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1.0 Benutzerhinweise

1.1 Verwendete Symbole

Gebrauchsanweisung / Gerit
Situation, die bei Missachtung des Hinweises zu einer Gefahrdung,
A Beschadigung von Material oder zu Betriebsstorungen fiihren kann.

IIl Wichtige Informationen fiir Anwender und Techniker

E Hinweise zur Entsorgung

@ | cSA/UL Priifzeichen

C € CE-Kennzeichnung ([Communauté Européenne)

Verpackung

Vor Stof3en schiitzen!

f Vor Néasse schiitzen!

tt Aufrecht transportieren; oben in Pfeilrichtung!

Zulassige Stapellast

~
B
/i’ Temperaturbereich
@ Luftdruck

Luftfeuchtigkeit

Stickzahl

1.2 Wichtige Hinweise

Zielgruppe: Dieses Dokument richtet sich an Maschinenhersteller und Personen, die fir die
Inbetriebnahme und den Betrieb des Umrichters verantwortlich sind.

A Die Gebrauchsanweisung ist vor der ersten Inbetriebnahme durch den Benutzer/Anwender zu lesen, um
Fehlbedienung und sonstige Schadigungen zu vermeiden. Vervielféltigung und Weitergabe der
Gebrauchsanweisung bediirfen der vorherigen Zustimmung durch SycoTec.

Alle technischen Daten, Informationen sowie Eigenschaften des in dieser Gebrauchsanweisung
beschriebenen Produktes entsprechen dem Stand bei Drucklegung.

Anderungen und Verbesserungen des Produktes aufgrund technischer Neuentwicklungen sind maglich.
Ein Anspruch auf Nachristung bereits bestehender Gerate entsteht daraus nicht.

SycoTec libernimmt keine Verantwortung fur Schaden, entstanden durch:

* GuBere Einwirkungen (schlechte Qualitat der Medien oder mangelhafte Installation)
* Anwendung falscher Information,

e nicht bestimmungsgemaflem Gebrauch

e unsachgemal ausgefiihrte Reparaturen.

Reparatur und Wartungsarbeiten - aufler den in dieser Gebrauchsanweisung beschriebenen Tatigkeiten -
durfen nur von qualifizierten Fachkraften ausgefiihrt werden.
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A e Bei Anderungen durch Dritte erléschen die Zulassungen.
e Nur SycoTec Originalteile verwenden.

A Der gelieferte Frequenzumrichter ist aus Sicherheitsgriinden auf die Betriebsart "kein Motor"
konfiguriert. Da nicht bekannt ist, welcher Motor angeschlossen wird, kénnte eine falsche Konfiguration
den Motor oder den Frequenzumrichter schadigen oder zerstéren.

Um den Frequenzumrichter zu konfigurieren, lesen sie bitte Kapitel 7.0

E Entsorgung von Geraten sowie Zubehér am Ende der Nutzungsdauer:
Auf Basis der EU-Richtlinie (WEEE 2012/19/EU) (ber Elektro- und Elektronik-Altgerite weisen wir
darauf hin, dass das vorliegende Produkt der genannten Richtlinie nicht unterliegt aber trotzdem
innerhalb Europas einer speziellen Entsorgung zugefiihrt werden kann.

1.3 SicherheitsmaBnahmen

Ein sicherer Betrieb und Schutz des Gerates ist nur bei bestimmungsgemafiem Gebrauch, gemaf der
Gebrauchsanweisung, mit den dafiir zugelassenen Werkzeugen gegeben. Au3erdem sind zu beachten:
e die Arbeitsschutzvorschriften,

e die Unfallverhitungs-Vorschriften.

IiI Vor der Installation und Inbetriebnahme dieses Gerétes lesen Sie bitte sorgfltig diese Sicherheits- und
Warnhinweise und beachten Sie alle an dem Geréat angebrachten Warnschilder.

A * Der Frequenzumrichter e@syDrive 4425, 4426 steuert geféhrlich drehende mechanische Teile.
Werden die Anweisungen dieser Gebrauchsanweisung nicht befolgt, kénnen schwere
Sachbeschéddigungen, Kérperverletzungen und sogar Tod die Folge sein.

e Der gefahrlose Betrieb dieses Gerétes hangt von der ordnungsméafligen Installation, Handhabung und
Bedienung des Gerdtes ab.

e Nur entsprechend qualifiziertes Personal darf dieses Gerét in Betrieb nehmen, warten und daran
arbeiten. Anschluss, Inbetriebnahme und Storungsbeseitigung sind nur durch Fachkréfte zulédssig.

e Das Geriét besitzt keinen Netzschalter. Bei Arbeiten am geéffneten Gerdt muss dieses zuvor
vollsténdig vom Netz getrennt werden. Das Gerét hat keine Netzeingangs-Sicherungen.

¢ Dieses Gerdt kann unter bestimmten Einstellbedingungen nach einem Netzausfall automatisch
anlaufen.

e Dieses Gerét darf nicht als ,Nothalt-Mechanismus " verwendet werden (siehe EN 60204).

¢ Das Gerét darf nur fir den vom Hersteller vorgesehenen Zweck verwendet werden. Unbefugte
Verdnderungen und die Verwendung von Zusatzeinrichtungen die nicht vom Hersteller empfohlen
wurden, kénnen Brénde, elektrische Schlédge und Verletzungen verursachen.

Begriffe

ASM-Motor

3phasiger Drehstrom-Asynchronmotor

BLDC-Motor

3phasiger kollektorloser permanent magneterregter Gleichstrommotor ohne Positionssensoren
(brushless DC motor without position sensors). Der Frequenzumrichter Gbernimmt die Positionssynthese
durch Erfassen der Motorspannung (EMK).

BLDCS-Motor

3phasiger kollektorloser permanent magneterregter Gleichstrommotor mit Positionssensoren
(brushless DC motor with position sensors].

EEPROM

(Electrically Erasable Programm Memory = elektrisch léschbarer Speicher). Im EEPROM sind alle
wichtigen verénderbaren Daten (Parameter, Kalibrierwerte) des Frequenzumrichters e@syDrive
4425/4426 gespeichert. Die Daten bleiben bei Spannungsausfall gespeichert.

Gefahr

Bedeutet im Sinne dieser Gebrauchsanweisung und der auf dem Gerat angebrachten Warnhinweisen,
dass Tod, schwere Korperverletzung oder erheblicher Sachschaden eintreten werden, wenn die
entsprechenden Vorsichtsmafinahmen nicht getroffen sind.
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Hinweis

Ein Hinweis im Sinne dieser Gebrauchsanweisung ist eine wichtige Information, die fir das Verstandnis
und die Bedienung des Gerates von besonderer Bedeutung ist.

PC-Bedienung

Die Konfiguration und ggf. auch die Bedienung des Frequenzumrichters erfolgt Gber einen Standard-PC.
Mikroschritt -Anlauf

Beim Mikroschritt-Anlauf wird der BLDC-Motor als Synchronmotor mit konstantem Strom betrieben. Die
Ausgangsfrequenz wird dabei langsam von 0 Hz bis zur Anlauffrequenz gesteigert, danach wird auf
geregelten Motorlauf umgeschaltet. Der Mikroschritt-Anlauf ermdoglicht das Anlaufen von sensorlosen
BLDC-Motoren mit grofen Schwungmassen (z.B. Vakuumpumpen), bei denen der Normalanlauf auf
Grund des grofien Massentragheitsmomentes versagt.

Normalzustand

Tritt nach dem Einschalten kein Fehler auf leuchtet die LED H4 “"Betrieb™ grin.

Dieser Maschinenzustand wird Normalzustand genannt.

Parametrierung

Parametrierung ist der Bedienvorgang um den Frequenzumrichter auf den Einsatz einzustellen, wobei
Motor sowie geratespezifische Einstellungen liber das Bedienpaneel vorgenommen werden. Auch das
Anzeigen verschiedener Messwerte ist moglich.

Qualifiziertes Personal

Sind im Sinne dieser Gebrauchsanweisung Personen, die mit der Aufstellung, Montage, Inbetriebnahme
und Betrieb des Produktes sowie mit den maglichen Gefahren vertraut sind.

Vorsicht

Bedeutet im Sinne dieser Gebrauchsanweisung und der auf dem Gerat angebrachten Warnhinweise, dass
eine leichte Korperverletzung oder ein Sachschaden eintreten kann, wenn die entsprechenden
Vorsichtsmaflnahmen nicht getroffen sind.

Warnung

Bedeutet im Sinne dieser Gebrauchsanweisung und der auf dem Gerat angebrachten Warnhinweise, dass
Tod, schwere Kérperverletzung und erheblicher Sachschaden eintreten konnen, wenn die
entsprechenden Vorsichtsmafinahmen nicht getroffen sind.

1.4 Verwendungszweck und Einsatzmaglichkeit

Die SycoTec Frequenzumrichter e@syDrive 4425, 4426 sind speziell zum Antrieb von Drehstrom-
Asynchronmotoren (ASM) und biirstenlosen DC-Motoren (BLDC) gebaut, wie sie in Spindeln, z.B. fir
Schleif-, Fras- und Bohrautomaten auf Werkzeugmaschinen Verwendung finden.

Ebenso konnen damit Motoren betrieben werden, die aus Motorelementen gebaut wurden und z.B. als
Antrieb fur Prifstande oder andere physikalisch-technische Einrichtungen dienen (z.B. Vakuumpumpen,
Zentrifugen, optische Systeme etc.).

Durch die angewandte Pulsamplituden-Modulation (PAM) wird ein schonender Betrieb der Motoren erreicht.

Im Einzelnen konnen folgende Motorarten betrieben werden:

- Asynchronmotoren (ASM]

- Parallelbetrieb von ASM anwenderspezifisch méglich (zur Umrichterkonfiguration wenden Sie sich bitte
an den technischem Support von SycoTec).

- biirstenlose DC-Motoren ohne Sensoren (BLDC])

- biirstenlose DC-Motoren mit Sensoren (BLDCS])

Eine integrierte Lastkompensation bietet hohe Drehzahlkonstanz und vermeidet - durch niedere
Leerlaufstrome - unnotige Erwarmung der angeschlossenen Motoren.

Beim Stopp-Befehl wird der angeschlossene Motor bis zum Stillstand abgebremst.

Die Steuerung und Uberwachung des Frequenzumrichters erfolgt iiber einen 32-Bit Mikroprozessor.
Dadurch ist hohe Zuverlassigkeit und Flexibilitat gewahrleistet.

Uber die serielle Schnittstelle (RS 232) kann mit einen PC einerseits die Bedienung bzw. Konfiguration
durchgefiihrt werden, andererseits ein Firmware-Update vorgenommen werden (bitte wenden Sie sich
dazu an den technischem Support von SycoTec).

Der Frequenzumrichter kann vollstandig fernbedient werden. Verschiedene Ein- und Ausgange sind frei
programmierbar.
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1.5 Technische Daten Frequenzumrichter e@syDrive 4425

Konfiguration
Bedienung

Anzeige
Abmessungen

Gewicht
Prifungen und Normen

Schutzart

Leistungsteil

Uber die serielle Schnittstelle mit einem Standard-PC

Uber eine SPS-kompatible Fernbedienung oder Uber einen Standard-PC
(Uber die serielle Schnittstelle RS 232)

Leuchtanzeigen fir Betrieb (griin) H4 und Stérung (gelb) H5

ca. 75 mm breit, 310 mm hoch, 215 mm tief als Schaltschrank-
Einbaugehause (siehe Kapitel 5.0 Montage und Installation)

ca. 3,2 kg

geprift nach EN 61800-5-1 CSA nach UL 508C

EMV nach EN 61800-3

IP 20 nach DIN 40050

Elektrischer Anschluss
Stromaufnahme
Ausgangsleistung
Ausgangsspannung
Ausgangsstrom
Ausgangsfrequenz

Bremswiderstand
Wirkungsgrad

Motorsensoren

einphasig max. 50 V~, 50/60 Hz oder max. 70 V~/ 8 A
8 A~

max. 350 VA Dauerbetrieb

3x45V~bei8A

max. 8 A~ pro Phase Dauerbetrieb

30 - 4.000 Hz fiir ASM-Motoren (240.000 min™')

30 - 4.000 Hz fiir BLDC-Motoren (240.000 min™)
intern

93 % (bei 250 VA]

Motortemperaturfiihler
PTC (Kaltleiter)
Kaltwiderstand

Ausldsewiderstand (warm)

Auslosetemperatur
Betriebsspannung
Empfohlener Typ KTY

nach DIN 44081 und DIN 44082

Rk < 550 Q

Ra>1.350 Q

je nach PTC 90-130°C

12V, Gber 4.750 Q Pull-up-Widerstand

Halbleitersensor KTY84, Abschaltschwelle konfigurierbar

Hallsensor-Anschluss, Motorcodierung:

Ausgangsspannung
Ausgangsstrom
Signalpegel
Schaltstrom
Pull-up Widerstand

Fernbedienung (FB)

12V -10%

max. 100 mA

aktiv low

| s=15mA

intern 3 x R =2.200 Q

Die Funktion der programmierbaren Ein- und Ausgange ist beschrieben in Kapitel 4.4 Fernbedienung

Digitale Steuereingange

FB-IN1...6
X5:1...6

FB-24V X6:8

Relais-Schaltausgange

Opto-entkoppelt, Re = 10 kQ, unbeschaltet = low
U_low=0-+5V,U_high=+13-+35V,|_e=2mAbei 24V
Eingang geschitzt bis max. + 35V, Mindestimpulsbreite 60 ms

24V-Versorgungsspannung der digitalen Eingange

FB-Relais 1
X7:1..3

FB-Relais 2
X8:1...3

Kontaktart: Wechsler, max. 250 V~, 1A, max. 30V~, 1 A
min. Schaltstrom 1 mA bei 24 V (10 mA bei 10 V)

Kontaktart: Wechsler, max. 250 V~, 1 A, max. 30 V~, 1 A
min. Schaltstrom 1 mA bei 24 V (10 mA bei 10 V)
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Analoge Eingdnge

FB-N_soll U e=0-10V,Re=100kQ, |_e=0,1TmAbei 10V,
X6:7 unbeschaltet 0V, Eingang geschitzt bis max. +40 V
FB+10V U_out =10V £3 %, |_out = max. 25 mA,

X6 :6

FB-Masse Masse-Bezugspunkt fiir FB +10V

X6:5

FB-Input+ Stromeingang 0 - 20 mA

FB-Input- Kurzschlussfest |_k = max. 50 mA

X6:3,4

Frequenz-Ausgang

FB-Out_Freq einfache Ausgangsfrequenz des Umrichters, Tastverhaltnis 50 %
X6:2 open Kollektor, U_max =24V, |_max = 30 mA

FB-Masse Masse-Bezugspunkt fir Frequenz-Ausgang

X6:1

Ii' FB-Spannungsausgéange sind auf den Betriebsspannungsausgang FB-Masse bezogen.
Die Relaisausgédnge sind eigensténdig galvanisch getrennt.

Umgebungsbedingungen

Zulassig in Innenraumen
Umgebungstemperatur 5-40°C
Relative Luftfeuchtigkeit max. 80 %
Max. Betriebshohe tiber NN 2.000 m

Lager- und Transportbedingungen

Umgebungstemperatur -30-70°C
Relative Luftfeuchtigkeit 5-95%
Luftdruck 700 - 1.060 hPa

Vor Nasse schiitzen!
Technische Anderungen vorbehalten.

Versorgungsmodul e@syDrive 4428

Das Netzteil ist fiir die Versorgung des Frequenzumrichter e @syDrive 4425 konzipiert.
(siehe Gebrauchsanweisung Versorgungsmodul e@syDrive 4428, Material-Nr. 1.003.1905)

Iil Bei Verwendung eines Transformators bzw. eines anderen Netzteiles, muss die sekundédre Spannung
doppelte Isolierung gegeniiber Netzpotential einhalten. Das heif3t, die Frequenzumrichter-Versorgungs-
spannung muss galvanisch sicher vom Netz getrennt sein.

Es ist darauf zu achten, dass die Versorgungsspannung mit einem Uberstromschutzorgan ausgeriistet
werden muss.
Nennstrom: max. 16 A [e@syDrive 4426], max. 10 A le@syDrive 4425].
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1.6 Technische Daten Frequenzumrichter e@syDrive 4426

Konfiguration
Bedienung

Anzeige
Abmessungen

Gewicht
Prifungen und Normen

Schutzart

Leistungsteil

Uber die serielle Schnittstelle mit einem Standard-PC

Uber eine SPS-kompatible Fernbedienung oder Uber einen Standard-PC
(Uber die serielle Schnittstelle RS 232)

Leuchtanzeigen fir Betrieb (griin) H4 und Stérung (gelb) H5

ca. 75 mm breit, 337 mm hoch, 215 mm tief, als Schaltschrank-
Einbaugehause (siehe Kapitel 5.0 Montage und Installation)

ca. 3,7 kg

geprift nach EN 61800-5-1 CSA nach UL 508C

EMV nach EN 61800-3

IP 20 nach DIN 40050

Elektrischer Anschluss
Stromaufnahme
Ausgangsleistung
Ausgangsspannung
Ausgangsstrom
Ausgangsfrequenz

Bremswiderstand
Wirkungsgrad

Motorsensoren

einphasig max. 50 V~, 50/60 Hz oder max. 70 V~/ 14 A
14 A~

max. 1.000 VA Dauerbetrieb

3x45V~bei 16 A

max. 16 A~ pro Phase Dauerbetrieb

30 - 4.000 Hz fiir ASM-Motoren (240.000 min™')

30 - 4.000 Hz fir BLDC-Motoren (240.000 min™)
intern

93 % (bei 1.000 VA]

Motortemperaturfiihler
PTC (Kaltleiter)
Kaltwiderstand

Ausldsewiderstand (warm)

Auslosetemperatur
Betriebsspannung
Empfohlener Typ KTY

nach DIN 44081 und DIN 44082

Rk < 550 Q

Ra = 1.350 Q

je nach PTC 90...130°C

12V, Uber 4.750 Pull-up-Widerstand

Halbleitersensor KTY84, Abschaltschwelle konfigurierbar

Hallsensor-Anschluss, Motorcodierung

Ausgangsspannung
Ausgangsstrom
Signalpegel
Schaltstrom
Pull-up Widerstand

Fernbedienung (FB)

12V -10%

max. 100 mA

aktiv low

| s=15mA

intern 3 x R =2200Q

Die Funktion der programmierbaren Ein- und Ausgange ist beschrieben in Kapitel 4.4 Fernbedienung

Digitale Steuereingange

FB-IN1...6
X5:1...6

FB-24V X6:8

Relais-Schaltausgdnge

Opto-entkoppelt, Re = 10 kQ, unbeschaltet = low
U_low=0-+5V,U_high=+13-+35V,|_e=2mA bei 24V
Eingang geschiitzt bis max. + 35V, Mindestimpulsbreite 60 ms

24V-Versorgungsspannung der digitalen Eingange

FB-Relais 1
X7:1...3

FB-Relais 2
X8:1...3

Kontaktart: Wechsler, max. 250 V~, 1 A, max. 30 V~, T A
min. Schaltstrom 1 mA bei 24 V (10 mA bei 10 V)

Kontaktart: Wechsler, max. 250 V~, 1 A, max. 30 V~, T A
min. Schaltstrom 1 mA bei 24 V (10 mA bei 10 V)
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Analoge Eingdnge

FB-N_soll U e=0-10V,Re=100kQ, |_e=0,1mAbei 10V,
X6:7 unbeschaltet 0V, Eingang geschiitzt bis max. + 40V
FB+10V U_out=10V £3 %, |_out =max. 25 mA,

X6 :6

FB-Masse Masse-Bezugspunkt fiir FB +10V

X6:5

FB-Input+ Stromeingang 0 - 20 mA

FB-Input- Kurzschlussfest |_k = max. 50 mA

X6:3,4

Frequenz-Ausgang

FB-Out_Freq einfache Ausgangsfrequenz des Umrichters, Tastverhaltnis 50 %
X6:2 open Kollektor, U_max =24V, |_max = 30 mA

FB-Masse Masse-Bezugspunkt fir Frequenz-Ausgang

X6:1

Ii' FB-Spannungsausgéange sind auf den Betriebsspannungsausgang FB-Masse bezogen.
Die Relaisausgédnge sind eigensténdig galvanisch getrennt.

Umgebungsbedingungen

Zulassig in Innenraumen
Umgebungstemperatur 5-40°C
Relative Luftfeuchtigkeit max. 80 %
Max. Betriebshohe tiber NN 2.000 m

Lager- und Transportbedingungen

Umgebungstemperatur -30-70°C
Relative Luftfeuchtigkeit 5-95%
Luftdruck 700 - 1.060 hPa

Vor Nasse schiitzen!
Technische Anderungen vorbehalten.

Versorgungsmodul e@syDrive 4429

Das Netzteil ist fiir die Versorgung des Frequenzumrichter e @syDrive 4426 konzipiert.
(siehe Gebrauchsanweisung Versorgungsmodul e@syDrive 4429, Material-Nr. 1.003.1905)

Iil Bei Verwendung eines Transformators bzw. eines anderen Netzteiles, muss die sekundédre Spannung
doppelte Isolierung gegeniiber Netzpotential einhalten. Das heif3t die Frequenzumrichter-
Versorgungsspannung muss galvanisch sicher vom Netz getrennt sein.

Es ist darauf zu achten, dass die Versorgungsspannung mit einem Uberstromschutzorgan ausgeriistet
werden muss.
Nennstrom: max. 16 A [e@syDrive 4426], max. 10 A le@syDrive 4425].

10
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2.0 Lieferumfang - Zubehor

2.1 Lieferumfang

Frequenzumrichter e@syDrive 4425 Material-Nr. 1.001.2769 (offene Version IP 00) oder
Frequenzumrichter e@syDrive 4426 Material-Nr. 1.002.2514 (offene Version IP 00)

bzw.

Frequenzumrichter e@syDrive 4425 Material-Nr. 1.001.2768 (geschlossene Version IP 20)
oder

Frequenzumrichter e@syDrive 4426 Material-Nr. 1.002.2513 (geschlossene Version IP 20)
Anschlusskabel (9polig Sub-D Stecker) Material-Nr. 1.002.2025

Gebrauchsanweisung Material-Nr. 1.001.7140

Iil Lieferumfang auf Vollstiandigkeit iberpriifen.

2.2 Zubehor

Zubehor auf Wunsch lieferbar:

Versorgungsmodul e@syDrive 4428 Material-Nr. 1.001.2770 (geschlossene Version IP 20)
(fir Frequenzumrichter e@syDrive 4425)

Versorgungsmodul e@syDrive 4429 Material-Nr. 1.002.2515 (geschlossene Version IP 20)
(fir Frequenzumrichter e@syDrive 4426)

3.0 Bedienelemente

H4 LED (1) Betrieb (griin)
H5 LED (2) Fehler (gelb)

Die Bedienung des Gerates erfolgt in der Regel iiber die SPS-kompatible Fernbedienung.

Konfiguriert wird das Gerat ausschliefilich Gber eine Konfigurationssoftware, die in einem Standard-PC
(serielle RS 232) ablguft und mittels einer seriellen Datenverbindung (Standard 9-pol. Sub-D-Kabel] mit
dem Frequenzumrichter e@syDrive 4425, 4426 kommuniziert.

ATTSN

1"



3.1 Typenschild

Position der Typenschilder (3)

Frequenzumrichtertyp
Materialnummer
Leistungseingang
Leistungsausgang

Frequenzumrichtertyp
Materialnummer
Leistungseingang
Leistungsausgang

SycoTec GmbH & Co.KG
D-88299 Leutkirch im Allgau
Type 4425
REF 10012769

350VA 50V~ 50/60Hz 70V DC
© TV’ ACE

G') max.45V 3~
max.8A 30-4000Hz Made in Germany

SycoTec GmbH & Co.KG
D-88299 Leutkirch im Allgéu
Type 4426 SN-.........

1000VA 50V~ 50/60Hz 70V DC
© HEACE

max.45V 3~
(32 max.16A 30.4000Hz Made in Germany

Serialnummer

Symbole
(siehe Kapitel 1.1)

Serialnummer

Symbole
(siehe Kapitel 1.1)

Frequenzumrichtertyp
Materialnummer
Leistungseingang
Leistungsausgang

Frequenzumrichtertyp
Materialnummer
Leistungseingang
Leistungsausgang

SycoTec GmbH & Co.KG
D-88299 Leutkirch im Allgau

Type 4425

REF 10012768 “]]]IHIH]]]}]]]]M]]]]]H]H]]]
350VA 50V~ 50/60Hz

'@ 70VDC E @ A c €

G" max.45V 3~
max.8A 30-4000Hz Made in Germany

SycoTec GmbH & Co.KG
D-88299 Leutkirch im Allgau
Type 4426
REF 10022513

1000VA 50V~ 50/60Hz

70V DC " @ ACE

G') max.45V 3~
max.16A 30-4000Hz Made in Germany
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Symbole
(siehe Kapitel 1.1)

Serialnummer
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(siehe Kapitel 1.1)
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4.0 Funktionsbeschreibung

Die minimale Ausgangsfrequenz ist 30 Hz (1.800 min™')
Die max. Ausgangsfrequenz ist 4.000 Hz (240.000 min') fir ASM-Motoren und DC-Motoren.
Die max. Ausgangsleistung betragt 350 VA (e@syDrive 4425) bzw. 1.000 VA (e@syDrive 4426).

Der Frequenzumrichter e@syDrive 4425, 4426 ist fur die frequenzveranderliche Ansteuerung
verschiedener Motoren, speziell mit hohen Frequenzen bis zu 4.000 Hz entsprechend 240.000 min™'
geeignet. Die Ausgangsspannung wird Gber Pulsamplitudenmodulation (PAM] mit 120° Blgcken
eingestellt.

4.1 Drehstrom Asynchronmotor (ASM)

Drehstrom-Asynchronmotoren [ASM) werden mittels Pulsamplitudenmodulation (PAM] angesteuert.
Als Grundlage zur Ermittlung der Motorspannung dient die Spannungs-/Frequenz-Tabelle.

Um Drehzahlanderungen bei Belastung auszugleichen steht das Regelverfahren IR-und
Lastkompensation zur Verfligung.

4.2 Biirstenloser Gleichstrommotor Sensorlos (BLDC)

Biirstenlose Gleichstrom-Motoren haben einen Permanentmagnet-Rotor und eine feststehende
dreiphasige Wicklung. Die Wicklung ist vorzugsweise als Luftspaltwicklung mit Riickschlussring
aufgebaut, jedoch auch eine genutete Ausfilhrung ahnlich einem ASM-Motor ist mdglich. Die
Ansteuerung des Motors erfolgt abhangig von der Rotorposition. Die Rotorposition wird vom Frequenz-
umrichter durch Erfassen der EMK-Spannung aus den drei Teilwicklungen nachgebildet. Es sind keine
Positions-Sensoren erforderlich. Damit die EMK-Spannung erfasst werden kann, darf die
Motorinduktivitat nicht zu grof} sein.

4.3 Biirstenloser Gleichstrommotor mit Positionssensoren (BLDCS)

Der Aufbau dieses Motors ist mit dem oben beschriebenen BLDC-Motor identisch. Zur Positions-
erfassung werden jedoch 3 zusatzliche Hall-Sensoren im Motor eingebaut.

4.4 Fernbedienung

Die Spannungen am Fernbedienungsstecker dirfen max. 60 V DC bzw. 25V AC nach SELV (EN50178)
betragen. Ausnahme sind die Relais-Anschliisse , die fir max. 250 V AC zugelassen sind.

Die Relais-Anschliisse sind potentialgetrennt von der Steuerung und zum Schutzleiter.

Die Fernbedienung stellt eine Vielzahl von programmierbaren Ein- und Ausgangen zur Verfligung:

6 digitale Eingange
SPS-kompatibel (24 V). Die Eingange IN1...IN6 sind mit den Parametern P110-Eingang IN1...P115-Eingang
IN6 programmierbar (siehe Kapitel 4.5).

2 Relaisausgange
(potentialfrei max. 250 V~, 30 V- / 1 A) zur Ausgabe diverser Statussignale (siehe Parameter P120-Relais
REL1...P121-Relais REL2).

2 Analoge Eingange
FB-N_soll (0 - 10 V) oder FB-Input+, FB-Input- (0...20 mA)] fiir die Funktionen Drehzahlsollwert Vorgabe.
Die Programmierung wird mit dem Parameter P129-Auswahl Analog AIN vorgenommen.

1 Frequenzausgang
(offener Kollektor, max. 24 V] mit der einfachen Frequenzumrichter-Ausgangsfrequenz.

2 Hilfsspannungen

+24 V [max. 100 mA] zur Beschaltung der Digitalen Eingange IN1...IN6 sowie der Relaisausgédnge
REL1...REL2

+10 V (max. 25 mA] als Hilfsversorgung von externen Potentiometern an den Analogeingangen AIN1

13



Fernbedienung - Ansteuerung mit Fremdspannung

DE

Relaisausgange / relay outputs

NC
Relais 2 / relay 2

COM

Relais 1 / relay 1

Frequenzausgang / frequency output

0| F
XBL@ GND
GND
Analoge Eingénge / analogous inputs
+ov X656 5
100k . Eingang 0...10V
. } X6:7 @ AN 4 (Drehzahlsollwert),
X6:3 IN+ speed control
A - a < Eingang 0...20mA
g XS:‘L@ IN- N (Drehzahlsollwert),
speed control
X6:5 [~ GND
@ Bezugspunkt analog /
GND GND  common analogous

Digitale Eingange / digital inputs

24V =50mA X6:8 %) 24V = aktiv / active

C 1 %] IN1
% X5:2 ol —< N2
¢— W I& X5:3 @ < IN3
— X5:4 O] —<4— na
% X5:5 ol —4 INS
XS:Y@ GND

GND

24V =50mA X5:8 %)

14



Fernbedienung - Ansteuerung ohne Fremdspannung

DE

Relaisausgange / relay outputs

NC

Relais 2 / relay 2

Relais 1 / relay 1

Frequenzausgang / frequency output

X6:1 @ GND

GND
Analoge Eingénge / analogous inputs

X6:6 @ Ref/ 10V Rli 10k Eingang 0...10V

100k . (Drehzahlsollwert),
I ] X6:7 {@ AN i speed control

X6:3 IN+ Eingang 0...20mA

A a < immer extern / (Drehzahlsollwert),
X6:4 @ IN- [ always external speed control

X6:5 (=71 GND Bezugspunkt analog /
@ common analogous

+10V

L ano
Digitale Eingange / digital inputs
24V =50mA X6:8 %) 24V
o X5:1 é — e N1
i X52 ) e
4 [& X5:3 ) o IN3
— X5:4 0] 4 IN4
,& X5:5 " s IN5
10K X5:6 —
L @ - IN6
X5:7 @ GND
L anp

24V =50mA
|

15
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4.5 Motorcodierung iiber die Eingdnge IN2...IN6 an X5:

Um IN2...IN6 fir die Motorcodierung zu nutzen sind P102-Motorcodierung auf die Anzahl der verwendeten
Motoren (1...32) einzustellen. Zusatzlich sind die benétigten Eingédnge mit den Parametern P111-Eingang
IN2 bis P115-Eingang INé auf Motorcodierung einzustellen.

Bit4 Bit3 Bit2 Bit1 Bit0 Codierwert Motor-
IN2 IN6 IN5 IN4 IN3 in P20 Parametersatz
L L L L L 1 M1
L L L L H 2 M2
L L L H L 3 M3
L L L H H 4 M4
L L H L L 5 M5
L L H L H 6 Mé
L L H H L 7 M7
L L H H H 8 M8
L H L L L 9 M9
L H L L H 10 M10
L H L H L (N M11
L H L H H 12 M12
L H H L L 13 M13
L H H L H 14 M14
L H H H L 15 M15
L H H H H 16 M16
H L L L L 17 M17
H L L L H 18 M18
H L L H L 19 M19
H L L H H 20 M20
H L H L L 21 M21
H L H L H 22 M22
H L H H L 23 M23
H L H H H 24 M24
H H L L L 25 M25
H H L L H 26 M26
H H L H L 27 M27
H H L H H 28 M28
H H H L L 29 M29
H H H L H 30 M30
H H H H L 31 M31
H H H H H 32 M32

L = niedere Spannung 0..5 V (Kontakt offen], H = hohe Spannung, 24V (Kontakt geschlossen)

16
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4.6 Sollwertauswahl

Der Frequenzsollwert (Drehzahlsollwert) kann durch verschiedene Quellen vorgegeben werden, die
Funktionsweise ist aus folgender Abbildung (Bild: Sollwertauswahl] ersichtlich.

P1 (PC) |

P141 ‘ ‘ P142 ‘
T T
| | gesperrt
\R PC \f\closed
| |

Auswahl
selective

7\ !

| P135 N
| P136 | 129 Fernbedienung
|

|
|
|
|
|
|
!
I
|
|
L 4 remote contro |
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|

|

|

, AINT !

Analog- Eingang AIN1 [0..10V] Umrechnung in f_soll |
analogous input AINT [0.10 V] conversion in f_soll | |
|

|

|
Analog-Eingang AIN2 [0..20mA] » Umrachnung in f_soll }7 AlN2

analogous input conversion in f_soll

\_\L
; | Fembedienung
o1 remote control
P104 \‘f\ N
N o
P105 |

\)\\ 1 P1 f_soll / N_rated
P7 At der Bedienung / select aperation
| P10 f_soll_akt/N_rated_act
| P104 Festfrequenz FF1 [/ fixed frequency FF1
L F105 Festfrequenz FF2 / fixed frequency FF2

‘erwendete Parameter / Used Parameter:

P106

Auswahl Featfraquenz (INS/INE) P106 Festfrequenz FF3 [/ fixed frequency FF3
salaction fixfragancy (IN5/ING) F114 Eingang IN5 /input INS
F115 Eingang ING [ input IN&

T P128  Auswahl Analog AIN / choose analog AIN

P135 f_fern_min/{_rem_min

| P114 | P136 f_fern_max/f_rem_max
| P115 | F141 Eingang fur f_soll / input for f_sol
P142 Freigabe FF / enabling FF

Bild: Sollwertauswahl

Um den Sollwert des PCs in P1-f_soll zu benutzen stellt man P7-Art der Bedienung auf "PC-Applikation”.
Damit werden die Funktionen Start/Stopp und Sollfrequenz liber den PC gesteuert.

Iil Ein automatischer Start nach Netzausfall bei anliegendem Startsignal an IN1 wird verhindert. Es ist
eine Flanke am Start-Eingang erforderlich.

A Bei Start tiber PC muss FB INT [P110] auf "Aus” stehen.

Start/Stop

Netz ein kein Start méglich

|

Start Stop

Alternativ kann P7-Art der Bedienung auf "Auswahl” sowie P141-Eingang f_soll auf "PC-Applikation™ und
P142- Freigabe FF auf "gesperrt” eingestellt werden.

Um den Sollwert vom analogen Eingang AIN1 bzw. AIN2 zu benutzen ist P7-Art der Bedienung auf
"Auswahl” sowie P141-Eingang f_soll auf "Fernbedienung” und P142-Freigabe FF auf "gesperrt” sowie
P129-Auswahl Analog AIN auf den gewiinschten Analogeingang einzustellen. Die Skalierung des analogen
Einganges erfolgt Gber P135-f_fern_min und P136-f_fern_max.
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Zur Nutzung der festen Sollwerte (Festfrequenzen) in P104 bis P106 ist P7-Art der Bedienung auf
"Auswahl” sowie P142-Freigabe FF auf "Fernbedienung” einzustellen. Die Auswahl erfolgt mit den
Steuereingangen IN5 und IN6.

Wenn beide Eingange auf 0 V liegen wird je nach Zustand von P141-Eingang f_soll der Sollwert aus P1-
f_soll bzw. vom analogen Eingang AIN1/AIN2 benutzt. Somit sind bis zu vier Festfrequenzen nutzbar. In
folgender Tabelle ist die Zuordnung der Eingangskombinationen zu den Festfrequenzen ersichtlich.

Eingang IN5 Eingang IN6 Aktiver Sollwert

L L P1f_soll oder AINT'"
L H P104 FF1

H L P105 FF2

H H P106 FF3

L = niedere Spannung (0 V), H = hohe Spannung (24 V)

™M Anmerkung: Mit dieser Kombination wird der Sollwert nach der Angabe in P141-Eingang f_soll
ausgewsdhlt, also PT1-f_soll oder vom analogen Eingang AIN1 bzw. AIN2 (abh&ngig von P129).

4.7 Notstopp Motor bei Netzausfall

Mit Parameter P58-Notstop lasst sich der Frequenzumrichter so einstellen, dass ein laufender Motor bei
Ausfall oder Unterschreiten der Netzspannung unter einem Schwellwert automatisch gebremst wird. Der
Frequenzumrichter versorgt sich selbst aus der noch anliegenden Motorspannung, die Bremsung erfolgt
mit maximaler Leistung des Bremswiderstandes.

Der Motor lasst sich meist nicht bis zum Stillstand abbremsen, da die Motorspannung zur Versorgung
des Frequenzumrichters nicht mehr ausreicht.

Erfolgt ein Notstopp durch einen kurzen Netzspannungseinbruch, so wird der Motor bis zum Stillstand
abgebremst. Um den Motor wieder zu starten muss der Bediener zuerst einen Stopp- gefolgt von einem
Start-Befehl eingeben.

4.8 Linkslauf

StandardmaBig lauft der Frequenzumrichter elektrisch in Rechtslauf. Mit einem der Parameter P111-
Eingang IN2 bis P115-Eingang IN6 kann ein digitaler Eingang auf Linkslauf konfiguriert werden. Wird der
entsprechende Eingang mit Spannung beaufschlagt, wechselt die Drehrichtung auf Linkslauf. Wird
wahrend laufendem Motor die Drehrichtung umgeschaltet, so wird der Motor zunachst abgebremst bevor
er in geanderter Drehrichtung wieder hochlauft.

18



4.9 Blockschaltbild
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X1
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Fernbedienung / remote control £ msz3z PC-Anschiul /PG connection Spol / Spin
X8:1
A @] no
x8:2 _
@ NO Relais 2 / relay 2
X8:3 @ COM
X7
~F @ NG
( X7 _
@ NO Relais 1 /relay 1
X7:3 @ COM
X6:2
@ F Frequenzausgang £
. frequency output
: X6l @ GND
X66 Ref/ 10V 10k Eingzng O 10V
~iov @ (Drerzahisollwert,
— X677 @ AIN ,‘|J' speed control)
T
D *6:3 4 "1 Eingang 0..20mA&
. 5 : @ <} (Drehzahisolwert,
A —( I XG4 @ m- speed canirol)
| S L5
s X6:5 @ GHD
P | Xes
24V [ 50mA : 24
itk 51 @ - I
i X552 @ e
1ok w53 digitale Eingange |
{1 : @ ——¢ IN3  gigitalinputs
< i X544 @ e
[ . -
r . K55 @ INS
L X586 ’a - INe
K57
1 aND
Lo [, ]
24y / 50mA 58 @]
Motorsteuerung / motor control
GA - Gleichnchter / GE - Gleichstromstellar 1 WA - Wechserichter /
reatifier DC control AC converter Motor / motor
o s WH X&1 | o]—w N
X4.2 5] —Y Mo
K43 u 3~ )j
FN ?
sy X34 @ 1zv
X35 |—| Hall W &_
1,
Regelung » X36 Hall W
control H @ m— Hall - Input
X37 Hall U m
X38
G‘NDJ_ @
In; K32 @ PTC
B =1 BT
X31 @ o flg Motortemperatr
GN'.DJ_ N
1 33 @
Bremse
braak X2
rea @ PE
X322
@ PE
T Cos "
K11 Sparnungseingzng
supply input
12 | o] max. 70V DG

max. 50V AC 50/60Hz
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5.0 Montage und Installation

A Vor der Installation und Inbetriebnahme dieses Gerétes lesen Sie bitte sorgféltig die Sicherheits- und
Warnhinweise in Kapitel 1.0

5.1 Montage

Der Frequenzumrichter e@syDrive 4425, 4426 ist folgendermafBen im Schaltschrank zu montieren:
Befestigung der Montageplatte an der Schaltschrank-Rickwand mittels 2 Schrauben (M5).
Dabei auf guten elektrischen Kontakt zum Schutzleiter achten!

Hinweise zur Kiihlung
Ii' Um eine wirkungsvolle Kiihlung zu gewéhrleisten, sind um den Frequenzumrichter mindestens

folgende Montagefreirdume einzuhalten:
Stirnseiten: 50 mm / Léngsseiten: 10 mm

Montage Frequenzumrichter e@syDrive 4425

0 mim
50 ) -

370 mm

2675 mm

50 mm /-

Montage Frequenzumrichter e@syDrive 4426

n

| o, el
LI L m [
gy Iy |
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5.2 Elektrische Installation

A Bei der Installation der Frequenzumrichter missen die geltenden Sicherheitsvorschriften beachtet
werden. Es missen Ausschalteinrichtungen zur Verhinderung von unerwartetem Anlauf vorgesehen
werden. Es muss eine Einrichtung zum elektrischen Trennen des Frequenzumrichters vorgesehen
werden, wenn keine Netzleitung mit Stecker verwendet wird. Das Versorgungsmodul ist mit 16A
Leistungsschutzschaltern Auslésecharakteristik B abzusichern.

5.3 Verdrahtungsrichtlinien zur Einhaltung der EMV-Normen

Der Frequenzumrichter e@syDrive 4425, 4426 wurde gemaf der EMV-Produktnorm EN 61800-3
(Drehzahlveranderbare elektrische Antriebe) gepriift.

A e Die 0.g. EMV-Produktnorm kann nur mit abgeschirmten Motor- und Steuerleitungen eingehalten
werden. Dabei ist darauf zu achten, dass die Leitungsschirme grof3fléchig auf dem
Frequenzumrichter-Gehduse aufliegen und von den Kabelschellen umschlossen werden. Eine
geschirmte Netzleitung ist nicht erforderlich.

* Die Steuerleitungen mussen getrennt (nicht parallel] von Netz- und Motorleitungen verlegt werden.
Es sind geschirmte Leitungen und metallisierte Steckergehduse zu verwenden.

¢ Alle Gerdte im Montageschrank sollen iber kurze Erdungsleitungen grof3fléchig an einem
gemeinsamen Erdungspunkt angeschlossen sein

e Bej der Installation des Frequenzumrichtes darf unter keinen Umstanden gegen giiltige
Sicherheitsbestimmungen verstof3en werden.

5.4 Elektrische Anschliisse

Zugang zu den elektrischen Anschlissen
Anschlussbereich des Frequenzumrichters e@syDrive 4425, 4426

IiI Am Frequenzumrichter e@syDrive 4425, 4426 wird das Spannungsversorgungskabel an "In sek.” (2)
und "PE" (1] angeschlossen. Der Kabelschirm wird sauber unter die Zugentlastung geklemmt.
Wurde die geschlossene Gehduseversion gewéhlt, ist darauf zu achten dass die beiden Gehduse gut
leitend miteinander verbunden sind (entweder (iber den Schaltschrank oder (ber zusétzliche
Mafinahmen).

24N
SRR
A&
P
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Motoranschliisse

Der Motor wird an U, V, W* (1) angeschlossen.
Evtl. Hallsensoren an Hall "U, V, W" (4] und deren Spannungsversorgung an “12V* bzw. "GND" (3).
Ein Motortemperatursensor wird an “PTC" und "GND" (2) angeklemmt.

Steckertyp: Federklemme (max. 2,5 mm?/ AWG 12)

X4: Anschluss Fernbedienung

Anschluss der digitalen Ausgange (Relais)

X5: Anschluss PC zur Konfiguration

Steckertyp: Buchse 9polig Sub-D (1) Leitung (Material-Nr. 1.002.2025)
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6.0 Beschreibung Bediensoftware eldsyDrive 4425, 4426

Der Frequenzumrichter e@syDrive 4425, 4426 enthalt auler den beiden LED "H4 Betrieb™ und "H5
Storung” keine Bedien- und Anzeigeelemente. Die gesamte Bedienung und Konfiguration wird mit Hilfe
eines PC eingestellt.

Verbinden des Frequenzumrichter e@syDrive 4425, 4426 mit der seriellen Schnittstelle (COM-
Schnittstelle) des PC.

Bediensoftware liber die SycoTec Hompage herunterladen:

www.sycotec.eu -> Hochfrequenzumrichter -> Download e @syDrive GUI-Software

7 Download e@syDrive GUI-Software - Windows Internet Explorer @&
G =~ & http:fjwwwe.sycotec. eu/Download_e_syDrive_GUI-Softwar.312.0.htmi o[ 42) | % L -
Datei Bearbeken Ansicht Favoriten Extras 7

& &0 33|+ g Downkad e@syDrive GUL... X |NEEwww leo.crg a8 @

SYCOTEC
n: ingen

GUI (Grafic User Interface)

Download der "ZIP-Datei"

8 @ inernet #100%
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Jownload e@syDrive GUI-Software - Windows Internet Explorer

G 4 v | & hetpiffwww.sycotec.eufDownioad_e_syDrive_GUI-Softviar.312.0.ht ¥ 4 X L~

W 4| @ Download e@syDrive GUI-Scftware.

SYCOTEC

Unsere Leistungen

Kundenspezifische
WMotorelemente

Kundenspezifische
Antriebe und
Komplettmotoren

Hochirequenzspindein und
handgetuhrte Frasgerate

Hochfrequenzumrichter
und Versorgungsmodule

GUI (Grafic User Interface)

g

Dateidownload

Machten Sie diese Datei Gffnen oder speichern?

@ Name: SycoTec_e_syDrive_GUI_1.09.20
Typ: 1ZArc ZIP Archive, 1,02 M8
Von: wwwi.sycotec.eu

[Vor dem Dlfnen dieses Daledyps imme bes

richt veriausn

Contact

2

Datensenutzent

e s v | hitp:ijwwm.sycotec,eufDownload_e_syDrive_GUI-Softwar.312.0.html 2 el i i

SYCOTEC

Unsere Leistungen

Kundenspezifische
WMotorelemente

Kundenspezifische
Antriebe und
Komplettmotoren

Hochfrequenzspindeln und
handgefuhrte Frasgerate

Hochtrequenzumrichter
und Versorgungsmodule

GUI (Grafic User Interface)

Download abgeschiossen

..Tec_e_syDrive_GUI_1.09.2ip von wamw.sycotec.eu

Heruntergaladen: 1,028 in 1 Sek.

Oowrloadnach; ...\SycoTec_s_syDrive_GUI_1.09.0
Ubetragungsrate: 1,02 M8/s

[ Dislogfeld nach Beendigung des Dowrloads schieflen

i Sotware
Contact

Nach "download" in einem Ordner 6ffnen

# @ Intemet #100%

24
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e
-au-1.08 v B wehsenzu
Name. Gtde Ty Geandent an
W SycoTec_e_syDiive_GUI_1.09.2p LOSIKB 1ZAc ZIP Archive 06.05.2009 15:15
Andere Orte
Detalls S
0 0 0 09 =]

Do d gen\D gene Da pind
Datel Ansicht Altionen Werkzecge Cptinen  Hife

2 P B B 6 A

New Ofivon  Favorten  Hrofipen Exbahision  Anceigen Auschecken

@ X C:\Doku\ente und Einstellungen|Dieter. Wemer\Eigene Dateien\Umrichter + Spindeln\e@syDrive - GUI - 1_09\SycoTec_e_syDrive_GUI_1.09.zip

= 'R SycoTec_e_5O0ive GULI0920 | Name w Do Gicbe Ko &
g at Ddeta o

=l Casenp

ZIP-Datei extrahieren

1067780 2225746 s 9

Installieren der Bediensoftware (via Datei: easyDrive_GUI_Installer.msi)

i easyDrive Setup r5_<|

&

The Setup Wizard will install easyDrive on wour computer.
Click "Mext" ko continue or "Cancel" to exit the Setup Wizard,

easyDrive Setup

This is the folder where easyDrive will be installed.

Toinstall in this Folder, click "Mext", Toinstall to a different folder, enter it below or click
"Browse",

Folder:

|C:'I,Programme'l,SycoTec'l,easyDrive'l, Browse. ..

Advanced Installer

= Back ]| Mext = [ Cancel ]
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i easyDrive Setup

Ready to Install
The Setup Wizard is ready to begin the easyDrive installation

Click "Install" to begin the installation. If you wank to review or change any of your
installation settings, click "Back”. Click "Cancel" to exit the wizard.

Advanced Installer

[ < Back ]| Install | [ Cancel ]

Installing easyDrive

Please wait while the Setup Wizard installs easyDrive. This may take several
minukes,

Skatus:

[_ (TTI T IIITIIT]

Advanced Installer

& easyDrive Setup E

) easyDrive Setup

&

Click the "Finish" button to exit the Setup Wizard,

26
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Starten des Programms mit SycoTec_easyDrive.exe

language choice  connection

start page | oparating values | remots contiol | metor parameters | mnin | speciic progiams

rated value

P1-M_rated o il
— — start

motor parameters - StOp

not defined
operating values
P14-F_motar
P15 _motor Yo reset
P18-I_mot A
basic parameters
P8-speed display -
P7-select operation -

imierter type

PITIR SE jv firrware version
P141-inputfori_soll h serial numbear
P148-direction of rotation - PC-SW-Wergion 1.07

help

disconnected ==

7.0 Bediensoftware

7.1 Bediensprache

Unter dem Reiter "Sprachauswahl” lassen sich die installierten Sprachen auswahlen.

LTl Verbindung
english |, |F | Spindele |

v doutsch |
Sollwert

P1-f_soll min-1 =
Bz400 ,—j . Shait

Motorparameter ]
e s
Typ 4025 AC

Betriebswerte

P14-_motor E_ min-1

P16-V_motor 00 Ve . Reset
P18-_mot o A-

Grundparameter

P8-Drehzahl [inmint <]

P7-Art der Bedienung [Pc Applikation  ~| Unnrichtertyp ~ easyDrived425
R140:€Ingang firStant [ﬁ Firmware Version 304
P141-Eingangfir {_soll Seriennummer 899
P146-Drehrichtung [Rechtslaut =] PC-SW-Version  1.06

Hilfe

verbunden ==
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Unter dem Reiter "Verbindung” kann durch "Auto Detect” die entsprechende Verbindung erstellt werden.

In Ausnahmefallen auch Uber manuelle Auswahl "COM Auswahl” maglich.

SycoTec
sprachauswahl [RECTLTL]

Sollwert

P1-_soll

Motorparameter

[z
Betriebswerte
P14-_mator

P15-_motor

P18-_mot
Grundparameter
P8-Drehzahl

P7-Ar der Bedienung
P140-Eingang fr Start
P141-Eingangfir f_soll
P146-Drehrichtung

Hilfe

prano  mint

—_—

o min-1
0.0 W
0.0 A=

in min-1 =
PC Applikation ¥
Rechtslauf -

Startseil v Auto Detect = =
Elte ‘Be COM Auswahl ¥ |ﬂmg| Motomarameter | Spindeleinaut | Sendsmrogramme |

i| Start
- Stop

- Reset

Umrichte yp easyDrived 426

Finmwvare Version 304
Seriennumemer 889
PC-SW-arsion 1.06

10 X

wverbunden ==

7.2 Grundparameter

SycoTec ‘:HE‘ f'z\

Sprachauswahl  Verbindung

Sollwert

P1-£_soll

Motorparameter

nicht definiert
Betriebswerte
P14-f_potar
P15-_maotar
P18-I_mat

Grundparameter
P8-Drehzahl

P7-Art der Bedienung
P140-Eingang flir Start
P141-Eingang flir f_soll
P146-Drehrichtung

Hilfe

Statsite | Betisbswerte | Fembedisnung |

| Spindeliniaut | Sond |

26620 rain-1 j‘

e —

0 min-1
0.0 W
0.0 A

in min-1 -
FC Applikation =
Rechtslaut -

- Start
- Stop

- Reset

Umnrichtertyp easyDrived426
Firmware Versian 307
Sefiennummer 4826
PC-SW-Version 1.08

verbunden ==

Die Startseite bietet die wichtigsten Bedien- und Anzeigewerte.
Die einzelnen Parameter werden ausfiihrlich in Punkt 8.6 beschrieben.

Die weiteren Bedienfenster sind:
¢ 7.3 Hilfsdatei

¢ 7.4 Betriebswerte

¢ .5 Fernbedienung

e 7.6 Motorparameter
¢ 7.7 U/f-Tabelle

¢ 7.8 Motor-Regelparameter

¢ 7.9 Spindeleinlauf

¢ 7.10 Sonderprogramme
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7.3 Hilfsdatei

DE

Hilfe

Wertebereich = min - max {Aterkseinstellung)
Parameter [AShd, BLDC, BLDCS] = hotor-Parameter flir alle drei Maotortypen giltig

Startseite

Selektiv - Die Eingange fiir StartfStop, Drehzahlsollwert sowie Strambegrenzung kinnen
getrennt Ober die Parameter P140 .. P142 selektiv ausgewihlt werden.
Werkseinstellung: Fernbedienung

Fa-Drehzahlanzeige

Auswahl der Anzeige fir hotor Soll-und Istdrehzahlen, in Hz ader in min-1, die
Umrechnung der Freguenz in die Drehzahl erfalgt nach folgender Farmel:

Drehzahl = Frequenz * B0 f Palzahli2 des Motars (P96-Palzahl).

Werte: Hz - die Anzeige erfolgtin Hz, min-1 - die Anzeige erfolotin min-1 (Umdrehungen
pro hdinute)

Werkseinstellung: Hz

Diurch einmaliges Anklicken mit der Maus kinnen weitere Parameter-Gruppen angewahlt
werden:

-

Zu jeder Seite existiert eine Hilfedatei, die durch einen Maus-Klick auf den [Hilfe]-Button aktiviert werden

kann. Durch einen Maus-Klick auf [Zuriick] kehrt man an die aufrufende Stelle zurtick.

7.4 Bedienfenster - Betriebswerte

SycoTec

Sprachauswahl Verbindung

Startseite  Betishwerte ]Femhemenmgl Motorparameter | Spindsleiniauf | Sonderprogiamme |

Betriebswerte Fehlermeldungen

P10-4_soll_akt B2400 min-1 P30-1. Stérung 14 Hinweis

P11-Llimit_akt 50 . P31-2. Storung M
P 3-_wr_ist [32400  min-1 P32-3. Siarung [
P14-{_motor [32400 " min-1 P33-4. Starung [n
P15-Y_motor ’W e P34-5. Starung ’537
P16-U_zkreis [laga u-
P18-_mot W An
PGS [i2E0 W Laufzeiten
P20-Motorcade O
P25-Umrichter 115 h
P2B-hotor [teaz min

Hilfe

verbunden ==

Auf dieser Seite werden online (mit ca. 1 Hz) die wichtigsten Betriebswerte, aufgelaufenen Fehler,
Laufzeitdaten sowie der kundenspezifische Sollwert ausgegeben. Uber den Button Hinweis kann eine

Beschreibung der Fehler abgerufen werden.
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7.5 Bedienfenster - Fernbedienung

SycoTec EHE‘E'

Sprachauswahl  Verbindung

Startseite | Betiisbswerte  Fembedisnung I“ | spi |s |

Fernbedienung

P142-Freigabe FF

P102-otorcodierung ’m
P128-Auswahl Analog (U 0-10v <

P110-Eingang IMN1 Starystap hd
PI11-ENgang N2 [Limelast -
PUZENGangNE  [Resst <]

P113-Eingang IN4 AUS -
P114-Eingang IN5 AUS -
P136-f_fern_min 4880 j min-1 F114-Eingang ING ALS -

P136-(_fern_rmax 100020 jm"m
= ’
P137-{ stop_analog  [ausg E | mind PI20ReISFELT  [oamperatar 7]
PI21-Relsis REL2  [gramsvwarmung

P125-_warn 0.40 j A-

Hilfe Sichern Laden

verbunden ==

In diesem Bedienfenster kann die SPS-kompatible Fernbedienschnittstelle konfiguriert werden.

7.6 Bedienfenster - Motorparameter

Je nach Auswahl des angeschlossenen Motors (Parameter P90 Motortyp) andern sich die angezeigten
Parameter.

SycoTec EHE‘E'

Sprachauswahl  Verbindung

Statssite | | g M | | Sonderprograrme |

Motorparameter

. i fso =] min-
P41-f_mot_min 4900 = min-1
|sycoTes Parameter laden =] Paztmotmax [rmotrem ] [ooo j minct

[Ty 4025 AC = ] Pag-llimit rEr— =4
Senden .
P48-_hoch =
i 30 = s
P47-4_runter =l
Pa0-votartyp A5 = - 30 -l

POT1_mat, =) g PREALAD [uswatlen =20 s
-_moi_nenn min-"
- F0000__ el PS0-Motorstart r—

P82-U_mot =1 v =
_mot_nenn 200 = Pa6-t_DC_brems auswahlen «| o0 j s
PY3-_mot_nenn 0 j A PS6_DC_brems ,740 j »
Pau-cos_phi s j o F57-|_DC_halt AUS - j A
PaE-mat_polarpaarzahl [3 pole > P58-Notstop inakdiv -
FE6-tntarschutz kein Sensor - P104-FF1 P105-FF2 P108-FF3
=

= = -
PgB-Sensonwart —| ohm  Festrequenz [pooo = feoon  ffeoso = m™n

Hilfe Ui Tahelle Regelparameter Senden

verbunden ==

Wiollen Sie den aktuellen Motarparametersatz
wirklich dberschreiben?

Abbrechen

Yon derWerkseinstellung abweichende
Parameter kiinnen zu fehlern und Schaden
fithren.
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SycoTec

Sprachauswahl Verbindung

Statssite | Betiisbswerte | Fermbedisnung  Motorparameter } Spindsleinlauf | Sonderprogramme |
Motorparameter

P42-_mot_max [Crmotrenn <] j min-1

[sycoTec Parameter laden | PasLimit auewihion <1[e0 =
¢ P neter laden -
Motorparameter 1032 laden P 2.0 j ¢

Motorparameter in W1-4432 speichem =]|
hatorparameter in M1-h32 lschen (PR 2.0 = °

Werkseinstellung laden Past st =| o
fhiotorparameter auf Festplatte speichern e t_runter 2 =
Motorparameter von Festplatte laden |
P&1-_anlauf o s
= AUS - =

P31-_mot_nenn —=1 min-1
T 120l P&2-l_anlaut 50 =

PAZ-U_mot_nenn =l v
LI 20 o P&3-1_anlaut 480 = min
¥ =l A
P33_mot_nenn 5.0 (= P54-1WR_aus ,_EEEI ﬂ s
Pa4-cas_phi EE] j % PE7-I_DC_halt aUs = j A
PO6-mot_polarpaarzahl [2 pgle = P&8-Motstop m
P&5-Motorschutz kein Sensor - P104-FF1 P105-FF2 P10B-FF3

Fo6-Sensonvert j Ohm  Festirequen: [eoo0 =600 ~1[so00 = min-1

Hilfe Regelparameter Senden

verbunden ==

SycoTec g‘i‘gl

Sprachauswahl Verbindung

Statssite | | g | | Sonderprogramme |
Motorparameter

P42-_mot_max f_mot_nenn - j min-1
‘SymTen Parameter laden j P44-I_lirnit Auswanlen <|lgo j A
[pamsoc =] | -] PaBhoch 20 =
SR P47-4_runter 20 ﬂ s
E Fé34_stop l—_|uumer = j 5
BLDC -
P&1-t_anlauf AUS B j B

P2-I_anlaut 50 =4

Foz-L_mot nenn fpza Y P&3-1_anlaut [sg0 = min-d

P8a-I_mot_nann 5.0 j A A4 WR_aus ,EETj s

F94-cos_phi aa = » P57-_DC_halt AUS - = B a
POE-mot_polatpaarzahl ’m P58-Notstop m

PE5-Motorschutz [vein sensar <] PI04-FF1  PIOSFF2  PAOG-FF3

Po6-Sensonvert j Ohm  Festirequenz [sooo j\auuu ~1[soo0 j -1

Tvp 4026 DC-T
PG1-1_mot_nenn 100020 j min-1

Hilfe Regelparameter Senden

verbunden =2

Gemah Punkt 8.0 Parametrierung kénnen im Speicher 32 Motorparametersatze (M1...M32] abgelegt

werden.

Folgende Funktionen kdnnen aufgerufen werden:
Motorparameter M1...M32 laden
Motorparameter M1...M32 speichern
Motorparameter M1...M32 ldschen
Werkseinstellung laden

Motorparameter laden
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7.7 Bedienfenster - U/f-Tabelle

Wird ein Asynchronmotor konfiguriert kann die U/f-Tabelle im Bedienfenster U/f-Tabelle eingegeben und
visuell kontrolliert werden:

SycoTec EHE‘E'

Sprachauswahl  Verbindung

Stanseite | Betriebswente | Fembedienung [Motoimaramsier || 6 | |

U/f Tabelle
u
FEO-UD = 28 o
H 15 v
PE1-A 4880 j min-1
a1 17 j W
P32 10020 j min-1
PE4UZ  [4q j v
PE6-3 50000 j min-1
PEG-US  |op5 j W
4.1
1.7
0 f [min-1]
0 498010020 60000

Hilfe
Zurick

verbunden ==

7.8 Bedienfenster - Motor-Regelparameter

Die Motor-Regelparameter sind in einem unterlagerten Bedienfenster verfiigbar:

AC-Motor

Sprachauswahl  Verbindung

Statssite | | g ] | Sonderprogramme |

Regelparameter

P71-1*R-Faktor
P72-Lasthomp.

P7a-Komp-Lfift

Hilfe
Zuriick

auswahlen =] 010 ﬂw‘\ P79-U-Reg-KP
[nuswanien «|[B0 - ia-PEOURestn

= -N-Reg-
20 = mg P81-N-Reg-kKP
PE2-N-Reg-t_n
P83-N-Reg-t_v
P84-N-Reg-t_fil

P77--Begr-kP 10 j 9%
P70-Regler CEE PTBHBROMN  [ruoanen <] |2 = ms

B
50 =
omanen <IF 2]
R

Senden

verbunden =2

32




DC-Motor

DE

Sprachauswahl  Yerbindung

i | Sonderrogramme |

Staseite | | Fembedienur

Regelparameter

P77--Bagr-KP 40 j *
PIB4BOUMN  [aicuanen =2 = ™
PISUReKP [0 j ks
PORURSELN  [icunen <][p <f ms
PEI-fFegHP g =] %
Pa2-N-Reg-tn [Auswahian -] [200 ﬂms
PESNREGY  [iiumnen <]F
Pa4-h-Reg-t il 50 j e

Hilfe
Zurick

Senden

verbunden ==

7.9 Bedienfenster - Spindeleinlauf

El Der Spindeleinlauf ist nur méglich, wenn folgende Bedingungen erfiillt sind:

- Spindel gestoppt

- P7 Art der Bedienung auf "PC-Applikation”
- P110 Eingang IN1 auf "Start/Stop"

- IN1 verbunden mit +24V (X6:8 auf X5:1)

Sprachauswah Verbindung

Stanseie | | | | |

Typ 4028 DC-T, Spindeleiniaur, 40.000 min-1
[Typ 4047 AG, Spindeleiniauf, 50.000 min-1 ~
Typ 4010 AC, Spindeleiniauf, 60.000 min-1

Typ 4026 AC, Spindeleiniauf, 60.000 min-1
Typ 4026 AC, Spindeleiniauf, 50.000 min-1
Typ 4028 AC, Spindeleiniauf, 60.000 min-1
Typ 4031 AC, Spindeleiniauf, 60.000 min-1
Typ 4032 AC, Spindeleiniaut, 50.000 min-1
Tvp indeleinlauf 0 min-
[Typ 4016 DC, Spindeleintaut, 100.000 min-1

Statusanzeige
Schritt 0/8

Sehrittiautzeit

0:00 min £0 min

aktuelle Drehzahl: 0 min-1

Start 103 min

SycoTer [ S|

Sprachauswahl  Verbindung

Startseite | f | | | |

Fernbedienung

P142-Freigabe FF

[eespert ]

P102Motorcotiening [gespert |
P128-Auswahl Analog [U-0-10v -

P110-Eingang IN1
P111-Eingana IN2
P112-Eingang IN3

StartStop -
Linkslaut -
Reset

1

P113-Eingang N4 [xus =
P114-Eingang INS AUS |
P136-{_fern_min ga0 o mine P116Eingand NG [xs I

P136-7_fern_max 100020 j min-1

P1374 stop_analog  [aus = j min-1

P120-Relais REL1

Motortermperatur -
Status Warmung =

P121-Relais REL2

=
=

P126-1_iwarn A

040

Hilfe Sichemn Laden

verbunden =

Start des Spindeleinlauf-Programmes

X

Wollen Sie den Spindeleinlauf stafen?
ACHTUNG: Spindel ausschliesslich mit
amwendungsgerechter kdhlung, ohne Last..

Ahbrechen

verbunden ==

Wiollen Sie den Spindeleinlauf abhrechen?

Abbrechen des Spindeleinlauf-Programmes

X

Ahbrechen
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7.10 Bedienfenster - Sonderprogramme

DE

SycoTec BExR

Sprachauswshl Yerbindung

Statsete | | | | |

Sonderprogramme

AROr- Sensontest
Gesamte P arameterstrukiur
Wierkseinstellung
Technischer Service
Flash-Update

Hilte

verbunden ==

Test der Fernbedienschnittstelle
Ricksetzen der Parameter auf Werkseinstellung

Technischer Service (After-Sales-Service] Funktionen
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8.0 Parametrierung

Samtliche Frequenzumrichter relevanten Daten sind in Form von Parametern P1...P150 erreichbar.
Die Parametrierung erfolgt ausschliefilich Gber die PC-Bediensoftware.

Grundparameter

Ubergeordnete Parameter, von denen weitere Einstellungen abhdngen (P1/P7/P8) (Drehzahl-Sollwert,
Anzeigeeinstellungen, Bediensprache, Betriebsart, ...]

Anzeigewerte

Reine Anzeigewerte die nicht verandert werden kénnen (P10...P34) (Spannungs-, Strom- und
Frequenzwerte)

Motorbetriebsparameter

Motorspezifische GréBen zur Anpassung des Motors an den Frequenzumrichter (P41...P96)

Gerateparameter

Frequenzumrichter spezifische Gréfen, die verdndert werden kénnen (P102...P150) (Fernbedienung)

Ist ein Parameter nicht veranderbar, (z.B. reine Anzeigewerte), dann erscheint der Wert mit grauem
Hintergrund. Dies gilt auch fir Parameter, die nur bei Motorstillstand veranderbar sind.

Wird ein Parameter abhangig von der Betriebsart oder anderen Parametern nicht verwendet, so wird er
ausgeblendet. Er wird dadurch nicht angezeigt und kann auch nicht verandert werden.

Speicher fir Werkseinstellung
Memaory for factory setting

Fi

P39
=3

Parameterspeicher
Parameter memory
P1 Parameter reset Pog
P102
P137
P150
Diese Parameter
kénnen Ober die P39
PC—Bad_lenuné;
angezeigt und ver-
éngert wgerden, P41 Speicher fir Motorparameter
auBerdem werden . Memary for motor parameters
sie fr dis Motor-
steuerung und MA 1
Regelung benutat Mntnrrlara meter laden e
Thashs %a,amatedrs ) Recall motor parameter ’ |
can be displayer M32
and changed by : ~_— 8
m:; Zrn;rz: f;ﬂ:;d 'PQB Motorparameter speichern
for mator control Store motor parameter
and regulation
¢ P102
P137 Motorparameter Werks euns1ellun:%
motor parameter factory setting
P150 SycoTec Typie) xxxx
Motorparameter fior vordefinierte Spindein
Motor parameters for predefined spindles
automatische Speicherung autom. Laden bei Netz ein SycoTec
Automatic storage Automatic recall at mains on Typ(e)4015
EEPROM
nichtflichtiger
Speicher
Nanvolatile
memory
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8.1 Sonderprogramme

Unter Sonderprogramme kann der Grundzustand des Frequenzumrichters hergestellt sowie
verschiedene Hilfs- und Testprogramme angewahlt werden, die dem Kunden und dem After-Sales-
Service (ASS) zur Fehlersuche und Reparaturhilfe dienen.

SycoTec EHE‘El

Sprachauswahl  Verbindung

Stantsaite | Beriebswens | Ferbedierung | Motarparameter | Spindsleiniaut Sonderprogramme |

Sonderprogramme

Aktor- [ Sensorest
Gesamte Paramatarstruktur
Wierkseinstellung
Technischer Seniice
Flagh-Update

Hilfe

verbunden ==

8.2 Aktor- / Sensor-Test

Diese Funktionen dienen zur Uberpriifung der Funktion der Fernbedienung sowie interner Signal.

Der Frequenzumrichter wird in die Betriebsart “Kein Motor” geschaltet und muss anschlieffend erneut
konfiguriert werden. Warnung wegklicken.

Sensoren fir Temperatur Kiihlkorper und Eingangsspannung UR bieten zusatzliche Hinweise auf den
Zustand des Frequenzumrichters.

SycoTec - EIX)
sprachauswahl  Verbindung

Startseite | | a| |

w

Aktor- / Sensortest

I~ FB-Relais 1 W oo
R FE- Felals 2 @ reon
™ LED - Storung (orange) . FB-DING
¥ LED- Betrieh (ortin) @ reone
[ Fe-DNs
@ reome
@ Hanu
M_sall Stromeingang laaa— mA l Hally
N_soll Spannungseingang ,T v I Hall
Temperatur Kilhlkirper ,ﬁ °c . Termperaturibenwachung Motor

Eingangsspannung UR 69.92 v

Hilfe
Zurick

verbunden ==

El Nach Aufruf dieses Fensters ist "Kein Motor” konfiguriert!
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8.3 Gesamte Parameterstruktur

In der Parameterstruktur wird der Frequenzumrichter mit allen Eigenschaften abgebildet.
Bei Konfigurations- und Optimierungsvorgangen ist die gesamte Abbildung der Parameter hilfreich.

Sprachausishl  Yerbindung
Stanseie | Betriebswenz | Fembedienuna | | n |
P1156-PN_fernbad_DEB s -
P120-PN_fernbed_DAT Motortamperatur
P121-PN_fernbad_DAZ [status wiarnung
P125-Ph_fernbed_i_warn [oe0 -
P128-PN_fernbed_AE_WAHL ooy
P135-PN_fernbed_{_min O
P13B-PN_fernbed_{_max o W
P137-PN_fernbed_analagstop o Hz
P140-Ph_gingang_start [Fc Applikation
P141-PN_gingang_f_soll [Pc Applikation
P142-PH_ireigahe_ff Gesperrt
P148-PH_drehrichtung [Rechtstaut
v
Zurick
verbunden ==

8.4 Werkseinstellung

Mit dieser Funktion werden alle Parameter P1...P150 auf den Wert der Werkseinstellung eingestellt.
Nach Bestatigen der Sicherheitsabfrage mit [OK] wird die Funktion ausgefiihrt.
Gespeicherte Motorparameter in den Speichern M1...M32 bleiben erhalten.

Wollen Sie die Werkseinstellungen laden?

oKk | FAbbrechen |

A 8.5 Technischer Service

Unter diesem Menupunkt sind diverse Testprogramme fiir den After-Sales-Service von SycoTec
untergebracht.

Sprachauswahl  Verbindung

Startssite | | | | | Techrischer Service |

Technischer Service

EEPROM lesenibeschreiben
Kalibrierwente leseniandarmn
Urnrichterinterne Werte / Status
Testhetrieb
Seriennummerneingabe

Technischer Service schliessen

verbunden ==

37



SycoTec

Sprachauswahl  Verbindung

Statsete | | F | M | | Technischer Service |

Technischer Service-Testbetrieb
Pad-I_limit o j A

1_rmotar_test 500 j Hz
U_motor_test 20 j 'S

B start
- Stop

P15 _motar 0.0 W~
P18-_mot o0 A~

Temperatur Kihlkdmer 23.0 c

Zutiick

verbunden =2

8.6 Flash-Update

DE

SycoTec

Sprachauswahl  Verbindung

Startseie | Betiebswerle | Fembedienung | Motorarameler | Spindelinieuf - Senderprograrme |

Flash-Update

Flash-Loader-Datei CADokurments und Einstellunge Durchsuchen
Flash-Update-Datei CADokumente und Einstaliunge Durchsuchen

Status EasyLoader Download

Status Firmware Download

Zuriick

wverbunden ==

El Dieser Vorgang kann einige Minuten dauern - bitte nicht unterbrechen!

Nach erfolgreichem Download erscheint:

X

Der Firmware Download ist beendet.
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8.7 Parameterliste

DE

In dieser Liste sind alle anzeig- und veranderbaren Parameter aufgelistet.

In der Spalte "Andern/Anzeige” werden folgende Kurzzeichen verwendet:

N = nicht anderbar
S = nur bei Motorstillstand anderbar
| = immer anderbar, auch bei Motorlauf
M = Anzeige und Anderbarkeit abhingig von P90-Motortyp
* = Anzeige abhangig von anderen Parametern
Par. Anzeige Beschreibung Wertebereich, Ein- Werksein- Andern/
Nr. im Display Physikalischer Wert heit stellung  Anzeige
Grundparameter
P1 f soll Frequenzsollwert Bedienpanel 30...4000 Hz 50 I
*P7 Artder Bedienung Auswahl Bedienung PC-Applikation, Auswahl - Auswahl
P8 Drehzahl Auswahl Drehzahlanzeige in Hz, in min™' - in Hz |
Anzeigewerte
P10 f_soll_akt aktueller Frequenzsollwert 0...4000 Hz - N
P11 [_limit_akt  aktueller Strombegrenzungswert 0.5...16 A~ - N
P13 f_wr_ist Wechselrichter-Ist-Frequenz 0...4000 Hz - N
P14 f_motor Motor-Ist-Frequenz 0...4000 Hz - N
P15 V_motor Ausgangspannung 0...40 V~ - N
P16 u_zkreis Zwischenkreis-Spannung 0..75 V- - N
P18 |_mot Motor-Wirkstrom 0...10 A~ - N
P19 P_wirk Wirkleistung 0...400 w - N
P20 Motorcode  Motorcodierung 1..32 - - N
P25 Umrichter Betriebsstundenzahler Umrichter 0...65000 h 0 N
P26 Motor Betriebsstundenzahler Motor 0...65000 min 0 N
P30 1.Stérung letzte Storung - - 0 N
P31 2.Stérung vorletzte Storung - - 0 N
P32 3.Stérung drittletzte Stérung - - 0 N
P33 4.Storung viertletzte Storung - - 0 N
P34 5.Storung finfletzte Stérung - - 0 N
P36 Umrichter ~ Umrichter Typ - - - N
P37 SWVersion Firmware Version Umrichter - - - N
P39 Seriennr. Seriennummer des Umrichters - - - N
Motorparameter /
Motorbetriebswerte
P41 f_mot_min  Min. Motorfrequenz 30...100...4000 Hz 50 SM
P42 f mot_max Max. Motorfrequenz f_mot_nenn, 100...4000 Hz P91 S
P44 |_limit Strombegrenzung (Phasenstrom) 0,5...16 A~ 1,5*P93 I
P46 t hoch Rampenzeit fir Hochlauf 0,5...400 s 5 I
P47 t_runter Rampenzeit fiir Runterlauf 0,5...400 s 5 |
P48 t_stop Rampenzeit fir Stopp DC-Brems,t_runter,0,5..400 s P47 |
*P50 Motorstart  Startoption, Fangschaltung Aus, Netz-Ein, immer - immer | M
P51 t_anlauf Anlaufzeit Mikroschrittbetrieb ohne Rampe, 0,5...100 s o.Rampe M
P52 |_anlauf Anlaufstrom Mikroschrittbetrieb BLDC 0,1...16 A~ 0,1 | M *
P53 f_anlauf Anlauffrequenz Mikroschrittbetrieb 1...30 Hz 8S SM
P54 t WR_aus Wechselrichter Ausschaltzeit Anlauf 200...1000 ys 330 SM
P55 t DC _brems DC-Bremszeit Gleichstrombremse Aus, 0,1...120 s Aus M
P56 |_DC_brems DC-Bremsstrom Gleichstrombremse  0,1...10 A- 1 | M *
P57 |I_DC_halt DC-Stopp-Haltestrom (bei Stopp) Aus,0,1...3 A- Aus I
P58 Notstop Auswahl Notstopp bei Netzausfall inaktiv, Ein bei Netzausfall - inaktiv I

39



DE

Par. Anzeige Beschreibung Wertebereich, Ein- Werksein- Andern/
Nr. im Display Physikalischer Wert heit stellung  Anzeige
U/f Kennlinie (ASM Motor)
P60 U0 Anlaufspannung bei f=0 3%U_nenn, 1...50 V~ 3%U _nenn IM
P61 f1 1.Kennlinienpunkt Frequenz f_nenn, 30...4000 Hz f_nenn M
P62 U1 1.Kennlinienpunkt Spannung U_nenn, 1...50 V~ U_nenn M
P63 f2 2.Kennlinienpunkt Frequenz f_nenn, 30...4000 Hz f_nenn M
Pé4 U2 2.Kennlinienpunkt Spannung U_nenn, 1...50 V~ U_nenn M
P65 f3 3.Kennlinienpunkt Frequenz f_nenn, 30...4000 Hz f_nenn M
P66 U3 3.Kennlinienpunkt Spannung U_nenn, 1...50 V~ U_nenn M
Regelung
P70 Regler Regelungsprinzip Drehzahlregler U/f, I*R - U/f-Tab. IM
P71 I*R-Faktor 1*R-Kompensation Anhebe-Faktor Aus, 0, 1...10 V/A Aus | M *
P72 Lastkomp. Lastkompensation Anhebe-Faktor Aus, 0, 1...40 %/A~  Aus | M *
P73 Komp-t_filt 1*R- und Lastkompensation. Filterzeit 1...1000 ms 20 I M*
P77 1-Begr-KP  Strombegrenzung P-Anteil 2...200 % 40 I
P78 I-Begr-t n  Strombegrenzung I-Anteil Nachstellzeit 1...999, ohne I-Anteil ms 2 I
P79 U-Reg-KP Spannungsregler U_WR P-Anteil 5...100 % 20 I
P80 U-Reg-t n  Spannungsregler |-Anteil Nachstellzeit 5...999, ohne I-Anteil ms 2 I
P81 N-Reg-KP Drehzahlregler P-Anteil 5...500 % 50 I
P82 N-Reg-t_ n  Drehzahlregler I-Anteil Nachstellzeit  5...999 ms 250 I
P83 N-Reg-t v Drehzahlregler D-Anteil 1...300 ms 30 I
P84 N-Reg-t fil Drehzahlregler Filter D-Anteil 1...300 ms 200 I
Uberwachung
P85 Motorschutz Uberwachung Motortemperatur Aus, PTC, KTY - PTC I
P86 Sensorwert Widerstandswert Sensor KTY 500...4000 W 1200 | *
Motor-Nenndaten (nach Typenschild)
P90 Motortyp Motorbauart kein, ASM, BLDC, BLDCS - kein Motor S
P91 f_mot_nenn Motor Nennfrequenz 30...4000 Hz 100 S
P92 U_mot_nenn Motor Nennspannung 0..50 V~ 6 S
P93 |_mot_nenn Motor Nennstrom 0,5...16 A~ 1,0 S
P94 cos_phi Cosinus Phi bei Nennlast 20...100 % 85 S
P96 mot_polarpaarzahl Anzahl der Pole 2,4,6,8 - 2 S
Geriteparameter /
Motor-Codierung
P102 Motorcodierung Motor-Codierung, Anzahl Motoren Aus, 2...32 Motoren - Aus S
Festfrequenzen
P104 FF1 Festfrequenz FF1 (Auswahl m. IN3,IN4) 30...4000 Hz 100 |
P105 FF2 Festfrequenz FF2 30...4000 Hz 100 I
P106 FF3 Festfrequenz FF3 30...4000 Hz 100 I
Fernbedienung
P110 Eingang INT Funktion Digitaleingang IN1 Aus, Start/Stop, Stop - Aus S
P111 Eingang IN2 Funktion Digitaleingang IN2 Aus, Startimpuls, Reset, links, Motorcode Aus S
P112 Eingang IN3  Funktion Digitaleingang IN3 Aus, Reset, links, Motorcode - Aus S
P113 Eingang IN4  Funktion Digitaleingang IN4 Aus, Reset, links, Motorcode - Aus S
P114 Eingang IN5 Funktion Digitaleingang INS Aus, Reset, links, Motorcode,FF - Aus S
P115 Eingang IN6 Funktion Digitaleingang IN6 Aus, Reset, links, Motorcode,FF - Aus S
P120 Relais RELT Funktion Relaisausgang REL1 Aus, diverse Statussignale - f_soll_err. |
P121 Relais REL2 Funktion Relaisausgang REL2 Aus, diverse Statussignale - Uberlast |
P1251_warn var. Stromgrenze fir Relaisausgang 0,4...12 A~ 0,4 I
P129 Auswahl Analog AIN Quelle fiir Analogeingang AIN1 U(0...10 V], 1(0...20 mA)] - u(0..10v) S
P135f fern_min  min. Sollfreq. v. Analogeingang 0...4000 Hz 30 I
P136 f_fern_max max. Sollfreq. v. Analogeingang 0...4000 Hz 4000 I
P137 f_stop_analog Stopp liber Analogsignal Aus,1...4000 Hz Aus I
P140 Eingang fiir Start Eingang Motorstart PC, Fernbedienung - AIN1 I
P141 Eingang fiir f_soll Eingang Frequenzsollwert PC, AIN - AIN1 I
P142 Freigabe FF  Freigabe Festfrequenzen gesperrt, Ein - gesperrt I
P146 Drehrichtung Drehrichtung rechts, links, Fernbedien. - rechts I

P150 Ende

Endemarkierung-
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8.8 Grundparameter

P1f_soll

Frequenz-Sollwert (Drehzahlvorwahl) fiir den Motor (Eingabe tiber Bedienpaneel).

Durch Parameter P8_Drehzahl kann dieser Parameter von Frequenz- in Drehzahlanzeige umgestellt
werden. Die Motor-Polzahl P96-mot_polarpaarzahl wird dabei bericksichtigt. Hier konnen nur Werte
zwischen der min. Frequenz P41-f_mot_min und der max. Frequenz P42-f_mot_max eingestellt werden.
minimaler Wert: 30 Hz

maximaler Wert: 4.000 Hz

Werkseinstellung: 83 Hz

P7 Art der Bedienung

Auswahl von welcher Quelle der Frequenzumrichter mit Start/Stopp, Drehzahlsollwert sowie

Drehmomentbegrenzung bedient werden soll. Die digitalen und analogen Ausgangswerte werden

unabhangig von dieser Einstellung immer ausgegeben.

Werte: PC-Applikation - Bedienung erfolgt Uber die PC-Bediensoftware

Auswahl - Die Eingange fir Start/Stopp, Drehzahlsollwert sowie

Strombegrenzung kénnen getrennt liber die Parameter
P140...P142 selektiv ausgewahlt werden.

Werkseinstellung: Auswahl

P8 Drehzahl
Auswahl der Anzeige fiir Motor Soll- und Ist-Drehzahlen, in Hz oder in min™', die Umrechnung der
Frequenzin die Drehzahl erfolgt nach folgender Formel:
Drehzahl = Frequenz*60/Polzahl/2 des Motors (P96-mot_polarpaarzahl).
Werte: in Hz - die Anzeige erfolgt in Hz

in min™' - die Anzeige erfolgt in min™ (Umdrehungen pro Minute)
Werkseinstellung: in Hz

8.9 Anzeigewerte

P10 f_soll_akt (Anzeigewert)

Der giltige Drehzahlsollwert kann je nach Konfiguration von verschiedenen Quellen stammen (PC,
Fernbedienung Analogeingang, Fernbedienung Festfrequenzeingang). Dem Benutzer wird tiber
Parameter P10 der aktuell giiltige, d.h. der Motorsteuerung libermittelte Wert angezeigt.

Durch Parameter P8_Drehzahl kann dieser Parameter von Frequenz- in Drehzahlanzeige umgestellt
werden, die Motor-Polzahl P96-mot_polarpaarzahl wird dabei beriicksichtigt.

P11 1_limit_akt (Anzeigewert)
Die giiltige Drehmomentbegrenzung stammt aus P44-I_limit. Dem Benutzer wird Uiber den Parameter
P11 der aktuell giiltige, d.h. der Motorsteuerung iibermittelte Wert angezeigt.

P13 f_wr_ist (Anzeigewert)
f_wr_ist ist die aktuelle Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters (Wechselrichterfrequenz).

P14 f_motor (Anzeigewert)

f_motor ist die aktuelle Motorfrequenz, ist gleich der Ausgangsfrequenz (P13-f_wr_ist).

Durch Parameter P8_Drehzahl kann dieser Parameter von Frequenz- in Drehzahlanzeige umgestellt
werden, die Motor-Polzahl P96-mot_polarpaarzahl wird dabei bericksichtigt.
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P15V_motor (Anzeigewert)
V_motor ist die aktuelle Motorspannung zwischen zwei Phasen.

P16 V_zkreis (Anzeigewert)
U_zkreis ist die aktuelle Zwischenkreisspannung.

P18 1_mot (Anzeigewert)
I_mot ist der aktuelle Motor-Wirkstrom in einer Phase.

P19 P_wirk (Anzeigewert)
P_wirk ist die aktuelle Frequenzumrichter-Ausgangsleistung, entspricht der vom Motor aufgenommenen
Wirkleistung.

P20 Motorcode (Anzeigewert)
Es wird der aktuell benutzte Motor-Parameterspeicher M1...M32 angezeigt. Sind die Parameter aus dem
Speicher verandert worden, so ist die Anzeige des Speichers nicht vorhanden.

P25 Umrichter (Anzeigewert)
Umrichter zeigt die Gesamtbetriebsstunden des Gerates in Stunden.
Der Wert wird aus dem EEPROM eingelesen.

P26 Motor (Anzeigewert)
Motor zeigt die Betriebsstunden des angeschlossenen Motors.
Der Wert wird aus dem EEPROM eingelesen.

P30 1.Stérung (Anzeigewert)
1.Storung zeigt die Fehlernummer des letzten aufgetretenen Fehlers.
Der Wert wird aus dem EEPROM eingelesen.

P31 2.Stérung (Anzeigewert)
2.Storung zeigt die Fehlernummer des vorletzten aufgetretenen Fehlers.
Der Wert wird aus dem EEPROM eingelesen.

P32 3.Stérung (Anzeigewert)
3.Storung zeigt die Fehlernummer des drittletzten aufgetretenen Fehlers.
Der Wert wird aus dem EEPROM eingelesen.

P33 4.Stérung (Anzeigewert)
4.Storung zeigt die Fehlernummer des viertletzten aufgetretenen Fehlers.
Der Wert wird aus dem EEPROM eingelesen.

P34 5.Stérung (Anzeigewert)
5.Storung zeigt die Fehlernummer des flinft letzten aufgetretenen Fehlers.

Der Wert wird aus dem EEPROM eingelesen.

P36 Umrichter (Anzeigewert)
Umrichter zeigt den Frequenzumrichter Typ (z.B. e@syDrive "4425").

P37 SW Version (Anzeigewert)
SW Version zeigt die Version des Frequenzumrichters.

P39 Seriennummer (Anzeigewert)
Seriennummer zeigt die SN des Frequenzumrichters.
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8.10 Motorbetriebswerte

Diese Parameterwerte werden in Abhangigkeit vom gewahlten Motortyp angezeigt. Die Zuordnung zu den
einzelnen Motortypen ist eckigen Klammern angegeben

P41 f_mot_min [ASM, -, -]

Absolut minimale Wechselrichterfrequenz, wird bei BLDC-, BLDCS-Motor intern auf 0 gesetzt.
Dient beim ASM-Motor zur Begrenzung der Wechselrichterfrequenz nach unten.

minimaler Wert: 30 Hz

maximaler Wert: 100 Hz

Werkseinstellung: 50 Hz

P42 f_mot_max [ASM, BLDC, BLDCS]
Absolut maximale Wechselrichterfrequenz. Die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters wird zum
Schutz des Motors auf diesen Wert begrenzt.
Dieser Wert wird bei ASM-Motoren auf die maximale Sollfrequenz eingestellt, bei BLDC- und BLDCS-
Motoren sollte dieser Wert ca. 10 % hdher als die maximale Sollfrequenz eingestellt werden. Auflerdem
muss dieser Parameter grofler als P471-f_mot_min eingestellt werden.
spezielle Werte: f_mot_nenn

- f_mot_max wird aus der Motor-Nennfrequenz P97-f_mot_nenn ibernommen
minimaler Wert: 100 Hz
maximaler Wert: 4.000 Hz
Werkseinstellung: f_mot_nenn (siehe P91)

P44 |_limit [ASM, BLDC, BLDCS]
Strombegrenzung Phasenstrom fir normalen Motorlauf. Der Frequenzumrichter begrenzt den
Ausgangsstrom auf [_limit.
Der Stopp-Haltestrom (P57-1_DC_halt) und beim BLDC-Motor der Anlaufstrom (P52-1_anlauf) bleiben
davon unbeeinflusst.
spezielle Werte: 1,5*_nenn

- [_limit wird auf den 1,5 fachen Motor-Nennstrom aus P93-_mot_nenn gesetzt.
minimaler Wert: 0.5A
maximaler Wert: 16 A
Werkseinstellung: 1,5*_nenn (siehe P93-1_mot_nenn)

P46 t_hoch [ASM, BLDC, BLDCS]

Hochlaufzeit von Frequenz 0 bis P42-f mot_max

Die Hochlaufzeit wird wirksam bei Motorstart und bei Sollfrequenzanderungen. Wird die Hochlaufzeit zu
klein eingestellt, so steigt der Motorstrom bis zum Strombegrenzungswert P44-I_limit dadurch
verlangert sich die Hochlaufzeit automatisch.

minimaler Wert: 0.5 sec
maximaler Wert: 400 sec
Werkseinstellung: 5 sec

P47 t_runter [ASM, BLDC, BLDCS]

Verzogerungszeit von P42-f_mot_max bis Frequenz 0.

Die Verzogerungszeit wird wirksam bei Sollfrequenzanderungen, bei Motorstopp nur wenn P48-t_stop auf
t_runter eingestellt wird.

minimaler Wert: 0.5 sec
maximaler Wert: 400 sec
Werkseinstellung: 5 sec
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P48t_stop [ASM, BLDC, BLDCS]
Stopp-Verzogerungszeit von P42-f_mot_max bis Frequenz 0. Der Frequenzumrichter verringert dabei
seine Frequenz nach der vorgegebenen Rampe, der Motor arbeitet als Generator. Die Rotationsenergie
wird im Bremswiderstand in Warme umgesetzt. Die Stoppzeit wird nur wirksam bei Motorstop, im
Anschluss erfolgt noch eine Gleichstrombremsung (siehe P55-t_DC_brems und P56-1_DC_brems).
Wird t_stop zu kurz eingestellt, begrenzt der Frequenzumrichter den Generatorstrom auf den Wert von
P44-1_limit, die tatsachliche Stoppzeit des Motors verlangert sich dabei automatisch, es kann jedoch zu
Schwingungen beim Bremsvorgang kommen.
spezielle Werte: DC-Bremsen [ASM, -, -]

- Bei Stopp wird direkt auf DC-Bremse umgeschaltet, es erfolgt keine Generator-

bremsung, die gesamte Rotationsenergie wird im Rotor in Warme umgesetzt.

t runter

- t_stop wird intern wie die Verzégerungszeit (P47-t_runter) eingestellt.
minimaler Wert: 0.5 sec

maximaler Wert: 400 sec
Werkseinstellung:  t_runter (siehe P47-t_runter)
P50 Motorstart [ASM]

Motorstart beeinflusst das Start-Verhalten des ASM-Motors. Die Fangschaltung verhindert einen
Uberstrom wenn der Frequenzumrichter auf den laufenden Motor aufgeschaltet wird. Dabei startet der
Frequenzumrichter bei der maximalen Motorfrequenz P42-f mot_max und verringert seine Frequenz
solange bis die Frequenzumrichterfrequenz sich der Motorfrequenz angepasst hat. Dieser Vorgang
dauert maximal 1 Sekunde.
Werte: Normal
- normaler Motorstart ab der Frequenz P41-f_mot_min, keine Fangschaltung.
Fangen bei Netz ein
- Die Fangschaltung ist nur dann aktiv, wenn der Frequenzumrichter nicht Uber die
aktuelle Motordrehzahl Bescheid weif3, zum Beispiel nach Netzeinschalten und
Reset, wenn kein Drehsensor benutzt wird.
Wurde der Motor Uber die Generatorbremse gebremst, so erfolgt der nachste
Motorstart ohne Fangschaltung. Wird der Motor nur lber die Gleichstrombremse
gebremst (P48-t_stop = DC-Bremsen), ist die Fangschaltung bei jedem Motorstart
aktiv.
immer Fangen
- Fangschaltung bei jedem Motorstart aktiv
Werkseinstellung: Normal

P51t_anlauf[-, BLDC, -]

Anlaufzeit fir Mikroschritt-Anlauf beim BLDC-Motor von 0 Hz bis P53-f_anlauf.

bei t_anlauf > 0,5 sec sind auch P52-I_anlauf und P53-f_anlauf einzugeben.

Beim Mikroschritt-Anlauf wird der BLDC-Motor als Synchronmotor mit konstantem Strom (P52-1_anlauf)
betrieben. Die Ausgangsfrequenz wird dabei langsam von 0 bis zur Anlauffrequenz (P53-f_anlauf)
gesteigert, danach wird auf geregelten Motorlauf mit EMK-Erfassung umgeschaltet. Bei kleinen
Schwungmassen kann die Anlauf-Rampe abgeschaltet oder kleinere Zeiten eingestellt werden. Bei
grofBeren Schwungmassen sind grofiere Zeiten einzustellen.

spezielle Werte: ohne Rampe - Mikroschritt-Anlauf Rampe abgeschaltet
minimaler Wert: 0,5 sec - Anlauf mit Mikroschritt-Anlauf Rampe
maximaler Wert: 100 sec

Werkseinstellung: Aus

P52 | _anlauf[-, BLDC, -]

Anlaufstrom fiir Mikroschritt-Anlauf, nur anwahlbar wenn P57-t_anlauf > 0. Fiir einen sanften und
ruhigen Anlauf sind kleine Strome, fiir schnellen Anlauf und gréBBere Schwungmassen sind hohere
Strome einzustellen.

minimaler Wert: 0,1A

maximaler Wert: 16 A

Werkseinstellung: 5A
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P53 f_anlauf [-, BLDC, -]

Anlauffrequenz fur Mikroschritt-Anlauf. Wenn P57-t_anlauf auf "ohne Rampe” eingestellt ist, beginnt der
Motoranlauf bei der Frequenz f_anlauf. Wenn in P51-t_anlauf eine Rampenzeit eingestellt ist, beginnt der
Anlauf bei der Frequenz 0 und wird langsam gesteigert bis zu f_anlauf. Bei Erreichen der Anlauffrequenz
wird der Mikroschritt-Anlauf beendet. Lauft der Motor nicht sicher an, ist f_anlauf zu erhohen.
minimaler Wert: 1Hz

maximaler Wert: 30 Hz

Werkseinstellung: 8 Hz

P54t _WR_aus [-, BLDC, -]

Ausschaltzeit des Wechselrichters.

Im Mikroschritt-Anlauf wird der Wechselrichter zyklisch immer wieder kurz abgeschaltet um die EMK-
Spannung des BLDC-Motors zu erfassen, diese wird zur Positionserfassung des Rotors bei kleinen
Drehzahlen verwendet. Bei grof3eren Induktivitaten der Motorwicklung sind grof3ere Zeiten einzustellen.
Einstellregel: Wenn der BLDC-Motor schlecht anlauft bzw. sich schlecht auf den Motor synchronisiert
sind gréflere Zeiten einzustellen, evtl. ist auch die Anlauffrequenz in P53-f_anlauf zu erhohen.
minimaler Wert: 200 ps

maximaler Wert: 1.000 ps

Werkseinstellung: 330 ps

P55t _DC_brems [ASM, -, -]

Zeit fiir Gleichstrombremse beim ASM-Motor,

0 = keine Gleichstrombremse. Wird dieser Parameter auf Werte 3 0 eingestellt, so ist auch P56-
I_DC_brems einzustellen.

spezielle Werte: DC-Bremse aus - Es erfolgt keine Gleichstrombremsung
minimaler Wert: 0,1 sec

maximaler Wert: 120 sec

Werkseinstellung: DC-Bremse aus

P56 |_DC_brems [ASM, -, -]

Strom fiir Gleichstrombremse beim ASM-Motor, wird nur angezeigt wenn P55-t_DC_brems nicht auf aus
eingestellt ist.

minimaler Wert: 0,1A

maximaler Wert: 10A

Werkseinstellung: 1A

P57 1_DC_halt [ASM, BLDC, BLDCS]
Stopp-Haltestrom, dieser Strom flie3t bei gestopptem Motor durch zwei Phasen, die dritte Motorphase ist

stromlos, dadurch wird der Motor gebremst (ASM-Motor) bzw. in einer definierten Stellung gehalten
(BLDC-, BLDCS-Motor).

spezielle Werte: Aus - Bei gestopptem Motor wird kein Haltestrom ausgegeben
minimaler Wert: 0,1A

maximaler Wert: 3A

Werkseinstellung: Aus

P58 Notstop [ASM, BLDC, BLDCS]
Der Parameter beeinflusst das Verhalten bei Netzausfall.
Werte: Inaktiv
- Bei Netzausfall lauft der Motor frei aus, es erfolgt keine Bremsung.
Ein bei Netz aus
- Der Motor wird mit maximaler Leistung des Bremswiderstandes gebremst,
solange der Frequenzumrichter sich noch selbst aus der Motorspannung
versorgen kann.
Werkseinstellung: Inaktiv
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8.11 Motor U/f-Kennlinie

Die Spannungs/Frequenz Tabelle beschreibt fiir den ASM-Motor die Eckpunkte der Motorspannung bei
bestimmten Frequenzen.

Bei der Werkseinstellung sind die Kennlinienpunkte auf die Nennfrequenz und die Nennspannung des
Motors eingestellt.

A Bei der Eingabe der Tabelle muss folgendes beachtet werden:

* Die Frequenzen in der Reihenfolge f1, f2 und f3 miissen gleich grof3 oder gréBer sein. (P61-f1 < P63-f2
< P65-f3)

* Fir gleiche Frequenzen muss auch die Spannung gleich sein_[wenn z.B. P61-f1 = P63-f2, so muss
auch P62-U1 = P64-U2 sein)

e /st eine der oben genannten Bedingungen verletzt, wird der Wert nicht iibernommen, sondern auf den
Grenzwert begrenzt. In der Grafik kann dass Ergebnis der Eingabe € kontrolliert werden.

e Bei Sollfrequenzen, die hoher als die hdchste Tabellenfrequenz sind, wird als Spannung P66-U3
angenommen.

* Bei Eingabeschwierigkeiten die Eingabe in der Reihenfolge P66é...P60 vornehmen.

P60 U0 [ASM, - -]
U/f-Kennlinie: Anlaufspannung bei Frequenz Null.
Die minimal vom Frequenzumrichter auszugebende Frequenz wird in P41-f_mot_min angegeben, die
Ausgangsspannung bei dieser Frequenz wird nach der U/f-Kennlinie berechnet.
spezielle Werte: 3%_U_nenn
- Die Anlaufspannung bei f = 0 wird intern auf den Wert von 3 % der Motor-
Nennspannung aus P92-U_mot_nenn
minimaler Wert: 1V
maximaler Wert: 50V
Werkseinstellung: 3%_U_nenn

Pé1f1[ASM, - -]
U/f-Kennlinie: Frequenz von Kennlinienpunkt KP1
spezielle Werte: f_nenn
- Es wird der Wert der Motor-Nennfrequenz aus P97-f_mot_nenn benutzt
minimaler Wert: 30 Hz
maximaler Wert: 4.000 Hz
Werkseinstellung: f_nenn

P62 U1 [ASM, - -]
U/f-Kennlinie: Spannung von Kennlinienpunkt 1
spezielle Werte: U_nenn
- Es wird der Wert der Motor-Nennspannung aus P92-U_mot_nenn benutzt
minimaler Wert: 1V
maximaler Wert: 60V
Werkseinstellung: U_nenn

P63 2 [ASM, - -]
U/f-Kennlinie: Frequenz von Kennlinienpunkt KP2
spezielle Werte: f_nenn
- Es wird der Wert der Motor-Nennfrequenz aus P97-f_mot_nenn benutzt
minimaler Wert: 30 Hz
maximaler Wert: 4.000 Hz
Werkseinstellung: f_nenn
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P64 U2 [ASM, - -]
spezielle Werte: U_nenn
- Es wird der Wert der Motor-Nennspannung aus P92-U_mot_nenn benutzt
minimaler Wert: 1V
maximaler Wert: 60V
Werkseinstellung: U_nenn

P65 f3 [ASM, - -]
U/f-Kennlinie: Frequenz von Kennlinienpunkt KP3
spezielle Werte: f_nenn
- Es wird der Wert der Motor-Nennfrequenz aus P97-f_mot_nenn benutzt
minimaler Wert: 30 Hz
maximaler Wert: 4.000 Hz
Werkseinstellung: f_nenn

P66 U3 [ASM, - -]
U/f-Kennlinie: Spannung von Kennlinienpunkt KP3
spezielle Werte: U _nenn
- Es wird der Wert der Motor-Nennspannung aus P92-U_mot_nenn benutzt
minimaler Wert: 1V
maximaler Wert: 60V
Werkseinstellung: U_nenn

8.12 Regelung

P70 Regler [ASM, -, -]
Auswahl des Drehzahlreglers fir ASM-Motoren
Werte: U/f-Tabelle
- Spannungsregelung tber U/f-Tabelle, keine Anhebung
- I*R-Last-Komp
- I*R- und Last-Kompensation, die Motorspannung wird in Abhangigkeit der
Belastung angepasst.
Die Parameter P71-1*R-Faktor, P72-Lastkomp und P73-Komp-t_filt sind
einzustellen.
Werkseinstellung: U/f-Tabelle

P71 I*R-Faktor [ASM, -, -]

Faktor der [*R-Kompensation, die Frequenzumrichter Ausgangsspannung wird abhangig der
Motorbelastung angepasst.

Ziel der I*R-Kompensation ist es den magnetischen Fluss im Motor konstant zu halten. Die [*R-
Kompensation wirkt vor allem bei kleinen Drehzahlen bzw. kleinen Spannungen, die Drehzahlen sinken
bei Belastung weniger stark ab. Der I*R-Faktor entspricht dem ohmschen Widerstand des Motors,
gemessen zwischen zwei Motorphasen.

AU = P71-1*R-Faktor * (P18-1_mot - (P93-1_mot_nenn * P94-cos_phi)

U_mot = U_tabelle + AU

U_tabelle entspricht der U/f-Tabellenspannung, berechnet aus den Werten Pé0...Pé6

spezielle Werte: Aus - I*R-Kompensation abgeschaltet
minimaler Wert: 0,1 V/A (schwache Anhebung]
maximaler Wert: 10 V/A

Werkseinstellung: Aus
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P72 Lastkomp. [ASM, -, -]

Faktor der Last-Kompensation, die Frequenzumrichter Ausgangsspannung wird abhangig der
Motorbelastung angepasst.

Mit der Lastkompensation lasst sich erreichen, dass der Motor im Leerlauf nur wenig Strom aufnimmt
(geringe Erwérmung]), jedoch bei Belastung der Magnetisierungsstrom entsprechend erhéht wird.
Dadurch lasst sich die Erwarmung des Motors reduzieren, der Drehzahlabfall bei Belastung wird
geringer. Die Lastkompensation wird vor allem bei mittleren und hoheren Drehzahlen bzw. Spannungen
und erganzt die I*R-Kompensation.

AU = U_tabelle * P72-Lastkomp * (P18-1_mot- (P93-_mot_nenn * P94-cos_phi)

U_mot = U_tabelle + AU

U_tabelle entspricht der U/f-Tabellenspannung, berechnet aus den Werten Pé0...P66

spezielle Werte: Aus - Last- Kompensation abgeschaltet
minimaler Wert: 0,1 %/A (schwache Anhebung])
maximaler Wert: 40 %/A (sehr starke Anhebung)
Werkseinstellung: Aus

P73 Komp-t_filt [ASM, -, -]

Filterzeit der I*R- und Last- Kompensation.

Hiermit lasst sich die Schnelligkeit der I*R- und Lastkompensation beeinflussen. Sollte der Motor zu
Lastschwingungen neigen, sind groBBere Werte einzustellen.

minimaler Wert: 1 ms
maximaler Wert: 1.000 ms
Werkseinstellung: 20 ms

P77 I-Begr-KP [ASM, BLDC, BLDCS]

Nur in besonderen Fallen ist dieser Parameter von der Werkseinstellung abweichend einzustellen.
P77-1-Begr-KP beeinflusst den Regler (PI) fiir die Motor-Strombegrenzung, wobei hier die Verstarkung
(Proportional-Anteil) eingestellt werden kann.

minimaler Wert: 2%

maximaler Wert: 200 %

Werkseinstellung: 40 %

P78 I-Begr-t_n [ASM, BLDC, BLDCS]

Nur in besonderen Fallen ist dieser Parameter von der Werkseinstellung abweichend einzustellen.
P78-1-Begr-t_n beeinflusst den Regler (PI] fiir die Motor-Strombegrenzung, wobei hier die Nachstellzeit
(I-Anteil) eingestellt werden kann. GroBere Zeiten machen den Regler langsamer. Bei zu kurzen Zeiten
neigt der Stromregler zum Schwingen.

spezielle Werte: ohne |-Anteil - I-Anteil ist abgeschaltet
minimaler Wert: 1ms

maximaler Wert: 999 ms

Werkseinstellung: 2ms

P79 U-Reg-KP [ASM, BLDC, BLDCS]

Nur in besonderen Fallen ist dieser Parameter von der Werkseinstellung abweichend einzustellen.
P79-U-Reg-KP beeinflusst den Regler (PI) fir die interne Zwischenkreisspannung, wobei hier die
Verstarkung (Proportional-Anteil] eingestellt werden kann. Aus der Zwischenkreisspannung wird durch
den Wechselrichter die Motorspannung gebildet.

minimaler Wert: 5%

maximaler Wert: 100 %

Werkseinstellung: 20 %
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P80 U-Reg-t_n [ASM, BLDC, BLDCS]

Nur in besonderen Fallen ist dieser Parameter von der Werkseinstellung abweichend einzustellen.
P80-U-Reg-t_n beeinflusst den Regler (PI) fir die interne Zwischenkreisspannung, wobei hier die
Nachstellzeit (Integral-Anteil) eingestellt werden kann. Groflere Zeiten machen den Regler langsamer.

spezielle Werte: ohne I-Anteil - [-Anteil ist abgeschaltet
minimaler Wert: 1ms

maximaler Wert: 1.000 ms

Werkseinstellung: 2ms

P81 N-Reg-KP [ASM, BLDC, BLDCS]
minimaler Wert: 5%
maximaler Wert: 500 %
Werkseinstellung: 50 %

P82 N-Reg-t_n [ASM, BLDC, BLDCS]

Dieser Parameter beeinflusst den Regler (PID) fiir die Motordrehzahl, wobei hier die Nachstellzeit
(Integral-Anteil) eingestellt wird. Kleinere Zeiten machen den Regler schneller, grofiere Zeiten
langsamer.

spezielle Werte: ohne |-Anteil - [-Anteil ist abgeschaltet
minimaler Wert: 5ms
maximaler Wert: 999 ms

Werkseinstellung: 200 ms

P83 N-Reg-t_v [ASM, BLDC, BLDCS]
Dieser Parameter beeinflusst den Regler (PID] fiir die Motordrehzahl, wobei hier die Vorhaltezeit (D-
Anteil) eingestellt wird. Gréfere Zeiten machen den Regler schneller, kleinere Zeiten langsamer.

spezielle Werte: ohne D-Anteil - D-Anteil abgeschaltet
minimaler Wert: 1ms

maximaler Wert: 300 ms

Werkseinstellung: 8 ms

P84 N-Reg-t_fil [ASM, BLDC, BLDCS]

Dieser Parameter beeinflusst den Regler (PID) fur die Motordrehzahl, wobei hier das Filter vor dem D-
Anteil eingestellt wird. Das Filter macht den D-Anteil ruhiger und etwas langsamer. Bei gréB3eren Zeiten
wird die Schwingneigung des D-Anteils gedampft.

minimaler Wert: 1 ms
maximaler Wert: 300 ms
Werkseinstellung: 50 ms

8.13 Uberwachung

P85 Motorschutz [ASM, BLDC, BLDCS]
Die Temperatur des Motors kann mit verschiedenen Sensoren tiberwacht werden, der verwendete
Sensortyp ist hier einzustellen.
Werte: kein Sensor
- Es erfolgt keine Temperaturiiberwachung des Motors
PTC
- Kaltleiter-Sensor (nach DIN 44081) mit festen Schaltschwellen, die Abschalt-
Temperatur wird durch den Sensor selbst bestimmt.
KTY
- Analoger Halbleiter-Sensor, die Schaltschwelle ist mit P86-Sensorwert
einstellbar:
Werkseinstellung:  [0] kein Sensor
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P86 Sensorwert [ASM, BLDC, BLDCS]

Widerstandswert des KTY-Sensors im Abschaltpunkt, nur anwahlbar wenn P85-Motorschutz auf KTY
eingestellt ist.

minimaler Wert: 500 Q

maximaler Wert: 4.000 Q

Werkseinstellung: 1.200 Q

8.14 Motor Nenndaten

El In diesem Abschnitt sind die Nenndaten des angeschlossenen Motors einzugeben, dies MUSS vor
Eingabe anderer Motoren geschehen.

Die Nenndaten sind dem Typenschild oder dem Datenblatt zu entnehmen.

P90 Motortyp [ASM, BLDC, BLDCS]

Eingabe der Motorbauart.

Werte: kein Motor - kein Motor definiert
ASM - Drehstrom Asynchron-Motor
BLDC - kollektorloser Gleichstrom-Motor ohne Sensoren
BLDCS - kollektorloser Gleichstrom-Motor mit Sensoren
Testbetrieb

Werkseinstellung: kein Motor

P91 f_mot_nenn [ASM, BLDC, BLDCS]

Motor Nennfrequenz nach Typenschild in Hertz.
minimaler Wert: 30 Hz

maximaler Wert: 4.000 Hz
Werkseinstellung: 100 Hz

P92 U_mot_nenn [ASM, BLDC, BLDCS]
Motor Nennspannung nach Typenschild.
minimaler Wert: ov

maximaler Wert: 50V
Werkseinstellung: 6V

P93 1_mot_nenn [ASM, BLDC, BLDCS]

Motor Nennstrom (Scheinstrom in einer Phase) nach Typenschild.
minimaler Wert: 0,5A

maximaler Wert: 10 A

Werkseinstellung: 1,0A

P94 cos_phi [ASM, BLDC, BLDCS]

Motor Leistungsfaktor Cosinus Phi nach Typenschild.
minimaler Wert: 20 %

maximaler Wert: 100 %

Werkseinstellung: 85 %

P96 mot_polarpaarzahl [ASM, BLDC, BLDCS]
Anzahl der Pole im Motor. Dieser Parameter wird verwendet zur Drehzahlanzeige in min™.
A Achtung, hier ist die Polzahl nicht die Polpaarzahl einzugeben.

minimaler Wert: 2 Pole
maximaler Wert: 8 Pole
Werkseinstellung: 2 Pole
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8.15 Gerateparameter, Fernbedienung

P102 Motorcodierung

Uber diesen Parameter wird die Motorcodierung eingeschaltet und die Anzahl der verwendeten Motoren
eingegeben (siehe Kapitel 4.5 Motorcodierung).

Es werden nur die tatsachlich angewahlten Motorparametersatze M1...M32 ausgewertet.

P104 FF1

Wert der Festfrequenz FF1, die liber die Fernbedienung angewahlt werden kann.

Durch Parameter P8_Drehzahl kann dieser Parameter von Frequenz- in Drehzahlanzeige umgestellt
werden, die Motor-Polzahl P96- mot_polarpaarzahl wird dabei bericksichtigt.

minimaler Wert: 50 Hz

maximaler Wert: 4.000 Hz

Werkseinstellung: 100 Hz

P105 FF2

Wert der Festfrequenz FF2
minimaler Wert: 30 Hz
maximaler Wert: 4.000 Hz

Werkseinstellung: 100 Hz

P106 FF3

Wert Festfrequenz FF 3
minimaler Wert: 30 Hz
maximaler Wert: 4.000 Hz

Werkseinstellung: 100 Hz

P110 Eingang IN1

Funktion des digitalen Einganges IN1

Wert: Beschreibung:

Aus Eingang ist ohne Funktion

/Stop (24 V = Startfreigabe, 0 V = Stopp, fur Start ist P111-Eingang IN2 auf
Startimpuls zu konfigurieren

Start/Stop 24V = Start, 0V = Stopp

P111 Eingang IN2

Funktion des digitalen Einganges IN2

Wert: Beschreibung:

Aus Eingang ist ohne Funktion

Linkslauf Motor Linkslauf (24 V = Links)

Reset Ricksetzen (Impuls auf 24 V = Reset ausldsen)

Startimpuls Ein Impuls auf +24 V startet den Frequenzumrichter, danach kann der Eingang
wieder auf 0V zuriickgehen, wobei der Frequenzumrichter im gestarteten Zustand
bleibt. Zum Stoppen ist der Eingang IN1 mit P110-Eingang IN1 auf Stopp zu
konfigurieren und auf 0 V zu bringen.

Motorcodierung Gibt den Eingang fir die Motorcodierung frei, der Eingang hat die Wertigkeit Bit4

P112 EingangIN3

Funktion des digitalen Einganges IN3

Wert: Beschreibung:

Aus Eingang ist ohne Funktion

Linkslauf Motor Linkslauf (24 V = Links)

Reset Ricksetzen (Impuls auf 24 V = Reset auslésen)

Motorcodierung Gibt den Eingang fiir die Motorcodierung frei, der Eingang hat die Wertigkeit Bit0
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P113 Eingang IN4

Funktion des digitalen Einganges IN4

Wert: Beschreibung:

Aus Eingang ist ohne Funktion

Linkslauf Motor Linkslauf (24 V = Links)

Reset Ricksetzen (Impuls auf 24 V = Reset auslosen)

Motorcodierung Gibt den Eingang fiir die Motorcodierung frei, der Eingang hat die Wertigkeit Bit1.

P114 Eingang IN5

Funktion des digitalen Einganges IN5

Wert: Beschreibung:

Aus Eingang ist ohne Funktion

Linkslauf Motor Linkslauf (24 V = Links)

Reset Ricksetzen (Impuls auf 24 V = Reset auslésen)

Motorcodierung Gibt den Eingang fiir die Motorcodierung frei, der Eingang hat die Wertigkeit Bit2.

Festfrequenz Gibt den Eingang fiir die Auswahl der Festfrequenzen frei, der Eingang hat die
Wertigkeit Bit1.

P115 Eingang IN6

Funktion des digitalen Einganges IN6

Wert: Beschreibung:

Aus Eingang ist ohne Funktion

Linkslauf Motor Linkslauf (24 V = Links)

Reset Riicksetzen (Impuls auf 24 V = Reset auslésen)

Motorcodierung Gibt den Eingang fiir die Motorcodierung frei, der Eingang hat die Wertigkeit Bit3

Festfrequenz Gibt den Eingang fir die Auswahl der Festfrequenzen frei, der Eingang hat die
Wertigkeit BitO.

P120 Relais REL1

Ausgangswert des Relais REL1

Werte: Aus:
- Keine Funktion, Relais ist in geoffnetem Zustand.
Status Betrieb:

- Der Frequenzumrichter ist Betriebsbereit, der Motor kann gestartet werden.

Status Warnung:

- Der Frequenzumrichter befindet sich im Warnzustand, der Motor kann gestartet
werden.

Status Storung:

- Der Frequenzumrichter befindet sich im Stérungszustand, der Motor kann nicht
gestartet werden, es ist ein Reset erforderlich.

Status Uberlast:

- Der Motorstrom hat den Strombegrenzungswert erreicht (P44-1_limit, - 10 %
Hysterese).

N_soll erreicht:

- Die Istdrehzahl des Motors hat die Solldrehzahl erreicht (P14-f_motor = P10-
f_soll_akt, + 10 % Hysterese).

Warnstrom:

- Der Motorwirkstrom ist hher als die Warn-Stromschwelle (P18-]_mot >=
P125-1_warn, 10 % Hysterese).

Motortemperatur:

- Der Temperatursensor im Motor zeigt eine zu hohe Temperatur (siehe P85-

Motorschutz und P86-Sensorwert).
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Motorstillstand:

- Der Motor steht, abhangig vom Motortyp. ASM-Motor: Wenn ein Drehsensor
vorhanden ist, wird dieses Signal aktiv nach Ablauf des Bremsvorganges
bestehend aus Generatorbremse und Gleichstrombremse (siehe P48-t_stop und
P55-t_DC_brems). Nach dem Einschalten des Frequenzumrichters oder nach
Reset ist das Signal Motorstillstand inaktiv.

BLDC-Motor: Das Signal wird aktiv, wenn der tatsachliche Motorstillstand
anhand der EMK-Spannung erkannt wird.

Motor lauft:
- Ist das invertierte Signal Motorstillstand.
Werkseinstellung: N_soll erreicht
P121 Relais REL2
Ausgangswert des Relais REL2.
Werte: Siehe unter Parameter P120-Relais REL1

Werkseinstellung: Status Uberlast

P1251 _warn

Wert der variablen Stromgrenze fir einen Relaisausgang, dieser kann zur Erkennung einer bestimmten
Motorbelastung genutzt werden, dazu muss ein Relaisausgang (P120- Relais REL1...P121- Relais REL2)
mit der Funktion Stromgrenze konfiguriert werden. Dieser Wert hat keinen Einfluss auf die

Strombegrenzung.
minimaler Wert: 0,4 A
maximaler Wert: 12 A

Werkseinstellung: 0,4 A

P129 Auswahl Analog AIN
Auswahl der Quelle fir Ain1
Werte: u(-10V]
- SPS-kompatibel 0- 10V
1(0 - 20 mA)
- SPS-kompatibel 0 - 20 mA
Werkseinstellung: U (0-10V]

P135f fern_min

Minimale Sollfrequenz fir analoge Sollfrequenzvorgabe AIN1 bei U_e =0V bzw I_e = 0 mA. Dieser
Parameter wird nur ausgewertet, wenn P129-Auswahl Analog AIN auf Sollfrequenz konfiguriert ist.
Durch Parameter P8-Drehzahl kann dieser Parameter von Frequenz- in Drehzahlanzeige umgestellt
werden, die Motor-Polzahl P96-mot_polarpaarzahl wird dabei berlcksichtigt.

minimaler Wert: 30 Hz

maximaler Wert: 4.000 Hz

Werkseinstellung: 30 Hz

P136 f_fern_max

Maximale Sollfrequenz fiir analoge Sollfrequenzvorgabe AIN1 bei U_e =10V bzw |_e = 20 mA. Dieser
Parameter wird nur ausgewertet, wenn P129-Auswahl Analog AIN auf Sollfrequenz konfiguriert ist.
Durch Parameter P8-Drehzahl kann dieser Parameter von Frequenz- in Drehzahlanzeige umgestellt
werden, die Motor-Polzahl P96-mot_polarpaarzahl wird dabei bericksichtigt.

minimaler Wert: 30 Hz

maximaler Wert: 4.000 Hz

Werkseinstellung: 4.000 Hz
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P137 f_stop_analog

Stoppfrequenz aus analogem Soll-Frequenzsignal, dadurch lasst sich ein automatischer Motorstop bei
Linksdrehen des Sollwertpotentiometers bzw. Analogspannung 0V erreichen.

Der Motor wird automatisch gestoppt, wenn die Sollfrequenzvorgabe am analogen Eingang AIN unter den
Wert dieses Parameters absinkt. Durch Parameter P8-Drehzahl kann dieser Parameter von Frequenz- in
Drehzahlanzeige umgestellt werden, die Motor-Polzahl P96-mot_polarpaarzahl wird bericksichtigt.
Siehe dazu auch die Parameter P135-f_fern_min und P136-f_fern_max.

Werte: AUS - kein automatischer Stopp

f_mot_min - es wird der Wert aus P41-f_mot_min benutzt
minimaler Wert: 30 Hz
maximaler Wert: 4.000 Hz

Werkseinstellung: AUS

P140 Eingang fiir Start

Damit wird der Eingang fir den Motorstart festgelegt. Dieser Parameter wird nur angezeigt und

ausgewertet, wenn P7-Art der Bedienung auf "Auswahl” eingestellt ist.

Werte: PC-Applikation - Start/Stopp erfolgt tiber das Bedienpaneel (Start, Sollwerte]

Fernbedienung - Start/Stopp erfolgt Uber die Eingange IN1 und IN2 der

Fernbedienung, siehe P110-Eingang IN1 und P111-Eingang
IN2.

Werkseinstellung: Fernbedienung

P141 Eingang fiir f_soll
Damit wird der Eingang fir den Frequenzsollwert festgelegt. Dieser Parameter wird nur angezeigt und

ausgewertet, wenn P7-Art der Bedienung auf "Auswahl” eingestellt ist.
Durch P142-Freigabe FF konnen alternativ feste Frequenzsollwerte sogenannte Festfrequenzen aktiviert
werden. Die Funktionsweise ist in Kapitel 4.6 genau beschrieben.

Werte: PC-Applikation - Als Frequenzsollwert wird der Wert des Bedienpaneels in P1-
f_soll benutzt.
AIN - Der Frequenzsollwert wird aus der Spannung am analogen

Eingang AIN berechnet. Die Frequenzgrenzen werden durch
die Parameter P135- f_fern_min und P13é-f_fern_max
eingestellt. Der berechnete Wert kann in P10-f_soll_akt
angesehen werden.

Werkseinstellung: AIN

P142 Freigabe FF
Damit werden die Festfrequenzen freigeschaltet. Dieser Parameter wird nur angezeigt und ausgewertet,

wenn P7-Art der Bedienung auf "Auswahl” eingestellt ist. Die Funktionsweise ist in Kapitel 4.6 genau
beschrieben.

Werte: gesperrt - Die Festfrequenzen sind gesperrt. Die Sollwertvorgabe erfolgt
durch den Eingang, der in P141-Eingang fiir f_soll angegeben
ist.

Ein - Die Festfrequenzen sind freigegeben. Die Auswahl welche

Festfrequenz als Sollwert benutzt wird erfolgt durch die
digitalen Eingange IN5 und INé. Die Festfrequenzen selbst
sind in den Parametern P104-FF1 bis P106-FF3 gespeichert.
Der aktuelle Sollwert kann in P10-f_soll_akt angesehen
werden.

Werkseinstellung: gesperrt
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P14é6 Drehrichtung
Hier wird die Richtung des Drehfeldes der Ausgangsspannung (Motordrehrichtung) festgelegt. Alternativ
kann ein digitaler Steuereingang zur Drehrichtungsumschaltung benutzt werden.

Werte: Rechtslauf - Drehrichtung Rechts
Linkslauf - Drehrichtung Links
Fernbedienung - Die Drehrichtung wird durch einen Steuereingang der

Fernbedienung vorgegeben. Damit der Eingang als

Drehrichtungsumschaltung arbeitet, ist einer der Parameter

P111-Eingang IN2 bis P115-Eingang INé auf Links einzustellen.
Werkseinstellung: Rechtslauf

P150 Ende (Anzeigewert)
Letzte Parameternummer; dient als Endemarke.

9.0 Funktionsstorungen / Fehlerbehebung

Tritt eine Warnung auf, blinkt die Warn-LED H5 (gelb), der Motor kann weiterlaufen. Wird ein Fehler
erkannt, blinkt die Warn-LED H5 (gelb) und der Motor wird gestoppt.
Fir beide Fehlerarten gilt:

m * Die Anzahl der Blinkzyklen entspricht der Warn, bzw. Fehlernummer.
[Dies gilt nur fiir die Fehler/Warnung bis Nummer 9).

Um einen Fehlerzustand verlassen zu kdnnen, muss ein Reset ausgeldst werden (entweder tiber den PC
oder Uber einen Fernbedienungs-Reset). Mit einem Reset wird eine Gesamt-Initialisierung des Gerates
ausgelost. Sollte der Fehler weiterhin anliegen, erscheint sofort wieder die Fehleranzeige.

Die letzten finf Fehlermeldungen werden in den Parametern P30-1.Stérung bis P34-5.Stérung
abgespeichert. Warnmeldungen werden hier nicht beriicksichtigt. Dadurch lasst sich die

Storungsgeschichte nach verfolgen.

9.1 Hold-Funktion

Zum Zeitpunkt des Fehlereintritts werden samtliche Anzeigewerte gespeichert.

Solange der Fehlerzustand vorliegt werden die Werte im Bedienfenster Anzeigewerte (siehe Kapitel 7.1)
aus dem Hold-Speicher angezeigt.

Im PC erscheint ein Stérungs-Symbol.

Mit der Hold-Funktion lasst sich im Nachhinein der Betriebspunkt feststellen, der zum Auslosen des
Fehlerzustandes gefuhrt hat.

Mit Auslosen des Reset werden die Hold-Anzeige sowie die Werte im Hold-Speicher geloscht
=> Gerat + Bedienung neu starten.

9.2 Fehler und Warnungen

*01 E - Motorstrom zu hoch, Umrichtergrenzwert iiberschritten
*02 W - Kein Motor in Parameter P20-Motortyp konfiguriert

*03 E - Erdschluss im Motor oder Zuleitung

*04 E - Umrichters Kihlkorperubertemperatur zu hoch

*05 E - Fehler im Wechselrichter (WR) beim Selbsttest

*06 E - Uberlast im Motorkreis
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10 W - Strombegrenzung aktiv - Warnung

11 WE - Motortemperatur zu hoch

12 E - Motorstrom im Generatorbetrieb zu hoch

13 E - Wechselrichter Zwischenkreisspannung U_WR zu hoch

14 WE - Eingangsspannung U_R zu niedrig

15 E - Eingangsspannung U_R zu hoch

16 E - Uberstromfehler im Wechselrichter

17 E - Uberstromfehler im Gleichstromsteller

18 W - Begrenzung Drehzahlsollwert aktiv

19 W - Motor Notstopp aktiv, weil Netzspannung zu klein

20 W - Fernbedienung Analogeingang AIN1 Spannung grof3er 11V

22 W - Fernbedienung Spannungsausgang FB-+24V Kurzschluss (Spannung kleiner 18V)
23 W - Fernbedienung Spannungsausgang FB-+7V Kurzschluss (Spannung kleiner 5.5V)
24 W - Unerlaubter Code fur Motor-Codierung

25 W - Motor-Codierung bei laufendem Motor verandert

26 W - Unbenutzter Motor-Parameterspeicher fir Motor-Codierung

42 E - Programmspeicher defekt

43 E - EEPROM beim Selbsttest defekt

44 E - ID im Speicher fehlerhaft

45 W - Watchdog-Reset auf Motorsteuerung

47 E - Motortyp fehlerhaft bzw. nicht unterstutzt

52 E - Fehler im Gleichstromsteller (GS) beim Selbsttest

53 E - Kurzschluss oder Erdschluss im Gleichstromsteller (GS)

55 W - Offset in der Strom-Messschaltung (I_wr] zu grof3 beim Selbsttest

56 W - Offset in der Strom-Messschaltung (I_wr_neg) zu grof3 beim Selbsttest

57 W - Motor-Istdrehzahl zu hoch

58 E - BLDC-Motor lauft nicht an

63 W - Fehler beim Laden eines Parameters aus dem EEPROM- Datenspeicher

64 W - Fehler beim Laden eines Kalibrierwertes aus dem EEPROM- Datenspeicher

9.3 Beschreibung aller Fehler und Warnungen

W = Warnmeldung, Frequenzumrichter weiter betriebsbereit
E = Fehlermeldung, schwerwiegende Storung, Frequenzumrichter nicht betriebsbereit, es muss ein
Reset ausgelost werden

S =St6rung / U = Ursache / B = Behebung

S ¢ 1 E Warnung. Motorstrom hat den Strombegrenzungswert (P44-/_limit) erreicht
U ¢ Motor zu stark belastet, Hochlaufzeit P46-t_hoch zu klein, Anlaufstrom P52-1_anlauf zu grof3
B ¢ Last verringern, Parameter anpassen

S » 2 W Kein Motor definiert
U ¢ Parameter P90-Motortyp steht auf "kein Motor™
B ¢ Parameter P90-Motortyp einstellen, vermutlich ist der Frequenzumrichter noch nicht konfiguriert

S ¢ 3 E Erdschluss im Motor
U e Kurzschliisse im Motor oder der Zuleitung
B ¢ Motor austauschen bzw. reparieren. Motorzuleitung prifen

S ¢ 4 E Temperaturiiberwachung Kiihlkorper Frequenzumrichter
U ¢ Frequenzumrichter uUberlastet, Kihlkorper zu heif3
B ¢ Last verringern, Ausgangsstrome prifen

S ¢ 5 E Fehler im Wechselrichter beim Selbsttest

U ¢ Hardware-Fehler im Leistungsteil

B « Bleibt der Fehler trotz mehrmaligem EIN/AUS-Schalten bestehen, muss der Frequenzumrichter zur
Reparatur
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S « 6 E Uberstromerkennung im Wechselrichter

U ¢ Hardware-Fehler im Leistungsteil, Fehler in der Motorleitung oder im Motor

B ¢ Motorleitung oder Motor austauschen

Bleibt der Fehler trotz mehrmaligem EIN/AUS-Schalten bestehen, muss der Frequenzumrichter zur
Reparatur

S ¢ 10 W Ausgangsstrom Frequenzumrichter zu grof3
U e Motorstrom zu hoch, Uberlastung
B ¢ Last verringern, Parameter_P44-I_limit priifen

S ¢ 11 E Temperaturiiberwachung Motor
U e Motor zu warm, evtl. Kabelbruch Sensor
B ¢ Motor abkiihlen, Last verringern, Sensor prifen P85-Motorschutz und P86-Sensorwert prifen

S « 12 E Uberstromschutz Frequenzumrichter - Generatorbetrieb
U ¢ Generatorstrom zu hoch
B ¢« Rampenzeiten P47-t_runter bzw. P48-t_stop erhohen, evtl. Fangschaltung aktivieren (P50-Motorstart)

S ¢ 13 E Spannungsiiberwachung - Zwischenkreisspannung
U ¢ ASM-Motor Runterlaufzeit zu klein
B ¢« Parameter P47-t_runter anpassen

S ¢ 14 E Uberwachung Netz-Unterspannung
U ¢ Versorgungsspannung zu klein
B ¢ Versorgungsspannung prifen, Netzanschluss prifen

S « 15 E Uberwachung Netz-Uberspannung
U e Versorgungsspannung zu grof}
B ¢ Versorgungsspannung prifen, Netzanschluss prifen

S « 16 E Uberstromschutz im Wechselrichter (Spitzenstrom)
U ¢ Frequenzumrichter liberlastet, Motor Kurzschluss oder Erdschluss
B ¢ Belastung reduzieren, Motor und Zuleitung auf Kurz- und Erdschluss priifen

S « 17 E Uberstromfehler im Gleichstromsteller

U e Hardware-Fehler im Leistungsteil

B ¢ Verkabelung priifen. Bleibt der Fehler trotz mehrmaligem EIN/AUS-Schalten bestehen muss, der
Frequenzumrichter zur Reparatur.

S ¢ 18 W Begrenzung Drehzahlsollwert aktiv

Der interne Drehzahlsollwert der Motorsteuerung wird auf die maximale Wechselrichterfrequenz
P42-f_mot_max begrenzt

U e P1-f soll bzw. Sollwert von Analogeingang zu grof3

B ¢ Parameter Sollwert P1-fsoll, Frequenzgrenzen fir Sollwert von Fernbedienung P135-f_fern_min und
P136-f_fern_max sowie Festfrequenzen P104...P106 prifen, zur Kontrolle den aktuellen Sollwert
P10-f_soll_akt

S « 19 W Motor Notstopp wurde aktiviert

U ¢ Netzspannungs-Unterbrechung bzw. Netzeingangsspannung zu klein

B ¢ Motor iiber Bedienung stoppen und wieder starten, Parameter P58-Notstop priifen, Netzspannung
prifen

S « 20 W Eingangsspannung an AIN1 ist hoher als 11 Volt

U ¢ Zu hohe Eingangsspannung
B ¢ Spannung erniedrigen, Verdrahtung prifen
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S ¢ 22 W Fernbedienung Spannungsausgang FB-+24V Kurzschluss (Spannung kleiner 18V)

U ¢ Hardware-Fehler im Leistungsteil

B * Verkabelung priifen. Bleibt der Fehler trotz mehrmaligem EIN/AUS-Schalten bestehen muss, der
Frequenzumrichter zur Reparatur.

S « 23 W Fernbedienung Spannungsausgang FB-+7V Kurzschluss (Spannung kleiner 5.5V)

U ¢ Hardware-Fehler im Leistungsteil

B ¢ Verkabelung priifen. Bleibt der Fehler trotz mehrmaligem EIN/AUS-Schalten bestehen muss, der
Frequenzumrichter zur Reparatur.

S ¢ 24 W Unerlaubter Code fiir Motor-Codierung

U ¢ Motorcodiereingang steht auf einer hoheren Codenummer als Motoren in P102-Motorcodierung
konfiguriert sind, z.B. Codiereingang ist 4 und nur 3 Motoren in P102 konfiguriert

B « Signalwerte an X7 priifen (siehe auch P20-Motorcode) bzw. Parameter P102-Motorcodierung

S ¢ 25 W Motor-Codierung bei laufendem Motor verandert

U e Motorcodiereingang an X7 bei laufendem Motor verandert.

B » Signalwerte an X7 priifen, sie dirfen sich nicht bei laufendem Motor dndern (siehe auch P20-
Motorcode)

S ¢ 26 W Unbenutzter Motor-Parameterspeicher fiir Motor-Codierung

U ¢ Der Wert am Motorcodiereingang X7 zeigt auf einen leeren Parameterspeicher M1...M32

B ¢ Signalwerte an X7 (siehe auch P20-Motorcode) priifen bzw. Parameter fiir entsprechenden Motor
abspeichern

S ¢ 42 E Programmspeicher defekt

U e Hardware-Fehler

B « Bleibt der Fehler trotz mehrmaligem EIN/AUS-Schalten bestehen, muss der Frequenzumrichter zur
Reparatur. Motor kann weiter betrieben werden.

S ¢ 43 E EEPROM beim Selbsttest defekt

U e Hardware-Fehler

B « Bleibt der Fehler trotz mehrmaligem EIN/AUS-Schalten bestehen, muss der Frequenzumrichter zur
Reparatur. Motor kann weiter betrieben werden.

S ¢ 4L E ID im Speicher fehlerhaft

U e Hardware-Fehler

B ¢ Bleibt der Fehler trotz mehrmaligem EIN/AUS-Schalten bestehen, muss der Frequenzumrichter zur
Reparatur. Motor kann weiter betrieben werden.

S « 45 W Watchdog-Reset auf Motorsteuerung
U e Starke EMV-Storung auf Motor-Steuerplatine
B ¢ Warnanzeige wird nach 10 Sekunden automatisch zurtickgesetzt, Motor lauft weiter

S ¢ 47 E Motortyp fehlerhaft bzw. nicht unterstiitzt
U  Parameter P90-Motortyp falsch konfiguriert
B « Software und Firmware-Versionen priifen. Parameter P90-Motortyp einstellen.

S ¢ 52 E Fehler im Gleichstromsteller (GS) beim Selbsttest

U e Hardware-Fehler im Leistungsteil

B « Bleibt der Fehler trotz mehrmaligem EIN/AUS-Schalten bestehen, muss der Frequenzumrichter zur
Reparatur.

S ¢ 53 E Kurzschluss oder Erdschluss im Gleichstromsteller (GS)

U ¢ Hardware-Fehler im Leistungsteil

B ¢ Verkabelung priifen. Bleibt der Fehler trotz mehrmaligem EIN/AUS-Schalten bestehen muss, der
Frequenzumrichter zur Reparatur.
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S « 55 W Offset in der Strom-Messschaltung (I_wr) zu groB beim Selbsttest
U e Interner Fehler

B ¢ Bleibt der Fehler trotz mehrmaligem EIN/AUS-Schalten bestehen, muss der Frequenzumrichter zur
Reparatur.

S ¢ 56 W Offset in der Strom-Messschaltung (I_wr_neg) zu groB beim Selbsttest
U e Interner Fehler

B ¢ Bleibt der Fehler trotz mehrmaligem EIN/AUS-Schalten bestehen, muss der Frequenzumrichter zur
Reparatur.

S « 57 W Istdrehzahl des Motors zu hoch

U ¢ Motor-Istdrehzahl liegt 10 % lber der Solldrehzahl. Motor kann der Solldrehzahl nicht folgen, Motor
extern angetrieben

B ¢ Solldrehzahl langsamer absenken

S « 58 E BLDC-Motor lauft nicht an
U ¢ Trotz mehrfacher Versuche lauft der BLDC-Motor nicht an
B ¢ Motor und Zuleitung priifen. P46 t_hoch, P51 t_anlauf, P52 |_anlauf anpassen

S ¢ 63 W Fehler beim Laden der Parameter aus EEPROM-Datenspeicher
U ¢ Schreib- bzw. Lesefehler aus EEPROM
B ¢ EEPROM neu initialisieren Uber Sonderprogramme/Werkseinstellung

S ¢ 64 W Fehler beim Laden der Kalibrierwerte aus EEPROM-Datenspeicher

U ¢ Schreib- bzw. Lesefehler aus EEPROM
B ¢ EEPROM neu initialisieren tiber Sonderprogramme/Werkseinstellung

Gewdhrleistungsbedingungen

SycoTec Ubernimmt im Rahmen der giiltigen SycoTec Lieferungs- und Zahlungsbedingungen die
Gewahrleistung fur einwandfreie Funktion, Fehlerfreiheit im Material und in der Herstellung auf die
Dauer von 12 Monaten ab dem vom Verkaufer bescheinigten Verkaufsdatum.

Bei begriindeten Beanstandungen leistet SycoTec Gewahrleistung durch kostenlose Ersatzteillieferung
oder Instandsetzung. SycoTec haftet nicht fir Defekte und deren Folgen, die entstanden sind oder
entstanden sein kénnen, durch natiirliche Abniitzung, unsachgemafie Behandlung, Reinigung oder
Wartung, Nichtbeachtung der Wartungs-, Bedienungs-, oder Anschlussvorschriften, Korrosion,
Verunreinigung in der Luftversorgung oder chemische oder elektrische Einflusse, die ungewohnlich oder
nach den Werksvorschriften nicht zuldssig sind. Der Gewahrleistungsanspruch erlischt wenn Defekte
oder ihre Folgen darauf beruhen konnen, dass Eingriffe oder Veranderungen am Produkt vorgenommen
wurden. Anspriiche auf Gewahrleistung kdnnen nur geltend gemacht werden, wenn diese unverziiglich
SycoTec schriftlich angezeigt werden.

Der Einsendung des Produkts ist eine Rechnungs- bzw. Lieferschein-Kopie, aus der die
Fertigungsnummer eindeutig ersichtlich ist, beizufligen.

EG-Konformitatserklarung

Die EG-Konformitatserklarung kann bei Bedarf unter www.sycotec.eu heruntergeladen bzw. angefordert
werden.
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