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Dokumentation
Titel: BU 0200
Bestell — Nr.: 6072001
Baureihe: SK 200E

Geratereihe:

SK 200E, SK 210E, SK 220E, SK 230E,
SK 205E, SK 215E, SK 225E, SK 235E

Geritetypen: SK 2xxE-250-112-0 ... SK 2xxE-750-112-O 0,25 -0,75 kW, 1~ 100-120 V, Out: 230 V
SK 2xxE-250-123-A ... SK 2xxE-111-123-A 0,25-1,1 kW, 1~ 200-240 V
SK 2xxE-250-323-A ... SK 2xxE-112-323-A 0,25 —-11,0 kW, 3~200-240V "
SK 2xxE-550-340-A ... SK 2xxE-222-340-A 0,55 — 22,0 kW, 3~ 380-500 V 2
1) BaugroéBe 4 (5,5 — 11,0 kW) nur in den Varianten SK 2x0E
2) Baugrofe 4 (11,0 — 22,0 kW) nur in den Varianten SK 2x0E
Versionsliste
Titel, Bestellnummer Software Bemerkungen
Datum Version
Gerat
BU 0200, 6072001 / 1009 V1.1R1 Erste Ausgabe

Marz 2009

Weitere Uberarbeitungen:
Marz, Dezember 2010, Mai 2011, Oktober 2011, Juni 2014

Eine Ubersicht (iber den Anderungsinhalt 0.g. Ausgaben ist im jeweiligen Dokument zu finden

BU 0200,
Mai 2015

6072001 /2115

V2.0R1

Unter Anderem

* Allgemeine Korrekturen

« Strukturelle Anpassungen im Dokument (Kapitel
,Optionen und Zubehor® aufgeldst, Inhalt neu
zugeordnet)

* neue Parameter: P240 — 247, P330 — 334

* Anpassung Parameter: P003, 100, 105, 108, 109,
110, 200, 219, 220, 300, 312, 313, 315, 316, 327,
401, 418, 420, 436, 480, 481, 502, 504, 535, 538,
550, 709, 740, 741, 745

* Fehlermeldungen E006, E007, E022 — 024, 1000.6,
1000.7

* Betrieb von PMSM méglich

» PLC verflgbar

+ Neue Darstellung Lieferumfang / Uberblick Zubehér)

+ Uberarbeitung UL/cUL, inkl. Aufnahme
~,Gruppenabsicherung®
* HTL - Drehgeber, Auswertung Nullspur méglich

BU 0200 de-4920
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DRIVESYSTEMS Versionsliste
Titel, Bestellnummer Software Bemerkungen
Datum Version
Gerat
BU 0200, 6072001/ 1216 V2.1R0 Unter Anderem
Marz 2016 » Aligemeine Korrekturen
» Strukturelle Anpassungen im Dokument
» Entfernen von diversen Beschreibungen fiir
Zubehor (Verweis auf weiterflihrende Dokumente
->Technische Informationen)
* Anpassung Parameter: P513, 504, 520, 550, 560,
703
* Fehlermeldungen 1000.8, 1000.9 erganzt
+  Uberarbeitung Kapitel ,UL/cUL*, u. A. fiir CSA:
Spannungsbegrenzungsfilter nicht mehr erforderlich
(SK CIF) = Baugruppe aus Dokument entfernt
* Montagebeschreibung Ringkern (Ferrit) zur EMV
Verbesserung bei Baugréfle 4 erganzt
* AS-Interface, Ergdnzung der Gerateversionen
...-AXB und ...-AUX.
» Aktualisierung EG/EU — Konformitatserklarungen
BU 0200, 6072001 / 5117 V21R3 Unter Anderem
Dezember * Allgemeine Korrekturen
2017 * Anpassung der Sicherheitshinweise
+ Uberarbeitung der Warn- und Gefahrenhinweise
* Anpassungen bei ATEX, AuRenaufstellung und
Bremswiderstanden
» Adapterkits fir die Motormontage und
Wandmontagekits jetzt aufgeteilt in Ausfiihrungen
fur IP55 und IP66
* Anpassung Parameter: P106, 107, 206, 208, 211,
212, 220, 330, 331, 400, 434, 546, 558, 709
BU 0200, 6072001 /3118 V21R4 Unter Anderem
Juli 2018 * Allgemeine Korrekturen
* Anpassung der Sicherheitshinweise
* Anpassungen bei Wandmontagekits
* Anpassungen bei ATEX, AuRenaufstellung und
Bremswiderstanden
« Erganzung EAC EX
* Anpassungen bei AS-Interface
* Anpassung Parameter: P331, 332, 333, 555, 556,
557
» Korrektur Normierung Soll — und Istwerte
* Motordaten 100 Hz-Kennlinie erweitert
BU 0200, 6072001 / 4920 V22R1 Unter Anderem
Dezember * Allgemeine Korrekturen
2020 * neuer Parameter P336, P780
* Anpassung Parameter: P212, 245, 301, 504, 558,
556, 557
* Fehlermeldung E7.1

Tabelle 1: Versionsliste BU0200
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1 Allgemeines

Die Baureihe SK 2xxE basiert auf der bewahrten NORD-Plattform. Die Gerate zeichnen sich durch
ihre kompakte Bauform bei gleichzeitig optimalen Regeleigenschaften aus und sind einheitlich bei der
Parametrierung.

Die Gerate verfligen Uber eine sensorlose Stromvektorregelung mit vielseitigen Einstellmdglichkeiten.
In Verbindung mit passenden Motormodellen, die immer fiir ein optimiertes Spannungs-/
Frequenzverhaltnis sorgen, kdnnen alle fir Umrichterbetrieb geeigneten Drehstromasynchronmotoren
bzw. permanent erregte Synchronmotoren angetrieben werden. Fir den Antrieb bedeutet dies:
héchste Anfahr- und Uberlastmomente bei konstanter Drehzahl.

Der Leistungsbereich erstreckt sich von 0.25 kW bis 22.0 kW.

Durch modulare Baugruppen kann die Geratereihe an individuelle Kundenanforderungen angepasst
werden.

Dieses Handbuch basiert auf der in der Versionsliste angegebenen Gerate-Software (vgl. P707).
Besitzt der verwendete Frequenzumrichter eine andere Software-Version, kann dies zu Unterschieden
fuhren. Gdf. ist das aktuelle Handbuch aus dem Internet (http://www.nord.com/) herunterzuladen.

Es existieren zusatzliche Beschreibungen fur optionale Funktionen und Bussysteme
(http://www.nord.com/).

m Information

Zubehor

Auch das im Handbuch angesprochene Zubehér kann Anderungen unterliegen. Aktuelle Angaben
hierzu werden in separaten Datenblattern zusammengefasst, die unter www.nord.com in der Rubrik
Dokumentation — Handblicher — Elektronische Antriebstechnik — Techn. Info / Datenblatt geflhrt
werden. Die zum Zeitpunkt der Verdffentlichung dieses Handbuches verfiigbaren Datenblatter sind in
den betreffenden Kapiteln namentlich erfasst (TI ...).

Typisch fur die Geratereihe ist die Montage direkt auf einem Motor. Alternativ gibt es auch optionales
Zubehdr, um die Gerate in der Nahe des Motors, z.B. an der Wand oder einem Maschinengestell zu
montieren.

Um Zugriff auf alle Parameter zu haben, kann die interne RS232 Schnittstelle (Zugang Uber RJ12
Anschluss) verwendet werden. Der Zugriff auf die Parameter erfolgt dabei beispielsweise Uber eine
optionale Simple- oder ParameterBox.

Die vom Betreiber veranderten Parametereinstellungen werden im integrierten, nichtflichtigen
Speicher des Gerates gesichert.

BU 0200 de-4920 11
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Bis zur Firmwareversion 1.4 R1 erfolgte die Sicherung der Daten im steckbaren EEPROM. Das
EEPROM musste dann im Betrieb immer gesteckt bleiben.

In der einfachsten Konfiguration (SK 2x0E BaugréRe 4, SK 2x5E), auch ohne dem gesteckten
EEPROM, besteht die Mdglichkeit, alle wichtigen Parameter lber zwei Potentiometer und acht DIP-
Schalter einzustellen. Zur Diagnose der Betriebszustéande stehen LEDs zur Verfligung. Es ist also
nicht zwingend notwendig, ein Bedienmodul einzusetzen.

[i] Information Anpassung Parameterstruktur

Beim Softwaresprung von der Version V1.1 R1 auf V1.2 R0 des Frequenzumrichters wurde die Struktur einzelner
Parameter verandert (LJ Abschnitt5 "Parameter"). z. B.: (P417) war bis Version V 1.1 R2 ein einfacher
Parameter, ab Version V1.2 RO wurde dieser in zwei Arrays unterteilt (P417) [-01] und [-02]).

Beim Umstecken eines EEPROM von einem Frequenzumrichter mit einer friiheren Softwareversion in einen
Frequenzumrichter mit einer Softwareversion ab V1.2 werden die gespeicherten Daten an das neue Format
automatisch angepasst. Neue Parameter werden in Defaulteinstellung abgelegt. Eine korrekte Funktion ist somit
gegeben.

Jedoch ist es nicht zulassig, ein EEPROM (Memory — Modul) mit einer Softwareversion ab V1.2 in einen
Frequenzumrichter mit niedrigerem Softwarestand einzustecken, da dies zum kompletten Datenverlust
fiihren kann.

(il Information Funktionsidnderung DIP-Schalter

Beim Softwaresprung von der Version V1.4 R1 auf V1.4 R2 des Frequenzumrichters wurde die funktionelle
Belegung des DIP-Schalters S1-6 verandert (EJ Abschnitt 4.3.2.2 "DIP-Schalter (S1)"). Die Funktion U/F
(Umschalten zwischen I1SD-Regelung und U/F Kennlinie) wurde gegen die Funktion ,COPY* (Auslésen des
Datenaustausch vom externen EEPROM (Memory — Modul) auf das interne EEPROM) geandert.
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1.1 Uberblick

Dieses Handbuch beschreibt zwei sich stark dhnelnde Grundvarianten der Produktfamilie SK 200E
(NORDAC FLEX).

Wird im Folgenden vom SK 2xxE gesprochen, so handelt es sich um Informationen, die alle Gerate
dieser Familie betreffen.

Betreffen die Angaben ausschliellich die Varianten SK 205E / SK 215E / SK 225E / SK 235E, so ist
dies anhand der Darstellung SK 2x5E erkennbar.

Betreffen die Angaben ausschliel3lich die Varianten SK 200E, SK 210E, SK 220E, SK 230E, so ist
dies anhand der Darstellung SK 2x0E erkennbar.

Basiseigenschaften

* Hohes Anlaufmoment und prézise Motordrehzahlregelung durch sensorlose Stromvektor-Regelung

» Direkt auf dem Motor oder motornah montierbar.

» Zulassige Umgebungstemperatur -25°C bis 50°C (technische Daten beachten)

* Integriertes EMV- NetZfilter fur Grenzwerte der Klasse A / Kategorie C2 bzw. C3 (nicht bei 115V
Geraten)

» Automatische Messung des Statorwiderstandes und Ermittlung der exakten Motordaten mdglich

* Programmierbare Gleichstrombremsung

» Eingebauter Bremschopper fir 4 Quadranten-Betrieb, optionale Bremswiderstande (intern / extern)

» Separater Temperaturfiihler-Eingang (TF+/TF-)

» Auswertung eines Inkrementalgebers Uber digitale Eingange maéglich

* NORD-Systembus zur Anbindung modularer Zusatzbaugruppen

* Vier getrennte, online umschaltbare Parametersatze

* 8x DIP-Schalter zur Minimalkonfiguration

* LEDs zur Diagnose (SK 2x5E incl. Signalzustédnde DI’'s/ DO’s)

* RS232/RS485 Schnittstelle Uber RJ12-Stecker

» Steckbarer Datenspeicher EEPROM

* Integrierte Positioniersteuerung ,POSICON* (£ BU 0210)

»  CANopen Absolutwertgeber-Auswertung tUber den NORD-Systembus

» Betrieb von Drehstromasynchronmotoren (ASM) und Permanent Magnet Synchron Motoren
(PMSM)

 Integrierte PLC (2 BU 0550)

Unterschiede zwischen den einzelnen Ausflihrungen (SK 200E / SK 205E / ... SK235E) sind in
folgender Tabelle zusammengefasst und werden im Verlaufe dieses Handbuches beschrieben.
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Zusatzeigenschaften BaugroBRe 1 ... 3

Eigenschaft 200E | 205E | 210E | 215E | 220E | 225E | 230E | 235E
Integriertes 24V-Netzteil X X X X
Optional verfigbares 24V-Netzteil X X X X
Anzahl digitale Eingénge (DIN) 4 4 3 3 4 3
Anzahl digitale Ausgange (DO) 2 1 2 1 2 2 1
Anzahl analoge Eingénge (AIN) 2 2 1 1
Zusatzlich 2 Potentiometer zur Minimalkonfiguration X X
Elektromechanische Bremsenansteuerung X X
Sichere Pulssperre (STO/SS1)  (£d BU0230) X X
AS-Interface (41 / 40) X X X
Tabelle 2: Zusatzeigenschaften Baugrofe 1 ... 3
Zusatzeigenschaften BaugroBe 4

Eigenschaft 200E | 210E | 220E | 230E
Integriertes 24V-Netzteil X X X X
Anzahl digitale Eingange (DIN) 4 3 4 3
Anzahl digitale Ausgange (DO) 2 2 2 2
Anzahl analoge Eingange (AIN) 2 2 1 1
Zusatzlich 2 Potentiometer zur Minimalkonfiguration X X X X
Elektromechanische Bremsenansteuerung X X X X
Sichere Pulssperre (STO/SS1) (X4 BU0230) X X
AS-Interface (41/40) X X

Tabelle 3: Zusatzeigenschaften BaugroBe 4

14
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Optionsbaugruppen

Optionsbaugruppen dienen der funktionalen Erweiterung des Gerates.

Sie sind sowohl als Einbauvariante, der sogenannten Kundenschnittstelle SK CU4-... als auch als
Anbauvariante, der sogenannten Technologiebox SK TU4-... verfligbar. Neben den mechanischen
Unterschieden weisen Einbau- und Anbauvarianten teilweise auch Unterschiede im Funktionsumfang
auf.

Abbildung 1: Gerat mit interner SK CU4-... Abbildung 2: Gerat mit externer SK TU4-...

Anbauvariante

Die externe Technologiebox (Technology Unit, SK TU4-...) wird von aul3en an das Gerat angebaut
und ist somit komfortabel erreichbar.

Eine Technologiebox erfordert grundséatzlich eine passende Anschlusseinheit SK TI4-TU-....

Der Anschluss der Versorgungs- und Signalleitungen erfolgt Uber Schraubklemmen der
Anschlusseinheit. Abhangig von der Ausfihrung kdnnen zusatzliche Anschlisse fir Steckverbinder
(z.B. M12 oder RJ45) verfugbar sein.

Das optionale Wandmontagekit SK TIE4-WMK-TU lasst auch eine vom Gerat abgesetzte Montage der
Technologieboxen zu.

Einbauvariante

Die interne Kundenschnittstelle (Customer Unit, SK CU4-...) wird in das Gerat eingebaut. Der
Anschluss der Versorgungs- und Signalleitungen erfolgt Gber Schraubklemmen.
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Eine Sonderstellung unter den ,SK CU4 — Baugruppen® erfahrt der Poti-Adapter SK CU4-POT, der
nicht integriert, sondern an das Gerat angebaut wird.

Die Kommunikation zwischen ,intelligenten® Optionsbaugruppen und dem Gerat erfolgt Gber den
Systembus. Intelligente Optionsbaugruppen sind Baugruppen mit eigener Prozessor- bzw.
Kommunikationstechnik, wie es beispielsweise bei Feldbusbaugruppen der Fall ist.

Der Frequenzumrichter ist in der Lage Uber seinen Systembus folgende Optionen zu verwalten:

1 x ParameterBox SK PAR-3H und (Uber RJ12 - Stecker)

1 x Feldbus - Option (Bsp. Profibus DP), intern oder extern und
2 x I/O - Erweiterung (SK xU4-I0E-...), intern und / oder extern
1 x CANopen Absolutwertgeber

Es konnen bis zu 4 Frequenzumrichter mit entsprechenden Optionen an einen Systembus
angeschlossen werden.

1.2 Lieferung

Untersuchen Sie das Gerat sofort nach dem Eintreffen/ Auspacken auf Transportschaden wie
Deformationen oder lose Teile.

Bei einer Beschadigung setzen Sie sich unverziiglich mit dem Transporttrager in Verbindung,
veranlassen Sie eine sorgfaltige Bestandsaufnahme.

Wichtig! Dieses gilt auch, wenn die Verpackung unbeschéadigt ist.
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1.3 Lieferumfang

ACHTUNG

Defekt am Gerat

Die Verwendung von unzuldssigem Zubehor und Optionen (z.B. auch Optionen anderer
Geratebaureihen (SK CSX 0)) kénnen zum Defekt der miteinander verbundenen Komponenten
fuhren.

* Verwenden Sie nur Zubehoér und Optionen, die ausdriicklich fir die Verwendung mit diesem Gerat
vorgesehen und in diesem Handbuch benannt sind.

Standardausfiihrung: + Gerat in Ausfuhrung IP55 (optional IP66)
» Bedienungsanleitung als PDF-Datei auf CD-ROM, inkl. NORD CON (PC-
Parametriersoftware)

Lieferbares Zubehér:

Bezeichnung Beispiel Beschreibung

Zur Inbetriebnahme, Parametrierung und
Steuerung des Gerates,

Typ SK PAR-3H, SK CSX-3H

(E Abschnitt 3.1.1 "Bedien- und
Parametrierboxen, Verwendung")

Parametrierboxen fiir den
temporaren Anschluss an das
Gerat, Handheld

Bedienboxen, Handheld Zur Steuerung des Gerates,

2 Typ SKPOT- ...

(1 Abschnitt 3.1.1 "Bedien- und
Parametrierboxen, Verwendung")

Bedien- und Parametrieroptionen

NORD CON i T Zur Inbetriebnahme, Parametrierung und
MS Windows ® - basierende : Steuerung des Gerates
Software = Siehe www.nord.com

NORD CON

== (Download kostenfrei)

3.1.1 "Bedien- und Parametrierboxen, Verwendung"

3.1.1 "Bedien- und Parametrierboxen, Verwendung"

BU 0200 de-4920 17
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Kundenschnittstelle zum Einbau in das Gerat fiir:
CANopen, DeviceNet, EtherCAT, Ethernet/IP,
Powerlink, Profibus DP, Profinet 10,

Typ SKCU4- ...

(L3 Abschnitt 3.2.1 "Interne Kundenschnittstellen
SK CU4-... (Einbau Baugruppen)")

Interne Busschnittstellen

Technologiebox zum Anbau an das Gerat oder
alternativ zur Wandmontage (Wandmontagekit
erforderlich) fiir. CANopen, DeviceNet,
EtherCAT, Ethernet/IP, Powerlink, Profibus DP,
Profinet 10,

Typ SK TU4- ...

(I Abschnitt 3.2.2 "Externe Technologieboxen
SK TU4-... (Anbau Baugruppen)")

Externe Busschnittstellen

Busschnittstelle
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Interne Bremswiderstinde Bremswiderstand zum Einbau in das Gerét zur
Ableitung generatorischer Energie aus dem
Antriebssystem durch die Umwandlung in
Warme. Generatorische Energie entsteht bei
Bremsvorgangen oder bei Abwartsbewegung

g von Lasten,

=§ Typ SK BRI4- ...

g (E Abschnitt 2.3.1 "Interner Bremswiderstand

.'g SK BRI4-...")

2 | Externe Bremswiderstinde ’j Siehe

(g l’ f’ ! Interne Bremswidersténde,

@ \ E__’H jedoch zum Anbau an das Gerat

é o Typ SK BRE4- ...

(£ Abschnitt 2.3.2 "Externer Bremswiderstand

SK BRE4-... /| SK BRW4-... / SK BREW4-...")
Interne 10 — Erweiterung Kundenschnittstelle zum Einbau in das Geréat zur

Erweiterung der analogen und digitalen Ein- und

Ausgange.

Typ SK CU4-IOE...

(E Abschnitt 3.2.1 "Interne Kundenschnittstellen

SK CU4-... (Einbau Baugruppen)")

S | Interner Sollwertwandler | ““mim”[jﬁr Kundenschnittstelle zum Einbau in das Gerat

= = [ zur Wandlung bipolarer in unipolare

g -t Analogsignale, bzw. digitaler Signale auf Relais

= Typ SK CU4-REL- ...

2 (Ed Abschnitt 3.2.1 "Interne Kundenschnittstellen

I".J SK CU4-... (Einbau Baugruppen)")

2 Externe 10 - Erweiterung Technologiebox zum Anbau an das Gerat oder
alternativ zur Wandmontage (Wandmontagekit
erforderlich) zur Erweiterung der analogen und
digitalen Ein- und Ausgénge.

Typ SK TU4-IOE- ...
(I Abschnitt 3.2.2 "Externe Technologieboxen
SK TU4-... (Anbau Baugruppen)")
Interne Netzteile SK 2x5E: Netzteil zum Einbau in das Geréat fur
die Erzeugung der Steuerkleinspannung
(24 v DC).
Typ SK CU4-24V- ...
(E3 Abschnitt 3.2.1 "Interne Kundenschnittstellen

o SK CU4-... (Einbau Baugruppen)")

3

g Externe Netzteile SK 2x5E: Technologiebox zum Anbau an das

=z Gerat oder alternativ zur Wandmontage
(Wandmontagekit erforderlich) fiir die Erzeugung
der Steuerkleinspannung (24 V DC).

Typ SK TU4-24V- ...
(E Abschnitt 3.2.2 "Externe Technologieboxen
SK TU4-... (Anbau Baugruppen)")

BU 0200 de-4920
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Wandmontage

Wandmontagekit fiir das Gerat

Set zur Montage des Gerétes, abgesetzt vom
Motor (z. B. an einer Wand),

Typ SK TIE4-WMK-...

(I Abschnitt 2.1.3 "Wandmontage")

Wandmontagekit fiir SK TU4-...

Baugruppen

e e

Set zur Montage einer Technologiebox,

SK TU4-..., abgesetzt vom Gerét (z. B. an einer
Wand),

Typ SK TIE4-WMK-TU

(E Abschnitt 3.2.2 "Externe Technologieboxen
SK TU4-... (Anbau Baugruppen)")

Schalter und Potentiometer

Schalter / Poti-Einheit
(L-OFF-R/0-10V)

Kundenschnittstelle zum Anbau an das Gerét,
zur einfachen Steuerung des Gerates Uber
Schalter und Potentiometer

Typ SK CU4-POT

(I Abschnitt 3.2.1 "Interne Kundenschnittstellen
SK CU4-... (Einbau Baugruppen)")

ATEX Potentiometer
(0-10V)

ATEX-taugliches Potentiometer zum Anbau an
das Gerat, zur einfachen Steuerung des Gerates
Typ SK ATX-POT

(E3 Abschnitt 3.2.1 "Interne Kundenschnittstellen
SK CU4-... (Einbau Baugruppen)")

Potentiometer

Potentiometer zum Anbau an das Gerét, zur
einfachen Steuerung des Gerates

(0-10V)
Typ SK TIE4-POT
(E Abschnitt 3.2.1 "Interne Kundenschnittstellen
SK CU4-... (Einbau Baugruppen)")
Schalter Schalter zum Anbau an das Geréat, zur einfachen
(L — OFF —R) Steuerung des Gerétes

Typ SK TIE4-SWT
(I Abschnitt 3.2.2 "Externe Technologieboxen
SK TU4-... (Anbau Baugruppen)")

Wartungsschalter
0-1n

Technologiebox zum Anbau an das Gerat oder
alternativ zur Wandmontage (Wandmontagekit
erforderlich) zum sicheren Trennen des Geréates
von der AC - Spannungsversorgung.

Typ SK TU4-MSW- ...

(L3 Abschnitt 3.2.2 "Externe Technologieboxen
SK TU4-... (Anbau Baugruppen)")

Sollwertsteller
(L-—0-R/0-100 %)

Technologiebox zum Anbau an das Gerat oder
alternativ zur Wandmontage (Wandmontagekit
erforderlich) zur einfachen Steuerung des
Gerates Uber Taster und Potentiometer incl.
Netzteil fur die Erzeugung einer 24 V
Steuerkleinspannung.

Typ SK TU4-POT- ...

(I Abschnitt 3.2.2 "Externe Technologieboxen
SK TU4-... (Anbau Baugruppen)")

20
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Leistungsanschluss

(fir Leistungseingang,
Leistungsabgang, Motorabgang)

Leistungssteckverbinder zum Anbau an das
Gerat, zur Herstellung einer l6sbaren Verbindung
fiir Versorgungsleitungen (z.B. Netzzuleitung)
Typ SK TIE4-...

(E Abschnitt 3.2.3.1 "Steckverbinder fiir
Leistungsanschluss")

Steuerleitungsanschluss

Steckverbinder

Systemsteckverbinder (M12) zum Anbau an das
Gerat, zur Herstellung einer |6sbaren Verbindung
fur Steuerleitungen

Typ SK TIE4-...

(I Abschnitt 3.2.3.2 "Steckverbinder fiir
Steueranschluss")

Adapterkabel

Verschiedene Adapterkabel
(Link)

Montageadapter

Adapter

Verschiedene Adapterkits fir den Aufbau des
Gerates auf unterschiedliche Motorbaugréfien
(£ Abschnitt 2.1.2.1 "Anpassung an die
Motorbaugrofe")

Parametrieradapter

(EEPROM memory module
adapter)

Zur Datensicherung und Parametrierung des
Memory Moduls (externes EEPROM) des
Frequenzumrichters, unabhangig vom
Frequenzumrichter

Typ SK EPG-3H

(Link)

Interner elektronischer
Bremsgleichrichter

Sonstiges

Kundenschnittstelle zum Einbau in das Gerat,
zur direkten Ansteuerung einer
elektromechanischen Bremse

Typ SK CU4-MBR- ...

(Ed Abschnitt 3.2.1 "Interne Kundenschnittstellen
SK CU4-... (Einbau Baugruppen)")

BU 0200 de-4920
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Software (Download kostenfrei)

NORDCON [ Zur Inbetriebnahme, Parametrierung und
MS Windows ® basierende ' Steuerung des Gerates
Software = Siehe www.nord.com
= I NORDCON
ePlan-Makros epran | Makros zur Erstellung elektrischer Schaltpléne
ﬁ | . Siehe www.nord.com
* o | ePlan
a3 W
Geratestammdaten e, | Geratestammdaten/
JLLLLL. POWERLINK | Geratebeschreibungsdateien fiir NORD-
s Feldbusoptionen
LSRN | Fieldbus Files NORD
EthercAT ~
22000

S7-Standardbausteine fiir

Standardbausteine fiir die NORD-

PROFIBUS DP und Clp— Frequenzumrichter
PROFINET 10 Siehe www.nord.com

S7_Files NORD
Standardbausteine fiir das TIA- Standardbausteine fir die NORD-
Portal fir PROFIBUS DP und Frequenzumrichter

PROFINET 10

Auf Anfrage verfiigbar.
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1.4 Sicherheits-, Installations- und Anwendungshinweise

Bevor Sie am oder mit dem Gerat arbeiten, lesen Sie nachfolgende Sicherheitshinweise besonders
aufmerksam durch. Beachten Sie alle weiterfihrenden Informationen aus dem Handbuch des
Gerates.

Nichtbeachtung kann schwere oder todliche Verletzungen und Schaden am Gerat oder dessen
Umfeld zur Folge haben.

Diese Sicherheitshinweise sind aufzubewahren!

1. Allgemein

Keine defekten Gerate oder Gerate mit defektem oder beschadigtem Gehause oder fehlenden
Abdeckungen (z. B. Blindverschraubungen fir Kabeleinfiihrungen) verwenden. Anderenfalls besteht
die Gefahr von schweren oder tddlichen Verletzungen durch elektrischen Schlag oder durch das
Bersten elektrischer Bauteile, wie z. B. leistungsstarker Elektrolytkondensatoren.

Bei unzuladssigem Entfernen der erforderlichen Abdeckung, bei unsachgemafiem Einsatz, bei falscher
Installation oder Bedienung, besteht die Gefahr von schweren Personen- oder Sachschéaden.

Wahrend des Betriebes konnen die Gerate ihrer Schutzart entsprechend spannungsfiihrende, blanke,
gegebenenfalls auch bewegliche oder rotierende Teile, sowie heile Oberflachen besitzen.

Das Gerat wird mit gefahrlicher Spannung betrieben. An allen Anschlussklemmen (u.a. Netzeingang,
Motoranschluss), an Zuleitungen, Kontaktleisten und Leiterkarten kann gefahrliche Spannung
anliegen, selbst wenn das Gerat auler Betrieb ist oder der Motor nicht dreht (z. B. durch
Elektroniksperre, blockierten Antrieb oder Kurzschluss an den Ausgangsklemmen).

Das Gerat ist nicht mit einem Netzhauptschalter ausgestattet und steht somit, wenn es an
Netzspannung angeschlossen ist, immer unter Spannung. An einem angeschlossenen, stillstehenden
Motor kann daher auch Spannung anstehen.

Auch bei netzseitig spannungsfrei geschaltetem Antrieb kann sich ein angeschlossener Motor drehen
und moglicher Weise eine gefahrliche Spannung generieren.

Bei Beruhrung solcher gefahrlichen Spannungen besteht die Gefahr eines elektrischen Schlages der
zu schweren oder tédlichen Personenschaden fihren kann.

Das Gerat und ggf. vorhandene Leistungssteckverbinder durfen nicht unter Spannung abgezogen
werden! Nichtbeachtung kann die Bildung eines Lichtbogens verursachen, der neben einem
entsprechenden Verletzungsrisiko auch das Risiko von Beschadigungen bzw. der Zerstérung des
Gerates zur Folge haben.

Das Verloschen der Status-LED und anderer Anzeigeelemente ist kein Indikator dafiir, dass das Gerat
vom Netz getrennt und spannungslos ist.

Der Kuhlkérper und alle anderen metallischen Teile kénnen sich auf Temperaturen groRer 70°C
aufwarmen.

Eine BerlUhrung solcher Teile kann lokale Verbrennung an den betreffenden Kérperteilen zur Folge
haben (Abkuhlzeiten und Abstand zu benachbarten Bauteilen einhalten).

Alle Arbeiten am Gerat, z. B. zum Transport, zur Installation und Inbetriebnahme sowie zur
Instandhaltung sind von qualifiziertem Fachpersonal auszufiihren (IEC 364 bzw. CENELEC HD 384
oder DIN VDE 0100 und IEC 664 oder DIN VDE 0110 und nationale Unfallverhitungsvorschriften
beachten). Insbesondere sind sowohl die allgemeinen und regionalen Montage- und
Sicherheitsvorschriften fur Arbeiten an Starkstromanlagen (z.B. VDE), als auch die den fachgerechten
Einsatz von Werkzeugen und die Benutzung personlicher Schutzeinrichtungen betreffenden
Vorschriften zu beachten.
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Bei samtlichen Arbeiten am Gerat ist darauf zu achten, dass keine Fremdkorper, lose Teile,
Feuchtigkeit oder Staub in das Gerat gelangen bzw. im Gerat verbleiben (Kurzschluss- Brand- und
Korrosionsgefahr).

Weitere Informationen sind der Dokumentation zu entnehmen.

2. Qualifiziertes Fachpersonal

Qualifiziertes Fachpersonal im Sinne dieser grundséatzlichen Sicherheitshinweise sind Personen, die
mit Aufstellung, Montage, Inbetriebsetzung und Betrieb des Produktes vertraut sind und tber die ihrer
Tatigkeit entsprechenden Qualifikationen verfligen.

Ferner darf das Gerat bzw. das damit in Zusammenhang stehend Zubehér nur von qualifizierten
Elektrofachkraften installiert und in Betrieb genommen werden. Eine Elektrofachkraft ist eine Person,
die aufgrund ihrer fachlichen Ausbildung und Erfahrung ausreichende Kenntnisse besitzt hinsichtlich

» des Einschaltens, Abschaltens, Freischaltens, Erdens und Kennzeichnens von Stromkreisen und
Geraten,

» der ordnungsgemaflen Wartung und Anwendung von Schutzeinrichtungen entsprechend
festgelegter Sicherheitsstandards.

3. BestimmungsgemaiRe Verwendung — allgemein

Die Frequenzumrichter sind Gerate fir industrielle und gewerbliche Anlagen zum Betreiben von
Drehstrom-Asynchronmotoren mit Kurzschlusslaufer und Permanent Magnet Synchron Motoren -
PMSM. Diese Motoren missen zum Betrieb an Frequenzumrichtern geeignet sein, andere Lasten
darfen nicht an die Gerate angeschlossen werden.

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

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

Die Gerate dirfen nur Sicherheitsfunktionen Gbernehmen, die beschrieben und ausdricklich
zugelassen sind.

CE- gekennzeichnete Gerate erfiillen die Anforderungen der Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU.
Es werden die in der Konformitatserklarung genannten harmonisierten Normen fir die Gerate
angewendet.

a. Ergédnzung: BestimmungsgemiRe Verwendung innerhalb der Europaischen Union
Bei Einbau in Maschinen ist die Inbetriebnahme der Gerate (d. h. die Aufnahme des
bestimmungsgemalen Betriebes) solange untersagt, bis festgestellt wurde, dass die Maschine
den Bestimmungen der EG-Richtlinie 2006/42/EG (Maschinenrichtlinie) entspricht; EN 60204-1
ist zu beachten.

Die Inbetriebnahme (d.h. die Aufnahme des bestimmungsgemafien Betriebes) ist nur bei
Einhaltung der EMV-Richtlinie 2014/30/EU erlaubt.

b. Erganzung: BestimmungsgeméaBe Verwendung auBerhalb der Europaischen Union

Fir den Einbau und die Inbetriebnahme des Gerates sind die oOrtlichen Bestimmungen des
Betreibers am Betriebsort einzuhalten (vergleiche auch ,a) Ergédnzung: Bestimmungsgemalie
Verwendung innerhalb der Europaischen Union®).

4. Lebensphasen

Transport, Einlagerung

Die Hinweise aus dem Handbuch fir Transport, Lagerung und sachgemafle Handhabung sind zu
beachten.

Die zuladssigen mechanischen und klimatischen Umweltbedingungen (siehe Technische Daten im
Handbuch des Gerates) sind einzuhalten.
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Bei Bedarf sind geeignete, ausreichend bemessene Transportmittel (z. B. Hebezeuge, Seilfuhrungen)
zu verwenden.

Aufstellung und Montage

Die Aufstellung und Kihlung des Gerates muss entsprechend den Vorschriften der zugehdrigen
Dokumentation erfolgen. Die zuldssigen mechanischen und klimatischen Umweltbedingungen (siehe
Technische Daten im Handbuch des Gerétes) sind einzuhalten.

Das Gerat ist vor unzulassiger Beanspruchung zu schitzen. Insbesondere durfen keine Bauelemente
verbogen und/oder Isolationsabstande verandert werden. Die Beruhrung elektronischer Bauelemente
und Kontakte ist zu vermeiden.

Das Gerat und dessen Optionsbaugruppen enthalten elektrostatisch gefidhrdete Bauelemente, die
leicht durch unsachgemaRe Behandlung beschadigt werden kénnen. Elektrische Komponenten diirfen
nicht mechanisch beschadigt oder zerstért werden.

Elektrischer Anschluss
Stellen Sie sicher, dass das Gerat und der Motor fir die richtige Anschlussspannung spezifiziert sind.

Installations- Wartungs- und Instandhaltungsarbeiten nur bei spannungsfrei geschaltetem Geréat
durchfiihren und Wartezeit von mindestens 5 Minuten nach dem netzseitigen Abschalten beachten!
(Das Gerat kann nach dem netzseitigen Abschalten wegen moglicherweise aufgeladener
Kondensatoren mehr als 5 Minuten gefahrliche Spannung fiihren). Vor Beginn der Arbeiten ist durch
Messung unbedingt die Spannungsfreiheit an allen Kontakten der Leistungsteckverbinder bzw. der
Anschlussklemmen festzustellen.

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

Hinweise fur die EMV-gerechte Installation, wie Schirmung, Erdung, Anordnung von Filtern und
Verlegung der Leitungen befinden sich in der Dokumentation des Gerates sowie in der Technischen
Information Tl 80-0011. Diese Hinweise sind auch bei CE-gekennzeichneten Geraten stets zu
beachten. Die Einhaltung der durch die EMV-Gesetzgebung geforderten Grenzwerte liegt in der
Verantwortung des Herstellers der Anlage oder Maschine.

Eine ungenigende Erdung kann im Fehlerfall bei Berlihrung des Gerates zu einem elektrischen
Schlag mit méglicher Weise tédlichen Folgen fuhren.

Das Gerat darf nur mit wirksamen Erdungsverbindungen betrieben werden, die den ortlichen
Vorschriften fur groBe Ableitstrome (> 3,5 mA) entsprechen. Detaillierte Informationen zu den
Anschluss- und Betriebsbedingungen entnehmen Sie bitte der Technischen Information TI 80-0019.

Die Spannungsversorgung des Gerates kann dieses direkt oder indirekt in Betrieb setzen. Bei
Berlhrung elektrisch leitender Teile zu einem elektrischen Schlag mit mdglicher Weise tédlichen
Folgen fuhren.

Alle Leistungsanschlisse (z. B. Spannungsversorgung) immer allpolig trennen.

Einrichtung, Fehlersuche und Inbetriebnahme

Bei Arbeiten an wunter Spannung stehenden Geraten sind die geltenden nationalen
Unfallverhiitungsvorschriften (z. B. BGV A3, vorherige VBG 4) zu beachten.

Die Spannungsversorgung des Gerates kann dieses direkt oder indirekt in Betrieb setzen bzw. bei
Beriihrung elektrisch leitender Teile zu einem elektrischen Schlag mit moglicher Weise tédlichen
Folgen flhren.

Die Parametrierung und Konfiguration der Gerate ist so zu wahlen, dass hieraus keine Gefahren
entstehen.

Unter bestimmten Einstellbedingungen kann das Gerat bzw. ein an ihm angeschlossener Motor nach
dem netzseitigen Einschalten automatisch anlaufen. Eine damit angetriebene Maschine (Presse /
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Kettenzug / Walze / Ventilator etc.) kann so einen unerwarteten Bewegungsvorgang einleiten. In
deren Folge sind verschiedenste Verletzungen auch an Dritten mdglich.

Vor dem Netzeinschalten den Gefahrenbereich durch Warnung und Entfernung aller Personen aus
dem Gefahrenbereich sichern!

Betrieb

Anlagen, in die die Gerate eingebaut sind, missen ggf. mit zusatzlichen Uberwachungs- und
Schutzeinrichtungen gemafR den jeweils glltigen Sicherheitsbestimmungen (z. B. Gesetz (ber
technische Arbeitsmittel, Unfallverhiitungsvorschriften usw.) ausgeristet werden.

Wahrend des Betriebes sind alle Abdeckungen geschlossen zu halten.

Unter bestimmten Einstellbedingungen kann das Gerat bzw. ein an ihm angeschlossener Motor nach
dem netzseitigen Einschalten automatisch anlaufen. Eine damit angetriebene Maschine (Presse /
Kettenzug / Walze / Ventilator etc.) kann so einen unerwarteten Bewegungsvorgang einleiten. In
deren Folge sind verschiedenste Verletzungen auch an Dritten moglich.

Vor dem Netzeinschalten den Gefahrenbereich durch Warnung und Entfernung aller Personen aus
dem Gefahrenbereich sichern!

Das Gerat verursacht betriebsbedingt Gerausche im fir den Menschen hérbaren Frequenzbereich.
Diese Gerausche konnen langerfristig zu Stress, Unbehagen und Ermidungserscheinungen mit
negativen Auswirkungen auf die Konzentration fiihren. Der Frequenzbereich, respektive der Ton, kann
durch Anpassung der Pulsfrequenz in einen weniger stérenden bzw. nahezu nicht mehr hérbaren
Bereich verschoben werden. Dabei ist jedoch ein mdglicherweise entstehendes Derating (verringerte
Leistung) des Gerates zu beachten.

Wartung, Instandhaltung und AuBBerbetriebnahme

Installations- Wartungs- und Instandhaltungsarbeiten nur bei spannungsfrei geschaltetem Gerat
durchfiihren und Wartezeit von mindestens 5 Minuten nach dem netzseitigen Abschalten beachten!
(Das Gerat kann nach dem netzseitigen Abschalten wegen moglicherweise aufgeladener
Kondensatoren mehr als 5 Minuten geféhrliche Spannung fihren). Vor Beginn der Arbeiten ist durch
Messung unbedingt die Spannungsfreiheit an allen Kontakten der Leistungsteckverbinder bzw. der
Anschlussklemmen festzustellen.

Weitere Informationen sind dem Handbuch des Gerates zu entnehmen.

Entsorgung

Das Produkt und auch Teile des Produktes, sowie dessen Zubehdr gehdren nicht in den Hausmuill.
Am Ende des Produktlebens ist dieses fachgerecht und entsprechend den értlichen Bestimmungen fir
industrielle Abfalle zu entsorgen. Insbesondere sei darauf hingewiesen, dass es sich bei diesem
Produkt um ein Gerat mit integrierter Halbleitertechnik (Leiterkarten / Platinen und verschiedenen
elektronischen Bauelementen, ggf. auch leistungsstarker Elektrolytkondensatoren) handelt. Bei nicht
fachgerechter Entsorgung besteht die Gefahr der Bildung giftiger Gase, die zur Kontamination der
Umwelt und zu mittelbaren oder unmittelbaren Verletzungen (z.B. Veratzungen) fliihren kann. Bei
leistungsstarken  Elektrolytkondensatoren ist auch eine Explosion mit entsprechendem
Verletzungsrisiko mdglich.

5. Explosionsgefahrdete Umgebung (ATEX, EAC Ex)

Fir den Betrieb oder Montagearbeiten in explosionsgefahrdeter Umgebung (ATEX, EAC Ex) muss
das Gerat zugelassen sein und es sind die entsprechenden Anforderungen und Hinweise aus dem
Handbuch des Gerates zwingend einzuhalten.

Nichtbeachtung kann zur Zindung einer explosiven Atmosphdre und zu tédlichen Verletzungen
fuhren.

» Es dirfen nur Personen mit den hier beschriebenen Geraten (einschliellich der Motoren /
Getriebemotoren, eventuellem Zubehér und samtlicher Anschlusstechnik) hantieren, die fir
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jegliche Montage-, Service-, Inbetriebnahme- und Betriebstatigkeiten im Zusammenhang mit
explosionsgefahrdeten Umgebungen qualifiziert, d. h. geschult und berechtigt sind.

» Explosionsfahige Staubkonzentrationen kdnnen bei Ziindung durch heile oder funkenbildende
Gegenstande Explosionen verursachen, die schwere bis tddliche Verletzungen von Personen
sowie erhebliche Sachschaden zur Folge haben.

 Der Antrieb muss die Vorgaben aus dem ,Projektierungsleitfaden zur Betriebs- und
Montageanleitung B1091“B1091-1 einhalten.

+ Es durfen nur Originalteile, die fur das Gerat freigegeben und fir den Betrieb in
explosionsgefahrdeter Umgebung - ATEX Zone 22 3D, EAC Ex zugelassen sind verwendet
werden.

* Reparaturen diirfen nur von Getriebebau NORD GmbH und Co. KG durchgefiihrt werden.
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1.5 Warn- und Gefahrenhinweise

Unter bestimmten Bedingungen kdnnen im Zusammenhang mit dem Gerat gefahrliche Situationen
auftreten. Um Sie explizit auf eine mdglicherweise gefahrliche Situation aufmerksam zu machen, sind
sowohl am Produkt als auch in der dazu gehdrigen Dokumentation eindeutige Warn- und
Gefahrenhinweise an geeigneter Stelle zu finden.

1.5.1 Warn- und Gefahrenhinweise am Produkt

Folgende Warn- und Gefahrenhinweise werden am Produkt verwendet.

Erganzung zum

Symbol Symbol " Bedeutung

A Gefahr Elektrischer Schlag

DANGE_R . Das Gerat enthalt leistungsstarke Kondensatoren. Dadurch kann es auch noch

Device is alive .

. mehr als 5 Minuten nach dem Trennen von der Hauptstromversorgung
> 5min after - .
. ) geféhrliche Spannung fuhren.

removing mains

voltage Vor Beginn der Arbeiten an dem Gerat ist Spannungsfreiheit durch geeignete
Messinstrumente an allen leistungsfiihrenden Kontakten festzustellen.

|!|1 Zur Vermeidung von Gefahrdungen ist zwingend das Handbuch zu lesen!

A VORSICHT HeiRe Oberflichen

Der Kihlkérper und alle anderen metallischen Teile sowie Oberflachen von
Steckverbindern konnen sich auf Temperaturen grof3er 70°C aufwarmen.

» Verletzungsgefahr durch lokale Verbrennungen an beriihrenden

Kérperteilen
» Beschadigungen benachbarter Gegenstande durch Hitze

Ausreichende Abkiihlzeit vor der Arbeit am Gerat abwarten.
Oberflachentemperatur mit geeigneten Messmitteln iberpriifen.
Ausreichenden Abstand zu benachbarten Bauteilen einhalten bzw.
Beriihrungsschutz vorzusehen.

ACHTUNG ESD

Das Gerat enthalt elektrostatisch gefahrdete Bauelemente, die durch
A unsachgemafie Behandlung beschadigt werden konnen.

Jegliche Beriihrung (indirekt durch Werkzeuge u. A. oder direkt) von
Leiterkarten / Platinen und deren Bauelemente vermeiden.

1) Texte sind in englischer Sprache verfasst.

Tabelle 4: Warn- und Gefahrenhinweise am Produkt
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1.5.2 Warn- und Gefahrenhinweise im Dokument

Die Warn- und Gefahrenhinweise in diesem Dokument stehen am Beginn des Kapitels, in dem die
darin beschriebenen Handlungsanweisungen zu entsprechenden Gefahrdungen flihren kénnen.

Entsprechend des bestehenden Risikos sowie der Wahrscheinlichkeit und der Schwere einer daraus
resultierenden Verletzung sind die Warn- und Gefahrenhinweise wie folgt klassifiziert.

A GEFAHR

A VORSICHT

ACHTUNG

Kennzeichnet eine unmittelbar drohende Gefahr, die zum Tod bzw. zu
schwersten Verletzungen fihrt.

Kennzeichnet eine moglicherweise gefahrliche Situation, die zum Tod bzw.
zu schwersten Verletzungen fiihren kann.

Kennzeichnet eine moglicherweise gefahrliche Situation, die zu leichten
bzw. geringfligigen Verletzungen flihren kann.

Kennzeichnet eine maoglicherweise schadliche Situation, die zu Schaden
am Produkt oder der Umgebung fiihren kann.

1.6 Normen und Zulassungen

Alle Gerate der gesamten Baureihe entsprechen nachfolgend aufgelisteten Normen und Richtlinien.

Zulassung Richtlinie ﬁgf:lvev:ndte Zertifikate Kennzeichen

CE Niederspannung  2014/35/EU | EN 61800-5-1
EN 60529 C310700

E <isch ’

l(JnL;g(;,t))a/sc e EMV 2014/30/EU EN 61800-3 C310401

RoHS 2011/65/EU | EN 50581

UL UL 61800-5-1 E171342

(USA) c us

CSA LISTED
C22.2 No.274-13 | E171342 T

(Kanada) 0 E171342

RCM

c . F2018L00028 EN 61800-3 133520966

(Australien)

EAC TR CU 004/2011, IEC 61800-5-1 Eé?—ICB;RBUOﬂZ-7 -

(Eurasien) TR CU 020/2011 IEC 61800-3 20 ' o

Tabelle 5: Normen und Zulassungen
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Gerate, die fur den Einsatz in explosionsgefédhrdeter Umgebung konfiguriert und zugelassen sind
(L Abschnitt 2.6 "Betrieb in explosionsgefahrdeter Umgebung "), entsprechen nachfolgenden
Richtlinien bzw. Normen.

Zulassung Richtlinie Angewandte Zertifikate Kennzeichen
Normen
ATEX 2014/34/EU | EN 600790
ATEX EN 60079-31
EN 61800-5-1
Ei disch EMV 2014/30/EU 43271
( L{ropa/sc e 014/30/ EN 60529 C432710 c € @
Union) EN 61800-3
RoHS 2011/65/EU EN 50581
EAC Ex IEC 60079-0 TC RU C-
(Eurasien) TR CU 01272011 IEC 60079-31 DE.AA87.B.01109 [ H [ [x

Tabelle 6: Normen und Zulassungen explosionsgefahrdete Umgebung
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1.6.1 UL und CSA Zulassung
File No. E171342

Die Zuordnung der nach United States Standards durch die UL freigegebenen Schutzeinrichtungen fiir
die in diesem Handbuch beschriebenen Gerate ist nachfolgend im Wesentlichen mit originalem
Wortlaut aufgelistet. Die Zuordnung der im Einzelnen relevanten Sicherungen bzw. Leistungsschalter
finden Sie in diesem Handbuch in der Rubrik ,Elektrische Daten®.

Alle Gerate beinhalten einen Motorlberlastschutz.
(EJ Abschnitt 7.2 "Elektrische Daten")

m Information

Gruppenabsicherung

Die Gerate konnen als Gruppe Uber eine gemeinsame Sicherung abgesichert werden (Details
nachfolgend). Beachten Sie dabei die Einhaltung der Summenstrome und die Verwendung der
korrekten Kabel und Kabelquerschnitte. Bei motornaher Montage des Gerates/ der Gerate ftrifft dies
auch auf die Motorkabel zu.

Bedingungen UL / CSA gemaR Report

(il Information

"Integral solid state short circuit protection does not provide branch circuit protection. Branch circuit protection
must be provided in accordance with manufacturer instructions, the National Electric Code and any additional
local codes."

“Use 80°C Copper Conductors Only." (size 1 — 3)

“Use 60/75°C copper field wiring conductors.” (size 4)

»These products are intended for use in a pollution degree 2 environment®
“The device has to be mounted according to the manufacturer instructions.”

“For NFPAT79 applications only”
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Information

Internal Break Resistors (PTCs)

Alternate - internal brake resistors, optional for drives marked for USL only (not for Canada), Unlisted Component
NMTR3, manufactured by Getriebebau:

Usage Cat. No.
1 FS1-112, BRK-100R0-10-L or- M alternate PLR or PLRC100.61.41 100R 100W
FS2-112,
FS1-123,
FS2-123
2 FS1-323, BRK-200R0-10-L or- M alternate PLR or PLRC100.61.41 200R 100W
FS2-323
FS1-340 BRK-400R0-10-L or- M alternate PLR or PLRC100.61.41 400R 100W
FS3-323 BRM-100R0-10-L or- M alternate PLR or PLRC200.70.51 100R 200W
5 FS2-340, BRM-200R0-10-L or- M alternate PLR or PLRC200.70.51 200R 200W
FS3-340
6 -551-323 1x BRQ-47R0-10-L or- M alternate PLR or PLRC300.70.61 47R 300W
7 -751-323 1x BRQ-47R0-10-L or- M alternate PLR or PLRC300.70.61 47R 300W
8 -112-323 2x BRQ-47R0-10-L or- M alternate PLR or PLRC300.70.61 47R 300W
9 -112-340 1x BRQ-100R-10-L or- M alternate PLR or PLRC300.70.61 100R 300W
10 -152-340 1x BRQ-100R-10-L or- M alternate PLR or PLRC300.70.61 100R 300W
11 -182-340 2x BRQ-100R-10-L or- M alternate PLR or PLRC300.70.61 100R 300W
12 -222-340 2x BRQ-100R-10-L L or- M alternate PLR or PLRC300.70.61 100R 300W
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Size valid description
1-3 For 240 V for 1 “Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 65 000 rms Symmetrical

phase models or
500V for 3
phase models
only:

Amperes, Volt maximum”,

“When Protected by Circuit Breaker (inverse time trip type) in accordance with UL 489, rated
Amperes, and Volts”, as listed in .

For 120 V, “Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 100 000 rms Symmetrical
240V, 400V, Amperes, Volts Maximum” and minimum one of the two following alternatives.
500 V models
only: When used together with Accessory SK TU4-MSW:
“Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 10 000 rms Symmetrical
Amperes, Volts Maximum” and minimum one of the two following alternatives.
1. “When Protected by Fuses manufactured by Bussmann, type ”, as listed in".
2. “When Protected by class RK5 Fuses or faster or when Protected by High-Interrupting
Capacity, Current Limiting Class CC, G, J, L, R, T, etc. Fuses, rated Amperes, and
Volts”, as listed in .
Motor  group | “Suitable for motor group installation on a circuit capable of delivering not more than 100 000
installation rms symmetrical amperes, 500 V max” “When Protected by class RK5 Fuses or faster, rated

(Group fusing):

30_Amperes”

“Suitable for motor group installation on a circuit capable of delivering not more than 100 000
rms symmetrical amperes, 500 V max” “When Protected by High-Interrupting Capacity, Current
Limiting Class CC, G, J, L, R, T, etc. Fuses rated 30 Amperes”

“Suitable for motor group installation on a circuit capable of delivering not more than 10 000
rms symmetrical amperes, 500 V max” “When Protected by Circuit Breaker (inverse time trip
type) in accordance with UL 489, rated 30 Amperes and 500 Volts min”

differing data | If device is used for Canadian market and bears the cUL Listing mark: “For Canada SCCR is
CSA: limited to 5 000 rms Symmetrical Amperes.”.
Marking not required for UL only marked devices.
4 Models “Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 100 000 rms Symmetrical
-551-323-A; Amperes, 240 Volts Maximum When Protected By High-Interrupting Capacity, Current Limiting
751-323-A: Type Fuses such as Class CC, G, J, L, R, T, etc., rated 300V/60A."

-112-323-A only:

“Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 10 000 rms Symmetrical
Amperes, 240 Volts Maximum When Protected By A Circuit Breaker Having An Interrupting
Rating Not Less Than 10 000 rms Symmetrical Amperes, 300 Volts Maximum."

Models
-112-340-A;
-152-340-A,;
-182-340-A;
-222-340-A only:

“Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 100 000 rms Symmetrical
Amperes, 500 Volts Maximum When Protected By High-Interrupting Capacity, Current Limiting
Type Fuses such as Class CC, G, J, L, R, T, etc., rated 600A/60A."

“Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 10 000 rms Symmetrical
Amperes, 500 Volts Maximum When Protected By A Circuit Breaker Having An Interrupting
Rating Not Less Than 10 000 rms Symmetrical Amperes, 600 Volts Maximum."

L72
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1.7 Typenschlissel / Nomenklatur

Fir die einzelnen Baugruppen und Gerate wurden eindeutige Typenschliissel definiert aus denen im
Einzelnen Angaben zum Geratetyp, dessen elektrische Daten, Schutzgrad, Befestigungsvariante und
Sonderausfiihrungen hervorgehen. Es wird in folgende Gruppen unterschieden:

1 Frequenzumrichter 5 Optionsmodul

2 Anschlusseinheit 6 Anschlusseinheit
3 Motor 7 Wandmontagekit
4 Getriebe

1.7.1 Typenschild

Dem Typenschild sind alle fir das Gerat relevanten Informationen, u.a. Informationen zur
Gerateidentifikation, zu entnehmen.

SK 215E-550-123-A

2 275223105
H 210301529862

Legende

Type: Typ / Bezeichnung
Part-No: | Materialnummer

ID: Identnummer Gerat
FW: Firmwarestand (x.x Rx)
HW: Hardwarestand (xxx)

Abbildung 3: Typenschild
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1.7.2 Typenschliissel Frequenzumrichter - Grundgerat

SK 205E-370-323-A (-C) (20)

| Sonderausfuhrung

IP-Schutzgrad: Standard = IP55, C = ,coated” = IP66

Funkentstorfilter: O = ohne, A = Klasse A1(C2)

Netzspannung: x12 = 115V, x23 = 230 V, x40 = 400 V

Anzahl Netzphasen: 1xx = 1phasig, 3xx = 3phasig

Vorkommastellen der Leistung: 0 = 0.xx, 1 = 0x.x0, 2 = 0xx.0

Geratereihe: SK 200E, SK 205E, SK 210E, SK 215E
SK 220E, SK 225E, SK 230E, SK 235E

(...) Optionen, nur aufgefiihrt, wenn bendtigt.

1.7.3 Typenschliissel Frequenzumrichter — Anschlusseinheit
BaugréRe 1 bis 3

SK Tl4-1-206-1 (-C-EX)

| ATEX

IP-Schutzgrad: Standard = IP55, C = ,coated“ = IP66

Netzanschluss: 1 = 1~ 115/230 V*, 3 = 3~ 230/400 V*

Passender 200 = SK 200E, 205 = SK 205E,
Geratetyp: 210 = SK 210E, 215 = SK 215E,
220 = SK 220E, 225 = SK 225E,
230 = SK 230E, 235 = SK 235E

Baugréfle:1=BG1,2=BG2,3=BG3

Geratereihe: SK Tl4 = Anschlusseinheit SK TI4

*) Die Spannungshdhe ist vom verwendeten Frequenzumrichter
abhangig, siehe auch techn. Daten.
(...) Optionen, nur aufgefiihrt, wenn bendétigt

Geratenennleistung: 250 = 0.25 kW, 370 = 0.37 kW, ... 222 = 22.0 kW
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Baugrofie 4
SK T14-4-200-340 (-C)

‘ IP-Schutzgrad: Standard = IP55, C = ,coated“ = IP66

Netzanschluss: 230 = 3~ 230V, 340 =3~ 400V

Passender 200 = SK 200E, 210 = SK 210E,
Geratetyp: 220 = SK 220E, 230 = SK 230E

Baugrolie: 4 = BG 4

Geratereihe: SK Tl4 = Anschlusseinheit SK Tl4

(...) Optionen, nur aufgefiihrt, wenn benétigt

1.7.4 Typenschlissel Optionsbaugruppen

Fiir Bus-Baugruppen oder 1/0-Erweiterung

SK TU4-CAO (-C-M12)

| M12-Systemstecker: nur TU4, alternativ zu Klemmen

IP-Schutzgrad: Standard = IP55, C = ,,coated“ = IP66

Optionstyp: CAO = CANopen, PBR = Profibus,
ECT = EtherCAT®, DEV = DeviceNet,
IOE = I/O-Erweiterung, ...

Gruppe: CU = Kundenschnittstelle, TU = Technologiebox

(...) Optionen, nur aufgefiihrt, wenn bendétigt

Fur Netzteil- oder Potentiometer-Baugruppen ,,PotiBox“

SK TU4-24V-123-B (-C)

‘ IP-Schutzgrad: Standard = IP55, C = ,,coated” = IP66

Funkentstorfilter: B = Klasse B (C1)

Netzanschluss: 123 = 1~ 230V, 140 = 1~ 400V

Optionstyp: 24V = 24V-Netzteil, POT = Poti/Schalter-Baugruppe

Optionsbaureihe: TU4 = externe Technologiebox (Anbau),
CU4 = interne Kundenschnittstelle (Einbau)

(...) Optionen, nur aufgefiihrt, wenn bendétigt

36 BU 0200 de-4920



Co

DRIVESYSTEMS 1 Allgemeines

1.7.5 Typenschliissel Anschlusseinheit fiir Technologiebox

SK Tl4-TU-BUS (-C)

IP-Schutzgrad: Standard = IP55, C = ,coated” IP66

Passender NET = Netz-Optionsmodul (z.B. TU4-24V-...)
Geratetyp: BUS = Bus-Optionsmodul (z.B. CANopen:
SK TU4-CAO)

Gruppe: TU = Technologiebox

Geratereihe: SK Tl4 = Anschlusseinheit SK TI4

(...) Optionen, nur aufgefihrt, wenn benétigt

1.7.6 Typenschliissel Anschlusserweiterungen
SK TIE4-WMK-1 (;C- ...)

Weitere Angaben (abhangig vom Typ)

Details (abhangig C =1P66, EX = ATEX, PBR = PROFIBUS —
vom Typ): Signalleitung, ...

Typ (Auswahl): WMK-1 = Wandmontagekit (Ausfiihrung 1), M12 =
M12 Steckverbinder flir Anschluss Signalleitungen, HAN = Harting —
Systemsteckverbinder flr Leistungsanschluss

Anschlusserweiterung
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1.8 Leistung- BaugrofRen- Zuordnung
Netz- / Leistungszuordnung SK 2xxE
BaugroBe
1~110-120V " 1~200-240V 2 3~200-240V 3~380-500V
BG 1 0,25 ... 0,37 kW 0,25 ... 0,55 kW 0,37 ... 1,1 kW 0,55 ... 2,2 kW
BG 2 0,55 ... 0,75 kW 0,75 ... 1,1 kW 1,5...2,2kW 3,0...4,0 kW
BG 3 - - 3,0...4,0 kW 55...7,5kW
BG 43 - - 55...11,0 kW 11,0 ... 22,0 kW

1) nur als SK 2x5E — Modell lieferbar
2) als SK 2x0E — Modell nur in BaugroRe 1 lieferbar
3) nur als SK 2x0E — Modell lieferbar

1.9 Ausfiuhrung in der Schutzart IP55, IP66
Der SK 2xxE ist in IP55 (Standard) oder IP66 (Option) lieferbar. Die Zusatzbaugruppen sind in den
Schutzarten IP55 (Standard) oder IP66 (Option) lieferbar.

Eine vom Standard abweichende Schutzart (IP66) muss im Auftragsfall bei der Bestellung immer mit
angegeben werden!

In den genannten Schutzarten bestehen keine Einschrankungen oder Unterschiede im
Funktionsumfang. Zur Unterscheidung der Schutzarten wird die Typenbezeichnung entsprechend
erweitert.

z.B. SK 2xxE-221-340-A-C

[i] Information Kabelfiihrung

Bei allen Ausfiihrungen ist unbedingt darauf zu achten, dass die Kabel und die Kabelverschraubungen
mindestens dem Schutzgrad des Gerates und den Anbauvorschriften entsprechen und mit Sorgsamkeit
aufeinander abgestimmt werden. Die Kabel sind so einzuflihren, dass das Wasser vom Gerat weggeleitet wird
(ggf. Schlaufen legen). Nur so ist sichergestellt, dass der gewlinschte Schutzgrad dauerhaft eingehalten wird.

IP55-Ausfiihrung:

Die IP55-Ausfiihrung ist grundsatzlich die Standard-Variante. In dieser Ausfliihrung sind die beiden
Installationsarten motormontiert (auf dem Motor aufgesetzt) oder motornah (auf dem Wandhalter
aufgesetzt) verfigbar. Des Weiteren sind fir diese Ausfiihrung alle Anschlusseinheiten,
Technologieboxen und Kundenschnittstellen verfiigbar.

IP66-Ausfiihrung:

Die IP66-Ausfiihrung ist eine modifizierte Option der IP55-Ausflihrung. Auch bei dieser Ausfiihrung
sind beide Installationsarten (motorintegriert, motornah) verfigbar. Die in der IP66-Ausflihrung
verfiigbaren Baugruppen (Anschlusseinheiten, Technologieboxen und Kundenschnittstellen) haben
dieselben Funktionalitaten wie die entsprechenden Module der IP55-Ausfihrung.
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(il Information IP66 SondermaRnahmen

Die Baugruppen in der IP66-Ausfuhrung erhalten im Typenschlussel ein zusatzliches ,-C* und werden mit
folgenden SondermafRnahmen modifiziert:

* impragnierte Leiterplatten,

* Pulverbeschichtung RAL 9006 (Weiflaluminium) fiir Gehause,

» geéanderte Blindverschraubungen (UV- bestandig),

* Membranventil, fir den Druckausgleich bei Temperaturanderung,

» Unterdruckprifung.

— Fur die Unterdruckpriifung wird eine freie M12-Verschraubung bendtigt. Nach erfolgter Priifung wird hier

das Membranventil eingesetzt. Diese Verschraubung steht anschlieRend nicht mehr zur Kabeleinflihrung
zur Verfligung.

Fir den Fall, dass der Frequenzumrichter nachtraglich montiert werden soll, d.h. die Antriebseinheit
(Umrichter auf Motor vormontiert) nicht komplett aus dem Hause NORD bezogen wird, wird das
Membranventil im Beipackbeutel des Frequenzumrichters mitgeliefert. Die Montage des Ventils ist
dann vor Ort vom Anlagenerrichter fachgerecht durchzufihren (Hinweis: das Ventil ist an einem
mdglichst hohen Platz einzubauen, um den Kontakt mit Staunasse (Bsp.: stehende Nasse durch
Kondensation) zu vermeiden).

(il Information ,SK 2xxE-...-C* — Gerite, BaugréRe 4

Frequenzumrichter der Baugrofie 4 konnten bis zur Fertigungswoche 38 / 2012 (bis ID-Nr.: 38M...) auch in der
.coated“ Ausfihrung ,-C* geliefert werden, erfiillten aber aufgrund des integrierten Liifters trotzdem lediglich
IP55. Ab ID-Nr.: 39M.... sind auch diese Geréte IP66 — tauglich.

+SK 2xxE-...-C* - Gerate der Leistungen 5,5 kW und 7,5 kW (230 V), sowie 11 kW und 15 kW (400 V) sind schon
ab ID-Nr.: 28M... IP66 — tauglich.

m Information

Membranventil

Das Membranventil (Beipackbeutel der IP66-Variante der Anschlusseinheit vom Frequenzumrichter)
gewahrleistet den Ausgleich von Druckunterschieden zwischen dem Inneren des Frequenzumrichters
und dessen Umgebung und verhindert gleichzeitig den Eintritt von Feuchtigkeit. Bei der Montage in
eine M12 Verschraubung der Anschlusseinheit des Umrichters ist darauf zu achten, dass das
Membranventil nicht mit Staunasse in Berlthrung kommt.
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2 Montage und Installation

2.1 Montage SK 2xxE

Die Gerate werden entsprechend ihrer Leistung in verschiedenen BaugréRen geliefert. Sie kénnen auf
dem Klemmenkasten eines Motors oder in dessen unmittelbarer Umgebung montiert werden.

Motoraufgebaute Ausflihrung Wandmontierte Ausfiihrung

Das Gerat ist bei Lieferung eines Gesamtantriebes (Getriebe + Motor + SK 2xxE) immer komplett
montiert und gepruft.

(il Information Geriteausfiihrung IP6x

Die Montage eines IP6x-konformen Gerates ist lediglich im Hause NORD vorzunehmen, da entsprechende
Sondermalnahmen durchgefihrt werden missen. Bei vor Ort nachgerusteten IP6x-Komponenten kann diese
Schutzart nicht gewahrleistet werden.

Die Anbindung des SK2xxE an den Motor oder das Wandmontagekit erfolgt Uber die
Anschlusseinheit SK Tl4-... passender BaugroRe. Fir die nachtragliche Montage auf einen
vorhandenen Motor oder den Tausch eines anderen motormontierten Frequenzumrichters kann die
Anschlusseinheit auch separat bestellt werden.

Die Baugruppe ,,Anschlusseinheit SK TI4“ beinhaltet folgende Bauteile:

» Gussgehause, Dichtung (ist bereits eingeklebt) und Isolierplatte

* Leistungsklemmenleiste, entsprechend Netzanschluss

» Steuerklemmenleiste, entsprechend SK 2xxE-Ausflhrung

» Schraubenzubehér, zur Montage am Motor und der Klemmenleisten

* Vorkonfektionierte Kabel, fir Motor- und Kaltleiteranschluss

*  Nur BaugréBe 4: Ab Hardwarestand ,EAA* (Frequenzumrichter) bzw. ,EA“ (Anschlusseinheit)
Ringkern (Ferrit) mit Befestigungsmaterial
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(il Information Leistungsderating

Die Gerate benétigen zum Schutz vor Uberhitzung eine ausreichende Beliiftung. Kann diese nicht
gewahrleistet werden, ist eine Leistungsminderung (Derating) des Frequenzumrichters die Folge. Einfluss auf die
Beliiftung haben die Montageart (Motormontage, Wandmontage) oder aber bei Motormontage: der Luftstrom des
Motorlifters (dauerhaft geringe Drehzahlen - fehlende Kiihlung).

Unzureichende Kiihlung kann im S1 — Betrieb eine Leistungsminderung von beispielsweise 1 — 2 Leistungsstufen
zur Folge haben, die nur durch die Verwendung eines nominell gréReren Gerates auszugleichen ist.

Angaben zur Leistungsminderung und mdglichen Umgebungstemperaturen, sowie weitere Details
(2 Abschnitt 7.2 "Elektrische Daten").
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2.1.1 Montage Isolierplatte — BaugroRe 4

Ab dem Hardwarestand EAA des Frequenzumrichters
(passende Anschlusseinheit Hardwarestand EA) ist ein
Ringkern auf der Isolierplatte (Abdeckung der Motorklemmen)
zu montieren. Der Ringkern und das erforderliche
Befestigungsmaterial sind im Lieferumfang der
Anschlusseinheit enthalten.

Der Ringkern ist erforderlich um die Einhaltung der Anforderungen an die EMV zu gewahrleisten.

Montageablauf

1. | Ringkern mit Kabelbindern geman
linker Abbildung befestigen
(Ausrichtung der Isolierplatte
beachten).

2. | Klemmenleisten demontieren (b).

3. | Kabelsatz (Motorkabel) anschlieRen
und durch den an der Isolierplatte
befestigten Ringkern fiihren.

4. | Motorkabel an die
Anschlussklemmen U — V — W der
entsprechenden Klemmenleiste
verdrahten.

5. | » Isolierplatte montieren (siehe
Abbildung im Schritt 2 — (a)).

+ Klemmenleisten montieren (siehe
Abbildung im Schritt 2 — (b)).

42
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2.1.2 Arbeitsgange fiir die Motormontage

1.

Ggf. den originalen Klemmkasten vom NORD-Motor entfernen, so dass nur Klemmkastenstumpf und der
Motorklemmestein Ubrig bleiben.

Am Motorklemmstein die Briicken fir die richtige Motorschaltung setzen und die vorkonfektionierten Kabel
fur den Motor- und Kaltleiteranschluss an den entsprechenden Anschlusspunkten des Motors auflegen.

Auf den Klemmkastenstumpf des NORD-Motors die Anschlusseinheit mit den vorhandenen Schrauben und
der Dichtung sowie den beiliegenden Zahn- / Kontaktscheiben montieren. Das Gehause ist dabei so
auszurichten, dass die abgerundete Seite in Richtung A-Lagerschild des Motors zeigt. Mechanische
Anpassung mittels ,Adapterkit* (4 2.1.2.1 "Anpassung an die MotorbaugroRe") vornehmen. Bei Motoren
anderer Hersteller ist die Anbaubarkeit generell zu prifen.

Abbildung 4: Anschlusseinheit BG 1 ... 3 Abbildung 5: Anschlusseinheit BG 4

Isolierplatte Giber dem Motorklemmestein fixieren.

— BaugroRe 4: Ringkern auf Isolierplatte befestigen (Edl Abschnitt 2.1.1 "Montage Isolierplatte —
Baugrofie 4").

Leistungsklemmleiste mit 2 Schrauben M4x8 und den Kunststoffscheiben daruber einschrauben (BG 4: 3

Stick Hutmuttern M4).

Elektrische Anschlisse vornehmen. Fir die Kabeleinfihrung der Anschlussleitung sind dem

Kabelquerschnitt entsprechend passende Verschraubungen zu verwenden.

Frequenzumrichter auf die Anschlusseinheit aufsetzen. Dabei ist bei

den Baugréfien BG 1 bis 3 besonders auf die richtige Kontaktierung der

PE-Stifte zu achten. Diese befinden sich diagonal in 2 Ecken des

Frequenzumrichters und der Anschlusseinheit.

Damit die Schutzart fir die das Gerat vorgesehen ist erreicht wird, ist

darauf zu achten, dass alle Befestigungsschrauben die den

Frequenzumrichter mit der Anschlusseinheit fixieren Giber Kreuz, Schritt

fur Schritt und mit dem unten in der Tabelle angegebenen Drehmoment

angezogen werden.

Verwendete Kabelverschraubungen missen mindestens dem

Schutzgrad des Geréates entsprechen.

Baugrofe SK 2xxE Schraubengrofle Anzugsdrehmoment
BG1 M5 x 45 2,0 Nm £20 %
BG 2 M5 x 45 2,0Nm £20 %
BG3 M5 x 45 2,0Nm £20 %
BG4 M6 x 20 2,5Nm +20 %
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21.21

Anpassung an die Motorbaugrofe

Die Klemmkastenbefestigungen unterscheiden sich z. T. zwischen den einzelnen Motorbaugréf3en.
Daher kann es fir den Aufbau des Geréates erforderlich werden, auf Adapter zurlickzugreifen.

Um den maximalen IPxx Schutzgrad des Gerates fiir die gesamte Einheit zu gewahrleisten, missen
alle Elemente der Antriebseinheit (z.B. Motor) mindestens dem gleichen Schutzgrad entsprechen.

[i] Information

Fremdmotoren

Die Adaptierbarkeit fir Motoren anderer Hersteller muss im Einzelfall Gberprift werden!

Hinweise zum Umbau eines Antriebes auf das Gerat sind der BU0320 zuentnehmen

Adapterplatte
Dichtung
Motor, BaugréRe 71

AWN=

Anschlusseinheit SK T4

Abbildung 6: Anpassung MotorgroRe Beispiel

BaugroBe Anbau Anbau Anbau Anbau
NORD - Motoren SK 2xxE BG 1 SK 2xxE BG 2 SK 2xxE BG 3 SK 2xxE BG 4
BG 6371 mit Adapterkit | mit Adapterkit | nicht méglich nicht méglich
BG80—112 Direktanbau Direktanbau mit Adapterkit Il nicht méglich
BG 132 nicht méglich nicht méglich Direktanbau mit Adapterkit Il
BG 160-180 nicht méglich nicht méglich nicht méglich Direktanbau
Ubersicht Adapterkit
Adapterkit Bezeichnung Bestandteile Mat. Nr.
Adapterkit | IP55 SK Tl4-12-Adapterkit_63-71 Adapterpl.atte, Klemmkasten- 275119050
IP66 | SK TI4-12-Adapterkit_63-71-C Rahmendichtung und Schrauben 275274324
Adapterkit I IP55 SK Tl4-3-Adapterkit_80-112 Adapterpl.atte, Klemmkasten- 275274321
IP66 | SK TI4-3-Adapterkit_80-112-C Rahmendichtung und Schrauben 275274325
Adapterkit Il IP55 SK Tl4-4-Adapterkit_132 Adapterpl.atte, Klemmkasten- 275274320
IP66 | SK Tl4-4-Adapterkit_132-C Rahmendichtung und Schrauben 275274326
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21.2.2 Abmessungen SK 2xxE auf Motor montiert

Baugrofe Gehauseabmessung SK 2xxE / Motor Gewicht SK 2xxE
ohne Motor
FU Motor g g1 n o p ca. [kg]
BG71Y 145 201 214
BG 80 165 195 236
BG 1 236 156 3,0
BG90S/L 183 200 25117276
BG 100 201 209 306
BG 80 165 202 236
BG90S/L 183 207 25117276
BG 2 266 176 41
BG 100 201 218 306
BG 112 228 228 326
BG 100 201 251 306
BG3 |BG 112 228 261 330 326 218 6,9
BG132S/M 266 262 373 /411
BG 132 266 313 411
BG4 |BG 160 320 318 480 492 305 17,0
BG 180 358 335 614

alle Mafe in [mm]

1) inkl. zus. Adapter und Dichtung (18 mm) [275119050]
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2.1.3 Wandmontage

Alternativ zur Motormontage kann das Gerat mit Hilfe eines optionalen Wandmontagekits auch
motornah installiert werden.

2.1.3.1 Wandmontagekit ohne Liifter

Wandmontagekit SK TIE4-WMK-... (...1-K, ...2-K, ...3)

Die Wandmontagekits sind fir IP55- und IP66- Anwendungen gleichermal’en verwendbar und
bestehen im Wesentlichen aus folgenden Materialien:

+  SKTIE4-WMK-1-K: Kunststoff

+ SKTIE4-WMK-2-K: Kunststoff
+ SKTIE4-WMK-3:  Edelstahl

B?u- Geratetyp Gehaduseabmessung MontagemaRe ges. Gewicht
groRe
FU ca. [kg]
g2 n p d1 d2 el e2 1%}
BG1 |SK T'E4'VK/A'Vt'Kh;1'2’§5 70 004 130,5 | 236 | 156 3,1
BG2 |SKTIE4 W:/IK r1 K 209 180 9 64 55
) o 1375 | 266 | 176 42
Mat. Nr. 275 274 004
BG3 | SKTIE4-WMK-2K 154,5 | 330 | 218 | 2355 | 2105 | 105 74 55 7,0
Mat. Nr. 275 274 015
BG4 | SKTIE4-WMK-3 168 | 470 | 305 | 295 | 255 150 100 8,5 19
Mat. Nr. 275 274 003

alle MaRe in [mm]

m Information

Derating

Durch die Verwendung der Wandmontagekits SK TIE4-WMK-1-K und SK TIE4-WMK-2-K wird der
Frequenzumrichter nicht mehr optimal bellftet. Daher kann insbesondere bei 3- phasigen
Frequenzumrichtern die maximale Dauerleistung erheblich niedriger ausfallen, als typischer Weise
bei Motormontage. Details sind den technischen Daten (siehe Kapitel 7.2 "Elektrische Daten" auf
Seite 246)zu entnehmen.

In der BaugrdRe 4 des SK 2xOE ist serienmafig ein Lufterblock integriert, sodass hier kein
Leistungsderating auftreten kann.
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Abbildung 8: SK TIE4-WMK-1-K (bzw. -2-K)

Wandmontagekit SK TIE4-WMK-... (...1-EX, ...2-EX)

Abbildung 9: SK TIE4-WMK-3

Diese Wandmontagekits sind vorgesehen fir die Verwendung in explosionsgefahrdeter Umgebung
(X Abschnitt 2.6 "Betrieb in explosionsgeféahrdeter Umgebung "). Sie bestehen aus Edelstahl und

sind fur IP55 und IP66 Anwendungen gleichermalen einsetzbar.

[i] Information

Derating

Durch die Verwendung des Wandmontagekits wird der Frequenzumrichter nicht mehr optimal bellftet. Daher
kann insbesondere bei 3-phasigen Frequenzumrichtern die maximale Dauerleistung erheblich niedriger
ausfallen, als typischer Weise bei Motormontage. Details sind den technischen Daten (CJ Abschnitt 7.2
"Elektrische Daten") zu entnehmen.

B?II;- Wandmontagekit Gehauseabmessung MontagemaRe ges. Gewicht
groRe
FU ca. [kg]
g2 n p d1 d2 el e2 1%}
BG1 |SK T'E4'V¥A'\’:’:1'ZEZ<175 058 130,5 | 236 | 156 35
BG2 |SKTIE4 w:AKr1 EX 205 | 180 9 64 55
) o 1375 | 266 | 176 4,6
Mat. Nr. 275 175 053
BG3 | SKTIE4-WMK-2-EX 154,5 | 330 | 218 | 2355 | 210,5 | 105 74 5,5 7,5
Mat. Nr. 275 175 054
alle MaRe in [mm]
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1 Adapterplatte

Abbildung 10: SK 2xxE mit Wandmontagekit Abbildung 11: SK TIE4-WMK-... (...1-EX / 2-EX)

21.3.2 Wandmontagekit mit Lufter

Wandmontagekit SK TIE4-WMK-L-...

Das Wandmontagekit SK TIE4-WMK-L-... ermdglicht die motornahe Installation des
Frequenzumrichters. Je nach Variante kann mit diesem Kit am Frequenzumrichter der Schutzgrad
IP55 oder IP66 eingehalten werden.

» Dieses Kit ist nur fur die UmrichterbaugréRen BG 1 bis 3 lieferbar.
» Dieses Kit ist nicht mit den Geratevarianten SK 22xE und SK 23xE (Gerate mit AS-Interface)
kombinierbar.

Bei der Montage ist darauf zu achten, dass sich der Lufter unterhalb der Kihlrippen des Umrichters
befindet. Das Lufter- Anschlusskabel ist durch die Kabeleinfihrung in die Anschlusseinheit des
Frequenzumrichters zu fuhren (siehe nachfolgende Grafik) und auf +24 V DC (rotes Kabel) bzw. GND
(schwarzes Kabel) der Klemmenleiste zu verdrahten.

Leistungsaufnahme Lufter: ca. 1,3 W

m Information

Derating

Durch die Verwendung des Wandmontagekits SK TIE4-WMK-L-1 (bzw.-2) wird der
Frequenzumrichter permanent beliiftet. Damit entsprechen die zuldssigen Dauerleistungen eines
3- phasigen Frequenzumrichters denen eines entsprechenden motormontierten Umrichters. Bei
1- phasigen Frequenzumrichtern gelten die Leistungsangaben fir Wandmontage. Details sind den
technischen Daten (siehe Kapitel 7.2 "Elektrische Daten" auf Seite 246)zu entnehmen.
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B?u- Geritetyp Gehiuseabmessung MontagemaRe ges.
groRe Gewicht

FU g2 n p | d1|d2|d3|et|e2]| @ | calkal

BG 1 SK TIE4-WMK-L-1

IP55 Mat.-Nr. 275274005
: 150,5 236 156 3,3
SK TIE4-WMK-L-1-C
IP66 Mat.-Nr. 275274016
: 257 | 187 | 61 [ 130 | 100 | 5,5
BG 2 SK TIE4-WMK-L-1
IP55 | Mat. Nr. 275274005
; 157,5 266 176 4.4
SK TIE4-WMK-L-1-C
IP66 Mat.-Nr. 275274016
BG 3 SK TIE4-WMK-L-2
: 174,5 330 218 3031212 81 [ 150|120 | 5,5 7,3
IP55 Mat. Nr. 275274006

Abbildung 12: SK 2xxE mit Wandmontagekit

alle MaRe in [mm]

1

Abbildung 13: SK TIE4-WMK-L ...

Einfuhrung Lufter-Anschlusskabel
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2.1.3.3 Einbaulagen Frequenzumrichter mit Wandmontagekit

Die motornahe Installation des Frequenzumrichters ist in folgenden Einbaulagen zulassig.

0 1 2 3
Abbildung 14: Einbaulagen Frequenzumrichter mit Wandmontagekit
0 1 2 3
Frequenzumrichter vertikal vertikal horizontal horizontal
Einbaulage Lage Kiihlrippen ( / Lufter) unten oben seitlich seitlich
Wandmontagekit vertikal vertikal vertikal horizontal
SK TIE4-WMK-1-K J J N
SK TIE4-WMK-2-K
T SK TIE4-WMK-1-EX J J N
P SK TIE4-WMK-2-EX
Wandmontagekit
SK TIE4-WMK-3 J - J v
SK TIE4-WMK-L-1 J J
SK TIE4-WMK-L-2

' = Zulassig / - = Nicht zulassig.
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2.2 Montage Optionsbaugruppen

Das Einsetzen oder Entfernen der Module darf nur im spannungsfreien Zustand erfolgen. Die
Steckplatze sind nur fir die daflr vorgesehenen Module nutzbar.

2.21 Optionsplatze am Gerat

Die Montageplatze fiir optionale Baugruppen befinden sich nicht unmittelbar am Frequenzumrichter,
sondern an dessen Anschlusseinheit.

2/
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or—8° ol | ®L———
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@ [ ® @ o[ w's
3BR 3AR 9R  |4R 4L 9L 3AL 3BL
(R 7R 6R) (07w @)

Ansicht von oben

Ansicht von links, BG 1 bis 3
Ansicht von rechts, BG 1 bis 3
Ansicht von rechts, BG 4
Ansicht von links, BG 4

a b ODN -

Abbildung 15: Optionsplatze an der Anschlusseinheit

In den obigen Zeichnungen sind die verschiedenen Montageplatze fir die Optionsbaugruppen
eingezeichnet. Der Optionsplatz 1 wird zum Einbau einer internen Busbaugruppe oder eines internen
Netzteiles (nicht SK 2x0E) verwendet. Am Optionsplatz 2 kann ein interner Bremswiderstand montiert
werden. Externe Busbaugruppen, 24 V DC -Netzteile (nicht SK 2x0E) oder Potentiometerbaugruppen
kénnen an dem Optionsplatz 3L oder 3R angebracht werden. Das gleiche gilt flr externe
Bremswiderstande. Die Optionsplatze 4 und 5 dienen zum Einbau von M12-Buchsen bzw. Steckern.
An den Platzen 6,7 und 8 sind bei den Baugrofien 1 bis 3 zusatzlich Erweiterungen von M12 auf M16
erforderlich, damit auch hier M12 Buchsen und Stecker montiert werden kénnen. Bei Geraten der
BaugroéRe 4 sind die Optionsplatze 6 - 8 ebenfalls in M16 ausgefihrt. An einem Optionsplatz kann
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selbstverstandlich immer nur eine Option angebracht werden. Der bevorzugte Einbauplatz fir M12-
Buchsen oder Stecker sollte 4L oder 4R sein. Zum Netzanschluss der Baugréfie 4 ist eine zusatzliche
M32 Bohrung (Optionsplatz 9) vorgesehen.

Optionsplatz | Lage Bedeutung GroRe GroBe Bemerkung
BG1-3 BG 4
1 Intern | Montageplatz fur
Kundenschnittstellen SK CU4-...
2 Intern | Montageplatz fiir

internen Bremswiderstand SK BRI4-

3* seitlich | Montageplatz fur

« externen Bremswiderstand
SK BRE4-...

e externer
Technologiebaugruppen
SK TU4-...

* Bedienoptionen
+ Leistungssteckverbinder

3 A/B* seitlich | Kabeldurchfiihrung M25 M25 Nicht verflgbar, wenn
Platz 3 belegt, bzw.
SK TU4-... montiert ist.

4> seitlich | Kabeldurchfiihrung M16 M16 Nicht verfligbar, wenn

5* SK TU4-... montiert ist.

6~ seitlich | Kabeldurchfiihrung M12 M16 Nicht verflgbar, wenn

7* Platz 3 durch SK BRE4

8* belegt, bzw. SK TU4-...
montiert ist.

9* seitlich | Kabeldurchfiihrung -- M32 Vorzugsweise fur

Netzkabel verwenden

* jeweils R und L (rechts- und linksseitig)
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2.2.2 Montage interne Kundenschnittstelle SK CU4-... (Einbau)

[i] Information Einbauort der Kundenschnittstelle

Eine vom Gerat abgesetzte Montage der Kundenschnittstelle SK CU4-... ist nicht vorgesehen. Sie ist ausschlie3lich
innerhalb des Gerates an der dafiir vorgesehenen Position (Optionsplatz 1) zu montieren. Es kann nur eine

Vorkonfektionierte Kabel liegen der Kundenschnittstelle bei.

Kundenschnittstelle pro Gerat montiert werden
Der Anschluss erfolgt gemaR Tabelle. ]T

—-ﬁ—; —
. . e

-

Abb. ahnlich
Beipackbeutel interne Kundenschnittstelle

Zuordnung der Kabelsatze (Beipack zur Kundenschnittstelle)

Bestimmung Klemmenbezeichnung Kabelfarbe
B Spannungsversorgung (24V DC) 44 24V braun
g (zwischen Gerat und Kundenschnittstelle) 40 GND/OV blau
= 77 SYSH (+) schwarz
© o Systembus
u = 78 SYSL (-) grau
Spannungsversorgung (24V DC) 44 24V braun
(zwischen Gerat und Kundenschnittstelle) 40 GND/OV blau
= | Spannungsversorgung (Netz (AC)) L1 L1 braun
ﬁ (zwischen Versorgungsnetz und Kundenschnittstelle) L2 L2 schwarz
)
=z Frequenzausgang B1 DOUT BUS (FOUT) schwarz

Bus-Baugruppen benétigen fur ihre Funktion eine 24V- .
Versorgungsspannung.

Die Montage der Kundenschnittstellen erfolgt innerhalb der - o
Anschlusseinheit SK Tl4-... des SK 2xxE, unterhalb der fﬁ(ﬁ?{’(ﬁﬁf{’( fle
Steuerklemmenleiste. T —

Zum Fixieren dienen die Steuerklemmenleiste des
Frequenzumrichters sowie zwei Schraubbolzen (Beipack der
Kundenschnittstelle).

Es ist nur eine Kundenschnittstelle pro Gerat méglich!
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2.2.3 Montage externe Technologieboxen SK TU4-... (Anbau)

Die Technologieboxen SK TU4-...(-C) bendtigen eine Anschlusseinheit SK TI4-TU-...(-C). Nur so
bilden sie eine in sich geschlossene funktionelle Einheit. Diese kann am Gerat angebaut oder mittels
optionalem Wandmontagekit SK TIE4-WMK-TU auch unabhangig davon montiert werden. Um einen
sicheren Betrieb zu gewahrleisten sind Kabellangen von mehr als 20 m zwischen Technologiebox und

Gerat zu vermeiden.

(] Information

Eine detaillierte Beschreibung ist im Dokumenten der betreffenden Anschlusseinheit zu finden.

Detailinformation Montage

Anschlusseinheit

Dokument

SK TI4-TU-BUS

T1275280000

SK TI4-TU-BUS-C

T1275280500

SK TI4-TU-NET

T1275280100

SK TI4-TU-NET-C

T1275280600

SK TI4-TU-MSW

T1275280200

SK TI4-TU-MSW-C

T1275280700

SK TI4-TU-SAFE

T1275280300

SK TI4-TU-SAFE-C

T1275280800
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2.3 Bremswiderstand (BW) - (ab Baugrolie 1)

Beim dynamischen Bremsen (Frequenz reduzieren) eines Drehstrommotors wird ggf. elektrische
Energie in den Frequenzumrichter zurlickgespeist. Ab der BaugréBe 1 kann ein interner oder ein
externer Bremswiderstand eingesetzt werden, um eine Uberspannungsabschaltung des Geréates zu
vermeiden. Dabei pulst der integrierte Bremschopper (elektronischer Schalter) die
Zwischenkreisspannung (Schaltschwelle etwa 420V /720 Voc, je nach Netzspannung) auf den
Bremswiderstand. Der Bremswiderstand wandelt schlief3lich die Uberschissige Energie in Warme um.

A\ VORSICHT

HeiBe Oberflachen

Der Bremswiderstand und alle anderen metallischen Teile kdnnen sich auf Temperaturen gréRer
70°C erwarmen.

» Verletzungsgefahr durch lokale Verbrennungen an berihrenden Korperteilen
+ Beschadigung benachbarter Gegenstande durch Hitze

Ausreichende Abkuhlzeit vor der Arbeit am Produkt abwarten. Oberflachentemperatur durch
geeignete Messmittel Uberprifen. Ausreichenden Abstand zu benachbarten Bauteilen einhalten.

(il Information Daten Bremswiderstand parametrieren

Zum Schutz des Bremswiderstandes vor Uberlastung, sind in den Parametern P555, P556 und P557 die
elektrischen Kennwerte des verwendeten Bremswiderstandes zu parametrieren. Bei Verwendung eines internen
Bremswiderstandes (SK BRI4-...) erfolgt dies durch durch Setzen des DIP-Schalters $1:8 (L2 Abschnitt 2.3.1)

2.3.1 Interner Bremswiderstand SK BRI4-...

Der interne Bremswiderstand kann eingesetzt werden, wenn
nur geringe, kurzzeitige Bremsphasen zu erwarten sind. Bei
einzelnen Leistungsstufen der Baugrofle 4 beinhaltet der
Artikel ein Set aus 2 Bremswiderstanden. Diese sind parallel
anzuschlieBen und erreichen damit die elektrischen Daten
aus der Materialbezeichnung. Der Montageplatz fir den 2.
Bremswiderstand ist gegenuberliegend zum Montageplatz
des 1. Bremswiderstandes.

Abbildung ahnlich
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Montage

BaugroBe 1 ... 3 BaugroBe 4
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Die Leistungsfahigkeit des SK BRI4 ist limitiert (siehe auch nachfolgendes Hinweisfeld) und lasst sich

wie folgt berechnen.

_ *k
P =Pn*(1+(30/tbrems) )’ o yoon gilt P < Prax

(P=Bremsleistung (W), Pn= Dauerbremsleistung Widerstand (W), Pmax. Spitzenbremsleistung, tbrems= Dauer

Bremsvorgang (s))

Im Langzeitmittel ist die zulassige Dauerbremsleistung Pn nicht zu tGberschreiten.

(il Information

Spitzenlast begrenzen - DIP-Schalter (S1)

Bei der Verwendung interner Bremswiderstdnde muss der DIP-Schalter (S1), DIP-Nr. 8 (siehe Kapitel 4.3.2.2
"DIP-Schalter (S1)") auf ,on“ eingestellt werden. Dies ist wichtig, um eine Spitzenleistungsbegrenzung zum
Schutz des Bremswiderstandes zu aktivieren.

Elektrische Daten

Bezeichnung Mat. Nr. Widerstand | max. Dauerleistung Energie- Anschluss-
(IP54) / Begrenzung ? aufnahme " | leitung bzw.
(Pn) (Pmax) -Klemmen
SK BRI4-1-100-100 275272005 100 O 100 W/ 25 % 1,0 kWs Silicon-Litze
SK BRI4-1-200-100 275272008 200 Q 100 W/ 25 % 1,0 kWs 2x AWG 20
SK BRI4-1-400-100 275272012 400 Q 100 W/ 25 % 1,0 kWs ca. 60 mm
SK BRI4-2-100-200 275272105 100 Q 200 W /25 % 2,0 kWs Silicon-Litze
2x AWG 18
SK BRI4-2-200-200 275272108 200 Q 200 W /25 % 2,0 kWs ca. 60 mm
SK BRI4-3-047-300 275272201 47 Q 300 W /25 % 3,0 kWs Silicon-Litze
2x AWG 16
SK BRI4-3-100-300 275272205 100 © 300 W /25 % 3,0 kWs PR
23 Q 600 W/ 25 % 6,0 kWs
SK BRI4-3-023-600 275272800 ® ’ . .
(2x47 Q) (2 x 300 W) (2 x 3 kWs) Silicon-Litze
2x 2x AWG 16
50 Q 600 W /25 % 6.0 kWs 170 mm
SK BRI4-3-050-600 275272801 ¥ ca
(2x 100 Q) (2 x 300 W) (2 x 3 kWs)
HINWEIS: 1) maximal einmalig innerhalb 10 s 2
DIP Schalter (31) 2) Um eine unzuldssig hohe Erwarmung der Anschlusseinheit zu verhindern, wird die
DIP-Nr. 8 = ’ Dauerleistung auf 1/4 der BW-Nennleistung begrenzt.
-Nr.¢=on Dies hat auch einen begrenzenden Einfluss auf die Energieaufnahmemenge.
3) Set bestehend aus 2 Stiick parallel anzuschlieRende Widerstande
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2.3.2 Externer Bremswiderstand SK BRE4-... | SK BRW4-... | SK BREW4-...

Der externe Bremswiderstand ist fir riickspeisende Energie
vorgesehen, wie sie z.B. bei Taktantrieben oder an
Hubwerken vorkommen. Hier ist dann ggf. der exakte
bendtigte  Bremswiderstand zu  projektieren  (siehe
nebenstehend Abbildung).

In Kombination mit dem Wandmontagekit SK TIE4-WMK...
ist der Anbau eines SK BRE4-... nicht mdglich. In diesem
Fall stehen als Alternative Bremswiderstdnde des Typs
SK BREW4-... zur Verfugung, die ebenfalls an den
Frequenzumrichters montiert werden kénnen.

Daruber hinaus stehen Bremswiderstdnde des Typs SK BRW4-... fir die gerdtenahe Montage an
einer Wand zur Verfiigung.

Elektrische Daten

Bezeichnung " Widerstand max. Dauerleistung Energieaufnahme 2
(IP67) (Pn) (Pmax)

SK BRx4-1-100-100 100 Q 100 W 2,2 kWs
SK BRx4-1-200-100 200 Q 100 W 2,2 kWs
SK BRx4-1-400-100 400 Q 100 W 2,2 kWs
SK BRx4-2-100-200 100 Q 200 W 4,4 KWs
SK BRx4-2-200-200 200 Q 200 W 4,4 kWs
SK BRx4-3-050-450 50 Q 450 W 3,0 kWs
SK BRx4-3-100-450 100 Q 450 W 3,0 kWs

1) SK BRx4-: Varianten: SK BRE4-, SK BRW4-, SK BREWA4-

2) maximal einmalig innerhalb 120 s

Externe Bremswiderstinde fiir motormontierte Frequenzumrichter

Die Typenreine SK BRE4- ist vorgesehen fir die direkte Montage an einen motormontierten
Frequenzumrichter.

Detaillierte Informationen zu den Bremswiderstanden sind dem jeweiligen produktspezifischen
Dokument zu entnehmen.

Bezeichnung Materialnummer Dokument
SK BRE4-1-100-100 275273005 T1275273005
SK BRE4-1-200-100 275273008 T1275273008
SK BRE4-1-400-100 275273012 T1275273012
SK BRE4-2-100-200 275273105 T1275273105
SK BRE4-2-200-200 275273108 T1275273108
SK BRE4-3-050-450 275273201 T1275273201
SK BRE4-3-100-450 275273205 T1275273205
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Externe Bremswiderstinde fiir wandmontierte Frequenzumrichter

Die Typenreihe SK BRW4- ist vorgesehen fiir die Wandmontage in der Nahe eines wandmontierten

Frequenzumrichters.

Die Typenreihe SK BREW4- ist vorgesehen fiir die direkte Montage an einen wandmontierten

Frequenzumrichter.

Die elektrischen Daten sind identisch mit denen der Typenreihe SK BRE4-. Detaillierte Informationen

sind dem jeweiligen produktspezifischen Dokument zu entnehmen.

Bezeichnung

Materialnummer

Dokument

SK BRW4-1-100-100 275273305 T1275273305
SK BRW4-1-200-100 275273308 T1275273308
SK BRW4-1-400-100 275273312 T1275273312
SK BRW4-2-100-200 275273405 T1 275273405
SK BRW4-2-200-200 275273408 T1275273408
SK BRW4-2-400-200 275273412 T1275273412
SK BRW4-3-100-450 275273505 T1275273505
SK BREW4-1-100-100 275273605 T1275273605
SK BREW4-1-200-100 275273608 T1275273608
SK BREW4-1-400-100 275273612 T1275273612
SK BREW4-2-100-200 275273705 T1275273705
SK BREW4-2-200-200 275273708 T1275273708
SK BREW4-2-400-200 275273712 T1275273712

(il Information

Bremswiderstand

Auf Wunsch kénnen weitere Ausfiihrungen oder Montagevarianten fiir externe Bremswiderstdnde angeboten

werden.
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http://www.nord.com/cms/de/documentation/manuals/details_1139/detail_113096.jsp
http://www.nord.com/cms/de/documentation/manuals/details_1139/detail_113097.jsp
https://www.nord.com/cms/de/documentation/manuals/details_1139/detail_103750.jsp
https://www.nord.com/cms/de/documentation/manuals/details_1139/detail_103753.jsp
https://www.nord.com/cms/de/documentation/manuals/details_1139/detail_103754.jsp
https://www.nord.com/cms/de/documentation/manuals/details_1139/detail_103936.jsp
https://www.nord.com/cms/de/documentation/manuals/details_1139/detail_103938.jsp
https://www.nord.com/cms/de/documentation/manuals/details_1139/detail_103939.jsp
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2.3.3 Zuordnung Bremswiderstande

Die von NORD angebotenen Bremswiderstdnde sind direkt auf die einzelnen Gerate zugeschnitten.

Bei der Verwendung externer Bremswiderstande besteht jedoch i. d. R. die Mdglichkeit zwischen 2

oder 3 Alternativen zu wahlen.

Gerat

SK 2xxE-...

interner

Bremswiderstand

bevorzugt

alternativ

externer Bremswiderstand "

alternativ

250-112-0O

SK BRI4-1-100-100

SK BRx4-1-100-100

SK BRx4-2-100-200

370-112-0

SK BRI4-1-100-100

SK BRx4-1-100-100

SK BRx4-2-100-200

550-112-0O

SK BRI4-1-100-100

SK BRx4-1-100-100

SK BRx4-2-100-200

750-112-0

SK BRI4-1-100-100

SK BRx4-1-100-100

SK BRx4-2-100-200

250-123-A

SK BRI14-1-100-100

SK BRx4-1-100-100

SK BRx4-2-100-200

370-123-A

SK BRI4-1-100-100

SK BRx4-1-100-100

SK BRx4-2-100-200

550-123-A

SK BRI4-1-100-100

SK BRx4-1-100-100

SK BRx4-2-100-200

750-123-A

SK BRI4-1-100-100

SK BRx4-1-100-100

SK BRx4-2-100-200

111-123-A

SK BRI4-1-100-100

SK BRx4-1-100-100

SK BRx4-2-100-200

250-323-A

SK BRI4-1-200-100

SK BRx4-1-200-100

SK BRx4-2-200-200

SK BRx4-2-100-200

370-323-A

SK BRI4-1-200-100

SK BRx4-1-200-100

SK BRx4-2-200-200

SK BRx4-2-100-200

550-323-A

SK BRI4-1-200-100

SK BRx4-1-200-100

SK BRx4-2-200-200

SK BRx4-2-100-200

750-323-A

SK BRI4-1-200-100

SK BRx4-1-200-100

SK BRx4-2-200-200

SK BRx4-2-100-200

111-323-A

SK BRI4-1-200-100

SK BRx4-1-200-100

SK BRx4-2-200-200

SK BRx4-2-100-200

151-323-A

SK BRI4-1-200-100

SK BRx4-1-200-100

SK BRx4-2-200-200

SK BRx4-2-100-200

221-323-A

SK BRI4-1-200-100

SK BRx4-1-200-100

SK BRx4-2-200-200

SK BRx4-2-100-200

301-323-A

SK BRI4-2-100-200

SK BRx4-2-100-200

401-323-A

SK BRI4-2-100-200

SK BRx4-2-100-200

551-323-A

SK BRI4-3-047-300

SK BRx4-3-050-450

751-323-A

SK BRI4-3-047-300

SK BRx4-3-050-450

112-323-A

SK BRI4-3-023-600

SK BRx4-3-050-450

550-340-A

SK BRI14-1-400-100

SK BRx4-1-400-100

SK BRx4-2-200-200

750-340-A

SK BRI4-1-400-100

SK BRx4-1-400-100

SK BRx4-2-200-200

111-340-A

SK BRI4-1-400-100

SK BRx4-1-400-100

SK BRx4-2-200-200

151-340-A

SK BRI14-1-400-100

SK BRx4-1-400-100

SK BRx4-2-200-200

221-340-A

SK BRI4-1-400-100

SK BRx4-1-400-100

SK BRx4-2-200-200

301-340-A

SK BRI14-1-400-100

SK BRx4-1-400-100

SK BRx4-2-200-200

401-340-A

SK BRI4-1-400-100

SK BRx4-1-400-100

SK BRx4-2-200-200

551-340-A

SK BRI4-2-200-200

SK BRx4-2-200-200

751-340-A

SK BRI4-2-200-200

SK BRx4-2-200-200

112-340-A

SK BRI4-3-100-300

SK BRx4-3-100-450

152-340-A

SK BRI4-3-100-300

SK BRx4-3-100-450

182-340-A

SK BRI4-3-050-600

SK BRx4-3-100-450

222-340-A

SK BRI4-3-050-600

SK BRx4-3-100-450

1) SK BRx4-: Varianten: SK BRE4-, SK BRW4-, SK BREW4-

Tabelle 7: Zuordnung Bremswiderstande zum Frequenzumrichter

60

BU 0200 de-4920




Co

DRIVESYSTEMS 2 Montage und Installation

2.4 Elektrischer Anschluss

A WARNUNG

Elektrischer Schlag

Am Netzeingang und an den Motoranschlussklemmen kann gefahrliche Spannung anliegen, selbst
wenn das Gerat aulRer Betrieb ist.

+ Vor Beginn der Arbeiten ist die Spannungsfreiheit durch Uberpriifung mit geeigneten Messmitteln
an allen relevanten Komponenten (Spannungsquelle, Anschlussleitungen, Anschlussklemmen des
Gerates) festzustellen.

» Isoliertes Werkzeug (z. B. Schraubendreher) verwenden.

+ GERATE MUSSEN GEERDET SEIN.

m Information

Temperaturfiihler und Kaltleiter (TF)

Kaltleiter sind, wie andere Signalleitungen auch, getrennt von Motorleitungen zu verlegen.
Anderenfalls bewirken die von der Motorwicklung auf die Leitung eingestreuten Storsignale eine
Storung des Gerates.

Stellen Sie sicher, dass das Gerat und der Motor fur die richtige Anschlussspannung spezifiziert sind.

Um die elektrischen Anschliisse zu erreichen, muss der SK 2xxE von der Anschlusseinheit SK Tl4-...
entfernt werden (d Abschnitt 2.1.2 "Arbeitsgange fiir die Motormontage").

Jeweils eine Klemmenleiste ist fur die Leistungsanschlisse und eine fir die Steueranschlisse
vorgesehen.

Die PE-Anschlisse (Gerate-Erde) befinden sich innerhalb des Gussgehduses der Anschlusseinheit
am Boden. Bei BG 4 steht daflr ein Kontakt am Leistungsklemmenblock zur Verfigung.

Je nach Ausflhrung des Geréates ist die Belegung der Klemmenleisten unterschiedlich. Die korrekte
Belegung ist der Beschriftung auf der jeweiligen Klemme bzw. dem im Inneren des Gerétes
aufgedruckten Klemmentbersichtplan zu entnehmen.

Anschlussklemmen fiir
(1) | Netzkabel :
Motorkabel il
Leitungen Bremswiderstand

(2) | Steuerleitungen
Elektromechanische Bremse
Kaltleiter (TF) vom Motor

(3) | PE
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2.41 Verdrahtungsrichtlinien

Die Gerate wurden fiir den Betrieb in industrieller Umgebung entwickelt. In dieser Umgebung kénnen
elektromagnetische Stérungen auf das Gerat einwirken. Im Allgemeinen gewahrleistet eine
fachgerechte Installation einen stérungsfreien und gefahrlosen Betrieb. Um die Grenzwerte der EMV-
Richtlinien einzuhalten, sollten die nachstehenden Hinweise bertcksichtigt werden.

1. Stellen Sie sicher, dass alle Gerate, die an einem gemeinsamen Erdungspunkt oder einer
Erdungsschiene angeschlossen sind, gut Uber kurze Erdungsleitungen mit grolem Querschnitt
geerdet sind. Besonders wichtig ist es, das jedes an die elektronische Antriebstechnik
angeschlossene Steuergerat (z.B. ein Automatisierungsgerat) Uber eine kurze Leitung mit groRem
Querschnitt mit demselben Erdungspunkt verbunden ist, wie das Geréat selbst. Es werden flache
Leitungen (z.B. Metallbligel) bevorzugt, da sie bei hohen Frequenzen eine geringere Impedanz
aufweisen.

2. Der PE-Leiter, des uber das Gerat gesteuerten Motors, ist mdglichst direkt an den
Erdungsanschluss des zugehdrigen Gerates anzuschlielen. Das Vorhandensein einer zentralen
Erdungsschiene und das Zusammenfihren aller Schutzleiter auf diese Schiene gewahrleisten in
der Regel einen einwandfreien Betrieb.

3. Soweit moglich sind fur Steuerkreise geschirmte Leitungen zu verwenden. Dabei sollte der Schirm
am Leitungsende sorgfaltig abschliefen und es ist darauf zu achten, dass die Adern nicht Gber
lange Strecken ungeschirmt verlaufen.

Der Schirm von Analog-Sollwert-Kabeln sollte nur einseitig am Gerat geerdet werden.

4. Die Steuerleitungen sind von den Lastleitungen mdglichst entfernt zu verlegen, unter Verwendung
getrennter Leitungskanale etc. Bei Leitungskreuzungen soll nach Méglichkeit ein Winkel von 90°
hergestellt werden.

5. Stellen Sie sicher, dass die Schitze in den Schranken entstort sind, entweder durch RC-
Beschaltung im Fall von Wechselspannungsschitzen oder durch ,Freilauf-“ Dioden bei
Gleichstromschutzen, wobei die Entstormittel an den Schiitzspulen anzubringen sind.
Varistoren zur Uberspannungsbegrenzung sind ebenfalls wirksam.

6. Fir die Lastverbindungen (ggf. Motorkabel) sollten geschirmte oder bewehrte Kabel verwendet
werden. Die Abschirmung / Bewehrung ist an beiden Enden zu erden. Die Erdung sollte nach
Méglichkeit direkt am PE des Gerates erfolgen.

Daruber hinaus ist unbedingt auf EMV-gerechte Verdrahtung zu achten.

Bei der Installation der Gerate darf unter keinen Umstanden gegen die
Sicherheitsbestimmungen verstofRen werden!

ACHTUNG

Beschadigungen durch Hochspannung

Elektrische Beanspruchungen, die nicht der Spezifikation des Gerates entsprechen, kénnen es
beschadigen.

* Am Gerét selbst keine Hochspannungstest durchzuflhren.
» Vor dem Test fir Hochspannungsisolierung die zu testenden Kabel vom Gerat abklemmen.

(il Information Durchschleifen der Netzspannung

Beim Durchschleifen der Netzspannung ist die zuldssige Strombelastung der Anschlussklemmen, Stecker und
Zuleitungen einzuhalten. Eine Nichtbeachtung kann beispielsweise zu thermischen Schaden an stromfiihrenden
Baugruppen und deren unmittelbarer Umgebung fihren.

Wenn das Gerat entsprechend den Empfehlungen dieses Handbuches installiert wird, erfillt es alle
Anforderungen der EMV-Richtlinie, entsprechend der EMV-Produkt-Norm EN 61800-3.
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2.4.2 Elektrischer Anschluss Leistungsteil

ACHTUNG

EMV-Stérung der Umgebung

Dieses Gerat verursacht hochfrequente Stérungen, die in Wohnumgebung zusatzliche
Entstdrmafnahmen erforderlich machen koénnen (Ed Abschnitt 8.3 "Elektromagnetische
Vertraglichkeit EMV").

» Geschirmte Motorkabel verwenden, um den angegebenen Funkentstorgrad einzuhalten.

Beim Gerateanschluss ist folgendes zu beachten:

1. Sicherstellen, dass die Netzeinspeisung die richtige Spannungshohe liefert und flir den bendtigten
Strom ausgelegt ist (EJ Abschnitt 7 "Technische Daten")

2. Sicherstellen, dass geeignete elektrische Absicherungen mit dem spezifizierten Nennstrombereich
zwischen Spannungsquelle und Gerat geschaltet sind

3. Anschluss Netzkabel: an den Klemmen L1-L2/N-L3 und PE (je nach Gerat)

4. Anschluss Motor: an den Klemmen U-V-W

Bei Wandmontage des Gerates ist ein 4-adriges Motorkabel zu verwenden. Zusétzlich zu U-V-W
ist aulRerdem PE anzuschliel3en. Der Kabelschirm ist, wenn vorhanden, in diesem Fall grof3flachig
an der metallischen Verschraubung der Kabeleinfuhrung aufzulegen.

Fir den Anschluss an PE wird die Verwendung von Ringkabelschuhen empfohlen.

[i] Information Anschlusskabel

Zum Anschluss sind ausschlieBlich Kupferkabel der Temperaturklasse 80°C oder gleichwertig zu verwenden.
Hdéhere Temperaturklassen sind zuldssig.

Bei Verwendung von Aderendhiilsen kann der maximale anschlielbare Leitungsquerschnitt reduziert sein.

Gerat @ Kabel [mm?] AWG Anzugsdrehmoment
BaugrofBe starr flexibel [Nm] [Ib-in]
1...3 05...6 05...6 20-10 1,2...15 10,62 ... 13,27
4 0,5...16 0,5...16 20-6 1,2...15 10,62 ... 13,27
Elektromechanische Bremse
1...3 02...25 02...25 24-14 0,5...0,6 4,42 ...5,31
4 0,2...4 02...25 24-12 0,5...0,6 4,42 ...5,31

Tabelle 8: Anschlussdaten
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2421 Netzanschluss (L1, L2(/N), L3, PE)

Netzeingangsseitig werden am Gerat keine besonderen Absicherungen bendtigt. Es empfiehlt sich
Ubliche Netzsicherungen (siehe Technische Daten) und einen Hauptschalter oder Schitz einzusetzen.

Geratedaten Zulassige Netzdaten
Typ Spannung Leistung 1~115V 1~230V 3~230V 3~400V
SK...112-0 115 VAC 0,25 ... 0,75 kW X
SK...123-A 230 VAC 0,25 ... 1,1 kW X
SK...323-A 230 VAC 20,25 kW X
SK...340-A 400 VAC > 0,37 kW X
Anschliisse L/N=L1/L2 | L/N=L1/L2 L1/L2/L3 L1/L2/L3

Die Trennung vom bzw. die Anschaltung an das Netz hat immer allpolig und synchron zu erfolgen
(L1/L2/L3 bzw. L1/N).

Im Auslieferzustand ist das Gerat fur den Betrieb an TN- bzw. TT- Netzen konfiguriert. Das Netzfilter
hat dabei seine normale Wirkung und den daraus resultierenden Ableitstrom. Es ist ein im Sternpunkt
geerdetes Netz zu verwenden, bei 1 Phasen-Geraten mit Nullleiter!

Anpassung an IT-Netze — (ab BaugréiRe 1)

A WARNUNG

Unerwartete Bewegung bei Netzfehler

Bei einem Netzfehler (Erdschluss) kann sich ein ausgeschalteter Frequenzumrichter selbsttatig
einschalten. Abhangig von der Parametrierung kann dies zu einem automatischen Anlauf des
Antriebes und dadurch zur Verletzungsgefahr flhren.

* Anlage gegen unerwartete Bewegungen sichern (blockieren, mechanischen Antrieb entkoppeln,
Absturzsicherung vorsehen,...).

ACHTUNG Betrieb am IT — Netz

Tritt ein Netzfehler (Erdschluss) in einem IT — Netz auf, so kann sich der Zwischenkreis eines angeschlossenen
Frequenzumrichters aufladen, auch wenn dieser abgeschaltet ist. Dies flhrt zur Zerstérung der
Zwischenkreiskondensatoren durch Uberladung.
*  Bremswiderstand zum Abbau Uberschissiger Energie anschliel3en.
+ Gewabhrleisten, dass das Steuerteil des Frequenzumrichters bei Bedarf betriebsbereit ist:
— Bei Verwendung eines Gerates mit integriertem Netzteil (SK 2x0E), schaltet die interne Steuerung und
damit alle Uberwachungsfunktionen automatisch ein.
— Bei Verwendung eines Gerates ohne integriertes Netzteil (SK 2x5E) ist die 24 V - Versorgung des
Gerates einzuschalten, bevor die Netzspannung eingeschaltet wird. Die 24 V - Versorgung des Gerates
ist erst abzuschalten, wenn das Gerat von der Netzspannung getrennt ist.
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Fir den Betrieb am IT-Netz sind einfache Anpassungen durch Umstecken der Jumper (Cy=OFF)
vorzunehmen, die allerdings auch eine Verschlechterung der Funkentstdrung zur Folge haben.

Beim Betrieb an einem Isolationswachter ist der Isolationswiderstand des Gerates zu beachten
(2 Abschnitt 7 "Technische Daten")

CY=0N CY=0FF

- gl[- om
-l I

(1) = Jumper bei BaugroBe 1 - 3 (2) = Jumper bei BaugrofBe 4

Abbildung 16: Jumper zur Netzanpassung
Anpassung an HRG-Netze — (ab BaugrofRe 1)

Das Gerat kann auch in Versorgungsnetzen mit hochohmig geerdetem Sternpunkt (High Resistance
Grounding) betrieben werden (typisch flir den US amerikanischen Raum). Hierflir sind die gleichen
Bedingungen und Anpassungen zu berucksichtigen, die auch fiir den Betrieb in einem IT-Netz gelten
(siehe oben).

Verwendung an abweichenden Versorgungsnetzen bzw. Netzformen

Das Gerat darf nur an Versorgungsnetzen angeschlossen und betrieben werden, die in diesem Kapitel
(£ Abschnitt 2.4.2.1 "Netzanschluss (L1, L2(/N), L3, PE)") ausdriicklich benannt wurden. Der Betrieb
an davon abweichenden Netzformen kann méglich sein, ist aber zuvor durch den Hersteller zu
priufen und explizit freizugeben.
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2.4.2.2 Motorkabel

Das Motorkabel darf eine Gesamtlange von 25 m haben, wenn es sich um einen Standardkabeltyp
(EMV beachten) handelt. Wird ein geschirmtes Motorkabel verwendet oder wird das Kabel in einem
metallischen Kanal, der gut geerdet ist, verlegt, sollte die Gesamtldnge 5 m nicht Uberschreiten
(Kabelschirm beidseitig auf PE anschlielRen).

ACHTUNG

Schalten am Ausgang

Das Schalten eines Motorkabels unter Last erhoht die Beanspruchung des Gerates unzulassig stark.
Es kénnen Bauteile im Leistungsteil geschadigt und langfristig oder auch unmittelbar zerstort werden.

» Motorkabel erst schalten, wenn der Frequenzumrichter nicht mehr pulst. D.h. das Gerat muss im
Zustand ,Einschaltbereit* oder ,Einschaltsperre” stehen.

m Information

Synchronmotoren oder Mehrmotorenbetrieb

Wenn Synchronmaschinen oder mehrere Motoren parallel an einem Gerat angeschlossen werden,
muss der Frequenzumrichter auf lineare Spannungs-/ Frequenzkennlinie umgestellt werden
(= P211 =0und P212 = 0).

Bei Mehrmotorenbetrieb setzt sich die gesamte Motorkabelldnge aus der Summe der einzelnen
Motorkabelldangen zusammen.

24.2.3 Bremswiderstand (+B, -B) — (ab Baugrdofle 1)

Die Klemmen +B/ -B sind zum Anschluss eines geeigneten Bremswiderstandes vorgesehen. Fir den
Anschluss sollte eine mdglichst kurze, abgeschirmte Verbindung gewahlt werden.

A\ VORSICHT

HeiRe Oberflachen

Der Bremswiderstand und alle anderen metallischen Teile kénnen sich auf Temperaturen gréRer
70°C erwarmen.

» Verletzungsgefahr durch lokale Verbrennungen an beriihrenden Korperteilen
» Beschadigung benachbarter Gegenstande durch Hitze

Ausreichende Abkuhlzeit vor der Arbeit am Produkt abwarten. Oberflachentemperatur durch
geeignete Messmittel Uberprifen. Ausreichenden Abstand zu benachbarten Bauteilen einhalten.
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24.2.4 Elektromechanische Bremse
Nur gultig far SK 2x5E BaugréfRe 1 - 3 und SK 2x0E Baugrofie 4:

Fir die Ansteuerung einer elektromechanischen Bremse wird vom Gerat an den Klemmen 79/ 80
(MB+/MB-) eine Ausgangsspannung generiert. Diese ist abhangig von der anliegenden
Versorgungsspannung des Gerates. Die Zuordnung lautet wie folgt:

Netzspannung / Wechselspannung (AC) Bremsenspulenspannung (DC)
115V ~/230V ~ 105V =
400 V ~ 180V =
460V ~/480V ~ 205V =
500 V ~ 225V =

Die Anschlussklemmen befinden sich beim SK 2x5E auf der Steuerklemmenleiste, beim SK 2x0E,
BaugréRRe 4 jedoch etwas abgesetzt von dieser.

Die Zuordnung der richtigen Bremse bzw. Bremsenspulenspannung ist in der Auslegung in Bezug auf
die Netzspannung des Gerates zu berlcksichtigen.

m Information

Parameter P107/ P114

Bei Anschluss einer elektromechanischen Bremse an die daflir vorgesehenen Klemmen des Gerates
missen Sie die Parameter P107 und P114 (Einfall- und LUftzeit Bremse) anpassen. Stellen Sie im
Parameter P107 einen Wert = 0 ein, um Beschadigungen in der Bremsenansteuerung zu vermeiden,
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2.4.3 Elektrischer Anschluss Steuerteil

Anschlussdaten:

Klemmblock BaugroRe 1 -4 BaugroRe 4
typisch Klemmen 79/80
J Kabel * [mm?] 0,2...25 0,2...4
AWG — Normung 24-14 24-12
Anzugsmoment [Nm] 0,5...0,6 0,5...0,6
[Ib-in] 4,42 ...531 4,42 ...531
Schlitzschraubendreher [mm] 3,5 3,5

* flexibles Kabel mit Aderendhlilsen (mit oder ohne Kunststoffkragen) oder starres Kabel

SK 2x0E

Das Gerat erzeugt eigenstindig seine

SK 2x5E

Das Gerat muss mit einer externen 24 V DC

24V DC Steuerspannung und stellt diese an
der Klemme 43 (beispielsweise zum
Anschluss externer Sensorik) zur Verfigung.

Gerate der Baugrofie 4 jedoch kdénnen auch
durch eine externe Steuerspannungsquelle
versorgt werden (Anschluss an Klemme 44).
Die Umschaltung zwischen internem und
externem Netzteil erfolgt dabei automatisch.

Steuerspannung versorgt werden. Alternativ
kann ein optional verfugbares 24V DC
Netzteil vom Typ SK CU4-... bzw. SK TU4-...
verwendet werden.

Bei Geraten, bei denen das AS-Interface
benutzt wird (SK 225E und SK 235E) muss
die Steuerspannungsversorgung Uber die
gelbe AS-Interfaceleitung erfolgen. In diesem

Fall darf der Frequenzumrichter jedoch nicht
zusatzlich Uber die Klemme 44 versorgt
werden, um Beschadigungen auf dem
Netzteil bzw. dem AS-I - Bus zu vermeiden.

(il Information Uberlastung Steuerspannung

Eine Uberlastung des Steuerteils durch unzuléssig hohe Stréme kann dieses zerstéren. Unzuléssig hohe Strome
treten auf, wenn der real abgenommene Summenstrom den zulassigen Summenstrom Uberschreitett bzw. wenn
die 24 V DC Steuerspannung flir weitere Gerate durch den Frequenzumrichter durchgeleitet wird. Um ein
Durchleiten zu vermeiden, sind beispielsweise Doppeladerendhiilsen zu verwenden.

Das Steuerteil kann auch dann Uberlastet und zerstért werden, wenn bei Geraten mit integriertem Netzteil
(SK 2x0E) die 24 V DC Versorgungsklemmen des Gerates mit einer anderen Spannungsquelle verbunden
werden. Daher ist insbesondere bei der Montage von Steckverbindern fir den Steueranschluss darauf zu achten,
dass eventuell vorhandene Adern fir die 24V DC Versorgung nicht am Gerat angschlossen, sondern
entsprechend isoliert werden (Beispiel Steckverbinder fir den Systembusanschluss, SK TIE4-M12-SYSS).

(il Information Summenstréme

24 V DC kann ggf. von mehreren Klemmen abgenommen werden. Dazu gehoren z.B. auch digitale Ausgange
oder eine Uber RJ45 angeschlossene Bedienbaugruppe.

Die Summe der abgenommenen Strome darf folgende Grenzwerte nicht Gbersteigen:

Geratetyp BG 1 bis 3 BG 4
SK 2x0E 200 mA 500 mA
SK 2x5E 200 mA -
Gerate mit AS-Interface, bei Nutzung des AS-Interface 60 mA 60 mA
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il Information Reaktionszeit der Digitaleinginge
Die Reaktionszeit auf ein digitales Signal betragt ca. 4 — 5 ms und setzt sich wie folgt zusammen:

Abtastzeit 1ms

Prifung Signalstabilitat 3ms

Interne Verarbeitung < 1ms

Fir die Digitaleingdnge DIN2 und DIN3 existiert jeweils ein paralleler Kanal, der Signalimpulse zwischen 250 Hz
und 205 kHz direkt zum Prozessor durchleitet und somit die Auswertung eines Drehgebers ermdglicht.

m Information

Kabelfiihrung
Samtliche Steuerleitungen (auch Kaltleiter) sind getrennt von Netz- und Motorleitungen zu verlegen,
um die Einstreuung von Stdérungen in das Gerat zu vermeiden.

Bei paralleler Leitungsfuhrung ist ein Mindestabstand zu Leitungen, die eine Spannung > 60 V fihren,
von 20 cm einzuhalten. Durch Schirmungen der spannungsfilhrenden Leitungen bzw. durch die
Verwendung geerdeter Trennstege aus Metall innerhalb von Kabelkanadlen Ilasst sich der
Mindestabstand verringern.

Alternative: Verwendung eines Hybridkabels mit Abschirmung der Steuerleitungen.
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Details Steuerklemmen

Beschriftung, Funktion

SH: Funktion: Sicherer Halt

ASI|+/-: integriertes AS-Interface

24 V: 24V DC Steuerspannung

10 VREF: 10V DC Referenzspannung fiir AIN
AGND: Bezugspotential der analogen Signale
GND: Bezugspotential fir digitale Signale
DIN: digitaler Eingang

DOUT:
24V SH:
0V SH:
AIN +/-

SYS
H/L:

MB+/-;
TF+/-:

Anschliisse in Abhédngigkeit der Ausbaustufe

digitaler Ausgang

Eingang ,Sicherer Halt'
Bezugspotential ,Sicherer Halt'
Analogeingang

Systembus

Ansteuerung elektromechanische Bremse
Kaltleiteranschluss (PTC) des Motors

Detaillierte Informationen zur Funktionalen Sicherheit (Sicherer Halt) sind im Zusatzhandbuch
BUO0230 zu finden. - www.nord.com -

BaugroBe 1... 3

SK200E | SK210E | SK220E | SK 230E Geritetyp SK205E | SK215E | SK225E | SK 235E
SH ASI SH+ASI Beschriftung SH ASI SH+ASI
- 1
| Pin |
24 V (Ausgang) 43 1 1 1 44 24 V (Eingang)*
AIN1+ | ASI+ 14184 1 2 | 44/84 24V (Eingang)* | ASI+
AIN2+ 16 : 3 : 40 GND
AGND | ASI- 12185 1 4 | 40/85 GND | ASI-
DIN1 21 : 5 : 21 DIN1
DIN2 2 16 | 22 DIN2
DIN3 23 : 7 : 23 DIN3
DIN4 24V SH DIN4 24vsH | 24891 8 | 24/89 DIN4 24V SH DIN4 24V SH
GND 0V SH GND ovsH |[4o88! o 1 4088 GND 0V SH GND 0V SH
DOUTH1 1 1107 1 DOUT1
GND 40 : 11 : 40 GND
SYS H 7 112! 77 SYSH
SYSL 78 : 13 : 78 SYSL
10 V REF R E
DOUT2 3 : 15 : 79 MB+
GND 40 | 16! 80 MB-
TF+ 38 : 17 : 38 TF+
TF- 39 1 181 39 TF-

* bei Verwendung des AS-Interface stellt die Klemme 44 eine Ausgangsspannung (26,5V DC ... 31,6 V DC, max. 60 mA) zur
Verfigung. In dem Fall darf keine Spannungsquelle an diese Klemme angeschlossen werden!
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BaugréBe 4
SK200E | SK210E | SK220E | SK230E

Gerétetyp (SH) (ASI) (SH+ASI)
Pin : Beschriftung
1] 43 24 V (Ausgang)
2 | 43 24 V (Ausgang)
3 : 40 GND
4 1 40 GND
5 : -184 / ASI+
6 | -/85 / ASI-
7 : 11 10 V REF
8 | 14 AIN1+
9 : 16 AIN2+
10 | 12 AGND
1 | 44 24V (Eingang)
12 | 44 24 V (Eingang)
13 : 40 GND
14 | 40 GND
15 : 21 DIN1
16 | 22 DIN2
17 : 23 DIN3
18 | 24/89 DIN4 24V SH DIN4 24V SH
19 | 40/88 GND 0V SH GND 0V SH
20 | 40 GND
21 : 1 DOUT1
22} 40 GND
23 : 3 DOUT2
24 1 40 GND
25 : 77 SYSH
26 | 78 SYSL
27 : 38 TF+
28 | 39 TF-

Separater, abgesetzter Klemmenblock (2-polig):

1 1 79 MB+
2 | 80 MB-
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Bedeutung Funktionen

Beschreibung / technische Daten

Klemme
Nr. | Bezeichnung

Bedeutung

Parameter
Nr.

Funktion Werkseinstellung

Digitale Ausgénge

Signalisierung von Betriebszustanden des Gerates

24V DC
Bei induktiven Lasten: Schutz durch
Freilaufdiode herstellen!

Maximale Belastung 20 mA

1 DOUT1 Digitaler Ausgang 1 P434 [-01] | Stérung
3 DOUT2 Digitaler Ausgang 2 P434 [-02] | Stérung
Hinweise:

BaugroRe 4: Maximale Belastung 50 mA,
SK 2x5E: Spannungshdhe abhangig von der Héhe der Eingangsspannung (18 — 30 V DC)

Analoge Eingange

Ansteuerung des Gerates durch eine externe Steuerung, Potentiometer u. A.

Aufiésung 12Bit
U=0...10 V, R=30 kQ

Der Abgleich der Analogsignale erfolgt tiber P402 und P403.
+ 10 V Referenzspannung: 5 mA, nicht kurzschlussfest

I= 0/4..20 mA
Biirdenwiderstand (250 Q) tber DIP-
Schalter AIN1/2

1"

Maximal zulassige Spannung am “

Analogeingang: 30 V DC 14 10kQ
11 10V REF + 10 V Referenzspannung - -
14 | AIN1+ Analoger Eingang 1 P400 [-01] | Sollfrequenz
16 AIN2+ Analoger Eingang 2 P400 [-02] Keine Funktion
40 GND Bezugspotential GND - -

ACHTUNG: SK 200E und SK 210E:

Anstelle Klemme 40 ist Klemme 12 zu verwenden (AGND/0V)

Digitale Eingange

HTL — Geber (nur DIN2 und DIN3)

Ansteuerung des Gerates durch eine externe Steuerung, Schalter u. A., Anschluss

nach EN 61131-2, Typ 1
low: 0-5V (~ 9,5 kQ)

high: 15-30 V (~ 2,5 - 3,5 kQ)
Abtastzeit: 1 ms
Reaktionszeit: 4 - 5 ms

Eingangskapazitat

10 nF (DIN1, DIN 4)

1,2 nF (DIN 2, DIN 3)

Grenzfrequenz (nur DIN 2 und DIN 3)
Min.: 250 Hz, Max.: 205 kHz

21 DIN1 Digitaler Eingang 1 P420 [-01] | EIN rechts

22 DIN2 Digitaler Eingang 2 P420 [-02] | EIN links

23 DIN3 Digitaler Eingang 3 P420 [-03] | Festfrequenz 1 (= P465[-01])
24 DIN4 Digitaler Eingang 4 P420 [-04] | Festfrequenz 2 (- P465[-02])

Kaltleitereingang

Uberwachung der Motortemperatur mittels PTC

Bei motornaher Montage des Gerates ist
ein geschirmtes Kabel zu verwenden.

Der Eingang ist immer aktiv. Um das Gerat in
Betriebsbereitschaft versetzen zu kdnnen, ist ein
Temperaturflihler anzuschlieRen, bzw. sind beide Kontakte zu
briicken.

38 TF+ Kaltleitereingang - -
39 TF- Kaltleitereingang - -
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Quelle Steuerspannung

Steuerspannung vom Gerat z.B. fiir Versorgung von Zubehér

24V DC + 25 %, kurzschlussfest Maximale Belastung 200 mA "
43 VO / 24V Spannung Ausgang - -
40 | GND/O0OV Bezugspotential GND - -
1) Siehe Information ,Summenstrome* (2 Abschnitt 2.4.3 "Elektrischer Anschluss Steuerteil")

Hinweis: Baugrofe 4: Maximale Belastung 500 mA

Anschluss Versorgungsspannung fir das Gerat
Steuerspannung 24V DC + 25 % (BaugroRe 1 — 3) BaugréRe 4: Automatische Umschaltung zwischen Klemme
24V DC + 25 % (Baugréfe 4) 44 und internem Netzteil, wenn angeschlossene
200 mA ... 800 mA, abhangig von der Steuerspannung ungentigend.
Belastung von Ein- und Ausgéangen bzw. Bei Nutzung AS-Interface: Hier keine Spannungsquelle
der Verwendung von Optionen anschlieBen! Ausgangsspannung: 26,5V - 31,6 V,
<60 mA
44 24V Spannung Eingang - -
40 GND / 0V Bezugspotential GND - -
Systembus NORD spezifisches Bussystem zur Kommunikation mit anderen Geréaten (z. B.
intelligente Optionsbaugruppen oder Frequenzumrichter)
Bis zu vier Frequenzumrichter (SK 2xxE, - Adresse =32/34/36/38
SK 1x0E) kénnen an einem Systembus
betrieben werden.
77 SYSH Systembus+ P509/510 Steuerklemmen / Auto
78 SYSL Systembus- P514/515 250kBaud / Adresse 32dez
Systembus Terminierung an den Physikalischen Enden des Bussystems

Abschlusswiderstand

Vor Inbetriebnahme ist zu priifen, ob die Abschlusswiderstinde korrekt gesetzt sind. (1x am Anfang

und 1x am Ende einer Systembusverbind

ung)

S2

Werkseinstellung ,ON“

(Abweichende Werkseinstellung
siehe oben stehende Erlauterung)

Ansteuerung Bremse

Anschluss und Ansteuerung einer elektromechanischen Bremse. Das Gerat
generiert hierfir eine Ausgangsspannung. Diese hangt von der Netzspannung ab.
Die Zuordnung der richtigen Bremsspulenspannung ist in der Auswahl unbedingt zu

beriicksichtigen.

Anschlusswerte: Zulassige Schaltzykluszeit:
(C3 Abschnitt 2.4.2.4 "Elektromechanische bis 150 Nm: < 1/s
Bremse") bis 250 Nm: < 0,5/s
Strom: < 500 mA
79 MB+ Bremsenansteuerung P107/114 0/0
80 MB- Bremsenansteuerung
HINWEISE:

SK 2x0E, BaugroRe 4: < 600 mA
Die Funktion ist identisch mit P434=1
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AS-Interface Steuerung des Gerates Uber die einfache Feldbusebene: Aktor-Sensor-Interface
26,5-316V Nur gelbe AS-Interface - Leitung nutzbar, Speisung liber
SK 220E und SK 230E: < 25 mA schwarze Leitung nicht mdoglich.
SK 225E und SK 235E: < 290 mA, davon Konfiguration tGber DIP-Schalter S1:4 und 5
maximal 60 mA Bedarf flir Versorgung
externer Aktoren

84 ASI+ ASI+ P480 ... -

85 ASI- ASI- P483 -

Funktionale Sicherheit
»Sicherer Halt*

Sicherheitsgerichteter Eingang

Details: BU0230, ,Technische Daten*

Der Eingang ist immer aktiv. Um das Gerat in
Betriebsbereitschaft versetzen zu kénnen, ist dieser Eingang
mit der erforderlichen Spannung zu versorgen.

89 | VI/24V SH

24 V Eingang

88 | VI/oV SH

Bezugspotential

Schnittstelle
Kommunikation

Anschluss des Gerates an verschi

edene Kommunikationstools

24VDC+20%

RS 485 (Zum Anschluss einer Parametrierbox)

9600 ... 38400 Baud

Abschlusswiderstand (1 kQ) fest

RS 232 (Zum Anschluss an einen PC (NORD CON))
9600 ... 38400 Baud

1 RS485 A+ Datenleitung RS485 P502...

2 RS485 B- Datenleitung RS485 P513 [-02]

3 GND Bezugspotential Bussignale '

4 RS232 TXD Datenleitung RS232

5 RS232 RXD Datenleitung RS232

6 +24 'V Spannung Ausgang 1-2-3-4-5-6

Anschlusskabel
(Zubehor / optional)

Anschluss des Gerates an einen MS-Windows® PC mit NORDCON - Software

Lénge: ca. 3,0 m +ca. 0,5 m
Materialnummer: 275274604
Geeignet fir den Anschluss an einen
USB - Port im PC sowie alternativ an
einen SUB-D9 Anschluss.

Details: 1 T1 275274604
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2.4.3.1 Netzteil SK xU4-24V-... - Anschlussbeispiel

1/3~ 115/230/400V + PE

L1-L2/N-L3 L1-L2/N
115/230/400V 115/230/400V
Frequenzumrichter 24V Netzteil
SK 205E-.../SK 215E-... SK TU4-24V-... (+ SK TI4-TU-NET)*
bzw.
SK CU4-24V-...
24v= )
44 Steuerklemmenleiste
] 4440 44* ... 11 14 12 B1
GND
@ 40 [
A7)
& .
= R
& 21 y
E 2 0
§ 23 0-100%
S 24
Q S --
) L . |
. —
! ol 1
| Schalter,

____________

Steuerklemmenleiste

1
Analogsollwert: 0(2) - 10V i
1 44*40 44* ... 11 14 12 B1

_______________________________

Steuerklemmenleiste

44* 40 44* ... 11 14 12 B1
b e e e ==
Analogsollwert 0 (4) - 20mA E E_A_G—NP_
- !
A :
T':- 500© .L‘i
, , 1 0(4)-20mA !
* bei SK TU4-24V-... : Klemmenbezeichnung 43 anstelle 44 ! N \
ey = b=t
Abbildung 17: Anschlussbeispiel Netzteil SK xU4-24V-...
Einstellung (S1): DIP3 = off, DIP4 = on, DIP5 = off (Kapitel 4.3.2.2)
(DIP-Schalter)
(nur fir 0-10 V bzw. 0—20 mA - Signale verwendbar!)
oder
empfohlene P400 [07] =1 P420 [02] = 2
Parameter-Einstellung, P420 [01] =1 P420[03] = 26 (bei 0-10 V / 0-20 mA - Signalen)
$1: DIP1-8 = off 27 (bei 2-10 V / 4-20 mA - Signalen)
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Bei den Geréatevarianten SK 2x0E ist ein Netzteil integriert, sodass keine externe 24V DC
Spannungsversorgung erforderlich ist. Bei den BaugréfBen 1 — 3 ist daher der Anschluss einer
externen Spannungsquelle (wie z.B. dem Netzteil SK xU4-24V-...) nicht vorgesehen. Es sind hierfir
keine Anschlussklemmen vorhanden. Die BaugréRe 4 verfugt Uber entsprechende Anschlussklemmen
und lasst den Anschluss einer externen Spannungsquelle zu (£ Abschnitt 0 "Details Steuerklemmen
",

Der SK 2x5E verfiigt Uber keinen eigenen Analogeingang. Um mit dieser Geratevariante trotzdem ein
analoges Signal (z.B. von einem Potentiometer) auszuwerten zu kénnen, kann mit Hilfe des Netzteils
das Analogsignal in ein Impulssignal gewandelt und durch eine entsprechende Digitalfunktion des
Gerates nutzbar gemacht werden.

Zur Verarbeitung von Stromsollwerten
(0(4) - 20 mA) liegt dem Beipackbeutel ein 500 Q
Widerstand, der zwischen den Klemmen 12 und
14 anzuschlieBen ist, bei. Der Abgleich des |0:-20mA | P420[-02] bzw. [-03] | {26}
betreffenden Einganges am Frequenzumrichter |4 -.-20mA | P420[-02] bzw. [-03] | {27}
erfolgt Uber den Parameter (P420).

Sollwert Parameter [Array] Einstellung
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2.5 Farb- und Kontaktbelegung fiir Inkrementaldrehgeber (HTL)

Funktion beim I:ﬂ‘:ﬁi’:&%ﬁﬂﬂ Belegung beim SK 2xxE
24V Versorgung braun / griin 43 (/44) 24V (VO)
0V Versorgung weifd / griin 40 0V (GND)
Spur A braun 22 DIN2
Spur A invers (A /) grun --

Spur B grau 23 | DIN3
Spur B invers (B /) rosa --

Spur 0 rot 21 \ DIN1
Spur 0 invers schwarz --

Kabel-Schirm grof¥flachig mit dem Frequenzumrichtergehduse verbinden

1) | Aderfarben sind abhangig vom Drehgebertyp und kénnen abweichen. Bitte Datenblatt des Drehgebers beachten!

Beachten Sie die Stromaufnahme des Drehgebers (lblich sind bis zu 150 mA) und die zulassige
Belastung der Steuerspannungsquelle.

Ausschlief3lich die Digitaleingdnge DIN 2 und DIN 3 sind in der Lage die Signale eines HTL -
Drehgebers zu verarbeiten. Zur Verwendung des Drehgebers sind, je nach Anforderung
(Drehzahlriickfihrung / Servomode bzw. Positionierung), die Parameter (P300) und / oder (P600) zu
aktivieren.

Ei] Information Doppelbelegung DIN 2 und DIN 3

Die digitalen Eingéange DIN 2 und DIN 3 werden fur 2 verschiedene Funktionalitdten verwendet:
1. fur die parametrierbaren digitale Funktionen (z. B. “Freigabe links”),
2. fir die Auswertung eines Inkrementalgebers.

Beide Funktionalitdten sind durch eine ,ODER* — Verknupfung gekoppelt.

Die Auswertung eines Inkrementalgebers ist immer aktiviert. Das bedeutet, wenn ein Inkrementalgeber
angeschlossen ist, ist sicherzustellen, dass die digitalen Funktionen ausgeschaltet sind (Parameter (P420 [-02] und
[-03]) bzw. per DIP-Schalter (Kapitel 4.3.2.2)).

[i] Information Drehrichtung

Die ,Zahlrichtung“ des Inkrementalgebers muss der Drehrichtung des Motors entsprechen. Sind beide Richtungen
nicht identisch, so sind die Anschliisse der Drehgeberspuren (Spur A und Spur B) gegeneinander zu tauschen.
Alternativ kann im Parameter P301 die Auflésung (Strichzahl) des Drehgebers mit negativen Vorzeichen eingestellt
werden.

(il Information Storungen des Gebersignals

Nicht benétigte Adern (z.B. Spur A invers / B invers) sind unbedingt zu isolieren.

Anderenfalls kdnnen bei Kontakt solcher Adern untereinander oder zum Kabelschirm Kurzschllisse verursacht
werden, die zu Stérungen des Gebersignals oder zur Beschadigung des Drehgebers fiihren kénnen.

Ist eine Nullspur am Drehgeber vorhanden, so ist diese an Digitaleingang 1 des Gerates
anzuschlieRen. Die Nullspur wird vom Frequenzumrichter ausgelesen, wenn der Parameter P420 [-01]
auf die Funktion ,43“ eingestellt ist.
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2.6 Betrieb in explosionsgefahrdeter Umgebung

A WARNUNG Explosionsgefahr durch Elektrizitat

Funkenbildung durch Elektrizitat kann zur Ziindung einer explosiven Atmosphare fiihren.

» Geréat in explosionsfahiger Atmosphare nicht 6ffnen und keine Abdeckungen (z. B.
Diagnosedffnungen) entfernen.

» Alle Arbeiten am Gerat sind nur im elektrisch spannungslosen Zustand der Anlage
durchzufuhren.

*  Wartezeit nach dem Abschalten (= 30 min) einhalten.

+  Vor Beginn der Arbeiten ist die Spannungsfreiheit durch Uberpriifung mit geeigneten
Messmitteln, an allen relevanten Komponenten (Spannungsquelle, Anschlussleitungen,
Anschlussklemmen des Gerates) festzustellen.

A WARNUNG Explosionsgefahr durch hohe Temperaturen

Hohe Temperaturen kénnen zur Ziindung einer explosiven Atmosphare fiihren.

Innerhalb des Gerates und des Motors kénnen hoéhere Temperaturen auftreten, als die
maximal zuldssige Oberflachentemperatur des Gehauses betragt. Staubablagerungen
schranken die Kiihlung des Gerates ein.

» Gerat regelmaRig reinigen, um unzulassig hohe Staubablagerungen zu vermeiden.
» Gerat in explosionsfahiger Atmosphare nicht 6ffnen oder vom Motor demontieren.

A WARNUNG Explosionsgefahr durch elektrostatische Aufladung

Elektrostatische Aufladungen kdnnen zu plétzlichen Entladungen mit Funkenbildung fiihren.
Funken kdnnen eine explosive Atmosphare ziinden.

Der Gehausedeckel besteht aus Kunststoff. Beispielsweise durch einen lifterbedingten
Partikelstrom konnte dieser elektrostatisch aufgeladen werden.

» Luftbewegungen bzw. Strémungen am Betriebsort des Gerates vermeiden.

Das Gerat kann mit einer entsprechenden Modifikation in bestimmten explosionsgefahrdeten
Bereichen eingesetzt werden.

Ist das Geradt mit einem Motor und einem Getriebe verbunden, so missen auch die Ex-
Kennzeichnungen des Motors und des Getriebes beachtet werden. Anderenfalls ist der Betrieb des
Antriebes nicht zulassig.

(il Information SK 2xxE, Baugrofe 4

Gerate der Baugrofe 4 (SK 2x0E-551-323 ... -112-323 sowie SK 2x0E-112-340 ... -222-340) sind nicht fir den
Betrieb in explosionsgefahrdeter Umgebung zugelassen.
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2.6.1 Betrieb in explosionsgefahrdeter Umgebung - ATEX Zone 22 3D

Nachfolgend sind alle Bedingungen zusammengefasst, die flr den Betrieb des Gerates in
explosionsgefahrdeter Umgebung (ATEX) zu beachten sind.

2.6.1.1 Modifizierung des Gerates zur Einhaltung der Kategorie 3D

Fir den Betrieb in der ATEX-Zone 22 ist nur ein hierfir modifiziertes Gerat zulassig. Diese Anpassung
erfolgt ausschliellich im Hause NORD. Um das Gerat in der ATEX-Zone 22 einsetzen zu kdnnen,
werden u. A. die Diagnoseverschlisse durch eloxierte Olschauglaser getauscht.

(1) Herstellungsjahr
( 2 ) Kennzeichnung des Geréates (ATEX)

IP55: @ I13D Ex tc IlIB T125 °C Dc X

IP66: @ I13D Ex tc IC T125 °C Dc X

Zuordnung:

* Schutz durch ,Gehause”
« Verfahren ,A" Zone ,22" Kategorie 3D
» Schutzart IP55 / IP66 (je nach Gerét)

DRIVESYSTEMS ->1P66 fur leitende Staube erforderlich

i

s P2
'

DS,

* Maximale Oberflachentemperatur 125°C
+ Umgebungstemperatur -20°C bis +40°C

G] Information

Mégliche Beschadigung durch mechanische Uberbeanspruchung

Gerate der Reihe SK 2xxE und die zugelassenen Optionen sind nur fir einen Grad der mechanischen
Belastung ausgelegt, welche einer niedrigen Schlagenergie von 4J entspricht.

Hoéhere Belastungen fiihren zu Beschadigungen am bzw. im Gerat.

Die erforderlichen Komponenten zur Anpassungen sind in einer entsprechend modifizierten
Anschlusseinheit des Frequenzumrichters (SK TI4-...-EX) enthalten.
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2.6.1.2 Optionen fiir ATEX- Zone 22, Kategorie 3D

Um ein ATEX- konformes Gerat zu gewahrleisten, ist auch bei den Optionsbaugruppen auf deren
Zulassigkeit im explosionsgefahrdeten Bereich zu achten. Optionsbaugruppen, die nicht in der
nachfolgenden Auflistung enthalten sind, dirfen ausdricklich nicht in einer ATEX — Zone 22 3D
verwendet werden. Das schlie3t auch Steckverbinder und Schalter mit ein, deren Verwendung in einer
solchen Umgebung ebenfalls nicht zulassig ist.

Auch Bedien- und Parametrierboxen sind grundsatzlich nicht fir den Betrieb in der
ATEX - Zone 22 3D zugelassen. Sie dirfen daher nur fir die Inbetriebnahme oder fur
Wartungszwecke eingesetzt werden und wenn sichergestellt ist, dass keine explosionsfahige

Staubatmosphare besteht.

Bezeichnung

Materialnummer

Verwendung zuladssig

Bremswiderstande

SK BRI4-1-100-100 275272005 ja
SK BRI4-1-200-100 275272008 ja
SK BRI4-1-400-100 275272012 ja
SK BRI4-2-100-200 275272105 ja
SK BRI4-2-200-200 275272108 ja

Busschnittstellen

SK CU4-CAO(-C)

275271001 / (275271501)

ja

SK CU4-DEV(-C) 275271002 / (275271502) ja
SK CU4-ECT(-C) 275271017 / (275271517) ja
SK CU4-EIP(-C) 275271019/ (275271519) ja
SK CU4-PBR(-C) 275271000 / (275271500) ja
SK CU4-PNT(-C) 275271015/ (275271515) ja
SK CU4-POL(-C) 275271018 / (275271518) ja

10 - Erweiterungen

SK CU4-I0E(-C)

275271006 / (275271506)

ja

SK CU4-I0E2(-C)

275271007 / (275271507)

ja

SK CU4-REL(-C)

275271011 / (275271511)

ja

Netzteile

SK CU4-24V-123-B(-C)

275271108 / (275271608)

ja

SK CU4-24V-140-B(-C)

275271109 / (275271609)

ja

Potentiometer

SK ATX-POT

275142000

ja

Sonstiges

SK CU4-FUSE(-C)

275271122 / (275271622)

ja

SK CU4-MBR(-C)

275271010 / (275271510)

ja

Wandmontagekits

SK TIE4-WMK-1-EX 275175053 ja
SK TIE4-WMK-2-EX 275175054 ja
Adapterkits

SK Tl4-12-Adapterkit_63_71-EX | 275175038 ja
SK Tl4-3-Adapterkit_80_112-EX | 275175039 ja

80
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SK ATX-POT

Der Frequenzumrichter der Kategorie 3D kann mit einem ATEX- konformen 10 kQ - Potentiometer
(SK ATX-POT) ausgestattet werden, das fir eine Sollwertverstellung (z.B. Drehzahl) am Gerat
verwendet werden kann. Das Potentiometer wird mit einer M20-M25 Erweiterung in eine der
Kabelverschraubungen M25 eingesetzt. Der gewahlte Sollwert kann mit einem Schraubendreher
eingestellt werden. Durch die l6sbare Verschlusskappe entspricht diese Komponente den ATEX-
Anforderungen. Der Dauerbetrieb darf nur mit geschlossener Verschlusskappe erfolgen.

(@9\__

1 Sollwert-Einstellung mit einem Schraubendreher

Aderfarbe Bezeichnun Klemme Klemme Klemme
SK ATX-POT 9 SK CU4-24V SK CU4-IOE SK 2x0E
Rot +10 V Referenz [11] [11] [11]
Schwarz AGND / 0V [12] [12] [12]/[40]
Grin Analogeingang [14] [14]/1]16] [14]/1]16]

(il Information

interner Bremswiderstand ,,SK BRI4-...“

Wird ein interner Bremswiderstand vom Typ ,SK BRI4-x-xxx-xxx“ eingesetzt, so ist in jeden Fall die
Leistungsbegrenzung fir diesen zu aktivieren (4 Abschnitt 2.3.1 "Interner Bremswiderstand SK BRI4-..."). Es

dirfen nur die dem jeweiligen Umrichtertyp zugeordneten Widerstande verwendet werden.

BU 0200 de-4920
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2.6.1.3 Maximale Ausgangsspannung und Drehmomenten-Reduzierung

Da die maximal erreichbare Ausgangsspannung von der einzustellenden Pulsfrequenz abhangt, muss
teilweise das Drehmoment, welches im Dokument B1091-1 angegeben ist, bei Werten oberhalb der
Nennpulsfrequenz von 6 kHz, reduziert werden.

Fr Fous > 6 kHz gilt: Treduzierung[%] = 1 % * (Fpus — 6 kHz)

Daher ist das maximale Drehmoment um 1 % pro kHz Pulsfrequenz oberhalb von 6 kHz zu verringern.
Die Drehmomentbegrenzung ist mit Erreichen der Knickfrequenz zu bericksichtigen. Gleiches gilt fur
den Modulationsgrad (P218). Mit der Werkseinstellung von 100 % ist im Feldschwéchbereich eine
Drehmomenten- Reduzierung von 5 % zu berlcksichtigen:

Fiir P218 > 100 % gilt: Treduzierung[%] = 1 % * (105 — P218)

Ab einem Wert von 105 % braucht keine Reduzierung berlcksichtigt zu werden. Bei Werten oberhalb
von 105 % wird jedoch keine Drehmomenten- Erhéhung gegeniber dem Projektierungsleitfaden
erzielt. Modulationsgrade > 100 % kénnen unter Umstanden zu Pendelungen und unruhigen Motorlauf
aufgrund erhdhter Oberwellen fuhren.

(il Information Leistungsderating

Bei Pulsfrequenzen oberhalb von 6 kHz (400 V Gerate) bzw. 8 kHz (230 V) Geraten ist das Leistungsderating bei
der Auslegung des Antriebs zu bericksichtigen.

Sofern der Parameter (P218) < 105 % eingestellt ist, ist im Feldschwachbereich das Derating fur den
Modulationsgrad zu beachten.

2.6.1.4 Inbetriebnahme-Hinweise

Fir die Zone 22 missen die LeitungseinflUhrungen mindestens der Schutzart IP55 gentgen. Nicht
benutzte Offnungen missen mit fir ATEX Zone 22 3D geeigneten Blindverschraubungen (generell
IP66) verschlossen werden.

Die Motoren werden durch das Gerat gegen Uberhitzung geschiitzt. Dies geschieht durch die
gerateseitige Auswertung der Motorkaltleiter (TF). Um diese Funktion zu gewahrleisten, muss der
Kaltleiter an dem dafur vorgesehenen Eingang (Klemme 38/39) angeschlossen werden.

AuBerdem ist darauf zu achten, dass ein NORD-Motor aus der Motorliste (P200) eingestellt ist. Wird
kein 4-poliger Normmotor aus dem Hause NORD oder ein Motor eines anderen Herstellers
verwendet, sind die Daten der Motorparameter ((P201) bis (P208)) mit dem Motortypenschild
abzugleichen. Der Startorwiderstand des Motors (vgl. P208) ist durch den Umrichter und bei
Umgebungstemperatur zu messen. Hierzu ist der Parameter P220 auf die Einstellung ,1“ zu setzen.
Weiterhin ist der Frequenzumrichter so zu parametrieren, dass der Motor mit einer Drehzahl von
maximal 3000 U/min betrieben werden kann. Fir einen vierpoligen Motor ist somit die ,Maximale
Frequenz’ auf einen Wert kleiner gleich 100 Hz einzustellen ((P105) < 100). Dabei ist die maximal
zulassige Abtriebsdrehzahl des Getriebes zu beachten. AuRerdem sind die Uberwachung ,I?t-Motor*
(Parameter (P535) / (P533)) einzuschalten und die Pulsfrequenz auf 4 kHz bis 6 kHz einzustellen.
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Notwendige Parametereinstellungen im Uberblick:

Parameter Einstellwert Werkseinstellung Beschreibung
Diese Angabe ist bezogen auf einen 4poligen
P195 <100 Hz [50] Motor. C;]rundsatz!mh darf der Wert nur so
Maximale Frequenz groB sein, dass eine Motor-Drehzahl von
3000 U/min nicht Gberschritten wird.
entsprechende Wird ein 4-poliger NORD-Motor eingesetzt,
Eiggiste Motorleistung [0] kénnen hier voreingestellte Motordaten
wahlen abgerufen werden.
Wird kein 4-poliger NORD-Motor eingesetzt,
P201 — P208 Daten gem. X ) ) -
. [xxx] sind hier die Motordaten gem. Typenschild
Motordaten Typenschild .
einzutragen.
P218 . >100 % [100] Bestimmt die maximal mdgliche
Modulationsgrad Ausgangsspannung
Misst den Statorwiderstand des Motors. Nach
P220 Abschluss der Messung wird der Parameter
R [0] . o
Parameteridentifikation automatisch auf ,0“ zurtickgesetzt. Der
ermittelte Wert wird in P208 geschrieben
P504 Bei gréReren Pulsfrequenzen Uber 6 kHz ist
4 kHz ... 6 kHz [6] eine Reduktion des maximalen
Pulsfrequenz .
Drehmomentes notwendig.
P533 Eine Drehmomentenreduktion kann mit
<100 % [100] kleineren Werten als 100 in der I?t-

Faktor I’t-Motor

Uberwachung beriicksichtig werden.

P535
12t-Motor

Entsprechend Motor
und Liftung

[0]

Die I?t-Uberwachung des Motors ist
einzuschalten. Die einzustellenden Werte
richten sich nach der Liiftungsart und dem
verwendeten Motor siehe hierzu B1091-1
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2.6.1.5 EU-Konformitatserklarung — ATEX

NOR?
GETRIEBEBAU NORD

Member of the NORD DRIVESYSTEMS Group DRIVESYSTEMS

Getriebebau NORD GmbH & Co. KG
i Nord-Str. 1. 22941 ide, Germany . Tel. +49(0)4532 289 - 0., Fax +49{0)4532 289 - 2253 . info@nord.com 432710 2219

EU-Konformitdtserkldrung

Im Sinne der EU-Richtlinien 2014/34/EU Anhang X, 2014/30/EU Anhang Il und 2011/65/EU Anhang VI

Hiermit erklért Getriebebau NORD GmbH & Co. KG als Hersteller in alleiniger Verantwortung, Seite 1von 1
dass die Frequenzumrichter der Produktreihe

e SK 200E-xxx-123-B-.. , SK 200E-xxx-323-.-.. , SK 200E-xxx-340-.-..
(xxx= 250, 370, 550, 750, 111, 151, 221, 301, 401, 551, 751)
auch in den Funktionsvarianten:
SK 205E-... , SK 210E-... , SK 215E-... , SK 220E-... , SK 225E-... , SK 230E-... , SK 235E-...

und die weiteren Optionen/Zubehérteile:
SK BRI4-..., SK ATX-POT, SK TIE4-M12-M16, SK TIE4-WMK-1, SK TIEA-WMK-2, SK CU4-PBR,
SK CU4-CAO, SK CU4-DEV, SK CU4-PNT, SK CU4-ECT, SK CU4-POL, SK CU4-EIP, SK CU4-I0E

mit der ATEX-Kennzeichnung @u 3D Ex tc lIB T125°C Dc X (in IPS5) oder

@u 3D Extc ICT125°CDc X  (in IP66)

den folgenden Bestimmungen entsprechen:

ATEX-Richtlinie 2014/34/EU  ABI. L 96 vom 29.3.2014, S. 309-356
EMV-Richtlinie 2014/30/EU  ABI. L 96 vom 29.3.2014, S. 79-106
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU ABI. L 174 vom 1.7.2011, S. 88-110
Delegierte Richtlinie(EU) 2015/863 ABI. L 137 vom 4.6.2015, S. 10-12

Angewandte Normen:

EN 60079-0:2012+A11:2013 EN 60079-31:2014 EN 61800-9-1:2017
EN 61800-5-1:2007+A1:2017 EN 61800-3:2004+A1:2012+AC:2014  EN 61800-9-2:2017
EN 60529:1991+A1:2000+A2:2013+AC:2016 EN 50581:2012

Zur Einhaltung der EMV-Vorschriften sind die Angaben in der Bedienungsanleitung zu beachten.
Dazu gehoren EMV-gerechter Aufbau und Verdrahtung, Applikationsabhangigkeiten und eventuell
notwendige original Zubehérteile.

Die erste Kennzeichnung erfolgte in 2010.

Bargteheide, 28.05.2019
L
N A Nt (
U. Kiichenmeister i.V. F. Wiedemann
Geschéftsleitung Bereichsleiter Frequenzumrichter
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2.6.2 Betrieb in explosionsgefahrdeter Umgebung - EAC Ex

Nachfolgend sind alle Bedingungen zusammengefasst, die flr den Betrieb des Gerates in
explosionsgefahrdeter Umgebung gemal® EAC Ex zu beachten sind. Dabei gelten grundsatzlich alle
Bedingungen geman LU Abschnitt 2.6.1 "Betrieb in explosionsgefahrdeter Umgebung - ATEX Zone 22
3D ". Abweichungen, die fir Zulassung gemafl EAC Ex relevant sind, sind nachfolgend beschrieben
und zwingend einzuhalten.

2.6.21 Modifizierung des Gerates
Es gilt £ Abschnitt 2.6.1.1.

Die Kennzeichnung des Gerates gemall EAC Ex weicht dabei wie folgt ab.

Kennzeichnung des Gerites

Bei Wandmontage des Geréate gilt:

[H[E [H[E IP55: Ex tc IIB T125 °C Dc X

Ex tc 1B T125°C Dc X Ex tc llIC T125°C D¢ X
HAHWO LICB3

HAHMO LICB3

IP66: Ex tc IC T125 °C Dc X

SK 180 ... 235E
SK 180 ... 235E

TC RU C-DE.AA87.B.01109 TC RU C-DE.AA87.B.01109

OTKprEaTb, OTKIHOYMB OT CeTn

OTKprBaTb, OTKIK4YMB OT CETU

1 [H[ IE| 5 ( [H[ |E| j§ Bei Motormontage des Gerate gilt:
IP55: Ex tc llIB Dc U
Extc IlIB Dc U ‘ﬁ Ex tc IlIC Dc U g
HAHWO LICB3 ; HAHWO LICB3 8
TCRU C-DE.AAB7.B.01109 % TCRU C-DEAAB7BO1109 & IP66: Ex tc lIC De U
OTKpbIBaTh, OTKMIOYUB OT CETU OTKpbIBaTh, OTKIIOYNB OT CETH
. S
Zuordnung:
» Schutz durch ,Gehause*
« Verfahren ,A" Zone ,22" Kategorie 3D
» Schutzart IP55 / IP66 (je nach Gerét)
—>1P66 fir leitende Staube erforderlich
* Maximale Oberflachentemperatur 125°C
* Umgebungstemperatur -20°C bis +40°C
(il Information Kennzeichen ,,U*

Das Kennzeichnung ,U“ gilt fir Geréte, die fir die Motormontage vorgesehen sind. So gekennzeichnete Gerate
gelten als unvollstdndig und dirfen nur im Zusammenhang mit einem entsprechenden Motor betrieben werden.
Ist ein mit ,U“ gekannzeichnetes Gerat auf einem Motor aufgebaut, gelten die am Motor bzw. Getriebemotor
angebrachten Kennzeichen und Einschrankungen erganzend mit.

(il Information Kennzeichen , X“

Das Kennzeichen ,X* gibt an, dass der zuldssige Bereich fiir die Umgebungstemperatur zwischen -20°C und
+40°C betragt.
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2.6.2.2 Weiterfiihrende Informationen

Weiterfihrende Informationen im Zusammenhang mit dem Explosionsschutz finden Sie in folgenden
Abschnitten.

Beschreibung 3 Abschnitt
"Optionen fir ATEX- Zone 22, Kategorie 3D" 26.1.2
"Maximale Ausgangsspannung und Drehmomenten-Reduzierung” 26.1.3
"Inbetriebnahme-Hinweise" 26.14

2.6.2.3 EAC Ex-Zertifikat
TC RU C-DE.AA87.B.01109
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2.7 AuBenaufstellung

Das Gerat und die Technologieboxen (SK TU4-...) kdnnen unter folgenden Bedingungen im Freien
aufgestellt werden:

* Ausflhrung in IP66 (mit UV- bestdndige Blindverschraubungen, siehe Sonder-MaRnahmen,
Abschnitt 1.9 "Ausfihrung in der Schutzart IP55, IP66"),

- eloxierte Olschauglaser (Materialnummer: 201114000), Stiickzahl: 3,

» Gerat uberdachen, um Schutz vor direkten Wettereinflissen (Regen / Sonne) zu gewahrleisten,

* Verwendetes Zubehdr (z. B. Steckverbinder) ebenfalls mindestens 1P66.

[ﬂ Information

Gerite alterer Bauart

Sollen Gerate alterer Bauart (Baujahr 2010 und &lter) nachtraglich im Freien aufgestellt werden, so
kann ggf. zusatzlich der Austausch des Gehdusedeckels gegen eine UV- bestandige Ausfiihrung
erforderlich werden. Wenden Sie sich hierfur an den Service von Getriebebau NORD.
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3 Anzeige, Bedienung und Optionen

Im Auslieferzustand, ohne zusatzliche Optionen, sind Diagnose-LEDs von auf’en sichtbar. Diese
signalisieren den aktuellen Geratezustand. Fur die Anpassung der wichtigsten Parameter stehen 2
Potentiometer (nur SK 2x5E) und 8 DIP-Schalter (S1) zur Verfiigung. In dieser Minimalkonfiguration
werden keine anders angepassten Parameterdaten im externen (steckbaren) EEPROM
abgespeichert. Einzige Ausnahme sind Daten zu Betriebsstunden, Stérungen und Stérumstanden.
Diese Daten kénnen bis zur Firmware V1.2 nur im externen EEPROM (Memory - Modul) abgelegt
werden. Ab der Firmware 1.3 werden diese Daten im internen EEPROM des Frequenzumrichters
gespeichert.

Das Memory — Modul (externes EEPROM) lasst sich mit Hilfe des Programmieradapters SK EPG-3H
unabhangig vom Frequenzumrichter vorparametrieren.

Abbildung 18: SK 2xxE (BG 1), Ansicht von Abbildung 19: SK 2xxE (BG 1), Innenansicht
oben
Nr. | Bezeichnung SK2x0EBG1...3 SK 2x5E und SK 2x0E BG 4
1 Diagnoseoffnung 1 RJ12 - Anschluss RJ12 - Anschluss
2 Diagnosedffnung 2 DIP - Switch AIN LEDs - Diagnose
(250 Q fur Stromsollwert)
3 Diagnosedffnung 3 LEDs - Diagnose Potentiometer (P1/ P2)
4 8x DIP-Schalter
5 steckbares EEPROM

G] Information

Anzugsdrehmoment der Diagnoseverschliisse
Das Anzugsdrehmoment fiir die durchsichtigen Diagnoseverschliisse (Schauglaser) betragt 2,5 Nm.
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3.1 Bedien- und Parametrieroptionen

Es stehen verschiedene Bedienoptionen zur Verfiigung, welche unmittelbar an das Gerat oder in

dessen Nahe montiert und direkt angeschlossen werden kdnnen.

Daruber hinaus bieten Parametrierboxen die Mdglichkeit, auf

zuzugreifen und diese anzupassen.

die Parametrierung des Geréates

Bezeichnung

Materialnummer

Dokument

Schalter und Potentiometer (Anbau)

SK CU4-POT ) 275271207 Abschnitt 3.2.4 "Poti-Adapter,
Schalter/Poti
SK CU4-POT"
SK TIE4-POT Potentiometer 0-10V 275274700 TI1 275274700
SK TIE4-SWT Schalter ,L-OFF-R* 275274701 T1 275274701
Bedien- und Parametrierboxen (Handheld)
SK CSX-3H SimpleBox 275281013 BU0040
SK PAR-3H ParameterBox 275281014 BU0040

BU 0200 de-4920
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3.1.1 Bedien- und Parametrierboxen, Verwendung

Mit Hilfe einer optionalen Simple- oder ParameterBox kann auf alle Parameter komfortabel zugegriffen
werden, um diese auszulesen oder anzupassen. Die geanderten Parameterdaten werden im
nichtflichtigen EEPROM-Speicher abgelegt.

Zusatzlich kénnen bis zu 5 komplette Geratedatensatze in der ParameterBox abgelegt und wieder
abgerufen werden.

Die Verbindung zwischen Simple- oder ParameterBox und dem Gerat wird mittels RJ12-RJ12-Kabel
hergestellt.

Abbildung 20: SimpleBox, handheld, SK CSX-3H Abbildung 21: ParameterBox, handheld, SK PAR-
3H

Baugruppe Beschreibung Daten
* 4-stellige 7-Segment-LED-Anzeige,
SK CSX3H Dient der Inbetriebnahme, Folientaster
) ) Parametrierung, Konfiguration und + |P20
(SimpleBox handheld) .
Steuerung des Gerates V. *  RJ12-RJ12-Kabel

(Anschluss an das Gerat ")

* 4-zeilige LCD-Anzeige,
hintergrundbeleuchtet, Folientaster

» Speichert bis zu 5 komplette
Parameterdatensatze

+ |P20

* RJ12-RJ12-Kabel (Anschluss an Gerat)

» USB-Kabel (Anschluss an PC)

Dient der Inbetriebnahme,
Parametrierung, Konfiguration und

SK PAR-3H Steuerung des Gerates sowie dessen
(ParameterBox handheld) | Optionen (SK xU4-...). Die Speicherung
kompletter Parameterdatenséatze ist
moglich.

1) | gilt nicht fir Optionsbaugruppen, z. B. Bus-Schnittstellen

Anschluss

1. Diagnoseglas der RJ12-Buchse entfernen.

2. RJ12-RJ12-Kabelverbindung zwischen Bedieneinheit
und Frequenzumrichter herstellen.

Solange ein Diagnoseglas oder eine
Blindverschraubung gedffnet ist, darauf achten, dass
kein Schmutz oder Feuchtigkeit in das Gerét
eindringt.

3. Nach der Inbetriebnahme fir den regularen Betrieb
unbedingt alle Diagnoseglaser oder
Blindverschraubungen wieder einschrauben und
auf Dichtigkeit achten.
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m Information

Anzugsdrehmoment der Diagnoseverschliisse
Das Anzugsdrehmoment fiir die durchsichtigen Diagnoseverschliisse (Schauglaser) betragt 2,5 Nm.

3.1.2 Anschluss mehrerer Gerate an ein Parametriertool

Es ist grundsétzlich mdglich uber die ParameterBox bzw. Uber die NORD CON Software mehrere
Frequenzumrichter anzusprechen. Im folgenden Beispiel erfolgt die Kommunikation mit dem
Parametriertool, indem die Protokolle der einzelnen Gerdte (max. 4) Uber den gemeinsamen
Systembus (CAN) getunnelt werden. Folgende Punkte sind dabei zu beachten:

1. Physikalischer Busaufbau:

CAN — Verbindung (Systembus) zwischen den Geraten herstellen

2. Parametrierung

Parameter Einstellung am FU

Nr. Bezeichnung FU1 FU2 FU3 FU4

P503 | Leitfunktion Ausgabe 2 (Systembus aktiv)

P512 | USS-Adresse 0 0 0 0

P513 | Telegrammausfallzeit (s) 0,6 0,6 0,6 0,6

P514 | CAN-Baudrate 5 (250 kBaud)

P515 | CAN-Adresse 32 | 34 | 3 | 38 | | | |

3. Parametriertool in gewohnter Weise U(ber RS485 (z.B. Uber RJ12) an den ersten
Frequenzumrichter anschlief3en.

Bedingungen / Einschrénkungen:

Grundsatzlich kénnen alle derzeit verfigbaren Frequenzumrichter aus dem Hause NORD (SK 1xOE,
SK 2xxE, SK 5xxE) Uber einen gemeinsamen Systembus kommunizieren. Bei der Einbindung von
Geraten der Baureihe SK5xxE sind hierfir die im Handbuch der betreffenden Geratereihe
beschriebenen Rahmenbedingungen zu beachten.
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3.2 Optionsbaugruppen

Durch den Einsatz funktionserweiternder Module bzw. Module fur die Anzeige, Steuerung und
Parametrierung kann das Gerat komfortabel an die verschiedensten Anforderungen angepasst
werden.

Fir eine einfache Inbetriebnahme mittels Anpassung von Parametern lassen sich alpha-numerische
Anzeige- und Bedienmodule verwenden (L Abschnitt 3.1 "Bedien- und Parametrieroptionen "). Flr
komplexere Aufgaben bietet sich, unter Verwendung der NORDCON Parametriersoftware, die
Anbindungen an ein PC-System an.

3.2.1 Interne Kundenschnittstellen SK CU4-... (Einbau Baugruppen)

Interne Kundenschnittstellen ermdéglichen es, den Funktionsumfang der Gerate zu erweitern, ohne die
BaugréRe zu verandern. Das Gerat bietet genau einen Einbauplatz zur Montage einer
entsprechenden Option. Werden weitere Optionsbaugruppen benétigt, sind hierflir die externen
Technologieboxen zu verwenden (EXJ Abschnitt 3.2.2 "Externe Technologieboxen SK TU4-... (Anbau
Baugruppen)").

AR AL AL L e

Abbildung 22: interne Kundenschnittstellen SK CU4 ... (Beispiel)

Die Busschnittstellen bendtigen eine externe 24 V Versorgungsspannung und sind somit auch bereit,
wenn das Gerat nicht mit Netzspannung versorgt ist. Die Parametrierung und Diagnose der
Busschnittstelle ist somit auch unabhangig von einem Frequenzumrichter moglich.
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Bezeichnung *)

Materialnummer

Dokument

Busschnittstellen

SK CU4-CAO(-C)

CANopen

275271001 / (275271501)

11275271001 / (T1 275271501)

SK CU4-DEV(-C)

DeviceNet

275271002 / (275271502)

11275271002 / (T1 275271502)

SK CU4-ECT(-C)

EtherCAT

275271017 / (275271517)

11275271017 / (T1 275271517)

SK CU4-EIP(-C)

Ethernet IP

275271019/ (275271519)

11275271019 / (T1 275274519)

SK CU4-PBR(-C)

PROFIBUS DP

275271000 / (275271500)

11275271000 / (T1 275271500)

SK CU4-PNT(-C)

PROFINET 10

275271015/ (275271515)

11275271015 / (T1 275271515)

SK CU4-POL(-C)

POWERLINK

275271018 / (275271518)

11275271018 / (T1 275271518)

10 - Erweiterungen

SK CU4-I0E(-C)

275271006 / (275271506)

11275271006 / (T1275271506)

SK CU4-I0E2(-C)

275271007 / (275271507)

11275271007 / (T1275271507)

SK CU4-REL(-C)

275271011/ (275271511)

11275271011 / (T1275271511)

Netzteile

SK CU4-24V-123-B(-C)

275271108 / (275271608)

11275271108 / (T1275271608)

SK CU4-24V-140-B(-C)

275271109 / (275271609)

11275271109 / (T1275271609)

Sonstiges

SK CU4-FUSE(-C)

Sicherungsbaugruppe

275271122/ (275271622)

11275271122 / (T1275271622)

SK CU4-MBR(-C)

El. Bremsgleichrichter

275271010/ (275271510)

11275271010 / (T1275271510)

*  Alle Baugruppen mit der Kennzeichnung —C haben lackierte Platinen, damit sie in IP6x Geraten eingesetzt werden kdnnen.
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3.2.2 Externe Technologieboxen SK TU4-... (Anbau Baugruppen)
Externe Technologieboxen erméglichen es, den Funktionsumfang der Gerate modular zu erweitern.

Es stehen, abhangig vom Baugruppentyp, verschiedene Ausflihrungen (unterschieden nach dem IP —
Schutzgrad, mit oder ohne Steckverbinder u. A.) zur Verfiigung. Sie kénnen mit der entsprechenden
Anschlusseinheit direkt am Gerat oder mit einem optionalen Wandmontagekit auch in dessen Nahe
montiert werden.

Jede Technologiebox SK TU4-... bendtigt immer eine zugehoérige Anschlusseinheit
SK TI4-TU-....

Abbildung 23: externe Technologieboxen SK TU4-... (Beispiel)

Bei den Bus-Baugruppen bzw. der 1/O-Erweiterung besteht die Mdglichkeit, tiber die RJ12-Buchse
(hinter einer transparenten Verschraubung (Diagnoseglas)) auf den Systembus und somit auf alle an
ihn angeschlossenen aktiven Gerate (Frequenzumrichter, weitere SK xU4-Baugruppen) mittels
ParameterBox SK PAR-3H bzw. PC (NORDCON - Software) zuzugreifen.

Die Bus-Module bendtigen eine 24 V Versorgungsspannung. Liegt die Versorgungsspannung an,
dann sind die Bus-Module auch dann bereit, wenn der Frequenzumrichter nicht in Betrieb ist.
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Typ IP55 | IP66 | M12 Bezeichnung Materialnummer Dokument
CANopen X SK TU4-CAO 275 281 101 T1275281101
X SK TU4-CAO-C 275 281 151 T1275281151
X X | SK TU4-CAO-M12 275 281 201 T1275281201
X X | SKTU4-CAO-M12-C 275 281 251 T1275281251
DeviceNet X SK TU4-DEV 275 281 102 T1275281102
X SK TU4-DEV-C 275 281 152 T1275281152
X X | SK TU4-DEV-M12 275 281 202 T1275281202
X X | SK TU4-DEV-M12-C 275 281 252 T1275281252
EtherCAT X SK TU4-ECT 275 281 117 T1275281117
X SK TU4-ECT-C 275 281 167 T1275281167
EtherNet / IP X X | SK TU4-EIP 275281 119 T1275281119
X X | SKTU4-EIP-C 275 281 169 T1275281169
POWERLINK X SK TU4-POL 275281 118 T1275281118
X SK TU4-POL-C 275 281 168 T1275281168
PROFIBUS DP X SK TU4-PBR 275 281 100 T1275281100
X SK TU4-PBR-C 275 281 150 T1275281150
X X | SK TU4-PBR-M12 275 281 200 T1275281200
X X | SKTU4-PBR-M12-C 275 281 250 T1275281250
PROFINET IO X SK TU4-PNT 275281 115 T1275281115
X SK TU4-PNT-C 275 281 165 T1275281165
X X | SKTU4-PNT-M12 275 281 122 T1 275281122
X X | SK TU4-PNT-M12-C 275 281 172 T1 275281172
I/O - Erweiterung X SK TU4-I0E 275 281 106 T1275281106
X SK TU4-I0OE-C 275 281 156 T1275281156
X X | SK TU4-IOE-M12 275 281 206 T1275281206
X X | SK TU4-IOE-M12-C 275 281 256 T1275281256
Erforderliches Zubehor (Jedes Modul benétigt zwingend eine zugehoérige Anschlusseinheit)
Anschlusseinheit X SK TI4-TU-BUS 275 280 000 T1 275280000
X SK TI4-TU-BUS-C 275 280 500 T1 275280500
Optionales Zubehor

Wandmontagekit | x | x| | SK TIE4-WMK-TU 275 274 002 T1 275274002

Tabelle 9: externe Bus — Baugruppen und 10-Erweiterungen SK TU4- ...
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Handbuch fur Frequenzumrichter DRIVESYSTEMS
Typ IP55 | IP66 Bezeichnung Materialnummer Dokument
Netzteil 24 V / 1~ 230V X SK TU4-24V-123-B 275281 108 T1275281108
X | SK TU4-24V-123-B-C 275 281 158 T1275281158
Netzteil 24 V / 1~ 400V X SK TU4-24V-140-B 275281 109 T1275281109
X | SK TU4-24V-140-B-C 275 281 159 T1275281159
PotentiometerBox 1~ 230V X SK TU4-POT-123-B 275281 110 T1275281110
X | SK TU4-POT-123-B-C 275 281 160 T1275281160
PotentiometerBox 1~ 400V X SK TU4-POT-140-B 275 281 111 T1275281111
X | SK TU4-POT-140-B-C 275 281 161 T1275281161
Erforderliches Zubehor (Jedes Modul benétigt zwingend eine zugehorige Anschlusseinheit)
Anschlusseinheit X SK TI4-TU-NET 275 280 100 T1275280100
X | SKTI4-TU-NET-C 275 280 600 T1 275280600
Optionales Zubehor
Wandmontagekit | X | X [SKTIE4-WMK-TU 275 274 002 T1 275274002

Tabelle 10: externe Baugruppen mit Netzteil SK TU4-24V- ... | SK TU4-POT- ...

Typ IP55 | IP66 Bezeichnung Materialnummer Dokument
Wartungsschalter X SK TU4-MSW 275281 123 T1275281123
X | SK TU4-MSW-C 275281 173 T1275281173
X SK TU4-MSW-RG 275281 125 T1275281125
X | SK TU4-MSW-RG-C 275281 175 T1275281175

Erforderliches Zubehor (Jedes Modul benétigt zwingend ein

e zugehorige Anschlusseinheit)

Anschlusseinheit X SK TI4-TU-MSW 275 280 200 T1 275280200
X | SK TI4-TU-MSW-C 275 280 700 T1 275280700

Optionales Zubehor
Wandmontagekit | X | X |SKTIE4-WMK-TU 275 274 002 TI 275274002

Tabelle 11: externe Baugruppen — Wartungsschalter SK TU4-MSW- ...
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3.2.3 Steckverbinder

Die Verwendung von optional verfligbaren Steckverbindern fiir Leistungs- und Steueranschliisse
ermoglicht es nicht nur, die Antriebseinheit im Servicefall nahezu ohne Zeitverlust auszutauschen,
sondern auch die Gefahr von Installationsfehlern beim Gerateanschluss zu minimieren. Im Folgenden
sind die gangigsten Steckverbindervarianten zusammengefasst. Die moglichen Montageplatze am
Gerat sind im Kapitel 2.2.1 "Optionsplatze am Gerat" aufgefihrt.

3.2.3.1 Steckverbinder fiir Leistungsanschluss

Far den Motor- bzw. den Netzanschluss stehen verschiedene Steckverbinder zur Verfigung.

Abbildung 24: Beispiele fiir Gerate mit Steckverbinder fiir Leistungsanschluss

Es stehen folgende 3 Anschlussvarianten, die auch miteinander kombiniert werden kdnnen
(Beispiel ,,-LE-MA*®) zur Wahl:

Montagevariante | Bedeutung
...-LE Leistungseingang
...-LA Leistungsabgang
...~ MA Motorabgang
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Steckverbinder (Auswahl)

Typ Daten Bezeichnung Material Nr. Dokument
Leistungseingang 500V, 16 A | SK TIE4-HANQS8-K-LE-MX 275 135 030 T1 275135030
Leistungseingang 500V, 16 A | SK TIE4-HAN10E-M1B-LE 275135 070 T1 275135070
Leistungseingang 500V, 16 A | SK TIE4-HAN10E-M2B-LE 275 135 000 T1 275135000
Leistungseingang 690V,20 A |SK TIE4-QPD_3PE-K-LE 275274 125 T1 275274125
Leistungseingang 630V, 16 A SK TIE4-NQ16-K-LE 275274 133 T1275274133
Leistungseingang + 400V, 16 A | SK TIE4-2HANQS-K-LE-LA 275274 110 T1 275274110
Leistungsabgang
Leistungseingang + 600V, 16 A | SK TIE4-2HANQ5-M-LE-MA-001 275274 123 T1 275274123
Motorabgang
Leistungsabgang 500V, 16 A | SK TIE4-HAN10E-M2B-LA 275135010 T1275135010
Leistungsabgang 500V, 16 A | SK TIE4-HANQS8-K-LA-MX 275 135 040 T1275135040
Motorabgang 500V, 16 A | SK TIE4-HAN10E-M2B-MA 275 135 020 T1 275135020
Motorabgang 500V, 16 A | SK TIE4-HANQS8-K-MA-MX 275 135 050 T1 275135050

(il Information

Durchschleifen der Netzspannung

Beim Durchschleifen der Netzspannung ist die zuldssige Strombelastung der Anschlussklemmen, Stecker und
Zuleitungen einzuhalten. Eine Nichtbeachtung kann beispielsweise zu thermischen Schaden an stromfihrenden
Baugruppen und deren unmittelbarer Umgebung fihren.
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3.2.3.2 Steckverbinder fiir Steueranschluss

Es stehen verschiedene M12 Rundsteckverbinder als
Flanschstecker bzw. Flanschbuchsen zur Verfligung.
Die Steckverbinder sind zum Einbau in eine M16
Verschraubung des Gerates bzw. in die einer externen
Technologiebox vorgesehen. Die Schutzart (IP67) der
Steckverbinder gilt nur im verschraubten Zustand. Die
Farbkodierung der Steckverbinder (Kunststoffkérper
innen und Abdeckkappen) basiert, wie auch die -
Verwendung von Kodierzapfen / -nuten, auf funktionelle
Anforderungen und soll einer Fehlbedienung
vorbeugen.

FUr den Einbau in eine M12 Verschraubung bzw. M20
Verschraubung stehen passende Reduzierungen /
Erweiterungen zur Verfligung l

(il Information Uberlastung Steuerteil SK 2x0E

Das Steuerteil des Gerates kann Uberlastet und zerstért werden, wenn die 24 V DC Versorgungsklemmen des
Gerates mit einer anderen Spannungsquelle verbunden werden.

Daher ist insbesondere bei der Montage von Steckverbindern fiir den Steueranschluss darauf zu achten, dass
eventuell vorhandene Adern fiur die 24 V DC Versorgung nicht am Gerat angschlossen, sondern entsprechend
isoliert werden (Beispiel Steckverbinder fiir den Systembusanschluss, SK TIE4-M12-SYSS).

Steckverbinder (Auswahl)

Typ Ausfiihrung Bezeichnung Materialnummer Dokument
Spannungsversorgung Stecker SK TIE4-M12-POW 275 274 507 T1 275274507
Sensoren / Aktoren Buchse SK TIE4-M12-INI 275 274 503 T1 275274503
Initiatoren und 24 V Stecker SK TIE4-M12-INP 275 274 516 T1275274516
AS-Interface Stecker SK TIE4-M12-ASI 275 274 502 T1 275274502
AS-Interface — Aux Stecker SK TIE4-M12-ASI-AUX 275274 513 T1275274513
PROFIBUS (IN + OUT) Stecker + SK TIE4-M12-PBR 275 274 500 T1 275274500

Buchse

Analogsignal Buchse SK TIE4-M12-ANA 275 274 508 T1 275274508
CANopen bzw. Stecker SK TIE4-M12-CAO 275 274 501 T1275274501
DeviceNet IN

CANopen bzw. Buchse SK TIE4-M12-CAO-OUT 275 274 515 T1 275274515
DeviceNet OUT

Ethernet Buchse SK TIE4-M12-ETH 275 274 514 T1275274514
Systembus IN Stecker SK TIE4-M12-SYSS 275 274 506 T1 275274506
Systembus OUT Buchse SK TIE4-M12-SYSM 275 274 505 T1 275274505
HTL Geber Buchse SK TIE4-M12-HTL 275274 512 T1 275274512
Sicherer Halt Buchse SK TIE4-M12-SH 275 274 509 T1 275274509
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3.2.4 Poti-Adapter, SK CU4-POT
Material-Nr.: 275 271 207

Die digitalen Signale R und L kdénnen direkt auf die digitalen Eingdnge 1 und 2 des
Frequenzumrichters gelegt werden.

Das Potentiometer (0 - 10 V) kann Uber einen analogen Eingang des Frequenzumrichters — sofern
vorhanden - oder den einer I/O-Erweiterung ausgewertet werden. Darlber hinaus bietet ein optionales
24 V - Modul (SK xU4-24V-...) die Méglichkeit, analoge Sollwerte in proportionale Impulse (Frequenz)
umzuwandeln. Diese Impulse kdnnen dann wiederum uUber einen der digitalen Eingange 2 oder 3
(P420 [02]/[03] = 26/27) des Frequenzumrichters in Form eines Sollwertes (P400 [-06]/[-07])
ausgewertet werden.

Modul SK CU4-POT Anschluss: Klemmen Nr. Funktion
(Mat. Nr.: 275 271 207)
SK 2x0E SK 2x5E
Pin Farbe FU FU Netzteil
1 braun 24V-Versorgungsspannung 43 44 Drehschal
- rehschalter
2 schwarz Freigabe R (z.B. DIN1) 21 21 L-OFF -R
3 weild Freigabe L (z.B. DIN2) 22 22
4 weil Abgriff an AIN1+ 14 14 )
5 braun Referenzspannung 10V 11 11 I:gtsgtlometer
6 blau Analog Ground AGND 12 12
1/3~ 230/400V + PE
L1-L2/N-L3
230/400V
. (A)GND  (bl)
Frequenzumrichter 12(40)
SK 2x0E-... 010V (ws)
14
11 10V=" (br)
i)
K]
Qo
5 | 2av= (br) (br)
E 43
e A
Q@ 1
<
g R (sw)
221
1) L R/0/L Poti
22 Schalter 0-10

Abbildung 25: Anschlussschema SK CU4-POT, Beispiel SK 2x0E
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1/3~115/230/400V + PE

L1-L2/N-L3 L1-L2/N
115/230/400V 115/230/400V
Frequenzumrichter 24V Netzteil
SK 2x5E-... SK CU4-24V-...
24v= (br)
44 Steuerklemmenleiste
GND (bl)
40 44 40 44 ... 11 14 12 B1
AGND o
_% 21 If 0-10V
% 22 [ oo 1=
E 28F——"
5 o4 (br) (br) (ws)| |(b)
x< (sw)
g o
2 (ws) -
N ol
R/0/L Poti
Schalter 0-10
SK CU4-POT

Abbildung 26: Anschlussschema SK CU4-POT und Parametrierung, Beispiel SK 2x5E

DIP-Schalter-Einstellung (S1:): DIP3 = off, DIP4 = on, DIP5 = off (siehe Kapitel 4.3.2.2 "DIP-
Schalter (S1)" auf Seite 109)

oder
empfohlene P400 [07] =1 P420 [02] = 2

Parameter-Einstellung, P420 [01] = 1 P420 [03]= 26
S1: DIP1-8 = off
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4 Inbetriebnahme

A WARNUNG

Unerwartete Bewegung

Das Anlegen der Versorgungsspannung kann das Gerat direkt oder indirekt in Betrieb setzen.
Dadurch kann eine unerwartete Bewegung des Antriebes und der daran angeschlossenen Maschine
ausgefiihrt werden, die zu schweren oder toédlichen Verletzungen und / oder Sachschaden fiihren
kann. Mégliche Ursachen flr unerwartete Bewegungen sind z. B.:

— Parametrierung eines ,automatischen Anlaufes*

— fehlerhafte Parametrierungen

— Ansteuerung des Gerates mit einem Freigabesignal durch Ubergeordnete Steuerung (lber 10-
oder Bussignale)

— falsche Motordaten

— Falschanschluss eines Drehgebers

— Lésen einer mechanischen Haltebremse

— @&aulere Einfluisse wie Schwerkraft oder anderweitig auf den Antrieb wirkende kinetische
Energie

— In IT-Netzen: Netzfehler (Erdschluss).

» Zur Vermeidung einer daraus resultierenden Gefahrdung ist der Antrieb / der Antriebsstrang gegen
unerwartete Bewegungen zu sichern (mechanisch blockieren und / oder entkoppeln,
Absturzsicherungen vorsehen u.s.w.) Aullerdem ist sicherzustellen, dass sich keine Personen im
Wirkungs- und Gefahrenbereich der Anlage befinden.

4.1 Werkseinstellungen

Alle von Getriebebau NORD gelieferten Frequenzumrichter sind in ihrer Werkseinstellung fur
Standardanwendungen mit 4 poligen Drehstrom-Normmotoren (gleicher Leistung und Spannung)
vorprogrammiert. Bei Verwendung von Motoren anderer Leistung oder Polzahl missen die Daten vom
Typenschild des Motors in den Parametern P201...P207 der Menlgruppe >Motordaten< eingegeben
werden.

Alle Motordaten (IE1, IE4) kdnnen mittels Parameter P200 voreingestellt werden. Nach Nutzung
dieser Funktion, wird dieser Parameter wieder auf 0 = keine Anderung zuriickgesetzt! Die Daten
werden einmalig automatisch in die Parameter P201...P209 geladen und kdnnen hier nochmals mit
den Daten des Motor-Typenschildes verglichen werden.
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P200 Motorlizte:
0 = keine Anderung 8 — 0.37kW¥ 400V
1 = kein Motor 9= 0.50PS 460V

2= 025kW 230V 10 = 0.55kW 230V
3I=033P5 230V 11= 0.75PS 230V
4= 025kW 400V 12 = 0.55kW 400V
5= 033PS 460V 13 = 0.75P5 460V
6= 037kW 230V 14= 0.75kW 230V

P204 P207 P200

ENG0034
IP55 Rot KL16  Th.CLF

60 Hz 460 VY
52A @
2,5 kW

cosg 0,74
1765 /min

P201 =

. P26 —

Fir den einwandfreien Betrieb der Antriebseinheit ist es noétig, mdglichst genaue Motordaten
entsprechend dem  Typenschild einzustellen. Insbesondere wird eine automatische
Statorwiderstandsmessung mittels des Parameters P220 empfohlen.

Motordaten fur IE2 / IE3 Motoren werden tUber die NORDCON-Software bereitgestellt. Mit Hilfe der
Funktion ,Motorparameter importieren* (sieche auch Handbuch zur NORDCON-Software BU 0000),
kann somit der gewlinschte Datensatz ausgewahlt und in das Gerat importiert werden.

G] Information Doppelbelegung DIN 2 und DIN 3

Die digitalen Eingange DIN 2 und DIN 3 werden flr 2 verschiedene Funktionalitaten verwendet:
1. fur die parametrierbaren digitale Funktionen (z. B. “Freigabe links”),
2. fur die Auswertung eines Inkrementalgebers.

Beide Funktionalitdten sind durch eine ,ODER* — Verknipfung gekoppelt.

Die Auswertung eines Inkrementalgebers ist immer aktiviert. Das bedeutet, wenn ein Inkrementalgeber
angeschlossen ist, ist sicherzustellen, dass die digitalen Funktionen ausgeschaltet sind (Parameter (P420 [-02] und
[-03]) bzw. per DIP-Schalter (siehe Kapitel 4.3.2.2 "DIP-Schalter (S1)" auf Seite 109)).

Ei] Information Vorrang DIP — Schalter

Es ist darauf zu achten, dass DIP-Schaltereinstellungen am Frequenzumrichter (S1) Vorrang vor den
Parametereinstellungen haben.

Auferdem sind die Einstellungen der integrierten Potentiometer P1 und P2 zu beriicksichtigen.

4.2 Auswahl Betriebsart fiur die Motorregelung

Der Frequenzumrichter ist in der Lage, Motoren aller Energieeffizienzklassen (IE1 bis IE4) zu regeln.
Motoren aus unserem Hause sind in den Effizienzklassen IE1 bis IE3 als Asynchronmotoren, IE4
Motoren hingegen als Synchronmotoren ausgefihrt.

Der Betrieb von IE4 — Motoren weist regelungstechnisch viele Besonderheiten auf. Um ideale
Ergebnisse zu ermdglichen, wurde der Frequenzumrichter daher insbesondere auf die Regelung der
IE4 — Motoren aus dem Hause NORD, die vom Aufbau her dem Typ einer IPMSM (Interior Permanent
Magnet Synchronous Motor) entsprechen, ausgelegt. Bei diesen Motoren sind die Permanentmagnete
in den Rotor eingebettet. Der Betrieb anderer Fabrikate ist bei Bedarf durch NORD zu priifen. Siehe
auch Technische Information TI1 80-0010 ,Projektierungs- und Inbetriebnahmerichtlinie fir NORD IE4-
Motoren mit NORD Frequenzumrichter*.
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4.2.1 Erlauterung der Betriebsarten (P300)

Der Frequenzumrichter bietet verschiedene Betriebsarten zur Regelung eines Motors. Alle
Betriebsarten kénnen sowohl auf ASM (Asynchronmotor) als auch auf PMSM (Permanentmagnet
Synchronmotor) angewendet werden, erfordern jedoch die Einhaltung von verschiedenen
Randbedingungen. Grundsatzlich handelt es sich bei allen Verfahren um ,Feldorientierte
Regelverfahren®.

1. VFC open-loop — Betrieb (P300, Einstellung ,,0%)

Dieser Betriebsart liegt ein spannungsgeflhrtes, feldorientiertes Regelverfahren (Voltage Flux
Control Mode (VFC)) zu Grunde. Es wird sowohl bei ASM als auch bei PMSM angewendet. Im
Zusammenhang mit dem Betrieb von Asynchronmotoren wird haufig auch der Begriff ,ISD —
Regelung“ genannt.

Die Regelung erfolgt jeweils geberlos und ausschlief3lich auf der Grundlage von festen Parametern
und Messergebnissen elektrischer Istwerte. Grundsatzlich gilt, dass flir die Verwendung dieser
Betriebsart keine spezifischen Einstellungen von Regelungsparametern erforderlich sind. Jedoch
ist die Parametrierung mdglichst genauer Motordaten eine wesentliche Bedingung flr einen
hochwertigen Betrieb.

Als Besonderheit fir den Betrieb von ASM gibt es zusatzlich die Mdglichkeit der Regelung nach
einer einfachen U/f — Kennlinie. Dieser Betrieb ist dann von Bedeutung, wenn es gilt, mehrere,
mechanisch nicht gekoppelte Motoren parallel an nur einem Frequenzumrichter zur betreiben bzw.
die Ermittlung der Motordaten nur vergleichsweise ungenau moglich ist.

Der Betrieb nach einer U/f Kennlinie eignet sich nur fir Antriebsaufgaben mit eher geringem
Anspruch auf Drehzahlgiite und Dynamik (Rampenzeiten = 1 s). Auch bei Arbeitsmaschinen, die
konstruktionsbedingt sehr stark zu mechanischen Schwingungen neigen, kann sich die Regelung
nach einer U/f — Kennlinie als vorteilhaft erweisen. Typischer Weise werden U/f — Kennlinien fur die
Regelung von Liiftern, bestimmten Pumpenantrieben oder auch bei Riihrwerken genutzt. Uber die
Parameter (P211) und (P212) (jeweils Einstellung ,0“) wird der Betrieb nach U/f — Kennlinie
aktiviert.

2. CFC closed-loop — Betrieb (P300, Einstellung ,1%)

Im Vergleich zur Einstellung “0” “VFC open-loop - Betrieb” handelt es sich hierbei grundsatzlich um
eine Regelung mit stromgefuhrter Feldorientierung (Current Flux Control). Fur diese Betriebsart,
die bei ASM funktional identisch zur bisher unter ,Servo-Regelung® geflihrten Bezeichnung ist, ist
die Verwendung eines Encoders zwingend erforderlich. Somit wird das exakte Drehzahlverhalten
des Motors erfasst und in die Berechnung fir die Motorregelung aufgenommen. Auch die
Ermittlung der Rotorlage wird durch den Drehgeber ermoglicht, wobei fiir den Betrieb einer PMSM
zusatzlich der Anfangswert der Rotorlage zu bestimmen ist. Das ermdglicht eine noch prazisiere
und schnellere Regelung des Antriebes.

Diese Betriebsart bietet sowohl fiur ASM als auch fir PMSM die bestmdéglichen Ergebnisse im
Regelverhalten und eignet sich besonders fir Hubwerksanwendungen oder Anwendungen mit
Anspruch auf hdchstmogliches dynamisches Verhalten (Rampenzeiten = 0,05 s). Den groéften
Vorteil weist diese Betriebsart im Zusammenhang mit einem IE4-Motor auf (Energieeffizienz,
Dynamik, Prazision).

3. CFC open-loop — Betrieb (P300, Einstellung ,2%)

Der CFC — Betrieb ist auch im open-loop — Verfahren, d.h. im geberlosen Betrieb mdglich. Hierbei
werden die Drehzahl- und Lageerfassung mittels ,Beobachter* aus Mess- und Stellwerten
bestimmt. Auch fir diese Betriebsart ist eine prazise Einstellung der Strom- und Drehzahlregler
Grundvoraussetzung. Diese Betriebsart eignet sich insbesondere fiir Anwendungen mit einem im
Vergleich zur VFC — Regelung hoherem Anspruch auf Dynamik (Rampenzeiten = 0,25 s) und
beispielsweise auch fir Pumpenanwendungen mit hohen Losbrechmomenten.
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4.2.2 Parameteriibersicht Reglereinstellung

Die folgende Darstellung bietet einen Uberblick Uiber alle Parameter, die, abhéngig von der gewéahlten
Betriebsart, von Bedeutung sind. Dabei wird u. A, zwischen ,relevant® und ,wichtig“ unterschieden,
was ein Indiz fir die geforderte Genauigkeit der betreffenden Parametereinstellung darstellt.
Grundsatzlich aber gilt, je genauer die Einstellungen vorgenommen werden, umso exakter erfolgt die
Regelung und umso héhere Werte sind bei Dynamik und Prazision im Betrieb des Antriebs moglich.

Eine detaillierte Beschreibung der einzelnen Parameter finden Sie im Kapitel 5 "Parameter".

= Parameter ohne Bedeutung ‘= Parameter in Werkseinstellung belassen
Ne= Anpassung des Parameters relevant 1“= Anpassung des Parameters wichtig
Gruppe Parameter Betriebsart
VFC open-loop CFC open-loop CFC closed-loop
ASM PMSM ASM PMSM ASM PMSM
P201 ... P209 v v v v v v
P208 ! ! ! ! ! !
P210 VN v v v ] 4]
P211, P212 -2 - - -
P215, P216 -1 - - - - -
8 P217 N N N N Z Z
= P220 v v v v v v
g P240 - v - v - \
P241 - \ - \ - S
P243 - \ - \ - S
P244 - \ - \ - S
P246 - \ - \ - S
P245, 247 - \ %} o} %} %
P300 v v v v v v
= P301 (0] (0] 1] (0] ! !
5 P310 ... P320 o o N N N N
s P312, P313, P315, P316 o o i J i N
& P330 ... P333 - N - N - N
P334 %] %] %] - ol
N = bei U/f — Kennlinie: prézise Anpassung des Parameters wichtig
2= bei U/f — Kennlinie: typische Einstellung ,0*
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4.2.3 Inbetriebnahmeschritte Motorregelung

Nachfolgend werden die wichtigsten Inbetriebnahmeschritte in ihrer idealen Reihenfolge benannt. Die
korrekte Umrichter-/Motorzuordnung und die Auswahl der Netzspannung werden vorausgesetzt.
Detaillierte Informationen, insbesondere zur Optimierung der Strom-, Drehzahl- und Lageregler von
Asynchronmotoren sind ausfiihrlich im Leitfaden ,Regleroptimierung® (AG 0100) beschrieben.
Ausfihrlich Inbetriebnahme- und Optimierungsinformationen fir PMSM im CFC-Closed-Loop-Betrieb
finden Sie im Leitfaden ,Antriebsoptimierung® (AG 0101). Hierzu sprechen Sie bitte unseren
technischen Support an.

1. Umrichter- und Motoranschluss in gewohnter Weise (A / Y beachten!) ausfiihren, Drehgeber,
sofern vorhanden, anschlief3en

2. Netzversorgung zuschalten

Werkseinstellung (P523) durchfiihren

4. Basismotor aus Motorliste (P200) wahlen (ASM-Typen befinden sich am Anfang der Liste, PMSM
am Ende, gekennzeichnet durch Typenangabe (z. B. ...80T...))

5. Motordaten (P201 ... P209) prifen und abgleichen mit Typenschild / Motordatenblatt

6. Statorwiderstandsmessung (P220) durchfihren - P208, P241[-01] werden gemessen, P241[-02]
wird errechnet. (Hinweis: bei Verwendung eines SPMSM ist P241[-02] mit dem Wert aus P241[-01]
zu Uberschreiben)

7. Drehgeber: Einstellungen prufen (P301, P735)

8. nur bei PMSM:

a. EMK-Spannung (P240) - Typenschild Motor / Motordatenblatt
b. Reluktanzwinkel (P243) bestimmen / einstellen (bei NORD-Motoren nicht erforderlich)
c. Spitzenstrom (P244) - Motordatenblatt
d. nur PMSM im VFC-Betrieb:
(P245), (P247) bestimmen
e. (P246) ermitteln

9. Betriebsart wahlen (P300)

10.Stromregler (P312 ... P316) bestimmen / einstellen
11.Drehzahlregler (P310, P311) bestimmen / einstellen
12.nur PMSM:

a. Regelverfahren (P330) wahlen

b. Einstellungen fiir Anlaufverhalten vornehmen (P331 ... P333)
c. Einstellungen fir O-Impuls des Gebers (P334 ... P335)

d. Aktivierung der Schleppfehleriberwachung (P327 # 0)

w

[ﬂ Information

Weitere Informationen zur Inbetriebnahme von NORD I|E4-Motoren mit NORD Frequenzumrichtern
finden Sie in der Technischen Information T180 0010.
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4.3 Inbetriebnahme des Gerates

Der Frequenzumrichter kann auf unterschiedliche Arten in Betrieb genommen werden:

a) Fur Einfachanwendungen (z.B. Forderanwendungen) durch die im Frequenzumrichter integrierten
DIP-Schalter (S1) (innenliegend) und die von auflen erreichbaren Potentiometer (nur SK 2x5E).

In dieser Konfiguration kann auf das steckbare EEPROM verzichtet werden.

b) Durch Parameteranpassungen mittels Bedien- und Parametrierbox (SK CSX-3H oder
SK PAR-3H) bzw. PC - gestitzter Software NORD CON.

Hierbei werden die Anderungen der Parameter im steckbaren EEPROM (,Memory-Modul)
gespeichert. Ist kein EEPROM gesteckt, so werden die Daten ab der Firmware V1.3 automatisch
im internen EEPROM abgelegt.

Ab Firmware V1.4 R2 werden die Daten generell im internen EEPROM abgelegt. Auf dem
externen EEPROM werden die Daten parallel abgelegt.

Bei alteren Firmwareversionen muss im Betrieb immer ein externes EEPROM (Memory- Modul)
gesteckt sein, um geanderte Parameterwerte dauerhaft speichern zu kénnen.

(il Information Voreinstellung physikalische 10s und 10 — Bits

Fir die Inbetriebnahme von Standardanwendungen ist eine begrenzte Anzahl der Ein- und Ausgénge des
Frequzenzumrichters (physikalische und 10-Bits) mit Funktionen vordefiniert. Diese Einstellungen sind ggf.
anzupassen (Parameter (P420), (P434), (P480), (P481)).

4.3.1 Anschluss

Zur Herstellung der grundsétzlichen Betriebsfahigkeit sind nach erfolgtem Aufbau des Gerétes auf den
Motor bzw. an das Wandmontagekit die Netz- und Motorleitungen an den entsprechenden Klemmen
anzuschlieBen (EX Abschnitt 2.4.2 "Elektrischer Anschluss Leistungsteil").

SK 2x5E: Aullerdem ist die Versorgung des Gerates mit einer 24 VV DC Steuerspannung zwingend
erforderlich.

[i] Information Steuerspannung SK 2x5E:

Die erforderliche 24V - Steuerspannung kann durch ein integrierbares (SK CU4-24V-...) oder externes
(SK TU4-24V-...) Netz - Optionsmodul oder eine vergleichbare 24 V DC Spannungsquelle (Ed Abschnitt 2.4.3
"Elektrischer Anschluss Steuerteil") realisiert werden.
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4.3.2 Konfiguration
Fir den Betrieb sind i. d. R. Anpassungen einzelner Parameter erforderlich.

In begrenztem Umfang kann die Konfiguration jedoch auch mit Hilfe des integrierten 8-poligen DIP -
Schalters (S1) erfolgen.

[i] Information Konfiguration iiber DIP - Schalter

Eine Vermischung von DIP - Schalter Konfiguration und (Software-)Parametrierung ist zu vermeiden.

4.3.21 Parametrierung

Zur Anpassung der Parameter ist die Verwendung einer Parametrierbox (SK CSX-3H / SK PAR) oder
der NORDCON-Software erforderlich.

Parametergruppe Parameternummern Funktionen Bemerkungen
Basisparameter P102 ... P105 Rampenzeiten und
Frequenzgrenzen
Motordaten P201 ... P207, (P208) Typenschilddaten Motor
P220, Funktion 1 Statorwiderstand einmessen | Wert wird in P208
geschrieben
alternativ Motordatenliste Auswahl eines 4-poligen
P200 NORD - Standardmotors aus
einer Liste
alternativ Motoridentifikation Komplettes Einmessen eines
P220, Funktion 2 angeschlossenen Motors
Bedingung: Motor max. 3
Leistungsstufen kleiner als
Frequenzumrichter
Steuerklemmen P400, P420 Analog-, Digitaleingénge
(il Information Werkseinstellungen

Vor einer Neuinbetriebnahme sollte sichergestellt werden, dass sich der Frequenzumrichter in seinen
Werkseinstellungen befindet (P523).

Erfolgt die Konfiguration auf Parameterebene, sind auRerdem die DIP-Schalter (S1) in die Position ,0“ (,OFF*) zu
versetzen.
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4.3.2.2 DIP-Schalter (S1)

Mit diesen DIP-Schaltern besteht die Moglichkeit, ohne zusatzliche Bedieneinheiten eine
Inbetriebnahme durchzufiihren. Weitergehende Einstellungen erfolgen dann (ber die Potentiometer
an der Oberseite des Frequenzumrichters (P1/ P2 nur SK 2x5E).

Nr.
it DIP-Schalter (S1)
Int Rerake 0 Interner Bremswiderstand nicht vorhanden
< g, 'E;‘:::]‘Ser | Interner Bremswiderstand vorhanden
= widerstand (2 Abschnitt 2.3.1)
&= Motordaten entsprechend der FU
LAl " 0 Nennleistung
a 7 69"'2 in kW bezogen auf 50 Hz, fmax = 50 Hz
E 22 g%t?ig';z' Motordaten entsprechend der FU
) I Nennleistung
:g’ in hp bezogen auf 60 Hz, fmax = 60 Hz
4 g COPY? 0 Keine Funktion
5 Kopierfunktion . . . . .
® 2 EEPROM I Kopierfunktion EEPROM aktiv, einmalig
DIP-Nr
o 5 4
Funktion 0 0 entsprechend P420 [1-4] und P400 [1-2]
g{,;‘ Potentiometer, bzw. P480 [1-4] und P481 [1-4]
Iun'lgrgié (I) (I) Weiter Details in der n&chsten Tabelle.
Lo (ist abhangig von DIP3 ,BUS®)
BUS 0 entsprechend P509 und P510 [1] [2]
3
Quelle
22 gtﬁluenrztvort& I Systembus (= P509=3 und P510=3)
oliwel
DIP-Nr
2 1
ADR 0 0 entsprechend P515 und 514 [32,
2/1  systembus 250kBaud]
20 Adresse/
Baudrate 0 | Adresse 34, 250 kBaud
ib e | 0 Adresse 36, 250 kBaud
|steckbares | ; | 1 Adresse 38, 250 kBaud
EEPROM s 1) eine geanderte Einstellung wird mit dem nachsten Netz-Einschalten

Ubernommen. Vorhandene Einstellungen in den Parametern P201-P209
und P105 werden (berschrieben!

2) bis Firmware Version 1.4 R1 war der DIP — Schalter mit U/F bezeichnet.
Uber den DIP — Schalter wurde eine Umschaltung zwischen den
Regelungsverfahren (U/F / - ISD — Regelung) ermdglicht.

[i] Information Werkseinstellung, Auslieferzustand

Im Auslieferzustand sind alle DIP-Schalter in Position ,0“ (,0ff). Die Ansteuerung erfolgt dabei mit digitalen
Steuersignalen (P420 [01]-[04]) und den im Frequenzumrichter integrierten Potentiometern P1 und P2 (P400 [01]-
[02]) (P1/ P2 nur SK 2x5E).

[i] Information Werkseinstellung 10-Bits

Fir die Ansteuerung des Frequenzumrichters tber In- / Out- Bits (z.B.: AS-i DIG In 1 - 4) sind in den dafir
relevanten Parametern (P480) und (P481) typische Werte voreingestellt (Details: L Abschnitt 5 "Parameter").

Die dortigen Einstellungen gelten sowohl bei Ansteuerung iiber AS-i - Bits als auch iiber BUS 1/O Bits.
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Details DIP-Schalter S1: 5/4 und 3

Gilltig fiir Gerate SK 20xE, SK 21xE (ohne AS-Interface on Board)

Funktionen gemalR Liste flr

DIP Funktionen gemaR Liste fur Digitalfunktionen (P420) Analogfunktionen (P400)
5 4 3 Dig1 Dig 2 Dig 3 Dig 4** Poti 1*** Poti 2***
off off off P420001" P420 [02]* E)Af}ongt;req - E)”éZ}Ongt;req o« P400 (011 P400 [02]*
{01} ,Freig R {02} ,Freig L L5Hz (Pacs[01]) 10H (P465[02]) {01} ,F Soll {15} ,Rampe
off on off {01},FreigR" {02} ,Freig L* {26} ,F Soll“*** {12} ,Quit* {05} ,F max" {04} ,F min*
on off off {45},3-on" {49} ,3-off" {47} ,Frequ +* {48} ,Frequ -* {05} ,F max*“ {15} ,Rampe*
50} ,F Arr Bit0 51} ,F Arr Bit1* 52} ,F Arr Bit2* 53} ,F Arr Bit3* « «
on on off iSHE (P465[01]) £10|}|Z (P465[02]) £20|}|Z (P465[03]) £35|}|Z (P465[04]) {05} »F max {15} "Rampe
Die Funktionen der Digitaleingange sind inaktiv (Steuerung uber Systembus), jedoch
fihren Einstellungen, die in den Parametern (P420 [01 ... 04]) vorgenommen werden bei
Funktionen, die in der Funktionsliste mit ..2 gekennzeichnet sind (Bsp.: {11}*=
off off on »Schnellhalt®) zu einer Aktivierung des entsprechend parametrierten Einganges P400 [01] P400 [02]
{01} ,F Soll* {15} ,Rampe*
P420 [01 P420 [02] {FZ)A;tZ}OFg?s)tfreq1“ {FZ)452}0F22tfreq2“
keine Funktion keine Funktion L5Hz (P4B5[01]) L10Hz (PA65[02])
off on on {14}, Fernstrg." .Geber-Spur A* .Geber-Spur B* {01} ,Freig R* {01} ,F Soll* {05} ,F max*
on off on {14}, Fernstrg.” {01} ,Freig R* {10} ,Sperr* {66} ,Brem. Iuf." {01} ,F Soll* {05} ,F max*
“ 51} ,F Arr Bit1* 52} ,F Arr Bit2* 53} ,F Arr Bit3* « «
on jon jon {14} "FemStrg' £10|}|Z (P465[02]) £20|}|Z (P465[03]) £35|}|Z (P465[04]) {05} »F max {15} ”Rampe
Erlduterung: (unterstrichene Klammerwerte) = (relevanter Parameter / Quelle der Funktion), z. B.: Parameter (P420[01])

{geschweifte Klammerwerte} = {Funktion} z.B.: {01} ,,Freigabe Rechts*

* Default-Einstellung | ** nur wenn vorhanden (Gerate ohne Funktion ,Sicherer Halt") | *** nur bei SK 2x5E

Gultig fur Gerate SK 22xE, SK 23xE (mit AS-Interface on Board)

Funktionen gemalR Liste flr

DIP Funktionen gemaf Liste flr Digitalfunktionen (P420) Digitalausgénge (P434)
5 4 3 ASi ASi ASi ASi ASi ASi ASi ASi
In1 In2 In3 In4 Out1 Out2 Out3 Out4
off off off P480[01°  P4sofoprr  PASOMOSL - psgojoar  pastiof PaB1I02 L o
{01} Freig R {02} FreigLs (04 .Festiet™ (ao) quit” {07y Error {18} Bereit: 9N -0
04} ,Festfr.1“ {05} ,Festfr.2* {06} ,Festfr.3“ {07} Festfr.4* . " : « h “
off on off ist (P465[01]) £10|-}|z (P465[02]) iZOI}h (P465[03]) £35I}|z (P465[04]) {07} ,Error {18} ,Bereit” ,Digin1" ,Digin2
on off off {01},FreigR* {02}, FreigL* {47},Frequ+* {48} ,Frequ-* {07} ,Error* {18} ,Bereit* ,Digin1“ ,Digin2"
51} ,F ArrB1 {52} FArrB2 {53} ,FArrB3 {14} . L L .
on on off GLEATOY B0 ey Ceanos Femsige  (07).Emor {18} Bereit' Digint* Digin2
Die Funktionen der ASI-In Bits sind inaktiv (Steuerung tber Systembus),
jedoch fiihren Einstellungen, die in den Parametern (P480 [01 ... 04])
vorgenommen werden bei Funktionen, die in der Funktionsliste mit ..2
gekennzeichnet sind (Bsp.: {11}*= ,Schnellhalt‘) zu einer Aktivierung des
off off on entsprechend parametrierten Bits E)‘;?T,é?:;r“ E%?T,égzr]eit“ ,Digln1* ,Digln2"
P480 [01] P480 [02] m‘ioFg?s’m . P480JOA4
keine Funktion  keine Funktion 1"/ (Pass[01) {12} ,Quit
« {04} ,JFestfr.1“ {05} ,Festfr.2* {06} ,Festfr.3“ ’ " : « " «
off on on {14} ,Fernst. L5Hz (Pas5[01)) Ll0kz (PA65[02])  =20M1z (P4B5[03]) {07} ,Error* {18} ,Bereit* ,DigIln1* ,Digln2
on off on {14}, Fernst* {01},FreigR {47}, Frequ+‘ {48} ,Frequ-“ {07},Error* {18},Bereit* ,DigIn1“ ,Digin2“
« {50} ,FArrBO {51},FArrB1 {52} F Arr B2 « s ; « : «
on on on {14} Femst® -7 (Pass[0t]) | 10z (P465[02]) | ~20hiz (PAGB[03] {07} ,Error* {18} ,Bereit* ,DigIn1“ ,DigIn2
Erlauterung: Siehe obere Tabelle
Hinweise: Die Funktionen der Potis*** P1 und P2 entsprechen denen bei Geraten ohne AS-Interface (siehe obere Tabelle).

In der Position OFF der DIP-Schalter 5 und 4 (Defaulteinstellung) sind zusatzlich auch die Digitaleingénge aktiv. Die Funktionen
entsprechen dann den Geraten ohne AS-Interface (obere Tabelle). In allen anderen DIP- Schalterkombinationen sind die
Funktionen der Digitaleingdnge deaktiviert.

ASi OUT1 und ASi OUT2 schleifen den Signalpegel (high / low) der Digitaleingange 1 und 2 durch.
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4.3.2.3 DIP-Schalter Analogeingang (nur SK 2x0E)

Die im SK 2xOE vorhandenen Analogeingange sind fir Strom- und
Spannungssollwerte geeignet. Zur korrekten Verarbeitung von
Stromsollwerten (0-20 mA / 4-20mA) ist es erforderlich den
betreffenden DIP - Schalter auf Stromsignale (,ON“) zu setzen.

Der Abgleich (auf drahtbruchsichere Signale (2-10 V / 4-20 mA) erfolgt
Uber die Parameter (P402) und (P403).

Zugang DIP - Schalter

OFF =0..10V

SK 2x0E Zugang Detail

BG1..3 ... von auf3en, mittlere
Diagnosedffnung

NoRP

DRIVESYSTEMS

BG 4 ...von innen

BU 0200 de-4920
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4.3.2.4 Potentiometern P1 und P2 (SK 2x0E BG 4 und SK 2x5E)

Der Sollwert kann mit dem integrierten Potentiometer P1 fest eingestellt werden. Die Anpassung von
Hochlauf- und Bremsrampen ist Uber das Potentiometer P2 moglich.

Potentiometer

Potentiometer
P1 (stufenlos) P2 (rastend)
0% P102/103 P105 - - -
10 % 02s 10 Hz 1 P102/103 P104
20 % 0,3s 20 Hz 2 0,.2s 2 Hz
30 % 0,5s 30 Hz 3 0,3s 5Hz
40 % 0,7s 40 Hz 4 0,5s 10 Hz
50 % 10s 50 Hz 5 0,7s 15 Hz
60 % 20s 60 Hz 6 10s 20 Hz
70 % 3,0s 70 Hz 7 2,0s 25 Hz
80 % 50s 80 Hz 8 3,0s 30 Hz
90 % 70s 90 Hz 9 50s 35 Hz
100 % 10,0 s 100 Hz 10 70s 40 Hz

Die Funktion von P1 und P2 ist abhangig von DIP 4/5, je nach Einstellung andert sich die Bedeutung.
P1 stellt im Standard den Sollwert von 0-100 % und P2 die Rampe von 0,2-7 s ein.
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4.3.3 Steckbares EEPROM (,,Memory-Modul*)

Der Frequenzumrichter verfligt Uber ein internes EEPROM und ein parallel dazu betriebenes
steckbares EEPROM (,Memory-Modul®) zur Speicherung und Verwaltung der Parameterdaten. Die
Daten werden vom Gerat parallel auf beiden Speichermedien verwaltet und erlauben so bei
Inbetriebnahmen oder im Servicefall den sicheren und schnellen Austausch von
Parametereinstellungen im Gerat.

4.3.3.1 Wechsel des steckbaren EEPROM (,,Memory-Modul*)

Ein wesentlicher Vorteil im Servicefall des SK 2xxE ist der einfache Datentransfer vom havarierten
Frequenzumrichter zum Ersatzgerat. Beim Datenaustausch Uber das steckbare EEPROM gibt es
jedoch folgendes zu beachten:

+ Der Datentransfer ist gezielt zu aktivieren (L Abschnitt 4.3.3.2 "Kopierfunktion").
» Eventuelle Einschrankungen, die durch den Wechsel zwischen Gerdten unterschiedlicher
Generationen bestehen, sind zu beachten.

Das steckbare EEPROM befindet sich an der
Unterseite des Gerates.

Durch Abnehmen des defekten
Frequenzumrichters (2) von der
Anschlusseinheit (1) wird der Zugang zum
EEPROM gewahrleistet. Das EEPROM wird
durch leichtes Zusammendricken der kurzen
{Ef Seiten entriegelt und anschliefend gezogen.

Im Ersatzgerat ist es wieder einzusetzen. Der
korrekte Sitz ist gewahrleistet, wenn die
Verriegelung des EEPROM hdrbar einrastet. Ein
seitenverkehrtes Einsetzen des EEPROM ist
nicht moglich.

e (1) | Anschlusseinheit

— l’L “ (2) | Frequenzumrichter, defekt

(3) | Frequenzumrichter, Ersatzgerat

Abbildung 27: Austausch steckbares EEPROM

Gerate ab der Hardwareversion ,EAA* besitzen einen leistungsfahigeren Prozessor als Gerate der 1.
Generation (Hardwareversion ,AAA®). Damit verbunden ist ein hdherer Funktionsumfang, wie z.B. die
integrierte PLC-Funktionalitat (SPS — Funktion) und der Betrieb von PMSM.

Um den hoheren Datenbestand zu verwalten, wurde die Kapazitat des
steckbaren EEPROM (,Memory-Modul“) erweitert. Das EEPROM mit der
hoheren Speicherkapazitat unterscheidet sich durch eine zusatzliche,
erhabene Markierung (,II*) auf dem Gehduse. Alternativ kann auch ein
Aufkleber mit der Kennzeichnung ,V2¢ angebracht sein.
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Abwartskompatibilitat:

Grundsatzlich ist es zulassig, Frequenzumrichter der alteren Generation mit einem EEPROM der
neueren Generation und umgekehrt zu betreiben.

Beachte!

Es ist vor dem Datenaustausch erforderlich, neben den Firmwarestanden (Softwareversionen) der
beiden Frequenzumrichter auch die Hardwareversionen der Frequenzumrichter und der EEPROMs zu
vergleichen, denn

— Frequenzumrichter mit dem Hardwarestand ,EAA* konnen die Daten eines EEPROM der ersten
Generation (EEPROM ohne Kennzeichnung) nur lesen. Das EEPROM kann nicht durch den
Frequenzumrichter beschrieben werden, sodass Parameteranderungen nur noch im Gerat
selbst und nicht mehr im EEPROM gespeichert werden.

— Frequenzumrichter mit dem Hardwarestand ,AAA“ kénnen die Daten eines EEPROM der
zweiten Generation (EEPROM mit Kennzeichnung) lesen und beschreiben. Jedoch werden nur
die auf dem EEPROM gespeicherten Daten verwendet, die der Frequenzumrichter aufgrund
seines alteren Konstruktionsstandes verarbeiten kann (Inkompatibilitat).

(il Information Inkompatibilitat

Beim Ubertragen von Datensidtzen zwischen Gerdten mit unterschiedlichen Firmwarestanden
(Softwarversionen), bei denen das Ersatzgerat einen alteren Stand aufweist als das defekte Gerat, kann es
immer zu Inkompatibilitaten bei einzelnen Funktionen fiihren. Daher empfehlen wir grundsatzlich ein Uptdate der
Firmware auf den aktuell fiir die Gerategeneration verfligbaren Softwarestand.

Nach dem Datentransfer wird grundsatzlich empfohlen, das im Lieferumfang des Ersatzgerates
enthaltene EEPROM wieder in das Ersatzgerat einzusetzen und die Daten aus dem Gerat auf das
EEPROM zu kopieren.

4.3.3.2 Kopierfunktion

Die Kopierfunktion befindet sich im Parameter P550 und ist ausfuhrlich im Handbuch beschrieben.
Dariiber hinaus ist auch eine Kopierfunktion verfiigbar, die, unabhangig vom Parameter P550, nur
durch Setzen eines DIP — Schalters ausgeldst wird.

Kopierfunktion DIP-Schalter S1 -6 ,,COPY*

Durch die neue Funktion des DIP-Schalterelements S1-6 (,COPY*) wird der gezielte Datentransfer
vom externen auf das interne EEPROM noch vereinfacht.

Wird beim Neustart des Frequenzumrichters am DIP-Schalterelement S1-6 eine Flanke 0 > 1
erkannt, wird automatisch ein Kopiervorgang der Daten vom steckbaren EEPROM auf das interne
EEPROM ausgelost.

Der Kopiervorgang dauert mehrere Sekunden. Wahrend des Kopiervorganges blinkt die Status LED
schnell, rot-grin im Wechsel.

* Wird ein Fehler beim Kopieren der Daten erkannt, bricht der Vorgang ab und eine Fehlermeldung
(E008.2 ,Kopierfehler extern®) wird generiert.

»  Wird kein steckbares EEPROM erkannt (nicht vorhanden oder defekt), bricht der Vorgang ab und
eine Fehlermeldung (E008.2 ,Kopierfehler extern“) wird generiert.

» Eine Unterbrechung des Datentransfers, durch beispielsweise vorzeitiges Abschalten der Netz-
bzw. Steuerspannung des Umrichters bricht den Kopiervorgang ab. Es wird keine Fehlermeldung
generiertl Der Abbruch ist nur durch eine Kontrolle der Parametereinstellungen des
Frequenzumrichters zu erkennen.

Bei Bedarf ist der Kopiervorgang zu wiederholen.
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Starten der Kopierfunktion

Um den Kopiervorgang auszulésen, ist der DIP — Schalter S1-6 ,COPY* von Position {0}
(Werkseinstellung) auf {1} zu setzen. Beim nachsten Neustart des Frequenzumrichters
(,POWER ON* (24 V)) wird hier eine Flanke 0 - 1 erkannt, der Kopiervorgang startet.

1. DIP-Schalter S1-6 “COPY* auf { 1 } setzen,
2. Frequenzumrichter einschalten (,POWER ON* (24 V)).
3. > Kopiervorgang startet.

Ein erneuter Start des Kopiervorganges ohne vorherige Anderung am DIP Schalter erfolgt nicht.

Um den Vorgang erneut auszuldsen, sind folgende Schritte durchzufiihren:

DIP-Schalter S1-6 “COPY* auf { 0 } setzen,
Frequenzumrichter einschalten (,POWER ON* (24 V)),
Frequenzumrichter ausschalten (,POWER OFF* (24 V)),
DIP-Schalter S1-6 “COPY* auf { 1 } setzen,
Frequenzumrichter einschalten (,POWER ON* (24 V)).
- Kopiervorgang startet.

U Y

(il Information Parameter P550

Die Funktion des DIP-Schalters S1-6 ,COPY* ist vergleichbar mit der Parameterfunktion P550 (,EEPROM
Kopierauftrag®, Einstellung { 1 } ,Ext. > Int. EEPROM?®). Diese Funktion ist auch weiterhin verfligbar.
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4.3.4 Inbetriebnahmebeispiele

Alle SK 2xxE - Gerate kdénnen grundsatzlich in ihrem Auslieferzustand betrieben werden. Es sind
Standardmotordaten eines 4-poligen Asynchron - Normmotors aus dem Hause NORD gleicher
Leistung parametriert. Der PTC-Eingang muss gebriickt werden, wenn kein Motor-PTC zur Verfiigung
steht. Wird ein automatischer Anlauf mit ,Netz ein“ bendtigt, ist der Parameter (P428) entsprechend

anzupassen.

4.3.41 SK 2x0E - Minimalkonfiguration

Der Frequenzumrichter stellt alle benétigten Steuerspannungen (24 V DC / 10 V DC) bereit.

1/3~230/400V + PE

L1-L2/N-L3
230/400V

Frequenzumrichter
SK 2x0E-...

Steuerklemmenleiste

12*
14+
11

43

21
22

38
39

*pei SK 220E und SK230E: GND (Klemme 40) verwenden
**bei SK 220E und SK230E: Analog In 2 (Klemme 16) verwenden und P400[02] auf {1} parametrieren

Funktion Einstellung
Sollwert Externes 10 kQ Potentiometer
Reglerfreigabe Externer Schalter S1
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4.3.4.2 SK 2x5E - Minimalkonfiguration
Minimalkonfiguration ohne Option

Der Frequenzumrichter ist mit einer externen Steuerspannung zu versorgen.

1/3~ 115/230/400V + PE
L1-L2/N-L3
115/230/400V
Frequenzumrichter
SK 2x5E-... ) 24v=
44
< GND
o 40
0
[} N I et ==
1= i i
. R
s 21 —e !
Y. i __ Schalter S1,
e
> .
o T
w 38 : 1
1
39 ; ﬁJ !
: Motor PTC!
Funktion Einstellung
Sollwert Integriertes Potentiometer P1
Frequenzrampe Integriertes Potentiometer P2
Reglerfreigabe Externer Schalter S1

Minimalkonfiguration mit Optionen

Um einen véllig autarken (von Steuerleitungen u. A. unabhéngigen) Betrieb zu realisieren, werden ein
Schalter und ein Potentiometer (z.B. SK CU4-POT) bendtigt. In Verbindung mit einem integrierten
Netzteil (SK CU4-...-24V) lasst sich so mit einem SK 2x5E eine Ldsung nur mit der Netzzuleitung
errichten, sowie eine bedarfsgerechte Drehzahl- und Drehrichtungssteuerung gewahrleisten
(£ Abschnitt 3.2.4 "Poti-Adapter, SK CU4-POT").

G] Information Analogsignal konvertieren

In den Netzteilen SK TU4-...-24V und SK CU4-...-24V ist ein 8-Bit A/D - Wandler integriert. Dadurch ist es
moglich ein Potentiometer oder eine andere analoge Sollwertquelle an das Netzteil anzuschlieRen. Das Netzteil
ist in der Lage, den analogen Sollwert in ein entsprechendes Impulssignal zu wandeln. Dieses Signal kann auf
einen digitalen Eingang des Frequenzumrichters angeschlossen und von diesem als Sollwert verarbeitet werden.
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Testbetrieb

Frequenzumrichter der Variante SK 2x0E in BG 4 und SK 2x5E, kénnen zu Testzwecken vollkommen
ohne Hilfsmittel in Betrieb genommen werden.

Hierfur sind nach erfolgtem elektrischen Anschluss (siehe Kapitel 2.4 "Elektrischer Anschluss") die
DIP - Schalter S1: 1 bis 5 des Frequenzumrichters in Position ,0“ (,OFF“) zu stellen (siehe Kapitel
4.3.2.2 "DIP-Schalter (S1)") und der Digitaleingang DIN1 (Klemme 21) fest auf 24 V - Steuerspannung
zu verdrahten.

Die Freigabe erfolgt, sobald das umrichtereigene Sollwertpotentiometer (Poti P1), aus der 0 % -
Position herausbewegt wird.

Der Sollwert kann durch weiteres stufenloses Verstellen des Potentiometers den Erfordernissen
angepasst werden.

Eine Rucknahme des Sollwertes auf 0 % versetzt den Frequenzumrichter in den Zustand
.Einschaltbereit”.

Mit Hilfe des Potentiometers P2 ist eine stufenweise Anpassung der Rampenzeiten in definierten
Grenzen ebenfalls maglich.

[i] Information Testbetrieb

Diese Einstellvariante eignet sich nicht zur Realisierung eines so genanten ,automatischen Anlaufes mit Netz*.

Um diese Funktion verwenden zu kénnen, ist es auf jeden Fall erforderlich, den Parameter (P428) ,Automatischer
Anlauf‘ auf die Funktion ,AN“ einzustellen. Die Anpassung von Parametern ist mit Hilfe einer Parametrierbox
(SK xxx-3H) oder der NORD CON - Software (Windows - PC und Adapterkabel erforderlich) moglich.
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4.4 Temperatursensoren

Die Stromvektor-Regelung des Frequenzumrichters kann durch den Einsatz eines Temperatursensors
noch weiter optimiert werden. Durch die permanente Messung der Motortemperatur wird zu jeder Zeit
und bei jeder Belastung die groéfitmdgliche Regelglite des Frequenzumrichters und in dem
Zusammenhang die optimale Drehzahlgenauigkeit des Motors erreicht. Da die Temperaturmessung
unmittelbar nach dem (netzseitigen) Einschalten des Frequenzumrichters beginnt, regelt der
Frequenzumrichter sofort optimal, auch dann, wenn der Motor nach einem zwischenzeitlichen ,Netz
Aus / Netz Ein“ des Frequenzumrichters schon eine erheblich erhdhte Temperatur aufweist.

m Information

Zur Ermittlung des Motor-Statorwiderstand sollte der Temperaturbereich 15 ... 25 °C nicht verlassen
werden.

Die Motor-Ubertemperatur wird gleichzeitig mit (iberwacht und fiihrt bei 155 °C (Schaltschwelle wie
beim Kaltleiter) zur Abschaltung des Antriebs mit der Fehlermeldung E002.

m Information

Polaritat beachten

Die Temperatursensoren sind gepolte Halbleiter, die in Durchlassrichtung zu betreiben sind. Hierzu ist
die Anode am Kontakt ,+“ des Analogeinganges anzuschlieRen. Die Kathode ist an Ground
anzuschlief3en.

Nichtbeachtung kann zu Fehimessungen fuhren. Ein Schutz der Motorwicklung ist damit nicht mehr
gewabhrleistet.

Freigegebene Temperatursensoren

Die Funktionsweise der freigegebenen Temperatursensoren ist untereinander vergleichbar. Jedoch
unterscheiden sich deren Kennlinienverldufe. Die korrekte Abstimmung der Kennlinien auf den
Frequenzumrichter erfolgt durch Anpassung folgender beiden Parameter.

Sensortyp Vorwiderstand P402[xx]" Abgleich 0 % P403[xx]" Abgleich 100 %
[kQ] vl vl
KTY84-130 2,7 1,54 2,64
PT100 2,7 0,36 0,49
PT1000 2,7 2,68 3,32
1) | Xx = Parameterarray, abhangig vom verwendeten Analogeingang

Tabelle 12: Temperartursensoren, Abgleich

Der Anschluss eines Temperatursensors erfolgt entsprechend nachfolgenden Beispielen.

Unter Beachtung der jeweiligen Werte fir den Abgleich 0 % [P402] und Abgleich 100 % [P403] sind
diese Beispiele auf alle 0.g. freigegebenen Temperatursensoren anwendbar.
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Anschlussbeispiele

SK CU4-IOE / SK TU4-I0E-...

Der Anschluss eines KTY-84 - Sensors ist an beiden Analogeingadngen der jeweiligen Option mdglich.
In folgenden Beispielen wird der Analogeingang 2 des jeweiligen Optionsmoduls verwendet.

SK CU4-IOE SK TU4-IOE
ACUT | v A AlNZ+ AINZ- | GND OV Analog I0's
17 11 16 15 12 07 A AN+ AlN1- | GNDA | AQUT

&

i o oy

g 8 -

P o MA | ANZ+ AlNZ- | GNDA Rz

N- [J %

n - o

i = i

+4 R1
=27k0
1
|

KT 84-130

Rv

+4 R

(Darstellung jeweils eines Ausschnitts der Klemmenleisten)

Parametereinstellungen (Analog-Eingang 2)

Folgende Parameter missen fiir die Funktion des KTY84-130 eingestellt werden.

1. Die Motordaten P201-P207 missen laut Typenschild eingestellt sein.
2. Der Motor-Statorwiderstand P208 wird bei 20°C mit P220 = 1 ermittelt.
3 Funktion Analog-Eingang 2, P400 [-04] = 30
(Temperatur Motor)
4. Der Modus Analog-Eingang 2, P401 [-02] = 1
(auch negative Temperaturen werden gemessen)
(ab Firmwarestand: V1.2)
5. Abgleich des Analog-Eingang 2: P402 [-02] = 1,54 V und P403 [-02] = 2,64 V
(bei Rv= 2,7 kQ)
6. Zeitkonstante anpassen: P161 [-02] = 400 ms (Filterzeitkonstante ist Maximum)
Der Parameter (P161) ist ein Baugruppenparameter. Er kann nicht am Frequenzumrichter, sondern muss direkt am 1/0-Modul eingestellt
werden. Die Kommunikation erfolgt z.B. durch Direktanschluss einer ParameterBox an die RS232 Schnittstelle des Moduls oder bei
Anschluss am Frequenzumrichter Uiber den Systembus. (Parameter (P1101) Objektauswahl — ... )
7. Motor-Temperaturkontrolle (Anzeige): P739 [-03]
120
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SK 2x0E

Der Anschluss eines KTY-84 - Sensors ist an beiden Analogeingangen des SK 2x0E mdglich. In
folgendem Beispiel wird der Analogeingang 2 des Frequenzumrichters verwendet.

SK 2x0E
10V A AIN2+ GND /0V
1 16 = 12*
™~
[*
- [==] -+
g a :
P~ '
) [J 5
] -
i = B
ol
+

* ggf. auch Klemme 40

Parametereinstellungen (Analog-Eingang 2)
Folgende Parameter missen fiir die Funktion des KTY84-130 eingestellt werden.

. Die Motordaten P201-P207 mussen laut Typenschild eingestellt sein.
2. Der Motor-Statorwiderstand P208 wird bei 20°C mit P220 = 1 ermittelt.
Funktion Analog-Eingang 2, P400 [-02] = 30

(Temperatur Motor)
4. Der Modus Analog-Eingang 2, P401 [-06] = 1
(auch negative Temperaturen werden gemessen)

5. Abgleich des Analog-Eingang 2: P402 [-06] = 1,54 V und P403 [-06] = 2,64 V
(bei RV= 2,7 kQ)

6. Zeitkonstante anpassen: P404 [-02] = 400 ms (Filterzeitkonstante ist Maximum)

7. Motor-Temperaturkontrolle (Anzeige): P739 [-03]

SK 2x5E
Der direkte Anschluss eines KTY-84 - Sensors an den SK 2x5E ist nicht mdglich.

Um diese Funktion auch am SK2x5E nutzen zu koénnen, ist die Verwendung eines
I/O - Erweiterungsmoduls (SK xU4-I0E) erforderlich.
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4.5 AS-Interface (AS-i)
Dieses Kapitel ist nur fur die Gerate des Typs SK 22xE / SK 23xE relevant.

4.5.1 Das Bussystem
Allgemeine Informationen

Das Aktor-Sensor-Interface (AS-Interface) ist ein Bussystem fir die untere Feldbusebene. Es ist in der
AS-Interface Complete Specification definiert und nach EN 50295, IEC62026 standardisiert.

Das Ubertragungsprinzip ist ein Single-Master-System mit zyklischem Polling. Seit der Complete
Specification V2.1 kdénnen an einer bis zu 100 m langen ungeschirmten Zweidrahtleitung bei
beliebiger Netzstruktur max. 31 Standard-Slaves, die das Gerateprofil $-7.0. verwenden, oder 62
Slaves im erweiterten Adressiermodus, die das Gerateprofil S-7.A. verwenden, betrieben werden.

Die Verdopplung der Anzahl méglicher Slave-Teilnehmer wird durch die Doppelvergabe der Adressen
1-31 und die Kennzeichnung ,A-Slave* bzw. ,B-Slave“ realisiert. Slaves im erweiterten
Adressiermodus sind durch den ID-Code A gekennzeichnet und somit fir den Master eindeutig zu
erkennen.

Es kdnnen Gerate mit Slave-Profilen S-7.0 und S-7.A. unter Beachtung der Adresszuordnung (siehe
Beispiel) innerhalb eines AS-i-Netzwerkes ab Version 2.1 (Masterprofil M4) gemeinsam betrieben
werden.

zulassig nicht zuldssig
Standardslave 1 (Adresse 6) Standardslave 1 (Adresse 6)
A/B-Slave 1 (Adresse 7A) Standardslave 2 (Adresse 7)
A/B-Slave 2 (Adresse 7B) A/B-Slave 1 (Adresse 7B)
Standardslave 2 (Adresse 8) Standardslave 3 (Adresse 8)

Die Adressierung erfolgt Gber den Master, der auch weitere Managementfunktionen zur Verfligung
stellt oder Uber ein separates Adressiergerat.

Geratespezifische Informationen

Die Ubertragung der 4-Bit-Nutzdaten (je Richtung) erfolgt mit effektiver Fehlersicherung bei Standard-
Slaves mit einer maximalen Zykluszeit von 5 ms. Bei Slaves im erweiterten Adressiermodus
verdoppelt sich aufgrund der héheren Teilnehmerzahl die Zykluszeit (max. 10 ms) fir Daten, die vom
Slave an den Master gesendet werden. Erweiterte Adressierungsvorgange fir die Sendung von Daten
an den Slave verursachen eine zusatzliche Verdopplung der Zykluszeit auf max. 21 ms.

Die AS-Interface-Leitung (gelb) Ubertragt Daten und Energie.

Bei den Sondergeraten SK 2x5E-...-AUX und ...-AXB ist der Anschluss einer weiteren
Zweidrahtleitung (schwarz) fiir den Anschluss einer Hilfsspannung (24 V DC) erforderlich. Hierbei ist
es nicht zwingend erforderlich, die Versorgung Uber eine Schutzkleinspannung (PELV - Protective
Extra Low Voltage) vorzunehmen, wird aber empfohlen.
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4.5.2 Merkmale und Technische Daten

Das Gerat kann unmittelbar in ein AS-Interface Netzwerk integriert werden und ist in seiner

Werkseinstellung so parametriert, das gangige AS-i Grundfunktionalititen sofort verfligbar si

nd.

Lediglich Anpassungen fiir anwendungsspezifische Funktionen des Gerates bzw. des Bussystems,
die Adressierung und der ordnungsgemale Anschluss der Versorgungs-, BUS-, Sensor- und Aktor-

Leitungen sind durchzufiihren.

Merkmale

» Galvanisch getrennte Busschnittstelle
» Statusanzeige (1 LED) (nur SK 225E und SK 235E)
» Konfiguration wahlweise Uber

— integrierte Potentiometer und DIP - Schalter

— oder durch Parametrierung
» 24V DC Versorgung der integrierten AS-i Baugruppe uber gelbe AS-i Leitung
» 24V DC Versorgung des Frequenzumrichters

— Uber gelbe AS-i Leitung (nur SK 225E und SK 235E, jedoch nicht Sonderversionen SK 2x5E-...-AUX
und -AXB)

— Uber schwarze Leitung bzw. eine andere 24 V DC Quelle — z. B. Netzteil SK xU4-24V-... (nur
Sonderversionen SK 2x5E-...-AUX und -AXB)

* Anschluss am Gerat

— Uber Klemmenleiste
— oder tber M12 Flanschsteckverbinder

Technische Daten AS-Interface

Wert

SK 220E / SK 230E
SK 225E-...-AXB

SK 235E-...-AXB

SK 225E / SK 235E | SK 225E-...-AUX

SK 235E-...-AUX

Bezeichnung

26,5-316 VDC 24V DC

Vi AS-i, PWR-Anschl 24V DC .25 mA ’ ’ ’ '
ersorgung i, nschluss , max m max. 290 mAY max. 25 mA
Slaveprofil S-7.A S-7.0
1/0-Code 7 7
ID-Code A 0
Ext. ID-Code 1/2 7 F
Adresse 1A—31A und 1B - 31B .1 - 31
(Auslieferzustand: 0A) (Auslieferzustand: 0)
. Slave > Master < 10 ms
<

ZyKluszeit Master = Slave < 21 ms =5ms
Anzahl Nutzdaten (BUS 1/O) 41/ 40 41/40

1) Davon max. 60 mA flr Peripherie (Initiatoren, angeschlossenes Parametriertool, Aktoren)
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4.5.3 Busaufbau und Topologie

Das AS-Interface Netz ist in beliebiger Form (Linien-, Stern-, Ring- und Baumstruktur) aufzubauen und
wird durch einen AS-Interface-Master als Schnittstelle zwischen SPS und Slaves verwaltet. Ein
bestehendes Netz kann jederzeit durch weitere Slaves bis zu einem Limit von 31 Standard-Slaves
oder 62 Slaves im erweiterten Adressiermodus erganzt werden. Die Adressierung der Slaves erfolgt
durch den Master oder ein entsprechendes Adressiergerat.

Ein AS-i-Master kommuniziert eigenstandig und tauscht Daten mit den angeschlossenen AS-i Slaves
aus. Im AS-Interface-Netzwerk dirfen keine normalen Netzteile verwendet werden. Es darf je
AS-Interface-Strang nur ein spezielles AS-Interface-Netzteil fiir die Spannungsversorgung eingesetzt
werden. Diese AS-Interface-Spannungsversorgung wird direkt an das gelbe Standardkabel (AS-i(+)
und AS-i(-)Leitung) angeschlossen und sollte so nahe wie mdglich beim AS-i-Master positioniert
werden, um den Spannungsabfall gering zu halten.

Um Stérungen zu vermeiden, ist der PE-Anschluss des AS-Interface-Netzteils (sofern vorhanden)
zwingend zu erden.

Die braune AS-i(+)- und die blaue AS-i(-)Ader vom gelben AS-Interface-Kabel diirfen nicht geerdet
werden.

Steuerung /
Automatisierungs-

gerat
AS-Interface
Netzteil AS-Interface
Master

AS-Interface
gelbe Leitung

24 V Hilfsversorgung

24 V Netzteil fiir schwarze Leitung

Hilfsenergie I
AS-i AS-i AUX
AS-Interface AS-Interface
Slave " Slave ?

max. Stromlast
beachten

Sensoren Aktoren Sensoren Aktoren

1) SK 22xE / SK 23xE

2) SK 225E-... / SK 235E-...-AUX bzw. -AXB 24 V DC Hilfsenergie an Klemmen 44/40
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4.5.4 Inbetriebnahme

4.5.41 Anschluss

Der Anschluss der AS-Interface Leitung (gelb) erfolgt Uber die Klemmen 84/85 der Klemmenleiste und
kann optional auch an einen entsprechend gekennzeichneten M12-Flanschsteckverbinder (gelb)
gefuhrt werden.

Details Steuerklemmen (I Abschnitt 0 "Details Steuerklemmen ")
Details Steckverbinder (L1 Abschnitt 3.2.3 "Steckverbinder")

Abbildung 28: Anschlussklemmen AS-i, links Baugrofe 1 — 3, rechts Baugrofe 4

Anschluss AS-Interface Anschluss Steuerspannung
Typ Sonderversion Baugrofe z.B. AUX — Leitung einer PELV
AS-i(+) AS-i(-) 24V DC GND
SK 220E, BG1-3 84 85 -1 -1
SK 230E BG4 84 85 44 1.2) 40"2
SK 225E, BG1-3 84 85 Anschluss nicht zulissig!
SK 235E |- AUX/-AXB BG1-3 84 85 44 40

1)  Das Steuerteil des Frequenzumrichters wird nicht aus der AS-i Leitung versorgt. Die erforderliche Hilfsspannung wird hierfiir vom Gerat
selbst generiert.

2)  Anschluss méglich, jedoch nicht erforderlich.

Tabelle 13: AS-Interface, Anschluss Signal- und Versorgungsleitungen

Wird das AS-Interface (,gelbe Leitung“) nicht verwendet, gelten die normalen Anschlussbedingungen
fir das Gerat (1 Abschnitt 0 "Details Steuerklemmen ").

(il Information 24 V DC |/ AS-Interface (sk 225E/ Sk 235E, auer -AUX, -AXB)

Bei Verwendung der gelben AS-Interface - Leitung:

— kann an den Klemmen 44/40 die Versorgungsspannung (26,5 - 31,6 V DC) fiir die Verwendung der

Digitaleingange bzw. sonstiger externe Peripherie (z.B. Aktoren) abgenommen werden. Der zuldssige
Gesamtstrom ist hierfiir auf 60 mA limitiert!
Die Klemme ,44"“ des Gerétes ist kurzschlussfest ausgefiihrt und wird bei Uberlastung durch ein
thermisches Sicherungselement abgeschaltet. Nach einer Abkuhlzeit, die von den
Umgebungsbedingungen abhangt, schaltet die Sicherung wieder ein.

— darf keine Spannungsquelle an die Klemmen 44/40 angeschlossen werden,

— erfolgt die Versorgung des Frequenzumrichters (iber die gelbe AS-i Leitung.
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Varianten einer 24 V - Versorgung der Peripherie (z.B. Aktoren)

(gultig fir SK 225E/ SK 235E, aufler ~AUX, -AXB)

(il Information Verwendung Wandmontagekit mit Liifter

Wird das Gerat mit einem Wandmontagekit vom Typ SK TIE4-WMK-L-... (£ Abschnitt 2.1.3.2 "Wandmontagekit
mit Lifter") betrieben, ist folgendes zu beachten:

* Versorgung des Lifters durch den Frequenzumrichter ist nicht zulassig
» Versorgung des Lifters ausschlief3lich durch eine separate 24 V DC Spannungsquelle gewahrleisten (siehe
nachfolgendes Beispiel: ,Variante 2 — Verwendung eines optionalen Netzteils SK xU4-24V-... ).

Variante 1 — Anschluss an 24 V (Klemme 44)
» Das Limit von 60 mA fur die maximale Belastung (Summenstrom) ist dabei einzuhalten.

Anschlussbeispiel:
A SK229E123%E ; (SKTH..) ...
[44[e4]40]85]|21[22]23]2440] 1 |40]77|78[ - [79]80]38]39]
ASl-Master
N -
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Variante 2 — Verwendung eines optionalen Netzteils SK xU4-24V-...

Da die zulassige Belastung der Klemme 44 bei Verwendung des AS-Interface auf 60 mA limitiert ist,
besteht bei hdherem Strombedarf die Mdglichkeit, ein Netzteil (z.B. SK CU4-24V-...) zur Versorgung
der zusatzlichen Peripherie einzubinden. Allerdings darf unter keinen Umstidnden die 24 V-
Spannung des Netzteils an den Frequenzumrichter angeschlossen werden (Siehe auch

folgendes Anschlussbeispiel).

Anschlussbeispiel:

SK 225E/236E - (SK Tl4...)

|44]8a]ao|ss|21]22[23]24]40] 1 Jac|77{78] - [79]eo]s8fag]

ASl-Master

[V

SK CU4-24V

[44[40]aa]ao]11]1a]12[B1fac] 1] 2| [Pe|PE]

(™~ >SKTI4_ )

2
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4.54.2 Anzeigen

Der Zustand des AS-Interface wird durch eine
mehrfarbige LED AS-i signalisiert.

LED AS-i Bedeutung
AUS » Keine AS-Interface Spannung an der Baugruppe
» Anschlussleitungen nicht angeschlossen oder vertauscht
grin AN * Normaler Betrieb (AS-Interface aktiv)
rot AN » kein Datenaustausch
— Slave Adresse = 0 (Slave steht noch in Werkseinstellung)
— Slave nicht in LPS (Liste der projektierten Slaves)
— Slave mit falscher 10/ID
— Master im STOP Mode
— Reset aktiv
rot / griin » Peripherie Fehler
im Wechsel — Steuerteil am Gerat lauft nicht an

Blinken (2 Hz) "

(AS-i Spannung zu niedrig oder Steuerteil defekt)

1) Einschalthaufigkeit je Sekunde, Beispiel: 2 Hz = LED 2 x je Sekunde ,Ein“

Die LED AS-i ist nur verfuigbar bei Geraten des Typs SK 2x0E BG4 und SK 2x5E.
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4.5.4.3 Konfiguration

Die wichtigsten Funktionalitdten (Funktionen der Sensor- / Aktor- Signale tUber AS-Interface sowie der
,on Board -Potentiometer* P71 und P2 (nur SK2xOE BG4 und SK2x5E)) lassen sich am
Frequenzumrichter Giber DIP4 und DIP5 des DIP-Schalters S1 einstellen (J Abschnitt 4.3.2.2 "DIP-
Schalter (S1)").

Alternativ hierzu kdnnen die Funktionen auch jeweils Uber die Arrays [-01] ... [-04] der Parameter
(P480) und (P481) zugeordnet werden (d Abschnitt 5 "Parameter"). Einstellungen, die in diesen
Parametern vorgenommen werden, sind jedoch nur wirksam, wenn die DIP-Schalter S1: (DIP4 und
DIP5) in Position ,,0“ (,,OFF*) stehen.

Die Funktionen der integrierten Potentiometer P1 und P2 (nur SK 2x0E BG 4 und SK 2x5E) kdnnen im
Parameter (P400) angepasst werden.

[i] Information DIP - Schalter

In den Defaulteinstellungen der DIP-Schalter (S1:DIP4/5 = ,0“ (,off)) sind die digitalen Eingédnge des
Frequenzumrichters aktiv.

Sobald jedoch einer der beiden DIP-Schalter in Position ,|I“ (,ON“) gesetzt wird, werden die Digitaleingdnge
funktionslos geschaltet. Die Gateway- Funktion der Digitaleingdnge 1 und 2 auf die AS-i-Out Bits 2 und 3 bleibt
jedoch erhalten.

[i] Information Uberlastung der 24 V Versorgung

Betrifft bei Verwendung AS-Interface die Geréte des Typs SK 2x5E (nicht Sonderausfiihrung SK 225E-...-AUX
und ...-AXB)

Aufgrund der geringen Lastreserven der Kleinspannung bei Verwendung des AS-Interface wird empfohlen, die
Parametrierung des Frequenzumrichters vorzugsweise mit Hilfe der NORD CON - Software durchzufiihren. Die
Verwendung einer Parametrierbox (SK PAR-3H / SK CSX-3H) kann insbesondere bei langerem Betrieb dieser
Box zu Schaden am Frequenzumrichter fiihren.
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Bus 1/O Bits

A WARNUNG

Unerwartete Bewegung durch automatischen Anlauf

Im Fehlerfall (Kommunikationsabbruch oder Trennung der Busleitung) schaltet das Gerat automatisch
ab, da die Freigabe des Gerates nicht mehr ansteht.

Die Wiederherstellung der Kommunikation kann zu einem automatischen Anlauf und damit zu einer
unerwarteten Bewegung des Antriebes fihren. Um eine Gefédhrdung zu vermeiden, ist ein moglicher
automatische Anlauf wie folgt zu unterbinden:

* Tritt ein Kommunikationsfehler auf, muss der Busmaster aktiv die Steuerbits auf ,Null“ setzen.

Initiatoren kénnen direkt an die Digitaleingédnge des Frequenzumrichters angeschlossen werden. Der
Anschluss von Aktoren ist Uber die verfigbaren digitalen Ausgange des Gerates moglich. Folgende
Belegungen sind fur die jeweils vier Nutzdatenbits vorgesehen:

Status
BUS-IN Funktion (P480[-01...-04]) Zustand
Bit1 | Bit 0

Bit 0 Freigabe rechts 0 0 | Motor ist ausgeschaltet
Bit 1 Freigabe links 0 1 Drehfeld rechts liegt am Motor an
Bit 2 Festfrequenz 2 (- P465 [-02]) 1 0 | Drehfeld links liegt am Motor an
Bit 3 Stérung quittieren " 1 1 | Motor ist ausgeschaltet
1) Quittieren durch Flanke 0 > 1.

Bei Steuerung tiber den Bus erfolgt die Quittierung nicht

automatisch durch eine Flanke an einem der

Freigabeeingange.

Status
BUS-OUT | Funktion (P481 [-01 ... -04]) Zustand
Bit1 | Bit 0

Bit 0 Umrichter bereit 0 0 | Stoérung aktiv
Bit 1 Warnung 0 1 | Warnung
Bit2" Zustand Digital-In 1 1 0 | Einschaltsperre
Bit3 " Zustand Digital-In 2 1 1 | Betriebsbereit
1)  Bit2 und 3 sind direkt an die Digitaleingédnge 1 und 2

gekoppelt.

Die Konfiguration der I/O Bits kann in einem begrenzten Rahmen auch Uber die DIP-Schalter S1: 3, 4
und 5 erfolgen (EJ Abschnitt 4.3.2.2 "DIP-Schalter (S1)").

Die Ansteuerung uber den BUS und durch die Digitaleingdnge ist parallel mdglich. Die
entsprechenden Eingdnge werden quasi wie normale Digitaleingdnge behandelt. Soll z.B. eine
Umschaltung zwischen Handbetrieb und Automatik erfolgen, so muss sichergestellt sein, dass im
Automatikbetrieb keine Freigabe Uber die normalen Digitaleingange vorliegt. Dies kénnte zum Beispiel
mit einem dreistufigen SchlUsselschalter realisiert werden. Stufe 1: ,Hand links* Stufe 2: ,Automatik*
Stufe 3 ,Hand rechts®.

Liegt eine Freigabe Uber einen der beiden ,normalen” Digitaleingdnge vor, so werden die Steuerbits
Uber das Bussystem ignoriert. Ausnahme bildet das Steuerbit ,Stérung quittieren®. Diese Funktionalitat
ist unabhangig von der Flhrungshoheit immer parallel mdglich. Der Busmaster kann daher nur die
Flihrung ubernehmen, wenn keine Ansteuerung lber einen Digitaleingang erfolgt. Bei gleichzeitigen
Setzen von ,Freigabe links“ und ,Freigabe rechts” wird die Freigabe weggenommen, der Motor halt
ohne Auslauframpe an (Spannung sperren).
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4.54.4 Adressierung

Um das Gerét in einem AS-i Netzwerk zu verwenden, muss es eine eindeutige Adresse erhalten.
Werksseitig ist die Adresse 0 gesetzt. Dadurch kann das Gerat von einem AS-i Master als ,neues
Gerat” erkannt werden (Voraussetzung fiir eine automatische Adresszuweisung durch den Master).

Vorgehensweise

» Spannungsversorgung der AS-Interface Schnittstelle Uber die gelbe AS-Interface Leitung
gewabhrleisten

» AS-Interface Master fir die Zeit der Adressierung abklemmen

» Adresse # 0 setzen

+ Keine Doppelvergabe der Adressen

In vielen anderen Fallen erfolgt die Adressierung Uber ein handelstbliches Adressiergerat fir
AS-Interface Slaves (Beispiele nachfolgend).

» Pepperl+Fuchs, VBP-HH1-V3.0-V1 (separater M12 Anschluss fiir externe Spannungsversorgung)
+ IFM, AC1154 (batteriebetriebenes Adressiergerat)

(il Information Sonderbedingungen SK 2x5E

Gilt nicht fiir Sonderausfiihrungen ...-AUX und —AXB
* Spannungsversorgung des Frequenzumrichters auch Uber die gelbe AS-Interface Leitung gewahrleisten
(Stromaufnahme der Steuerungsebene des Frequenzumrichters beachten (290 mA))
+ Bei Verwendung eines Adressiergerates
— nicht die interne Spannungsquelle des Adressiergerates verwenden
— Batteriebetriebene Adressiergerate liefern nicht den bendtigten Strom und sind daher ungeeignet
— Adressiergerate mit separatem 24 V DC Anschluss fiir eine externe Spannungsversorgung verwenden
(Beispiel: Pepperl+Fuchs, VBP-HH1-V3.0-V1)

Nachfolgend sind Mdoglichkeiten aufgefiihrt, wie die Adressierung des AS-i Slave mit einem
Adressiergerat in der Praxis umgesetzt werden kann.

BU 0200 de-4920 131



NORP

NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Handbuch fir Frequenzumrichter DRIVESYSTEMS

Variante 1

Mit einem Adressiergerat, welches mit einem
M12-Stecker zum Anschluss an den AS-i
Bus ausgestattet ist, kann man sich uber
einen entsprechenden Zugang in das
AS-Interface Netzwerk einbinden.
Voraussetzung hierfir ist, dass der
AS-Interface Master weggeschaltet werden
kann.

Variante 2

Mit einem Adressiergerat, welches mit einem
M12-Stecker zum Anschluss an den AS-i
Bus und einem zusatzlichen M12-Stecker
fir  den  Anschluss einer externen
Spannungsversorgung ausgestattet ist,
kann das Adressiergerat unmittelbar in die
AS-i Leitung eingebunden werden.

4.5.5 Zertifikat

AS-i
Master

AS-i AS-i
Power Slave

|

-
=
o
S
2= =
0 || &3
I g —
< <
AS-i
Slave
AS-i
Leitung
=
| -
2
% = = externe
¢ ||= =|| Spannungsversorgung
55 |l= =
< <

Aktuell verfugbare Zertifikate finden Sie im Internet unter dem Link "www.nord.com"
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5 Parameter

A WARNUNG

Unerwartete Bewegung

Das Anlegen der Versorgungsspannung kann das Gerat direkt oder indirekt in Betrieb setzen.
Dadurch kann eine unerwartete Bewegung des Antriebes und der daran angeschlossenen Maschine
ausgefihrt werden, die zu schweren oder toédlichen Verletzungen und / oder Sachschaden fiihren
kann. Mdgliche Ursachen fur unerwartete Bewegungen sind z. B.:

— Parametrierung eines ,automatischen Anlaufes®

— fehlerhafte Parametrierungen

— Ansteuerung des Gerates mit einem Freigabesignal durch Ubergeordnete Steuerung (Uber 10-
oder Bussignale)

— falsche Motordaten

— Falschanschluss eines Drehgebers

— L&sen einer mechanischen Haltebremse

— aulere Einflisse wie Schwerkraft oder anderweitig auf den Antrieb wirkende kinetische
Energie

— In IT-Netzen: Netzfehler (Erdschluss).

» Zur Vermeidung einer daraus resultierenden Gefahrdung ist der Antrieb / der Antriebsstrang gegen
unerwartete Bewegungen zu sichern (mechanisch blockieren und / oder entkoppeln,
Absturzsicherungen vorsehen u.s.w.) Auflerdem ist sicherzustellen, dass sich keine Personen im
Wirkungs- und Gefahrenbereich der Anlage befinden.

A WARNUNG

Unerwartete Bewegung durch Verandern der Parametrierung

Parameteranderungen sind sofort wirksam. Unter bestimmten Bedingungen koénnen selbst im
Stillstand des Antriebes gefahrliche Situationen entstehen. So kénnen Funktionen, wie z. B. P428
~Automatischer Anlauf‘ oder P420 ,Digitaleingange”, Einstellung ,Bremse Liften“ den Antrieb in
Bewegung setzen und Personen durch bewegliche Teile gefahrden.

Daher gilt:

* Veranderungen der Parametereinstellungen sind nur vorzunehmen, wenn der Frequenzumrichter
nicht freigegeben ist.

» Bei Parametrierarbeiten sind Vorkehrungen zu treffen, die ungewollte Antriebsbewegungen (z. B.
das Durchsacken eines Hubwerkes) verhindern. Der Gefahrenbereich der Anlage ist nicht zu
betreten.
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A WARNUNG

Unerwartete Bewegung durch Uberlast

Durch eine Uberlastung des Antriebes besteht das Risiko, dass der Motor kippt* (plétzlich
auftretender Verlust des Drehmomentes). Eine Uberlastung kann beispielsweise durch
Unterdimensionierung des Antriebes oder durch das Auftreten einer pldtzlichen Lastspitze verursacht
werden. Plétzliche Lastspitzen kénnen mechanischen Ursprungs sein (z. B. Verklemmungen), aber
auch durch extrem steile Beschleunigungsrampen (P102, P103, P426) verursacht werden.

Das ,Kippen“ eines Motors kann, abhangig von der Art der Anwendung, zu unerwarteten
Bewegungen (z. B. Absturz von Lasten bei Hubwerken) fuhren.

Zur Vermeidung des Risikos ist folgendes zu beachten:

» Fur Hubwerksanwendungen oder Anwendungen mit haufigen sowie starken Lastwechseln den
Parameter P219 zwingend in Werkseinstellung (100 %) belassen.

+ Antrieb nicht unterdimensionieren, ausreichende Uberlastreserven vorsehen.

» Ggf. Absturzsicherung (z. B. bei Hubwerken) oder vergleichbare Schutzmalinahmen vorsehen.
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Nachfolgend finden Sie die Beschreibungen der relevanten Parameter fur das Gerat. Der Zugriff auf
die Parameter erfolgt mit Hilfe eines Parametriertools (z.B. NORDCON-Software oder Bedien- und
Parametrierbox, siehe auch (Ed Abschnitt 3.1.1 "Bedien- und Parametrierboxen, Verwendung") und
ermdglicht so die optimale Anpassung des Gerates an die Antriebsaufgabe. Durch unterschiedliche
Ausstattungen der Gerate kdnnen sich Abhangigkeiten fiir die relevanten Parameter ergeben.

Der Zugriff auf die Parameter ist nur méglich, wenn das Steuerteil des Gerates aktiv ist.

Gerate des Typs SK2x5E sind hierfir mit einer 24 VDC Steuerspannung zu versorgen
(L Abschnitt 2.4.3 "Elektrischer Anschluss Steuerteil").

Gerate des Typs SK 2x0E sind hierfir mit einem Netzteil ausgerlstet, welches durch Anlegen der
Netzspannung (EX Abschnitt 2.4.2.1 "Netzanschluss (L1, L2(/N), L3, PE)") die erforderliche 24 V DC
Steuerspannung erzeugt.

Begrenzte Anpassungen einzelner Funktionen lassen sich auf den jeweiligen Geraten Uber
DIP - Schalter realisieren. Fur alle weiteren Anpassungen ist ein Zugriff auf die Parameter des
Gerates unerlasslich. Zu beachten ist, dass die hardwareseitigen Konfigurationen
(DIP - Schalter) Vorrang vor softwareseitigen Konfigurationen (Parametrierung) haben.

Jeder Frequenzumrichter ist ab Werk auf einen Motor mit gleicher Leistung voreingestellt. Alle
Parameter lassen sich ,online“ verstellen. Es existieren vier, wahrend des Betriebes, umschaltbare
Parametersatze. Uber den Supervisor Parameter P003 kann der Umfang der anzuzeigenden
Parameter beeinflusst werden.

(il Information Inkompatibilitat

Beim Softwaresprung auf die Version V1.2 RO des Frequenzumrichters wurde aus technischen Griinden die
Struktur einzelner Parameter verandert.

(z.B.: (P417) war bis Version V 1.1 R2 ein einfacher Parameter, ab Version V1.2 RO wurde dieser in zwei Arrays unterteilt
((P417) [-01] und [-02]))

Beim Umstecken eines EEPROM (Memory - Modul) von einem Frequenzumrichter mit einer friheren
Softwareversion in einen Frequenzumrichter mit einer Softwareversion ab V1.2 werden die gespeicherten Daten
an das neue Format automatisch angepasst. Neue Parameter werden in Defaulteinstellung abgelegt. Eine
korrekte Funktion ist somit gegeben.

Jedoch ist es nicht zuldssig, ein EEPROM (Memory - Modul) mit einer Softwareversion ab V1.2 in einen
Frequenzumrichter mit niedrigerem Softwarestand einzustecken, da dies zum kompletten Datenverlust
fiihren kann.

Im Auslieferzustand ist ein externes EEPROM (,Memory- Modul“) im Frequenzumrichter gesteckt.

Bis zur Firmwareversion V1.4 R1 gilt:

Samtliche Parameteranderungen werden im steckbaren (externen) EEPROM vorgenommen. Wird das steckbare
EEPROM entfernt, wird ab Firmware 1.3 automatisch ein internes EEPROM zur Datenverwaltung aktiviert.
Parameteréanderungen wirken sich somit auf das interne EEPROM aus.

Das externe EEPROM wird vom Frequenzumrichter mit einer héheren Prioritdt behandelt. Das bedeutet, sobald
ein externes EEPROM (,Memory- Modul“) gesteckt ist, wird der Datensatz des internen EEPROMs ausgeblendet.
Die Datensatze kénnen zwischen internem und externem EEPROM kopieren werden (P550).
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Ab Firmwareversion V1.4 R2 gilt:

Samtliche Parameterdnderungen werden im internen EEPROM vorgenommen. Ist ein externes EEPROM
gesteckt, werden automatisch samtliche Anderungen auch auf diesem abgelegt. Das externe EEPROM dient
somit der zusétzlichen Datensicherung. Um Daten vom externen EEPROM auf das interne EEPROM zu
Ubertragen (z.B. beim Datenaustausch zwischen verschiedenen Geraten gleichen Typs) kann der Parameter
P550 verwendet werden. Es besteht auch die Mdglichkeit den Kopiervorgang Uber DIP — Schalter auszulésen
(C3 Abschnitt 4.3.2.2 "DIP-Schalter (S1)").

Im Folgenden sind die relevanten Parameter flir das Gerat beschrieben. Erlauterungen fir Parameter,
die beispielsweise die Feldbus-Optionen oder z.B. die Sonderfunktionalitdten der POSICON betreffen
sind den jeweiligen Zusatzhandbiichern zu enthehmen.

Die einzelnen Parameter sind funktional in Gruppen zusammengefasst. Mit der ersten Ziffer der
Parameternummer wird die Zugehorigkeit zu einer Meniigruppe gekennzeichnet:

Meniigruppe Nr. Hauptfunktion

Betriebsanzeigen (PO--) Darstellung von Parametern und Betriebswerten

Basis-Parameter (P1--) Grundlegende Gerateeinstellungen, z.B. Ein- und Ausschaltverhalten

Motordaten (P2--) Elektrische Einstellungen fir den Motor (Motorstrom oder Startspannung
(Anfahrspannung))

Regelungsparameter | (P3--) Einstellung von Strom- und Drehzahlreglern sowie Einstellungen fir
Drehgeber (Inkrementalgeber) und Einstellungen fiir die integrierte PLC

Steuerklemmen (P4--) Zuweisung der Funktionen fiir die Ein- und Ausgéange

Zusatzparameter (P5--) Vorrangig Uberwachungsfunktionen und sonstige Parameter

Positionierung (P6--) Einstellung der Positionierfunktion (Details BU0210)

Informationen (P7--) Anzeige von Betriebswerten und Zustandsmeldungen

m Information

Werkseinstellung P523

Mit Hilfe des Parameters P523 kann jederzeit die Werkseinstellung des gesamten Parametersatzes
geladen werden. Dies kann z.B. bei einer Inbetriebnahme hilfreich sein, wenn nicht bekannt ist,
welche Parameter des Gerates zu einem friiheren Zeitpunkt verandert wurden und dadurch das
Betriebsverhalten des Antriebes unerwartet beeinflussen kénnten.

Das Wiederherstellen der Werkseinstellungen (P523) betrifft normalerweise alle Parameter. Das
bedeutet, das anschlieRend alle Motordaten zu Uberpriifen bzw. neu einzustellen sind. Der Parameter
P523 bietet jedoch auch die Madoglichkeit beim Wiederherstellen der Werkseinstellungen die
Motordaten oder die fiir die Buskommunikation relevanten Parameter auszuklammern.

Es empfiehlt sich die aktuellen Einstellungen des Gerates im Vorfeld zu sichern.
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5 Parameter

5.1

Parameteriibersicht

Betriebsanzeigen

P000
P003

Betriebsanzeige
Supervisor Code

Basis-Parameter

P100
P103
P106
P109
P112
P120

Motordaten
P200
P203
P206
P209
P212
P215
P218
P240
P244
P247

Parametersatz
Bremszeit
Rampenverrundungen
Strom DC-Bremse
Momentstromgrenze
Optionsiiberwachung

Motorliste

Motor Nennstrom

Motor cos phi
Leerlaufstrom
Schlupfkompensation
Boost Vorhalt
Modulationsgrad
EMK-Spannung PMSM
Spitzenstrom PMSM
Umschaltfre.VFC PMSM

Regelungsparameter

P300
P311
P314
P317
P320
P326
P330
P333
P350
P355
P370

Servo Modus
Drehzahl Regler |
Grenze M.-stromregl.
Grenze Feldstromregl
Feldschwach Grenze
Drehgeber Ubersetz.
Startrot.lage Erken.
Flussrtickkopp. CFC ol
PLC Funktionalitat
PLC Integer Sollwert
PLC Status

P001

P101
P104
P107
P110
P113

P201
P204
P207
P210
P213
P216
P219
P241
P245

P301
P312
P315
P318
P321
P327
P331
P334
P351
P356

Auswahl Anzeige

Param.-Satz kopieren
Minimale Frequenz
Einfallzeit Bremse
Zeit DC-Bremse an
Tippfrequenz

Motor Nennfrequenz
Motor Nennspannung
Motorschaltung
Statischer Boost

Verst. Isd-Regelung

Zeit Boost Vorhalt

Auto. Magn.anpassung
Induktivitdt PMSM
Pendeldampf.PMSM VFC

Drehgeber Aufl.
Momentstromregler P
Feldstromregler P
Feldschwachregler P
Drehzahlr. | Luftzeit
Schleppfehler Drehz.
Umschaltfreq. CFC ol
Geberoffset PMSM
PLC Sollwert Auswahl
PLC Long Sollwert

P002

P102
P105
P108
P111
P114

P202
P205
P208
P211
P214
P217
P220
P243
P246

P310
P313
P316
P319
P325
P328
P332
P336
P353
P360

Display-Faktor

Hochlaufzeit
Maximale Frequenz
Ausschaltmodus
P-Faktor Momentengr.
Luftzeit Bremse

Motor Nenndrehzahl
Motor Nennleistung
Statorwiderstand
Dynamischer Boost
Vorhalt Drehmoment
Schwingungsdampfung
Para.-identifikation
Reluktanzwink. IPMSM
Massentragheit

Drehzahl Regler P
Momentstromregler |
Feldstromregler |
Feldschwachregler |
Funktion Drehgeber
Schleppfehlerverzdg.
Hyst. Umschalt. CFC ol
Mode Rotorlageident.
Buszustand tber PLC
PLC Anzeigewert
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Steuerklemmen

P400
P403
P411
P414
P417
P420
P428
P436
P465
P480
P483

Fkt. Sollwerteingange
Abgleich: 100%

Max. Freq. Nebensollw.
I-Anteil PI-Regler
Offset Analogausgang
Digitaleingange
Automatischer Anlauf
Digitalausgang Hyst.
Festfrequenz Feld
Funkt. BuslO In Bits
Hyst. BuslO Out Bits

Zusatzparameter

P501
P504
P509
P512
P515
P518
P521
P525
P528
P534
P537
P541
P546
P552
P556
P559

Umrichtername
Pulsfrequenz

Quelle Steuerwort
USS-Adresse
CAN-Adresse
Ausblendfrequenz 2
Fangschal. Auflésung
Lastiiberwachung Max.
Lastiberw. Verzog.
Momentabschaltgr.
Pulsabschaltung
Relais setzen

Fkt. Bus-Sollwert
CAN Master Zyklus
Bremswiderstand
DC-Nachlaufzeit

Positionierung

P600
P603
P607
P610
P613
P625
P631

Lageregelung
Aktuelle Pos.-Diff.
Ubersetzung
Sollwert-Modus
Position

Hysterese Ausgang
Schleppfehl. Abs/Ink

P401
P404
P412
P415
P418
P426
P434
P460
P466
P481

P502
P505
P510
P513
P516
P519
P522
P526
P529
P535
P539
P542
P549
P553
P557
P560

P601
P604
P608
P611
P615
P626
P640

Modus Analog-Ein.
Filter Analogeingang
Sollwert Prozessregl.
Grenze Prozeldregler
Fkt. Analogausgang
Schnellhaltezeit
Digitalausgang Funkt.
Zeit Watchdog
Min.Freq.ProzeRregl.
Funkt. BuslO Out Bits

Wert Leitfunktion

Abs. Minimalfrequenz
Quelle Sollwerte
Telegrammausfallzeit
Ausblendfrequenz 1
Ausblendbereich 2
Fangschal. Offset
Lastiiberwachung Min.
Mode Lastiiberwachung
1t Motor
Ausgangsiiberwachung
Analogausg. setzen
Funktion Poti-Box

PLC Sollwert

Leistung Bremswider.
Param. Speichermode

Aktuelle Position
WegmeRsystem
Untersetzung
Lageregler P
Maximale Position
Vergleichslag. Ausg.
Einheit Pos. Werte

P402
P410
P413
P416
P419
P427
P435
P464
P475
P482

P503
P506
P511
P514
P517
P520
P523
P527
P533
P536
P540
P543
P550
P555
P558

P602
P605
P609
P612
P616
P630

Abgleich: 0%

Min. Freq. Nebensollw.
P-Anteil PI-Regler
Rampenzeit PI-Sollw.
Norm. Analogausgang
Schnellh. Stdérung
Digitalausgang Norm.
Modus Festfrequenzen
Ein/Ausschaltverzég.
Norm. BuslO Out Bits

Leitfunktion Ausgabe
Auto. Stérungsquitt.
USS Baudrate
CAN-Baudrate
Ausblendbereich 1
Fangschaltung
Werkseinstellung
Lastiiberw. Freq.
Faktor It

Stromgrenze

Modus Drehrichtung
Bus - Istwert

EEPROM Kopierauftrag
P-Begrenzung Chopper
Magnetisierungszeit

Aktuelle Soll-Pos.
Absolutwertgeber
Offset Position

Gr. Zielfenster
Minimale Position
Schleppfehler Pos.
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Informationen
P700 Akt. Betriebszustand P701 Letzte Stérung P702 Freq. letzte Stérung
P703 Strom letzte Stérung P704 Spg. letzte Stérung P705 UZW letzte Stérung
P706 P.-satz letzte Stor. P707 Software-Version P708 Zustand Digitaleing.
P709 Spannung Analogeing. P710 Spannung Analogausg. P711 Zustand Relais
P714 Betriebsdauer P715 Freigabedauer P716 Aktuelle Frequenz
P717 Aktuelle Drehzahl P718 Akt. Sollfrequenz P719 Aktueller Strom
P720 Akt. Momentstrom P721 Aktueller Feldstrom P722 Aktuelle Spannung
P723 Spannung -d P724 Spannung -q P725 Aktueller Cos phi
P726 Scheinleistung P727 Mechanische Leistung P728 Eingangsspannung
P729 Drehmoment P730 Feld P731 Parametersatz
P732 Strom Phase U P733 Strom Phase V P734 Strom Phase W
P735 Drehzahl Drehgeber P736 Zwischenkreisspannung P737 Auslastung Bremswid.
P738 Auslastung Motor P739 Temp. Kuhlkérper P740 ProzeRdaten Bus In
P741 ProzeRdaten Bus Out P742 Datenbankversion P743 Umrichtertyp
P744 Ausbaustufe
P747 Umrichterspg. bereich P748 CANopen Zustand P749 Zustand DIP-Schalter
P750 Stat. Uberstrom P751 Stat. Uberspannung P752 Stat. Netzfehler
P753 Stat. Ubertemp. P754 Stat. Param.-Verlust P755 Stat. Systemfehler
P756 Stat. Timeout P757 Stat. Kundenfehler P760 Aktueller Netzstrom
P780 Gerate ID P799 B.-std. letzte Stor.
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5.2 Parameterbeschreibung

Pxxx [-01

[

XXX
(XHHXKXFA)

NONONEOH

0. 36@ [-01] = X7 N\XXX.
{1 ]@ [-02] = xxxx,

1 Parameternummer
2 Arraywerte
3
4
5
6
zugewiesen werden kénnen
7 Wertebereich des Parameters
8 Beschreibung des Parameters
9

Array-Parameter-Anzeige

Werkseinstellung (Defaultwert) des Parameters

Parametertext; oben: Anzeige in ParameterBox, unten: Bedeutung

Besonderheiten (zum Beispiel: nur verfligbar im Geratetyp SK xxx)

(S) Parameter vom Typ Supervisor, - abhéangig von der Einstellung in P003

(P) Parameter, dem abhangig vom gewahlten Parametersatz (Auswahl in P100) verschiedene Werte

Bei einigen Parametern ist es moglich, Einstellungen oder Ansichten in mehreren Ebenen (,Array’)
abzubilden. Hierzu erscheint nach der Auswahl eines dieser Parameter die Array-Ebene, die dann

wiederum ausgewahlt werden muss.

Bei Verwendung der SimpleBox SK CSX-3H wird die Array-Ebene durch _ - 0 1 dargestellt, bei der
ParameterBox SK PAR-3H (Bild rechts) erscheint oben rechts im Display die Anzeige der Array-

Ebene (Beispiel: [01]).
Array Anzeige:

SimpleBox SK CSX-3H

[P420 [Fm)| P 01 [ 1]

Funktion Freigabe rechts

@Pow;m 0]

-—

ParameterBox SK PAR-3H

N

N =

Parameternummer
Array

Parameternummer
Array
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5.2.1

Verwendete Abklrzungen:

Betriebsanzeige

. FU = Frequenzumrichter
. SW = Software-Version, hinterlegt im P707.

. S = Supervisor-Parameter, sind abhangig von P003, sichtbar oder unsichtbar.

Parameter-
satz

Parameter

{Werkseinstellung} Einstellwert / Beschreibung / Hinweis

Supervisor

Betriebsanzeige

P000 ) )
(Betriebsanzeige)

0.01 ... 9999 In Parametrierboxen mit 7-Segment- Anzeige (z.B. SimpleBox) wird der im Parameter P001
ausgewahlte Betriebswert online angezeigt.
Je nach Bedarf kénnen wichtige Informationen zum Betriebszustand des Antriebs ausgelesen
werden.

P001 Auswahl Anzeige
(Auswahl Anzeige)

0..65 Auswahl der Betriebsanzeige einer Parametrierbox mit 7-Segmentanzeige (z.B.: SimpleBox)

{0}

Istfrequenz [Hz]
Drehzahl [1/min]
Sollfrequenz [Hz]

Strom [A]

Momentstrom [A]
Spannung [V AC]
Zwischenkreisspg. [V DC]

cos Phi

Scheinleistung [kVA]
Wirkleistung [kW]
Drehmoment [%]

Feld [%]
Betriebsstunden [h]
Betriebsstd. Freigab [h]

Analogeingang 1 [%)]
Analogeingang 2 [%)]

.. 18
Kiihlkérpertemperatur [°C]
Auslastung Motor [%]

Auslastung Brems-R [%]

Innenraumtemperatur [°C]
Motortemperatur

... 29

Akt. Sollwert MP-S [Hz]

aktuell gelieferte Ausgangsfrequenz
berechnete Drehzahl

Ausgangsfrequenz, die dem anstehenden Sollwert entspricht. Diese
muss nicht mit der aktuellen Ausgangsfrequenz lbereinstimmen

aktueller, gemessener Ausgangsstrom
drehmomentbildender Ausgangsstrom
am Gerateausgang gelieferte aktuelle Wechselspannung

Die “Zwischenkreisspannung” ist die interne Gleichspannung des
FU. Diese ist u.a. von der Héhe der Netzspannung abhangig.

aktuell berechneter Wert des Leistungsfaktors

berechnete aktuelle Scheinleistung

berechnete aktuelle Wirkleistung

berechnetes aktuelles Drehmoment

berechnetes aktuelles Feld im Motor

Zeit in der am Gerat Netzspannung angelegen hat

ist die Zeit,

,Betriebsstunden Freigabe*“ in der das Gerat

freigegeben war.

aktueller Wert der am Analogeingang 1 des Gerats anliegt
aktueller Wert der am Analogeingang 2 des Gerats anliegt
reserviert, POSICON

aktuelle Temperatur des Kihlkorpers

durchschnittliche Motor-Auslastung, basierend auf den bekannten
Motordaten (P201...P209)

JAuslastung  Bremswiderstand*” ist die
Bremswiderstand-Auslastung, basierend auf
Widerstandsdaten (P556...P557)

aktuelle Innenraumtemperatur des Gerates (SK 54xE / SK 2xxE)
gemessen uber KTY-84

durchschnittliche
den bekannten

reserviert

saktueller Sollwert der Motorpotentiometerfunktion mit Speicherung*:
(P420...=71/72). Uber diese Funktion kann der Sollwert abgelesen,
bzw. im Vorwege (ohne, dass der Antrieb lauft) eingestellt werden.

reserviert
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40 = PLC-Ctrlbox Wert Visualisierungsmodus fiir PLC-Kommunikation
41= ..59 reserviert, POSICON
60 = R Stator Ident durch Messung (P220) ermittelter Statorwiderstand
61= R Rotor Ident durch Messung ((P220) Funktion 2) ermittelter Rotorwiderstand
62 = L streu Stator Ident: durch Messung ((P220) Funktion 2) ermittelte Streuinduktivitat
63 = L Stator Ident durch Messung ((P220) Funktion 2) ermittelte Induktivitat
65 = reserviert
Display-Faktor
P002 spiay S
(Display-Faktor)
0.01...999.99 Der im Parameter PO01 >Auswahl der Betriebswertanzeige< ausgewdhlte Betriebswert wird mit
{1.00} den Skalierungsfaktor multipliziert in PO00 >Betriebsanzeige< angezeigt.

So ist es moglich, anlagenspezifische Betriebswerte wie z. B. die Durchflussmenge, anzuzeigen.

P003 Supervisor-Code

(Supervisor-Code)
0 ...9999 0 = Die Supervisor-Parameter und die Gruppen P3xx/ P6xx sind nicht sichtbar, sonst alle.
{1} 1 = Alle Parameter sind sichtbar, auler die Gruppe P3xx und P6xx.

2 = Alle Parameter sind sichtbar, au3er die Gruppe P6xx

3 = Alle Parameter sind sichtbar.

4= ..9999, nur Parameter PO01 und P003 sind sichtbar.

[i] Information Anzeige iiber NORDCON

Wird die Parametrierung Uber die NORDCON-Software vorgenommen, verhalten sich die
Einstellungen 4 ... 9999 wie die Einstellung 0. Die Einstellungen 1 und 2 verhalten sich wie die
Einstellung 3.
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5 Parameter

5.2.2 Basisparameter

Parameter . . . . . Parameter-
{Werkseinstellung} Einstellwert / Beschreibung / Hinweis Supervisor satz
P100 Parametersatz S
(Parametersatz)
0..3 Auswahl des zu parametrierenden Parametersatzes. Es stehen 4 Parametersatze zur Verfigung.
{0} Die Parameter, denen in den 4 Parametersdtzen auch unterschiedliche Werte zugewiesen
werden kdnnen, werden als ,parametersatzabhangig“ bezeichnet und sind in den nachfolgenden
Beschreibungen durch ein ,,P“ in der Kopfzeile gekennzeichnet.
Die Auswahl des Betriebs-Parametersatzes erfolgt Uber entsprechend parametrierte digitale
Eingange oder die BUS-Ansteuerung.
Bei Freigabe Uber die Tastatur (SimpleBox, ControlBox, PotentiometerBox oder ParameterBox)
entspricht der Betriebs-Parametersatz der Einstellung in P100.
P101 Param.-Satz kopieren S
(Parametersatz kopieren)
0..4 Nach Bestatigung mit der OK-/ ENTER-Taste erfolgt die Kopie des in P100 >Parametersatz<
{0} gewahlten Parametersatzes in den von dem hier gewahlten Wert abhangigen Parametersatz.
0 = Nicht kopieren
1 = Kopiere Akt. nach P1: Kopiert den aktiven Parametersatz in den Parametersatz 1
2 = Kopiere Akt. nach P2: Kopiert den aktiven Parametersatz in den Parametersatz 2
3 = Kopiere Akt. nach P3: Kopiert den aktiven Parametersatz in den Parametersatz 3
4 = Kopiere Akt. nach P4: Kopiert den aktiven Parametersatz in den Parametersatz 4
P102 Hochlaufzeit P
(Hochlaufzeit)
0...320.00 s Die Hochlaufzeit ist die Zeit, die dem linearen Frequenzanstieg von 0 Hz bis zur eingestellten
{2.00} Maximalfrequenz (P105) entspricht. Wird mit einem aktuellen Sollwert <100 % gearbeitet,

reduziert sich die Hochlaufzeit linear entsprechend dem eingestellten Sollwert.

Die Hochlaufzeit kann durch bestimmte Umstande verlangert werden, z.B. FU-Uberlast, Sollwert-
verzogerung, Verrundung oder durch das Erreichen der Stromgrenze.

HINWEIS:

Es ist auf die Parametrierung von sinnvollen Werten zu achten. Eine Einstellung P102 = 0 ist fir
Antriebe unzulassig!

Hinweise zur Rampensteilheit:
Nicht zuletzt die Massentragheit des Rotors bestimmt die mégliche Rampensteilheit.
Eine zu steile Rampe kann daher auch zum ,Kippen“ des Motors flhren.

Extreme steile Rampen (z.B.. 0 — 50Hz in < 0,1 s) sind generell zu vermeiden, da diese
madglicher Weise zu Beschadigungen am Frequenzumrichter flihren kdnnen.
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P103 Bremszeit P
(Bremszeit)
0...320.00 s Die Bremszeit ist die Zeit, die der linearen Frequenzreduzierung von der eingestellten
{2.00} Maximalfrequenz (P105) bis auf 0 Hz entspricht. Wird mit einem aktuellen Sollwert <100 %
gearbeitet, verkirzt sich die Bremszeit entsprechend.
Die Bremszeit kann durch bestimmte Umstande verlangert werden, z.B. durch den gewahlten
>Ausschaltmodus< (P108) oder die >Rampenverrundung< (P106).
HINWEIS:
Es ist auf die Parametrierung von sinnvollen Werten zu achten. Eine Einstellung P103 = 0 ist flr
Antriebe unzulassig!
Hinweise zur Rampensteilheit: sieche Parameter (P102)
P104 Minimale Frequenz P
(Minimale Frequenz)
0.0 ...400.0 Hz Die minimale Frequenz ist die Frequenz, die vom FU geliefert wird, sobald er freigegeben ist und
{0.0} kein zusatzlicher Sollwert ansteht.
In Kombination mit anderen Sollwerten (z.B. analoger Sollwert oder Festfrequenzen) werden
diese zur eingestellten Minimalfrequenz hinzu addiert.
Diese Frequenz wird unterschritten, wenn
a. aus dem Stillstand des Antriebs heraus beschleunigt wird.
b. der FU gesperrt wird. Die Frequenz reduziert sich dann bis zur absoluten Minimalfrequenz
(P505), bevor er gesperrt ist.
c. der FU reversiert. Das Umkehren des Drehfeldes erfolgt bei der absoluten
Minimalfrequenz (P505).
Diese Frequenz kann dauerhaft unterschritten werden, wenn beim Beschleunigen oder Bremsen
die Funktion ,Frequenz halten® (Funktion Digitaleingang = 9) ausgefiihrt wurde.
P105 Maximale Frequenz P
(Maximale Frequenz)
0.1...400.0 Hz Ist die Frequenz, die vom FU geliefert wird, nachdem er freigegeben wurde und der maximale
{50.0} Sollwert ansteht; z.B. analoger Sollwert entsprechend P403, eine entsprechende Festfrequenz

{50.0 } DIP7 = off
{60.0 } DIP7 = on

(Kapitel 4.3.2.2)

oder Maximum Uber die Simple-/ ParameterBox.

Diese Frequenz kann nur durch die Schlupfkompensation (P212), die Funktion ,Frequenz halten®
(Funktion Digitaler Eingang = 9) und den Wechsel in einen anderen Parametersatz mit
geringerer Maximalfrequenz Uberschritten werden.

Maximale Frequenzen unterliegen bestimmten Restriktionen, wie z. B.

* Einschrankungen im Feldschwéachbetrieb,

+ Beachtung bei den mechanisch zulassigen Drehzahlen,

+ PMSM: Begrenzung der maximalen Frequenz auf einen geringfiigig oberhalb der
Nennfrequenz liegenden Betrag. Dieser Betrag errechnet sich aus den Motordaten und der
Eingangsspannung.
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P106 Rampenverrundungen P
(Rampenverrundungen)

0...100 % Mit diesem Parameter wird eine Verrundung der Hochlauf- und Bremsrampe erzielt. Diese ist

{0} noétig fir Anwendungen bei denen es auf eine sanfte aber doch dynamische Drehzahlanderung
ankommt.

Eine Verrundung wird bei jeder Sollwertdnderung ausgefihrt.

Der einzustellende Wert basiert auf der eingestellten Hochlauf- und Bremszeit, wobei Werte
<10% keinen Einfluss haben.

Fir die gesamte Hochlauf- bzw. Bremszeit, inklusive der Verrundung ergibt sich folgendes:

¢ _t .t P106 [%]
ges HOCHLAUF P102 T 'P102 100%
¢ _t .t P106 [%]
ges BREMSZEIT P103 T 'P103 100%
_ jeweils jeweils
Al;feg;l:lgsz ‘ 10 — 100% von P102 10 — 100% von P103
Solifrequenz | — - — |-
| |
| |
\ \ —
—» P102 = —» P103 (= Zeit
Hinweis: Die Rampenverrundung wird unter folgenden Bedingungen ausgeschaltet, bzw.

durch eine lineare Rampe mit verlangerten Zeiten ersetzt:

» Beschleunigungswerte (+/-) kleiner einem Betrag von 1 Hz/s

« Beschleunigungswerte (+/-) gréRer einem Betrag von 1 Hz/ms
» Verrundungswerte kleiner als 10 %
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P107 Einfallzeit Bremse P
(Einfallzeit Bremse)

0..250s Elektromagnetische Bremsen haben eine physikalisch bedingte verzégerte Reaktionszeit beim

{0.00} Einfallen. Dies kann zum Lastsacken bei Hubwerksanwendungen fiihren, die Bremse Ubernimmt

die Last verzogert.
Die Einfallzeit ist durch Einstellung des Parameters P107 zu berlicksichtigen.

Innerhalb der einstellbaren Einfallzeit liefert der FU die eingestellte absolute Minimalfrequenz
(P505) und verhindert so das Anfahren gegen die Bremse und das Lastsacken beim Anhalten.

Ist im P107 oder P114 eine Zeit > 0 eingestellt, wird im Moment des Einschaltens des FU die
Héhe des Magnetisierungsstroms (Feldstrom) Uberprift. Ist kein  ausreichender
Magnetisierungsstrom vorhanden, verharrt der FU im Magnetisierungszustand und die
Motorbremse wird nicht geliiftet.

Um in diesem Fall eine Abschaltung und eine Stérmeldung (E016) zu erreichen, ist der P539 auf
2 oder 3 einzustellen.

Siehe hierzu auch den Parameter >Lftzeit< P114

[i] Information Ansteuerung der Bremse

Zur Ansteuerung der elektromechanischen Bremse (insbesondere bei Hubwerken) ist, sofern
vorhanden, der betreffende Anschluss am Frequenzumrichter zu nutzen (siehe Kapitel 2.4.2.4
"Elektromechanische Bremse"). Als absolute Minimalfrequenz (P505) sollte 2,0 Hz nicht
unterschritten werden.

Drehmomentbegrenzung wahrend aktiver

Information
(& Sollwertverzégerung (P107 / P114)

Wahrend einer aktiven Sollwertverzégerung wird das Drehmoment auf maximal 160 % des

Nenndrehmomentes beschrankt. Damit wird verhindert, dass am Umrichter zu hohe

Stromwerte erreicht werden bzw. der Motor kippt, wenn

» beim Einfallen der Bremse die Einfallzeit Bremse (P107) zu grof3 eingestellt ist bzw.

+ beim Luften der Bremse zu hohen Werten der absoluten Minimalfrequenz (P505)
eingestellt sind.

Empfehlung fiir Anwendung:
Hubwerk mit Bremse ohne Drehzahlriickfiihrung

P114=0.02..04 s~
P107 =0.02..04s*

P201...P208 = Motordaten fAUSQanQS- i

requenz
P434 =1 (ext. Bremse) EIN-SlgnaI AUS-SlgnaI
P505 = 2...4 Hz

fur sicheres Anfahren

P112 =401 (Aus)

P536 = 2.1 (Aus)

P537 =150 % P505
P539 = 2/3 (Isp-Uberwachung)

o
T

gegen Lastsacken Bremse geliftet Zeit
P214 = 50...100 % (Vorhalt) B o
—= P114 [=— —= P107 =
* Einstellwerte (P107/114) abhéngig von oder
Bremsentyp und MotorgréRe. Bei kleinen P107. wenn P114 = 0

Leistungen (< 1.5 kW) gelten kleinere
Werte, bei  gréBeren Leistungen
(> 4.0 kW) gelten groRere Werte.
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P108 Ausschaltmodus S P
(Ausschaltmodus)

0..13 Dieser Parameter bestimmt die Art und Weise, wie die Ausgangsfrequenz nach dem ,Sperren®

{1}

(Reglerfreigabe - low) reduziert wird.

0 = Spannung sperren: Das Ausgangssignal wird unverzogert abgeschaltet. Der FU liefert keine
Ausgangsfrequenz mehr. Der Motor wird nur durch die mechanische Reibung abgebremst.
Ein sofortiges Wiedereinschalten des FU kann zur Fehlermeldung fiihren.

1 = Rampe: Die aktuelle Ausgangsfrequenz wird mit der anteilig noch verbleibenden Bremszeit,
aus P103/P105, reduziert. Nach Ablauf der Rampe schlief3t sich der DC-Nachlauf (— P559)
an.

2 = Rampe m. Verzégerung: wie 1 ,,Rampe*“, jedoch wird bei generatorischem Betrieb die
Bremsrampe verlangert, bzw. bei statischem Betrieb die Ausgangsfrequenz erhéht. Diese
Funktion kann unter bestimmten Bedingungen die Uberspannungsabschaltung verhindern
bzw. reduziert die Verlustleistung am Bremswiderstand.

HINWEIS: Diese Funktion darf nicht programmiert sein, wenn ein definiertes
Abbremsen gefordert ist, z.B. bei Hubwerken.

3 = DC-Bremsung sofort: Der FU schaltet sofort auf den vorgewahlten Gleichstrom (P109) um.
Dieser Gleichstrom wird flir die noch anteilig verbleibende >Zeit DC-Bremse< (P110)
geliefert. Je nach Verhaltnis, aktuelle Ausgangsfrequenz zu max. Frequenz (P105) wird die
>Zeit DC-Bremse< verkirzt. Der Motor halt in einer von der Anwendung abhangigen Zeit an.
Diese ist abhangig vom Massentragheitsmoment der Last, der Reibung und vom
eingestellten DC-Strom (P109).

Bei dieser Art der Bremsung wird keine Energie in den FU riickgespeist, Warmeverluste
entstehen im wesentlichen im Rotor des Motors.
Nicht fiir PMSM Motoren!

4 = Konst. Anhalteweg, ,Konstanter Anhalteweg”. Die Bremsrampe setzt verzdgert ein, wenn
nicht mit der maximalen Ausgangsfrequenz (P105) gefahren wird. Dieses fluhrt zu einem
annahernd gleichen Anhalteweg aus unterschiedlichen aktuellen Frequenzen.

HINWEIS: Diese Funktion ist nicht als Positionierfunktion nutzbar. Diese Funktion
sollte nicht mit einer Rampenverrundung (P106) kombiniert werden.

5 = Kombin. Bremsung, ,Kombinierte Bremsung*“. Abhangig von der aktuellen Zwischen-
kreisspannung (UZW) wird eine Hochfrequenzspannung auf die Grundschwingung
aufgeschaltet (nur bei linearer Kennlinie, P211 = 0 und P212 = 0). Die Bremszeit (P103)
wird nach Maéglichkeit eingehalten. - zusatzlicher Erwarmung im Motor!

Nicht fir PMSM Motoren!

6 = Quadratische Rampe: Die Bremsrampe hat keinen linearen Verlauf, sondern ist quadratisch
fallend.

7 = Quad. Rampe m. Verzdg., ,Quadratische Rampe mit Verz6gerung®. Kombination aus
Funktion 2 und 6.

8 = Quad. kombi. Bremsung, ,,Quadratisch kombinierte Bremsung*. Kombination aus Funktion 5
und 6.

Nicht fiir PMSM Motoren!

9 = Konst.Beschleu.Leist, ,Konstante Beschleunigungs-Leistung® Gilt nurim
Feldschwachbereich! Der Antrieb wird mit konstanter elektrischer Leistung weiter
beschleunigt bzw. gebremst. Der Verlauf der Rampen ist abhangig von der Last.

10 = Fahrrechner: konstanter Weg zwischen aktueller Frequenz / Geschwindigkeit und der
eingestellten minimalen Ausgangsfrequenz (P104).

11 = Kon.Be.Leist.m.Verz, ,Konstante Beschleunigungs-Leistung mit Verzégerung*
Kombination aus 2 und 9

12 = Kon.Be.Leist.Mode 3, ,Konstante Beschleunigungs-Leistung Mode 3* wie 11, jedoch mit
zusatzlicher Brems-Chopper-Entlastung

13 = Ausschaltverzégerung, ,Rampe mit Ausschaltverzégerung®: wie 1 ,,Rampe*, jedoch
verharrt der Antrieb fiir die im Parameter (P110) eingestellte Zeit auf der eingestellten

absoluten Minimalfrequenz (P505), bevor die Bremse einfallt.
Anwendung Beispiel: Nachpositionieren bei Kransteuerung.
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P109 Strom DC-Bremse S p
(Strom DC-Bremse)
0...250 % Stromeinstellung furr die Funktionen Gleichstrombremsung (P108 = 3) und kombinierte Bremsung
{100} (P108 =5).
Der richtige Einstellwert ist von der mechanischen Last und der gewlinschten Anhaltezeit
abhangig. Ein hoher Einstellwert kann grofe Lasten schneller zum Stillstand bringen.
ie Einstellung o entspricht einem Stromwert wie er im Parameter >Nennstrom<
Die Einstell 100% entspricht ei St rt wi i P it N t P203
hinterlegt ist.
HINWEIS: Der mdgliche Gleichstrom (0 Hz) den der FU liefern kann, wird begrenzt. Diesen
Wert entnehmen Sie bitte der Tabelle im Kapitel 8.4.3 "Reduzierter Uberstrom
aufgrund der Ausgangsfrequenz", der Spalte 0 Hz. In Grundeinstellung liegt dieser
Grenzwert bei 110 %.
DC-Bremsung: Nicht fiir PMSM Motoren!
P110 Zeit DC-Bremse an S P
(Zeit DC-Bremse an)
0.00...60.00 s Ist die Zeit, die der Motor bei der im Parameter P108 gewahlten Funktion ,Gleichstrombremsung®
{2.00} (P108 = 3), mit dem im Parameter P109 gewahlten Strom beaufschlagt wird.
Je nach Verhaltnis der aktuellen Ausgangsfrequenz zur max. Frequenz (P105) wird die >Zeit
DC-Bremse< verkurzt.
Der Zeitablauf startet mit der Wegnahme der Freigabe und kann durch eine erneute Freigabe
abgebrochen werden.
DC-Bremsung: Nicht fiir PMSM Motoren!
P111 P-Faktor Momentengr. S P
(P-Faktor Momentengrenze)
25 ...400 % Wirkt direkt auf das Verhalten des Antriebes an der Momentengrenze. Die Grundeinstellung von
{100} 100% ist fur die meisten Antriebsaufgaben ausreichend.
Bei zu groften Werten neigt der Antrieb zum Schwingen beim Erreichen der Momentengrenze.
Bei zu kleinen Werten wird die programmierte Momentengrenze evtl. berschritten.
P112 Momentstromgrenze S P
(Momentstromgrenze)

25 ... 400 % / 401
{401}

Mit diesem Parameter kann ein Grenzwert fir den momentbildenden Strom eingestellt werden.
Dieser kann eine mechanische Uberlastung des Antriebs verhindern. Er kann jedoch keinen
Schutz bei mechanischer Blockade (Fahren auf den Block) bieten. Eine Rutschkupplung als
Schutzeinrichtung ist nicht ersetzbar.

Die Momentstromgrenze kann auch Uber einen analogen Eingang stufenlos eingestellt werden.
Der maximale Sollwert (vergl. Abgleich 100%, P403[-01] . .[-06]) entspricht dann dem Einstellwert
in P112.

Der Grenzwert 20% Momentstrom kann auch von einem kleineren analogen Sollwert (P400[-01]
... [-09] = 11 oder 12) nicht unterschritten werden. Im Servo-Modus hingegen ((P300) = ,1%) ist ab
Firmwareversion V 1.3 ein Grenzwert von 0% mdglich (dltere Firmwareversionen: min. 10%)!

401 = AUS steht flir die Abschaltung der Momentstromgrenze! Dies ist gleichzeitig die
Grundeinstellung des FU.
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P113

Ti'ppfrequenz S p
(Tippfrequenz)

-400.0 ... 400.0 Hz
{0.0}

Bei Verwendung der SimpleBox oder ParameterBox zur Steuerung des FU, ist die Tipp-
frequenz der Anfangswert nach erfolgter Freigabe.

Alternativ kann, bei Steuerung Uber die Steuerklemmen, die Tippfrequenz Uber einen der digitalen
Eingadnge ausgeldst werden.

Die Einstellung der Tippfrequenz kann direkt Uber diesen Parameter erfolgen oder, wenn der FU
Uber die Tastatursteuerung freigegeben ist, durch Betatigen der OK-Taste. Die aktuelle
Ausgangsfrequenz wird in diesem Fall in den Parameter P113 Ubernommen und steht bei einem
neuen Start zur Verfigung.

HINWEIS: Sollwertvorgaben Uber die Steuerklemmen, z.B. die Tippfrequenz, Festfrequenzen
oder den Analogsollwert werden grundsatzlich vorzeichenrichtig addiert. Die eingestellte
Maximalfrequenz (P105) kann dabei nicht Uberschritten werden, die Minimalfrequenz (P104) nicht
unterschritten werden.

P114 Luftzeit Bremse S P
(Liftzeit Bremse)
0..250s Elektromagnetische Bremsen haben eine physikalisch bedingte verzégerte Reaktionszeit beim
{0.00} Liften. Dies kann zum Anfahren des Motors gegen die noch haltende Bremse flihren, wodurch
der FU mit einer Uberstrommeldung ausfallt.
Diese Luftzeit kann durch den Parameter P114 berticksichtigt werden (Bremsensteuerung).
Innerhalb der einstellbaren Liiftzeit liefert der FU die eingestellte absolute Minimalfrequenz (P505)
und verhindert so das Anfahren gegen die Bremse.
Siehe hierzu auch den Parameter >Einfallzeit Bremse< P107 (Einstellungsbeispiel).
HINWEIS:
Ist die Liftzeit Bremse auf ,,0“ eingestellt, gilt P107 als Lift- und Einfallzeit der Bremse.
P120 [-01] Optionsuiberwachung S
[-04] (Optionsiiberwachung)
0..2 Uberwachung der Kommunikation auf Systembusebene (im Stérungsfall: Fehlermeldung 10.9)

{1}

Array-Ebenen:

[-01] = Bus TB (Erweiterung 1) [-03] = 1. IOE (Erweiterung 3)

[-02] = 2. IOE (Erweiterung 2) [-04] = Erweiterung 4

Einstell-Werte:

0= Uberwachung aus

1= Auto, Kommunikationsbeziehungen werden nur (berwacht, wenn eine bestehende

Kommunikation unterbrochen wird. Wenn nach dem Netz-Einschalten eine Baugruppe, die
vorher einmal vorhanden war, nicht gefunden wird, fiihrt dies nicht zum Fehler.
Erst wenn eine der Erweiterungen eine Kommunikationsbeziehung zum Gerat aufnimmt,
wird die Uberwachung aktiviert.

2= Uberw. sofort aktiv ,Uberwachung sofort aktiv* , das Gerat startet sofort nach dem Netz-
Einschalten die Uberwachung zur entsprechenden Baugruppe. Wird die Baugruppe nach
dem Netz-Einschalten nicht gefunden, bleibt das Gerat fiir 5 Sekunden im State "Nicht
Einschaltbereit" und 16st danach einen Fehler aus.

Hinweis: Sollen auch Stérmeldungen, die durch die Optionsbaugruppe (z.B. Stérungen auf
Feldbusebene) detektiert werden nicht zu einer Abschaltung der Antriebselektronik flhren, so ist
zusatzlich der Parameter (P513) auf den Wert {-0,1} zu setzen.
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5.2.3 Motordaten / Kennlinienparameter

Parameter . . . . . Parameter-

Werkseinstellung) Einstellwert / Beschreibung / Hinweis Supervisor satz

P200 Motorliste P
(Motorliste)

0..73 Mit diesem Parameter kann die Werkseinstellung der Motordaten verandert werden. Werksseitig ist

{0} in den Parametern P201 ... P209 ein 4-poliger IE1-DS-Normmotor mit der FU-Nennleistung

eingestellt.

Durch Auswahl einer der mdglichen Ziffern und Betéatigen der ENTER-Taste werden alle
Motorparameter (P201 ... P209) auf die gewahlte Normleistung abgestimmt. Als Basis flr die
Motordaten gilt ein 4-poliger DS-Normmotor. Im letzten Teil der Liste sind die Motordaten der
NORD IE4-Motoren zu finden.

Hinweis:
Da P200 nach der Eingabebestatigung wieder = 0 ist, kann die Kontrolle des eingestellten Motors
Uber den Parameter P205 erfolgen.

m Information

Bei Verwendung von IE2/IE3-Motoren sind nach der Auswahl eines IE1-Motors (P200) die
Motordaten in P201 ... P209 auf die Daten des Motortypenschildes anzupassen.

HINWEIS: Wenn DIP-Schalter S1:7 (50/60Hz-Betrieb (Kapitel 4.3.2.2)) umgeschaltet wird,
werden die entsprechenden Motornenndaten entsprechend der FU-Nennleistung
aus der Liste P200 neu geladen.
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0= keine Anderung

1= kein Motor: In dieser Einstellung arbeitet der FU ohne Stromregelung, Schlupf-
kompensation und Vormagnetisierungszeit, ist also flir Motoranwendungen nicht zu
empfehlen. Mdgliche Anwendungen sind Induktionséfen oder andere Anwendungen mit
Spulen oder Transformatoren. Folgende Motordaten sind hierbei eingestellt: 50.0 Hz /
1500 rpm / 15.0 A/ 400 V / 0.00 kW / cos ¢=0.90 / Stern / Rs 0.01 Q / ILeer 6.5 A

2= 0.25kW 230V 32= 4.0 kW 230V 62= 90.0 kW 400V 92= 1.00kW 115V
3= 0.33PS 230V 33=  5.0PS 230V 63=  120.0 PS 460V 93= 4.0 PS 230V
4= 0.25kW 400V 34= 4.0 kW 400V 64= 110.0 KW 400V 94= 4.0PS 460V
5= 0.33PS 460V 35= 5.0 PS 460V 65= 150.0 PS 460V 95= 0.75kW 230V 80T1/4
6= 0.37kW 230V 36=  5.5KkW 230V 66= 132.0 KW 400V 96= 1.10kW 230V 90T1/4
7= 0.50PS 230V 37=  7.5PS 230V 67= 180.0 PS 460V 97= 1.10kW 230V 80T1/4
8= 0.37kW 400V 38=  5.5KkW 400V 68= 160.0 kW 400V 98= 1.10kW 400V 80T1/4
9= 0.50PS 460V 39=  7.5PS 460V 69= 220.0 PS 460V 99= 1.50kW 230V 90T3/4
10= 0.55kW 230V 40=  7.5kW 230V 70= 200.0 kW 400V 100= 1.50kW 230V 90T1/4
1M1= 0.75PS 230V 41= 10.0 PS 230V 71= 270.0 PS 460V 101= 1.50kW 400V 90T1/4
12= 0.55kW 400V 42= 7.5KW 400V 72= 250.0 KW 400V 102= 1.50kW 400V 80T1/4
13=  0.75PS 460V 43= 10.0 PS 460V 73= 340.0 PS 460V 103= 2.20kW 230V 100T2/4
14= 0.75kW 230V 44= 11.0 KW 400V 74= 11.0 kW 230V 104= 2.20kW 230V 90T3/4
15= 1.0 PS 230V 45= 15.0 PS 460V 75=  15.0 PS 230V 105= 2.20kW 400V 90T3/4
16= 0.75kW 400V 46= 15.0 kW 400V 76= 150 kW 230V 106 = 2.20kW 400V 90T1/4
17= 1.0 PS 460V 47= 20.0 PS 460V 77= 20.0 PS 230V 107 = 3.00kW 230V 100T5/4
18= 1.1 kW 230V 48= 18.5kW 400V 78=  18.5 kW 230V 108 = 3.00kW 230V 100T2/4
19=  1.5PS 230V 49= 250 PS 460V 79=  25.0PS 230V 109=  3.00kW 400V 100T2/4
20= 1.1kW 400V 50= 22.0 kW 400V 80=  22.0 kW 230V 110= 3.00kW 400V 90T3/4
21=  1.5PS 460V 51= 30.0 PS 460V 81=  30.0 PS 230V 111= 4.00kW 230V 100T5/4
22= 1.5kW 230V 52= 30.0 kW 400V 82= 30.0 kW 230V 112= 4.00kW 400V 100T5/4
23=  2.0PS 230V 53=  40.0 PS 460V 83=  40.0 PS 230V 113= 4.00kW 400V 100T2/4
24= 1.5kW 400V 54= 37.0 kW 400V 84=  37.0 kW 230V 114= 5.50kW 400V 100T5/4
25= 2.0 PS 460V 55=  50.0 PS 460V 85=  50.0 PS 230V 115=
26= 2.2kW 230V 56= 45.0 kW 400V 86= 0.12kW 115V 116 =
27= 3.0 PS 230V 57= 60.0 PS 460V 87= 0.18kW 115V 17 =
28= 2.2kW 400V 58= 550 kW 400V 88=  0.25kW 115V 118 =
20= 3.0 PS 460V 59=  75.0 PS 460V 89=  0.37kW 115V 119 =
30= 3.0 kW 230V 60= 75.0 kW 400V 90= 0.55kW 115V 120 =
31= 3.0 kW 400V 61= 100.0 PS 460V 91= 0.75kW 115V 121=
P201 Motor Nennfrequenz S p
(Motor Nennfrequenz)
10.0 ... 399.9 Hz Die Motornennfrequenz bestimmt den U/f-Knickpunkt, bei dem der FU die Nennspannung (P204)

{ siehe Information} am Ausgang liefert.

m Information

Default-Einstellung
Die Default-Einstellung ist abhangig von der FU-Nennleistung bzw. der Einstellung in P200.

P202 Motor Nenndrehzahl S p
(Motor Nenndrehzahl)

150 ... 24000 rpm Die Motornenndrehzahl ist wichtig fiir die richtige Berechnung und Ausregelung des Motor-
{ siehe Information }  schlupfes und der Drehzahlanzeige (P001 = 1).

m Information

Default-Einstellung
Die Default-Einstellung ist abhangig von der FU-Nennleistung bzw. der Einstellung in P200.
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P203 Motor Nennstrom s P
(Motor Nennstrom)

0.1...1000.0 A

Der Motornennstrom ist ein entscheidender Parameter fiir die Stromvektorregelung.

m Information

{ siehe Information }

Default-Einstellung
Die Default-Einstellung ist abhangig von der FU-Nennleistung bzw. der Einstellung in P200.

P204 Motor Nennspannung S P
(Motor Nennspannung)
100 ... 800V Die Nennspannung passt die Netzspannung an die Motorspannung an. In Verbindung mit der

{ siehe Information }  Nennfrequenz ergibt sich die Spannung-/Frequenz-Kennlinie.

m Information

Default-Einstellung
Die Default-Einstellung ist abhangig von der FU-Nennleistung bzw. der Einstellung in P200.

P205 Motor Nennleistung P

(Motor Nennleistung)

0.00 ... 250.00 kW

i , Die Motornennleistung dient zur Kontrolle des tiber P200 eingestellten Motors.
{ siehe Information }

m Information

Default-Einstellung
Die Default-Einstellung ist abhangig von der FU-Nennleistung bzw. der Einstellung in P200.

P206 Motor cos phi S P
(Motor cos ¢)

0.50 ... 0.95

. . Der Motor-cos ¢ ist ein entscheidender Parameter fur die Stromvektorregelung.
{ siehe Information }

m Information

Default-Einstellung
Die Default-Einstellung ist abhangig von der FU-Nennleistung bzw. der Einstellung in P200.

[i] Information PMSM
Bei Verwendung eines PMSM ist der Parameter nicht relevant.
P207 Motorschaltung S P
(Motorschaltung)
0..1 0 = Stern 1 = Dreieck

{ siehe Information }  Die Motorschaltung ist entscheidend fiir die Stator-Widerstandsmessung (P220) und somit fir die
Stromvektorregelung.

m Information

Default-Einstellung
Die Default-Einstellung ist abhangig von der FU-Nennleistung bzw. der Einstellung in P200.
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P208 Statorywderstand S P
(Statorwiderstand)

0.00 ... 300.00 Q Motor-Statorwiderstand = Widerstand eines Strangs beim DS-Motor!

{ siehe Information }

Hat einen direkten Einfluss auf die Stromregelung des FU. Ein zu hoher Wert kann zu einem
Uberstrom fiihrt, ein zu kleiner zu einem geringen Motordrehmoment.

Zur einfachen Messung kann der Parameter P220 verwendet werden. Der Parameter P208 kann
zur manuellen Einstellung verwendet werden oder als Information iber das Ergebnis der
automatischen Messung.

Hinweis:

Fir die beste Funktion der Stromvektorregelung sollte der Statorwiderstand automatisch vom FU
gemessen werden.

m Information

Default-Einstellung
Die Default-Einstellung ist abhdngig von der FU-Nennleistung bzw. der Einstellung in P200.

P209 Leerlaufstrom S P
(Leerlaufstrom)
0.0 ... 1000.0 A Dieser Wert wird immer bei Anderungen des Parameters P206 ,cos ¢“ und Parameter P203

{ siehe Information }

.Nennstrom“ automatisch aus den Motordaten errechnet.
Hinweis: Soll der Wert direkt eingegeben werden, muss er als letzter der Motordaten eingestellt
werden. Nur so wird gewahrleistet, dass der Wert nicht berschrieben wird.

m Information

Default-Einstellung
Die Default-Einstellung ist abhangig von der FU-Nennleistung bzw. der Einstellung in P200.

P210 Statischer Boost S P
(Statischer Boost)

0...400 % Der statische Boost beeinflusst den, das Magnetfeld bildenden, Strom. Dieser entspricht dem

{100} Leerlaufstrom des jeweiligen Motors, ist also belastungsunabhangig. Berechnet wird der
Leerlaufstrom uber die Motordaten. Die werksseitige 100% Einstellung ist fir typische
Anwendungen ausreichend.

P211 Dynamischer Boost S P
(Dynamischer Boost)

0...150 % Der dynamische Boost beeinflusst den momentbildenden Strom, ist also die belastungsabhangige

{100} GrofRe. Auch hier gilt, dass die werksseitige 100% Einstellung fur typische Anwendungen

ausreichend ist.

Ein zu hoher Wert kann zum Uberstrom beim FU fiihren. Unter Last wird dann die Ausgangs-
spannung zu stark angehoben. Ein zu kleiner Wert fiihrt zu einem zu geringen Drehmoment.

[i] Information U/f - Kennlinie

Bei bestimmten Anwendungen, insbesondere Anwendungen mit hohen Schwungmassen (z.B.
Lifterantriebe), kann es erforderlich sein, den Motor mit Hilfe einer U/f Kennlinie zu regeln.
Hierzu sind die Parameter P211 und P212 jeweils auf 0 % einzustellen.
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P212 Schlupfkompgnsatlon S P
(Schlupfkompensation)

0..150 %
{100}

Die Schlupfkompensation erhéht belastungsabhangig die Ausgangsfrequenz, um die Drehzahl
eines DS-Asynchronmotors annéhernd konstant zu halten.

Die werksseitige 100% Einstellung ist bei Verwendung von DS-Asynchronmotoren und richtiger
Einstellung der Motordaten optimal.

Werden mehrere Motoren (unterschiedlicher Last bzw. Leistung) an einem FU betrieben, sollte die
Schlupfkompensation P212 = 0% gesetzt werden. Ein negativer Einfluss ist damit ausgeschlossen.
Bei PMSM Motoren ist der Parameter in Werkseinstellung zu belassen.

[i] Information U/f - Kennlinie

Bei bestimmten Anwendungen, insbesondere Anwendungen mit hohen Schwungmassen (z.B.
Lifterantriebe), kann es erforderlich sein, den Motor mit Hilfe einer U/f Kennlinie zu regeln.
Hierzu sind die Parameter P211 und P212 jeweils auf 0 % einzustellen.

[i] Information PMSM

Bei Ansteuerung einer PMSM wird mit diesem Parameter die Spannungsstarke des
Testsignalverfahrens bestimmt (P330). Die erforderliche Spannungsstarke ist von verschiedenen
Faktoren abhangig (u. A. Umgebungs- / Motortemperatur, MotorgroRe, Motorkabelldnge, GréRe
des Frequenzumrichters). Ist die Rotorlagenidentifikation nicht erfolgreich, kann Gber diesen
Parameter die Spannungsstarke angepasst werden.

P213

Verst. ISD-Regelung S P
(Verstérkung ISD-Regelung)

25 ... 400 %
{100}

Mit diesem Parameter wird die Regeldynamik der Stromvektorregelung (ISD-Regelung) des FU
beeinflusst. Hohe Einstellungen machen den Regler schnell, geringe Einstellungen langsam.

Je nach Art der Anwendung kann dieser Parameter angepasst werden, um z. B. einen instabilen
Betrieb zu vermeiden.

P214

Vorhalt Drehmoment S P

(Vorhalt Drehmoment)

-200 ... 200 %
{0}

Diese Funktion ermdglicht es, einen Wert fir den zu erwartenden Drehmoment-Bedarf in den
Strom-Regler einzupragen. Diese Funktion kann bei Hubwerken fiir eine bessere Lastibernahme
im Anlauf genutzt werden.

HINWEIS: Bei der Drehfeldrichtung rechts, werden Motorische Drehmomente mit positiven

Vorzeichen eingetragen, generatorische Drehmomente werden mit negativen
Vorzeichen gekennzeichnet. Bei der Drehfeldrichtung links, ist es genau umgekehrt.

P215

Boost Vorhalt S P
(Boost Vorhalt)

0...200 %
{0}

Nur bei linearer Kennlinie (P211 = 0% und P212 = 0%) sinnvoll.

Fur Antriebe, die ein hohes Anlaufmoment erfordern, besteht die Méglichkeit mit diesem Parameter
einen Zusatzstrom in der Startphase hinzuzuschalten. Die Wirkzeit ist begrenzt und kann im
Parameter >Zeit Boost Vorhalt< P216 gewahlt werden.

Alle mdglicherweise eingestellte Strom- und Momentstromgrenzen (P112, P536, P537) sind
wahrend der Boost Vorhalt Zeit deaktiviert.
HINWEIS:

Bei aktiver ISD - Regelung (P211 und / oder P212 # 0%) fiihrt eine Parametrierung des P215 # 0
zur Verfaschung der Regelung.
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P216 Zeit Boost Vorhalt S P
(Zeit Boost Vorhalt)
0.0...100s Dieser Parameter wird fir 3 Funktionalitdten herangezogen:
{0.0}
Zeitlimit fir den Boost Vorhalt: Wirkzeit flir den vergrofRerten Anlaufstrom.
Nur bei linearer Kennlinie (P211 = 0% und P212 = 0%).
Zeitlimit fur die Unterdriickung der Pulsabschaltung (P537): ermdglicht Schweranlauf.
Zeitlimit fir die Unterdriickung der Fehlerabschaltung im Parameter (P401), Einstellung { 05}
,0 - 10V mit Fehlerabschaltung 2*
P217 Schwingungsdampfung S P
(Schwingungsddmpfung)
0...400 % Mit der Schwingungsddmpfung kénnen Leerlaufresonanzschwingungen gedampft werden. Der
{10} Parameter 217 ist ein Mal} fir das Dampfungsvermégen.
Bei der Schwingungsdampfung wird aus dem Momentenstrom mittels eines Hochpasses der
Schwingungsanteil herausgefiltert. Dieser wird mit P217 verstarkt und invertiert auf die
Ausgangsfrequenz aufgeschaltet.
Die Grenze flir den aufgeschalteten Wert ist ebenfalls proportional zu P217. Die Zeitkonstante fiir
den Hochpass hangt von P213 ab. Bei hohen Werten von P213 wird die Zeitkonstante niedriger.
Bei einen eingestellten Wert von 10 % bei P217 werden maximal £ 0,045 Hz aufgeschaltet. Bei
400 % in P217 dementsprechend + 1,8 Hz.
Die Funktion ist nicht aktiv im ,Servo-Modus, P300°“.
P218 Modulationsgrad S
(Modulationsgrad)
50...110 % Dieser Einstellwert beeinflusst die maximal mégliche Ausgangsspannung des FU bezogen auf die
{100} Netzspannung. Werte <100% reduzieren die Spannung auf Werte unterhalb der Netzspannung,

wenn dieses fur Motoren gefordert ist. Werte >100% erhdhen die Ausgangsspannung am Motor,
was zu erhoéhten Oberwellen im Strom flihrt und was als Folge bei einigen Motoren zu
Pendelungen fiihren kann.

Im Normalfall sollte hier 100% eingestellt sein.
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P219 Auto.Magn.anpassung S
(Automatische Magnetisierungsanpassung)

25 ...100 % / 101
{100}

Mit diesem Parameter kann eine automatische Anpassung der Magnetisierung an die Belastung
des Motors und damit die Senkung des Energieverbrauches auf den tatséchlich erforderlichen
Bedarf erfolgen. Der P219 stellt dabei den Grenzwert dar, bis zu dem das Feld im Motor abgesenkt
werden kann.

StandardmaRig ist ein Wert von 100 % eingestellt und damit keine Absenkung mdglich. Minimal
kénnen 25 % eingestellt werden.

Die Absenkung des Feldes erfolgt mit einer Zeitkonstante von ca. 7,5 s. Bei Belastungserh6hung
wird das Feld mit einer Zeitkonstanten von ca. 300 ms wieder aufgebaut. Die Absenkung des
Feldes geschieht so, das Magnetisierung- und Momentstrom ungefahr gleich grof3 sind, der Motor
also im ,Wirkungsgradoptimum® betrieben wird. Eine Anhebung des Feldes tUber den Nennwert
hinaus ist nicht vorgesehen.

Diese Funktion ist fir Anwendungen gedacht, bei denen sich das angeforderte Drehmoment nur
langsam andert (z. B. Pumpen- und Lifteranwendungen). Sie ersetzt von der Wirkungsweise daher
auch eine quadratische Kennlinie, da sie die Spannung an die Belastung adaptiert.

Beim Betrieb von Synchronmaschinen (IE4 — Motoren) ist der Parameter funktionslos.

HINWEIS: Bei Hubwerken oder Anwendungen, wo ein schneller Drehmomentenaufbau
erforderlich ist, darf sie auf keinen Fall eingesetzt werden, da es ansonsten bei
Lastspriingen zu Uberstromabschaltungen bzw. zum Kippen des Motor kommt, da
das fehlende Feld durch Uberproportionalen Momentenstrom kompensiert werden
muss.

101 = automatisch, mit der Einstellung P219=101 wird ein automatischer
Magnetsierungsstromregler  aktiviert. Die Isd-Regelung arbeitet dann mit
unterlagertem FlufRregeler, wodurch die Schlupfberechnung speziell bei héheren
Belastungen verbessert wird. Die Anregelzeiten gegenlber der normalen Isd-
Regelung (P219 = 100) sind deutlich schneller.

P2xx Regelungs-/ Kennlinien-Parameter
Ausgangs-
spannung
P204 —
P215
P210—
! T—
P201 Ausgangsfrequenz
. —
HINYVEIS. —lp1e= o
Jtypische®
Einstellung fiir die ... Stromvektorregelung (Werkseinstellung) Lineare U/f-Kennlinie
P201 bis P209 = Motordaten P201 bis P209 = Motordaten
P210 = 100% P210 = 100% (statischer Boost)
P211 = 100% P211=0%
P212 = 100% P212 = 0%
P213 = 100% P213 = ohne Bedeutung
P214 = 0% P214 = ohne Bedeutung
P215 = ohne Bedeutung P215 = 0% (Boost Vorhalt)
P216 = ohne Bedeutung P216 = Os (Zeit dyn. Boost)
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P220

Para.-identifikation P
(Parameteridentifikation)

0..2
{0}

Beachte!

Bei Geraten bis 22 KW Leistung werden Uber diesen Parameter die Motordaten automatisch vom
Gerat ermittelt. Mit den eingemessenen Motordaten wird in vielen Fallen ein besseres
Antriebsverhalten ermdglicht.

Die Identifikation aller Parameter nimmt einige Zeit in Anspruch, schalten Sie zwischenzeitlich
nicht die Netzspannung aus. Sollte sich nach der Identifikation ein unglnstiges Betriebsverhalten
ergeben, wahlen Sie einen passenden Motor im P200 aus oder stellen Sie die Parameter
P201...P208 manuell ein.
0 = Keine Identifikation
1 = Identifikation Rs:

Der Statorwiderstand (Anzeige in P208) wird durch mehrfaches Messen ermittelt.
2 = Identifikation Motor:

Diese Funktion ist nur bei Geraten bis 22 KW verwendbar.

ASM: alle Motorparameter (P202, P203, P206, P208, P209) werden ermittelt.

PMSM: der Statorwiderstand (P208) und die Induktivitat (P241) werden ermittelt .
Motordatenidentifikation nur bei kaltem Motor (15 ... 25°C) durchfiihren. Die Motorerwarmung wird
im Betrieb berlicksichtigt.

Der FU muss sich im Zustand ,Betriebsbbereit” befinden. Bei BUS-Betrieb muss der BUS fehlerfrei
und in Betrieb sein.

Die Motorleistung darf maximal eine Leistungsstufe gréer oder 3 Leistungsstufen kleiner sein als
die Nennleistung des FU.

Fir eine zuverlassige Identifikation ist eine maximale Motorkabellange von 20m einzuhalten.

Vor Beginn der Motoridentifikation sind die Motordaten laut Typenschild oder P200 voreinzustellen.
Mindestens miissen die Nennfrequenz (P201), die Nenndrehzahl (P202), die Spannung (P204), die
Leistung (P205) und die Motorschaltung (P207) bekannt sein.

Es ist darauf zu achten, dass Uber den ganzen Messvorgang die Verbindung zum Motor nicht
unterbrochen wird.

Kann die Identifikation nicht erfolgreich abgeschlossen werden, wird die Fehlermeldung E019
generiert.

Nach der Parameter-ldentifikation ist P220 wieder = 0.

P240

EMK-Spannung PMSM S P
(EMK-Spannung PMSM)

0...800V
{0}

Die EMK — Konstante beschreibt die Gegeninduktionsspannung des Motors. Der einzustellende
Betrag ist dem Motordatenblatt bzw. dem Typenschild zu entnehmen und wird auf 1000 min-’
skaliert. Da im Regelfall die Nenndrehzahl des Motors nicht 1000 min-! betragt, sind die Angaben
entsprechend umzurechnen:

Beispiel:
E (EMK - Konstante, Typenschild): 89V
Nn (Nenndrehzahl Motor): 2100 min""*
Wert in P240 P240 = E * Nn/1000
P240 =89 V * 2100 min-'/ 1000 min-*
P240 =187V

0 = ASM wird verwendet, ,Asynchronmaschine wird verwendet”. Keine Kompensation
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P241 011 Induktivitat PMSM S P
[-02] (Induktivitdt PMSM)
0.1...200.0 mH Uber diesen Parameter werden die fir PMSM typischen asymmetrischen Reluktanzen
{alle 20.0 } kompensiert. Die Statorinduktivitdten kénnen durch den Frequenzumrichter eingemessen werden
(P220).
[-01] = d-Achse (La) [-02] = q-Achse (Lq)
P243 Reluktanzwink. IPMSM S P
(Reluktanzwinkel IPMSM)
0..30° Synchronmaschinen mit eingebetteten Magneten weisem neben dem synchronen Drehmoment
{0} auch ein Reluktanzdrehmoment auf. Die Ursache dafir ist in der Anisotropie (Ungleichheit)
zwischen der Induktivitat in d- und g- Richtung zu finden. Aufgrund der Uberlagerung dieser beiden
Drehmomentkomponenten liegt das Wirkungsgradmaximum nicht bei einem Lastwinkel von 90°,
wie bei der SPMSM, sondern bei gréReren Werten. Dieser zusatzliche Winkel, der flir NORD —
Motoren mit 10° angenommen werden kann, kann mit diesem Parameter beriicksichtigt werden. Je
kleiner der Winkel ist, desto geringer ist der Reluktanzanteil.
Der fiir den Motor spezifische Reluktanzwinkel kann wie folgt ermittelt werden:
* Antrieb mit einer gleichmaBigen Last ( > 0,5 Mn) im CFC-Modus (P300 2 1) laufen lassen
* Reluktanzwinkel (P243) schrittweise erhéhen, bis Strom (P719) sein Minimum erreicht hat
P244 Spitzenstrom PMSM S P
(Spitzenstrom PMSM)
0.1...1000.0 A Dieser Parameter beinhaltet den Spitzenstrom eines Synchronmotors. Der Wert ist dem
{5.0} Motordatenblatt zu entnehmen.
P245 Pendeldampf.PMSM VFC S P
(Pendeldémpfung PMSM VFC)
5...250 % PMSM-Motoren neigen im VFC-open-Loop-Betrieb aufgrund ungenligender Eigendampfung zu
{25} Schwingungen. Mit Hilfe der ,Pendelddmpfung“ wird dieser Schwingneigung durch elektrische
Dampfung entgegen gewirkt.
P246 Massentragheit PMSM S P
(Massentrdgheit PMSM)

0.0 ... 1000.0 kg*cm?

In diesem Parameter kann die Massentragheit des Antriebssystems eingetragen werden. Die

{5.0} Defaulteinstellung ist fur die meisten Anwendungsfalle genligend, jedoch sollte fir hochdynamische
Systeme idealer Weise der tatsachliche Betrag eingetragen werden. Die Werte fir die Motoren sind
den technischen Daten zu entnehmen. Der Anteil der externen Schwungmasse (Getriebe,
Maschine) ist zu berechnen bzw. experimentell zu ermitteln.

P247 Umschaltfre.VFC PMSM S P
(Umschaltfrequenz VFC PMSM)

1...100 % Damit bei spontanen Lastveranderungen, insbesondere bei .

{25} kleinen  Frequenzen, sofort ein Mindestmall an CFC

Drehmoment zur Verfligung steht, wird im VFC-Betrieb der  yge
Sollwert von ls (Magnetisierungsstrom) in Abhangigkeit von
der Frequenz gesteuert (Feldstarkungsbetrieb). Die Hohe
des zusatzlichen Feldstromes wird durch den Parameter  F203
(P210) bestimmt. Dieser sinkt linear bis auf auf den Wert
»null*, welcher bei der Frequenz erreicht wird, die durch
(P247) bestimmt wird. 100 % entspricht dabei der F209
Motornennfrequenz aus (P201).

P331 P331+F332  w,,
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5.2.4 Regelungsparameter

In Verbindung mit einem HTL-Inkrementalgeber kann Uber die digitalen Eingange 2 und 3 des FU ein
geschlossener Drehzahlregelkreis aufgebaut werden.

Alternativ kann das Inkrementalgeber-Signal auch anderweitig verwendet werden. Hierzu ist dann im
Parameter P325 die gewlinschte Funktion auszuwahlen.

Um diese Parameter sichtbar zu machen, muss der Supervisor-Parameter PO03 = 2/3 eingestellt

werden.

Parameter Einstellwert / Beschreibung / Hinweis Gerat Supervisor Parameter-

{Werkseinstellung} 9 P satz

P300 Servo Modus P
(Servo Modus)

0..2 Uber diesen Parameter wird das Regelverfahren fiir den Motor definiert. Dabei sind bestimmte

{0}

Randbedingungen zu beachten. Im Vergleich zur Einstellung ,0“ lasst die Einstellung ,2“ eine
etwas hohere Dynamik und Regelgenauigkeit zu, erfordert jedoch einen erhdhten
Parametrieraufwand. Einstellung ,1“ hingegen arbeitet mit Drehzahlriickfihrung durch einen
Encoder und lasst somit die hdchstmdégliche Drehzalglte und Dynamik zu.

0= Aus (VFC open -loop) " Drehzahlregelung ohne Geberriickflihrung
1= An (CFC closed-loop)? Drehzahlregelung mit Geberrickfiihrung
2= Obs (CFC open-loop) Drehzahlregelung ohne Geberriickfihrung

HINWEIS:
Inbetriebnahmehinweise: (L4 Abschnitt 4.2 "Auswahl Betriebsart fiir die Motorregelung").

1)  Entspricht der vormaligen Einstellung ,AUS*
2)  Entspricht der vormaligen Einstellung ,AN"

Betrieb eines IE4 Motors

[i] Information
mit (P330), Einstellung 1 = An (CFC closed-loop)

Wird ein IE4 Motor im Modus CFCclosed-loop betrieben, so st die
Schleppfehleriiberwachung zu aktivieren (P327 # 0).
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P301 Drehgeber éufl.

(Drehgeber Aufiésung)
0..19 Eingabe der Pulszahl je Umdrehung des angeschlossenen Inkrementaldrehgebers.

{6}

Entspricht die Drehrichtung des Drehgebers nicht der des FU (je nach Montage und
Verdrahtung), so kann dies mit der Auswahl der entsprechenden negativen Strichzahlen 8...16
bzw. 19 berlcksichtigt werden.

0 = 500 Striche 8 =-500 Striche

1 =512 Striche 9 =-512 Striche

2 =1000 Striche 10 = -1000 Striche
3 =1024 Striche 11 =-1024 Striche
4 = 2000 Striche 12 = -2000 Striche
5 = 2048 Striche 13 = -2048 Striche
6 = 4096 Striche 14 = -4096 Striche
7 = 5000 Striche 15 =-5000 Striche

16 = -8192 Striche
17 = 8192 Striche
18 = 1024 SLCA" 19 =-1024 SLCA "

1) Die Einstellungen 18 und 19 sind speziell fir die Verwendung eines Magnetgebers vom Typ
Contelec mit 1024 Impulsen / Geberumdrehung vorgesehen.

HINWEIS:

(P301) ist auch fiir die Positioniersteuerung tber Inkrementalgeber von Bedeutung. Bei

Verwendung eines Inkrementaldrehgebers zur Positionierung (P604=1), wird hier die Einstellung

der Strichzahl vorgenommen. (siehe Zusatzhandbuch POSICON)
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P310 Drehzahl Regler P P
(Drehzahl Regler P)

0 ... 3200 % P-Anteil des Drehzahlreglers (Proportionalverstéarkung).

{100} Verstarkungsfaktor, mit der die Drehzahldifferenz aus Soll- und Istfrequenz multipliziert wird. Ein
Wert von 100% bedeutet, das eine Drehzahldifferenz von 10% einen Sollwert von 10% ergibt. Zu
hohe Werte kénnen die Ausgangsdrehzahl zum Schwingen bringen.

P311 Drehzahl Regler | P
(Drehzahl Regler 1)

0...800 %/ ms
{20}

I-Anteil des Drehzahlreglers (Integrationsanteil).

Der Integrationsanteil des Reglers ermdglicht eine vollstindige Beseitigung der
Regelabweichung. Der Wert gibt an wie grof3 die Sollwertdnderung je ms ist. Zu kleine Werte
lassen den Regler langsam werden (Nachstellzeit wird zu grof3).

P312 Momentenstromregler P S P
(Momentenstromregler P)

0 ... 1000 % Stromregler fir den Momentenstrom. Je groRer die Stromregler-Parameter eingestellt werden,

{400} desto genauer wird der Stromsollwert eingehalten. Zu hohe Werte von P312 flihren im
Allgemeinen zu héherfrequenten Schwingungen bei niedrigen Drehzahlen, hingegen verursachen
zu groBe Werte von P313 meistens niederfrequentere Schwingungen im gesamten
Drehzahlbereich.
Werden bei P312 und P313 der Wert ,Null“ eingestellt, so ist der Momentenstromregler
ausgeschaltet. In diesem Fall wird nur der Vorhalt vom Motormodell verwendet.

P313 Momentenstromregler | S P

(Momentenstromregler I)

0...800 %/ ms
{50}

I-Anteil des Momentenstrom-Reglers. (Siehe auch P312 >Momentenstromregler P<)

P314 Grenze M.-stromregl. s P
(Grenze Momentenstromregler)

0...400V Legt den maximalen Spannungshub vom Momentstromregler fest. Je héher der Wert, desto

{400} gréRer ist die maximale Wirkung, welche der Momentenstromregler ausiiben kann. Zu grofe
Werte von P314 kénnen speziell zu Instabilititen beim Ubergang in den Feldschwéchbereich
fuhren (siehe P320). Der Wert von P314 und P317 sollte immer ungefahr gleich eingestellt
werden, damit Feld- und Momentenstromregler gleichberechtigt sind.

P315 Feldstromregler P S P
(Feldstromregler P)

0 ... 1000 % Stromregler flr den Feldstrom. Je gréRer die Stromregler-Parameter eingestellt werden, desto

{400} genauer wird der Stromsollwert eingehalten. Zu hohe Werte von P315 fiihren im Allgemeinen zu

héherfrequenten Schwingungen bei niedrigen Drehzahlen. Hingegen verursachen zu groRe
Werte von P316 meistens niederfrequentere Schwingungen im gesamten Drehzahlbereich.
Werden bei P315 und P316 der Wert ,Null“ eingestellt, so ist der Feldstromregler ausgeschaltet.
In diesem Fall wird nur der Vorhalt vom Motormodell verwendet.
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P316 Feldstromregler | s p
(Feldstromregler I)

0...800 %/ ms . .

(50) I-Anteil des Feldstromreglers. Siehe auch P315 >Feldstromregler P<

P317 Grenze Feldstromregl S P
(Grenze Feldstromregler)

0...400V Legt den maximalen Spannungshub vom Feldstromregler fest. Je héher der Wert, desto groRer

{400} ist die maximale Wirkung, welche der Feldstromregler ausiiben kann. Zu grofle Werte von P317
kénnen speziell zu Instabilitaten beim Ubergang in den Feldschwachbereich fiihren (siehe P320).
Der Wert von P314 und P317 sollte immer ungefahr gleich eingestellt werden, damit Feld- und
Momentenstromregler gleichberechtigt sind.

P318 Feldschwachregler P s P
(Feldschwéchregler P)

0 ... 800 % Durch den Feldschwachregler wird der Feldsollwert beim Uberschreiten der synchronen Drehzahl

{150} reduziert. Im Grunddrehzahlbereich hat der Feldschwachregler keine Funktion, daher muss der
Feldschwachregler nur eingestellt werden, wenn Drehzahlen oberhalb der Motornenndrehzahl
gefahren werden sollen. Zu hohe Werte von P318 / P319 filhren zu Regler-Schwingen. Bei zu
kleinen Werten und dynamischen Beschleunigungs- und oder Verzégerungszeiten wird das Feld
nicht ausreichend geschwacht. Der nachgelagerte Stromregler kann dann den Stromsollwert nicht
mehr einpragen.

P319 Feldschwachregler | S P
(Feldschwéchregler 1)

0...800 %/ ms
{20}

Einfluss nur im Feldschwachbereich siehe P318 >Feldschwachregler P<

P320 Feldschwach Grenze s P
(Grenze Feldschwéchregler)

0..110% Die Feldschwachgrenze legt fest, ab welcher Drehzahl / Spannung der Regler das Feld zu

{100} schwachen beginnt. Bei einem eingestellten Wert von 100% beginnt der Regler das Feld
ungefahr bei der synchronen Drehzahl zu schwachen.
Werden bei P314 und oder P317 sehr viel groRere Werte als die Standard-Werte eingestellt, so
sollte die Feldschwéachgrenze entsprechend reduziert werden, damit dem Stromregler der
Regelbereich tatsachlich zur Verfligung steht.

P321 Drehzahilr. | Liiftzeit S P
(Drehzahlregler | Liiftzeit)

0..4 Wahrend der Liftzeit einer Bremse (P107/P114), wird der I-Anteil des Drehzahlreglers ange-

{0} hoben. Dies flihrt zu einer besseren Lastiibernahme, insbesondere bei hangender Last.

0 = P311 Drehzahlr.l x 1
1 =P311 Drehzahlr.l x 2
2 = P311 Drehzahlr.l x 4

3 =P311 Drehzahlr.l x 8
4 = P311 Drehzahlr.l x 16
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P325

Funktion Drehgeber S
(Funktion Drehgeber)

0..4
{0}

Der Drehzahlistwert, der von einem Inkrementalgeber geliefert wird, kann flr verschiedene
Funktionen im FU verwendet werden.

0 = Drehzahlmess. Servom, ,Drehzahlmessung Servomodus*. Der Drehzahlistwert des Motors
wird fir den Servo-Modus des FU verwendet. In dieser Funktion ist die ISD-Regelung nicht
abschaltbar.

1 = Frequenzistwert PID: Der Drehzahlistwert einer Anlage wird zur Drehzahlregelung
verwendet. Mit dieser Funktion kann auch ein Motor mit linearer Kennlinie geregelt werden.
Es ist auch méglich einen Inkrementalgeber, der nicht direkt am Motor montiert ist, fir eine
Drehzahlregelung auszuwerten. P413 — P416 bestimmen die Regelung.

2 = Frequenzaddition: Die ermittelte Drehzahl wird zum aktuellen Sollwert addiert.
3 = Frequenzsubtraktion: Die ermittelte Drehzahl wird vom aktuellen Sollwert subtrahiert.

4 = Maximalfrequenz: Die mégliche maximale Ausgangsfrequenz/Drehzahl wird von der
Drehzahl des Drehgebers begrenzt.

P326

Drehgeber Ubersetz. S
(Drehgeber Ubersetzung)

0.01 ... 100.0
{1.00}

Ist der Inkrementaldrehgeber nicht direkt auf der Motorwelle montiert, muss das jeweils richtige
Ubersetzungsverhaltnis von Motordrehzahl zu Geberdrehzahl eingestellt werden.

Motordrehzahl

P326=———
Geberdrehzahl

nur bei P325 =1, 2, 3 oder 4, also nicht im Servo-Modus (Motor-Drehzahlregelung)

P327

Schleppfehler Drehz. S P
(Schleppfehler Drehzahlregler)

0 ... 3000 rpm
{0}

Der Grenzwert flr einen zuldssigen maximalen Schleppfehler ist einstellbar. Wird dieser
Grenzwert erreicht, schaltet der FU ab und zeigt Fehler EO013.1 an. Die
Schleppfehleriiberwachung funktioniert sowohl bei aktivem, als auch bei inaktivem Servomode
(P300).

0= AUS

Nur bei P325 = 0, also im Servo-Modus (Motor-Drehzahlregelung).

(siehe auch L1 P328)

P328

Schleppfehlerverzog. S P
(Verzégerung Schleppfehler)

0.0..10.0s
{0.0}

Im Falle der Uberschreitung des in (P327) definierten zuléssigen Schleppfehlers erfolgt eine
zeitliche Unterdriickung der Fehlermeldung E013.1 in den hier eingestellten Grenzen

0.0 = AUS
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P330

Startrot.lage Erken. s
(Startrotorlage Erkennung)

(Benennung ehemals: ,Regelverfahren PMSM")

0..
{0}

3

Auswahll des Ermittlungsverfahrens fir die Bestimmung der Startrotorlage (Anfangswert der
Rotorlage) eines PMSM (Permanent Magnet Synchron Motor).

Der Parameter ist nur fiir das Regelverfahren ,CFC closed-loop® (P300, Einstellung ,1“) relevandt.

0 = Spannungsgesteuert: Beim ersten Start der Maschine wird ein Spannungszeiger
eingepragt, welcher dafiir sorgt, dass der Rotor der Maschine auf die Rotorlage ,Null*
ausgerichtet wird. Diese Art der Start-Rotorlageermittiung kann nur genutzt werden, wenn
bei Frequenz ,Null“ kein Gegenmoment von der Maschine anliegt (z.B.
Schwungmassenantriebe). Wenn diese Bedingung erfullt ist, ist dieses Verfahren zur
Rotorlageermittlung sehr genau (<1° elektrisch). Bei Hubwerken ist dies Verfahren prinzipiell
ungeeignet, da immer ein Gegenmoment vorliegt.

FEiir geberlosen Betrieb gilt: Bis zur Umschaltfrequenz P331 wird der Motor (mit Nennstrom
eingepragt) spannungsgesteuert betrieben. Beim Erreichen der Umschaltfrequenz wird auf
das EMK-Verfahren zur Bestimmung der Rotorlage umgeschaltet. Sinkt die Frequenz unter
Berilicksichtigung der Hysterese (P332) unterhalb des Wertes in (P331), wechselt der
Frequenzumrichter aus dem EMK-Verfahren zurlick in den spannungsgesteuerten Betrieb.

1= Testsignalverfahren: Die Startrotorlage wird mittels eines Testsignals ermittelt. Dieses
Verfahren funktioniert auch bei geschlossener Bremse im Stillstand, erfordert aber eine
PMSM mit ausreichender Anisotropie zwischen der Induktivitét der d- und g-Achse. Je héher
diese Anisotropie ist, desto genauer arbeitet das Verfahren. Mittels des Parameters (P212)
kann die Spannungshéhe des Testsignals verandert werden und mit dem Parameter (P213)
ist man in der Lage den Rotorlageregler anzupassen. Mit dem Testsignalverfahren wird bei
Motoren, welche prinzipiell fiir die Verfahren geeignet sind, eine Rotorlagegenauigkeit von
5°...10° elektrisch (je nach Motor und Anisotropie) erreicht.

2 = reserviert

3= Wert v. CANopengeber, ,Wert vom CANopen-Geber”. Bei diesen Verfahren wird die
Startrotorlage aus der absoluten Lage eines CANopen-Absolutwertgebers bestimmt. Der
Typ des CANopen-Absolutwertgebers wird im Parameter (P604) eingestellt. Damit diese
Lageinformation eindeutig ist, muss bekannt sein (oder ermittelt werden), wie diese
Rotorlage im Verhaltnis zur absoluten Lage des CANopen-Absolutwertgebers liegt. Dies
geschieht mittels des Offset-Parameters (P334). Motoren sollten entweder mit einer
Startrotorlage ,Null“ ausgeliefert werden, oder die Startrotorlage muss auf dem Motor
vermerkt werden. Falls diese Wert nicht vorhanden ist, kann der Offsetwert auch mit den
Einstellungen ,0“ und ,1“ des Parameters (P330) ermittelt werden. Dazu wird der Antrieb
einmal mit der Einstellung ,,0 oder ,1“ gestartet. Nach dem ersten Start steht der ermittelte
Offsetwert im Parameter (P334). Dieser Wert ist aber fliichtig, also nur im RAM gespeichert.
Um ihn auch ins Eeprom zu tUbernehmen muss er einmal kurz verstellt werden und dann
wieder zuriick auf den Ermittelten Wert eingestellt werden. AnschlieRend kann bei
leerlaufendem Motor auch noch ein Feinabgleich vorgenommen werden. Dazu wird der
Antrieb im Closed-Loop-Betrieb (P300=1) auf eine méglichst hohe Drehzahl aber unterhalb
des Feldschwachpunktes gefahren. Der Offset wird jetzt ausgehend vom Startpunkt
langsam so verandert, dass der Wert der Spannungskomponente Uq (P723) moglichst nahe
Null kommt. Dabei ist ein Ausgleich zwischen positiver und negativer Drehrichtung zu
suchen. Im Allgemeinem wird man nicht ganz den Wert ,Null“ erreichen, da der Antrieb
durch das Lifter-Rad des Motors bei hdheren Drehzahlen ganz leicht belastet ist. Der
CANopen-Absolutwertgeber sollte sich auf der Motorachse befinden.
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P331 Umschaltfreq.CFC ol S P
(Umschaltfrequenz CFC open-loop)
(Benennung ehemals: ,Umschaltfreq. PMSM")
5.0 ...100.0 % Definition der Frequenz, ab der im geberlosen Betrieb eines PMSM (Permanent Magnet Synchron
{15.0} Motor) das Regelverfahren entsprechend (P300) aktiviert wird. 100 % entspricht dabei der Motor-
Nennfrequenz aus (P201).
Der Parameter ist nur fur das Regelverfahren ,CFC open-loop* (P300, Einstellung ,2%) relevandt.
P332 Hyst. Umschalt. CFC ol S P
(Hysterese Umschaltfrequenz CFC open-loop)
(Benennung ehemals: ,Hyst. Umschalt. PMSM*)
0.1..25.0% Differenz zwischen Ein- und Ausschaltpunkt, um ein Schwingen der Regelung im Ubergang vom
{5.0} geberlosen in das laut (P330) festgelegte Regelverfahren (und umgekehrt) zu vermeiden.
P333 Flussriickkopp. CFC ol S P
(Fluss- Riickkopplung CFC open-loop)
(Benennung ehemals: ,Flussriickk.fak. PMSM*)
5...400 % Der Parameter ist fir den Lagebeobachter im CFC-open-Loop-Modus erforderlich. Je héher der
{25} Wert gewahlt wird, umso geringer wird der Flussfehler vom Rotorlagebeobachter. Héhere Werte
begrenzen aber auch die untere Grenzfrequenz des Lagebeobachters. Je gréRer die
Ruckkopplungsverstarkung gewahlt wurde, desto hdher ist auch die Grenzfrequenz und umso
héher missen dann auch die Werte in (P331) und (P332) gewahlt werden. Dieser Zielkonflikt
kann also nicht flr beide Optimierungsziele gleichzeitig gelost werden.
Der Default-Wert ist so gewahlt, dass er fur die NORD-IE4-Motoren typischer Weise nicht
angepasst werden muss.
P334 Geberoffset PMSM s

(Geberoffset PMSM)

-0.500 ... 0.500 rev

{0.000}

Fir den Betrieb von PMSM (Permanent Magnet Synchron Motoren) ist die Auswertung der Nullspur
erforderlich. Der Nullimpuls wird dann zur Synchronisation der Rotorlage verwendet. Der
Parameter (P330) ist dabei auf die Einstellung ,0" oder ,1“ einzustellen.

Der einzustellende Wert fiir Parameter (P334) (Offset zwischen Nullimpuls und tatsachlicher
Rotorlage "Null") muss experimentell ermittelt oder dem Motor beigelegt werden.

Fir Motoren, die von NORD geliefert werden, ist typischer Weise ein Aufkleber am Motor
angebracht, auf dem der Einstellwert angegeben ist.

Sofern die Angaben auf dem Motor in ° angegeben sind, missen diese in rev umgerechnet
werden (z. B. 90 ° = 0,250 rev).

Hinweis
— Der Anschluss der Nullspur erfolgt Giber den Digitaleingang 1.

— Der Parameter P420 [-01] ist auf die Funktion 43 ,0-Spur HTL-Geber DI1* einzustellen, um
die Impulse der Nullspur auszuwerten.
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P336 Mode Rotolagen@ent. S
(Modus Rotorlagenidentifikation)

0..2
{6}

Fir den Betrieb einer PMSM muss die Lage des Rotors exakt bekannt sein. Diese kann auf

verschiedene Arten bestimmt werden.

0 = Erste Freigabe Die Identifikation der Rotorlage der PMSM wird mit der
erstmaligen Freigabe des Antriebs durchgefiihrt.

1 = Versorgungsspannung Die Identifikation der Rotorlage der PMSM wird bei erstmalig
anliegender Versorgungsspannung durchgefiihrt.

2 = Dig.Eing./Busein.Bit Die Identifikation der Rotorlage der PMSM wird durch externe
Anforderung mittels eines Binarbits (digitaler Eingang (P420)
oder Bus-In-Bit (P480), Einstellung ,, 79,
,Rotorlageidentifikation“) ausgeldst.

HINWEIS:

Die Identifikation der Rotorlage wird grundsatzlich nur dann ausgefihrt, wenn sich der FU im

Status ,einschaltbereit” befindet und die Rotorlage nicht bekannt ist (siehe P434, P481 Funktion

28).

Die Anwendung des Parameters ist nur bei eingestelltem Testsignalverfahren sinnvoll (P330).

P350

PLC Funktionalitat S
(PLC Funktionalitét)

{0}

Aktivieren der integrierten PLC

0 = Aus: die PLC ist nicht aktiv, die Ansteuerung des Frequenzumrichters erfolgt geman
Parameter (P509) und (P510).

1= An: die PLC ist aktiv, die Ansteuerung des Frequenzumrichters erfolgt in Abhangigkeit von
(P351) uber die PLC. Die Definition der Hauptsollwerte ist dementsprechend im Parameter
(P553) vorzunehmen. Nebensollwerte (P510[-02]) kénnen weiterhin Uber (P546) definiert
werden.

P351

PLC Sollwert Auswahl
(PLC Sollwert Auswahl)

S

{0}

Auswahl der Quelle fur Steuerwort (STW) und Hauptsollwert (HSW) bei aktiver PLC -
Funktionalitat (P350 = 1). Bei Einstellung ,0“ und ,1“ erfolgt die Definition der Hauptsollwerte Uber
(P553), die der Nebensollwerte jedoch unverandert Gber (P546). Dieser Parameter wird nur
Ubernommen, wenn der Frequenzumrichter sich im Status ,Einschaltbereit befindet.

0= STW & HSW = PLC: Die PLC liefert Steuerwort (STW) und Hauptsollwert (HSW), die
Parameter (P509) und (P510[-01]) haben keine Funktion.

1= STW = P509: Die PLC liefert den Hauptsollwert (HSW), die Steuerwortquelle (STW)
entspricht der Einstellung in Parameter (P509).

2= HSW = P510[1]: Die PLC liefert das Steuerwort (STW), die Quelle fir den Hauptsollwert
(HSW) entspricht der Einstellung in Parameter (P510[-01]).

3= STW & HSW = P509/510: Die Quelle fur Steuerwort (STW) und Hauptsollwert (HSW)
entspricht der Einstellung in Parameter (P509)/(P510[-01])
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P353 Buszustand uber PLC S

(Buszustand iiber PLC)
0..3 Uber diesen Parameter kann entschieden werden, wie das Steuerwort (STW) fir die Leitfunktion
{0} und das Zustandswort (ZSW) des Frequenzumrichters von der PLC weiterverarbeitet werden.

0 = Aus: Steuerwort (STW) der Leitfunktion (P503+0) und Zustandswort (ZSW) werden von
der PLC unverandert weiterverarbeitet.

1= STW fiir Broadcast: Das Steuerwort (STW) fir die Leitwertfunktion (P5037 0) wird durch
die PLC gesetzt. Dazu ist in der PLC mittels Prozesswert ,,
34_PLC_Busmaster_Control_word “ das Steuerword entsprechend neu zu definieren.

2 = ZSW fiir Bus: Das Zustandswort (ZSW) des Frequenzumrichters wird durch die PLC
gesetzt. Dazu ist in der PLC mittels Prozesswert ,28 PLC_status_word“ das Zustandswort
entsprechend neu zu definieren.

3= STW Broadcast&ZSWBus: siehe Einstellung 1 und 2.

P355 [-01] PLC Integer Sollwert S
[_1 0] (PLC Integer Sollwert)

0x0000 ... OxFFFF

Uber dieses INT Array kénnen mit der PLC Daten ausgetauscht werden. Diese Daten kdénnen
durch die entsprechenden Prozessvariablen in der PLC verwendet werden.

alle={0}
P356 [-01] PLC Long Sollwert S
[_ 0 5] (PLC Long Sollwert)

0x0000 0000 ...
OxFFFF FFFF

Uber dieses DINT Array kénnen mit der PLC Daten ausgetauscht werden. Diese Daten kdénnen
durch die entsprechenden Prozessvariablen in der PLC verwendet werden.

alle={0}
P360 [-01] PLC Anzeigewert S
[_ 0 51 (PLC Anzeigewert)

-2 000 000,000 ...
2000 000,000

Der Parameter dient nur zur Anzeige von PLC Date. Durch die entsprechenden Prozessvariablen
kénnen diese Parameter von der PLC beschrieben werden. Die Werte werden nicht gespeichert!

alle ={ 0,000}
P370 PLC Status S
(PLC Status)

0 ... 63dez Zeigt den aktuellen Zustand der PLC an.

Bit 0 = P350=1: Der Parameter P350 wurde in die Funktion ,interne PLC aktivieren® gesetzt
ParameterBox:
0x00 ... OX3F Bit 1 = PLC aktiv: Die interne PLC ist aktiv.

Bit 2 = Stop aktiv: DasPLC Programm steht im ,Stopp*.
SmploBox/ ControlBoX: b1t 3= Debug aktiv: Die Fehlerpriifung des PLC P lauft
0x00 .. OX3E it 3 = Debug aktiv: Die Fehlerpriifung des rogrammes lauft.

Bit 4 = PLC Fehler: Die PLC hat einen Fehler, die PLC Userfehler 23.xx werden jedoch hier
alle={0)} nicht angezeigt.

Bit 5 = PLC angehalten: DasPLC Programm wurde angehalten (Single Step oder Breakpoint).
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5.2.5 Steuerklemmen
Parameter Einstellwert / Beschreibung / Hinweis Supervisor Parameter-
{Werkseinstellung} 9 P satz
P400 r-01] A
Fkt. Sollwerteingange SK 2x0E P
(Funktion Sollwerteingénge)
[-09]
0..36 SK2x0EBG1...3 SK2x0E BG 4
{[-01]=1} [-01] Analogeingang 1, Funktion des im FU integrierten Analogeingang 1
{[-02]=0} [-02] Analogeingang 2, Funktion des im FU integrierten Analogeingang 2
{[-03]=0} [-03] Ext. Analogeingang 1, AIN1 der ersten I/O-Erweiterung (SK xU4-10E)
{[-04]=0} [-04] Ext. Analogeingang 2, AIN2 der ersten I/O-Erweiterung (SK xU4-10E)
{[-05] =1} [-05] Sollwertmodul
{[-06]=0} [-06] Digitaleingang 2, kann tber P420 [-02] =26 | [-06] Potentiometer 1, Funktion des im
_ oder 27 auf Impuls-Signal-auswertung gesetzt FU integrierten Potentiometers
{[07]=1} werden. Die Impulse kénnen dann im FU P1. Die DIP-Schalter 4/5 missen
{[-08]=0} entsprechend der hier eingestellten Funktion ,off sein, damit die Funktion mit
{[-09] =0} als analoges Signal ausgewertet werden dieser Parametereinstellung
beeinflusst werden kann (Kapitel
4.3.2.2)
[-07] Digitaleingang 3, kann uber P420 [-03] =26 | [-07] Potentiometer 2, wie

[-08]

[-09]

oder 27 auf Impuls-Signal-auswertung gesetzt
werden. Die Impulse koénnen dann im FU
entsprechend der hier eingestellten Funktion
als analoges Signal ausgewertet werden

Potentiometer 1

Ext. A.ein. 1 2nd IOE, ,Externer Analogeingang 1 2nd IOE*, AIN1 der zweiten I/O-

Erweiterung (SK xU4-I0E) (= Analogeingang 3

Ext. A.ein. 2 2nd IOE, ,Externer Analogeingang 2 2nd IOE”, AIN2 der zweiten I/O-

Erweiterung (SK xU4-I0E) (=Analogeingang 4)

... Einstellwerte nachfolgend

168

BU 0200 de-4920



Co

DRIVESYSTEMS

5 Parameter

P400 [-01 N
[ ] Fkt. Sollwerteingange SK 2x5E P
(Funktion Sollwerteingénge)
[-09]
0..36 [-01] Potentiometer 1, Funktion des im FU integrierten Potentiometers P1. Die DIP-Schalter 4/5
{[-01]=1} miissen ,,off“ sein, damit die Funktion mit dieser Parametereinstellung beeinflusst werden
kann (Kapitel 4.3.2.2)
{r02]=15) [02] Potentiometer 2, wie Potentiometer 1
{[-03]1=0} [-03] Ext. Analogeingang 1, AIN1 der ersten I/O-Erweiterung (SK xU4-I0E)
{[:04]=0} [04] Ext. Analogeingang 2, AIN2 der ersten I/O-Erweiterung (SK xU4-10E)
{[-05]=1} [-05] Sollwertmodul
{[-06] =0} [-06] Digitaleingang 2, kann (iber den Parameter P420 [-02] =26 oder 27 auf Impuls-Signal-
{[-07]=1} auswertung gesetzt werden. Die Impulse kénnen dann im FU entsprechend der hier
{[-08]=0} eingestellten Funktion als analoges Signal ausgewertet werden
{[:09]=0} [-07] Digitaleingang 3, kann tber dgn Parametgr P420 [-03]' =26 oder 27 auf Impuls-S.ignaI-
auswertung gesetzt werden. Die Impulse kdnnen dann im FU entsprechend der hier
eingestellten Funktion als analoges Signal ausgewertet werden
[08] Ext. A.ein. 1 2nd IOE, ,Externer Analogeingang 1 2nd IOE*“, AIN1 der zweiten 1/O-
Erweiterung (SK xU4-I0E) (= Analogeingang 3)
[-09] Ext. A.ein.2 2nd IOE, ,Externer Analogeingang 2 2nd IOE*, AIN2 der zweiten I/O-

Erweiterung (SK xU4-IOE) (=Analogeingang 4)

Die Gerate SK 2x5E haben in der Grundausstattung keinen analogen Eingang. Erst durch den
Einsatz von Optionen (Array [-01]...[-05] und [-08]...[-09]) oder durch Verwendung des digitalen
Eingangs 2 oder 3 (Array [-06]...[-07]) kann eine analoge Funktion genutzt werden.

... Einstellwerte nachfolgend
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Beziiglich Normierung der Sollwerte: (L Abschnitt 8.9 "Normierung Soll- / Istwerte").

0

15

16

Aus, der analoge Eingang ist ohne Funktion. Nach der Freigabe des FU iber die
Steuerklemmen, liefert er die evtl. eingestellte Minimalfrequenz (P104).

Sollfrequenz, der angegebene Analogbereich (P402/P403) variiert die
Ausgangsfrequenz zwischen der eingestellten Minimal- und Maximalfrequenz
(P104/P105).

Frequenzaddition **, der gelieferte Frequenzwert wird zum Sollwert addiert.
Frequenzsubtraktion **, der gelieferte Frequenzwert wird vom Sollwert subtrahiert.

Minimalfrequenz, ist ein typischer Einstellwert fir die Funktion des

Potentiometers (P1 bzw. P2) am SK 2x5E bzw. des Analogeingangs (AIN1 bzw. AIN2)
am SK 2x0E.

SK 2x0E: unterer Grenzwert: 1 Hz

Normierung: T_Min.-frequenz= 50Hz*U[V]/10V (U=Spannung Poti (P1 bzw. P2)) bzw. U =
Spannung am Analogeingang (AIN1 bzw. AIN2)

Maximalfrequenz, ist ein typischer Einstellwert fir die Funktion des

Potentiometers (P1 bzw. P2) am SK 2x5E bzw. des Analogeingangs (AIN1 bzw. AIN2)
am SK 2x0E.

SK 2x0E: unterer Grenzwert: 2 Hz

Normierung: T_Max.-frequenz= 100Hz*U[V]/(U=Spannung Poti (P1 bzw. P2)) bzw. U =
Spannung am Analogeingang (AIN1 bzw. AIN2)

Istwert Prozessregler *, aktiviert den Prozessregler, der analoge Eingang wird mit dem
Istwert-Geber (Tanzer, Druckdose, Durchflussmengenmesser, ...) verbunden. Der Modus
wird Uber DIP-Schalter der I/O-Erweiterung bzw. in (P401) eingestellt.

Sollwert Prozessregler *, wie Funktion 6, jedoch wird der Sollwert (z. B. von einem
Potentiometer) vorgegeben. Der Istwert muss (iber einen anderen Eingang vorgegeben
werden.

Istfrequenz PI *, wird bendtigt, um einen Regelkreis aufzubauen. Der analoge Eingang
(Istwert) wird verglichen mit dem Sollwert (z.B. Festfrequenz). Die Ausgangsfrequenz
wird soweit moglich angepasst, bis sich der Istwert an den Sollwert angeglichen hat.
(siehe Regelgrofien P413...P414)

Istfreq. Pl begrenzt *, ,Istfrequenz Pl begrenzt®, wie Funktion 8 ,Istfrequenz PI“, jedoch
kann, die Ausgangsfrequenz nicht unter den programmierten Wert minimale Frequenz im
Parameter P104 fallen. (keine Drehrichtungsumkehr)

Istfreq. Pl liberwacht *, ,Istfrequenz P! (iberwacht”, wie Funktion 8 ,Istfrequenz PI*,
jedoch schaltet der FU die Ausgangsfrequenz ab, wenn die minimale Frequenz P104
erreicht wird

Momentstromgrenze, ,Momentenstromgrenze begrenzend®, ist abhangig vom
Parameter (P112), dieser Wert entspricht 100% Sollwert. Das Erreichen des eingestellten
Grenzwertes flhrt zur Reduzierung der Ausgangsfrequenz am Limit des Momentstroms.

Momentstrom abschalt., ,Momentenstromgrenze abschaltend”, ist abhangig vom
Parameter (P112), dieser Wert entspricht 100% Sollwert. Das Erreichen des eingestellten
Grenzwertes flhrt zur Abschaltung mit dem Fehler-Code E12.3.

Stromgrenze, ,Stromgrenze begrenzend®, ist abhangig vom Parameter (P536), dieser
Wert entspricht 100% Sollwert. Das Erreichen des eingestellten Grenzwertes fuhrt zur
Reduzierung der Ausgangsspannung, um so den Ausgangsstrom zu begrenzen.

Strom abschalt., ,Stromgrenze abschaltend®, ist abhdngig vom Parameter (P536), dieser
Wert entspricht 100% Sollwert. Das Erreichen des eingestellten Grenzwertes fuhrt zur
Abschaltung mit dem Fehler-Code E12.4.

Rampenzeit, (nur SK 2x0E BG IV und SK 2x5E) ist ein typischer Einstellwert fir die
Funktion des Potentiometers P1 oder P2 (P400 [01] oder [02]), die im FU-Deckel
integriert sind (EJ Abschnitt 4.3.2 "Konfiguration").

SK 2x0E: unterer Grenzwert: 50 ms

Normierung: T_Rampenzeit= 10s*U[V]/10V (U=Spannung Poti (P1 bzw. P2))

Vorhalt Drehmoment, eine Funktion die es ermdglicht einen Wert fir den Drehmoment-
Bedarf im Vorwege in den Regler einzupragen (StorgréRenaufschaltung). Diese Funktion
kann bei Hubwerken mit separater Lasterfassung fiir eine bessere Lastibernahme
genutzt werden.
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17 = Multiplikation, der Sollwert wird mit dem angegebenen Analogwert multipliziert. Der auf
100% abgeglichene Analogwert entspricht dabei dem Multiplikationsfaktor von 1.

18 = Kurvenfahrtrechner, liber den externen Analogeingang (P400 [-03] bzw. P400 [-04])
oder iber BUS (P546 [-01 .. -03]) erhalt der Master die aktuelle Geschwindigkeit vom
Slave. Der Master errechnet aus eigener Geschwindigkeit, Slave- Geschwindigkeit und
der Leitgeschwindigkeit die aktuelle Sollgeschwindigkeit, so dass keiner der beiden
Antriebe in der Kurve schneller als die Leitgeschwindigkeit fahrt.

19 = Drehmoment Servomode, im Servomodus ((P300)=,1“) kann tber diese Funktion das
Motormoment eingestellt / begrenzt werden. Ab Firmwareversion V1.3 ist diese Funktion
auch ohne Drehzahlriickflhrung, jedoch dann in geringerer Gite nutzbar.

25 = Uber.-faktor Gearing, ,Ubertragungsfaktor Gearing*, ist ein Multiplikator zur
Beriicksichtigung einer veranderlichen Ubersetzung eines Sollwertes. Bsp: Einstellung
einer Ubersetzung zwischen Master und Slave mittels Potentiometer.

26 = ...reserviert, fir Posicon, Siehe BU0210

30 = Motortemperatur, ermdglicht die Messung der Motortemperatur mittels KTY-84 —

Temperatursensor (3 Abschnitt 4.4 "Temperatursensoren").

33 = Sollw. Drehm. Pzregl., ,Sollwert Drehmoment Prozessregler”, Zur gleichmafligen
Aufteilung der Drehmomente an gekoppelten Antrieben (z.B.: S-Rollen-Antrieb). Diese
Funktion ist auch bei Verwendung der ISD - Regelung mdglich.

34 = d-Korr. F Prozess - (Durchmesser-Korrektur Frequenz Pl / Prozessregler).

35 = d-Korr. Drehmoment - (Durchmesser-Korrektur Drehmoment).

36 = d-Korr. F+Drehmoment - (Durchmesser-Korrektur Frequenz Pl / Prozessregler und

Drehmoment).

*) weitere Details zum PI- und Prozessregler entnehmen Sie bitte dem Abschnitt 8.2

"Prozessregler".

**) Die Grenzen dieser Werte werden durch den Parameter >minimale Frequenz Nebensollwerte<
(P410) und den Parameter >maximale Frequenz Nebensollwerte< (P411) gebildet, wobei die

durch (P104) und (P105) definierten Grenzen nicht unter-/ Gberschritten werden kénnen.

BU 0200 de-4920
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P401 [-01 .
01 ro1) Modus Analog-Ein. S
[-06] (Modus Analogeingang)
0..5 In diesem Parameter wird bestimmt, wie der Frequenzumrichter auf ein Analogsignal, das den
{alle 0} 0% Abgleich (P402) unterschreitet, reagieren soll.
[-01] Ext. Analogeingang 1, AIN1 der ersten I/O - Erweiterung
[-02] Ext. Analogeingang 2, AIN2 der ersten I/O - Erweiterung
[-03] Ext. A.ein. 1 2nd IOE, ,Externer Analogeingang 1 2nd IOE“, AIN1 der zweiten I/O -
Erweiterung
[-04] Ext. A.ein. 2 2nd IOE, ,Externer Analogeingang 2 2nd IOE*, AIN2 der zweiten I/O -
Erweiterung
[-05] Analogeingang 1, Analogeingang 1 (nur SK 200E, SK 210E)
[-06] Analogeingang 2, Analogeingang 2 (nur SK 2x0E)

0 = 0 — 10V begrenzt: Ein analoger Sollwert, kleiner dem programmierten Abgleich 0% (P402),
fiihrt zu keiner Unterschreitung der programmierten Minimalfrequenz (P104), fiihrt also auch
zu keiner Drehrichtungsumkehr.

1=0-10V: Wenn ein Sollwert kleiner dem programmierten Abgleich 0% (P402) ansteht, fihrt
dies ggf. zum Drehrichtungswechsel. Hierdurch lasst sich eine Drehrichtungs-umkehr mit
einer einfachen Spannungsquelle und einem Potentiometer realisieren.

z.B. interner Sollwert mit Drehrichtungswechsel: P402 = 5V, P104 = 0 Hz, Potentiometer 0—
10 V = Drehrichtungswechsel bei 5 V in Mittelstellung des Potentiometers.
Im Moment des Reversierens (Hysterese = + P505), steht der Antrieb still, wenn die
Minimalfrequenz (P104) kleiner der absoluten Minimalfrequenz (P505) ist. Eine Bremse die
vom FU gesteuert wird, ist im Bereich der Hysterese eingefallen.
Ist die Minimalfrequenz (P104) gréRer als die absolute Minimalfrequenz (P505), reversiert
der Antrieb beim Erreichen der Minimalfrequenz. Im Bereich der Hysterese + P104 liefert
der FU die Minimalfrequenz (P104), einevom FU gesteuerte Bremse fallt nicht ein.
2=0-10V uberwacht: Wird der minimal f/Hz

abgeglichene Sollwert (P402) um
10% des Differenzwertes aus P403 P105 i
und P402 unterschritten, schaltetder  (fmax) | e
FU Ausgang ab. Sobald der Sollwert b !
wieder groRer - |
[P402 - (10% * (P403 - P402))] ist, g\ i
liefert er wieder ein Ausgangssignal. 8 !
Mit dem Wechsel auf die *l |
Firmwareversion V 2.0 RO &ndert S > >
sich das Verhalten des FU S8 3
dahingehend, dass die Funktion nur 3 ﬁ' ;\C—’
noch dann aktiv ist, wenn fiir den CRH § ! I
betreffenden Eingang in P400 eine TR }%
Funktion ausgewahlt wurde. \ |

g pig | O |

(fmin) rol 1 m
=8.0V
z.B. Sollwert 4-20 mA: P402: Abgleich 0 % = 1V; P403: Abgleich 100 % =5V; -10%
entspricht -0.4 V; d.h. 1..5V (4...20 mA) normaler Arbeitsbereich, 0.6...1 V = minimaler
Frequenzsollwert, unterhalb 0.6 V (2.4 mA) erfolgt die Ausgangsabschaltung.
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3 =-10V — 10V: Wenn ein Sollwert kleiner dem programmierten Abgleich 0% (P402) ansteht,
fuhrt dies ggf. zum Drehrichtungswechsel. Hierdurch I&sst sich eine Drehrichtungsumkehr
mit einer einfachen Spannungsquelle und einem Potentiometer realisieren.

z.B. interner Sollwert mit Drehrichtungswechsel: P402 = 5V, P104 = 0 Hz, Potentiometer 0—
10 V = Drehrichtungswechsel bei 5 V in Mittelstellung des Potentiometers.

Im Moment des Reversierens (Hysterese = + P505), steht der Antrieb still, wenn die
Minimalfrequenz (P104) kleiner der absoluten Minimalfrequenz (P505) ist. Eine Bremse die
vom FU gesteuert wird, ist im Bereich der Hysterese nicht eingefallen.

Ist die Minimalfrequenz (P104) gréRer als die absolute Minimalfrequenz (P505), reversiert
der Antrieb beim Erreichen der Minimalfrequenz. Im Bereich der Hysterese
+ P104 liefert der FU die Minimalfrequenz (P104), eine vom FU gesteuerte Bremse féllt nicht
ein.

HINWEIS: Bei der Funktion -10V — 10V handelt es sich um eine Darstellung der
Funktionsweise und nicht um den Verweis auf ein physikalisches bipolares
Signal (siehe Beispiel oben).

4 =0 - 10V mit Fehler 1, ,0 — 10V mit Fehlerabschaltung 1*
Eine Unterschreitung des 0% Abgleichswerts in (P402) aktiviert die Fehlermeldung 12.8
.Unterschreitung Analog- In Min“.
Eine Uberschreitung des 100% Abgleichswerts in (P403) aktiviert die Fehlermeldung 12.9
,Uberschreitung Analog- In Max".
Auch wenn sich der Analogwert aulRerhalb der in (P402) und (P403) definierten Grenzen
befindet, wird der Sollwert wird auf 0 - 100% begrenzt.

Die Uberwachungsfunktion wird erst aktiv, wenn ein Freigabesignal ansteht und der
Analogwert das erste mal den guiltigen Bereich (=(P402) bzw. <(P403)) erreicht hat (Bsp.
Druckaufbau nach einschalten einer Pumpe).

Ist die Funktion aktiv geschaltet, arbeitet sie auch dann, wenn die Ansteuerung
beispielsweise Uber einen Feldbus erfolgt und der analoge Eingang gar nicht angesteuert
wird.

5=0-10V mit Fehler 2, ,0 — 10V mit Fehlerabschaltung 2*
Siehe Einstellung 4 (,0 - 10V mit Fehlerabschaltung 1), jedoch:

Die Uberwachungsfunktion wird in dieser Einstellung aktiv, wenn ein Freigabesignal ansteht
und eine Zeit abgelaufen ist, in der die Fehleriiberwachung unterdriickt wird. Diese
Unterdiickungszeit wird im Parameter (P216) eingestellt.
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P402 o1 Abgleich: 0% S
(Abgleich Analogeingang: 0%)
[-06]
-50.00 ... 50.00 V [(01] Ext. Analogeingang 1, AIN1 der ersten 1/O - Erweiterung (SK xU4-I0E)
{alle 0.00 } [02] Ext. Analogeingang 2, AIN2 der ersten 1/O - Erweiterung (SK xU4-I0E)

[03] Ext. A.ein. 1 2nd IOE, ,Externer Analogeingang 1 2nd IOE*, AIN1 der zweiten I/O -
Erweiterung (SK xU4-I0E) (= Analogeingang 3)

[-04] Ext. A.ein. 2 2nd IOE, ,Externer Analogeingang 2 2nd IOE", AIN2 der zweiten I/O -
Erweiterung (SK xU4-I0E) (= Analogeingang 4)

[-05] Analogeingang 1, Analogeingang 1 (nur SK 200E, SK 210E)
[-06] Analogeingang 2, Analogeingang 2 (nur SK 2x0E)

Mit diesem Parameter wird die Spannung eingestellt, die dem minimalen Wert der gewahlten
Funktion des analogen Eingangs 1 bzw. 2 entsprechen soll. In der Werkseinstellung (Sollwert)
entspricht dieser Wert dem durch P104 >Minimale Frequenz< eingestellten Sollwert.

Hinweise

SK 2x0E

Fir den Abgleich der im SK2x0E integrierten Analogeingange auf die Form der analogen Signale
sind folgende Werte einzustellen:

0-10V — 0.00V
2-10V — 2.00V
0-20mA — 0.00V (Innenwiderstand liber DIP - Schalter zuschalten!)
4-20mA — 1.00V (Innenwiderstand uUber DIP - Schalter zuschalten!)

DIP — Schalter: (siehe Kapitel 4.3.2.3 "DIP-Schalter Analogeingang (nur SK 2x0E)")
SK xU4-I0E
Die Normierung auf typische Signale, wie 0(2)-10V oder 0(4)-20mA erfolgt tber DIP-Schalter am

I/O-Erweiterungsmodul. Eine zusatzlicher Abgleich der Parameter (P402) und (P403) ist flr diese
Falle daher nicht vorzunehmen.
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P403 ro1 Abgleich: 100% S
'[.-'06] (Abgleich Analogeingang: 100%)
-50.00 ... 50.00 V [-01] Ext. Analogeingang 1, AIN1 der ersten I/O - Erweiterung (SK xU4-IOE)
{alle 10.00 } [-02] Ext. Analogeingang 2, AIN2 der ersten I/O - Erweiterung (SK xU4-IOE)
[-03] Ext. A.ein. 1 2nd IOE, ,Externer Analogeingang 1 2nd IOE", AIN1 der zweiten I/O -
Erweiterung (SK xU4-I0E) (= Analogeingang 3)
[-04] Ext. A.ein. 2 2nd IOE, ,Externer Analogeingang 2 2nd IOE*, AIN2 der zweiten I/O -
Erweiterung (SK xU4-I0E) (= Analogeingang 4)
[-05] Analogeingang 1, Analogeingang 1 (nur SK 200E, SK 210E)
[-06] Analogeingang 2, Analogeingang 2 (nur SK 2x0E)
Mit diesem Parameter wird die Spannung eingestellt, die dem maximalen Wert der gewahlten
Funktion des analogen Eingangs 1 bzw. 2 entsprechen soll. In der Werkseinstellung (Sollwert)
entspricht dieser Wert dem durch P105 >Maximale Frequenz< eingestellten Sollwert.
Hinweise
SK 2x0E
Far den Abgleich der im SK2xOE integrierten Analogeingange auf die Form der analogen Signale
sind folgende Werte einzustellen:
0-10Vv — 10.00V
2-10V — 10.00V
0-20mA  — 5.00 V (Innenwiderstand uber DIP - Schalter zuschalten!)
4-20mA — 5.00V (Innenwiderstand uUber DIP - Schalter zuschalten!)
DIP — Schalter: (siehe Kapitel 4.3.2.3 "DIP-Schalter Analogeingang (nur SK 2x0E)")
SK xU4-I0E
Die Normierung auf typische Signale, wie 0(2)-10V oder 0(4)-20mA erfolgt tiber DIP-Schalter am
I/O-Erweiterungsmodul. Eine zusatzlicher Abgleich der Parameter (P402) und (P403) ist flr diese
Falle daher nicht vorzunehmen.
P404 [-01] Filter Analogeingang SK 2x0E S
[-02] (Filter Analogeingang)
10 ...400 ms Einstellbarer digitaler Tiefpassfilter flir das analoge Signal. Storspitzen werden ausgeblendet, die
{alle 100} Reaktionszeit wird verlangert.

[-01] = Analogeingang 1: im Gerat integrierter Analogeingang 1
[-02] = Analogeingang 2: im Geréat integrierter Analogeingang 2

Die Filterzeit der Analogeingange der optionalen, externen |O-Erweiterungsbaugruppen wird im
Parametersatz der betreffenden Baugruppe (P161) eingestellt.
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P400 ... P403

P401 =0 - 0 — 10V begrenzt P401 =1 - 0 — 10V nicht begrenzt
Ausgangs- ‘ Ausgangs-
frequenz frequenz
P105 P105
positiv positiv
P104 \ f — P104 T i —
zB. 00V 2,5V 50V 10,0v Sollwert- 2B. | 0,0v 25V /5‘0\/ 10,0V Sollwert-
“— «— Spannung ) ) spannung
P402 P403 P402 P403
negativ
P410 M!n.Freq.Nebensollw. P
(Minimalfrequenz Nebensollwerte)

-400.0 ... 400.0 Hz
{0.0}

Ist die minimale Frequenz, die durch die Nebensollwerte auf den Sollwert wirken kann.
Nebensollwert sind alle Frequenzen die zusatzlich, fir weitere Funktionen, an den FU geliefert
werden:

Istfrequenz PID Frequenzaddition Frequenzsubtraktion
Nebensollwerte tber BUS Prozessregler
min. Frequenz uber analogen Sollwert (Potentiometer)

P411

Max.Freq.Nebensollw. P
(Maximalfrequenz Nebensollwerte)

-400.0 ... 400.0 Hz
{50.0}

Ist die maximale Frequenz, die durch die Nebensollwerte auf den Sollwert wirken kann.
Nebensollwert sind alle Frequenzen, die zusatzlich fir weitere Funktionen, an den FU geliefert
werden:

Istfrequenz PID Frequenzaddition Frequenzsubtraktion
Nebensollwerte tber BUS Prozessregler
max. Frequenz Uber analogen Sollwert (Potentiometer)
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P412 Sollwert ProzeRregl. S p
(Sollwert Prozessregler)

-10.0...10.0V Zur festen Vorgabe eines Sollwertes fir den Prozessregler, der nur selten verandert werden soll.

{5.0} Nur mit P400 = 14 ... 16 (Prozessregler) 8.2 "Prozessregler".

P413 P-Anteil PI-Regler S P
(P-Anteil Pl-Regler)

0.0 ...400.0 % Dieser Parameter ist nur wirksam, wenn die Funktion Pl Regler Istfrequenz gewahlt ist.

{10.0} Der P-Anteil des Pl-Reglers bestimmt den Frequenzsprung bei einer Regelabweichung bezogen
auf die Regeldifferenz.
Z.B.: Bei einer Einstellung von P413 = 10% und einer Regelabweichung von 50% wird zum
aktuellen Sollwert 5% hinzu addiert.

P414 I-Anteil PI-Regler S P

(I-Anteil PI-Regler)

0.0 ... 3000.0 %/s
{10.0}

Dieser Parameter ist nur wirksam, wenn die Funktion Pl Regler Istfrequenz gewahlt ist.

Der I-Anteil des PI-Reglers bestimmt bei einer Regelabweichung die Frequenzanderung in
Abhangigkeit von der Zeit.

Hinweis: Im Vergleich zu einigen anderen Baureihen aus dem Hause NORD ist der Parameter
P414 um den Faktor 100 kleiner (Begrindung: bessere Einstellmoglichkeiten bei kleinen
I-Anteilen).

P415 Grenze ProzefRregler S p
(Ansteuergrenze Prozessregler)

0...400.0 % Dieser Parameter ist nur wirksam, wenn die Funktion Pl Prozessregler gewahlt ist. Er bestimmt

{10.0} die Reglerbegrenzung (%) nach dem PI-Regler (siehe Kapitel 8.2 "Prozessregler").

P416 Rampen;elt Pl-Sollw. S p
(Rampenzeit Pl-Sollwert)

0.00 ... 99.99s Dieser Parameter ist nur wirksam, wenn die Funktion Pl Prozessregler Istwert gewahlt ist.

{2.00} Rampe fiir den Sollwert-PlI

P417 ro1) Offset Analogausgang S p

[-02] (Offset Analogausgang)

-10.0...10.0V [-01] = Erste IOE, AOUT der ersten I/O - Erweiterung (SK xU4-10E)

{alle 0.0} [02] = Zweite IOE, AOUT der zweiten 1/O - Erweiterung (SK xU4-IOE)

... nur mit In der Funktion Analogausgang kann hier ein Offset eingestellt werden, um die Verarbeitung des

SK CU4-IOE oder analogen Signals in weiteren Geraten zu vereinfachen.

SK TU4-IOE

Ist der Analogausgang mit einer digitalen Funktion programmiert, so kann in diesem Parameter
die Differenz zwischen Einschaltpunkt und Ausschaltpunkt (Hysterese) eingestellt werden.
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P418 o1 Funkt. Analogausgang S P
(Funktion Analogausgang)
[-02]
0..60 [01] = Erste IOE * AOUT der ersten 1/O - Erweiterung (Typ SK xU4-10E) bzw.
{alle 0} *  AOUT1 einer I/O - Erweiterung vom Typ SK xU4-I0E2
[-02] = Zweite IOE * AOUT der zweiten /O - Erweiterung (Typ SK xU4-IOE)
* AOUT2 einer I/O - Erweiterung vom Typ SK xU4-I0E2
... hur mit analoge Funktionen (max. Last: 5 mA analog):
SK CU4-I0E oder An den Steuerklemmen kann eine analoge (0 ... +10 V) Spannung abgenommen werden (max.
SK TU4-I0E 5 mA). Verschiedene Funktionen stehen zur Verfligung, wobei grundsétzlich gilt:

* 0V Analogspannung entspricht immer 0 % des gewahlten Wertes.
* 10V entspricht jeweils dem Motornennwert (wenn nichts anderes vermerkt ist) multipliziert mit
dem Faktor der Normierung P419 wie, z. B.:

Motornennwert -P419
100%

= 10Volt =

Bezliglich Normierung der Istwerte: (LJ Abschnitt 8.9 "Normierung Soll- / Istwerte").
0 = keine Funktion, kein Ausgangssignal an den Klemmen

1= lIstfrequenz *, die analoge Spannung ist proportional zur FU-Ausgangsfrequenz.
(100%=(P201))

2 = lIstdrehzahl *, ist die vom FU berechnete synchrone Drehzahl, basierend auf dem an-
stehenden Sollwert. Lastabhangige Drehzahlschwankungen werden nicht berticksichtigt.
Wird der Servo Modus verwendet, wird die gemessene Drehzahl tber diese Funktion
ausgegeben. (100 %=(P202))

3= Strom *, ist der vom FU gelieferte Effektivwert des Ausgangsstroms. (100 %=(P203))
4 = Momentstrom *, zeigt das vom FU berechnete Motorlastmoment an. (100 % = (P112))
5= Spannung *, ist die vom FU gelieferte Ausgangsspannung. (100%=(P204))

6 = Zwischenkreisspg., ,Zwischenkreisspannung®, ist die Gleichspannung im FU. Diese
basiert nicht auf Motornenndaten. 10 V bei 100 % Normierung, entspricht 450 V DC
(230 V Netz) bzw. 850 V DC (480 V Netz)!

7= Wert von P542, der analoge Ausgang kann mit dem Parameter P542 unabhangig vom
aktuellen Betriebszustand des FU gesetzt werden. Diese Funktion kann z.B. bei Busan-
steuerung (Parameterauftrag) einen analogen Wert aus dem FU, von der Steuerung
ausgelost, liefern

8 = Scheinleistung *, ist die vom FU berechnete aktuelle Scheinleistung des Motors.
(100 %=(P203)*(P204) bzw = (P203)*(P204)*V3)

9 = Wirkleistung *, ist die vom FU berechnete aktuelle Wirkleistung.
(100 %=(P203)*(P204)*(P206) bzw = (P203)*(P204)*(P206)*V3)

10 = Drehmoment [%] *, ist das vom FU berechnete aktuelle Drehmoment
(100 % = Motornennmoment)

11 = Feld [%] *, ist das vom FU berechnete aktuelle Feld im Motor.

12 = Istfrequenz * *, die analoge Spannung ist proportional der Ausgangsfrequenz des FU,
wobei der Nullpunkt auf 5 V verschoben ist. Bei Drehrichtung rechts werden Werte 5 V
bis 10 V ausgegeben und bei Drehrichtung links Werte 5 V bis 0 V.

13 = Istdrehzahl % *, ist die vom FU berechnete synchrone Drehzahl, basierend auf dem an-
stehenden Sollwert, wobei der Nullpunkt auf 5 V verschoben ist. Bei Drehrichtung rechts
werden Werte 5 V bis 10 V ausgegeben und bei Drehrichtung links Werte 5 V bis 0 V.
Wird der Servo Modus verwendet, wird die gemessene Drehzahl iber diese Funktion
ausgegeben.

14 = Drehmoment [%] * *, ist das vom FU berechnete aktuelle Drehmoment, wobei der
Nullpunkt auf 5 V verschoben ist. Bei motorischen Momenten werden Werte von 5 V bis
10 V ausgegeben und bei generatorischen Werte von 5V bis 0 V.

29 = reserviert, fir Posicon, siehe BU0210
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30 = Sollfreq. vor Rampe, ,Sollfrequenz vor Frequenzrampe®, zeigt die Frequenz an, die sich
aus evtl. vorgelagerten Reglern (ISD, PID, ...) ergibt. Dies ist dann die Sollfrequenz flr die
Leistungsstufe, nachdem sie Uber die Hochlauf- bzw. Bremsrampe (P102, P103)
angepasst wurde.
31 = Ausgang uber Bus PZD, der analoge Ausgang wird Uber ein Bussystem gesteuert. Es
werden direkt die Prozessdaten ubertragen (P546="32").
33 = Sollfreq. Motorpoti, ,Sollfrequenz Motorpoti“
60 = Wert von PLC, der analoge Ausgang wird unabhangig vom aktuellen Betriebszustand
des FU durch die integrierte PLC gesetzt.
*) Werte basieren auf den Motordaten (P201 ...) bzw. wurden aus diesen berechnet.
P419 [-01] Norm. Analogausgang S p
[-02] (Normierung Analogausgang)
-500 ... 500 % [-01] = Erste IOE, AOUT der ersten I/O - Erweiterung (SK xU4-I10E)
{ alle 100} [-02] = Zweite IOE, AOUT der zweiten 1/O - Erweiterung (SK xU4-IOE)
... nur mit Mit diesem Parameter kann eine Anpassung des analogen Ausgangs an den gewilinschten
SK CU4-IOE oder Arbeitsbereich durchgefiihrt werden. Der maximale analoge Ausgang (10 V) entspricht dem
SK TU4-IOE Normierungswert der entsprechenden Auswahl.
Wird also, bei einem konstanten Betriebspunkt, dieser Parameter von 100 % auf 200 % erhoht,
halbiert sich die analoge Ausgangsspannung. 10 Volt Ausgangssignal entsprechen dann dem
zweifachen Nennwert.
Bei negativen Werten kehrt sich die Logik um. Ein Istwert von 0 % wird dann mit 10V am
Ausgang ausgegeben und -100 % mit 0 V.
P420 ro1 Digitaleingange
[-04] (Digitaleingénge)
0..80 Je nach Ausflihrung stehen bis zu 4 frei programmierbare digitale Eingange zur Verfligung. Die
{[-01]=1} Funktionen sind der folgenden Tabelle zu entnehmen.
{[-02]=2} [-01] Digitaleingang 1 (DIN1), Freigabe rechts (default), Steuerklemme 21
{[-03]=4} [-02] Digitaleingang 2 (DIN2), Freigabe links (default), Steuerklemme 22
{[-04]=5}

[03] Digitaleingang 3 (DIN3), Festfrequenz 1 (default), Steuerklemme 23

[04] Digitaleingang 4 (DIN4), Festfrequenz 2 (default), Steuerklemme 24

(DIN4 nicht bei SK 21xE und SK 23xE: Empfehlung bei diesen Geraten, wenn ,Sicherer
Halt“ verwendet wird: DIN4 auf Funktion ,10“ ,Spannung Sperren“ parametrieren >
Unterdriickung der Fehlermeldung E18.0 beim Auslésen des ,Sicheren Halts* )

Durch eine ODER - Verknipfung der parametrieten Funktionalititen und der
Drehgeberauswertung, die im Umrichter immer aktiv ist, ist es zwingend erforderlich bei
Verwendung eines Drehgebers die Digitaleingdnge DIN 2 und DIN 3 funktionslos zu schalten
(Parameter (P420 [-02, -03])).

Die zusatzlichen Digitaleingange der 1/0O-Erweiterungen (SK xU4-IOE) werden (iber den
Parameter ,Bus 1/O In Bit (4...7)“ - (P480 [-05] ... [-08]) flr die erste und Uber den Parameter ,Bus
1/0 In Bit (0...3)“ - (P480 [-01] ... [-04]) flr die zweite I/O-Erweiterung verwaltet.

Liste der moglichen Funktionen der digitalen Eingange P420

Wert Funktion

Beschreibung Signal

00 keine Funktion Eingang ist abgeschaltet. -

01 Freigabe rechts Der FU liefert ein Ausgangssignal mit dem Drehfeld rechts, wenn high
ein positiver Sollwert ansteht: 0 — 1 Flanke (P428 = 0)

02 Freigabe links Der FU liefert ein Ausgangssignal mit dem Drehfeld links, wenn high

ein positiver Sollwert ansteht: 0 — 1 Flanke (P428 = 0)

BU 0200 de-4920
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Wert Funktion

Beschreibung

Signal

Wenn der Antrieb mit dem Einschalten der Netzspannung automatisch anlaufen soll (P428 = 1), ist ein
dauerhafter High Pegel fir die Freigabe vorzusehen (Steuerklemme 21 mit 24V versorgen).
Werden die Funktionen Freigabe rechts und Freigabe links gleichzeitig angesteuert, ist der FU gesperrt.

Befindet sich der Frequenzumrichter in Storung, die Stérungsursache liegt aber nicht mehr an, wird die
Fehlermeldung durch eine 1 — 0 Flanke quittiert.

03 Drehrichtungsumkehr Fihrt zur Drehfeldumkehr, in Verbindung mit Freigabe re. oder li.  high
04" Festfrequenz 1 Zum aktuellen Sollwert wird die Frequenz aus P465 [01] addiert.  high
051 Festfrequenz 2 Zum aktuellen Sollwert wird die Frequenz aus P465 [02] addiert.  high
06 Festfrequenz 3 Zum aktuellen Sollwert wird die Frequenz aus P465 [03] addiert.  high
07" Festfrequenz 4 Zum aktuellen Sollwert wird die Frequenz aus P465 [04] addiert.  high

Sind mehrere Festfrequenzen gleichzeitig angesteuert, werden diese vorzeichenrichtig addiert. Aullerdem
werden der Analogsollwert (P400) und ggf. die Minimalfrequenz (P104) addiert.

5 -
08 Par.-satzumschaltung Auswahl des aktiven Parametersatzes 1...4 - erstes Bit. high
~Parametersatzumschaltung 1*
09 Frequenz halten Wahrend der Hochlauf- oder Bremsphase fiihrt ein Low Pegel
zum ,Halten der aktuellen Ausgangsfrequenz. Ein High Pegel low
lasst die Rampe weiter laufen.
102 Spannung sperren Die FU Ausgangsspannung wird abgeschaltet, der Motor 1auft frei low
aus.
112 Schnellhalt Der FU reduziert die Frequenz mit der programmierten low
Schnellhaltezeit aus P426.
122 Stérungsquittierung Stérungsquittierung mit einem externen Signal. Ist diese Funktion
. . . R 0->1
nicht programmiert, kann eine Stérung auch durch Low Setzen Flanke
der Freigabe (P506) quittiert werden.
132 Kaltleitereingang Nur bei Verwendung eines Temperaturwachters (Bimetall- hiah
Schaltkontakt). Abschaltverzégerung=2sec, Warnung nach 1sec. 9
1424 Fernsteuerung Bei Steuerung Uber Bus-System wird bei Low Pegel auf .
. high
Steuerung mit Steuerklemmen umgeschaltet.
15 Tippfrequenz ! Frequenzwert aus (P113), kann auch bei Steuerung Gber Simple-
oder ParameterBox direkt iber HOHER- / TIEFER- Tasten
eingestellt und mit OK-Taste in (P113) gespeichert werden. high
Wenn Gerat mit Tippfrequenz lauft, dann wird eine eventuell
aktive Busansteuerung deaktiviert.
16 Motorpotentiometer Wie Einstellwert 09, jedoch wird unterhalb der Minimalfrequenz low
P104 und oberhalb der Maximalfrequenz P105 nicht gehalten.
5
17 ParaSatzumsch. 2 Auswahl des aktiven Parametersatzes 1...4 - zweites Bit. high
,Parametersatzumschaltung 2“
182 Watchdog Eingang muss zyklisch (P460) eine High Flanke sehen, 051
andernfalls wird mit Fehler EO12 abgeschaltet. Funktion startet
. . Flanke
mit der 1. high Flanke.
19 Sollwert 1 ein/aus SK 2x0E: Ein- und Ausschalten des Analogeingangs 1/2 (high=high
20 Sollwert 2 ein/aus EIN) des Fre.quenzumrlchters . .
SK 2x5E: Ein- und Ausschalten des Analogeingangs 1/2 (high=
EIN) der ersten I/O-Erweiterung. Das Low Signal setzt den pigh
Analogeingang auf 0 %, was bei einer Minimalfrequenz (P104) >
der absoluten Minimalfrequenz (P505) nicht zum Stillsetzen flhrt.
21 ... 25 reserviert fur Posicon - BU0210
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Wert Funktion Beschreibung Signal
26 Analogfunktion 3 g -% Uber den DIN 2 und DIN 3 kdnnen mit dieser Einstellung Impulse
g2+ S5 ausgewertet werden, die proportional einem Analogsignal sind.
Dig2+3 :f rtet d di rtional ei Analogsignal sind
(,0-10V 5| § S Die Funktion dieses Signals wird im Parameter P400 [-06] bzw.
8 S o= [-07] bestimmt.

27 . £S5 ﬁ Die Umwandlung 0-10V auf Impulse kann Uber die Impulse
Analogfunktion 2 0 =5 ndenschnittstelle SK CU/TU4-24V-... erfol Bei di
2-10V Dig2+3 S 98 c undenschnittstelle /TU4- -... erfolgen. Bei dieser = 1.6-

o =| Baugruppe stehen unter anderem ein Analogeingang und ein 16 kHz
£ £ 2 9 Impulsausgang (ADC) zur Verfiigung.

28 gmvm In der Ei I 28 } erfolgt bei ei Anal V ei
Analogfunktion = e uw In elj instellung { } erfolgt bei einem Analogwert <5V eine
5-10V Dig2+3 2= c*_; &| Drehrichtungsumkehr

g ._g’ S % (siehe Kapitel 3.2.4 "Poti-Adapter, SK CU4-POT")
29 Freigabe Sollwertbox Das Freigabesignal wird von der Simple Setpoint Box
(Sollwertbox) SK SSX-3A geliefert, die Box muss dabei im Modus high
10-S betrieben werden. > BU0040
30 PID sperren Ein- oder Ausschalten der PID-Regler-/ Prozessregler-Funktion
. high
(high = EIN)
312 Rechtslauf sperren Sperrt die >Freigabe rechts/links< lber einen dig. Eingang oder |ow
2 - Bus-Ansteuerung. Ist nicht bezogen auf die tatsachliche
32 Linkslauf sperren Drehrichtung (z.B. nach negiertem Sollwert) des Motors. low
33 ... 41 reserviert
42 0-Spur HTL Sync2 DI1 Aktiviert die Auswertung der Nullspur eines Drehgebers. high
Synchronisation auf Nullimpuls nach jeder Freigabe.

43 0-Spur HTL-Geber DI1 Aktiviert die Auswertung der Nullspur eines Drehgebers. high
Synchronisation auf Nullimpuls nach der ersten Freigabe nach
~Power ON*.

44 3-Wire-Richtung
“3-Wire-Control Richtungswechsel” 0->1
(SchlieRRer-Taster) Flanke

43 3‘;\,‘:‘//_0“!: Stta;t_nght Start-Right” Diese Steuerfunktion bietet eine Alternative zur Freigabe R/L 0->1

Svire-on'ro an-ig (01/02), bei der dauerhaft anstehende Pegel bendtigt werden. Flanke
(SchlieBer-Taster) . . . . .
Hier wird nur ein Steuer-Impuls zum Auslésen der Funktion
46 3“-W-(.3trl Start-Left i bendtigt. Die Steuerung des FU kann somit ausschliefllich mit g1
3-Wire-Control Start-Left Tastern erfolgen. Flanke
(SchlieBer-Taster)

49 3-W|'re-CtrI. Stop 150
“3-Wire-Control Stop” Flanke
(Offner-Taster)

47 Motorpot. Freq. + in Kombination mit Freigabe R/L kann die Ausgangsfrequenz '
,Motorpotentiometer Frequenz +* stufenlos variiert werden. Um einen aktuellen Wert im P113 zu high

speichern, mussen beide Eingéange fur 0.5s gemeinsam auf high-

48 Motorpot. Freq. - Potential liegen. Dieser Wert gilt als nachster Anfangswert bei high
»Motorpotentiometer Frequenz -* gleicher Richtungsvorwahl (Freigabe R/L), sonst Beginn bei fmin.

50 Bit 0 Festfrequenzarray high

51 Bit 1 Festfrequenzarray Binar kodierte digitale Eingéange, zur Erzeugung von bis zu 15 high

52 Bit 2 Festfrequenzarray Festfrequenzen. (P465: [-01] ... [-13]) high

53 Bit 3 Festfrequenzarray high

55 ... 64 reserviert fir Posicon > BU0210

65 2 Bremse man/auto lift Die Bremse wird durch den Frequenzumrichter automatisch
,Bremse manuell / automatisch gellftet (automatische Bremsensteuerung) bzw. wenn dieser high
luften*® Digitaleingang gesetzt wurde.

66 2 Bremse man. Liften Die Bremse wird nur gellftet, wenn der Dig.-eingang gesetzt ist. hiah
,Bremse manuell liiften* 9
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Wert  Funktion Beschreibung Signal

67 Dig.aus. man/auto set Digitalausgang 1 setzen manuell oder Uber die eingestellte
,Digitalausgang manuell /" Funktion in (P434) high
automatisch setzen*®

68 Digit.aus. man. Setzen Digitalausgang 1 setzen manuell hiah
,Digitalausgang manuell setzen® 9

69 Drehzahlmess. mit Ini. Einfache Drehzahlmessung (Impulsmessung) mit Initiator Impulse
,Drehzahlmessung mit Initiator” P

70 Evakuierungsfahrt Es besteht hierdurch die Mdglichkeit des Betriebs auch mit sehr
,Evakuierungsfahrt aktivieren“ geringer Zwischenkreisspannung (z.B. aus Batterien). Mit dieser

Funktion wird das Laderelais angezogen und vorhandene high
Uberwachungsfunktionen deaktiviert. 9
ACHTUNG! Es besteht keine Uberwachung gegen Uberlast! (z.B.
Hubwerk)

713 Motorpot.F+ u.Save Bei dieser ,Motorpoti Funktion® wird Uber die dig. Eingdnge ein
»Motorpotentiometer-Funktion Sollwert (Betrag) eingestellt, der gleichzeitig gespeichert wird. Mit
Frequenz + mit automatischer der Reglerfreigabe R/L wird dieser dann in entsprechender high
Speicherung*” Freigabe-Drehrichtung angefahren. Bei einem Richtungswechsel 9

bleibt der Frequenzbetrag erhalten.
Gleichzeitiges Betatigen der +/- Funktionen fiihrt zum Null-setzen

723 Motorpot.F- u.Save dieses Frequenzsollwertes.

Motorpotentiometer-Funktion Der Frequenzsollwert kann auch in 'der Betriebswert.anzeige
Frequenz - mit automatischer (PO01=30 ,Akt. Sollwert MP-S‘) oder im P718 angezeigt bzw.
Speicherung“ eingestellt werden. '
Eine eingestellte Minimalfrequenz (P104) ist weiterhin wirksam. high
Weitere Sollwerte, wie z.B. analoge oder Festfrequenzen,
kdnnen addiert oder subtrahiert werden.
Die Sollwertverstellung erfolgt mit den Rampen aus P102/103.

732 Rechts sperr.+ Schnell. Wie Einstellung 31, jedoch gekoppelt an die Funktion low
,Rechtslauf sperren+Schnellhalt” »Schnellhalt”.

742 Links sperr.+ Schnell. Wie Einstellung 32, jedoch gekoppelt an die Funktion low
LLinkslauf sperren+Schnellhalt* »Schnellhalt®.

75 D.aus. 2 man/ auto set
,Digitalausgang 2 manuell / Wie Funktion 67, jedoch fur Digitalausgang 2 (nur SK 2x0E) high
automatisch setzen”

76 D.aus. 2 man. Setzen Wie Funktion 68, jedoch fiir Digitalausgang 2 (nur SK 2x0E) high
LDigitalausgang 2 manuell setzen”

77 ...78 reserviert fir Posicon > BU0210

79 Rotorlageidentif. Fir den Betrieb einer PMSM ist die exakte Kenntnis der

Rotorlage Grundvoraussetzung. Eine Identifikation der Rotorlage
wird ausgefiihrt, wenn folgende Bedingungen erflllt sind:
» Der Frequenzumrichter befindet sich im Status 1>0
Leinschaltbereit”, Flanke
» Die Rotorlage ist nicht bekannt (siehe P434, P481, Funktion
+28°),
* In P336 ist die Funktion ,2“ ausgewahit.

80 PLC - Stop Die Programmausfiuhrung der integrierten PLC wird gestoppt, high

solange das Signal anliegt.

1 Wenn kein digitaler Eingang auf ,Freigabe rechts“ oder ,- links“ parametriert ist und bei Geraten ab SK 22xE alle fir AS-i
relevanten - BUS-In Bits (P480) deaktiviert sind sowie die DIP — Schalter S1 ,3-5 in Werkseinstellung stehen, flhrt das
Ansteuern einer Festfrequenz oder der Tippfrequenz zur Freigabe des Frequenzumrichters. Die Drehfeldrichtung ist vom
Vorzeichen des Sollwertes abhangig.

2 Auch wirksam bei Steuerung tiber BUS (z.B. RS232, RS485, CANopen, AS-Interface, ...)

3 Bei SK 2x5 Geraten muss das Steuerteil des Frequenzumrichters nach der letzten Motorpotidnderung noch min. 5 Minuten

lang versorgt werten, um die Daten dauerhaft abzuspeichern.
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4 Funktion nicht tiber BUS |0 In Bits auswahlbar
5 Die Auswahl des Betriebs-Parametersatzes erfolgt Uber
entsprechend parametrierte digitale Eingange oder die BUS- ] Digitaleingang | Digitaleingang
Ansteuerung. Die Umschaltung darf wahrend des Betriebs | Einstellung Funktion [8] Funktion [17]
(online) erfolgen. Die Codierung erfolgt bindr nach | o= parametersatz 1 LOW LOW
nebenstehendem Muster. 1= Parametersatz 2 HIGH Low
Bei Freigabe Uber die Tastatur (SimpleBox, ControlBoX, [ 5= parametersatz 3 LOW HIGH
PotentiometerBox oder ParameterBox) entspricht der 3=  Parametersatz 4 HIGH HIGH

Betriebs-Parametersatz der Einstellung in P100.
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P426 Schnellhaltezelt s P
(Schnellhaltezeit)
0...320.00 s Einstellung der Bremszeit fiur die Funktion Schnellhalt, die Uber einen Digitaleingang, die
{0.10} Busansteuerung, die Tastatur oder automatisch im Fehlerfall ausgelést werden kann.
Die Schnellhaltezeit ist die Zeit, die der linearen Frequenzreduzierung von der eingestellten
Maximalfrequenz (P105) bis auf OHz, entspricht. Wird mit einem aktuellen Sollwert < 100%
gearbeitet, verkurzt sich die Schnellhaltezeit entsprechend.
P427 Schnellh.S'tor'ung S
(Schnellhalt bei Stérung)
0..2 Aktivierung eines automatischen Schellhalt im Fehlerfall
{0} 0 = Ausgeschaltet: Automatischer Schnellhalt bei Stérung ist deaktiviert
1= Reserviert
2 = Eingeschaltet: Automatischer Schnellhalt bei Fehler
Ein Schnellhalt kann durch die Fehler E2.x, E7.0, E10.x, E12.8, E12.9 und E19.0 ausgeldst
werden.
P428 Automatlscher Anlauf S p
(Automatischer Anlauf)
0..1 In Standardeinstellung (P428 = 0 -> Aus) bendétigt der FU zur Freigabe eine Flanke
{0} (Signalwechsel von ,low = high“) am jeweiligen digitalen Eingang.
In der Einstellung An > 1 reagiert der FU auf einen anstehenden High Pegel. Diese Funktion ist
nur mdglich, wenn die Steuerung des FU Uber die digitalen Eingénge erfolgen. (sieche P509=0/1)
In einigen Fallen muss der FU direkt mit dem Netz-Einschalten anlaufen. Dafiir kann P428 =1 >
An gesetzt werden. Ist das Freigabesignal permanent eingeschaltet oder mit einer Drahtbriicke
versehen, lauft der FU direkt an.
HINWEIS: (P428) nicht ,An“ wenn (P506) = 6, Gefahr! (Siehe Hinweis (P506))
HINWEIS: Die Funktion des ,Automatischen Anlaufes” lasst sich nur nutzen, wenn ein
Digitaleingang des Frequenzumrichters (DIN 1 ...) auf die Funktion ,Freigabe rechts"
oder ,Freigabe links“ parametriert und dieser Eingang auf permanent ,high“ gesetzt
wird. Die Digitaleingdnge der Technologiebaugruppen (z.B.: SK CU4 - |OE)
unterstiitzen diese Funktion des ,Automatischen Anlaufes” nicht!
HINWEIS: Der ,Automatische Anlauf* Iasst sich nur aktivieren, wenn der Frequenzumrichter auf
lokale Steuerung ((P509) Einstellung { 0 } oder { 1} ) parametriert wurde.
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P434 [-01] Digitalausgang Funk.
[-02] (Digitalausgang Funktion)
0...40 [-01] = Digitalausgang 1, Digitalausgang 1 des Frequenzumrichters
{7} [-02] = Digitalausgang 2, Digitalausgang 2 des Frequenzumrichters (nur SK 2x0E)

Die Einstellungen 3 bis 5 und 11 arbeiten mit einer 10%tigen Hysterese, d.h. der Ausgang liefert (Fkt.
11 liefert nicht) beim Erreichen des Grenzwertes 24V und schaltet diese beim Unterschreiten eines um
10 % niedrigeren Wertes wieder ab (Fkt. 11 wieder ein).

Durch einen negativen Wert im P435 kann dieses Verhalten invertiert werden.

Ausgang ...
bei Grenzwert

oder Funktion
(siehe auch P435)

Einstellung /Funktion

0= keine Funktion low
1= externe Bremse, zur Steuerung eines externen 24V-Bremsen-Relais (max.

20 mA). Der Ausgang schaltet bei programmierter absoluter Minimalfrequenz

(P505).

Fir typische Bremsen sollte eine Sollwertverzégerung von 0.2-0.3s (siehe

auch P107/P114) programmiert sein. low
SK 2x0E BG IV und SK 2x5E: Eine typische Motor-Bremse (105-180-205V)
kann direkt tiber die Steuerklemmen 79 MB+/80 MB- angeschlossen werden
(Kapitel 2.4.2.4).

2= Umrichter lauft, der Ausgang meldet Spannung am Ausgang (U-V-W). high

3= Stromgrenze, basiert auf der Einstellung des Motornennstroms (P203). Uber high
die Normierung (P435) kann dieser Wert angepasst werden.

4= Momentstromgrenze, basiert auf der Einstellung der Motordaten in P203 und
P206. Meldet eine entsprechend Drehmomentbelastung am Motor. Uber die high
Normierung (P435) kann dieser Wert angepasst werden.

5= Frequenzgrenze, basiert auf der Einstellung der Motornennfrequenz in P201. high
Uber die Normierung (P435) kann dieser Wert angepasst werden.

6= Sollwert erreicht, zeigt an, dass der FU den Frequenzanstieg oder die
Frequenzreduzierung beendet hat. Sollfrequenz = Istfrequenz! Ab einer high
Differenz von 1Hz 2 Sollwert nicht erreicht — Signal low.

7= Storung, Gesamtstérmeldung, Stérung ist aktiv oder noch nicht quittiert. > low
Stérung - low (Betriebsbereit - high)

8= Warnung, Gesamtwarnung, ein Grenzwert wurde erreicht, was zu einer low
spateren Abschaltung des FU fuhren kann.

9= Uberstromwarnung: Es wurden mind. 130 % FU Nennstrom fiir 30 s low
geliefert.

10 = Ubertemp. Warn. Motor, ,Ubertemperatur Warnung Motor*. Die Motor
Temperatur wird ausgewertet. > Motor ist zu warm. Die Warnung erfolgt low
sofort, Ubertemperaturabschaltung nach 2 s.

11 = Momentstromgr. aktiv, ,Momentstromgrenze/Stromgrenze aktiv Warnung*:
Der Grenzwert in P112 oder P536 ist erreicht. Ein negativer Wert im P435 low
invertiert das Verhalten. Hysterese = 10 %.

12= Wert von P541, ,Wert von P541 — externe Steuerung®, der Ausgang kann mit
dem Parameter P541 (Bit 0) unabhangig vom aktuellen Betriebszustand des high
FU gesteuert werden.

13 = Gen. Momentstromgr., ,Generatorische Momentstromgrenze aktiv*:
Grenzwert in P112 wurde im generatorischen Bereich erreicht. Hysterese = high
10 %

16 Vergleichswert Ain1,
SK 2x0E:

Sollwert AIN1 des FU wird mit Wert in (P435[-01 bzw. -02]) verglichen. high
SK 2x5E: Sollwert AIN1 der 1. I0-Erweiterung wird mit Wert in (P435[-01])

verglichen
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17 =  Vergleichswert Ain2,
SK 2x0E:
Sollwert AIN2 des FU wird mit Wert in (P435[-01 bzw. -02]) verglichen. high
SK 2x5E: Sollwert AIN2 der 1. |I0-Erweiterung wird mit Wert in (P435[-01])
verglichen
18 = Umrichter bereit: Der FU befindet sich im betriebsbereiten Zustand. Nach high
erfolgter Freigabe liefert er ein Ausgangssignal.
19= ... 27 reserviert POSICON Funktionen siehe BU 0210
28 = Rotorlage PMSM ok high
Die Rotorlage der PMSM ist bekannt. g
29 = reserviert
30 = Zustand Digital-In 1 high
31 = Zustand Digital-In 2 high
32 = Zustand Digital-In 3 high
33 = Zustand Digital-In 4 high
38 = Wert vom Bus Sollw. high
39 = STO inaktiv high
40 = Ausgang uber PLC: der Ausgang wird durch die integrierte PLC gesetzt high
[i] Information ~low“-aktive Einstellungen / Funktionen
Ist der Frequenzumrichter nicht in Betrieb, d. h. es liegt keine Netz- bzw. Steuerspannung an,
dann sind alle Ausgéange funktionslos (,low“). Das bedeutet, dass bei der Verwendung von
Einstellungen bzw. Funktionen, die ,low“-aktiv sind (z. B. Einstellung 7 = Stérung) folgendes
zu bertcksichtigen ist:
Die Auswertung der Ausgangssignale des Gerates durch z.B. eine SPS ist beispielsweise mit
der grundsatzlichen Betriebsbereitschaft des Frequenzumrichters abzugleichen.
P435 [-01] Digitalausgang Norm.
[-02] (Digitalausgang Normierung)
-400 ... 400 % [-01] = Digitalausgang 1, Digitalausgang 1 des Frequenzumrichters
{100} [-02] = Digitalausgang 2, Digitalausgang 2 des Frequenzumrichters SK 2x0E

Anpassung des Grenzwerts der Ausgangsfunktion. Bei einem negativen Wert wird die

Ausgangsfunktion negiert ausgegeben.
Bezug folgender Werte:
Stromgrenze (3) = x [%] - P203 >Motornennstrom<

Momentstromgrenze (4) = x [%] - P203 - P206 (berechnetes Motornennmoment)

Frequenzgrenze (5) = x [%] - P201 >Motornennfrequenz<
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P436 [-01] Digitalausgang Hyst. S
[-02] (Digitalausgang Hysterese)
1...100 % [-01] = Digitalausgang 1, Digitalausgang 1 des Frequenzumrichters
{10} [-02] = Digitalausgang 2, Digitalausgang 2 des Frequenzumrichters SK 2x0E
Differenz zwischen Ein- und Ausschaltpunkt um ein Schwingen des Ausgangssignals zu
verhindern.
P460 Zeit Watchdog S
(Zeit Watchdog)
-250.0...250.0 s 0.1...250.0 = Das Zeitintervall zwischen den zu erwartenden Watchdog-Signalen
{10.0} (programmierbare Funktion der dig. Eingange P420...). Lauft dies Zeitintervall ab,
ohne dass ein Impuls registriert wird, erfolgt eine Abschaltung mit EO012
Fehlermeldung.
0.0 = Kundenfehler: Sobald eine high-low Flanke, bzw. eine low Signal an einem Digitaleingang
(Funktion 18) registriert wird, schaltet der FU mit Stérmeldung E012 ab.
-250.0 ... -0.1 = Rotorlaufwatchdog: In dieser Einstellung wird der Rotorlaufwatchdog aktiv. Die
Zeit definiert sich Uber den Betrag des eingestellten Wertes. Im ausgeschalteten
Zustand des Gerates kommt keine Watchdog-Meldung. Nach jeder Freigabe muss
zunéchst ein Impuls kommen, bevor der Watchdog scharf geschaltet wird.
P464 Modus Festfrequenzen S
(Modus Festfrequenzen)
0..1 Durch diesen Parameter wird festgelegt, in welcher Form Festfrequenzsollwerte verarbeitet
{0} werden sollen.

0 = Addition zu HSW: Festfrequenzen und das Festfrequenzarray verhalten sich additiv
zueinander. D.h. sie werden untereinander bzw. zu einem analogen Sollwert in den laut
P104 und P105 zugewiesenen Grenzen addiert.

1 = Als HSW: Festfrequenzen werden nicht addiert - weder untereinander noch zu analogen
Hauptsollwerten.
Wird beispielsweise auf einen anstehenden analogen Sollwert eine Festfrequenz
zugeschaltet, so wird der analoge Sollwert nicht weiter bertcksichtigt.
Eine programmierte Frequenzaddition oder Subtraktion auf einen der Analogeingange oder
Bussollwert ist jedoch weiterhin glltig und méglich, ebenso die Addition zum Sollwert einer
Motorpotifunktion (FunktionDigitaleingénge: 71/72).
Werden mehrere Festfrequenzen zugleich gewahit, gewinnt die Frequenz mit dem héchsten
Wert (Bsp.: 20>10 oder 20>-30).
Hinweis:
Es wird die héchste aktive Festfrequenz zum Motorpotisollwert addiert, sofern fiir 2 Digitale
Eingange die Funktionen 71 bzw. 72 gewahlt wurden.
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P465

[-01]

[-15]

Festfrequenz Feld
(Festfrequenz / Frequenzarray)

-400.0 ... 400.0 Hz

{[-01]=5.0}
{[-02] = 10.0 }
{[-03] =20.0 }
{[-04]=35.0}
{[-05] = 50.0 }
{[-06] = 70.0 }
{[-07] = 100.0 }
{[-08]=0.0}
{[-09] =-5.0}
{[-10] =-10.0 }
{[-11]=-20.0}
{[-12]=-35.0}
{[-13]=-50.0 }
{[-14]=-70.0}
{[-15] =-100.0 }

Es kénnen in den Array-Ebenen bis zu 15 unterschiedliche Festfrequenzen eingestellt werden,
die wiederum mit den Funktionen 50...54 flr die digitalen Eingange binar kodiert ausgewahlt

werden kdénnen.

[-01] = Festfrequenz 1 / Array 1
[-02] = Festfrequenz 2 / Array 2
[-03] = Festfrequenz 3 / Array 3
[-04] = Festfrequenz 4 / Array 4
[-05] = Festfrequenz-Array 5
[-06] = Festfrequenz-Array 6
[-07] = Festfrequenz-Array 7
[-08] = Festfrequenz-Array 8

[-09] = Festfrequenz-Array 9

[-10] = Festfrequenz-Array 10
[-11] = Festfrequenz-Array 11
[-12] = Festfrequenz-Array 12
[-13] = Festfrequenz-Array 13
[-14] = Festfrequenz-Array 14
[-15] = Festfrequenz-Array 15

P466 Min.Freq. ProzeRregl. S p
(Minimalfrequenz Prozessregler)
0.0 ...400.0 Hz Mit Hilfe der Minimalfrequenz Prozessregler kann der Regleranteil auch bei einem Leitwert von
{0.0} .Null“ auf einen Minimalanteil gehalten werden, um ein Ausrichten des Tanzers zu ermdglichen.
Weitere Details in P400 und (Kapitel 8.2).
P475 [-01] Ein/Ausschaltverzog. S
[-OZi (Ein-/ Ausschaltverzégerung Digitalfunktion)

-30.000 ... 30.000 s

{0.000}

Einstellbare Ein- bzw. Ausschaltverzégerung fir die digitalen Eingange und die Digitalfunktionen
der Analogeingange. Die Nutzung als Einschaltfilter oder einfache Ablaufsteuerung ist moglich.

[-01] = Digitaleingang 1
[-02] = Digitaleingang 2
[-03] = Digitaleingang 3
[-04] = Digitaleingang 4

Positive Werte = einschaltverzogert
Negative Werte = ausschaltverzégert
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P480 Lol Eynkt. BuslO In Bits
[ 2] (Funktion Bus I/O In Bits)

0..80 Die Bus 1/0 In Bits werden wie Digitaleingdnge angesehen. Sie kdnnen auf die gleichen
{[-01]=01} Funktionen (P420) eingestellt werden.
{[-02] =02} Diese I/0 Bits kdnnen bei Geraten mit integriertem AS-Interface auch durch dieses selbst (Bit O ...

031 =05 3) oder im Zusammenhang mit I/O-Erweiterungen (SK xU4-IOE) (Bit 4 ... 7 und Bit 0 ... 3) durch
{[-03]=05} diese genutzt werden. Die Prioritét liegt bei AS-i — Geréten auf AS-i. In dem Fall kénnen die BUS
{[-04] =12} IO BITs 1 ... 4 nicht von der 2. I0-Erweiterung genutzt werden.

{[-05...-12] =00 }

[-01] = Bus / AS-i Dig In1 (Bus 10 In Bit 0 + AS-i 1 bzw. DI 1 der zweiten SK xU4-I0E (Digln 09
[-02] = Bus / AS-i Dig In2 (Bus 10 In Bit 1 + AS-i 2 bzw. DI 2 der zweiten SK xU4-I0E (DigIn 10
[-03] = Bus / AS-i Dig In3 (Bus 10 In Bit 2 + AS-i 3 bzw. DI 3 der zweiten SK xU4-10E (Digln 11
[-04] = Bus / AS-i Dig In4 (Bus 10 In Bit 3 + AS-i 4 bzw. DI 4 der zweiten SK xU4-I0E (Digln 12
[-05] = Bus / IOE Dig In1 (Bus IO In Bit 4 + DI 1 der ersten SK xU4-IOE (Digin 05))
[-06] = Bus / IOE Dig In2 (Bus IO In Bit 5 + DI 2 der ersten SK xU4-IOE (Digin 06))
[-07] = Bus / IOE Dig In3 (Bus IO In Bit 6 + DI 3 der ersten SK xU4-IOE (Digin 07))
[-08] = Bus / IOE Dig In4 (Bus IO In Bit 7 + DI 4 der ersten SK xU4-IOE (Digin 08))
[-09] = Merker 1 1)

[-10] = Merker 2 ")

[-11] = Bit 8 BUS Steuerwort

[-12] = Bit 9 BUS Steuerwort

)
)
)
)

NN NN

Die mdglichen Funktionen fir die Bus In Bits entnehmen Sie bitte der Tabelle der Funktionen der
digitalen Eingadnge im Parameter (P420). Die Funktionen {14} , Fernsteuerung“ und {29}
.Freigabe Sollwertbox“ sind nicht moglich.

1) Merkerfunktion nur bei Steuerung uber Steuerklemmen méglich.

p481 Lo Funkt. BuslO Out Bits
[ 0] (Funktion Bus I/O Out Bits)

0...40 Die Bus I/0O Out Bits werden wie Multifunktionsrelaisausgadnge angesehen. Sie kénnen auf die
{[-01]=18} gleichen Funktionen (P434) eingestellt werden.
{[-02] =08 } Diese I/O Bits kdnnen bei Geraten mit integriertem AS-Interface auch durch dieses selbst (Bit O ...

031 = 30 3) oder im Zusammenhang mit I/O-Erweiterungen (SK xU4-IOE) (Bit 4 ... 5 und Merker 1 ... 2)
{[03]=30} genutzt werden.
{[-04]=31}

{[-05...-10] =00 }

[-01] = Bus / AS-i Dig Out1 Bus 10 Out Bit 0 + AS-i 1
[-02] = Bus / AS-i Dig Out2
[-03] = Bus / AS-i Dig Out3
[-04] = Bus / AS-i Dig Out4 Bus 10 Out Bit 3 + AS-i 4)

( )

(Bus 10 Out Bit 1 + AS-i 2)

( )

(
[-05] = Bus / IOE Dig Out1 (Bus 10 Out Bit 4 + DO 1 der ersten SK xU4-I0E (DigOut 02))

(

(

(

Bus 10 Out Bit 2 + AS-i 3

[-06] = Bus / IOE Dig Out2 Bus IO Out Bit 5 + DO 2 der ersten SK xU4-I0E (DigOut 03))
[-07] = Bus / 2nd I0E Dig Out1 Merker1 " + DO 1 der zweiten SK xU4-IOE (DigOut 04))
[-08] = Bus / 2nd IOE Dig Out2 Merker2 " + DO 2 der zweiten SK xU4-IOE (DigOut 05))
[-09] = Bit 10 BUS Statuswort

[-10] = Bit 13 BUS Statuswort

Die méglichen Funktionen fur die Bus Out Bits entnehmen Sie bitte der Tabelle der Funktionen
der Digitalausgange (P434).

1) Merkerfunktion nur bei Steuerung tber Steuerklemmen maéglich.
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P480 ... P481 Verwendung der Merker

Mit Hilfe der beiden Merker ist es méglich, einfache logische Abfolgen von Funktionen zu
definieren.

Hierzu werden im Parameter (P481) in den Arrays [-09] ,Merker 1“ und [-10] ,Merker 2“ die
LAusldser* einer Funktion definiert (z. B. eine Ubertemperaturwarnung Motor PTC).

Im Parameter P480, in den Arrays [-11] und [-12] wird die Funktion zugeordnet, die der
Frequenzumrichter ausfiihren soll, wenn der ,Ausléser” aktiv ist. D. h. Parameter P480 bestimmt
die Reaktion des Frequenzumrichters.

Beispiel:

In einer Anwendung soll, wenn der Motor in den Ubertemperaturbereich gerat (,Ubertemp. Motor
PTC"), der Frequenzumrichter die aktuelle Drehzahl sofort auf eine bestimmte Drehzahl (z. B.
durch eine aktive Festfrequenz) reduzieren. Dies soll durch das ,Deaktivieren des
Analogeingang 1% Uber den in diesem Beispiel sonst der eigentliche Sollwert eingestellt wird,
realisiert werden.

Damit soll erreicht werden, dass die Belastung am Motor sinkt und die Temperatur sich wieder
stabilisieren kann und dass der Antrieb seine Drehzahl gezielt auf einen definierten Betrag
reduziert, bevor eine Stérungsabschaltung erfolgt.

Schritt | Beschreibung Funktion

1 Ausléser bestimmen, P481 [-07] - Funktion ,12“
Merker 1 auf Funktion ,Ubertemperaturwarnung
Motor” setzen

2 Reaktion bestimmen, P480 [-09] - Funktion ,19“
Merker 1 auf Funktion ,Sollwert 1 ein/aus” setzen

Abhangig von den gewahlten Funktionen in (P481), ist die Funktion durch Anpassung der
Normierung (P482) zu invertieren.
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P482 011 Norm. BuslO Out Bits S
[ 0] (Normierung Bus I/O Out Bits)

-400 ... 400 % Anpassung der Grenzwerte der Bus Out Bits. Bei einem negativen Wert wird die Ausgangs-
{alle 100} funktion negiert ausgegeben.

Beim Erreichen des Grenzwertes und positiven Einstellwerten liefert der Ausgang ein High-Signal,

bei negativen Einstellwerten ein Low-Signal.

[-01] = Bus / AS-i Dig Out1 (Bus 10 Out Bit 0 + AS-i 1)

[-02] = Bus / AS-i Dig Out2 (Bus 10 Out Bit 1 + AS-i 2)

[-03] = Bus / AS-i Dig Out3 (Bus 10 Out Bit 2 + AS-i 3)

[-04] = Bus / AS-i Dig Out4 (Bus 10 Out Bit 3 + AS-i 4)

[-05] = Bus / IOE Dig Out1 (Bus 10 Out Bit 4 + DO 1 der ersten SK xU4-I0OE (DigOut 02))

[-06] = Bus / IOE Dig Out2 (Bus 10 Out Bit 5 + DO 2 der ersten SK xU4-IOE (DigOut 03))

[-07] = Bus / 2nd IOE Dig Out1  (Merker1 + DO 1 der zweiten SK xU4-IOE (DigOut 04))

[-08] = Bus / 2nd IOE Dig Out2  (Merker2 + DO 2 der zweiten SK xU4-IOE (DigOut 05))

[-09] = Bit 10 BUS Statuswort

[-10] = Bit 13 BUS Statuswort
P483 01 Hyst. BuslO Out Bits S

[ 0] (Hysterese Bus I/O Out Bits)

1...100 % Differenz zwischen Einschalt- und Ausschaltzeitpunkt um ein Schwingen des Ausgangssignals zu
{alle 10} vermeiden.

[-01] = Bus / AS-i Dig Out1
[-02] = Bus / AS-i Dig Out2
[-03] = Bus / AS-i Dig Out3
[-04] = Bus / AS-i Dig Out4 Bus 10 Out Bit 3 + AS-i 4)

(Bus 10 Out Bit 0 + AS-i 1
(
(
(
[-05] = Bus / IOE Dig Out1 (Bus 10 Out Bit 4 + DO 1 der ersten SK xU4-I0E (DigOut 02))
(
(
(

)
Bus 10 Out Bit 1 + AS-i 2)
Bus 10 Out Bit 2 + AS-i 3)

[-06] = Bus / IOE Dig Out2 Bus IO Out Bit 5 + DO 2 der ersten SK xU4-I0E (DigOut 03))
[-07] = Bus / 2nd IOE Dig Out1 Merker1 + DO 1 der zweiten SK xU4-I0E (DigOut 04))

[-08] = Bus / 2nd IOE Dig Out2 Merker2 + DO 2 der zweiten SK xU4-I0E (DigOut 05))

[-09] = Bit 10 BUS Statuswort

[-10] = Bit 13 BUS Statuswort

HINWEIS: Details zur Nutzung der Bus-Systeme sind im betreffenden BUS Zusatz-Handbuch zu finden.
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5.2.6 Zusatzparameter

Parameter . . . . . Parameter-
Werkseinstellung) Einstellwert / Beschreibung / Hinweis Supervisor satz
P501 1" Umrichtername
[-20] (Umrichtername)
A...Z (chan) Freie Eingabe einer Bezeichnung (Name) fiir das Gerat (max. 20 Zeichen). Somit kann der
Frequenzumrichter bei der Bearbeitung mit der NORD CON - Software bzw. innerhalb eines
{0} Netzwerkes eindeutig identifiziert werden.
P502 Lo™] wert Leitfunktion S 5
[-03] (Wert Leitfunktion)
0..57 Auswahl der bis zu 3 Leitwerte eines Masters flr die Ausgabe auf ein Bussystem (siehe P503).
{alle 0} Die Zuordnung dieser Leitwerte erfolgt am Slave Uber (P546). Definition der Frequenzen:
(E3 Abschnitt 8.10 "Definition Soll- und Istwert- Verarbeitung (Frequenzen)")
[-01] =Leitwert 1 [-02] =Leitwert 2 [-03] =Leitwert 3

Auswahl der mdglichen Einstellwerte fiir die Leitwerte:

0= Aus 17 = Wert Analogeingang 1
SK2x0E: Analogeingang 1 (P400[-01]),
SK2x5E: AIN1 der ersten I/O-Erweiterung
SK xU4-I0E (P400 [-03]))

1= Istfrequenz 18 = Wert Analogeingang 2
SK2x0E: Analogeingang 2 (P400[-02]),
SK2x5E: AIN2 der ersten I/O-Erweiterung
SK xU4-10E (P400 [-04]))
2 = lIstdrehzahl 19 = Sollfreq. Leitwert, ,Sollfrequenz Leitwert*
3 = Strom 20 = Sollfreq. n. R. Leitw.,
»~Sollfrequenz nach Rampe Leitwert”
4 = Momentstrom 21 = |stfreq. 0. Sch. Leitw.
JIstfrequenz ohne Schlupf Leitwert”
5 = Zustand Digital-1O 22 = Drehzahl Drehgeber
6 = ... 7 reserviert, Posicon (BU0210) 23 = |Istfreq. mit Schlupfiab swv1.3)
JIstfrequenz mit Schlupf*
8 = Sollfrequenz 24 = |eitw. Istfreq. m. Sch. @ swv1.3
LLeitwert Istfrequenz mit Schlupf”
9 = Fehlernummer 53 = Istwert1 PLC
10 = ... 11 reserviert, Posicon (BU0210) 54 = |stwert2 PLC
12 = Bus IO Out Bits 0-7 55= Istwert 3 PLC
13 = ... 16 reserviert, Posicon (BU0210) 56 = Istwert4 PLC

57 = Istwert 5 PLC
HINWEIS: Details beziiglich der Soll- und Istwertverarbeitung: (Ed Abschnitt 8.9 "Normierung Soll- / Istw
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P503 Leitfunktion Ausgabe S
(Leitfunktion Ausgabe)
0..3 Bei Master — Slave — Anwendungen wird in diesem Parameter festgelegt, auf welches Bussystem
der Master sein Steuerwort und die Leitwerte (P502) fir den Slave ausgeben soll. Am Slave
{0}

hingegen wird Uber die Parameter (P509), (P510), (P546 ) definiert, von welcher Quelle er das
Steuerwort und die Leitwerte des Masters bezieht und wie diese vom Slave zu verarbeiten sind.

Festlegung der Kommunikationsmodis am Systembus fiir ParameterBox und NORDCON.

0=

Aus

Keine STW und Leitwertausgabe,
Wenn keine einzige BUS-Option (z.B.
SK xU4-I0E) am Systembus
angeschlossen ist, ist ausschlie3lich
das unmittelbar an der ParameterBox /
NORDCON angeschlossene Gerat
sichtbar.

CANopen (Systembus)

STW und Leitwerte werden auf den
Systembus Ubertragen

Wenn keine einzige BUS-Option (z.B.
SK xU4-I0E) am Systembus
angeschlossen ist, ist ausschlie3lich
das unmittelbar an der ParameterBox /
NORDCON angeschlossene Gerat
sichtbar.

2 = Systembus aktiv

Keine STW und Leitwertausgabe,
Alle am Systembus angeschlossenen
FU sind in der ParameterBox /
NORDCON sichtbar, auch wenn keine
BUS-Option angeschlossen ist.
Vorraussetzung: alle FU sind in diesen
Modus zu versetzen

CANopen + Systembus aktiv

STW und Leitwerte werden auf den
Systembus Ubertragen

Alle am Systembus angeschlossenen
FU sind in der ParameterBox /
NORDCON sichtbar, auch wenn keine
BUS-Option angeschlossen ist.
Vorraussetzung: alle anderen FU sind
in den Modus { 2 } ,Systembus aktiv* zu
versetzen.
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P504 Pulsfrequenz S

(Pulsfrequenz)
3.0...16.1 kHz Mit diesem Parameter kann die interne Pulsfrequenz zur Steuerung des Leistungsteils verandert

(6.0}

werden. Ein hoher Einstellwert fihrt zu verringerten Gerduschen am Motor, jedoch zu einer
starkeren EMV-Abstrahlung und Verminderung des mdglichen Motormoments.

HINWEIS:

HINWEIS:

HINWEIS:

HINWEIS:

HINWEIS:

Der fir das Gerat angegebene bestmdgliche Funkentstorgrad wird bei Verwendung
des Standard — Wertes und unter Berlicksichtigung der Verdrahtungsrichtlinien
eingehalten.

Eine Erhohung der Pulsfrequenz flihrt zu einer Reduzierung des mdglichen
Ausgangsstroms in Abhangigkeit von der Zeit (I-Kennlinie). Beim Erreichen der
Temperaturwarngrenze (C001) wird die Pulsfrequenz schrittweise auf den
Standardwert abgesenkt. Fallt die Umrichtertemperatur wieder ausreichend weit ab,
wird die Pulsfrquenz auf den urspriinglichen Wert erhoht.

Einstellung 16.1: Mit dieser Einstellung wird die automatische Anpassung der
Pulsfrequenz aktiviert. Der Frequenzumrichter ermittelt dabei permanent und unter
Berlicksichtigung verschiedener Einflussfaktoren, wie z.B. der Kiihlkdrpertemperatur
oder einer Uberstromwarnung, die gréRt mégliche Pulsfrequenz.

Bei Uberlastung des Frequenzumrichters wird die Pulsfrequenz abhéngig vom
momentanen Uberlastungsgrad selbststandig reduziert, um eine
Uberstromabschaltung zu vermeiden (siehe auch P537).

Die Verwendung eines Sinusfilters erfordert jedoch zu jeder Zeit eine konstante
Pulsfrequenz, da anderenfalls Fehlerabschaltungen ,Modulfehler* (E4.0) provoziert
werden.

Mit folgenden Einstellungen werden die hierfiir erforderlichen, konstanten
Pulsfrequenzen ausgewanhlt:

Einstellung 16.2: 6 kHz
Einstellung 16.3: 8 kHz

Beachte: Bei diesen Einstellungen kénnen Kurzschlisse am Ausgang, die schon vor
der Freigabe bestehen, moglicher Weise nicht mehr korrekt erkannt werden.

Einstellung 16.4: Automatische Lastanpassung

Die Pulsfrequenz wird automatisch und lastabhéngig zwischen einem Minimalwert
(héchste Lastreserve) und einem Maximalwert (geringste Lastreserve) eingestellt.

Wahrend einer Beschleunigungsphase und bei hohem Leistungsbedarf (=
Nennleistung) stellt sich der Minimalwert ein. Bei konstanter Drehzahl und einem
Leistungsbedarf < 80 % der Nennleistung stellt sich die hohe Pulsfrequenz ein.
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P505 Abs. Mln'lr'nalfrequenz S P
(Absolute Minimalfrequenz)
0.0...10.0Hz Gibt den Frequenzwert an, den der FU nicht unterschreiten kann. Wir der Sollwert kleiner als die
{2.0} abs. Minimalfrequenz, schaltet der FU ab bzw. wechselt auf 0.0Hz.
Bei der absoluten Minimalfrequenz wird die Bremsensteuerung (P434) und Sollwertverzégerung
(P107) ausgefuhrt. Wird der Einstellwert ,Null“ gewahlt, schaltet des Bremsen-Relais beim
Reversieren nicht.
Bei Hubwerkssteuerungen ohne Drehzahiriickfiihrung sollte dieser Wert mindestens auf 2Hz
eingestellt werden. Ab 2Hz arbeitet die Stromregelung des FU und ein angeschlossener Motor
kann ausreichend Drehmoment erzeugen.
HINWEIS:
Ausgangsfrequenzen < 4,5 Hz filhren zu einer Strombegrenzung (Kapitel 8.4.3).
P506 Auto. Storungsquitt. S
(Automatische Stérungsquittierung)
0..7 Neben der manuellen Stérungsquittierung kann auch eine automatische gewahilt werden.
{0} 0= keine automatische Stérungsquittierung.

1...5=Anzahl der zuldssigen automatischen Stérungsquittierungen innerhalb eines Netz-Ein-
Zyklus. Nach dem Netz-Aus- und wieder -Einschalten steht wieder die volle Anzahl zur
Verfligung.

6= Immer, eine Stérmeldung wird immer automatisch quittiert, wenn die Fehlerursache
nicht mehr ansteht.

7= Uber Freigabe deakt., eine Quittierung ist nur mit der OK- / Enter-Taste oder Netz-
Ausschaltung mdglich. Es erfolgt keine Quittierung durch das Wegnehmen der
Freigabe!

HINWEIS: Wenn (P428) auf ,An“ parametriert wurde, darf der Parameter (P506) ,Automatische
Storungsquittierung”“ nicht auf die Einstellung 6 ,immer” parametriert werden, da sonst eine
Gefahrdung des Gerates / der Anlage durch die Mdéglichkeit des standigen Wiedereinschaltens
auf einen aktiven Fehler (Beispiel Erdschluss / Kurzschluss) bestehen kann.
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P509 Quelle Steuerwort s
(Quelle Steuerwort)

0..4 Auswahl der Schnittstelle Gber die der FU angesteuert wird.
{0} 0 = Steuerkl. od. Tastat., ,Steuerklemmen oder Tastatursteuerung” ** mit der SimpleBox
(wenn P510=0), der ParameterBox oder tber BUS 1/O Bits.
1 = Nur Steuerklemmen *, die Steuerung des FU ist nur Uber die digitalen und analogen
Eingédnge maglich oder tber BUS I/0 Bits.
2 = USS *, die Steuersignale (Freigabe, Drehrichtung, ...) werden Uber die RS485 Schnittstelle
Ubertragen, der Sollwert (iber den analogen Eingang oder die Festfrequenzen.
3 = Systembus *, Einstellung fiir Ansteuerung durch Master Gber eine Busschnittstelle
4 = Systembus Broadcast *, Einstellung fir Ansteuern durch einen Master Antrieb im Master /
Slave — Mode (z.B. bei Gleichlaufanwendungen)
*) Die Tastatursteuerung (SimpleBox, ParameterBox) ist gesperrt, die Parametrierung ist
weiterhin moglich.
**)  Ist die Kommunikation beim Steuern mit der Tastatur gestort (time out 0,5 s), sperrt der
FU ohne Fehlermeldung.
HINWEIS: Details zu den optionalen Bus-Systemen sind den betreffenden Bus-Zusatzhandblichern zu
entnehmen.
- www.nord.com -
Alternativ zur Parametereinstellung kann auch mit dem DIP-Schalter S1:3 auf Systembus
umgeschaltet werden.
P510 [-01] Quelle Sollwerte S
[-02] (Quelle Sollwerte)
0..4 Auswahl der zu parametrierenden Sollwertquelle:
{[-01]=0} [-01] = Quelle Hauptsollwert [-02] = Quelle Nebensollwert
-02]=0
{r02] ) Auswahl der Schnittstelle Gber die der FU seine Sollwert bekommt.
0 = Auto: Die Quelle des Sollwertes wird 2 = USS, siehe P509
automatisch von der Einstellung des .
Parameters P509 abgeleitet. 3= Systembus, siehe P509
1 = nur Steuerklemmen, digit. und 4 = Systembus Broadcast, siche P509
analoge Eingange steuern die
Frequenz, auch Festfrequenzen
P511 USS Baudrate S
(USS-Baudrate)
0..3 Einstellung der Ubertragungsrate (Ubertragungsgeschwindigkeit) {iber die RS485 Schnittstelle.
{3} Alle Busteilnehmer miissen die gleiche Baudrateneinstellung haben.

0= 4800 Baud 2= 19200 Baud
1= 9600 Baud 3= 38400 Baud
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P512 USS-Adresse
(USS-Adresse)
0...30 . . I
(0} Einstellung der FU Bus-Adresse fiir USS—Kommunikation.
P513 Telegrammausfallzeit S
(Telegrammausfallzeit)
-0.1/0.0/ Fur den Fall, dass der Frequenzumrichter unmittelbar Uber das CAN-Protokoll oder iber RS485
0.1...100.0s angesteuert wird, kann eine Uberwachung dieser Kommunikationsstrecke Uber den Parameter
{0.0} (P513) erfolgen. Nach Erhalt eines glltigen Telegramms, muss innerhalb der eingestellten Zeit
das nachste eintreffen. Andernfalls meldet der FU eine Stérung und schaltet mit Fehlermeldung
E010 >Bus Time Out< ab.
Die Uberwachung der Systembuskommunikation erfolgt umrichterseitig iber den Parameter
(P120). Daher ist der Parameter (P513) Ublicher Weise in Werkseinstellung {0.0} zu belassen.
Lediglich dann, wenn auch auf der Seite der Optionsbaugruppe detektierte Fehler (z.B.
Kommunikationsfehler auf der Feldbusebene) nicht zur Abschaltung des Antriebes flhren sollen,
ist der Parameter (P513) auf die Einstellung {-0,1} zu setzen.
0.0 = Aus: Die Uberwachung ist abgeschaltet.
-0.1 = kein Fehler: Auch wenn die Busbaugruppe einen Fehler detektiert, flihren dies nicht
zur Abschaltung des Frequenzumrichters.
0.1... = An: Die Uberwachung ist aktiviert.
HINWEIS: Die Prozessdatenkanale fir USS, CAN/CANopen und CANopen Broadcast werden
unabhangig voneinander iberwacht. Die Entscheidung des zu iberwachenden
Kanals erfolgt durch die Einstellung in den Parametern P509 bzw. P510.
Somit ist es beispielsweise mdglich den Abbruch einer CAN Broadcast
Kommunikation zu registrieren, obwohl der FU Giber CAN immernoch mit einem
Master kommuniziert.
P514 CAN-Baudrate S
(CAN-Baudrate)
0..7 Einstellung der Ubertragungsrate (Ubertragungsgeschwindigkeit) (iber die Systembus
{5} Schnittstelle. Alle Busteilnehmer miissen die gleiche Baudrateneinstellung haben.

Hinweis:

Optionsbaugruppen (SK xU4-...) arbeiten ausschlieRlich mit einer Ubertragungsrate von
250kBaud. Daher ist am Frequenzumrichter die werksseitige Einstellung (250kBaud)
beizubehalten.

0= 10 kBaud 3= 100 kBaud 6 = 500 kBaud
1= 20 kBaud 4= 125 kBaud 7= 1 MBaud * (nur zu Testzwecken)
2= 50 kBaud 5= 250 kBaud

*) ein gesicherter Betrieb ist nicht gewahrleistet
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P315 CAN-Adresse S
(CAN-Adresse (Systembus))

0 ... 255qez Einstellung der Systembus-Adresse.

{ alle 32qez } [-01] = Slaveadresse, Empfangsadresse fur Systembus

bzw. { alle 20nex}

[-02] = Broadcast Slaveadresse, Empfangsadresse fliir Systembus (Slave)
[-03] = Masteradresse, ,Broadcast Masteradresse”, Sendeadresse fur Systembus (Master)

HINWEIS: Sollen bis zu vier FU miteinander iber den Systembus verbunden werden, muss die Adresse wie

folgt eingestellt werden > FU1 = 32, FU2 = 34, FU3 = 36, FU4 = 38.
Die Systembus-Adressen sollten Uber DIP-Schalter eingestellt werden (Kapitel 4.3.2.2).

P516 Ausblendfrequenz 1 S P
(Ausblendfrequenz 1)

0.0 ...400.0 Hz Um den hier eingestellten Frequenzwert herum (P517) wird die Ausgangsfrequenz ausgeblendet.

{0.0} Dieser Bereich wird mit der eingestellten Brems- und Hochlauframpe durchlaufen, er kann nicht
dauerhaft am Ausgang geliefert werden. Es sollten keine Frequenzen unterhalb der absoluten
Minimalfrequenz eingestellt werden.
0.0 = Ausblendfrequenz inaktiv

P517 Ausblendbereich 1 S P
(Ausblendbereich 1)

0.0...50.0 Hz Ausblendbereich fiir die >Ausblendfrequenz 1< P516. Dieser Frequenzwert wird zur

{2.0} Ausblendfrequenz hinzu addiert und abgezogen.
Ausblendbereich 1: P516 - P517 ... P516 + P517

P518 Ausblendfrequenz 2 S P
(Ausblendfrequenz 2)

0.0 ...400.0 Hz Um den hier eingestellten Frequenzwert herum (P519) wird die Ausgangsfrequenz ausgeblendet.

{0.0} Dieser Bereich wird mit der eingestellten Brems- und Hochlauframpe durchlaufen, er kann nicht
dauerhaft am Ausgang geliefert werden. Es sollten keine Frequenzen unterhalb der absoluten
Minimalfrequenz eingestellt werden.
0.0 = Ausblendfrequenz inaktiv

P519 Ausblendbereich 2 S P
(Ausblendbereich 2)

0.0 ...50.0 Hz Ausblendbereich fir die >Ausblendfrequenz 2< P518. Dieser Frequenzwert wird zur

{2.0} Ausblendfrequenz hinzu addiert und abgezogen.

Ausblendbereich 2: P518 - P519 ... P518 + P519
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P520 Fangschaltung S P
(Fangschaltung)
0..4 Diese Funktion wird benétigt, um den FU auf bereits drehende Motoren aufzuschalten, z.B. bei
{0} Lifterantrieben. Motorfrequenzen >100Hz werden nur im drehzahlgeregelten Modus (Servo-
Modus P300 = AN) gefangen.
0 = Ausgeschaltet, keine Fangschaltung.
1 = Beide Richtungen, der FU sucht nach einer Drehzahl in beiden Drehrichtungen.
2 = In Richtung Sollwert, suche nur in Richtung des anstehenden Sollwertes.
3 = Beide R. nach Ausfall, wie { 1}, jedoch nur nach Netzausfall und Stérung
4 = Sollwertr. Nach Aus., wie { 2 }, jedoch nur nach Netzausfall und Stérung
HINWEIS: Die Fangschaltung arbeitet, physikalisch bedingt, erst oberhalb von 1/10 der Motor-
Nennfrequenz (P201), jedoch nicht unterhalb von 10Hz.
Beispiel 1 Beispiel 2
(P201) 50Hz 200Hz
f=1/10*(P201) f=5Hz f=20Hz
Vergleich f vs. fmin 5Hz < 10Hz 20Hz > 10Hz
mit: fmin =10Hz
Die Fangschaltung Die Fangschaltung
Ergebnis frang= arbeitet ab frang=10Hz. arbeitet ab frang=20Hz.
HINWEIS: PMSM: Die Fangfunktion ermittelt automatisch die Drehrichtung. Somit verhalt sich
das Gerat bei Einstellung der Funktion 2 identisch zur Funktion 1. Bei Einstellung
der Funktion 4 verhalt sich das Gerat identisch zur Funktion 3.
Im CFC-Closed-Loop-Betrieb kann die Fangschaltung nur dann ausgefiihrt werden,
wenn die Rotorlage bezogen auf den Inkrementalgeber bekannt ist. Daflir darf sich
der Motor beim erstmaligen Einschalten nach einem ,Netz-Ein“ des Gerates
zunachst nicht drehen.
P521 Fangschal. Auflosung S P
(Fangschaltung Auflésung)
0.02... 2.50 Hz Mit diesem Parameter kann die Schrittweite beim Suchen der Fangschaltung verandert werden.
{0.05} Zu groRe Werte gehen zu Lasten der Genauigkeit und lassen den FU mit einer
Uberstrommeldung ausfallen. Bei zu kleinen Werten wird die Suchzeit stark verlangert.
P522 Fangschal. Offset S P
(Fangschaltung Offset)
-10.0 ... 10.0 Hz Ein Frequenzwert, der zum gefundenen Frequenzwert addiert werden kann, um z.B. immer in
{0.0} den motorischen Bereich zu gelangen und somit den generatorischen und damit den Chopper-

Bereich vermeidet.
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P523 Werkseinstellung

(Werkseinstellung)
0..3 Durch die Anwahl des entsprechenden Wertes und Bestatigung mit der Enter-Taste, wird der
{0} gewahlte Parameterbereich in die Werkseinstellung gesetzt. Ist die Einstellung durchgefiihrt,

wechselt der Wert des Parameters automatisch auf 0 zuriick.
0 = Keine Anderung: Andert die Parametrierung nicht.

1= Werkseinstellung laden: Die gesamte Parametrierung des FU wird auf die
Werkseinstellung zuritickgesetzt. Alle urspriinglich parametrierten Daten gehen
verloren.

2 = Werkseinstellung ohne Bus: Alle Parameter des FU jedoch nicht die Busparameter
werden auf die Werkseinstellung zurtickgesetzt.

3 = Werk. ohne Motordaten: Alle Parameter des FU jedoch nicht die
Motordatenparameter (P201 ... P209, P240 ... P246) werden auf die Werkseinstellung
zurlickgesetzt.

Bis zur Firmwareversion V 2.2 RO wurden aufRerdem die fir PMSM relevanten
Parameter (P240 bis P246) zurlickgesetzt. In der aktuellen Firmwareversion geschieht
dies nicht mehr. Die Parametereinstellungen dieser Parameter bleiben nun auch
unverandert.

Hinweis: Ist ein externes EEPROM (,Memory- Modul“) gesteckt, dann wirken sich die Auftrage
(,Werkseinstellung ...“) auch nur auf dieses aus. Ist kein ,Memory- Modul“ vorhanden, wird der
eingestellte Befehl (,Werkseinstellung ...“) auf das interne EEPROM angewendet

P52 -01 .
525 011 Lastuberwachung Max. S P
[ 03] (Lastiiberwachung Maximalwert)
1...400 % / 401 Auswahl der bis zu 3 Stutzwerte:
{alle 401} [-01] = Stiitzwert 1 [-02] = Stiitzwert 2 [-03] = Stiitzwert 3
Maximalwert Lastdrehmoment.
Einstellung der oberen Grenzwerte der Lastiiberwachung. Es kdnnen bis zu 3 Werte festgelegt
werden. Vorzeichen werden nicht beriicksichtigt, sondern nur Betrage verarbeitet (motorisches /
generatorisches Moment, Rechtslauf / Linkslauf). Die Array- Elemente [-01], [-02] und [-03] der
Parameter (P525) ... (P527), bzw. die darin vorgenommenen Eintragungen gehdéren immer
zusammen.
401 = AUS steht fiir die Abschaltung der Funktion, es findet keine Uberwachung statt. Dies ist
gleichzeitig die Grundeinstellung des FU.
P526 [-01] Lastiiberwachung Min. s P
[_oé'i (Lastiiberwachung Minimalwert)
0...400 % Auswahl der bis zu 3 Stitzwerte:
{alle 0} [-01] = Stiitzwert 1 [-02] = Stiitzwert 2 [-03] = Stiitzwert 3

Minimalwert Lastdrehmoment.

Einstellung der unteren Grenzwerte der Lastiberwachung. Es kénnen bis zu 3 Werte festgelegt
werden. Vorzeichen werden nicht beriicksichtigt, sondern nur Betrdge verarbeitet (motorisches /
generatorisches Moment, Rechtslauf / Linkslauf). Die Array- Elemente [-01], [-02] und [-03] der
Parameter (P525) ... (P527), bzw. die darin vorgenommenen Eintragungen gehéren immer
zusammen.

0 =AUS steht fir die Abschaltung der Funktion, es findet keine Uberwachung statt. Dies ist
gleichzeitig die Grundeinstellung des FU.
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pS27 011 | astiiberw. Freq. s P
[-Ogi (Lastiiberwachung Frequenz)

0.0...400.0 Hz Auswahl der bis zu 3 Stitzwerte:

{alle 25.0} [-01] = Stiitzwert 1 [-02] = Stiitzwert 2 [-03] = Stiitzwert 3
Frequenzstutzwerte
Definition der bis zu 3 Frequenzpunkte, die den Uberwachungsbereich fiir das Lastmonitoring
beschreiben. Die Frequenzstiitzwerte miissen nicht der Gré6e nach sortiert eingetragen werden.
Vorzeichen werden nicht bericksichtigt, sondern nur Betrdge verarbeitet (motorisches /
generatorisches Moment, Rechtslauf / Linkslauf). Die Array- Elemente [-01], [-02] und [-03] der
Parameter (P525) ... (P527), bzw. die darin vorgenommenen Eintragungen gehéren immer
zusammen.

P528 Lastiberw. Verzog. S P
(Lastiiberwachung Verzégerung)

0.10 ... 320.00 s Mit dem Parameter (P528) wird die Verzdgerungszeit definiert, mit der eine Fehlermeldung

{2.00} (,E12.5%) bei Verletzung des definierten Monitoringbereiches ((P525) ... (P527)) unterdruckt wird.
Nach Ablauf der halben Zeit wird eine Warnung (,C12.5%) ausgeldst.
Je nach gewahltem Uberwachungsmodus (P529) kann eine Stdérmeldung auch generell
unterdruckt werden.

P529 Mode Lastiiberwachung S P
(Mode Lastiiberwachung)

0..3 Mit dem Parameter (P529) wird die Reaktion des Frequenzumrichters auf eine Verletzung des

{0} definierten Monitoringbereiches ((P525) ... (P527)) nach Ablauf der Verzdgerungszeit (P528)

festgelegt.

0 = Stoérung und Warnung, Eine Verletzung des Monitoringbereiches fiihrt nach Ablauf der
in (P528) definierten Zeit zu einer Stérung (,E12.5), nach Ablauf der halben Zeit erfolgt
eine Warnung (,C12.5%).

1= Warnung, Eine Verletzung des Monitoringbereiches fiihrt nach Ablauf der Halfte der in
(P528) definierten Zeit zu einer Warnung (,C12.5%).

2 = Stor.&Warn.Konstfahrt, ,Stérung und Warnung in Konstantfahrt‘, wie Einstellung ,0,
jedoch ist die Uberwachung wéahrend der Beschleunigungsphasen inaktiv.

3= Warn. Konst.fahrt, ,Nur Warnung in Konstantfahrt‘, wie Einstellung 1, jedoch ist die
Uberwachung wahrend der Beschleunigungsphasen inaktiv
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P525 ... P529

Lastuiberwachung

Bei der Lastliberwachung kann ein Bereich angegeben werden, innerhalb dem sich das
Lastdrehmoment abhangig von der Ausgangsfrequenz bewegen darf. Es gibt jeweils drei
Stutzwerte fur das maximal zuldssige Drehmoment und drei Stltzwerte fir das minimal zuldssige
Drehmoment. Den jeweils drei Stltzwerten ist dabei eine Frequenz zugeordnet. Unterhalb der
ersten und oberhalb der dritten Frequenz findet keine Uberwachung statt. AuBerdem kann die
Uberwachung fiir Minimal- und Maximalwerte jeweils deaktiviert werden. StandardmaRig ist die
Uberwachung deaktiviert.

lsq 4

P525 [-01]
P525 [-03]
P526 [-03]
P525 [-02]

P526 [-02]
P526 [-01]

Y

P527 [-01] P527 [-02] P527 [-03]

Die Zeit nachdem ein Fehler ausgeldst wird, ist per Parameter einstellbar (P528). Wird der
erlaubte Bereich verlassen (Beispiel Grafik: Verletzung des gelb oder griin markierten
Bereiches), so wird die Fehlermeldung E12.5 generiert, sofern der Parameter (P529) nicht eine
Fehlerauslésung unterbindet.

Eine Warnung C12.5 kommt immer nach der halben eingestellten Fehlerauslésezeit (P528). Dies
gilt auch, wenn ein Modus gewahlt ist, bei dem keine Stérung generiert wird. Soll nur ein
Maximalwert bzw. ein Minimalwert berwacht werden, so muss die jeweilig andere Grenze
deaktiviert werden, bzw. deaktiviert bleiben. Als Vergleichsgréfie wird der Drehmomenten-Strom
verwendet und nicht das berechnete Drehmoment. Dies hat den Vorteil, dass die Uberwachung
im ,Nichtfeldschwachbereich® ohne Servo-Modus in der Regel genauer ist. Im
Feldschwachbereich kann es naturgemaf aber nicht mehr das physikalische Moment abbilden.
Alle Parameter sind parametersatzabhangig. Zwischen motorischen und generatorischen
Drehmoment wird nicht unterschieden, daher wird der Betrag des Drehmomentes betrachtet.
Ebenso wird nicht zwischen ,Linkslauf‘ und ,Rechtslauf* unterschieden. Die Uberwachung ist
also unabhangig vom Vorzeichen der Frequenz. Es gibt vier verschiedene Modi der
Lastiiberwachung (P529).

Die Frequenzen, Minimal- und Maximalwerte gehdren innerhalb der verschiedenen Array-
Elemente jeweils zusammen. Die Frequenz brauchen nicht nach klein, gréRer, am gréRten in den
Elementen 0,1 und 2 sortiert werden, dies macht der Umrichter automatisch.
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P533 Faktor I’t-Motor s
(Faktor I’t-Motor)
50 ... 150 % Mit dem Parameter P533 kann der Motorstrom fiir die 12t-Motor-Uberwachung P535 gewichtet
{100} werden. Mit gréReren Faktoren werden groRere Strdme zugelassen.
P534 [-01] Momentenabschaltgr. S P
[-02] (Momentenabschaltgrenze)

0 ... 400 % / 401
{ alle 401}

Uber diesen Parameter kann sowohl
Abschaltgrenze [-02] eingestellt werden.
Ist 80% des eingestellten Wertes erreicht, so wird der Warnstatus gesetzt, bei 100% erfolgt die
Abschaltung mit Fehler.

Es wird der Fehler 12.1 beim Uberschreiten der motorischen Abschaltgrenze und der Fehler 12.2
beim Uberschreiten der generatorischen Abschaltgrenze ausgelost.

die motorische [-01] als auch generatorische

[01] = motorische Abschaltgrenze
401 = AUS,

[02] = generatorische Abschaltgrenze

steht flr die Abschaltung dieser Funktion.

P535

I2t-Motor
(I’t-Motor)

0..24
{0}

Es wird die Motortemperatur in Abhangigkeit vom Ausgangsstrom, der Zeit und der
Ausgangsfrequenz (Kiihlung) berechnet. Das Erreichen des Temperaturgrenzwertes fiihrt zur
Abschaltung und Fehlermeldung E002 (Ubertemperatur Motor). Mégliche positiv oder negativ
wirkende Umgebungsbedingungen kénnen hier nicht bertcksichtigt werden.

Die Funktion I2t-Motor kann differenziert eingestellt werden. Es konnen 8 Kennlinien mit drei
unterschiedlichen Auslésezeiten (<5 s, <10 s und <20 s) eingestellt werden. Die Auslésezeiten
sind an die Klassen 5, 10 und 20 fiir Halbleiterschaltgerate angelehnt. Als
Einstellungsempfehlung fur Standardanwendungen gilt P535=5.

Alle Kennlinien gehen von 0 Hz bis zur halben Motor-Nennfrequenz (P201). Oberhalb der halben
Motor-Nennfrequenz ist immer der volle Nennstrom verfugbar.

Bei Mehrmotorenbetrieb ist die Uberwachung abzuschalten.

I2t- Motor aus: Uberwachung ist inaktiv

Abschaltklasse 5, Abschaltklasse 10, Abschaltklasse 20,

60 s bei (1,5 x In x P533) 120 s bei (1,5 x In x P533) 240 s bei (1,5 x In x P533)
In bei 0 Hz P535 In bei 0 Hz P535 In bei 0 Hz P535
100% 1 100% 9 100% 17

90% 2 90% 10 90% 18

80% 3 80% 11 80% 19

70% 4 70% 12 70% 20

60% 5 60% 13 60% 21

50% 6 50% 14 50% 22

40% 7 40% 15 40% 23

30% 8 30% 16 30% 24

HINWEIS: Die Abschaltklassen 10 und 20 sind fir Anwendungen mit Schweranlauf

vorgesehen. Bei Verwendung dieser Abschaltklassen ist zu berlcksichtigen,
dass der FU eine ausreichend hohe Uberlastfahigkeit hat.
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P536 Stromgrenze S

(Stromgrenze)
0.1..20/21 Der FU-Ausgangsstrom wird auf den eingestellten Wert begrenzt. Wird dieser Grenzwert erreicht,
(facher FU- reduziert der FU die aktuelle Ausgangsfrequenz.
Nennstrom) Mit der analogen Eingangsfunktion in P400 = 13/14 kann dieser Grenzwert auch variiert und zu
{15} einer Fehlermeldung (E12.4) gebracht werden.

0.1 ... 2.0 = Multiplikator mit dem FU-Nennstrom, ergibt den Grenzwert.

2.1=AUS steht fur die Abschaltung dieses Grenzwertes, der FU liefert seinen mdglichen

maximalen Strom.

P537 Pulsabschaltung S

(Pulsabschaltung)

10 ... 200 % / 201
{150}

Mit dieser Funktion wird bei entsprechender Belastung ein schnelles Abschalten des FU
verhindert. Mit eingeschalteter Pulsabschaltung wird der Ausgangsstrom auf den eingestellten
Wert begrenzt. Diese Begrenzung wird durch Kkurzzeitiges Abschalten einzelner
Endstufetransistoren realisiert, die aktuelle Ausgangsfrequenz bleibt dabei bestehen.

10...200 % = Grenzwert bezogen auf den FU-Nennstrom

201 = Funktion ist quasi abgeschaltet, der FU liefert seinen mdglichen
maximalen Strom. An der Stromgrenze kann die Pulsabschaltung jedoch
trotzdem aktiv werden.

HINWEIS: Der hier eingestellte Wert kann durch einen kleineren Wert in P536
unterschritten werden.
Bei kleinen Ausgangsfrequenzen (< 4,5 Hz) oder hohen Pulsfrequenzen (>
6 kHz bzw. 8kHz, P504) kann die Pulsabschaltung durch die
Leistungsreduktion (siehe Kapitel 8.4 "Reduzierte Ausgangsleistung")
unterschritten werden.

HINWEIS: Wenn die Pulsabschaltung ausgeschaltet (P537=201) und im Parameter P504
eine hohe Pulsfrequenz gewahlt ist, reduziert der Frequenzumrichter
automatisch die Pulsfrequenz beim Erreichen von Leistungsgrenzen. Wird der
Umrichter wieder entlastet, erhéht sich die Pulsfrequenz wieder auf den
urspringlichen Wert.
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P539 Ausgangsiuberwachung S P
(Ausgangsiiberwachung)
0..3 Mit dieser Schutzfunktion wird der Ausgangsstrom an den Klemmen U-V-W Uberwacht und auf
{0} Plausibilitat Gberprift. Im Fehlerfall wird die Stormeldung E016 ausgegeben.
0 = Ausgeschaltet: Es finde keine Uberwachung statt.
1= Nur Motorphasen: Der Ausgangsstrom wird gemessen und auf Symmetrie tUberprift. Ist
eine Unsymmetrie vorhanden, schaltet der FU ab und meldet die Stérung E016.
2 = Nur Magnetisierung: Im Moment des Einschaltens des FU wird die Héhe des
Magnetisierungsstroms (Feldstrom) lberprift. Ist kein ausreichender Magnetisierungsstrom
vorhanden, schaltet der FU mit der Stérmeldung E016 ab. Eine Motorbremse wird in dieser
Phase nicht geliiftet.
3 = Motorphase + Magnet.: Motorphasen und Magnetiesierungsiiberwachung, wie 1 und 2
kombiniert.
HINWEIS: Diese Funktion bietet sich als zusatzliche Schutzfunktion fir Hubwerksanwendungen
an, ist jedoch als alleiniger Personenschutz nicht zul&ssig.
P540 Modus Drehrichtung S P
(Modus Drehrichtung)
0..7 Aus Sicherheitsgriinden kann mit diesem Parameter eine Drehrichtungsumkehr und damit die
{0} falsche Drehrichtung, verhindert werden.

Diese
0=

Funktion arbeitet nicht bei aktiver Lageregelung (P600 # 0).

Keine, ,Keine Drehrichtungsbeschrénkung*

Dir Taste gesperrt, Drehrichtungswechseltaste @der SimpleBox gesperrt

Nur Rechtslauf *, es ist nur die Drehfeldrichtung rechts mdglich. Die Auswahl der
sfalschen® Drehrichtung flhrt zur Ausgabe der Minimalfrequenz P104 mit dem
Drehfeld R.

Nur Linkslauf *, es ist nur die Drehfeldrichtung links mdglich. Die Auswahl der ,falschen®
Drehrichtung fuhrt zur Ausgabe der Minimalfrequenz P104 mit Drehfeld L.

Nur Freigaberichtung, Drehrichtung ist nur entsprechend dem Freigabesignal méglich,
andernfalls wird OHz geliefert.

Nur Rechtsl. liberw., ,Nur Rechtslauf (iberwacht“*, es ist nur die Drehfeldrichtung rechts
moglich. Die Auswahl der ,falschen® Drehrichtung fiihrt zur Abschaltung (Reglersperre)
des FU. Gdf. ist auf einen ausreichend hohen Sollwert zu achten (>fmin).

Nur Linkslauf tiberw., ,Nur Linkslauf liberwacht“*, es ist nur die Drehfeldrichtung links
moglich. Die Auswahl der ,falschen® Drehrichtung fiihrt zur Abschaltung (Reglersperre)
des FU. Gdf. ist auf einen ausreichend hohen Sollwert zu achten (>fmin).

Nur Frei.r. liberw., ,Nur Freigaberichtung lberwacht”, Drehrichtung ist nur entsprechend
dem Freigabesignal moglich, andernfalls wird der FU abgeschaltet.

*) gilt fur Tastatur- und Steuerklemmen-Ansteuerung.
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P541

Relais setzen S
(Digitalausgang setzen)

0000 ... FFF (hex)
{0000}

Mit dieser Funktion besteht die Mdglichkeit, die Relais und die digitalen Ausgénge unabhangig
vom Frequenzumrichterstatus zu steuern. Hierzu muss der entsprechende Ausgang auf die
Funktion ,externe Steuerung’ gesetzt werden.

Diese Funktion kann manuell oder in Verbindung mit einer Busansteuerung genutzt werden.

Bit 0 = Digitalausgang 1 Bit 6 = Bus/An/Dig Out Bit 5,
“Bus/Analog /Digital Out Bit 5”
Bit 1 = Bus/AS-i Out Bit 0 Bit 7 = Busdigitalausgang 7
Bit 2 = Bus/AS-i Out Bit 1 Bit 8 = Busdigitalausgang 8
Bit 3 = Bus/AS-i Out Bit 2 Bit 9 = Bit10 Bus Statuswort
Bit 4 = Bus/AS-i Out Bit 3 Bit 10 = Bit13 Bus Statuswort
Bit 5 = Bus/An/Dig Out Bit 4, Bit 11 = Digitalausgang 2
“Bus/Analog /Digital Out Bit 4”
Bit 8-11 Bit 7-4 Bit 3-0
Min. Wert 0000 0000 0000 binar
0 0 0 hex
1111 1111 1111 binar
Max. Wert
F F F hex

Vorgenommene Einstellungen werden nicht im EEPROM gespeichert. Nach einem ,Power ON*
des Frequenzumrichters steht der Parameter somit wieder in Defaulteinstellung.

Einstellung des Wertes Uber ...

BUS: Es wird der entsprechende hex Wert in den Parameter geschrieben und damit
die Relais bzw. digitalen Ausgange gesetzt.
SimpleBox: Bei Nutzung der SimpleBox wird direkt der hexadazimale Code eingegeben.
ParameterBox: Jeder einzelne Ausgang kann separat in Klartext aufgerufen und aktiviert
werden.
P542 [-01] Analogausg. setzen S
[02] (Analogausgang setzen)
00..100V [-01] = Erste IOE, AOUT der ersten I/O - Erweiterung (SK xU4 IOE)
{alle 0.0} [-02] = Zweite IOE, AOUT der zweiten 1/O - Erweiterung (SK xU4 I0E)
... hur mit Mit dieser Funktion kann der Analogeausgang des FU, unabhangig von seinem aktuellen
SK CU4-IOE oder Betriebszustand, gesetzt werden. Hierzu muss der entsprechende Analogausgang auf die
SK TU4-IOE Funktion ,externe Steuerung’ (P418 = 7) gesetzt werden.

Diese Funktion kann manuell oder in Verbindung mit einer Busansteuerung genutzt werden. Der
hier eingestellte Wert wird nach der Bestatigung am Analogausgang ausgegeben.

Vorgenommene Einstellungen werden nicht im EEPROM gespeichert. Nach einem ,Power ON*
des Frequenzumrichters steht der Parameter somit wieder in Defaulteinstellung.
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P343 ro1 Bus-Istwert 1 ... 3 S P

[-03] (Bus-Istwert 1... 3)
0..57 In diesem Parameter kann der Riickgabewert bei Busansteuerung gewahlt werden.
{[-01]=1} HINWEIS: Weitere Details entnehmen Sie bitte dem jeweiligen Bus-Zusatzhandbuch oder der
{[-02]1=4}) Beschreibung zu (P418). (Werte von 0% ... 100% entsprechen 0000nex ... 4000nex)
([-03]=9) Bezlglich Normierung der Istwerte: (siche Kapitel 8.9 "Normierung Soll- / Istwerte").

[-01] = Bus-Istwert 1 [-02] = Bus-Istwert 2 [-03] = Bus-Istwert 3

(Definition der Frequenzen (Kapitel 8.10))

0= Aus 19 = Sollfrequenz Leitwert (P503)
1 = lIstfrequenz 20 = Sollfreq. n. R. Leitw.,
2 = lIstdrehzahl LSollfrequenz nach Rampe Leitwert”
3= Strom 21 = lIstfreq. o. Sch. Leitw.,
4= Momentstrom (100% = P112) JIstfrequenz ohne Schlupf Leitwert”
5 = Zustand Digital-I0* 22 = Drehzahl Drehgeber,
6= ... 7 reserviert, Posicon (BU0210) »Drehzahl vom Drehgeber*
g8 = Sollfrequenz 23 = lIstfreq. mit Schlupf @b swv1.3)
9= Fehlernummer LIstfrequenz mit Schlupf*
10 = ... 11 reserviert, Posicon (BU0210) 24 = Leitw. Istfreq. m. Sch. @b swv1.3)
12 = BuslO Out Bits 0-7 LLeitwert Istfrequenz mit Schlupf”
13 = ... 16 reserviert, Posicon (BU0210) 53 = Istwert1 PLC
17 = Wert Analogeingang 1, 54 = Istwert2 PLC

SK2x0E: Analogeingang 1 (P400[-01]),
SK2x5E: AIN1 der ersten I/O-
Erweiterung SK xU4-IOE (P400 [-03])) 56 = Istwert4 PLC

18 = Wert Analogeingang 2, 57 = Istwert 5 PLC
SK2x0E: Analogeingang 2 (P400[-02]),
SK2x5E: AIN2 der ersten I/O-
Erweiterung SK xU4-I0E (P400 [-04]))

55 = Istwert 3 PLC

* Belegung der dig. Eingénge bei P543 =5

Bit 0 = DigIn 1 (FU) Bit 1 = DigIn 2 (FU) Bit 2 = DigIn 3 (FU) Bit 3 = Digln 4 (FU)

Bit 4 = Kaltleitereing. (FU) Bit 5 = reserviert Bit 6 = DigOut 3 (DO1, 1. SK...IOE) Bit 7 = DigOut 4 (DO2, 1. SK...IOE)
Bit 8 = DigIn 5 (DI1, 1. SK...IOE) Bit 9 = DigIn 6 (DI2, 1. SK...IOE) Bit 10 = Digln 7 (DI3, 1. SK...IOE) Bit 11 = Digln 8 (DI4, 1. SK...IOE)
Bit 12 = DigOut 1 (FU) Bit 13 = mech. Bremse (FU) Bit 14 = DigOut 2 (FU) (SK 2x0E) Bit 15 = reserviert
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P54 01
546 Lol Ext. Bus - Sollwert S B
[-03] (Funktion Bus — Sollwerte)
0..36 In diesem Parameter wird bei Busansteuerung dem gelieferten Sollwert eine Funktion
{[-01]1=1} zugeordnet.
{[-02]=0} HINWEIS: Weitere Details entnehmen Sie bitte dem jeweiligen Bus-Zusatzhandbuch oder der
Beschreibung zu P400. (Werte von 0 % ... 100 % entsprechen 0000hex ... 4000nex,
03]=0
{[:03]=0} Bezlglich Normierung der Sollwerte: (siehe Kapitel 8.9 "Normierung Soll- /
Istwerte").
[-01] = Bus-Sollwert 1 [-02] = Bus-Sollwert 2 [-03] = Bus-Sollwert 3
Mogliche einstellbare Werte:
0= Aus 13 = Stromgrenze, ,Stromgrenze begrenzend”
= Sollfrequenz (16 bit) 14 = Strom. Abschalt.
= Frequenzaddition ~Stromgrenze abschaltend”
= Frequenzsubtraktion 15 = Rampenzeit, (P102/103)
= Minimalfrequenz 16 = Vorhalt Drehmoment, (P214) Multiplikation
= Maximalfrequenz 17 = Multiplikation
= Istwert Prozessregler 18 = Kurvenfahrrechner
= Sollwert Prozessregler 19 = Drehmoment Servomode
= Istfrequenz PI 20 = BuslO InBits 0-7
= lIstfreq. Pl begrenzt 21 = ...25reserviert, POSICON
10 = Istfreq. Pl Uberwacht 31 = Digitalausgang IOE, setzt Zustand DOUT
der 1. IOE
11 = Momentstromgrenze, 32 = Analogausgang |OE, setzt Wert AOUT der
~Momentstromgrenze begrenzend” 1. IOE), Bedingung: P418 = Funktion ,31¢
Wert muss zwischen 0 und 100 (Onex und
12 = Momentstrom. abschalt., 64hex) betragen. Anderenfalls wird am
~Momentstromgrenze abschaltend Analogausgang der minimale Wert
ausgegeben.
33 = Sollw. Drehm.Pzregl., ,Sollwert
Drehmomentenprozessregler*
34 = d-Korr. F Prozess
35 = d-Korr. Drehmoment
36 = d-Korr. F+Drehmoment
P549 Funktion Poti-Box s
(Funktion Poti-Box)
0..16 Dieser Parameter bietet die Mdglichkeit, dem aktuellen Sollwert (Festfrequenz, Analog, Bus),
{0} einen Korrekturwert mit der Tastatur der Simple-/ ParameterBox hinzuzuftgen.
Der Stellbereich wird tiber den Nebensollwert P410/411 bestimmt.
0= Aus 2 = Frequenzaddition
1= Sollfrequenz, bei (P509)# 1 ist hierbei 3 = Frequenzsubtraktion
eine Steuerung Uber USS méglich
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P550

EEPROM Kopierauftrag
(EEPROM Kopierauftrag)

0..3
{0}

Der Frequenzumrichter verfugt Gber ein internes EEPROM und ein parallel dazu betriebenes
steckbares EEPROM (,Memory-Modul“) zur Speicherung und Verwaltung der Parameterdaten.
Die Daten werden vom Gerat parallel auf beiden Speichermedien verwaltet und erlauben so bei
Inbetriebnahmen oder im Servicefall den sicheren und schnellen Austausch von
Parametereinstellungen im Gerat.

Die auf dem internen EEPROM und auf dem Memory- Modul abgespeicherten Datenséatze
konnen untereinander kopiert werden. Das schliet ein auf dem Gerat vorhandenes PLC-
Programm mit ein.

0= keine Anderung 2= Intern — Extern, Datensatz wird vom
internen EEPROM auf das Memory-

Modul (externes EEPROM) kopiert
Extern < - > Intern, die Datensatze
werden zwischen beiden EEPROMs
getauscht

1= Extern — Intern, Datensatz wird vom 3=
Memory- Modul (externes EEPROM)
auf das interne EEPROM kopiert

Hinweis: Der Frequenzurmichter verwendet seit Softwareversion 1.4 R2 immer den Datensatz,
der auf dem internen EEPROM hinterlegt ist.

Bei alteren Versionen wurde der Datensatz des externen EEPROMs (Memory-Modul)
verwendet. Nur dann, wenn kein Memory-Modul gesteckt war, wurde die
Parametrierung des internen EEPROM verwendet.

P552 [-01]
[-02]

CAN Master Zyklus

S
(CAN Master Zykluszeit)

0.0/0.1...100.0 ms

{alle 0.0}

In diesem Parameter wird die Zykluszeit fir den Systembus-Mastermodus und zum CANopen-
Geber eingestellt (vgl. P503/514/515):

[01] = CAN Masterfunktion, Zykluszeit Systembus Masterfunktionalitat

[02] = CANopen Abs.wertgeber, ,CANopen Absolutwertgeber®, Zykluszeit Systembus
Absolutwertdrehgeber

Bei der Einstellung 0 = ,,Auto* wird der Defaultwert (siehe Tabelle) verwendet.

Je nach eingestellter Baudrate ergibt sich ein unterschiedlicher Minimalwert fir die tatsachliche
Zykluszeit:

Baudrate Minimalwert tz Default CAN Master Default CANopen Abs.
10kBaud 10ms 50ms 20ms
20kBaud 10ms 25ms 20ms
50kBaud 5ms 10ms 10ms

100kBaud 2ms 5ms 5ms
125kBaud 2ms 5ms 5ms
250kBaud 1ms 5ms 2ms
500kBaud 1ms 5ms 2ms
1000kBaud 1ms 5ms 2ms
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PLC Sollwerte
(PLC Sollwerte)

S P

In diesem Parameter wird den PLC Sollwerten eine Funktion zugeordnet. Die Einstellungen
gelten nur fiir Hauptsollwerte und bei aktiver PLC Ansteuerung ((P350) = ,An“ und (P351) = ,0¢

oder ,1%).

[-01] = Bus-Sollwert 1

[-05] = Bus-Sollwert 5

Mogliche einstellbare Werte:
0= Aus
1= Sollfrequenz
2 = Momentstromgrenze
3 = Istfrequenz PID
4 = Frequenzaddition
5 = Frequenzsubtraktion
6 = Stromgrenze
7 = Maximalfrequenz
g = IstFreq PID begrenzt
9 = IstFreq PID uberwacht
10 = Drehmoment Servomode
11 = Vorhalt Drehmoment
12 = reserviert
13 = Multiplikation
14 = Istwert Prozessregler
15 = Sollwert Prozessregler

16 = Vorhalt Prozessregler

BuslO In Bits 0-7
Kurvenfahrtrechner
Relais setzen
Analogausg. setzen
Sollposition LowWord
Sollpos. HighWord
Sollpos. Ink.LowWord
Sollpos.Ink.HighWord
Sollw.Drehm.Pzregl.
Uber.-faktor Gearing
Motortemperatur
Rampenzeit

d-Korr. F Prozess
d-Korr. Drehmoment
d-Korr. F+Drehm.
Beschleunigungszeit
Bremszeit
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P555

P-Begrenzung Chopper S
(Leistungsbegrenzung Chopper)

5...100 %
{100}

Mit diesem Parameter ist eine manuelle (Spitzen-) Leistungsbegrenzung fir den Brems-
Widerstand programmierbar. Die Einschaltdauer (Modulationsgrad) beim Brems-Chopper kann
maximal bis zur angegebenen Grenze ansteigen. Ist der Wert erreicht, so schaltet der FU
unabhangig von der Hohe der Zwischenkreisspannung den Widerstand stromlos.

Die Folge ware dann eine Uberspannungsabschaltung des FU.

R*P
Der richtige Prozentwert wird wie folgt berechnet: k[%] = %BW *100%

max
R = Widerstand des Bremswiderstand
Pmaxsw = kurzzeitige Spitzenleistung des Bremswiderstands
Umax = Chopper-Schaltschwelle des FU
1~115/230V =440 V=
3~230V = 500 V=
3~400V = 1000 V=

[i] Information

* Verwendung eines externen Bremswiderstandes: DIP-Schalter $1:8: Einstellung ,0“ (aus).
Parameter entsprechend verwendeten Bremswiderstandes einstellen.

* Verwendung eines internen Bremswiderstandes: DIP-Schalter $1:8: Einstellung ,I* (an).
Einstellungen im Parameter haben keine Auswirkungen.
(Kapitel 2.3.2)  (Kapitel 2.3.1)  (Kapitel 4.3.2.2)

P556

Bremswiderstand S
(Bremswiderstand)

20 ... 400 Q
{120}

Wert des Bremswiderstandes flr die Berechnung der maximalen Bremsleistung um den
Widerstand zu schitzen.

Ist die maximale Dauerleistung (P557) inkl. Uberlast (200 % fiir 60 s) erreicht, so wird ein Fehler
I°t-Grenze (E003.1) ausgeldst. Weitere Details im (P737).

[i] Information

* Verwendung eines externen Bremswiderstandes: DIP-Schalter $1:8: Einstellung ,0“ (aus).
Parameter entsprechend verwendeten Bremswiderstandes einstellen.

* Verwendung eines internen Bremswiderstandes: DIP-Schalter $1:8: Einstellung I (an).
Einstellungen im Parameter haben keine Auswirkungen.
(Kapitel 2.3.2) (Kapitel 2.3.1)  (Kapitel 4.3.2.2)

P557

Leistung Bremswider. s
(Leistung Bremswiderstand)

0.00 ... 20.00 kW
{0.00}

Dauerleistung (Nennleistung) des Widerstandes, zur Anzeige der aktuellen Auslastung im (P737).
Fur einen richtig berechneten Wert muss in (P556) und (P557) der korrekte Wert eingegeben
sein.

0.00 = Uberwachung abgeschaltet

[i] Information

* Verwendung eines externen Bremswiderstandes: DIP-Schalter $1:8: Einstellung ,0“ (aus).
Parameter entsprechend verwendeten Bremswiderstandes einstellen.

* Verwendung eines internen Bremswiderstandes: DIP-Schalter $1:8: Einstellung ,I* (an).
Einstellungen im Parameter haben keine Auswirkungen.
(Kapitel 2.3.2)  (Kapitel 2.3.1)  (Kapitel 4.3.2.2)
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P558 Magm.atllsmrun'gszelt S P
(Magnetisierungszeit)

0/1/2...5000 ms

{1}

Die ISD-Regelung kann nur richtig arbeiten, wenn ein Magnetfeld im Motor besteht. Aus diesem
Grund wird der Motor vor dem Start mit einem Gleichstrom fiir die sogenannte Erregung seiner
Statorwicklung beaufschlagt. Die Zeitdauer ist abhangig von der Baugrofe des Motors und wird
in der Werkseinstellung des FU automatisch eingestellt.

Fir zeitkritische Anwendungen ist die Magnetisierungszeit einstellbar bzw. zu deaktivieren.

0 = ausgeschaltet

1 = automatische Berechnung

2 ... 5000 = entsprechend eingestellte Zeit in [ms]

HINWEIS: Zu kleine Einstellwerte konnen die Dynamik und das Anlaufdrehmoment verringern.

P559 DC-Nachlaufzeit S P
(DC-Nachlaufzeit)

0.00...30.00 s Nach einem Stopp-Signal und Ablauf der Bremsrampe wird der Motor kurzzeitig mit einem

{0.50} Gleichstrom beaufschlagt, dies soll den Antrieb vollsténdig stillsetzen. Je nach Massentragheit
kann die Zeit der Bestromung Uber diesen Parameter eingestellt werden.
Die Stromhdéhe hangt von dem vorangegangenen Bremsvorgang (Stromvektor-Regelung) oder
von statischen Boost (lineare Kennlinie) ab.

P560 Param. Speichermode S
(Parameter Speichermode)

0..2 0= Nur im RAM, Anderungen der Parametereinstellungen werden nicht mehr ins EEPROM

{1}

geschrieben. Alle zuvor gespeicherten Einstellungen bleiben erhalten, auch wenn der FU
vom Netz getrennt wird.

1= RAM und EEPROM, Alle Parameterdnderungen werden automatisch in das EEPROM
geschrieben und bleiben somit auch enthalten, wenn der FU vom Netz getrennt wird.
2= AUS, Kein Speichern im RAM und EEPROM mdglich (es werden keine

Parameteranderungen angenommen)

HINWEIS: Wenn BUS-Kommunikation benutzt wird, um Parameteranderungen durchzufiihren,
muss darauf geachtet werden, dass die maximale Anzahl der Schreibzyklen auf das
EEPROM (100.000 x) nicht Gberschritten wird.

PLC: Ein gespeichertes PLC Programm wird durch die Einstellungen ,0“ oder ,2“
ebenfalls geschutzt. In der Einstellung ,,0* kann das PLC Programm jedoch auch
nicht geladen bzw. ausgefiihrt werden.
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5.2.7 Positionierung

Die Parametergruppe P6xx dient zur Einstellung der Positioniersteuerung bzw. der Lageregelung. Um
diese Parameter sichtbar zu machen, muss der Supervisor-Parameter P003 = 3 eingestellt werden.

Eine detaillierte Beschreibung dieser Parameter finden Sie im Handbuch BU0210.
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5.2.8 Informationen

Parameter Einstellwert / Beschreibung / Hinweis Supervisor ::tl:meter-
P7 -01 .
00 011 Aktueller Betriebszustand
[-03] (Aktueller Betriebszustand)
0.0..254 Anzeige von aktuellen Meldungen zum akuellen Betriebszustand des Frequenzumrichters, wie
Stérung, Warnung bzw. Ursache einer Einschaltsperre (siehe Kapitel 6 "Meldungen zum
Betriebszustand").
[-01] = Aktuelle Stérung, zeigt den aktuell aktiven (nicht quittierten) Fehler an (siehe Abschnitt
"Stérmeldungen").
[-02] = Aktuelle Warnung, zeigt eine aktuell anstehende Warnmeldung an (siehe Abschnitt
"Warnmeldungen").
[-03] = Grund Einschaltsperre, zeigt den Grund fir eine aktive Einschaltsperre an (siehe
Abschnitt "Meldungen Einschaltsperre, ,nicht bereit*").
HINWEIS
SimpleBox / ControlBox: mit der SimpleBox bzw. ControlBox lassen sich die Fehlernummern der
Warnmeldungen und Stérungen anzeigen.
ParameterBox: mit der ParameterBox werden die Meldungen im Klartext angezeigt. AulRerdem
lasst sich der Grund flr eine moégliche Einschaltsperre anzeigen.
Bus: Die Darstellung der Fehlermeldungen auf Busebene erfolgt dezimal im Ganzzahlfomat. Der
angezeigte Wert ist durch 10 zu teilen um dem korrekten Format zu entsprechen.
Beispiel: Anzeige: 20 — Fehler Nummer: 2.0
P701 011 ) etzte Storung
[-05] (Letzte Stérung 1...5)
0.0...254 Dieser Parameter speichert die letzten 5 Stérungen (siehe Kapitel 0 "Stérmeldungen").
Mit der SimpleBox / ControlBox muss der entsprechende Speicherplatz 1...5 (Array-Parameter)
angewahlt werden und mit der OK- / ENTER-Taste bestatigt werden, um den gespeicherten
Fehlercode zu lesen.
P702 [-01] Freq. letzte Storung s
[_o;i (Frequenz letzte Stérung 1...5)

-400.0 ... 400.0 Hz

Dieser Parameter speichert die Ausgangsfrequenz, die im Moment der Stérung geliefert wurde.
Es werden die Werte der letzten 5 Stérungen gespeichert.

Mit der SimpleBox / ControlBox muss der entsprechende Speicherplatz 1...5 (Array-Parameter)
angewahlt werden und mit der OK- / ENTER-Taste bestéatigt werden, um den gespeicherten Wert
zu lesen.
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P703 011 Strom letzte Storung S
[-05] (Strom letzte Stérung 1...5)
0.0...9999A Dieser Parameter speichert den Ausgangsstrom, der im Moment der Storung geliefert wurde. Es
werden die Werte der letzten 5 Stérungen gespeichert.
Mit der SimpleBox / ControlBox muss der entsprechende Speicherplatz 1...5 (Array-Parameter)
angewahlt werden und mit der OK- / ENTER-Taste bestatigt werden, um den gespeicherten Wert
zu lesen.
P704 [-01] Spg. letzte Stérung S
~  (Spannung letzte Stérung 1...5)
[-05]
0..600VAC Dieser Parameter speichert die Ausgangsspannung die im Moment der Stérung geliefert wurde.
Es werden die Werte der letzten 5 Stérungen gespeichert.
Mit der SimpleBox / ControlBox muss der entsprechende Speicherplatz 1...5 (Array-Parameter)
angewahlt werden und mit der OK- / ENTER-Taste bestatigt werden, um den gespeicherten Wert
zu lesen.
P7 -01 ..
05 O yzw letzte Storung S
[ 05] (Zwischenkreisspannung letzte Stérung 1...5)
0..1000VDC Dieser Parameter speichert die Zwischenkreisspannung, die im Moment der Stérung geliefert
wurde. Es werden die Werte der letzten 5 Stérungen gespeichert.
Mit der SimpleBox / ControlBox muss der entsprechende Speicherplatz 1...5 (Array-Parameter)
angewahlt werden und mit der OK- / ENTER-Taste bestatigt werden, um den gespeicherten Wert
zu lesen.
P706 [0 p .satz letzte Stor. S
[_o;i (Parametersatz letzte Stérung 1...5)
0..3 Dieser Parameter speichert die Parametersatzkennung, die im Moment der Stérung aktiv war. Es
werden die Daten der letzten 5 Stérungen gespeichert.
Mit der SimpleBox / ControlBox muss der entsprechende Speicherplatz 1...5 (Array-Parameter)
angewahlt werden und mit der OK- / ENTER-Taste bestatigt werden, um den gespeicherten
Fehlercode zu lesen.
P707 011 software-Version
[-03] (Software-Version/ -Revision)
0.0...9999.9 Dieser Parameter zeigt die im FU enthaltene

Software- und Revisions-Nummer an. Dies
kann von Bedeutung sein, wenn verschiedene
FU gleiche Einstellungen bekommen sollen.

Array 03 informiert iber evtl. Sonderversion in
Hard- oder Software. Eine Null steht hier fir die
Standardausfiihrung.

... [[01] = Versionsnummer (Vx.x)
... [-02] = Revisionsnummer (Rx)
... [[03] = Sonderversion Hard-/Software (0.0)
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P708

Zustand Digitaleing.
(Zustand Digitaleingang)

00000 ... 11111 (bin)
oder
0000 ... FFFF (hex)

Zeigt den Zustand der digitalen Eingdnge binar/hexadezimal codiert an. Diese Anzeige kann zur

Uberpriifung der Eingangssignale genutzt werden.

Bit 0 = Digitaleingang 1
Bit 1 = Digitaleingang 2
Bit 2 = Digitaleingang 3

Bit 3 = Digitaleingang 4
Bit 4 = Kaltleitereingang
Bit 5 - 7 reserviert

Erste SK xU4-I0E (optional)

Bit 8 = 1. 10-Erweiterung: Digitaleingang 1
Bit 9 = 1. 10-Erweiterung: Digitaleingang 2
Bit 10 = 1. I0-Erweiterung: Digitaleingang 3
Bit 11 = 1. I0-Erweiterung: Digitaleingang 4

Zweite SK xU4-10E (optional)

Bit 12 = 2. 10-Erweiterung: Digitaleingang 1
Bit 13 = 2. 10-Erweiterung: Digitaleingang 2
Bit 14 = 2. 10-Erweiterung: Digitaleingang 3
Bit 15 = 2. 10-Erweiterung: Digitaleingang 4

Bit 15-12 Bit 11-8
Minimalwert 0000 0000
0 0
Maximalwert " "
F F

Bit 7-4 Bit 3-0
0000 0000 binar
0 0 hex
1111 1111 binar
F F hex

SimpleBox: die binaren Bits werden in einen hexadezimal Wert umgerechnet und angezeigt.
ParameterBox: die Bits werden von rechts nach links aufsteigend (binar) angezeigt.
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P703 011 Spannung Analogeing.
[-09] (Spannung Analogeingang)
-100 ... 100 % Zeigt den gemessenen analogen Eingangswert an.
SK 2x0E SK 2x5E
[-01] = Analogeingang 1, Wert des im FU [-01] = Potentiometer 1, FU-internes
integrierten Analogeingang 1 Potentiometer P1 (Kapitel 4.3.2), bei
der Einstellung Maximalfrequenz®,
,Minimalfrequenz® und ,Rampenzeit*
[(02] = Analogeingang 2, Wert des im FU [02] = Potentiometer 2, wie Potentiometer 1
integrierten Analogeingang 2.
SK 2xxE
[-03] = Ext. Analogeingang 1, AIN 1 der ersten I/O-Erweiterung SK xU4-I0E
[-04] = Ext. Analogeingang 2, AIN2 der ersten I/O-Erweiterung SK xU4-I0E
[05] = Sollwertmodul, SK SSX-3A, sieche BU0040
SK 2xxE, BG1-3 SK 2x0E, BG 4
[-06] = Analog Funktion Dig. 2, analoge [-06] = Potentiometer 1, FU-internes
Funktion des FU-Digitaleingang 2 Potentiometer P1 (Kapitel 4.3.2), bei
der Einstellung Maximalfrequenz®,
,Minimalfrequenz® und ,Rampenzeit*
[-07] = Analog Funktion Dig. 3, analoge [-07] = Potentiometer 2, wie Potentiometer 1
Funktion des FU-Digitaleingang 3
SK 2xxE
[08] = Ext. A.ein. 1 2nd IOE, ,Externer Analogeingang 1 2nd IOE", AIN1 der zweiten
1/0 - Erweiterung (SK xU4-IOE) (= Analogeingang 3)
[09] = Ext. A.ein. 2 2nd IOE, ,Externer Analogeingang 2 2nd IOE", AIN2 der zweiten
1/0 — Erweiterung (SK xU4-10E) (= Analogeingang 4)
P710 [-01] Spannung Analogausg.
[-02] (Spannung Analogausgang)
0.0...100V Zeigt den ausgegebenen Wert des Analogausgangs an.

[-01] =
[-02] =

Erste IOE, AOUT der ersten 1/O - Erweiterung (SK xU4-IOE)
Zweite IOE, AOUT der zweiten 1/O - Erweiterung (SK xU4-I0E)
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P711

Zustand Relais
(Zustand Digitale Ausgénge)

00000 ... 11111 (bin)
oder

Zeigt den aktuellen Zustand der digitalen Ausgange des Frequenzumrichters an.

Bit 0 = Digitalausgang 1

Bit 4 = Digitalausgang 1, |O-Erweiterung 1

00 ... FF (hex) Bit 1 = mechanische Bremse Bit 5 = Digitalausgang 2, IO-Erweiterung 1
Bit 2 = Digitalausgang 2 Bit 6 = Digitalausgang 1, I0-Erweiterung 2
Bit 3 = reserviert Bit 7 = Digitalausgang 2, 10-Erweiterung 2
Bit 7-4 Bit 3-0
. 0000 0000 binar
Minimalwert
0 0 hex
. 1111 1111 binar
Maximalwert
F F hex
SimpleBox: die binaren Bits werden in einen hexadezimal Wert umgerechnet und angezeigt.
ParameterBox: die Bits werden von rechts nach links aufsteigend (binar) angezeigt.
P714 Betrlebsdauer
(Betriebsdauer)
010...___h Dieser Parameter zeigt die Zeitdauer an, fur die am FU Netzspannung anstand und er
betriebsbereit war.
P715 Fretlgabedauer
(Freigabedauer)
0.00..__h Dieser Parameter zeigt die Zeitdauer an, fir die der FU freigegeben war und Strom am Ausgang
geliefert hat.
P716 Aktuelle Frequenz

(Aktuelle Frequenz)

-400.0 ... 400.0 Hz

Zeigt die aktuelle Ausgangsfrequenz an.

P717

Aktuelle Drehzahl
(Aktuelle Drehzahl)

-9999 ... 9999 rpm

Zeigt die aktuelle, vom FU errechnete Motordrehzahl an.

P718 [-01]

(03]

Akt. Sollfrequenz
(Aktuelle Sollfrequenz)

-400.0 ... 400.0 Hz

Zeigt die vom Sollwert vorgegebene Frequenz an (siehe Kapitel 8.1 "Sollwertverarbeitung").
[-01] = aktuelle Sollfrequenz von der Sollwertquelle

[-02] = aktuelle Sollfrequenz nach der Verarbeitung in der FU-Zustandsmaschine

[-03] = aktuelle Sollfrequenz nach der Frequenzrampe
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P719 Aktueller Strom
(Aktueller Strom)
0.0...9999 A Zeigt den aktuellen Ausgangsstrom an.
P720 Akt. Momentstrom
(Aktueller Momentstrom)

-999.9 ... 9999 A Zeigt den aktuellen berechneten momentbildenden Ausgangsstrom (Wirkstrom) an. Basis fur die
Berechnung sind die Motordaten P201...P209.

- negative Werte = generatorisch, > positive Werte = motorisch

P721 Aktueller Feldstrom
(Aktueller Feldstrom)

-999.9...9999 A Zeigt den aktuellen berechneten Feldstrom (Blindstrom) an. Basis fir die Berechnung sind die
Motordaten P201...P209.

P722 Aktuelle Spannung
(Aktuelle Spannung)

0..500V Zeigt die aktuelle am FU-Ausgang gelieferte Wechselspannung an.

P723 Spannung -d S
(Aktuelle Spannungskomponente Ud)

-500 ... 500 V Zeigt die aktuelle Feldspannungskomponente an.

P724 Spannung -q S
(Aktuelle Spannungskomponente Uq)

-500 ... 500 V Zeigt die aktuelle Momentspannungskomponente an.

P725 Aktueller Qos phi
(Aktueller cosj)

0.00 ... 1.00 Zeigt den aktuellen berechneten cos ¢ des Antriebs an.

P726 Scht.amllelstung
(Scheinleistung)

0.00 ... 300.00 kVA  Zeigt aktuelle berechnete Scheinleistung an. Basis fiir die Berechnung sind die Motordaten
P201...P209.

P727 Mechanische Leistung
(Mechanische Leistung)

--99.99 ... 99.99 kW Zeigt die aktuelle, berechnete Wirkleistung am Motor an. Basis fiir die Berechnung sind die
Motordaten P201...P209.
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P728

Eingangsspannung
(Netzspannung)

0...1000V

Zeigt die aktuelle am FU anliegende Netzspannung an. Diese wird indirekt aus dem Betrag der
Zwischenkreisspannung ermittelt.

[i] Information Anzeige statischer Wert

Bei Geraten mit separater 24 V Versorgung wird, wenn keine Netzspannung anliegt, ein
statischer Wert angezeigt (z.B.: bei 1~ 230V Geréaten: P728 = 230 V). Dieser Wert dient
internen Initialisierungszwecken.

P729

Drehmoment
(Drehmoment)

-400 ... 400 %

Zeigt das aktuelle berechnete Drehmoment an. Basis fiir die Berechnung sind die Motordaten
P201...P209.

P730

Feld
(Feld)

0...100 %

Zeigt das vom FU berechnete aktuelle Feld im Motor an. Basis fur die Berechnung sind die
Motordaten P201...P209.

P731

Parametersatz
(Aktueller Parametersatz)

Zeigt den aktuellen Betriebs-Parametersatz an.

2 = Parametersatz 3
3 = Parametersatz 4

0 = Parametersatz 1
1 = Parametersatz 2

P732

Strom Phase U S
(Strom Phase U)

0.0...999.9 A

Zeigt den aktuellen Strom der Phase U an.

HINWEIS:
Dieser Wert kann, aufgrund des Messverfahrens auch bei symmetrischen Ausgangsstromen, von
dem Wert in P719 abweichen.

P733

Strom Phase V S
(Strom Phase V)

0.0...999.9A

Zeigt den aktuellen Strom der Phase V an.

HINWEIS:
Dieser Wert kann, aufgrund des Messverfahrens auch bei symmetrischen Ausgangsstromen, von
dem Wert in P719 abweichen.
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P734 Strom Phase W S
(Strom Phase W)
0.0...9999 A Zeigt den aktuellen Strom der Phase W an.
HINWEIS:
Dieser Wert kann, aufgrund des Messverfahrens auch bei symmetrischen Ausgangsstromen, von
dem Wert in P719 abweichen.
P735 Drehzahl Drehgeber S
(Drehzahl Drehgeber)

-9999 ... 9999 rpm

Zeigt die aktuelle vom Inkrementaldrehgeber gelieferte Drehzahl an. P301 muss hierfiihr richtig
eingestellt sein.

P736 Zwllschen.krelsspg.
(Zwischenkreisspannung)
0..1000VDC Zeigt die aktuelle Zwischenkreisspannung an.
[i] Information Anzeige untypischer Wert
Bei Geraten mit separater 24 V Versorgung wird, wenn keine Netzspannung anliegt, ein
kleiner, untypischer Wert angezeigt (z.B.: bei 1~ 230 V Geraten: P736 = 4 V). Dieser Wert
ergibt sich aus internen Mess- und Prifroutinen und ist abhangig von beispielsweise
Messfehlern, Offset, und Signalrauschen etc.
P737 Auslastung Bremswid.
(Aktuelle Auslastung Bremswiderstand)
0 ... 1000 % Dieser Parameter informiert (iber den aktuellen Aussteuergrad des Brems-Choppers bzw. die
aktuelle Auslastung des Bremswiderstand im generatorischen Betrieb.
Wenn die Parameter P556 und P557 korrekt eingestellt sind, wird die Auslastung bezogen auf
P557, die Widerstandsleistung angezeigt.
Ist nur P556 korrekt eingestellt (P557=0), wird der Aussteuergrad des Brems-Choppers angezeigt.
100 bedeutet dabei, dass der Brems-Widerstand voll angesteuert wird. 0 bedeutet hingegen, dass
der Brems-Chopper momentan nicht aktiv ist.
Sind P556 = 0 und P557 = 0 eingestellt, informiert dieser Parameter ebenfalls (ber den
Aussteuergrad des Brems-Choppers im FU.
P738 [-01] Auslastung Motor
[-02] (Aktuelle Auslastung Motor)
0 ... 1000 % Zeigt die aktuelle Motor-Auslastung an. Basis fir die Berechnung sind die Motordaten P203. Es

wird der aktuell aufgenommene Strom zum Motor-Nennstrom ins Verhatltnis gesetzt.

[-01] = bezogen auf In (P203) des Motors
[-02] = bezogen 12t Uberwach., ,bezogen auf It Uberwachung” (P535)
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P739 011 Temp. Kuhlkorper
[_oé'i (Aktuelle Temperatur Kiihlkérper)

-40 ... 150 °C [-01] = Kiihlkorpertemperatur des FU

[-02] = Innenraumtemperatur des FU

[-03] = Temp. Motor KTY, Motortemperatur Gber KTY
P740 011 prozeRdaten Bus In s

[_1 9 (Prozessdaten Bus In)

0000 ... FFFF (hex)

Dieser Parameter informiert

Uber das aktuelle
Steuerwort und die
Sollwerte, die Uber die
Bussysteme Ubertragen
werden.

Fir Anzeigewerte muss im
P509 ein BUS-System
ausgewahlt sein.
Normierung:

(E Abschnitt 8.9
"Normierung Soll- /
Istwerte")

[-01] = Steuerwort

[-02] = Sollwert 1 (P510/1, P546)
[-03] = Sollwert 2 (P510/1, ...)
[-04] = Sollwert 3 (P510/1, ...)

[-05] = res.Zust.InBit P480

[-06] = Parameterdaten In 1
[-07] = Parameterdaten In 2
[-08] = Parameterdaten In 3
[-09] = Parameterdaten In 4
[-10] = Parameterdaten In 5

[-11] = Sollwert 1 (P510/2)
[-12] = Sollwert 2 (P510/2)
[-13] = Sollwert 3 (P510/2)

[-14] = Steuerwort PLC
[-15] = Sollwert 1 PLC

[-19] = Sollwert 5 PLC

Steuerwort, Quelle aus P509.

Sollwertdaten vom
Hauptsollwert (P510 [-01]).

Der angezeigte Wert stellt alle
Bus In Bit Quellen mit einer
soder“- Verknlpfung dar.

Daten bei Parameter-
Ubertragung: Auftragskennung
(AK), Parameternummer (PNU),
Index (IND), Parameterwert
(PWE1/2)

Sollwertdaten vom Leit-
funktions-Wert (Broadcast) -
(P502/P503) - , wenn P509 =4

Steuerwort + Sollwertdaten von
PLC
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P741 [-01]

[19]

ProzeRdaten Bus Out

(Prozessdaten Bus Out)

S

0000 ... FFFF (hex)

Dieser Parameter informiert
Uber das aktuelle
Statuswort und die Istwerte,
die Uber die Bussysteme
Ubertragen werden.
Normierung:

(L3 Abschnitt 8.9
"Normierung
Istwerte")

Soll- /

[-01] = Statuswort

Statuswort, Quelle aus P509.

[-02] = Istwert 1 (P543)
[-03] = Istwert 2 (...)
[-04] = Istwert 3 (...)

Istwerte

[-05] = res.Zust.OutBit P481

Der angezeigte Wert stellt alle
Bus OUT Bit Quellen mit einer
,oder“- Verknlpfung dar.

] = Parameterdaten Out 1
] = Parameterdaten Out 2

] = Parameterdaten Out 4
] = Parameterdaten Out 5

Daten bei
Parameterlbertragung.

[-06

[-07

[-08] = Parameterdaten Out 3
[-09

[-10

[-1

1] = Istwert 1 Leitfunkt.
[-12] = Istwert 2 Leitfunkt.
[-13] = Istwert 3 Leitfunkt.

Istwert der Leitfunktion
P502 / P503.

[-14] = Statuswort PLC
[-15] = Istwert 1 PLC

[-19] = Istwert 5 PLC

Statuswort + Istwerte an PLC

Datenbankversion

P742 , S
(Datenbankversion)

0...9999 Anzeige der internen Datenbankversion des FU.

P743 Umrlchtertyp
(Umrichtertyp)

0.00 ... 250.00 Anzeige der Umrichterleistung in kW, z.B. ,1.50“ = FU mit 1.5 kW Nennleistung.
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P744 Ausbaustufe

(Ausbaustufe)
0000 ... FFFF (hex) In diesem Parameter werden die im FU integrierten Ausfiihrungen angezeigt. Die Anzeige erfolgt

im hexadezimalen Code (SimpleBox, Bus-System).
Bei Einsatz der ParameterBox erfolgt die Anzeige in Klartext.

Highbyte: Lowbyte:

OOnex  Standard 1/O (SK 205E

)

Othex  STO (SK 215E)

00hex Keine Erweiterung 02hex  AS-i (SK 225E)
01hex Encoder 03hex STOund AS-i  (SK 235E)
02hex Posicon 04hex  Standard I/O (SK 200E)
03hex 05nex  STO (SK 210E)
06hex ~ AS-i (SK 220E)

)

07hex  STOund AS-i  (SK 230E

P747 Umrichterspg. bereich
(Umrichterspannungsbereich)
0..2 Gibt den Netzspannungsbereich an, fir den dieses Gerat spezifiziert ist.
0=100...120V 1 =200...240V 2 =380...480V
P748 CANopen Zustand
(CANopen Zustand (Status Systembus))

0000 ... FFFF (hex) Zeigt den Systembus-Status an.

oder Bit 0: 24V Bus-Versorgungsspannung
0... 85535 (de2) Bit 1: CANbus im Zustand “Bus Warning”
Bit 2: CANbus im Zustand “Bus Off”
Bit 3: Systembus — BusBG online (Feldbusbaugruppe, z.B.: SK xU4-PBR)
Bit 4: Systembus — ZusatzBG1 online (I/O - Baugruppe, z.B.: SK xU4-I0E)
Bit 5: Systembus — ZusatzBG2 online (I/O - Baugruppe, z.B.: SK xU4-I0E)
Bit 6: Protokoll der CAN Baugruppe ist 0 =CAN /1 =CANopen
Bit 7: frei
Bit 8: .Bootup Message“ gesendet
Bit 9: CANopen NMT State
Bit 10: CANopen NMT State
CANopen NMT State | Bit 10 Bit 9
Stopped 0 0
Pre-Operational 0 1
Operational 1 0
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P749 Zustand DIP-Schalter
(Zustand DIP-Schalter)

0000 ... 01FF (hex) Dieser Parameter zeigt die aktuelle Stellung der DIP-Schalter des FU ,S1“ an (siehe Kapitel
oder 4.3.2.2 "DIP-Schalter (S1)").

0 ... 511 (dez) Bit O: DIP-Schalter 1
Bit 1: DIP-Schalter 2
Bit 2: DIP-Schalter 3
Bit 3: DIP-Schalter 4
Bit 4: DIP-Schalter 5
Bit 5: DIP-Schalter 6
Bit 6: DIP-Schalter 7
Bit 7: DIP-Schalter 8
Bit 8:ab SW 1.3 Bit 8: EEPROM (Memory - Modul) Bit 8 = 0: gesteckt / Bit 8 = 1: nicht gesteckt
P750 Stat. 'Ul.:.)erstrom S
(Statistik Uberstrom)
0 ... 9999 Anzahl der Uberstrommeldungen wahrend der Betriebsdauer P714.
P751 Stat. 'Ul")erspannung s
(Statistik Uberspannung)
0 ... 9999 Anzahl der Uberspannungsmeldungen wahrend der Betriebsdauer P714.
P752 Stat. 'Netzfehler S
(Statistik Netzfehler)
0 ... 9999 Anzahl der Netzfehler wahrend der Betriebsdauer P714.
P753 Stat. 'Ul")ertemperatur S
(Statistik Ubertemperatur)
0...9999 Anzahl| der Ubertemperatur Stérungen wahrend der Betriebsdauer P714.
P754 Stat. Param.-verlust S

(Statistik Parameterverlust)

0...9999 Anzahl der Parameterverluste wahrend der Betriebsdauer P714.
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P755 Stat. Systemfehler s

(Statistik Systemfehler)
0...9999 Anzahl der Systemfehler wahrend der Betriebsdauer P714.
P756 Stat. Tlme Out S

(Statistik Time Out)
0 ... 9999 Anzahl der Time Out Fehler wahrend der Betriebsdauer P714.
P757 Staf. 'Kundenfehler S

(Statistik Kundenfehler)
0...9999 Anzahl der Fehler Kunden-Watchdog wahrend der Betriebsdauer P714.
P760 Aktueller Strom S

(Aktueller Netzstrom)
0.0...9999A Zeigt den aktuellen Eingangsstrom an.
P780 L1l Gerite ID

[-14] (Geriéte ID)

Anzeige der Seriennummer (14-stellig) des Gerates.
0...9und A...Z (chan) — Anzeige iiber NORDCON: als zusammenhangende Seriennummer des Gerates.
{0} — Anzeige Uber Bus: ASCII — Code (dezimal). Jedes Array muss hierzu separat ausgelesen

werden.
P793 011 B.-std. letzte Stor.
[_o;i (Betriebsstunden letzte Stérung 1...5)

01...__h Dieser Parameter zeigt den Betriebsstundenzéhlerstand (P714) an, im Moment der jeweiligen

letzten Stérung. Array 01...05 entspicht der letzten Stérung 1...5.
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6 Meldungen zum Betriebszustand

Das Gerat und Technologiebaugruppen generieren bei Abweichungen vom normalen Betriebszustand
eine entsprechende Meldung. Dabei wird zwischen Warn- und Stérmeldungen unterschieden.
Befindet sich das Gerat in ,Einschaltsperre®, kann auch hierfiir die Ursache angezeigt werden.

Die fir das Gerat generierten Meldungen werden im entsprechenden Array des Parameters (P700)
angezeigt. Die Anzeige der Meldungen fiir Technologieboxen ist in den jeweiligen Zusatzanleitungen
bzw. Datenblattern der betreffenden Baugruppen beschrieben.

Einschaltsperre, ,,nicht bereit“ > (P700 [-03])

Befindet sich das Gerat im Zustand ,nicht bereit* bzw. ,Einschaltsperre®, erfolgt die Anzeige der
Ursache im dritten Array-Element des Parameters (P700).

Die Anzeige ist nur mit der NORD CON - Software bzw. der ParameterBox maglich.
Warnmeldungen = (P700 [-02])

Warnmeldungen werden generiert, sobald eine definierte Grenze erreicht wird, die jedoch noch nicht
zu einer Abschaltung des Gerates flhrt. Diese Meldungen lassen sich Uber das Array-Element [-02]
im Parameter (P700) so lange anzeigen, bis entweder die Ursache flr die Warnung nicht mehr
ansteht, oder das Gerat mit einer Fehlermeldung in Stérung gegangen ist.

Stormeldungen > (P700 [-01])
Stérungen flihren zur Abschaltung des Gerates, um einen Geratedefekt zu verhindern.
Folgende Moglichkeiten bestehen, um eine Stérmeldung zuriickzusetzen (zu quittieren):

* durch Netz Aus- und wieder Ein-Schalten,

» durch einen entsprechend programmierten Digitaleingang (P420),

* durch das Ausschalten der ,Freigabe“ am Gerat (wenn kein Digitaleingang zum Quittieren
programmiert ist),

» durch eine Busquittierung

» durch (P506), die automatische Stérungsquittierung.
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6.1 Darstellung der Meldungen

LED - Anzeigen

Der Geratestatus wird Uber integrierte und im Auslieferzustand von auflen sichtbare Status LEDs
signalisiert. Je nach Geratetyp handelt es sich dabei um eine zweifarbige LED (DS = DeviceState)
oder um zwei einfarbige LEDs (DS DeviceState und DE = DeviceError).

Bedeutung: Grin signalisiert die Bereitschaft und das Anstehen der Netzspannung. Im
Betrieb wird durch einen schneller werdenden Blinkcode der Grad der Uberlast
am Gerate-Ausgang angezeigt.

Rot signalisiert einen anstehenden Fehler, indem die LED mit der Haufigkeit
blinkt, die dem Nummerncode des Fehlers entspricht. Uber diesen Blinkcode
werden die Fehlergruppen (z.B.: E0O03 = 3xBlinken) angezeigt.

SimpleBox - Anzeige

Die SimpleBox zeigt eine Stérung mit ihrer Nummer und einem vorangestellten ,E* an. Zusatzlich lasst
sich die aktuelle Stérung im Array-Element [-01] des Parameters (P700) anzeigen. Die letzten
Stérmeldungen werden im Parameter (P701) abgespeichert. Weitere Informationen zum Geréte-
Status im Moment der Stérung sind den Parametern (P702) bis (P706) / (P799) zu entnehmen.

Ist die Stérungsursache nicht mehr vorhanden, blinkt die Stérungsanzeige in der SimpleBox und der
Fehler kann mit der Enter-Taste quittiert werden.

Warnmeldungen hingegen werden durch ein fihrendes ,C* dargestellt (,Cxxx“) und lassen sich nicht
quittieren. Sie verschwinden selbststandig, wenn die Ursache dafiir nicht mehr besteht oder das Gerat
in den Zustand ,Stérung“ Ubergegangen ist. Beim Auftreten einer Warnung wahrend des
Parametrierens wird das Erscheinen der Meldung unterdrickt.

Im Array-Element [-02] des Parameters (P700) kann die aktuelle Warnmeldung zu jeder Zeit im Detail
angezeigt werden.

Der Grund fir eine bestehende Einschaltsperre lasst sich durch die SimpleBox nicht darstellen.

ParameterBox — Anzeige

In der ParameterBox erfolgt die Anzeige der Meldungen in Klartext.

6.2 Diagnose LEDs am Gerat

Das Gerat generiert Meldungen zum Betriebszustand. Diese Meldungen (Warnungen, Stdérungen,
Schaltzustdnde, Messdaten) konnen (ber Parametriertools (L2 Abschnitt 3.1.1 "Bedien- und
Parametrierboxen, Verwendung") angezeigt werden (Parametergruppe P7xx).

In begrenztem Umfang werden Meldungen aber auch Uber die Diagnose und Status - LEDs
visualisiert.
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6.2.1

DRIVESYSTEMS

-~

7’

&

\

Diagnose-LEDs am SK 2x0E (BG 1 ...

E EQS
Q

3)

A%

Abbildung 29: Diagnosedéffnungen SK 2x0E (BG 1 ... 3)

Diagnose LEDs

1 RJ12Z,
RS 232, RS 485
2 DIP-Schalter AIN1/2

3 Diagnose LEDs

LED
Name | Farbe Beschreibung Signal Zustand Bedeutung
BUS-S | griin Systembus aus Keine Prozessdatenkommunikation
Status blinken 4 Hz ,BUS Warning*“
ein Prozessdatenkommunikation aktiv
- Empfang von min. 1 Telegramm /s
- SDO Daten - Transfer wird nicht angezeigt
BUS-E | rot Systembus aus Kein Fehler
Fehler blinken 4 Hz Uberwachungsfehler P120 oder P513
-> E10.0/E10.9
blinken 1Hz Fehler in einer externen Systembus-Baugruppe
- Busbaugruppe - Timeout auf dem
externen BUS (E10.2)
- Systembusbaugruppe hat einen
Baugruppenfehler (E10.3)
ein Systembus im State ,BUS off*
DS dual Status FU aus FU nicht betriebsbereit,
rot/grin - keine Netz- und Steuerspannung
grun an FU ist freigegeben (Umrichter lauft)
grun blinkt | 0,5 Hz FU ist einschaltbereit, aber nicht freigegeben
4 Hz FU ist in Einschaltsperre
rot / griin 4 Hz Warnung
wechselnd | 1...25 Hz | Uberlastungsgrad des eingeschalteten FU
rot blinkt Fehler, Blinkhaufigkeit — Fehlernummer
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6.2.2 Diagnose-LEDs am SK 2x0E (BG 4) und SK 2x5E

BRAKE CHOP

DRIVESYSTEMS
DOUT2 BRAKE
BUS-S BUS-E
PN Dina
DIN2 DIN3 1 RJ']Z,
SK 2x0E RS 232, RS 485
2 LEDs zur
Dignose

3 P1/P2,LED-FU,

LED-ASI
Abbildung 30: Diagnoseo6ffnungen SK 2x0E BG 4 bzw. SK 2x5E
Status LEDs
LED Signal
Name | Farbe | Beschreibung Zustand Bedeutung
DS dual Status FU aus FU nicht betriebsbereit,
rot/grin - keine Netz- und Steuerspannung
grin an FU ist freigegeben (Umrichter 1auft)
grun 0,5 Hz FU ist einschaltbereit, aber nicht freigegeben
blinkt 4 Hz FU ist in Einschaltsperre
rot / griin 4 Hz Warnung
im Wechsel 1...25 Hz | Uberlastungsgrad des eingeschalteten FU
grin an + FU nicht betriebsbereit,
rot blinkt - Steuerspannung vorhanden aber keine
Netzspannung
rot blinkt Fehler, Blinkhaufigkeit — Fehlernummer
AS-i dual Status AS-i Details (3 Abschnitt 4.5 "AS-Interface (AS-i)")
rot/grin
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Diagnose LEDs

LED Signal
Name | Farbe Beschreibung | Zustand Bedeutung
DOUT 1 | gelb Digitalausgang 1 an High-Signal liegt an
DIN 1 gelb Digitaleingang 1 an High-Signal liegt an
DIN 2 gelb Digitaleingang 2 an High-Signal liegt an
DIN 3 gelb Digitaleingang 3 an High-Signal liegt an
DIN 4 gelb Digitaleingang 4 an High-Signal liegt an
TEMP gelb Kaltleiter-Motor an Motor hat Ubertemperatur
CHOP gelb Bremschopper an Bremschopper aktiv, Helligkeit = Auslastungsgrad (nur
SK 2x5E)
BRAKE | gelb mech. Bremse an mech. Bremse geliiftet
DOUT 2 | gelb Digitalausgang 2 | an High-Signal liegt an (nur SK 2x0E)
BUS-S grin Systembus aus Keine Prozessdatenkommunikation
Status blinken ,BUS Warning*“
(4 Hz)
Ein Prozessdatenkommunikation aktiv
- Empfang von min. 1 Telegramm /s
- SDO Daten - Transfer wird nicht angezeigt
BUS-E rot Systembus aus Kein Fehler
Fehler blinken Uberwachungsfehler P120 oder P513
(4 Hz) - E10.0/E10.9
blinken Fehler in einer externen Systembus-Baugruppe
(1 Hz) - Busbaugruppe - Timeout auf externen BUS (E10.2)
- Systembusbaugruppe hat Baugruppenfehler (E10.3)
ein Systembus im State ,BUS off*
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6.3 Meldungen

Stormeldungen

Anzeige in der
Simple- / ControlBox

Storung Ursache
Gruppe Detail in Text in der ParameterBox « Abhilfe
P700 [-01] /
P701
E001 1.0 Ubertemp. Umrichter Temperaturiberwachung des Umrichters

,Ubertemperatur Umrichter”
(Umrichter Kuhlkorper)

Messergebnisse liegen auRerhalb des zulassigen
Temperaturbereiches, d.h. der Fehler wird ausgeldst bei
Unterschreiten der zuldssigen unteren Temperaturgrenze
bzw. beim Uberschreiten der zuléssigen oberen

1.1 Ubertemp. FU intern Temperaturgrenze.
,Ubertemperatur FU intern* » Je nach Ursache: Umgebungstemperatur absenken
. bzw. erhéhen
(Umrichter Innenraum)
« Geratellfter / Schrankbeliftung priifen
» Gerat auf Verschmutzung prifen
E002 2.0 Ubertemp. Motor PTC Motortemperaturfihler (Kaltleiter) hat ausgelost
,Ubertemperatur Motor PTC* * Motorbelastung reduzieren
* Motordrehzahl erhéhen
* Motor-Fremdlifter einsetzen
21 Ubertemp. Motor It I2t-Motor hat angesprochen (errechnete Ubertemperatur
,Ubertemperatur Motor I2t* Motor)
* Motorbelastung reduzieren
Nur wenn I2t-Motor (P535) * Motordrehzahl erhéhen
programmiert ist.
2.2 Ubertemp. Brems-R.ext Temperaturwéchter (Bsp. Bremswiderstand) hat

,Ubertemperatur
Bremswiderstand extern”

Ubertemperatur liber digitalen
Eingang (P420 [...])={13}

angesprochen
« Digitaler Eingang ist low
* Anschluss, Temperatursensor priifen
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E003 3.0

Uberstrom 12t Grenze

Wechselrichter: It-Grenze hat angesprochen, z.B. > 1,5 x I
fiir 60s (beachte auch P504)

+ Andauernde Uberlastung am FU-Ausgang
» ggf. Drehgeberfehler (Auflosung, Defekt, Anschluss)

341

Uberstrom Chopper 12

Brems-Chopper: It-Grenze hat angesprochen, 1,5 facher
Werte fiir 60s erreicht (beachte auch P554, wenn
vorhanden, sowie P555, P556, P557)

« Uberlast am Bremswiderstand vermeiden

3.2

Uberstrom IGBT
Uberwachung 125%

Derating (Leistungsreduktion)
+  125% Uberstrom fiir 50ms
« Brems-Chopper-Strom zu hoch

» bei Liufterantrieben: Fangschaltung einschalten
(P520)

3.3

Uberstrom IGBT flink
Uberwachung 150%

Derating (Leistungsreduktion)
+  150% Uberstrom
*  Brems-Chopper-Strom zu hoch

EQ004 4.0

Uberstrom Modul

Fehlersignal vom Modul (kurzzeitig)

» Kurz- oder Erdschluss am FU-Ausgang

* Motorkabel ist zu lang

« Externe Ausgangsdrossel einsetzen

+ Bremswiderstand defekt oder zu niederohmig
-> P537 nicht abschalten!

Das Auftreten des Fehlers kann zu einer erheblichen
Verkiirzung der Lebensdauer bis hin zur Zerstérung des
Gerates fiihren.

4.1

Uberstrom Strommess.
,Uberstrom Strommessung*

P537 (Pulsabschaltung) wurde innerhalb 50 ms 3x erreicht
(nur moglich, wenn P112 und P536 ausgeschaltet sind)

* FUist Gberlastet
» Antrieb schwergangig, unterdimensioniert,

* Rampen (P102/P103) zu steil — Rampenzeit
erhéhen

* Motordaten Uberprifen (P201 ... P209)
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E005 5.0 Uberspannung UZW Zwischenkreisspannung ist zu hoch
* Bremszeit (P103) verlangern
+ Evtl. Ausschaltmodus (P108) mit Verzégerung (nicht
bei Hubwerk) einstellen
« Schnellhaltzeit verlangern (P426)
» Schwingende Drehzahl (beispielsweise durch hohe
Schwungmassen) = ggf. U/f — Kennlinie einstellen
(P211, P212)
Gerate mit Bremschopper:
* Rickspeisende Energie Uber einen Bremswiderstand
abbauen
» angeschlossenen Bremswiderstand auf Funktion
prifen (Kabelbruch)
»  Widerstandswert des angeschlossenen
Bremswiderstandes zu hoch
5.1 Uberspannung Netz Netzspannung ist zu hoch
« Siehe technische Daten (L Abschnitt 7)
E006 6.0 Aufladefehler Zwischenkreisspannung ist zu niedrig
* Netzspannung zur niedrig
« Siehe Technische Daten (Id Abschnitt 7)
6.1 Unterspannung Netz Netzspannung zur niedrig
« Siehe technische Daten (LJ Abschnitt 7)
EO07 7.0 Phasenfehler Netz Netzanschlusseitiger Fehler
+ eine Netzphase nicht angeschlossen
* Netz ist unsymmetrisch
71 Phasenfehler UZW Zwischenkreisspannung zu niedrig
+ eine Netzphase nicht angeschlossen
» kurzzeitig zu grofde Last
zu71 Gerdite mit externer 24V DC Versorgung des

Steuerteils:

Wird die Netzspannung abgeschaltet, das Steuerteil jedoch
weiterhin mit 24 V DC versorgt, tritt diese Fehlermeldung
ebenfalls auf.

Ist die Netzspannung wieder zugeschaltet, muss die
Fehlermeldung quittiert werden. Erst dann ist eine Freigabe
des Frequenzumrichters maoglich.
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E008 8.0 Parameterverlust Fehler in EEPROM-Daten
(EEPROM - Maximalwert + Softwareversion des gespeicherten Datensatzes
Uberschritten) passt nicht zur Softwareversion des FU.
HINWEIS Fehlerhafte Parameter werden automatisch
neu geladen (Werkseinstellung).
» EMV- Stérungen (siehe auch E020)
8.1 Umrichtertyp falsch + EEPROM defekt
8.2 reserviert
8.3 EEPROM KSE Fehler Ausbaustufe des Frequenzumrichters wird nicht richtig
(Kundenschnittstelle falsch erkannt.
erkannt (KSE Ausstattung)) EEPROM mit einem Firmwarestand ab 1.2 in einen FU mit
_ alterem Firmwarestand gesteckt — Parameterverlust!
8.4 EEPROM |nterr.1er Fehler (siehe auch Information im Kapitel 5 )
(Datenbankversion falsch) +  Netzspannung aus- und wieder einschalten.
8.7 EEPR Kopie ungleich
E009 - reserviert
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EO10

10.0

Bus Time-Out

Telegrammausfallzeit / Bus off 24V int. CANbus

Datenlbertragung ist fehlerhaft. P513 priifen.
Physikalische Busverbindungen priifen.
Programmablauf des Bus-Protokolls Uberpriifen.
Bus-Master Uberpriifen.

24V Versorgung des internen CAN/CANopen Bus
Uberprufen.

Nodeguarding Fehler (interner CANopen)
Bus Off Fehler (interner CANbus)

10.2

Bus Time-Out Option

Telegrammausfallzeit Busbaugruppe

Telegrammiubertragung ist fehlerhaft.
Physikalische Busverbindungen prifen.
Programmablauf des Bus Protokolls Gberpriifen.
Bus-Master Uberprifen.

SPS steht im Zustand ,STOPP* oder ,ERROR".

10.4

Initfehler Option

Initialisierungsfehler Busbaugruppe

Stromversorgung der Busbaugruppe priifen.

DIP-Schalterstellung einer angeschlossenen 1/O -
Erweiterungsbaugruppe fehlerhaft

Systemfehler Option

Systemfehler Busbaugruppe

Weitere Details finden sie in der jeweiligen Bus-
Zusatzanleitung.

1/O - Erweiterung:

Fehlerhafte Messung der Eingangsspannungen bzw.
undefinierte Bereitstellung der Ausgangsspannungen
aufgrund Fehler in der
Referenzspannungserzeugung

Kurzschluss am Analogausgang

10.9

Baugruppe fehlt/P120

Im Parameter P120 eingetragene Baugruppe ist nicht
vorhanden.

Anschlisse priifen
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EO11 11.0

Kundenschnittstelle

Fehler Analog-Digital-Umsetzer

Interne Kundenschnittstelle (interner Datenbus) fehlerhaft

oder durch Funkstrahlung (EMV) gestort.

» Steueranschlisse auf Kurzschluss Uberprifen.

» EMV-Stérungen durch getrennte Verlegung der Steuer-
und Leistungskabel minimieren.

» Gerate und Schirme sehr gut erden.

EO012 12.0

Watchdog extern

Die Funktion Watchdog ist auf einem Digitaleingang gewahlt
und der Impuls auf dem zugehdérigen Digitaleingang blieb
langer aus als die im Parameter P460 >Zeit Watchdog<
eingegebene Zeit.

* Anschlisse prifen

+ Einstellung P460 prifen

121

Motor.Grenze / Kunde
»,Motorische Abschaltgrenze’

«

Die motorische Abschaltgrenze (P534 [-01]) hat ausgeldst.
* Motor weniger stark belasten
* Hoheren Wert im (P534 [-01]) einstellen

12.2

Generator Grenze

,Generatorische
Abschaltgrenze”

Die generatorische Abschaltgrenze (P534 [-02]) hat
ausgelost.

* Motor weniger stark belasten
» Hoheren Wert im (P534 [-02]) einstellen

12.3

Drehmomentengrenze

Begrenzung vom Potentiometer oder von Sollwertquelle hat
abgeschaltet. P400 = 12

12.4

Stromgrenze

Begrenzung vom Potentiometer oder von Sollwertquelle hat
abgeschaltet. P400 = 14

12.5

Lastmonitor

Abschaltung wegen Uber- oder Unterschreitung der
zulassigen Lastdrehmomente ((P525) ... (P529)) fur die in
(P528) eingestellten Zeit.

+ Belastung anpassen

» Grenzwerte verandern ((P525) ... (P527))
» Verzogerungszeit erhdhen (P528)

+  Uberwachungsmodus verandern (P529)

12.8

Analog-In.Minimum

Abschaltung wegen Unterschreitung des 0% Abgleichwertes
(P402) bei Einstellung (P401) ,,0-10V mit Fehlerabschaltung
1“bzw. ,...2¢

12.9

Analog-In.Maximum

Abschaltung wegen Uberschreitung des 100%
Abgleichwertes (P403) bei Einstellung (P401) ,0-10V mit
Fehlerabschaltung 1“ bzw. ,....2“
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EO013 13.0 Drehgeberfehler Fehlende Signale vom Drehgeber
» 5V Sense priifen, wenn vorhanden
» Versorgungsspannung des Gebers prifen
13.1 Schleppfehler Drehz. Schleppfehlergrenze wurde erreicht
~Schleppfehler Drehzahl“ * Einstellwert in P327 erhéhen
13.2 Ausschaltiiberwachung Die Schleppfehler- ausschaltliberwachung hat
angesprochen, der Motor konnte dem Sollwert nicht folgen.
* Motordaten P201-P209 prifen! (wichtig flr den
Stromregler)
* Motorschaltung priifen
* im Servo-Modus Gebereinstellungen P300 und
Folgende kontrollieren
« Einstellwert fir die Momentgrenze in P112 erhdhen
» Einstellwert fiir die Stromgrenze in P536 erhéhen
* Bremszeit P103 prifen und ggf. verlangern
13.5 reserviert Fehlermeldung fiir POSICON - siehe Zusatzanleitung
13.6 reserviert Fehlermeldung fiir POSICON - siehe Zusatzanleitung
EO014 - | reserviert | Fehlermeldung fir POSICON - siehe Zusatzanleitung
E015 - | reserviert |
EO016 16.0 Phasenfehler Motor Eine Motorphase ist nicht angeschlossen.
* P539 prifen
* Motoranschluss berprifen
16.1 Magn.strom Uberwach. Bendtigter Magnetisierungsstrom wurde im
Magnetisierungsstrom Einschaltmoment nicht erreicht.
Uberwachung“ + P539 priifen
* Motoranschluss lberpriifen
EO18 18.0 reserviert Fehlermeldung fur ,sichere Pulssperre®, siehe
Zusatzanleitung
E019 19.0 Parameteridentifika. Automatische Identifikation des angeschlossenen Motor ist
Parameteridentifikation” fehigeschlagen
} * Motoranschluss Uberprufen
19.1 Stern Dreieck falsch

~Stern-/ Dreieck-Schaltung
Motor falsch”

» Voreingestellte Motordaten Gberpriifen
(P201...P209)

*  PMSM - CFC-Closed-Loop-Betrieb: Rotorlage des
Motors bezogen auf den Inkrementalgeber nicht
korrekt. Bestimmung der Rotorlage durchfiihren
(erste Freigabe nach einem ,Netz-Ein® nur bei
stillstehendem Motor) (P330)
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E020 20.0 reserviert
EO21 20,9 Watchdog

20.2 Stack Overflow

20.3 Stack Underflow

20.4 Undefined Opcode

20.5 Protected Instruct.

Protected Instruction”
20.6 lllegal Word Access
20.7 lllegal Inst. Access Systemfehler Fehler in der Programmausfiihrung, ausgelost

durch EMV-Stérungen.
* Verdrahtungsrichtlinien beachten
» Zusatzliches externes Netzfilter einsetzen
» Gerat sehr gut erden

“lllegal Instruction Access”

20.8 Prog.speicher Fehler

,Programmspeicher Fehler”
(EEPROM -Fehler)

20.9 Dual-Ported RAM
21.0 NMI Fehler
(wird von Hardware nicht
verwendet)
211 PLL Fehler
21.2 ADU Fehler ,Overrun®
21.3 PMI Fehler ,Access Error”
214 Userstack Overflow
E022 - | reserviert | Fehlermeldung fiir PLC - siehe Zusatzanleitung BU 0550
E023 - | reserviert | Fehlermeldung fiir PLC - siehe Zusatzanleitung BU 0550
E024 - reserviert Fehlermeldung fiir PLC - siehe Zusatzanleitung BU 0550
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Warnmeldungen

Anzeige in der
Simple- / ControlBox

Gruppe Detail in
P700 [-02]

Warnung
Text in der ParameterBox

Ursache
e Abhilfe

C001 1.0

Ubertemp. Umrichter

Temperaturiiberwachung des Umrichters
Temperaturbereich wurde iberschritten oder unterschritten.
* Umgebungstemperatur absenken oder erhéhen.

« Geratellfter oder Schrankbeltftung prifen.

» Gerat auf Verschmutzung prifen.

Weiterfihrende Hinweise:

« siehe P739 zur Temperaturanzeige

C002 2.0 Ubertemp. Motor PTC Warnung vom Motortemperaturfiihler (Auslésegrenze
,Ubertemperatur Motor PTC* erreicht)
* Motorbelastung reduzieren
* Motordrehzahl erhéhen
* Motor-Fremdliifter einsetzen
21 Ubertemp. Motor I?t Warnung: 12t-Uberwachung Motor (Erreichen des 1,3
,Ubertemperatur Motor I2t* fachen Nennstromes fiir die in (P535) angegebene
Zeitperiode)
Nur wenn [2t-Motor (P535) * Motorbelastung reduzieren
programmiert ist. « Motordrehzahl erhéhen
2.2 Ubertemp. Brems-R.ext Warnung: Temperaturwachter (Bsp. Bremswiderstand) hat
,Ubertemperatur angesprochen
Bremswiderstand extern® « Digitaler Eingang ist low
Ubertemperatur (iber digitalen
Eingang (P420 [...])={13}
C003 3.0 Uberstrom 12t Grenze Warnung: Wechselrichter: I?--Grenze hat angesprochen,
z.B. > 1,3 x I fiir 60s (beachte auch P504)
» Andauernde Uberlastung am FU-Ausgang
3.1 Uberstrom Chopper 12t Warnung: I%t-Grenze fiir den Brems-Chopper hat
angesprochen, 1,3 facher Werte fiir 60s erreicht (beachte
auch P554, wenn vorhanden, sowie P555, P556, P557)
+ Uberlast am Bremswiderstand vermeiden
3.5 Momentstromgrenze Warnung: Momentstromgrenze erreicht
* (P112) prifen
3.6 Stromgrenze Warnung: Stromgrenze erreicht
* (P536) prifen
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C004 41

Uberstrom Strommess.
,Uberstrom Strommessung*

Warnung: Pulsabschaltung ist aktiv

Der Grenzwert zur Aktivierung der Pulsabschaltung (P537)
ist erreicht (nur méglich, wenn P112 und P536
ausgeschaltet sind)

* FU ist Gberlastet
» Antrieb schwergangig, unterdimensioniert,

*  Rampen (P102/P103) zu steil - Rampenzeit
erhéhen

* Motordaten lberprifen (P201 ... P209)
» Schlupfkompensation ausschalten (P212)

C008 8.0

Parameterverlust

Warnung: Eine der zyklisch gespeicherten Meldung wie
Betriebsstunden oder Freigabedauer konnte nicht
erfolgreich gespeichert werden.

Die Warnung verschwindet, sobald ein Speichern wieder
erfolgreich vollzogen werden konnte.

C012 121

Motor.Grenze / Kunde
,Motorische Abschaltgrenze*

Warnung: 80 % der motorischen Abschaltgrenze
(P534 [-01]) wurden Uberschritten.

* Motor weniger stark belasten
+ Hoéheren Wert im (P534 [-01]) einstellen

12.2

Generator.Grenze

,Generatorische
Abschaltgrenze®

Warnung: 80 % der generatorischen Abschaltgrenze (P534
[-02]) wurden erreicht.

« Motor weniger stark belasten
* Hoéheren Wert im (P534 [-02]) einstellen

12.3

Drehmomentengrenze

Warnung: 80 % der Begrenzung vom Potentiometer oder
von Sollwertquelle wurden erreicht. P400 = 12

12.4

Stromgrenze

Warnung: 80 % der Begrenzung vom Potentiometer oder
von Sollwertquelle wurden erreicht. P400 = 14

12.5

Lastmonitor

Warnung wegen Uber- oder Unterschreitung der zuldssigen
Lastdrehmomente ((P525) ... (P529)) fir die Halfte der in
(P528) eingestellten Zeit.

* Belastung anpassen
* Grenzwerte verandern ((P525) ... (P527))
» Verzoégerungszeit erhdhen (P528)
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Meldungen Einschaltsperre, ,,nicht bereit“

Anzeige in der
Simple- / ControlBox

Gruppe Detail in
P700 [-03]

Grund
Text in der ParameterBox

Ursache
e Abhilfe

1000 0.1

Spannung sperren von IO

Mit Funktion ,Spannung sperren parametriert Eingang
(P420 / P480) steht auf low

« Eingang ,high setzen”
» Signalleitung prifen (Kabelbruch)

0.2

Schnellhalt von 10

Mit Funktion ,Schnellhalt‘ parametriert Eingang (P420 /
P480) steht auf low

« Eingang ,high setzen”
« Signalleitung prifen (Kabelbruch)

0.3

Spg.sperren vom Bus

* Busbetrieb (P509): Steuerwort Bit 1 ist ,low*

0.4

Schnellhalt vom Bus

* Busbetrieb (P509): Steuerwort Bit 2 ist ,low*

0.5

Freigabe beim Start

Freigabesignal (Steuerwort, Dig 10 oder Bus I0) lag schon
wahrend der Initialisierungsphase (nach Netz ,EIN, bzw.
Steuerspannung ,EIN“) an. Oder elektrische Phase fehlt.
* Freigabesignal erst nach Abschluss der Initialisierung
erteilen (d.h. wenn Gerat bereit)

« Aktivierung ,Automatischer Anlauf‘ (P428)

0.6-0.7

reserviert

Infomeldung fir PLC - siehe Zusatzanleitung

0.8

Rechts gesperrt

0.9

Links gesperrt

Einschaltsperre mit Abschaltung des Wechselrichters
akiviert durch:

P540 oder durch ,Freigabe rechts sperren” (P420 = 31, 73)
bzw. ,Freigabe links sperren® (P420 = 32, 74),

Der Frequenzumrichter wechselt in den Status
+Einschaltbereit*.

1006 " 6.0

Aufladefehler

Laderelais nicht angezogen, weil
* Netz-/ Zwischenkreisspannung zu gering
* Netzspannung ausgefallen
« Evakuierungsfahrt aktiv ((P420) / (P480))

1011 11.0

Analog Stop

Ist ein Analogeingang des Frequenzumrichters / einer
angeschlossenen |0-Erweiterung auf Drahtbrucherkennung
(2-10V - Signal oder 4-20mA - Signal) konfiguriert, so
wechselt der Frequenzumrichter in den Status
+Einschaltbereit‘, wenn das Analogsignal den Wert 1 V bzw.
2 mA unterschreitet,.

Dies geschieht auch dann, wenn der betreffende
Analogeingang auf die Funktion ,0“ (,keine Funktion®)
parametriert ist.

* Anschluss priifen

10141 14.4

reserviert

Infomeldung flir POSICON - siehe Zusatzanleitung

1018 " 18.0

reserviert

Infomeldung fiir Funktion ,Sicherer Halt* = siehe
Zusatzanleitung

1)  Kennzeichnung des Betriebszustandes (der Meldung) auf der ParameterBox bzw. auf der virtuellen Bedieneinheit der NORD CON-Software:

»Nicht bereit“
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6.4 FAQ Betriebsstorungen

Storung

Mogliche Ursache

Abhilfe

Gerét startet nicht (alle LED
aus)

* Keine bzw. falsche Netzspannung
+ SK2x5E: Keine 24V DC
Steuerspannung

Anschlisse, Zuleitungen
prufen
Schalter / Sicherungen priifen

Gerat reagiert nicht auf
Freigabe

+ Bedienelemente nicht angeschlossen

* Quelle Steuerwort nicht korrekt
eingestellt

» Freigabesignal rechts und links liegen
parallel an

» Freigabesignal liegt an, bevor Gerat
betriebsbereit ist (Gerat erwartet eine
Flanke 0 = 1)

Freigabe erneut setzen

P428 ggf. umstellen: ,0“ =
Gerat erwartet flr Freigabe
eine Flanke 021/ ,1“ = Gerat
reagiert auf ,Pegel“ >
Gefahr: Antrieb kann
selbststédndig loslaufen!
Steueranschlisse priifen
P509 prufen

Motor startet trotz
anstehender Freigabe nicht

* Motorkabel nicht angeschlossen

+ Bremse liftet nicht

» kein Sollwert vorgegeben

* Quelle Sollwert nicht korrekt eingestellt

Anschlisse, Zuleitungen
prufen

Bedienelemente priifen
P510 prufen

Gerat schaltet bei
zunehmender Last
(Erhéhung mechanische
Belastung / Drehzahl) ohne
Fehlermeldung ab

* Eine Netzphase fehlt

Anschlisse, Zuleitungen
prufen
Schalter / Sicherungen priifen

Motor dreht in die falsche
Richtung

* Motorkabel: U-V-W vertauscht

Motorkabel: 2 Phasen
tauschen
alternativ:

— Motorphasenfolge (P583)
prifen

— Funktionen Freigabe
rechts/ links tauschen
(P420)

— Steuerwort Bit 11/12
tauschen (bei
Busansteuerung)

Motor erreicht nicht die
gewtinschte Drehzahl

* Maximale Frequenz zu niedrig
parametriert

P105 priifen
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Motordrehzahl entspricht
nicht der Sollwertvorgabe

Funktion Analogeingang auf
.Frequenzaddition“ gestellt und es liegt
ein weiterer Sollwert an

P400 priifen

Einstellung integriertes Poti
(P1) prifen (nur SK 2x5E)
P420, aktive Festfrequenzen
prifen

Bussollwerte priifen

P104 / P105 ,Min. / Max. —
Frequenz“ prifen

P113 ,Tippfrequenz” priifen

Motor lauft (an der
Stromgrenze) unter starker
Gerauschentwicklung und
mit geringer, nicht bzw.
kaum regelbarer Drehzahl,
LAUS" - Signal wird verzogert
umgesetzt, ggf.
Fehlermeldung 3.0

Spuren A und B vom Drehgeber (zur
Drehzahlriickfliihrung) vertauscht
Drehgeberauflésung nicht korrekt
eingestellt

Spannungsversorgung Drehgeber fehlt
Drehgeber defekt

Anschliisse Drehgeber priifen
P300, P301 prufen

Kontrolle iiber P735
Drehgeber priifen

Kommunikationsfehler
(sporadisch) zwischen FU
und Optionsbaugruppen

Abschlusswiderstdnde Systembus nicht
korrekt gesetzt

Schlechte Kontaktierung der Anschlisse
Storungen auf Systembusleitung
maximale Lange Systembus
Uberschritten

nur 1. und letzter Teilnehmer:
DIP-Schalter fur
Abschlusswiderstand setzen
Anschlisse priifen

GND aller am Systembus
befindlichen FU verbinden
Verlegevorschriften beachten
(getrenntes Verlegen von
Signal- bzw. Steuerleitungen
und Netz- bzw.
Motorleitungen)

Kabellangen (Systembus)
prufen

Tabelle 14: FAQ Betriebsstérungen
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7 Technische Daten

7.1 Allgemeine Daten Frequenzumrichter

Funktion

Spezifikation

Ausgangsfrequenz
Pulsfrequenz

typ. Uberlastbarkeit
Wirkungsgrad
Isolationswiderstand

Betriebs- / Umgebungstemperatur

Lager- und Transporttemperatur
Langzeitlagerung
Schutzart

Max. Aufstellhohe tber NN

Umweltbedingungen

Umweltschutz

SchutzmaRnahmen gegen

Motortemperatur-Uberwachung
Regelung und Steuerung

Wartezeit zwischen zwei
Netzeinschaltzyklen
Schnittstellen

Galvanische Trennung
Anschlussklemmen, elektrischer
Anschluss

0,0 ... 400,0 Hz

3,0 ... 16,0 kHz, Werkseinstellung = 6 kHz

Leistungsreduktion > 8 kHz bei 115/ 230 V - Gerat, > 6 kHz bei 400 V - Gerat
150 % fir 60 s, 200 % fir 3,5 s

> 95 %, je nach Baugrofie

>5MQ

-25°C ... +40°C, detaillierte Angaben (u. A. UL-Werte) zu den einzelnen
Geratetypen und Betriebsarten siehe (Kapitel 7.2)

ATEX: -20...+40°C (Kapitel 2.6)

-25°C ... +60/70°C

(Kapitel 9.1)

IP55, optional IP66 (Kapitel 1.9)

NEMA1, héhere NEMA Einstufungen auf Anfrage

bis 1000 m keine Leistungsreduktion
1000...2000 m: 1 % / 100 m Leistungsreduktion, Uberspannungskat.3
2000...4000 m: 1 % / 100 m Leistungsreduktion, Uberspannungskat.2,

externer Uberspannungsschutz am Netzeingang erforderlich
Transport (IEC 60721-3-2): mechanisch: 2M2

Betrieb (IEC 60721-3-3): mechanisch: 3M7, 3M6 (BG 4)

klimatisch: 3K3 (IP55) 3K4 (IP66)

Energiesparfunktion (Kapitel 8.7), Siehe P219
EMV (Kapitel 8.3)
RoHS (Kapitel 1.6)

Kurzschluss, Erdschluss,
Uberlast, Leerlauf

Qbertemperatur des Frequenzumrichters
Uber- und Unterspannung

I2t-Motor, PTC / Bimetall-Schalter
Sensorlose Stromvektorregelung (ISD), lineare U/f-Kennlinie, VFC open-loop,
CFC open-loop, CFC closed-loop

60 s fur alle Gerate, im normalen Betriebszyklus

Standard RS485 (USS) (nur fur Parametrierboxen)
RS232 (Single Slave)
Systembus

Option AS-i — on board (Kapitel 4.5)

Diverse Busbaugruppen (Kapitel 1.2)
Steuerklemmen
Leistungsteil
Steuerteil

(Kapitel 2.4.2)
(Kapitel 2.4.3)
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7.2 Elektrische Daten

In den folgenden Tabellen sind die elektrischen Daten der Frequenzumrichter aufgelistet. Die auf
Messreihen beruhenden Angaben zu den Betriebsarten dienen der Orientierung und kdnnen in der
Praxis abweichen. Die Messreihen wurden mit 4poligen Standardmotoren aus eigener Fertigung bei
Nenndrehzahl aufgenommen.

Insbesondere haben folgende Faktoren Einfluss auf die ermittelten Grenzwerte:

Wandmontage

» Anbaulage
» Beeinflussung durch benachbarte Gerate
» Zuséatzliche Luftstrémungen

sowie zusatzlich bei

Motormontage

» verwendeter Motortyp

» verwendete MotorgréRe

» Drehzahl bei eigen beliifteten Motoren
* Verwendung von Fremdluftern.

[i] Information Einphasiger Betrieb

Bei einphasigem Betrieb (115V /230 V) muss die Netzimpedanz mindestens 100 uH pro Strang betragen. Ist
dies nicht der Fall, muss eine Netzdrossel vorgeschaltet werden.

Bei Nichtbeachtung besteht die Gefahr einer Schadigung des Gerates durch unzuladssige Strombelastungen der
Bauteile.

[i] Information Angaben Strom bzw. Leistung

Die angegebenen Leistungen in den Betriebsarten sind nur eine grobe Zuordnung.

Bei der Auswahl der richtigen Frequenzumrichter-Motor Paarung sind die Stromwerte die verlasslicheren
Angaben!

Die nachfolgenden Tabellen beinhalten u. A. die nach UL relevanten Daten (siehe Kapitel 1.6.1 "UL
und CSA Zulassung").
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7.2.1 Elektrische Daten 1~ 115V
Geratetyp SK 2x5E...| -250-112- -370-112- -550-112- -750-112-
Baugrofe 1 1 2 2
(4 poliger Normmotor) 240V /3 hp Y hp % hp 1 hp
Netzspannung 115V 1AC100...120V, £ 10 %, 47 ... 63 Hz
i rms " 89A 11.0A 13.1A 20.1 A
Eingangsstrom
FLA? 8.9A 10.8 A 13.1A 20.1 A
Ausgangsspannung 230V 3 AC 0 ... 2 fache Netzspannung
rms " 1.7 A 22A 3.0A 4.0 A
Ausgangsstrom 3 FLA Motormontage 2) 1.7A 1.7A 3.0A 3.0A
FLA wandmontage 2) 1.7A 2.1A 3.0A 40A
min. Bremswiderstand Zubehor 75 Q 75 Q 75 Q 75 Q
Motormontage (beliiftet)
maximale Dauerleistung / maximaler Dauerstrom
$1-50°C | 0.25kW /1.6 A |0.25kW /1.6 A |0.37 kW /2.6 A |[0.37kW /2.6 A
$1-40°C |0.25kW/1.7A |025kW/1.8A |0.55kW/3.0A [0.55kW/3.0A
$1-30°C | 0.25 kW /1.7A |0.37kW/2.0A |0.55kW/3.0A |0.55kW/3.4A
maximale zulassige Umgebungstemperatur bei Nennausgangsstrom
S1 47°C 23°C 40°C 11°C
$3 70 % ED 10 min 50°C 35°C 50°C 25°C
$6 70 % ED 10 min (100 % / 20 % M) 50°C 30°C 45°C 20°C
Wandmontage (beliiftet / unbeliiftet)
maximale Dauerleistung / maximaler Dauerstrom
$1-50°C |0.25kW /1.6 A |0.25kW /1.6 A |0.55kW/3.0A [0.55kW/3.0A
$1-40°C |0.25kW/1.7A |0.37kW/2.0A |0.55kW/3.0A [0.55kW/3.3A
$1-30°C | 0.25 kW /1.7A |0.37kW/21A |0.55kW/3.0A |[0.55kW /3.6 A
maximale zuldssige Umgebungstemperatur bei Nennausgangsstrom
S1 48°C 36°C 50°C 16°C
S370 % ED 10 min 50°C 40°C 50°C 30°C
S6 70 % ED 10 min (100 % / 20 % M) 50°C 40°C 50°C 25°C
Sicherungen (AC) allgemein (empfohlen
trage| 16 A 16A | 16A | 25A
Isc 4 [A] Sicherungen (AC) UL - zuldssig
ol O ©
o O ©
o| Oof ©
ol 1| o
—| ©f O
Klasse (class) T
ch RK5 | (x) X 30 A 30A 30A 30 A
a CC,J,R,T,G L | X 30 A 30A 30A 30 A
b Bussmann FRS- | (x) X R-30 R-30 R-30 R-30
fn (=2115V) X 25A 25A 25A 25A
(@)

1

FLA (S1-40 °C), FLA Motormontage: bezieht sich auf einen Motor mit Lufter

Derating-Kurve beachten (L Abschnitt 8.4.4 "Reduzierter Ausgangsstrom aufgrund der Netzspannung").
FLA — Full Load Current, maximaler Strom fiir den gesamten , oben angegebenen Netzspannungsbereich (100 V — 120 V) nach UL/CSA

die Verwendung einer SK TU4-MSW(-...) Baugruppe, limitiert den zulassigen Kurzschlusstrom im Netz auf 10 kA

)
2)
3)
4) maximal zulassiger Kurzschlussstrom am Netz
5)
6)

sinverse time trip type“ nach UL 489
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7.2.2 Elektrische Daten 1~ 230V

Geratetyp SK 2xxE...| -250-123- -370-123- -550-123- -750-123- -111-123-
BaugroRe 1 1 1 29 29

Motornennleistung 230 V| 0.25kwW 0.37 kW 0.55 kW 0.75 kW 1.10 kW
(4 poliger Normmotor) 240V 13 hp Y% hp % hp 1 hp 1% hp
Netzspannung 230V 1AC200...240V,+10 %, 47 ... 63 Hz
Eingangsstrom rms " 39A 58A 7.3 A 10.2 A 14.7 A

FLA? 39A 58A 7.3 A 10.1A 14.6 A
Ausgangsspannung 230V 3 ACO0 ... Netzspannung

rms " 1.7A 22A 3.0A 4.0A 55A
Ausgangsstrom 3 4) FLA Motormontage 2) 1.7A 22A 2.6 A 3.9A 54 A

FLA wandmontage 2) 1.7A 22 A 29A 39A 4.4 AP

min. Bremswiderstand Zubehor 75 Q 75 Q 75 Q 75 Q 75 Q

Motormontage (beliiftet) *)

maximale Dauerleistung / maximaler Dauerstrom

$1-50°C | 0.25kW / 1.6A | 0.25kW /1.8A | 0.37kW/2.5A [0.55kW/3.4A |0.75kW/4.3A
S$1-40°C | 0.25kW /1.7A [ 0.37kW/2.0A |0.55kW/2.8A |0.55kW/3.7A |0.75kW /4.8A
$1-30°C | 0.25kW /1.7A | 0.37kW/2.2A | 0.55kW/2.9A |0.75kW/4.0A | 1.10kW/5.4A

maximale zulassige Umgebungstemperatur bei Nennausgangsstrom

S1 49°C 33°C 36°C 35°C 29°C
S370 % ED 10 min 50°C 45°C 45°C 45°C 40°C
S6 70 % ED 10 min (100 % / 20 % Mn) 50°C 40°C 40°C 40°C 35°C

Wandmontage (beliiftet / unbeliiftet) *)

maximale Dauerleistung / maximaler Dauerstrom

S$1-50°C | 0.25kW / 1.5A [ 0.37kW /2.2A | 0.37kW/2.7A | 0.75kW/4.0A | 0.75kW /4.3A
S$1-40°C | 0.25kW /1.7A [ 0.37kW/2.2A | 0.55kW/2.9A |0.75kW/4.0A |0.75kW /4.8A
S$1-30°C | 0.25kW /1.7A | 0.37kW/2.2A | 0.55kW/2.9A |0.75kW/4.0A | 1.10kW/5.3A

maximale zulassige Umgebungstemperatur bei Nennausgangsstrom

S1 44°C 50°C 42°C 50°C 27°C
$370 % ED 10 min 50°C 50°C 45°C 50°C 40°C
S6 70 % ED 10 min (100 % / 20 % My) 45°C 50°C 45°C 50°C 35°C
Sicherungen (AC) allgemein (empfohlen
trage| 10A 10A | 16A | 16A 16 A
Isc ® [A] Sicherungen (AC) UL - zulédssig

10 000
65 000
100 000

Klasse (class)

t’-; RK5 | (x) X 10A 10A 10A 30A 30A
2 CC,J,R,T,G L | X 10A 10A 10A 30 A 30 A
- Bussmann FRS- | (x) X R-10 R-10 R-10 R-30 R-30
E (=2230V) X 10 A 10A 10A 25 A 25 A
o

1) Derating-Kurve beachten (Edl Abschnitt 8.4.4 "Reduzierter Ausgangsstrom aufgrund der Netzspannung").

2) FLA — Full Load Current, maximaler Strom fiir den gesamten , oben angegebenen Netzspannungsbereich (200 V — 240 V) nach UL/CSA

3) FLA (S1-40 °C), FLA Motormontage: bezieht sich auf einen Motor mit Lufter

4) SK 21xE und SK 23xE Geréte: Bei Verwendung von sicheren Funktionen (Funktionale Sicherheit: STO und SS1) sind die Einschrankungen
bezuglich des zulassigen Temperaturbereiches gemaf BU 0230 zu beachten.

5) maximal zulassiger Kurzschlussstrom am Netz

6) die Verwendung einer SK TU4-MSW(-...) Baugruppe, limitiert den zuléssigen Kurzschlusstrom im Netz auf 10 kA

7) Jinverse time trip type“ nach UL 489

a) BaugréRe 2: nur SK 2x5E

b) 5.4 A bei Verwendung eines passenden Lifters
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7.2.3 Elektrische Daten 3~ 230V

Geratetyp SK 2xxE...| -250-323- -370-323- -550-323- -750-323- -111-323-
Baugrofe 1 1 1 1 1
Motornennleistung 230 V] 0.25 kW 0.37 kW 0.55 kW 0.75 kW 1.10 kW
(4 poliger Normmotor) 240V /3 hp Y2 hp % hp 1hp 1% hp
Netzspannung 230V 3AC200...240V,+10 %, 47 ... 63 Hz
) rms " 14 A 19A 26A 35A 51A
Eingangsstrom
FLA? 14 A 19A 26A 3.5A 51A
Ausgangsspannung 230V 3 AC 0 ... Netzspannung
rms " 1.7A 22A 3.0A 40A 55A
Ausgangsstrom 349 FLA Motormontage 2) 1.7A 22A 29A gg 2 4564:)
a
2) . .
FLA wandmontage 1.7A 22A 29A (5140 °C) (5140 °C)
min. Bremswiderstand Zubehor 100 Q 100 Q 100 Q 100 Q 100 Q

Motormontage (beliiftet), bzw. Wandmontage mit SK TIE4-WMK-L-1 (beliiftet) 4

maximale Dauerleistung / maximaler Dauerstrom

s1-50°C J0.25kW /1.7 J0.37kw/22A [0.55kW/3.0A [0.75kW/4.0A [ 1.1kW/55A

maximale zuldssige Umgebungstemperatur bei Nennausgangsstrom

S1 50°C 50°C 50°C 50°C 50°C
S370 % ED 10 min 50°C 50°C 50°C 50°C 50°C
S6 70 % ED 10 min (100 % / 20 % Mn) 50°C 50°C 50°C 50°C 50°C

Wandmontage (unbeliiftet) 4

maximale Dauerleistung / maximaler Dauerstrom

$1-50°C | 0.25kW / 1.7A [ 0.37kW /2.2A | 0.55kW/2.8A [0.55kW/2.8A |0.55kW/3.4A
S$1-40°C | 0.25kW /1.7A | 0.37kW /2.2A | 0.55kW/3.0A [0.55kW/3.5A |0.75kW/4.2A
$1-30°C | 0.25kW /1.7A | 0.37kW /2.2A | 0.55kW/3.0A | 0.75kW /4.0A |0.75kW /4.8A

maximale zuldssige Umgebungstemperatur bei Nennausgangsstrom

Y 50°C 50°C 48°C 32°C 20°C
$370 % ED 10 min 50°C 50°C 50°C 40°C 30°C
S6 70 % ED 10 min (100 % / 20 % My) 50°C 50°C 50°C 35°C 25°C
Sicherungen (AC) allgemein (empfohlen)
trage| 10A 10A | 10A [ 10A | 16A
Isc ® [A] Sicherungen (AC) UL - zulédssig
o| O ©
o| O ©
o| O] O
o| | ©
—| ©f O
Klasse (class) -
Gw RK5 |(x) X 5A 5A 10A 10A 10A
a CC,J,R,T,G L | X 5A 5A 10A 10A 10A
b Bussmann FRS- |(x) X R-5 R-5 R-10 R-10 R-10
5 (2230V) X 5A 5A 10A 10 A 10 A
(@]

1) Derating-Kurve beachten (Edl Abschnitt 8.4.4 "Reduzierter Ausgangsstrom aufgrund der Netzspannung").

2) FLA - Full Load Current, maximaler Strom fiir den gesamten , oben angegebenen Netzspannungsbereich (200 V — 240 V) nach UL/CSA

3) FLA (S1-45 °C), FLA Motormontage: bezieht sich auf einen Motor mit Lifter

4) SK 21xE und SK 23xE Geréte: Bei Verwendung von sicheren Funktionen (Funktionale Sicherheit: STO und SS1) sind die Einschrankungen
bezuglich des zulassigen Temperaturbereiches gemaf BU 0230 zu beachten.

) maximal zuléssiger Kurzschlussstrom am Netz

) die Verwendung einer SK TU4-MSW(-...) Baugruppe, limitiert den zulassigen Kurzschlusstrom im Netz auf 10 kA

) »inverse time trip type“ nach UL 489

)

5
6
7
a) 5.4 A bei Verwendung eines passenden Lifters
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Geratetyp SK 2xxE...| -151-323- -221-323- -301-323- -401-323-
BaugroRBe 2 2 3 3
Motornenmeistung 230V 1.5 kW 2.2 KW 3.0 kW 4.0 kW
(4 poliger Normmotor) 240V 2 hp 3 hp 4 hp 5 hp
Netzspannung 230V 3AC200...240V,+10 %, 47 ... 63 Hz
. rms " 6.6 A 9.1A 11.8A 15.1A
Eingangsstrom
FLA? 6.6 A 9.1A 1M.7A 149 A
Ausgangsspannung 230V 3 ACO0 ... Netzspannung
rms " 70A 95A 125 A 16.0 A
Ausgangsstrom 349 FLA Motormontage 2) 6.9 A 8.8 A 12.3A 15.7 A
FLA Wandmontage 2 55A72 55A0b 8.0A¢° 8.0A9
9 (S1-40 °C) (S1-40 °C) (S1-40 °C) (S1-40 °C)
min. Bremswiderstand Zubehor 62 Q 62 Q 33Q 33Q
Motormontage (beliiftet), bzw. Wandmontage mit SK TIE4-WMK-L-1 (bzw. -2) (beliiftet) 4
maximale Dauerleistung / maximaler Dauerstrom
$1-50°C | 1.5kW / 7.0A 1.5kW / 9.2A 3.0kW /12.5A | 3.0kW / 14.5A
$1-40°C | 1.5kW / 7.0A 2.2kW / 9.5A 3.0kW / 12.5A | 4.0kW / 16.0A
maximale zuldssige Umgebungstemperatur bei Nennausgangsstrom
S1 50°C 49°C 50°C 46°C
S370 % ED 10 min 50°C 50°C 50°C 47°C
S6 70 % ED 10 min (100 % / 20 % My) 50°C 50°C 50°C 47°C
Wandmontage (unbeliiftet) 4
maximale Dauerleistung / maximaler Dauerstrom
$1-50°C | 0.55kW / 3.8A | 0.75kW /4.7A | 1.1kW /6.8A 1.1kW / 6.8A
$1-40°C | 0.75kW /4.8A | 1.10kW /5.8A | 1.5kW /8.7A 1.5kW / 8.7A
$1-30°C | 1.10kW /5.7A | 1.50kW /68.7A | 2.2kW /10.4A | 2.2kW / 10.4A
maximale zulassige Umgebungstemperatur bei Nennausgangsstrom
S1 15°C 6°C 18°C -4°C
S3 70 % ED 10 min 25°C 20°C 30°C 0°C
S6 70 % ED 10 min (100 % / 20 % My) 20°C 10°C 25°C 0°C
Sicherungen (AC) allgemein (empfohlen)
trage| 16 A 20A | 20A | 25A |
Isc ® [A] Sicherungen (AC) UL - zulédssig
o| O ©
o| O ©
o| O] O
o| V| ©
—| ©| O
Klasse (class) -
f-; RK5 |(x) 10 A 30A 30A 30A
a CC,J,R,T,G, L |¥ X 10 A 30A 30A 30 A
b Bussmann FRS- | (x) R-10 R-30 R-30 R-30
EJ (=230V) X 10A 25 A 25A 25A
(@]
1) Derating-Kurve beachten (Edl Abschnitt 8.4.4 "Reduzierter Ausgangsstrom aufgrund der Netzspannung").
2) FLA - Full Load Current, maximaler Strom fiir den gesamten , oben angegebenen Netzspannungsbereich (200 V — 240 V) nach UL/CSA
3) FLA (S1-45 °C), FLA Motormontage: bezieht sich auf einen Motor mit Lufter
4) SK 21xE und SK 23xE Gerate: Bei Verwendung von sicheren Funktionen (Funktionale Sicherheit: STO und SS1) sind die Einschréankungen

bezliglich des zulassigen Temperaturbereiches gemaf BU 0230 zu beachten.

maximal zulassiger Kurzschlussstrom am Netz

)

)

) »inverse time trip type“ nach UL 489

) 6.9 A bei Verwendung eines passenden Lifters
b) 8.8 A bei Verwendung eines passenden Lifters
c) 12.3 A bei Verwendung eines passenden Llfters
d) 15.7 A bei Verwendung eines passenden Llifters

die Verwendung einer SK TU4-MSW(-...) Baugruppe, limitiert den zulassigen Kurzschlusstrom im Netz auf 10 kA
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DRIVESYSTEMS 7 Technische Daten
Geratetyp SK 2xxE...| -551-323- -751-323- -112-323-
BaugrofBe 4 4 4
Motornenmeistung 230V 5.5 kW 7.5 kW 11.0 kW
(4 poliger Normmotor) 240V 7% hp 10 hp 15 hp
Netzspannung 230V 3AC200...240V,+10 %, 47 ... 63 Hz
. rms " 235A 295A 40.5A
Eingangsstrom
FLA? 225A 285A 39.5A
Ausgangsspannung 230V 3 ACO0 ... Netzspannung
rms " 23.0A 29.0 A 40.0 A
Ausgangsstrom 3> 4) FLA Motormontage 2) 22.0A 28.0A 39.0A
FLA Wandmontage 2 22.0A 28.0 A 39.0A
min. Bremswiderstand Zubehor 30Q 200 15Q

Motormontage (Gebldsekiihlung®, im Gerat integriert) 4

maximale Dauerleistung / maximaler Dauerstrom

S$1-40°C | 5.5kW / 23.0A |7.5kW/29.0A

11.0kW / 40.0A

maximale zulassige Umgebungstemperatur bei Nennausgangsstrom

S1
S370 % ED 10 min

S6 70 % ED 10 min (100 % / 20 % Mn)

40°C
50°C
47°C

40°C
50°C
50°C

40°C
44°C
44°C

Wandmontage (Geblisekiihlung®, im Gerat integriert) 4

maximale Dauerleistung / maximaler Dauerstrom

S$1-40°C | 5.5kW / 23.0A |7.5kW/29.0A

11.0kW / 40.0A

maximale zuldssige Umgebungstemperatur bei Nennausgangsstrom

S1 45°C 45°C 45°C
$370 % ED 10 min 50°C 50°C 47°C
S6 70 % ED 10 min (100 % / 20 % My) 50°C 50°C 47°C
Sicherungen (AC) allgemein (empfohlen
trage| 35A 50A | 50A |
Isc ® [A] Sicherungen (AC) UL - zulassig
o| O ©
o| O ©
o| O] O
o| | ©
—| ©f O
Klasse (class) -
% CC,J,R, T, G, L (300V) X 60 A 60 A 60 A
% (300V) | x 60 A 60 A 60 A

Derating-Kurve beachten (L Abschnitt 8.4.4 "Reduzierter Ausgangsstrom aufgrund der Netzspannung").

FLA — Full Load Current, maximaler Strom fiir den gesamten , oben angegebenen Netzspannungsbereich (200 V — 240 V) nach UL/CSA

1)
2)
3) FLA (S1-40 °C)
4)

SK 21xE und SK 23xE Gerate: Bei Verwendung von sicheren Funktionen (Funktionale Sicherheit: STO und SS1) sind die Einschrankungen
bezliglich des zulassigen Temperaturbereiches gemaf BU 0230 zu beachten.
5) Geblasekiihlung, temperaturgesteuert: ON= 55°C, OFF= 50°C,
Nachlaufzeit beim Unterschreiten der 50°C — Grenze und bei Wegnahme der Freigabe: 2 Minuten

6) maximal zuldssiger Kurzschlussstrom am Netz
7) ,inverse time trip type“ nach UL 489

BU 0200 de-4920
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Handbuch fur Frequenzumrichter DRIVESYSTEMS
7.2.4 Elektrische Daten 3~ 400 V
Geratetyp SK 2xxE...| -550-340- -750-340- -111-340- -151-340- -221-340-
BaugroRBe 1 1 1 1 1
(4 poliger Normmotor) 480V % hp 1hp 1% hp 2 hp 3hp
Netzspannung 400V 3AC380...500V,-20%/+10 %, 47 ... 63 Hz
) rms " 16 A 22A 29A 3.7A 52A
Eingangsstrom
FLA? 14 A 20A 27A 34A 4.7 A
Ausgangsspannung 400V 3 AC 0 ... Netzspannung
rms " 1.7A 23A 3.1A 4.0A 55A
Ausgangsstrom 349 FLA Motormontage 2) 1.5A 21A 28A gg 2 4469:)
a
2) . .
FLA wandmontage 15A 21A 28A (51.40 °C) (5140 °C)
min. Bremswiderstand Zubehor 200 Q 200 Q 200 Q 200 Q 200 Q
Motormontage (beliiftet), bzw. Wandmontage mit SK TIE4-WMK-L-1 (beliiftet) 4
maximale Dauerleistung / maximaler Dauerstrom
s1-50°C Jo.55kw /1.7 J0.75kw/23A [1.1kW/3.1A [ 1.5kW/4.0A [ 2.2kW/55A
maximale zuldssige Umgebungstemperatur bei Nennausgangsstrom
S1 50°C 50°C 50°C 50°C 50°C
S370 % ED 10 min 50°C 50°C 50°C 50°C 50°C
S6 70 % ED 10 min (100 % / 20 % My) 50°C 50°C 50°C 50°C 50°C
Wandmontage (unbeliiftet) 4
maximale Dauerleistung / maximaler Dauerstrom
$1-50°C | 0.55kW / 1.7A | 0.75kW /2.3A | 0.75kW /2.8A | 0.75kW /2.8A | 0.75kW / 2.8A
$1-40°C|0.55kW / 1.7A | 0.75kW /2.3A | 1.1kW /3.1A 1.1kW / 3.3A 1.1kW / 3.3A
$1-30°C | 0.55kW / 1.7A | 0.75kW /2.3A | 1.1kW /3.1A 1.5kW / 3.9A 1.5kW / 3.9A
maximale zuldssige Umgebungstemperatur bei Nennausgangsstrom
S1 50°C 50°C 45°C 29°C 1°C
S370 % ED 10 min 50°C 50°C 50°C 40°C 15°C
S6 70 % ED 10 min (100 % / 20 % My) 50°C 50°C 50°C 35°C 5°C
Sicherungen (AC) allgemein (empfohlen)
trage| 10A 10A | 10A [ 10A | 10A
Isc 9 [A] Sicherungen (AC) UL - zuldssig
ol O ©
o| O ©
o| O] ©
[l Tol N e]
—| ©| O
Klasse (class) T
Gw RK5 | (x) X 5A 5A 10 A 10 A 10 A
a CC,J, R, T,GL | 5A 5A 10 A 10 A 10 A
b Bussmann FRS- | (x) X R-5 R-5 R-10 R-10 R-10
";3 (=230/400V) X 5A 5A 10 A 10 A 10 A
O
1) Derating-Kurve beachten (Edl Abschnitt 8.4.4 "Reduzierter Ausgangsstrom aufgrund der Netzspannung").
2) FLA - Full Load Current, maximaler Strom fiir den gesamten , oben angegebenen Netzspannungsbereich (380 V — 500 V) nach UL/CSA
3) FLA (S1-45 °C), FLA Motormontage: bezieht sich auf einen Motor mit Lifter
4) SK 21xE und SK 23xE Geréte: Bei Verwendung von sicheren Funktionen (Funktionale Sicherheit: STO und SS1) sind die Einschrankungen

bezuglich des zulassigen Temperaturbereiches gemaf BU 0230 zu beachten.

maximal zuldssiger Kurzschlussstrom am Netz

Jinverse time trip type“ nach UL 489
4.9 A bei Verwendung eines passenden Lifters

die Verwendung einer SK TU4-MSW(-...) Baugruppe, limitiert den zulassigen Kurzschlusstrom im Netz auf 10 kA

252

BU 0200 de-4920



https://www.nord.com/cms/de/documentation/manuals/details_1139/detail_49282.jsp

NORP

DRIVESYSTEMS 7 Technische Daten
Geratetyp SK 2xxE...| -301-340- -401-340- -551-340- -751-340-
BaugroRe 2 2 3 3
Motornennleistung 400 V 3.0 kW 4.0 kW 5.5 kW 7.5 kW
(4 poliger Normmotor) 480V 4 hp 5hp 7% hp 10 hp
Netzspannung 400V 3AC380...500V,-20%/+10 %, 47 ... 63 Hz
i rms " 7.0A 8.9A 11.7A 15.0 A
Eingangsstrom
FLA? 6.3A 8.0A 10.3 A 13.1A
Ausgangsspannung 400V 3 AC 0 ... Netzspannung
rms " 75A 9.5A 125 A 16.0 A
Ausgangsstrom 34 FLA Motormontage 2 6.7 A 85A 11.0A 14.0A
FLA Wandmontade 2 5.5 2A 55A" 8.0A9 80A9Y
o (S1-40 °C) (S1-40 °C) (S1-40 °C) (S1-40 °C)
min. Bremswiderstand Zubehor 110 Q 110 68 O 68 Q

Motormontage (beliiftet), bzw. Wandmontage mit SK Tl

E4-WMK-L-1 (bzw. -2) (beliiftet) )

maximale Dauerleistung / maximaler Dauerstrom:

$1-50°C | 2.2kW /5.5A | 3.0kW/8.0A  |4.0kW/11.8A |55kW/13.8A
$1-40°C | 3.0kW /7.5A | 4.0kW/9.5A | 5.5kW/12.5A |7.5kW/16.0A
maximale zulassige Umgebungstemperatur bei Nennausgangsstrom
S1 43°C 41°C 48°C 43°C
S3 70 % ED 10 min 45°C 45°C 50°C 45°C
S6 70 % ED 10 min (100 % / 20 % M) 45°C 41°C 50°C 45°C
Wandmontage (unbeliiftet) 4
maximale Dauerleistung / maximaler Dauerstrom:
$1-50°C [ 1.1kW /3.1A [ 1.5kW/4.0A  [1.5kW/5.3A  |2.2kW/6.3A
S1-40°C | 1.5kW /4.0A | 1.5kW/4.9A  |2.2kW/6.9A  |3.0kW/7.9A
$1-30°C | 1.5kW /4.8A | 2.2kW/5.7A  |3.0kW/8.4A | 4.0kW/9.4A
maximale zuldssige Umgebungstemperatur bei Nennausgangsstrom
S1 -3°C -20°C 1°C -18°C
$3 70 % ED 10 min 0°C -5°C 15°C 5°C
S6 70 % ED 10 min (100 % / 20 % M) 0°C -15°C 5°C -10°C
Sicherungen (AC) allgemein (empfohlen
trage| 16 A 16A | 20A | 25A
Isc 9 [A] Sicherungen (AC) UL - zuldssig
o| O ©
o| O ©
o| Oof ©
ol 1| o
—| ©| O
Klasse (class)
Gw RK5 |(x) X 10 A 30A 30A 30A
2 CC,J,R, T,G,L | X 10 A 30A 30A 30 A
L
Bussmann FRS- | (x) X R-10 R-30 R-30 R-30
o (=230/400V) X 10 A 25A 25A 25A
O

Derating-Kurve beachten (L Abschnitt 8.4.4 "Reduzierter Ausgangsstrom aufgrund der Netzspannung").

FLA — Full Load Current, maximaler Strom fiir den gesamten , oben angegebenen Netzspannungsbereich (380 V — 500 V) nach UL/CSA

1)

2)

3) FLA (S1-45 °C), FLA Motormontage: bezieht sich auf einen Motor mit Lufter

4) SK 21xE und SK 23xE Geréte: Bei Verwendung von sicheren Funktionen (Funktionale Sicherheit: STO und SS1) sind die Einschrankungen
bezuglich des zulassigen Temperaturbereiches gemaf BU 0230 zu beachten.

maximal zuldssiger Kurzschlussstrom am Netz

die Verwendung einer SK TU4-MSW(-...) Baugruppe, limitiert den zulassigen Kurzschlusstrom im Netz auf 10 kA

5)
6)
7) Linverse time trip type“ nach UL 489

a) 6.7 A bei Verwendung eines passenden Lifters
b) 8.5 A bei Verwendung eines passenden Lifters
c) 11.0 A bei Verwendung eines passenden Llfters
d) 14.0 A bei Verwendung eines passenden Llifters

BU 0200 de-4920
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Handbuch fur Frequenzumrichter DRIVESYSTEMS
Geratetyp SK 2xxE...| -112-340- -152-340- -182-340- -222-340-
Baugrofe 4 4 4 4
Motornennleistung 400V| 11.0kwW 15.0 kW 18.5 kW 22.0 kW
(4 poliger Normmotor) 480V 15 hp 20 hp 25 hp 30 hp
Netzspannung 400V 3AC380...500V,-20%/+10 %, 47 ... 63 Hz
. rms " 236 A 32.0A 40.5 A 46.5 A
Eingangsstrom
FLA? 20.5A 28.0A 355A 425A
Ausgangsspannung 400V 3 ACO0 ... Netzspannung
rms " 23.0A 32.0A 40.0 A 46.0 A
Ausgangsstrom 3 4) FLA Motormontage 2) 20.0 A 28.0A 35.0A 420A
FLA Wandmontage 2 20.0 A 28.0 A 35.0A 420 A
min. Bremswiderstand Zubehor 47 O 33Q 27 Q 24 O

Motormontage(Geblasekiihlung®, im Gerit integriert) 4

maximale Dauerleistung / maximaler Dauerstrom
$1-40°C | 11.0kW / 23.0A |15.0kW/32.0A 18.5kW / 40.0A | 22.0kW / 46.0A

maximale zuldssige Umgebungstemperatur bei Nennausgangsstrom

S1 40°C 40°C 40°C 40°C
S370 % ED 10 min 50°C 49°C 41°C 41°C
S6 70 % ED 10 min (100 % / 20 % Mn) 50°C 49°C 41°C 41°C

Wandmontage (Gebldsekiihlung®, im Gerat integriert) 4

maximale Dauerleistung / maximaler Dauerstrom

S$1-40°C | 11.0kW / 23.0A |15.0kW/32.0A 18.5kW / 40.0A | 22.0kW / 46.0A

maximale zulassige Umgebungstemperatur bei Nennausgangsstrom

s1 45°C 45°C 41°C 40°C
$370 % ED 10 min 50°C 50°C 43°C 42°C
S6 70 % ED 10 min (100 % / 20 % My) 50°C 50°C 43°C 41°C
Sicherungen (AC) allgemein (empfohlen
trage| 35A 50A | 50A | 63A
Isc © [A] Sicherungen (AC) UL - zulédssig
o| O ©
o| O ©
o| O] O
o| | ©
—| ©| O
Klasse (class) -
:%j CC,J,R, T, G, L (600 V) X 60 A 60 A 60 A 60 A
é 600V) | x 60 A 60 A 60 A 60 A

1) Derating-Kurve beachten (Edl Abschnitt 8.4.4 "Reduzierter Ausgangsstrom aufgrund der Netzspannung").
2) FLA - Full Load Current, maximaler Strom fiir den gesamten , oben angegebenen Netzspannungsbereich (380 V — 500 V) nach UL/CSA
3) FLA (S1-40 °C)
4) SK 21xE und SK 23xE Gerate: Bei Verwendung von sicheren Funktionen (Funktionale Sicherheit: STO und SS1) sind die Einschréankungen
bezlglich des zulassigen Temperaturbereiches gemaf BU 0230 zu beachten.
5) Geblasekiihlung, temperaturgesteuert: ON= 55°C, OFF= 50°C,
Nachlaufzeit beim Unterschreiten der 50°C — Grenze und bei Wegnahme der Freigabe: 2 Minuten
6) maximal zuldssiger Kurzschlussstrom am Netz
7) Linverse time trip type“ nach UL 489
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8 Zusatzinformationen

8.1 Sollwertverarbeitung
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Abbildung 31: Sollwertverarbeitung
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Handbuch fir Frequenzumrichter DRIVESYSTEMS

8.2 Prozessregler

Der Prozessregler ist ein Pl-Regler, bei dem es mdglich ist den Regler-Ausgang zu begrenzen.
Zusatzlich wird der Ausgang prozentual auf einen Leitsollwert normiert. Dadurch besteht die
Madglichkeit einen vorhandenen nachgeschalteten Antrieb mit dem Leitsollwert zu steuern und mit dem
Pl-Regler nachzuregeln.

Rampenzeit PI-Sollwert P416

Leitsollwert

Analog-Eingang 1 +—>
(P400[-01]=2)
oder
Analog-Eingang 2

Sollwert

P412 = 0.0-10.0V

Istwert

Analog-Eingang 1
(P400[-01]=6)

oder

Analog-Eingang 2

I

min. Begrenzung
P466

P-Faktor P413
I-Faktor P414

x1

It

Pl-Regler

Abbildung 32: Ablaufdiagramm Prozessregler

max. Begrenzung
P415

X2

y_.

100 %]

Hochlaufzeit P102

-6
A

Sollwertrampe

Vorhalt
Analog-Eingang
(P400[..] = 16)
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8.2.1

geregelter Antrieb Uber PW

Anwendungsbeispiel Prozessregler

Pendelwalze = PW (Tanzerwalze)

Leitmaschine

7 <3 | Mitte = 5V
/ Sollposition
Istposition
PW (iber 10V
Potentio-
meter 0-10V
Frequenzumrichter
Sollwert von Leitmaschine AIN 1 fA
Freigabe rechts DIN 1 Reglergrenze P415
in % vom Sollwert
Istposition PW AIN 2
Reglergrenze P415
Sollwert von
Sollposition PW Leitmaschine
Uber Parameter P412 f>
BU 0200 de-4920 257
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Handbuch fir Frequenzumrichter DRIVESYSTEMS

8.2.2 Parametereinstellungen Prozessregler

(Beispiel: SK 2x0E  Sollfrequenz: 50 Hz, Regelgrenzen: +/- 25%)

P105 (Maximalfrequenz) [HZz]

P400 [-01] (Fkt. Analogeingang1)
P411 (Sollfrequenz) [Hz]

P412 (Sollwert Prozessregler)
P413 (P-Regler) [%]

P414 (I-Regler) [%/ms]

P415 (Begrenzung +/-) [%]

Hinweis:

P416 (Rampenzeit Pl Sollw.) [s]
P420 [-01] (Fkt. Digitaleingang1)
P400 [-02] (Fkt. Analogeingang?2)

. > Sollfrq[Hz]+ (Sollfrq.[Hz] x P41 5[%])

100%

0
Beispiel: > 50Hz + % —62,5Hz

%

. 2" (Frequenzaddition)

: Sollfrequenz bei 10V am Analogeingang 1

Beispiel: 50 Hz

: Mittelstellung PW / Werkseinstellung 5V (ggf. anpassen)
: Werkseinstellung 10% (ggf. anpassen)

: empfohlen 100%/s

: Reglerbegrenzung (siehe oben)

Der Parameter P415 wird als Reglerbegrenzung nach dem
PI-Regler verwendet.

Beispiel: 25% vom Sollwert

: Werkseinstellung 2s (ggf. auf Regelverhalten abgleichen)
. 1% Freigabe rechts

. ,,6° Pl Prozessregler Istwert
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8.3 Elektromagnetische Vertraglichkeit EMV

Wenn das Gerat entsprechend den Empfehlungen dieses Handbuches installiert wird, erfillt es alle
Anforderungen der EMV-Richtlinie, entsprechend der EMV-Produkt-Norm EN 61800-3.

8.3.1 Allgemeine Bestimmungen

Alle elektrischen Einrichtungen, die eine in sich abgeschlossene, eigene Funktion haben und die als
fur den Endanwender bestimmte Einzelgerate auf den Markt gebracht werden, missen ab Juli 2007
der Richtlinie 2004/108/EG genugen (vormals Direktive EEC/89/336). Es gibt fur den Hersteller drei
verschiedene Wege, Ubereinstimmung mit dieser Direktive aufzuzeigen:

1. EU-Konformitétserkldrung

Hierbei handelt es sich um eine Erklarung des Herstellers, dass die Anforderungen der fir die
elektrische Umgebung des Geréts gultigen europaischen Normen erfillt sind. Nur solche Normen,
die in dem offiziellen Amtsblatt der Europaischen Gemeinschaft veroffentlicht worden sind, dirfen
in der Herstellererklarung zitiert werden.

2. Technische Dokumentation

Es kann eine Technische Dokumentation erstellt werden, die das EMV-Verhalten des Gerétes
beschreibt. Diese Akte muss durch ein von der zustandigen europdischen Regierungsstelle
ernannte ‘Zustandige Stelle’ zugelassen werden. Hierdurch ist es mdglich, Normen zu verwenden,
die sich noch in der Vorbereitung befinden.

3. EU-Typenpriifzertifikat

Diese Methode gilt nur fir Funksendegeréate.

Die Gerate haben nur dann eine eigene Funktion, wenn sie mit anderen Geraten (z.B. mit einem
Motor) verbunden sind. Die Grundeinheiten kdénnen also nicht das CE-Zeichen tragen, das die
Ubereinstimmung mit der EMV-Direktive bestatigen wirde. Im Folgenden werden deshalb genauere
Einzelheiten Uber das EMV-Verhalten dieser Erzeugnisse angegeben, wobei vorausgesetzt ist, dass
diese entsprechend den in dieser Dokumentation aufgeflihrten Richtlinien und Hinweisen installiert
wurden.

Der Hersteller kann selbst bescheinigen, dass seine Gerate bezuglich ihres EMV-Verhaltens in
Leistungsantrieben den Anforderungen der EMV-Direktive in der betreffenden Umgebung genlgen.
Die relevanten Grenzwerte entsprechen den Grundnormen EN 61000-6-2 und EN 61000-6-4 fur
Storfestigkeit und Stéraussendung.

BU 0200 de-4920 259



Co

NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Handbuch fir Frequenzumrichter DRIVESYSTEMS

8.3.2 Beurteilung der EMV
Fir die Beurteilung der elektromagnetischen Vertraglichkeit sind 2 Normen zu beachten.
1. EN 55011 (Umgebungsnorm)

In dieser Norm werden die Grenzwerte in Abhangigkeit von der zugrunde gelegten Umgebung, in
der das Produkt betrieben wird, definiert. Es wird in 2 Umgebungen unterschieden, wobei die
1. Umgebung den nichtindustriellen Wohn- und Geschiftsbereich ohne eigene Hoch- oder
Mittelspannungs-Verteil-Transformatoren beschreibt. Die 2. Umgebung hingegen definiert
Industriegebiete, die nicht an das 6ffentliche Niederspannungsnetz angeschlossen sind, sondern
Uber eigene Hoch- oder Mittelspannungs-Verteil-Transformatoren verfigen. Die Unterteilung der
Grenzwerte erfolgt dabei in die Klassen A1, A2 und B.

2. EN 61800-3 (Produktnorm)

In dieser Norm werden die Grenzwerte in Abhangigkeit vom Einsatzbereich des Produktes
definiert. Die Unterteilung der Grenzwerte erfolgt dabei in die Kategorien C1, C2, C3 und C4,
wobei die Klasse C4 grundsatzlich nur fir Antriebssysteme héherer Spannung (= 1000 V AC), oder
héheren Strom (= 400 A) gilt. Die Klasse C4 kann fur das einzelne Gerat jedoch auch dann gelten,
wenn es in komplexen Systemen eingebunden ist.

Fir beide Normen gelten die gleichen Grenzwerte. Die Normen unterscheiden sich jedoch durch eine
in der Produktnorm erweiterten Anwendung. Welche der beiden Normen zugrunde gelegt werden,
entscheidet der Betreiber, wobei im Falle einer Stdrungsbeseitigung typischer Weise die
Umgebungsnorm zugrunde gelegt wird.

Der wesentliche Zusammenhang zwischen beiden Normen wird wie folgt verdeutlicht:

Kategorie nach EN 61800-3 C1 Cc2 C3

Grenzwerklasse nach EN 55011 B A1 A2

Betrieb zuldssig in

1. Umgebung (Wohnumgebung) X X" -

2. Umgebung (industrielle Umgebung) X X" X"

Nach EN 61800-3 erforderlicher Hinweis - 2) 3)

Vertriebsweg Allgemein erhaltlich | Eingeschrankt erhaltlich

EMV - Sachverstand Keine Installation und Inbetriebnahme durch

Anforderungen EMV — fachkundige Person

1)  Verwendung des Gerates weder als Steckergerat noch in beweglichen Einrichtungen

2) ,In einer Wohnumgebung kann das Antriebssystem hochfrequente Stérungen verursachen, die Entstérmafnahmen erforderlich machen
kénnen.”

3) ,Das Antriebssystem ist nicht fiir den Einsatz in einem &ffentlichen Niederspannungsnetz vorgesehen, das Wohngebiete speist.”

Tabelle 15: EMV — Gegeniiberstellung EN 61800-3 und EN 55011
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8.3.3 EMV des Gerates

ACHTUNG

EMV-Stérung der Umgebung

Dieses Gerat verursacht hochfrequente Stérungen, die in Wohnumgebung zusétzliche
Entstdrmafinahmen erforderlich machen kénnen (EJ Abschnitt 8.3.2 "Beurteilung der EMV").

» Geschirmte Motorkabel verwenden, um den angegebenen Funkentstérgrad einzuhalten.

Das Gerat ist ausschlieBlich fur gewerbliche Anwendungen vorgesehen. Es unterliegt deshalb nicht
den Anforderungen der Norm EN 61000-3-2 zur Aussendung von Oberwellen.

Die Grenzwertklassen werden nur erreicht, wenn

» die Verdrahtung EMV-gerecht erfolgt

» die Lange geschirmter Motorkabel nicht die zulassigen Grenzen Uberschreitet
+ die Standard-Pulsfrequenz (P504) verwendet wird

Die Schirmung des Motorkabels ist bei Wandmontage beidseitig im Motorklemmkasten und dem
Umrichtergehduse aufzulegen.

Geratetyp Jumperposition Leitungsgebundene Emission
max. Motorkabel, geschirmt (Kapitel 2.4.2.1) 150 kHz — 30 MHz

Klasse C2 Klasse C1

Gerat motormontiert Jumper gesetzt (CY=0N) + -

Gerat wandmontiert Jumper gesetzt (CY=0N) 5m -
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EMV Ubersicht der Normen, die laut EN 61800-3,
als Priif- und Mess-Verfahren Anwendung finden:

Stéraussendung
. — C2
Lellt.ungsgebundene Emission EN 55011
(Stérspannung) _
. . CZ
Abgestrahlte Emission EN 55011

(Storfeldstarke)

Stérfestigkeit EN 61000-6-1, EN 61000-6-2

ESD, Entladung statischer Elektrizitdt |EN 61000-4-2 6 kV (CD), 8 kV (AD)
EMF, hochfrequente 10 V/m; 80 — 1000 MHz
elektromagnetische Felder EN 61000-4-3 3 V/m; 1400 — 2700 MHz
Burst auf Steuerleitungen EN 61000-4-4 1kV

Burst auf Netz- und Motorleitungen EN 61000-4-4 2kV

Surge (Phase-Phase / -Erde) EN 61000-4-5 1kV/2kV
Leitungsgefihrte StérgroRe durch EN 61000-4-6 10V, 0.15 — 80 MHz
hochfrequente Felder

Spannungsschwankungen und - EN 61000-2-1 +10 %, -15 %; 90 %
Einbriche

Spannungsunsymmetrien und EN 61000-2-4 3 %: 2 %

Frequenzanderungen

Tabelle 16: Ubersicht gemiB Produktnorm EN 61800-3

AT
200-240 V

380480 V !
50-60Hz |

Abbildung 33: Verdrahtungsempfehlung

1 FU

2 Bremswiderstand
(Option)

3 EMV-
Verschraubung

4 Funktionserde

PE Schutzerde
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8.3.4 EU-Konformitatserklarung

NOR®
GETRIEBEBAU NORD

Member of the NORD DRIVESYSTEMS Group DRIVESYSTEMS

Getriebebau NORD GmbH & Co. KG

Getriebebau-Nord-Str. 1. 22941 Bargteheide, Germany . Tel. +49(0)4532 289 - 0 . Fax +49(0)4532 289 - 2253 . info@nord.com €310700_2219

EU-Konformitdtserkldarung

Im Sinne der EU-Richtlinien 2014/35/EU Anhang IV, 2014/30/EU Anhang li und 2011/65/EU Anhang V|

Hiermit erkldrt Getriebebau NORD GmbH & Co. KG als Hersteller in alleiniger Verantwortung, Seite 1von 1
dass die Frequenzumrichter der Produktreihe

*  SK 200E-xxx-123-B-.. , SK 200E-xxx-323-.-.. , SK 200E-xxx-340-.-..
(xxx= 250, 370, 550, 750, 111, 151, 221, 301, 401, 551, 751, 112, 152, 182, 222)
auch in den Funktionsvarianten:
SK 205E-..., SK 210E-..., SK 215E-..., SK 220E-..., SK 225E-..., SK 230E-..., SK 235E-...
und die weiteren Optionen/Zubehdrteile:
SK CUA4-..., SKTU4-..., SK TI4-... , SK TIE4-... , SK BRI4-... , SK BREA4-...,
SK PAR-3., SK CSX-3. , SK SSX-3A, SK POT1-., SK EPG-3H, SK TIE5-BT-STICK

den folgenden Bestimmungen entsprechen:

Niederspannung-Richtlinie 2014/35/EU  ABI. L 96 vom 29.3.2014, S. 357-374
EMV-Richtlinie 2014/30/EU  ABI. L 96 vom 29.3.2014, S. 79-106
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU  ABI. L 174 vom 1.7.2011, S, 88-110
Delegierte Richtlinie(EU) 2015/863 ABI. L 137 vom 4.6.2015, S. 10-12

Angewandte Normen:

EN 61800-5-1:2007+A1:2017 EN 61800-3:2004+A1:2012+AC:2014  EN 61800-9-1:2017
EN 60529:1991+A1:2000+A2:2013+AC:2016 EN 50581:2012 EN 61800-9-2:2017

Zur Einhaltung der EMV-Vorschriften sind die Angaben in der Bedienungsanleitung zu beachten.
Dazu geh6ren EMV-gerechter Aufbau und Verdrahtung, Applikationsabhangigkeiten und eventuell
notwendige original Zubehorteile.

Die erste Kennzeichnung erfolgte in 2009.
Bargteheide, 28.05.2019

OL{MVC’ Al Z V@/L—J

U. Kiichenmeister i.V. F. Wiedemann
Geschaéftsleitung Bereichsleiter Frequenzumrichter
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8.4 Reduzierte Ausgangsleistung

Die Frequenzumrichter sind fir bestimmte Uberlastsituationen ausgelegt. Der 1,5 fache Uberstrom
kann z.B. fur 60s genutzt werden. Fir ca. 3,5s ist der 2 fache Uberstrom méglich. Eine
Reduzierungen der Uberlastfahigkeit, bzw. deren Zeitdauer ist fir folgende Umsténde zu
berucksichtigen:

» Ausgangsfrequenzen < 4,5 Hz und Gleichspannungen (stehender Zeiger)
» Pulsfrequenzen groRRer der Nennpulsfrequenz (P504)

» Erhéhte Netzspannungen > 400 V

* Erhohte Kihlkérpertemperatur

Anhand der nachfolgenden Kennlinien kann die jeweilige Strom-/ Leistungsbegrenzung abgelesen
werden.

8.4.1 Erhohte Warmeverluste aufgrund der Pulsfrequenz

Diese Abbildung zeigt wie der Ausgangsstrom, in Abh&ngigkeit der Pulsfrequenz fur 230 V und 400 V
Geraten, reduziert werden musste, um zu hohe Warmeverluste im Frequenzumrichter zu vermeiden.

Bei 400 V Geraten setzt die Reduzierung ab einer Pulsfrequenz von 6 kHz ein. Bei 230 V Geraten ab
einer Pulsfrequenz von 8 kHz.

Im Diagramm dargestellt ist die mogliche Strombelastbarkeit bei Dauerbetrieb.

VI

1.1~ —

k 400V<fpu1s>
————— 0.8
k 230V<fpuls>

0.7

0.6 [~

0.5 ]

0.4

Pulsfrequenz [kHZz]

Abbildung 34: Warmeverluste aufgrund der Pulsfrequenz
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8.4.2 Reduzierter Uberstrom aufgrund der Zeit

In Abhangigkeit der Zeitdauer einer Uberlast, verandert sich die maogliche Uberlastfahigkeit. In diesen
Tabellen sind einige Werte herausgestellt. Wird einer dieser Grenzwerte erreicht, muss der
Frequenzumrichter ausreichend Zeit (bei geringer Auslastung oder ohne Last) haben sich wieder zu
regenerieren.

Wird in kurzen Zeitabstanden immer wieder im Uberlastbereich gearbeitet, reduzieren sich die

angegebenen Grenzwerte in den Tabellen.

230V Gerite: Reduzierte Uberlastfahigkeit (ca.) aufgrund der Pulsfrequenz (P504) und Zeit
Zeit [s]
Pulsfrequenz [kHz]
> 600 60 30 20 10 3.5
3..8 110% 150% 170% 180% 180% 200%
10 103% 140% 155% 165% 165% 180%
12 96% 130% 145% 155% 155% 160%
14 90% 120% 135% 145% 145% 150%
16 82% 110% 125% 135% 135% 140%
400V Gerite: Reduzierte Uberlastfahigkeit (ca.) aufgrund der Pulsfrequenz (P504) und Zeit
Zeit [s]
Pulsfrequenz [kHz]
> 600 60 30 20 10 3.5
3..6 110% 150% 170% 180% 180% 200%
8 100% 135% 150% 160% 160% 165%
10 90% 120% 135% 145% 145% 150%
12 78% 105% 120% 125% 125% 130%
14 67% 92% 104% 110% 110% 115%
16 57% 77% 87% 92% 92% 100%

Tabelle 17: Uberstrom in Abhéngigkeit von der Zeit
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8.4.3 Reduzierter Uberstrom aufgrund der Ausgangsfrequenz

Zum Schutz des Leistungsteils bei kleinen Ausgangsfrequenzen (< 4,5 Hz) ist eine Uberwachung
vorhanden, mit der die Temperatur der IGBTs (insulated-gate bipolar transistor) durch hohen Strom,
ermittelt wird. Damit kein Strom oberhalb der im Diagramm eingezeichneten Grenze angenommen
werden kann, wird eine Pulsabschaltung (P537) mit variabler Grenze eingefihrt. Im Stillstand bei
6 kHz Pulsfrequenz kann daher kein Strom oberhalb vom 1,1-fachen Nennstrom angenommen

werden.
W““;‘;ZL‘;E;?‘;‘;‘:‘;?;“‘\\Q
\\\/\\\ RRKKK&R‘\?RRE&RR‘\TKKK& \

I/IN 25

2 \
15 \\ —

0.5 1

I I I I I I I I I
12 14 16 18 20

o
]
~
=
[
S

Ausgangsfrequenz [HZ]

Die sich fur die verschiedenen Pulsfrequenzen ergebenen oberen Grenzwerte flr die Pulsabschaltung
sind den nachfolgenden Tabellen zu entnehmen. Der im Parameter P537 einstellbare Wert (10 ... 201)
wird je nach Pulsfrequenz auf den in den Tabellen angegebenen Wert begrenzt. Werte unterhalb der
Grenze kdnnen beliebig eingestellt werden.

230 V-Gerite: Reduzierte Uberlastfahigkeit (ca.) aufgrund der Pulsfrequenz (P504) und Ausgangsfrequenz

Ausgangsfrequenz [Hz]
Pulsfrequenz [kHz]
4,5 3,0 2,0 1,5 1,0 0,5
3..8 200 % 170 % 150 % 140 % 130 % 120 % 110 %
10 180 % 153 % 135 % 126 % 117 % 108 % 100 %
12 160 % 136 % 120 % 112 % 104 % 96 % 95 %
14 150 % 127 % 112 % 105 % 97 % 90 % 90 %
16 140 % 119 % 105 % 98 % 91 % 84 % 85 %

400 V-Gerite: Reduzierte Uberlastfahigkeit (ca.) aufgrund der Pulsfrequenz (P504) und Ausgangsfrequenz

Ausgangsfrequenz [Hz]
Pulsfrequenz [kHz]
4,5 3,0 2,0 1,5 1,0 0,5
3..6 200 % 170 % 150 % 140 % 130 % 120 % 110 %
8 165 % 140 % 123 % 115 % 107 % 99 % 90 %
10 150 % 127 % 112 % 105 % 97 % 90 % 82 %
12 130 % 110 % 97 % 91 % 84 % 78 % 71 %
14 115 % 97 % 86 % 80 % 74 % 69 % 63 %
16 100 % 85 % 75 % 70 % 65 % 60 % 55 %

Tabelle 18: Uberstrom in Abhingigkeit von Puls- und Ausgangsfrequenz
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8.4.4 Reduzierter Ausgangsstrom aufgrund der Netzspannung

Die Gerate sind thermisch bezlglich der Ausgangsnennstréme ausgelegt. Bei kleineren
Netzspannungen koénnen dementsprechend keine grolReren Strome entnommen werden, um die
abgegebene Leistung konstant zu halten. Bei Netzspannungen oberhalb von 400 V erfolgt eine
Reduktion der zuldssigen Ausgangsdauerstrome umgekehrt proportional zur Netzspannung, um die
erhoéhten Schaltverluste zu kompensieren.

/1IN 19

1.1

1

______________________________________________________________________

0.9

0.8

0.7

0.6

0.5

0.4 | | | | | | | |

340 360 380 400 420 440 460 480 500
Netzspannung [V]

Abbildung 35: Ausgangsstrom aufgrund der Netzspannung

8.4.5 Reduzierter Ausgangsstrom aufgrund der Kiihlkérpertemperatur

Die Kuhlkoérpertemperatur wird mit in die Ausgangsstromreduzierung eingerechnet, so dass bei
niedrigen Kuhlkorpertemperaturen speziell fir hohere Taktfrequenzen eine hdhere Belastbarkeit
zugelassen werden kann. Bei hohen Kuhlkdrpertemperaturen wird die Reduzierung entsprechend
vergrofRert. Die Umgebungstemperatur und die Liftungsbedingungen fir das Gerdt kdnnen so
optimaler ausgenutzt werden.
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8.4.6 Reduzierter Ausgangsstrom aufgrund der Drehzahl

Die Gerate der BaugrdofRen 1 — 3 sind so ausgelegt, dass die entstehende Abwarme nur dann in
ausreichender Menge Uiber das Gehause abgegeben werden kann, wenn der Frequenzumrichter bei
Motormontage zusatzlich durch einen Luftstrom gekihlt wird. Wird dieser Luftstrom durch einen
selbstbellifteten Motor (auf der Motorwelle montiertes Lifterrad) erzeugt, dann ist die Starke des
Luftstroms abhangig von der Motordrehzahl. Das bedeutet, dass bei abnehmender Motordrehzahl
auch der Luftstrom abnimmt. Abhangig vom Frequenzumrichter und der anliegenden Drehzahl sind
dadurch bedingt entsprechende Einschrankungen in der méglichen Ausgangsleistung (S1- Betrieb) zu
bertcksichtigen.

Diese Einschrankung kann anhand des nachfolgenden Graphen ermittelt werden. Es ist jedoch zu
berlicksichtigen, dass das ermittelte Ergebnis nur einer groben Abschatzung dienen kann, da
verschiedene Einflussfaktoren — wie z.B. spezifische Frequenzumrichter / Motorkombination nicht mit
berlcksichtigt werden kdnnen. Weiterfuhrende Informationen sind dem Katalog G4014 zu entnehmen.
Der Faktor ,k“ des nachfolgenden Grafen ist mit den Nenndaten des betreffenden Frequenzumrichters
zu multiplizieren und ergibt so den mdglichen Dauerstrom bzw. die mégliche Dauerleistung im S1
Betrieb.

Beispiel:

SK 200E-401-340A, Inemn = 8,9 A, f_out: 20 Hz - k=0,7

| =lhennxk >1=89Ax0,7=6,2Aim S1-Betrieb

09 -

08 -

07 4

08 1

05 T

04

03 4 } | ! / I ] | ! | |
W] 5 10 15 20 23 30 315 a0 45 30§ out/Hz

1= Alle Gerat Baugrofie 1 bis 3 aul3er die Gerate aus (2 )

2= SK 2xxE-111-323-A, SK 2xxE-221-323-A, SK 2xxE-401-323-A,
SK 2xxE-221-340-A, SK 2xxE-401-340-A, SK 2xxE-751-340-A

Abbildung 36: Deratingfaktor ,,k“ fir Motormontage (selbstbeliiftet)
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8.5 Betrieb am Fl- Schutzschalter

Beim SK 2xxE Frequenzumrichter (aulRer 115V - Geréate) sind bei aktivem Netzfilter Ableitstrome von
z. T.>40 mA zu erwarten. Nach Mdglichkeit ist also auf einen FI- Personen- Schutzschalter zu
verzichten.

Muss der Frequenzumrichter an einem FI- Personen- Schutzschalter betrieben werden, kdnnen die
Ableitstrome gegen PE mittels Jumper auf 10 — 20 mA reduziert werden. Durch die MaRRnahme
,Betrieb am IT-Netz* verliert der FU jedoch seinen angegebenen Funkentstdrgrad.

Es sind ausschlie3lich allstromsensitive FI-Schutzschalter (Typ B bzw. B+) zu verwenden.
(siehe Kapitel 2.4.2.1 "Netzanschluss (L1, L2(/N), L3, PE)")
() Siehe auch Dokument T1 800 _000000003)
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8.6 Systembus

Das Gerat und viele der zugehoérigen Komponenten kommunizieren untereinander (ber den
Systembus. Bei diesem Bussystem handelt es sich um einen CAN - Bus mit CANopen Protokoll. An
den Systembus kdnnen bis zu vier Frequenzumrichter mit ihren Komponenten (Feldbusbaugruppe,
Absolutwertgeber, 1/O-Baugruppen, usw.) angeschlossen werden. Die Einbindung der Komponenten
in den Systembus erfordert keine BUS - spezifischen Kenntnisse vom Anwender.

Zu beachten sind lediglich der ordnungsgeméafe physikalische Aufbau des Bussystems und ggf. die
richtige Adressierung der Teilnehmer.

Nr. | Typ Klemme | Bedeutung

1 Netzanschluss 77 Systembus+ (CAN_H)

2 Systembusleitung (CAN_H, CAN_L, GND) 78 Systembus- (CAN_L)

3 Frequenzumrichter 40 GND (Bezugspotential)

4 Optionen Klemmennummern kénnen abweichen (abhangig vom
+ Busbaugruppen Gerat)
* 1O Erweiterungen
» CANopen Drehgeber

(il Information Kommunikationsstérungen

Um die Gefahr von Kommunikationsstérungen zu minimieren sind die GND — Potentiale (Klemme 40) aller tber
den Systembus verknipften GND miteinander zu verbinden. Daruber hinaus ist der Schirm des Buskabels
beidseitig auf PE — zu legen.

(il Information Kommunikation auf dem Systembus

Eine Kommunikation auf dem Systembus lauft erst, wenn ein Erweiterungsmodul an diesen angeschlossen ist
oder wenn in einem Master / Slave — System der Master auf P503=3 und Slave auf P503=2 parametriert sind.
Dies ist insbesondere von Bedeutung, wenn mehrere tber den Systembus angeschlossenen Frequenzumrichter
parallel Gber die Parametriersoftware NORDCON ausgelesen werden sollen.
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Physikalischer Aufbau

Standard CAN

Kabel, Spezifikation 2x2, Twisted Pair, geschirmt, Litzenadern, Leitungsquerschnitt 20,25 mm?
(AWG23), Wellenwiderstand ca. 120 Q

Buslinge max. 20 m Gesamtausdehnung,
max. 20 m zwischen 2 Teilnehmern,

Struktur vorzugsweise Linienstruktur

Stichleitungen maglich (max. 6 m)

Abschlusswiderstinde | 120 Q, 250 mW an beiden Enden eines Systembusses
(bei FU bzw. SK xU4-... uber DIP-Schalter)

Baudrate 250 kBaud - voreingestellt

Der Anschluss der Signale CAN_H und CAN_L ist Uber ein —

verdrilltes Aderpaar vorzunehmen. Die Verbindung der GND- “\
Potentiale erfolgt Uber das zweite Aderpaar. _

Adressierung

Sind mehrere Frequenzumrichter am Systembus angeschlossen, dann missen diesen Geraten
eindeutige Adressen zugeordnet werden. Dies geschieht vorzugsweise iber den DIP Schalter S1 am
Gerét (siehe Kapitel 4.3.2.2 "DIP-Schalter (S1)").

Bei den Feldbusbaugruppen ist keine Adresszuordnung erforderlich, die Baugruppe erkennt alle
Frequenzumrichter automatisch. Der Zugriff auf die einzelnen Umrichter erfolgt tGber den Feldbus-
Master (SPS). Wie dies im Einzelnen geschieht, ist detailliert in den jeweiligen Busanleitungen bzw.
Datenblattern zu den einzelnen Baugruppen erlautert.

I/O- Erweiterungen missen dem jeweiligen Frequenzumrichter zugeordnet werden. Dies geschieht
Uber einen DIP Schalter auf der 1/O- Baugruppe. Ein Sonderfall bei den I/O-Erweiterungen ist der
,Broadcast‘ Mode. In diesem Mode werden allen Umrichtern zeitgleich die Daten der I/O-Extension
(Analogwerte, Eingange, usw.) zugeschickt. Uber die Parametrierung in jedem einzelnen
Frequenzumrichter wird dann entschieden, welche der empfangenen Werte benutzt werden. Naheres
zu den Einstellungen ist den Datenblattern der betreffenden Baugruppen zu entnehmen.

[i] Information Adressierung

Es ist darauf zu achten, dass jede Adresse nur einmal vergeben wird. Eine Doppelvergabe von Adressen kann in
einem CAN - basierenden Netzwerk zu Fehlinterpretationen der Daten und somit zu undefinierten Aktivitaten im
System flhren.

Einbindung von Fremdgeraten

Die Einbindung weiterer Gerate in dieses Bussystem ist grundsatzlich mdglich. Diese missen das
CANopen Protokoll und die Baudrate 250 kBaud unterstitzen. Fir zusatzliche CANopen Master ist
der Adressbereich (Node ID) 1 bis 4 reserviert. Allen anderen Teilnehmer sind Adressen zwischen 50
und 79 zuzuweisen.
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Beispiel Adressierung Frequenzumrichter
Frequenzumrichter | Adressierung tiber DIP-Schalter S1 Resultierende Node ID Node ID AG
DIP 2 DIP 1 Frequenzumrichter

FU1 OFF OFF 32 33

FU2 OFF ON 34 35

FU3 ON OFF 36 37

FU4 ON ON 38 39

(il Information

CANopen Absolutwertgeber

Bei Anwendungen mit CANopen Absolutwertgebern, missen die Geber dem entsprechenden FU lber die Node
ID zugeordnet werden. Befinden sich z.B. ein Geber und vier Frequenzumrichter im Systembus und der Geber
soll mit FU3 zusammenarbeiten, so ist am Geber die Node ID 37 einzustellen, siehe Tabelle oben Node ID AG.
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8.7 Energieeffizienz

A WARNUNG

Unerwartete Bewegung durch Uberlast

Durch eine Uberlastung des Antriebes besteht das Risiko, dass der Motor kippt* (plétzlich
auftretender Verlust des Drehmomentes). Eine Uberlastung kann beispielsweise durch
Unterdimensionierung des Antriebes oder durch das Auftreten einer pldtzlichen Lastspitze verursacht
werden. Plétzliche Lastspitzen kénnen mechanischen Ursprungs sein (z. B. Verklemmungen), aber
auch durch extrem steile Beschleunigungsrampen (P102, P103, P426) verursacht werden.

Das ,Kippen“ eines Motors kann, abhangig von der Art der Anwendung, zu unerwarteten
Bewegungen (z. B. Absturz von Lasten bei Hubwerken) fuhren.

Zur Vermeidung des Risikos ist folgendes zu beachten:

» Fur Hubwerksanwendungen oder Anwendungen mit haufigen sowie starken Lastwechseln den
Parameter P219 zwingend in Werkseinstellung (100 %) belassen.

+ Antrieb nicht unterdimensionieren, ausreichende Uberlastreserven vorsehen.

» Ggf. Absturzsicherung (z. B. bei Hubwerken) oder vergleichbare Schutzmaflinahmen vorsehen.

NORD Frequenzumrichter zeichnen sich durch einen niedrigen Eigenbedarf an Energie und damit
einem hohen Wirkungsgrad aus. Darlber hinaus bietet der Frequenzumrichter fir bestimmte
Anwendungen (insbesondere Anwendungen im Teillastbetrieb) mit Hilfe der ,Automatischen
Magnetisierungsanpassung® (Parameter (P219)) eine Mdglichkeit, die Energieeffizienz des gesamten
Antriebes zu verbessern.

Je nach erforderlichem Drehmoment wird der Magnetisierungsstrom (resp. das Motormoment) durch
den Frequenzumrichter soweit verringert, wie es fir den momentanen Antriebsbedarf erforderlich ist.
Die damit einher gehende z. T. erhebliche Senkung des Strombedarfes tréagt so, wie auch die
Optimierung des cos @ auf den Nennwert des Motors auch im Teillastbetrieb zu energetisch und
netztechnisch optimalen Verhaltnissen bei.

Eine von der Werkseinstellung abweichende Parametrierung (Werkseinstellung = 100%) ist hierbei
aber nur fir Anwendungen zulassig, die keine schnell veranderlichen Drehmomentbedarfe haben.
(Details siehe Parameter (P219).)

T T “

u Is U
Is
Is
Isa Isa U
Isa
. | - . |- " »
» L » > » »
Isb Isb Isb
keine Magnetisierungsanpassung mit Magnetisierungsanpassung
Motor unter Vollast Motor unter Teillast

Is= Motorstromvektor (Strangstrom)
Isp = Magnetisierungsstromvektor (Magnetisierungsstrom)
Isq = Laststromvektor (Laststrom)

Abbildung 37: Energieeffizienz aufgrund automatischer Magnetisierungsanpassung
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8.8 Motordaten — Kennlinien

Im Folgenden sind die mdglichen Kennlinien, erlautert, mit denen die Motoren betrieben werden
kénnen. Fur den Betrieb mit der 50 Hz bzw. 87 Hz Kennlinie sind die Typenschilddaten des Motors
relevant (EJ Abschnitt 4.1 "Werkseinstellungen"). Fir den Betrieb mit einer 100 Hz Kennlinie ist die
Verwendung speziell gerechneter Motordaten erforderlich (Ed Abschnitt 8.8.3 "100 Hz Kennlinie (nur
400 V Gerate)").

8.8.1 50 Hz Kennlinie
(= Verstellbereich 1:10)

Far den'50 Hz - I'Betrieb kann der eingesetztg MMy Kenniinle 50 Hz {4-poliger Motor

Motor bis zu seinem Bemessungspunkt bei - == PPy

50 Hz mit Nenn- Drehmoment betrieben 12

werden. Ein Betrieb groRer 50 Hz st 1

moglich, jedoch reduziert sich das RS M

abgebende Drehmoment in nicht linearer o8 // \\ 31

Form (siehe Diagramm). Oberhalb des | °¢ L7 N =
Bemessungspunktes kommt der Motor in 0,4 S ! ™ S

seinen Feldschwachbereich, da bei einer 02 al N
Frequenzerhéhung Uber 50 Hz hinaus die . ,/

Spannung nicht Uber den Wert der 0 10 20 30 40 5 60 70 8 90 100 F;i?”enz
Netzspannung erhdht werden kann. 0 1445 2890 [Dlr/enr;izr?]hl

Abbildung 38: Kennlinie 50 Hz
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115V /230 V - Frequenzumrichter

Bei 115 V — Geraten erfolgt im Gerat eine Spannungsverdopplung der Eingangsspannung, sodass die
erforderliche maximale Ausgangsspannung von 230 V am Gerat erreicht wird.

Die nachfolgenden Daten beziehen sich auf eine 230/400 V- Wicklung des Motors. Sie gelten fir IE1
und IE2 Motoren. Zu beachten ist, dass diese Angaben geringfligig abweichen kénnen, da die
Motoren bestimmten Fertigungstoleranzen unterliegen. Es wird empfohlen, den Widerstand des
angeschlossenen Motors vom Frequenzumrichter einmessen zu lassen (P208 / P220).

Motor Frequenz- Mn ** | Parametrierdaten des Frequenzumrichters

(IE1) umrichter [Nm] = - N Un P

SK ... SK 2xxE-... [Hz] [min-1] Al V] (kW] coSs ¢ Y/A Rst [Q]
71S/4 250-x23-A* 1,73 50 1365 1,3 230 0,25 0,79 A 39,9
71L/4 370-x23-A* 2,56 50 1380 1,89 230 0,37 0,71 A 22,85
80S/4 550-x23-A* 3,82 50 1385 2,62 230 0,55 0,75 A 15,79
80L/4 750-x23-A* 5,21 50 1395 3,52 230 0,75 0,75 A 10,49
90S/4 111-x23-A 7,53 50 1410 4,78 230 1,1 0,76 A 6,41
90L/4 151-323-A 10,3 50 1390 6,11 230 1,5 0,78 A 3,99
100L/4 221-323-A 14,6 50 1415 8,65 230 2,2 0,78 A 2,78
100LA/4 301-323-A 20,2 50 1415 11,76 230 3,0 0,78 A 1,71
112M/4 401-323-A 26,4 50 1430 14,2 230 4,0 0,83 A 1,11
132S/4 551-323-A 36,5 50 1450 20,0 230 55 0,8 A 0,72
132M/4 751-323-A 49,6 50 1450 26,8 230 7,5 0,79 A 0,46
132MA/4 112-323-A 60,6 50 1455 32,6 230 9,2 0,829 A 0,39

* bei Verwendung der 115 V Variante des SK 2xxE gelten die gleichen Daten.
** im Bemessungspunkt

Motor Frequenz- My ** Parametrierdaten des Frequenzumrichters

(IE2) umrichter = - N Un P

sk... [skaok. N oo ial m | o | g | 59| YA | Rall
80SH/4 550-x23-A* 3,73 50 1415 2,39 230 0,55 0,7 A 9,34
80LH/4 750-x23-A” 5,06 50 1410 3,12 230 0,75 0,75 A 6,30
90SH/4 111-x23-A 7,32 50 1430 4,26 230 1,1 0.8 A 4,96
90LH/4 151-323-A 10,1 50 1420 5,85 230 1,5 0,79 A 3,27
100LH/4 | 221-323-A 14,5 50 1445 8,25 230 2,2 0,79 A 1,73
100AH/4 | 301-323-A 20,3 50 1420 11,1 230 3,0 0,77 A 1,48
112MH/4 | 401-323-A 26,6 50 1440 14,1 230 4,0 0,83 A 1,00
132SH/4 | 551-323-A 36,6 50 1455 18,8 230 55 0,83 A 0,60
132MH/4 | 751-323-A 49,1 50 1455 26,2 230 7,5 0,8 A 0,42
160MH/4 | 112-323-A 7,7 50 1465 35,5 230 11,0 0,85 A 0,26

* bei Verwendung der 115 V Variante des SK 2xxE gelten die gleichen Daten.
** im Bemessungspunkt
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b) 400V-Frequenzumrichter

Die nachfolgenden Daten beziehen sich bis zur Leistung von 2,2 kW auf eine 230/400 V- Wicklung

des Motors. Ab 3kW sind 400/690 V- Wicklungen zugrunde gelegt.

Sie gelten fur IE1 und IE2 Motoren. Zu beachten ist, dass diese Angaben geringfligig abweichen
kénnen, da die Motoren bestimmten Fertigungstoleranzen unterliegen. Es wird empfohlen, den
Widerstand des angeschlossenen Motors vom Frequenzumrichter einmessen zu lassen (P208 /

P220).
Motor Frequenz- Parametrierdaten des Frequenzumrichters
(IE1) umrichter | MN”
SK SK 2xxE [Nm] A lj]N Iy it o COos ¢ Y/A Rst [Q]
[Hz] | [min-1] | [A] [Vl [kW]
80S/4 550-340-A 3,82 50 1385 1,51 400 0,55 0,75 Y 15,79
80L/4 750-340-A 5,21 50 1395 2,03 400 0,75 0,75 Y 10,49
90S/4 111-340-A 7,53 50 1410 2,76 400 1,1 0,76 Y 6,41
90L/4 151-340-A 10,3 50 1390 3,53 400 1,5 0,78 Y 3,99
100L/4 221-340-A 14,6 50 1415 5,0 400 2,2 0,78 Y 2,78
100LA/4 301-340-A 20,2 50 1415 6,8 400 3,0 0,78 A 5,12
112M/4 401-340-A 26,4 50 1430 8,24 400 4,0 0,83 A 3,47
132S/4 551-340-A 36,5 50 1450 11,6 400 55 0,8 A 2,14
132M/4 751-340-A 49,6 50 1450 15,5 400 7,5 0,79 A 1,42
160M/4 112-340-A 72,2 50 1455 20,9 400 11,0 0,85 A 1,08
160L/4 152-340-A 98,1 50 1460 28,2 400 15,0 0,85 A 0,66
180MX/4 182-340-A 122 50 1460 35,4 400 18,5 0,83 A 0,46
180LX/4 222-340-A 145 50 1460 42,6 400 22,0 0,82 A 0,35
* im Bemessungspunkt
Motor Frequenz- My * Parametrierdaten des Frequenzumrichters
(IE2) umrichter = ~ N Un P
sk... [skaok-. N hial m | o | g | 59| YA | Ral@l
80SH/4 550-340-A 3,82 50 1415 1,38 400 0,55 0,7 Y 9,34
80LH/4 750-340-A 5,21 50 1410 1,8 400 0,75 0,75 Y 6,30
90SH/4 111-340-A 7,53 50 1430 2,46 400 1,1 0,8 Y 4,96
90LH/4 151-340-A 10,3 50 1420 3,38 400 1,5 0,79 Y 3,27
100LH/4 221-340-A 14,6 50 1445 4,76 400 2,2 0,79 Y 1,73
100AH/4 301-340-A 20,2 50 1420 6,4 400 3,0 0,77 A 4,39
112MH/4 | 401-340-A 26,4 50 1440 8,12 400 4,0 0,83 A 2,96
132SH/4 551-340-A 36,5 50 1455 10,82 400 55 0,83 A 1,84
132MH/4 | 751-340-A 49,6 50 1455 15,08 400 7,5 0,8 A 1,29
160MH/4 112-340-A 72,2 50 1465 20,5 400 11,0 0,85 A 0,78
160LH/4 152-340-A 98,1 50 1465 27,5 400 15,0 0,87 A 0,53
180MH/4 182-340-A 122 50 1475 34,9 400 18,5 0,84 A 0,36
180LH/4 222-340-A 145 50 1475 40,8 400 22,0 0,86 A 0,31

* im Bemessungspunkt
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8.8.2 87 Hz Kennlinie (nur 400V Gerate)
(= Verstellbereich 1:17)

Die 87 Hz - Kennlinie stellt eine Erweiterung
des Drehzahlverstellbereiches mit konstantem
Nenn-Drehmoment des Motors dar. Fir die
Realisierung mussen die folgenden Punkte
erflllt werden:

Motorschaltung in Dreieck bei einer
Motorwicklung fur 230/400 V
Frequenzumrichter mit einer
Betriebsspannung 3~400 V

Ausgangsstrom des Frequenzumrichters
muss groRer als der Dreieckstrom des
eingesetzten Motors sein (Richtwert >
Frequenzumrichter- Leistung = V3 fache
Motorleistung)

1.2

1
0,8
0,6
0,4
0,2

0

1445

— M/My Kennlinie 87 Hz (4-poliger Motor)
== PPy
P! Ed
pras \\
P ~
-
-
_t
r
-
L -
- -
y
0 10 20 30 40 5 60 70 80 90 100

2890

Frequenz
[Hz]
Drehzahl
[1/min]

Abbildung 39: Kennlinie 87 Hz

Bei dieser Konfiguration hat der eingesetzte Motor einen Nennbetriebspunkt bei 230 V /50 Hz und
einen erweiterten Betriebspunkt bei 400 V / 87 Hz. Hierdurch erhdht sich die Leistung des Antriebes
um den Faktor V3. Das Nenn-Drehmoment des Motors bleibt bis zu einer Frequenz von 87 Hz
konstant. Der Betrieb der 230 V- Wicklung mit 400 V ist vollkommen unkritisch, da die Isolation fir
Prifspannungen >1000 V ausgelegt sind.

HINWEIS: Die folgenden Motordaten gelten fiir Normmotoren mit einer Wicklung 230/400 V.

Motor Frequenz- Mn * Parametrierdaten des Frequenzumrichters
(IE1) umrichter [Nm] = ™ N Un P
SK... SK 2xxE-... Hz | min-1] | [A] V] kw | €09 Y/A | Rst[Q]
71S/4 550-340-A 1,73 50 1365 1,3 230 0,25 0,79 A 39,9
71L/4 750-340-A 2,56 50 1380 1,89 230 0,37 0,71 A 22,85
80S/4 111-340-A 3,82 50 1385 2,62 230 0,55 0,75 A 15,79
80L/4 151-340-A 5,21 50 1395 3,52 230 0,75 0,75 A 10,49
90S/4 221-340-A 7,53 50 1410 4,78 230 1,1 0,76 A 6,41
o0L/4 301-340-A 10,3 50 1390 6,11 230 1,5 0,78 A 3,99
100L/4 401-340-A 14,6 50 1415 8,65 230 2,2 0,78 A 2,78
100LA/4 551-340-A 20,2 50 1415 11,76 230 3,0 0,78 A 1,71
112M/4 751-340-A 26,4 50 1430 14,2 230 4,0 0,83 A 1,11
132S/4 112-340-A 36,5 50 1450 20,0 230 55 0,8 A 0,72
132M/4 152-340-A 49,6 50 1450 26,8 230 7,5 0,79 A 0,46
132MA/4 182-340-A 60,6 50 1455 32,6 230 9,2 0,829 A 0,39
160MA/4 | 222-340-A 72,2 50 1455 37 230 11 0,85 A 0,36

* im Bemessungspunkt
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Motor Frequenz- Parametrierdaten des Frequenzumrichters

(IE2) umrichter | VN = - | ™ =

SK... SK 2xxE-... |INmI (Hz) [mi:_ﬂ : AN] M| g | S0 | YA | Raal
80SH/4 111-340-A 3,73 50 1415 2,39 230 0,55 0,7 A 9,34
80LH/4 151-340-A 5,06 50 1410 3,12 230 0,75 0,75 A 6,30
90SH/4 221-340-A 7,32 50 1430 4,26 230 1,1 0,8 A 4,96
90LH/4 301-340-A 10,1 50 1420 5,85 230 1,5 0,79 A 3,27
100LH/4 401-340-A 14,5 50 1445 8,25 230 2,2 0,79 A 1,73
100AH/4 551-340-A 20,3 50 1420 11,1 230 3,0 0,77 A 1,48
112MH/4 | 751-340-A 26,6 50 1440 14,1 230 4,0 0,83 A 1,00
132SH/4 112-340-A 36,6 50 1455 18,8 230 55 0,83 A 0,60
132MH/4 152-340-A 49,1 50 1455 26,2 230 7,5 0,8 A 0,42
160MH/4 182-340-A 71,7 50 1465 35,5 230 11,0 0,85 A 0,26
160LH/4 222-340-A 97,8 50 1465 46,0 230 15,0 0,87 A 0,17

* im Bemessungspunkt
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8.8.3 100 Hz Kennlinie (nur 400 V Gerate)

(= Verstellbereich 1:20)

Fir einen groflen Drehzahlverstellbereich bis
zu einem Verhaltnis von 1:20 kann ein
Betriebspunkt 100 Hz / 400 V gewahlt
werden. Hierfir sind spezielle Motordaten
(siehe unten) erforderlich, die von den
Ublichen 50 Hz Daten abweichen. Beachtet
werden muss dabei, dass ein konstantes
Drehmoment Uber den gesamten
Verstellbereich erzeugt wird, dieses jedoch
kleiner ist als das Nenn-Drehmoment bei
50 Hz Betrieb.

Der Vorteil neben dem grof3en
Drehzahlverstellbereich ist das bessere
Temperaturverhalten des Motors. Im Bereich
kleiner Abtriebsdrehzahl ist nicht zwingend
ein Fremdlufter notwendig.

1.2

1
0,8
0,6
0,4
0,2

0

— M/My
=== PPy

Kennlinie 100 Hz (4-poliger Motor)

20

30

40

50

1445

60

70

80

90 100

2890

Frequenz
[Hz]
Drehzahl
[1/min]

Abbildung 40: Kennlinie 100 Hz

HINWEIS: Die folgenden Motordaten gelten fiir Normmotoren mit einer Wicklung 230/ 400 V.
Dabei ist zu beachten, dass diese Angaben geringfiigig abweichen kénnen, da die Motoren
bestimmten Fertigungstoleranzen unterliegen. Es wird empfohlen, den Widerstand des
angeschlossenen Motors vom Frequenzumrichter einmessen zu lassen (P208 / P220).

Motor Frequenz- Parametrierdaten des Frequenzumrichters

(IE1) umrichter | MN” = . | w =

SK ... sk2oE-... |NM| o [mi:-1] [ AN] M | g | 50 | YA | Rai)
71L/4 550-340-A 1,81 100 2900 1,59 400 0,55 0,72 A 22,85
80S/4 750-340-A 2,46 100 2910 2,0 400 0,75 0,72 A 15,79
80L/4 111-340-A 3,61 100 2910 2,8 400 1,1 0,74 A 10,49
90S/4 151-340-A 4,90 100 2925 3,75 400 1,5 0,76 A 6,41
90L/4 221-340-A 7,19 100 2920 4,96 400 2,2 0,82 A 3,99
100L/4 301-340-A 9,78 100 2930 6,95 400 3,0 0,78 A 2,78
100LA/4 401-340-A 12,95 100 2950 7,46 400 4,0 0,76 A 1,71
112M/4 551-340-A 17,83 100 2945 11,3 400 5,5 0,82 A 1,11
132S/4 751-340-A 24,24 100 2955 16,0 400 7,5 0,82 A 0,72
132MA/4 112-340-A 35,49 100 2960 23,0 400 11,0 0,80 A 0,39

* im Bemessungspunkt
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Motor Frequenz- Parametrierdaten des Frequenzumrichters
(IE2) umrichter | MN”
SK SK 2xxE [Nm] A r.'IN I it o COos ¢ Y/A Rst [Q]
[Hz] | [min-1] | [A] V] [kW]
80SH/4 750-340-A 2,44 100 2930 1,9 400 0,75 0,7 A 9,34
80LH/4 111-340-A 3,60 100 2920 2,56 400 1,1 0,73 A 6,3
90SH/4 151-340-A 4,89 100 2930 3,563 400 1,5 0,79 A 4,96
90LH/4 221-340-A 7,18 100 2925 4,98 400 2,2 0,79 A 3,27
100LH/4 301-340-A 9,69 100 2955 6,47 400 3,0 0,78 A 1,73
100AH/4 401-340-A 13,0 100 2940 8,24 400 4,0 0,79 A 1,48
112MH/4 | 551-340-A 17,8 100 2950 11,13 400 55 0,82 A 1,0
132SH/4 751-340-A 24,2 100 2960 15,3 400 7,5 0,83 A 0,6
132MH/4 112-340-A 29,6 100 2965 19,5 400 9,2 0,79 A 0,42
160MH/4 152-340-A 48,3 100 2967 29,0 400 15,0 0,87 A 0,256
160LH/4 182-340-A 59,4 100 2975 35,7 400 18,5 0,86 A 0,168
180MH/4 | 222-340-A 70,5 100 2980 43,2 400 22 0,85 A 0,115

* im Bemessungspunkt

Motor Frequenz- My * Parametrierdaten des Frequenzumrichters

(IE3) umrichter = ™ n Un P

sk... [skaok-. N ol m | v | g | 59| YA | Ral@l
80SP/4 750-340-A 2,44 100 2935 1,77 400 0,75 0,73 A 10,4
80LP/4 111-340-A 3,58 100 2930 2,13 400 1,1 0,84 A 6,5
90SP/4 151-340-A 4,86 100 2945 3,1 400 1,5 0,79 A 4,16
90LP/4 221-340-A 717 100 2930 4,33 400 2,2 0,83 A 3,15
100LP/4 301-340-A 9,65 100 2970 5,6 400 3,0 0,85 A 1,95
100AP/4 401-340-A 12,9 100 2970 7,42 400 4,0 0,85 A 1,58
112MP/4 551-340-A 17,8 100 2950 10,3 400 55 0,85 A 0,91
132SP/4 751-340-A 241 100 2970 14,3 400 7,5 0,83 A 0,503
132MP/4 112-340-A 29,6 100 2970 18,0 400 9,2 0,82 A 0,381
160SP/4 112-340-A 35,3 100 2975 21,0 400 11,0 0,85 A 0,295
160MP/4 152-340-A 48,2 100 2970 27,5 400 15,0 0,86 A 0,262
160LP/4 182-340-A 59,4 100 2975 34,4 400 18,5 0,85 A 0,169
180MP/4 222-340-A 70,4 100 2985 40,6 400 22,0 0,85 A 0,101

* im Bemessungspunkt
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8.9 Normierung Soll-/ Istwerte

Folgende Tabelle beinhaltet Angaben zur Normierung von typischen Soll- und Istwerten. Diese
Angaben beziehen sich auf die Parameter (P400), (P418), (P543), (P546), (P740) bzw. (P741).

Bezeichnung Analogsignal Bussignal
Sollwerte | Werte- Normierung Werte- max. 100% = |-100% = Normierung Begrenzung
{Funktion} | bereich bereich Wert absolut
Sollfrequenz | 0-10V  |P104 ... P105 +100% 16384 @A000nhex |[CO00hex  #4000nex * P105
{01} | (10V=100%) | (min - max) 163844, |163844e; | fsal[HZ)/P105
P104+(P105-P104)
*Uan(V)/10V
Frequenzaddition | 0-10V  [P410 ... P411 +200% 32767 W000nex  [COOOnex  {#000hex * P105
{02} | (10V=100%) |(min - max) 163844, [16384qe, | fsal[HZ])/P411
P410+(P411-P410)
*Uan[V]I/10V
Frequenzsubtrakt. | 0-10V  [P410 ... P411 +200% 32767 W000nex  [COOOnex  {4000nex * P105
{03} | (10v=100%) | (min - max) 163844, [16384qe, | fsal[HZ/P411
P410+(P411-P410)
*Uan[V]I/10V
Minimalfrequenz | 0-10V  |50Hz* 0...200% | 32767 [4000nex / 4000nex * fmin[HZ] / P105
{04} | (10V=100%) | Uppn(V)/10V (50Hz=100%) 163844c, 50Hz
Maximalfrequenz | 0-10V  [100Hz* 0...200% | 32767 [A000nex / 4000nhex * fmax[HZ] P105
{05} | (10v=100%) | Uan(V)/10V (100Hz=100%) 16384 e, 100Hz
Istwert | 0-10V  |P105* +200% 32767 W000nex  [COOOnex  {#000hex * P105
ProzeRregler | (10V=100%) | Uan(V)/10V 163844, |163844e; | fsal[HZ)/P105
{oe}
Sollwert | 0-10V  |P105* +200% 32767 W000nex  [COOOnex  {4000nex * P105
Prozefregl. | (10V=100%) | Uan(V)/10V 163844, |163844e; | fsal[HZ)/P105
{07}
Momentstrom- | 0-10V  [P112* 0...100% | 16384 [4000nex / 4000hex * P112
grenze | (10V=100%) | Upn(V)/10V 16384 e, Drehmoment [%]
{11}, {12} P112
Stromgrenze | 0-10V  |P536* 0...100% | 16384 |4000nex / 4000hex * P536
{13}, {14} | (10V=100%) | Uan(V)/10V 16384 e, Stromgrenze [%)]
(P536 * 100)
Rampenzeit | 0-10V  |10s* 0...200% | 32767 [4000nex / 4000hex * 20s
{15} | (10V=100%) | Unn(V)/10V 16384 e, Rampenzeit[s] /
10s
Istwerte
{Funktion}
Istfrequenz | 0-10V  |P201* +100% 16384 @A000hex  [CO00hex  ¥000nex *
{01} | (10V=100%) | Unow(V)/10V 163844., |16384q, | f[HZ)/P105
Drehzahl | 0-10V  |P202* +200% 32767 W000nex  [COOOnex  {#000hex *
{02} | (10vV=100%) | Unou(V)/10V 163844., |16384qe, | n[rpm]/P202
Strom | 0-10V  |P203* +200% 32767 W000nex  [COOOnex  {#000hex *
{03} | (10V=100%) | Upou(V)/10V 163844, |163844., | I[A]/P203
Momentstrom | 0-10V  |P112* 100/ +200% 32767 W000nex  [COOOnex  {#000hex *
{04} | (10v=100%) | +((P203)>- 163844, 163844,
(P209)*)* 1,[A)/(P112)*100/
Unou(V)/10V V((P203)>-
(P209)?)
Leitwert +100% 16384 @A000nhex |[CO00hex  #4000nex *
Sollfrequenz / / 163844, |163844., [f[HZ]/P105
{19} ... {24}
Drehzahl vom +200% 32767 {4000nex  [COOOhex  #000hex * n[rpm]/
Drehgeber / / 163844e, [163844e,
{22} P201*(60/Polparz
ahl)
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8.10 Definition Soll- und Istwert- Verarbeitung (Frequenzen)

Die in den Parametern (P502) und (P543) verwendeten Frequenzen werden gemaf} nachfolgender

Tabelle auf unterschiedliche Weise verarbeitet.

|

Sollwertquelle und

ollwert-Auswahl

M

ﬁ

m 0

Regelung und

otormodell

L

lupfbestimmung)

Ausgabe nach ... ohne mit
Fkt | Name Bedeutung Rechts S
| Il 1 ILinks chlup
8 Sollfrequenz Sollfrequenz von Sollwertquelle X
1 Istfrequenz Sollfrequenz vor Motormodell X
23 | Istfreq mit Schlupf Istfrequenz am Motor X X
19 | Sollfreq Leitwert Sollfrequenz von Sollwertquelle
Leitwert X X
(befreit um Freigaberichtung)
20 | Sollfreq n R Leitwert Sollfrequenz vor Motormodell
Leitwert X X
(befreit um Freigaberichtung)
24 | Leitw Istfreq m Sch Istfrequenz am Motor
Leitwert X X X
(befreit um Freigaberichtung)
21 Istfreq o Sch Leitwert Istfrequenz ohne Schlupf X
Leitwert

Tabelle 19: Soll- und Istwertverarbeitung im Frequenzumrichter
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9 Wartungs- und Service-Hinweise

9.1 Wartungshinweise

NORD Frequenzumrichter sind bei ordnungsgemafem Betrieb wartungsfrei (siehe Kapitel 7
"Technische Daten").

Staubhaltige Umgebungsbedingungen

Wird das Gerat in staubhaltiger Luft betrieben, sind die Kihlflachen regelmafig mit Druckluft zu
reinigen.

Langzeitlagerung

Das Gerat muss in regelmafligen Abstanden flir mindestens 60 Minuten an das Versorgungsnetz
angeschlossen werden.

Geschieht dies nicht, besteht die Gefahr einer Zerstoérung des Gerates.

Fir den Fall, dass ein Gerat langer als ein Jahr gelagert wurde, ist es vor dem regularen
Netzanschluss nach folgendem Schema mit Hilfe eines Stelltrafos wieder in Betrieb zu nehmen:

Lagerungszeit von 1 Jahr ... 3 Jahren

30 min mit 25 % Netzspannung,
30 min mit 50 % Netzspannung,
30 min mit 75 % Netzspannung,
30 min mit 100 % Netzspannung

Lagerungszeit von >3 Jahren bzw. wenn die Lagerungszeit nicht bekannt ist:

120 min mit 25 % Netzspannung,
120 min mit 50 % Netzspannung,
120 min mit 75 % Netzspannung,
120 min mit 100 % Netzspannung

Wahrend des Regenerationsvorganges ist das Gerat nicht zu belasten.

Nach dem Regenerationsvorgang gilt die vorangegangen beschriebene Regelung erneut (1 x jahrlich,
mindestens 60 min ans Netz).

(il Information Steuerspannung bei SK 2x5E

Bei Geraten des Typs SK 2x5E ist die Versorgung mit einer 24 V — Steuerspannung zu gewahrleisten, um den
Regenerationsprozess zu ermdglichen.

(il Information Zubehor

Die Bestimmungen zur Langzeitlagerung treffen auf das Zubehor, wie 24 V — Netzteilmodule (SK xU4-24V-...,
SK TU4-POT-...) und den elektronische Bremsgleichrichter (SK CU4-MBR), gleichermal3en zu.
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9.2 Servicehinweise
Fir technische Rickfragen steht Ihnen unser technischer Support zur Verfiigung.

Bei Anfragen an unseren technischen Support halten Sie bitte den genauen Geratetyp
(Typenschild/Display) ggf. mit Zubehor oder Optionen, die eingesetzte Softwareversion (P707) und die
Seriennummer (Typenschild) bereit.

Im Reparaturfall ist das Gerat an folgende Anschrift einzusenden:

NORD Electronic DRIVESYSTEMS GmbH
Tjichkampstralle 37
D-26605 Aurich

Bitte entfernen Sie alle nicht originalen Teile vom Gerat.

Es wird keine Gewahr fUr eventuelle Anbauteile, wie z. B. Netzkabel, Schalter oder externe Anzeigen
Ubernommen!

Bitte sichern Sie vor der Einsendung des Gerates die Parametereinstellungen.

m Information

Bitte vermerken Sie den Grund der Einsendung des Bauteil/Gerdtes und benennen Sie einen
Ansprechpartner fur eventuelle Rickfragen an Sie.

Den Rickwarenschein erhalten Sie Uber unsere Webseite (Link) bzw. Uber unseren technischen
Support.

Wenn nicht anders vereinbart, wird das Geradt nach erfolgter Uberpriifung / Reparatur in
Werkseinstellungen zurlickgesetzt.

m Information

Um auszuschlieRen, dass die Ursache fiir einen Geratedefekt in einer Optionsbaugruppe liegt, sollten
im Fehlerfall auch die angeschlossenen Optionsbaugruppen eingeschickt werden.

Kontakte (Telefon)

Technischer Support Wahrend der UGblichen Geschaftszeiten +49 (0) 4532-289-2125
AuBerhalb der Gblichen Geschaftszeiten +49 (0) 180-500-6184
Riickfragen zur Reparatur Wahrend der Ublichen Geschaftszeiten +49 (0) 4532-289-2115

Das Handbuch und zusatzliche Informationen finden Sie im Internet unter www.nord.com.
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9 Wartungs- und Service-Hinweise

9.3 Abklrzungen

AIN Analogeingang
AS-i (AS1) AS-Interface
ASi (LED) Status LED — AS-Interface

ASM Asynchronmaschine, Asynchronmotor
AOUT Analogausgang

AUX Hilfs-(Spannung)

BW Bremswiderstand

DI (DIN) Digitaleingang

Digin

DS (LED) Status LED — Geratestatus

CFC Current Flux Control (Stromgefiihrte

feldorientierte Regelung)
DO (DOUT) Digitalausgang

DigOut

E/A Ein- / Ausgang

EEPROM Nicht flichtiger Speicher

EMK Elektromotorische Kraft
(Induktionsspannung)

EMV Elektromagnetische Vertraglichkeit

FI-(Schalter)
FU

I[e]

ISD

LED

LPS

P1...
PMSM

PLC/SPS
PELV

S
S1...
Sw

TI

VFC

Fehlerstromschutzschalter
Frequenzumrichter

In-/ Out (Eingang / Ausgang)
Feldstrom (Stromvektor- Regelung)
Leuchtdiode

Liste der projektierten Slaves (AS-1)
Potentiometer 1 ...

Permanent Magnet
Synchronmaschine / -motor

Speicherprogrammierbare Steuerung
Schutzkleinspannung

Supervisor- Parameter, PO03

DIP-Schalter 1 ...
Software-Version, P707
Technische Info / Datenblatt
(Datenblatt flir NORD Zubehor)

Voltage flux control (Spannungsgefiihrte
feldorientierte Regelung)

BU 0200 de-4920

285



Co

NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Handbuch fur Frequenzumrichter DRIVESYSTEMS
Stichwortverzeichnis
3 EU-Konformitatserklarung............c.ccccece.. 84
B-WIFE-CONMION ......vvorrcevrerrsccvressssiecne 181 ATEX
A ATEX Zone 22, Kat. 3D.......cccovvevveeevienee 85
) ) Aufladefehler..........cocuvuvvveveviviiiriniiiiiiiinnnanns 242
Abgleich Analogeingang
0% (P402) 174 AufstellnOhe .........cccevevciiiii e, 245
(0 T NI LV
100% (P403) 175 Ausbaustufe (P744) .........cccooeiviiiiiiee. 224
(0 N I L ¥ Ly
Ableitstrom 269 Ausblendbereich 1 (P517) ....ceveviiiieeenen. 198
Abmessung’(; """"""""""""""""""""""""" 45 Ausblendbereich 2 (P519) ........cc..coovveenenn. 198
Dl
. Ausblendfrequenz 1 (P516).............ccccce. 198
Abs. Minimalfrequenz (P505)..........ccc......... 195
Absicherung 247 Ausblendfrequenz 2 (P518) ..o 198
PTG Ausgangsiberwachung (P539) ... 005
Betriebszustand (P700) 214 Auslastung Bremswid. (P737) .........cc......... 221
€08 hi (P725) oo 21 Auslastung Motor (P738) .......ooovvevereereenn. 221
Drehaah (P717')' """""""""""""""""""" 21 Ausschaltmodus (P108)..........oovvreereeeen.. 147
"""""""""""""""""""" Aulenaufstellung ......ccccccooeiiiiiiiiiinii . 87
Feldstrom (P721) ...occuveeiiiiiiiiiicen 219
Frequenz (P716) 218 Auswahl Anzeige (PO01) .....ccceeiviieeeee. 141
Momentstrom (P720) """"""""""""""""" 219 Auto.Magn.anpassung (P219)..........c......... 156
Solfr (PT18) o 218 Autom. Stérungsquitt. (P508) .................... 195
equenz (P718) .....cccccveveeeeiee e
Spannung (P722) 219 Automatische Magnetisierungsanpassung. 273
SHIUNG (P700)-o o1 Automatischer Anlauf (P428)...................... 184
UNg (P700).....ccieiiiiieeeieee e
Strom (P719) e 219 B
Warnung (P700)........ccccceerreersesreerressens 214 B.-std. letzte Stor. (P799) ..vvvvrrsrsivvnenn 226
Aktueller Basisparameter..........ccooooeiiiiiiiiiiiiee 143
Netzstrom (P760) _____________________________________ 226 Bedienoptionen ....................................... 89, 92
Analogausgang setzen (P542) .................... 206 Bedienung ..................................................... 88
Anhalteweg .................................................. 147 Beluftung ....................................................... 41
Anschluss Steuerteil ............cccccooeoveveveveeeennn.. 68 Bemessungspunkt
ANSCAMfL v 284 OSOHZ v 274,277, 279
Ansteuergrenze Prozessregler (P41 5) ........ 177 BTHZ e, 278
ANZEIGE ..ottt 88 Betriebsanzeige (P000) .............coooovieneennas 141
Array-Parameter ...........ccccocovevevevrerinnnn. 140 Betriebsanzeigen ... 141
AS-INEIFACE ..o 122 Betriebsart........ccccooeiiiiiii 247
ATEX oo 26. 30. 47. 78 Betriebsdauer...........ccccoooiiiiiiiiii, 218
ATEX Betriebsdauer (P714).....ccccooviiiiiiii. 218
ATEX Zone 22. Kat. 3D oo 79 Betriebszustand ............ccccceeeeeeeeiieenn. 227, 228
ATEX Boost Vorhalt (P215).........cccccciviieieeieiinn, 154
ATEX Optionsbaugruppen _________________________ 80 Brems-Chopper ............................................. 55
ATEX Bremsensteuerung...........ccccoeceeeennnen. 146, 149
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Bremswiderstand..................ooooeiiinnnnnnn.. 55, 247 Drehrichtung ........cccoiiiiii 205
Bremswiderstand (P556) ...........cccoecieeennnn. 21 Drehzahl.......cocoeeiiiiiiie e 221
Bremszeit (P103)......ccceveeveeeiiiieeeee e 144 Drehzahl Drehgeber (P735)..........ccccuuu... 221
Bus — Drehzahl Regler | (P311) .....cccvveeeeeeiinne 161
Sollwert (P546) .....ccooeeieeiieiieeeeeeene 208 Drehzahl Regler P (P310)......ccccveiveieenne. 161
Bus-1/0 In BitS ...cceveeeeieeeeee e 189 Drehzahlr. | Liiftzeit (P321).....cccceecveieeneee 162
Bus-1/0 OUt BitS......ccceeeiiiiiiiiiic e, 189 DS-Normmotor........c.eeevviieeeinieeeeiee e 150
Bus-Istwert 1 ... 3 (P543) ......cccoovvveveiiinns 207 dynamisch Bremsen .........cccccceeevvcciiveeneeennn. 55
Bus-Sollwerte .........cccocveeveeeiiiiiee. 208, 210 Dynamischer Boost (P211)......ccccceeveeiiinnns 153
Buszustand Uber PLC (P353).........cccceevneeee. 167 E
c EAC EX .oovevieiiieeeeeeeie 26, 30, 47, 78, 85
CAN Zertifikat......coooeeiiee 86
-Adresse (P515) ...ccccoiieiiiie e 198 EEPROM ..o 88, 209
CAN Master Zyklus (P552).......ccccccevcveeennne 209 EEPROM Kopierauftrag (P550).................. 209
CAN-Baudrate (P514) .....ccccccevvvvivviieeeeeeene 197 Eigenschaften .........cccccceeeiivciiiieie e, 13
CANopen Zustand (P748) .........ccccouveeeeeennn. 224 Ein/Ausschaltverzog. (P475) ....cccevveeevnnnns 188
CE-Zeichen.......cccccoviiiiiiie 259 Einfallzeit Bremse (P107) ......cccceevvvieeennen. 146
COPY e 114 Eingangsspannung (P728) .........cccccceeeenen. 220
CSOA e 246 Einschaltzyklen ...........ccccccooiiiiiiiiiieeeeces 245
CUL e 246 Elektrische Daten...........cccccooviiveiiicieeeene, 246
D Elektrische Daten
Datenbankversion (P742).............oooovvve.. 223 T~ 115V e 247
DC-BreMSE ... 147 Elektrische Daten
DC-Nachlaufzeit (P559)..........oovvveroreeeee... 212 1~ 230 Voo 248
DErating .....c.c.ovoveveeeceeeeeeeeeeeeeeee e 41 Elektrische Daten
DIAgNOSE-LEDS w...oooeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee 230 3~ 230V e 249
Digitalausgang Elektrische Daten
FUNKEON (P434) oovvoooeeeeeeeeeeeeee 185 3~ 400 Voot 252
HySterese (P436) ..............ccorrrrrrrresesssrn 187 Elektromechanische Bremse ....................... 67
NOMMIErUNg (P435) .....cvvvrrcrvvcrrrrrsesivernes 186 EMK-Spannung PMSM (P240).......cco.... 157
SEZEN (P5A1)...v.vvvvrrsevcrreessesvcrsressoee 206 EMV-RICATING oo oo 62, 259
Digitaleingange (P420) .........ooovvveooooeee. 179 EN 55011 .o 260
DIgItalfuNKEONEN .......vveeeeeeeeeeeeeeeeeee 179 EN 61000 ...t 262
DIP-Schalter ... 109, 111 EN 61800-3 ... 260
Display-Faktor (PO02).........oorvereeeerererenn.. 142 Energieeffizienz .........cccooooiiiiiiii 273
Drehgeber EU-Konformitatserklarung ...............cc........ 259
AnschlUSS. oo 77 ATEX it 84
Drehgeber Aufl. (P301).......cooviiiiiiieeenee 160 F
Drehgeber Ubersetz. (P326) ........c..c.c......... 163 Fahrrechner ........cccoovveeeeiiiiiiieee e 147
Drehmoment (P729) ........coooviiiieeeeiiiine, 220 Faktor 12t-Motor (P533) ........cccoveveeicieecee. 203
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Fangschal. Auflésung (P521) .......cccceeeennene. 199
Fangschal. Offset (P522)........cccccceeeveunnnneen. 199
Fangschaltung (P520) ........cccooveveeiiiiiinee. 199
FAQ

Betriebsstorungen..........cccccoiiiiineen, 243
Fehlermeldungen.........cccooeeeiiiiiiiiiennn. 227, 228
Feld (P730) ...ccciiiieiiiiieeieeeeee e 220
Feldschwéach Grenze (P320)..........cccceeneee. 162
Feldschwéchregler | (P319).......cccccveeennnnne. 162
Feldschwachregler P (P318)..........cccuue. 162
Feldstromregler | (P316).........cccceeeeevvinnnneen. 162
Feldstromregler P (P315) .....occveiiiiiieieiee, 161
Ferrtkern ... 42
Festfrequenz/-Array (P465).........cccccceveennne. 188
Filter

Analogausgang 1 (P418) .......cccccceveeeennns 178
Filter Analogeingang (P404)..........ccccoeene.e. 175
Fl-Schutzschalter...........cccccooiiiiiiiie, 269
Flussrickk.fak. CFC ol (P333)..........cc........ 165
Freigabedauer (P715) .......ccccovveeeeeiiicinnne, 218
Frequ. letzte Storung (P702) .........cccveeenene. 214
Funktion

Sollwerteingange (P400)..............cccuvveeee. 168
Funktion

Sollwerteingange (P400)........c..cccceeeennee. 169
Funktion

Bus /O In Bits (P480) .......ccccoevvevrieinne 189
Funktion

Bus I/0O Out Bits (P481) ....ccccevveveieee 189
Funktion Drehgeber (P325).......ccccccceeeennnee. 163
Funktion Poti-Box (P549) .......ccccccoveieenneen. 208
Funktionale Sicherheit............c.ccocoeiiiineens 70
G
GateWay......coooieiiiieeee e 91
Geberoffset PMSM (P334) .......ccccceeeeeeenns 165
Gerate ID (P780) ...c.ceeiveereeiieiie e 226
Gewicht.......ooii 45
Gleichstrombremsung ..........cccccceeeviieeennnen. 147
Grenze

Feldstromregler (P317).......cccoeecvvneeeeennn. 162

M.- stromregler (P314)........ccoviiiiiinneeen. 161

Grund Einschaltsperre (P700) .................... 214
H
High Resistance Grounding..........c..c.coceeneee. 65
Hochlaufzeit (P102) .....cccoovoeeriieieeeeee 143
HRG-NEetzZ .....ooviiiiiii e 65
HTL-Geber ... 77
Hubwerk mit Bremse...........ccococeiiiiiinnnen. 146
Hyst. Umschalt. CFC ol (P332)................... 165
Hysterese Bus I/0 Out Bits (P483)............. 191
|
[2t-GreNZe ..o 233, 240
[2-Motor (P535).....ccuviiiiiieieeiee e 203
[-Anteil PI-Regler (P414)........cccccevevennnnnenn. 177
Induktivitat PMSM (P241) .....ccooeeiiiiie 158
Informationen ...........cccoviiiinii e, 214
Inkrementalgeber..............uvvevieiiiviiieiiiiiiiennns 77
internes EEPROM.........c.ccociiiiiiiiiicniece 135
Internet.......oooiii 284
IP Schutzart ... 38
ISD-Regelung ....cccvvveeeeeiiiiiieeeeee e 156
Isolierplatte Motorabdeckung BG4 ............... 42
[StWerte ......ooviiiiii 281
Istwertverarbeitung Frequenzen................. 282
K
Kennlinieneinstellung.................. 153, 154, 156
Konformitatserklarung

ATEX it 84
Kontakt.........cocoeiiiiiiii e 284
Kopierfunktion ............cccceveei i 114
KTY84-130....cciieiieie e 119
Kundenschnittstelle............cccooiiiinennnnn. 92
L
Lagerung .......ocoeeeiiiieeeiiiie e 283
Lastmonitoring .......cccccceveeviinciiieneeene 190, 202
Lastsacken........cccovcieiiiiiiiiiineec e 146
Lastiberwachung........ccccoeeeeiiiiiiinnnnnn. 190, 202
Lastliberwachung

MaX. (P525)....ccciiieieeneeniesee e 200
Lastliberwachung

Min. (P526).......cooiiiieeiienieereeeeeeeeeiene 200
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Lastiberwachung

Frequenz (P527) .....ccocceiviiieiiiiiiiiiee, 201
Lastiberwachung

Verzdg. (P528)......cccveeiiiieeieeeeieee, 201
] 228
Leerlaufstrom (P209)........cccoovvieiiiiiieeeie, 153
Leistung Bremswider. (P557) .........cccceeneeee. 211
Leistung-BaugrofRen-Zuordnung ................... 38
Leistungsbegrenzung ...........ccooeeieiiiiieieennn. 264
Leitfunktion Ausgabe (P503)..........ccccceeneee. 193
Letzte Storung (P701) ...ocveeeiiiiiiiieeee, 214
Lineare U/f-Kennlinie ..........ccccocvviniicniecnnnn 156
Liftzeit Bremse (P114)......ccccoveeeeeeiicinnee. 149
M
M12-

Flanschverbinder .........cccoooviiiiiiiiieecns 99

Steckverbinder ... 99
Magnetisierungszeit (P558)..........cccceeeeneee. 212
Massentragheit PMSM (P246) .................... 158
Master-Slave ..........cccooeeriiiiiiienec e 192
Max.Freq.Nebensollw. (P411).......cccceeennee. 176
Maximale Frequenz (P105) ..........ccceeenneee. 144
Mechanische Leistung (P727)..................... 219
Meldungen........ccoooeieiiiiiiieicc, 227, 228
Memory - Modul........ccccovviiiiiiee 88, 209
MenUgruppe ..ccoeeeeeeieiieeee e 136
Min.Freq. Prozefiregl. (P466)...................... 188
Min.Freq.Nebensollw. (P410)...................... 176
Minimale Frequenz (P104) ........cccccccceeinne 144
Mode Lastliberwachung (P529) .................. 201
Mode Rotolagenident. (P336) ..................... 166
Modulationsgrad (P218) ........ccccocveveeeeeicnnns 155
Modus

Analogeingang (P401) .....cccocoeeiiiiieenns 172
Modus Drehrichtung (P540) ...........ccccenee. 205
Modus Festfrequenzen (P464).................... 187
Moment

-stromgrenze (P112) .....ccccoviiiiiiiieiee 148
Momentenabschaltgr. (P534) ...........ccc........ 203
Momentenstromregler | (P313).................... 161
Momentenstromregler P (P312).................. 161

Montage
SK2XXE ..ot 40
Montage Optionsmodule.............ccccceevnnnnnnee. 53
Motor
€0S phi (P206) .......eeveiiieieiiieeeeieee e 152
Nenndrehzahl (P202) ..........cccoeveeienineen. 151
Nennfrequenz (P201).......ccceeevieeeinineen. 151
Nennleistung (P205).......ccccceeeeieviviieen.n. 152
Nennspannung (P204) ...........ccccccvvveen... 152
Nennstrom (P203)........ccccccciiniiieiiniienen, 152
Schaltung (P207)......coccoveiiiiiieiiieeeee, 152
Motordaten.................. 102, 150, 274, 277, 279
Motorliste (P200)........cceeeeeeiieiiieeeee e 150
Motormontage .........ccueeeeiiieiiniiiie e, 45
Motortemperatur Uberwachung................... 119
N
Nachristung des Gerates.........ccccceeeviinnneen. 44
Normierung
Analogausgang 1 (P419) .....ccccceeveeiiinns 179
Bus 1/0O Out Bits (P482).........cccccvveiuveneenne 191
Soll- / Istwerte........ccooieeiiiii, 281
(0]
Offset Analogausgang 1 (P417) ................. 177
Options-(montage-)platze ...........cccooceeeennnnn. 51
Optionsuberwachung (P120).......c.cccceeeenee 149
P
P.-satz letzte Stor. (P706)........ccccevvveeennnnen. 215
P-Anteil PI-Regler (P413) ......cccceeviiieeennnn. 177
Para.-identifikation (P220) ..........ccccccceeneene 157
Param. Speichermode (P560).................... 212
Param.-Satz kopieren (P101) ........cccceene. 143
Parameteridentifikation .............ccccoccceeie. 157
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