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1.0 Benutzerhinweise

1.1 Verwendete Symbole

Gebrauchsanweisung
é Bezeichnet eine maximale Gefahrdung durch eine Situation, die unmittelbar zu
GEFAHR schweren oder todlichen Verletzungen fihren kann.

é Bezeichnet eine gefahrliche Situation, die zu Sachschaden oder leichten bis
VORSICHT mittelschweren Verletzungen fiithren kann.

lil Wichtige Informationen fir Anwender und Techniker

1.2 Wichtige Hinweise

Zielgruppe: Dieses Dokument richtet sich an Maschinenhersteller und Personen, die fir die
Inbetriebnahme und den Betrieb des Frequenzumrichters e@syDrive 4624, 4625, 4626 verantwortlich
sind.

A VORSICHT

Die Gebrauchsanweisung muss vor der ersten Inbetriebnahme durch den Benutzer/Anwender gelesen
werden, um Fehlbedienung und sonstige Schadigungen zu vermeiden. Vervielfaltigung 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 méglich.
Ein Anspruch auf Nachristung entsteht daraus nicht.

SycoTec Ubernimmt keine Verantwortung fiir Schaden, entstanden durch:
e Anwendung falscher Information

e nicht bestimmungsgemaflem Gebrauch

Dieses Handbuch gibt Ihnen grundlegende Hinweise zu den Funktionen und zur Bedienung der
Betriebssoftware SycoDrive fiir die Frequenzumrichter e@syDrive 4624, 4625, 4626.

Die Software bietet lhnen die Maglichkeit, die Betriebsparameter des Frequenzumrichters systematisch
und Ubersichtlich einzugeben bzw. zu andern. Zudem werden die Funktionen zur Diagnose von Fehlern
und zur Anwendung erklart.

Die Einstellungen wirken sich direkt auf die Funktionsweise des Frequenzumrichters aus. Eine weiter-
fihrende Beschreibung tiber die Hardware des Frequenzumrichters finden Sie im technischen Handbuch
des jeweiligen Gerates.

lIl Die Sicherheits- und Anwendungshinweise in der Hardwarebeschreibung des Frequenzumrichters
miissen unbedingt beachtet werden!

Zundchst erhalten Sie Hinweise zur Installation und Inbetriebnahme der Software.

In den nachfolgenden Kapiteln wird die Bedienung bzw. die Eingabe und Verwaltung der
Betriebsparameter erklart. Schlief3lich erfahren Sie in den Kapiteln, wie Sie den Frequenzumrichter in
Betrieb nehmen und wie Sie verschiedene Statusmeldungen interpretieren sollten.

lil Die Software- und Firmware-Version miissen zueinander kompatibel sein!

1.3 Verwendungszweck

Die Bediensoftware SycoDrive wird verwendet zur Inbetriebnahme und zum Betrieb der SycoTec
Frequenzumrichter e@syDrive 4624, 4625, 4626.
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Prozessdatenobjekt
Proportional-Integral-Regler
Proportional-Integral-Differential-Regler
Permanentmagneterregte Synchronmaschine
Positiver Temperaturkoeffizient
Parameternummer x
Echtzeituhr (real-time clock)
Zeit (Sekunde)

Sichere digitale Speicherkarte
Servicedatenobjekt
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Warnmeldung
Zwischenkreis



DE

2.0 Lieferumfang
Gebrauchsanweisung Bediensoftware SycoDrive Material-Nr. 2.002.2669

Iil Lieferumfang auf Vollstandigkeit priifen.

3.0 Sicherheits- und Warnhinweise

3.1 SicherheitsmafBinahmen

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

e die Unfallverhitungs-Vorschriften.

A GEFAHR

* Der Frequenzumrichter e@syDrive 4624, 4625, 4626 steuert gefdhrlich drehende mechanische Teile.
Werden die Anweisungen dieser Gebrauchsanweisung nicht befolgt, kénnen schwere
Sachbeschéddigungen, Kérperverletzungen und sogar Tod die Folge sein.

¢ Der gefahrlose Betrieb dieses Geréates hdngt von der ordnungsméfien Installation, Handhabung und
Bedienung des Gerétes ab.

e Nur entsprechend qualifiziertes Fachpersonal muss dieses Gerét in Betrieb nehmen, warten und
daran arbeiten. Anschluss, Inbetriebnahme und Storungsbeseitigung sind nur durch Fachkréfte
zuldssig.

e Das Gerét besitzt keinen Netzschalter. Bei Arbeiten am gedffneten Gerdt muss dieses zuvor
vollstdndig vom Netz getrennt werden. Das Gerdt hat keine Netzeingangssicherungen.

¢ Dieses Gerat kann unter bestimmten Einflussfaktoren nach einem Netzausfall automatisch anlaufen.
e Dieses Gerédt darf nicht als "Nothalt-Mechanismus" verwendet werden [siehe EN 60204).

* Das Gerdt muss nur fiir den vom Hersteller vorgesehenen Zweck verwendet werden. Unbefugte
Verdnderungen und die Verwendung von Zusatzeinrichtungen die nicht vom Hersteller empfohlen
wurden, konnen Brénde, elektrische Schldge und Verletzungen verursachen.

A VORSICHT

Vor der Installation und Inbetriebnahme des Frequenzumrichters lesen Sie bitte sorgféltig diese
Sicherheits- und Warnhinweise und die Sicherheits- und Warnhinweise in der Gebrauchsanweisung HF-
Umrichter e@syDrive 4624, 4625, 4626 [Material-Nr. 2.002.1912) und beachten Sie alle an dem Gerét
angebrachten Warnschilder!
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4.0 Anschluss der Gerate am PC / Tablet

Verbinden des Frequenzumrichters e@syDrive 4624, 4625, 4626 mit dem PC / Tablet:
» Das mini USB-Kabel vom mini USB Anschluss am Frequenzumrichter zu einem USB-Port des PCs /

Tablets fiihren.
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» Der virtueller COM-Port wird im Geratemanager als "USB Serial Port” angezeigt.

» Wahrend des Installationsprozesses der Bediensoftware SycoDrive wird der Treiber bei Bedarf mit
installiert.

» Die Bediensoftware SycoDrive findet den COM-Port automatisch und stellt eine Verbindung zwischen
PC und Frequenzumrichter her.

lil Um den Frequenzumrichter mit einem Tablet steuern zu konnen, wird ein OTG féhiges Gerat und ein
OTG fahiges Verbindungskabel benétigt.

Ein Tablet / Smartphone ohne zusétzliche Spannungsversorgung ist nicht zur dauerhaften Anzeige der
Betriebswerte geeignet, da keine Spannungsversorgung durch den Umrichter erfolgt.
Es miissen daher geeignete Gerate verwendet werden.

USB On-The-Go (OTG):
Eine direkte Kommunikation zwischen USB-Geraten, also ohne Beteiligung des zentralen Host-

Controllers, war im USB-Standard ursprunglich nicht vorgesehen; diese wurde erst durch die
Erweiterung USB On-The-Go eingeschrankt ermdoglicht.

Durch USB On-The-Go (OTG) kénnen entsprechend ausgeriistete Gerate kommunizieren, indem eines
der beiden eine eingeschrankte Host-Funktionalitat Gbernimmt.

Gekennzeichnet werden USB-OTG-Produkte durch das USB-Logo mit zusatzlichem grinem Pfeil auf der
Unterseite und weiflem "On-The-Go"-Schriftzug.



5.0 Installation

5.1 Hardwareanforderungen

Die Bediensoftware SycoDrive ist lauffahig auf allen Systemen, die mit Microsoft Windows 7 oder hoher
betrieben werden. Voraussetzung ist ein freier USB-Port, der fir den Anschluss des Frequenzumrichters

genutzt werden kann.
Fir Android-Gerate ist eine SycoDrive-App verfligbar.

5.2 Bediensoftware SycoDrive Installation

5.2.1 Installation der Bediensoftware

Bediensoftware SycoDrive von der Internetseite www.sycotec.eu herunterladen.

Bei der Installation der Bediensoftware werden alte Dateien einer eventuell bereits existierenden

SycoDrive-Installation geldscht.

Installation der Bediensoftware SycoDrive auf dem PC:
L& SycoDrive-1.9.0-setup

(77 SycoDrive 1.8.0 - ¥

Willkommen beim Installations-
Assistenten fir SycoDrive

Dieser Assistent wird Sie durch die Installation von SycoDrive
begleiten.

Es wird empfohlen, vor der Installation alle anderen
Programme zu schliefien, damit bestimmte Systemdateien
ohne Meustart ersetzt werden kannen.

Klicken Sie auf Weiter, um fortzufahren.

Abbrechen

(37 SycoDrive 1.9.0 - *
Zielverzeichnis auswahlen P,
Wahlen Sie das Verzeichnis aus, in das SycoDrive installiert werden soll. r\ 9 ’

SycoDrive wird in das unten angegebene Verzeichnis installiert. Falls Sie in ein anderes
Verzeichnis installieren machten, kidken Sie auf Durchsuchen und wahlen Sie ein anderes
Verzeichnis aus. Klicken Sie auf Installieren, um die Installation zu starten.

Zielverzeichnis

| C:\Program Files (x86)\SycoDrivel) Durchsuchen...

Bendtigter Speicher: 30.7MB
Verfugbarer Speicher: 205.7GB

< Zurlick Installieren Abbrechen
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(& SycoDrive 1.9.0 _

Installierse. ..
Bitte warten Sie, wahrend SycoDrive installiert wird.

Dekomprimiere; stm32flash.exe

Dekomprimiere; Qt5Core. dil
Dekomprimiere; Qt5Gui.dl
Dekomprimiere: Qt5Widgets.dll
Dekomprimiere: SycoDrive.exe
Dekomprimiere; fid2xocdll
Dekomprimiere; ibgoc_s_sjlj-1.dll
Dekomprimiere: ibpng16-16.dll
Dekomprimiere: libstdc++-6.dll
Dekomprimiere; gqwt.dll
Dekomprimiere; stm32flash.exe

(& SycoDrive 1.9.0 _

abgeschlossen

Klicken Sie auf Fertig stellen, um den
Installations-Assistenten zu schliefien,

< Zuriick Fertig stellen

Die Installation von SycoDrive wird

SycoDrive wurde auf Threm Computer installiert.

5.2.2 Installation der App

lil SycoDrive ist nicht im Google Play Store erhéltlich. Die SycoDrive App nur ist auf Anfrage bei SycoTec

erhéaltlich.

Apk-Datei aus dem Secure File Transfer Server von SycoTec herunterladen und Datei offnen.

Secure File Transfer - SycoTec GmbH & Co. KG

Frarn roman rautmannisycotec. eu

Ta roman trautmannisycotec eu

Subject Sycolrive

Message Expires September 04,2018

Attached files [ de.sycotec sycodrive-v1.9.2.apk (12.31 MB) |

Ggf. in den Sicherheitseinstellungen des Gerates die Erlaubnis zur Installation von Apps aus unbekannten

Quellen erteilen.

10



Installation gesperrt

Aus Sicherheitsgriinden kdnnen Sie auf lhrem

Telefon keine Apps von unbekannten Quellen
installieren.

ABBRECHEN | EINSTELLUNGEN

ALLGEMEIN

@ Cloud Sicherheit

e Sichern und zuriicksetzen Geriiteverwaltung

Geréteadministratoren

Syswm Gerdteadministratoren anzeigen oder deaktivieren.
Sprache und Eingabe Unbekannte Quellen 0
Installation von Anwendungen sowohl aus vertrauten als auch aus unbekannten Quellen zulassen.
Datum und Uhrzeit
Verschliisselung
® zubehosr
Sicherer Start
Ihr Gerst durch die Verwendung eines Sperrbildschirms bei Gerdtestart schiitzen.
0O Ak
SD-Karte verschliisseln
Energiesparmodus Ihre SD-Karte durch Datenverschliisselung schiitzen.
© soeicher Find My Mabile
@ Sicherheit Fernzugriff
Aus

Die Installation fiir diese App aus unbekannten Quellen zulassen.

Unbekannte Quellen

Durch die Installatien aus unbekannten
Quellen konnen Ihr Gerdt und persdnliche
Daten beschadigt werden, Wenn Sie auf ,0K"
tippen, stimmen Sie zu, dass Sie die allginige
Verantwortung fiir Schaden an Ihrem Gerat
oder den Verlust von Daten tragen, die aus der
:;nmmdmg solcher Amwendungen entstehen
nen.

I Nur diese Installation zulassen |

ABBRECHEN

A VORSICHT

Nach Abschluss der Installation von SycoDrive sollte die Erlaubnis der Installation von unbekannten
Quellen wieder deaktiviert werden.

"



Mit der Installation der SycoDrive App beginnen.
“=& SycoDrive

Méchten Sie diese App installieren? Sie erhilt dann
folgende Berechtigungen:

BB SD-Karteninhalte bearbeiten oder loschen
SD-Karteninhalte lesen

ABBRECHEN INSTALLIEREN

Anti-Virus-Programme (z.B. avast) kénnen die Ausfiihrung von SycoDrive verweigern, da SycoDrive fir
das Programm unbekannt ist und als Bedrohung angesehen wird.
Diese Meldung kann ignoriert werden.

Verdachtige App-Aktivitat!

BEHEBEN

Nach der Installation kann die SycoDrive App gedffnet und verwendet werden.
==& SycoDrive

/" App wurde installiert.

|1| Die ordnungsgeméfie Darstellung von SycoDrive ist abhdngig vom installierten Betriebssystem.

12
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6.0 Beschreibung der Bedienoberflache

Die Bediensoftware SycoDrive kann mit einem PC oder einem Tablet bedient werden.

6.1 Allgemeine Bedienhinweise

6.1.1PC
» Fahrt man mit der Maus iiber ein Eingabefeld, 6ffnet sich ein sog. Tooltip, die Parameternummer

sowie der Minimal- und Maximalwert werden angezeigt. Bei nicht einstellbaren Parametern sowie
Comboboxen wird lediglich die Parameternummer angezeigt.

» Mit Statusmeldungen wird angezeigt, ob das Ubertragen von Parametern zum Frequenzumrichter und
das Speichern und Laden von Parametersatzen in Dateien erfolgreich bzw. nicht erfolgreich war.

» Die minimalen und maximalen Eingabewerte der Parameter konnen wahrend dem Eintippen unter-
bzw. lberschritten werden. Beim Bestatigen des Eingabewerts mit der Enter-Taste nimmt der
Parameterwert automatisch den am nachsten liegende zulassige Wert an.

6.1.2 Tablet
» Um den Frequenzumrichter mit einem Tablet steuern zu kénnen benétigt man ein OTG fahiges Gerat

und ein OTG fahiges Verbindungskabel.
» Die Moglichkeit eines Flash-Update besteht mit dem Tablet nicht.

13
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6.2 Bildschirmaufbau

~® SycoDrive v1.9.0 [1] - (m) X

Verwaltung

Motorparametersatze

‘ Spindelfamilie wahien... v [ v } v ]
211151 :
% Motortyp laden Aktuell geladen:
‘ Speicherplatz wahien... v 4 taden E¥4 Soeichem Ry Loschen
H Aus Datei laden H In Datei speichern “N Werksenstelung laden

Grundparameter

Drehzani: ‘ nHz v ;‘ Sobwertvorgabe: | Analoger Engang v l
f 1
Startvorgabe: ’ Digitale Engange V| Drehvichtung: Digitaler Eingang v
Betrieb

Betriebswerte

Frequenzistwert: OHz Motorspannung: 0,1V~ Motorwirkstrom: | 0,1 A eff~

Parameter geandert
@ verbunden [3]

Seriennummer
208
Umrichtertyp
4625
Firmware B O & O v R Vo Unrichter laden | A& In Umrichter speichern
v4.1.8
[1] Titelleiste In der Titelleiste ist der Programmname und die Software-Version angegeben.
[2] Mendileiste In der Mendileiste sind die Bedienfunktionen der Software thematisch gegliedert.
[3] Statusbereich Hier wird der Verbindungs- und Umrichterstatus, die Seriennummer, der
Frequenzumrichter-Typ, die Firmware-Version und die geanderten Parameter
angezeigt.
[4] Symbolleiste Die Symbolleiste bietet Zugriff auf hdufig verwendete Funktionen (Parameter vom

Frequenzumrichter laden oder Parameter im Frequenzumrichter speichern) sowie
die Sprachauswahl, die Gebrauchsanweisung des Frequenzumrichters und
Lizenzinformationen.

[5] Anzeigebereich Hier wird die ausgewahlte Meniseite angezeigt.

14



6.3 Menii- und Symbolleistenbeschreibung
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Startseite

Auf der Startseite findet die Verwaltung der
Parametersatze statt. Hier wird auch die Ansteuerung
des Umrichters eingestellt und (bei entsprechender
Einstellung) der Frequenzumrichter betrieben.
AuBerdem werden drei Betriebswerte (Frequenz-Istwert,
Motorspannung und Wirkstrom) angezeigt.

Motordaten

Hier werden Motordaten, U/f Tabelle und
Regelparameter konfiguriert. Je nach Auswahl des
angeschlossenen Motors (DASM, PMSM] andern sich die
angezeigten Parameter.

Ein-/Ausgange

Bei den Ein-/Ausgéngen erfolgt die Einstellung von den
digitalen Eingangen, den Relais, dem Analogeingang,
den Festfrequenzen und CAN.

DIAGNOSE

Diagnose

Unter Diagnose werden bei verbundenem Frequenz-
umrichter die wichtigsten Betriebswerte, Laufzeiten und
Fehlermeldungen angezeigt. AuBerdem besteht die
Mdglichkeit eines Aktor- / Sensortests.

SPINDELEINLAUF

Spindeleinlauf

Auf der Seite Spindeleinlauf stehen zu den
verschiedenen Motortypen Einlaufprogramme zur
Verflgung.

FLASH-UPDATE

Flash-Update

Auf der Seite Flash-Update kann ein Firmware-Update
des Frequenzumrichters vorgenommen werden.

Sprachauswahl

Hier lassen sich die installierten Sprachen (Deutsch oder
Englisch) einstellen.

=]
e

&

5
&
75
24

Gebrauchsanweisung

Der erste Hilfe-Button 6ffnet die Gebrauchsanweisung
der Frequenzumrichters e@syDrive 4624, 4625, 4626.
Der zweite Hilfe-Button 6ffnet die Gebrauchsanweisung
der Betriebssoftware SycoDrive.

Um die Gebrauchsanweisungen offnen zu kdonnen, muss
ein pdf-Reader auf dem PC oder Tablet installiert und
dieser mit der Dateiendung *.pdf verkniipft sein.

1

Lizenzinformationen

Zeigt Versionsinformationen fiur die Software, die
Kontaktadresse der SycoTec GmbH & Co. KG und
Lizenzinformationen.

u Vom Umrichter laden

Vom Umrichter laden

Durch Klick auf die Schaltflache werden die aktiven
Daten aus dem Frequenzumrichter geladen.

ﬁ In Umrichter speichern

In Umrichter
speichern

Durch Klick auf die Schaltflache werden die Daten der
Software in den Frequenzumrichter Gbertragen.

Beim Speichern der Parameter im Frequenzumrichter
wird automatisch ein Reset ausgeldst.

6.4 Verbunden / Nicht verbunden

@ Verbunden

Besteht eine Verbindung zwischen Software (PC / Tablet) und Frequenzumrichter, wird das durch den
Status "Verbunden” angezeigt. Parameter, die geandert werden, konnen uber die Schaltflache “In
Umrichter speichern” in den Frequenzumrichter geladen werden. Auflerdem stehen im Online-Modus
unter Diagnose Informationen zu relevanten Betriebswerten, Laufzeiten, Fehlermeldungen und die
Mdglichkeit eines Aktor-/Sensortests zur Verfligung. Die Konfiguration der Frequenzumrichter lber die
Software ist ab einer Versorgungsspannung von 10 V DC maglich.
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) Micht werbunden

Besteht keine Verbindung zwischen Software (PC / Tablet) und Frequenzumrichter, wird das durch den
Status "Nicht verbunden” angezeigt. Es besteht die Moglichkeit, Parametersatze zu erstellen oder
anzupassen und auf der Festplatte abzuspeichern.

6.5 Anzeige "Parameter gedndert”

Existiert keine Verbindung von SycoDrive zu einem Umrichter erfolgt keine Anzeige der Meldung
"Parameter geandert”.
Wird eine Verbindung zu einem Umrichter hergestellt, wird die Meldung "Parameter geandert” angezeigt.

Die Anzeige "Parameter geandert” verschwindet, wenn:

» die aktuellen Parameterwerte via "Vom Umrichter laden” vom Umrichter geladen,

» die in der Benutzeroberflache eingestellten Parameterwerte via “In Umrichter speichern™ erfolgreich
an den Umrichter Ubertragen,

» die Werkseinstellungen geladen,

P ein Spindeleinlauf durchgefiihrt wird.

Die Anzeige "Parameter geandert” wird eingeblendet, wenn:

» ein Parameterwert in der GUIl geandert,

» ein Motorparametersatz via "Motortyp laden” oder ein Gerateparametersatz via "Aus Datei laden”
geladen und dabei mindestens ein Parameter gegeniber den aktuellen Parameterwerten in der
Benutzeroberflache bzw. im Frequenzumrichter geandert,

P ein Motorparametersatz aus einem der internen Speicherpldtze M1..M16 des Umrichters geladen wird,

P ein Firmware-Update durchgefiihrt wird.

Anderungen an Parameters P1 - Frequenzsollwert haben keinen Einfluss auf die Anzeige "Parameter
geandert”.

6.6 Umrichterstatus

Wenn eine Verbindung zwischen Software und Frequenzumrichter besteht ist Giber der Symbolleiste der
Umrichterstatus sichtbar. Es werden insgesamt fiinf verschiedene Zustande angezeigt.

Sobald eine Verbindung zwischen dem Frequenzumrichter und der SycoDrive besteht und
weder Warnungen noch Fehler anliegen wird der Status “Umrichter betriebsbereit” angezeigt.

Motor lauft

Sobald der Motor iiber SycoDrive, einen digitalen Eingang oder CAN gestartet wird und weder
Warnungen noch Fehler anliegen wird der Status "Motor lauft” angezeigt.

Haltebetrieb

Sobald am Motor ein Haltestrom anliegt, wird der Status "Haltebetrieb” angezeigt.

Warnung 17 - Motoranschluss unterbrochen

Sobald eine Warnmeldung ausgelost wird, wird die Warnungs-Nummer mit der
entsprechenden Kurzbeschreibung angezeigt, z.B. "Warnung 17 - Motoranschluss
unterbrochen”. Die Warnmeldung kann nur durch ein Reset zuriickgesetzt werden.

Fehler 2 - STO deaktiviert

Sobald ein Fehler auftritt wird der Motor gestoppt und die Fehler-Nummer mit der
entsprechende Kurzbeschreibung angezeigt, z.B. "Fehler 2 - STO deaktiviert”. Ein Fehler kann
nur durch ein Reset zuriickgesetzt werden.
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7.0 Parameterbeschreibung

Hier werden alle Schaltflachen und Anzeigewerte und veranderbare Parameter beschrieben.

Die maximalen Eingabewerte richten sich nach der jeweiligen Hardware-Version.

7.1 Parameterliste

In der Spalte "Motor / Anderbar” werden folgende Kurzzeichen verwendet:

A = Anzeige und Anderbarkeit bei DASM
D = Anzeige und Anderbarkeit bei PMSM
N = nicht anderbar
S = nur bei Motorstillstand dnderbar
| = immer anderbar, auch bei Motorlauf
Param.- Name Wertebereich, Auswahl Einheit Default Motor /
LI anderbar
36 Umrichtertyp 0...65535 - - A D/N
39 Seriennummer 0...65535 - - A, D/N
Firmware - - - A D/N
STARTSEITE
Grundparameter
8 Drehzahl in Hz, in min™’ - in Hz A D/I
140 Startvorgabe CAN, Digitale Eingange, - Digitale A D/l
SycoDrive Eingange
141 Sollwertvorgabe Analoger Eingang, CAN, - Analoger A D/l
Digitale Eingange, Eingang
SycoDrive
146 Drehrichtung Digitaler Eingang, - Digitaler A D/l
Linkslauf, Rechtslauf Eingang
Betrieb
1 Frequenzsollwert 0...4000 Hz, min™’ 83 AD/I
Betriebswerte
13 Frequenzistwert 0...4000 Hz, min™ - A D/N
15 Motorspannung 0..65 V~ - A,D/N
18 Motorwirkstrom -25...25 A eff~ - A D/N
MOTORDATEN
Motordaten
41 Minimale Frequenz 5...100 Hz, min™ 50 A D/S
42 Maximale Frequenz 100...4000 Hz, min™ 100 A D/S
4Lb Motorspitzenstrom 0,5...100 A eff~ 1,5 A D/S
46 Beschleunigungsrampe  0,5...400 s 5 A D/I
47 Bremsrampe 0,5...400 s 5 AD/I
51 Anlaufzeit ohne Rampe, 0,5...100 s ohne Rampe D/I
52 Anlaufstrom 0,1...16 A~ 0,1 D/I
53 Anlauffrequenz 1..30 Hz, min? 8 D/S
54 Ausschaltzeit Anlauf 200...1000 gs 330 D/S
55 DC-Bremszeit Aus, 0,1...120 s Aus A/l
56 DC-Bremsstrom 0..16 A- 1 A/l
57 Haltestrom Aus, 0,1...3 A- Aus AD/I
85 Temperaturiiberwachung Aus, KTY84, NTC, - Aus AD/I
PT1000, PTC
86 Sensorwert 500...4000 Ohm 1330 AD/I
90 Motortyp kein Motor, DASM, PMSM - kein Motor A D/S
91 Nennfrequenz 5...4000 Hz, min' 100 D/S
92 Nennspannung 0..65 V~ 6 D/S
93 Nennstrom 0,5..16 A eff~ 1 A D/S
94 cos_phi 20...100 % 85 AD/S
96 Anzahl Polpaare 1.4 - 1 A D/S
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Param.- Name Wertebereich, Auswahl Einheit Default Motor /
LI anderbar
I2t-Uberwachung
75 [2t-Stromschwelle 0...100 % 100 A D/S
76 [2t-Zeit 1...22374 s 10 A D/S
77 Funktion 12t- Deaktiviert, Motorstopp, - Deaktiviert A D/S
Uberwachung Warnung
U/f Tabelle
60 Spannung 0 1..65 V~ 1 A/l
61 Frequenz 1 5...4000 Hz 100 All
62 Spannung 1 1..65 V~ 6 A/l
63 Frequenz 2 5...4000 Hz 100 All
64 Spannung 2 1..65 V~ 6 A/l
65 Frequenz 3 5...4000 Hz 100 All
66 Spannung 3 1..65 V~ 6 A/l
Regelparameter
Regler U/f, I*R und - u/f A/l
Lastkompensation
71 [*R Anhebefaktor Aus, 0,1...10 V/A Aus A/l
72 Lastkomp.-Faktor Aus, 0,1...40 %/A~ Aus A/l
73 Filterzeit 1...1000 ms 20 A/l
79 U-Regler KP 5..100 % 20 A D/I
80 U-Regler TN ohne I-Anteil, 1...999 ms 2 AD/I
81 N-Regler KP 5..200 % 50 A D/I
82 N-Regler TN ohne I-Anteil, 1...999 ms 250 AD/I
83 N-Regler TV ohne D-Anteil, 1...300 ms 30 AD/I
84 N-Regler TF 1...300 ms 200 A D/I
EIN-/AUSGANGE
Digitale Eingange
110 DIN 1 Aus, Start/Stop, Stopp - Start/Stopp AD/S
111 DIN 2 Aus, Drehrichtung, - Reset A D/S
Reset, Startimpuls
112 DIN 3 Aus, Drehrichtung, - Drehrichtung A D/S
Motorcode Bit 0, Reset
113 DIN 4 Aus, Drehrichtung, - Aus A D/S
Motorcode Bit 1, Reset
114 DIN 5 Aus, Drehrichtung, - Parameter- A D/S
Festfrequenz Bit 1, import
Motorcode Bit 2,
Parameterimport, Reset
115 DIN 6 Aus, Drehrichtung, - Parameter- A D/S
Festfrequenz Bit 0, export
Motorcode Bit 3,
Parameterexport, Reset
116  SPS-Eingang Aus, Start/Stopp - Aus AD/S
Relais
120 Relais 1 Aus, Haltebetrieb, 12t - Motor lauft AD/I
121 Relais 2 Warnung, Motor lauft, - Status Stérung A, D/
Motorstillstand,
Motortemperatur,
Sollfrequenz erreicht,
Status Betrieb,
Status Stérung,
Status Uberlast,
Status Warnung,
Stromgrenze
125 Relais-Warnstrom 0,4...12 A~ 0,4 AD/I
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Param.- Name Wertebereich, Auswahl Einheit Default Motor /
ALE dnderbar
Analogeingang
129 AIN U (0...10 V), 1 (0...20 mA) - U (0..10V) AD/S
135 Minimale Frequenz 0...4000 Hz, min' 50 A D/
136 Maximale Frequenz 0...4000 Hz, min™ 100 A D/
137 Maximale Spannung 1..10 % 10 A D/I
138 Maximaler Strom 4...20 mA 20 A D/I
Festfrequenzen
104 Festfrequenz 1 5...4000 Hz 100 AD/I
105 Festfrequenz 2 5...4000 Hz 100 AD/I
106 Festfrequenz 3 5...4000 Hz 100 AD/I
107 Festfrequenz 4 5...4000 Hz 100 AD/I
CAN
130 CAN Node-ID 1..127 - 1 AD/I
DIAGNOSE
Betriebswerte
10 Frequenzsollwert 0...4000 Hz, min™ - A D/N
11 Spitzenstrom 0,5..24 A eff~ - A D/N
13 Frequenzistwert 0...4000 Hz, min™ - A D/N
15 Motorspannung 0..65 V~ - A,D/N
16 ZK-Spannung (Motor) 0..75 V- - A, D/N
18 Motorwirkstrom -25...25 A eff~ - A D/N
19 Wirkleistung 0...1000 W - A D/N
20 Motorcode 1..16 - - A D/N
21 [2t-Auslastung 0...200 % - A D/N
Laufzeiten
25 Umrichter 0...65000 h - A D/N
26 Motor 0...65000 h - A D/N
Fehlermeldungen
30 1. Storung - - - A,D/N
31 2. Stérung - - - A,D/N
32 3. Storung - - - A,D/N
33 4. Storung - - - A,D/N
34 5. Stérung - - - A,D/N
Aktor- / Sensortest
97 N_soll Stromeingang - mA - A D/N
98 N_soll - Y - A, D/N
Spannungseingang
99 Temperatur Kihlkérper - °C - A D/N
100 ZK-Spannung (Eingang] - Vv - A D/N
101 Relais 1 0...65535 Bitfeld - AD/S
Relais 2
LED Stérung
LED Betrieb
102 DIN 1 0...65535 Bitfeld - A D/N
DIN 2
DIN 3
DIN 4
DIN 5
DIN 6
SPS-Eingang
Temperatur-

Uberwachung Motor
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7.2 Startseite

7.2.1 Verwaltung

4025 V AC V 60000 min-1 \/
b Motortyp laden Aktuell geladen:

M 1 V u M1 faden ﬂ M1 speichern E’ M1 loschen
L_‘ Aus Datei laden H In Datei speichern =) Werkseinstellung laden

7.2.2 Motorparametersatze

Hier kann ein bestimmter Spindeltyp ausgewahlt werden.

Es besteht zudem die Mdglichkeit bis zu 16 Motorparametersatze (M1...M16) im Frequenzumrichter zu
hinterlegen, die dann iber die digitalen Eingange ausgewahlt werden.

Motortyp laden
Mit den drei Drop-Down-Listen (Spindelfamilie, Spindeltyp und Maximaldrehzahl) kann die gewiinschte
Motorspindel ausgewahlt und lber die Schaltflache "Motortyp laden” in der Software angezeigt werden.

Mx laden
Motorparametersatz Mx (x: 1...16; in Drop-Down-Liste auswihlen) vom Frequenzumrichter herunterladen.

Mx speichern
Motorparametersatz in Mx (x: 1...16; in Drop-Down-Liste auswéhlen] auf dem Frequenzumrichter speichern.

Mx loschen
Motorparametersatz Mx (x: 1...16; in Drop-Down-Liste auswihlen) auf dem Frequenzumrichter l6schen.

lIl ¢ Der aktuell geladene Motortyp wird angezeigt.
* In den Motorparametersétzen sind ausschlieBlich die Parameter der Seite Motordaten [Motordaten,
U/f Tabelle und Reglerparameter] enthalten.
* Die Parameter der Motortypen in der Drop-Down-Liste sind in der Software hinterlegt.

7.2.3 Gerateparametersatze
Hier konnen Gerateparametersatze aus einer Datei geladen oder in eine Datei gespeichert werden. Des
Weiteren kann die Werkseinstellung geladen werden.

Aus Datei laden
Gerateparametersatz aus einer Datei vom PC laden.

In Datei speichern
Aktuellen Gerateparametersatz in einer Datei auf dem PC speichern.

Werkseinstellung laden
Mit dieser Funktion werden alle Parameter auf den Wert der Werkseinstellung eingestellt. Nach
Best&tigen der Sicherheitsabfrage mit [OK] wird die Funktion ausgefiihrt.
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lil ¢ Gespeicherte Motorparameter in den Speichern M1...M16 werden gelédscht.
Das Laden der Werkseinstellung ist nur bei Motorstillstand maglich.
e Im Gerateparametersatz sind sowohl Motordaten als auch die Einstellungen der Ein- und Ausgénge
und die Grundparameter enthalten.

7.2.4 Grundparameter

Grundparameter

Drehzahl: in Hz v Sollwertvorgabe: | Analoger Eingang v
Startvorgabe: | Digitale Eingange v Drehrichtung: Digitaler Eingang v |
P8 Drehzahl

Auswahl der Anzeige fir Motor Soll- und Ist-Drehzahlen, in Hz oder in min~', die Umrechnung der
Frequenz in die Drehzahl erfolgt nach folgender Formel:

n = Drehzahl
n = f*60 f = Frequenz
p p = Polpaarzahl
Werte: in Hz
in min”'
Werkseinstellung: in Hz

P140 Startvorgabe
Auswahl von welcher Quelle der Frequenzumrichter mit Start/Stopp bedient werden soll. Die digitalen
und analogen Ausgangswerte werden unabhangig von dieser Einstellung immer ausgegeben.
Werte: CAN
Digitale Eingange
SycoDrive
Werkseinstellung: Digitale Eingange

P141 Sollwertvorgabe
Auswahl von welcher Quelle der Frequenzumrichter mit einer Sollwertvorgabe bedient werden soll. Die
digitalen und analogen Ausgangswerte werden unabhangig von dieser Einstellung immer ausgegeben.
Werte: Analoger Eingang

CAN

Digitale Eingange

SycoDrive
Werkseinstellung: Analoger Eingang

P146 Drehrichtung

Auswahl von welcher Quelle der Frequenzumrichter mit Drehrichtung bedient werden soll. Die digitalen
und analogen Ausgangswerte werden unabhangig von dieser Einstellung immer ausgegeben. Im ToolTip
zu diesem Parameter werden Beispiele fur die Drehrichtungen angezeigt.

P146
Rechtslauf Linkslauf

B

-
-

@ -\
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Werte: Digitaler Eingang
Linkslauf
Rechtslauf

Werkseinstellung: Digitaler Eingang

7.2.5 Betrieb

P1 Frequenzsollwert

Drehzahlvorwahl fiir den Motor (Eingabe tiber Bedienpaneel]. Durch Parameter Drehzahl kann dieser
Parameter von Frequenz- in Drehzahlanzeige umgestellt werden. Die Motor-Polzahl wird dabei
bericksichtigt. Hier konnen nur Werte zwischen der minimalen Frequenz und der maximalen Frequenz des
Motors eingestellt werden.

minimaler Wert: 0 Hz

maximaler Wert: 4.000 Hz

Werkseinstellung: 83 Hz

Start
Ist bei Startvorgabe "SycoDrive" ausgewahlt, kann der angeschlossene Motor mit der Schaltflache "Start”
betrieben werden.

Stopp
Ist bei Startvorgabe "SycoDrive” ausgewahlt, kann der angeschlossene Motor mit der Schaltflache
"Stopp” angehalten werden.

Reset
Mit der Schaltflache "Reset” kann ein Fehler zuriickgesetzt werden.

7.2.6 Betriebswerte

Betriebswerte

Drehzahlistwert: | 0 min-1 Motorspannung: | 0,1V~ Motorwirkstrom: | 0,1 A eff~

P13 Frequenzistwert (Anzeigewert)

Frequenzistwert ist die aktuelle Motorfrequenz, ist gleich der Ausgangsfrequenz. Durch Parameter
Drehzahl kann dieser Parameter von Frequenz- in Drehzahlanzeige umgestellt werden, die Motor-
Polzahl wird dabei beriicksichtigt.

P15 Motorspannung (Anzeigewert)
Motorspannung ist die aktuelle Motorspannung zwischen zwei Phasen.

P18 Motorwirkstrom (Anzeigewert)
Wirkstrom ist der aktuelle Motor-Wirkstrom in einer Phase.
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7.3 Motordaten

7.3.1 Motordaten

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

Motordaten

1 I ‘“\

Motortyp: DASM v Temperaturiberwachung: | Aus V|
cos_phi: 92 % — el 13300

Nennstrom: 3,7 Aeff~ = Motorspitzenstrom: 8,0 A eff~ =
Minimale Drehzahl: 4380 min-1 = Maximale Drehzahl: 60000 min-1 =
Beschleunigungsrampe: | 2,0s o Bremsrampe: 2,0s -
Anzahl Polpaare: 1 — Haltestrom: Aus B
DC-Bremszeit: Aus = DC-Br 2

Motortyp: “PMSM \./l Temperaturiberwachung: . Aus v |
cos_phi: 92 % | Sensorwert: 1330 Ohm

Nennspannung: 24,0 Vo = Nenndrehzahl: 60000 min-1 =
Nennstrom: 3,7 A effe | Motorspitzenstrom: 8,0 A eff~ =
Minimale Drehzahl: 4980 min-1 = Maximale Drehzahl: 60000 min-1 ==
Beschleunigungsrampe: | 2,0s = Bremsrampe: 2,0s o=
Anzahl Polpaare: 1 o Haltestrom: Aus <
Anlaufzeit: ohne Rampe v Ausschaltzeit Anlauf: 330 ps o=
Anlaufdrehzahl: 430 min-1 = Anlaufstrom: 0,1A~ -

P41 Minimale Frequenz [DASM, PMSM]

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

minimaler Wert: 5Hz

maximaler Wert: 100 Hz

Werkseinstellung: 50 Hz

P42 Maximale Frequenz [DASM, PMSM]

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 PMSM-Motoren sollte
dieser Wert ca. 10 % hoher als die maximale Sollfrequenz eingestellt werden. Au3erdem muss dieser
Parameter grofler als die Minimale Frequenz eingestellt werden.

minimaler Wert: 100 Hz

maximaler Wert: 4.000 Hz

Werkseinstellung: 100 Hz
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P44 Motorspitzenstrom [DASM, PMSM]

Der vom Motorhersteller angegebene Wert ist einzutragen.

Der DC-Bremsstrom und beim PMSM-Motor der Anlaufstrom bleiben davon unbeeinflusst.
Der Motorspitzenstrom (Effektivwert) darf bei kaltem Motor fir /%-Zejt (P76) flieBen.

Der Wert darf den maximal maglichen Umrichter-Ausgangsstrom tiberschreiten.

Die Strombegrenzung fir den Phasenstrom fir normalen Motorlauf erfolgt durch den
Ausgangsstrom des Frequenzumrichters. Der auf dem Typenschild angegebene Nennstrom hat fir t =
5 s eine Uberlastfahigkeit von Nennstrom bis 150 %.

minimaler Wert: 0.5 A eff~

maximaler Wert: 100 A eff~

Werkseinstellung: 1,5 A eff~

P46 Beschleunigungsrampe [DASM, PMSM]

Hochlaufzeit von Frequenz 0 bis Maximale Frequenz.

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

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

P47 Bremsrampe [DASM, PMSM]

Verzogerungszeit von Maximale Frequenz 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. Im Anschluss erfolgt noch eine
Gleichstrombremsung (siehe DC-Bremszeit und DC-Bremsstrom).

Wird die Rampe zu kurz eingestellt, begrenzt der Frequenzumrichter den Generatorstrom auf den
Wert von Spitzenstrom, die tatsachliche Stoppzeit des Motors verlangert sich dabei automatisch, es
kann jedoch zu Schwingungen beim Bremsvorgang kommen.

minimaler Wert: 0,5s
maximaler Wert: 400 s
Werkseinstellung: 5s

P51 Anlaufzeit [PMSM]

Anlaufzeit fur Mikroschritt-Anlauf beim PMSM-Motor von 0 Hz bis Anlauffrequenz.

bei Anlaufzeit > 0,5 s sind auch Anlaufstrom und Anlauffrequenz einzugeben.

Beim Mikroschritt-Anlauf wird der PMSM-Motor als Synchronmotor mit konstantem Strom
(Anlaufstrom) betrieben. Die Ausgangsfrequenz wird dabei langsam von 0 bis zur Anlauffrequenz
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: 0,5s

maximaler Wert: 100 s

Werkseinstellung: ohne Rampe

P52 Anlaufstrom [PMSM]

Anlaufstrom fur Mikroschritt-Anlauf, nur einstellbar wenn Anlaufzeit > 0. Fir einen sanften und
ruhigen

Anlauf sind kleine Stréme, fir schnellen Anlauf und groflere Schwungmassen sind hohere Strome
einzustellen.

Der einstellbare Maximalwert des Anlaufstroms ist abhangig von dem auf dem Typenschild
angegebenen Nennstrom.

minimaler Wert: 0,1 A~

maximaler Wert: 16 A~

Werkseinstellung: 0,1 A~

24



DE

P53 Anlauffrequenz [PMSM]

Anlauffrequenz fur Mikroschritt-Anlauf.

Wenn Anlaufzeit auf "ohne Rampe” eingestellt ist, beginnt der Motoranlauf bei der Anlauffrequenz.
Wenn in Anlaufzeit eine Rampenzeit eingestellt ist, beginnt der Anlauf bei der Frequenz 0 und wird
langsam gesteigert bis zur Anlauffrequenz. Bei Erreichen der Anlauffrequenz wird der Mikroschritt-
Anlauf beendet. Lauft der Motor nicht sicher an, ist die Anlauffrequenz zu erhohen.

minimaler Wert: 1Hz

maximaler Wert: 30 Hz

Werkseinstellung: 8 Hz

P54 Ausschaltzeit Anlauf [PMSM]

Ausschaltzeit des Wechselrichters.

Im Mikroschritt-Anlauf wird der Wechselrichter zyklisch immer wieder kurz abgeschaltet um die EMK-
Spannung des PMSM-Motors zu erfassen, diese wird zur Positionserfassung des Rotors bei kleinen
Drehzahlen verwendet. Bei grof3eren Induktivitaten der Motorwicklung sind gréf3ere Zeiten einzustellen.

Einstellregel: Wenn der PMSM-Motor schlecht anlauft bzw. sich schlecht auf den Motor synchronisiert
sind grof3ere Zeiten einzustellen, evtl. ist auch die Anlauffrequenz zu erhéhen.

minimaler Wert: 200 ps

maximaler Wert: 1.000 ps

Werkseinstellung: 330 ps

P55 DC-Bremszeit [DASM]

Zeit fiir Gleichstrombremse beim ASM-Motor,

0 = keine Gleichstrombremse. Wird dieser Parameter auf Wert > 0 eingestellt, so ist auch der DC-
Bremsstrom einzustellen.

spezielle Werte: Aus - Es erfolgt keine Gleichstrombremsung
minimaler Wert: 0,1s

maximaler Wert: 120 s

Werkseinstellung: Aus

P56 DC-Bremsstrom [DASM]

Strom fir Gleichstrombremse beim ASM-Motor, wird nur angezeigt wenn DC-Bremszeit nicht auf aus
eingestellt ist.

minimaler Wert: 0 A-

maximaler Wert: 16 A-

Werkseinstellung: 1A-

P57 Haltestrom [DASM, PMSM]

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
(PMSM-Motor].

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

maximaler Wert: 3 A-

Werkseinstellung: Aus

A VORSICHT

Zum Speichern von Parametern wird der Haltebetrieb kurzzeitig unterbrochen.
Wé&hrend einem Firmware-Update wird der Haltebetrieb unterbrochen.

P85 Temperaturiiberwachung [DASM, PMSM]
Die Temperatur des Motors kann mit verschiedenen Sensoren Uberwacht werden, der verwendete
Sensortyp ist hier einzustellen.
Werte: Aus - Es erfolgt keine Temperaturiberwachung des Motors
KTY84
NTC
PTC
PT1000
Werkseinstellung: Aus
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P86 Sensorwert [DASM, PMSM]

Widerstandswert des Temperatursensors im Abschaltpunkt, nur einstellbar wenn bei
Temperaturiiberwachung nicht Aus eingestellt ist.

minimaler Wert: 500 Q

maximaler Wert: 4.000 Q

Werkseinstellung: 1.330 Q

P90 Motortyp [DASM, PMSM, Kein Motor]
Eingabe der Motorbauart.

Werte: kein Motor kein Motor definiert

DASM Drehstrom Asynchron-Motor

PMSM Permanentmagneterregte Synchronmaschine
Werkseinstellung: kein Motor

P91 Nennfrequenz [DASM, PMSM]

Motor Nennfrequenz nach Typenschild in Hertz.
minimaler Wert: 5 Hz

maximaler Wert: 4.000 Hz
Werkseinstellung: 100 Hz

P92 Nennspannung [DASM, PMSM]
Motor Nennspannung nach Typenschild.
minimaler Wert: 0V~

maximaler Wert: 65V~
Werkseinstellung: 6V~

P93 Nennstrom [DASM, PMSM]

Der vom Motorhersteller angegebene Wert ist einzutragen.

Der Nennstrom kann zeitlich unbegrenzt flieen, ohne die zulassige Motortemperatur zu Giberschreiten.
Er gilt fir die vom Motorhersteller angegebene Motorkihlart.

Der Wert darf den maximal moglichen Umrichter-Ausgangsstroms iberschreiten.

minimaler Wert: 0,5 A eff~

maximaler Wert: 16 A eff~

Werkseinstellung: 1,0 A eff~

P94 cos_phi [DASM, PMSM]

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

maximaler Wert: 100 %

Werkseinstellung: 85 %

P96 Anzahl Polpaare [DASM, PMSM]
Anzahl der Polpaare im Motor. Dieser Parameter wird verwendet zur Drehzahlanzeige in min'.

A VORSICHT

Die Polpaarzahl muss eingegeben werden.

minimaler Wert: 1
maximaler Wert: 4
Werkseinstellung: 1

7.3.2 12t-Uberwachung

Ziel:

Motoren ochne Temperatursensor, die Uber dem Nennleistungsbereich betrieben werden, konnen
wahrend des Betriebs liberwacht werden.

Funktionsbeschreibung:

Stromwarmeverluste werden durch einen vom Strom durchflossenen Ohm’schen Widerstand
hervorgerufen. Sie finden bei allen Motoren im Stator statt - bei Asynchronmotoren zusatzlich auch im
Rotor. Bei Betrieb eines Motors mit oder Uber Nennleistung, bilden Stromwarmeverluste einen grof3en
Bestandteil der gesamten Motor-Verlustleistung. Demnach hat der flieBende Strom einen erheblichen

26



DE

Einfluss auf die Motorverluste, denn die Stromwarmeverluste steigen quadratisch mit dem Strom. Eine
Verdoppelung des Stroms fiihrt also zu einer Vervierfachung der Stromwarmeverluste.
Werden Stromwarmeverluste multipliziert mit der Zeit in welcher der Strom flief3t, so erhalt man die
Warmeenergie welche durch Stromwarmeverluste hervorgerufen wird. Der Name "[2t" spiegelt diese
Berechnungsmethode wieder.
Uber den Motorstrom kann der Umrichter die Auslastung des Motors berechnen. Auslastung bedeutet in
diesem Fall: eine Warmebelastung des Motors.
Bei kaltem Motor kann fur kurze Zeit ein Motorstrom flie3en, welcher Gber dem Nennstrom liegt. Der
Motor iberschreitet dabei nicht die zulassige Motortemperatur. Der Grund hierfiir ist die Warmekapazitat
des Motors selbst, denn er ist thermisch Trage.
Wurde ein Motor bereits einige Zeit mit Nennstrom betrieben, dann hat er die zulassige Temperatur
erreicht und es besteht kein Spielraum mehr, um ihn tiber dem Nennstrom und somit iber der
Nennleistung zu betreiben.
Die Auslastung des Motors wir abhangig vom aktuell flieBenden Motorstrom kontinuierlich berechnet.
Somit &sst sich sagen: Bei kaltem Motor darf der Motorspitzenstrom (P44) fiir I2t-Zeit (P76) flieBen.
Parameter:
Gangige Motorkihlarten sind Wasserkihlung und Konvektionskihlung.
Andert sich die Motorkiihlart, so miissen die Parameter Stromschwelle (P75), Motorspitzenstrom (P44)
und /%t-Zeit (P76) angepasst werden.
Nachfolgende Parameter beeinflussen die 1?t-Berechnung und sind giiltig fir eine bestimmte Methode
der Motorkiihlung:

* P93 - Nennstrom

* P75 - Stromschwelle

e P44 — Motorspitzenstrom

* P76 - 12t-Zeit
Funktion 12t-Oberwachung: | Deaktiviert e
I2t-Stromschwelle: 100,0 % = [*-Zeit: | 10s =

P75 I2t-Stromschwelle [DASM, PMSM]

Wird eine ungiinstigere, als die vom Motorhersteller vorgegebene Motorkiihlart verwendet, muss die
Stromschwelle wie folgt angepasst werden: Nennstrom (P93] * /2t-Stromschwelle (P75) = Strom, welcher
bei der verwendeten Kiihlmethode zeitlich unbegrenzt flieBen kann, ohne die zuldssige Motortemperatur
zu Uberschreiten.

Der fir die I2t-Funktion relevante Strom kann durch den Parameter /?%t-Stromschwelle begrenzt werden,
ohne den Parameter Nennstrom (P93) verandern zu missen. Eine Veranderung des Parameters
Nennstrom wiirde beim DASM-Motor die Parameter /R-Anhebefaktor (P71) und Lastkomp.-Faktor (P72)
beeinflussen.

minimaler Wert: 0%

maximaler Wert: 100 %

Werkseinstellung: 100 %

P76 1%t-Zeit [DASM, PMSM]
Der vom Motorhersteller angegebene Wert ist einzutragen.
Der Motorspitzenstrom (Effektivwert) darf bei kaltem Motor fur /2t-Zeit flieBen.
Der minimale Wert und der maximale Wert der I2t-Zeit sind abhangig von den Parametern Nennstrom
(P93), 12t-Stromschwelle (P75) und Motorspitzenstrom (P44) und werden wie folgt berechnet:
e P76min =1s* (-In[ 1 - (P93 * P75)2/ (P44)2) )
e P76max = 3600s * (-In( 1 - (P93 * P75)2/ (P44)2] )
minimaler Wert: 1s
maximaler Wert: 22374 s
Werkseinstellung: 10s
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P77 Funktion I2t-Uberwachung [DASM, PMSM]
Mit dem Parameter Funktion I?t-Uberwachung (P77) kann gewihlt werden, welche Aktion der Umrichter
durchfihren soll, wenn die /?t-Auslastung 100% erreicht hat.
Bei der Auswahl "Warnung"” ist darauf zu achten, dass Relais T (P120) oder Relais 2 (P121) entsprechend
auf "It Warnung” einzustellen sind.
Werte: Deaktiviert - keine I2t-Uberwachung.
Motorstopp - Beim Uberschreiten der I2t-Grenze wird der Motor gestoppt.
Warnung - Beim Uberschreiten der I2t-Grenze wird eine Warnung ausgegeben.
Werkseinstellung: Deaktiviert

7.3.3 U/f Tabelle

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

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

|I| Bei der Eingabe der Tabelle muss folgendes beachtet werden:

* Die Frequenzen in der Reihenfolge 1, 2 und 3 mtissen gleich grofi oder grofler sein.

e Fiir gleiche Frequenzen muss auch die Spannung gleich sein.

* /st eine der oben genannten Bedingungen verletzt, wird der Wert nicht ibernommen, sondern auf den
Grenzwert begrenzt.

* Bei Sollfrequenzen, die hoher als die hdchste Tabellenfrequenz sind, wird als Spannung Spannung 3
angenommen.

¢ Bei Eingabeschwierigkeiten die Eingabe in der Reihenfolge von hinten nach vorne vornehmen.

U/f Tabelle

Spannung 0: | 3,4V~ —
Frequenz 1: | 83Hz = Frequenz 2: | 167 Hz = Frequenz 3: | 1000 Hz - ‘ /
Spannung 1: | 3,5V~ ¢/ Spannung2: |56V~ $|  Spannung3: | 24,0V~ a] NE==

P60 Spannung 0 [DASM]

U/f-Kennlinie: Anlaufspannung bei Frequenz Null.

Die minimal vom Frequenzumrichter auszugebende Frequenz wird in Minimale Frequenz angegeben, die
Ausgangsspannung bei dieser Frequenz wird nach der U/f-Kennlinie berechnet.

minimaler Wert: 1V~

maximaler Wert: 65V~

Werkseinstellung: 1V~

P61 Frequenz 1 [DASM]

U/f-Kennlinie: Frequenz von Kennlinienpunkt 1.
minimaler Wert: 5Hz

maximaler Wert: 4.000 Hz
Werkseinstellung: 100 Hz

P62 Spannung 1 [DASM]

U/f-Kennlinie: Spannung von Kennlinienpunkt 1.
minimaler Wert: 1V~

maximaler Wert: 65V~

Werkseinstellung: 6V~

P63 Frequenz 2 [DASM]

U/f-Kennlinie: Frequenz von Kennlinienpunkt 2.
minimaler Wert: 5Hz

maximaler Wert: 4.000 Hz
Werkseinstellung: 100 Hz
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P64 Spannung 2 [DASM]

U/f-Kennlinie: Spannung von Kennlinienpunkt 2.
minimaler Wert: 1V~

maximaler Wert: 65V~

Werkseinstellung: 6V~

P65 Frequenz 3 [DASM]

U/f-Kennlinie: Frequenz von Kennlinienpunkt 3.
minimaler Wert: 5Hz

maximaler Wert: 4.000 Hz
Werkseinstellung: 100 Hz

P66 Spannung 3 [DASM]

U/f-Kennlinie: Spannung von Kennlinienpunkt 3.
minimaler Wert: 1V~

maximaler Wert: 65V~

Werkseinstellung: 6V~

Schaltflache U/f Tabelle
Uber die Schaltflache U/f Tabelle wird eine Graphik der U/f-Kennlinie angezeigt.

In dieser Grafik kann das Ergebnis der Eingabe kontrolliert werden.

U/f Tabelle X

U/f Diagramm

T T T T T T T T T T 1
0 20 40 &0 80 100
f[Hz]

7.3.4 Regelparameter

Regelparameter

Regler: U/f, I*R und Lastkompensation

I*R Anhebefaktor: | 0,3V/A = Lastkomp.-Faktor: | 8,0 Y%/A~ = Filterzeit: 20 ms —

U-Regler KP: 50 % > N-Regler KP: 50 % = N-Regler TF: | 50 ms -

U-Regler TN: 152 ms = N-Regler TN: 62ms = N-Regler TV: ' 8ms —
Regelparameter

U-Regler KP: | 50 % = N-Regler KP: | 50 % = N-Regler TF: | 50 ms -

U-Regler TN: | 152 ms o= N-Regler TN: |62 ms = N-Regler TV: | 8ms o

P70 Regler [DASM]
Auswahl des Drehzahlreglers fir DASM-Motoren
Werte: U/f - Spannungsregelung tber U/f-Tabelle, keine Anhebung
[*R
Lastkompensation - die Motorspannung wird in Abhangigkeit der Belastung angepasst.
Die Parameter /*R-Anhebefaktor, Lastkomp.-Faktor und Filterzeit sind einzustellen.
Werkseinstellung:  U/f
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P71 I*R Anhebefaktor [DASM]

Faktor der I*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 I*R-
Kompensation wirkt vor allem bei kleinen Drehzahlen bzw. kleinen Spannungen, die Drehzahlen sinken
bei Belastung weniger stark ab. Der [*R-Anhebefaktor entspricht dem ohmschen Widerstand des Motors,
gemessen zwischen zwei Motorphasen.

AU = [*R-Anhebefaktor * [Motorstrom - [Nennstrom * cos_phi)

U_mot = U_tabelle + AU
U_tabelle entspricht der U/f-Tabellenspannung

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

Werkseinstellung: Aus

P72 Lastkomp.-Faktor [DASM]

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 Erwdrmung]), 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 * Lastkomp.-Faktor * [Motorstrom- [Nennstrom * cos_phi)

U_mot =U_tabelle + AU
U_tabelle entspricht der U/f-Tabellenspannung

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

P73 Filterzeit [DASM]

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 groflere Werte einzustellen.

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

P79 U-Regler KP [DASM, PMSM]

Nur in besonderen Fallen ist dieser Parameter von der Werkseinstellung abweichend einzustellen. U-
Regler KPbeeinflusst den Regler (Pl 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 %

P80 U-Regler TN [DASM, PMSM]

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

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

maximaler Wert: 999 ms

Werkseinstellung: 2ms
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P81 N-Regler KP [DASM, PMSM]
minimaler Wert: 5%
maximaler Wert: 200 %
Werkseinstellung: 50 %

P82 N-Regler TN [DASM, PMSM]
Dieser Parameter beeinflusst den Regler (PID) fiir die Motordrehzahl, wobei hier die Nachstellzeit
(Integral-Anteil) eingestellt wird. Kleinere Zeiten machen den Regler schneller, gréBere Zeiten

langsamer.

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

maximaler Wert: 999 ms

Werkseinstellung: 250 ms

P83 N-Regler TV [DASM, PMSM]
Dieser Parameter beeinflusst den Regler (PID) fir die Motordrehzahl, wobei hier die v 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: 30 ms

P84 N-Regler TF [DASM, PMSM]

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

minimaler Wert: 1ms

maximaler Wert: 300 ms

Werkseinstellung: 200 ms

7.4 Ein-/Ausgange

7.4.1 Digitale Eingange

Digitale Eingange

DIN 1: Start/Stopp v DIN 3: | Drehrichtung v DIN 5: | Parameterimport v
DIN 2: Reset v DIN 4: | Aus v DIN 6: | Parameterexport v
SPS-Eingang: | Aus v

P110 DIN1

Funktion des digitalen Einganges DIN1

Wert: Beschreibung:

Aus Eingang ist ohne Funktion

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

Stopp (24 V = Startfreigabe, 0V = Stopp, fiir Start ist O/N2auf Startimpuls zu

konfigurieren
Werkseinstellung: Start/Stopp
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Funktion des digitalen Einganges DIN2

Wert:

Aus
Drehrichtung
Reset
Startimpuls

Werkseinstellung:

P112 DIN3

Beschreibung:

Eingang ist ohne Funktion

24V = Linkslauf, 0 V = Rechtslauf

Riicksetzen (Impuls auf 24 V = Reset auslésen)

Ein Impuls auf +24 V startet den Frequenzumrichter, danach kann der Eingang
wieder auf 0 V zuriickgehen, wobei der Frequenzumrichter im gestarteten Zustand
bleibt. Zum Stoppen ist der Eingang DIN1 auf Stopp zu konfigurieren und auf 0 V zu
bringen.

Reset

Funktion des digitalen Einganges DIN3

Wert:

Aus

Drehrichtung
Motorcode Bit 0
Reset
Werkseinstellung:

P113 DIN 4

Beschreibung:

Eingang ist ohne Funktion

24V = Linkslauf, 0 V = Rechtslauf

Gibt den Eingang fir die Motorcodierung frei, der Eingang hat die Wertigkeit Bit 0.
Ricksetzen (Impuls auf 24 V = Reset ausldsen)

Drehrichtung

Funktion des digitalen Einganges DIN4

Wert:

Aus

Drehrichtung
Motorcode Bit 1
Reset
Werkseinstellung:

P114 DINS

Beschreibung:

Eingang ist ohne Funktion

24V = Linkslauf, 0 V = Rechtslauf

Gibt den Eingang fir die Motorcodierung frei, der Eingang hat die Wertigkeit Bit 1.
Ricksetzen (Impuls auf 24 V = Reset auslésen)

Aus

Funktion des digitalen Einganges DINS

Wert:

Aus

Drehrichtung
Festfrequenz Bit 1

Motorcode Bit 2
Parameterimport
Reset
Werkseinstellung:

P115 DIN 6

Beschreibung:

Eingang ist ohne Funktion

24V = Linkslauf, 0 V = Rechtslauf

Gibt den Eingang fiir die Auswahl der Festfrequenzen frei, der Eingang hat die
Wertigkeit Bit 1.

Gibt den Eingang fir die Motorcodierung frei, der Eingang hat die Wertigkeit Bit 2.
Parameterimport von SD-Karte auf Frequenzumrichter (siehe 8.5).

Ricksetzen (Impuls auf 24 V = Reset ausldsen).

Parameterimport

Funktion des digitalen Einganges DIN6

Wert:

Aus

Drehrichtung
Festfrequenz Bit 0

Motorcode Bit 3
Parameterexport
Reset
Werkseinstellung:

P116 SPS-Eingang

Beschreibung:

Eingang ist ohne Funktion

24V = Linkslauf, 0 V = Rechtslauf

Gibt den Eingang fiir die Auswahl der Festfrequenzen frei, der Eingang hat die
Wertigkeit Bit 0.

Gibt den Eingang fiir die Motorcodierung frei, der Eingang hat die Wertigkeit Bit 3.
Parameterexport auf SD-Karte (siehe 8.5).

Ricksetzen (Impuls auf 24 V = Reset ausldsen).

Parameterexport

Funktion des SPS-Einganges

Wert:

Aus

Start/Stopp
Werkseinstellung:

Beschreibung:

Eingang ist ohne Funktion
24V = Start, 0V = Stopp
Aus
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A VORSICHT

Bei der Belegung der digitalen Eingdnge muss folgendes beachtet werden:

e Jede Funktion nur einmal einstellen.

* Sollte ein Funktion (z.B. Drehrichtung] mehr als einmal eingestellt sein, hat der digitale Eingang mit
der kleinsten DIN-Zahl Prioritat.

7.4.2 Relais
Relais-Warnstrom: | 4,0 A~ s
Relais 1: Motor 13uft v Relais 2: | Status Stérung v

P120 Relais 1
Ausgangswert des Relais 1

Wert: Beschreibung:

Aus: Keine Funktion, Relais ist in ge6ffnetem Zustand.

Haltebetrieb: Der Frequenzumrichter befindet sich im Haltebetrieb, ein Haltestrom liegt an.
[2t Warnung: Die I2t-Auslastung des Motors ist zu hoch.

Motor lauft: Ist das invertierte Signal Motorstillstand.

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 Stopprampe und DC-Bremszeit). Nach dem Einschalten
des Frequenzumrichters oder nach Reset ist das Signal Motorstillstand inaktiv.
PMSM-Motor: Das Signal wird aktiv, wenn der tatsachliche Motorstillstand anhand
der EMK-Spannung erkannt wird.

Motortemperatur: Der Temperatursensor im Motor zeigt eine zu hohe Temperatur (siehe
Temperaturiiberwachung und Sensorwert).

Sollfrequenz erreicht: Die Istdrehzahl des Motors hat die Solldrehzahl erreicht (Frequenz-Istwert =
Frequenz-Sollwert, £ 20 % Hysterese).

Status Betrieb: Der Frequenzumrichter ist Betriebsbereit, der Motor kann gestartet werden.
Status Stérung: Der Frequenzumrichter befindet sich im Storungszustand, der Motor kann nicht
gestartet werden, es ist ein Reset erforderlich.
Status Uberlast: Der Motorstrom hat den Strombegrenzungswert erreicht (Spitzenstrom,
- 10 % Hysterese).
Status Warnung: Der Frequenzumrichter befindet sich im Warnzustand, der Motor kann gestartet

werden. Liegt der Warnzustand nicht mehr an, wird der Status Warnung nach einer
Minute automatisch zurlickgesetzt.

Stromgrenze: Der Motorwirkstrom ist hoher als die Warn-Stromschwelle
(Motorstrom > Relaiswarnstrom, 10 % Hysterese).
Werkseinstellung: Motor lauft

P121 Relais 2

Ausgangswert des Relais 2

Werte: Siehe unter Parameter Relais 1
Werkseinstellung: Status Stoérung

P125 Relais-Warnstrom

Wert der variablen Stromgrenze fiir einen Relaisausgang, dieser kann zur Erkennung einer bestimmten
Motorbelastung genutzt werden, dazu muss ein Relaisausgang (Relais 1/ Relais 2] 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~
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7.4.3 Analogeingang

AIN: U@...10V)

<

Maximale Spannung: | 10,0 V

4 (O

Minimale Frequenz: 83Hz

4

Maximale Frequenz: | 1000 Hz

P129 AIN
Auswahl der Quelle fiir AIN. Die Skalierung des analogen Eingangs erfolgt Giber minimale Frequenz und
maximale Frequenz.
Werte: U (0...10 V) - SPS-kompatibel 0 - 10V
[(0...20 mA) - SPS-kompatibel 0 - 20 mA
Werkseinstellung: U (0..10 V)

P135 Minimale Frequenz

Minimale Sollfrequenz fiir analoge Sollfrequenzvorgabe AIN bei U_e =0V bzw |_e =0 mA. Dieser
Parameter wird nur ausgewertet, wenn Sollwertvorgabe auf Analoger Eingang konfiguriert ist. Der
minimale Wert kann nicht kleiner der minimalen Frequenz des Motors eingestellt werden. Durch
Parameter Drehzahl kann dieser Parameter von Frequenz- in Drehzahlanzeige umgestellt werden, die
Anzahl Polpaare wird dabei bertcksichtigt.

minimaler Wert: 0 Hz

maximaler Wert: 4.000 Hz

Werkseinstellung: 50 Hz

P136 Maximale Frequenz

Maximale Sollfrequenz fiir analoge Sollfrequenzvorgabe AIN bei U_e = 10V bzw |_e = 20 mA. Dieser
Parameter wird nur ausgewertet, wenn Sollwertvorgabe auf Analoger Eingang konfiguriert ist. Der
minimale Wert kann nicht kleiner der minimalen Frequenz des Analogeingangs eingestellt werden. Durch
Parameter Drehzahl kann dieser Parameter von Frequenz- in Drehzahlanzeige umgestellt werden, die
Anzahl Polpaare wird dabei bericksichtigt.

minimaler Wert: 0 Hz

maximaler Wert: 4.000 Hz

Werkseinstellung: 100 Hz

P137 Maximale Spannung

Uber diesen Parameter und den Parameter P136 - Maximale Frequenz besteht die Mdglichkeit, den
Analogeingang zu skalieren.

Sie geben das Verhaltnis der maximalen Spannung zur maximalen Frequenz an.

minimaler Wert: 1V

maximaler Wert: 0V

Werkseinstellung: 10V

P138 Maximaler Strom

Uber diesen Parameter und den Parameter P136 - Maximale Frequenz besteht die Mdglichkeit, den
Analogeingang zu skalieren.

Sie geben das Verhaltnis des maximalen Stroms zur maximalen Frequenz an.

minimaler Wert: 4 mA

maximaler Wert: 20 mA

Werkseinstellung: 20 mA
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7.4.4 Festfrequenzen

Festfrequenz 3: | 100 Hz

4
L1

Festfrequenz 1: | 100 Hz

4O

Festfrequenz 4: | 100 Hz

4

Festfrequenz 2: | 100 Hz

P104 Festfrequenz 1

Wert der Festfrequenz 1, die Uber die Fernbedienung angewahlt werden kann. Der minimale Wert kann
nicht kleiner der minimalen Frequenz des Motors eingestellt werden.

minimaler Wert: 5Hz

maximaler Wert: 4.000 Hz

Werkseinstellung: 100 Hz

P105 Festfrequenz 2

Wert der Festfrequenz 2, die iiber die Fernbedienung angewahlt werden kann. Der minimale Wert kann
nicht kleiner der minimalen Frequenz des Motors eingestellt werden.

minimaler Wert: 5Hz

maximaler Wert: 4.000 Hz

Werkseinstellung: 100 Hz

P106 Festfrequenz3

Wert der Festfrequenz 3, die liber die Fernbedienung angewahlt werden kann. Der minimale Wert kann
nicht kleiner der minimalen Frequenz des Motors eingestellt werden.

minimaler Wert: 5Hz

maximaler Wert: 4.000 Hz

Werkseinstellung: 100 Hz

P107 Festfrequenz 4

Wert der Festfrequenz 4, die Uber die Fernbedienung angewahlt werden kann. Der minimale Wert kann
nicht kleiner der minimalen Frequenz des Motors eingestellt werden.

minimaler Wert: 5Hz

maximaler Wert: 4.000 Hz

Werkseinstellung: 100 Hz

7.4.5 CAN
CAN Node-ID: | 1 s

P130 CAN Node-ID
Beschreibung:
» Kommunikationsprotokoll CANopen mit Gerateprofil CiA 402

» Elektronisches Datenblatt mit Kommunikationsobjekten in EDS-Datei
» Zugriff auf Umrichterparameter mit CANopen Servicedatenobjekten (SDO])
» CAN-Feldbus Steuerung mit CANopen Prozessdatenobjekten (PDO]

minimaler Wert: 1
maximaler Wert: 127
Werkseinstellung: 1

|I| Siehe auch Objektbeschreibung CANopen HF-Umrichter e @syDrive 4624, 4625, 4626.
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7.5 Diagnose

7.5.1 Betriebswerte

Betriehswerte

Motorcode: 0 Wirkleistung: ow I2t-Auslastung 0,0 %
Spitzenstrom: 0,5 A eff~ Motorwirkstrom: 0,0 A eff~ Motorspannung: 0,0 Ve
Frequenzsollwert: |0 Hz Frequenzistwert: |0Hz ZK-5pannung (Motor): | 0,0 v-

P10 Frequenzsollwert (Anzeigewert)

Der gultige Drehzahlsollwert kann je nach Konfiguration von verschiedenen Quellen stammen (PC,
Fernbedienung Analogeingang, Fernbedienung Festfrequenzeingang). Dem Benutzer wird tber
Parameter Frequenzsollwert der aktuell giltige, d.h. der Motorsteuerung Gbermittelte Wert angezeigt.
Durch Parameter Drehzahl kann dieser Parameter von Frequenz- in Drehzahlanzeige umgestellt werden,
die Anzahl Polpaare wird dabei beriicksichtigt.

P11 Spitzenstrom (Anzeigewert)
Aktueller Begrenzungswert des Stromreglers. Ist Parameter P44 - Motorspitzenstrom kleiner als der
maximale Umrichterstrom, wird der Wert von P44 angezeigt, ansonsten der maximale Umrichterstrom.

P13 Frequenzistwert (Anzeigewert)
Frequenzistwert ist die aktuelle Frequenz des Motors. Bei einem Asynchronmotor ist der Frequenzistwert
identisch mit dem Frequenzsolwert.

P15 Motorspannung (Anzeigewert)
Motorspannung ist die Spannung pro Phase gemittelt iber 100 ms

P16 ZK-Spannung (Motor) (Anzeigewert)
ZK-Spannung (Motor] ist die aktuelle Zwischenkreisspannung gemittelt tiber 100 ms

P18 Motorwirkstrom (Anzeigewert)
Motorwirkstrom ist der aktuelle Motorstrom pro Motorphase, gemittelt iber 100 ms

P19 Wirkleistung (Anzeigewert)
Wirkleistung ist die aktuelle Frequenzumrichter-Ausgangsleistung, gemittelt iber 100 ms, und entspricht
der vom Motor aufgenommenen Wirkleistung.

P20 Motorcode (Anzeigewert)
Es wird der aktuell benutzte Motor-Parameterspeicher M0...M15 angezeigt.
Der Motorcode wird nur angezeigt, wenn an dem angesteuerten Speicherplatz Parameter hinterlegt sind.

P21 I2t-Auslastung (Anzeigewert)

Die aktuelle Auslastung des Motors wird in % angezeigt.

Wird eine Auslastung von 100% erreicht, dann erfolgt die entsprechende, bei Parameter Funktion [%t-
Uberwachung (P77) eingestellte Aktion.

7.5.2 Laufzeiten

Umrichter: | 11h Motor: | 5h

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.

36



7.5.3 Fehlermeldungen

Fehlermeldungen

1. Stérung: L7]
2. Stdrung: 7]
3. Stérung: “
4. Stérung: 7]
5. Stdrung: 4

P30 1.Stérung (Anzeigewert)
1.5tdrung zeigt die Fehlernummer des aufgetretenen Fehlers mit der hochsten Prioritat.

P31 2.Stérung (Anzeigewert)
2.Storung zeigt die Fehlernummer des aufgetretenen Fehlers mit der zweithdchsten Prioritat.

P32 3.Storung (Anzeigewert)
3.Storung zeigt die Fehlernummer des aufgetretenen Fehlers mit der dritthochsten Prioritat.

P33 4.Storung (Anzeigewert)
4.Storung zeigt die Fehlernummer des aufgetretenen Fehlers mit der vierthdchsten Prioritat.

P34 5.Storung (Anzeigewert)
5.5térung zeigt die Fehlernummer des aufgetretenen Fehlers mit der fiinfthochsten Prioritat.

Reset
Mit der Schaltflache "Reset” kann ein Fehler zuriickgesetzt werden.

7.5.4 Aktor- / Sensortest

Diese Funktionen dienen zur Uberpriifung der Funktion der Fernbedienung sowie interner Signale.
Sensoren fir Temperatur Kihlkorper und Eingangsspannung UR bieten zusatzliche Hinweise auf den
Zustand des Frequenzumrichters.

Aktor- fSensortest

M_soll Stromeingang: 0,0 mA () Relais 1 D Invertieren W DIN1

. . W DIN2
M_soll Spannungseingang: | 3,9V  Relais 2 D Invertieren

L DIM 3
L LED Stérung D Invertieren
Temperatur Kihlkérper: 28,8 °C ~ ) DIN 4
@ LED Betrieb D Invertieren O DINS
ZK-5pannung (Eingang): 70,3V O DING

. 5P5-Eingang
U Temperaturiiberwachung Motar

P97 N_soll Stromeingang (Anzeigewert)
Aktueller Strom der analogen Sollwertvorgabe.

P98 N_soll Spannungseingang (Anzeigewert)
Aktuelle Spannung der analogen Sollwertvorgabe.

P99 Temperatur Kiihlkdrper (Anzeigewert)
Anzeige der Temperatur des Kihlkorpers, gemittelt iber 0,5 s.

P100 ZK-Spannung (Eingang) (Anzeigewert)
Anzeige der Eingangsspannung des Zwischenkreises des Umrichters, gemittelt Gber 100 ms
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P101 Relais-LED-Steuerung

Steuern des aktuellen Schaltzustandes und Uberpriifen der Funktionen der Relais (Relais 1 und Relais 2)
und LEDs (LED Stérung (orange) und LED Betrieb (griin)).

Durch anwédhlen von der entsprechenden Schaltflache wird das zugehérige Relais (Relais 1 oder Relais 2
bzw. die entsprechende LED (LED Storung (orange) oder LED Betrieb (griin)) geschalten.

P102 DIN-Motortemperatur-Anzeige

Dient zum Uberpriifen und Anzeigen der Funktionen und aktuellen Zustinde der digitalen Eingénge
(DINT...DINé), des SPS-Eingangs und der Temperaturiiberwachung Motor.

Liegen am entsprechenden Eingang (DIN1...6 oder SPS) 24 V an oder ist der im Frequenzumrichter
hinterlegte Temperatursensor fachgemaf angeschlossen, farbt sich die zugehdrige Flache griin.

7.6 Spindeleinlauf

7.6.1 Steuerung Spindeleinlauf

Steuerung Spindeleinlauf

Spindelfamilie wahlen... v v v

Einlaufprogramm wahlen... v

Mit den oberen drei Drop-Down-Listen kann die gewlinschte Spindel (Spindelfamilie, Spindeltyp und
Maximaldrehzahl) ausgewdhlt werden.

Bei der unteren Dropdownliste kann das entsprechende Einlaufprogramm (Erstinbetriebnahme oder
Stillstandzeit > 3 Monate) ausgewdhlt werden.

Mit der Schaltflache Start wird der Spindeleinlauf gestartet.

Mit der Schaltflache Stopp kann das Spindeleinlaufprogramm unterbrochen werden.

A VORSICHT

Beim Spindeleinlauf geht die vorher aktive Parametrierung der Motorparameter verloren, die digitalen
Eingdnge und Relais werden deaktiviert! Nur so kann sichergestellt werden, dass der Ablauf des
Einlaufprogrammes nicht gestort werden kann.

Eine Sicherung der Parametrierung des Umrichters vor dem Spindeleinlauf wird empfohlen.

7.6.2 Status Spindeleinlauf

Status Spindeleinlauf

Schritt: Aktuelle Drehzahl: | 0 min-1
Schrittlaufzeit: Gesamtlaufzeit: 0 min
0%
Hier wird der Status des Spindeleinlaufprogramms dargestellt. Dazu gehoren der Schritt, die
Schrittlaufzeit, die aktuelle Frequenz und die Gesamtlaufzeit. Aulerdem wird der Fortschritt des

Spindeleinlaufs in % angezeigt.

Iil Wéhrend dem Einlaufvorgang ist der Zugriff auf andere Meniiseiten nicht méglich.
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7.7 Flash-Update

Hier kann ein Firmware-Update des Umrichters vorgenommen werden.

ke Firmwaredateiladen

A VORSICHT

Ein Firmware-Update muss ausschliefilich bei nicht angeschlossenem STO ausgefiihrt werden!

Der STO darf erst nach der darauffolgenden Parametrierung des Frequenzumrichters wieder beschaltet
werden.

7.7.1 Firmwaredatei laden

Durch Klicken auf die Schaltflache "Firmwaredatei laden” kann die relevante Firmware aus einer Datei
geladen werden.

~® Zu ladende Firmware wahlen X
T « firmware > Firmware 2018-02-224.1.8 v O Firmware 2018-02-224.1.8" d...
Organisieren v Neuer Ordner == 1| o
A
Name Anderungsdatum Typ Gr
3 Schnellzugriff
By FW0418 22.02.2018 05:02 |ZArc BIN Archive
¢@& OneDrive
[ Dieser PC
¥ Netzwerk
< >
Dateiname: |FW0418 vl SycoTec Firmwaredateien (*.bir v

H Firmwaredatei laden C:/Program Files (x86)/SycoDrive/firmware/Firmware 2018-02-22 4.1.8/FW0418.bin

t Update starten
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7.7.2 Update starten

Mit Klick auf die Schaltflache "Update starten” wird der Updatevorgang der Frequenzumrichter-
Firmware gestartet.

Flash Update

: Firmwaredatei laden

C:/Program Files (x86)/SycoDrive/firmware Firmware 2018-02-22 4.1.8/FW0418.bin

Firmware-Update...

Achtung: Das Firmware-Update darf keinesfalls gestdrt oder abgebrochen werden! SycoDrive darf
nicht beendet, die USB-Verbindung zum Umrichter nicht unterbrochen und der Rechner nicht
ausgeschaltet werden! Auch die Stromversorgung des Umrichters darf keinesfalls unterbrochen werden!

lil » Wahrend dem Update ist der Zugriff auf andere Meniseiten nicht moglich.

Dieser Vorgang kann einige Minuten dauern - bitte nicht unterbrechen!
¢ Die eingestellten Parameter bleiben auf dem Frequenzumrichter erhalten.

40

DE



DE

8.0 Funktionsbeschreibung

Die analogen und digitalen Ein- und Ausgange stellen eine Vielzahl von programmierbaren Funktionen
zur Verfligung.

|I| e Bitte achten Sie darauf, dass jede Funktion nur ein mal ausgewéhlt wird.
e Wenn der Parameter nicht in den Frequenzumrichter libertragen wird, wird die Einstellung nicht

wirksam.

8.1 Start/Stopp

8.1.1 SycoDrive

Um den Start/Stopp- Befehl mittels der Software am PC zu steuern, wird auf der "STARTSEITE" unter
"Grundparameter” bei " Startvorgabe” "SycoDrive" ausgewahlt. AnschlieBend mit “In Umrichter
speichern™ in den Frequenzumrichter Gbertragen. Damit werden die digitalen Eingange deaktiviert. Mit
den Tasten "Start”, "Stopp” und "Reset” kann der Motor gesteuert werden.

8.1.2 Digitale Eingange

Alternativ kann " Startvorgabe” auf "Digitaler Eingang” eingestellt werden. Hierbei werden die digitalen
Eingange freigeschalten und die Tasten "Start”, "Stopp” und "Reset” in der GUI deaktiviert. Auf der Seite
"EIN-/AUSGANGE" miissen unter "Digitale Eingange" die entsprechenden Einginge eingestellt werden

("Start" und "Stopp" (DIN1], "Reset" (DIN2...DIN6)].

8.1.3 SPS-Eingang

Wenn die " Startvorgabe” auf "Digitaleingang” eingestellt ist kann auch iiber den SPS-Eingang gestartet
werden. Hierzu muss auf der Seite "EIN-/AUSGANGE" unter "Digitale Eingénge" der "SPS-Eingang” auf
"Start/Stopp" eingestellt werden.

A VORSICHT

Ein automatischer Start nach einem Netzausfall bei anliegendem Startsignal an DIN1 oder am SPS-
Eingang wird verhindert. Es ist eine positive Flanke am Start-Eingang erforderlich.

Start/Stop

Netz ein kein Start méglich

T

Start Stop

8.1.4 CAN
Des Weiteren kann die "Startvorgabe” auf CAN eingestellt werden. In der Kategorie " EIN-/AUSGANGE"
kann anschlielend in der Rubrik "CAN" die CAN Node-ID konfiguriert werden.

|I| Bitte achten Sie darauf, welcher Wert im Parameter "Startvorgabe” eingestellt ist.

8.2 Sollwertvorgabe

8.2.1 SycoDrive

Um den Sollwert mittels der Software am PC zu steuern, wird auf der " STARTSEITE" unter
“Grundparameter” bei "Sollwertvorgabe:" "SycoDrive” ausgewahlt. AnschlieBend mit “In Umrichter
speichern” in den Frequenzumrichter Gibertragen. Damit wird der Analogeingang deaktiviert. Mit der
Eingabe des "Frequenzsollwert” kann die Drehzahl des Motors eingestellt werden.
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8.2.2 Analogeingdnge

Alternativ kann die "Sollwertvorgabe™ auf "Analoger Eingang” eingestellt werden. In der Kategorie "EIN-
/AUSGANGE" kann anschlieBend in der Rubrik "Analogeingang” der Analogeingang konfiguriert werden.
Dabei kann eingestellt werden ob der Analogeingang mittels einer Spannung zwischen 0 - 10 V oder
einem Strom zwischen 0 - 20 mA ausgewertet werden soll. Entsprechend der ausgewerteten Spannung
bzw. des Stromes kann die "Minimale Frequenz” und "Maximale Frequenz” skaliert werden.

|I| Bitte achten Sie darauf, dass die am Analogeingang skalierte "Maximale Frequenz" die eingestellte
maximale Frequenz in den "MOTORDATEN" nicht tiberschreitet.

8.2.3 Digitale Eingdnge / Festfrequenzen

Alternativ kann die "Sollwertvorgabe™ auf "Digitale Eingange” eingestellt werden. In der Kategorie " EIN-
/AUSGANGE" kénnen anschl. in der Rubrik "Digitale Eingénge” die digitalen Eing&nge konfiguriert werden.
Die Auswahl erfolgt mit den Steuereingangen DINS und DIN6. Es sind bis zu vier Festfrequenzen nutzbar.
In folgender Tabelle ist die Zuordnung der Eingangskombinationen zu den Festfrequenzen ersichtlich.
DINS DINé Aktiver Sollwert

0 0 FF1
0 1 FF2
1 0 FF3
1 1 FF4
0 = niedere Spannung (0 V], 1 = hohe Spannung (24 V]

8.2.4 CAN
Des Weiteren kann die "Sollwertvorgabe” auf CAN eingestellt werden. In der Kategorie " EIN-
/AUSGANGE" kann anschlieBend in der Rubrik "CAN" die CAN Node-ID konfiguriert werden.

Beschreibung:
» Kommunikationsprotokoll CANopen mit Gerateprofil CiA 402

» Elektronisches Datenblatt mit Kommunikationsobjekten in EDS-Datei
» Zugriff auf Umrichterparameter mit CANopen Servicedatenobjekten (SDO)
» CAN-Feldbus Steuerung mit CANopen Prozessdatenobjekten (PDO)

III Bitte achten Sie darauf, welcher Wert im Parameter "Sollwertvorgabe” dabei eingestellt ist.

8.3 Drehrichtung

8.3.1 Bediensoftware SycoDrive

Um die Drehrichtung mittels der Software am PC einzustellen, wird auf der "STARTSEITE" unter
"Grundparameter” bei "Drehrichtung” entweder "Rechtslauf” oder “Linkslauf” eingestellt. Anschlieend
mit “In Umrichter speichern” in den Frequenzumrichter Ubertragen.

8.3.2 Digitale Eingdnge
Alternativ kann "Drehrichtung” auf "Digitaleingang” eingestellt werden. Hierbei werden die digitalen
Eingdnge (DIN2...DINé) freigeschalten.

8.3.3 CAN
Des Weiteren kann die "Drehrichtung” auf CAN eingestellt werden. In der Kategorie " EIN-/AUSGANGE"
kann anschlielend in der Rubrik "CAN" die CAN Node-ID konfiguriert werden.

III Bitte achten Sie darauf, welcher Wert im Parameter "Drehrichtung” eingestellt ist.
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8.4 Motorcodierung

Auf der " STARTSEITE" unter "Motorparametersitze” kénnen 16 Motorparametersitze (M1..M16]) im
Speicher des Umrichters abgelegt werden. Um die Motorcodierung zu nutzen sind in der Kategorie "EIN-
/AUSGANGE" die bengtigten "Digitalen Eingange" DIN3...DINé auf Motorcodierung einzustellen.

Bit3 Bit2 Bit1 Bit0 Codierwert Motor-
DIN6é DIN5 DIN4 DIN3 inMotorcode Parametersatz

0 0 0 0 0 M1
0 0 0 1 1 M2
0 0 1 0 2 M3
0 0 1 1 3 M4
0 1 0 0 4 M5
0 1 0 1 5 Mé
0 1 1 0 6 M7
0 1 1 1 7 M8
1 0 0 0 8 M9
1 0 0 1 9 M10
1 0 1 0 10 M11
1 0 1 1 11 M12
1 1 0 0 12 M13
1 1 0 1 13 M14
1 1 1 0 14 M15
1 1 1 1 15 M16
0 = niedere Spannung 0..5 V [Kontakt offen], 1= hohe Spannung, 24 V [Kontakt geschlossen]

8.5 Micro-SD-Karte

III Nur die beigestellte Micro-SD-Karte verwenden, da eine andere Micro-SD-Karte evtl. nicht vom
Umrichter gelesen werden kann.

8.5.1 Fehlerspeicher

Mit einer Micro-SD-Karte kann der Fehlerspeicher des Frequenzumrichters, ab dem Zeitpunkt an dem die
Micro-SD-Karte angeschlossen wurde, mit zugehoriger Zeitangabe ausgelesen werden.

Die interne RTC des Umrichters lauft mit UTC-Zeit.

8.5.2 Parameter laden
Parameter konnen auf einer Micro-SD-Karte gespeichert und von dieser wieder ausgelesen werden. Hiermit
kann beispielsweise eine bestehende Konfiguration auf einen weiteren Frequenzumrichter kopiert werden.

Fir den Parameterimport von der SD-Karte auf den Frequenzumrichter ist DIN 5 auf Parameterimport zu
konfigurieren und 24 V an DIN 5 anzuschlieflen. Das Ausldsen eines Parameterimports kann auf zwei Arten
erfolgen:

- Beieinem Neustart des Frequenzumrichters.

- Nach Auslésen des externen Resets ber einen digitalen Eingang (nur bei stehendem Motor]).

Nach einem erfolgreichen Parameterimport blinkt die griine LED zweimal. Tritt beim Parameterimport ein
Fehler auf (keine oder fehlerhaft SD-Karte), blinkt die rote LED zweimal.
Die Werte der Parameter werden wahrend des Imports auf den giiltigen Wertebereich begrenzt.

Beim Parameterexport auf die SD-Karte wird DIN 6 auf Parameterexport konfiguriert und an den
zugehorigen digitalen Eingang 24V angelegt. Ein Parameterexport kann ebenfalls auf zwei Arten erfolgen:
- Beieinem Neustart des Frequenzumrichters.
- Nach Auslosen des externen Resets Uber den digitalen Eingang.

Ein erfolgreicher Parameterexport wird durch dreimaliges Blinken der griinen LED signalisiert, ein Export-
Fehler mit dreimaligen Blinken der roten LED.

Die SD-Karte muss mit einem FAT-Dateisystem formatiert sein. Die Motorparameter fur Im- und Export
liegen in der Datei "MPARAM.INI". Ist diese Datei nicht vorhanden, wird sie beim ersten Export erzeugt.

III Auf der Micro-SD-Karte ist ausschliefilich der Motorparametersatz gespeichert, die Einstellungen der
Ein- und Ausgénge bleiben bestehen.
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8.5.3 Firmware-Update

Bei Auslieferung befindet sich auf der SD-Karte dieselbe Firmware-Version wie auf dem Umrichter selbst.
Ein Firmware-Update wird immer dann ausgefihrt, wenn die Firmware auf dem Umrichter einer alteren
Version entspricht, als die Firmware auf der SD-Karte.

Soll ein Update mit einer neueren Version der Firmware erfolgen, muss die SD-Karte entsprechend
prapariert werden.

9.0 Statusanzeige / Funktionsstorungen / Fehlerbehebung

9.1 Statusanzeige

Wird der Umrichter mit Spannung versorgt leuchtet die Status-LED (griin) dauerhaft, der Umrichter ist
betriebsbereit.

Mit Start des Motors beginnt die Status-LED (griin] zu blinken. Sobald der Motor wieder steht leuchtet die
Status-LED (griin) wieder dauerhaft.

Tritt eine Warnung auf, blinkt oder leuchtet die Warn-LED (rot), der Motor kann weiterlaufen; die Status-
LED (griin) zeigt das Verhalten des Motors an.

Wird ein Fehler erkannt, blinkt oder leuchtet die Warn-LED (rot) und der Motor wird gestoppt.

Fir beide Fehlerarten gilt:

III Die Anzahl der Blinkzyklen entspricht der Warn- bzw. Fehlernummer.
[Dies gilt nur fiir die Warnungen / Fehler bis Nummer 6.]

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

Bis zu fiinf aktuelle Warn- und Fehlermeldungen werden in der Bediensoftware SycoDrive unter
Diagnose -> Fehlermeldungen in den Parametern 1. Stérung bis 5. Stérung angezeigt. Liegt der
Warnzustand nicht mehr an, wird die Warnung nach einer Minute automatisch zurlickgesetzt.

Mit einer Micro-SD-Karte kann ein Motorparametersatz auf den Umrichter Ubertragen werden. Das
erfolgreiche Ubertragen des Parametersatzes wird dadurch angezeigt, dass die Status-LED (griin) zwei
Mal blinkt. Tritt ein Fehler bei der Ubertragung des Parametersatzes auf, wird das dadurch angezeigt,
dass die Status-LED (griin) und die Warn-LED (rot) zwei Mal gleichzeitig blinken.

Eine weitere Option ist, einen Motorparametersatz auf die Micro-SD-Karte zu lbertragen. Das
erfolgreiche Ubertragen des Parametersatzes wird dadurch angezeigt, dass die Status-LED (griin) drei
Mal blinkt. Tritt ein Fehler bei der Ubertragung des Parametersatzes auf, wird das dadurch angezeigt,
dass die Status-LED (griin) und die Warn-LED (rot] drei Mal gleichzeitig blinken.

9.2 Beschreibung LEDs

An den LEDs wird der aktuelle Status des Umrichters angezeigt:

Griin-LED2 Rot-LED1 Bedeutung

AUS AUS Frequenzumrichter ausgeschalten

EIN AUS Umrichter betriebsbereit

blinkt AUS Motor lauft

EIN/blinkt  blinkt Warnung, Warnungscode < 6 (blinkt mit der Anzahl der Warnungsnummer)
EIN/blinkt  EIN Warnung, Warnungscode > 6

AUS blinkt Fehler, Fehlercode < 6 [blinkt mit der Anzahl der Fehlernummer)
AUS EIN Fehler, Fehlercode > 6

blinkt 2x AUS Parameter erfolgreich von Micro-SD-Karte tbertragen

blinkt 2x blinkt 2x Fehler beim Ubertragen der Parameter von Micro-SD-Karte
blinkt 3x AUS Parameter erfolgreich auf Micro-SD-Karte Gbertragen

blinkt 3x blinkt 3x Fehler beim Ubertragen der Parameter auf die Micro-SD-Karte
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Bei einer Warnmeldung ist der Frequenzumrichter weiter betriebsbereit. Die Warnmeldung kann
wahrend dem Betrieb Uber ein Reset zuriickgesetzt werden.

Warnung| Storung Ursache Behebung

1 Motorstrom hat den Motor zu stark belastet, Last verringern, Parameter anpassen.
Strombegrenzungswert | Parameter
erreicht "Beschleunigungsrampe” zu

klein und/oder "Anlauf-strom”
zu groB gewahlt (sofern
einstellbar).

8 12t Schwellwert [2t-Auslastung zu hoch Last verringern sowie die Parameter
Uberschritten "|2t-Zeit" und "12t-Stromschwelle”

prifen.

18 Begrenzung Parameter "Drehzahlsollwert” | Parameter "Drehzahlsollwert”, die
Drehzahlsollwert aktiv bzw. Sollwert von Grenzen fiir Sollwert vom Analog-

Analogeingang zu groB. eingang ("Minimale Drehzahl" AIN und
“Maximale Drehzahl” AIN) sowie die
Festfrequenzen 1 bis 4 prifen; zur
Kontrolle den aktuellen Sollwert
nutzen.

22 10V Ausgangsspannung | Die 10 V Ausgangs-spannung Verdrahtung prifen; ggf. liegt ein
aufBlerhalb des zulassigen| fir den AIN ist auBerhalb des Kurzschluss vor.

Bereichs zulissigen Bereichs (+3%).

23 Kurzschluss 24V Kurzschluss des 24 V Verdrahtung prifen.
Ausgang Ausgangs

24 Fehlerhafter Keine/fehlerhafte SD-Karte Vollstandige Parameterdatei (Import)
Parameterimport oder oder Parameterdatei auf SD- und intakte SD-Karte verwenden.
-export Karte ist nicht vollstandig oder

nicht vorhanden.

26 Unbenutzter Der Wert am Motor- Signalwerte an DIN3 bis DINé priifen
Motorparameterspeicher| codiereingang (DIN3 bis DIN6] | (siehe auch Parameter “Motorcode”)
fur Motorcodierung zeigt auf einen leeren bzw. einen Parametersatz fir den

Parameterspeicher M1..M16. entsprechenden Motor abspeichern.

27 Motor im Motor rotiert bei Motorstillstand abwarten.
Generatorbetrieb Umrichterstopp.

28 Komparatorfehler beim | Interner Fehler Bleibt der Fehler nach erneutem
Selbsttest EIN/AUS-Schalten bestehen, muss der

Frequenzumrichter zur Reparatur. Ein
DASM-Motor kann weiter mit dem
Umrichter betrieben werden, ein
PMSM-Motor hingegen nicht.

45 Watchdog-Reset auf Starke EMV-Storung auf Motor neu starten
Motorsteuerung Motorsteuerplatine

54 Bremschopper defekt Hardware-Fehler im Bleibt der Fehler trotz mehrmaligem
bzw. Bremswiderstand Leistungsteil EIN/AUS-Schalten bestehen, muss der
unterbrochen beim Frequenzumrichter zur Reparatur.
Selbsttest Motor kann weiter betrieben werden.

55 Offset in der Interner Fehler Bleibt der Fehler trotz mehrmaligem
Strommessschaltung zu EIN/AUS-Schalten bestehen, muss der
grof} beim Selbsttest Frequenzumrichter zur Reparatur.

57 |stdrehzahl des Motors Motor-Istdrehzahl liegt 10% Solldrehzahl langsamer absenken
zu hoch tber der Solldrehzahl. Motor

kann der Solldrehzahl nicht
folgen, Motor extern
angetrieben
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9.4 Fehler

Nach einer Fehlermeldung / schwerwiegenden Storung ist der Frequenzumrichter nicht betriebsbereit;
es muss ein Reset ausgelost werden.

Fehler | Storung Ursache Behebung

2 STO unterbrochen STO Anschluss nicht Prifen des STO Anschlusses.

beschalten.

3 Erdschluss im Motor Kurzschliisse im Motor oder | Motor austauschen oder

der Zuleitung. reparieren;
Motorzuleitung prifen.

4 Kihlkorpertemperatur Frequenzumrichter Last verringern, Ausgangsstrome
zu hoch Uberlastet, Kiihlkorper zu prifen.
(Frequenzumrichter) heif.

5 Fehler im Hardware-Fehler im Bleibt der Fehler trotz
Wechselrichter beim Leistungsteil. mehrmaligem EIN/AUS-Schalten
Selbsttest. bestehen, muss der

Frequenzumrichter zur
Reparatur.
6 Uberstromerkennung Hardware-Fehler im Motorleitung oder Motor aus-
im Wechselrichter Leistungsteil, Fehler in der tauschen. Bleibt der Fehler trotz
Motorleitung oder im Motor. | mehrmaligem EIN/AUS-Schalten
bestehen, muss der
Frequenzumrichter zur
Reparatur.
7 12t Abschaltung [2t-Auslastung zu hoch, Motor abkihlen lassen, Last
daher Motor abgeschaltet. verringern. Die Parameter "I2t-
Zeit" und "I2tStromschwelle”
prifen.

9 Kein Motortyp definiert Der Parameter "Motortyp” Den Parameter "Motortyp” prufen.

ist auf "kein Motor” gesetzt.

(| Temperaturiberwachun | Motor zu warm, eventuell Motor abkihlen, Last verringern,
g Motor Kabelbruch Sensor. Sensor priifen. Die Parameter

"Temperaturiberwachung” und
"Sensorwert” prifen.

14 Uberwachung Versorgungsspannung zu Versorgungsspannung priifen,
Netzunterspannung klein. Netzanschluss prifen.

15 Zwischenkreisspannung | Versorgungsspannung zu Versorgungsspannung und
zu grof3 grof} oder Motorbrems- Netzanschluss prifen; Parameter

rampe zu niedrig. "Bremsrampe” anpassen.

17 Motoranschluss Kein Motor angeschlossen Motoranschluss prifen, ggf.
unterbrochen bzw. eine Motorphase Parameter "Motortyp” anpassen.

unterbrochen.

29 Fehler beim Falsch konfigurierte oder Signalwerte an DIN5 und DINé
Parameterimport beschaltene digitale sowie deren Konfiguration prifen.
und/oder -export Eingange DIN5 und DINé.

53 Kurzschluss oder Hardware-Fehler im Verkabelung priifen. Bleibt der
Erdschluss im Leistungsteil. Fehler trotz mehrmaligem
Gleichstromsteller (GS) EIN/AUS-Schalten bestehen,

muss der Frequenzumrichter zur
Reparatur.
58 PMSM-Motor lauft nicht | Trotz mehrfacher Versuche Motor und Zuleitung prifen.
an lduft der PMSM-Motor nicht | Parameter
an "Beschleunigungsrampe”,
“Anlaufzeit” und "Anlaufstrom”
anpassen (sofern einstellbar)
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Gewdhrleistungsbedingungen

SycoTec tibernimmt im Rahmen der gultigen SycoTec Lieferungs- und Zahlungsbedingungen die
Gewahrleistung fir 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 konnen, durch natirliche Abniitzung, unsachgemafle Behandlung, Reinigung oder
Wartung, Nichtbeachtung der Wartungs-, Bedienungs-, oder Anschlussvorschriften, Korrosion,
Verunreinigung in der Luftversorgung oder chemische oder elektrische Einflisse, die ungewdhnlich oder
nach den Werksvorschriften nicht zulassig sind. Der Gewahrleistungsanspruch erlischt wenn Defekte
oder ihre Folgen darauf beruhen kdnnen, dass Eingriffe oder Veranderungen am Produkt vorgenommen
wurden. Anspriiche auf Gewahrleistung konnen nur geltend gemacht werden, wenn diese unverziglich
SycoTec schriftlich angezeigt werden.

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