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1. Einleitung

Der in diesem Anwenderhandbuch beschriebene Freqoerchter wird zur Drehzahl-
(U/min) und Drehmomentsteuerung von Dreiphasen-Alsgonmotoren eingesetzt. Dieses
Handbuch beschreibt die Installation und BenutzilggyUmrichters.

Lesen Sie das Handbuch vor der Installation grghdiurch, damit die korrekte Funktion und
die maximale Leistung des Umrichters gewéhrlewsited.

NFO Sinus ist ein Frequenzumrichter, der mit Hitfes patentierten Regelungssystems
.Natural Field Orientation* die perfekte Drehzalgetung von Asynchronmotoren vom
Stillstand bis zur vollen Drehzahl liefert.

Der Umrichter enthalt auch eine patentierte Swichaltung, die dafir sorgt, dass der Motor
in allen Betriebssituationen immer eine perfekt@uSspannung erhalt.



2. Sicherheit

Vor Arbeiten an einem elektrischen oder mechanisdrel der Installation ist der Umrichter
immer vom Netz zu trennen.

Installations-, Wartungs- und Reparaturarbeiterfesiiinur von zu diesem Zweck geschultem
Personal mit ausreichenden Fachkenntnissen ungrealtender Ausbildung ausgefihrt
werden.

Bei unberechtigten Anderungen oder Austausch voileTém Umrichter oder dessen
Zubehor erlischt die Garantie. Kontaktieren Sie enfNFO Drives AB, falls Anderungen
oder ein Austausch von Teilen erforderlich sind.

Die Komponenten im Leistungs- und Signal steherrmeainer gefahrlichen Spannung, wenn
der Umrichter an die Netzversorgung angeschlosten i

Berihren Sie keine Komponenten, wenn die Netzspanng eingeschaltet ist.
Lebensgefahr! Schalten Sie immer die Netzspannung ab, bevod&seFrontblech
entfernen. Das Seitenblech des Umrichters darjeidfnet werden.

WARNUNG! Nach dem Abschalten der Netzspannung kann derdbteri aufgrund

seiner Zwischenkondensatoren weiterhin unter SpanstehenWarten Sie immer

mindestens 15 Minutenund stellen Sie durch eine Kontrollmessung zwisctien
Plus- und Minusklemmen sicher, dass keine Spanmoelyr besteht, bevor Sie mit den
Arbeiten am Umrichter beginnen.

Bei angeschlossener Spannung muss der Umrichteerimeerdet sein.
Wenn Sie den Motor oder den Umrichter falsch anssbén, riskieren Sie Schaden an

den Geraten und Personenschaden. Halten Sie dabedingt die Anweisungen in
diesem Handbuch sowie die lokalen und nationalehe®heitsvorschriften ein.



3. Technische Daten

Motorausgang

Motorleistung (kW) 0.37/0.75|15 | 22 | 3 4 55| 7.5 11| 15

Kont. Ausgangsstrom (A) 1.3 | 2.1 | 35| 49| 6.7 8.8 11{114.8|21.5|27.0

Max. Ausgangsstrom (A)| 1.6 | 25| 42| 58| 8.0| 10/513.3|17.7| 25.8| 38.5

Ausgangsspannung Sinus

Ausgangsfrequenz 0-150 Hz

Betriebsmodus 4-Quadranten (eventuell mit exterBeemswiderstand)

Umrichtereingang

Versorgungsspannung 3 x380-440V = 10%

Netzfrequenz 50/60 Hz (+ 10%)

Steuereingange

Sollwerte 0-10V, 2-10V, £10V, 0-20mA, 4-20mA, £20mPRotentiometer
10 kQ, 7 feste Sollwerte Uber Reihenklemme mit positoeer
negativer Logik wahlbar

Effektivwerte 0-10V, 2-10V, 10V

Lokaler Modus

Tastenfeld: Vorwarts, Ruckwarts, $top

Startrampenzeit 0.2 - 500s
Stopprampenzeit 0.2 - 500s
Signalausgénge

Spannung (*) 0- 10V

Frequenz (*)

0 - 32kHz, Open Collector

Relais Fehlerrelais, Betriebsrelais, Funktionsse()
Steuerungsarten

Frequenzregelung 0-150 Hz

Drehzahlregelung 0 - 9000 U/min

Drehmomentregelung

1 - 200% des Nominaldrehmomahtsingig von
Umrichterkapazitét

Prozessregelung

P1 mit Ruckkopplung, Temperatuosg?is1000 zur
Temperaturmessung bei Konstantdruckregelung im
Ventilationssystem (*), 24V Speisung zu externems®e (*)

Motorschutz

Thermistoreingang

PTC oder Klixon

Leistungswachter

Schaltet sich ab, wenn der Méilogére Zeit Gber der
Nennleistung belastet wird

Umgebungsbedingungen

Umgebungstemperatur -10 bis +40 °C

Lagerungstemperatur -20 bis +60 °C

Feuchtigkeit 0 - 90%, nicht kondensierend

Schutzart IP20

EMV Zertifizierung Zugelassen fur medizinische Gerate (EN 60601-Wahn-,

Geschafts- und Gewerbebereiche sowie Kleinbeti(igbie
61000-6-3) und in Industriebereichen (61000-6-2)eoh
abgeschirmte Kabel oder EMV-Filter usw.

Maf3e (Hx T x B)

412 x 265 x 70 412 x 265 x 123 412 x 265 x 203

Gewicht

4.9 kg 6.5 kg 14 kg

Mit (*) gekennzeichnete Funktionen sind nur zusammmét /O Karte verflugbar.



4. Installation
Zum Anschlie3en des Umrichters das mit 4 Schrableéestigte untere Frontblech entfernen.

Der Umrichter darf nicht langer als eine Minute offenem Frontblech betrieben werden, da
sich dies sonst auf die Luftung des Umrichters anksw

4.1 Installationsbeispiel
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Abbildung 1: Schaltungsbeispiel

Warnung! Der am Netz angeschlossene Umrichterestadbald an Klemme 5 ein
Startsignal angelegt wird.

Die Klemmen 21, 22, 23 und 24 (I/O Erdung) kdnnettats der Briicke S4 (beim Einbau
nicht mitgeliefert) galvanisch an PE angeschlossn. Wenn S4 nicht eingebaut ist, kbnnen
diese Klemmen, in Abhangigkeit von der Spannung bsnzu 100 V vom PE, abweichen.
Der RS 232-Kontakt ist immer galvanisch mit PE werdben.

Der negative Steuereingang (Klemme 2) ist mitteds Briicke S3 (serienmalig eingebaut)
mit der I/O Erdung (Klemmen 21 - 24) verbunden. [EBadfernen dieser Briicke kann die
Gleichtaktspannung am Steuereingang (Klemmen 210ndim bis zu 24V der I/O-Erdung

verandern. Das wurde fur die Verwendung von mehrene Reihe geschalteten,

stromgesteuerten Einheiten konzipiert.



Der Umrichter kann fiir negative Logik an den digitaEingangen (Klemmen 5,6, 14, 15 und
26) konfiguriert werden, indem die Briicke S1, wieAbbildung 3 dargestellt, umgesteckt
wird. Die Eingange werden durch Verbinden mit dé-Erdung (Klemmen 21 - 24) aktiviert

(Abbildung 2)
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Abbildung 2: Anschluss via negative Logik (Briicke $ verstellt)
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Abbildung 3: Bruckenpositionen (dargestellt wie geefert)
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Alle Steuerleitungen sollten mit abgeschirmten HKabeinstalliert werden. Die
Kabelabschirmung muf3 an einem Ende mit der Erdeunglen werden. Der Grund fur die



Empfehlung von Abschirmungen ist, dass Steuerkab#hng von Stromkabeln stéranfallig
sind. Bei fehlender Abschirmung kann der Umrichieit falschen Sollwerten gespeist
werden.

Bei Betrieb mit Potentiometer darf dieser eine Tark@ von max. 5% aufweisen, damit der
Sollwert sich nicht aul3erhalb des zulassigen Beesicbefindet. Der Umrichter kann so
konfiguriert werden, dass bei Benutzung des Paem&nalogeingabefehler’ein Alarm
erzeugt wird, wenn der Sollwert aul3erhalb der Grente liegt.

Ein externer Bremswiderstand muss angepasst wewdam die Stopp-Rampe <5
Sekunden ist (siehe Kapitel 6).

Bei Unklarheiten bezulglich der Installation immef@I Drives AB kontaktieren.

4.2 Anschliel3en der Netzspannung

3-Phasen Umrichter sind verbunden mit einem 3-FPh&emnetz bei einer Nennspannung
von 380 - 440 V 50/60 Hz zwischen den Klemmen L2, L3 und PE. PE = Erdung, siehe
Abbildung 1.

Empfohlene trage Sicherungen fur 3-Phasen Speisung:

0.37 kW 0.75kW 15kW 22kW  3kw 4 kW 55kW k& 11 kW 15 kW
6A 6A 6A 10A 10A 16A 16A 25A 35A 35A

Bei korrektem Anschluss der Netzspannung und deiglohat der Umrichter weniger als 2
mA Ableitstrom gegen PE.

4.3 Anschliel3en des Motors
Die Motorkabel an die Klemmen U, V, W und PE ansdtgn.

Die Nennausgangsspannung des Motors fur 3-Phaseiciier betragt 400V, weshalb ein
Motor mit einer Nennspannung von Y 400 VA/ 230 V im Stern, ein Motor mit
Nennspannung von Y690 \W400 V im Dreieck zu schalten ist

Die geltenden EMV-Vorschriften werden auch ohne gefirmte Motorkabel eingehalten,
wenn der Umrichter ansonsten korrekt installiert ig. Es gibt keine Begrenzung fur die
Langen des Motorkabels, da der Umrichter immer eineSinusspannung an den Motor
liefert. Es muss jedoch der Spannungsabfall im Kabbdeachtet werden.



4.4 Klemmenanschluss
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Abbildung 4: Anordnung der Leistungsklemmenreihe bé 3-Phasenspeisung

4.4.1 Verwendung der Leistungsklemmen

Klemme Funktion Beschreibung

B Bremswiderstand Anschluss fiir externen Bremswiderstand (zwischen B und +)
- Zwischenspannung. Mennspannung:
+ + 3-Phasenspeisung 400 V- 565 V DC
L3

L2 Metzstromversorgung, Phasen |Stromversorgung 3 x 380 - 400V

L1

FE Schutzerde Stromversorgung Schutzerde

PE Schutzerde Schutzerde-Anschluss Motor

W

W Maotoranschluss Motoranschluss

L

Tabelle 1: Verwendung der Leistungsklemmen

Bei der Installation mehrerer Umrichter, von derener oder mehrere im regenerativen
Betrieb laufen, kdnnen die Zwischenglieder zwiscen Umrichtern (Klemmen + und -) so
verbunden werden, dass diese Umrichter Strom anadgeren liefern. Aufgrund der
Toleranzen in den Komponenten im Umrichter kann digischenspannung zwischen
verschiedenen Exemplaren der Umrichter etwas witedlich ausfallen, weshalb in jeder
Leitung ein Ausgleichswiderstand und eine ultrastlen Sicherung eingebaut werden
mussen. Beziglich der korrekten Auslegung NFO Bri&B kontaktieren.



4.4.2 Verwendung der Signalklemmen

Klemme Funktion Beschreibung

1 +12V

9 +12V +12V unrequlierte Spannung fir digitale Eingdnge. max. 50 mA

20 +12V

21 COMMON

22 COMMON I/O-Erdung

23 COMMON

24 COMMON

9 RUM Betriebssignal

14 REV Drehrichtung, siehe Tabelle &

6 FIx1 Wahl feste Frequenz, siehe Tabelle B

15 Flx2 Wahl feste Frequenz. siche Tabelle 6

26 FIX3 \Wahl feste Frequenz., siehe Tabelle 6

25 PTC PTC Motorschutz, edfordert Widerstand von 3.9 k(1 angeschlossen an +12

12 PLUS POT Eingang Potentiometer 10 k(). positive Endstellung , siehe auch Tabelle 7

13 POT Eingang Potentiometer 10 kQ, Mittelabgriff

4 MINUS POT Eingang Potentiometer 10 k(1. negative Endstellung

3 VOLTAGE Eingang Spannungssollwer. siehe Tabelle 7

10 CURRENT + Eingang Stromsollwert, positives Potential. siehe Tabelle 7

2 CURRENT - Eingang Stromsocllwert. negatives Potential

28 ALARM A

17 ALARM B Fehlerrelais, potentialfreier Kontakt max. 1 A, 50 WV DC

g ALARM C Bei Fehler im Umrichter sind kKlemme 17 und 28 geschlossen

27 MOTOR_RUN A

16 MOTOR_RUMN B Betriebsanzeige, potentialfreier Kontakt max. 1 A, 50 W DC
MOTOR EUN C Klemmen 7 und 16 sind geschlossen. wenn Motor in Betrieb ist.

18 Slo- RS 485, negativer Eingang

29 SI0+ RS 485 positiver Eingang

11 ACT VOLTAGE Prozessregler aktueller Eingangswert

30

19

Tabelle 2: Verwendung der Signalklemmen

Digitale Eingange (Klemmen 5, 6, 15, 25 und 26) ust positiver Logik:

Maximale Eingangsspannung:

Schaltpegel:

30V
ca. 4V

Digitale Eingange (Klemmen 5, 6, 15, 25 und 26) usit negativer Logik:

Maximale Eingangsspannung:

Schaltpegel:

30V
ca. 7.5V
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Abbildung 5: Anschluss Erweiterungskarte

Klemme Funktion Beschreibung

50 RELAY B Funktionsrelais, potentialfreier Kontakt max. 2 A, 50V DC, 50 W, siehe Kapitel 5121
51 RELAY A Funktionsrelais

52 +24V +24V_max_40mA

53 RELAY C Funktionsrelais

54 +24V

55 COMMON Erdungsreferenz

56 FREQ OUT Frequenzausgang. max. 24V 10 mA, Open Collector. siehe Kapitel 5.12.3
57 COMMON

B COMMON

59 COMMON

B0 VOLT QUT analoger Spannungsausgang, max. 10V 3mA_ siehe Kapitel 512 2

61 COMMON

B2 COMMON

63 COMMON

65 COMMON

6 PT1000 Temperatursensor PT1000, Prozessregulierung, siehe Kapitel 510

57 COMMON

75 +24V

Tabelle 3: Verwendung der Signalklemmen, 1/O Karte

4.4.3 Anschlie3en der seriellen Schnittstelle RS232

Der Umrichter kann Uber eine serielle Schnittstelds Typs RS232 gesteuert werden. Die
Bricke S5 muss auf der linken Seite installierins@vie geliefert), wie in Abbildung 3
dargestellt. Der Anschluss erfolgt an den 8-poliydularkontakt mit Polnummerierung 1-8
von links nach rechts. Tabelle 4 enthalt Beispidddiir, wie der Anschluss an eine der
seriellen Schnittstellen (COM1 oder COM2) eines R®lgen kann. Diese Anschlisse
funktionieren normalerweise auch fir andere Geypést mit diesem Kontakttypen. Es ist



eine separate Anleitung verfugbar, welche das 8iegsprotokoll beschreibt. Bitte
kontaktieren Sie NFO Drives AB.
Modularkont. Signal- Beschreibung 9-pol. DSUB| 25-pol. DSUB | Signal-
Umrichter richtung COM1 (PC) | COM2 (PC) name
7 > Daten vom Umrichter 2 3 RXD
an Ubergeordn. Systen
8 < Daten vom Ubergeordn. 3 2 TXD
System an Umrichter
4 < Vom Ubergeordn. 7 4 RTS
System auf 1s gesetzt
bei Ubertr. an Umr.
3 > Vom Umrichter auf Os 8 5 CTS
gesetzt bei Ubertra-
gung, sonst 1s
5 Signalerde 5 7 GNQO

Tabelle 4: AnschlieRBen der seriellen SchnittstellRS232

4.4.4 Anschliel3en der seriellen Schnittstelle RS485

Der Umrichter kann auch Uber eine serielle Scheitessdes Typs RS485 gesteuert werden.
Die Bricke S5 muss dann auf der rechten Seitelliestaein, wie in Abbildung 3 dargestellt.
Der Anschluss erfolgt an den Klemmen 18 (SI0-) 28dSI0+). Jeder Klemmenwiderstand
muss separat an die Klemme angeschlossen werden.

4.5 Einbau und Liftung

Der Umrichter ist fir den Einbau in einem Schaltaok mit ausreichender Kihlung z.B.
mittels durchstromender Kuhlluft vorgesehen. Eswsthtig sicherzustellen, dass die Luft
innerhalb des Schaltschrankes nicht wieder in Uhdabracht wird. Die Kuhlluft darf 40°C

nicht tbersteigen.

Uber und unter dem Umrichter miissen je 80 mm frBiaum vorhanden sein, damit ein
ausreichendes Durchstromen mit Luft sichergesselit

Der Umrichter darf nicht so montiert werden, dass Austrittsluft eines anderen
Umrichters oder Geréates direkt in den Lufteinlass dmrichters blast.

Werden mehrere Umrichter nebeneinander montiertssmaur Sicherstellung eines
ausreichenden Luftaustausch jeweils ein Abstand 20nmm zwischen den Umrichtern
vorhanden sein.

Der Einbau in die Montageplatte kann mit 4 M5-Saben erfolgen.

Wichtig! Beim Einbau durfen keine Fremdkdrper wiehiBspéne oder Schrauben in
den Umrichter fallen, da dies zu Kurzschliissendiitkann.



5. Einstellung und Programmierung

5.1 Allgemeines
Der Umrichter kann flr vier Steuerungsarten verve¢neerden:

* Frequenzregelung eines Asynchronmotors (Motordtdhiz nicht ausgeglichen flr
Lastschwankungen) mit festem (digitalen) oder ayeito Sollwert, fir mehr Details
siehe Kapitel 5.7. Die Drehzahl des Motors wird defn Display angezeigt. Dieser
Steuerungsmodus heiBtequeund ist bei Lieferung installiert.

* Drehzahlregelung eines Asynchronmotors mit Dretaerelichnung (Motordrehzahl ist
ausgeglichen fur Lastschwankungen) mit festem t@gin) oder analogem Sollwert, flr
mehr Details siehe Kapitel 5.8. Die geschatzte Pabh des Motors wird auf dem
Display angezeigt. Dieser Modus heSjteed

« Drehmomentregelung eines Asynchronmotors mit fesfdigitalem) oder analogem
Sollwert, fir mehr Details siehe Kapitel 5.9. DieSéeuerungsmodus heil3rque

* Prozessregelung mit Rickkopplung von einem Prozgss,mittels Asynchronmotor
gesteuert wird, siehe Kapitel 5.10. Dieser ModuBte-reg.

Autotuning muss immer vor dem ersten Motorstartcdgefiihrt werden, siehe
Kapitel 5.5, Autotuning und Motorparameter.
5.2 Tastenfeld und Display

Die Abbildung und die Tabelle unten beschreiben Alassehen des Tastenfeldes und die
allgemeinen Funktionen der Tasten.

i ™
Taste Funktion
PR —— FWD Lokaler Modus: Motorstart rechtslaufig.
LLO Dizplay Programmiermodus: vorwarts scrollen

2 x4 Feichen

durch Parameter und Parametergrupgen.

REV Lokaler Modus: Motorstart linkslaufig.
Programmiermodus: rickwarts scrollen
7 = 1 N durch Parameter und Parametergrupgen.
?3/ Qﬁf’; /\\ PROG Wechsel in den Programmiermodus
L J L / \ oder zuriick. Wechsel von Parameterr
P " / \ zu Parametergruppen.
@V p&iﬂ/ SHIFT Erhdéhung der Zunahme bzw. Abnahme
| L7 bei1 bzw. |
— — ;x / STOP | Anhalten des Motors und Wechsel in
}ﬁ/ &q \ / lokalen Modus. In Kombination mit
Il - SHIFT Motorstart.

ENTER | Bestatigung veranderter Parameter byw.
Wechsel zu Parametergruppe.
0 Erhéhung Parameterwert bei Anderung

FIWER RLN FAIL
o L, o
.. A
Abbildung 6: Tastenfelc Tabelle 5: Tastenfunktione




Der aktuelle Parameterwert kann mit den Tagteind | erhoht bzw. verringert werden. Die
Anderung der Parameter erfolgt bei Tastendruck imome einen bestimmten Wert. Um
diesen Wert zu erhohen, halten Sie die SHIFT-Tast@ruckt. Die Tastert und | und
SHIFT+ und SHIFT4 sind repetierend. Durch Gedrickthalten einer dieser
Tastenkombinationen erhoht sich die Repetitionsieeg stufenweise.

Wurde ein Parameter geandert, wird rechts in dgeerZeile ein * angezeigt. Das bedeutet,
dass der geanderte Parameter noch nicht im Umriggspeichert ist. Um den Wert zu
speichern, muss ENTER gedriickt werden, dann veradetvdas Zeichen *.

Die Anzeigelampen unten am Tastenfeld haben folg@&wetieutung:

POWER Leuchtet, wenn der Umrichter unter Spanntety.s
RUN Leuchtet, wenn der Motor in Betrieb ist.
FAIL Leuchtet, wenn ein Fehler im Umrichter auftrit

5.3 Betriebsmodi

Beim Start und bei der Initialisierung des Umrichterscheint fir einige Sekunden die
Versionsnummer der Software. Danach wechselt deridbier in den externen Modus und
wartet auf den Startbefehl, das Display z&igt Stbyan. Der Startbefehl wird erteilt, indem
Klemme 5 (RUN) aktiviert wird.

Sobald der Strom angeschaltet ist, wenn KlemmelB\)Raktiviert und der Parameter
AutoStart = ON (bei Lieferung eingestellt) ist,rs¢d der Umrichter automatisch.

Der Wechsel in den lokalen Modus kann jederzeitldiricken von STOP erfolgen. Dabei
wird der Motor ausgekoppelt.

Durch Dricken von PROG kann von jeden Modus in Besgrammiermodus und zurlick
gewechselt werden. Beim Wechsel vom externen odetellen Modus in den
Programmiermodus wird die Steuerung des Motors enrgit in dem jeweiligen Modus
geregelt.

5.3.1 Lokaler Modus

Wenn der Motor in Betrieb ist, kann jederzeit dul@hicken von STOP in den lokalen
Modus gewechselt werden (Motorstopp).

Im lokalen Modus zeigt das Display die Meldung ST@i eine Frequenz an. Die angezeigt
Frequenz kann geandert und im Umrichter gespeigienden. Beim Drucken von FWD oder
REV beschleunigt der Motor im Rechtslauf oder Liak§ das Display zeighcc an. Bei
Erreichen der Frequenz wird die MelduRgal fr angezeigt. Wird die Taste losgelassen,
bremst der Motor, wenn der Parametidodeauf Breaksteht, das Display zeigt die Meldung
Ret StehtstMode auf Release lauft der Motor ungebremst aus. Wird der Motott aher
Frequenz 0.0 gefahren, zeigt das Display die Majdtrstill, wenn der Motor still steht. Die
Frequenz kann wahrend des Betriebes durch Druckentvoder | erhdht oder verringert
werden. Diese Art der Motorsteuerung ist nur fig ldibetriebnahme vorgesehen.



Der Motor kann auch durch Dricken von SHIFT+FWD ro8BlIFT+REV gestartet werden.
Der Motor ist in diesem Fall solange in Betriebewlie Tasten gedriickt werden. Wieder kann
die Frequenz mit Hilfe der Tastérund | und SHIFT+# und SHIFTH erh6ht oder verringert
werden. Um den Motor anzuhalten, driicken Sie ST@d? BWD.

Der Wechsel in den externen Modus erfolgt durchcReia der Tasten SHIFT+STOP. Es
kann auch gewechselt werden, wenn der ParametiStart= ON und Klemme 5 (RUN)
von aktiv zu inaktiv geht oder inaktiv ist und itiakgeht.

Der Wechsel in den Programmiermodus erfolgt durdicken der Taste PROG.

Der Wechsel vom lokalen in den seriellen Schnitmtenodus kann durch einen Befehl von
der seriellen Schnittstelle aus erfolgen.

5.3.2 Programmiermodus

Dieser Modus ist zum Andern und Ablesen von Paremetdes Umrichters. Die
Umrichterparameter sind in Parametergruppen utitextée in Tabelle 8 dargestellt.

Die Parametergruppen lassen sich durch Drickemaste PROG abrufen. Mit den Tasten
FWD und REV kann man vorwarts und rickwarts dunehRhrametergruppen blattern. Um
Parameter in einer Gruppe abzurufen, dricken Si@BEN Durch Dricken von PROG
gelangt man zu den Parametergruppen zurtick. Dgrdmmiermodus kann durch erneutes
Driicken von PROG verlassen werden.

Wenn man SHIFT+PROG bei einem Parameter dricktd vder Programmiermodus
umgehend verlassen. Wiederholtes Dricken von SHMRIGG bringt Sie zum letzten
Parameter zurtck.

Mit den Tasten FWD bzw. REV kann man vorwaérts bawkwarts durch die Parameter einer
Gruppe blattern. Die erste Zeile des Displays zdat aktuellen Parameternamen und die
zweite Zeile den aktuellen Wert.

Wenn Klemme 5 (RUN) aktiviert ist, kann der Umriehturch Dricken von SHIFT+STOP
gestartet und durch Dricken von STOP angehalterdemer Der Umrichter wird im
Programmiermodus verbleiben.

Kann der aktuelle Wert nicht geandert werden, sitelder ersten Zeile des Displays rechts
ein R (read only). Der Parameter zeig dann einetafidswert an oder kann nicht gedndert
werden, weil Motor in Betrieb ist.

Beim Wechsel in den Programmiermodus vom exterrdar seriellen Schnittstellenmodus
verbleibt die Motorsteuerung in dem Modus, Paramdianen jedoch nicht geéndert werden
wahrend der Motor in Betrieb ist.



5.3.3 Externer Modus

Im externen Modus wird in der ersten Zeile der Wmerzustand und in der zweiten Zeile die
aktuelle Frequenz des Motors angezeigt. Der UneiehistandExt Stbyzeigt an, dass der
Umrichter betriebsbereit ist und auf das Betrialpssi wartet.Ext Runerscheint, wenn der
Umrichter in Betrieb ist.

Die Quelle fur den Sollwert wird durch den ParameéD®Mode fir den Betriebsmodus
festgelegt, siehe Tabellen 12, 13, 14 und 17. D¥xahl von OpMode:Terminalkann die
Sollwertquelle gemal3 Tabelle 6 an den Signalklemfastgelegt werden. Bei Nutzung von
analogen Sollwerten wird der Signaltyp unter Verdwerg des ParametehinSet der
Parametergrupp€ontrol ausgewahlt, siehe Tabelle 7. Sollwertquellen kdnwahrend des
Betriebes geandert werden.

Analog F bedeutet Linkslauf mit niedrigstem Solltvéei minimalem Betrieb und mit
hdchstem Sollwert bei maximalem Betrieb.

Analog R bedeutet dasselbe, aber Rechtslauf.

Fix-1 F bedeutet Rechtslauf mit dem Sollwert dasmechenden Fixwertparameters fur den
jeweiligen Steuerungsmodus.

Fix-1 R bedeutet dasselbe bei Linkslauf usw.

Die Fixwertparameter kdnnen wahrend des Betriel@@Edert werden, wobei der neueste
Sollwert sofort wirksam wird.

Der Wechsel in den lokalen Modus erfolgt durch [Beic der Taste STOP (Motor
ausgekuppelt).

Der Wechsel in den Programmiermodus erfolgt durdicken der Taste PROG.

Funktion REV (14) FIX1 (6) FIX2 (15) | FIX3 (26) RUN (5)

Analog F

Analog R

Fix-1 F

Fix-2 F

Fix-3 F

Fix-4 F

Fix-5 F

Fix-6 F

Fix-7 F

Fix-1 R

Fix-2 R

Fix-3 R

Fix-4 R

Fix-5 R

[l allellellelli gl Jdl i Jllelle]lelie] o)

Fix-6 R

N R E === ===l =)
N EEERE E R E R R
Rik|lo|lo|kr|r|o|k|rk|lo|lo|r|r|lolo|lo
RPlRrlRrlRr|RrR R RRP|R| PR R|R|~

Fix-7 R

Tabelle 6: Einstellungen fiir die digitalen Eingangean den Signalklemmen 5, 6, 14, 15 und 26



Einstellung fur Parameter Analoger Wert Eingang (Klemme)
AinSet
0-10V Spannung 0-10V 3
2-10V Spannung 2-10V 3
+/-10V Spannung +/- 10V 3
0-20mA Strom 0-20mA 10 und 2
4-20mA Strom 4-20mA 10 und 2
+/-20mA Strom+/- 20mA 10 und 2
Pot 10k Potentiometer 10k 12,13 und 4

Tabelle 7: Einstellungen fiir analoge Sollwerteingage an den Signalklemmen

5.3.4 Serieller Schnittstellenmodus

Der Wechsel in den seriellen Schnittstellenmodisgirdurch einen Befehl Uber die serielle
Schnittstelle. Das ist nur bei Stillstand des Mstordglich, sowie direkt nach dem Starten,
wenn der Umrichter im Zustartekt Stbyist und auf das Betriebssignal wartet.

Der Wechsel in den lokalen Modus erfolgt durch eiBefehl Uber die serielle Schnittstelle
durch Driicken der Taste STOP.

Im seriellen Schnittstellenmodus kann der Umrichtat allen Sollwertquellen gesteuert
werden, wie in Kapitel 5.3.3 beschrieben. Es bésteich die Mdglichkeit, Parameter im

Umrichter zu lesen und zu andern.

Fur die Verwendung des seriellen Schnittstellenmasduein separates Handbuch vorhanden.
Kontaktieren Sie NFO Drives AB bzw. den fur Sietansligen Handler.

5.4 Parameterangaben

Die Parameter sind in Parametergruppen unterteile in der nachfolgenden Tabelle
dargestellt:

Motor Control | Freque Speed Torque | PIReg Output | Serih Status Error
P-Nom Mode OpMode OpMode OpMode OpMogde ReMade SioAdr sl-rm| E-logg
U-Nom Accel F-fix1 C-fixl T-fix1 R-fix1 ReFreq SiBaud| DClink RstDly
f-Nom Retard F-fix2 C-fix2 T-fix2 R-fix2 V-Out SiProt | FrqSet TrTime
N-Nom RunDly | F-fix3 C-fix3 T-fix3 R-fix3 V-Max | SioTot FAcCt AC Fail
I-Nom DC-Brk | F-fix4 C-fix4 T-fix4 R-fix4 F-Out SpdSet | Temp Hi
coso AinSet F-fix5 C-fix5 T-fix5 R-fix5 F-Max SpdAct | PTC
Temp




Tuning AutoSt F-fix6 C-fix6 T-fix6 R-fix6 TrgSet Qv
Load
R-stat Energy | F-fix7 C-fix7 T-fix7 R-fix7 TrgAct Ain Fail
Save
R-rot StMode | Fr-min Sp-min Tg-min Setmin RegSet v
L-main Kp-spd Fr-max Sp-max Tg-may Setmax RegAct DC
High
Sigma Ti-spd Max-fr Actmin PT1000 GND
Fail
I-magn Byp-fr Actmax M-Temp IMagn
Low
I-limt Byp-bw T-min OpTime | Cur Low
AnyBus T-max RnTime| Cur
High
RegAm Run Fail
p
RegKp Bus Falil
RegTi
Min-fr
Max-fr
Unit
AinAct

Tabelle 8: Parametergruppen und Parameter

Nur die Parametergruppen fir den ausgewahlten dbstmodus sind dargestellt, z.B.
entwedeFreque SpeedTorqueoderPI reg.

Die folgende Tabelle zeigt alle Umrichterparamedefgeteilt in Parametergruppen.

Typ = Init bedeutet, dass die Parameter nur belrdgalisierung im lokalen Modus geandert
werden kdnnen.

Typ = Init/Run bedeutet, dass die Parameter inelfodus gedndert werden kdnnen.

Typ = Read bedeutet, dass die Parameter nur abgelessden kénnen.



Name |Beschreibung Kapitel|vorgegebener Wert Bereich Typ
P-Mom  |Nennleistung des Motors 5.5 0.01 - 100kW Init
U-Mom  |Nennspannung des Motors &5 1-1000V Init
f-Nom MNennfrequenz des Motors 55 Tabelle 10 1-32THz Init
N-Mom  |Nenndrehzahl des Motors 5.5 5 - 32765U/min Init
I-Mom MNennstrom des Motors 55 l-magn - 100.0A | Init
Cos ® cos @ des Motors 5.5 0.01-1.00 Init
Tuning  |Befehl fir Autotuning 55 Init
R-stat Statorwiderstand des Motors 5.5 Init
R-rot Roterwiderstand des Motors 5.5 Tabelle 11 Init
L-rmain  |Hauptinduktivitat des Motors 55 Init
Sigma | Streuinduktivitdt des Motors 55 Init
I-ragn |Sollwert Magnetisierstom 55 0 - min{l-nom, |-limt) Init
I-lirnt Stromgrenze Rotorstrom (Spitzenwert) 55 Init/RFun
Mode Betriebsmaodi 5.6.1 Speed Freuge Init

Freque = Frequenzregelung mit Frequenzschatzung 57 Speed

Speed = Drehzahlregelung mit Drehzahlschitzung 58 Torgue

Torgue = Drehmomentregelung 59 Pl-reg

Bi-reg = Prozessregelungsmodus 510
Accel Startrampe von 0 bis f-Nom Hz 5.6.2 30.0s 0.2-5000 5 [Init/Run
Retard  |Stopprampe von fMom bis 0 Hz 5.6.2 30.0s 0.2-5000s [Init/Bun
RunDly  |Betriebsverzdgerung B3 0s 0-3600s Init/Run

Verzdgerung in Sekunden, wann Motor starten kann,
wenn Strom angeschossen ist

DC-Brk  |Gleichstrommotorbremsung vor Inbetriebnahme h64 0s 0-3600s Init/Run
Zeit in Sekunden, die der Motor gebremst wird vor
Inbetrizbnahme

AinSet 0-10v 0-10v
210V
+-10V
0-20mA
4-20mA
Art von Sollwert am analegen Eingang (Klemmen 3, 10 +-20mA
oder 24) Pot 10k
AutoSt  |Autostartmodus i 5.6.5 ON OFF Init/Run
OFF = Umrichter wartet auf Flanke bei RUN nach ON
einschalten der Spannung

OM = Maotor startet nach Einschalten der Spannung
wenn RUN aktiv ist.

WARMNUMG: Wenn der Umrichter ein Betriebssignal hat,
startet er sobald Spannung angeschlossen ist.

EnergySave |Energiesparfunktion K66 OFF OFF Init/Fun
OFF = Funktion ist ausgeschaltet ON
OMN = Umrichter optimiert den Energieverbrauch des
Motors
Sthode |Stoppmodus 6T Brake Erake Init/Run
Brake = Motor bremst gemal Retard Release
Release = Notor lauft ungebremst aus
Kp-spd  |Verstarkung Drehzahlregler 568 1 0.07-10.00  [Init/Run
Ti-spd Integrator Drehzahlregler 5.6.8 0.1 0-10.00s Init/Run
Bypfr  |Sprungfrequenz 5.6.9 0.0 Hz 0.0-150.0 Hz | Init/Run
Byp-bw  |Bandbreite fiir Sprungfrequenz 5.6.9 0.0 Hz 0.0-150.0 Hz | Init/Run
AnyBus  |Feldbusprotokoll siche separates Handbuch Init/Run
OpMode  |Sallwertquelle Frequenz BiF: Terminal Tahelle 12 Init/Run
Ffixl Feste Freguenz 1 5.7.2 10.0 Hz 0.0-150.0 Hz |[Init/Run
F-fix2 Feste Frequenz 2 572 20.0 Hz 0.0-150.0 Hz |[Init/Run
F-fix3 Feste Frequenz 3 Hr2 30.0Hz 0.0-150.0 Hz [Init/Run
F-fixd Feste Frequenz 4 h71.2 40.0 Hz 0.0-150.0 Hz [Init/Run
F-fixd Feste Freguenz & 7.2 0.0 Hz 0.0-150.0 Hz [Init/Run
F-fixB Feste Frequenz B 7.2 60.0 Hz 0.0-150.0 Hz | Init/Run
F-fixd Feste Frequenz 7 5.7.2 70.0 H= 0.0-150.0 Hz | Init/Run
Fr-min _ |niedrigste Frequenz beim Betrieb mit analogern Sollwert 573 0.0 Hz 0.0 -150.0 Hz | Init/Run
Fr-max |héchste Frequenz beim Betrieb mit analogem Sollwert horA 50.0 Hz 0.0-150.0Hz [Init/Run

Tabelle 9: Zugangliche Parameter, sortiert nach Paametergruppen (Fortsetzung folgt auf den folgenden
zwei Seiten)



OpMode  |Sollwertquelle Drehzahl [ 5.8.1 Terminal Tabelle 13 Init/Run
CAix1 Feste Drehzahl 1 5.8.2 300 Wmin 0-9000 Wmin | Init/Run
C-fix2 Feste Drehzahl 2 5.8.2 600 Wmin 0-9000 Wmin | Init/Run
C-fix3 Feste Drehzahl 3 5.8.2 300 Wmin 0-3000 Wmin | Init/Run
C-fixd Feste Drehzahl 4 5.8.2 1200 W/min 0-9000 Wmin | Init/Run
C-fixs Feste Drehzahl & 582 1500 Wmin 0-9000 Wmin | Init/Run
C-fixb Feste Drehzahl & hg.2 1800 Wimin 0-9000 Wmin_ | Init/Run
C-fix? Feste Drehzahl 7 hg.2 2100 Wmin 0-9000 Wmin | Init/Run
Sp-min__ |niedrigste Drehzahl beim Betrieb mit analogem Sollwert 5.8.3 0 Ufmin 0-5000 Wmin | Init/Run
Sp-max |hiichste Drehzahl beim Betrieh mit analogem Sollwert 583 1500 Uimin 0-3000 Uimin | Init/Run
OpMode  |Sallwertquelle Drehmoment 554 Terminal Tabelle 14 Init/Run
T Festes Drehmoment 1 5.9.2 10.0 % 1-200 % Init/Run
T2 Festes Drehmoment 2 5.9.2 20.0 % 1-200 % Init/Run
T-ix3 Festes Drehmoment 3 5.9.2 30.0 % 1-200 % Init/Run
T-fixd Festes Drehmoment 4 5.9.2 40.0 % 1-200 % Init/Run
T-fixs Festes Drehmoment & 5.8.2 50.0 % 1-200 % Init/Run
T-fix6 Festes Drehmoment 6 5.9.2 650.0 % 1-200 % Init/Run
Tt Festes Drehmoment 7 b5 70.0 % 1-200 % Init/Run
Tg-Min  |niedrigstes Drehrmoment beim Betrieb mit analogem 593 10.0 % 1-200 % Init/Run
Sollwert

Tg-Max  |hdchstes Drehmoment beim Betrieb mit analogem 593 100.0 % 1-200 % Init/Run
Sollwert

Max-fr  |Maximale Frequenz unter Drehmomentsteuerung 5.9 50 Hz 0.0 - 150.0 Hz | Init/Run

OpMode  |Sollwertquelle Regler [ 5.10.1 Terminal Tabelle 17 Init/Run
R-fix1 Fester Sollwert 1 510.2 40.0 -2000.0 - 2000.0 [ Init/Run
RAix2 Fester Sollwert 2 5102 80.0 -2000.0 - 2000.0 | Init/Run
R-Afix3 Fester Sollwert 3 5102 120.0 -2000.0 - 2000.0 | Init/Run
R-fixd Fester Sollwert 4 5102 160.0 -2000.0 - 2000.0 | Init/Run
R-fix5 Fester Sollwert 5 5102 200.0 -2000.0 - 2000.0 | Init/Run
R-Afix6 Fester Sollwert 6 5102 2400 -2000.0 - 2000.0 | Init/Run
R-fix? Fester Sollwert 7 510.2 280.0 -2000.0 - 2000.0 [ Init/Run
Setmin  |Wert am min. Eingangssignal vom Sollwerteingang b10.1. 5103 0.0 -2000.0 - 2000.0 | Init/Run
Setmax  |VWert am max. Eingangssignal vom Sollwerteingang b10.1. 5103 300.0 -2000.0 - 2000.0 | Init/Run
Actmin _ |Wert am min. Eingangssignal von Istwerteingang 5.10 0.0 -2000.0 - 2000.0 | Init'Run
Actmax  |\Wert am max. Eingangssignal van Istwerteingang 5.10 300.0 -2000.0 - 2000.0 | Init/Run
T-min niedrigste Temperatur 5.10.3 -20°C -100 - 100°C | Init/Run
T-max_ |hichste Temperatur 5.10:3 20°C -100 - 100°C | Init/Run

RegAmp [Verstarkung Prozessregler 5.10.4 1 1 oder -1 Init/Run
RegKp  |Proporionalteil des Prozessreglers 5.104 0.00 0.00-1.00 Init/Run
RegTi Integralteil des Prozessreglers 5.104 30.0s 1.0-200.0s [Init/Run
Min-fr minimale Frequenz des Reglers 5.10 0.0Hz 0.0-150.0 Hz [Init/Bun
Max-fr  |maximale Frequenz des Reglers B30 0.0 Hz 0.0-150.0 Hz |[Init/Run

Unit Reglereinheiten 5.10 Pa Tabelle 15 Init/Run

AinAct  |Staffelung des Istwertes Eingang 510 0-10% Tabelle 16 Init/Run

Tabelle 9: Fortsetzung




ReMode |Funktionsrelaisfunktion i 5:12:1 Running Disable Init/Run
Disable = Funktions ausgeschaltet Running
Runmning = Motor lauft Run Fwd
Rurn Fwd = Motor lauft Rechtslauf Run Rev
Rur Rev = Motor 1auft Linkslauf Run Setp
Rur Setp= Motorfrequenz hat Sollwert erreicht Hun Freg
Run Freq = Motorfrequenz = RefFreg
ReFreq  |Umschaltfrequenz bei Relfode = Runfreg 5121 50.0 H=z 0-150.0 Hz | Init/Run
V-Out  |Analoger Spannungsausgang 5122 Disable Disable Init/Run
Disable = Funktion ausgeschaltet Freque
Fregue = aktuelle Rotorfrequenz Speed
Speed = aktuelle Rotordrehzahl Torgue
Torgue = aktuelles Drehmoment
V-Max  |Einteilungsfaktor fir analogen Spannungsausgang 5122 10,00 0-10.00% Init/Run
F-Out Analoger Frequenzausgang 5123 Disable Disable Init/Run
Disable = Funktion ausgeschaltet Fregue
Freque = aktuelle Rotorfrequenz Speed
Speed = aktuelle Rotordrehzahl Torgue
Torgue = aktuelles Drehmoment
F-Max  |Einteilungsfaktor fir analogen Frequenzausgang 5123 32000 Hz 0-32000 Hz | Init/Run
SiAdr Init/Run
2?;2? Serienkanalinformation siehe separates Handbuch :::I:Et::
SiTot Init/Run
|-rms Matarstrom (RMS) A Read
Delink.  |Zwischenspannung V Read
FrgSet  |aktueller Frequenzsollwert (Fregue Modus) Hz Read
FrghAct  |Rotorfrequenz (Freque Modus) Hz Read
SpdSet  |aktueller Drehzahlsollwen (Fregue Modus) U/min Read
SpdAct  |Rotordrehzahl (geschitzer aktueller Wert, Soeed Modus) Ufmin Read
TrgSet  |aktueller Drehmomentsollwert (% von Motornenn- o R
o ead
drehmoment}
TrghAct  |aktuelles Drehmoment (% von Motomenndrehmoment) Yo Read
RegSet  |Sollwert Prozessregler gemald Parameter Ui Read
RegAct  |lstwert Prozessregler gemald Parameter Ui Read
PT1000 |Temperatur PT1000 Temperatursensor 5103 °C Read
M-temp  |geschatze relative Motortemperatur 5112 % Read
Optime  |Gesamizeit, die Umrichter stromfithrend ist 0.1 Stunden Read
Runtime |Gesamtzeit, die Motor [auft 0.1 Stunden Read
E-logg  |Fehlerprotokoll 5141 Read
RstDly  |Zeit zwischen Fehlerbeseitigung und Meustart 5.14 10 s 0-3600s Init/Run
TrTime  |Zeit, die Umrichter problemlos laufen muss ohne Stopp 514 600 5 0-3600s Init/Run
AC Fail |Phasenabweichung 5142
Temp Hi  |Kihlflanschiiberhitzung 5.14.2
PTCTemp |Motoriiberhitzung 5.14.2
OverLoad |Leistungswachter 5.14.2
Ain Fail  |analeger Sollwert Eingangssignal 5.14.2
DC Low  |Spannung in DC Verbindung zu niedrig 5.14.2
DC High |Spannung in DC Verbindung zu hoch 5.14.2
GMND Fail |Fehler in Moter ader Matorverkabelung 5.14.2
IMagnLow
Cur Low
Cur High
Run Fail |Rotor gesperrt, Startfehler 5142
Bus Fail |Feldbusfehler 5142
Tabelle 9: Fortsetzung

5.5 Automatische Einstellungen und Motorparameter

Fur einen fehlerfreien Betrieb missen die Motonpeater R-stat R-rot, L-main, Sigma |-

magnund I-limt korrekt eingestellt sein. Bei Lieferung ist der tithter mit den Parametern
fur den Betrieb eines Standardmotors eingestédhesKapitel 5.1. Wenn ein anderer Motor
verwendet wird, missen die Parameter diesem argfepasden. Das kann manuell oder per

automatischer Einstellung (Messen) der Motorparanmafolgen.




Bevor mit der automatischen Einstellung begonnerdare kann, missen die Kenndaten des
Motors angegeben werdeR;Nom U-Nom f-Nom N-Nom I-Nom und cos ¢. Diese Daten
stehen Ublicherweise auf dem Motorblech und miu#gedie jeweilige Schaltungsart (Stern-
oder Dreieckschaltung) angegeben werden. Bei liafgsind die Kenndaten gemal Tabelle
10 eingestellt.

Nach Eingabe der Parameter wird der Befdhinind' eingegeben und bestatigt. Die Daten
sind nun beim jeweiligen Motorparameter registriertd gespeichert. Abhangig von der
Motorgrof3e dauert dieser Vorgang ca. 1 Minute. Badarf konnen die Motorparameter nach
der automatischen Einstellung geandert werden.

Vorgehensweise fur automatische Motoranpassung:

1. Sicherstellen, dass der Motor ausser Betrieb ist

2. Wechseln in den Parametermodus und EingabeadlamieteiP-Nom U-Nom f-Nom
N-Nom [-Nom und cos ¢ fur die gewilnschte Schaltungsart (Stern- oder
Dreiecksschaltung).

3. BefehlTuningwahlen und dricken.

4. Wenn die Abfrag@uning Fullerscheint, mit ENTER bestatigen (alle anderenélast
werden auf diesen Befehl nicht reagieren).

5. Warten bis die Parameter eingelesen sind, dgddyi zeigfTuning Ready

6. Restliche Parameter des Umrichters einstellen.

Falls wahrend der automatischen Einstellung eindfeduftritt, kénnen zwei verschiedene
Meldungen erscheineuning Fail ModerTuning Fail P Die erste Meldung zeigt an, dass
die Messung der Motorparameter fehlgeschlagerdistzweite, dass ein Parameterwert bei
der Berechnung aul3erhalb der zuldssigen Grenze lieg

In beiden Féllen muss der Fehler behoben und kertrigzerden, bevor der Motor gestartet
wird.

Mdgliche Fehlerursachen:
= Motor ist nicht korrekt angeschlossen (Kurzschiudsr Kabelbruch).
= Motorfehler (Kurzschluss oder Unterbrechung).
= Motor ist falsch geschaltet (Stern- statt Dreiebldtting oder umgekehrt).
= Der Umrichter ist bezlglich des Motors Uber- bzwntendimensioniert (der
Motorparameterbereich erlaubt Standardmotoren, ediree Grol3e Uber bzw. zwei
GroRRen unter der fur den Umrichter passenden Néfliegiegen).

Bitte beachten: Alle Eingaben sollten bei kaltemtdtodurchgefihrt werden. Der Motor
sollte die Umgebungstemperatur des Bereichs egrjoho er verwendet werden soll. Wenn
die Einstellungen bei heilRem Motor durchgefuhrtdeer kann es beim Kaltstart des Motors
zu Betriebsstorungen kommen.

Die automatische Einstellung kann auch durchgefivetden, wenn der Umrichter im
externen Modus ist ExtStby, jedoch nicht bei Motorbetrieb. Sollte die autdisEhe
Einstellung in diesem Modus ausgefiihrt werden, weltlder Umrichter unweigerlich in den
lokalen Modus und auf dem Display ersche®top bis das Tuning komplett ist und der
Programmiermodus verlassen wurde. Um zum externedul!zurtickzukehren, driicken Sie
SHIFT + STOP.



Eine einfache Form der Parameterberechnung kangefilst werden durch wiederholtes
Drucken vont, siehe Punkt 3 oben. Im Display erschéasic? Dieser Kalkulationsvorgang
misst nur den Statorwiderstand und errechnet aadafeBasis die restlichen Motorparameter.

Wenn der Statorwiderstand des Motors bekannt ibt, & eine weitere Methode fir die
Parameterberechnung. Dazu in Punkt 2 oben den biatwert furR-stateingeben und
unter Punkt 3 dreimat driicken. Im Display erscheint ndruning Calc? Zur Berechnung
ENTER dricken. Bitte beachten: wenn der Statornsgtd&d manuell gemessen wird, muss
die Messung zwischen zwei Phasenanschlissen des Netn genommenen Motors
vorgenommen werden (mit der Schaltungsart, in @erMiotor betrieben werden soll, Stern
oder Dreieck). Bei R-stat die Halfte des gemessenen Wertes eingeben. Diese
Berechnungsmethode erzielt nur in etwa die selbent&WieFull, sind aber die gleichen wie
Basic wenn der Statorwiderstand exakt identisch istr Beund hierfur ist, dass bei
kompletter automatischer Einstellung samtliche Patar gemessen werden, wahrend sie
hier basierend auR-statund den Motorkenndaten ermittelt werden. Wenn mkgsollte
immer die komplette automatische Einstellung duediiigrt werden.

I-limt wird durch die automatische Einstellung @#0% des Nennrotorstroms des Motors
eingestellt oder auf den fur den Umrichter zuléssiglochstwert.

Die Tabellen 10 und 11 zeigen die Grundeinstellangér Motornennwerte und
Motorparameter fir jedes Umrichtermodell. Beacl8ex dass diese Parameter sich auf einen
aquivalenten in Stern geschalteten Motor beziehmh nicht von den Motorklemmen aus
gemessen werden kénnen.

P-Mom | U-Nom | f-Nom | N-Nom | [-Nom Cos @

0,37 kW ] 400V 50Hz |1410rpm| 11A 0,69
075 kW | 400V 50Hz 1420 rpm] 20A 0,74
150 kKW | 400V 50Hz (1420 rpm] 35 A 0.79
220 kKW | 400V 50Hz 1430 rpm| 5.0A 0.81
3,00 kKW | 400V 50Hz 1430 rpm| 67 A 0.78
4,00 kW | 400V 50Hz |1435rpm] 88BA 0.79
550 kv | 400V 50Hz 1450 rpm| 111 A 0.84
750 kKW | 400V 50Hz 1455 rpm| 152 A 0.82

1M EW | 400V 50Hz 1460 rpm| 215 A 0.84

15kW | 400V 50 Hz 1455 rpm| 285 A 0.84

Tabelle 10: Grundwerte fiir Kenndaten



3x400V | R-stat | Bereich | R.rot | Bereich L-main Bereich | Sigma | Bereich | |-magn |Bereich | |-limt Bereich
037 kW 2250 0 |0-1267901444 0|0 - 12679] 0.9840 H | 0—-3.2000 | 0.183 | 0—1.000 | 0.68 A |Tabelle 9| 1.32 A | l-magn— 1.60A
0.75 kW 1000 03| 0-6512 | 6690 | 0—6512 | 0.6205 H| 0—-3.2000 | 0.149 | 0-1.000 | 1.08 A (Tahele 9| 240A | l-magn—2.50A
150 kW] 4500 | 0-3124 | 3680 | 0-31.24 J 04163 H | 0-1.5913 | 0.117 [ 0—1.000 | 1.63 A |Tabele 9] 420A | l-magn - 4.20A
220kW ] 3.000 | 0-2257 12230 | 0-22.57 | 03096 H | 0—-1.1499 | 0.105 | 0-1.000 | 220 A |Tabele 3] 5.80A | I-magn— 5.80A
J00KW ] 2000 | 0-2257 | 16902 | 0—-22.57 | 0.2200H | 0-1.1499 | 0.124 | 0-1.000 | 3.11 A |Tabelle 9 | 8.00A | I-magn — 8.00A
4001kW 1300 |0-1273 1190 | 0-12.73 | 01767 H | 0—0.6485 | 0.117 | 0—1.000 | 3.89 A (Tabelle 3 | 10.50 A | l-magn — 10.50A
5.50kW 11000 |0-1273 0710 | 0-12.73 | 0.1617 H | 0—0.6485 | 0.087 | 0—1.000 | 427 A | Taballe 38 13.30 A | l-magn — 13.30A
7T5kW J 0700 | 0-903 J 0470 | 0-9.03 JO.1121H | 0—0.4602 | 0.099 | 0—1.000 | 6.16 A |Tabele 3] 17.70 A | l-magn — 17.70A
MW J 0450 | 0-9.03 J 0290 | 0—-9.03 | 0.0856 H| 0-0.4602 | 0.087 | 0—-1.000 | 8.11 A |Tabelle 9| 25.80 A | l-magn — 25.80A
15kW J 0250 | 0-678 | 0250 | 0-678 |00677H | 00,3455 ]| 0,087 | 0—1,000 | 10,32 A|Tabellz 9| 28,50 A | |-magn — 28,50A

Tabelle 11: Grundwerte flr Motorparameter mit den jeweils zuldssigen Bereichen

5.6 Einstellung der Steuerungsparameter

5.6.1 Steuerungsmodus, Parameter Mode

NFO Sinus kann Asynchronmotoren in vier verschiedeSteuerungsmodi regeln: Frequenz
ohne BertcksichtigungF(equg, Umdrehungen pro Minute mit Drehzahlbericksialmtig
(Speed, DrehmomentTorque und ProzessregelunBl(Reg.

Mit dem Parameter Mode iRrequeStellung, wird die Frequenz nach dem angegebenen
Frequenzsollwert gesteuert. Der Umrichter kompensiaicht die Frequenz bei
Leistungsschwankungen. Das verfiigbare Drehmomedtfestgelegt durch den Paramdter
limt, welcher normalerweise auf 120% des Strom des sahigsssenen Motors (bei
Nennleistung) eingestellt ist. Weitere Einstellumgeshe Kapitel 5.7.

Mit den Parameter Mode i®peeeStellung, wird die Motordrehzahl in Reihe mit dem
angegebenen Sollwert gesteuert. Der Umrichter haetcdie Umdrehung pro Minute und
steuert es so nah wie moglich am Sollwert. Das ltetieder Umrichter kompensiert bei
Leistungssschwankungen. Das verfigbare Drehmomedtfestgelegt durch den Parameter
I-limt, welcher normalerweise auf 120 des Stromes de®sahtpssenen Motors (bei
Nennleistung) eingestellt ist. Weitere Einstellumgeshe Kapitel 5.8.

Mit dem Parameter Mode iforqueStellung wird das Motordrehmoment in Reihe mit dem
angegebenen Sollwert gesteuert. Dieser wird in éfozles Drehmomentsollwertes des
Motors ausgegeben. Bei geringer Belastung wird @iehzahl des Motors durch den im
ParameteMax-fr angegebenen Wert begrenzt. Weitere Einstellunigbie Kapitel 5.9.

Mit dem Parameter Mode iRl-reg-Stellung wird der Motor derart gesteuert, dass ein
externes wiederverbundenes Signal (aktueller Wity Sollwert des Umrichters entspricht.

Die Regelung der Motordrehzahl erfolgt innerhalbesi Drehzahlbereiches, der durch die
ParameteMin-fr undMax-fr begrenzt ist. Weitere Einstellungen siehe Kafit@l2.



5.6.2 Beschleunigungs- und Verzdgerungsanstieg, Raneter Accel und Retard

Die ParameteAccelund Retardgeben an wie schnell der Motor seine Drehzahl dndarf.
Die Einheit ist hier in Sekunden und der Wert gitat Zeit an, die es dauert die Rotorfrequenz
zu andern. Ebenso bei der Nennfrequenz des Mdtdisr(). Die Parameterwerte werden mit
folgenden Formeln berechnet:

taccel = f-Nom * gewlinschte Beschleunigungszeit / Fregéaederung
tretara= f-NOm * gewiinschte Verzdgerungszeit / Frequedeémg

Beispiel: Ein Motor hat eine Nennfrequenz von 50%izd von O auf 80 Hz beschleunig in 2
Sekunden und gebremst von 80 auf 5 Hz in 9 Sekunden

taccer=50*2/80=1,25s
tRetara=50*9/75=6,00 s

Achtung:

= Im generativen Betrieb kann der Umrichter nichtrleé abbremsen, als er die
Uberschussenergie aufnehmen kann. Wenn ein Bremshogerwendet wird, wird
dieser den Uberschuss aufnehmen. Ist die Verzogszeit zu klein eingestellt, kann es
zu Uberlastungen des Bremschopperkreises kommen.

= Der Umrichter kann nicht schneller beschleunigds,es das maximale Drehmoment
erlaubt. Wird die Beschleunigungszeit zu niedriggestellt, wird der Umrichterstrom
begrenzt, was die Beschleunigungszeit erhoht.

Der externe Bremswiderstand muss angepasst werden,wenn die
Verzogerungszeit kleiner als 5 Sekunden ist. Vermgen Sie die
Verzdgerungsrampe (ParameteiRetard) viel kiirzer als notwendig einzustellen.

5.6.3 Laufverzogerung, ParameteRunDly

Wenn der Motorstart durch den Umrichter fehlschimiald Spannung angelegt ist, kann der
ParameteRunDly eingestellt werden. Der Umrichter startet verzden Motor, der Motor
bleibt stehen. Das kann passieren, wenn er mitegnoRragheitsmoment betrieben wird, wie
bei einem Ventilatorrotor. Stellen Sie den Paramaié die Zeit ein, die es dauert den Motor,
ausgehend von der maximal moglichen Betriebsfregjummzuhalten.

RunDlyerscheint auf dem Display wahrend die Verzdgeakity ist.

5.6.4 Motorbremse, ParameteDC-Brk

Beim Start einer Rotationsladung (wie ein Ventitedtor mit natirlichem Zug) kann es sein,
dass der Umrichter den Motor nicht steuern kann eimén RunFail Alarm ausgibt. Um
solche Starts zu handhaben, ist der Umrichter iméredC-Bremsfunktion ausgeristet. Diese
Funktion bremst den Motor durch einen Gleichstrameine eingestellte Zeit, danach startet
der Motor. Der Parameter ist auf die Zeit eingdisteie es braucht um den Motor aus seinem
schnellsten Betrieb zu stoppen. Der Bremsstromingfestellt auf den Nennstrom des Motors.



5.6.5 Autostart, ParameterAutoSt

Die Autostartfunktion erméglicht es den angescldoss Motor zu starten sobald Spannung
angeschlossen ist. Dazu wird kein separater Stahltbbendtigt. Dieser Parameter reguliert
egal ob der Umrichter versucht nach einem Fehlerzoestarten, siehe Kapitel 5.14.

Steht derAutoStParameter auf ON (wie geliefert), wird der Mottargen sobald Spannung
angeschlossen ist, vorausgesetzt das digitale Egsgaggnal RUN an den Klemmen ist aktiv.
Der Umrichter ist nun zur Steuerung Uber die deriSichnittstelle erst zuganglich, wenn
durch Driicken der Taste STOP auf dem TastenfaléinStoppmodus gewechselt wurde.

Ist der ParameteAutoStauf OFF gestellt, wartet der Umrichter nach demsEhalten der
Spannung auf eine Flanke des digitalen Eingangakigi/N an den Klemmen. Wenn das
Signal von inaktiv auf aktiv wechselt, wird der Motgestartet. In dieser Position kann der
Umrichter auch Uber die serielle Schnittstelle gastt werden.

WARNUNG: Die Autostartfunktion ist mit Vorsicht ein zusetzen und nicht in

Kombination mit der Steuerung Uber die serielle Schittstelle. Bedenken Sie, dass

der Motor auch nach einem unerwiinschten Spannungsatall automatisch
startet.

5.6.6 Energiesparfunktion, Parameter EnergySave

Die Energiesparfunktion optimiert den Energieveuoha des Motors bei Verringerung des
Magnetisierungsstrom bei niedrigen Leistungen. EBd whauptsachlich genutzt fur
Anwendungen mit niedrigen Leistungen, z.B. Ventitah, die zeitweise bei sehr kleinen
Drehzahlen betrieben werden. Der Magnetisierunggskann maximal auf 25% vdamagn
reduziert werden. Die Zeit der Funktion um den mpten Magnetisierungsstrom
einzustellen, betragt ca. 5s bei Wechsel der Legstoder des Setpoints. Aufgrund dessen
sollte die Funktion nur eingesetzt werden bei Anivgrgen, die eine niedrige Dynamik
bendtigen.

Ist der EnergySafdParameter auf ON gestellt, ist die Funktion vebfigund bei OFF nicht
verfligbar (wie geliefert).

5.6.7 Stoppmodus, Parameter StMode
Der NFO Sinus hat zwei verschiedene StoppnBidikeundRelease

Mit dem ParameteBtModein Brake Stellung (wie geliefert) bewirkt der Umrichter,ssader
Motor bei einem Stoppbefehl gemald der eingesteNteredgerungsrampe zum Stillstand
abgebremst wird, bevor er ausgekuppelt wird. Weas Stromnetz zusammenbricht, stoppt
der Umrichter den Motor so schnell wie méglich ohdass der Motor einen Spannungsstol3
generiert.



Mit dem ParameteStModein ReleaseStellung bewirkt der Umrichter, dass der Motor bei
einem Stoppbefehl umgehend ausgekuppelt wird ukdnirolliert auslauft. Der Motor wird
auch im Falle eines Stromausfalles umgehend aupgeku

unkontrolliert auslauft: dies kdnnte den Umrichter durch einen vom Motor

f Vermeiden Sie, dass eine Leistung mit einem hohen ragheitsmoment
generierten SpannungsstoR zerstoren.

5.6.8 Drehzahlregelung, Parameter Kp-spd und Ti-spd

Der Umrichter ist ausgertstet mit einem Pl-ReglarRegulierung der Geschwindigkeit bzw.
Drehzahl. Dieser stellt sicher, dass der Rotor &ken Lasten (bis zum maximalen
Drehmoment) immer mit der gewlnschten Drehzahl (Mdspeefl oder Frequenz (Modus
Freque ModusTorqueund ModusPI reg) lauft. Dieser kann bei Bedarf Uber die Parameter
Kp-spd und Ti-spd eingestellt werden. Der P-Verstarker regelt sdbn8teuereingéange
(schnelle Wechsel der Drehzahl), wahrend der |deksr verantwortlich flr das Feintuning
der Enddrehzahl ist.

Bei Lieferung istKp-spd auf 0,10s undTi-spd auf 10,0s eingestellt, was fur die meisten
Betriebsfélle geeignet ist. Bei Betrieb mit Lasteit hohem Tragheitsmoment oder bei
Motoren mit hoher Polzahl kann es erforderlich sesowohl Kp-spd als auchTi-spd
anzupassen. Die folgenden Punkte kénnen bei detdlimng hilfreich sein:

= Zuerst stellen Sie den Regler so ein, dass er roéér weniger als reiner P-Regler
arbeitet. Dies geschient durch Einstellung der Melzeit {Ti-spd fur die
Integrationsverstarkung.

= Motorstart bei Kkleiner P-VerstarkungKg-spd. Erhohen Sie die P-Verstarkung
vorsichtig bis die Steuerung instabil wird und/odere Tendenz zur Uberreaktion von
Steuersignalen zeigt (angezeigt durch eine Ubegahg bei einer Drehzahlanderung).
Verringern Sie die P-Verstarkung bis die Steuenviggler stabil ist.

= Bei maximaler Integrationszeit wird der Motor médmger brauchen als notwendig, um
eine bestimmte Drehzahl zu erreichen. Verringera &e IntegrationszeitT{-spd
vorsichtig, welche angezeigt wird durch die Tatgaatass die Drehzahlsteuerung sich
selbst auf die richtige Drehzahl einstellt. Wena blitegrationszeit zu kurz ausgewahlt
ist, wird dies aufgezeigt als instabile Reaktionnv®rehzahlanderungen mit
Uberschreitungen bei der Drehzahlregulierung. WilSlie die Integrationszeit, welche
die schnellste Reaktion zulasst, aber ohne Wackler.
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Abbildung 7: Drehzahlregler
Bei Zweifeln oder Problemen kontaktieren Sie bifeO Drives AB.

5.6.9 Frequenzsprung, ParameteByp-fr und Byp-bw

Der NFO Sinus ist ausgertstet mit einer Einrichtungden Betrieb in einem ausgewahlten
Frequenzbereich zu vermeiden. Dies ist der sogeémaRrequenzsprung. Es gibt zwei
Parameter fur die Einstellung des FrequenzbereidBgg-fr gibt die Mittelfrequenz des
Intervalls undByp-bwdie Bandbreite an.

Wenn sich die geschétzte Rotorfrequenz im eindestelintervall befindet, werden
Beschleunigungs- und Verzogerungszeiten voribergehauf 0 gesetzt. Dadurch
beschleunigt bzw. verzdgert der Motor mit volleaKran dem Intervall vorbei.

Wenn der Sollwert auf einen Wert im Intervall eisggit ist, wird der Motor mit auf O
gestellte Rampen auf die eingestellte Frequenzifahr

Diese Funktion ist unter Frequenz- oder Drehzaidsteng mit analogem Sollwerreq und
SpeedVodus) nicht verfligbar.

Diese Funktion ist bei Lieferung ausgeschaltet..Dazd die Mittelfrequenz des Intervalls
mit dem Parametdyp-fr und die Bandbreite mit dem Paramedgp-bwauf 0,0Hz gestellt.

Beispiel: Beschleunigung von 0 auf 50Hz
Accel=5,00s Byp-fr= 25,0Hz Byp-bw= 10,0Hz
Ergibt eine Drehzahlkurve gemaf Abbildung 8.
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Abbildung 8: Beschleunigung mit Frequenzsprung

5.6.10 Feldbusprotokoll, ParameteAnyBus

Optional kann der NFO Sinus mit einem Modul zur ligtmierkontrolle via Feldbus
ausgerustet werden. Diese Option wird in einer rsgé@a Anleitung beschrieben.

5.7 Frequenzabhangige Drehzahlsteuerundsreque-Modus

Der FrequeModus wurde zur Benutzung bei einfacheren Anwegdarentworfen, wie die
Anwendung von Luftern. Der Umrichter kompensierthti den slip? des Motors. Der
Sollwert wird eingestellt und der Wert, der auf dBisplay des Umrichters erscheint, ist die
elektrische Frequenz. Das bedeutet, wenn der Solb@& Hz betragt, wird der Motor mit
derselben Frequenz laufen, als wenn er an das &tarmit 50 Hz angeschlossen ware. Der
interne Drehzahlregler des Umrichters (einstelleeridie Parametétp-spdundTi-spd stellt
sicher, dass der elektrischen Frequenz-Sollwegt.fol

Die im Folgenden beschriebenen Parameter befindbrirsder Gruppéreq und werden nur
angezeigt, wenn dieser Modus ausgewahlt ist.
5.7.1 Sollwertquelle fur Frequenz, Paramete©pMaode

Die Quelle fur den Frequenzsollwert wird durch tRarameteOpModefestgelegt. Mdgliche
Werte zeigt Tabelle 12.

OpMode | Quelle fur Frequenzsollwert

Terminal | Eine der nachfolgenden Alternativen, augd@t tber Klemme gemal Tabelle |6

Analog F | Analoger Eingang, Rechtslauf

Analog R | Analoger Eingang, Linkslauf

Fix-1 F Frequenz von Parameter F-fix1, Rechtslauf




Fix-2 F Frequenz von Parameter F-fix2, Rechtslauf

Fix-3 F Frequenz von Parameter F-fix3, Rechtslauf

Fix-4 F Frequenz von Parameter F-fix4, Rechtslauf

Fix-5 F Frequenz von Parameter F-fix5, Rechtslauf

Fix-6 F Frequenz von Parameter F-fix6, Rechtslauf

Fix-7 F Frequenz von Parameter F-fix7, Rechtslauf

Fix-1 R | Frequenz von Parameter F-fix1, Linkslauf

Fix-2 R | Frequenz von Parameter F-fix2, Linkslauf

Fix-3 R Frequenz von Parameter F-fix3, Linkslauf

Fix-4 R | Frequenz von Parameter F-fix4, Linkslauf

Fix-5 R Frequenz von Parameter F-fix5, Linkslauf

Fix-6 R | Frequenz von Parameter F-fix6, Linkslauf

Fix-7 R Frequenz von Parameter F-fix7, Linkslauf

AnyBus | Feldbuskontrolle, zusatzlicher Eingang bghoSiehe separate Anleitung.

Tabelle 12:Freque/OpMode Parametereinstellungen

5.7.2 Feste Frequenzsollwerte, Paramet&-fix1 bis F-fix7

Es gibt sieben feste Frequenzsollwdttex1 bis F-fix7, welche im Bereich von 0,0 bis 150,0
Hz einstellbar sind.

5.7.3 Analoger Sollfrequenzbereich, Parametdfr-min und Fr-max

Bei der Drehzahlregulierung geben die Paramitenin und Fr-max den Frequenzbereich
an, in welchem der Umrichter arbeitet, wenn einl@ge Eingang als Sollwertquelle
festgelegt ist. Genutzte Klemmen und Skalierung deer Uber den ParametéinSet
eingestellt, siehe Tabelle 7. Minalog Fund Analog Rwerden die Bereiche so skaliert, dass
in beiden LaufrichtungerFr-max bei voller Aussteuerung unér-min bei minimaler
Aussteuerung gilt.

Wenn Drehung in verschiedene Richtungen notwersdifziB. +/- 10V in der Mitte stoppen),
andern Sid-r-min zu—Fr-max.

5.8 Geschwindigkeitsabhangige Drehzahlsteuerun§peed-Modus

Der SpeeeModus wurde zur Benutzung bei komplexen Anwendangatworfen, wenn
prazise Drehzahlregulierung notwendig ist. Der dhier kompensiert deslip? des Motors.
Der Sollwert wird eingestellt und der Wert, der dein Display des Umrichters erscheint, ist
die Rotordrehzahl (die Drehzahl, mit der der Schatiert). Der interne Drehzahlregler des
Umrichters (einstellen Gber die ParamétprspdundTi-spd stellt sicher, dass der Motor der
Drehzahlsollwerteinstellung so weit wie méglichgol

Die im Folgenden beschriebenen Parameter befindénirs der Gruppespeedund werden
nur angezeigt, wenn dieser Modus ausgewabhlt ist.



5.8.1 Sollwertquelle fur Drehzahl, ParametelOpMode

Die Quelle fur den Drehzahlsollwert wird durch dearamete©OpModefestgelegt. Mdgliche
Werte zeigt Tabelle 13.

OpMode | Quelle fur Drehzahlsollwert

Terminal | Eine der nachfolgenden Alternativen, augdet tber Klemme gemal Tabelle |6

Analog F | Analoger Eingang, Rechtslauf

Analog R| Analoger Eingang, Linkslauf

Fix-1 F Drehzahl von Parameter C-fix1, Rechtslauf

Fix-2 F Drehzahl von Parameter C-fix2, Rechtslauf

Fix-3 F Drehzahl von Parameter C-fix3, Rechtslauf

Fix-4 F Drehzahl von Parameter C-fix4, Rechtslauf

Fix-5 F Drehzahl von Parameter C-fix5, Rechtslauf

Fix-6 F Drehzahl von Parameter C-fix6, Rechtslauf

Fix-7 F Drehzahl von Parameter C-fix7, Rechtslauf

Fix-1 R Drehzahl von Parameter C-fix1, Linkslauf

Fix-2 R Drehzahl von Parameter C-fix2, Linkslauf

Fix-3 R Drehzahl von Parameter C-fix3, Linkslauf

Fix-4 R Drehzahl von Parameter C-fix4, Linkslauf

Fix-5 R Drehzahl von Parameter C-fix5, Linkslauf

Fix-6 R Drehzahl von Parameter C-fix6, Linkslauf

Fix-7 R Drehzahl von Parameter C-fix7, Linkslauf

AnyBus | Feldbuskontrolle, zusatzlicher Eingang bghoSiehe separate Anleitung.

Tabelle 13: Speed/OpMode Parametereinstellungen

5.8.2 Feste Drehzahlsollwerte, Parameter-@€x1 bis C-fix7

Es gibt sieben feste Drehzahlsollwertefi@ bis Gfix7, welche im Bereich von 0 bis 9000
Umdrehungen pro Minute einstellbar sind. Das Maxmmst vom Motortyp abhéngig und ist
eingestellt auf das dreifache der Motornennfrequéfe unterliegt einem Maximum von
150Hz und gegebenen 4500 U/min flir einen 4-poligferior bei einer Nennfrequenz von
50Hz.

5.8.3 Analoger Solldrehzahlbereich, Paramete$p-min und Sp-max

Bei der Drehzahlregulierung geben die Param8feminund Sp-maxden Drehzahlbereich
an, in welchem der Umrichter arbeitet, wenn einl@ge Eingang als Sollwertquelle
festgelegt ist. Genutzte Klemmen und Skalierung deer Uber den Parameté&inSet
eingestellt, siehe Tabelle 7. Minalog Fund Analog Rwerden die Bereiche so skaliert, dass
in beiden LaufrichtungenSp-max bei voller Aussteuerung un&p-min bei minimaler
Aussteuerung gilt.

Wenn Drehung in verschiedene Richtungen notwersdifziB. +/- 10V in der Mitte stoppen),
andern Si&Sp-minzu-Sp-max



5.9 Drehmomentregelung;Torque-Modus

Bei Drehmomentregelung wird das angegebene maxiBrakbmoment des Motors begrenzt,
indem die Rotorstromgrenze des Motors gedndert.vidas gewlnschte Moment wird in
Prozent des Maximalwertes angegeben. Alle Momdatsdke kénnen im Intervall 10 - 200%
liegen, aber der Parametdimt gibt das maximale Drehmoment an, welches bei Auiag
auf 120% des Nenndrehmoments vom Motor eingesstlifwenn der Motor ausreichend
Strom liefern kann). Bitte Beachten Sie: Das makeniarehmoment ist geringer, wenn der
Motor in Feldschwachung lauft (normalerweise tbarNMennfrequenz des Motors).

HINWEIS: Wenn der Motor ohne Last lauft oder mit einem niedrigeren
Moment belastet wird als das eingestellt, beschleigt er auf die eingestellte
maximale Drehzahl. Daher ist es wichtig, die maxima Frequenz im Parameter
Max-fr einzustellen.

5.9.1 Sollwertquelle fir Drehmomentregelung, Paranter OpMode

Die Drehmomentsollwertquelle wird durch den Param@pMode festgelegt. Mogliche
Werte zeigt Tabelle 14.

OpMode | Quelle fur Drehmomentsollwert

Terminal | Eine der nachfolgenden Alternativen, augdet tiber Klemme gemal Tabelle |6

Analog F | Analoger Eingang, Rechtslauf

Analog R| Analoger Eingang, Linkslauf

Fix-1 F Drehmoment von Parameter T-fix1, Rechtslauf

Fix-2 F Drehmoment von Parameter T-fix2, Rechtslauf

Fix-3 F Drehmoment von Parameter T-fix3, Rechtslauf

Fix-4 F Drehmoment von Parameter T-fix4, Rechtslauf

Fix-5 F Drehmoment von Parameter T-fix5, Rechtslauf

Fix-6 F Drehmoment von Parameter T-fix6, Rechtslauf

Fix-7 F Drehmoment von Parameter T-fix7, Rechtslauf

Fix-1 R Drehmoment von Parameter T-fix1, Linkslauf

Fix-2 R Drehmoment von Parameter T-fix2, Linkslauf

Fix-3 R Drehmoment von Parameter T-fix3, Linkslauf

Fix-4 R Drehmoment von Parameter T-fix4, Linkslauf

Fix-5 R Drehmoment von Parameter T-fix5, Linkslauf

Fix-6 R Drehmoment von Parameter T-fix6, Linkslauf

Fix-7 R Drehmoment von Parameter T-fix7, Linkslauf

Tabelle 14:Torque/OpMode Parametereinstellungen

5.9.2 Feste Drehmomentsollwerte, Parameter-fix1 bis T-fix7
Es gibt sieben feste DrehmomentsollwertefjxI bis T-fix7, welche im Bereich von 1 bis
200% einstellbar sind.

5.9.3 Analoger Solldrehmomentbereich, ParameteFg-min und Tg-max



Bei der Drehmomentregulierung geben die Paramelgrmin und Tg-max den
Drehmomentbereich an, in welchem der Umrichter issbevenn ein analoger Eingang als
Sollwertquelle festgelegt ist. Sie kbnnen im Bdunelc bis 200% liegen. Der Bereich ist so
skaliert, das3 g-maxbei voller Aussteuerung uridj-minbei minimaler Aussteuerung gilt.

Die Drehnmomentregelung kann nicht bei Drehung imsei@edene Richtungen benutzt
werden.

5.10 Prozessregelund?l Reg-Modus

Umwandiung Urnwandlung vV
Temp. zu Unit zu Unit

Setmin, Setmax, Setmin, Setmax Mermfunktion
T-min, T-max
l Pi-reglOpMode i
Sollwert Begrenzung
FT1000 AID fin-fr, Max-r

Klemme 66

Sollwert
Klemme 3,
10 oder 13

Aktueller
Wert
Klemme 11

YVorwarts/Rickwarts
via Pl-Reg/OpMode

unit
*

Umwandlung ¥ zu Unit
Actmin, Actmax

Abbildung 9: Grundriss Prozessregler

Ausgewahlten Reglereinheiten, welche den Paranténédr nutzen, siehe Tabelle 15. Egal
welche Sollwertquelle verwedet wird, der Istwerts deeglers wird immer vom analogen
Eingang Klemme 11 genommen. Die Skalierung wirditmest durch den Paramet@&inAct
siehe Tabelle 16. Die Paramet&ctmin und Actmaxregeln die maximalen und minimalen
Eingangssignale beziehungsweise vom Istwerteing@nga? der ausgewahlten Einheit. Die
Regelung generiert als Ausgangssignal einen Fregodwert in einem durch die Parameter
Min-fr undMax-fr begrenzten Bereich.

Die Samplerate betragt ca. 10 Samples pro Sekunde.

Parametereinstellungen
fur den Parameter Unit

NoUnit

Pa

kPa

bar

rpm

I/s

I/h

ppm

%

V




Parametereinstellungen AinAct Analoger Wert
0-10V Spannung 0-10V
2-10V Spannung 2-10V
+/-10V Spannung +/-10V

Tabelle 15 Tabelle 16

5.10.1 Sollwertquelle, Prozessregelung

Die Quelle fur den Reglersollwert wird durch demdPaeterOpModefestgelegt. Die
einstellbaren Werte gehen aus Tabelle 17 herver FBozessregelung kann nicht fur
unterschiedliche Laufrichtungen des Motors erfoldeie Istwerte sind eingestellt und
skaliert wie in Tabelle 7 dargestellt. Alle Paraeneinheiten werden geregelt durch den
Parametebnit. Die Parameter Setmin und Setmax regeln das méxuma minimale
Eingangssignal des Sollwerteingangs entsprechanaudgewahlten Einheit.

OpMode | Quelle fir Reglersollwert

Terminal | Eine der nachfolgenden Alternativen, augdet tber Klemme gemal Tabelle |6

Analog F | Analoger Eingang, Rechtslauf

Analog R| Analoger Eingang, Linkslauf

Fix-1 F Sollwert von Parameter U-fix1, Rechtslauf

Fix-2 F Sollwert von Parameter U-fix2, Rechtslauf

Fix-3 F Sollwert von Parameter U-fix3, Rechtslauf

Fix-4 F Sollwert von Parameter U-fix4, Rechtslauf

Fix-5 F Sollwert von Parameter U-fix5, Rechtslauf

Fix-6 F Sollwert von Parameter U-fix6, Rechtslauf

Fix-7 F Sollwert von Parameter U-fix7, Rechtslauf

Fix-1 R Sollwert von Parameter U-fix1, Linkslauf

Fix-2 R Sollwert von Parameter U-fix2, Linkslauf

Fix-3 R Sollwert von Parameter U-fix3, Linkslauf

Fix-4 R Sollwert von Parameter U-fix4, Linkslauf

Fix-5 R Sollwert von Parameter U-fix5, Linkslauf

Fix-6 R Sollwert von Parameter U-fix6, Linkslauf

Fix-7 R Sollwert von Parameter U-fix7, Linkslauf

Temp F | PT1000 Eingang, Rechtslauf

Temp R | PT1000 Eingang, Linkslauf

Tabelle 17:Pl Reg/OpMode Parametereinstellungen

5.10.2 Feste Prozessregelungssollwerte, Paramefefix1 bis R-fix7

Es gibt sieben Parameter fir die festen ReglersdiéyU-fix1 bis U-fix7, welche im Bereich
von -2000,0 bis 2000,0 einstellbar sind. Einheit@erden mit dem Parametddnit
ausgewahlt.

5.10.3 Analoger Reglersollwert vom Temperatursensdf)

Der Umrichter kann den Sollwert von einem an dieerfine 66 angeschlossenen
Temperatursensor des Typs PT1000 nehmen. Temparaaigen konnen mit Hilfe vom-
min, T-max, Setminund Setmaxwiederskaliert werden. Skalierung ist eine lineBumktion
zwischen den Punkten an denkimin den SollwertSetminund T-maxden SollwertSetmax
bewirkt. Die Sollwerteinstellung ist durch die Raeter Setminund Setmaxbegrenzt. Fur



eine negativ Neigung der Funktion, mugsnin grofRerT-max oder Setmingrél3er Setmax
sein. T-min und T-max kénnen im Bereich +/- 100°C eingestellt werden. di@ korrekte
Funktion zu gewahrleisten, soll8etminauf den Wert eingestellt werden, der dem Druck des
Istwertsensors entspricht, Klemme 11, der bei dangderaturT-min bendtigt wird.Setmax
sollte auf den Wert eingestellt werden, der denfb@iaxbendtigten Druck entspricht.

F [Fa]
F 3

Sefrnay =

Setmin

> T [C]

T=min -max

Abbildung 10: Beziehung zwische-min, T-max, Setmin und Setmax

5.10.4 Reglereinstellung, ParameteRegAmp, RegKp und RegTi

Die Reglereigenschaften sind bestimmt durch diamateMax-fr, Actmax RegAmpRegKp
undRegTi

= Der Steuerungsfehler (kalkuliert als Sollwert k&inistwert) wird vom Regler
umgerechnet von der Einheit in Frequenz mit dentdfdkegAmp * Max-fr / Actmax.
RegAmp kann auf 1 (ein positiver oder steigendert\Wes Ausgangssignals, wenn der
Reglersollwert gro3er als der Istwert des Stronsts oder -1 (ein negativer oder
abnehmender Wert des Ausgangssignals, wenn deeiRelijvert groRer als der Istwert
des Stromes ist) eingestellt werden.

= Die proportionale Reglerkomponente beeinflusst Aasgangssignal direktRegKp
verstarkt die Reglerkomponente und kann im Bereiglschen 0,0 und 1,0 eingestellt
werden. 0 eliminiert die proportionale Komponentenlett und erzeugt einen reinen
integrierten Regler.

» Die ReglerintegrationszeRegTiist eine Zeitkonstante, welche angibt in welcheit Z
das Ausgangssignal wechselt bei einem Steuerungsf&egTikann im Bereichn 1,0
bis 200,0 Sekunden eingestellt werden, wobei der rtW00,0 die
Integrationskomponenten komplett eliminiert undeeairreinen proportionalen Regler
erzeugt.

5.11 Motorsicherheitsfunktionen
Der NFO Sinu8 verfugt (ber zwei verschiedene Motorschutzfunlgimn einen

Thermistoreingang und einen Leistungswachter, veelckontinuierlich die ungefahre
Wicklungstemperatur des Motors berechnet.

5.11.1 PTC Eingang



Wenn der Motor mit Kaltleitern (PTC-Thermistorenjles mit Thermokontakten (Klixon)
ausgestattet ist, konnen diese direkt an dem Uten@ngeschlossen werden. Dies geschieht
zwischen Klemme 25 (PTC) und Klemme 21, 22, 23 @de(l/O-Erde), wie in Abbildung 1
dargestellt. Ein Widerstand mit 3Qkmind. ¥2 W muss auch zwischen Klemme 25 und 12V
angeschlossen werden.

Wird negative Logik gewéahlt (Briicke S1 umgestegiibildung 3), muss der PTC zwischen
Klemme 25 (PTC) und 12V angeschlossen werden undA&derstand von 3,9k, ¥4 W
zwischen Klemme 25 und I/O-Erde, wie in Abbildung 2

Die Einstellung wird ausgefuhrt in Fehl®TCTempin der Parametergrupperror, siehe
Kapitel 5.14.

5.11.2 Leistungswéachter

Der Leistungswachter benutzt die in Kapitel 5.5cheiebenen Motorparameter: daher ist eine
fehlerfreie Eingabe sehr wichtig, damit diese Fiorktordnungsgemal funktioniert. Fihren
Sie immer das Autotuning durch!

Diese Funktion wird durch die Paramet@verld S-Temp F-Cool gesteuert. Die
Einstellungsmoglichkeiten fiDverld sind Disable (Leistungswéchter ausgeschalté)arm

(erzeugt einen Alarm) oddfail (Motor wird ausgekuppelt). Die Parameter gehorerder

Parametergruppérror und dem Fehle®verld

Der Leistungswéachter funktioniert so, dass ein Matobegrenzt mit einer Verlustleistung
arbeiten kann, wie das bei Nennlast (SpannungnStned Drehzahl gemafd Kennblech) und
einer Umgebungstemperatur von 40°C der Fall ist.

Wenn der Motor mit einer hoéheren Verlustleistunggdngerer Drehzahl oder hdherer
Umgebungstemperatur arbeitet, schaltet sich destlsgswachter nach einer gewissen Zeit
ein, abhangig von der Abweichung der Werte vondennwerten des Motors.

Der aktuelle Status des Leistungswachters wird Rrdszentwert im Parametévl-temp
abgelesen. Der Wert steigt bzw. sinkt mit einetkfgistante von 60 Minuten und zeigt das
Verhaltnis zum Endwert an, der mit der aktuellentdfdiast Gbereinstimmt. Der Endwert
100,0% entspricht der Nennlast und der Leistungbtesicspringt an, wenn dieser Wert
Uberschritten wird.

Die Motor Umgebungstemperatur wird im Param&erempeingestellt im Bereich von +/-
100°C. Der Leistungswéachter kann sich bereits bengerer Motorlast aktivieren, wenn ein
hoherer Wert als die tatsachliche Umgebungstemyresatgegeben wird.

Wird eine niedrigere Umgebungstemperatur eingegelkamn eine hohere Motorlast
zugelassen werden.

Ist der Motor mit einer verstarkten Kihlung ausgést) z.B. einem Kuhlgeblase, das nicht an
die Motorwelle angeschlossen ist und folglich niitee konstanten Leistung unabhangig von



der Motordrehzahl kuhlt, ist der ParametérCool auf einen anderen Wert als Null
einzustellen. Der Leistungswachter bertcksichtigt nicht mehr die Motordrehzahl, sondern
richtet sich nach dem Wert des Paramekef3ool. Ist der Wert des ParametdisNom auf
die Nenndrehzahl des Motors eingestellt, wird dighlkeistung berechnet, als ob der Motor
standig bei dieser Drehzahl in Betrieb ist. DerafaterF-Cool kann im Intervall O bis
10.000 eingestellt werden. Null bedeutet, dassekearstarkte Kihlung vorhanden ist.

5.12 Ausgangssignale fur die Anzeige(*)

NFO Sinu§ ist mit drei Ausgéngen ausgestattet, um unterdtibfee Arbeitsvorgéange und
Parameter wahrend des Betriebes zu tberprifen.

Ist die Erweiterungskarte eingebaut, sind Erdschurtd I/O-Erde automatisch verbunden
(entsprechend eingebauter Briicke S4).

Bevor die Ausgange korrekte Werte anzeigen konneigsen die Motorparameter korrekt
eingestellt sein, siehe Kapitel 5.5.

5.12.1 Funktionsrelais (*)

Das Funktionsrelais hat eine Vielzahl von Funktonend soll anzeigen, dass ein
vorgegebener Status erreicht wurde. Das Relais atzlen Klemmen 50, 51 und 53 (siehe
Abbildung 5). Ohne Signal sind die Klemmen 50 unt dgeschlossen. Das Relais ist
galvanisch von den anderen Signalen getrennt und kat maximal 2A, 50 V DC, 50 W
belastet werden.

Die Einstellung erfolgt Gber den ParameteeMode. Folgende Einstellungen koénnen
vorgenommen werden:

» Disablg Anzeige ausgeschaltet.

* Running Motor in Betrieb.

= Run Fwd Motor in Betrieb, Rechtslauf (FrgAct > 0).
* Run ReyMotor in Betrieb, Linkslauf (FrgAct < 0).

» Run SetpRotorfrequenz hat ihren Sollwert erreicht (FrqgAdErqSet).
* Run Freq Rotorfrequenz ist gro3er als Parameter ReFregA{f > ReFreq).

5.12.2 Analoger Spannungsausgang (*)

Der Spannungsausgang wird mit dem Paramét@ut konfiguriert, befindet sich an der
Klemme 60 und steht in Beziehung zu einer Erdklengiehe Abbildung 1). Die Skalierung
des Ausgangs erfolgt mit dem Paramafekax Die maximale Ausgangsspannung betragt
10V, der maximale Ausgangsstrom 3maA.

Maogliche Werte fur den Paramed+Outsind:



» Disable Anzeige ausgeschaltet.

» Freque zeigt elektrische Frequenz des Umrichter an. Anggzeigt Spannung-Max
bei MotornennfrequenizNomin beiden Laufrichtungen und OV bei 0 U/min an.

= Speed zeigt die Motordrehzahl an (geschétzter Istwddrselbe wie bei Parameter
SpdAc). Ausgang zeigt Spannung-Max bei MotornenndrehzahN-Nom in beiden
Laufrichtungen und OV bei 0 U/min an.

» Torque zeigt das Motordrehmoment an. Ausgang zeigt SpamnnV-Max bei
Motornenndrehmoment in beiden Laufrichtungen an.

5.12.3 Frequenzausgang (*)

Der Frequenzausgang wird mit dem Paramet@ut konfiguriert, dieser befindet sich an der
Klemme 56 und ist verkntpft mit einer Erdklemmeek& Abbildung 1). Die Skalierung des
Ausgangs erfolgt mit dem ParamefeMax. Die maximale Ausgangsfrequenz betragt 32kHz.
Das Ausgangssignal ist vom Typ Open Collector nmém internen Pull-up von +5V. Wenn
eine grofRere Signalschwingung gewinscht wird, lanmexterner Pull-up-Widerstand fir die
gewinschte Spannung installiert werden (max. 2Dé). externe Pull-up-Widerstand sollte
mindestens 1QR betragen.

Maogliche Werte fur den ParametetOut sind:

» Disable Anzeige ausgeschaltet.

» Freque zeigt elektrische Frequenz des Umrichters angang zeigt FrequenZ-Max
bei MotornennfrequenizNomin beiden Laufrichtungen und OV bei 0 U/min an.

= Speed zeigt die Motordrehzahl an (geschétzter Istwddrselbe wie bei Parameter
SpdAc). Ausgang zeigt Frequerz-Max bei Motornenndrehzah-Nom unabhangig
von der Laufrichtung und OV bei 0 U/min an.

= Torque zeigt das Motordrehmoment an. Ausgang zeigt FeguF-Max bei
Motornenndrehmoment unabhangig von der Laufrichtamg

5.13 Ricksetzen auf Werkseinstellungen
Die Parameter des Umrichters kbnnen auf die Warnkssdlungen zurtickgesetzt werden.

Hierfir beim Einschalten die beiden Tasten FWD RV gedrtckt halten und auRerdem die
Taste PROG drucken, wenn die SoftwarelberprifunDisplay angezeigt wird.

Der Umrichter wird nun die Fehlermeldung "Par Fadlusgeben. Wird diese bestétigt,
funktioniert der Umrichter normal weiter, jedoch tmiden auf Werkseinstellung
zurickgesetzten Parametern.

Zusammenfassung:

1. Tasten FWD und REV gedrickt halten.



Stromversorgung einschalten.

Tasten weiterhin gedrickt halten und Taste PROdeicken, wenn
Softwarelberprifung im Display angezeigt wird.

4. ENTER dricken um Fehlermeldung ,Par Fail* zutéggen.

w N

5.14 MalRnahmen bei Alarm und Fehlermeldungen

Sobald ein Fehler im Umrichter auftritt, bedeutietsgd dass abhangig von der Konfiguration
eine der folgenden Situationen aufgetreten ist: Klequenzumrichter hat abgeschaltet und
das Alarmrelais signalisiert AlarmF4&il), das Alarmrelais zeigt Alarm anAl@rm),
Fehleranzeige nur im Displain¢l) oder nichtsDisable).

Falls der Paramet&utoSt= ON und der Modug&ail fiir den betroffenen Fehler ausgewéhlt
sind, wird nach Behebung der Fehlerursache versdehtMotor nach einer vorgegebenen
Zeit (RstDly) neu zu starten. Wie viele Neustartversuche uatemen werden ist abhangig
vom betreffenden Fehlertyfe(rCnt). Treten mehrere Fehler innerhalb der Zaitime auf,

als in ErrCnt eingestellt sind, werden keine automatischen MNewsrsuche mehr
unternommen. Wenn ein Fehler bestatigt wurde, kilenMotor wieder neu gestartet werden.
Im Fehlerlog (E-logg) werden alle aufgetretenenl&ehufgezeichnet. Manche Fehler sind
Uber einen bestimmten Zeitraum abrufbar (Delayyindest solange bis der Fehler behoben
wurde.

ErCnt =2

RSty
ist zurtl‘cl'jesetzt : T | Time -
Fehler, z.B. RsiDly. i 1, RsiDly. | [ RsDly . l’?STD-".Y'I
AC fail ] 5 :

Mator r r

Abbildung 11: Typische Fehlersituation

5.14.1 Fehlerlog

Die zuletzt aufgetretenen 30 Fehler werden in eikeBprom des Umrichters gesichert.
Diese Daten stehen auch nach einem Spannungsanmsfal noch zur Verfigung. Der
Fehlerlog lasst sich im ParameEetogg nachlesen. Durch betatigen vpand | kann durch
die gespeicherten Fehlermeldungen geblattert werbtieder ersten Zeile im Display
erscheint die Fehlermeldung, Zeile zwei zeigt aanvder Fehler aufgetreten iSDpTime.
Tritt ein Fehler wiederholt auf, wird nur der atee®atenwert angezeigt. Der Fehlerlog lasst
sich durch gleichzeitiges Dricken von SHIFT und ERTIGschen.

5.14.2 Fehlermeldungen
Samtliche Fehlermeldungen, Fehlertypen und andeiieefparametereinstellungen sind in der

folgenden Tabelle aufgelistéirrCnt kann im Intervall O bis 99 fir alle Fehler eingiét
werden.



Mithilfe des Parameters kann der Grund flr einechbiung des Umrichters ermittelt

werden.

Angaben zu den Fehlen finden Sie in dearRetergrupp&rror. Nach

Fehlererkennung driicken Sie ENTER. Danach blagesmmit FWD/REV durch die
Parameter. Um die fehlerhaften Parameter zu andeioken Siet oder| und dann ENTER.

Warnung! Das Abschalten der Fehlermeldungen kann Zarstérung des
Umrichters fuhren! In diesem Fall ist ein Gewalstengsanspruch ausgeschlossen.
Bei Einstellungsproblemen / Fehlermeldungen bitiekten Kontakt mit Ihrem
zustandigen Vertriebspartner bzw. NFO Drives AB 3vangsta, Schweden
aufnehmen.

Beschreibung der Fehlermeldungen:

Fail: Motor schaltet ab und Alarmrelais gibt einen Alagus.

Alarm: Alarmrelais zeigt Alarm an (der Motor schaltethtiab).

Ind: Fehlermeldung im Display (der Motor schaltetiab).

Disable Fehler ausgeschaltet.

Fehler- Mogl. Fehlereinst. Fehlerbeschreibung, Fehlerursache/
meldung Fehlertyp | Typ ErrCnt | andere Fehlerparameter | MaRnahme
Par Fail Fail Fail - Ein Parameter war beim Alle Parameter auf
Start auBerhalb des zu- | Werkseinstellungen
lassigen Bereichs oder | zurlicksetzen. Mit
beim Start wurde der ENTER bestéatigen und
Befehl fir Ricksetzung | kontrollieren, dass alle
auf Werkseinstellungen | Parameter den korrekterj
gegeben. Wert haben. Autotuning
ausfihren.
AC Fall Fail Fail 2 Phasenerror, Asymmetrie Eine Phase der Strom-
Alarm zwischen den verschie- | versorung fehlt, zu groR3er
Ind denen Phasen der Strom-Spannungsunterschied
Disable versorgung (nur 3- zwischen den Phasen
Phasen-Steuerung) oder Erdanschluss fehilt.
VerzogerungDelay) Fehler mit ENTER
Fehlereinst, Intervall bestatigen.
10,0 s 0,0 - 25,5 g Fehlermeldung kann mit

Schutzerde-System (IT- | ParameteAC Err ausge-
gnd). Nutzung, wenn der] schaltet Werqlen.
Umrichter mit der IT- HINWEIS! Die Steu-

Leistung verbunden ist | erung kann beschadigt

(kein Erdbezug) werden, wenn die Feh-
Fehlereinst] Intervall lermeldung ausgeschal-
OFF ON tet wird, obwohl der
OFF Fehler nicht behoben
ist.
Temp Hi Fail Fail 2 Zu hohe Temperatur ¢ | Warten bis der Umrichte




der Kihlrippe des
Umrichters.

abgekunhlt ist. Bei Einbay
des Umrichters auf aus-
reichende Luftzirkulation
achten. Kontrollieren,
dass die
Umgebungstemperatur
nicht zu hoch ist. Fehler
mit ENTER bestéatigen.

PTCTemp Fail Falil 2 Motoruberhitzung, Motor abkihlen lassen.
Alarm Grenzwert fur Fehler mit ENTER
Ind Thermistoreingang bestatigen.
Disable Uberschritten.
Siehe Kapitel 5.11.1
OverLoad Fail Fail 2 Der Leistungswachter hatMotor abkihlen lassen.
Alarm ausgelost. Der ange- Einstellungen anpassen,
Ind schlossene Motor hat zu| wenn notwendig
Disable lange mit Uberlast gear- | (ParameteF-Cool undS-
beitet. Temp, siehe Kapitel
ZwangskiihlungKF-Cool) | 5.11.2. Fehler mit
Fehlereinst, Intervall ENTER bestatigen.
0 0 - 10000
Umgebungstemperatur
Motor (S-Temp
Fehlereinst, Intervall
20°C -100-100°G
Ain Fail Fail Disable | 2 Analoges Eingangssignal Offener Stromkreis in
Alarm liegt aul3erhalb des Signalleitung des analo-
Ind zulassigen Bereichs. gen Sollwertes oder
Disable AinSetnicht korrekt
eingestellt, siehe 5.3.3.
Fehler mit ENTER
bestatigen.

DC Low Fall Fail 2 Unterspannung im Spannungsversorgung z
Gleichspannungs- gering. Netzanschluss des
zwischenteil Umrichters Uberprufen.

Fehler mit ENTER
bestatigen.

DC High Fail Fail 2 Uberspannung im Der Motor lauft generativ
Gleichspannungs- ohne Bremschopper-
zwischenteil widerstand oder mit

defektem Widerstand .
Verzdgerungszeit zu
kurz. Netzversorgung zu
hoch. Kontrollieren des
Netzanschlusses des
Umrichters. Fehler mit
ENTER bestatigen.
GND Fail Fall Fail - (0) Schutzleiterstrom in eingrMdgliche Fehlerursacher

Alarm oder mehreren Phasen Zusind abhéangig vom

Ind hoch. Betriebsfall des Motors:

Disable

Eine oder mehrere Aus-
gangsphasen (U, V, W)
hat/haben Kontakt mit de

=

=}

Crhiitzarda (DL AA

=



IMagnLow

Fail
Alarm
Ind
Disable

Fail

Magnetisierstrom im
Motor zu hoch / zu
niedrig.

Schutzerde (PE) oder
anderem externen
Potential.

Kurzschluss zwischen
den Ausgangsphasen (U
V, W).

Cur Low

Fail
Alarm
Ind
Disable

Fail

Strom in einer /mehrerer
Motorphasen zu niedrig.

n Offener Stromkreis in
einer oder mehreren
ausgehenden Phasen.

Widerstand in einer Aus-
gangsphase zu hoch,

Cur High

Fail
Alarm
Ind
Disable

Fail

Strom in einer / mehrere
Motorphasen zu hoch.

schlechter Kontakt oder

MWackelkontakt im Motor
oder den Motorwick-
lungen.

Motorparameter fehler-
haft, Autotuning nicht
ausgefuhrt.

Fehler korrigieren zum
Bestatigen ENTER
drucken.

Run Fail

Fail
Alarm
Ind
Disable

Fail

10

Umrichter kann bei Start
nicht die Kontrolle tber
den Motor Uibernehmen.

Motorrotor sitzt fest.

Motor drehte sich bei
Start oder Paramet&-
statist zu hoch einge-
stellt.

Uberpriifen, dass Motor
sich bei Start nicht dreht
Gleichstrombremse ein-
schalten (Kapitel 5.6.4)
und/oder Verzdgerung
starten (Kapitel 5.6.3).
Kontrolle ob Autotuning
durchgefuhrt wurde.
Fehler mit ENTER
bestatigen.

Tatigkeiten, die
Uberschreitung der OHz
Bereiches zur Folge
haben, kdnnen diesen
Fehler irrtimlich
erzeugen. In diesem Fall
Fehler durch Einstellung
des Fehlerparameters al
Disabledeaktivieren.

Bus Falil

Fail

Fail

Feldbusfehler

Siehe separates

AutoReset

Handbuch.

Fehlereinst| Intervall

OFF ON
OFF

AutoReset ON
zusammen mit LonWork

1°2}

genutzt.




Sio Fail Fail Falil - Fehler in der seriellen | Siehe separates
Kommunikation. Handbuch.

Brake Ch Ind Ind - Bremschopper ein. Der Motor tauf
generativ. Uberfliissige
Energie wird zum Bremst
chopperwiderstand
geleitet. Der Alarm
verschwindet automa-
tisch, wenn die Energie

abnimmt.
Cur Limt Ind Ind - Eingestellte StromgrenzeBeschleunigungsrampe
wurde erreicht. verkleinern oder kontrol-

lieren, dass der Parameter
I-limt mit dem einge-
setzten Motor Uiberein-
stimmt. Der Alarm ver-
schwindet, wenn die
Stromstarke sinkt.

Tabelle 18: Fehlermeldungen

6. Bremschopper und Uberspannungsregler

Treibt der Motor eine nachlaufende Last an erfeige Rickspeisung in den Umrichter mit
dieser Energie. Das fuhrt zu einem Spannungsansti€jeichspannungszwischenteil
(Klemmen + und -). Um zu verhindern, dass die Spagrzu stark ansteigt und der
Umrichter beschadigt wird, ist dieser mit einem tdpannungsregler ausgestattet, der nur
eine so starke Bremszeit zulasst, dass der Mo¢oEKergie selbst verbrauchen kann und
dadurch der Umrichtet nicht beschadigt wird.

Wenn der Umrichter den Motor nicht schnell genulgramst (Verzégerungszeit ist langer als
die im Parametdretardeingestellte Bremszeit), ist der Regler aktiv. \&@me schnelle
Bremszeit bendtigt, ist ein externer BremswiderstamzuschlieRen, der die zuriickgefihrte
Energie in Warme umwandelt. Dieser Widerstand wwischen die Klemmen + und B
montiert (siehe Tabelle 1 und Abbildung 1).

Der Widerstand muss die abgegebene Bremsenergietanén konnen, weshalb die Leistung
des Widerstandes an die aktuellen Betriebsbedireguaggepasst werden muss. Der
empfohlene Widerstand fur einen Umrichter mit Np&gswung 3 x 400 V betragt 10D

Betragt die Bremszeit weniger als 5 Sekunden, raimsexterner Bremswiderstand
eingebaut werden. Vermeiden Sie es die Verzogerange (Parameté&tetard
kirzer als erforderlich einzustellen.



Wenn der Widerstand zu klein ist, kann der Bremppko beschadig werden. Die folgende
Tabelle stellt die minimalen Widerstande dar, diedie verschiedenen Umrichtergréf3en
erlaubt sind:

Grole Kleinster erlaubter Widerstand
0.37kw/400V 63D
0.75kW/400V 682
1.5kW/400V 6802
2.2kW/400V 47Q2
3Kw/400V 68Q
4kW/400V 47Q
5.5kW/400V 470
7.5kW/400V 22Q
11kw/400V 22Q
15kwW/400V 220

Tabelle 19: kleinste erlaubte Widerstande fiir Bremwiderstande

Wenn der Bremschopper aktiv ist, wird dieses amlauf dem Display angezeigt.

Bei Unklarheiten bezlglich der Installation, koritaten Sie immer lhren zustandigen
Vertriebspartner bzw. NFO Drives AB in Svangstahvieden.

7. Quick-Start

Nachfolgend einige Beispiele als Hilfestellung 8er Inbetriebnahme eines neuen
Umrichters. Nicht genannte Parameter sind bei Lugig schon eingestellt.

Vor Inbetriebnahme beachten Sie bitte folgendes:

= Motor und Kabel gemal Kapitel 4.3 installieren.
» Versorgungsspannung geman Kapitel 4.2 anschlief3en.
= Autotuning gemal3 Kapitel 5.5, um die korrekten Mp&wvameter sicherzustellen.

7.1 Betrieb im lokalen Modus

Fuhren Sie die genannten Anweisungen aus um dearMotrekt zu installieren.

= STOP drucken, um in den lokalen Modus zu wechseln.

» Die gewlnschte Frequenz im Display einstellen.

= FWD drucken, um Rechtslauf einzustellen, REV flirkdslauf. Wenn die Taste
losgelassen wird, stoppt der Motor.

=  Durch dricken von SHIFT + FWD, bleibt der MotorBetrieb auch wenn die Tasten
losgelassen werden.

=  Mit STOP den Motor anhalten (Motor fahrt runterpodurch kurzes Driicken von
FWD bzw. REV (Motor bremst wie bei Rampe, Paramiitarg.



7.2 Betrieb bei fester Frequenz

Prifung des Motors bei 25 Hz Rechtslauf. Der M@bsolange in Betrieb bis STOP
gedrickt wird.

Mit Taste STOP in den lokalen Modus wechseln.

Klemme 5 (RUN) mit Klemme 1 (+12V) verbinden.

ParameteC-fix2 aus Parametergruppeequeauf 25 Hz einstellen.
Paramete©OpModeaus Parametergruppeequeauf C-fix2 Feinstellen.

Mit SHIFT + STOP den Motor starten.

Mit STOP den Motor anhalten (Motor fahrt runterpo&lemme 5 abklemmen (Motor
bremst wie bei Rampe, Paramd®atarg.

7.3 Betrieb von Terminal, fester Sollwert

Betrieb des Motors mit Start und Stopp von TermiBaHz Linkslauf.

Klemme 15 (FIX1), Klemme 14 (FWD) mit Klemme 1 (\)2verbinden.
ParameteC-fix 1in Parametergrupgdérequeauf 8 Hz einstellen.

Kontrollieren, dass Paramet®pModeaus Parametergruppeequeauf Terminal
eingestellt ist.

Den Motor durch verbinden von Klemme 5 (RUN) mieKime 1 (+12V) starten.
Den Motor durch trennen von Klemme 5 und 1 anhalten

7.4 Betrieb mit analogem Sollwert

Motor mit analogem Sollwert 0-10V und mit max. 40Hz

Analoges Steuersignal zwischen Klemme 3 (VOLTAGE]) Klemme 23 (COMMON)
anschlief3en.

Kontrollieren, dass Parame#®inSetaus Parametergrupf@mntrol auf 0-10V eingestellt
Ist.

Paramete©OpModeaus Parametergruppeequeauf Analog Feinstellen.
ParameteFr-maxaus Parametergruppeequeauf 40 Hz einstellen.

Motor durch verbinden von Klemme 5 (RUN) und Klemin@COMMON) starten.
Motor durch Trennen von Klemme 5 und 1 anhalten

7.5 Drehmomentregelung mit analogem Sollwert

Drehmomentregelung fir einen Motor mit analogemv&at 0-10V.

Analoges Steuersignal zwischen Klemme 3 (VOLTAGE] Klemme 23 (COMMON)
anschlie3en.

Kontrollieren, dass Parame®inSetaus Parametergrupf@ntrol auf 0-10V eingestellt
ist.



» ParameteModeaus Parametergrupf@®ntrol auf Torqueeinstellen.

» ParameteOpModeaus ParametergruppeequeaufAnalog Feinstellen.

» Die max. Motorgeschwindigkeit durch Parameten®bpaus Parametergrupperque
auf 15 Hz einstellen.

= Motor durch verbinden von Klemme 5 (RUN) und KleminfCOMMON) starten.

» Motor durch Trennen von Klemme 5 und 1 anhalten

7.6 Prozessregelung mit analogem Sollwert

Prozessregelung fur einen Motor mit analogem Sotl@€.0V und Istwertriickkopplung 0-
10V.

» ParameteModeaus Parametergrupf@®ntrol aufPI-reg einstellen.

» Analoges Sollwertsignal zwischen Klemme 3 (VOLTAGHEM Klemme 23
(COMMON) anschliel3en.

= Kontrollieren, dass ParametdinSetaus Parametergrup@ontrol auf 0-10V eingestellt

ist.

» Istwertsignal zwischen Klemme 11 (ACT-VOLTAGE) uktemme 24 (COMMON)
anschlief3en.

= Kontrollieren, dass Paramet&inActaus Parametergruppé-reg auf 0-10V eingestellt
ist.

» ParameteOpModeaus Parametergruppd-reg auf Analog Feinstellen.

= Die max. Motorgeschwindigkeit durch Parameten®bpaus Parametergruppd-reg
auf 45 Hz einstellen.

= Um den Druck einzustellen, der Sollwert angegela®¥, wird Paramete8etminaus
Parametergruppel-reg verwendet.

= Um den min. Druck einzustellen, der Sollwert andpegebei 10V, wird Parameter
Setmaxaus der Parametergrupipereg verwendet.

= Um den max. Druck einzustellen, der Istwertsensssniei OV, wird Parameter
Actminaus der Parametergrupipereg verwendet.

= Um den Druck einzustellen, der Istwertsensor nlisstLOV, wird Parametekctmax
aus der ParametergrupPereg verwendet.

» Verstarkung des Reglers mit dem ParamietgKpin Parametergruppel-reg
einstellen.

» Integrationszeit des Reglers mit dem ParanfRégTiin Parametergrupdel-reg
einstellen.



8. Eigene Parametereinstellungen

Name Beschreibung Einstellung
P-Nom Nennleistung des Motors
U-Nom Nennspannung des Motors
f-Nom Nennfrequenz des Motors
N-Nom Nenndrehzahl des Motors
I-Nom Nennstrom des Motors
COSQ cosp des Motors

R-stat Statorwiderstand des Motors
R-rot Rotorwiderstand des Motors
L-main Hauptinduktivitdt des Motors
Sigma Streuinduktivitat des Motors
I-magn Magnetiesierstrom

I-limt Stromgrenze Rotorstrom
Mode Regelmodus

Accel Beschleunigungszeit

Retard Stopprampe

RunDly Startrampe

DC-Brk DC Bremse

AinSet Sollwerttyp Analogeingang
AutoSt Autostartmodus
EnergySave | Energiesparmodus
StMode Stoppmodus

Kp-spd Verstarkter Drehzahlregler
Ti-spd Integraler Drehzahlregler
Byp-fr Frequenzausblendung
Byp-bw Bandbreite der Ausblendung
AnyBus Fedbusprotokoll

OpMode Sollwertquelle

F-fix1 Fester Sollwert 1

F-fix2 Fester Sollwert 2

F-fix3 Fester Sollwert 3

F-fix4 Fester Sollwert 4

F-fix5 Fester Sollwert 5

F-fix6 Fester Sollwert 6

F-fix7 Fester Sollwert 7

Fr-min Niedrigste Frequenz
Fr-max Hochste Frequenz

OpMode Sollwertquelle

C-fixl Fester Sollwert 1

C-fix2 Fester Sollwert 2

C-fix3 Fester Sollwert 3

C-fix4 Fester Sollwert 4

C-fix5 Fester Sollwert 5

C-fix6 Fester Sollwert 6




C-fix7

Fester Sollwert 7

Sp-min Niedrigste Drehzahl
Sp-max Hochste Drehzahl
OpMode Sollwertquelle

T-fix1 Fester Sollwert 1

T-fix2 Fester Sollwert 2

T-fix3 Fester Sollwert 3

T-fix4 Fester Sollwert 4

T-fix5 Fester Sollwert 5

T-fix6 Fester Sollwert 6

T-fix7 Fester Sollwert 7

Tg-Min Niedrigstes Drehmoment
Tg-Max Hochstes Drehmoment
Max-fr Hochste Frequenz
OpMode Sollwertquelle Regler
R-fix1 Fester Sollwert 1

R-fix2 Fester Sollwert 2

R-fix3 Fester Sollwert 3

R-fix4 Fester Sollwert 4

R-fix5 Fester Sollwert 5

R-fix6 Fester Sollwert 6

R-fix7 Fester Sollwert 7

Setmin Sollwerteinstellung min.
Setmax Sollwerteinstellung max.
Actmin Istwert min.

Actmax Istwert max.

T-min Niedrigste Temperatur
T-max Hochste Temperatur
RegAmp Verstarkung

RegKp Proportionalteil

RegTi Integralteil

Min-fr Minimale Frequenz
Max-fr Hochste Frequenz

Unit Regulierungseinheiten
AinAct Skalierung Istwerteingang
ReMode Funktionsrelaisfunktion
ReFreq Umschaltfrequenz
V-Out Analoger Spannungsausgang
V-Max Einteilungsfaktor

F-Out Analoger Frequenzausgang
F-Max Einteilungsfaktor

RstDly Verzogerungszeit fir Neustart
TrTime Keine Fehler-Zeit

AC Fall Phasenerror

Delay Verzogerung bei Phasenerror
IT-gnd IT-Erdung Stromnetz
Temp Hi Umrichteriberhitzung
PTCTemp Motoruberhitzung




OverLoad

Leistungswachter

F-Cool Fremdkuhlung

S-temp Umgebungstemperatur

Ain Fail Analoger Error

DC Low Niedrige Spannung im DC-Link
DC High Hohe Spannung im DC-Link
GND Fall Erdschluss

ImagnLow Magnetstrom zu schwach
Cur Low Zu schwacher Strom im Motor
Cur High Zu starker Strom im Motor
Run Fall Startversagen, Rotor gesperrt
Bus Falil Feldbusfehler

AutoReset Feldbusfehler




