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Ausbildungsunterlage für die durchgängige Automatisierungslösung 

Totally Integrated Automation (T I A)

Anhang zum MODUL D7

Parameterliste, Fehler- und Warnmeldungen

des MICROMASTER Vector
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[Werksvor-
einstellung]

P000 Betriebswertanzeige -

P001 e Anzeigemodus 0-9

(0]

Beschreibung / Hinweise

Es wird der in PO01 gewahlte Wert angezeigt.

Bei Auftreten eines Fehlers wird der entsprechende Fehlercode (Fnnn)
angezeigt (siehe Kapitel 7). Im Falle einer Warnung blinkt die Anzeige (siehe
P931). Wurde als Anzeige die Ausgangsfrequenz gewahlt (P001 = 0) und der
Umrichter ist nicht in Betrieb, wechselt die Anzeige zwischen 0Hz und der
Sollfrequenz .

Anzeigeauswahl:
0 = Ausgangsfrequenz (Hz)
1= Frequenz-Sollwert (d.h. eingestellte Drehzahl des Antriebs) in Hz
2 = Motorstrom (A)
3 = Zwischenkreis-Spannung (V)
4 = Motordrehmoment (Prozent des Nennwertes)
5= Motordrehzahl (min‘")
6 = USS-Status (siehe Kapitel 9.2)
7 = PID-Regelung, Istwertanzeige (%)
8 = Ausgangsspannung (V)
9 = Unverzdgerte Rotor-/Wellenfrequenz (Hz). Hinweis: Verfiigbar nur
in der Betriebsart geberlose Vektorregelung.
Hinweise: 1. Die Anzeige kann mittels P010 skaliert werden.
2. Wenn der Umrichter in der Betriebsart " geberlose
Vektorregelung " betrieben wird (P077 = 3), zeigt die Anzeige die
tats&chliche Rotor-Drehzahl in Hz an. Wenn der Umrichter in den
Betriebsarten "U/f" oder "FCC" (P077 = 0, 1 oder 2) betrieben wird,
zeigt die Anzeige die Umrichter-Ausgangsfrequenz in Hz an.

WARNUNG: In der Betriebsart " geberlose Vektorregelung " (P077 =3 ),
zeigt die Anzeige "50Hz" an, wenn z.B. ein vierpoliger Motor
mit 1500 U/min dreht, was héher ist als die auf dem

Typenschild des Motors genannte Nenndrehzahl.

P002 e Hochlaufzeit (Sekunden) 0-650,0
MMV 10,0
MDV550/2, 750/2, 750/3, 1100/3,

220/4, 400/4, 550/4, 750/4,

1100/4. 10,0
MDV1100/2, 1500/2, 1850/2,

2200/2, 1500/3, 1850/3, 2200/3,

3000/3, 3700/3, 1500/4, 1850/4,

220074, 3000/4, 3700/4. 20,0
MDV3000/2, 3700/2, 4500/2,

4500/3, 5500/3, 7500/3. 40,0

P003 e Ricklaufzeit (Sekunden) 0-650,0
MMV 10,0
MDV550/2, 750/2, 750/3, 1100/3,

220/4, 400/4, 550/4, 750/4,

1100/4. 10.0
MDV1100/2, 1500/2, 1850/2,

2200/2, 1500/3, 1850/3, 2200/3,

3000/3, 3700/3, 1500/4, 1850/4,

220074, 3000/4, 3700/4. 20,0
MDV3000/2, 3700/2, 4500/2,

4500/3, 5500/3, 7500/3. 40,0

Zeit fiir die Beschleunigung des Motors vom Stillstand bis zur Hochstfrequenz,
wie in P013 eingestellt. Das Einstellen einer zu kurzen I:Iochlaufzeit kann zum
Abschalten des Umrichters fiihren (Fehlercode FO02 — Uberstrom).

Frequenz ,
f N e

max

OHz Hochlauf-

zeit —> Zeit
(0-650s)
Die Zeit fir das Verzégern des Motors von der Hochstfrequenz (P013) bis
zum Stillstand. Das Einstellen einer zu kurzen R[icklaufgeit kann zum
Abschalten des Umrichters fiihren (Fehlercode FO01 — Uberspannung).

Dieser Zeitraum gilt ebenso fiir die Dauer der Gleichstrombremsung (siehe P073).

Frequenz .

(R — |

v

0Hz =
Rucklauf- .
UL T e

(0-650s)
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[Werksvor-
einstellung]
P004 e Verrundungszeit (Sekunden) 0-40,0  Verrundung der Hochlauf- und Riicklauframpe (niitzlich bei Anwendungen, bei
[0,0] denen ein ruckfreier Lauf von Wichtigkeit ist, z.B. bei Fordersystemen,

Textilien usw.).

Verrundung ist nur aktiv, wenn die Hoch- und/oder Riicklaufzeit 0,3 s

Uberschreitet.

Frequenz
fmax
(PO13)

OHz
POO4
=5s =55
4—Gesamt-Beschleunigungs-—
zeit=15s

Hinweis:

Die Form der Verrundung wird durch die Hochlaufzeit (P002) und die
Verrundungszeit (P004) bestimmt. Die gleiche Kurve wird auch fiir die
Riicklauframpe verwendet. D.h. die Riicklaufzeit wird durch Anderung der

Hochlaufzeit (P002) beeinfluft.
P005 e Frequenzsoliwert digital (Hz) 0-650,00 Gibt die Sollfrequenz bei digitaler Steuerung vor. Nur wirksam, wenn P006 auf
[5,00] ‘0’ oder ‘3' eingestellt ist.

P006 Frequenzsollwertauswahl 0-3 Auswahl der Frequenz-Sollwertvorgabe des Umrichters
[0] 0= Digitalmotorpotentiometer. Der Umrichter l3uft mit der in PO05 eingestellten
Frequenz. Diese kann mittels der Tasten A und V eingestellt werden. Ist
P007 = 0, kann die Frequenz mit zwei Binareingangen gesteuert
werden (P051 - P055 oder P356 auf 11 bzw. 12 setzen).
1 = Analogsollwert iiber ein analoges Eingangssignal.
2 = Festfrequenz ist nur gewahlt, wenn der Wert von mindestens einem
binéren Eingang (P051 - P055 oder P356) gleich 6, 17 oder 18 ist.
3 = Addition von digitalen Sollwerten.
Geforderte Frequenz = digitale Frequenz (P005) + gewahlte
Festfrequenz (P041 bis P044, P046 bis P049).
Hinweise: (1) Wenn P006 = 1 und der Umrichter fiir den Betrieb iiber die serielle
Schnittstelle eingerichtet ist, bleiben die Analogeingénge akfiv.
(2) Der Sollwert des Motorpotentiometers bleibt nach Abschaltung
gespeichert, wenn P011 = 1 ist.

P007 Tastaturfreigabe 0-1 0= Die Tasten EIN, JOG und RUCKLAUF sind auBer Funktion gesetzt. Der
1 Umrichter wird Uber digitale Eingange (siehe Parameter P051 - P055

und P356) gesteuert. A und V kénnen auch weiterhin zur
Sollwertvorgabe verwendet werden, vorausgesetzt, P124 = 1 und kein
digital Eingang ist zur Ausfiihrung dieser Funktion gewahlt worden.

1=Die Frontplatten-Bedienelemente kénnen in Abhangigkeit von der
Einstellung der Parameter P121 - P124 selektiv freigegeben oder
gesperrt werden.
Hinweis: Die Digitaleingénge fir die Befehle EIN, und JOG sowie

Frequenz erhdhen/verringern sind gesperrt.
P009 e Einstellung des Parameterschutzes 0-3 Legt fest, welche Parameter verandert werden kénnen:
0] 0= Nurdie Parameter P001 bis PO09 kdnnen gelesen / geéndert werden.

1= Eskénnen nur die Parameter von P001 bis P009 geandert und alle
Uibrigen Parameter nur gelesen werden.

2= Alle Parameter konnen gelesen / geandert werden, jedoch wird bei einem
Abschalten P009 automatisch auf 0 riickgesetzt.

3= Alle Parameter kdnnen gelesen / geandert werden.
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P010
PO11

P012
P013

P014

P015

P016

Funktion

Anzeigenskalierung

Frequenzsollwert-Speicher

Minimale Motorfrequenz (Hz)

Maximale Motorfrequenz (Hz)

Frequenzausblendung 1 (Hz)

Automatischer Wiederanlauf nach
Netzausfall

Fangschaltung

Bereich
[Werksvor-
einstellung]

0-500,0
[1,00]
0-1

(0]

0- 650,00
[0,00]

0,01-650,00
[50,00]

0- 650,00
[0,00]

[0

0-4
0]

Beschreibung / Hinweise

Skalierungsfaktor fiir die Anzeige. Gilltig fiir P001 =0, 1,4, 5, 7 oder 9.
(Anzeige 4-stellig).

0= Nicht wirksam.

1= Die mit Hilfe der tiber die A/ V-Tasten oder die Binareingange
eingestellten Sollwerte werden beim Ausschalten des Umrichters
gespeichert.

Gibt die minimale Motorfrequenz vor (Wert muf kleiner als in P013 sein)

Gibt die maximale Motorfrequenz vor.

Hinweis: In der Betriebsart “Geberlose Vektorregelung” (P077=3) sollte die
maximale Frequenz (P013) nicht das dreifache der Motor-
Nenndrehzahl (P81) liberschreiten.

Mit diesem Parameter kann eine Frequenzausblendung eingestellt werden, um die
Auswirkungen mechanischer Resonanz zu verhindem.

Frequenzen im Bereich von P014 - P019 bis P014 + P019 werden unterdriickt. Im
ausgeblendeten Frequenzbereich ist ein stationérer Betrieb nicht mdglich - der
Bereich wird nur durchfahren. Die Einstellung P014=0 deaktiviert diese
Funktion.

Wird dieser Parameter auf ‘1" gesetzt, startet der Umrichter automatisch nach
einem Netzausfall oder nach Unterspannung , vorausgesetzt der EIN-Befehl
an einem Digitaleingangsteht an, P007 = 0 und P910 = 0, 2 oder 4.

0= Nicht wirksam

1= Automatischer Wiederanlauf

Ermdglicht das Zuschalten des Umrichters auf einen drehenden Motor.

Unter normalen Bedingungen startet der Umrichter einen stehenden Motor beginnend

mit 0 Hz. Lauft der Motor beim Einschalten jedoch noch oder wird er von der Last

angetrieben, dann wird er erst auf Sollwert (im ersten Moment 0Hz) gebremst, was zu
einer Uberstromausldsung fiiren kann. Durch Veerwendung der Fangschaltung stelt
sich der Umrichter auf die aktuelle Drehzahl des Motors ein und fahrt ihn von dieser

Drehzahl auf den Sollwert hoch. (Bemerkung: falls der Motor steht oder sich langsam

dreht, ist ein gewisses “ruckeln” zu spliren, da der Umrichter erst die Drehrichtung mift,

bevor der Motor wieder anlautt.)

0 = Normaler Wiederanlauf.

1 = Wiederanlauf mit Fangschaltung nach Einschalten, nach
Stérung oder nach AUS2 (Falls P018 = 1).

2 = Fangschaltung immer wirksam (zweckmanRig fir Falle, in denen der Motor
von der Last angetrieben werden kann).

3 =Wie P016 =1, jedoch startet der Umrichter den Motor nur in Richtung des
gewtinschten Sollwertes. Der Motor ist wahrend der Anfangsfrequenz-
abfrage vor riick- und vorwérts Bewegungen (ruckeln) geschiitzt.

4 = Wie P016 = 2, jedoch startet der Umrichter den Motor nur in
Richtung des gewiinschten Sollwertes. Der Motor ist wahrend der
Anfangsfrequenzabfrage vor riick- und vorwérts Bewegungen (ruckeln)
geschiitzt.

Hinweis: Wenn bei MIDIMASTER Vector-Geraten P016 > 0 eingestellt ist,
empfiehlt es sich, P018 auf ‘1’ zu setzen. Dadurch wird ein
ordnungsgeméafer Wiederanlauf sichergestellt, wenn der Umrichter
beim ersten Versuch sich auf den drehenden Motor nicht
synchronisieren kann.

WICHTIG: Wenn P016 > 0 eingestellt wird, miissen die Typenschilddaten
des Motors exakt eingegeben (P080 bis P085) und eine
Standerwiderstand-Kalibrierung (P088 = 1) bei kaltem Motor
durchgefiihrt werden. Die empfohlene maximale
Betriebsfrequenz sollte unter 120 Hz liegen.
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PO17 o

P018 o

PO19 o
P021 o

P022 o

Funktion

Art der Verrundung

Automatischer Wiederanlauf nach
Storung

Bandbreite Frequenzausblendung (Hz) 0,00 - 10,00

Minimalfrequenz, analog (Hz)

Maximalfrequenz, analog (Hz)

Bereich
[Werksvor-
einstellung]

1-2
(1

0-1
(0]

[2,00]

0- 650,00
[0,00]

0- 650,00
[50,00]

Beschreibung / Hinweise

1= Kontinuierliche Verrundung (liber P004 definiert).

2= Diskontinuierliche Verrundung. Die Riicklauframpe wird bei STOP oder
Frequenzreduzierung unverziiglich (ohne Verrundung) aktiviert.

Hinweis: Parameter ist nur aktiv, wenn P004 > 0,0 eingestellt wurde.

Automatischer Wiederanlauf nach Stérung:
0= Nicht wirksam
1= Der Umrichter nimmt nach einer St6rung bis maximal 5
Wiederanlaufversuche vor. Wird die Stérung nach dem 5. Versuch nicht
beseitigt, wird eine Stormeldung ausgegeben, der Umrichter schaltet ab.
WARNUNG: Die Anzeige blinkt, wahrend der Umrichter auf den Neustart
wartet. Dies bedeutet, daB ein Start-Signal ansteht und der
Antrieb jederzeit anlaufen kann. Der letzte Fehlercode wird in
P140 und P930 gespeichert.

Diein P014, P027, P028 oder P029 eingestellte Frequenzen, +/- Bandbreite
(P019), werden unterdriickt.

Frequenz, die dem kleinsten Analog-Eingangswert entspricht (0V/ 0 mA oder
2V/ 4 mA, gemaR P023und DIP-Schalter 1, 2 und 3 gemag Bild 4.1.2). Dieser
Parameter kann auf einen héheren Wert eingestellt werden als P022, um eine
umgekehrte Relation zwischen Analog-Eingangssignal und Ausgangsfre-
quenz zu erhalten (siehe Diagramm bei P022).

Frequenz, die dem héchsten Analogeingangswert entspricht, (10 V oder 20
mA, gemal P023 und DIP-Schalter 1, 2 und 3 gemag Bild 4.1.2). Dieser
Parameter kann auf einen héheren Wert eingestellt werden als P022, um eine
umgekehrte Relation zwischen Analog-Eingangssignal und Ausgangsfre-
quenz zu erhalten.

u/1

Hinweis: Die Ausgangsfrequenz ist durch die in P012/P013 eingegebenen
Werte begrenzt.
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P023 e Analogeingangstyp 1

P024 e Analog-Soliwert addieren

P025 e Analogausgang 1

Bereich
[Werksvor-
einstellung]

0-3
(0]

0-2
[0

0-105
(0]

Beschreibung / Hinweise

Legt den Typ des Analogeingangs 1 fest, und zwar in Verbindung mit den
Einstellungen der DIP-Wahlschalter 1, 2 und 3 (siehe Bild 4.1.2)
0= 0Vbis 10 V/ 0 bis 20 mA Einpoliger Eingang
1= 2Vbis 10 V/ 4 bis 20 mA Einpoliger Eingang
2= 2Vbis 10 V/ 4 bis 20 mA Einpoliger Eingang mit Steuerung iiber das
Analogeingangssignal
3= -10V bis +10V Bipolareingang. -10V entspricht Linksdrehung mit der in
P021 definierten Drehzahl, +10V entspricht Rechtsdrehung mit der in
P022 definierten Drehzahl.
Hinweis: Einstellung P023 = 2 funktioniert nur, wenn der Umrichter komplett
lokal gesteuert wird (z.B. P910 = 0 oder 4) und V > 1V oder 2mA.
WARNUNG: Der Umrichter startet automatisch, sobald die/der
Analogeingangsspannung/-strom mehr als 1V oder 2mA
betragt. Dies gilt sowohl fiir analoge als auch digitale
Steuerung (z.B. P006 = 0 oder 1).

Betrieb mit Bipolareingang

0,2-V-Hysterese

P021

Wenn sich der Umrichter nicht in einer analogen Betriebsart befindet (P006 =
0 oder 2), fiihrt das Einstellen dieses Parameter zu folgendem:
0 = keine Addition des in P006 festgelegten Frequenzsollwertes.
1= bewirkt Addition des Analogeingangs 1 zu dem in P006
festgelegten Frequenzsollwert
2 = Skalierung des Frequenzsollwertes (P006) durch Analogeingang 1
im Bereich 0 -100%
Gibt eine Mdglichkeit, in Verbindung mit folgender Tabelle den Analog-
ausgang 1 zu skalieren:
Bei min. Ausgangswert =0 mA, Bereich 0 - 5 verwenden..
Bei min. Ausgangswert =4 mA, Bereich 100 -105 verwenden.

m Anzeigeauswahl Bereich Analogausgang
[ oum
0/100 | Ausgangsfrequenz Ausgangsfrequeenz (P013)

11101 | Frequenz Sollwert Frequenz Sollwert (P013)

Motorstrom Max. Uberstrom
(P083 x P086 / 100)
3103 | Zwischenkreis- 1023 Vdc

spannung
(100% =9,55 x P085/P082 Nm)
Motordrehzahl Motornenndrehzahl (P082)

6/106 Max. Uberlaststrom

(P083 x P186 / 100)

Motormagneti-
sierungsstrom
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P026
P027
P028
P029
P031

P032

P033

P034

Funktion

Analogausgang 2 (nur MDV)
Frequenzausblendung 2 (Hz)
Frequenzausblendung 3 (Hz))
Frequenzausblendung 4 (Hz)

Tippfrequenz rechts (Hz)

Tippfrequenz links (Hz)

Hochlaufzeit fir Tippsollwert
(Sekunden)

Ricklaufzeit fiir Tippsollwert
(Sekunden)

Bereich
[Werksvor-
einstellung]

0-105
[0]

0- 650,00
[0,00]
0- 650,00
[0,00]
0- 650,00
[0,00]
0- 650,00
[5,00]

0- 650,00
[5,00]

0-650,0
[10,0]

0-650,0
[10,0]

Beschreibung / Hinweise

71107 | Momentenbildender 0A Max. Uberlaststrom, d. h.

Strom (Mitten-Null) | Maxgene- | Beschleunigungsdrehmoment
ratorisches (P083 x P186 / 100)
Drehmoment

Prametrierung des Analogausgangs 2 entsprechend der unter P025
abgebildeten Tabelle.

siehe P014.

siehe P014.

siehe P014.

Wahrend des Tippbetriebes dreht der Motor nur solange die JOG-Taste gedriickt
wird oder einer der Digitaleingénge fiir diese Funktion parametriert wurde und ein
High-Signal ansteht (P051 — P055, P356 = 7).

Im Gegensatz zu den iibrigen Sollwerten kann dieseFrequenz niedriger als die
Mindestfrequenz (P012) eingestellt werden.

Ist der Tippbetrieb links aktiviert (P051 — P055, P356 = 8), dreht der Motor mit der
hier eingestellten Frequenz.

Im Gegensatz zu den (ibrigen Sollwerten kann dieseFrequenz niedriger als die
Mindestfrequenz (P012) eingestellt werden.

Die Zeit fiir das Beschleunigen von 0 Hz bis auf Maximalfrequenz (P013)
im Tippbetrieb.Es ist nicht die Beschleunigungszeit von 0 Hz auf die
Tippfrequenz (P031, P032).

Ist DINn = HIGH (P057 - P055 oder P356 = 16), wird diese Hochlaufzeit
(P033) statt der Hochlaufzeit in P002 verwendet.

Die Zeit fir das Verzégern von der Hochstfrequenz (P013) auf 0 Hz im
Tippbetrieb. Es ist nicht die Zeit fiir das Verzdgern von der Tippfrequenz auf
0 Hz.
Ist DINn = HIGH (P051 - P055 oder P356 = 16) , wird diese Riicklaufzeit
(P034) statt der Riicklaufzeit in PO03 verwendet.
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[Werksvor-
einstellung]
P040 e Positionierfunktion 0-1 0 = Nicht wirksam
[0] 1 =Im normalen Betrieb ist die Rampenriicklaufzeit definiert als die Zeit, die
bendtigt wird, um von dem in P013 gesetzten Wert auf 0 Hz abzubremsen.
Wenn P040 auf 1 gesetzt wird, wird dadurch eine automatische Skalierung
der Rampenriicklaufzeit durchgefiihrt, so daft der Motor, ungeachtet der
Betriebsfrequenz, immer an ein und derselben Position anhalt.
Af  Stop-efen
0 Stop-Position Anzahl
Motor-
umdrehungen
z.B.P003 =15, P013 =50Hz, P012=0Hz
Lauft der Motor mit 50 Hz, wird der Motor nach einem Stop-Befehl innerhalb
von 1 Sekunde anhalten. L&uft der Motor mit 25 Hz, halt er in 2 Sekunden an,
wenn er mit 5 Hz lauft, in 10 Sekunden. In jedem Fall erfolgt der Stillstand an
ein und derselben Position.
P041 e Festirequenz 1(Hz) 0-650,00 Giiltig bei P006 = 2 und P055 = 6 oder 18
[5,00] oder P053 — P55 = 17 (bindr-codierte Festfrequenzen)
P042 e Festirequenz 2 (Hz) 0-650,00 Giltig bei PO06 = 2 und P054 = 6 oder 18
[10,00]  oder P053 — P055 = 17 (binar-codierte Festfrequenzen)
P043 e Festfrequenz 3 (Hz) 0-650,00 Giiltig bei PO06 = 2 und P053 = 6 oder 18
[15,00]  oder P053 — P055 = 17 (binar-codierte Festfrequenzen)
P044 e Festfrequenz 4 (Hz) 0-650,00 Giltig bei PO06 = 2 und P052 = 6 oder 18

20,00 oder P053 — P055 = 17 (binér-codierte Festirequenzen)
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[Werksvor-
einstellung]
Invertierung Festsollwerte 0-7 Gibt die Drehrichtung fiir die Festfrequenzen vor:
P045 g g q
fiir Festfrequenzen 1 - 4 [0]
= Festfrequenz-Sollwerte nicht invertiert
& Festfrequenz-Sollwerte invertiert
P046 e Festfrequenz 5 (Hz) 0-650,00 Giiltig bei P006 = 2 und P051 = 6 oder 18
[25,0] oder P053 — P055 = 17 (binar-codierte Festfrequenzen)
P047 e Festfrequenz 6 (Hz) 0-650,00 Giiltig bei P006 = 2 und P356 = 6 oder 18
[30,0] oder P053 — P055 = 17 (binar-codierte Festfrequenzen)
P048 e Festfrequenz 7 (Hz) 0-650,00 Giiltig bei P006 = 2 und P053 — P055 = 17 (binar-codierte
[35,0] Festfrequenzen)
P049 e Festfrequenz 8 (Hz) 0-650,00 Giiltig bei PO06 = 2 und P053 - P055 = 17 (binar-codierte
[40,0] Festfrequenzen)
P050 Invertierung Festsollwerte 0-7 Gibt die Drehrichtung fiir die Festfrequenzen vor:
fir Festfrequenzen 5 - 8 [0]

= Festfrequenz-Sollwerte nicht invertiert
& Festfrequenz-Sollwerte invertiert
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P051

P052

P053

P054

P055

P356

Funktion

Auswahl Steuerfunktion, DIN1
(Klemme 5), Festfrequenz 5.

Auswahl Steuerfunktion, DIN2
(Klemme 6), Festfrequenz 4.

Auswahl Steuerfunktion, DIN3
(Klemme 7), Festfrequenz 3.

Wenn auf 17 eingestellt, wird

das hdchstwertige Bit des 3-Bit-Binar-
Codes eingeschaltet (sieheTabelle).

Auswahl Steuerfunktion, DIN4
(Klemme 8 ), Festfrequenz 2 .
Wenn auf 17 eingestellt, wird

das mittlere Bit des 3-Bit-Binar-
Codes eingeschaltet (sieheTabelle).).

Auswahl Steuerfunktion, DINS
(Klemme 16 ), Festfrequenz 1.

Wenn auf 17 eingestellt, wird

das niederwertigste Bit des 3-Bit-Binar-
Codes eingeschaltet (sieheTabelle).

Auswahl Steuerfunktion, DING
(Klemme 17 ), Festfrequenz 6.

Bereich

[Werksvor-
einstellung]

0-24
(1

0-24
(2]

0-24
(6]

0-24
(6]

0-24
6]

0-24
(6]

Wert

DO WN O

19
20

22

23

24

Beschreibung / Hinweise

Funktion von P051 bis P055 und
P356

Eingang unwirksam

EIN rechts

EIN links

Umkehr

AUS2(siehe Kapitel 5.4)
AUS3(siehe Kapitel 5.4)
Festfrequenzen 1 - 6, zusétzlich ist
ein EIN-Befehl erforderlich
Tippbetrieb rechts

Tippbetrieb links

Vor Ort- / Fern-Steuerung (P910 =1
oder 3)

Fehlercode riicksetzen

Frequenz erhéhen *
Frequenz verringern *
Analogen Eingang deaktivieren

Deaktivierung der Mglichkeit,
Parameter zu andern (P-Taste).
Gleichstrombremse aktivieren
Tipp-Rampenzeiten anstelle der
normalen Rampenzeiten verwenden.
Binér codierte Festfrequenzsteuerung
(Festfrequenzen 1 - 8) **
Festfrequenzen 1 -6, ein EIN-Befehl
ist nicht erforderlich

Abschaltung durch externen Fehler
Watchdog-Abschaltung (siehe P057),
(Mindestimpulslange = 20 ms).
Hinweis: Der erste Low-High
Ubergang aktiviert den Watchdog
Timer
Parametersatz 0 mittels OPM2
herunterladen ***
Parametersatz 1 mittels OPM2
herunterladen ***
Umschaltung Analog-Sollwert

Funktion,
im Low-
Zustand

Aus
Aus
Normal
AUS2
AUS3
Aus

Aus

Aus
vor Ort

Aus
Aus
Aus
Analog
ein
‘P’ aktiv

Aus
Normal

Aus
Aus

Ja (F012)

Aus
Aus
Analog

Eingang 1
aktiv.

Funktion, im
High- Zustand

EIN rechts
EIN links
Umkehr
Ein

Ein

Ein

Tippb. rechts
Tippb. links
Fernsteuerung
(USS, Profibus,
CANbus)
Riicksetz. bei
steig. Flanke
Erhohen
Verringern
Analog gesperrt

‘P’ gesperrt

Bremse ein
Tipp-
Rampenzeiten
Ein

Ein

Nein
Low-High
Ubergang setzt
den Watchdog
Timer zurlick
Herunterladen

Herunterladen

Analog Eingang
2 aktiv.****

*hkk

Nur wirksam wenn P007 = 0.

Nicht verfiighar bei Parameter P051, P052 und P356.

Der Motor muf} erst gngehalten werden, bevor das Herunterladen
beginnen kann. Die Ubertragung dauert etwa 30 Sekunden.

Linkes oberes Anzeigesegment blinkt.




[image: image10.png]Parameter

P056

P057

Funktion Bereich  Beschreibung / Hinweise
[Werksvor-
einstellung]

Binarkodierte Festfrequenzen

Hinweis: Wenn P051 oder P052 =6 oder 18, wahrend P053 - P055 = 17, werden
die Sollwerte addiert.

Beispiele: (1) P053 =17, P054 = 17, P055 = 17:
Alle 8 Festfrequenzen anwahlbar.
z.B.DIN3=1,DIN4=1,DIN5=0  FF3(P043)
(2) P053 # 17,P054 =17,P055=17:
Wirkt wie DIN3 = 0, d.h.nur Festfrequenz 5 bis
Festfrequenz 8 anwahlbar
zB.DIN4=1,DIN5=0  FF7 (P048)

Entprelizeit der Digitaleingange 0-2 0= 125ms
0] 1= 75ms
2= 25ms
Watchdog-Abschaltung iber 0,0-650,0  Das Zeitintervall zwischen den zu erwartenden Watchdog-Signalen. Lauft
Digitaleingang (Sekunden) [1,0] dieses Zeitintervall ab, ohne daR an einem der Digitaleingénge ein Impuls

registriert wird, erfolgt eine Abschaltung mit Fehler F057-.
(Siehe P051 - P055 und P356)
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[Werksvor-
einstellung]

P061 Auswahl der Funktion fiir 0 — 13 0-13 Auswahl der Funktion des Ausgangrelais RL1 (Klemmen 18, 19 und 20)

Relaisausgang RL1 [6]
n-
| 1 [UmrichterinBetieo | High
| 2 |Umrichterfrequenz00Hz | Low |
| 3 [Motordrehrichtung (Drehfeld) rechts High

- externe Bremse ein (nicht geldst) Low
- externe Bremse gelGst (siehe Parameter P063/P064, High

“ Ausgangsfrequenz groRer Mindestfrequenz (P012) High
| 6 [Fehlermeldung ! [ Low |
Umrichterfrequenz gréRer oder gleich Sollfrequenz High
“ Warnung aktiv 2
| 9 [Ausgangsstrom gréRer oder gleich P65 High
[ 10 [Motor an der Stromgrenze (Warnung Strombegrenzung) 2 _ow
| 11 [Motoriibertemperatur (Warnung) 2
PID-Regelung: Motor lauft an der unteren H|gh
Drehzahlbegrenzung (P012
PID-Regelung: Motor lauft an der oberen High
Drehzahlbegrenzung (P013)
T Umrichter wird abgeschaltet (siehe Parameter P930 und P140 bis P143 und
Kapitel 7)
2 Umrichter wird nicht abgeschaltet (siehe Parameter P931).
3 ‘Aktiv Low’ = Relais nicht angesteuert. bzw. ‘Aktiv High' = Relais
angesteuert
Hinweis: Wenn die externe Bremsfunktion (P061 oder P062 = 4) und die
zusétzliche Schlupfkompensation (P071 # 0) eingesetzt werden,
muB die Mindestfrequenz weniger als 5 Hz betragen
(P012 < 5,00), da der Umrichter sonst nicht zuverlassig
abgeschaltet werden kann.
Warnung: Wahrend der Einstellung des Parameters kann das Relais
undefiniert schalten.
Vor Anderung der Schaltfunktion bzw. vor Riicksetzen auf
Werksvoreinstellung ist sicherzustellen, daB anlagenseitig
keine unerlaubten bzw. unerwiinschten Schaltzusténde
verursacht werden.

P062 Auswahl des Relaisausgangs RL2 0-13 Auswahl der Funktion des Ausgangrelais RL2 (Klemmen 21und 22)
[8] (sieheTabelle unter PO61).

P063 Einschaltverzdgerung externe 0-20,0 Nur wirksam, wenn ein Relaisausgang zur Steuerung einer extemen Bremse
Bremse (Sekunden) [1,0] eingestellt ist (P061 oder P062 = 4). In diesem Fall arbeitet der Umrichter nach dem
Einschalten wahrend der durch diesen Parameter vorgegeben Zeit mit der
Mindestfreqenz, bevor das Relais anzieht und der Hochlauf auf Sollfrequenz erfolgt
(siehe Abbildung bei P064)
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P064

P065

P066

P069

P070

Funktion

Ausschaltverzdgerung externe
Bremse (Sekunden)

Stromschwellwert fiir Relais (A)

Kombinierte Bremsung
(COMPOUND BRAKING)

Rampenverlangerung deaktivieren

Lastspiel Bremswiderstand (nur
MMV)

Bereich
[Werksvor-
einstellung]

0-20,0
(1.0

0,0-300,0
(1.0

0-250

Y]

1

0-4
[0]

Beschreibung / Hinweise

Wie P063, nur wirksam, wenn ein Relaisausgang zur Steuerung einer externen
Bremse eingestellt ist. Der Parameter legt die Zeit fest, fir die der Umrichter
nach dem Riicklauf und Abfall des Relais (Einlegen der ext. Bremse) weiter mit
der Mindestfrequenz arbeitet.

A = Bremse nicht geldst
B = Bremse gelost

Hinweise: (1)  Die Einstellwerte fiir P063 und P064 sollten etwas langer
gewahlt werden als die tatsachlichen Zeiten, die fiir das
Einlegen bzw. Lésen der ext. Bremse bendtigt werden.

(2)  Das Einstellen von P063 oder P064 auf einen zu hohen Wert
kann, insbesondere wenn P012 auf einen hohen Wert eingestellt
ist, eine Uberstromwamung oder-ausldsung bewirken, da der
Umrichter versucht, einen Motor mit festgebremster Welle zu
drehen.

Dieser Parameter wird verwendet, wenn P061 oder P062 = 9. Das Relais schaltet ein,
wenn der Motorstrom hoher ist als der Betrag von P065, und schaltet ab, wenn der
Strom auf 90% des Betrags von P065 absinkt (Hysterese).

0= Aus

1 to 250 = Definiert, in welchem MaB beim Bremsen der Wechselstrom mit
Gleichstrom iiberlagert werden soll (Angabe in Prozent von P083). Im
Allgemeinen fiihrt eine Erhéhung dieses Werts zu einer verbesserten
Bremsleistung, bei 400-V-Umrichtern jedoch kann ein hoher Wert fiir
diesen Parameter zu FO01-Abschaltungen fiihren.

Hinweis: Kombinierte Bremsung ist in der Betriebsart Vektorregelung (P077=3)

nicht verfiigbar.

0 = Rampenverlangerung deaktiv

1= Bampenverléngerung aktiv. Die Rampenzeit wird bei Strombegrenzung,
Uberspannungsbegrenzung und Schlupfbegrenzung verléngert, um ein
unerwiinschtes Abschalten zu verhindern.

Hinweis: Bei Vektorregelung (P077=3) erfolgt keine Rampenverlangerung.

0= 5%
1= 10%
2= 20%
3= 50%

4= 100% (d.h. dauemd)

WARNUNG: Standard Bremswiderstande fiir MICROMASTER Vector
sind fiir 5% Lastspiel ausgelegt. Ein héheres Lastspiel
nur dann wahlen, wenn auch ein passender Widerstand
gewahlt wurde, der die héheren Verluste abfiihren kann.
Die maximale Einschaltzeit fiir die Werte 0 bis 3 ist
entsprechend der Nennleistung des Bremswiderstands
zu wahlen. Der Grenzwert betragt 12 Sekunden bei 5 %
und steigt bis auf 25 Sekunden bei 50 %.
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P071 e schiupfkompensation (%) 0-200
[0]

P072 e schiuptbegrenzung (%) 0-500
[250]

P073 e Gleichstrombremsung (%) 0-200
0]

Beschreibung / Hinweise

Der Umrichter kann denn Betrag des Schlupfes bei einem Asynchronmotor in
Abhangigkeit von der Belastung berechnen und durch Erhdhung der
Ausgangsfrequenz kompensieren.. Dieser Parameter dient zur
Feinabstimmung der Kompensation fiir verschiedene Motoren im Bereich von 0
- 200% des errechneten Schlupfes.
Hinweis: Bei Vektorregelung (P077=3) ist diese Funktion nicht aktiv und

auch nicht erforderlich.

WARNUNG:  Bei Verwendung von Synchromotoren oder Motoren in
Parallelschaltung (Gruppenantrieb) muB dieser
Parameter auf 0 eingestellt werden. Uberkompensation
kann zu Instabilitét fiihren.

0-499 Dieser Parameter begrenzt den Schlupf des Motors, um ein ‘Kippen’
(Stehenbleiben) des Motors zu verhindern, indem bei Erreichen der
Schlupfgrenze die Frequenz so weit zuriickgeregelt wird, daB der
Schiupf unterhalb dieser Grenze bleibt.

500 = Deaktiviert die Warnung bei Erreichen der Schlupfbegrenzung.

Schnellbremsung indem ein Gleichstrom eingepragt wird, durch den die
Motorwelle bis zum Ende des Bremszeitraums angehalten wird. Der Motor wird
zusétzlich thermisch belastet, der Umrichter jedoch nicht. Die Bremse wirkt fiir
den in P03 definierten Zeitraum.

Die Gleichstrombremse kann mit Hilfe von DIN1 - DING aktiviert werden (siehe
P051 - P055 und P356).

WARNUNG: Falls die Gleichstrombremsung iiber einen Digitaleingang
eingeschaltet wird, ist diese solange aktiv, wie sich dieser
Eingang sich auf HIGH-Pegel befindet. Der haufige Einsatz
lang andauernder Gleichstrombremsungen kann zu einer
Uberhitzung des Motors fiihren.
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P074 o 1t Motorschutz

P(Q75 e Bremschopper aktivieren
(nur MMV )

Bereich
[Werksvor-
einstellung]

0-7
1

Y]

Beschreibung / Hinweise

Wahlt die geeignetste Kurve fiir die Leistungsreduzierung bei niedrigen
Frequenzen aufgrund des reduzierten Kiihleffekts des auf der Welle montierten
Lifters.
P074=0/4 PO74=1/5 P074=3/7 P074=2/6
| i

100% In

50% In

50% Fn  100% Fn  150% Fn

In = Motomennstrom (P083)
Fn = Motornennfrequenz (P081)

0 = Keine Reduzierung. Geeignet fiir Motoren mit Fremdkiihlung oder ohne
Kiihlung durch eigenen Liifter, die unabhéngig von der Drehzahl immer
die gleiche Warmemenge abfiihren.

1="1Im allgemeinen fiir 2- oder 4-polige Motoren geeignet, die aufgrund ihrer
hoheren Drehzahlen meistens eine bessere Kiihlung aufweisen. Der
Umrichter setzt voraus, daB® der Motor bei Frequenzen von 50% der
Nennfrequenz die volle Warmeleistung abfiihren kann.

2= Geeignet fiir spezielle Motoren, die nicht permanent mit Nennstrom und
Nennfrequenz arbeiten.

3= Fiir 6- oder 8polige Motoren. Der Umrichter setzt voraus, dal der Motor
bei Frequenzen von 50% der Nennfrequenz die volle Wérmeleistung
abfiihren kann.

4= Wie P074 = 0, der Umrichter schaltet jedoch ab (FO74), statt das
Drehmoment / die Drehzahl des Motors zu reduzieren.

5= Wie P074 = 1, der Umrichter schaltet jedoch ab (FO74), statt das
Drehmoment / die Drehzahl des Motors zu reduzieren.

6=Wie P074 = 2, der Umrichter schaltet jedoch ab (FO74), statt das
Drehmoment / die Drehzahl des Motors zu reduzieren.

7= Wie P074 = 3, der Umrichter schaltet jedoch ab (F074), statt das
Drehmoment / die Drehzahl des Motors zu reduzieren.

Hinweis: [?t Motorschutz wird nicht empfohlen bei Motoren mit weniger als
50% der Umrichterleistung.

0 = Es ist kein Bremswiderstand angeschlossen.

1= Esist ein Bremswiderstand angeschlossen. Um die vom Motor beim

Bremsen an den Gleichstromzwischenkreis zuriickgefiihrte Energie in Warme

umzuwandeln, kann ein externer Bremswiderstand verwendet werden. Dadurch

ergibt sich ein wesentlich verbessertes Bremsverhalten.

Der Bremswiderstand DARF NICHT kleiner sein als 402 (802 fiir 3 AC 400V

Umrichter), da sonst der Umrichter zerstort wird. Passende Widersténde sind

fiir alle MICROMASTER Vector verfiigbar.

WARNUNG: Bitte beachten, daR der Widerstand die geforderte
Spannungsfestigkeit haben muB. Bei Verwendung eines
ungeeigneten Widerstandes kann dieser durch die
gepulste Spannung zerstort werden.
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P076 e Pulsfrequenz

Bereich
[Werksvor-
einstellung]

0-7
[0or4]

Beschreibung / Hinweise

Mit diesem Parameter werden die Pulsfrequenz im Bereich von 2 bis 16 kHz
sowie die PWM-Modulationsart fiir die Ausgangsspannung festgelegt (PWM =
Pulsbreitenmodulation). Falls ein gerduscharmer Betrieb nicht unbedingt
erforderlich ist, kénnen durch Wahl einer niedrigeren Pulsfrequenz die Verluste
Umrichter sowie die Emission von Funkstérungen herabgesetzt werden.

0/1 = 16 kHz (230 V Werksvoreinsteluing)

2/3= 8kHz
4]5 = 4 kHz (400 V Werksvoreinsteluing)
6/7= 2kHz
Gerade Einstellwerte: normale Modulationart
Ungerade Einstellwerte: Modulationsart mit niedrigeren Verlusten

Ausgangsfrequenzen > 5Hz
Durch die hoheren Verluste bei gréReren Pulsfrequenzen wird bei einigen
Umrichtern der maximale Dauerausgangsstrom in Abhangigkeit von P076
reduziert (bei Werksvoreinstellung ist keine Reduzierung notwendig).

% des Nennausgangsstromes
P076 =0 oder 1 | P076 =2 oder 3

Hinweis: Ist P076 = 4, 5, 6, oder 7 wird keine Leistungsreduzierung
vorgenommen.
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PO77 Regelungsprinzip

P(Q78 e Kontinuierliche Stromanhebung (%)
MMV
MDV (P077=3)
MDV (P077=0, 1 oder 2)

P079 o Losbrechmoment (%)

Bereich
[Werksvor-
einstellung]

0-3

0-250
[100]
[100]

[50]

0-250
[

Beschreibung / Hinweise

Hinweis: Bei den MIDIMASTER Vector-Umrichter 230V ab 30kW, 400V ab
45kW und 575V ab 22kW kann P076 nur auf die Werte 4, 5, 6 oder 7 (4 kHz bzw.
2 kHz) eingestellt werden.

Die Pulsfrequenz wird automatisch verringert, wenn die internen Uberwachungen
des Umrichters eine iibermafig hohe Temperatur des Kihlkdrpers ermitteln. Die
Schaltfrequenz wird automatisch wieder erhoht, wenn die Temperatur
Normalwerte erreicht hat.

Bestimmt den Zusammenhang zwischen der Ausgangsfrequenz und der vom

Umrichter gelieferten Spannung. Es kann eine der folgenden Betriebsarten

gewahlt werden:

0 = Lineare U/f-Kennlinie

1= FCC-Regelung

2 = Quadratische U/f-Kennlinie

3 = Vektorregelung

Hinweis: Wenn geberlose Vektorregelung gewahlt wird (P077 = 3), wird P088
automatisch auf 1 gesetzt, so da der Umrichter beim erstmaligen
Einschalten den Statorwiderstand des Motors milit und die
Motorkonstanten anhand der Typenschilddaten ( PO80 bis P085)
berechnet.

Fir viele Anwendungen ist es notwendig, das Drehmoment bei niedrigen

Frequenzen anzuheben. Dieser Parameter bestimmt die Ausgangsspannung bei

0 Hz, um das verflighare Drehmoment bei niedrigen Drehzahlen einzustellen.

Eine 100%-Einstellung liefert den Motorbemessungsstrom (P083) fiir niedrige

Frequenzen.

WARNUNG: Falls P078 zu hoch eingestellt wird, kann es zu einer
Uberhitzung des Motors und/oder einer
Uberstromausldsung (F002) kommen.

Fir Antriebe, die ein hohes Anlaufmoment benétigen, besteht die Mdglichkeit den

Anlaufstrom zu erhéhen (zusatzlich zu der Einstellung in P078). Dieser wirkt sich

lediglich wéhrend der Startphase bis zum Erreichen des Frequenzsollwerts

entsprechend der Hochlaufzeit PO02 aus.

WARNUNG: Diese Erhdhung erfolgt zusétzlich zu P078, der Gesamtwert ist
jedoch auf 250 % beschrénkt.
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[Werksvor-
einstellung]

P080 Leistungsfaktor laut Typenschild 0,00-1,00

Ist auf dem Typenschild des Motors nur der Wirkungsgrad angegeben, errechnet
(cosg) [Fee ]

sich der Leistungsfaktor wie folgt:
kW x 0.736

cosg (pf)= —— 8 —
1.732 x Wirkungsgrad x Nennspannung x Nennstrom

Ist auf dem Typenschild weder Leistungsfaktor noch Wirkungsgrad angegeben,
so ist P080 = 0 einzustellen.

Motornennfrequenz laut Typenschild 0 - 650,00
(Hz) (50,00]

P082 Bemessungsdrehzahl laut 0-9999
Typenschild (U/min) Yo

Hinweise:

1. Die Parameter P80 bis P085 miissen fiir den jeweils verwendeten Motor
eingestellt werden. Die Werte sind dem Typenschild des Motors zu entnehmen
(siehe Bild 4.2.1)

2. Werden fiir PO80 bis P085 andere Werte als die Standardwerte eingestellt,
muB eine automatische Kalibrierung (P088 = 1) durchgefiihrt werden.

3. Ist der Umrichter fiir Nordamerika-Betrieb eingerichtet (P101=1), ist P081
standardméafig 60 Hz und P085 zeigt die Leistung in hp (0.16 - 250) an.

P083 Bemessungsstrom laut Typenschild 0

0,1-300,
(A) e e
P084 Bemessungsspannung laut 0-1000
Typenschild (V) Yol

P085 Bemessungsleistung laut Typenschild ~ 0,12-
(KW / hp) 250,00
e e

P086 e Motorstrombegrenzung (%) 0-250"  Definiert den Motor-Uberlaststrom als % des Motormennstroms (P083), der fiir
[150] eine Dauer bis zu einer Minute zulassig ist.

Mit diesem Parameter und mit P186 kann der Motorstrom begrenzt und eine
Uberhitzung des Motors verhindert werden. Wenn der Einstellwert fiir eine Minute
Uberschritten wird, wird die Ausgangsfrequenz reduziert, bis der Stromwert unter
den in P083 eingestellten Wert fallt. Als Warnhinweis blinkt die Anzeige des
Umrichters , er schaltet jedoch nicht ab. Soll eine Abschaltung veranlalt werden,
so ist P074 entsprechend einzustellen.

Hinweis: Der Maximalwert, auf den P86 eingestellt werden kann, wird
automatisch durch den Nennstrom des Umrichters begrenzt.

P087 e Motor-PTC-Aktivierung 0-1 0= Nicht wirksam.
0] 1= Externer- PTC wirksam.
Hinweis: Die Motorwicklungen kénnen mittels Kaltleiter (PTC) und Parameter
P087 = 1 gegen Ubertemperatur geschiitzt werden. Wenn P087 = 1 ist
und der PTC-Eingang auf High (hochohmig) steht, schaltet der
Umrichter mit Fehlercode F004 ab.

P088 Autokalibrierung 0-1 Der Statorwiderstand des Motors wird fiir die Berechnung des internen Motormodells

[0] ( Stromiiberwachung) verwendet. Wenn P088 auf ‘1’ gesetzt und die RUN-Taste
betétigt wird, fiihrt der Umrichter eine automatische Messung des
Statorwiderstandes des Motors durch (Anzeige CAL). Das Ergebnis wird in P089
gespeichert und P088 wird auf ‘0’ riickgesetzt.
Ist der gemessene Widerstand zu hoch fiir die Umrichterleistung (z. B. wenn der
Motor nicht angeschlossen ist oder wenn ein ungewdhnlich kleiner Motor
angeschlossen ist), schaltet der Umrichter mit Fehlercode F188 ab und belaft
P088 auf Einstellung ‘1", In diesem Fall ist P089 (Statorwiderstand) manuell
einzustellen und dann P088 auf ‘0’ zu setzen.

P089 e Statorwiderstand () 0,01- Der Statorwiderstand des Motors sollte exakt eingegeben werden. Der
199,99  eingegebene Wert sollte der Widerstand zwischen zwei beliebigen Phasen des
[P es¥] angeschlossenen Motors sein.
WARNUNG: Die Messung sollte an den Ausgangsklemmen des
Umrichters bei abgeschaltetem Strom und kaltem Motor
durchgefiihrt werden.
Hinweis: Falls der PO89-Wert zu hoch ist, kann es zu einer Uberstromauslésung
(F002) kommen.
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P091 e Serielle Schnittstelle Slave-Adresse

P092 e Serielle Schnittstelle Baudrate

P093 o Zeitiberwachung (Sekunden)

P094 e Nenn-System-Frequenzsoliwert fir
serielle Schnittstelle (Hz)

P095 e USS-Kompatibilitat

P099 e Optionaler Modultyp

P101 e Betrieb Europa/ Nordamerika

P111 Unmrichter Nennleistung (kW/hp)

P112 Umrichtertyp

Bereich
[Werksvor-
einstellung]

0-30
[

3-7
[6]

0-240
[

0- 650,00
[50,00]

0-2
(0]

0-2
(0]

0-1
[

0,12-
75,00
[ ]

1-8
[Fere ]

Beschreibung / Hinweise

Uber die serielle Schnittstelle kénnen bis zu 31 Umrichter miteinander verbunden
und von einem Rechner oder einer SPS unter Verwendung des USS-Protokolls
gesteuert werden. Durch diesen Paramter wird fiir den Umrichter eine eindeutige
Adresse eingestellt.

Zur Einstellung der Baudrate fiir die serielle Schnittstelle RS485 (USS-Prot.)

3 = 1200 baud
4= 2400 baud
5= 4800 baud
6 = 9600 baud

7= 19200 baud
Hinweis: Einige Umsetzer RS232 auf RS485 arbeiten nur bis 4800 Baud.

Der héchstzulassige Zeitabstand zwischen zwei eintreffenden
Datentelegrammen. Tritt ein Kommunikationsfehler auf, wird hierdurch der
Umrichter abgeschaltet.

Trifft nach dem Empfangen eines giltigen Datentelegramms innerhalb der
eingegebenen Zeit kein weiteres giltiges Datentelegramm ein, schaltet der
Umrichter mit Fehlercode F008 ab.

Bei Einstellung des Parameters auf 0 ist die Uberwachung abgeschaltet.

Die Ubertragung von Sollwerten iiber die serielle Schnitstelle zum Umrichter erfolgt
in Form von Prozentwerten. Der in diesem Parameter eingegebene Frequenzwert
entspricht 100% (HSW = 4000H).

0= Kompatibel bei 0,1 Hz-Aufldsung
1= Freigabe 0,01 Hz-Auflésung

2= HSW st nicht skaliert, sondern gibt den aktuellen Frequenzwert bei einer
Auflésung von 0,01 Hz an. Frequenzen werden nicht wie Gblich als
Prozentwert sonden als Absolutwert ibertragen (z.B. 5000 fiir 50 Hz).

0= Kein optionales Modul installiert

1=PROFIBUS-Modul (aktiviert die mit dem PROFIBUS zusammenhangenden
Parameter)

2= CANbus-Modul (aktiviert die mit dem CANbus zusammenhangenden
Parameter)

Mit diesem Parameter wird der Umrichter auf europaische oder
Nordamerikanische Netz- und Motorfrequenz eingestellt:

0 = Europa (50 Hz und Nennleistung in kW)

1 = Nordamerika (60 Hz und Nennleistung in hp)

Hinweis:  Nachdem P101 auf 1 gesetzt wurde, ist der Umrichter auf die
Werksvoreinstellungen zuriickzusetzen. DurchEinstellung auf die
Werksvoreinstellung P944 = 1 werden folgende Parameter
abweichend gesetzt: P013 = 60 Hz, P081 =60 Hz, P082 = 1680 U/min
und P085 Eingabe in hp (horse power).

Nur-Lese-Parameter, der die Nennleistung des Umrichters in kW angibt. Beispiel:
0,55 =550 W.

Hinweis: Bei P101 = 1 wird die Nennleistung in hp angezeigt

Nur-Lese-Parameter.

1= MICROMASTER Baureihe 2 (MM2)
2= COMBIMASTER

3= MIDIMASTER

4= MICROMASTER Junior (MMJ)

5= MICROMASTER Baureihe 3 (MM3)
6= MICROMASTER Vector (MMV)

7= MIDIMASTER Vector (MDV)

8= COMBIMASTER Baureihe 2.
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[Werksvor-
einstellung]

P113 Umrichtertyp 0-29  Nur-Lese-Parameter Gibt die Micromaster Vector-Modellnummer In
[#* %] Ubereinstimmung mit der in P112 genannten Baureihe an.

nm

0 MDV550/2 MMV110/2 | MDV3000/3
1 MDV750/2 MMV150/2 | MDV3700/3
2 MDV1100/2 MMV220/2 | MDV4500/3
3 MDV1500/2 MMV300/2 | MDV5500/3
4 MDV1850/2 MMV400/2 | MDV7500/3
5 MDV2200/2 MMV37/3 MDV220/4
6 MDV3000/2 MMV55/3 MDV400/4
7 MDV3700/2 MMV75/3 MDV550/4
8 MDV4500/2 MMV110/3 MDV750/4
MMV150/3 | MDV1100/4
MDV750/3 MMV220/3 | MDV1500/4
MDV1100/3 MMV300/3 | MDV1850/4
MDV1500/3 MMV400/3 | MDV2200/4
MDV1850/3 MMV550/3 | MDV3000/4
DV/2200/3 MMV750/3 | MDV3700/4
P121 Freigabe/Sperre der EIN-Taste 0-1 0= EIN-Taste gesperrt
[1 1=EIN-Taste freigegeben (nur méglich wenn P007 = 1)
P122 Freigabe/Sperre der Taste 0-1 = Taste RECHTSLAUF/LINKSLAUF gesperrt
RECHTSLAUF/LINKSLAUF 1 = Taste RECHTSLAUF/LINKSLAUF freigegeben (nur maglich wenn P07 = 1)
P123 Freigabe/Sperre der JOG-Taste 0-1 = JOG-Taste gesperr
[1 = JOG-Taste freigegeben (nur méglich wenn P07 = 1)
P124 Freigabe/Sperre der A Taste und V 0-1 = ATasteund V Taste gesperrt .
Taste 1 = ATasteund V Taste freigegeben (nur méglich wenn P007 = 1)
Hinweis: Dies gilt nur fiir die Frequenz-Einstellung. Die Tasten kénnen
weiter zur Anderung der Parameterwerte benutzt werden.
P125 Riickwartsrichtung sperren 0-1 Durch diesen Parameter kann verhindert werden, da der Umrichter den Motor
1 in Riickwartsrichtung dreht.

0= Rickwartsrichtung gesperrt. Umkehrbefehle von ALLEN Quellen (z.B.
Bedienfeld, Digitaleingange, Analogeingange, etc.) sind gesperrt. Alle
negativen EIN-Befehle (z.B. EIN links, TIPPBETRIEB links, UMKEHR,
etc.) bewirken, dal der Motor in VORWARTSRICHTUNG dreht. Jedes
negative Ergebnis der Sollwert-Addition wird auf 0 Hz begrenzt.

1="Normaler Betrieb. Drehung in Vorwérts- und Riickwartsrichtung zuléssig.

P128 Verzégerungszeit Liifterabschaltung 0-600  Zeitbis zum Abschalten des Liifters nach einem AUS-Befehl.
(Sekunden), nur MMV [120]

R E— R R R R R RS
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P140

P141
P142
P143
P186 e

P201

P202 o
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P206 o
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Funktion

Letzter Fehlercode

Letzter Fehlercode -1

Letzter Fehlercode -2

Letzter Fehlercode -3

Unverzégerte Motor-
Strombegrenzung (%)

PID-Regelung

P-Verstarkung
|-Verstarkung
D- Verstérkung

Abtastzeit (x 25ms)

Tiefpalfilter Istwert
Integraler Fangbereich (%)

Istwertgeber Typ

Istwert (%)
0% Sollwert

100% Sollwert

Bereich
[Werksvor-
einstellung]

0-255
[l

0-255
[
0-255
§
0-255
[

0 - 500"
(200)

0-1
[0
0,0-999,9
[1.0]
0,00-99,99

0,00-100,00
]
0,0-100,00
[0.0]
0,0-100,00
[100,00]

Beschreibung / Hinweise

Nur-Lese-Parameter. Der letzte Fehlercode (siehe Kapitel 7) ist in diesem
Parameter gespeichert. Er wird geldscht, wenn der Umrichter riickgesetzt wird.

Es handelt sich hierbei um eine Kopie des in P930 gespeicherten Codes.

Nur-Lese-Parameter. Dieser Parameter zeigt den letzten vor dem in P140/P930
gespeicherten Fehlercode.

Nur-Lese-Parameter. Dieser Parameter zeigt den letzten vor dem in P141
gespeicherten Fehlercode.

Nur-Lese-Parameter. Dieser Parameter zeigt den letzten vor dem in P142
gespeicherten Fehlercode.

Dieser Parameter definiert die unverzégerte Motor-Strombegrenzung als % des
Motornennstroms (P083). Wenn der Ausgangsstrom diesen Grenzwert drei
Sekunden lang erreicht, reduziert der Umrichter automatisch den Strom auf den
in P086 eingestellten Grenzwert.

Hinweis: Der Maximalwert fiir P186 wird automatisch durch den Nennstrom
des Umrichters begrenzt.

In der Betriebsart Vektorregelung (P077=3) kann eine Drehmomentbegrenzung
im Bereich von 5 Hz bis 50 Hz realisiert werden. Das Motordrehmoment ist eine
Funktion des Motorstroms. Sind P186 und P086 gleich, kann die
Strombegrenzungsfunktion als echte Drehmomentbegrenzung eingesetzt
werden.

0=Normalbetrieb (Regelung deaktiviert)
1= PID-Regelung aktiviert, das Istwertsignal wird iiber Analogeingang 2
eingelesen.

P-Verstarkung des PID-Reglers

I-Verstarkung des PID-Reglers
0,01% entspricht der langsten Integrationszeitkonstanten.

D-Verstarkung des PID-Reglers

Abtastzeit des Istwerteingangs. Die Ansprechgeschwindigkeit des |-Kanals des
PID-Reglers wird durch diesen Faktor reduziert.

0= Filter aus.
1-255=Das Istwertsignal wird mit einem Tiefpalfilter gefiltert.

Prozentualer Fehler, tiber dem der I-Anteil auf Null gesetzt wird.

0= Eine Erh6hung der Motordrehzahl fiihrt zu einem Ansteigen der
Istwertgeberspannung/des Istwertgeberstroms

1= Eine Erhdhung der Motordrehzahl filhrt zu einer Reduzierung der
Istwertgeberspannung / des Istwertgeberstroms.

Nur-Lese-Parameter. Der Wert ist der Istwert als Prozentwert, bezogen auf die
maximale Eingangsspannung / Eingangsstrom (z.B. 10 V oder 20 mA).

Wert von P210, der fiir den Sollwert 0% beibehalten werden soll.

Wert von P210, der fiir den Sollwert 100% beibehalten werden soll.
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[Werksvor-
einstellung]
M B 0="Normalbetrieb
P220 PID-Minimalfrequenzmodus 0-1 1= Umrichterausgang ausschalten, wenn Ausgangsfrequenz kleiner oder
0] gleich Minimalfrequenz ist.

Hinweis: Aktiv in allen Betriebsarten.

Analogeingang 2 - Minimalfrequenz. 0-650,00 Niedrigster analoger Eingangswert (d. h. 0 V/0 mA oder 2 /4 mA) gemal P323

P321 o gengang d [0,00] und der aktuellen Einstellung der DIP-Schalter 4 und 5 (siehe Abschn. 4.1.2).
) Dieser Wert kann héher sein als P322, um eine umgekehrte Relation zwischen

Analogeingang und Ausgangsfrequenz zu erhalten(siehe Diagramm in P322).

Analogeingang 2 - Maximalfrequenz. - Hochster analoger Eingangswert (d. h. 10 V oder 20 mA) gemaR P323 und der
P322 gengang d 0[5%586(])0 aktuellen Einstellung der DIP-Schalter 4 und 5 (siehe, Abschn. 4.1.2). Dieser

Wert kann niedriger sein als P321, um eine umgekehrte Relation zwischen
Analogeingang und Ausgangsfrequenz zu erhalten.
zB.

U/l

0-2 Legt den Typ des Analogeingangs 2 fest, und zwar in Verbindung mit den
Einstellungen der DIP-Schalter 4 und 5 (siehe Bild 4.1.2).:
0] 0= 0 bis 10V/0 bis 20 mA Einpoliger Analogeingang
1="2Vhbis 10 V/ 4 bis 20 mA Einpoliger Analogeingang
2= 2V bis 10 V/ 4 bis 20 mA Einpoliger Analogeingang, mit Steuerung tiber
das Analogeingangssignal

Hinweis: Einstellung P323 = 2 funktioniert nur, wenn der Umrichter komplett
lokal gesteuert wird (z. B. P910 = 0 oder 4), und V > 1 V oder 2 mA
ist.

P323 e Typdes Analogeingangs 2

WARNUNG: Der Umrichter startet automatisch, wenn die
Analogeingangspannung/-strom iiber 1V oder 2mA steigt.
Dies gilt gleichermaRen fiir analoge und digitale Steuerung

(d. h. P006 = 0 oder 1).

P356 Digitaleingang 6 - Konfiguration 0-24  Steuerfunktionsauswahl, DIN 6
6] Beschreibung siehe P051 - P055.
P386 Geberlose Vektorregelung 0,0-20,0  Um die Dynamik der Vektorsteuerung zu optimieren, sollte dieser Parameter
P-Anteil bei normalem Betrieb des Umrichters stufenweise erhoht werden, bis die ersten
[1,0] Anzeichen einer Instabilitat der Drehzahl erkennbar werden. Dann sind die

Werte geringfiigig zu verringern (ca. 10 %), bis die Stabilitét wieder erreicht ist.
Im Allgemeinen ist der eingestellte Wert proportional zum Lasttragheitsmoment.
Wenn dieser Wert zu hoch oder zu niedrig ist, kénnen schnelle Lastanderungen
zu Uberspannungen (FO01) im Gleichstrom-Zwischenkreis und/oder Fehler in
der Regelung (FO16) fiihren.

Weitere Angabe siehe Kapitel 5.3.3.
Hinweis:
P386 = Tragheitsmoment der Last + Tragheitsmoment der Motorwelle
Tragheitsmoment der Motorwelle
P387 Geberlose Vektorregelung 0,01-10,0  P386 muR vor der Einstellung von P387 optimiert werden. Erhdhen Sie diesen
I-Anteil Parameter bei normalem Betrieb des Umrichters, bis die ersten Anzeichen
[1,0] einer Instabilitat der Drehzahl erkennbar werden. Dann den Wert geringfiigig

verringern (ca. 30 %), bis die Stabilitat wiederhergestellt ist.
Weitere Angabe siehe Kapitel 5.3.3.

P700
P701 o

P702

Nur bei PROFIBUS-DP. Weitere Einzelheiten siehe PROFIBUS Handbuch.
Zugriff nur méglich, wenn P099 = 1
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P725

P726

P880

P900
bis
P970

P910 o

P922
P923 o
P930

Funktion

Sonder Eingangs-/Ausgangs-
Funktionen

Analogeingang 1 - Spannung ( V)

Analogausgang 1 - Strom ( mA)

Status der digitalen Eingange

Steuerung der Ausgangstrelais

Analogeingang 2 - Spannung ( V)

Analogausgang 2 - Strom ( mA)
(nur MDV)

Andere als die unten aufgefiihrten
Parameter

Betriebsart Vorort / Fernsteuerung
(USS)

Software-Stand
Geréte-Anlagennummer

Letzter Fehlercode

Bereich
[Werksvor-
einstellung]

0-7
[0

0,0-10,0

0,0-20,0
(0.0

0-3F
3y

0-3
(0]

0,0-10,0
[l

0,0-20,0
[0.0]

0-4
0]

0,00-99,99
[
0-255
[0
0-255
[l

Beschreibung / Hinweise

Freigabe der Steuerung des Analogausgangs oder der Relaisausgange tber

die serielle Schnittstelle (USS oder PROFIBUS-DP mit PROFIBUS-Modul):

0 = Normaler Betrieb

1 = Direktsteuerung von Relais 1

2 = Direktsteuerung von Relais 2

3 = Direktsteuerung von Relais 1 und Relais 2

4 = Direktsteuerung von Analogausgang 1 oder 2 (MDV).

5 = Direktsteuerung von Analogausgang 1 oder 2 (MDV) und Relais 1

6 = Direktsteuerung von Analogausgang 1 oder 2 (MDV) und Relais 2

7 = Direktsteuerung von Analogausgang 1 oder 2 (MDV), Relais 1 und
Relais 2

Nur-Lese-Parameter. Zeigt dieSpannung des Analogeingangs 1 an
(Naherungswert)

Ermdglicht die Direktsteuerung des Stroms von Analogausgang 1 tiber die
serielle Schnittstelle, wenn
P720 = 4, 5, 6 oder 7

Nur-Lese-Parameter. Liefert die HEX-Darstellung einer 6-stelligen Binérzahl mit
LSB =DIN1 und MSB = DING (1 = EIN, 0 = AUS).
z.B.: Wenn P723 = B, bedeutet dies ‘001011’ - DIN1, DIN2 und DIN4

= EIN; DIN3 , DIN5 und DING = AUS.

Erméglicht die Steuerung der Ausgangsrelais (iber die serielle Schnittstelle in
Verbindung mit Parameter P720.
2.B. Setzen von Relais 1 = EIN (P724 = 1) nur méglich, wenn P720 = 1, 3,
5,0der 7.

0= Beide Relais AUS / deaktiviert

1= Relais 1 EIN aktiviert

2= Relais 2 EIN/ aktiviert

3= Beide Relais EIN/aktiviert

Nur-Lese-Parameter. Zeigt die Spannung des Analogeingangs 2 an
(Naherungswert), jedoch nur, wenn Analogeingang 2 tiber einen Digitaleingang
aktiviert wurde (P051 bis P055 oder P356 = 24) und der jeweilige
Digitaleingang "High" ist.

Erméglicht die Direktsteuerung des Stroms von Analogausgang 2 iber die
serielle Schnittstelle, wenn
P720=4,5,6 oder 7

Nur bei PROFIBUS-DP. Weitere Einzelheiten siehe PROFIBUS Handbuch.
Zugriff nur mdglich, wenn P099 = 1

PROFIBUS- bzw. CANbus-spezifische Parameter. Siehe Betriebsanleitung des
PROFIBUS-Moduls bzw. des CANbus-Moduls.
Zugriff nur méglich, wenn P099 = 1 oder 2

Einstellung des Umrichters auf Vorort-Steuerung oder USS-Steuerung Gber die
serielle Schnittstelle:

0= Vorort-Steuerung

1=USS-Steuerung (und Einstellen der Parameterwerte)

2= Vorort-Steuerung (aber Fernsteuerung der Frequenz)

3= USS-Steuerung (aber Vorort-Steuerung der Frequenz)

4= Vorort-Steuerung (aber Fernzugriff zum Lesen und Schreiben
von Parametern und zum Riicksetzen von Stérungen)

Bei Betrieb des Umrichters mit Fernsteuerung (P910 = 1
oder 2 ) bleibt der Analogeingang bei P006 = 1 aktiv und
wird zum Frequenzsollwert addiert.

Hinweis:

Nur-Lese-Parameter. Enthélt die Nummer der Software Version.

Durch diesen Parameter kann dem Umrichter eine eindeutige Kennummer
zugewiesen werden. Auf die Funktion des Umrichters hat er keine Auswirkung.

siehe P140
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[Werksvor-
einstellung]
P931 Art der letzten Warnung 0-99 Nur-Lese-Parameter. In diesem Parameter wird die letzte Warnung bis zum
8] Abschalten des Umrichters gespeichert. Kann mit den Tasten A und V
geldscht werden.
Weitere Angaben siehe Kapitel 7.2.
P944 Riicksetzen auf Werkseinstellungen 0-1 Wird dieser Parameter auf ‘1" eingestellt und anschlieBend P gedriickt, dann
[0] erfolgt das Riicksetzen aller Parameter mit Ausnahme von P101 auf die Werte
der Werksvoreinstellungen. Zuvor eingestellte Parameter, einschlieRlich der
Motor-Parameter PO80 - P085, werden (iberschrieben (siehe Kapitel 4.2)
P971 e EEPROM Speicherung 0-1 0= Anderungen der Parametereinstellungen (einschlieRlich P971)
1 gehen bei Netz-AUS verloren.

1= Anderungen von Parametereinstellungen bleiben beim
Ausschalten der Netzspannung erhalten.

WICHTIG:

Wenn Sie die serielle Verbindung benutzen, um den im
EEPROM gespeicherten Parametersatz zu aktualisieren,
miissen Sie darauf achten, daB die max. Anzahl der
EEPROM-Schreibzyklen nicht liberschritten wird - in der
Regel liegt die Grenze bei 50.000 Schreibzyklen. Sobald
diese Zahl iiberschritten wird, werden die gespeicherten
Daten verfalscht, und es kommt schlieBlich zu
Datenverlusten. Die Anzahl der Lesezyklen ist dagegen
unbegrenzt.




Fehlermeldungen

[image: image24.png]Bei Auftreten eines Fehlers schaltet der Umrichter ab, und in der Anzeige erscheint ein Fehlercode. Der zuletzt
aufgetretene Fehler wird unter der Parameter-Nummer P140 und die vorhergehenden in P141 — P143 gespeichert.
Beispiel: ‘0004’ zeigt an, daB der letzte Fehler FO04 war.

Uberspannung Kontrollieren, ob die Netzspannung innerhalb der auf dem Leistungsschild
angegebenen Grenzen liegt.
Riicklaufzeit (P003) vergroRern oder einen Bremswiderstand verwenden.
Kontrollieren, ob die erforderliche Bremsleistung innerhalb der spezifizierten
Grenzen liegt.

Uberstrom Kontrollieren, ob die Motorleistung der Umrichterleistung entspricht.
Kontrollieren, ob die Motorleitungslénge zulssig ist.
Motor und Motorzuleitung auf Kurz- und Erdschluf Gberpriifen. Kontrollieren, ob die
Motorparameter (P080 - P085) mit dem verwendeten Motor iibereinstimmen.
Statorwiderstand priifen (P089).
Hochlaufzeit des Motors (P002) verlangern.
Die mit P078 und P079 eingestellte Stromanhebung verringern.
Kontrollieren, ob der Motor blockiert oder iiberlastet ist.

Uberlast Kontrollieren, ob der Motor (iberlastet ist.
Die Motor-Maximalfrequenz erhéhen, falls ein Motor mit groRem Schlupf eingesetzt
wird.

Motoriibertemperatur Kontrollieren, ob der Motor (iberlastet ist.

(Uberwachung durch PTC) Die Verbindungen zum PTC iiberpriifen (Leitungsbruch)

rollieren, ob P87 nicht auf ‘1’ eingestellt wurde, ohne dal ein PTC

hlossen ist.

Ubertemperatur Umrichter Kontrollieren, ob die Umgebungstemperatur nicht zu hoch ist.

(interner MeRfiihler am Kiihlkérper) Kontrollieren, ob der Luftein- und -austritt am Gerat gewahrleistet ist.
Kontrollieren, ob der eingebaute Liifter funktioniert.

F008 USS Protokoll Zeitiiberwachung Serielle Schnittstelle tiberpriifen
Die Einstellungen des Bus-Masters und P091-P093 kontrollieren
Kontrollieren, ob die Uberwachungszeit nicht zu kurz ist (P093).

Unterspannung Priifen, ob die Netzspannung innerhalb der auf dem Typenschild genannten
Grenzwerte liegt.

ﬂ Priifen, ob die Spannungsversorgung nicht kurzzeitig aus- oder abfallt.
Initialisierungsfehler Den gesamten Parametersatz iberpriifen. Vor dem Abschalten der
Versorgungsspannung P009 auf ‘0000’ einstellen.
m Fehler interne Schnittstelle ! Gerat aus- und wieder einschalten
Abschaltung durch externen Fehler Quelle der Abschaltung ist der Binareingang (konfiguriert zur Abschaltung durch
externen Fehler), der auf LOW wechselt - externe Quelle kontrollieren.
m Programmfehler 1 Gerét aus- und wieder einschalten

Geberlose Vektorregelung instabil Den Statorwiderstand neu kalibrieren (P088 auf 1 setzen und EIN-Taste driicken).

Ausfall der PROFIBUS-Verbindung Funktionsfahigkeit der Verbindung priifen

Ausfall der Verbindung zum optionalen | Funktionsfahigkeit der Verbindung priifen
Modul
PROFIBUS-Konfigurationsfehler PROFIBUS-Konfiguration kontrollieren

Uberwachungsabschaltung fiir PROFIBUS-Modul ersetzen
PROFIBUS-Modul.





[image: image25.png]Anzeige m MaBnahme zur Fehlerbehebung

F057 Watchdog-Abschaltung (siehe P057) P051 - P055 oder P356 auf 20 gesetzt und es wurde keine positive Flanke des
Watchdog-Signals in der in P057 vorgegebenen Zeit erkannt.

F074 Motoriibertemperatur durch 12t - Zur Abschaltung kommt es nur, wenn P074 = 4, 5, 6 oder 7. Kontrollieren, ob der
Uberwachung Motorstrom nicht den in P083 und P086 eingestellten Wert Uberschreitet.
FO075 Uberstrom wahrend der Riicklauframpe | Riicklaufzeit verldngern (P003)
Fehler interne Schnittstelle’ Gerét aus- und wieder einschalten

Unrichter-Ubertemperatur (interner Priifen, ob die Umgebungstemperatur nicht zu hoch ist.
MeRfiihler, Priifen, ob der Luftein- und -austritt am Gerat gewahrleistet ist.
Priifen, ob der Liifter des Umrichters ordnungsgemaR arbeitet.

Parametrierungsfehler P006 Festfrequenz(en) an den Binéreingangen parametrieren
Parametrierungsfehler P012/P013 Parameter P012 < P013 einstellen.

Parametrierungsfehler Binareingange Einstellungen der Binareingange P051 bis P055 und P356 kontrollieren

Fehler bei automatischer Kalibrierung Motor ist nicht am Umrichter angeschlossen - Motor anschliefen

Bleibt der Fehler bestehen, setzen Sie P088 = 0, und geben Sie den
Statorwiderstand des Motors in PO89 manuell ein.





Warnmeldungen

[image: image26.png]Zur Signalisierung einer Warnung blinkt das Umrichter-Display. Die letzte ausgegebene Warnung wird im
Parameter P931 gespeichert.

Strombegrenzung aktiv Kontrollieren, ob die Motorleistung der Umrichterleistung entspricht.
Kontrollieren, ob die Motorleitungslange zulssig ist.
Motorzuleitung und Motor auf Kurz- und Erdschlu} Gberprifen.

ieren, ob die Motorparameter (P080 - P085) mit dem verwendeten Motor

instimmen.

Statorwiderstand priifen (P089).

hlaufzeit des Motors (P002) verlangern.

ie mit P078 und P079 eingestellte Stromanhebung verringern.

ieren, ob der Motor blockiert oder iiberlastet ist.

m Spannungsbegrenzung aktiv 6hen Sie die Rampenzeit, oder setzen Sie einen Bremswiderstand ein.
m Schlupflimit iberschritten ifen Sie, ob der Motor nicht iiberlastet ist. Priifen Sie die Motorparameter.

Umrichter-Ubertemperatur am Kiihlkérper | Kontrollieren, ob die Umgebungstemperatur nicht zu hoch ist.
Kontrollieren, ob der Luftein- und -austritt am Gerat gewahrleistet ist.
ieren, ob der eingebaute Lifter funktioniert.

Motor-Ubertemperatur rollieren, ob der Motor liberlastet ist.
Kontrollieren, ob P087 nicht auf "1" gesetzt ist, ohne daf ein PTC angeschlossen ist

15-V-Spannungsversorgung — Priifen Sie die Verbindungen / angeschlossene Last
Strombegrenzung

Automatischer Neustart nach Storung WARNUNG: Der Umrichter kann jederzeit in Betrieb gehen
steht an (P018).
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