Adresse
(ausschlieRlich Motorparameter der Gruppen P02
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Funktionsparameter

Funktions-
code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-
einstellung

/Andern|

und P12)

4: Herunterladen der Bedienfeld-
Funktionsparameter auf die lokale Adresse (nur
Motorparameter der Gruppen P02 und P12)
Achtung: Nach Beendigung der Schritte 1-4 wird
der Parameter wieder auf 0 gesetzt und das Hoch-
und Herunterladen erfolgt ohne P29.

P07.02

Wahl der
Tastenfunktion

0x00-0x27

Einerstelle: Funktion der

0: Null

1: Tippen

2: Umschalten des Anzeigestatus tber die SHIFT-
Taste

3: Umschalten zwischen Vorwarts-/Riickwartslauf
4: Zuriicksetzen der Einstellung AUF/AB

5: Austrudeln bis Stopp

6: Startbefehl-Referenzmodus in Reihenfolge
schalten

7: Schnellinbetriebnahme (mithilfe nicht
standardmaRiger Parameter)

Zehnerstelle:

0: Tasten entriegelt

1: Alle Tasten verriegeln

2: Verriegeln eines Teils der Tasten (nur

PRG/ESC-Taste| verriegeln)

0x01

P07.03

QUICK/JOG
ISchaltfolge des|
Startbefehls

Wenn P07.02=6, wird die Schaltfolge der
Startbefehlskanale eingestellt.

0: Bedienung tiber Bedienfeld—Bedienung tiber
Klemmen—Bedienung Giber Kommunikation

1: Bedienung liber Bedienfeld——Bedienung tber
Klemmen

2: Bedienung Ulber Bedienfeld«——Bedienung tiber
Kommunikation

3: Bedienung uber Klemmen«——Bedienung tber
Kommunikation

P07.04

STOP/RS

IStopp-Funktion|

Wahlen der Stoppfunktion mit [STOP/RST|.
ist in jedem Zustand fir die
Rickstellung des Bedienfelds wirksam.

0: Gilt nur fiir Bedienung uber das Bedienfeld

1: Gilt fur Bedienung sowohl iber Bedienfeld als
auch uber Klemmen

2: Gilt fir Bedienung sowohl Uber Bedienfeld als
auch Uber Kommunikation

3: Giltig fur alle Bedienmodi
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Funktionsparameter

Funktions-
code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-
einstellung

/Andern|

P07.05

Angezeigte
Parameter 1
des Betriebs-
zustands

0x0000-0xFFFF

BITO: Betriebsfrequenz (Hz leuchtet)
BIT1: Eingestellte Frequenz (Hz blinkt)
BIT2: Busspannung (V leuchtet)

BIT3: Ausgangsspannung (V leuchtet)
BIT4: Ausgangsstrom (A leuchtet)

BIT5: Betriebsdrehzahl (U/min leuchtet)
BIT6: Ausgangsleistung (% leuchtet)
BIT7 Ausgangsdrehmoment (% leuchtet)
BIT8: PID-Sollwert (% blinkt)

BIT9: PID-Istwert (% leuchtet)

BIT10: Status der Eingangsklemmen
BIT11 Status der Ausgangsklemmen
BIT12 Drehmoment-Sollwert (% leuchtet)
BIT13: Impulszahlwert

BIT14 Reserviert

BIT15 SPS und aktuelle Stufe der Mehrstufen-
Drehzahl

0x03FF

P07.06

Angezeigte
Parameter 2
des Betriebs-

zustands

0x0000-0xFFFF

BITO: Analoger Al1-Wert (V leuchtet)

BIT1: Analoger Al2-Wert (V leuchtet)

BIT2: Analoger Al3-Wert (V leuchtet)

BIT3: Frequenz Hochgeschwindigkeitsimpuls HDI
BIT4: Motor-Uberlastung in Prozent (% leuchtet)
BIT5: Frequenzumrichter-Uberlastung in Prozent
(% leuchtet)

BIT6: Rampen-Sollfrequenz (Hz leuchtet)

BIT7 Lineare Geschwindigkeit

BIT8: AC-Eingangsstrom (A leuchtet)

BIT 9-15: Reserviert

0x0000

P07.07

Parameter-
wahl fur
gestoppten
Zustand

0x0000-0xFFFF

BITO: Eingestellte Frequenz (Hz leuchtet,
Frequenz blinkt langsam)

BIT1: Busspannung (V leuchtet)

BIT2: Status der Eingangsklemmen

BIT3: Status der Ausgangsklemmen

BIT4: PID-Sollwert (% blinkt)

BIT5: PID-Istwert (%, Anzeige flackert)

BIT6: Drehmomentsollwert (% blinkt)

BIT7 Analoger Al1-Wert (V leuchtet)

BIT8: Analoger Al2-Wert (V leuchtet)

BIT9: Analoger Al3-Wert (V leuchtet)

BIT10: Frequenz Hochgeschwindigkeitsimpuls HDI
BIT11 SPS und aktuelle Stufe der Mehrstufen-

0x00FF
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Funktionsparameter

RO Bezeichnung Beschreibung §tandard- /Andern|
code einstellung
Drehzahl
BIT12 Impulszahlwerte
BIT13-BIT15: Reserviert
Frequenzan- | 0,01-10,00
P07.08 zeigekoeffi- | Angezeigte Frequenz=Frequenz des laufenden 1,00 O
zient Motors* P07.08
. 0,1-999,9 %
P07.09 KO;:Z?:::”C_!H Mechanische Drehzahl =60 x (Angezeigte 100.0 % o
. Frequenz des laufenden Motors) x P07.09/(Anzahl !
anzeige
der Motorpolpaare)
oefmert der 01-999.9%
P07.10 linearen Lineare Drehzahl= Mechanische 1,0 % O
Drehzahl DrehzahlxP07.10
Temperatur
des o
P07.11 Gleichrichter- -20,0-120,0°C [ ]
briickenmoduls|
Umrichter-
P07.12 -20,0-120,0°C [ ]
temperatur
Software-
P07.13 ) 1.00-655.35 [ ]
version
Lokale
P07.14 kumulative | 0-65535 h [ ]
Laufzeit
High Bit fiir | Anzeige der vom Frequenzumrichter verbrauchten
P07.15 Strom- Leistung. [ ]
verbrauch | Leistungsaufnahme des  Frequenzumrichters
Low Bit fir | =P07.15x1000+P07.16
P07.16 Strom- Einstellbereich von P07.15: 0-65535 kWh (*1000) [
verbrauch Einstellbereich von P07.16: 0,0-999,9kWh
Nennleistung
P07.18 |des Frequenz-| 0,4—3000,0kW [ ]
umrichters
Nennspannung
P07.19 |des Frequenz-| 50-1200 V [}
umrichters
Nennstrom des
P07.20 Frequenz- 0,1-6000,0A [ ]
umrichters
P07.21 Werks- | . 0000—0xFFFF °

Strichcode 1
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Funktionsparameter

RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- /Andern|
code einstellung
P07.22 Str\iﬁ’::c‘)je , | 0x0000-0XFFFF °
PO7.23 | ¢ tr\llt\:I::;Ze 5 | 0x0000-OXFFFF °
PO7.24 | o trY(\:l:crlc()Ze 4 | 0X0000-OXFFFF °
PO7.25 | ¢ trY(\:l:crlc()Ze 5 | 0x0000-0xFFFF °
P07.26 Str\iﬁ’::c‘)je ¢ | 0x0000-0XFFFF °
Art des 0: Kein Fehler
P07.27 aktuellen 1: OUt1 [ ]
Fehlers 2: OUt2
Art des letzten| 3: OUt3
po7.28 Fehlers 4: 0C1 °
Art des 5:0C2
P07.29 vorletzten | 6: OC3 [}
Fehlers 7: OV1
Art des 8: 0V2
P07.30 | zweitletzten | 9: OV3 °
Fehlers 10: UV
Art des 11: Motoriberlastung (OL1)
P07.31 drittletzten | 12: Frequenzumrichter-Uberlast (OL2) )
Fehlers 13: Eingangsseitiger Phasenverlust (SPI)
14: Ausgangsseitiger Phasenverlust (SPO)
15: Uberhitzung des Gleichrichtermoduls (OH1)
16: Uberhitzungsfehler des Frequenzumrichters-
Moduls (OH2)
17: Externer Fehler (EF)
18: 485 Kommunikationsfehler (CE)
19: Stromerfassungsfehler (ItE)
20: Motor-Autotuning-Fehler (tE)
Art des 21: EEPROM-Funktionsstoérung (EEP)
P07.32 viertletzten | 22: Offline-Fehler PID-Istwert (PIDE) Y
Fehlers 23: Fehler an der Bremseinheit (bCE)

24: Laufzeit erreicht (ENDE)

25: Elektronische Uberast (OL3)

26: Fehler bei Kommunikation liber Bedienfeld
(PCE)

27: Parameter-Upload-Fehler (UPE)

28: Parameter-Download-Fehler (DNE)

29-31: Reserviert

32: Erdschlussfehler 1 (ETH1)
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Funktionsparameter

RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- /Andern|
code einstellung
33: Erdschlussfehler 2 (ETH2)
34: Fehler Drehzahlabweichung (dEu)
35: Einstell-Fehler (STo)
36: Unterlastfehler (LL)
37: Safe Torque Off (STO)
38: Stérung Kanal 1 (STL1)
39: Stérung Kanal 2 (STL2)
40: Gleichzeitige Stérung in Kanal 1 und Kanal 2
(STL3)
41: CRC-Pruffehler fur Sicherheitscode FLASH
(CrCE)
P07.33 [Bezugsfrequenz des aktuellen Fehlers 0,00 Hz ]
P07.34 |Rampen-Referenzfrequenz des aktuellen Fehlers 0,00 Hz ]
P07.35 |Ausgangsspannung des aktuellen Fehlers oV ]
P07.36 |Ausgangsstrom des aktuellen Fehlers 0,0A ]
P07.37 [Busspannung des aktuellen Fehlers 0,0V [J
P07.38 [Max. Temperatur des aktuellen Fehlers 0,0°C [ ]
P07.39 [Status der Eingangsklemmen bei aktuellem Fehler 0 [J
P07.40 [Status der Ausgangsklemmen bei aktuellem Fehler 0 ]
P07.41 [Frequenz des laufenden Motors beim letzten Fehler 0,00 Hz [ ]
P07.42 [Rampen-Referenzfrequenz beim letzten Fehler 0,00 Hz [J
P07.43 |Ausgangsspannung beim letzten Fehler oV ]
P07.44 |Ausgangsstrom beim letzten Fehler 0,0A [J
P07.45 [Busspannung beim letzten Fehler 0,0V ]
P07.46 [Max. Temperatur beim letzten Fehler 0,0°C [ ]
P07.47 [Status der Eingangsklemmen beim letzten Fehler 0 ]
P07.48 [Status der Ausgangsklemmen beim letzten Fehler 0 ]
P07.49 [Bezugsfrequenz beim vorletzten Fehler 0,00 Hz [J
P07.50 [Rampensollfrequenz beim vorletzten Fehler 0,00 Hz ]
P07.51 |Ausgangsspannung beim vorletzten Fehler 0 V [J
P07.52 |Ausgangsstrom beim vorletzten Fehler 0,0A ]
P07.53 [Busspannung beim vorletzten Fehler 0,0V ]
P07.54 [Max. Temperatur beim vorletzten Fehler 0,0°C [ ]
P07.55 [Status der Eingangsklemmen beim vorletzten Fehler 0 ]
P07.56 [Status der Ausgangsklemmen beim vorletzten Fehler 0 [J
Gruppe P08 - Erweiterte Funktionen
RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
P08.00 Beschleuni- | Wenn die Klemme zur Wahl der Beschleunigungs- | Abhé&ngig o
gungszeit 2 | /Verzégerungszeit dient (siehe Einstellungen der vom
P08.01 |Verzdgerungs-| Klemmenfunktion in der Gruppe P05), miissen vier Modell O
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Funktionsparameter

RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
zeit 2 Beschleunigungs-/Verzégerungszeit-Gruppen
Beschleuni- | durch Kombinationen der Zustande dieser beiden
P08.02 ; -
gungszeit 3 | Klemmen gewéahlt werden.
P08.03 Verzoglerungs- Klemme | Klemme E|nste|llung (@)
zeit 3 Beschleunigungs-| Parameter
Beschleuni- e | 2@ IVerzdger it
Po8.04 gungszeit 4 AUS AUs | Beschleunigungs- | P00.11/ ©
Nerzogerungszeit 1 P00.12
Beschleunigungs- P08.00/
EIN AUS Nerzogerungszeit2|  P08.01
Beschleunigungs- P08.02/
AUS EIN Nerzogerungszeit 3| P08.03
. Beschleunigungs- P08.04/
P08.05 Verzgi]:r:ngs- EIN EIN Nerzbgerungszeit4| P08.05 O
Detaillierte Informationen hierzu sind in P00.11 und
P00.12 zu finden.
Die erste Gruppe der Beschleunigungs-
/Verzégerungszeit ist die Gruppe der
Werkseinstellungen.
Einstellbereich: 0,0-3600,0 s
Mit diesem Parameter wird die Referenzfrequenz
P08.06 Frequenz beim Tippen (Jog) festgelegt. 500 Hz o
: Jogbetrieb | Einstellbereich: 0,00 Hz—P00.03 (Frequenz- ’
Maximalwert)
Beschleuni- | Die Tipp-Beschleunigungszeit ist die Zeit, die
P08.07 | gungszeitim | bendtigt wird, wenn der Frequenzumrichter von O
Tippbetrieb | 0 Hz bis zur maximalen Frequenz lauft. Abhangig
. Die Tipp-Verzégerungszeit ist die Zeit, die bendtigt vom
Verzégerungs-| . .
> wird, wenn der Frequenzumrichter von der Modell
P08.08 zeitim . . O
Tioobetrieb maximalen Frequenz (P00.03) auf 0 Hz verzogert.
'PPDEINED | Einstelibereich: 0,0-3600,0 s
Pog.o9 | SPUng- 000Hz | O
frequenz 1 o . .
s Wenn die eingestellte Frequenz im Bereich der
prung- S fi liegt, lauft der Frequenzumrichter
P08.10 | frequenz- | “Prungirequenz fegl, a 0,00Hz | ©
bereich 1 am Rande der Sprungfrequenz.
Sorun Der Frequenzumrichter kann den mechanischen
P08.11 prung Resonanzpunkt durch die Einstellung der| 0,00 Hz O
frequenz 2 .
Sprungfrequenz vermeiden. Der
Sprung- . .
Frequenzumrichter kann drei Sprungfrequenzen
P08.12 frequenz- . . S o 0,00 Hz O
R einstellen. Diese Funktion ist jedoch ungliltig, wenn
bereich 2 :
S alle Sprungfrequenzwerte 0 sind.
P08.13 prung- 000Hz | ©
frequenz 3
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Funkti - Standard- |,
unitions Bezeichnung Beschreibung .an ar IAndern|
code einstellung
A set frequency f i
J
e N *i:m’:;g“
_flquency range 3
ST T 12ump
sprung |l - {
P08.14 frequenz- — — — Yhequency range 2 0,00 Hz O
cva | T AT 1124
bereich 3 wmp |- L1y frequency ronge
frequency 1 1/2*Jump
_ _ _ Y frequency range 1
TimeVl
Einstellbereich: 0,00-P00.03 (max. Frequenz)
Traversen- | Diese Funktion wird in Branchen eingesetzt, in
X ) ) - 0,0 % O
P08.15 Funktion denen Traversen- und Wickelfunktionen ’
Sprung- erforderlich sind, wie z. B. in der Textil- und
P08.16 frequenz- Chemiefaserindustrie. 0,0 % (@)
bereich Die Traversen-Funktion bedeutet, dass die
Traversen- | Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters
pos.17 anstiegszeit | schwankt, wobei die eingestellte Frequenz als 50s o
Mittelwert gilt. Das nachfolgende Diagramm zeigt
den Verlauf der Betriebsfrequenz, wobei die
Traverse mit P08.15 eingestellt wird. Wenn P08.15
auf 0 gesetzt wird, ist die Traverse 0 und ohne
Funktion.
Output frequency
frequency NN Decelerate per
doc. tme
Lowertimitor |/ _ _
wobile freauency | / ccerorate
ot hemteney WS ctancy ot
Traversenbereich: Der Traversenbereich wird
P08.18 Trz\f/el:selr:- durch einen oberen und einen unteren 50s O
aptalizel Frequenzwert begrenzt.
Traversenbereich in Bezug zur Mittenfrequenz:
Traversenbereich AW =
MittenfrequenzxTraversenbereich P08.15.
Sprungfrequenz = Traversenbereich
AWxSprungfrequenzbereich P08.16. Bei Betrieb
mit Traversenfrequenz bezieht sich der Wert auf
die Sprungfrequenz.
Anstiegszeit der Traversenfrequenz: Die Zeit vom
niedrigsten zum héchsten Punkt.
Die Abfallzeit der Traversenfrequenz: Die Zeit vom
hoéchsten Punkt bis zum niedrigsten Punkt.
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RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
Einstellbereich von P08.15: 0,0-100,0 %
(bezogen auf die eingestellte Frequenz)
Einstellbereich von P08.16: 0,0-50,0 %
(bezogen auf den Traversenbereich)
Einstellbereich von P08.17: 0,1-3600,0 s
Einstellbereich von P08.18: 0,1-3600,0 s
Einerstelle: Dezimalen fir Anzeige der linearen
Geschwindigkeit
) .| 0: keine Dezimale
Dezimalen fiir . )
lineare 1: eine Dezimale
P08.19 = | 2: zwei Dezimale 0x00 O
Geschwindig- . .
Keit/Frequenz 3: drei Dezimale . ) .
Zehnerstelle: Dezimale fir Frequenzanzeige
0: zwei Dezimale
1: eine Dezimale
Einstellung der
analogen 0: Deaktiviert
P08.20 Kalibrierungs- | 1: Aktiviert 0 ©
funktion
\\erzogerungs- 0.0-6553,5 s
Po8.21 zelt;‘uurSNot- 0,0 bedeutet Austrudeln bis Stopp. 0.0s ©
Verzégerung | 0,0-3600,0 s
P08.22 fur Wechsel in| Gibt die Verzdgerung .f[]r den V'\llelchsel in deln 20s o
den Ruhezustand an und ist nur giiltig, wenn die
Ruhezustand | Einerstelle von P01.19 auf 2 gesetzt ist.
0: Spannung voreingestellt auf 230 V und Frequenz
voreingestellt auf 50 Hz
Voreingestellte 1: SPannung voreingestellt auf 220 V und Frequenz
P08.23 |Spannung und voreingestellt auf §0 Hz 2 o
Frequenz 2: Spannung voreingestellt auf 400 V und Frequenz
voreingestellt auf 50 Hz
3: Spannung voreingestellt auf 460 V und Frequenz
voreingestellt auf 60 Hz
Aktivierung
des
P08.24 Bremsstopps | 0: Degk.tivierung 1 o
zur Regelung | 1: Aktivierung
des Energie-
verbrauchs
PO8.25 Einﬁtellen des| Der Zahler wird durcfl F!ie Eingangsimpulssignale 0 o
Zahlwerts | der HDI-Klemmen bettigt.
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RO Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
Wenn der Zahler eine festgelegte Zahl erreicht,
geben die Multifunktions-Ausgangsklemmen das
Signal ,festgelegte Zahlerzahl erreicht" aus, der
Zahler arbeitet weiter; wenn der Zahler eine
eingestellte Zahl erreicht, geben die Multifunktions-
Ausgangsklemmen das Signal ,Eingestellte Zahl
erreicht" aus, der Zahler l16scht alle Zahlen und hort
_ | vor dem néachsten Impuls auf zu zahlen.
P03.26 F;Zf:mi Der eingestellte Zahlwert P08.26 darf nicht hher 0 ©
sein als der eingestellte Zahlwert P08.25.
Die Funktion wird folgendermaRen dargestellt:
S terminal[_M_I |
vi g e
Reach the designated
RO1, RO2 counting value
Einstellbereich von P08.25: P08.26-65535
Einstellbereich von P08.26: 0-P08.25
Voreingestellte Laufzeit des Frequenzumrichters.
Wenn die kumulierte Laufzeit die eingestellte Zeit
P08.27 Einstellung der]| erreicht hat, geben die digitalen om o
Laufzeit | Multifunktionsausgange das Signal "Laufzeit
erreicht" aus.
Einstellbereich: 0-65535 min
P08.28 Fehlerrﬂf:k- Fehlerriicksetzzeit: Wahlen Sie diese Funktion, um 0 o
setzzeit den Zeitpunkt der Fehlerriicksetzung einzustellen.
Wenn die Riicksetzzeit diesen Wert (iberschreitet,
stoppt der Frequenzumrichter, bis der Fehler
IZeitintervall bis behoben ist.
P08.29 automZaLiirschen Zeitintervall bis Fehlerriicksetzung: Das 10s 0o
Eehlerriick- | Zeitintervall zwischen dem Auftreten des Fehlers
setzung und dem Zeitpunkt der Fehlerriicksetzung.
Einstellbereich von P08.28: 0-10
Einstellbereich von P08.29: 0,1-100,0 s
Verhéltnis der | pje Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters
P08.30 atfr:ZiL:eni-ei andert sich mit der Last. Diese Funktion dient 0,00 Hz o
der Droop- hauptséachlich zum Ausgleichen der Leistung, wenn
Regelung mehrere Frequenzumrichter eine Last antreiben.
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RO Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
Einstellbereich: -50,00 Hz-50,00 Hz
Erfassungs- | Wenn die Ausgangsfrequenz die dem elektrischen
P08.32 wgn FDT-Pegel elntsprechelzn.de Frequenz [.]bers.teigt, 50,00 Hz o
elektrischer | geben die digitalen Multifunktions-
Pegel FDT1 | Ausgangsklemmen das Signal
Erfassungs- | .Frequenzpegelerfassung FDT" aus, bis die
wert Ausgangsfrequenz auf einen Wert sinkt, der
P08.33 Verweildauer | unterhalb der entsprechenden Frequenz liegt 50% ©
FDT1 (elektrischer FDT-Pegel-Erfassungswert
Erfassungs- | Verweildauer FDT-Pegelerkennung) und das
wert Signal ungliltig ist. Siehe hierzu das nachfolgende
P08.34 elektrischer | Wellenformdiagramm: 50,00 Hz ©
Pegel FDT2
Output frequency
FDT level
T FoTiag
| 2
Erfassungs- v
P08.35 wert Ro1.Roz T 5,0 % o
Verweildauer
FDT2
Einstellbereich von P08.32: 0,00 Hz—P00.03
(Frequenz-Maximalwert)
Einstellbereich von P08.33 und P08.35: 0,0—
100,0 %
Einstellbereich von P08.34: 0,00 Hz—P00.03
(Frequenz-Maximalwert)
Wenn die Ausgangsfrequenz innerhalb des
Amplituden- | Bereichs zwischen dem oberen und unteren
wert fur die | Grenzwert der eingestellten Frequenz liegt, gibt die
P08.36 |Erfassung des| digitale ~ Multifunktions-Ausgangsklemme  das| 0,00 Hz O
Erreichens der| Signal "Frequenz erreicht. Nahere Informationen
Frequenz hierzu sind dem nachfolgenden Schaubild zu
entnehmen:

-79-



Frequenzumrichter Baureihe GD20-EU

Funktionsparameter

RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
A Output frequency L
Setting
frequency|
T N
A
oy
| ! ! |
g I Iy I
RO1, RO2 >
Einstellbereich: 0,00 Hz-P00.03 (Frequenz-
Maximalwert)
Dieser Parameter wird zur Steuerung der internen
IAktivierung der| Bremseinheit verwendet.
Bremse zur | 0: Deaktiviert
P08.37 |Regelung des | 1: Aktiviert 0 O
Energie- Achtung: Dies gilt nur fur Frequenzumrichter-
verbrauchs | Modelle, die Uber eingebaute Bremseinheiten
verfligen.
Nach dem Einstellen der Anfangs-Busspannung Fir
zum Abbremsen der Energie muss die Spannung | 220/230 V-
zum Bremsen der Last entsprechend angepasst | Gerate:
Schwellen- | werden. Die werksseitige Einstellung richtet sich 380,0V
spannung fiir | nach dem Spannungsniveau. Fiir 400 V-
P08.38 Bremsung zur | Einstellbereich: 200,0-2000,0 V Geréte: o
: Regelung des | Um zu verhindern, dass der Wert durch den 700,0V
Energie- Kunden zu hoch eingestellt wird, wird der folgende
verbrauchs | Einstellbereich empfohlen: Fiir 460 V-
Geréte:
Spannung | 220 V/230 V| 400 V 460 V 740,0V
BEREICH | 375-400 V |685-750 V| 715-780 V
0: Allgemeiner Betrieb
1: Lauft auch nach dem Einschalten weiter
2: Lauft, wenn die Rampenfrequenz des
Frequenzumrichters mindestens 0 Hz betragt und
. der Frequenzumrichter-Ausgangsstrom
P08.39 B?!:T_Z?:?:S mindestens 10% des  Frequenzumrichter- 0 O
Nennstroms betragt. Wenn die Frequenzumrichter-
Rampenfrequenz 0 Hz und der Frequenzumrichter-
Ausgangsstrom  weniger  als 10% des
Frequenzumrichter-Nennstroms betragt oder der
Frequenzumrichter nicht mehr lauft, stoppt der

-80-




Frequenzumrichter Baureihe GD20-EU

Funktionsparameter

Funktions-
code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-
einstellung

IAndern|

Liifter innerhalb von einer Minute.

P08.40

PWM-Wahl

0x000-0x0021

Einerstelle: Wahl des PWM-Modus

0: PWM-Modus 1, Dreiphasenmodulation und
Zweiphasenmodulation

1: PWM-Modus 2, Dreiphasenmodulation
Zehnerstelle: Begrenzung der Tragerfrequenz bei
niedriger Drehzahl

0: Begrenzung der Tragerfrequenz bei niedriger
Drehzahl Modus 1: die Tragerfrequenz wird auf 1k
oder 2k begrenzt, wenn sie bei niedriger Drehzahl
2k Uberschreitet

1: Begrenzung der Tragerfrequenz bei niedriger
Drehzahl Modus 2: die Tragerfrequenz wird auf 4k
begrenzt, wenn sie bei niedriger Drehzahl 4k
Uberschreitet

2: Keine Begrenzung

0x01

P08.41

Auswahl Uber-
modulation

Einerstelle:

0: Deaktiviert

1: Aktiviert

Zehnerstelle:

0: Leichte Ubermodulation; eingeschrankt in
Bereich 1

1: Starke Ubermodulation; eingeschrankt in
Bereich 2

Fir Frequenzumrichter der Kategorien 1PH
220 V/3PH 380V (s2.2kW) und 3PH 220V
(20.75kW) betragt der Standardwert 00;

bei Geraten der Kategorien 3PH 380 V (24kW) und
3PH 220 V (=1,5kW) betragt der Standardwert 01.

0x00

0x01

P08.42

Einstellung der
digitalen
Bedienung
Uber das
Bedienfeld

0x0000-0x1223

Einerstelle: Auswahl Frequenz aktivieren

0: Sowohl die Tasten /A\/V als auch analoge
Potentiometereinstellungen sind gliltig

1: Nur die Bedienung Uber die Tasten A/V ist
glltig

2: Nur analoge Potentiometereinstellungen sind
glltig

3: Weder die Tasten /A/V noch analoge
Potentiometereinstellungen sind gliltig
Zehnerstelle: Wahl der Frequenzregelung

0: Nur gliltig, wenn P00.06=0 oder P00.07=0

1: Gliltig fur alle Arten der Frequenzeinstellung

0x0000
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Funktionsparameter

RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
2: Ungultig fir den Betrieb mit mehrstufiger
Drehzahlfunktion, wenn dieser Vorrang hat
Hunderterstelle: Wahl der Aktion beim Stoppen
0: Die Einstellung ist giiltig.
1: Gultig, wahrend der Frequenzumrichter lauft,
wird nach dem Stoppen des Frequenzumrichters
geldscht
2: Giltig, wahrend der Frequenzumrichter lauft,
wird nach Empfang des Stoppbefehls geldéscht
Tausenderstelle: Tasten /\/V und Integralfunktion
des analogen Potentiometers
0: Integralfunktion ist gliltig
1: Integralfunktion ist ungliltig
Integriertes
Drehzahl-
P08.43 |verhaltnis des | 0,01-10,00 s 0,10 s O
Bedienfeld-
potentiometers|
0x00-0x221
Einerstelle: Wahl der Frequenzregelung
0: Einstellung der Klemmen AUF/AB gliltig
1: Einstellung der Klemmen AUF/AB ungliltig
Zehnerstelle: Wahl der Frequenzregelung
0: Nur glltig, wenn P00.06=0 oder P00.07=0
Einstellung der| 1: Alle Frequenzmodi sind giiltig
Klemmen- | 2: Ungiltig bis zum Erreichen der mehrstufigen
P08.44 steuerung | Drehzahl, wenn die Funktion mehrstufige Drehzahl 0x000 ©
AUF/AB Vorrang hat
Hunderterstelle: Wahl der Aktion beim Stoppen
0: Die Einstellung ist giiltig.
1: Gultig, wahrend der Frequenzumrichter lauft,
wird nach dem Stoppen geldscht
2: Giltig, wahrend der Frequenzumrichter lauft,
wird nach Empfang der Stoppbefehle geldscht
Integralge-
schwindigkeit
P08.45 Frequenz- | 0,01-50,00 s 0,50 s O
erhdhung
Klemme AUF
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RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
Integralge-
schwindigkeit
P08.46 Frequenz- | 0,01-50,00 s 0,50 s O
minderung
Klemme AB
0x000-0x111
Einerstelle: Aktion der digitalen Regelfrequenz
beim Ausschalten.
0: Speichern beim Ausschalten
1: Léschen beim Ausschalten
Wahl der Zehnerstelle: Aktion der eingestellten Modbus-
P08.47 Aktion bei | Frequenz beim Ausschalten 0x000 O
Stromausfall | 0: Speichern beim Ausschalten
1: Léschen beim Ausschalten
Hunderterstelle: Aktion der tbrigen
Kommunikationsfrequenzen beim Ausschalten
0: Speichern beim Ausschalten
1: Ldschen beim Ausschalten
High Bit fir
P08.48 Anfangswert | Mit diesem Param.eterwird der Anfangswert fiir den 0 o
Stromver- | Stromverbrauch eingestellt.
brauch Anfangswert  fur den  Stromverbrauch =
Low Bit fir | (P08.48x1000 + P08.49) kWh
Anfangswert | Einstellbereich von P08.48: 0-59999
P08.49 Stror?wer- Einstellbereich von P08.49: 0,0-999,9 0.0 ©
brauch
Dieser Funktionscode wird zur Aktivierung des
magnetischen Flusses verwendet.
0: Ungliltig
100-150: je groRer der Koeffizient, desto groRer
die Bremskraft.
Dieser Frequenzumrichter kann den Motor durch
Erhéhung des magnetischen Flusses
PO8.50 Flussbrems- | verlangsamen. Die beim Bremsen durch den Motor 0 o
Koeffizient | erzeugte Energie kann durch Erhdhung des
magnetischen Flusses in Warmeenergie
umgewandelt werden.
Der Frequenzumrichter Uberwacht den Zustand
des Motors kontinuierlich, auch solange
magnetischer Fluss vorhanden ist. So kann der
magnetische Fluss sowohl beim Stoppen des
Motors als auch zum Andern der Motordrehzahl
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RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
genutzt werden. Weitere Vorteile:
Sofortiges Bremsen nach dem Stoppbefehl. Es ist
nicht nétig zu warten, bis der magnetische Fluss
schwacher wird.
Bessere Kuhlwirkung. Wahrend der
elektromagnetischen Bremsung steigt der Strom
des Stators im Gegensatz zum Rotor an, wahrend
die Kuhlwirkung des Stators effektiver ist als die
des Rotors.
Stromrege- | Der Funktionscode wird verwendet, um den
PO8.51 Iyngskoeﬁi- aﬁgezeigten. Stromwen der Wechselstrom- 0,56 o
zient auf der | Eingangsseite einzustellen.
Eingangsseite | Einstellbereich: 0,00—1,00
Gruppe P09 - PID-Regelung
RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
Wenn der gewahlte Frequenzsollwert (P00.06,
P00. 07) 7 st oder der Kanal fir die
Spannungseinstellung (P04.27) 6 ist, lauft der
Frequenzumrichter im Modus Prozess-PID-
Regelung.
Der Parameter bestimmt den Ziel-Sollwertkanal
wahrend des PID-Prozesses.
0: P09.01
1: Al
2: AI2
3:AI3
P09.00 PID- 4: Hochgeschwindigkeitsimpuls HDI 0 le)
Bezugsquelle | 5: Mehrstufenbetrieb
6: MODBUS-Kommunikation
7-9: Reserviert
Der Sollwert des Prozess-PID-Reglers ist ein
relativer Wert, bei dem 100 % gleich 100 % des
Riuckfihrsignals der Regelstrecke sind.
Das System rechnet immer mit einem relativen
Wert (0-100,0 %).
Achtung: Der Mehrschrittbetrieb kann durch
Einstellen der Gruppenparameter P10 realisiert
werden.
Der Funktionscode ist obligatorisch, wenn
P09.01 PID-Sollwert | P09.00=0. Der Grundwert des Funktionscodes ist 0,0 % (@)
der Rickfiihrwert vom System.
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RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
Einstellbereich:-100,0 %—100,0 %
Wahl des PID-Kanals tber den Parameter.
0: Al1
1: AI2
2: AI3
3: Hochgeschwindigkeits-HDI
P09.02 FSD“CT(';:;L% 4: MODBUS-Kommunikation 0 o
5: Max (|Al2], |AI3])
6-7: Reserviert
Achtung: Der Referenzwertkanal und der
Ruckfihrwertkanal durfen nicht gleich sein, da
sonst die PID-Regelung unwirksam ist.
0: PID-Ausgang ist positiv: Wenn das
Riuckfihrsignal groRer ist als der PID-Sollwert, sinkt
die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters,
um den PID-Regler im Gleichgewicht zu halten.
Beispiel: PID-Regelung der Dehnung wahrend des
P09.03 Funktion des | Einwickelns . . 0 o
PID-Ausgangs| 1: PID-Ausgang ist negativ: Wenn das
Riuckfihrsignal groRer als der PID-Sollwert ist,
steigt die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters, um den PID-Regler im
Gleichgewicht zu halten. Beispiel: PID-Regelung
der Dehnung wahrend des Abwickelns
Die Funktion wird auf die proportionale Verstarkung
P des PID-Eingangs angewendet.
P bestimmt die Stérke des gesamten PID-Reglers.
Proportional- | Der Parameter 100 bedeutet, dass, wenn die
P09.04 verstérkung Abweichung zwischen dem Riickfiihrwert c'!les PID- 1,00 o
(Kp) bei Hoch | Reglers und dem Sollwert 100 % betragt, der
Frequenz Regelbereich des PID-Reglers der Frequenz-
Maximalwert ist (ohne Beriicksichtigung des
Integral- und Differenzialanteils).
Einstellbereich: 0,00-100,00
Dieser Parameter bestimmt die Geschwindigkeit
des PID-Reglers bei der integralen Regelung bei
einer Abweichung zwischen PID-Ruckflihrwert und
Nachstellzeit | Sollwert.
P09.05 | (Ti) bei hoher | Wenn die Abweichung zwischen PID-Rickfiihrwert 0,10 s O
Frequenz und Sollwert 100 % betragt, arbeitet der
Integralregler  danach  kontinuierich  (ohne
Berticksichtigung des Proportional- und
Differentialanteils), um den Frequenz-Maximalwert
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Funktionsparameter

Funktions-
code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-
einstellung

IAndern|

(P00.03) bzw. den Spannungs-Maximalwert
(P04.31) zu erreichen. Je kirzer die Integralzeit,
desto starker ist die Regelungswirkung.
Einstellbereich: 0,00-10,00 s

P09.06

Differenzialzeit]
(Td) bei hoher
Frequenz

Dieser Parameter bestimmt die Hohe des
Anderungsverhéltnisses bei der integralen
Regelung bei einer Abweichung zwischen PID-
Ruickfiihrwert und Sollwert.

Wenn sich der PID-Riickfiihrwert tber die Zeit um
100 % andert, bezieht sich die Regelung des
Integralreglers  (ohne  Beriicksichtigung des
Proportional- und Differentialanteils) auf den
Frequenz-Maximalwert ~ (P00.03) bzw. den
Spannungs-Maximalwert (P04.31). Je langer die
Integralzeit, desto starker ist die
Regelungswirkung.

Einstellbereich: 0,00-10,00 s

0,00s

P09.07

Abtastzyklus
(T)

Bezeichnet den Abtastzyklus der Riickfiihrung. Der
Modulator rechnet in jedem Abtastzyklus. Je langer
der Abtastzyklus, desto langer ist die Reaktionszeit.
Einstellbereich: 0,001-10,000s

0,100 s

P09.08

PID-
Abweichungs-
grenze

Der Ausgang des PID-Systems bezieht sich auf die
maximale Abweichung vom Sollwert des
geschlossenen Regelkreises. Wie im
nachstehenden Diagramm dargestellt, stoppt der
PID-Regler bei der Grenzabweichung. Stellen Sie
die Funktion richtig ein, um die Genauigkeit und die
Stabilitat des Systems anzupassen.

Reference value A __ 1/_—_\:*?5“_"3'“6 Jgia_s limit

v

'
L

Einstellbereich: 0,0-100,0 %

0,0 %

P09.09

Oberer
Grenzwert des
PID-Ausgangs

Diese Parameter werden verwendet, um den
oberen und unteren Grenzwert der
Ausgangsspannung des PID-Reglers einzustellen.

100,0 %
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Funktionsparameter

Funktions-
code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-
einstellung

IAndern|

P09.10

Unterer
Grenzwert des
PID-Ausgangs

100,0 % entsprechen der maximalen Frequenz
bzw. der maximalen Spannung von (P04.31)
Einstellbereich von P09.09: P09.10-100,0 %
Einstellbereich von P09.10: -100,0 %—-P09.09

0,0 %

P09.11

Wert fiir
Offline-
Erkennung
des Rickfiihr-
wertes

P09.12

Zeit der
Offline-
Erkennung
des Rickfiihr-
wertes

Stellen Sie den Wert fur die Offline-Erkennung des
Rickfihrwertes des PID-Reglers ein. Wenn der
Wert furr die Erkennung héchstens genau so grofl
ist wie der Wert fiir die Offline-Erkennung des
Rickfilhrwertes und die Verweildauer den in
P09.12 eingestellten Wert Ubersteigt, meldet der
Frequenzumrichter ,Offline-Fehler PID-
Ruckfihrung", und auf dem Bedienfeld wird
LPIDE" angezeigt.

A

Output frequency

{l
PO9.11 |- — — — — ,A———EDE
~ J

T

i >
72222220 raring 7)) Eaut output PiDE

Einstellbereich von P09.11: 0,0-100,0 %

Einstellbereich von P09.12: 0,0-3600,0 s

0,0 %

P09.13

Auswahl PID-
Regelung

0x00-0x11

Einerstelle:

0: Behalten Sie die Integralregelung bei, wenn die
Frequenz den oberen/unteren Grenzwert erreicht;
der Integralanteil zeigt die Anderung zwischen dem
Sollwert und dem Ruckfiihrwert an, solange nicht
der internen Integralgrenzwert erreicht wird. Wenn
sich der Verlauf zwischen der Sollwert und
Ruckfihrwert andert, wird mehr Zeit benétigt, um
die Auswirkungen des kontinuierlichen Effekts
auszugleichen, und der Integralanteil dndert sich
entsprechend dem Verlauf.

1: Beenden der Integralregelung, wenn die
Frequenz den oberen/unteren Grenzwert erreicht.
Wenn der Integralanteil stabil bleibt und sich der
Verlauf zwischen der Sollwert und Rickfiihrwert
andert, andert sich der Integralanteil schnell
entsprechend dem Verlauf.

Zehnerstelle:

0: Dasselbe gilt fur die Hauptreferenzrichtung;
wenn der Ausgang des PID-Reglers von der

0x0001
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RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
aktuellen Laufrichtung abweicht, gibt der interne
Regler zwangsweise 0 aus.
1: Entgegengesetzt zur Hauptreferenzrichtung
Hunderterstelle:
0: Grenzwert gemaR der maximalen Frequenz
1: Grenzwert gemal Frequenz A
Tausenderstelle:
0: Frequenz A+B, Beschleunigung/Verzégerung
der Dampfung des Hauptsollwert-Kanals fir
Frequenz A ist ungiltig;
1: Beschleunigung/Verzégerung der Dampfung
des Hauptsollwert-Kanals fiir Frequenz A ist
ungultig und Beschleunigung/Verzégerung wird
durch P08.04 festgelegt.
Beschleuni-
gungs-/
P09.15 Verzégerungs- 0,0-1000,0 s 00s O
zeit PID-Befehl
P09.16 F”:EZI;:;D- 0,000-10,000 s 0,000 s O
Proportional-
verstarkung
P09.17 (Kp) bei 0,00-100,00 1,00 O
niedriger
Frequenz
Nachstellzeit
Ti) bei
Poste | ‘0% | 00010005 010s | ©
Frequenz
Differenzialzeit
Td) bei
P09.19 rfied)riger 0,00-10,00 s 0,00 s O
Frequenz
0,00 Hz-P09.21
Unterer Wenn die Rampenfrequenz nicht groRer ist als
Frequenzwert P09.20 sind die aktuellen PID-Parameter P09.17—
P09.20 der PID- P09.19. Wenn die Rampenfrequenz nicht kleiner ist 5,00 Hz o)
Parameter- | @ls P09.21 betragt, sind die aktuellen PID-
umschaltung Parameter P09.04-P09.06. Der mittlere
Frequenzbereich ist der lineare Interpolationswert
zwischen den beiden PID-Parametergruppen.
Oberer
P09.21 Frequenzwert P09.20-P00.03 10,00 Hz O

-88-



Frequenzumrichter Baureihe GD20-EU
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RO Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
der PID-
Parameter-
umschaltung
Gruppe P10: Regelung mit einfacher SPS und Mehrstufendrehzahl-Regelung
REIEIENE Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
0: Stopp nach einmaligem Betrieb; der
Frequenzumrichter stoppt automatisch, nachdem
er einen Zyklus lang gelaufen ist, und kann erst
nach Erhalt eines Startbefehls gestartet werden.
1: Nach einmaligem Lauf mit dem Beharrungswert
P10.00 | Einfache SPS | weiterlaufen Der Frequenzumrichter behalt die 0 O
Lauffrequenz und -richtung des letzten Abschnitts
nach einem einzigen Zyklus bei.
2: Zyklischer Betrieb; der Frequenzumrichter geht
nach Abschluss eines Zyklus in den nachsten Zyklus
Uiber, bis er einen Stoppbefehl erhélt und stoppt.
0: Keine Speicherung nach dem Ausschalten
P10.01 Speicherwahl | 1: Speicherung nach dem Ausschalten; die SPS 0 o
: einfache SPS | speichert die Betriebsstufe und -frequenz vor dem
Ausschalten.
P10.02 Mehrstufige 100,0 % der eingestellten Frequenz entsprechen 0.0 % O
Drehzahl 0 } i
- der maximalen Frequenz P00.03.
P10.03 Laufzeit Stufe Wenn der Modus einfache SPS gewahlt ist, 00s @)
0 missen P10.02-P10.33 eingestellt werden, um die !
Mehrstufige | | 5y, d  -rich o
P10.04 auffrequenz  un richtung fur alle Stufen 00 % @)
Drehzlahl 1| festzulegen. ’
Laufzeit Stufe | Achtung: Das Symbol fiir die mehrstufige
P10.05 ; : . . 00s o
1 Drehzahl bestimmt die Laufrichtung der einfachen ’
Mehrstufige SPS. Ein negativer Wert bedeutet Riickwartslauf.
P10.06 oec e 0,0 % o
Drehzahl 2 2stages 1028 e
P10.07 Laufzeit Stufe o100 PWT o o
- 2 i \M 00s
Mehrstufige % '
X stages | @)
P10.08 | Drenzani 3 T e ; 0.0%
P10.09 La“fze; Stufe orossl_pioos | pioor | post | pross | 00s o
51040 Mehrstufige Die Melzhrstufendrehzeihlen liegen im Berelich von - 00% o
. Drehzahl 4 fmaxd bis fmax und konnen stufenlos eingestellt W7
- werden.
Laufzeit Stufe
P10.11 4 Bei den Frequenzumrichtern der Baureihe GD20- 0,0s o
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REIEIENE Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
P10.12 Mehrstufige | EU kénnen 16 Geschwindigkeitsstufen eingestellt 00% o

) Drehzahl 5 | werden, die durch die Kombination der !
P10.13 Laufzeit Stufe | Mehrstufenklemmen 1-4 ausgewahlt werden und 00s o
i 5 den Geschwindigkeiten 0 bis 15 entsprechen. i
Mehrstufige Qutput frequency .
P1014 1 Drehzani 6 0.0% ©
- nya
P10.15 LaufzeétStufe g/ } } } 00s o
I 4
Mehrstufige R
X 0,0 % O
P1018 | Drehzani 7 L ’
i Terminal 1 N| t
P1047 Laufzeit Stufe e - 00s o
7 — of o o of .
Mehrstufige N eras D e
ermina N ON t 0,0 ¥ O
P1018 | Drehzani e "
P10.19 LaufzeSitStufe Termeal 4 R DR ‘ 00s o
- Wenn Klemme 1 = Klemme 2 = Klemme 3 =
Mehrstufige
P10.20 DrehzahIQQ Klemme 4 = AUS, wird die Art der| 00% o
Laufzeit Stufe Frequenzeingabe uber Code P00.06 oder P00.07
P10.21 9 gewahlt. Wenn alle Klemmen nicht ausgeschaltet 0,0s (@]
Mehrstufige sind, hat der Mehrstufendrehzahl-Modus Vorrang
P10.22 Drehzahl 51]0 vor Bedienfeld-, Analogwert-, 0,0 % O
Lautzeit Swh Hochgeschwindigkeitsimpuls-, SPS-,
P10.23 au Z?:) ute Kommunikationsfrequenzeingang. Wahlen Sie 0,0s O
- maximal 16 Geschwindigkeitsstufen Uber den
P10.24 Mehrstufige Kombinationscode von Klemme 1, Klemme 2, 0,0 % O
DrehZfahI ™ | Kiemme 3 und Klemme 4.
P10.25 Laufzeit Stufe Das Starten und Stoppen des Mehrstufendrehzahl- 0,0s (@)
11 - Modus wird durch den Funktionscode P00.06
p1o26 | Mehrstufige | pesimmt. Die folgende Ubersicht zeigt die 0,0 % o
DrehZfahI 12 | Beziehung zwischen
pioo7 |LaufzeitStufel Kiemme 1 (16), Klemme 2 (17), Klemme 3 (18), 00s o
12 Klemme 4 (19) und Drehzahlstufen:
P10.28 [“)Aehhmﬁ?f?, kiemme 1|aUS | EIN | Aus |EiN [aus|EN [aus|EN]| 0,0 % o
rehza
i Klemme 2|AUS |AUS| EIN [EIN [AUS|AUS|EIN [EIN
P10.29 Laufzeit Stufe 00s o
13 Klemme 3{AUS |AUS| AUS |AUS|EIN |EIN [EIN |EIN
Mehrstufige
P10.30 | o h7ani 14 [[Kemme 4{AUS |AUS| AUs |aus|aus|aus|ausiaus| 0.0 % o
P10.31 Laufz?ZStufe Stufe | 0 | 1 2 3|45 |6 |7 00s o
Mehrstufige Klemme 1|AUS | EIN | AUS [EIN [AUS|EIN [AUS|EIN
P10.32 g 0,0% o
Drehzahl 15
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Funktionsparameter

REIEIENE Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
Klemme 2|AUS |AUS| EIN [EIN [AUS|AUS|EIN [EIN
Klemme 3|AUS |AUS| AUS [AUS|EIN |EIN [EIN [EIN
P10.33 Laufzeit Stufe ||Klemme 4| EIN | EIN | EIN [EIN|EIN |EIN [EIN |EIN 00s o
15 Einstellbereich von P10.(2n, 1<n<17): -100,0—
100,0 %
Einstellbereich von P10.(2n+1, 1<n<17): 0,0-
6553,5 s (min)
Wahl der Die nachfolgende Ubersicht zeigt die detaillierten
Beschleuni- | Anweisungen:
gungs-/ Funk- ACCI/| ACC/| ACCI| ACC]
P10.34 Verzbgelrungs- tions- | Binéres Bit |Stuf§ DEC| DEC | DEC | DEC 0x0000 o)
zeit code 0 1 2 3
(ACC/DEC) BT BiTg| o | oo | o1 | 10 | 11
einfache SPS B3| B2 1 00 | o1 10 1
Stufe 0-7 Birs]| Bim4| 2 [ 0o [ o1 [ 10 ] 11
Bit7| BiTel| 3 | 00| o1 | 10 | 1
P10.34 T
BITY|| BIT8| 4 00 01 10 1
BIT11|[BIT10| 5 | oo | o1 | 10| 1
Bir13|[BT12| 6 | 0o | o1 | 10| 11
BiT1s|[BIT14] 7 | oo | o1 | 10| 11
BiT1|[BiTo]| 8 | oo | o1 | 10 | 1
Wahl der Bir3|BiT2| 9 | oo | o1 | 10 | 11
Beschleuni- BiTs|| BIT4| 10| 00 | o1 | 10 | 1
gungs-/ Bir7]| [Bime]| 11 [ 0o [ o1 [ 10 ] 11
P10.35 |Verzégerungs-| P10-35 e e ™o 00 T 01 | 10 | 11 | ©0x0000 ¢}
zeit einfache BiTi1|Brri0] 13| 00 | o1 | 10 | 1
SPS Stufe 8- Brraa|[Bra2] 14| oo [ o1 [ 10 [ 11
5 BiT15][BIT14] 15| 0o | o1 | 10| 11
Nachdem der Wahl der entsprechenden
Beschleunigungs-/Verzégerungs-Zeit durch den
Benutzer werden die kombinierten 16 binaren Bits
in dezimale Bits umgewandelt und dann die
entsprechenden Funktionscodes eingestellt.
Einstellbereich: -0x0000—-0xFFFF
0: Neustart von der ersten Stufe; Stopp wahrend
des Betriebs (durch Stopp-Befehl, Fehler oder
Stromausfall), Start von der ersten Stufe nach
P10.36 | SPS-Restart | Neustart. 0 o
1: Frequenzumrichter lauft  weiter ab
Stoppfrequenz; Stopp wahrend des Betriebs
(verursacht durch Stopp-Befehl und Fehler); der
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Funktionsparameter

REIEIENE Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
Frequenzumrichter  protokolliert die Laufzeit
automatisch, wechselt in die Stufe nach Neustart
und lauft die restliche Zeit weiter mit der
eingestellten Frequenz.
Wahl der 0: Sekunden; die Laufzeit aller Stufen wird
P10.37 Zeiteinheit fur sekunldenweise gezéhlt . . 0 o
Mehrstufen- | 1: Minuten; die Laufzeit aller Stufen wird
betrieb minutenweise gezahlt
Gruppe P11 - Schutzparameter
LI, Bezeichnung Beschreibung §tandard- /Andern|
code einstellung
0x00-0x11
Einerstelle:
0: Software-Schutz gegen Phasenverlust am
Eingang deaktivieren
1: Software-Schutz gegen Phasenverlust am
Eingang aktivieren
Zehnerstelle:
P11.00 Schutz vor | 0: Deaktivieren des Schutzes vor Phasenverlust ox10 o
Phasenverlust | am Ausgang
1: Aktivieren des Schutzes vor Phasenverlust am
Ausgang
Hunderterstelle:
0: Deaktivieren des Hardware-Schutzes vor
Phasenverlust am Eingang
1: Hardware-Schutz gegen Phasenverlust am
Eingang aktivieren
Frequenz-
abfall bei 0: Deaktivierung
P11.01 plotzlichem | 1: Aktivierung 0 ©
Stromabfall
Einstellbereich: 0,00 Hz/s—P00.03  (Frequenz-
Maximalwert)
Nach dem Stromausfall im Netz fallt die
Busspannung auf den Punkt, an dem die Frequenz
ploétzlich abnimmt, und der Frequenzumrichter
Frequenz- beginnt, die Betriebsfrequenz in P11.02 zu senken
abfallverhattnis| oo 01O B¢ "1 10,00
P11.02 R damit er wieder Strom erzeugt. Durch die O
bei plotzlichem . . . Hz/s
zuriickkehrende Energie kann die Busspannung
Stromabfall aufrechterhalten werden, um den Nennbetrieb des
Frequenzumrichters bis zur Wiederherstellung der
Leistung zu gewahrleisten.
Spannungs- | 220/
‘ Klasse 230 V ‘ 400 V ‘ 460 V ‘ 660 V
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Funktionsparameter

FenliEs, Bezeichnung Beschreibung §tandard- /Andern|
code einstellung
Punkt des
Frequenz-
avfalls bei 1,5\, | 460v | 530V | 800V
plotzlichem
Leistungs-
abfall

Achtung:

<~ Stellen Sie den Parameter richtig ein, um zu
verhindern, dass der Frequenzumrichter
wahrend des Umschaltens des Netzes durch
den Frequenzumrichter-Schutz gestoppt wird.

<> Sperren Sie den Eingangs-
Phasenausfallschutz, um diese Funktion zu
aktivieren.

0: Deaktiviert

1: Aktiviert

DC bus voltage A
Uber- Overvoltage stall
P11.03 spannungs- point 1 (e}
Kippschutz ;T
Output frequency
.
Spannung fiir | 14_150 o, (Standard-Busspannung) (400 V) 130 %

P11.04 Uber- o
spannungs- | 110-150 % (Standard-Busspannung) 120 %
Kippschutz | (220/230/460 V)

Strombegren- | Das tatsachliche Anstiegsverhaltnis ist wegen der
P11.05 - ) . - 0x01 €]
zungsfunktion | groRen Last bei beschleunigtem Lauf geringer als
. das Verhaltnis der Ausgangsfrequenz. Es miissen
Automatische
P11.06 | Strombegren- Ma[&nahmen getroffen werden, um G: o
Uberstromfehler und den Ausfall des| 160,0 %
zung ) .
Frequenzumrichters zu vermeiden.
Wahrend der Frequenzumrichter lauft, wird durch
diese Funktion der Ausgangsstrom erfasst und mit
dem in P11.06 definierten Grenzwert verglichen.
Wird der Wert ({berschritten, lduft der
Frequenz- | Frequenzumrichter im beschleunigten Betrieb mit
P11.07 abfallrate bei | stabiler Frequenz oder er |auft mit verminderter 10,00 o
. Strombegren- | Leistung, um im Dauerbetrieb zu laufen. Wird der Hz/s
zung Wert  kontinuierlich  Uiberschritten, fallt die
Ausgangsfrequenz  weiter bis zum unteren
Grenzwert ab. Wird festgestellt, dass der
Ausgangsstrom unter dem Grenzwert liegt, wird
der Lauf des Frequenzumrichters beschleunigt.
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Funktionsparameter

Rankticasy Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
Output current

Limiting - o - KN
point (RN 1 '
b 1 I T
Output frequency | I 1 11T I 1 | el
Set e |
frequency RN ] )
! I. 4 ! ! I constant!
Al speed,! wr
Ll
Einstellbereich von P11.05:
0: Strombegrenzung ungiiltig
1: Strombegrenzung gliltig
2: Strombegrenzung ist bei konstanter Drehzahl
ungliltig
Einstellbereich von P11.05: 0x00-0x12
Einstellbereich von P11.06: 50,0-200,0 %
(bezogen auf den Nennstrom-Prozentsatz des
Frequenzumrichters)
Einstellbereich von P11.07: 0,00-50,00 Hz/s
Uber-/Unter- | Wenn der Ausgangsstrom des
lastvoralarm | Frequenzumrichters bzw. des Motors P11.09
P11.08 des Motors/ | Ubersteigt und die Verweildauer langer ist als 0x000 O
Frequenz- | P11.10, wird ein Uberlast-Voralarm ausgegeben.
umrichters
Output current
Grenzwert fiir p,nga",‘;?n"g
die Erkennung point o
P11.09 des Uberlast. 150 % O
Voralarms
|
A,
1
Y, [Pre-warning|
RO1, RO2 time > T
Einstellbereich von P11.08:
Aktivieren und Definieren des Uberlastvoralarms
Zeit fir die | des Frequenzumrichters bzw. des Motors.
p11.40 |Erkennung des| Einstellbereich: 0x000-0x132 10s o
Uberlast- | Einerstelle:
Voralarms 0: Motoriiberlast-/-unterlast-Voralarm, bezogen
auf den Motornennstrom;
1: Frequenzumrichter-Uberlast-/-unterlast-
Voralarm, bezogen auf den Frequenzumrichter-
Nennstrom.
2: Motordrehmoment-Uberlast-/-unterlast-
Voralarm, bezogen auf das Motordrehmoment;
Zehnerstelle:
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Funktionsparameter

Rankticasy Bezeichnung Beschreibung §tandard- IAndern|
code einstellung
0: Der Frequenzumrichter arbeitet nach dem Uber-
/Unterlastvoralarm weiter
1: Der Frequenzumrichter arbeitet nach einem
Unterlast-Voralarm weiter und stoppt nach einem
Uberlastfehler
2: Der Frequenzumrichter arbeitet nach einem
Uberlast-Voralarm weiter und stoppt nach einem
Unterlastfehler
3. Der Frequenzumrichter stoppt, wenn eine Uber-
oder Unterlast auftritt.
Hunderterstelle:
0: Dauerhafte Erfassung
1: Erfassung bei Dauerbetrieb
Einstellbereich von P11.09: P11.11-200 %
(relativer Wert bestimmt durch Einerstelle von
P11.08)
Einstellbereich von P11.10: 0,1-3600,0 s
Grenzwert fir | Wenn der Frequenzumrichter-Strom bzw. der
P1111 die Erkennung [ Ausgangsstrom niedriger ist als P11.11 und die 50 % o
: des Unterlast- | Verweilzeit mehr als P11.12 betragt, gibt der
Voralarms | Frequenzumrichter einen Unterlast-Voralarm aus.
Erkennungszeit| Einstellbereich von P11.11: 0-P11.09 (relativer
P11.12 | fur Unterlast- | Wert bestimmt durch Einerstelle von P11.08) 10s (@]
Voralarm Einstellbereich von P11.12: 0,1-3600,0 s
Wahlen der Reaktion der Fehlerausgangsklemmen
bei Unterspannung und Fehler-Reset.
0x00-0x11
Wahl der Einerstelle:
Reaktion der | 0: Reaktion bei Unterspannungsfehler
P11.13 Ausgangs- | 1: Keine Reaktion bei Unterspannungsfehler 0x00 O
klemme bei | Zehnerstelle:
einem Fehler [ 0: Reaktion wahrend der automatischen
Riicksetzung
1: Keine Reaktion wéhrend der automatischen
Riicksetzung
0x000-0x111
Einerstelle: Automatischer Frequenzabfall bei
Spannungsabfall
0: Deaktivierung
Wahl der 1: Aktivierung
P11.16 | Erweiterungs- | Zehnerstelle: Auswahl zweite Beschleunigungs- 0x000 O
funktion /Verzégerungszeit
0: Deaktivierung
1: Aktivierung
Wenn der Betrieb oberhalb von P08.36 lauft, wird
die Beschleunigungs-/Verzégerungszeit auf die
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FenliEs, Bezeichnung Beschreibung §tandard- /Andern|
code einstellung
zweite Beschleunigungs-/Verzégerungszeit
umgeschaltet
Hunderterstelle: Auswahl der STO-Funktion
0: STO-Alarm verriegelt
Alarm verriegelt bedeutet, dass bei Auslosen der
STO-Funktion nach der Wiederherstellung des
Zustands ein Reset durchgefiihrt werden muss.
1: STO-Alarm entriegelt
STO-Alarm entriegelt bedeutet, dass bei Auslésen
der STO-Funktion der STO-Alarm automatisch
nach Wiederherstellung des Zustands erlischt.
Achtung: STL1-STL3 sind Fehlersperren und
kénnen nicht zuriickgesetzt werden.
Gruppe P13 — Synchronmotor-Regelung
L, Bezeichnung Beschreibung §tandard- /Andern|
code einstellung
Frequenz-
P13.09 0,00-630,00 50,00 O
schaltpunkt
P13.13 Kurzschluss- | Nach dem Start des Fr(fzquenzumrichtersl, wenn 00% o
Bremsstrom | P01.00=0, P13.14 auf einen Wert ungleich Null
Haltezeit der | setzen; die Kurzschlussbremsung startet.
P13.14 Kurzschluss.,- Stellen Siel nach deml Stc?ppen des 0.00s o
bremse bei | Frequenzumrichters, wenn die Betriebsfrequenz
Start unterhalb von P01.09 liegt, P13.15 auf einen Wert
ungleich Null, beginnen Sie die
Haltezeit der | Kurzschlussbremsung und anschlieBend die
Kurzschluss- | Gleichstrombremsung zu stoppen.
P13.15 , . ) 0,00 s O
bremse bei | Einstellbereichvon P13.13:0,0-150,0 % (bezogen
Stopp auf den Frequenzumrichter-Nennstrom in Prozent)
Einstellbereich von P13.14: 0,00-50,00 s
Gruppe P14 - Serielle Kommunikation
FenliEns, Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
Einstellbereich: 1-247
Wenn der Master den Frame schreibt, wird die
Lokale Kommunikationsadresse des Slaves auf 0 gesetzt;
P14.00 Kommunika- | die Broadcast-Adresse ist die 1 (@]
tionsadresse | Kommunikationsadresse. Alle Slaves auf dem
Modbus-Feldbus kénnen den Frame empfangen,
der Slave antwortet jedoch nicht.
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Funktions-| Standard-

P Bezeichnung Beschreibung Sinetallting Andern

Die Kommunikationsadresse des Antriebs ist im
Kommunikationsnetzwerk eindeutig. Dies ist die
Grundlage fir die Punkt-zu-Punkt-Kommunikation
zwischen dem Ubergeordnete Rechner und dem
Antrieb.

Achtung: Die Adresse des Slaves kann nicht auf
0 gesetzt werden.

Einstellen der digitalen
Ubertragungsgeschwindigkeit ~ zwischen  dem
libergeordneten Rechner und dem
Frequenzumrichter.

: 1200BPS

1 2400BPS

: 4800BPS

0

1
) 2
Einstellung der
3: 9600BPS
4
5
6

P14.01 Kommunika-
tions-Baudrate

: 19200BPS

: 38400BPS

: 57600BPS

Achtung: Die Baudrate zwischen
libergeordnetem Rechner und Frequenzumrichter
muss gleich sein. Andernfalls erfolgt keine
Kommunikation. Je hoher die Baudrate, desto
hoher ist die Kommunikationsgeschwindigkeit.

Das Datenformat zwischen (bergeordnetem
Rechner und Frequenzumrichter muss gleich sein.
Andernfalls erfolgt keine Kommunikation.

: Keine Paritatsprifung (N, 8, 1) fir RTU

: Gerade Paritatspriifung (E, 8, 1) fur RTU

: Ungerade Paritatspriifung (O, 8, 1) fur RTU

: Keine Prifung (N, 8, 2) fur RTU

0
1
2
3
Einrichtung der g: Gerade Paritatspriifung (E, 8, 2) fur RTU
6
7
8

P14.02 Datenbit-
Priifung

: Ungerade Paritatspriifung (O, 8, 2) fuir RTU

: Keine Priifung (N, 7, 1) fir ASCII

: Gerade Paritatspriifung (E, 7, 1) fur ASCII

: Ungerade Paritatsprifung (O, 7, 1) fir ASCII
9: Keine Prifung (N, 7, 2) fir ASCII
10: Gerade Paritatsprifung (E, 7, 2) fir ASCII
11: Ungerade Paritatspriifung (O, 7, 2) fur ASCII
12: Keine Priifung (N, 8, 1) fir ASCII
13: Gerade Paritatsprifung (E, 8, 1) fiir ASCII
14: Ungerade Paritatspriifung (O, 8, 1) fur ASCII
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Funktions-| Standard-

P Bezeichnung Beschreibung Sinetallting Andern

15: Keine Priifung (N, 8, 2) fir ASCII
16: Gerade Paritatsprifung (E, 8, 2) fiir ASCII
17: Ungerade Paritatspriifung (O, 8, 2) fur ASCII

0-200 ms
Die Zeitspanne zwischen dem Empfang der Daten
durch den Frequenzumrichter und ihrer
Ubermittlung an den (bergeordneten Rechner.
Verzdgerung Wenn die Antwortverzégerung kirzer ist als die
der Verarbeitungszeit des Systems, dann ist die
P14.03 . Antwortverzégerungszeit die Verarbeitungszeit 5 O

Kommunika- . .

tionsantwort des Systems;, wenn die Antwortverzégerung
langer ist als die Verarbeitungszeit des Systems,
sendet das System die Daten nach der

Verarbeitung nach Ablauf der
Antwortverzégerungszeit an den Ubergeordneten
Rechner.

0,0 (ungdiltig), 0,1-60,0 s
Wenn der Funktionscode auf 0,0 eingestellt ist, ist
der Parameter fir die Zeitiberschreitung bei der

Zeituber- - .
. . | Kommunikation ungiiltig.
P14.04 schre;tung bei Wenn der Funktionscode auf einen Wert ungleich 0,0s (@]
erl .| Null eingestellt ist und die Intervallzeit zwischen
Kommunikation| . - i
zwei Kommunikationen die
Kommunikationsiiberzeit iberschreitet, meldet
das System ,Kommunikationsfehler 485" (CE).
0: Alarm und beliebiger Stopp
Verarbeitung | 1: Kein Alarm und weiterlaufen lassen
von 2: Kein Alarm und Stopp gemafR Stoppmodus (nur
P14.05 | . . o 0 O
Ubertragungs- | im Kommunikationssteuerungsmodus)
fehlern 3: Kein Alarm und Stopp gemaR Stoppmodus (bei
allen Steuerungsmodi)
0x000-0x111
Einerstelle: Reagieren auf Schreibvorgange
0:Ja
Auswahl von | 1: Nein
Aktionen zur | Zehnerstelle: Verschliusselung der Kommunikation
P14.06 Kommunika- | 0: Deaktiviert 0x000 O
tionsver- 1: Aktiviert
arbeitung Hunderterstelle: Benutzerdefinierte
Kommunikationsbefehlsadresse
0: Deaktiviert
1: Aktiviert

-98-



Frequenzumrichter Baureihe GD20-EU

Funktionsparameter

Ruktiosss Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
Benutzer-
p14o7 | definiert® | o.0000—oxit 0x1000 | O
Adresse fir
Startbefehle
Benutzer-
definierte
P14.08 |Adresse fiir die| 0x0000-0xffff 0x2000 O
Frequenz-
einstellung
Gruppe P17 - Statusanzeige
RO Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
Frequenz- Anzeige der aktuell eingestellten Frequenz des
P17.00 einstellung Frequenzumrichters [}
Bereich: 0,00 Hz—P00.03
Anzeige der aktuellen Ausgangsfrequenz des
P17.01 ﬁ::gj:r?;- Frequenzumrichters [}
Bereich: 0,00 Hz—P00.03
Rampen- Anzeige der aktuellen Rampensollfrequenz des
P17.02 Sollfrequenz Frequenzumrichters [}
Bereich: 0,00 Hz—P00.03
Anzeige der aktuellen Ausgangsspannung des
P17.03 ':L;Ziiziz Frequenzumrichters [}
Bereich: 0-1200 V
Anzeige des aktuellen Ausgangsstroms des
P17.04 |Ausgangsstrom| Frequenzumrichters [}
Bereich: 0,0-5000,0 A
Anzeige der Motordrehzahl.
P17.05 | Motordrehzahl Bereich: 0-65535 min”' [ ]
Anzeige des aktuellen Drehmomentstroms des
Drehmoment- )
P17.06 Strom Frequenzumrichters [}
Bereich: 0,0-5000,0 A
Anzeige des aktuellen Erregerstroms des
P17.07 Erregerstrom | Frequenzumrichters [}
Bereich: 0,0-5000,0 A
Anzeige der aktuellen Motorleistung.
P17.08 Motorleistung | Einstellbereich -300,0 %-300,0 % [ ]
(Nennstrom des Motors)
Ausgangs- Anzeige des aktuellen Ausgangsdrehmoments
P17.09 drehmoment des Frequenzumrichters. [}
Bereich: -250,0-250,0%

-99-



Frequenzumrichter Baureihe GD20-EU

Funktionsparameter

RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
Auswertung der Motorrotorfrequenz bei offenem
Auswertung der .
P17.10 Motorfrequenz Regelkreisvektor [}
Bereich: 0,00-P00.03
. .| Anzeige der aktuellen Zwischenkreisspannung
P17.11 Zwischenkreis- des Frequenzumrichters [ ]
SPannUNg | gereich: 0,0-2000,0 V
P17.12 |Schalteingangs- - [}
Klemmen Frequenzumrichters
Bereich: 0000-00FF
P17.13 [Schaltausgangs- ) [}
Klemmen Frequenzumrichters
Bereich: 0000-000F
- Anzeige der Einstellung liber das Bedienfeld des
Digitale X
P17.14 Einstellung Frequenzumrichters. [}
Bereich: 0,00 Hz—P00.03
Anzeige des Drehmomentsollwerts, des
Drehmoment- Prozentsatzes des aktuellen Motor-
P17.15 Sollwert Nenndrehmoments. [ ]
Einstellbereich -300,0 %-300,0 %
(des Motornennstroms)
. Anzeige der aktuellen linearen Geschwindigkeit
Lineare ;
P17.16 Geschwindigket des Frequenzumrichters. [}
Bereich: 0-65535
Anzeige der aktuellen ZahiInummer des
P17.18 Zahlwert Frequenzumrichters. [}
Bereich: 0-65535
P1719 Eingangs- Anzeige des Signals des analogen Eingangs Al1 °
) spannung Al1 | Bereich: 0,00-10,00 V
P17.20 Eingangss- | Anzeige des Signals des analogen Eingangs Al2 °
) pannung Al2 | Bereich: 0,00-10,00 V
P17.21 Eingangss- | Anzeige des Signals des analogen Eingangs Al2 °
) pannung AI3 | Bereich -10,00-10,00 V
P17.22 HDI-Eingangs- | Anzeige der HDI-Eingangsfrequenz °
) frequenz Bereich: 0,000-50,000kHz
Anzeige des PID-Sollwerts
P17.23 PID-Sollwert Bereich: -100,0-100,0 % [ ]
PID- Anzeige des PID-Ruckfiihrwerts
P17.24 Ruckfiihrwert | Bereich: -100,0-100,0 % b
o17 25 Leistungsfaktor Qr;zt::gé des aktuellen Leistungsfaktors des o

des Motors

Bereich: -1,00—1,00
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RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
Anzeige der aktuellen Laufzeit des
P17.26 |Aktuelle Laufzeit| Frequenzumrichters. [}
Bereich: 065535 min
Einfache PLC
uréc:ue?l:szlrle Anzeige der einfachen SPS und der aktuellen
P17.27 Stufe der Mehrstufendrehzahl-Funktion [ ]
Mehrstufen- ;
Bereich: 0-15
drehzahl-
Funktion
Nenndrehmoment des jeweiligen Motors in
P17.28 | ASR-Ausgang | Prozent, Anzeige des ASR-Ausgangs [}
Bereich: -300.0 %—-300.0 % (Motornennstrom)
. Anzeige der magnetischen Kopplung des
P17.32 Mzgngf:ge Motors. °
Bereich: 0,0 %—200,0 %
Erregerstrom- Anzeige des Erregerstromsollwerts im
P17.33 Sollwert Vektorregelungsmodus. [}
Bereich: -3000,0-3000,0A
Anzeige des Drehmomentstromsollwerts im
Drehmoment-
P17.34 strom-Sollwert Vektorregelungsmodus. [ ]
Bereich: -3000,0-3000,0A
P17.35 AC- Anzeige des Eingangsstroms auf der AC-Seite. °
) Eingangsstrom | Bereich: 0,0-5000,0 A
Anzeige des Ausgangsdrehmoments. Ein
positiver Wert steht fiir den elektromotorischen
P17.36 Ausgangs- Status, ein negativer Wert fir den Status der [ ]
drehmoment
Stromerzeugung.
Bereich: -3000,0 Nm-3000,0 Nm
P17.37 Zahlen der 0-100 (Anzeige des Fehlers "OL1", wenn der °
Motoriiberlast | Zahlwert 100 betragt)
Anzeige des PID-Ausgangs
P17.38 PID-Ausgang 100,00-100,00 % [ ]
Fehler beim
P17.39 Herunterladen | 0,00-99,99 0,00 [ ]
von Parametern
Proportional-
verstarkung des
P17.40 Prozess-PID- 0,00-100,00 [ ]
Reglers
Nachstellzeit
P17.41 des Prozess- | 0,00-10,00 s [ ]
PID-Reglers
Vorhaltzeit des
P17.42 Prozess-PID- | 0,00-10,00 s [ ]
Reglers
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6.1 Fehlervermeidung

Kapitel 6 Fehlerbehandlung

In diesem Kapitel wird beschrieben, wie die vorbeugende Wartung von Frequenzumrichtern
durchgefiihrt wird.

6.1.1 RegelméRige Wartung

Wenn der Frequenzumrichter in einer Umgebung installiert ist, die den Anforderungen entspricht, ist
nur geringer Wartungsaufwand erforderlich. In der folgenden Tabelle sind die von INVT empfohlenen
Wartungsintervalle aufgefiihrt. Gerne geben wir lhnen weitere Auskiinfte Gber die Wartung.

2Zu priifendes Element

Einzelheiten

Priifmethode

Kriterium

Umgebungsbedingungen

Kontrollieren Sie die
Umgebungstemperatur,
die Luftfeuchtigkeit und
die Vibrationen und
stellen Sie sicher, dass
kein Staub, keine Gase,
Olnebel oder
Wassertropfen auftreten.

Sichtpriifung
und Priifung
mit Messgeraten

Entsprechend dem
Handbuch.

Vergewissern Sie sich,
dass keine Werkzeuge
oder andere fremde oder
gefahrliche Gegenstéande
vorhanden sind

Sichtpriifung

Keine Werkzeuge
oder gefahrlichen
Gegenstande
vorhanden.

Spannung

Vergewissern Sie sich,
dass der Hauptstromkreis
und der Steuerkreis
normal funktionieren.

Messung mit dem
Multimeter

Entsprechend dem
Handbuch.

Bedienfeld

Stellen Sie sicher, dass
die Anzeige deutlich
genug ist

Sichtpriifung

Die Zeichen
werden normal
angezeigt.

Stellen Sie sicher, dass
die Zeichen vollstéandig
angezeigt werden

Sichtpriifung

Entsprechend dem
Handbuch.

Haupt-
Schaltkreis

Fur den
offentlichen
Gebrauch

Stellen Sie sicher, dass
die Schrauben fest
angezogen sind

Festziehen

entf.

Vergewissern Sie sich,
dass keine
Verformungen, Risse,
Schéden oder
Farbveranderungen
durch Uberhitzung und
Alterung der Maschine
und des Isolators
auftreten.

Sichtpriifung

entf.
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2Zu priifendes Element Einzelheiten Priifmethode Kriterium
entf.
Hinweis: Wenn
Stellen Sie sicher, dass zﬁhf:rflbiiébe der
kein Staub und Schmutz |Sichtpriifung rup
N andert, bedeutet
vorhanden ist .
das nicht, dass
Funktionsfehler
vorliegen.
Vergewissern Sie sich,
dass an den Kabeln keine
Verformungen oder . .
Farbveranderungen Sichtpriifung entf.
durch Uberhitzung
Kabel auftreten.
Vergewissern Sie sich,
dass die Ummantelungen
keine Risse oder Sichtpriifung entf.
Farbveranderungen
aufweisen.
Klemmen- Stellen Sie sicher, dass
B keine Beschadigungen Sichtpriifung entf.
befestigungen N
vorhanden sind
Vergewissern Sie sich,
dass sich keine
Feuchtigkeit bildet, dass
keine Farbveranderungen |Sichtpriifung entf.
und Risse auftreten und
dass sich das Gehause
nicht ausdehnt.
Schatzung der
Filter- Vergewissern Sie sich, Nutzungsdauer
. entsprechend der
kondensatoren |dass sich das
. . . Wartungs- entf.
Sicherheitsventil an der ergebnisse oder
richtigen Stelle befindet. 9
Messung der
statischen Kapazitat.
Die statische
f. Messen der Messen der Kapazitat ist groRer
gt e Kapazitat mit oder gleich dem
statischen Kapazitat - O
Messgeraten urspriinglichen
Wert *0,85.
Kontro!llieren Sie, ob
durch Uberhitzung eine | Geruchs- und entf
Verlagerung oder eine Sichtpriifung .
Rissbildung auftritt.
wissrstance A b
Vergewissern Sie sich, Die Widersténde
p h Endes zum - h o,
keine Abweichung vom Zusammenfiihren liegen bei £10 %
Standardwert auftritt. - des Standardwerts.
oder Messen mit
Multimetern
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2Zu priifendes Element

Einzelheiten

Priifmethode

Kriterium

Vergewissern Sie sich,
dass keine

Transformatoren A Hor-, Geruchs- und
und Drosseln auBergewodhnlichen Sichtpriifung entf.

Vibrationen, Gerausche
und Gerliche auftreten
Kontrollieren Sie, ob in
den Arbeitsrdumen R

Elekro- Vibrationsgerausche Horpriifung entf.

magnetisches firet
Schiitzund ~ [oareten.

Relais Kontrollieren Sie, ob das
Schiitz in gutem Zustand |Sichtpriifung entf.
ist.
Stellen Sie sicher, dass
keine Schrauben und Befestigen entf.
Kontakte lose sind.
Achten Sie darauf, dass
keine
Geruchsauffalligkeiten gerhutchsf- und entf.
und Farbveranderungen iehtpruung
auftreten.
Vergewissern Sie sich,

Regelkreis |PCB und Stecker [dass keine Risse,
Beschadigungen, Sichtpriifung entf.
Verformungen und Rost
vorhanden sind.
Vergewissern Sie sich, Sichtpriifung oder
dass an den Schatzung der
Kondensatoren keine Nutzungsdauer
Feuchtigkeit gebildet wird [anhand der entf.
oder Verformungen Wartungs-
auftreten. informationen
Kontrollieren Sie, ob es "
Gehor- und

Kuhlsystem

ungewohnliche

Sichtpriifung oder

GleichmaRiges

Geréusche und manuelles Drehen Rotieren
Vibrationen gibt.
Kontrollieren Sie, ob .
L i keine Schrauben fehlen. Festziehen ent.
urter . . Sichtpriifung oder
Vergewissern Sie sich, -
N Schatzung der
dass keine
. Nutzungsdauer
Farbveranderungen entf.
- . anhand der
durch Uberhitzung
Wartungs-
auftreten. . g
informationen
Stellen Sie sicher, dass
sich keine Fremdkorper
Luftungskanal |im Lifter oder in der Sichtpriifung entf.

Entliiftungsoffnung
befinden.
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6.1.2 Lifter

Der Lifter des Frequenzumrichters hat eine Mindestlebensdauer von 25.000 Betriebsstunden. Die
tatséchliche Lebensdauer hangt von der Nutzung des Frequenzumrichters und der
Umgebungstemperatur ab.

Die Betriebsstunden sind unter P07.14 angegeben (kumulierte Betriebsstunden des
Frequenzumrichters).

Zunehmende Lifterlagergerausche sind ein Warnsignal fir den baldigen Ausfall des Liifters. Wenn der
Frequenzumrichter in einem kritischen Teil eines Prozesses betrieben wird, wird der Austausch des
Lufters empfohlen, sobald diese Symptome auftreten. Liifter sind als Ersatzteile bei INVT erhaltlich.

Nichtbeachtung der Anweisungen kann es zu Verletzungen bis hin zu tdédlichen

2 <~ Lesen und befolgen Sie die Anweisungen in Kapitel 1 "Sicherheitshinweise". Bei
Verletzungen oder Gerateschaden kommen.

1. Stoppen Sie den Frequenzumrichter und trennen Sie ihn von der Wechselstromquelle. Warten Sie
mindestens solange, wie am Frequenzumrichter angegeben.

2. Schrauben Sie die Llfterhalterung mit einem Schraubendreher vom Rahmen des
Frequenzumrichters ab und heben Sie die klappbare Liifterhalterung an ihrer Vorderkante leicht
nach oben.

3. Ziehen Sie das Lifterkabel ab. Entfernen Sie die Montagehalterung.

4. Montieren Sie die Halterung in umgekehrter Richtung. Achten Sie auf die Luftrichtung des
Frequenzumrichters und des Lufters wie in der Abbildung unten dargestellt:

mrmmmT ‘
[

Abbildung 6-1 Luftereinbau bei Frequenzumrichtern 1PH, 230 V, £2,2 kW
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Airdirection I ‘

Rotation Ar direction
direction

Abbildung 6-2 Luftereinbau bei Frequenzumrichtern 3PH, 400 V, 24 kW

6.1.3 Kondensator

6.1.3.1 Kondensator-Nachformierung

Wenn der Frequenzumrichter lange Zeit nicht benutzt wurde, sind vor Gebrauch die Anweisungen zur
Nachformierung des Zwischenkreiskondensators zu beachten. Die Lagerzeit wird ab dem Datum der
Lieferung des Frequenzumrichters berechnet.

Lagerzeit

MaRnahmen

Weniger als 1 Jahr

Kein Ladevorgang erforderlich.

Der Frequenzumrichter muss vor dem ersten Startbefehl 1 Stunde

1 bis 2 Jahre . )
lang eingeschaltet sein.
Verwenden Sie zum Laden des Frequenzumrichters ein
spannungsgeregeltes Netzteil:
i i i i o
2 bis 3 Jahre Laden Sie den Frequenzumrichter 30 Minuten lang mit 25 % der

Nennspannung, dann 30 Minuten lang mit 50 % der
Nennspannung, weitere 30 Minuten lang mit 75 % und schlieRlich
30 Minuten lang mit 100 % der Nennspannung.

Mehr als 3 Jahre

Verwenden Sie zum Laden des Frequenzumrichters ein
spannungsgeregeltes Netzteil:

Laden Sie den Frequenzumrichter 2 Stunden lang mit 25 % der
Nennspannung, dann 2 Stunden lang mit 50 % der
Nennspannung, weitere 2 Stunden lang mit 75 % und schlieRlich
2 Stunden lang mit 100 % der Nennspannung.

Aufladen des Frequenzumrichters durch einen SpannungsstoR3:

Die richtige Wahl des Spannungsstoes hangt von der Versorgungsleistung des Frequenzumrichters
ab. An Frequenzumrichter mit einer Eingangsspannung von 1PH/3PH 230V AC wird ein
SpannungsstoR von 1PH 230 V AC/2A angelegt. Frequenzumrichter mit einer Eingangsspannung von
1PH/3PH 230 V AC konnen einen Spannungsstol3 von 1PH 230 V AC/2A anlegen (L+ an R und N an
S oder T). Alle Zwischenkreis-Kondensatoren laden sich gleichzeitig auf, da es nur einen Gleichrichter

gibt.
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Ein Hochspannungs-Frequenzumrichter bendtigt wahrend des Ladevorgangs eine ausreichende
Spannung (z. B. 400 V). Der geringe Kondensatorstrom (2A reicht aus) kann verwendet werden, da
der Kondensator beim Laden fast keinen Strom benétigt.

6.1.3.2 Austausch von Elektrolytkondensatoren

Nichtbeachtung der Anweisungen kann es zu Verletzungen bis hin zu tédlichen

t <~ Lesen und befolgen Sie die Anweisungen in Kapitel 1 "Sicherheitshinweise". Bei
Verletzungen oder Gerateschaden kommen.

Der Elektrolytkondensator des Frequenzumrichters muss ausgewechselt werden, wenn er mehr als
35.000 Stunden in Betrieb war. Nahere Informationen zur Auswechslung erhalten Sie bei Ihrer INVT-
Niederlassung vor Ort oder Uber unsere nationale Service-Hotline (400-700-9997).

6.1.4 Stromkabel

<~ Lesen und befolgen Sie die Anweisungen in Kapitel 1 "Sicherheitshinweise". Bei
A Nichtbeachtung der Anweisungen kann es zu Verletzungen bis hin zu tddlichen
Verletzungen oder Gerateschaden kommen.

1. Stoppen Sie den Frequenzumrichter und trennen Sie ihn vom Stromnetz. Warten Sie mindestens
solange wie am Frequenzumrichter angegeben.

2. Uberpriifen Sie den festen Sitz der Stromkabelverbindungen.
3. Stromversorgung wiederherstellen.
6.2 Fehlerbehebung

< Die Wartung des Frequenzumrichters darf nur von qualifizierten Elektrikern
A durchgefilhrt werden. Lesen Sie die Sicherheitshinweise in Kapitel 1
"Sicherheitshinweise", bevor Sie am Frequenzumrichter arbeiten.

6.2.1 Alarm- und Fehleranzeige

Fehler werden durch LEDs angezeigt. Siehe Kapitel 4 "Bedienung liber das Bedienfeld". Wenn die
LTRIP“-LED leuchtet, zeigt eine Alarm- oder Fehlermeldung auf dem Display des Bedienfelds einen
fehlerhaften Betriebszustand des Frequenzumrichters an. Anhand der in diesem Kapitel enthaltenen
Informationen kénnen die meisten Alarm- und Fehlerursachen ermittelt und behoben werden. Wenn
nicht, wenden Sie sich bitte an die INVT-Niederlassung.

6.2.2 Fehler-Reset

Der Frequenzumrichter kann durch Driicken der Taste auf dem Bedienfeld, (iber den
digitalen Eingang oder durch Betatigen des Netzschalters zurlickgesetzt werden. Wenn die Stérung
behoben ist, kann der Motor wieder gestartet werden.

6.2.3 Fehlerbehebung am Frequenzumrichter

Nachdem ein Fehler aufgetreten ist, gehen Sie wie folgt vor.

1. Vergewissern Sie sich, dass kein Fehler am Bedienfeld vorliegt. Falls nicht, wenden Sie sich bitte
an die ortliche INVT-Niederlassung.

2. Wenn alles in Ordnung ist, Uberprifen Sie P07 und kontrollieren Sie die entsprechenden
gemeldeten Fehlerparameter, um den tatsachlichen Status beim Auftreten des aktuellen Fehlers
anhand aller Parameter zu bestatigen.
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3. Die folgende Tabelle zeigt eine detaillierte Ubersicht von und -

behebungsmafRnahmen.

Fehlerdiagnosen

4. Beheben Sie den Fehler und nehmen Sie entsprechende Hilfe in Anspruch.

5. Prufen Sie, ob der Fehler behoben ist, und fiihren Sie ein Fehler-Reset durch, um den

Frequenzumrichter zu starten.

F::LZF Art des Fehlers Mogliche Ursache Lésungen
outt Fehler Phase U e Beschleunigung zu stark; Bes:chle%migungszeit
IGBT-Modul - erhohen;
° IGBT-Modul beschéadigt; R .
out2 Fehler Phase V L] Fehlfunktionen aufgrund von Netzteil auswlechseln,
IGBT . Frequenzumrichterkabel
Stoérungen; ) prifen;
IGBT ®  Kurzschluss Erd Storungen durch externe
gegen Erde. .
Geréte auftreten.
Uberstrom bei Beschleunigungszeit
0ocC1 . .
Beschleunigung erhohen;
Uberstrom bei Eingangsleistung priifen;
oc2 Verzégerung ®  Beschleunigung zu stark; Waéhlen Sie einen
®  Netzspannung zu niedrig; Frequenzumrichter mit einer
® Die Leistung des héheren Leistung;
Frequenzumrichters ist zu Priifen Sie, ob die Last
gering; kurzgeschlossen ist
®  Schwankende oder (Erdschluss oder
auBergewodhnliche Kurzschluss zwischen den
Uberstrom bei Belastung; Leitungen) oder ob der Motor
Betrieb mit ®  Erdschluss oder nicht gleichmagig dreht;
0c3 konstanter Phasenverlust am Ausgang; Ausgangsverdrahtung
Drehzahl ®  Starke Stérungen von Uberpriifen;
aulen; Priifen Sie, ob starke
®  Uberspannungs-Kippschutz Storungen auftreten;
ist nicht gedffnet. Uberpriifen Sie die
Einstellung der
entsprechenden
Funktionscodes.
Uberspannung Eingangsleistung tberprifen;
oVv1 bei Priifen Sie, ob die
Beschleunigung Lastverzdgerungszeit zu kurz
Uberspannung | ®  Unnormale ist oder der
ov2 bei Verzégerung Eingangsspannung; Frequenzumrichter wahrend
®  Starke Energieriickfiihrung; der Motordrehung anlauft
Uberspannung | ®  Keine Bremskomponenten; oder ob dynamische
bei Betrieb mit | ®  Bremsenergie nicht gedffnet. Bremskomponenten
ovs konstanter installiert werden miissen;
Drehzahl Bremskomponenten
einbauen;
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Fehler-

. Art des Fehlers Mogliche Ursache Loésungen
Uberpriifen Sie die
Einstellung der
entsprechenden
Funktionscodes.
) ) Uberpriifen Sie die
Zwischenkreis- R . }
uv ®  Netzspannung zu niedrig. Eingangsleistung des
Unterspannung
Stromversorgungskabels.
®  Netzspannung zu niedrig. Netzspannung priifen;
. Motor-Nennstrom neu
. ®  Falsche Einstellung des .
Motoriiber- einstellen;
OL1 Motor-Nennstroms; .
lastung . Last priifen und
®  Kippen des Motors oder zu .
- Drehmomenterhéhung
starke Lastspriinge;
anpassen.
Beschleunigungszeit
° Beschleunigung zu stark; erhohen;
®  Neustart des laufenden Neustart nach Stopp
Frequenz- Motors vermeiden;
q. ®  Netzspannung zu niedrig; Netzspannung priifen;
oL2 umrichter- N . -
Uberlast ®  Zu hohe Belastung; Wahlen Sie einen
® Die Nennleistung ubersteigt Frequenzumrichter mit
die tatsachlich bendtigte hoherer Leistung;
Leistung erheblich. Wabhlen Sie einen
geeigneten Motor.
) ® D.er Fr?quenzumrlchterzelgt Priifen Sie die Last und den
Elektrische einen Uberlast-Voralarm . - -
oL3 - Einstellwert fur den Uberlast-
Uberlastung entsprechend dem
; Ll Voralarm.
eing 1 Wert an.
Einganas- ® Phasenverlust oder Eingangsleistung priifen;
SPI gang Schwankung am Eingang R, Verdrahtung der Installation
phasenverlust -
S, T. prifen.
[ ] U-, V-, W-Phasenverluste am
Ausgangsverdrahtung
Ausgangs- Ausgang (oder starke . s
SPO N Uberpriifen;
phasenverlust asymmetrische Drehstrom- . .
Motor und Kabel Gberpriifen.
Last).
®  Der Luftkanal ist blockiert §|ehe Behébung von
. R Uberstrom;
oder der Lufter ist Umverteilung;
OH1 Uberhitzung beschadigt Luftkanal freimachen oder
beheben ®  Umgebungstemperatur zu -
Liifter auswechseln;
hoch; Umgebungstemperatur
®  Zulange Uberlastungszeit. 9 N 9 P
senken;
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Fehler-

. Art des Fehlers Mogliche Ursache Loésungen
Priifen und wieder
anschlielen;

OH2 Uberhitzung Leistung verandern;

IGBT Netzteil auswechseln;
Haupt-Schalttafel
auswechseln.

EF Externer Fehler Die Eingangsklemmen S| fiir Engang des externen Geréts
externe Fehler sprechen an. prifen.
Richtige Baudrate einstellen;
®  Baudrate ist falsch Verdrahthng lder .
. Kommunikationsschnittstelle
eingestellt; riifen:
® Kommunikationsschaltkreis p. L
. . P Richtige
Kommunika- ist gestort; I
CE ) Kommunikationsadresse
tionsfehler ® Falsche .
K iKati d i einstellen;
ommunikationsadresse, Andern oder ersetzen Sie die
®  Die Kommunikation ist stark
estort Verkabelung oder
9 . verbessern Sie die
Entstorfunktion.
° ———— ——
Steuerplatine ist nicht richtig Steckverbinder iiberpriifen
angeschlossen; und Kabel erneut einstecken;
Stromerfas- ° Schlechte Hilfsleistung; . ’
ItE . ) Hall-Bauteil auswechseln;
sungsfehler ° Hall-Bauteile defekt; H t-Schalttafel
®  \erstarkerschaltkreis ist aupt-schaltiale’
auswechseln.
fehlerhaft.
®  Die Motorleistung stimmt frequepzumrlchter-Modell
R . . andern;
nicht mit der Leistung des .
N ” . Nennparameter geman dem
Frequenzumrichters Uberein; .
Typenschild des Motors
®  Nennparameter des Motors :
nicht richtig eingestellt; einstellen;
Autotuning- N 9 9 X ’ Motorlast entfernen;
tE ®  Erhebliche Abweichung -
Fehler . Motoranschluss prifen und
zwischen den Autotune- N
Parameter einstellen;
Parametern und den . -
Priifen Sie, ob der obere
Standardparametern;
o . . Frequenzgrenzwert mehr als
®  Zeitliberschreitung bei
R 2/3 der Nennfrequenz
Autotuning. -
betragt
¢ Fehlerbeim STOP/RST zum
Lesen/Schreiben des Zuriicksetzen driicken;

EEP | EEPROM-Fehler Steuerparameters ’

Haupt-Schalttafel
aufgetreten; auswechseln
® EEPROM ist beschadigt. i
[ ine-l -
Offline-Fehler PID PID-Riickfiihrsignalleitung
PIDE PID- Rickfihrung riifen:
Rickfuhrfehler | ®  PID-Ruckfihrquelle P .

verschwindet.

PID-Ruckfuhrquelle prifen.
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F::LZF Art des Fehlers Mogliche Ursache Loésungen
Fehler im Bremskreis oder
. Beschadigung der Bremseinheit priifen und
Fehlerin By .
bCE B inheit Bremsleitungen; Bremsleitung auswechseln;
remseinnel Externer Bremswiderstand Bremswiderstand erhéhen.
ist nicht ausreichend.
Werksseitig ’[:)rl: tﬁésnaztzuhri:cr::er];ar:fzelt des Konsultieren Sie lhren
END | eingestellte Zeit . d L Lieferanten und stellen Sie
; . Ubersteigt die intern . Y
ist erreicht . . die Laufzeit ein.
eingestellte Laufzeit.
Schlechte Verbindung des
lBedlelnfeIds oder Bedienfeld Einwandfreien Zustand des
ist offline; . - -
. . Bedienfeldkabels Uberpriifen;
. Bedienfeldkabel ist zu lang - -
Bedienfeld- Umgebung tberprifen und
. und es treten starke " L
PCE Kommunika- Stérungen auf: Storquelle beseitigen;
tionsfehler orung ! Wechseln Sie die Hardware
Teile der L
- . aus und fordern Sie einen
Kommunikationsschaltkreise Wartungsservice an
des Bedienfelds oder der 9 :
Hauptplatine sind fehlerhaft.
Schlechte Verbindung des
Bedienfelds oder Bedienfeld Umgebung tberprifen und
ist offline; Storquelle beseitigen;
. Bedienfeldkabel ist zu lang Wechseln Sie die Hardware
Fehler beim L
und es treten starke aus und fordern Sie einen
UPE Hochladen von . .
Parametern Stérungen auf; Wartungsservice an;
Teile der Wechseln Sie die Hardware
Kommunikationsschaltkreise aus und fordern Sie einen
des Bedienfelds oder der Wartungsservice an.
Hauptplatine sind fehlerhaft.
Schlechte Verbindung des . .
Bedienfelds oder Bedienfeld Umgebung dberpriifen und
ist offline: Storquelle beseitigen;
Fehler beim stotriine; . Wechseln Sie die Hardware
Bedienfeldkabel ist zu lang .
DNE Herunterladen aus und fordern Sie einen
und es treten starke .
von Parametern . ] Wartungsservice an;
Stérungen auf; R - .
. . Sichern Sie die Daten im
Datenspeicherfehler im .
. Bedienfeld erneut.
Bedienfeld.
Massekurz- Ausgang des Priifen Sie, ob der Motor
ETH1 ) . .
schlussfehler 1 Frequenzumrichters ist normal angeschlossen ist
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F::LZF Art des Fehlers Mogliche Ursache Lésungen
gegen Masse oder nicht;
kurzgeschlossen; Hall-Bauteil ersetzen;
Fehler in der Haupt-Schalttafel
Stromerkennungsschaltung; auswechseln.
Es besteht ein groRer Setzen Sie die
Unterschied zwischen der Motorparameter zuriick und
ETH2 Massekurz- tatsachlich eingestellten stellen Sie sicher, dass diese
schlussfehler 2 Motorleistung und der Parameter korrekt sind;
Leistung des Priifen Sie, ob die
Frequenzumrichters. Motorleistungsparameter in
der Gruppe P2 mit der
tatsachlich verwendeten
Motorleistung
Ubereinstimmen.
) Qer Frequenzumrichter zeigt Last priifen und den
Elektronischer einen Unterlast-Voralarm X -
LL Einstellwert fir den
Unterlastfehler entsprechend dem
. e Unterlast-Voralarm.
eing 1 Wert an.
sTo Safe Torque Off STO-Funktion funktioniert
(STO) normal
. Stoérung oder interner
STL1 Storur'1_|91 Kanal Hardware-Schaltkreisfehler
in Kanal H1
in - ang " STO-Schalter auswechseln;
Stoérung Kanal Stdrung oder interner wenn das Problem nach dem
STL2 9 Hardware-Schaltkreisfehler -
H2 . Auswechseln weiterhin
in Kanal H2
— - besteht, den Hersteller
. Storung oder interner X
Fehler im - kontaktieren.
. Hardware-Schaltkreisfehler
STL3 internen . . ™
Schaltkreis ist gleichzeitig an Kanal H1
und Kanal H2 aufgetreten.
CRC-Priffehler
CICE fur CRC-Priffehler fir Kontaktieren Sie den
Sicherheitscode Sicherheitscode FLASH Hersteller.
FLASH
STO-Alarm

1. Wenn die Hunderterstelle von P11.16 auf 0 gesetzt ist, ist der STO-Alarm verriegelt.

Wenn H1 und H2 wahrend des Betriebs "AUS" sind (Sicherheitsfunktion erforderlich), wechselt der
Umrichter in den Sicherheitsmodus und stoppt den Ausgang wie in Abb. 1 gezeigt. Der STO-Alarm
erlischt erst dann, wenn die Riicksetzaktion giiltig ist. Der externe Startbefehl muss zuriickgesetzt
werden, damit der Frequenzumrichter den Startbefehl wieder ausfiihren kann.
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Running
command Running Stop Running
H1 ON | OFF | ON
H2 ON OFF | ON
VFD output |Running|  Stop Running
Reset (RST) @‘

2. Wenn die Hunderterstelle von P11.16 auf 1 gesetzt ist, wird der STO-Alarm entriegelt.

Wie in Abb. 2 unten gezeigt, bedeutet die Alarmentriegelung, dass der angezeigte STO-Alarm ohne
Riicksetzaktion automatisch erlischt, wenn der Zustand wiederhergestellt ist. Nach dem Zuriicksetzen
des externen Startbefehls fiihrt der Frequenzumrichter den Startbefehl erneut aus.

Running Stop Running

ON

Running
command

H1
H2

VFD output [Running Running

Fehler STL1

Wie in Abb. 3 unten gezeigt, wechselt der Umrichter in den Sicherheitsmodus und stoppt den Ausgang
unabhangig vom Startbefehl, wenn ein Fehler im Hardware-Schaltkreis der Sicherheitsschaltung 1
vorliegt, wahrend der Hardware-Schaltkreis des Signals H2 nicht gestort ist, d. h. wenn wéahrend des
Betriebs ein Fehler an H1 vorliegt (Sicherheitsfunktion erforderlich). Der Frequenzumrichter fiihrt trotz
Reset-Befehlen und zuriickgesetztem externem Startbefehl keinen weiteren Startbefehl aus und der
STL1-Alarm ist dauerhaft verriegelt.

Running

command Running Stop Running
H1 ON OFF | ON
H2 ON

VFD outpt [Runming|  siop
Reset (RST) Reset

Fehler STL 2

Wie in Abb. 4 unten gezeigt, wechselt der Umrichter in den Sicherheitsmodus und stoppt den Ausgang
unabhangig vom Startbefehl, wenn ein Fehler im Hardware-Schaltkreis der Sicherheitsschaltung 2
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vorliegt, wahrend der Hardware-Schaltkreis des Signals H1 nicht gestort ist, d. h. wenn wéahrend des
Betriebs ein Fehler an H2 vorliegt (Sicherheitsfunktion erforderlich). Der Frequenzumrichter fiihrt trotz
Reset-Befehlen und zuriickgesetztem externem Startbefehl keinen weiteren Startbefehl aus und der
STL2-Alarm ist dauerhaft verriegelt.

Running
command Running Stop | Running
N
H1 o
H2 ON OFF | ON

VFD output [Running]  stop
Reset
Reset (RST)

6.2.4 Weitere Zustande

Fehlercode Art des Fehlers Mdogliche Ursache Losungen
Systemabschaltung oder
niedrige DC-Spannung

PoFF Systemabschaltung

Netz prifen
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Kapitel 7 Kommunikationsprotokoll

7.1 Einfithrung in das Modbus-Protokoll

Das Modbus-Protokoll ist ein Software-Protokoll und eine haufig in elektrischen Steuerungen
verwendete Sprache. Anhand dieses Protokolls kann das Steuergerat mit anderen Geraten lber das
Netzwerk (Kanal der Signallibertragung oder physikalische Ebene, z. B. RS485) kommunizieren. Mit
diesem Industriestandard kénnen die Steuergerate verschiedener Hersteller an ein industrielles
Netzwerk angeschlossen werden und darliber Daten gemeinsam nutzen.

Fiir das Modbus-Protokoll gibt es zwei Ubertragungsmodi: ASCIl-Modus und RTU-Modus (Remote
Terminal Units, d. h. entfernte Terminaleinheiten) In einem Modbus-Netz missen alle Gerate den
gleichen Ubertragungsmodus wahlen und ihre Grundparameter wie Baudrate, Digitalbit, Priifbit und
Stopbit diirfen sich nicht voneinander unterscheiden.

Ein Modbus-Netzwerk ist ein Steuernetzwerk mit einem Master und mehreren Slaves, d.h. es gibt nur
ein Gerét, das als Master dient, und die anderen sind die Slaves im Modbus-Netzwerk. Der Master ist
das Gerat, das das aktive Recht hat, Nachrichten an das Modbus-Netzwerk zu senden, um andere
Gerate zu steuern und abzufragen. Der Slave ist ein passives Gerét, das erst dann Daten an das
Modbus-Netzwerk sendet, wenn er vom Master eine Steuerungs- oder Abfragenachricht (Befehl)
erhalten hat (Antwort). Nachdem der Master eine Nachricht gesendet hat, bleibt den angesteuerten
bzw. angefragten Slaves eine bestimmte Zeitspanne fiir ihre Antwort. Dadurch wird sichergestellt, dass
jeweils nur ein Slave eine Nachricht an den Master sendet, und eine gegenseitige Stérung der Signale
vermieden.

Im Allgemeinen kann der Benutzer PC, SPS, IPC und HMI als Master einstellen, um eine zentrale
Steuerung zu realisieren. Die Einstellung eines bestimmten Gerats als Master bietet andere
Mdglichkeiten als die Einstellung durch einen Bedienknopf oder einen Schalter, es sei denn, das Gerat
hat ein besonderes Nachrichtenformat. Wenn z. B. der tibergeordnete Rechner lauft und der Bediener
auf den Befehlsknopf driickt klickt, kann der Ubergeordnete Rechner aktiv eine Befehlsnachricht
senden, selbst wenn er die Nachricht von anderen Geraten nicht empfangen kann. In diesem Fall ist
der Ubergeordnete Rechner der Master. Und wenn der Frequenzumrichter so ausgelegt ist, dass er die
Daten erst nach Erhalt des Befehls sendet, dann ist der Frequenzumrichter der Slave.

Der Master kann mit jedem einzelnen Slave oder mit allen Slaves kommunizieren. Auf eine einmalige
Anfrage muss der Slave eine Antwortnachricht zurickmelden; auf die Broadcasting-Nachricht des
Masters muss der Slave keine Antwortnachricht zuriickmelden.

7.2 Anwendung

Das Modbus-Protokoll des Frequenzumrichters ist der RTU-Modus und nutzt RS485 als
Zweileiterausflihrung fir die physikalische Ebene.

7.2.1 Zweileiter-RS485

Die RS485-Schnittstelle (Zweileiter) arbeitet im Halbduplexverfahren und ihr Datensignal wird
differenziell {ibertragen. Dies wird auch als symmetrische Ubertragung bezeichnet. Dazu werden
verdrillte Zweidrahtleitungen verwendet, bei denen ein Leiter als A (+) und der andere als B (-) definiert
ist. Im Allgemeinen ist der Logikwert ,1“, wenn der positive elektrische Pegel zwischen den
Sendesignalen A und B zwischen +2 V und +6 V liegt, und ,0“, wenn der elektrische Pegel zwischen -
2V und -6V liegt.

-115-



Frequenzumrichter Baureihe GD20-EU Kommunikationsprotokoll

485+ an der Klemmenleiste entspricht A und 485- entspricht B.

Die Kommunikations-Baudrate gibt die Anzahl der binéren Bits pro Sekunde wieder. Die Einheit ist Bit/s
(bps). Je hdher die Baudrate, desto schneller ist die Ubertragungsgeschwindigkeit und desto geringer
ist der Stérschutz. Die folgende Ubersicht zeigt die maximalen Ubertragungsdistanzen, wenn verdrillte
0,56-mm-Zweidrahtleitungen (24AWG) als Kommunikationskabel verwendet werden:

Max. Max. Max. Max.
Baud- | .. Baud-| . Baud-| .. Baud- | ..
Ubertragungs- Ubertragungs- Ubertragungs- Ubertragungs-
rate . rate . rate . rate A
distanz distanz distanz distanz
2400 4800 9600 19200
1800 m 1200 m 800 m 600 m
bps bps bps bps

Es wird empfohlen, geschirmte Kabel zu verwenden und die Schirmung wahrend der Kommunikation
Uiber die RS485-Schnittstelle als Erdungsleitung zu verwenden.

In Féllen, in denen weniger Gerate zum Einsatz kommen und die Ubertragungsentfernung kiirzer ist,
wird empfohlen, einen 120-Q-Abschlusswiderstand zu verwenden, da die Leistung zwar mit
zunehmender Entfernung nachléasst, die Leistungsfahigkeit des Netzwerks aber auch ohne
Lastwiderstand gut ist.

7.2.1.1 Verwendung nur eines Frequenzumrichters

Abbildung 7-1 zeigt die Modbus-Verbindung zwischen einem einzelnen Frequenzumrichter und einem
PC. Im Allgemeinen verfiigt der Computer nicht tber eine RS485-Schnittstelle, so dass die RS232-
oder USB-Schnittstelle des Computers muss durch einen Konverter in eine RS485-Schnittstelle
umgewandelt werden muss. SchlieBen Sie Klemme A der RS485-Schnittstelle an Klemme 485+ des
Frequenzumrichters und Klemme B an Klemme 485- an. Es wird empfohlen, geschirmte verdrillten
Zweidrahtleitungen zu verwenden. Wenn ein RS232-auf-RS485-Konverter verwendet und die RS232-
Schnittstelle des Computers mit der RS232-Schnittstelle des Konverters verbunden wird, muss das
Kabel so kurz wie méglich und maximal 15 m lang sein. Es wird empfohlen, den RS232-auf-RS485-
Konverter direkt an den Computer anzuschlieBen. Bei Verwendung eines USB-auf-RS485-Konverters
sollte das Kabel ebenfalls so kurz wie mdglich sein.

Wahlen Sie nach dem Verdrahten die passende Schnittstelle zum Ubergeordneten Rechner
(Schnittstelle des RS232-auf-RS485-Konverters, z. B. COM1 wahlen) und stellen Sie die
grundlegenden Parameter wie Kommunikations-Baudrate und digitales Priifbit auf die gleichen Werte
wie beim Frequenzumrichter ein.
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Twisted pairs with shied screen

RS485 Rout
Earth 485-| 485+
Convert from 2

RS232 to RS485

Computer

VFD

Abbildung 7-1 RS485-Verdrahtungsplan fiir Netzwerk mit einem Frequenzumrichter

7.2.1.2 Verwendung mehrerer Frequenzumrichter
In Anwendungen mit mehreren Geraten werden in der Regel Chrysanthemen- und Sternschaltungen
verwendet.

Die Industrienormen RS485 fiir Feldbussysteme schreiben eine Chrysanthemenschaltung vor. Die
beiden Enden sind mit 120-Q-Abschlusswiderstanden verbunden wie in Abbildung 7.2 dargestellt.

Twisted pair cables with shield screen
-r -~

TN -~ ~ -~ -~ -
s s -, -, s s
{ ST >0 |aes > >T 48> > | 45+ 120 Ohm
i - —_ -7 — — | —, Terfinal resistor

| [ 485 - [ 11l 485- [ == 485-
Earth Earth Earth

RS232-485 cesnen

Max length of

oDl Ro: 1o VFD VFD VFD
Computer

Address 1 Address 2 Address n

Abbildung 7.2 Praktisches Anwendungsschema der Chrysanthemenschaltung

Abbildung 7-3 zeigt eine Sternschaltung. Der Abschlusswiderstand muss an die beiden am weitesten
voneinander entfernten Gerate angeschlossen werden. (Gerat Nr. 1 und Nr. 15)
12

%

Main control
devices

32

Abbildung 7-3 Sternschaltung

Es wird empfohlen, bei Mehrfachverbindungen geschirmte Kabel zu verwenden. Die grundlegenden
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Parameter der Gerate wie Baudrate und digitales Priifbit bei RS485 missen gleich sein und jede
Adresse darf nur einmal vergeben werden.

7.2.2 RTU-Modus
7.2.2.1 Aufbau eines RTU-Kommunikationsframe

Wenn der Regler auf Kommunikation im RTU-Modus im Modbus-Netzwerk eingestellt ist, enthalt jedes
8-Bit-Byte in der Nachricht zwei 4-Bit-Hexadezimalzeichen. Im Vergleich zum ACSII-Modus kénnen in
diesem Modus mehr Daten mit der gleichen Baudrate gesendet werden.

Code-System
- 1 Startbit

7 oder 8 digitale Bits; das kleinste giiltige Bit kann zuerst gesendet werden. Jeder 8-Bit-Frame enthalt
zwei Hexadezimalzeichen (0...9, A...F)

1 gerades/ungerades Paritatsbit. Wenn kein Checkout erfolgt, ist kein gerades/ungerades Paritatsbit
vorhanden.

1 Stopbit (mit Checkout), oder 2 Bit (ohne Checkout)
Datenfeld Fehlererkennung

CRC
Das Datenformat wird folgendermaRen dargestellt:

11-Bit-Zeichenframe (BIT1-BIT8 sind die digitalen Bits)

‘ Start-Bit | BIT1 ‘ BIT2 ‘ BIT3 ‘ BIT4 | BIT5 ‘ BIT6 ‘ BIT7 ‘ BIT8 ‘ Priifbit ‘ S};ﬁp ‘
10-Bit-Zeichenframe (BIT1-BIT7 sind die digitalen Bits)
. o Stopp
Start-Bit BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BITS BIT6 BIT7 Priifbit _Bit

In einem Zeichenframe wird das digitale Bit wirksam. Das Startbit, das Priifbit und das Stopbit dienen
fir die direkte Ubertragung des digitalen Bits an das andere Gerit. Das digitale Bit, das
gerade/ungerade Paritatsbit und das Stopbit missen in der realen Anwendung den gleichen Wert
haben.

Die Modbus-Mindestleerlaufzeit zwischen zwei Frames darf nicht weniger als 3,5 Byte betragen. Das
Netzwerkgeréat erkennt den Netzwerkbus auch wahrend des Zeitintervalls. Wenn das erste Feld (das
Adressfeld) empfangen wird, dekodiert das entsprechende Gerét das nachste Ubertragungszeichen.
Wenn das Zeitintervall mehr als 3,5 Byte betragt, endet die Nachricht.

Der gesamte Nachrichtenframe im RTU-Modus ist ein kontinuierlicher Ubertragungsfluss. Bei einem
Zeitintervall von mehr als 1,5 Byte vor Ende des Frames erneuert das empfangende Geréat die
unvollstandige Nachricht und nimmt das néachste Byte als Adressfeld der neuen Nachricht an. Wenn
also die neue Nachricht innerhalb des Zeitintervalls von 3,5 Byte auf die vorherige folgt, wird sie vom
empfangenden Gerat genauso behandelt wie die vorherige Nachricht. Wenn dies wahrend der
Ubertragung geschieht, erzeugt der CRC eine Fehlermeldung, um den sendenden Gerdten zu
antworten.
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Die Standardstruktur des RTU-Frames:

START T1-T2-T3-T4 (Ubertragungszeit von 3,5 Byte)
Kommunikationsadresse: 0-247 (Dezimalsystem) (0 ist die Broadcast-
ADDR
Adresse)
cMD 03H: Slave-Parameter lesen

06H: Slave-Parameter schreiben

DATEN (N-1) Die Daten von 2*N Bytes sind der Hauptinhalt der Kommunikation

DATEN (0) sowie der Kern des Datenaustausches.

CRC CHK low bit (Low
Bit der CRC-Priifung)
CRC CHK high bit
(CRC-Priifung, High Bit)
END T1-T2-T3-T4 (Ubertragungszeit von 3,5 Byte)
7.2.2.2 Fehlerpriifung bei RTU-Kommunikations-Frames

Erkennungswert: CRC (16BIT)

Verschiedene Faktoren (z. B. elektromagnetische Stérungen) kénnen Fehler bei der Dateniibertragung
verursachen. Wenn zum Beispiel die gesendete Nachricht den Logikwert "1" hat, muss die
Potenzialdifferenz A-B an der RS485-Schnittstelle 6 V betragen, tatsachlich kann es aufgrund
elektromagnetischer Stérungen passieren, dass sie -6 V betragt, so dass die lbrigen Gerate die
gesendete Nachricht als Logikwert "0* erkennen. Wenn kein Fehler-Checkout erfolgt, kénnen die
empfangenden Geréte die Nachricht nicht als falsch erkennen und eine falsche Antwort geben, was zu
schwerwiegenden Folgen flihrt. Das Checkout ist also ein duRerst wichtiger Teil der Nachricht.

Das Checkout besteht darin, dass der Absender die zu sendenden Daten nach einer festen Formel
berechnet und dann das Ergebnis mit der Nachricht sendet. Wenn der Empfanger diese Nachricht
empfangt, berechnet er ein weiteres Ergebnis nach der gleichen Methode und vergleicht es mit dem
gesendeten Ergebnis. Wenn zwei Ergebnisse Ubereinstimmen, ist die Nachricht korrekt. Wenn nicht,
ist die Nachricht falsch.

Die Fehlerpriifung des Frames kann in zwei Teile unterteilt werden: die Bitpriifung des Bytes und die
Priifung der sémtlicher Daten des Frames (CRC-Priifung).

Bitpriifung der einzelnen Bytes (Priifung auf ungerade/gerade Paritat)

Der Benutzer hat die Wahl zwischen ,Bit-Checkout” und ,kein Checkout", was sich auf die Einstellung
des Priifbits jedes Bytes auswirkt.

Die Definition der Prifung auf gerade Paritat: Ein gerades Paritatsbit wird vor der Dateniibertragung
hinzugefiigt, um abzubilden, ob der Wert "1" in der Datenlibertragung ungerade oder gerade ist. Wenn
der Wert gerade ist, ist das Priifbyte "0"; andernfalls ist das Priifbyte "1". Diese Methode wird verwendet,
um die Paritat der Daten einzustellen.

Die Definiton der Prifung auf ungerade Paritdt: Ein ungerades Paritatsbit wird vor der
Datenlibertragung hinzugefligt, um abzubilden, ob der Wert "1" in der Datenuibertragung ungerade
oder gerade ist. Wenn der Wert ungerade ist, ist das Prifbyte "0"; andernfalls ist das Prifbyte "1".
Diese Methode wird verwendet, um die Paritat der Daten einzustellen.

Bei der Ubertragung von "11001110" sind beispielsweise fiinf "1" in den Daten enthalten. Bei Priifung
auf gerade Paritat ist das gerade Paritatsbit "1", bei Priifung auf ungerade Paritat ist das ungerade
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Paritatsbit "0". Das gerade und ungerade Paritatsbit wird anhand seiner Position im Frame berechnet.
Ebenso fiihren auch die empfangenden Geréte die Priifung auf gerade und ungerade Paritat durch.
Wenn die Paritat der empfangenen Daten vom eingestellten Wert abweicht, liegt ein Fehler in der
Kommunikation vor.

Zyklische Redundanzpriifung (CRC)

Fur das Checkout wird das Format RTU-Frame verwendet. Der Frame enthélt das
Fehlererkennungsfeld, das auf der Berechnung nach der zyklischen Redundanzpriifung (CRC) basiert.
Das CRC-Feld besteht aus zwei Bytes, die 16 bindre Zahlenwerte enthalten. Es wird nach der
Berechnung durch das sendende Gerat in den Frame. Das empfangende Gerét berechnet die CRC
des empfangenen Frames neu und vergleicht sie mit dem Wert im empfangenen CRC-Feld. Wenn die
beiden CRC-Werte unterschiedlich sind, liegt ein Fehler in der Kommunikation vor.

Wahrend der CRC wird 0*FFFF gespeichert. AnschlieRend werden die fortlaufenden 6 Bytes dariiber
im Frame und der Wert im Register verarbeitet. Nur die 8-Bit-Daten in jedem Zeichen sind fiir die CRC
wirksam, wahrend das Startbit, das Endbit und das ungerade und gerade Paritétsbit unwirksam sind.

Die Berechnung erfolgt nach der international tblichen CRC-Prifregel. Wenn der Benutzer die CRC-
Berechnung bearbeitet, kann er sich auf den entsprechenden Standard fiir die CRC-Berechnung
beziehen, um das erforderliche CRC-Berechnungsprogramm zu schreiben.

Als Referenz dient die folgende einfache Funktion fiir die Berechnung der CRC (programmiert mit der
Programmiersprache C):

unsigned int crc_cal_value (unsigned char *data_value,unsigned char
data_length)

{

int 1i;

unsigned int crc_value=0xffff;

while (data_length--)

{ crc_value®=*data_value++;
for (1i=0;1<8;1i++)
{

if (crc_value&0x0001)crc_value=(crc_value>>1)"0xa001;
else crc_value=crc_value>>1;
} }

return(crc_value);

}

Beim Kontaktplan berechnet CKSM den CRC-Wert entsprechend dem Inhalt des Frames nach der
Tabellensuchmethode. Die Methode ist fortschrittlich, einfach zu programmieren und schnell zu
berechnen. Allerdings belegt das Programm enormen ROM-Speicherplatz. Daher sollte es mit Vorsicht
verwendet werden, je nachdem, wie viel Platz das Programm benétigt.
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7.2.3 ASCII-Modus

Bezeich- Definition
nung
Das Kommunikationsprotokoll gehdért zum Hexadezimalsystem. Die ASCII-
Nachrichtenzeichen haben die folgende Bedeutung: "0"... "9", "A"... ,F“. Dabei wird jedes
Hexadezimalzeichen durch die dem Zeichen entsprechende ASCII-Nachricht dargestellt.
Code- Zeichen ‘0’ "1 2! '3 ‘4 '5' '6' 7
System | "ASCI CODE | 0x30 | 0x31 | 0x32 | 0x33 | 0x34 | 0x35 | 0x36 | Ox37
Zeichen '8' '9' ‘A 'B' 'C' 'D' 'E' 'F'
ASCII CODE | 0x38 | 0x39 | Ox41 | 0x42 | Ox43 [ Ox44 | Ox45 | Ox46
Startbit, 7/8 Datenbits, Prifbit und Stopbit. Die Datenformate sind in der folgenden
Ubersicht aufgefiihrt:
11-Bit-Zeichenframe:
Datenfor ‘ Stanbit‘ BIT1 ‘ BIT2 ‘ BIT3 ‘ BIT4 ‘ BITS ‘ BIT6 ‘ BIT? ‘ BIT8 ‘ Pruf- ‘ Stopp- ‘
mat bit Bit
10-Bit-Zeichenframe:
. ... | Stopp-
‘Stanblt BIT1 | BIT2 ‘ BIT3 ‘ BIT4 ‘ BIT5 ‘ BIT6 ‘ BIT7 ‘ Priifbit ‘ Bit ‘

Im ASCII-Modus lautet der Frame-Header ":" ("0*3A"), das Frameende ist standardmafig "CRLF"
("0*0D" "0*0A"). Im ASCII-Modus werden alle Datenbytes mit Ausnahme des Frame-Headers und des
Frameendes als ASCII-Code Ubertragen, wobei zuerst vier High-Bit-Gruppen und anschlieBend vier
Low-Bit-Gruppen gesendet werden. Im ASCII-Modus betragt die Datenlange 8 Bit. Fiir den ASCII Code
werden die GroRbuchstaben von 'A-'F' verwendet. Nun wird LRC fir die Redundanzpriifung
verwendet, die sich auf die Slave-Adresse und die Dateninformationen bezieht. Die Priifsumme
entspricht dem Komplement der Zeichensumme aller teilnehmenden Checkout-Daten.

ASCII data frame format
— Modbus message —)

Starting character: Slave | |Function Ending character:
“0x3A” |address| | code || Data |[Checkeut)l . ons «oron”
Standardstruktur eines ASCII-Frames:
START "' (0x3A)
Adresse Hi Kommunikationsadresse:

Die 8-Bit-Adresse wird durch die Kombination
zweier ASCII-Codes gebildet

Funktion Hi Funktionscode:

Die 8-Bit-Adresse wird durch die Kombination

Adresse Lo

Funktion Lo zweier ASCII-Codes gebildet
DATEN (N-1) Dateninhalt:
nx8-Bit-Dateninhalt wird durch Kombination von 2n (n<16) ASCII-
DATEN (0) Codes gebildet
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LRC CHK Hi N ]
(LRC-Priifung Hi) - _ LRC-Prifcode: .
LRC CHK Lo Der 8-Bit-Priifcode wird durch die Kombination zweier ASCII-Codes
bildet.
(LRC-Priifung Lo) gebice
END Hi Endzeichen:
END Lo END Hi=CR (0x0D), END Lo=LF (0x0A)

7.2.3.1 Priifung im ASCII-Modus (LRC-Priifung)

Der Priifcode (LRC-Prifung) ist der kombinierte Wert von Adresse und Dateninhalt. So lautet
beispielsweise der Prifcode der oben genannten Kommunikationsnachricht 2.2.2:
0x02+0x06+0x00+0x08+0x13+0x88=0xAB, dann folgt das Komplement zu 2=0x55. Als Referenz dient
die folgende einfache Funktion fir die Berechnung der LRC (programmiert mit der
Programmiersprache C):

Static unsigned char

LRC (auchMsg,usDatalLen)

unsigned char *auchMsg;

unsigned short usDatalen;

{

unsigned char uchLRC=0;

while (usDatalLen--)

uchLRC+=*auchMsg++;

return ( (unsigned char) ( - ((char)uchLRC)));
}

7.3 Befehlscode und Kommunikationsdaten

7.3.1 RTU-Modus

7.3.1.1 Befehlscode: 03H

03H (entspricht dem Binarwert 0000 0011), Lesen von N Wortern (N < 16)

Befehlscode 03H bedeutet, dass, wenn der Master Daten vom Frequenzumrichter liest, die
Datennummer von der "Datennummer” im Befehlscode abhéangt. Die maximale Zahl ist 16 und die zu
lesende Parameteradresse muss fortlaufend sein. Die Lange der Daten betragt jeweils 2 Byte (ein
Wort). Das folgende Befehlsformat ist in Hexadezimalzeichen ausgedriickt (eine Zahl mit "H" bedeutet
Hexadezimalzahl), eine Hexadezimalzahl belegt ein Byte.

Anhand dieses Befehlscodes wird der Betriebszustand des Frequenzumrichters gelesen.

Beispiel: Lesen zweier fortlaufender Dateninhalte aus 0004H aus dem Frequenzumrichter mit der
Adresse 01H (Lesen des Inhalts der Datenadressen 0004H und 0005H). Der Frame ist
folgendermalen aufgebaut:

RTU-Master-Befehlsnachricht (vom Master zum Frequenzumrichter)
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START T1-T2-T3-T4
ADDR 01H
CMD 03H
High Bit der Startadresse 00H
Low Bit der Startadresse 04H
High Bit der Datennummer 00H
Low Bit der Datennummer 02H
Low Bit der CRC-Priifung 85H
CRC-Priifung, High Bit CAH
END T1-T2-T3-T4

Zwischen T1-T2-T3-T4 START und T1-T2-T3-T4 END soll eine Leerlaufzeit von mindestens 3,5 Bytes
liegen, um zwei Nachrichten voneinander zu unterscheiden und um zu vermeiden, dass zwei
Nachrichten als eine Nachricht angesehen werden.

ADDR = 01H bedeutet, dass die Befehlsnachricht an den Frequenzumrichter mit der Adresse 01H

gesendet wird und ADDR ein Byte belegt

CMD=03H bedeutet, dass die Befehlsnachricht zum Lesen von Daten aus dem Frequenzumrichter

gesendet wird und CMD ein Byte belegt

"Startadresse" bedeutet, dass die Daten aus der Adresse gelesen werden und 2 Bytes belegen, wobei

das High Bit vorne und das Low Bit hinten steht.

"Datennummer” bedeutet die Nummer der Lesedaten in der Einheit Wort. Wenn die "Startadresse"
0004H und die "Datennummer" 0002H ist, werden die Daten von 0004H und 0005H gelesen.

CRC belegt 2 Bytes, wobei das High Bit vorne und das Low Bit hinten steht.

RTU-Slave-Antwortnachricht (vom Frequenzumrichter an den Master)

START T1-T2-T3-T4
ADDR 01H
CMD 03H
Byte-Nummer 04H
High Datenbit der Adresse 13H
0004H
Datenbit (Low Bit) der Adresse 88H
0004H
High Datenbit der Adresse
0005H 00H
Datenbit (Low Bit) der Adresse 00H
0005H
CRC CHK low bit (Low Bit der 7EH
CRC-Priifung)
CRC CEHK hlgh bit (F)RC- 9DH
Priifung, High Bit)
END T1-T2-T3-T4

Die Antwort hat die folgende Bedeutung:
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ADDR = 01H bedeutet, dass die Befehlsnachricht an den Frequenzumrichter mit der Adresse 01H
gesendet wird und ADDR ein Byte belegt

CMD=03H bedeutet, dass die Nachricht vom Frequenzumrichter an den Master fiir die Antwort des
Lesebefehls empfangen wird und CMD ein Byte belegt

"Byte-Nummer" bedeutet alle Byte-Nummern ab dem Byte (ohne das Byte selbst) bis zum CRC-Byte
(ohne das Byte selbst). 04 bedeutet, dass es 4 Byte Daten von der "Byte-Nummer" bis zum Low Bit
der CRC-Prifung ("CRC CHK low bit*) gibt, und zwar High Bit der digitalen Adresse 0004H (,digital
address 0004H high bit“), Low Bit der digitalen Adresse 0004H ("digital address 0004H low bit*), High
Bit der digitalen Adresse 0005H ("digital address 0005H high bit“) und Low Bit der digitalen Adresse
0005H ("digital address 0005H low bit").

Es werden 2 Bytes in einer Nachricht gespeichert, wobei das High Bit am Anfang und das Low Bit am
Ende der Nachricht steht. Die Daten der Datenadresse 0004H sind 1388H und die Daten der
Datenadresse 0005H sind 0000H.

CRC belegt 2 Bytes, wobei das High Bit vorne und das Low Bit hinten steht.

7.3.1.2 Befehlscode: 06H

06H (entspricht dem Binarwert 0000 0110), Schreiben eines Wortes

Der Befehl bedeutet, dass der Master Daten in den Frequenzumrichter schreibt. Ein Befehl kann nur

ein Datenelement schreiben. Dies dient zum Andemn der Parameter und der Betriebsart des
Frequenzumrichters.

Beispiel: Schreiben von 5000 (1388H) an 0004H aus dem Frequenzumrichter mit der Adresse 02H.
Der Frame ist folgendermaRen aufgebaut:

RTU-Master-Befehlsnachricht (vom Master zum Frequenzumrichter)

START T1-T2-T3-T4
ADDR 02H
CMD 06H
High Bit der Schreibdaten-Adresse 00H
Low Bit der Schreibdaten-Adresse 04H
High Bit des Dateninhalts 13H
Low Bit des Dateninhalts 88H

CRC CHK low bit

(Low Bit der CRC-Priifung) CsH
CRC ?HK hlgh bit . 6EH
(CRC-Priifung, High Bit)
END T1-T2-T3-T4

RTU-Slave-Antwortnachricht (vom Frequenzumrichter an den Master)

START T1-T2-T3-T4
ADDR 02H
CMD 06H
High Bit der Schreibdaten-Adresse 00H
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Low Bit der Schreibdaten-Adresse 04H
High Bit des Dateninhalts 13H
Low Bit des Dateninhalts 88H
CRC CHK low bit (Low Bit der CRC-
Priifung) CoH
CRC CHK high bit (CRC-Priifung, 6EH
High Bit)
END T1-T2-T3-T4

Achtung: In den Abschnitten 7.2 und 7.3 werden insbesondere die Befehlsformate beschrieben.

7.3.1.3 Befehlscode 08H, Diagnose
Bedeutung der Unterfunktions-Codes

| Unterfunktions-Code |

Beschreibung

[ 0000 |

Zurlick zur Datenabfrage

Beispiel: Die Zeichenkette fir die Abfrage von Daten ist dieselbe wie die Zeichenkette fir die
Datenantwort, wenn die Loop-Erkennung an Adresse 01H des Frequenzumrichters durchgefiihrt wird.

Der RTU-Anfragebefehl lautet:

START T1-T2-T3-T4
ADDR 01H
CMD 08H
High Bit des Unterfunktionscodes 00H
Low Bit des Unterfunktionscodes 00H
High Bit des Dateninhalts 12H
Low Bit des Dateninhalts ABH
CRC CHK low bit
(Low Bit der CRC-Priifung) ADH
CRC CHK high bit 14H
(CRC-Priifung, High Bit)
END T1-T2-T3-T4
Der RTU-Antwortbefehl lautet:
START T1-T2-T3-T4
ADDR 01H
CMD 08H
High Bit des Unterfunktionscodes 00H
Low Bit des Unterfunktionscodes 00H
High Bit des Dateninhalts 12H
Low Bit des Dateninhalts ABH
CRC CHK low bit
(Low Bit der CRC-Priifung) ADH
CRC CHK high bit 14H
(CRC-Priifung, High Bit)
END T1-T2-T3-T4
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7.3.1.4 Befehlscode 10H, fortlaufendes Schreiben

Befehlscode 10H bedeutet, dass, wenn der Master Daten in den Frequenzumrichter schreibt, die
Datennummer von der "Datennummer" im Befehlscode abhangt. Maximal kénnen 16 fortlaufende
Befehle gelesen werden.

Beispiel: Schreiben von 5000 (1388H) in 0004H des Frequenzumrichters mit der Slave-Adresse 02H
und 50 (0032H) in 0005H. Der Frame ist folgendermaRen aufgebaut:

Der RTU-Anfragebefehl lautet:

START T1-T2-T3-T4 (Ubertragungszeit von 3,5 Byte)
ADDR 02H
CMD 10H
High Bit der Schreibdaten 00H
Low Bit der Schreibdaten 04H
High Bit der Datennummer 00H
Low Bit der Datennummer 02H
Byte-Nummer 04H
High Bit der Daten 0004H 13H
Low Bit der Daten 0004H 88H
High Bit der Daten 0005H 00H
Low Bit der Daten 0005H 32H
Low Bit der CRC C5H
High Bit der CRC 6EH
END T1-T2-T3-T4 (Ubertragungszeit von 3,5 Byte)

Der RTU-Antwortbefehl lautet:

START T1-T2-T3-T4 (Ubertragungszeit von 3,5 Byte)
ADDR 02H
CMD 10H
High Bit der Schreibdaten 00H
Low Bit der Schreibdaten 04H
High Bit der Datennummer 00H
Low Bit der Datennummer 02H
Low Bit der CRC C5H
High Bit der CRC 6EH
END T1-T2-T3-T4 (Ubertragungszeit von 3,5 Byte)

7.3.2 ASCIl-Modus
7.3.2.1 Befehlscode 03H (0000 0011), Lesen von N Woértern (N < 16)

Beispiel: Da die Startadresse des internen Speichers fiir den Frequenzumrichter mit der Slave-Adresse
01H 0004 ist missen zwei fortlaufende Worter gelesen werden. Der Frame ist folgendermalen
aufgebaut:
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ASCII-Master-Befehlsnachricht (vom ASCII-Slave-Antwortnachricht (vom
Master an den Frequenzumrichter Frequenzumrichter an den Master
gesendeter Befehl) gesendete Nachricht)

START " START "

ADDR ? ADDR ?

0 0

CMD oY CMD oY

] ] o o
High Bit der Startadresse o Byte-Nummer o
. '0" High Bit der Datenadresse "1

Low Bit der Startadresse o 0004H P
0 g

High Bit der Datennummer o Low Bit der Datenadresse 0004H &
. ‘0 High Bit der Datenadresse '0"
Low Bit der Datennummer o 0005H o
LRC CHK Hi (LRC-Priifung Hi) 'F ‘0
LRC CHK Lo ™ Low Bit der Datenadresse 0005H o

(LRC-Priifung Lo)

END Hi CR LRC CHK Hi (LRC-Priifung Hi) '5'

END Lo LF LRC CHK Lo (LRC-Priifung Lo) ‘D'

END Hi CR

END Lo LF

7.3.2.2 Befehlscode 06H (0000 0110), Schreiben
Beispiel: Schreiben von 5000 (1388H) an die Adre:

Adresse 02H. Der Frame ist folgendermafen aufgebaut:

eines Wortes
sse 0004H des Frequenzumrichters mit der Slave-

ASCII-Master-Befehlsnachricht (vom
Master an den Frequenzumrichter
gesendeter Befehl)

ASCII-Slave-Antwortnachricht (vom
Frequenzumrichter an den Master
gesendete Nachricht)

START " START "
0 0

ADDR ADDR
o o
0 0
CMD P CMD P
] ] ] 0 ] ] ] 0
High Bit der Schreibdaten o High Bit der Schreibdaten o
) . 0 ] ] o
Low Bit der Schreibdaten o Low Bit der Schreibdaten o
Y Y
High Bit des Dateninhalts P High Bit des Dateninhalts P
] ] g ] ] g
Low Bit des Dateninhalts & Low Bit des Dateninhalts &
LRC CHK Hi 5 LRC CHK Hi 5

(LRC-Priifung Hi) (LRC-Priifung Hi)
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ASCIlI-Master-Befehlsnachricht (vom ASCII-Slave-Antwortnachricht (vom
Master an den Frequenzumrichter Frequenzumrichter an den Master
gesendeter Befehl) gesendete Nachricht)
LRC CHK Lo o LRC CHK Lo o
(LRC-Priifung Lo) (LRC-Priifung Lo)
END Hi CR END Hi CR
END Lo LF END Lo LF

7.3.2.3 Befehlscode 08H (0000 1000), Diagnose
Bedeutung der Unterfunktions-Codes:

| Unterfunktions-Code | Beschreibung |
| 0000 | Zuriicksetzen der Daten der Anfragenachricht |
Beispiel: Durchfilhrung der Schaltkreiserkennung an der Frequenzumrichteradresse 01H; der Inhalt
der Zeichenkette der Anfragenachricht ist derselbe wie der der Zeichenkette der Antwortnachricht. Das
Format ist nachfolgend angegeben:

ASCII-Master-Befehlsnachricht (vom ASCII-Slave-Antwortnachricht (vom
Master an den Frequenzumrichter Frequenzumrichter an den Master
gesendeter Befehl) gesendete Nachricht)
START " START "
ADDR ,?, ADDR ,?,
0 0
CMD P CMD P
High Bit der '0" High Bit der '0"
Schreibdaten-Adresse '0' Schreibdaten-Adresse '0'
Low Bit der ‘0 Low Bit der ‘0
Schreibdaten-Adresse '0' Schreibdaten-Adresse '0'
High Bit des "1 High Bit des "1
Dateninhalts '2' Dateninhalts '2'
Low Bit des Dateninhalts ,g, Low Bit des Dateninhalts ,g,
LRC CHK Hi ™ LRC CHK Hi ™
(LRC-Priifung Hi) (LRC-Priifung Hi)
LRC CHK Lo A LRC CHK Lo A
(LRC-Priifung Lo) (LRC-Priifung Lo)

END Hi CR END Hi CR
END Lo LF END Lo LF

7.3.2.4 Befehlscode 10H, fortlaufendes Schreiben

Befehlscode 10H bedeutet, dass der Master Daten in den Frequenzumrichter schreibt, wobei die
Anzahl der zu schreibenden Daten durch den Befehl "Datennummer” bestimmt wird. Die maximale
Anzahl der kontinuierlichen Schreibvorgénge betragt 16 Worter.

Beispiel: Schreiben von 5000 (1388H) in 0004H des Frequenzumrichters mit der Slave-Adresse 02H,
Schreiben von 50 (0032H) in 0005H des Frequenzumrichters mit der Slave-Adresse 02H. Der Frame
ist folgendermaRen aufgebaut:
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ASCII-Master-Befehlsnachricht (vom ASCII-Slave-Antwortnachricht (vom
Master an den Frequenzumrichter Frequenzumrichter an den Master
gesendeter Befehl) gesendete Nachricht)
START " START "
0 0
ADDR > ADDR >
CMD i CMD i
0 0
) ) ‘0 ) ) ‘0
High Bit der Startadresse o High Bit der Startadresse o
) ‘0 ) ‘0
Low Bit der Startadresse o Low Bit der Startadresse o
High Bit der '0" High Bit der '0"
Datennummer '0' Datennummer '0'
Low Bit der ‘0 Low Bit der ‘0
Datennummer '2' Datennummer '2'
. LRC CHK Hi (LRC- o
0 . . E
Byte-Nummer EniHongThii)
w LRC CHK Lo (LRC- g
Priifung Lo)
High Bit Dateninhalt 1 END Hi CR
0004H '3 END Lo LF
Low Bit Dateninhalt '8'
0004H '8
High Bit Dateninhalt ‘0’
0005H 0
Low Bit Dateninhalt '3
0005H 2
LRC CHK Hi "
(LRC-Priifung Hi)
LRC CHK Lo .
(LRC-Priifung Lo)
END Hi CR
END Lo LF

7.4 Definition der Datenadresse

Die Adressendefinition der Kommunikationsdaten in diesem Teil dient dazu, den Betrieb des

Frequenzumrichters zu steuern und die Statusinformationen und jeweiligen Funktionsparameter des

Frequenzumrichters zu erhalten.

7.4.1 Regeln fiir das Format von Funktionscode-Adressen

Die Parameteradresse belegt 2 Bytes, wobei das hoéchstwertige Byte (MSB) vorne und das

niedrigstwertige Byte (LSB) hinten steht. Die Bereiche des MSB und LSB sind: MSB—00—ffH; LSB—

00-ffH. Das MSB ist die Gruppennummer vor dem Radixpunkt des Funktionscodes und das LSB ist
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die Nummer nach dem Radixpunkt, aber sowohl das MSB als auch das LSB missen in
Hexadezimalzeichen umgewandelt werden. Beispiel: P05.05. Die Gruppennummer vor dem
Radixpunkt des Funktionscodes ist 05, also ist das MSB fiir den Parameter 05. Die Nummer nach dem
Radixpunkt ist 05, also ist das LSB fiir den Parameters 05. Somit lautet die Funktionscodeadresse
0505H und die Parameteradresse von P10.01 lautet OAO1H.

RO Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung

0: Stopp nach einmaligem Durchgang
1 Nach einmaligem Lauf mit dem

P10.00 Einfache SPS Beharrungswert weiterlaufen 0 ©
2: Zyklischer Betrieb
Speicherwahl |0: Keine Speicherung nach dem Ausschalten
P10.01 P P 9 0 o

einfache SPS [1: Speichern nach dem Ausschalten

Achtung: Die Gruppe P29 ist ein werksseitig eingestellter Parameter, der nicht gelesen oder veréndert
werden kann. Einige Parameter kénnen nicht verandert werden, wenn der Frequenzumrichter lauft,
und einige Parameter kdnnen in keinem Zustand gesndert werden. Beim Andern der Funktionscode-
Parameter sind der Einstellbereich, die Einheit und die entsprechenden Anweisungen zu beachten.

AuRerdem erfolgen haufige Speicherungen in das EEPROM, wodurch sich dessen Nutzungsdauer
verkirzen kann. Fur die Benutzer miissen einige Funktionen nicht im Kommunikationsmodus
gespeichert werden. Dies kann bei Bedarf durch Anderung des Wertes im RAM erfolgen. Die Funktion
kann auch durch Andern des High Bits des Funktionscodes von 0 auf 1 realisiert werden. Beispiel: Der
Funktionscode P00.07 wird nicht im EEPROM gespeichert. Nur durch Andern des Wertes im RAM
kann die Adresse auf 8007H gesetzt werden. Diese Adresse kann nur zum Schreiben in das RAM
verwendet werden, nicht zum Lesen. Wenn sie zum Lesen verwendet wird, ist die Adresse ungiiltig.

7.4.2 Beschreibung weiterer Funktionsadressen im Modbus

Der Master kann sowohl die Parameter des Frequenzumrichters bearbeiten als auch den
Frequenzumrichter steuern, ihn z. B. starten oder stoppen und seinen Betriebszustand iberwachen.

In der nachfolgenden Tabelle sind die Parameter weiterer Funktionen aufgefiihrt.

Definition RIW-
Funktionsanweisung der Wert, gleichbedeutend mit Anweisung
Adresse Merkmal
0001H: Vorwartslauf
0002H: Riickwartslauf
0003H: Vorwartstippen
Kommunikations- 0004H: Riickwartstippen
steuerungsbefehl 2000H 0005H: Stopp = RW
0006H: Austrudeln bis Stopp
0007H: Fehler-Reset
0008H: Tipp-Stopp
Adressen Einstellwert Frequenzeinstellung fir Kommunikation (0—
fur Kommunikation 2001H Fmax (Einheit: 0,01 Hz)) RW
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Definition
Funktionsanweisung der Wert, gleichbedeutend mit Anweisung Merkmal
Adresse
PID-Sollwert, Bereich (0-1000, 1000 entspricht
2002H
100,0 %)
PID-Ruckfuhrung, Bereich (0-1000, 1000
2003H R/W
entspricht 100,0 %)
Drehmomenteinstellwert (-3000-+3000, 1000
2004H entspricht 100,0 % des Motornennstroms) RIW
Einstellung des oberen Frequenz-Grenzwertes
2005H bei Vorwartslauf (0—-Fmax (Einheit: 0,01 Hz)) RW
2006H Einstellung des oberen Frequenz-Grenzwertes RIW

bei Rickwartslauf (0—Fmax (Einheit: 0,01 Hz))

Oberer  Grenzwert  des Elektromotor-
2007H Drehmoments  (0-3000, 1000 entspricht R/W
100,0 % des Motornennstroms)

Oberer Grenzwert des Brems-Drehmoments
2008H (0-3000, 1000 entspricht 100,0% des R/W
Motornennstroms)

Spezielles Steuerbefehlswort
Bit0—1: =00: Motor 1 =01: Motor 2
=10: Motor 3 =11: Motor 4

Bit2: =1 Drehmomentregelung unterbinden

=0: Unterbindung der
Drehmomentregelung ungtiltig

Bit3: =1 Stromverbrauch l6schen

=0: Stromverbrauch nicht I6schen

Bit4: =1 Vorerregung =0: Vorerregung
unterbinden

Bit5: =1 Gleichstrombremsung =0:
Unterbindung der Gleichstrombremsung

2009H R/W

Befehl fiir virtuelle Eingangsklemme, Bereich:

200AH 0x000-0x1FF

R/W

Befehl fir virtuelles Ausgangsklemme,

200BH Bereich: 0x00-0x0F

R/W

Spannungseinstellwert  (speziell fur U/f-
Trennung)

(0-1000, 1000 entspricht 100,0% der
Motornennspannung)

200CH R/W

AO-Ausgang Einstellung 1

200DH
(-1000-1000, 1000 entspricht 100,0 %)

R/W

200EH AO-Ausgang Einstellung 2 R/W
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Definition
Funktionsanweisung der Wert, gleichbedeutend mit Anweisung
Merkmal
Adresse
(-1000-1000, 1000 entspricht 100,0 %)
0001H: Vorwartslauf
0002H: Vorwartslauf
SW 1 dels 2100H 0003H: Stopp R
Frequenzumrichters 0004H: Fehler
0005H: Status POFF
0006H: Vorerregungs-Status
Bit0: =0: Busspannung ist nicht vorhanden =1:
Busspannung ist vorhanden
Bi1-2: =00: Motor 1 =01: Motor 2
=10: Motor 3 =11: Motor 4
SW 1 des 2101H Bit3: =0: Asynchronmotor =1: Synchronmotor R
Frequenzumrichters Bit4: =0: Voralarm ohne Uberlast =1: Uberlast-
Voralarm
Bit 5-Bit 6:= 00: Bedienung tiber Bedienfeld
=01: Bedienung lber Klemme
=10: Bedienung Uber Kommunikation
Frequenzumrichter- 2102H | Siehe die Hinweise zur Fehlerart R
Fehlercode
Frequenzumrichter- 2103H | GD20-EU-—--0x0180 R
Kennzeichnung
X 0-Fmax, Einheit:
Betriebsfrequenz 3000H 0,01 Hz R
. 0-Fmax, Einheit:
Frequenzeinstellung 3001H 0,01 Hz R
0,0-2000,0 V,
Busspannung 3002H Einheit: 0.1 V R
Ausgangsspannung 3003H 0-1200V, Einheit: X . R
1V Kompatibel mit den
0,0-3000,0 A, Kommunikationsadressen
Al t 3004H R
usgangsstrom Einheit: 0,1 A der GD-, CHF100A- und
0-65535, Einheit: | CHV100-Serien.
Laufdrehzahl 3005H ©059, Einnet R
1 min
-300,0-300,0 %,
Ausgangsleistung 3006H Einheit: R
0,1 %
-250,0-250,0 %,
Al dreh it 3007H R
usgangsdrehmomen Einheit: 0.1 %
PID-Einstellung 3008H -100,0-100,0 %, R
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Definition
Funktionsanweisung der Wert, gleichbedeutend mit Anweisung
Merkmal
Adresse
Einheit: 0,1 %
-100,0-100,0 %,
PID-Ruickfiih 3009H R
fexidnrng Einheit: 0,1 %
Eingangsstatus 300AH 000-1FF R
Eingangsstatus 300BH 000-1FF R
0,00-10,00 V,
Al 300CH Einheit: 0,01 V R
0,00-10,00 V,
Ki2 300DH Einheit: 0,01 V R
-10,00-10,00 V,
Al3 S00EH Einheit: 0,01 V R
Al 4 300FH Reserviert R
Lesen von Eingang
g 0,00-50,00 kHz,
Hochlgelschwmdlg- 3010H Einheit: 0,01 Hz R
keitsimpuls 1
Lesen von Eingang
Hochgeschwindig- 3011H Reserviert R
keitsimpuls 2
Aktuelle Drehzahlstufe
bei Mehrstufendrehzahl- 3012H 0-15 R
Funktion lesen
Aufenlénge 3013H 0-65535 R
Externer Zahlwert 3014H 0-65535 R
. -300,0-300,0 %,
Drehmomenteinstellung 3015H Einheit: 0.1 % R
Frequenzumrichter- 3016H R
Code
Fehlercode 5000H R

Das Merkmal R/W bedeutet, dass sowohl die Lese- als auch die Schreibfunktion gegeben ist. Beispiel:
"Kommunikationssteuerungsbefehl" ist eine Schreibfunktion, die den Frequenzumrichter mit dem
Schreibbefehl (06H) steuert. Das Merkmal R bedeutet, dass nur Lesen, aber kein Schreiben maéglich
ist, das Merkmal W bedeutet, dass nur Schreiben, aber kein Lesen mdglich ist.

Achtung: Wenn der Frequenzumrichter entsprechend der obigen Tabelle betrieben wird, missen
einige Parameter aktiviert werden. So muss beispielsweise zum Starten und Stoppen P00.01 auf den
Kanal fur den Kommunikationsstartbefehl eingestellt werden.

Kodierungsregeln fiir Gerétecodes (entsprechend dem Kennzeichnungscode 2103H des
Frequenzumrichters):
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MSB des Codes Bedeutung LSB des Codes Bedeutung
Frequenzumrichter GD20-EU  mit
Vektorregelung

Achtung: Der Code besteht aus 16 Bit, von denen 8 Bits ,High"-Bits und 8 Bits ,Low"-Bits sind. Die 8
L,High“-Bits kennzeichnen die Motortypenreihe und die 8 ,Low"-Bits kennzeichnen die Motortypen der
Reihe. Zum Beispiel bedeutet 0110H Frequenzumrichter GD20-EU mit Vektorregelung.

7.4.3 Feldbusskalierung

Die Kommunikationsdaten werden in der konkreten Anwendung in Hexadezimalzeichen ausgedriickt.
Dabei kommt kein Dezimalzeichen vor. Beispiel: 50,12 Hz kann nicht durch Hexadezimalzeichen
ausgedriickt werden. Durch Multiplikation mit 100 wird 50,12 zu 5012, so dass Hex 1394H verwendet
werden kann, um 50,12 auszudriicken.

01 GD 06

Eine Nicht-Ganzzahl kann zu einer Ganzzahl multipliziert werden und die Ganzzahl kann als Feldbus-
Verhéltniswert bezeichnet werden.

Die Feldbus-Verhéltniswerte beziehen sich auf den Radixpunkt des Einstellbereichs oder den
Standardwert in der Funktionsparameterliste. Wenn hinter dem Radixpunkt Zahlen stehen (n=1), dann
ist der Feldbus-Verhaltniswert m 10". Als Beispiel dient die folgende Tabelle:

AmliEs- Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung
Verzdégerung beim -
P01.20 | Aufwachen aus dem %8’3600’0 s (qultig, wenn POT.19.2 o
Standby
Neustart nach dem  (0: Deaktivierung
po1.21 Ausschalten 1: Aktivierung 0 ©

Steht im Einstellbereich oder im Standardwert eine Ziffer hinter dem Radixpunkt, so ist der Feldbus-
Verhéltniswert 10. Wenn die vom Ubergeordneten Rechner empfangenen Daten 50 betragen, ist die
"Verzégerungszeit fur die Wiederherstellung des Ruhezustands" 5,0 (5,0 = 50+10).

Uber Modbus-Kommunikation wird die Verzégerungszeit fiir die Wiederherstellung des Ruhezustands
auf 5,0 s gesteuert. Zunachst kann der Wert 5,0 um das 10-fache auf die Ganzzahl 50 (32H) vergroRert
werden, so dass diese Daten gesendet werden kénnen.

01 06 0114 0032 49EY

VFD Write  Parameters Data number CRC check
address command address

Nachdem der Frequenzumrichter den Befehl erhalten hat, @ndert er den Wert von 50 auf 5
entsprechend dem Feldbus-Verhaltnis und stellt dann die Verzégerungszeit fir die Wiederherstellung
des Ruhezustands auf 5 s ein.

Ein weiteres Beispiel: Nachdem der iibergeordnete Rechner den Befehl zum Lesen des Parameters
fur die Verzdgerungszeit zur Wiederherstellung des Ruhezustands gesendet hat, lautet die
Antwortnachricht des Frequenzumrichters folgendermaRen:
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01 03 02 0032 3991
VFD Read 2-byte Parameters CRC check
address command  data data

Da die Parameterdaten 0032H (50) betragen und 50 geteilt durch 10 gleich 5 ist, betragt die
Verzdgerungszeit fir die Wiederherstellung des Ruhezustands 5 s.

7.4.4 Antworten auf Fehlermeldungen

Bei der kommunikationsbasierten Steuerung koénnen Bedienungsfehler auftreten. So kann
beispielsweise ein Schreibbefehl libertragen werden, obwohl einige Parameter nur gelesen werden
kénnen. In diesem Fall sendet der Frequenzumrichter eine Fehlermeldung zuriick. Antworten auf
Fehlermeldungen werden vom Frequenzumrichter an den Master gesendet. In der folgenden Tabelle

werden die Codes und Definitionen der Fehlermeldungen beschrieben.

Code Bezeichnung Bedeutung
Der vom ubergeordneten Rechner empfangene Befehlscode darf
nicht ausgefiihrt werden. Mogliche Ursachen:
01H Ungliltiger ¢ Der Funktionscode gilt nur fir neue Gerate und ist in diesem
Befehl Gerat nicht implementiert.
¢ Der Slave befindet sich bei der Bearbeitung dieser Anfrage im
Fehlerzustand.
Fir den Frequenzumrichter ist die Datenadresse in der Anfrage
02H Ungliltige des Ubergeordneten Rechners nicht zuldssig. Insbesondere ist
Datenadresse die Kombination aus der Registeradresse und der Anzahl der zu
libertragenden Bytes ungiiltig.
Das empfangene Datenfeld enthélt einen unzulassigen Wert. Der
Wert gibt den Fehler der verbleibenden Struktur in der
03H Ungliltiger kombinierten Anfrage an.
Datenwert Achtung: Das bedeutet nicht, dass die zur Speicherung im
Register Ubermittelten Datenelemente einen vom Programm
unerwarteten Wert enthalten.

Der Parameter wird beim Schreibvorgang auf einen ungiltigen
04H Bedienfehler Wert gesetzt. Eine Funktionseingangsklemme kann zum Beispiel
nicht mehrmals eingestellt werden.

Das in der Passwort-Prifadresse eingegebene Kennwort
05H Passwort-Fehler unterscheidet sich von dem, das in P07.00 eingestellt wurde.
Die Lange des vom Ubergeordneten Rechner ubertragenen
Fehler im Datenframes ist falsch oder im RTU-Format stimmt der Wert des
08H Datenframe CRC-Priifbits nicht mit dem vom untergeordneten Rechner
berechneten CRC-Wert iiberein.
O7H Parameter Der beim Schreibvorgang des ubergeordneten Rechners zu
schreibgeschiitzt | &ndernde Parameter ist ein Nur-Lese-Parameter.
Parameter kann Der beim Schreibvorgang des ubergeordneten Rechners zu
08H im laufenden andernde Parameter kann wahrend des Betriebs des
Betrieb nicht Frequenzumrichters nicht gedndert werden.
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Code Bezeichnung Bedeutung
geandert werden

Ein Benutzerkennwort ist festgelegt und der Ubergeordnete
Rechner gibt das Kennwort nicht an, um das System zu
entsperren, wenn ein Lese- oder Schreibvorgang durchgefiihrt
wird. Es wird der Fehler "System gesperrt" gemeldet.

09H Passwortschutz

Der Slave verwendet Funktionscode-Felder und Fehleradressen, um anzugeben, dass es sich um eine
normale Antwort handelt oder dass ein Fehler aufgetreten ist (Fehlermeldung). Bei normalen Antworten
zeigt der Slave als Antwort entsprechende Funktionscodes, digitale Adressen oder Unterfunktions-
Codes an. Bei Fehlermeldungen sendet der Slave einen Code zurlick, der dem normalen Code
entspricht, jedoch ist das erste Byte eine logische 1.

Beispiel: Wenn der Master eine Nachricht an den Slave sendet, um ihn aufzufordern eine Gruppe von
Adressdaten der Frequenzumrichter-Funktionscodes zu lesen, lauten die Funktionscodes:

00000011 (Hex03H)

Bei normalen Antworten sendet der Slave dieselben Codes zuriick. Bei Fehlermeldungen wird der
folgende Code zuriickgesendet:

10000011 (Hex 83H)

Zusétzlich zur Anderung der Funktionscodes fiir die Fehlermeldung sendet der Slave ein Fehlercode-
Byte, das die Fehlerursache definiert.

Wenn der Master die Fehlermeldung erhalt, sendet er die Nachricht bei der Ublichen Verarbeitung
erneut oder er verandert den betreffenden Befehl.

Beispiel: Einstellen des ,Startbefehlskanals" des Frequenzumrichters (P00.01, Parameteradresse ist
0001H) mit der Adresse 01H auf 03. Der Befehl lautet folgendermaRen:

01 06 0001 0003 980B

VFD Write Parameters Parameters CRC check
address command address data

Da jedoch der Einstellbereich des ,Startbefehlskanals" 0-2 ist, sendet der Frequenzumrichter, wenn
der ,Startbefehiskanal“ auf 3 eingestellt wird, die folgende Fehlermeldung zuriick, da der Wert 3
auBerhalb des eingestellten Bereiches liegt:

01 86 04 43A3

VFD  Abnormal  Fayltcode  CRC check
address response code

Fehlermeldungscode 86H bedeutet Fehlermeldung an Schreibbefehl 06H; der Fehlercode ist 04H. In
der Tabelle oben lautet die Bezeichnung "Operation failed" (Vorgang fehlgeschlagen). Das bedeutet,
dass die durch das Schreiben der Parameter vorgenommene Parametereinstellung ungiiltig ist. Die
Funktionseingangsklemme kann zum Beispiel nicht wiederholt eingestellt werden.
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7.5 Beispiele fiir Lese-/Schreibvorgidnge
Das Befehlsformat ist in Abschnitt 7.3 beschrieben.

7.5.1 Beispiel fiir Lesebefehl 03H

Beispiel 1: Lesen des Statuswortes 1 des Frequenzumrichters mit der Adresse 01H (siehe
Parametertabelle weiterer Funktionen). GemaR der Parametertabelle lautet die Parameteradresse des
Statuswortes 1 des Frequenzumrichters 2100H.

RTU-Modus:

An den Frequenzumrichter gesendeter Befehl:

01 03 2100 0001 8E 36

VFD Read Parameters
address  command address Data number CRC check

Wenn der Vorgang erfolgreich ist, lautet die Antwortnachricht folgendermaRen:
01 03 02 0003 F845

VFD Read Data Data content CRC check
address command address

ASCII-Modus:
An den Frequenzumrichter gesendeter Befehl:

01 03 2100 0001 DA CRLF

VFD Read Parameters Data LRC
address command address number  check

START END

Wenn der Vorgang erfolgreich ist, lautet die Antwortnachricht folgendermaRen:

01 03 02 0003 F7 CRLF

VFD Read Byte Data LRC
START address command number content check

END

Der Dateninhalt ist 0003H. GemaR der Parametertabelle weiterer Funktionen stoppt der
Frequenzumrichter.
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7.5.2 Beispiel fiir Schreibbefehl 06H

Beispiel 1: Frequenzumrichter mit der Adresse 03H soll vorwarts laufen. GemaR der Parametertabelle
weiterer Funktionen lautet die Adresse des "Kommunikationssteuerungsbefehls" 2000H und 0001
steht fiir Vorwértslauf. Siehe Tabelle unten.

Funkt.lons- ST Wert, gleichbedeutend mit Anweisung R/W-Merkmale
anweisung der Adresse
0001H: Vorwartslauf
0002H: Riickwartslauf
0003H: Vorwartstippen
Kommunikations- 0004H: Riickwartstippen
steuerungsbefehl 2000H 0005H: Stopp RIW
0006H: Austrudeln bis Stopp (Not-Aus)
0007H: Fehler-Reset
0008H: Tipp-Stopp
RTU-Modus:

Vom Master gesendeter Befehl:

03 06 2000 0001 4228

VFD Write Parameters Forward CRC check
address command address running

Ist der Vorgang erfolgreich, kann die Antwort folgendermalen lauten (gleich dem vom Master
gesendeten Befehl):

03 06 2000 0001 4228

VFD Write Parameters Forward CRC check
address command address running

ASCII-Modus:
An den Frequenzumrichter gesendeter Befehl:

01 06 2000 0001D6 CRLF

VFD Write  Parameters ~ Data  |RC
address command address number - check

START END

Wenn der Vorgang erfolgreich ist, lautet die Antwortnachricht folgendermaRen:

01 06 2000 0001D6 CRLF

START VFD Write  Parameters Data LRC
address command  address number  check

END

Beispiel 2: Einstellen der maximalen Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters mit der Adresse 03H
auf 100 Hz.
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RUET: Bezeichnung Beschreibung §tandard- Andern
code einstellung

Dient zur Einstellung der maximalen|
Maximale |Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters. Er|
P00.03 Ausgangs- |bildet die Grundlage fiir die Frequenzeinstellung| 50,00 Hz ©
frequenz  |und fiir die Beschleunigung/Verzégerung.
Einstellbereich: P00.04—400,00 Hz

GemalR den Ziffern hinter dem Radix-Punkt betrédgt der Feldbus-Verhaltniswert der maximalen
Ausgangsfrequenz (P00.03) 100. 100 Hz multipliziert mit 100 ist 10000 und das entsprechende
Hexadezimalzeichen ist 27 10H.

RTU-Modus:
Vom Master gesendeter Befehl:

03 06 0003 27 10 62 14

VFD Write Parameters Parameter data CRC check
address command address

Ist der Vorgang erfolgreich, kann die Antwort folgendermalen lauten (gleich dem vom Master
gesendeten Befehl):

03 06 0003 27 10 62 14

VFD Write Parameters Parameter data CRC check
address command address

ASCII-Modus:

An den Frequenzumrichter gesendeter Befehl:

03 06 0003 2710 BD CRLF

VFD Write  Parameters Parameter LRC
START  address command address data check END

Wenn der Vorgang erfolgreich ist, lautet die Antwortnachricht folgendermalen:

03 06 0003 2710 BD CRLF

VFD Write  Parameters Parameter LRC
START  address command address data check END

7.5.3 Beispiele fiir den fortlaufenden Schreibbefehl 10H

Beispiel 1: Der Frequenzumrichter mit der Adresse 01H soll mit 10 Hz vorwarts laufen. Siehe hierzu
die Beschreibung von 2000H und 0001 in der Parametertabelle weiterer Funktionen. Die Adresse der
"Kommunikationseinstellfrequenz" lautet 2001H, und 10 Hz entspricht 03E8H. Siehe Tabelle unten.
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Funktions- Definition ) ) ) R/W-
) Wert, gleichbedeutend mit Anweisung
anweisung der Adresse Merkmal
0001H: Vorwartslauf
0002H: Riickwartslauf
0003H: Vorwartstippen
Kommunikations- 0004H: Riickwartstippen
2000H R/W
steuerungsbefehl 0005H: Stopp

0006H: Austrudeln bis Stopp (Not-Aus)
0007H: Fehler-Reset

0008H: Tipp-Stopp

Frequenz der Kommunikationseinstellung (0—

Adresse fir 2001H .
o Fmax (Einheit: 0,01 Hz))
Kommunikations- R/W
i PID-Sollwert, Bereich (0—1000, 1000 entspricht
einstellung 2002H
100,0 %)
RTU-Modus:

An den Frequenzumrichter gesendeter Befehl:

01 10 2000 0002 04 O000103E8 3B10

VED Continuous ~ Parameters Data Byte Forward 10Hz
address writing address number number running CRC check
command

Wenn der Vorgang erfolgreich ist, lautet die Antwortnachricht folgendermaRen:

01 10 2000 0002 4A08

VFD Continuous Parameters Data
address writing address number CRC check
command

ASCII-Modus:

An den Frequenzumrichter gesendeter Befehl:

01 10 20000002 04 000103E8 BD CRLF

Continuous
VFD Parameters  Data Byte Forward LRC
START witin ’ 10Hz END
address mmmagnd address  number number  running check

Wenn der Vorgang erfolgreich ist, lautet die Antwortnachricht folgendermaRen:

01 10 2000 0002 CD CRLF

vep  Continuous  parameters Data LRC
START  addross _Wriing address number check END
command
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Beispiel 2: Einstellen der Beschleunigungszeit des Frequenzumrichters 01H auf 10s und der
Verzdgerungszeit auf 20 s

P00.11 | Beschleunigungszeit 1 |Einstellbereich von P00.11 und Abhangig vom Modell O
P00.12:
0,0-3600,0 s

P00.12 | Verzdgerungszeit 1 Abhangig vom Modell O

Die entsprechende Adresse von P00.11 lautet 000B, die Beschleunigungszeit von 10 s entspricht
0064H, die Verzégerungszeit von 20 s entspricht 00C8H.

RTU-Modus:
An den Frequenzumrichter gesendeter Befehl:

01 10 000B 0002 04 006400C8 F255

VFD Continuous Parameters Data Byte 10s 20s
address writing address number number CRC check
command

Wenn der Vorgang erfolgreich ist, lautet die Antwortnachricht folgendermaRen:

01 10 000B 0002 300A

VFD Continuous  Parameters Data
address writing address number
command

CRC check

ASCII-Modus:

An den Frequenzumrichter gesendeter Befehl:

01 10 000B000204006400C8B2 CRLF

Continuous
VFD ey Parameters  Data LRC
START  address ~ “MING  "ddress  number 105 20s check END

Wenn der Vorgang erfolgreich ist, lautet die Antwortnachricht folgendermaRen:

01 10 000B 0002 E2 CRLF

Continuous
Parameters Data LRC
START ,qnoss witing address number  gheck  END
command

Achtung: Das Leerzeichen im obigen Befehl dient der Veranschaulichung. Das Leerzeichen kann in
der konkreten Anwendung nur hinzugefiigt werden, wenn es vom libergeordneten Rechner selbst
entfernt werden kann.

7.6 Haufige Kommunikationsfehler

Zu den haufigsten Kommunikationsfehlern gehoéren die folgenden:
<> Es wird keine Antwort zuriickgesendet.

<> Der Frequenzumrichter sendet eine Fehlerantwort zuriick.
Mégliche Ursachen fiir das Ausbleiben einer Antwort sind folgende:

<> Der serielle Anschluss ist falsch eingestellt. Zum Beispiel verwendet der Frequenzumrichter den
seriellen Anschluss COM1, aber fiir die Kommunikation ist COM2 ausgewahlt.
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<> Die Einstellungen der Baudraten, Datenbits, Stopbits und Priifbits stimmen nicht mit den
Einstellungen des Frequenzumrichters Uiberein.

<> Der Pluspol (+) und der Minuspol (-) des RS485-Busses sind verkehrt angeschlossen.

<> Die Drahtkappe fiir die RS485-Schnittstelle auf der Klemmenleiste des Frequenzumrichters ist nicht
gesteckt. Diese Drahtkappe befindet sich auf der Riickseite der Klemmenleiste.
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Anhang A Technische Daten

A.1 Bemessungsdaten

A.1.1 Kapazitat

Der Frequenzumrichter ist entsprechend dem Motornennstrom und der Motorleistung dimensioniert.
Um die in der Tabelle angegebene Motornennleistung zu erreichen, muss der Nennstrom des
Frequenzumrichters héher oder gleich dem Motornennstrom sein. AuBerdem muss die Nennleistung
des Frequenzumrichters héher oder gleich der Motornennleistung sein. Die Leistungs-Nennwerte sind
unabhangig von der Versorgungsspannung innerhalb eines Spannungsbereichs gleich.

Achtung:

<~ Die maximal zulassige Wellenleistung des Motors ist auf das 1,5-Fache der Nennleistung des
Motors begrenzt. Wird der Grenzwert Uberschritten, begrenzt der Frequenzumrichter automatisch
das Drehmoment und den Strom des Motors. Diese Funktion schiitzt die Antriebswelle wirksam vor
Uberlastung.

<~ Die Nennleistung ist die Leistung bei einer Umgebungstemperatur von 40°C.

<~ Sie missen prifen und sicherstellen, dass die durch den allgemeinen Gleichstromanschluss im
allgemeinen Gleichstromsystem flieRende elektrische Energie die Nennleistung des Motors nicht
Uibersteigt.

A.1.2 Leistungsminderung

Die Belastbarkeit nimmt ab, wenn die Umgebungstemperatur am Aufstellungsort 40°C Ubersteigt, die

Hoéhe 1000 Meter Uberschreitet oder die Schaltfrequenz von 4 kHz auf 8, 12 oder 15 kHz geéndert wird.

A.1.2.1 Temperaturbedingte Leistungsminderung

Wenn die Temperatur zwischen +40°C und +50°C liegt, wird der Ausgangsnennstrom um jeweils 1 %
je zusatzliches 1°C reduziert. Die tatsachliche Leistungsminderung ist in der Abbildung unten gezeigt.

Derating coefficient (%)

Temperature ('C)

A.1.2.2 Leistungsminderung aufgrund der Hohenlage

Wenn die Hohenlage des Aufstellortes des Frequenzumrichters weniger als 1000 m betragt, kann der
Frequenzumrichter mit der Nennleistung betrieben werden. Bei einer Hohenlage von mehr als 1000 m
muss eine Leistungsreduzierung um jeweils 1 % je 100 zusétzliche Hohenmeter erfolgen. Bei einer
Hoéhenlage von mehr als 3000 m wenden Sie sich bitte an den 6rtlichen INVT-Handler oder die 6rtliche
INVT-Niederlassung, um Einzelheiten zu erfahren.
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A.2 CE

A.2.1 CE-Kennzeichnung

Mit dem CE-Zeichen am Frequenzumrichter wird bestétigt, dass er die Bestimmungen der
europdischen Niederspannungs-Richtlinie (2014/35/EU) und der europadischen EMV-Richtlinie
(2014/30/EV) erfilllt.

A.2.2 Einhaltung der europdischen EMV-Richtlinie

Die EMV-Richtlinie legt die Anforderungen an die Storfestigkeit und die Emissionen von elektrischen
Geraten fest, die in der Europaischen Union verwendet werden. Die EMV-Produktnorm (EN 61800-3)
beschreibt die Anforderungen fiir Antriebssysteme. Siehe Abschnitt A.3 "EMV-Vorschriften".

A.3 EMV-vorschriften
Die EMV-Produktnorm (EN 61800-3) beschreibt die EMV-Anforderungen fiir den Frequenzumrichter.

Erste Umgebung: hausliche Umgebung (einschlieflich Einrichtungen, die an ein Niederspannungsnetz
angeschlossen sind, das fir private Zwecke genutzte Gebaude versorgt).

Die zweite Umgebung umfasst Einrichtungen, die an ein Netz angeschlossen sind, das nicht direkt
Haushalte versorgt.

Die vier Frequenzumrichter-Kategorien:

Frequenzumrichter der Kategorie C1: Frequenzumrichter mit einer Nennspannung von weniger als
1000 V, die in der ersten Umgebung eingesetzt werden.

Frequenzumrichter der Kategorie C2: Frequenzumrichter mit einer Nennspannung von weniger als
1000 V - ausgenommen Stifte, Steckdosen und Bewegungsvorrichtungen -, die nur von einer
Elektrofachkraft installiert und in Betrieb genommen werden diirfen, wenn sie in der ersten Umgebung
verwendet werden.

Achtung: Die EMV-Norm IEC/EN 61800-3 schrankt die Leistungsverteilung des Frequenzumrichters
nicht ein, definiert jedoch den Aufbau, die Installation und die Inbetriebnahme. Die Elektrofachkraft
muss Uber die erforderlichen Kenntnisse fiir die Installation und/oder Inbetriebnahme von
Antriebssystemen einschlieRlich der damit verbundenen EMV-Aspekte verfiigen.

Frequenzumrichter der Kategorie C3: Frequenzumrichter mit einer Nennspannung von weniger als
1000 V, die in einer zweiten Umgebung abweichend von der ersten Umgebung eingesetzt werden.
Frequenzumrichter der Kategorie C4: Frequenzumrichter mit einer Nennspannung von mehr als
1000 V oder einem Nennstrom von 400 A oder mehr, die in einem komplizierten System in einer
zweiten Umgebung verwendet werden.

A.3.1 Frequenzumrichter der Kategorie C2

Beim Grenzwert fiir Induktionsstérung sind die folgenden Bedingungen erfiillt:

1. Wahlen Sie einen optionalen EMV-Filter gemafR Anhang C "Optionales Peripheriezubehdr" aus und
installieren Sie ihn wie im Handbuch zum EMV-Filter beschrieben.

2. Wahlen Sie die Motor- und Steuerkabel wie im Handbuch beschrieben aus.

3. Installieren Sie den Frequenzumrichter wie im Handbuch beschrieben.
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A

< In einer hauslichen Umgebung kann dieses Produkt Funkstérungen
verursachen; in diesem Fall kénnen zuséatzliche SchutzmaRnahmen erforderlich
sein.

A.3.2 Frequenzumrichter der Kategorie C3

Die Entstorungsleistung des Frequenzumrichters erfiillt die Anforderungen der Umgebungskategorie 11
der Norm IEC/EN 61800-3.

Beim Grenzwert fiir Induktionsstérung sind die folgenden Bedingungen erfiillt:

1. Wahlen Sie einen optionalen EMV-Filter gemafR Anhang C "Optionales Peripheriezubehdr" aus und
installieren Sie ihn wie im Handbuch zum EMV-Filter beschrieben.

2. Wahlen Sie die Motor- und Steuerkabel wie im Handbuch beschrieben aus.

3. Installieren Sie den Frequenzumrichter wie im Handbuch beschrieben.

PN

<~ Frequenzumrichter der Kategorie C3 konnen nicht an allgemeine zivile
Niederspannungsnetze angeschlossen werden. Wenn sie an solche Netze
angeschlossen werden, koénnen die Frequenzumrichter hochfrequente
elektromagnetische Stérungen erzeugen.
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Anhang B MaRzeichnungen

Die folgenden Abbildungen zeigen MaRzeichnungen des GD20-EU. Die Abmessungen sind in mm
angegeben.

B.1 Aufbau des externen Bedienfelds
30.6

[ 1
L]
o
w

62.0

il

13.2 21.4

8.6

Abbildung B-2 Bohrschablone fiir Bedienfeld ohne Konsole.

Achtung: Ein externes Bedienfeld ist ein optionales Zubehorteil fir die Frequenzumrichter-Modelle
der Kategorien 1PH 230V/3PH 400V (2,2kW) und 3PH 230V (<0,75kW). Bei den
Frequenzumrichter-Modellen mit 3PH 400 V (24 kW) und 3PH 230 V (21,5 kW) kann das Bedienfeld
extern angeschlossen werden.

Wenn Sie das Bedienfeld extern anschlieRen, kdnnen Sie es auf der Bedienfeld-Adapterkonsole
montieren. Es gibt zwei Arten von Bedienfeld-Adapterkonsolen, die liblicherweise mit dem Bedienfeld
verwendet werden. Bedienfeld-Adapterkonsolen sind optionale Zubehorteile. lhre duRere Form und
Einbaumale sind in Abbildung B-3 dargestellt.
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Installation bracket 1 Customer installation dimensions
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Installation bracket 2 Customer installation dimensions

Abbildung B-3 Kontur und EinbaumalRe
.2 Frequenzumrichter-Schaubild
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Abbildung B-4 Wandmontage von 0,75-2,2 kW-Frequenzumrichtern (MaReinheit: mm)
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MaRzeichnungen

Durchmesser Gewicht
Modell w1 w2 H1 H2 D1 D2 | der Montage- (kg)

bohrung (d)
GD20-0R4G-S2-EU | 80,0 | 60,0 | 160,0 | 150,0 123,5 | 120,3 a5 0,9
GD20-0R7G-S2-EU | 80,0 | 60,0 | 160,0 | 150,0 123,5 | 120,3 a5 0,9
GD20-1R5G-S2-EU | 80,0 | 60,0 | 185,0| 175,0 140,5 | 137,3 a5 1,2
GD20-2R2G-S2-EU | 80,0 | 60,0 | 185,0| 175,0 140,5 | 137,3 a5 1,2
GD20-0R4G-2-EU 80,0 | 60,0 | 1850 175,0 140,5 | 137,3 a5 1
GD20-0R7G-2-EU 80,0 | 60,0 | 1850 175,0 140,5 | 137,3 a5 1
GD20-0R7G-4-EU 80,0 | 60,0 | 1850 | 175,0 140,5 | 137,3 a5 1
GD20-1R5G-4-EU 80,0 | 60,0 | 1850 | 175,0 140,5 | 137,3 g5 1
GD20-2R2G-4-EU 80,0 | 60,0 | 1850 175,0 140,5 | 137,3 a5 1

d D2
= 1 !

]

X

5]

Abbildung B-5 Schienenmontage von Frequenzumrichtern der Kategorien 1PH 220 V/3PH 380 V
(22,2 kW) und 3PH 220 V (<0,75 kW) (MaReinheit: mm)

Durchmesser Gewicht
Modell w1 H1 H3 H4 D1 D2 |der Montage- (kg)

bohrung (d)
GD20-0R4G-S2-EU 80,0 160,0 354 | 36,6 | 123,5]120,3 g5 0,9
GD20-0R7G-S2-EU 80,0 160,0 354 | 36,6 | 123,5]120,3 a5 0,9
GD20-1R5G-S2-EU 80,0 185,0 354 | 36,6 | 140,5|137,3 a5 1,2
GD20-2R2G-S2-EU 80,0 185,0 354 | 36,6 | 140,5|137,3 a5 1,2
GD20-0R4G-2-EU 80,0 185,0 354 | 36,6 | 140,5|137,3 a5 1
GD20-0R7G-2-EU 80,0 185,0 354 | 36,6 | 140,5|137,3 a5 1
GD20-0R7G-4-EU 80,0 185,0 354 | 36,6 |140,5|137,3 a5 1
GD20-1R5G-4-EU 80,0 185,0 354 | 36,6 | 140,5|137,3 g5 1
GD20-2R2G-4-EU 80,0 185,0 354 | 36,6 | 140,5]137,3 g5 1
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Wi D1
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fl @ I
Abbildung B-6 Wandmontage von Frequenzumrichtern der Kategorien 3PH 400 V 4-37 kW und 3PH
230V 1,5-7,5 kW
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T kw3 ]
Abbildung B-7 Wandmontage von Frequenzumrichtern der Kategorie 3PH 400 V 45-75 kW
w1
| W2 ] | —2 - D1

H1
H2

o

Abbildung B-8 Wandmontage von Frequenzumrichtern der Kategorie 3PH 400 V 90-110 kW
(Abmessungen in mm)
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Frequenzumrichter Baureihe GD20-EU

MaRzeichnungen

Durchmesser Gewicht
Modell wi1 w2 w3 H1 H2 D1 D2 |der Montage- (kg)
bohrung (d)
GDZO;SE’G'Z' 146,0 |131.0| — |256,0 2435 |167,0 | 84,5 o6 3,1
GDZO'EZSZG'Z' 146,0 |131.0| — |256,0 2435 |167,0 | 84,5 g6 3,1
GDZO'EOS“G'Z' 1460 [1310| — |256,0 [ 2435 |167,0 | 845 o6 3,1
GDZOE”S"’G'Z' 1700 | 151,0 | — |320,0 | 3035 [196,3 | 113,0 o6 5,58
CD20TRIG2 | 4700 | 1510 | — |3200|3035 | 1963 | 1130 o6 5,83
GDZO'EOS‘1G4' 146,0 |131.0| — |256,0 2435 |167,0 | 84,5 g6 3,1
GD20§55G4' 146,0 |131.0| — |256,0 2435 |167,0 | 84,5 o6 3,1
GDZOZ55G4' 1700 | 151,0 | — |320,0 | 3035 [196,3 | 113,0 o6 5,58
CD2001C4 11700 1510 | — [3200 | 3035 1963 | 113,0 o6 5,58
GDZO'EOJ‘r’G4' 1700 [ 1510 | — [3200 [3035 | 1963 | 113,0 o6 5,83
GDZO'EOJSG4' 2000 1850 | — |3406|3286 (1843 | "% @6 9
GDZO'EOSZG“" 2000 1850 | — |3406|3286 (1843 |'**°| @6 9
CD200%084 | 250,0 | 2800 | — |4000 | 3800 |2020 | 'P°| @6 15,5
GDZO'EOS7G4' 250,0 [230,0| — |4000 |380,0 | 20200 | 12%° o6 155
GDZO'E()S5G4' 282,0 | 160,0 | 226,0 | 5600 | 542,0 | 2380 [ 1380 | @9 25
GDZO'E()S5G4' 282,0 | 160,0 | 226,0 | 5600 | 542,0 | 2380 [ 1380 | @9 25
CD20015C4 | 2820 | 1600 | 2260 | 5600 | 5420 | 2380 | 1380 | @9 25
GDZO'EOSOG4' 3380 [2000| — |554,05350 [3202| — 295 45
GDZO'EEOG4' 3380 [2000| — |5540]5350 3292 | — 295 45
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Abbildung B-9 Flanschmontage von Frequenzumrichtern der Kategorien 3PH 400 V 4-75 kW und
3PH 230 V 1,5-7,5 kW
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Abbildung B-10 Flanschmontage von Frequenzumrichtern der Kategorie 3PH 400 V 90-110 kW

Abmessungen in mm

Durch-

Modell w1 |w2|wa |wa| 11 |H2| H3 [ Ha | D1 | D2 | ™55 4 lg hraubel :
Montage- (kg)
bohrung (d)|

5D20-1R5G-2-EU [170,2] 131|150 | 9,5 | 202 |276| 260 | 6 | 167 [845| @6 M5 | 31
5D20-2R2G-2-EU [170,2 131 150 | 9,5 [ 202 [ 276| 260 | 6 [ 167 [845] @6 M5 | 31
(6D20-004G-2-EU [170,2] 131|150 | 9,5 | 202 |276| 260 | 6 | 167 [845| @6 M5 | 31
5D20-5R5G-2-EU |191,2] 151 | 174 |11,5] 370|351 324 | 12 [196,3) 13| @6 M5 | 558
5D20-7R5G-2-EU [191,2] 151 | 174 [11,5] 370 351 324 | 12 1963 113] @6 M5 | 583
GD20-004G-4-EU[170,2] 131] 150 | 9,5 | 292 |276] 260 | 6 | 167 [845] @6 M5 | 31
GD20-5R5G-4-EU170,2] 131 150 | 9,5 | 202 |276| 260 | 6 | 167 [845| @56 M5 | 31
GD20-7R5G-4-EU[191,2] 151 174 [11,5] 370 |351] 324 | 12 [106,3| 13| @56 M5 | 558
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Durch-
messer der t
Modell W1 |W2 (W3 |W4 | H1 (H2| H3 | H4 | D1 | D2 Schraube

Montage- (kg)

bohrung (d)|
GD20-011G-4-EU[191,2| 151| 174 (11,5370 | 351| 324 | 12 |196,3| 113 D6 M5 5,58
GD20-015G-4-EU|191,2| 151| 174 |11,5| 370 | 351| 324 | 12 [196,3[ 113 D6 M5 5,83
GD20-018G-4-EU| 266 | 250|224 | 13 | 371 |250|350,6|20,3 [184,6( 104 D6 M5 9
GD20-022G-4-EU| 266 | 250|224 | 13 | 371 |250|350,6|20,3 [184,6| 104 D6 M5 9
GD20-030G-4-EU| 316 | 300| 274 | 13 430 [300| 410 | 55 | 202 [118,3 D6 M5 15,5
GD20-037G-4-EU| 316 | 300| 274 | 13 430 [300| 410 | 55 [ 202 [118,3 D6 M5 15,5
GD20-045G-4-EU| 352 | 332| 306 | 13 | 580 [400| 570 | 80 | 238 [133,8 @9 M8 25
GD20-055G-4-EU| 352 | 332| 306 | 13 | 580 [400| 570 | 80 | 238 [133,8 @9 M8 25
GD20-075G-4-EU| 352 | 332| 306 | 13 | 580 [400| 570 | 80 | 238 [133,8 @9 M8 25
GD20-090G-4-EU|418,5| 361 [389,5/14,2 | 600 [ 559 370 [108,5329,5(149,5 @9,5 M8 45
GD20-110G-4-EU |418,5| 361 [389,5(14,2| 600 | 559| 370 [108,5329,5(149,5 @9,5 M8 45

Achtung: Fur die Flanschmontage ist eine optionale Flanschmontagehalterung erforderlich.
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Optionale Peripheriegerite

Anhang C Optionale Peripheriegerate

In diesem Kapitel wird beschrieben, wie die Optionen und Zubehérteile zur Baureihe GD20-EU
ausgewahlt werden.

C.1 Verdrahtung von peripherem Zubehor

Die folgende Abbildung zeigt die externe Verdrahtung des Frequenzumrichters.

LED external keypad

3

R
E,E{E{BE
a

Upper PC software :
1
RS485- 1
RS232 ’ 1
converter 1
PC 1
_____________ 4

A Y

' 1

' Py 1

: '

1

! 1

' '

' 1

' 1

1

1 '

' 1

1 Braking N

1 resistor
_____ 1
Output filter

Output reactor

Motor

Earth

Abbildungen

Bezeichnung

Beschreibungen

Externes Bedienfeld

Zu den externen Bedienfeldern gehéren die externen
Bedienfelder mit und ohne Parameter-Kopierfunktion.

Wenn ein externes Bedienfeld mit Parameter-Kopierfunktion
glltig ist, ist das lokale Bedienfeld deaktiviert; wenn das
externe Bedienfeld ohne Parameter-Kopierfunktion gliltig ist,

sind das lokale und das externe Bedienfeld gleichzeitig

aktiviert.
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Abbildungen

Bezeichnung

Beschreibungen

Kabel

Zubehor fir die Signalubertragung

Trennschalter

Gerat zur Verhinderung von Stromschlagen und zum Schutz vor
Erdschliissen, die zu Fehlerstrom und Branden flihren kénnen.
Wahlen Sie Fehlerstromschutzschalter (RCCBs), die fir
Frequenzumrichter geeignet sind und hohe Oberschwingungen
begrenzen kénnen und deren Ansprech-Nennstrom fiir einen
Frequenzumrichter iber 30 mA liegt.

Eingangsdrossel

Zubehor zur Verbesserung des Stromregelkoeffizienten auf
der Eingangsseite des Frequenzumrichters und damit zur
Begrenzung hoher Oberschwingungsstrome.

Eingangsfilter

Zubehor zur Begrenzung der vom Frequenzumrichter
erzeugten und Uber das Stromkabel an das 6ffentliche Netz
Uibertragenen elektromagnetischen Stérungen. Installieren Sie
den Eingangsfilter méglichst in der Nahe der
Eingangsklemmenseite des Frequenzumrichters.

D

Bremswiderstande

Zubehor zur Nutzung der zurlickgefiihrten Energie des Motors,
um die Verzégerungszeit zu verkirzen.

Die Frequenzumrichter-Modelle missen lediglich mit
Bremswiderstanden konfiguriert werden.

Ausgangsfilter

Zubehorteil zur Begrenzung von Stoérungen, die im
Verdrahtungsbereich auf der Ausgangsseite des
Frequenzumrichters entstehen. Installieren Sie den
Ausgangsfilter moglichst in der Nahe der
Ausgangsklemmenseite des Frequenzumrichters.

Ausgangsdrossel

Zubehér zur Verldngerung der giiltigen Ubertragungsstrecke
des Frequenzumrichters, das die beim Ein- und Ausschalten
des IGBT-Moduls des Frequenzumrichters erzeugte
voriibergehende Hochspannung wirksam begrenzt.

{

Membran mit
seitlichen Offnungen
zur Abfiihrung der
entstehenden
Warme

Zubehor fir den Einsatz in kritischen Umgebungen zur
Verbesserung der Schutzwirkung.

Der Frequenzumrichter kann durch den Einsatz der Membran
um 10 % gedrosselt werden.

C.2 Stromversorgung

A\

>

Stellen Sie sicher, dass die Spannungsklasse des Frequenzumrichters mit der

des Netzes libereinstimmt.

-154-



Frequenzumrichter Baureihe GD20-EU Optionale Peripheriegerite

C.3 Kabel
C.3.1 Stromkabel

Die Eingangsstromkabel und die Motorkabel missen den ortlichen Vorschriften entsprechend
dimensioniert sein.

Achtung: Wenn die Leitfahigkeit der Schirmung der Motorkabel nicht den Anforderungen entspricht,
missen separate PE-Leiter verwendet werden.

C.3.2 Steuerkabel

Alle analogen Steuerkabel und Kabel, die fir den Frequenzeingang verwendet werden, missen
geschirmt sein.

Relaiskabel miissen mit einem Metallgeflecht als Abschirmung versehen sein.
Achtung:

<~ Analoge Signale und digitale Signale kénnen nicht dieselben Kabel verwenden.

< Uberpriifen Sie, ob die Isolationsbedingungen des Eingangsstromkabels eines Frequenzumrichters
den ortlichen Vorschriften entsprechen, bevor Sie es anschlielen.

GroRe des
Empfohlene .
= 5 anzuschlieBenden
Modell Kabelgrofe (mm?) Kabels (mmz) Klemmen-| Anzugsdreh-
RST RST schraube [moment (Nm)
UVW PE UVW P1, (+) PE
GD20-0R4G-S2-EU| 1,5 1,5 1-4 1-4 1-4 M3 0,8
GD20-0R7G-S2-EU| 1,5 1,5 1-4 1-4 1-4 M3 0,8
GD20-1R5G-S2-EU | 2,5 2,5 1-4 1-4 1-4 M3 0,8
GD20-2R2G-S2-EU | 2,5 2,5 1-4 1-4 1-4 M3 0,8
GD20-0R4G-2-EU | 1,5 1,5 1-1,5 1-1,5 1-1,5 M3 0,8
GD20-0R7G-2-EU | 1,5 1,5 1-1,5 1-1,5 1-1,5 M3 0,8
GD20-1R5G-2-EU | 2,5 2,5 1,5-6 2,5-6 2,5-6 M4 1,13
GD20-2R2G-2-EU | 2,5 2,5 1,5-6 2,5-6 2,5-6 M4 1,13
GD20-004G-2-EU | 2,5 2,5 1,5-6 2,5-6 2,5-6 M4 1,13
GD20-5R5G-2-EU 4 4 4-10 4-10 4-10 M5 2,3
GD20-7R5G-2-EU 6 6 4-10 4-10 4-10 M5 2,3
GD20-0R7G-4-EU | 1,5 1,5 1-1,5 1-1,5 1-1,5 M3 0,8
GD20-1R5G-4-EU | 1,5 1,5 1-1,5 1-1,5 1-1,5 M3 0,8
GD20-2R2G-4-EU | 1,5 1,5 1-1,5 1-1,5 1-1,5 M3 0,8
GD20-004G-4-EU | 2,5 2,5 2,5-6 2,5-6 2,5-6 M4 1,13
GD20-5R5G-4-EU | 2,5 2,5 2,5-6 2,5-6 2,5-6 M4 1,13
GD20-7R5G-4-EU 4 4 4-10 4-10 4-10 M5 2,3
GD20-011G-4-EU 6 6 4-10 4-10 4-10 M5 2,3
GD20-015G-4-EU 6 6 4-10 4-10 4-10 M5 2,3
GD20-018G-4-EU | 10 10 10-16 10-16 [10-16 M5 2,3
GD20-022G-4-EU | 16 16 10-16 10-16 | 10-16 M5 2,3
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GroRe des
Empfohlene .
= 5 anzuschlieBenden
Kabelgrofe (mm?) P Klemmen-| Anzugsdreh-
Modell Kabels (mm?)
RST RST schraube [moment (Nm)
UVW PE UVW P1, (+) PE
GD20-030G4-EU | 25 16 25-50 25-50 | 16-25 M6 2,5
GD20-037G4-EU | 25 16 25-50 25-50 | 16-25 M6 2,5
GD20-045G-4-EU | 35 16 35-70 35-70 | 16-35 M8 10
GD20-055G-4-EU | 50 25 35-70 35-70 | 16-35 M8 10
GD20-075G4-EU | 70 35 35-70 35-70 | 16-35 M8 10
GD20-090G4-EU | 95 50 70-120 | 70-120 | 50-70 M12 35
GD20-110G4-EU | 120 70 70-120 | 70-120 | 50-70 M12 35

Achtung:

<~ Kabel der fiir den Hauptstromkreis empfohlenen GroRen kdnnen in Szenarien verwendet werden,
in denen die Umgebungstemperatur unter 40°C liegt, die Verdrahtungsstrecke kirzer als 100 m ist
und der Strom dem Nennstrom entspricht.

< Die Klemmen P1, (+), PB und (-) werden fir den Anschluss an Gleichstromdrosseln und
Bremszubehor verwendet.

C.4 Trennschalter und elektromagnetisches Schiitz
Zur Vermeidung von Uberlastung muss eine Sicherung hinzugefiigt werden.

Sie missen einen manuell bedienbaren Kompaktleistungsschalter (MCCB) zwischen der
Wechselstromquelle und dem Frequenzumrichter konfigurieren. Der Schalter muss fir die Installation
und Inspektion in gedffnetem Zustand verriegelt werden. Die Kapazitét des Trennschalters muss das
1,5- bis 2-fache des Nennstroms des Frequenzumrichters betragen.

<~ Aufgrund des Funktionsprinzips und des Aufbaus von Trennschaltern kénnen bei

einem Kurzschluss heifle ionisierte Gase aus dem Gehause des Trennschalters

A entweichen, wenn die Vorschriften des Herstellers nicht eingehalten werden. Um

eine sichere Nutzung zu gewabhrleisten, sollten Sie bei der Installation und

Platzierung des Trennschalters besonders vorsichtig sein. Befolgen Sie die
Anweisungen des Herstellers.

Um die Sicherheit zu gewahrleisten, kdnnen Sie ein elektromagnetisches Schiitz auf der Eingangsseite
konfigurieren, um das Ein- und Ausschalten des Hauptstromkreises zu steuern, so dass die
Eingangsstromversorgung des Frequenzumrichters bei einem Systemfehler effektiv abgeschaltet
werden kann.

Modell Sicherung (A) u"te'(tx)“h” Schiitz-Nennstrom (A)
GD20-0R4G-S2-EU 10 10 9
GD20-0R7G-S2-EU 16 16 12
GD20-1R5G-S2-EU 25 25 25
GD20-2R2G-S2-EU 50 40 32

GD20-0R4G-2-EU 6 6 9
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Modell Sicherung (A) u"te'(tx)“h” Schiitz-Nennstrom (A)
GD20-0R7G-2-EU 10 10 9
GD20-1R5G-2-EU 16 16 12
GD20-2R2G-2-EU 25 25 18
GD20-004G-2-EU 35 32 25
GD20-5R5G-2-EU 35 32 32
GD20-7R5G-2-EU 50 63 50
GD20-0R7G-4-EU 6 6 9
GD20-1R5G-4-EU 10 10 9
GD20-2R2G-4-EU 10 10 9
GD20-004G-4-EU 25 25 25
GD20-5R5G-4-EU 35 32 25
GD20-7R5G-4-EU 50 40 38
GD20-011G4-EU 63 63 50
GD20-015G-4-EU 63 63 50
GD20-018G-4-EU 100 100 65
GD20-022G-4-EU 100 100 80
GD20-030G-4-EU 125 125 95
GD20-037G-4-EU 150 160 115
GD20-045G-4-EU 150 200 170
GD20-055G-4-EU 200 200 170
GD20-075G-4-EU 250 250 205
GD20-090G-4-EU 325 315 245
GD20-110G4-EU 350 350 300

C.5 Drosselspulen

Ein vorlibergehend hoher Strom im Eingangsstromkreis kann zu einer Beschadigung der
Frequenzumrichterkomponenten filhren. Es empfiehlt sich, eine Wechselstrom-Drossel auf der
Eingangsseite zu verwenden, um die Zufiihrung von Hochspannung von der Stromversorgung zu
vermeiden und die Leistungsfaktoren zu verbessern.

Wenn die Entfernung zwischen dem Frequenzumrichter und dem Motor mehr als 50 m betragt, kann
die parasitdre Kapazitdt zwischen dem langen Kabel und der Erde einen hohen Fehlerstrom
verursachen, so dass der Uberstromschutz des Frequenzumrichters haufig ausgeldst wird. Um dies zu
verhindern und um eine Beschadigung des Motorisolators zu vermeiden, muss eine Ausgangsdrossel
zur Kompensation eingesetzt werden. Wenn ein Frequenzumrichter mehrere Motoren antreibt, muss
die Gesamtlange der Motorkabel (d. h. die Summe der Léangen der Motorkabel) beriicksichtigt werden.
Wenn die Gesamtlange mehr als 50 m betragt, muss eine Ausgangsdrossel auf der Ausgangsseite des
Frequenzumrichters eingebaut werden. Wenn der Abstand zwischen dem Frequenzumrichter und dem
Motor 50 m bis 100 m betrégt, wahlen Sie die Drossel gemaR der folgenden Tabelle aus. Wenn die
Entfernung mehr als 100 m betrégt, wenden Sie sich bitte an den technischen Kundendienst von INVT.
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[ Comr—)]
v v w v
X v z X
o [ o
Input reactor Output reactor
Modell Eingangsdrossel Ausgangsdrossel
GD20-0R4G-S2-EU
GD20-0R7G-S2-EU
GD20-1R5G-S2-EU
GD20-2R2G-S2-EU
GD20-0R4G-2-EU ACL2-1R5-4 OCL2-1R5-4
GD20-0R7G-2-EU ACL2-1R5-4 OCL2-1R5-4
GD20-1R5G-2-EU ACL2-004-4 OCL2-004-4
GD20-2R2G-2-EU ACL2-004-4 OCL2-004-4
GD20-004G-2-EU ACL2-5R5-4 OCL2-5R5-4
GD20-5R5G-2-EU ACL2-7R5-4 OCL2-7R5-4
GD20-7R5G-2-EU ACL2-015-4 OCL2-015-4
GD20-0R7G-4-EU ACL2-1R5-4 OCL2-1R5-4
GD20-1R5G-4-EU ACL2-1R5-4 OCL2-1R5-4
GD20-2R2G-4-EU ACL2-2R2-4 OCL2-2R2-4
GD20-004G-4-EU ACL2-004-4 OCL2-004-4
GD20-5R5G-4-EU ACL2-5R5-4 OCL2-5R5-4
GD20-7R5G-4-EU ACL2-7R5-4 OCL2-7R5-4
GD20-011G-4-EU ACL2-011-4 OCL2-011-4
GD20-015G-4-EU ACL2-015-4 OCL2-015-4
GD20-018G-4-EU ACL2-018-4 OCL2-018-4
GD20-022G-4-EU ACL2-022-4 OCL2-022-4
GD20-030G-4-EU ACL2-037-4 OCL2-037-4
GD20-037G-4-EU ACL2-037-4 OCL2-037-4
GD20-045G-4-EU ACL2-045-4 OCL2-045-4
GD20-055G-4-EU ACL2-055-4 OCL2-055-4
GD20-075G-4-EU ACL2-075-4 OCL2-075-4
GD20-090G-4-EU ACL2-110-4 OCL2-110-4
GD20-110G-4-EU ACL2-110-4 OCL2-110-4

Achtung:

< Die Reduzierung der Nenneingangsspannung der Eingangsdrosseln betrégt 2 %+15 % und die
Reduzierung der Nennausgangsspannung der Ausgangsdrosseln betragt 1 %15 %.
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<~ In der Tabelle oben wird das externe Zubehdr beschrieben. Bitte geben machen Sie genaue
Angaben, welche Zubehorteile sie wahlen.

C.6 Filter

C.6.1 Hinweise zu C3-Filtermodellen

B C D E
Feldkennung Feldbezeichnung
A FLT: Name der Frequenzumrichter-Filterserie
Filter-Typ
B P: Filter fir die Eingangsleistung

L: Ausgangsfilter

Spannungsklasse

C S2: AC 1PH 200 V-240 V

04: AC 3PH 380 V-480 V

3-stellige Entwicklungs-Seriennummer. Zum Beispiel steht 003 fiir die
Seriennummer der C3-Filter in der Entwicklung

Filterleistung

E L: Allgemein

H: Hohe Leistung

Anwendungsumgebung des Filters

A: Umgebungskategorie | (IEC61800-3) Kategorie C1 (EN 61800-3)

F B: Umgebungskategorie | (IEC61800-3) Kategorie C2 (EN 61800-3)
C: Umgebungskategorie Il (IEC61800-3) Kategorie C3 (EN 61800-3)
e Chargen-Nr.
i G: Speziell fiir externen C3-Filter
C.6.2 C3-Filter

Die Modelle der Baureihe GD20-EU der Kategorien 1PH 220 V/3PH 380 V 2,2 kW und darunter sowie
3PH 220V 0,75 kW und darunter erfiillen die Anforderungen der Norm IEC61800-3 C3 wie in der
Tabelle unten dargestellt; die Modelle der Kategorien 3PH 380 V 4 kW und dariiber sowie 3PH 220 V
1,5 kW und dariiber kénnen mit dem Jumper J10 so eingestellt werden, dass sie die Anforderungen
von der Norm IEC61800-3 C3 erfiillen oder nicht.

Achtung: Klemmen Sie J10 ab, wenn eine der folgenden Situationen eintritt:

1. Der EMV-Filter ist fir das neutral geerdete Netz geeignet. Bei Verwendung in einem IT-Netz
(Nullpunkt ist nicht geerdet), klemmen Sie J10 ab.

2. Wenn bei der Konfiguration des Fehlerstromschutzschalters wahrend der Inbetriebnahme eine
Auslésung erfolgt, J10 abklemmen.
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w 7

|

J10

() Jal

Interferenzfilter auf der Eingangsseite: Da der Frequenzumrichter wahrend des Betriebs
Peripheriegerate stéren kann, kann dieser Filter verwendet werden, um die Stérungen zu reduzieren.

Rauschfilter auf der Ausgangsseite: Dieser Filter kann verwendet werden, um das zwischen dem
Frequenzumrichter und dem Motor verursachte Funkrauschen sowie den Leckstrom der Zuleitungen
zu reduzieren.

Modell Eingangsfilter
GD20-0R4G-S2-EU
GD20-0R7G-S2-EU
GD20-1R5G-S2-EU
GD20-2R2G-S2-EU

GD20-0R4G-2-EU
GD20-0R7G-2-EU
GD20-0R7G-4-EU FLT-P04008L-C-G
GD20-1R5G-4-EU
GD20-2R2G-4-EU

FLT-PS2004L-C-G

Achtung:
< Nach dem Einbau von Eingangsfiltern entspricht die Eingangs-EMI den Anforderungen von C3.

<~ Bei den oben genannten Optionen handelt es sich um optionale Zubehdorteile, die beim Kauf
angegeben werden missen.
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C.6.3 Einbauanleitung fiir C3-Filter

Der C3-Filter muss wie nahfolgend beschrieben eingebaut werden:

1. SchlieBen Sie das Filterkabel gemaR Angaben auf dem Etikett an die entsprechende
Eingangsklemme des Frequenzumrichters an;

2. Schrauben Sie den Filter mit M3*10-Schrauben am Frequenzumrichter fest (siehe Abbildung oben).

C.6.4 Hinweise zu Filtertyp C2

FLT-P04016L-B

A B C D E F
Feldkennung Feldbezeichnung
A FLT: Name der Frequenzumrichter-Filterserie
Filter-Typ
B P: Filter fir die Eingangsleistung

L: Ausgangsfilter
Spannungsklasse

C S2: AC 1PH 200V-240 V
04: AC 3PH 380 V-480 V

D 3-stelliger Code zur Angabe des Nennstroms. Zum Beispiel steht 016 fiir 16A.
Filterleistung

E L: Allgemein

H: Hohe Leistung

Anwendungsumgebung des Filters

F A: Umgebungskategorie | (IEC61800-3) Kategorie C1 (EN 61800-3)
B: Umgebungskategorie | (IEC61800-3) Kategorie C2 (EN 61800-3)
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C.6.5 Modellauswahl C2-Filter

Modell Eingangsfilter Ausgangsfilter
GD20-0R4G-S2-EU
GD20-0R7G-S2-EU FLT-PS2010H-B FLT-L04006L-B
D0 3RaG 8o £ FLT-PS2025L-8 FLTL04016L8
GD20-004G-2-EU
GD20-5R5G-2-EU FLT-P04032L-B FLT-L04032L-B
GD20-7R5G-2-EU FLT-P04045L-B FLT-L04045L-B
GD20-0R7G-4-EU
GD20-1R5G-4-EU FLT-P04006L-B FLT-L04006L-B
GD20-2R2G-4-EU
gg;g.—gg;gj.iﬂ FLT-P04016L-B FLT-L04016L-B
CoevoraaEy
SbaD1sC4Ey
GD20-022G-4-EU
GD20-030G-4-EU FLT-P04065L-8 FLT-L04065L-B
GD20-037G-4-EU
GD20-045G-4-EU FLT-P04100L-8 FLT-L04100L-B
GD20-055G-4-EU
GD20-075G-4-EU FLT-P04150L-8 FLT-L04150L-B
2322:??231;5 FLT-P04240L-B FLT-L04240L-B

Achtung:
<~ Die Eingangs-EMI erfiillt die C2-Anforderungen, nachdem ein Eingangsfilter konfiguriert wurde.

<~ In der Tabelle oben wird das externe Zubehdr beschrieben. Bitte geben machen Sie genaue
Angaben, welche Zubehorteile sie wahlen.
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C.7 Bremswiderstinde
C.7.1 Auswahl der Bremswiderstande

Der Einsatz eines Bremswiderstandes oder einer Bremseinheit ist sinnvoll, wenn der Motor stark
abbremst oder durch eine hohe Tragheitslast angetrieben wird. Der Motor wirkt als Generator, wenn
seine tatsachliche Drehzahl hoher ist als die der Bezugsfrequenz entsprechende Drehzahl. Dadurch
flieRt die Tragheitsenergie von Motor und Last zum Frequenzumrichter zurlick, um die Kondensatoren
im DC-Hauptstromkreis zu laden. Wenn die Spannung bis zum Grenzwert ansteigt, kann es zu
Schaden am Frequenzumrichter kommen. Um dies zu vermeiden, muss die Bremseinheit/der
Bremswiderstand eingesetzt werden.

< Nur qualifizierte Elektriker sind flr die bauliche Ausfiihrung, Installation,
Inbetriebnahme und Bedienung des Frequenzumrichters autorisiert.

<~ Befolgen Sie wahrend der Arbeit die Anweisungen im Abschnitt "Warnung". Es
kann zu Korperverletzungen, tddlichen Verletzungen oder schweren
Sachschaden kommen.

<~ Die Verdrahtung darf nur von qualifizierten Elektrikern durchgefiihrt werden. Es

A kann zu Schaden am Frequenzumrichter oder an den Zubehorteilen der Bremse
kommen. Lesen Sie die Anleitungen zu den Bremswiderstdnden oder -geraten
aufmerksam durch, bevor Sie diese an den Frequenzumrichter anschlieRen.

<~ SchlieBen Sie den Bremswiderstand nicht an andere Klemmen als PB und (-) an.
Schlielen Sie die Bremseinheit nicht an andere Klemmen als (+) und (-) an, da
dies zu Schaden am Frequenzumrichter oder am Bremskreis oder zu Bréanden
filhren kann.

angegeben an den Frequenzumrichter an. Eine falsche Verdrahtung kann zu

j <~ SchlieBen Sie den Bremswiderstand bzw. die Bremseinheit wie im Schaltplan
Schaden am Frequenzumrichter oder an anderen Geraten fiihren.

Die Frequenzumrichter der Baureihe GD20-EU verfiigen uber interne Bremseinheiten.

Brems- Aufgenommene Leistung des
widerstand Bremswiderstands (kW) Min.
R 0 b
Modell Typder | beit00% | 50 % go% | Brems
Bremseinheit| des Brems- widerstand
Brems- Brems- Brems-
moments A ; ; Q)
o) wirkung wirkung | wirkung
GD20-0R4G-S2-EU 361 0,06 0,30 0,48 42
GD20-0R7G-S2-EU 192 0,11 0,56 0,90 42
GD20-1R5G-S2-EU 96 0,23 1,10 1,80 30
GD20-2R2G-S2-EU 65 0,33 1,70 2,64 21
GD20-0R4G-2-EU Eingebaut 361 0,06 0,3 0,48 131
GD20-0R7G-2-EU_| -"9%Pae ™4q7 0,11 0,56 0.9 93
Bremseinheit
GD20-1R5G-2-EU 96 0,23 1,1 1,8 44
GD20-2R2G-2-EU 65 0,33 1,7 2,64 44
GD20-004G-2-EU 36 0,6 3 4,8 33
GD20-5R5G-2-EU 26 0,75 4,13 6,6 25
GD20-7R5G-2-EU 19 1,13 5,63 9 13
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Modell

GD20-0R7G-4-EU

GD20-1R5G-4-EU

GD20-2R2G-4-EU

GD20-004G-4-EU

GD20-5R5G-4-EU

GD20-7R5G-4-EU

GD20-011G-4-EU

GD20-015G-4-EU

GD20-018G-4-EU

GD20-022G-4-EU

GD20-030G-4-EU

GD20-037G-4-EU

GD20-045G-4-B-EU

GD20-055G-4-B-EU

GD20-075G-4-B-EU

GD20-090G-4-B-EU

GD20-110G-4-B-EU

Typ der
Bremseinheit

Brems- Aufgenommene Leistung des
widerstand Bremswiderstands (kW) Min.
bei 100 % 10 % 50 % 80 % Erems- |
des Brems- widerstand
—— B.rems- B.rems- B.rems- @
o) wirkung wirkung | wirkung

653 0,11 0,56 0,90 240
326 0,23 1,13 1,80 170
222 0,33 1,65 2,64 130
122 0,6 3 4,8 80
89,1 0,75 4,13 6,6 60
65,3 1,13 5,63 9 47
44,5 1,65 8,25 13,2 31
32,0 2,25 11,3 18 23
27 3 14 22 19

22 3 17 26 17

17 5 23 36 17
13 6 28 44 11,7

10 7 34 54 8

8 8 41 66 8

6,5 1 56 90 6,4
54 14 68 108 4,4
4,5 17 83 132 4,4

Achtung:

<~ Wabhlen Sie den Widerstand und die Leistung der Bremseinheit entsprechend den Angaben unseres

Unternehmens.

< Der Bremswiderstand kann das Bremsmoment des Frequenzumrichters erhdhen. Die
Widerstandsleistung in der obigen Tabelle ist auf 100 % Bremsmoment und 10 % Bremswirkung
ausgelegt. Wenn der Benutzer ein hdheres Bremsmoment benétigt, kann der Bremswiderstand

entsprechend verringert werden und die Leistung muss vergroRert werden.

<> Verwenden Sie niemals einen Bremswiderstand, dessen Widerstand unter dem
fur den jeweiligen Frequenzumrichter angegebenen Mindestwert liegt. Der
Frequenzumrichter und der eingebaute Chopper kénnen den durch den
niedrigen Widerstand verursachten Uberstrom nicht bewéltigen.

ﬁ < Erhohen Sie bei hdufigen Bremsvorgangen (Haufigkeit von mehr als 10 %) die
Leistung des Bremswiderstands vorschriftsgemaf.

C.7.2 Einbau des Bremswiderstandes

Die Bremswiderstandskabel missen geschirmt sein.

Installieren Sie alle Widerstande an einer Stelle, an der sie abkiihlen kénnen.
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< In der N&he des Bremswiderstandes diirfen sich keine brennbaren Materialien
befinden. An der Oberflache des Widerstands herrschen hohe Temperaturen. Die

A Luft, die aus dem Widerstand stromt, hat eine Temperatur von mehreren hundert
Grad Celsius. Treffen Sie Schutzvorkehrungen, um das Berlihren des

Widerstands zu vermeiden.

Die Frequenzumrichter der Baureihe GD20-EU bendtigen nur externe Bremswidersténde.

(*+)
Goodrive20-EU External
brake
resistor
PB
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Anhang D Weitere Hinweise

D.1 Anfragen zu Produkten und Dienstleistungen

Bitte richten Sie lhre Anfragen zum Produkt unter Angabe der Modellbezeichnung und der
Seriennummer an die ortlichen INVT-Niederassungen. Unter www.invt.com erhalten Sie
Kontaktangaben der Vertriebs-, Supports- und Serviceabteilung von INVT.

D.2 Riickmeldung zu Frequenzumrichter-Handbiichern von INVT

Wir freuen uns uber lhre Kommentare zu unseren Handblichern. Besuchen Sie uns auf www.invt.com
und kontaktieren Sie direkt den Online-Service oder wahlen Sie Kontakt, um Kontaktinformationen zu
erhalten.

D.3 Dokumente im Internet

Handbtiicher und andere Produktdokumente im PDF-Format finden Sie im Internet unter www.invt.com >
Support > Download.
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