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Gewabhrleistungs- und Haftungsausschluss

Die Angaben, Empfehlungen, Beschreibungen und Sicherheitshinweise in diesem Dokument basieren auf Erfahrungswerten

und Einschétzungen der Eaton Corporation (Eaton). Dieses Dokument dient lediglich zu Informationszwecken und berlicksichtigt
daher moglicherweise nicht alle Eventualitaten. Sofern weiterfliihrende Informationen bendtigt werden, sollte ein Vertriebsbiro

von Eaton kontaktiert werden. Der Verkauf des in dieser Informationsschrift gezeigten Produkts unterliegt den Allgemeinen
Geschaftsbedingungen in den entsprechenden Eaton-Verkaufsrichtlinien oder sonstigen vertraglichen Vereinbarungen zwischen Eaton
und dem Kaufer.

ES BESTEHEN KEINE VEREINBARUNGEN, VERTRAGE ODER ZUSAGEN, WEDER AUSDRUCKLICHE NOCH IMPLIZIERTE,
DARUNTER GARANTIEN DER GEBRAUCHSTAUGLICHKEIT FUR EINEN BESTIMMTEN ZWECK ODER MARKTFAHIGKEIT — AUSSER
JENEN, DIE IN EINEM BEREITS BESTEHENDEN VERTRAG ZWISCHEN DEN VERTRAGSPARTNERN KONKRET DEFINIERT
WURDEN. JEDER DIESER VERTRAGE BENENNT ALLE PFLICHTEN VON EATON. DER INHALT DES VORLIEGENDEN DOKUMENTS
WIRD NICHT TEIL EINES VERTRAGES ZWISCHEN DEN PARTEIEN UND ANDERT AUCH KEINEN SOLCHEN.

In keinem Fall ist Eaton gegentber dem Kaufer oder Benutzer vertraglich, aus unerlaubter Handlung (einschlieRlich Fahrlassigkeit),
verschuldensunabhangiger Haftung oder anderweitig flr besondere, indirekte, zufallige oder Folgeschaden oder -verluste jeglicher
Art verantwortlich, darunter insbesondere Schaden oder Nutzungsausfall von Gerédten, Anlagen oder Stromversorgungssystemen,
Kapitalkosten, Stromausfall, zuséatzliche Ausgaben bei der Nutzung vorhandener Stromanlagen oder Ansprliche gegen den

Kaufer oder Benutzer durch seine Kunden, die sich aus der Nutzung der hierin enthaltenen Informationen, Empfehlungen und
Beschreibungen ergeben. Die in diesem Handbuch enthaltenen Informationen kénnen jederzeit geandert werden.

Titelbild: Eaton PowerXL™ Frequenzumrichter DX1
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Service und Support

Eatons Ziel ist es, lhre grofitmogliche Zufriedenheit mit dem
Betrieb unseres Produkts sicherzustellen. Wir haben uns der
Bereitstellung schneller, freundlicher und genauer Hilfeleistung
verschrieben. Das ist der Grund dafir, dass wir lhnen so viele
Wege anbieten, die von Ihnen bendtigte Unterstltzung zu
erhalten. Ob per Telefon oder E-Mail, Sie konnen 24 Stunden
am Tag, sieben Tage die Woche auf Eatons
Support-Informationen zugreifen.

Unser umfangreiches Serviceangebot ist nachstehend aufgeflhrt.
Flr Preise, Verfligbarkeit, Bestellung, beschleunigten Service

und Reparatur unserer Produkte wenden Sie sich bitte an lhren
ortlichen Handler.

Website

Produktinformationen finden Sie auf der Website von Eaton.
Dort kénnen Sie auch Informationen Uber lokale Handler oder
Eatons Vertriebsburos finden.

Eaton.com/drives

EatonCare Customer Support Center
(fiir Kunden in USA/Kanada)

Rufen Sie das EatonCare Support Center an, wenn Sie

Hilfe bei der Bestellung, der Lagerverfligbarkeit oder dem
Versandnachweis, der Beschleunigung einer bestehenden
Bestellung, Notfalllieferungen, Informationen zu Produktpreisen,
Rlcksendungen mit Ausnahme von Garantierlickgaben und

Informationen zu lokalen Handlern oder Vertriebsbiros bendtigen.

Telefon: 877-ETN-CARE (386-2273) (8:00 — 18:00 Uhr EST)
Notfallnummer aufRerhalb der Geschaftszeiten:
800-543-7038 (18:00 — 8:00 Uhr EST)

Drives Technical Resource Center

Telefon: 877-ETN-CARE (386-2273) Option 2, Option 6
(08:00 - 17:00 Uhr Central Time U.S. [UTC -6])
E-Mail: TRCDrives@Eaton.com

Kontakt fiir Kunden in Europa
Flr Service und Support wenden Sie sich bitte an |hre lokale
Vertriebsorganisation.

Kontaktinformationen: Eaton.com/contacts
Service-Seite: Eaton.com/aftersales
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Sicherheitshinweise

WARNUNG!
GEFAHRLICHE ELEKTRISCHE SPANNUNG!

Vor Beginn der Installationsarbeiten

Gerat spannungsfrei schalten.
Gegen Wiedereinschalten sichern.
Spannungsfreiheit feststellen.
Erden und kurzschlieRen.

Benachbarte, unter Spannung stehende Teile abdecken oder
abschranken.

Nur gemaf’ EN 50110-1/-2 (VDE 0105 Teil 100) angemessen
qualifiziertes Personal darf an diesem Geréat/ System arbeiten.

Achten Sie bei Installationsarbeiten darauf, dass Sie sich
statisch entladen, bevor Sie das Geréat berthren.

Die Funktionserde (FE, PES) muss an die Schutzerde (PE) oder
den Potenzialausgleich angeschlossen sein. Die Ausflihrung
dieser Verbindung liegt in der Verantwortung des Errichters.

Anschluss- und Signalleitungen sind so zu installieren,
dass induktive und kapazitive Einstreuungen keine
Beeintrachtigung der Automatisierungsfunktionen verursachen.

Einrichtungen der Automatisierungstechnik und deren
Bedienelemente sind so einzubauen, dass sie gegen
unbeabsichtigte Betatigung geschitzt sind.

Damit ein Leitungs- oder Aderbruch auf der
Signalseite nicht zu undefinierten Zustanden in der
Automatisierungseinrichtung fihren kann, sind bei der
E/A-Kopplung hard- und softwareseitig entsprechende
Sicherheitsvorkehrungen zu treffen.

Bei 24-Volt-Versorgung ist auf eine sichere elektrische
Trennung der Kleinspannung zu achten. Es dirfen nur
Netzgerate verwendet werden, die die Forderungen der IEC
60364-4-41 bzw. HD 384.4.41 S2 (VDE 0100 Teil 410) erfillen.
Die Stromversorgung muss eine Fehlergrenze von maximal
60V DC gemald SELV/PELV aufweisen.

Schwankungen bzw. Abweichungen der Netzspannung

vom Nennwert dirfen die in den technischen Daten
angegebenen Toleranzgrenzen nicht Uberschreiten,
andernfalls sind Funktionsausfélle und Gefahrenzustande
nicht auszuschlief3en.

NOT-AUS-Einrichtungen nach IEC/EN 60204-1 mlssen in
allen Betriebsarten der Automatisierungseinrichtung wirksam
bleiben. Entriegeln der NOT-AUS-Einrichtungen darf keinen
Wiederanlauf bewirken.

Einbaugerate fir Gehause oder Schranke dirfen nur im
eingebauten Zustand, Tischgeréte oder tragbare Gerate nur
bei geschlossenem Gehéause betrieben und bedient werden.

Es sind Vorkehrungen zu treffen, dass nach Spannungs-
einbriichen und -ausfallen ein unterbrochenes Programm
ordnungsgemafd wieder aufgenommen werden kann. Dabei
durfen auch kurzzeitig keine gefahrlichen Betriebszustande
auftreten. Gegebenenfalls ist NOT-AUS zu erzwingen.

An Orten, an denen in der Automatisierungseinrichtung
auftretende Fehler Personen- oder Sachschaden verursachen
kdonnen, missen externe Vorkehrungen getroffen werden,
die auch im Fehler oder Storfall einen sicheren

Sicherheitshinweise

Betriebszustand gewahrleisten beziehungsweise erzwingen
(z. B. durch unabhéangige Grenzwertschalter, mechanische
Verriegelungen usw.).

Wahrend des Betriebs kdnnen Frequenzumrichter

ihrer Schutzart entsprechend spannungsfiihrende,
blanke, gegebenenfalls auch bewegliche oder rotierende
Teile, sowie heifde Oberflachen besitzen.

Das unzulassige Entfernen der erforderlichen Abdeckung,
die unsachgemalRe Installation und falsche Bedienung

von Motor oder Frequenzumrichter, kann zum Ausfall des
Gerats flhren und schwerste gesundheitliche Schaden oder
Materialschaden verursachen.

Bei Arbeiten an unter Spannung stehenden
Frequenzumrichtern sind die geltenden nationalen
Unfallverhitungsvorschriften (z. B. BGV 4) zu beachten.

Die elektrische Installation ist nach den einschlagigen
Vorschriften durchzuflhren (z. B. Leitungsquerschnitte,
Absicherungen, Schutzleiteranbindung).

Alle Arbeiten zum Transport, zur Installation, zur
Inbetriebnahme und zur Instandhaltung ddrfen nur von
qualifiziertem Fachpersonal durchgeflihrt werden

(IEC 60364 bzw. HD 384 oder DIN VDE 0100 und nationale
Unfallverhitungsvorschriften beachten).

Anlagen, in die Frequenzumrichter eingebaut sind,

missen ggf. mit zusatzlichen Uberwachungs- und
Schutzeinrichtungen gemaf den jeweils giltigen
Sicherheitsbestimmungen, z. B. Gesetz Uber technische
Arbeitsmittel, Unfallverhltungsvorschriften usw. ausgeristet
werden. Modifizierungen der Frequenzumrichter mittels der
Bediensoftware sind zulassig.

Wahrend des Betriebs sind alle Abdeckungen und Tlren
geschlossen zu halten.

Der Anwender muss in seiner Maschinenkonstruktion
MaRnahmen berlicksichtigen, die die Folgen bei

Fehlfunktion oder Versagen des Antriebsreglers

(Erhdhung der Motordrehzahl oder plotzliches Stehenbleiben
des Motors) begrenzen, so dass keine Gefahren fir Personen
oder Sachen verursacht werden kénnen, z. B.:

a. Weitere unabhangige Einrichtungen zur Uberwachung
sicherheitsrelevanter Grof3en (Drehzahl, Verfahrweg,
Endlagen usw.);

b. Elektrische oder nichtelektrische Schutzeinrichtungen
(Verriegelungen oder mechanische Sperren)
systemumfassende Mafinahmen;

c. Niemals stromflihrende Teile oder Kabelanschllsse
des Frequenzumrichters berihren, nachdem er von der
Stromversorgung getrennt wurde. Diese Teile kdnnen wegen
der Ladung in den Kondensatoren auch nach dem Trennen
noch Strom flihren. Entsprechende Warnschilder anbringen.
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Sicherheitshinweise

Lesen Sie dieses Handbuch sorgfaltig durch und stellen Sie
sicher, dass Sie die Verfahren verstanden haben, bevor Sie diesen
PowerXL DX1 Frequenzumrichter (FU) installieren, einrichten,

in Betrieb nehmen oder Wartungsarbeiten durchfihren.

Definitionen und Symbole

A VORSICHT

Dieses Symbol zeigt Hochspannung an. Es lenkt lhre Aufmerksamkeit
auf Dinge oder Vorgange, die fiir Sie und andere Personen beim
Betrieb dieses Geréts gefahrlich sein konnten. Lesen Sie den

Hinweis und befolgen Sie die Anweisungen genau. Dieses Symbol

ist das , Sicherheitswarnsymbol”. Es erscheint mit einem der beiden
Signalwarter: VORSICHT oder GEFAHR, wie nachstehend beschrieben.

A VORSICHT

Warnungen und Sicherheitshinweise

|

Die Relaisausgéange und andere E/A-Anschliisse stehen eventuell unter
einer gefahrlichen Steuerspannung, sogar wenn der PowerXL DX1 vom
Netz getrennt ist.

Achten Sie darauf, dass Sie das Ethernet IP-Kabel nicht in den Anschluss
unter dem Bedienfeld einstecken! Dies konnte Ihrem PC schaden.

Achten Sie darauf, dass Sie das Modbus TCP-Kabel nicht
in den Anschluss unter dem Bedienfeld einstecken.
Dies konnte lhrem PC schaden.

Weist auf eine potenziell gefahrliche Situation hin, welche zu
ernsthaften Verletzungen oder zum Tode fiithren kann, wenn sie nicht
vermieden wird.

A VORSICHT

A VORSICHT

Entfernen Sie externe Steuersignale, bevor Sie einen Fehler
zuriicksetzen, um einen unbeabsichtigten Wiederanlauf des Antriebs
zu verhindern.

Weist auf eine potenziell gefahrliche Situation hin, welche zu geringen
oder maBigen Verletzungen oder zu schwerer Beschéddigung des Produkts
fithren kann, wenn sie nicht vermieden wird. Eine unter VORSICHT
beschriebene Situation kann zu schwerwiegenden Konsequenzen fiihren,
wenn sie nicht vermieden wird. Wichtige SicherheitsmaBnahmen sind
unter ACHTUNG (oder auch WARNUNG) beschrieben.

Geféhrliche Hochspannung

A VORSICHT

Motorsteuerungsgeréte und elektronische Regler sind mit gefahrlichen
Netzspannungen verbunden. Bei der Wartung von Antrieben und
elektronischen Steuerungen kann es freiliegende Komponenten mit
Gehéusen oder Vorspriingen mit Leitungspotenzial oder einem hdheren
Potenzial geben. AuBerst vorsichtig vorgehen, um Stromschlage

zu vermeiden.

Stehen Sie auf einer isolierenden Unterlage und machen Sie es zur
Gewohnheit, zum Priifen von Komponenten nur eine Hand zu benutzen.
Arbeiten Sie immer mit einer anderen Person, um bei Notféllen
Unterstiitzung zu haben. Trennen Sie die Stromzufuhr, bevor Sie
Steuerungen priifen oder Wartungen durchfiihren. Vergewissern Sie sich,
dass das Geréat ordnungsgemaB geerdet ist. Tragen Sie bei der Arbeit

an elektronischen Reglern oder rotierenden Maschinen

immer eine Schutzbrille.
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EMV-Warnungen und -Sicherheitshinweise
Geféhrliche Hochspannung

Die Komponenten des Leistungsteils der Baureihe PowerXL stehen
unter Strom, wenn der AC-Antrieb an das Netzpotenzial angeschlossen
ist. Beriihrung mit dieser Spannung ist duBerst gefahrlich und kann den
Tod oder schwere Verletzungen verursachen.

|

Die Motoranschliisse (U, V, W) und die Bremswiderstandanschliisse
stehen unter Spannung, wenn die Baureihe PowerXL ans Netz
angeschlossen ist, sogar wenn der Motor nicht lauft.

|

Nach dem Trennen der Spannungsversorgung des AC-Antriebs warten,
bis die Anzeigen auf dem Keypad erléschen (wenn kein Keypad
angeschlossen ist, die LED-Anzeigen auf der Steuereinheit beachten).
Warten Sie fiinf Minuten, bevor Sie irgendwelche Arbeiten an den
Anschliissen der Baureihe PowerXL vornehmen. Die Abdeckung nicht
offnen, ehe diese Zeit verstrichen ist. Nach Verstreichen dieser Zeit
ein Messgeréat verwenden, um absolut sicher stellen, dass keine
geféhrliche Spannung anliegt. Vor dem Beginn jeglicher elektrischer
Arbeiten immer vergewissern, dass keine gefahrliche Spannung
vorhanden ist.

|

Die Steuerein-/-ausgangsanschlussklemmen sind vom Netzpotenzial
getrennt. Die Relaisausgénge und andere E/A-Anschliisse stehen
eventuell unter einer gefahrlichen Steuerspannung, sogar wenn der
PowerXL DX1 vom Netz getrennt ist.

|

Vergewissern Sie sich, dass die vordere Abdeckung und die
Kabelabdeckung des PowerXL DX1 geschlossen sind, bevor der
AC-Antrieb an das Netz angeschlossen wird.

Wihrend eines Rampenstopps (siehe Applikationshandbuch) generiert
der Motor immer noch Spannung. Die Komponenten des AC-Antriebs
deshalb nicht beriihren, bevor der Motor vollstandig zum Stillstand
gekommen ist. Warten Sie, bis die Anzeigen auf dem Keypad erldschen
(wenn kein Keypad angeschlossen ist, die LED-Anzeigen auf der
Steuereinheit beachten). Warten Sie weitere fiinf Minuten, bevor Sie
irgendwelche Arbeiten am Antrieb beginnen.

Sicherheitshinweise

Wichtige Warnungen

|

Der AC-Antrieb der Baureihe PowerXL ist nur fiir feste
Installationen vorgesehen.

Fiihren Sie keine Messungen durch, wenn der AC-Antrieb ans Netz
angeschlossen ist.

Der Kriechstrom des AC-Antriebs der Baureihe PowerXL iibersteigt
3,5 mA AC. GemaB Norm EN61800-5-1 muss ein verstarkter
Schutzleiteranschluss sichergestellt sein.

Wenn der AC-Antrieb als Teil einer Maschine verwendet wird, ist der
Maschinenhersteller dafiir verantwortlich, die Maschine mit einer
Vorrichtung zum Trennen der Stromzufuhr auszustatten (EN 60204-1).

Nur von Eaton gelieferte Ersatzteile diirfen verwendet werden.

Beim Einschalten, Leistungsbremsen oder Fehlerreset startet der Motor
sofort, wenn das Startsignal aktiv ist, es sei denn Impulssteuerung war
fiir Start Funktion Auswahl ausgewahlt. Dariiber hinaus kann sich die
Ein-/Ausgangsfunktionalitat (einschlieBlich Start-Eingaben) andern,
wenn Parameter, Applikationen oder die Software geandert werden.
Trennen Sie deshalb den Motor, wenn ein unerwarteter Start eine
Gefahr verursachen kann.

Der Motor startet automatisch, wenn bei aktiviertem automatischen
Wiederanlauf der Fehler selbsténdig zuriickgesetzt wird. Im
Applikationshandbuch finden Sie detailliertere Informationen.

Vor Messungen am Motor oder am Motorkabel das Motorkabel vom
AC-Antrieb trennen.

|

Die Komponenten auf den Leiterplatten nicht beriihren. Durch die
Entladung statischer Spannung kdnnen die Komponenten
beschédigt werden.

Priifen Sie, ob die EMV-Kategorie des AC-Antriebs den Anforderungen
lhres Stromnetzes entspricht.
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Sicherheitshinweise

Weitere VorsichtsmaBnahmen

A\ VORSICHT

Der Frequenzumrichter PowerXL DX1 muss immer mit einem Erdungsleiter
geerdet werden, der an die Erdanbindung (PE) angeschlossen wird.

Der Ableitstrom des PowerXL DX1 iibersteigt 3,5 mA AC.

Gemal EN61800-5-1 sollen eine oder mehrere der folgenden

Bedingungen fiir die zugeordnete Schutzschaltung erfiillt sein:

a) Der Schutzleiter muss auf seiner gesamten Lange einen
Querschnitt von mindestens 10 mm? Cu oder 16 mm?
Al haben

b) Wo der Schutzleiter eine Querschnittsflache von weniger als
10 mm? Cu oder 16 mm? hat, soll ein zweiter Schutzleiter
mit mindestens derselben Querschnittsflache vorgesehen
werden, bis zu dem Punkt, wo der Schutzleiter eine
Querschnittsflache von mindestens 10 mm? Cu oder 16 mm?
Al hat.

c) Automatische Trennung der Stromversorgung im
Falle eines Durchgangsverlusts des Schutzleiters.
Die Querschnittsflache jedes Schutzleiters, der nicht Teil des
Zuflihrkabels oder des Kabelgehauses bildet, soll in keinem
Fall weniger betragen als:

* - 2,5 mm? wenn ein mechanischer Schutz vorhanden
ist oder
* 4 mm? wenn kein mechanischer Schutz vorhanden ist.

Der Erdschlussschutz im Frequenzumrichter schiitzt nur

den Umrichter selbst vor Erdschltissen im Motor oder im
Motorkabel. Er ist nicht fir den Personenschutz vorgesehen.
Aufgrund der hohen kapazitiven Stréme im Frequenzumrichter
kann es vorkommen, dass Fehlerstromschutzschalter nicht
richtig funktionieren.

Fihren Sie keine Spannungsfestigkeitsprifungen an einem Teil
der PowerXL:Serie durch. Es gibt ein bestimmtes Verfahren,
nach dem die Prifungen durchgefiihrt werden mussen. Die
Nichtbeachtung dieses Verfahrens kann zu einer Beschadigung
des Produkts flihren.
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Kapitel 1 - Uberblick iiber die PowerXL DX1 Baureihe

Kapitel 1 - Uberblick iiber die PowerXL DX1 Baureihe

Dieses Kapitel beschreibt den Zweck und den Inhalt dieses

Handbuchs, die Empfehlungen fir die Eingangsprifung und
den Typschlissel und die Typbezeichnungen fiir die PowerXL
Frequenzumrichter (FU) der DX1 Baureihe.

Gebrauch dieses Handbuchs

Der Zweck dieses Handbuchs ist es, lhnen die Informationen
zur Verflgung zu stellen, die fur die Installation, die Einstellung
und Anpassung von Parametern, die Inbetriebnahme,

die Fehlersuche und die Wartung des Frequenzumrichters

(FU) der Eaton PowerXL-Serie erforderlich sind. Lesen Sie

die Sicherheitsrichtlinien am Anfang dieses Handbuchs und
befolgen Sie die in den folgenden Kapiteln dargelegten
Verfahren, bevor Sie Frequenzumrichter der PowerXL-Baureihe
ans Netz anschlief3en, um die sichere Installation und den
sicheren Betrieb des Geréats zu gewahrleisten. Bewahren Sie
diese Betriebsanleitung griffbereit auf und geben Sie es an alle
Benutzer, Techniker und das Wartungspersonal weiter.

Erhalt und Kontrolle

Die Frequenzumrichter der Baureihe PowerXL haben vor der
Auslieferung eine Reihe strenger Qualitdtsanforderungen
erflllt. Es ist moglich, dass die Verpackung oder das Geréat
wahrend des Transports beschadigt wurde. Nachdem Sie lhren
PowerXL-Frequenzumrichter erhalten haben, tberpriifen Sie
bitte die folgenden Punkte:

Vergewissern Sie sich, dass die Packung die
Montageanweisung, die Schnellstartanleitung und das
Zubehorpaket enthalt. Das Zubehorpaket enthalt:

o Gummittllen
» Erdungsschellen fir Steuerleitungen
» Zusatzliche Erdungsschraube

Uberpriifen Sie das Gerat, um sicherzustellen, dass es beim
Transport nicht beschadigt wurde.

Vergewissern Sie sich, dass die auf dem Typenetikett gezeigte
Typenbezeichnung mit der Katalognummer lhrer Bestellung
Ubereinstimmt.

Im Falle eines Transportschadens wenden Sie sich bitte
umgehend an das zustandige Transportunternehmen und
reklamieren Sie den Schaden.

Sollte die Lieferung nicht mit Ihrer Bestellung Ubereinstimmen,
wenden Sie sich bitte an lhre zustandige Eaton Vertretung.

Hinweis: Bewahren Sie die Verpackung auf. Die auf dem
Schutzkarton aufgedruckte Schablone kann zur
Markierung der Befestigungspunkte des PowerXL
DX1-Frequenzumrichters an der Wand oder in einem
Schrank verwendet werden.

Aktivierung der Echtzeituhr-Batterie

Zum Aktivieren der Echtzeituhrfunktion (RTC) im PowerXL
DX1-Frequenzumrichter:

1. Entfernen Sie die Abdeckung ,A".

2. Offnen Sie die Abdeckung ,,B".

3. Entfernen Sie die Isolierung.

Abbildung 1. Batterieanschluss

So tauschen Sie die RTC-Batterie aus:

1. Entfernen Sie die Abdeckung , A".

2. Offnen Sie die Abdeckung ,,B".

3. Entfernen Sie die alte RTC-Batterie.
4. Setzen Sie die neue RTC-Batterie ein.

Abbildung 2. Echtzeituhr-Batteriewechsel

Tabelle 1. Gebrauchliche Abkiirzungen.

Abkiirzung Beschreibung

CT Konstantes Drehmoment mit hoher Uberlastfahigkeit (150 %)
VT Variables Drehmoment mit geringer Uberlastfahigkeit (110 %)
IH Hoher Uberlaststrom (150 %)

I, Niedriger Uberlaststrom (110 %)

FU Frequenzumrichter

RTC Echtzeituhr (Real Time Clock)
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Kapitel 1 - Uberblick {iber die PowerXL DX1 Baureihe

Typen- und Verpackungsschilder (USA und Europa)

PowerXL DX1 Typenschilder

DX1230V

_
A
E-T-N
Powering Business Worldwide
Cal. No.: DX1-32011FB-T54C
Style No.: 3-6021-075A
PowerXL™ DX1 VFD  FactoryID: T
CTNT Input Output
P |UV-) 20824038 |0~Vin 30
o |F(Hz)  50160Hz 0400 Hz

kW) 11(A) 10.6/12 11125
IEClass | IE2 o o
90/100 loss | X X%

W tp:/leaton. com/EcoDesign-VFD ‘]

Enclosure Rating  TYPE 12/IP 54

User installation manual:X)XO0XXXXX

Serial No.:

LR g
NAED: XXOOOXXXXX

(I ;
EAN: XOO000000XXX

ABEQ

Contains FCC ID: 2ADXE-HY-40R204PC
Contains IC: 23267-HY40R204PC

Field installed conductors must be copper rated at 75°C
YYMMDD  Assembled in Dominican Republic )

DX1480V

-
A
F:1-N
Powering Business Worldwide
Cat. No.: DX1-349DOFB-T54C
Style No.: 3-6041-076A
PowerXL™ DX1 VFD  FactoryID: T

CTNT Input | Output
P |UV-) (38050030 |0-Vin30
(oo |FlHz) [S0KBOHz 0400 Hz
s5W |I(A) (88116 a2
IE Class  |IE2 L A
901100 loss [ X X%
Defails ME:UBEID".W"/EGODE&‘QH-VFD %3

Enclosure Rating = TYPE 12/IP 54

User installation manual:XXX0000XX
Serial No.:

LT
NAED: XX000OXXXX
(O H
EAN: X0O0000XXXXX

) ce

ARG EQ

Contains FCC ID: 2ADXE-HY-40R204PC
Contains IC: 23267-HY40R204PC

Field installed conductors must be copper rated at 75°C
\YYMMDD Assembled in Dominican Republic

PowerXL DX1 Verpackungsschilder

DX1230V

g
F:

Powering Business Worldwide

Cat. No.: DX1-32011FB-T54C
Style No.: 3-6021-075A

PowerXC™ DX VFD
_cTvT
3HPI

Factory ID: T

 Input | Output
U(V~) 20824030 0~Vin 39
e F(H) 50060 Hz 0-400 Hz

3KW) 1(A) 10.6/12 11125
IE Class IE2 Hy
90/100 loss | X.X%
Details http://eaton.com/EcoDesign-VFD H

Enclosure Rating TYPE 12/ 1P 54

User installation manual : XXX
Serial No.: XOO0O0XOX

U i
EAN: JOO0000XXX

(A o ;
NAED: JXOXXOOOOXXXXX

O} C¢

CERTIFIED

s ® Z 0

Contains FCC ID: 2ADXE-HY-40R204PC
Contains IC: 23267-HY40R204PC

N.W.: XX XX KG G.W.: XXXXKG
'YYMMDD Assembled in Dominican Republic J

DX1480V

"E:IN

Powering Business

wide
Cat. No.: DX1-349D0FB-T54C
Style No.: 3-6041-076A

| PowerXL™ DX1 VFD Factory ID: T

DX1575V

/7
A
F-T-N
Powering Business Woridwide
Cat. No. DX1-357D5FB-T54C
Style No.: 3.6051-073A
PowerXL™M DX! VFD _Factory ID: T
CTNT Input Output
SHPLU(V~) 52560038 |0~Vin 3@
(o FlH2) 50160 Hz  [0-400Hz
sskW) [(A) 73186 75010

IEClss  IE2
90/100 loss X.X%

oys
"Delails _ Nfip/eaton.comVEcoDesign-VFD | %

Enclosure Rating = TYPE 12/1P 54

User installation manual:X)XXX0000XX

Serial No.:

(N i
NAED: X000
(I :
EAN: XX000XXXXXXX

Sarer uson

C€
ABGEQ

Contains FCC ID: 2ADXE-HY-40R204PC
Contains IC: 23267-HY40R204PC

Field installed conductors must be copper rated at 75°C
\YYMMDD Assembled in Dominican Republic

CTNT Input Output
HPI U (v~) 380-500 30 0~Vin 38
e F(Hz) 5060 Hz 0-400 He
55W) 1A satte 9112
IEClass | IE2 =

90/100 loss | X.X%
Details http://eaton.com/EcoDesign-VFD

Enclosure Rating TYPE 12/1P 54

User installation manual : XOOOGOXXX
Serial No.: XOOXOXXXX

AL
EAN: XOO000XXX
NI
NAED: XOXO000XXXX

O C¢

CERTIFIED
s ® % @

Contains FCC ID: 2ADXE-HY-40R204PC
Contains IC: 23267-HY40R204PC

N.W.: XX.XX KG

\
\_ YYMMDD

GW.: XXXXKG

Assembled in Dominican Republic /

DX1575V

"E:1N

Powering Business Worldwide
Cat. No.: DX1-357D5FB-T54C
Style No.: 3-6051-073A

PowerXL™DX1VFD  Factory ID: T

CTNT Input Output
sl U(-)  [52560030 0~Vin 39
A F(Hz) 50160 Hz 0-400 Hz
550W) 1A [7.396 7510
IE Class IE2

90/100 loss |XX%

Details http://eaton.com/EcoDesign-VFD

Enclosure Rating | TYPE12/IP 54
User installation manual : XOOOOOXX
Serial No.: XX0000XXXX

VAN
EAN: XOO00XXXXXX
AV
NAED: JOOO000XXX

O C¢

CERTIFIED

s ® =z

Contains FCC ID: 2ADXE-HY-40R204PC
Contains IC: 23267-HY40R204PC

Eswé i} *:

&t
o

o

N.W.: XX.XX KG

GW.: XX.XX KG

" 'YYMMDD Assembled in Dominican Republic
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Typschliissel

Abbildung 3. Typschlissel

Serie

Leistungsteil

Kapitel 1 - Uberblick iiber die PowerXL DX1 Baureihe

Optionen

]

Grundbezeichnung

D =Drive

11 || |
DX1-344D3EB_-§54C_IF

"~ Frequenzumrichter

Gerétereihe

X1 = High performance

Anzahl der Phasen

3 = Dreiphasiger Eingang/
Dreiphasiger Ausgang

Interner EMV-Filter

Region
. . leer = USA
Display-Optionen E = EMEA und Rest der Welt
C = LCD (grafisch)
T = Touchscreen B

hichtung von Platinen

D = nur DC-Drossel
E = nur EMV-Filter

N = Kein EMV-Filter, keine D

F = Interner EMV-Filter und DC-Drossel

Interner Brems-Chopper

C = Beschichtet

C-Drossel

N = Kein Brems-Chopper
B = Brems-Chopper

Gehéuse (IP-Schutzart)

21 = IP21/Typ 1
54 = |P54/Typ 12

Eingangs-/Ausgangssj ung
2 =230V (208 - 240 V, -15%, +10%) PowerXL DX1: Ausgangsstromstérke (CT = Constant Torque)
4 = 400 V (380 - 500 V, -15%, +10%) 208 - 240 V 380- 500 V 525 - 600 V
- - _1E0 0,
5 =600V (525- 600V, -15%, +10%) | [3p7 37 055kW,075hp | 2D2 = 22 A, 075 KW, 1hp | 3D3 = 3.3 A, 1.5 kW, 2 hp
4D8 = 4.8 A, 0.75 kW, 1 hp 303 = 33A,1.1kW,1.5hp | 4D5 = 45A,2.2kW, 3 hp
6D6 = 6.6A, 1.1 kW, 15hp | 4D3 = 43A, 1.5kW, 2hp D5 = 75A, 3.7 kW, 5 hp
7D8 = 7.8 A, 15 kW, 2 hp 506 = 5.6 A, 2.2 kW, 3 hp 010 = 10 A, 5.5 kW, 7.5 hp
011 = 11A,22kW,3hp D6 = 7.6 A, 3kW, 5 hp 013 = 135A, 7.5kW, 10 hp
012 = 125A,3kW, 4 hp 9D0 = 9 A, 4KkW,7.5hp (VT) | 018 = 18 A, 11 kW, 15 hp
017 = 17.5A,3.7kW,5 hp 012 = 12A,55kW,7.5hp | 022 = 22 A, 15kW, 20 hp
025 = 25A, 5.5 kW, 7.5 hp 016 = 16 A, 75kW, 10hp | 027 = 27 A, 185 kW, 25 hp
031 = 31A,75kW, 10 hp 023 = 23 A, 11 kW, 15 hp 034 = 34 A, 22 kW, 30 hp
048 = 48 A, 11 kW, 15 hp 031 = 31 A, 15kW, 20 hp 041 = 41 A, 30 KW, 40 hp
061 = 61 A, 15KkW, 20 hp 038 = 38A,185kW, 25 hp | 052 = 52 A, 37 kW, 50 hp
075 = 75A,185kW, 25hp | 046 = 46 A, 22 kW, 30 hp 062 = 62 A, 45 kW, 60 hp
088 = 88 A, 22 kW, 30 hp 061 = 61A, 30 KW, 40 hp 080 = 80 A, 55 kW, 75 hp
114 = 114 A, 30 kW, 40 hp 072 = 72 A, 37 KW, 50 hp 100 = 100 A, 75 kW, 100 hp
143 = 143 A, 37 kW, 50 hp 087 = 87 A, 45 kW, 60 hp 125 = 125 A, 90 kW, 125 hp
170 = 170 A, 45 kW, 60 hp 105 = 105A,55 kW, 75 hp | 144 = 144 A, 110 kW, 150 hp
211 = 211 A, 55 kW, 75 hp 140 = 140 A, 75 kW, 100 hp | 208 = 208 A, 132 kW, 200 hp
248 = 248 A, 75kW, 100 hp | 170 = 170 A, 90 KW, 125 hp
205 = 205 A, 110 KW, 150 hp
245 = 245 A, 132 KW, 200 hp
Tvp DX X - EXT - FS
NET = Kommunikationskarte Geritereihe
EXT i E/A—Ka"rte X = High performance Grundbezeichnung
ACC = Zubehor —DX— P XL dri
SPR = Ersatzteil G = General purpose = Power. rive
KEY = Bedienteil
CBL = Kabel
[
[
Funktion
FS = Functional Safety Karte FBR1OM = 10 Meter Lichtwellenleiterkabel FRIN12FK = FR1 Durchsteckrahmen-Kit Typ 12/IP54
ABZ = ABZ-Encoderkarte FBRKIT = Lichtwellenleiter-Kabelanschlusssatz FRZN12FK = FR2 Durchsteckrahmen-Kit Typ 12/IP54
SABZ = Sicherheits-ABZ-Encoderkarte| FSTB = Functional Safety Karte Klemmenblock P IaH - Fns Durchsteckrahmen-it fyp 12/ P54
OF = Lichtwellenleiterkarte ABZTB = ABZ-Encoderkarten-Klemmenblock PRI - o purchsteckranmen it VP }legi
EIP = Dual-Port-EIP-Karte SABZTB = Sichterheits-ABZ-Encoderkarten-Klemmenblock | cadvion,  ~ pod pbePeiEe HEME o ng 12/1P54e

PROFINET = Dual-Port-PROFINET-Karte

BRMTKIT = Tastatur-Fernmontage-Kit
TS = Touchscreen-Tastatur-Kit
LCD = Membranschalter-Bedieneinheit-Kit
FBR1IM = 1 Meter Lichtwellenleiterkabel
FBRSM = 5 Meter Lichtwellenleiterkabel

PCCABLE = Serielles Programmierkit
3DI3DO1T = 3x DI, 3x DO, 1 x Thermistor, 24 V DC/EXT Option

1AI2A0  =1xAl, 2xAQ (galvanisch von der Steuerkarte getrennt) Option
3R0 =3 x Relais Trockenkontakt (2NO + TNO/NC) Option
THER1 =3 x PT100 RTD Thermister-Eingangsoptionskarte

6DI =6x DI 240 VAC Eingangsoptionskarte

FRIN12FK-BP = FR1 Durchsteckrahmen-Kit Typ 12/IP54 GVP (12)
FR2N12FK-BP = FR2 Durchsteckrahmen-Kit Typ 12/IP54 GVP (30)
FR3N12FK-BP = FR3 Durchsteckrahmen-Kit Typ 12/IP54 GVP (30)
FRAN12FK-BP = FR4 Durchsteckrahmen-Kit Typ 12/IP54 GVP (25)
FR5N12FK-BP = FR5 Durchsteckrahmen-Kit Typ 12/IP54 GVP (20)
FR6N12FK-BP = FR6 Durchsteckrahmen-Kit Typ 12/IP54 GVP (12)
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Kapitel 1 - Uberblick iiber die PowerXL DX1 Baureihe

Nennleistungen und Produktauswahl

Tabelle 2. FR1-FR6, 208-240 Volt - IP21

Konstantes Drehmoment (CT)/

hohe Uberlastfihigkeit (I,)

Variables Drehmoment (VT)/
geringe Uberlastfihigkeit (I,)

230V, 50 Hz 230V,

230V, 50 Hz 230V,

BaugroBe Leistung kW 60 Hz HP Strom A Leistung kW 60 Hz HP Strom A Mit LCD-Tastatur Mit Touchscreen
FR1 0,55 0,75 3,7 0,75 1 4.8 DX1-323D7FB-C21C DX1-323D7FB-T21C
0,75 1 4.8 11 15 6,6 DX1-324D8FB-C21C DX1-324D8FB-T21C
1 15 6,6 15 2 7.8 DX1-326D6FB-C21C DX1-326D6FB-T21C
15 2 7.8 2,2 3 " DX1-327D8FB-C21C DX1-327D8FB-T21C
2,2 3 " 3 — 12,5 DX1-32011FB-C21C DX1-32011FB-T21C
FR2 3 — 12,5 3,7 5 17,5 DX1-32012FB-C21C DX1-32012FB-T21C
3,7 5 17,5 55 75 25 DX1-32017FB-C21C DX1-32017FB-T21C
55 75 25 75 10 31 DX1-32025FB-C21C DX1-32025FB-T21C
FR3 75 10 31 11 15 48 DX1-32031FB-C21C DX1-32031FB-T21C
11 15 48 15 20 61 DX1-32048FB-C21C DX1-32048FB-T21C
FR4 15 20 61 18,5 25 75 DX1-32061FN-C21C DX1-32061FN-T21C
15 20 61 18,5 25 75 DX1-32061FB-C21C DX1-32061FB-T21C
18,5 25 75 22 30 88 DX1-32075FN-C21C DX1-32075FN-T21C
18,5 25 75 22 30 88 DX1-32075FB-C21C DX1-32075FB-T21C
22 30 88 30 40 114 DX1-32088FN-C21C DX1-32088FN-T21C
22 30 88 30 40 114 DX1-32088FB-C21C DX1-32088FB-T21C
FR5 30 40 114 37 50 143 DX1-32114FN-C21C DX1-32114FN-T21C
30 40 114 37 50 143 DX1-32114FB-C21C DX1-32114FB-T21C
37 50 143 45 60 170 DX1-32143FN-C21C DX1-32143FN-T21C
37 50 143 45 60 170 DX1-32143FB-C21C DX1-32143FB-T21C
45 60 170 55 75 21 DX1-32170FN-C21C DX1-32170FN-T21C
45 60 170 55 75 21 DX1-32170FB-C21C DX1-32170FB-T21C
FR6 55 75 21 75 100 261 DX1-32211FN-C21C DX1-32211FN-T21C
55 75 21 75 100 261 DX1-32211FB-C21C DX1-32211FB-T21C
75 100 248 90 125 312 DX1-32248FN-C21C DX1-32248FN-T21C
75 100 248 90 125 312 DX1-32248FB-C21C DX1-32248FB-T21C

Hinweis: Fir die Modelle in EMEA und Rest der Welt gelten die gleichen Daten (Typen mit einem ,E” am Ende).
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Tabelle 3. FR1-FR6, 208-240 Volt - IP54

Konstantes Drehmoment (CT)/

hohe Uberlastfihigkeit (1,)

Variables Drehmoment (VT)/
geringe Uberlastfihigkeit (I,)

Kapitel 1 - Uberblick iiber die PowerXL DX1 Baureihe

BaugroBBe 230 V, 50 Hz 230V, 230V, 50 Hz 230V,
kW Leistung 60 Hz HP Strom A kW Leistung 60 Hz HP Strom A Mit LCD-Tastatur Mit Touchscreen
FR1 0,55 0,75 3,7 0,75 1 48 DX1-323D7FB-C54C  DX1-323D7FB-T54C
0,75 1 48 1.1 1,5 6,6 DX1-324D8FB-C54C  DX1-324D8FB-T54C
11 1,5 6,6 1,5 2 78 DX1-326D6FB-C54C  DX1-326D6FB-T54C
15 2 78 2,2 3 11 DX1-327D8FB-C54C  DX1-327D8FB-T54C
2,2 3 11 3 — 12,5 DX1-32011FB-C54C DX1-32011FB-T54C
FR2 3 — 12,5 3,7 5 17,5 DX1-32012FB-C54C DX1-32012FB-T54C
3.7 5 17,5 55 75 25 DX1-32017FB-C54C DX1-32017FB-T54C
55 75 25 75 10 31 DX1-32025FB-C54C DX1-32025FB-T54C
FR3 75 10 31 11 15 48 DX1-32031FB-C54C DX1-32031FB-T54C
i 15 48 15 20 61 DX1-32048FB-C54C DX1-32048FB-T54C
FR4 15 20 61 18,5 25 75 DX1-32061FN-C54C DX1-32061FN-T54C
15 20 61 18,5 25 75 DX1-32061FB-C54C DX1-32061FB-T54C
18,5 25 75 22 30 88 DX1-32075FN-C54C DX1-32075FN-T54C
18,5 25 75 22 30 88 DX1-32075FB-C54C DX1-32075FB-T54C
22 30 88 30 40 14 DX1-32088FN-C54C DX1-32088FN-T54C
22 30 88 30 40 14 DX1-32088FB-C54C DX1-32088FB-T54C
FR5 30 40 14 37 50 143 DX1-32114FN-C54C DX1-32114FN-T54C
30 40 14 37 50 143 DX1-32114FB-C54C DX1-32114FB-T54C
37 50 143 45 60 170 DX1-32143FN-C54C DX1-32143FN-T54C
37 50 143 45 60 170 DX1-32143FB-C54C DX1-32143FB-T54C
45 60 170 55 75 21 DX1-32170FN-C54C DX1-32170FN-T54C
45 60 170 55 75 21 DX1-32170FB-C54C DX1-32170FB-T54C
FR6 55 75 21 75 100 261 DX1-32211FN-C54C DX1-32211FN-T54C
55 75 21 75 100 261 DX1-32211FB-C54C DX1-32211FB-T54C
75 100 248 90 125 312 DX1-32248FN-C54C DX1-32248FN-T54C
75 100 248 90 125 312 DX1-32248FB-C54C DX1-32248FB-T54C

Hinweis: Fir die Modelle in EMEA und Rest der Welt gelten die gleichen Daten (Katalognummern mit einem ,,E” am Ende).
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Kapitel 1 - Uberblick iiber die PowerXL DX1 Baureihe

Tabelle 4. FR1-FR6, 380-500 Volt - IP21

Konstantes Drehmoment (CT)/

hohe Uberlastfihigkeit (1,)

Variables Drehmoment (VT)/
geringe Uberlastfihigkeit (I,)

BaugréBBe 400 V, 50 Hz 460V, 400V, 50 Hz 460V,
kW-Leistung 60 Hz HP Strom A kW-Leistung 60 Hz HP Strom A Mit LCD-Tastatur Mit Touchscreen
FR1 0,75 1 2,2 11 15 3.3 DX1-342D2FB-C21C  DX1-342D2FB-T21C
11 15 3.3 15 2 4,3 DX1-343D3FB-C21C  DX1-343D3FB-T21C
15 2 43 2,2 3 5,6 DX1-344D3FB-C21C  DX1-344D3FB-T21C
2,2 3 5,6 3,7 5 76 DX1-345D6FB-C21C  DX1-345D6FB-T21C
3,7 5 76 4 — 9 DX1-347D6FB-C21C  DX1-347D6FB-T21C
4 — 9 55 75 12 DX1-349D0FB-C21C  DX1-349D0FB-T21C
FR2 55 75 12 75 10 16 DX1-34012FB-C21C  DX1-34012FB-T21C
75 10 16 i 15 23 DX1-34016FB-C21C  DX1-34016FB-T21C
i 15 23 15 20 31 DX1-34023FB-C21C  DX1-34023FB-T21C
FR3 15 20 31 18,5 25 38 DX1-34031FB-C21C  DX1-34031FB-T21C
18,5 25 38 22 30 46 DX1-34038FB-C21C  DX1-34038FB-T21C
22 30 46 30 40 61 DX1-34046FB-C21C DX1-34046FB-T21C
FR4 30 40 61 37 50 72 DX1-34061FN-C21C DX1-34061FN-T21C
30 40 61 37 50 72 DX1-34061FB-C21C  DX1-34061FB-T21C
37 50 72 45 60 87 DX1-34072FN-C21C  DX1-34072FN-T21C
37 50 72 45 60 87 DX1-34072FB-C21C  DX1-34072FB-T21C
45 60 87 55 75 105 DX1-34087FN-C21C  DX1-34087FN-T21C
45 60 87 55 75 105 DX1-34087FB-C21C  DX1-34087FB-T21C
FRS 55 75 105 75 100 140 DX1-34105FN-C21C  DX1-34105FN-T21C
55 75 105 75 100 140 DX1-34105FB-C21C  DX1-34105FB-T21C
75 100 140 90 125 170 DX1-34140FN-C21C DX1-34140FN-T21C
75 100 140 90 125 170 DX1-34140FB-C21C DX1-34140FB-T21C
90 125 170 110 150 205 DX1-34170FN-C21C DX1-34170FN-T21C
90 125 170 110 150 205 DX1-34170FB-C21C  DX1-34170FB-T21C
FR6 110 150 205 132 200 261 DX1-34205FN-C21C  DX1-34205FN-T21C
110 150 205 132 200 261 DX1-34205FB-C21C  DX1-34205FB-T21C
132 200 245 160 250 310 DX1-34245FN-C21C  DX1-34245FN-T21C
132 200 245 160 250 310 DX1-34245FB-C21C  DX1-34245FB-T21C

Hinweis: Fir die Modelle in EMEA und Rest der Welt gelten die gleichen Daten (Katalognummern mit einem ,,E” am Ende)
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Tabelle 5. FR1-FR6, 380-500 Volt - IP54

Konstantes Drehmoment (CT)/

hohe Uberlastfihigkeit (1,)

Kapitel 1 - Uberblick iiber die PowerXL DX1 Baureihe

Variables Drehmoment (VT)/
geringe Uberlastfihigkeit (I,)

BaugréfBe 400V, 50 Hz 460V, 400V, 50 Hz 460V,
kW-Leistung 60 Hz HP Strom A kW-Leistung 60 Hz HP Strom A Mit LCD-Tastatur Mit Touchscreen
FR1 0,75 1 2,2 11 15 3.3 DX1-342D2FB-C54C  DX1-342D2FB-T54C
1.1 1,5 3,3 15 2 4,3 DX1-343D3FB-C54C  DX1-343D3FB-T54C
1,5 2 4,3 2,2 3 5,6 DX1-344D3FB-C54C  DX1-344D3FB-T54C
2,2 3 5,6 3.7 5 76 DX1-345D6FB-C54C  DX1-345D6FB-T54C
37 5 76 4 — 9 DX1-347D6FB-C54C  DX1-347D6FB-T54C
4 — 9 55 75 12 DX1-349D0FB-C54C  DX1-349D0FB-T54C
FR2 55 75 12 75 10 16 DX1-34012FB-C54C DX1-34012FB-T54C
75 10 16 I 15 23 DX1-34016FB-C54C DX1-34016FB-T54C
" 15 23 15 20 31 DX1-34023FB-C54C DX1-34023FB-T54C
FR3 15 20 31 18,5 25 38 DX1-34031FB-C54C DX1-34031FB-T54C
18,5 25 38 22 30 46 DX1-34038FB-C54C DX1-34038FB-T54C
22 30 46 30 40 61 DX1-34046FB-C54C DX1-34046FB-T54C
FR4 30 40 61 37 50 72 DX1-34061FN-C54C DX1-34061FN-T54C
30 40 61 37 50 72 DX1-34061FB-C54C DX1-34061FB-T54C
37 50 72 45 60 87 DX1-34072FN-C54C  DX1-34072FN-T54C
37 50 72 45 60 87 DX1-34072FB-C54C DX1-34072FB-T54C
45 60 87 55 75 105 DX1-34087FN-C54C  DX1-34087FN-T54C
45 60 87 55 75 105 DX1-34087FB-C54C DX1-34087FB-T54C
FRS 55 75 105 75 100 140 DX1-34105FN-C54C DX1-34105FN-T54C
55 75 105 75 100 140 DX1-34105FB-C54C DX1-34105FB-T54C
75 100 140 90 125 170 DX1-34140FN-C54C DX1-34140FN-T54C
75 100 140 90 125 170 DX1-34140FB-C54C DX1-34140FB-T54C
90 125 170 110 150 205 DX1-34170FN-C54C DX1-34170FN-T54C
90 125 170 110 150 205 DX1-34170FB-C54C DX1-34170FB-T54C
FR6 110 150 205 132 200 261 DX1-34205FN-C54C  DX1-34205FN-T54C
110 150 205 132 200 261 DX1-34205FB-C54C DX1-34205FB-T54C
132 200 245 160 250 310 DX1-34245FN-C54C  DX1-34245FN-T54C
132 200 245 160 250 310 DX1-34245FB-C54C DX1-34245FB-T54C

Hinweis: Fir die Modelle in EMEA und Rest der Welt gelten die gleichen Daten (Katalognummern mit einem

.E” am Ende).
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Kapitel 1 - Uberblick iiber die PowerXL DX1 Baureihe

Tabelle 6. FR1-FR6, 600 Volt - IP21

Konstantes Drehmoment (CT)/

hohe Uberlastfihigkeit (1,)

Variables Drehmoment (VT)/
geringe Uberlastfihigkeit (I,)

BaugroBBe 600 V, 50 Hz 600 V, 600V, 50 Hz 600V,
kW-Leistung 60 Hz HP Strom A kW-Leistung 60 Hz HP Strom A Mit LCD-Tastatur Mit Touchscreen
FR1 15 2 3.3 2,2 3 4,5 DX1-353D3FB-C21C  DX1-353D3FB-T21C
2,2 3 4,5 3.7 5 75 DX1-354D5FB-C21C  DX1-354D5FB-T21C
3.7 5 75 55 75 10 DX1-357D5FB-C21C  DX1-357D5FB-T21C
FR2 55 75 10 75 10 13,5 DX1-35010FB-C21C  DX1-35010FB-T21C
15 10 13,5 " 15 18 DX1-35013FB-C21C  DX1-35013FB-T21C
" 15 18 15 20 22 DX1-35018FB-C21C  DX1-35018FB-T21C
FR3 15 20 22 18,5 25 27 DX1-35022FB-C21C  DX1-35022FB-T21C
18,5 25 27 22 30 34 DX1-35027FB-C21C  DX1-35027FB-T21C
22 30 34 30 40 41 DX1-35034FB-C21C  DX1-35034FB-T21C
FR4 30 40 41 37 50 52 DX1-35041FN-C21C  DX1-35041FN-T21C
30 40 4 37 50 52 DX1-35041FB-C21C  DX1-35041FB-T21C
37 50 52 45 60 62 DX1-35052FN-C21C  DX1-35052FN-T21C
37 50 52 45 60 62 DX1-35052FB-C21C  DX1-35052FB-T21C
45 60 62 55 75 80 DX1-35062FN-C21C  DX1-35062FN-T21C
45 60 62 55 75 80 DX1-35062FB-C21C  DX1-35062FB-T21C
FR5 55 75 80 75 100 100 DX1-35080FN-C21C  DX1-35080FN-T21C
55 75 80 75 100 100 DX1-35080FB-C21C  DX1-35080FB-T21C
75 100 100 90 125 125 DX1-35100FN-C21C  DX1-35100FN-T21C
75 100 100 90 125 125 DX1-35100FB-C21C  DX1-35100FB-T21C
90 125 125 110 150 144 DX1-35125FN-C21C DX1-35125FN-T21C
90 125 125 110 150 144 DX1-35125FB-C21C DX1-35125FB-T21C
FR6 110 150 144 132 200 208 DX1-35144FN-C21C DX1-35144FN-T21C
110 150 144 132 200 208 DX1-35144FB-C21C  DX1-35144FB-T21C
132 200 208 160 250 250 DX1-35208FN-C21C  DX1-35208FN-T21C
132 200 208 160 250 250 DX1-35208FB-C21C  DX1-35208FB-T21C

Hinweis: Fir die Modelle in EMEA und Rest der Welt gelten die gleichen Daten (Katalognummern mit einem ,,E” am Ende).
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Tabelle 7. FR1-FR6, 600 Volt - IP54

Konstantes Drehmoment (CT)/

hohe Uberlastféhigkeit (1,)

Variables Drehmoment (VT)/
geringe Uberlastfihigkeit (I,)

Kapitel 1 - Uberblick iiber die PowerXL DX1 Baureihe

BaugréoBe 600 V, 50 Hz 600V, 600V, 50 Hz 600V,
kW-Leistung 60 Hz HP Strom A kW-Leistung 60 Hz HP Strom A Mit LCD-Tastatur Mit Touchscreen
FR1 15 2 3,3 2,2 3 45 DX1-353D3FB-C54C  DX1-353D3FB-T54C
2,2 3 4,5 3,7 5 75 DX1-354D5FB-C54C  DX1-354D5FB-T54C
3,7 5 75 55 75 10 DX1-357D5FB-C54C  DX1-357D5FB-T54C
FR2 55 75 10 75 10 13,5 DX1-35010FB-C54C  DX1-35010FB-T54C
75 10 13,5 N 15 18 DX1-35013FB-C54C DX1-35013FB-T54C
" 15 18 15 20 22 DX1-35018FB-C54C DX1-35018FB-T54C
FR3 15 20 22 18,5 25 27 DX1-35022FB-C54C DX1-35022FB-T54C
18,5 25 27 22 30 34 DX1-35027FB-C54C DX1-35027FB-T54C
22 30 34 30 40 4 DX1-35034FB-C54C DX1-35034FB-T54C
FR4 30 40 4 37 50 52 DX1-35041FN-C54C DX1-35041FN-T54C
30 40 41 37 50 52 DX1-35041FB-C54C  DX1-35041FB-T54C
37 50 52 45 60 62 DX1-35052FN-C54C  DX1-35052FN-T54C
37 50 52 45 60 62 DX1-35052FB-C54C  DX1-35052FB-T54C
45 60 62 55 75 80 DX1-35062FN-C54C  DX1-35062FN-T54C
45 60 62 55 75 80 DX1-35062FB-C54C  DX1-35062FB-T54C
FR5 55 75 80 75 100 100 DX1-35080FN-C54C  DX1-35080FN-T54C
55 75 80 75 100 100 DX1-35080FB-C54C  DX1-35080FB-T54C
75 100 100 90 125 125 DX1-35100FN-C54C  DX1-35100FN-T54C
75 100 100 90 125 125 DX1-35100FB-C54C  DX1-35100FB-T54C
90 125 125 110 150 144 DX1-35125FN-C54C DX1-35125FN-T54C
90 125 125 110 150 144 DX1-35125FB-C54C DX1-35125FB-T54C
FR6 110 150 144 132 200 208 DX1-35144FN-C54C  DX1-35144FN-T54C
110 150 144 132 200 208 DX1-35144FB-C54C  DX1-35144FB-T54C
132 200 208 160 250 250 DX1-35208FN-C54C  DX1-35208FN-T54C
132 200 208 160 250 250 DX1-35208FB-C54C  DX1-35208FB-T54C

Hinweis: Fir die Modelle in EMEA und Rest der Welt gelten die gleichen Daten (Katalognummern mit einem ,,E” am Ende).
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Kapitel 2- Ubersicht Keypad

Kapitel 2 - Ubersicht Keypad

LCD-Folientastatur

Das Bedienfeld ist die Schnittstelle zwischen dem

Frequenzumrichter und dem Benutzer. Es verfligt Uber ein
LCD-Display, 3 Status-LEDs und 11 Tasten. Mit dem Keypad
kann die Drehzahl eines Motors gesteuert, der Zustand des

Gerats Uberwacht und die Parameter des Frequenzumrichters
eingestellt werden (siehe Abbildung 4).

Abbildung 4. Keypad und Display

Programmierbarer Softkey 1

Wert erhéhen
Meni nach
oben blattern

Zuruck/Reset-Taste

/%

Z/

Cursor nach links

o O

Fault Run

bewegen

Stopp-Taste

ORONG
O OJO,

Remote

2/

Menu aufrufen
Auswahl bestatigen

Wert verringern
Im Menu nach unten scrollen

Programmierbarer
Softkey 2

Steuerplatz zwischen Lokal
und Fern umschalten

Cursor nach rechts bewegen

Start-Taste
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Tasten des Keypads

Beschreibung der Tasten

Tabelle 8. Tasten des Keypads

Symbol Taste

Kapitel 2- Ubersicht Keypad

Beschreibung

Softkey 1,
Softkey 2

Softkey 1, Softkey 2:
Die Funktion dieser beiden Tasten ist wie folgt:

« VORWARTS/RUCKWARTS, andert die Drehrichtung des Motors.
* Mend, bringt Sie zum Hauptmenti zurtick.

« Details, zeigt die erweiterten Fehlerinformationen an.

* Bypass, setzt den Frequenzumrichter in den Bypass-Betrieb.

« Jog, aktiviert den Tippbetrieb. Jog kann durch Driicken der OK-Taste und dem Softkey 2
(wenn dieser Jog ist) aktiviert und durch Loslassen einer der beiden Tasten deaktiviert werden.

 Favoriten, fiigt diesen Parameter dem Favoritenmenti hinzu.
« Ldschen, entfernt diesen Parameter aus dem Favoritenmend.

Back/Reset Zurlick/Reset

1

Zuriick/Reset:

Diese Taste hat drei integrierte Funktionen. Sie dient als ,Zurtick”-Taste im Modus ,Normal”.

Im Modus ,Bearbeiten” wird die Taste zum Abbrechen des Vorgangs verwendet. Sie wird
im Fehlerfall ebenfalls zum Zuriicksetzen von Fehlern genutzt.
* Bringt Sie im Men einen Schritt zuriick.

« Beendet die Anderung im Bearbeitungsmodus.

» Setzt die aktiven Fehler zurtick. (Alle aktiven Fehler werden zurlickgesetzt, wenn die Taste
langer als zwei Sekunden betétigt wird.)

« Halten Sie die Stopp- und Zuriick/Reset-Taste fiinf Sekunden lang gedriickt, um den
Antrieb auf die Werkseinstellungen zuriickzusetzen.

¢ Im Hauptmenii kommen Sie mit der Zurlick/Riicksetzen-Taste zur initialen Anzeige.

Q Lokal/Fern Lokal/Fern:
Umschalten der Befehls- und Sollwertquelle fiir die Steuerplétze Lokal- und Fernsteuerung.
Die entsprechenden Steuerquellen fiir ,Lokal” und ,Fernsteuerung” sind innerhalb einer
Remote Applikation zu wahlen.
Hoch, Hoch- und Runter-Pfeiltasten:
Runter » Bewegt die aktuelle Meniiposition in der Meniiliste entweder nach oben oder nach unten,

ORONO

um die gewiinschte Auswahl zu treffen.
« Editieren eines Parameter Ziffer fir Ziffer, wahrend die aktive Stelle durchlaufen wird.
» Erhoht/verringert den Einstellwert des ausgewahlten Parameter.

* Im Parametervergleichsmodus blattern Sie durch die Parameter, deren aktueller Wert sich
vom Wert des VergleichsParameter unterscheidet.

e Wechselt in der Parameteranzeige im Lesemodus zum vorherigen oder ndchsten
Parameter dieses Parametersatzes.

FREQUENZUMRICHTER BAUREIHE POWERXL DX1 06/25 MNO040069DE Eaton.com
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Kapitel 2- Ubersicht Keypad

Tabelle 8. Tasten des Keypads, Fortsetzung

Taste

Beschreibung

Links

Links-Pfeiltaste:
» Navigationstaste, Bewegung nach links, wenn ein Parameter Ziffer fir Ziffer bearbeitet wird.

 Bringt Sie im Men einen Schritt zuriick.
¢ Im Hauptmenii kommen Sie mit der Zurlick/Reset-Taste zur initialen Anzeige.

Rechts

Rechts-Pfeiltaste:
 Inden Parameter-Gruppenmodus gehen.

« Vom Gruppenmodus in den Parameter-Modus gehen.

« Den normalen Parameter Bearbeitungsmodus aufrufen, wenn dieser Parameter
geschrieben werden kann.

* Vom normalen Parameter Bearbeitungsmodus in den Bearbeitungsmodus , Ziffer fiir
Ziffer” wechseln.

« Navigationstaste, Bewegung nach rechts, wenn ein Parameter Ziffer fiir Ziffer
bearbeitet wird.

0K

OK:
 Loscht die Fehlerhistorie, wenn die Taste langer als fiinf Sekunden betétigt wird.

* Diese Taste wird im Modus ,Parameter bearbeiten” benutzt, um die Parametereinstellung
zu speicher.

e Zur Bestatigung der Eingaben am Ende des Startup Assistenten.
e Zur Bestatigung der Vergleichsposition im Modus ,Parameter vergleichen”.
Folgendes ist mit der Funktion der Pfeiltaste Rechts identisch:

« Den normalen Parameter Bearbeitungsmodus aufrufen, wenn dieser Parameter
geschrieben werden kann.

* In den Parameter-Gruppenmodus gehen.
* Vom Gruppenmodus in den Parameter-Modus gehen.

Stopp

Stopp:

Im Normalbetrieb dient diese Taste als Motorstopptaste. In Werkseinstellung ist die
Funktion dieser Taste in allen Steuerungsmodi aktiv. Die Funktion kann in Parameter P7.5
gedndert werden, sodass diese nur im Steuerungsmodus "Keypad" aktiv ist.

* Motorstopp von dem Keypad aus.

Start

(7]
<
‘m‘ ‘ u :
g : s
=]

Start

Start:

Im Normalbetrieb dient diese Taste als Motorstarttaste, wenn die aktive Steuerungsquelle
auf ,Keypad” eingestellt ist.

Ist die Sollwertquelle auf ,Keypad” eingestellt, wird nach dem Startbefehl der
Keypad-Sollwert ,f-SollKeypad” im Display angezeigt.
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Status-LEDs

Tabelle 9. LED-Statusanzeige
Anzeig_;e Beschreibung

. In Betrieb:

Zeigt an, dass der Frequenzumrichter (FU) lauft und den Motor

Run im Antriebsmodus ,Drive” oder Bypassmodus ,Bypass” regelt.

Blinkt, wenn ein Stopp-Befehl gegeben wurde, aber der
Frequenzumrichter noch mit Rampe zum Stopp fahrt.

. Fehler:

Fehler

Leuchtet auf, wenn einer oder mehrere aktive Fehler anstehen.

Q Lokal/Fern:

Lokal: Ist die lokale Steuerungsquelle ausgewdhlt, leuchtet

Fernsteuerung gigse LED nicht.

Fern: Ist die Fernsteuerung ausgewahlt, leuchtet diese LED.

LCD-Display

Das LCD-Display zeigt den Status des Motors und des
Frequenzumrichters sowie jeden Fehler in den Motor oder
Frequenzumrichterfunktionen an. Auf dem LCD-Display sieht
der Benutzer Informationen Uber die aktuelle Position in der
MenUstruktur und den angezeigten Parameter.

Ubersicht

Auf dem Display werden finf Zeilen angezeigt. Die allgemeine
Ansicht ist in Abbildung 5 dargestellt.

Abbildung 5. Allgemeine Ansicht des LCD-Displays.

Aktive '

Auswahl P: Parameter

Drehrichtungsanzeige Meniiposition
Antriebsstatus Steuerplatz

S: Startup Wizard

BYPASS 1353 JOG
Echtzeituhr
Softkey 1 (hb:mm) Softkey 2
Funktionsbezeichnung Funktionshezeichnung

Die Bedeutung der Zeilen ist nachstehend erlautert.

Die erste Zeile, die Statuszeile, zeigt:

RUN/STP/NRD: Wenn der Motor lauft, zeigt der
Betriebstatus ,,RUN" sonst lautet die Statusanzeige , STP"
,RUN" blinkt, wenn der Stopp-Befehl gesendet wird, aber
der Frequenzumrichter noch herunterrampt. ,,NRD" wird
angezeigt, wenn der Frequenzumrichter nicht bereit ist oder
kein Signal empfangen hat.

Kapitel 2- Ubersicht Keypad

« FWD/REV/JOG/INCH: Wenn der Motor im Rechtslauf lauft,

lautet die Anzeige ,,FWD' sonst wird ,REV" angezeigt. ,, Jog”
wird angezeigt, wenn der Frequenzumrichter im Jog-Modus ist.

« KEY/1/0/BPS/RBP/BUS/OFF: \Wenn sich der

Frequenzumrichter derzeit im Bypass-Betrieb befindet,

wird ,BPS" angezeigt; wenn ein Startbefehlt gegeben wird
wechselt die Anzeige auf ,RBP" ansonsten, wenn die aktuelle
Steuerungsquelle Klemmen Start ist, zeigt die Anzeige ,1/0"
Wenn die Steuerungsquelle , Keypad” ist, lautet die Anzeige
.KEY" sonst wird ,,BUS" angezeigt. Wenn Start Sperren
aktiviert ist und abgeschaltet ist wird OFF angezeigt.

* PAR/MON/FLT/OPE/QSW/FAV/TPM/MS1/SL1/SL2/
SL3/SL4/BUx.: Wenn das Parametermenti aufgerufen
wurde, lautet die Anzeige ,,PAR"; im Monitormenu lautet die
Anzeige ,MON"; im Fehlermenu lautet die Anzeige ,,FLT"; im
Betriebsmend lautet die Anzeige ,,OPE"; wahrend des Startup
Assistenten lautet die Anzeige ,QSW"; im Optionskarten
Mend, lautet die Anzeige ,,OPT"; im Favoritenmen( lautet
die Anzeige ,FAV"; im HauptmenU wird ,TPM" angezeigt;

im MPC Multi-Pumpen und LUfter Modus wird der
Antriebsmodus fur den Master Antrieb als ,,MSx" und fur
den Slave Antrieb als ,SLx" angezeigt. Die Ziffern 1 bis 4
geben die Teilnehmernummer in dem System an. ,BUx" zeigt
an, dass es sich bei dem Antrieb um einen Backup-Antrieb
handelt, wenn ein redundantes Antriebssystem aufgebaut
wurde. Im MPC-Modus zeigt das letzte Element der ersten
Zeile die Informationen Uber den Master oder Slave an,

z. B. MS1, SL2, OFL. ,, OFL” bedeutet normalerweise, dass
der Slave-Antrieb und der MasterAntrieb aus verschiedenen
Griinden nicht kommunizieren oder der Slave-Antrieb nicht
korrekt konfiguriert wurde.

Die zweite Zeile ist die Codezeile und sie zeigt den Meni-Code.

Die dritte Zeile ist die Namenszeile. Sie zeigt den Menlnamen
oder den Parameternamen.

Die vierte Zeile ist die Werte Zeile. Darin wird der
Parameterwert oder der Name des Untermenus angezeigt.

Die flinfte Zeile ist die Softkeyzeile. Die Funktionen von
Softkey 1 und Softkey 2 kdnnen geandert werden.
Die Echtzeituhr befindet sich in der Mitte.

BegriiBungsseite

Das LCD zeigt beim Einschalten die Begrifungsseite.
Siehe Abbildung 6.

Abbildung 6. BegriiBungsseite

‘1N
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Kapitel 2- Ubersicht Keypad

Upgrade-Seite

Nach der BegriRungsseite prift das Keypad, ob sich im
seriellen Flash-Speicher der Steuerkarte eine unterschiedliche
Version der Keypad-Firmware befindet. Ist dies der Fall, wird
der Benutzer gefragt, ob er das Keypad upgraden mochte.

Abbildung 7. Upgrade-Seite

Current Version: 1.01.0003
To Upgrade Version: 1.01.0004

To Upgrade? Press OK or BACK.
13:53

Auto Backup-Seite

Wenn das Keypad an einen neuen Frequenzumrichter
angeschlossen wird, wird die Backup-Seite gezeigt. Damit soll
der Benutzer auf einen maéglichen Up- oder Download vom
Keypad hingewiesen werden.

Abbildung 8. Auto Backup-Seite

Download from keypad

Upload to keypad

13:53

Softkey Beschreibung

Es gibt zwei Softkeys. Sie haben auf verschiedenen Seiten
unterschiedliche Funktionen.

Tabelle 10. Softkeys

Keypad Voreinstellung Voreinstellung
Anzeige-Seite Softkey 1 Softkey 2
Hauptmenti Null oder Bypass Jog*

Hauptmenti Riickwaérts oder Vorwarts™ Menti
Parametermenti Null oder Favorit Menli
Favoriten-Seite Loschen Menii
Fehler-Seite Detail Menli

* Hinweis: Wenn ,Jog-Softkey ausgeblendet" (ID2412)
oder , Ruckwarts-Softkey ausgeblendet" (ID2413)
auf ausgeblendet gesetzt ist, wird dieser Wert
ausgeblendet.

1. Im Hauptment wird ,JOG" auf der rechten Seite angezeigt.
Wenn der Bypass aktiviert ist, wird ,BYPASS" auf der linken
Seite angezeigt. Andernfalls wird "BYPASS" nicht angezeigt.
Siehe Abbildung 9.

Abbildung 9. Hauptmeni

S: Startup Wizard

P: Parameter
BYPASS 13:53 JOG

2. Im Parameterment werden die beiden Softkeys mit
den Funktionen ,VORWARTS" oder ,RUCKWARTS" und
~MENU" angezeigt. Siehe Abbildung 10.

Abbildung 10. Parametermenii

P99: System

P1: Basic Parameters

P2: Analog Inputs

REVERSE 16:32 MENU
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3. Wenn der angezeigte Parameter nicht dem Favoritenmen(
zugeordnet wurde, wird oberhalb der Softtasten ,, Favoriten"
und ,MenU" angezeigt. Sollte der Parameter dem
FavoritenmenU bereits zugeordnet sein, erscheint lediglich die
Auswahimoglichkeit , MENU" oberhalb der rechten Softtaste.

Abbildung 11. Parameterseite

STP FWD KEY PAR
P2.3.1
Al2 Mode
0-20mA
FAVORITE 13:53 MENU

Ea

Wenn ein Parameter der Favoritenliste hinzugefligt wurde,
erscheint er auf dem Favoritenmenl. Wenn Sie auf das
Favoritenmenl wechseln, werden die Funktionen ,, DELETE"
und ,, MENU" oberhalb der Softtasten angezeigt. , DELETE"
bedeutet, dass Sie den ausgewahlten Parameter aus der
Favoritenliste I6schen konnen. Siehe Abbildung 12.

Abbildung 12. Parameterseite vom Favoriten-Menu

STP FWD KEY PAR

M2.3: Motor Speed
P2. 3. 1: AT2 Mode

M2.2: Speed Reference

DE :ETE 16:32 MENU

5. In der Fehlergruppe sollte”"DETAIL" und ,, MENU" oberhalb
der Softtasten angezeigt werden. Siehe Abbildung 13.
Weitere Informationen finden Sie auf Seite 13

Abbildung 13. Fehler-Seite

NRD FWD KEY TPM
F1.1 Fault
External Fault
06.12.24 16:32:34

DETAILS 16:32 MENU

Kapitel 2- Ubersicht Keypad

Navigation iiber das Touchscreen-Keypad

Das DX1 Touchscreen-Keypad mit der Typbezeichnung
DXX-KEY-TS ist eine intuitiv und einfach zu nutzende
Bedieneinheit zur Einrichtung, Uberwachung und
Fehlerbehebung des Frequenzumrichters. Das Keypad ist
abnehmbar und wird mit einem 'DXX-KEY-RMTKIT" entfernt
montiert und Uber ein Catb/Cat6-Kabel angeschlossen.

Abbildung 14. DXX-KEY-TS Touchscreen-Keypad

r M

4,3 Zoll

Auflosung 480 x 800
kapazitiver
Touchscreen

77 mm

122 mm (4.8")

\E} Y
—__)

77 mm (3.03)

RGB-Lichtleiste

o

Die Farbe der Lichtleiste am unteren Rand des Touchscreen-
Keypads zeigt den Status des Frequenzumrichters an.

* Grin: Der Frequenzumrichter befindet sich im Betriebszustand.

* Blau: Der Frequenzumrichter befindet sich im Stoppzustand
und ist betriebsbereit.

* Rot: Es liegt eine aktive Stérung vor.

« Lichtleiste aus: Der Fregenzumrichter ist nicht bereit.

In den folgenden Abschnitten finden Sie Anweisungen zur
Bildschirmnavigation Uber das Touchscreen-Keypad.

Hauptbildschirme

Die Touchscreen-Tastatur bietet die folgenden Zugriffsebenen:
» Startseite

* Parameter

* Monitor

* Fehler und Ereignisprotokoll

FREQUENZUMRICHTER BAUREIHE POWERXL DX1 06/25 MNO040069DE Eaton.com 15
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Startseite

Die Startseite ist der Standardbildschirm beim Einschalten des Keypads.

Auf der Startseite gibt es mehrere Zugénge zu den anderen Bildschirmen/Seiten.
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Anzeige Antriebsstatus

Die Anzeige Antriebsstatus zeigt den aktuellen Status des Frequenzumrichters an.
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Geratesteuerung

Die Seite Geratesteuerung bietet die Ubliche Schnittstelle fir die Einrichtung des Frequenzumrichters.
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Parameter

Die Seite Parameter listet die Parametergruppen/-elemente auf und bietet Komponenten, mit denen die Benutzer effizient
interagieren kénnen.

Parameterbildschirm Ebene 1 (Meniiebene)

=
S
s
= =
§ =
= S
= =
N
g g
2 U
¥ N
g 2
: :
e a
@}
./ A A A A A <o)
2
: P g 5
' . 5 5 & 5 . 3
3 © 8 E S_ 3 =)
E 1] el o © c [N =
© = 5 < © = = o
i I = c o 00 - )
© ) ) 8 e o s ©
o > a 2 B0
g R o @ £ a g
W @ x| @ = & ¢ =
1S
<
°2
=0 >
5 = E
s B )
= ;' @
= ) - (=%
= @ ] =
= = 9 £
o) 2 £ )
£ g g =
g = 2
= £ g
= 2 5
A = g
=) «
> A
<
9

22 FREQUENZUMRICHTER BAUREIHE POWERXL DX1 06/25 MNO040069DE Eaton.com



Kapitel 2- Ubersicht Keypad

Parameterbildschirm Ebene 1 (Parameterebene)
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Parameter bearbeiten
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Zuriick-Taste Navigation
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Bequemlichkeits-Taste
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Monitor

Die Seite Monitor listet die Parametergruppen/-elemente auf und bietet Schnittstellen zu den anderen Seiten wie Multi-Monitor,
Parameter-Monitor-Detailseite usw.
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Parameter Level Monitor
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Fehler und Protokolle

Das Bedienteil wechselt zur Seite ,,Fehler und Protokolle" (S1), wenn Sie das Men( ,,Fehler und Protokolle" anklicken.
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Aktiver Fehler
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Fehlerprotokoll
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Sonstige Funktionen
Benutzerzugriffsebene
(Installer, Bediener, Beobachter)
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Benutzerverwaltung

Benutzerebene andern. Erfordert eine Passwortverwaltung.
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Logout
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IS

35

Benutzerzugriffsebene im Startup-Assistenten
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Parameter kopieren / herunterladen

Parameter auf Tastatur kopieren
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Herunterladen von Parametern vom Tastenfeld
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Parameter vergleichen
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Lange Beschreibung der Parameter anzeigen
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Kapitel 3 - Ubersicht Menii

Kapitel 3 - Ubersicht Menii

Hauptmenii

Die angezeigten Daten auf dem Keypad sind in MenUs und
Unterments aufgeteilt. Die erste Menlebene besteht aus M, R
F B, T, O und S und wird als HauptmenU bezeichnet.

Abbildung 15. Hauptmenii

STP FWD KEY TPM
S: Startup Wizard

P: Parameters

13:53 JOG

Meniinavigation

Dieser Abschnitt gibt grundlegende Anweisungen Uber die Navigation in jedem Abschnitt der MenUstruktur.

Abbildung 16. Navigation im Hauptmenii

Back key  Right key
—>

<«
M: Monitor M1: Multi-Monitoring
Up key M2: Standard M2.1: Output Frequency M2.1
Down key
— Qutput frequency
M99: System M2.19: I-L3 0.00Hz
P: Parameters P1: Basic Parameters P1.1: Min Speed —————| p1.1
Min Speed
M99: Syst
ytem P1.16: Frequency Reference 0.00Hz
Upper Limit Source
F: Fault F1: Active Fault

F2: History Fault

F3: Fault Log

B: Optional boards

T: Favorite

: Operate mode

S: Startup Wizard
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Meniistruktur

Tabelle 11. Keypad-Meniis

Kapitel 3 - Ubersicht Menii

Pos. Beschreibung Pos. Beschreibung Pos. Beschreibung
Monitor M1 Multi-Monitor Parameter  P1 Grundparameter Fehler F1 Aktiver Fehler

M2  Standard P2 Analogeingénge F2  Fehler-Historie

M3 Skaliertes Display P3 Digitaleingang F3  Fehlerprotokoll

M4 10 Status P4 Analogausgang

M5 Al Monitor P5 Digitalausgang Optionskarten ~ Bx ~ Slot A

M6  AQ-Monitor P7 Antriebssteuerung Bx SlotB

M10  PID1-Uberwachung P8 Motordaten Bx SlotC

M11  PID2-Uberwachung P10 PID-Regler 1 Bx SlotD

M14  SD-Karte Status P11 PID-Regler 2

M41  Multi-Pumpen- P14 Master/Folgeantrieb Favoriten —

Uberwachung

M42  Versch. P15 Jog-Funktion Betriebsmodus 01  Ausgangsfrequenz

M43 Optionskarten P16 Inch-Funktion 02 Frequenzsollwert

M96 Feldbus-Monitor P22 Bypass 03 Motordrehzahl

M97  Energieeinsparung P23 Bremse 04  Motorstrom

M98 Energiezéhler P24 Ext. Bremse 05 Motordrehmoment

M99 Laufzeitzahler P25 Externer Fehler 06 Motorleistung
P26 Schutzfunktionen 07 Motorspannung
P27  Uberwachungen 08  Zwischenkreisspannung
P30 Intervalleinstellungen 09 Geratetemperatur
P40 HLK 010 Motortemperatur
P41 Pumpe R11 M-Soll Keypad
P80 Logik R12 Bedienfeld-Sollwert
P81 Logic Engine R13 PID1 Sollwert 1 Keypad
P95  Keypad R14  PID2 Sollwert 2 Keypad

P96 Kommunikation

P98 Benutzer Zugriffssteuerung

P99  System

Hinweis: Hangt von der gewahlten Applikation ab.
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M - Monitor

Auf der Monitor-Seite konnen, abgesehen von den
Multi-Monitor-Parametern, keine Parameter geandert werden.
Multi-Monitor-Parameter erlauben die Darstellung von

9 Anzeigewerten auf dem Display. Die neun Werte kdnnen in
jeden der aufgelisteten Werte geandert werden.

Die Navigation flr das Monitor-MenU ist in
Abbildung 17 dargestellt.

Abbildung 17. M - Monitor

STP FWD
S: Startup Wizard

X Right key
M: Monitor

P: Parameters

Down Key
14 times

STP FWD

M99: Run -Time Counter

M1: Multi -Monitoring

M2: Standard

REVERSE 13:53

Up key

1P MoN
M97: Energy Savings

M98: Energy Counter

M99: Run -Time Counter

REVERSE 13:53

lRi ght key
STP FWD KEY MON
M98.8: Clear Trip Power

M98.1: Total MWh Count

MENU

Right key

M98.2: Total Power Day Count

REVERSE 13:53 MENU

STP FWD

Output Frequency: 0.00Hz

Back Key
Speed Reference: 10.00Hz St

Motor Speed: 0 rpm

FAVORITE 13:53 MENU

| Right key

STP FWD
M98: Energy Counter

M99: Run -Time Counter

M1: Multi -Monitoring

REVERSE 13:53

Down Key

STP I FWD I KEY I MON

M1.1: Multi -Monitoring

REVERSE 13:53

MENU

STP FWD KEY MON
M1: Multi -Monitoring

M2: Standard

M3: Scaled Display

REVERSE 13:53 MENU

Right key

STP I FWD I KEY I MON

Total MWh Count

STP FWD

Output Frequency: 0.00Hz

Speed Reference: 10.00Hz

«—— | M2.1: Motor Speed

0.0005 Mwh Motor Speed: 0 rpm

FAVORITE 13153 MENU FAVORITE 13:53 MENU

l(]k key

STP FWD KEY MON

Output Frequency: 0.00Hz Output Frequency: 0.00Hz
Jown Ke¥ | M.2: Speed Reference

Motor Speed: 0 rpm Motor Speed: 0 rpm

FAVORTTE 13:53 MENU FAVORTTE 13:53 MENU
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F - Fehler

Es gibt drei Fehlerseiten. Die erste Seite F1 enthélt die

aktiven Fehler; sobald ein aktiver Fehler erkannt wird, wird

sie automatisch eingeblendet. Die zweite Seite F2 enthalt die
Fehlerhistorie mit den letzten 10 Stérungsmeldungen.

Die dritte Seite F3 ist das Fehlerprotokoll, in dem die letzten 50
Meldungen ohne Fehlerdetails gespeichert sind.

Wenn kein aktiver Fehlereintrag oder kein Fehlerprotokoll
vorhanden sind, wird der Text , Kein Fehler” angezeigt.

Aktive Fehler
Die Navigation fiir aktive Fehler ist in Abbildung 18 dargestellt.
Abbildung 18. Aktive Fehler

Kapitel 3 - Ubersicht Menii

Nach dem Betatigen der Softtaste ,, DETAIL sollten die
folgenden Detailinformationen Uber den Fehler angezeigt
werden: Code, Typ, t-TagePowerAN, t-StundenPowerAN,
Ausgangsfrequenz, Motorstrom, Motorspannung,
Motorleistung Rel, Motordrehmoment, Zwischenkreisspannung,
Geratetemperatur, Status, Drehrichtung, Warnungen, Stillstand,
MWh Zahler, Sollwert erreicht.

DSP STO 5V Power Fault

06.12.24 16:32:34

F1.2: STO Fault

DETATLS 16:32 MENU REVERSE

NRD FWD
P: Parameters
Right key
F: Fault F1: Active Fault
B: Optional Board F2: History Fault
16:32 JOG REVERSE 16:32
NRD FWD
F1.1: Fault F1.3: Safe Torque Off
Right/OK key

——— . 1: STO 5V Power Fault

Has active faults
Right/0K key

16:32 MENU

Softl key

F2: History Fault

REVERSE

REVERSE 16:32 MENU

Code: 154 _— Type: Fault
Type: Fault Total Power Day Count:11
Total Power Day Count:11 Total Power Hr Count:281
16:32 MENU 16:32 MENU
Soft2 key
NRD FWD
S: Startup Wizard
M: Monitor
P: Parameters
16:32 JoG
Right key
F1: Active Fault No active No Fault
fault

16:32 MENU
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Popup-Fehler

Die Navigation fur aktive Popup-Fehler ist in Abbildung 19 dargestellt.

Abbildung 19. Aktive Popup-Fehler

Back key to the
last page

F1.2: Fault

Over Voltage Soft key 1

2012.04.08 12:30:45

DETAILS 13:53 MENU

—

Code: 2
Type: Fault
Total Power Day Count: 0

13:53 MENU

Die letzte aktive Fehlerseite wird automatisch angezeigt,
wenn neue, aktive Fehler auftreten. Die Popup-Fehlerseite ist
die gleiche wie die Seite mit den aktiven Fehlern.

Wird die Zuriick-/Resettaste weniger als 2 Sekunden lang
gedruckt, kehren sie zu der vom Benutzer zuletzt angezeigten
Seite zuriick.

Wird die Zurlick-/Resettaste langer als 2 Sekunden lang
gedriickt, werden alle aktiven Fehler zurlickgesetzt, wenn alle
aktiven Fehlerbedingungen nicht erfillt sind.

Der Benutzer kann Uber die ,,Hoch-/Runter-" Pfeiltasten durch
die aktiven Fehler navigieren.

Die Seite fur aktive Fehler und fir Popup-Fehler ist die gleiche,
mit einer Ausnahme: Die Reaktion auf die Taste , Zurlick”
Wenn die ,, Zurlick“-Taste auf der Seite mit den aktiven Fehlern
gedrickt wird, wird die letzte MenU-Ebene wieder angezeigt.
Auf der Popup-Fehlerseite bringt die Taste die vom Benutzer
zuletzt angezeigte Seite zurlick.
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Fehlerhistorie

Kapitel 3 - Ubersicht Menii

Die Navigation fur die Fehlerhistorie ist in Abbildung 20 dargestellt.

Durch Betéatigen der OK-Taste Uber einen Zeitraum von 5 Sekunden,
konnen die aktiven Fehler sowie der Fehlerverlauf auf allen Seiten
ohne Passworteingabe geléscht werden.

Abbildung 20. Fehlerhistorie

F: Fault

STP FWD KEY TPM
P: Parameters

B: Optional Board

16:32

STP ! FWD I KEY I FLT

Right key .
e [ 1: Active Fault

F2: History Fault

JOG REVERSE 16:32 MENU

REVERSE

STP FWD KEY FLT
F2.10: External Fault

F2.1: External Fault

F2.2: External Fault

16:32

Down key

STP FWD KEY FLT
F1: Active Fault
Has active faults

RN 2: History Fault
Right/OK key

F3: Fault Log

MENU REVERSE 16:32 MENU

F1.1 Fault

External Fault

DETAILS

l Right/OK key

06.12.24 16:32:34

16:32

Code: 51
Softl key
» Type: Fault
Total Power Day Count: 11
MENU 16:32 MENU

STP FWD
F1: Active Fault

F2: History Fault

F3: Fault Log

REVERSE

16:32

il)own key

Type: Fault
Total Power Day Count:11

Total Power Hr Count:281

16:32 MENU

Right/0K key
EEE——
No Fault

No history fault

MENU REVERSE 16:32 MENU
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Fehlerprotokoll

Auf der Parameter-Seite wird der Parametername in der dritten
Zeile angezeigt (wie z. B. Min.-Frequenz).

Im Fehlerprotokoll sind die letzten 50 Meldungen gespeichert,

wobei Fehler 1 der jingste und Fehler 50 der alteste ist.
Zusammen mit diesen Fehlern werden Fehlercode, Name und

Zeitstempel gespeichert.

P - Parameter

Auf der Seite Parameter sollte der Parameterwert und dessen
Einheit in der vierten Zeile angezeigt werden (0,00 Hz).

Wenn der Parameter gelesen und geschrieben werden kann,
blinkt beim Driicken der rechten Taste der Parameterwert,
was bedeutet, dass der Wert bearbeitet werden kann.

Die Navigation flr das Parameterment ist in Abbildung 21

dargestellt.

Auf der ParameterSeite wird der Parametercode in der zweiten

Zeile angezeigt (wie z. B. P1.1).

Abbildung 21. Ubersicht Parametermenii

Bei einem Anzeige-Parameter der nur gelesen werden kann,
hat das Driicken der rechten Taste keine Auswirkung,
was bedeutet, dass der Wert nicht bearbeitet werden kann.

STP FWD KEY TPM
P: Parameters

F: Fault

B: Optional Board

16:32

STP FWD KEY PAR
P1.16: Frequency Refe

P1.1: Min Speed

P1.2: Max Speed

16:32

l Right /K key

REVERSE MENU

Min Speed

0.00 Hz

FAVORITE 16:32 MENU

Right/OK key to
edit by digital

Min Speed

0.00 Hz

FAVORITE 16:32 MENU

Left key to move
the edit bit

Min Speed
0.00 Hz
16:32

FAVORITE MENU

Up key

Right /0K key
-

STPFWDKEYTPM

P: Parameters
F: Fault

16:32

l Right /0K key
STP FWD KEY PAR
P99: System

P1: Basic Parameters

P2: Analog Inputs

REVERSE 16:32 MENU

Up key

Up/Down key to

edit during 0-9
—

P1.16

Frequency Reference Upper Limit
Not Used
16:32

FAVORITE MENU

Min Speed

0.00 Hz

FAVORITE 16:32 VENU

T()K key to confirm

Min Speed
0.10 Hz
16:32

FAVORITE MENU
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Es gibt weitere Sonderseiten:

Kapitel 3 - Ubersicht Menii

1. '"Parameterséatze" (ID619). Siehe Abbildung 22

Der Benutzer hat die Moglichkeit, Parameter zu laden

oder zu sichern. Folgende Optionen stehen zur Auswahl:
Werkseinstellung laden, PAR Set 1 laden, PAR Set 2 laden,
PAR Set 1 sichern, PAR Set 2 sichern, Ricksetzen,
Werkseinstellung VM. Die Besonderheiten sind:

- Solange bis der Parametervergleich abgeschlossen ist,
erscheint die Meldung ,Warten.."” auf dem Display.

« Wenn der Vorgang beendet ist, wird ,OK"” angezeigt.

» Der Antrieb fuhrt einen Neustart durch, nachdem der

Parameteratz geladen wurden.

« Die Auswahl ,Werkseinstellung VM" ist fiir die Nutzung
des ,DX1-DEMO1" Simulators vorgesehen. Verwenden Sie
diese Einstellung nicht fir einen handelstblichen Antrieb.

Abbildung 22. Parameterséatze

STP FWD KEY

P99.1: Basic System Setting

P99.2: Parameter Handling
P99.3: Real Time Clock

REVERSE 16:32

MENU

l Right/OK key

STP FWD KEY
P99.2.6: Parameter Comparison

P99.2.1: Parameter Set1/2 Sel

P99.2.2: No Access To Param

REVERSE 16:32

MENU

P99.2.3

Parameter Sets

No

FAVORLTE 16:32

MENU

STP FWD KEY

P99.2.2: No Access To Param

Down key P99.2.3: Parameter Sets
E—

P99.2.4: Up To Keypad

REVERSE 16:32 VENU

l Right/OK key

Right/0K key | P99.2.3

to edit mode

Parameter Sets

No

FAVORITE 16:32 MENU

Down_key

l Up key

P99.2.3

Parameter Sets

Reload Defaults

FAVORITE 16:32

MENU

P99.2.3

Parameter Sets

Reload Defaults VM

FAVORITE 16:32 MENU
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2. "UpTo Keypad” (ID620) und “Down From Keypad” (ID621)

Solange bis der Parametervergleich abgeschlossen ist,
erscheint die Meldung ,Warten.." auf dem Display.
Wenn der Vorgang beendet ist, wird ,,OK"” angezeigt.

Abbildung 23. KeypadToParaSet

Diese Funktion speichert den aktuellen Parameteratz auf
das Keypad und erlaubt somit eine auch Ubertragung
auf andere Gerate. Die Funktion , KeypadToParaSet” ladt
die im Keypad gespeicherten Parameter auf das Gerat.
Die Funktion , ParaSetToKeypad” ladt den aktuellen
Parameteretz vom Geréat auf das Keypad.

STP FWD KEY PAR
P99.2.6: Up To Keypad
P99.2.5: Down From Keypad
P99.2.6: Parameter Comparison
REVERSE 16:32 MENU
l Right /0K key
STP FWD KEY PAR STP FWD KEY PAR
P99.2.5 f;&ZEZ?KmEZZ P99.2.5
Down From Keypad —————» | Down From Keypad
No No
FAVORITE 16:32 MENU FAVORITE 16:32 MENU
Up key l -
STP FWD KEY PAR
P99.2.5 P99.2.5
Down From Keypad Down From Keypad
All Parameters All, except motor parameters
FAVORTTE 16:32 MENU FAVORTTE 16:32 MENU
l 0K key
STP FWD KEY PAR STP FWD KEY PAR
P99.2.5 P99.2.5
Down From Keypad ——» | Down From Keypad
Wating... OK
16:32 FAVORITE 16:32 MENU
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3. ,Parametervergleich" (ID623)

Nach Beendigung des Vorgangs, wird die Anzahl der
abweichenden Parameter angezeigt. Durch betatigen
der Pfeiltaste ,Rechts” wird der erste abweichende

Parameter angezeigt.

Der Parameter-Name wird in der zweiten Zeile und der
Wert, der vom Bedienfeld/Voreinstellung/Satz1/ Satz2

Kapitel 3 - Ubersicht Menii

Wenn der Benutzer den aktuellen Parameterwert
andern mochte, kann er mittels der Pfeiltaste , Rechts
in den Bearbeitungsmodus gehen.

"

Der Benutzer kann durch die abweichenden Parameter
Uber die Pfeiltasten ,Hoch” /, Runter” navigieren.

Solange bis der Parametervergleich abgeschlossen ist,
erscheint die Meldung ,Warten.."” auf dem Display.

stammt, in der dritten Zeile angezeigt; der aktuelle Wert

wird in der vierten Zeile angezeigt. Wenn der Vorgang beendet ist, wird ,,OK" angezeigt.

Siehe Abbildung 24.

Abbildung 24. Parameter vergleichen

STP FWD KEY

P99.2.5: Down From Keypad

Right /0K key P99.2.6
twice and Up key )
P99.2.6: Parameter Comparison » |Parameter Comparison

P99.2.1: Parameter Set1/2 Sel Compare with keypad

REVERSE 16:32 VENU FAVORITE 16:32 MENU

0K key

P99.2.6

Parameter Comparison
Waiting

16:32

l Right key

P1.13 Remoter 1 Control Place - Parameter Name

RTU_Fieldbus

Compared Value(Keypad, Default, Setl, Set2)

A

Current Value In Drive

A

I/O Terminal Start 1

FAVORITE 16:32 MENU

Right key
arrows changing

P1.13 Remoter 1 Control Place P1.13 Remoter 1 Control Place

Up key

RTU_Fieldbus — > | RTU_Fieldbus
I/O Terminal Start 1 RTU_Fieldbus
FAVORITE 16:32 MENU FAVORITE 16:32 MENU

L Down key

P1.14 Remoter 1 Reference

Fieldbus Ref
Al

FAVORITE 16:32 MENU
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4. ,Passwort" (ID624)

Der Access Key schiitzt vor unbefugtem Zugriff auf die
Parameter. Wenn der Access Key auf den Wert 0000 gesetzt
ist, ist die Funktion inaktiv. Sobald hierflir ein anderer Wert
eingestellt wird, ist die Funktion aktiviert. Wird die Funktion
verwendet, kann der Benutzer die Werte der Parameter
einsehen, diese aber erst nach Eingabe des Access Key
verandern. Der Benutzer muss den aktuellen Access Key
eingeben, bevor er den Access Key dndern kann.

0000 bedeutet, dass der Access Key nicht in Gebrauch ist;
die Voreinstellung des Access Key ist 0000.

Der Einstellbereich geht von 0001-9999; die Einstellung und das
Eingeben des Access Key geschehen gemal? Abbildung 25.

Abbildung 25. Access Key

Gehen Sie auf die Access Key Seite. Wenn der Access Key
auf die Werkseinstellung 0000 eingestellt ist, wird , Nicht in
Gebrauch” angezeigt. Wenn der Access Key ungleich 0000
ist, wird ,,In Gebrauch” angezeigt.

Wenn der Access Key verwendet wird und der Benutzer
einen falschen Access Key eingibt, wird die Meldung
,Passwort falsch" angezeigt.

Nachdem 3 Sekunden lang , Passwort falsch" angezeigt
wird, kehrt die Seite zur Passworteingabe zurlck.

Wenn der Access Key in Gebrauch ist und der Benutzer den
richtigen Access Key eingibt, blinkt der Wert, was anzeigt,
dass er bearbeitet werden kann.

STP FWD

P99.1.1: Language

P99.1. 3: Password
P99.1.4: Parameter Lock

REVERSE 16:32 MENU

Right/OK key

P99.1.3

P99.1.3

Enter New Password
0001

16:32

l 0K key

P99.1.3

Confirm Password
0000

16:32

— | Password

Not use

FAVORITE 16:32 MENU

l Right key

, P99.1.3

Up key

<«— | Enter New Password
0000

16:32

P99.1.3

o kev | Confirm Password
0001

16:32

l 0K key

P99.1.3

Password
In use

FAVOR ITE 16:32 \ENU
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Wert bearbeiten

Dieser Abschnitt behandelt die Methoden zum Bearbeiten von
Werten und was mit den Werten geschieht, wenn der Access
Key verwendet wird und die Parametersperre aktiviert ist.

Es gibt drei Methoden zur Parameteranderung:
+ Bearbeiten durch Gedrickthalten der Taste
+ Bearbeiten Bit fur Bit

+ Bearbeiten Klick fur Klick

Abbildung 26. Parameterwert bearbeiten

Kapitel 3 - Ubersicht Menii

Details finden Sie in Abbildung 26. Fir den editierbaren
Parameter drlicken Sie einmal die Pfeiltaste , Rechts’ um in den
Lesemodus zu gelangen (lesen Sie einfach den Wert dieses
Parameter), drlicken Sie erneut die , Rechts”-Taste, um in den
Bearbeitungsmodus zu gelangen (der Benutzer kann den Wert
dieses Parameter dndern), driicken Sie erneut die ,Rechts”-
Taste, um in den bitweisen Bearbeitungsmodus zu gelangen.

Der Benutzer kann Uber die , Links"/, Rechts”-Tasten das aktuelle

editierbare Bit verandern. Bei der Bearbeitung einer Zahl erhoht/

verringert sich diese ringférmig z. B. kann durch Dricken der
. Hoch"”-Taste der Wert von 0 auf 9 geandert werden.

STP FWD KEY PAR STP FWD KEY PAR
P1.16: Frequency Refe Right key twice P1.1
P1.2: Max Speed 0.00 Hz
REVERSE 16:32 VENU FAVORITE 16:32 MENU
th key lLeFL key
i
P1.1 P1.1
Min Speed Min Speed
0.01 Hz 0.00 Hz
FAVORITE 16:32 VENU FAVORTTE 16:32 MENU
STP FWD KEY PAR STP FWD KEY PAR
P1.1 P11
Min Speed Min Speed
0.10 Hz 0.01 Hz
FAVORITE 16:32 VENU FAVORITE 16:32 MENU
Left key
STP FWD KEY PAR
P1.1
Min Speed
- 0.00 Hz
FAVORITE 16:32 MENU
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1. Um den Wert eines Parameter zu andern, muss der

Access Key eingegeben werden.

2. Wenn 1 Minute lang keine Aktion erfolgt, muss der Access

Key erneut eingegeben werden.

3. Wenn die Parametersperre aktiviert ist, wird ,, Gesperrt”
angezeigt, sobald der Benutzer versucht, den Parameter

zU bearbeiten.

Abbildung 27. Parametersperre

FWD KEY

STP
P2.2.1: Al1 Mode

P2.2.2: A11 Signal Range

P2.2.3: Al1 Custom Min

REVERSE 16:32

PAR

MENU

Right/0K key
_

STP FWD KEY PAR
P2.2.2
Al1 Signal Range
0-100%/0-20Ma/0-10V/-10-10V
FAVORITE 16:32 MENU
Right key
STP FWD KEY PAR
P2.2.2
Al1 Signal Range
*Locked*
FAVORLTE 16:32 MENU

After

T - Favoriten

Im Favoriten-MenU kann der Benutzer die bevorzugten
Parameter ablegen. Der Benutzer kann einen Parameter mittels
der Softtaste ,,FAVORITE" der Favoritenliste hinzufligen und
kann ihn mittels der Softtaste , Loschen” aus der Liste I6schen.

Wenn ein Parameter nicht der Favoritenliste hinzugeflgt wurde,

wird der Softkey ,,FAVORITE" auf der Parameterseite gezeigt
(siehe Abbildung 11 auf Seite 15). \Wenn der Parameter der

Favoritenliste hinzugeflgt wurde, wird der Softkey , FAVORITE"

nicht angezeigt.

Wenn ein Parameter der Favoritenliste hinzugefligt wurde,

erscheint er im Menu ,, Favoriten” Im MenU ,, Favoriten” wird

die Softtaste , Loschen” angezeigt. So kdnnen Sie den
gewahlten Parameter aus der Favoritenliste zu entfernen

(sieche Abbildung 12 auf Seite 15).

Nachdem ein Parameter von der Favoritenliste entfernt
wurde, wird der ndchste Parameter auf der Favoritenliste

automatisch gewahlt.

54 FREQUENZUMRICHTER DER BAUREIHE POWERXL DX1 06/25 MNO040069DE Eaton.com




Kapitel 4 - Inbetriebnahme
Seite des Startup Assistenten

Der Startup Assistent ist ein Untermeni des Hauptmends.
Sobald der Benutzer auf dieses Menu geht, beginnt der
Startup Assistent.

Im Startup Assistenten werden Sie aufgefordert,

die wesentlichen Informationen einzugeben, die der
Frequenzumrichter bendtigt, um mit der Steuerung lhres
Motors zu beginnen. Wahrend dieses Vorgangs kénnen
Sie ebenfalls die am besten flr lhren Bedarf geeignete
Applikation wahlen.

Wenn der Benutzer die Applikation andert, startet der
Frequenzumrichter und das Keypad neu.

Startup Assistent

Im Startup Assistenten werden Sie aufgefordert, die vom
Frequenzumrichter bendtigten Daten einzugeben, damit dieser
beginnen kann, lhre Anwendung zu steuern. Im Assistenten
bendtigen Sie die folgenden Tasten:

Hoch/Runter Tasten

® O

OK-Taste
Mit dieser Taste bestatigen Sie die Auswahl
und wechseln zur nachsten Frage.

Back/Reset Zurlck/Reset-Taste

Wenn diese Taste bei der ersten Frage gedrlckt
wurde, wird der Startup Assistent abgebrochen.

0

Wenn diese Taste in einem Schritt des Startup
Assistenten gedrickt wird, wird der Startup
Assistent abgebrochen.

Sobald Sie lhren Eaton PowerXL Frequenzumrichter

ans Netz angeschlossen haben und der Startup Assistent
aktiviert ist, folgen Sie diesen Anweisungen, um |hren
Antrieb einfach einzurichten.

Kapitel 4 - Inbetriebnahme
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Tabelle 12. Anweisungen des Startup Assistenten

Pos.

Beschreibung

Touch-Keypad

Keypad

1

JInstaller”-Zugriffsebene zum Fortfahren
bendtigt Klicken Sie auf ,0K”

X

Benutzer-Zugangsstufe

0 = Beobachter
1 =Bediener

2 = Installer

Startup Assistent

Klicken Sie auf ,0K"

Sprache

0 = English

1=
2 = Deutsch

Zeitverschiebung Frequenzumrichter

0=GMT/UTC

1 =GMT-11:00

2 =GMT-10:00
3=GMT-09:00
4 = GMT-08:00
5=GMT-07:00
6 = GMT-06:00
7 =GMT-05:00
8=GMT-04:30
9 =GMT-04:00
10 = GMT-03:30
11 =GMT-03:00
12 = GMT-02:00
13 = GMT-01:00
14 = GMT+01:00
15 = GMT+02:00
16 = GMT+03:00
17 = GMT+03:30
18 = GMT+04:00
19 = GMT+05:00
20 = GMT+05:30
21 = GMT+05:45
22 = GMT+06:00
23 = GMT+06:30
24 = GMT+07:00
25 = GMT+08:00
26 = GMT+09:00
27 = GMT+09:30
28 = GMT+10:00
29 = GMT+11:00
30 =GMT+12:00
31=GMT+13:00
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Tabelle 12. Anweisungen Startup Assistent, Fortsetzung

Pos. Beschreibung Touch-Keypad Keypad

6 Sommerzeit B 0=Aus X X
1=EU
2=US

7 Echtzeituhr (Real Time Clock) JIMMIT X X
hh:mm:ss

8 Motor Typ Auswahl 0 = Inverter duty X X
1=I1PM
2=SPM

9 Steuerungsmodus 0 = U/f Regelung

1 = Drehzahlregelung

2 = PM-Regelung

3 =PM-Regelung2 X X
5 = Drehzahlregelung (OL)

6 = Drehmomentregelung (OL)

7 = Drehzahlregelung mit
geschlossenem Regelkreis

8 = Drehmomentregelung mit
geschlossenem Regelkreis

10 Maximale Drehzahl Min.: 400,00 Hz X X

Max.: Minimale Drehzahl

1 Minimale Drehzahl Min.: 0,00 Hz X X

Max.: Maximale Drehzahl

12 I-Stromgrenze Min.: Antriebsnennstrom CT*1/10 X X

Max.: Antriebsnennstrom CT*2

13 Motor Nennstrom Min.: Antriebsnennstrom CT*1/10 X X

Max.: Antriebsnennstrom CT*2

14 Motor Nenndrehzahl Min.: 1 X X
Max.: 24000

15 Motor CosPhi Min.: 0.30 X X
Max.: 1,00

16 Motor Nennspannung Min.: 180 X X
Max.: 5

17 Motor Nennfrequenz Min.: 8,00 X X
Max.: 400,00

18 t-accl Min.: 0,1 X X
Max.: 3000,0

19 t-decl Min.: 0,1 X X
Max.: 3000,0
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Tabelle 12. Anweisungen Startup Assistent, Fortsetzung

Pos.

Beschreibung

Touch-Keypad

Keypad

20

Lokale Steuerung Quelle

0 = Bedienfeld
1 =Klemmen Start 1
2 = Klemmen Start 2

3=RTU_Fieldbus
4 =TCP_Fieldbus

5 = EIP_Fieldbus
7 = WEBUI_Fieldbus
8 = REMOTEIOT_Fieldbus

21

Lokale Sollwertquelle

0 = Analogeingang!

1 = Analogeingang?

2 = Analogeingang Al1

3 = Analogeingang201 Al1
4 = Al1 Joystick

5= Al2 Joystick

6 = Bedienfeld

7 = Netzwerk Sollwert

8 = MotorPoti

9 = f-max

10 =Al1 + Al2

11 =Al1-AI2

12=A12- Al

13=AI1 *Al2

14 = Al oder Al2

15 = Min (Al1, Al2)

16 = Max (Al1, Al2)

17 = PID1 Ausgang

18 = PID2 Ausgang

19 = Hochfrequenz-Impulseingang 1
20 = Hochfrequenz-Impulseingang 2
21 = Steckplatz C: Al

22 = Steckplatz D: Al1

22

PID1 ProzessGroRenEinheit

0=%
1=1/min
2 =U/min
3=ppm

4 =pps
5=1/s

6 =1/min
7=I/h
8=kg/s

9 =kg/min
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Tabelle 12. Anweisungen Startup Assistent, Fortsetzung

Pos.

Beschreibung

Touch-Keypad

Kapitel 4 - Inbetriebnahme

Keypad

10 =kg/h

11 =m3/s
12 = m3/min
13=m3/h
14 =m/s

15 = mbar
16 = bar
17=Pa

18 =kPa
19=mVS
20=kW

21 =Grad °C
22 =GPM
23 =gal/s
24 = gal/min
25=gal/h
26=1Ib/s

27 = Ib/min
28 =1Ib/h
29 =CFM
30 =ft3/s
31 =ft3/min
32 =ft3/h
33="ft/s
34=inwg
35="ftwg
36 =PSI

37 =1b/in2
38=HP

39 = Grad °Fahrenheit
40 = PA
41=WC
42 =HG
43 = ft

44 =m

23

PID1 ProzessGréReMin

Min.: 1
Max.: 24000

24

PID1 ProzessGrokeMax

Min.: 1
Max.: 24000
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Tabelle 12. Anweisungen Startup Assistent, Fortsetzung

Pos.

Beschreibung

Touch-Keypad

Keypad

25

PID1 Sollwert 1 Quelle

0 = Nicht verwendet
1=PID1 Sollwert 1 Keypad
2 =PID1 Sollwert 2 Keypad
3 = Analogeingang1

4 = Analogeingang2

5 = Steckplatz A: Al

6 = Steckplatz B: Al1

7 =Eingangsdaten1 Wert

8 = Eingangsdaten2 Wert

9 = Eingangsdaten3 Wert
10 = Eingangsdaten4 Wert
11 = Eingangsdaten5 Wert
12 = Eingangsdaten6 Wert
13 = Eingangsdaten7 Wert
14 = Eingangsdaten8 Wert
15 = PID2 Ausgang

16 = MPC Netzwerk

17 =PID1 NET Sollwert 1
18 =PIDT NET Sollwert 2
19 = Hochfrequenz-Impulseingang 1
20 = Hochfrequenz-Impulseingang 2
21 = Steckplatz C: A1

22 = Steckplatz D: Al1

23 = \Voreingestellte
Geschwindigkeit Sollwert

24 = Ellen Sollwert

26

PID1 Sollwert 1 Keypad

Min.: PID1 Prozess GréRe Min
Max.: PID1 ProzessGroReMax

27

PID1 Feedback 1 Quelle

0 = Nicht verwendet

1 = Analogeingang'

2 = Analogeingang?2

3 = Steckplatz A: Al

4 = Steckplatz B: Al1

5 = Eingangsdaten1 Wert
6 = Eingangsdaten2 Wert
7 = Eingangsdaten3 Wert
8 = Eingangsdaten4 Wert
9 = Eingangsdaten5 Wert
10 = Eingangsdaten6 Wert
11 = Eingangsdaten7 Wert
12 = Eingangsdaten8 Wert
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Tabelle 12. Anweisungen Startup Assistent, Fortsetzung

Pos.

Beschreibung

Touch-Keypad Keypad

13 =PT100 CtrB T-Max

14 = PID2 Ausgang

15=PT100-101 Temperatur

16 = PT100-102 Temperatur

17 = PT100-103 Temperatur

18 =PT100-201 Temperatur

19 =PT100-202 Temperatur

20 = PT100-203 Temperatur

21 =PID1 NET Istwert 1

22 =PID1 NET Istwert 2

23 = Hochfrequenz-Impulseingang 1 X X
24 = Hochfrequenz-Impulseingang 2
25 = Steckplatz C: A1

26 = Steckplatz D: Al1

27 = SlotC PT100 Temperatur 1

28 = SlotC PT100 Temperatur 2

29 = SlotC PT100 Temperatur 3

30 = SlotD PT100 Temperatur 1

31 =SlotD PT100 Temperatur 2

32 =SlotD PT100 Temperatur 3

28

PID1 Feedback 1 Min

Min.: 200,00 X X
Max.: 200,00

29

PID1 Feedback 1 Max

Min.: =200,00 X X
Max.: 200,00

30

PID1 Delta Invertieren

0 = Nicht invertiert X X

1 =Invertiert

31

TCP IP Adress Modus

0 = statische IP X
1 = DHCP mit AutolP

32

TCP Statische IP Adresse

192.168.1.254 X

33

TCP Enable Service

0 = Deaktiviert X
1 = Aktiviert

34

TCP IP Filter

0 = Deaktiviert X X

1= Aktiviert

35

TCP Vertrauenswirdige IPs

36

Bluetooth aktivieren

0 = Deaktiviert X X
1= Aktiviert

37

Bluetooth Broadcast Modus

0=Aus X X
1=An
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Tabelle 12. Anweisungen Startup Assistent, Fortsetzung

Pos. Beschreibung Touch-Keypad Keypad
38 MFMode ] 0= Aus

1 =Master X

2 = Follower
39 Synchronisationsmodus 0 = Drehzahlsynchronisation X

1 = Drehmomentsynchronisation

40 Kommunikationslink 0=Aus X

1 = Lichtwellenleiter seriell

4 Drehzahlverhéltnis Aktualisierungsmodus 0 = Keine Aktion
1 = Digitaleingang X
2 = Kontinuierliche Veranderung
42 Drehmoment-Verhaltnis X
43 Follower Sollwert Eingang 0 = Analogeingang 1

1 = Analogeingang 2

2 = Feldbus Sollwert

3 = Steckplatz A: Encoder 1 X
4 = Steckplatz A: Encoder 2

5 = Master Sollwert

6 = Hochfreq. DI

44 Startverzogerung Follower Min.: 0,1s X
Max.: 3000,0s

45 Stopverzdgerung Follower Min.: 0,1s X
Max.: 3000,0s

46 Master Sollwert Ausgang 0 = Analogeingang 1

1 = Analogeingang 2

2 = Master Sollwert X
3 = Master Rampe aus

4 = SteckplatzA:Encoder 1

5 = SteckplatzA:Encoder 2

47 Follower Stop Modus 0 = Austrudeln X
1 =Rampe
2 = als Master
48 Drehzahlverhaltnis X
49 Drehzahlverhéltnis Rampenzeit Min.: 0 X

Max: 1000000 ms

Nun ist der Startup Assistent abgeschlossen. Beim néchsten Einschalten wird er erneut gestartet. Wenn Sie dies zurlicksetzten
mochten, wahlen Sie dies im Hauptmenu (,, Startup Assistent”) aus.
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Kapitel 5 - Integrierte Ein-/Ausgénge

Einleitung

Der PowerXL DX1 ist fir eine Vielzahl von Anwendungen

mit der Moglichkeit fortschrittlicher Motorsteuerungssysteme
konzipiert. Die Anwendung ist mit 2 Steuerplatzen konzipiert,
die 6 digitale Eingdnge, 1 analogen Eingang und

2 programmierbare Relaisausgange verwenden. In Bezug
auf die Motorsteuerung bietet sie die Moglichkeit der
Drehzahlregelung im offenen Regelkreis, der
Drehmomentregelung im offenen Regelkreis, der
Drehzahlregelung im geschlossenen Regelkreis,

der Drehmomentregelung im geschlossenen Regelkreis

und der Permanentmagnetregelung. Die DX1 bietet die
ID-Run-Funktion (Auto-Tune) zur Optimierung der Drehzahl-
und Drehmomentregelkreise. Fir die Anpassung der
U/f-Kennlinie stehen Parameter zur Verfliigung und Uber einen
Identifikationslauf kann die Motorregelung optimiert werden,
indem der Antrieb die fir die Motorcharakteristik erforderlichen
Werte ermittelt Antriebs-/Motorschutzfunktionen sind fur die
gewlnschten Aktionen programmierbar.

Ein-/Ausgangs-Steuerungen
- Terminal to Function”-Programmierung (TTF)

Das Design hinter der Programmierung der digitalen
Eingange im DX1-Frequenzumrichter ist die ,Terminal to
Function”-Programmierung. Sie listet mehrere Funktionen
auf, denen dann ein Digitaleingang zugewiesen wird.

Die Parametrierung im Antrieb erfolgt funktionsspezifisch
und ggf. durch Definition des Digitaleingangs und
Steckplatzes, je nachdem welche Optionen zur Verfligung
stehen. Fir die Verwendung der Steuerplatineneingange
des Frequenzumrichters werden diese als DI1 bis DI6
bezeichnet. Wenn weitere Optionskarten verwendet
werden, werden sie als DigIN:X:IQY:Z definiert. Das X gibt
den Steckplatz an, in dem die Karte installiert ist,

d.h. entweder A, B, C oder D, IOY bestimmt den Typ der
Karte, d.h. 101 oder 105, und Z gibt an, welcher Eingang
auf der verfligbaren Optionskarte verwendet wird.

-, Function to Terminal”-Programmierung (FTT)

Das Design hinter der Programmierung der
Relaisausgdnge und der Digitalausgange des
DX1-Frequenzumrichters, ist die ,, Function to Terminal”-
Programmierung. Es besteht aus einem Anschluss,
entweder einem Relaisausgang oder einem Digital
Ausgang, dem ein Parameter zugeordnet ist.

Innerhalb dieses Parameter hat er verschiedene
Funktionen, die eingestellt werden konnen.

Kapitel 5 - Integrierte Ein-/Ausgange

Die Parameter des DX1 werden in ,,Anhang A - Beschreibung
der Parameter" dieses Handbuchs erklart. Die Erlauterungen
sind nach Parameternummern geordnet.

Far die DI-Funktion verwenden wir die Programmiermethode
TTF, bei der eine Liste von Funktionen, einem festem

Eingang zugewiesen wird. So kdnnen mehrere Eingange fur
unterschiedliche Funktionen verwendet werden.

Die VerknUpfung eines bestimmten Eingangs mit einer
bestimmten Parameterfunktion erfolgt, indem einem Parameter
ein entsprechender Wert zugewiesen wird. Der Wert wird

aus der Position des Eingangs gebildet, dieser befindet sich
entweder auf der Standard-Steuerkarte oder auf einer externen
Optionskarte mit dem entsprechendem Steckplatz, in dem sie
sich befindet.

Auswahl AUS/AN

Bei der Auswahl "Normalerweise offen" ware die gewahlte
Funktion immer ausgeschaltet. Im Wesentlichen handelt es sich
um einen virtuellen Schalter, der immer ged&ffnet ist.

Die Auswahl "Normalerweise geschlossen" wirde die gewahlte
Funktion immer einschalten. Im Wesentlichen handelt es sich
dabei um einen virtuellen Schalter, der immer geschlossen ist.

Diese Optionen werden einer Funktion zugeordnet,
wenn wir einen Zustand erzwingen wollen, ohne einen
Hardware-Eingang zu verwenden.

Beispiel:

Wenn wir Run Enable auf EIN setzen, ist der Frequenzumrichter
immer freigegeben. Wenn wir die gleiche Funktion auf AUS
setzen, ware der Frequenzumrichter niemals freigegeben. Wenn
ein Digitaleingang zur Aktivierung dieses Run Enable verwendet
werden soll, sollte die Funktion einem Hardware-Eingang
zugeordnet werden (siehe DI Auswahl).
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DI Auswahl

Dies ermdoglicht die Zuordnung eines Hardware-Digitaleingangs
zu einer Funktion, die in einem Format von DIX eingestellt ist,
wobei X einer der 6 Digitaleingdnge auf der Steuerkarte ist.

Beispiel:

Wenn wir Run Enable auf DING setzen, wird der
Frequenzumrichter freigegeben, sobald der Digitaleingang 6
(Klemmme 8) geschlossen ist, und nicht freigegeben, wenn der
Digitaleingang 6 (Klemme 8) offen ist.

Optionskarte DI Auswahl

Dies ermdglicht die Zuordnung eines Hardware-Digitaleingangs
auf einer Optionskarte zu einer Funktion. Diese ist im DI-Format
eingestellt: YOX wobeiY der Steckplatz ist, in dem die
Optionskarte auf der Steuerkarte eingesteckt wird, und X der
Eingang auf der Platine.

Beispiel:

Wenn wir Run Enable auf DI106 setzen, wird der Antrieb
freigegeben, wenn der Digitaleingang 6 auf der

DXG-EXT-6DI Optionskarte, die in Steckplatz A gesteckt ist,
geschlossen ist, und nicht freigegeben, wenn der Digitaleingang
6 auf der Optionskarte offen ist.

Auswabhl des Zeitkanals

Ein Zeitkanal ist ein virtueller Pfad, um den digitalen Ausgang
einer Timerfunktion mit einer digitalen Eingangsfunktion zu
verknlpfen. Um diese Funktion zu nutzen, musste ein Timer
oder Intervall einem Zeitkanal1 bis 3 zugeordnet werden,
und die zu steuernde Eingangsfunktion misste dem gleichen
Zeitkanal zugeordnet werden.

Beispiel:

Wenn wir Run Enable auf Zeitkanal1 einstellen, wird der Antrieb
freigegeben, wenn der Timer, der dem Zeitkanal1 zugeordnet
ist, aktiv oder High ist, und wirde nicht freigegeben, wenn der
Zeitkanal inaktiv oder Low ist.
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« 240 VAC und 24 VDC Steuerungsverkabelung in separatem Kabelkanal fihren.

« Das Kommunikationskabel muss abgeschirmt sein.

Tabelle 13. Voreingestellte E/A-Konfiguration fiir die Universal-Applikation

\El)é:?i:gf\tung Klemme Signal Signalbezeichnung Werkseinstellung Beschreibung
1 24V +24VDC Versorgungsquelle von STO
EZ STO1 STO Abschaltung 1 Fiir Funktionale Sicherheit relevantes Signal, normalerweise mit 24 V verbunden
3 ST02 STO Abschaltung 2 Fuir Funktionale Sicherheit relevantes Signal, normalerweise mit 24 V verbunden
4 GND_I E/A Signalmasse STO Masse
5 DO1 Digitalausgang 1 Bereit Zeigt, dass der Frequenzumrichter betriebsbereit ist
P 6 GND_I Start/Stopp-Signalmasse /0 ground
r---7 CMA DIN1 bis DIN3 gemeinsam Geerdet Isolierte Masse fiir DIN1-DIN3, kann tiber Parametereinstellung P3.3.1
! mit Masse verbunden werden
_/_E_ 8 DIN1 Digitaleingang 1 RUN vorwaérts Eingang startet den Antrieb in Drehrichtung Rechts (Startfreigabe)
_/_E_ 9 DIN2 Digitaleingang 2 RUN riickwarts Eingang startet den Antrieb in Drehrichtung Links (Startfreigabe)
_/i_ 10 DIN3 Digitaleingang 3 Externer Fehler1 Quelle Eingang erzeugt eine Fehlermeldung im Frequenzumrichter
o.M CMB DIN4 bis DIN6 Bezugspotenzial Geerdet Isolierte Masse fiir DIN4-DING, kann tiber Parametereinstellung P3.3.2
E mit Masse verbunden werden
12 DIN4 Digitaleingang 4 FehlerReset Quelle Eingang setzt aktive Fehler zurlick
—/i— 13 DINS Digitaleingang 5 f-Fix Auswahl BO Stellt Frequenzausgang auf f-Fix1
i_ 14 DING Digitaleingang 6 f-Fix Auswahl B1 Stellt Frequenzausgang auf f-Fix2
L__15 GND_I Start/Stopp-Signalmasse E/A-Masse
16 24V_| +24 VDC Eingangswert Externer Steuerspannungseingang
17 24V_0 +24 VDC Ausgang Steuerspannung Ausgangswert (250 mA max.)
— 18 10REF Ref.- Ausgangsspannung 0V 10 VDC Versorgungsquelle
il i 19 AO1+ Analogausgang 1 Ausgangsfrequenz Zeigt Ausgangsfrequenz zum Motor 0-60 Hz (4 mA bis 20 mA)
1| Res 20 All+ Analogeingang 1 Fern1 Sollwertquelle  Fern1 Sollwertquelle Standard wahlen Analogeingang? verwenden
21 Analogeingang1- Analogeingang1 Analoge E/A-Masse, kann so konfiguriert werden, dass die Verbindung
- ! zur Masse getrennt wird.
i L2 Al2+ Analogeingang 2 PID1 Istwert 1 Quelle ~ PID-Istwert 1 Quelle Standardauswahl Analogeingang2 verwenden
i 23 Al2- Analogeingang 2 E/A-Masse, kann durch Tastatureinstellung von der Masse getrennt werden
" 24 GND_C Thermistor-Eingangssignal Masse Masse fiir Referenz
25 THER Motor-Thermistor Thermistor-Eingang, der bei 4,7 kOhm ausldst
26 485_A RS-485 Signal A — Feldbus-Kommunikation (Modbus)
27 485_B RS-485 Signal B — Feldbus-Kommunikation (Modbus, BACnet)
28 RYINC Relais 1 normal geschlossen ~ Run Relaisausgang 1 zeigt FU befindet sich im Betriebszustand
29 RY1CM Relais 1 Bezugspotenzial
30 RYINO Relais 1 normal offen
31 RY2NO Relais 2 normal offen
32 RY2CM Relais 2 Bezugspotenzial
33 RY2NC Relais 2 normal geschlossen  Fehler Relaisausgang 2 zeigt FU ist im Fehlerzustand
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Tabelle 13. Voreingestellte E/A-Konfiguration fiir die Universal-Applikation, Fortsetzung

Parametereinstellungen

Code Parameter Voreinstellung ID Hinweis
P3.3.1 CMA To GND_| 0 3970 0 = Deaktiviert 1 = Aktiviert
P3.3.2 CMB To GND_| 0 3971 0 = Deaktiviert 1 = Aktiviert
P96.4.3 ,RS485 Termination” 0 3969 ? = Tein
=Ja

P2.2.1 Al1 Modus 1 222 0=0-20mA

1=0-10V

2=-10-+10V
P2.2.2 Al1 Signalbereich 0 175 0 =0-100%/0-20mA/0-10V/-10-10V

1 =20-100%/4-20mA/2-10V/-6-10V

2 = Kundenspezifisch

P2.3.1 Al2 Modus 0 223 0=0-20mA
1=0-10V
2=-10-+10V
P23.2 A2 Signalbereich 1 183 0 = 0-100%/0-20mA/0-10V/-10-10V

1 =20-100%/4-20mA/2-10V/-6-10V

2 = Kundenspezifisch

Hinweis: Die obige Verdrahtung zeigt eine Plusschaltende Konfiguration (Sink Logik). Es ist wichtig, dass CMA und CMB
mit Masse verdrahtet sind (wie durch die gestrichelte Linie dargestellt). Wenn eine Minusschaltende Konfiguration
(Source Logik) gewtnscht wird, verdrahten Sie 24 V mit CMA und CMB und schlieRen Sie die Eingdnge durch
die Parametereinstellung mit Masse.\WWenn Sie die +10 V fur Al1 verwenden, ist es wichtig, Al1 auf Masse zu
verdrahten (siehe gestrichelte Linie). Bei Verwendung von +10 V fir Al1 oder Al2 missen die Klemmen 21, 23 und
24 miteinander gebrickt werden.

Tabelle 14. Kommunikationsanschliisse des Frequenzumrichters

Anschlussstelle Kommunikation

RJ45 Keypad-Anschluss

Upload/Download von Parametern USB zu RJ45

Extern angebrachtes Keypad Ethernet

Firmware des Antriebs upgraden USB zu RJ45

RJ45 Ethernet-Anschluss

Upload/Download von Parametern Ethernet

Ethernet IP-Kommunikation Ethernet

Modbus TCP-Kommunikation Ethernet

RS-485 Serielle Schnittstelle ©

Upload/Download von Parametern Verdrillte Zweidrahtleitung
Firmware des Antriebs upgraden Verdrillte Zweidrahtleitung
Modbus RTU-Kommunikation Verdrillte Zweidrahtleitung
A/B-Klemmen

® Abgeschirmtes Kabel empfohlen.
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Auf den nachsten Seiten finden Sie die Listen der Parameter innerhalb der entsprechenden Parametergruppen. Die Beschreibungen

der Parameter finden Sie in ,,Anhang A - Beschreibung der Parameter". Die Erlduterungen sind nach Parameternummern geordnet.

Erlauterungen der Spalten:

Code = Positionsanzeige auf dem Keypad; zeigt dem Bediener die aktuelle Parameternummer
Parameter = Name des Parameter

Min = Minimalwert des Parameter

Max = Maximalwert des Parameter

Einheit = GrolReneinheit des Parameterwerts; angegeben, wenn verfligbar
Standard = Vom Werk voreingestellter Wert

ID = ID-Nummer des Parameter

Tabelle 15. Monitor - M1

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
M1.1 Multi-Monitor Ausgangsfrequenz 1753
Drehzahlsollwert
Motordrehzahl
Motorstrom
Motordrehmoment
Drehmomentsollwert
Motorleistung Rel
Motorspannung
Zwischenkreiss-
pannung
Tabelle 16. Standard - M2
Besonderer
Code Parameter Min Max Einheit Voreinstellung 1D Hinweis H_inweis
M2.1 Ausgangsfrequenz Hz 1
M2.2 Drehzahlsollwert Variiert 3912
M2.3 Motordrehzahl 1/min 3975
M2.4 Motorstrom A 3
M2.5 Motordrehmoment % 4
M2.6 Drehmomentsollwert % 15
M2.7 Motorleistung Rel % 5
M2.8 Motorspannung V 6
M2.9 Zwischenkreisspannung V 7
M2.10 Kiihlkorpertemperatur °C 8
M2.11 Motortemperatur °C 9
M2.12 Last Active Fault 28 Siehe 'Anhang B' fiir
Informationen zu Fehlercodes
M2.13 Motorleistung kw 1686
M2.14 U-L1/12 1056
M2.15 U-L2/L3 1057
M2.16 U-L3/11 1058
M2.17 I-Eingang-L1 A 3828
M2.18 I-Eingang-L2 A 3829
M2.19 [-Eingang-L3 A 3830
Tabelle 17. Skaliertes Display - M3
Besondere
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweise Hinweis
M3.1 Ausgangswerte Variiert 2445
M3.2 Sollwert Variiert 2447
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Tabelle 18. 10-Status - M4

Besondere
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D Hinweise Hinweis
M4.1 DI1-3 Status 12
M4.2 DI4-6 Status 13
M4.4 DO1, VO1, V02 Status 14
M4.7 RO1-2 Status 557
M4.8 DI5-HFP Hz 3848
M4.9 DI6-HFP Hz 3861
M4.10 DO1-HFP Hz 3874
M4.11 Reglerkarte DI Status 3214
Tabelle 19. Al-Monitor - M5
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::vglii:rer Hinweis
M5.1 Analogeingang Variiert 10
M5.2 Analogeingang? Variiert 1
Tabelle 20. AO-Monitor - M6
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::vg?serer Hinweis
M6.1 Analogausgang Variiert 25
Tabelle 21. PID1-Uberwachung - M10
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID ﬁ?:&r;tiiserer Hinweis
M10.1 PID1 Sollwert Variiert 16
M10.2 PIDT Istwert Variiert 18
M10.3 PID1 FehlerWert Variiert 20
M10.4 PID1 Ausgang % 22
0 = Gestoppt
M10.5 PID1 Status 23 1 =in Betrieb
2 = Sleep-Modus
Tabelle 22. PID2-Uberwachung - M11
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D ﬁie:‘?vg(i:l:rer Hinweis
M11.1 PID2 Sollwert Variiert 32
M11.2 PID2 Istwert Variiert 34
M11.3 PID2 FehlerWert Variiert 36
M11.4 PID2 Ausgang % 38
M11.5 PID2 Status 39 Siehe Par ID 23
Tabelle 23. SD-Karte Status - M14
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID ﬁ?:fv'é?:re' Hinweis
M14.1 SD Karte Installationsstatus 3972 ? i L’]‘jm
68 FREQUENZUMRICHTER DER POWERXL DX1 BAUREIHE 06/25 MNO040069DE Eaton.com



Uberwachung mehrerer Pumpen

Tabelle 24. MPC Allgemein - M41.1

Kapitel 6 - Parameterliste

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID El‘ia:\?v:‘i’:rer Hinweis
M41.1.1  Laufende Motoren 26
Tabelle 25. Betriebsart - M41.2
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::v:?:rer Hinweis

0 = Offline
M412.1  MPC Antrieb Betriebsart 2218 11= Stave Antrich

2 = Master Antrieb

3 = Redundanter Antrieb
M41.2.2  MPC Antrieb2 Betriebsart 2230 Siehe Par ID 2218
M41.2.3  MPC Antrieb3 Betriebsart 2242 Siehe Par ID 2218
M41.2.4  MPC Antrieb4 Betriebsart 2254 Siehe Par ID 2218
M41.25  MPC Antrieb5 Betriebsart 2266 Siehe Par ID 2218
Tabelle 26. Status - M41.3
Code Parameter Min. Max Einheit Voreinstellung 1D ﬁ?:‘?v:tiiserer Hinweis

0 = Gestoppt

1 = Ruhemodus

2 = in Regelung
M413.1  MPC Antrieb Status 5 219 3= Warten auf CMD

4 = Folgt

5 = Unbekannt

6 = Lokale Steuerung

7 = Lokale Steuerung
M41.3.2  MPC Antrieb2 Status 5 2231 Siehe Par ID 2219
M41.3.3  MPC Antrieb3 Status 5 2243 Siehe Par ID 2219
M41.3.4  MPC Antrieb4 Status 5 2255 Siehe Par ID 2219
M41.35  MPC Antrieb5 Status 5 2267 Siehe Par ID 2219
Tabelle 27. Netzwerkstatus - M41.4
Code Parameter Min. Max Einheit Voreinstellung ID ﬁ?:fv'é?:re' Hinweis

0 = Nicht verbunden

1 = Fehler
M414.1  MPC Antriebl NetzwerkStatus 2220 2= Lokale Steuerung

3 = Pumpe nicht verfiighar

4 = Wechsel erforderlich

5 = Kein Fehler
M41.4.2  MPC Antrieb2 NetzwerkStatus 2232 Siehe Par ID 2220
M41.4.3  MPC Antrieb3 NetzwerkStatus 2244 Siehe Par ID 2220
M41.44  MPC Antrieb4 NetzwerkStatus 2256 Siehe Par ID 2220
M41.45  MPC Antrieb5 NetzwerkStatus 2268 Siehe Par ID 2220
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Tabelle 28. Letzter Fehlercode - M41.5

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D ﬁie:‘?vg(i:l:rer Hinweis
M41.5.1  MPC Antrieb1 Letzter Fehler 2221

M41.5.2  MPC Antrieb2 Letzter Fehler 2233

M4153  MPC Antrieb3 Letzter Fehler 2245

M41.5.4  MPC Antrieb4 Letzter Fehler 2257

M41.5.5  MPC Antrieb5 Letzter Fehler 2269

Tabelle 29. Ausgangsfrequenz - M41.6

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID ﬁ?:fv'é?:re' Hinweis
M41.6.1  MPC Antrieb1 f-Out Hz 2222

M41.6.2  MPC Antrieb2 f-Out Hz 2234

M41.6.3  MPC Antrieb3 f-Out Hz 2246

M41.6.4  MPC Antrieb4 f-Out Hz 2258

M41.6.5  MPC Antrieb5 f-Out Hz 2270

Tabelle 30. Ausgangsspannung - M41.7

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::vg?serer Hinweis
M41.7.1  MPC Antrieb1 U-Out V 2223

M41.7.2  MPC Antrieb2 U-Out V 2235

M41.7.3  MPC Antrieb3 U-Qut V 2247

M41.7.4  MPC Antrieb4 U-Qut V 2259

M41.7.5  MPC Antrieb5 U-Qut V 2271

Tabelle 31. Ausgangsstrom - M41.8

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D ﬁtie:‘(’)vgxi:l:rer Hinweis
M41.8.1  MPC Antrieb1 I-Out A 2224

M41.8.2  MPC Antrieb2 I-Out A 2236

M41.8.3  MPC Antrieb3 I-Out A 2248

M41.84  MPC Antrieb4 I-Out A 2260

M41.8.5  MPC Antrieb5 I-Out A 2272

Tabelle 32. Ausgangsdrehmoment - M41.9

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID ﬁ?:fv'é?:re' Hinweis
M41.9.1  MPC Antrieb1 M-Out % 2225

M41.9.2  MPC Antrieb2 M-Out % 2237

M41.9.3  MPC Antrieb3 M-Out % 2249

M41.9.4  MPC Antrieb4 M-Out % 2261

M41.95  MPC Antrieb5 M-Out % 2273

Tabelle 33. Ausgangsleistung - M41.10

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:‘?vr;xii:rer Hinweis
M41.10.1  MPC Antrieb1 P-Out % 2226

M41.10.2  MPC Antrieb2 P-Out % 2238

M41.10.3 MPC Antrieb3 P-Out % 2250

M41.10.4  MPC Antrieb4 P-Out % 2262

M41.10.5  MPC Antrieb5 P-Out % 2274
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Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D ﬁie:‘?vg(i:l:rer Hinweis
M41.11.1  MPC Antrieb1 n-Out 1/min 2227

M41.11.2  MPC Antrigb2 n-Qut 1/min 2239

M41.11.3  MPC Antrieb3 n-Out 1/min 2251

M41.11.4  MPC Antrieb4 n-Out 1/min 2263

M41.11.5 MPC Antrieb5 n-Out 1/min 2275

Tabelle 35. Genaue Laufzeit - M41.12

Code Parameter Min. Max Einheit Voreinstellung ID ﬁ?:fv'é?:re' Hinweis
M41.12.1 MPC Antrieb1 t-Run h 2228

M41.12.2  MPC Antrieb2 t-Run h 2240

M41.12.3  MPC Antrieb3 t-Run h 2252

M41.12.4  MPC Antrieb4 t-Run h 2264

M41.12.5  MPC Antrieb5 t-Run h 2276

Tabelle 36. Sonstiges - M42

Code Parameter Min. Max Einheit Voreinstellung ID E?::vg?serer Hinweis
M42.1 PT100 CtrB T-max °C 1000,0 27

Tabelle 37. Optionskarten - M43

Code Parameter Min. Max Einheit Voreinstellung ID ﬁ?:&r;tiiserer Hinweis
M43.1 DI'Word100 Status 3248

M43.2 DI ' Word200 Status 3249

M43.3 DI'Word300 Status 3653

M43.4 Slot D: DIDO Status 3766

Tabelle 38. Feldbus-Monitor - M96

Code Parameter Min. Max Einheit Voreinstellung ID E?::vg?serer Hinweis
M96.1 Reglerkarte DIDO Status 2209

M96.2 Applikations-Statuswort 29

M96.3 Antriebs-Statuswort 2414

M96.4 Statuswort NET 2101

M96.5 Steuerwort NET 2001

M96.6 Reference NET 0,00 200,00 % 2003

M396.7 M-NET Sollwert -300,0 300,0 % 2541

Tabelle 39. Energieeinsparung - M97

Code Parameter Min. Max Einheit Voreinstellung ID ﬁ?:&Z?:rer Hinweis
M97.1 Energieeinsparung Variiert ~ 0.000 2120
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Tabelle 40. Energiezahler - V198

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D Hinweis Hinweis
M98.1 MWh Zahler MWh 601
M98.2 t-TagePowerAN Tage 603
M98.3 t-StundenPowerAN Daﬁer 606
in
M98.4 MWh Zahler seit FCR MWh 604
M98.6 t-TagePowerAN seit FCR 636
M98.7 t-StundenPowerAN seit FCR 637
Tabelle 41. Laufzeitzadhler - M99
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
M99.1 t-Run h 2827
M399.2 t-Run seit Fehler h 2829
M99.3 StartZ&hler0 2830
Parameter
Tabelle 42. Grundparameter - P1
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P1.1 n-min 0,00 Siehe Par Variiert 0,00 3916
1D 3918
P1.2 n-max Siehe Par 400,00 Variiert ~ f-max Herst. 3918 @
ID 3916
P1.3 t-accl 0.1 3000.0 S 3.0 103
P1.4 t-dec’ 0.1 3000.0 s 3.0 104
0 = Inverter duty
P15 Motor Typ Auswahl 0 1820 OO 1=IPM
2 =SPM
P1.6 Motor Nennstrom Antriebsne-  Antriebsne- A Antriebsnennstrom 486 [©)
nnstrom nnstrom
CT*1/10 CT*2
P1.7 Motor Nenndrehzahl 1 24000 1/min h/lotor-NenndrehzahI 489 @
erst.
P1.8 Motor CosPhi 0.30 1.00 0,85 490 O)
P1.9 Motor Nennspannung 180 690 V Motor- 487 [©)
Nennspannung
Herst.
P1.10 Motor Nennfrequenz 8,00 400,00 Hz h/lotor-Nennfrequenz 488 @
erst.
0 = Bedienfeld
1 = Klemmen Start 1
2 = Klemmen Start 2
3 =RTU_Feldbus
P1.11 Local control place 0 169 @ 4 = TCP_Feldbus

5= EIP_Feldbus

7 = WEBUI_Feldbus

8 = REMOTEIOT _Feldbus

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.

72 FREQUENZUMRICHTER DER POWERXL DX1 BAUREIHE

06/25 MNO040069DE Eaton.com



Kapitel 6 - Parameterliste

Tabelle 42. Grundparameter - P1., Fortsetzung

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis

1 = Analogeingang Al1
2 = Analogeingang Al1
3 = Analogeingang201 Al
4 = Al Joystick
5 = Al2 Joystick
6 = Bedienfeld
7 = Netzwerk Sollwert
8 = MotorPoti
9 = f-max
10=Al1 +Al2

P1.12 Lokale Sollwertquelle 6 136 (0O} 11=Al1-AI2
12=A12 - Al1
13=AlI1 * Al2
14 = Al1 oder Al2
15 = Min (A1, AI2)
16 = Max (Al1, Al2)
17 = PID1 Ausgang
18 = PID2 Ausgang

19 = Hochfrequenz-
Impulseingang 1

20 = Hochfrequenz-
Impulseingang 2

21 = Steckplatz C: Al
22 = Steckplatz D: A1
0 =Klemmen Start 1
1 =RTU_Feldbus
2 = Klemmen Start 2
3 = Bedienfeld
P1.13 Fern1 Befehlsquelle 0 135 [©) 4 =TCP_Feldbus
5= EIP_Feldbus
6 = PROFINET_Feldbus
7= WEBUI_Feldbus
8 = REMOTEIOT_Feldbus
P1.14 Fern 1 Sollwertquelle 0 137 [0} Siehe Par ID 136

P1.15 f-Ref Obergrenze Siehe ParID  Siehe ParID  Hz 50,00 2840
3916 3918

P1.16 f-Ref Obergrenze Quelle 0 2841 0 = Nicht verwendet
1 =£-Soll Obergrenze
2 = Analogeingang
3 = Analogeingang2

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Analogeingang
Tabelle 43. Grundeinstellung Al - P2.1
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D Hinweis Hinweis
P2.1.1 Al SollMin 0,00 Siehe Par Hz 0,00 144
ID 145
P2.1.2 Al SollMax Siehe Par 400,00 Hz 0,00 145
ID 144

0 = Nicht verwendet
1 = Analogeingang

P2.1.6 Al Adjustment Source 0 2484 [©) 2 = Analogeingang2
3 = Steckplatz A: Al
4 = Steckplatz B: Al1
5 = Steckplatz C: A1
6 = Steckplatz D: Al1
7 = Netzwerk

P2.1.7 Al Adjustment Min 0,0 100,0 % 0,0 2485 @®

P2.1.8 Al Adjustment Max 0,0 100,0 % 0,0 2486 @

Tabelle 44. Al1 - P2.2

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
0=0-20 mA

P2.2.1 Al1 Modus 1 222 1=0-10V
2=-10-+10V
0 =0-100%/0-20mA/0-10V/-
10-10V

P2.2.2 Al1 Signal Bereich 0 175 1=20-100%/4-20mA/2-
10V/-6-10V
2 = Kundenspezifisch

P2.2.3 Al Min 0,00 Siehe Par % 0,00 176

ID 177
P2.2.4 Al1 Max 1Si7e’3he ParID 100,00 % 100,00 177
P2.2.5 Al t-Filter 0,00 10,00 S 0,10 174
) 0 = Nicht invertiert

P2.2.6 Al1 Invertieren 0 181 -
1 = Invertiert

P2.2.7 Al1 JS Hysterese 0,00 20,00 % 0,00 178

P2.2.8 Al1 JS Sleep Grenze 0,00 100,00 % 0,00 179

P2.2.9 Al JS t-SleepVerzdgerung 0,00 320.00 S 0,00 180

P2.2.10  Al1 JS Offset -50,00 50,00 % 0,00 133

P22.11 Al Gain 10 1000 % 100 3775

P22.12 Al Offset -100,00 100,00 % 0,00 3776

Hinweis: ©® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geéndert werden.
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Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::v:?:rer Hinweis
P2.3.1 Al2 Modus 0 223 Siehe Par ID 222
P2.3.2 Al2 Signal Bereich 1 183 Siehe Par ID 175
P2.3.3 Al2 Min 0,00 Siehe Par % 0,00 184
ID 185
P2.3.4 Al2 Max Siehe Par 100,00 % 100,00 185
ID 184
P2.3.5 Al2 t-Filter 0,00 10,00 S 0,10 182
P2.3.6 Al2 Invertieren 0 189 Siehe Par ID 181
P2.3.7 Al2 JS Hysterese 0,00 20,00 % 0,00 186
P2.3.8 Al2 JS Sleep Grenze 0,00 100,00 % 0,00 187
P2.3.9 Al2 JS t-SleepVerzdgerung 0,00 320.00 S 0,00 188
P2.3.10  Al2 JS Offset -50,00 50,00 % 0,00 134
P2.3.11 Al2 Gain 10 1000 % 100 3777
P2.3.12  Al2 Offset -100,00 100,00 % 0,00 3778
Digitaleingang
Tabelle 46. Grundeinstellungen - P3.3
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID ﬁ?:‘?v:xii:rer Hinweis
P3.3.1 CMA To GND 0 3970 ® 0 = Deaktiviert
1 = Aktiviert
P3.3.2 CMB To GND 0 3971 ® Siehe Par ID 3970
Hochfrequenz-lmpulseingang 1
Tabelle 47. Grundeinstellungen - P3.4.1
Code Parameter Min. Max Einheit Voreinstellung 1D ﬁ?:fv'é?:re' Hinweis
0 = Normales DI
P3.41.1  DI5-HFP Modus 0 3843 1 = Allgemeiner
Impulseingang
2 = PWM-Eingang
Tabelle 48. Parameter - P3.4.2
Code Parameter Min. Max Einheit Voreinstellung ID E?::vg‘i‘:rer Hinweis
0 = Drehzahlsollwert
P3.42.1  DI5-HFP Function 0 3844 1 =PID1 Sollwert
2 =PID1 Istwert 1
3 = Motordrehmoment
P3.42.2  DI5-HFP Scale 10 1000 % 100 3845
P3.42.3  DI5-HFP Offset -100,00 100,00 % 0,00 3846
P3.4.2.4  t-Filter DI5-HFP 0 1000 ms 10 3847
P3.425  DI5-HFP Min 0 50000 Hz 0 3849
P3.426  DI5-HFP Max 0 50000 Hz 50000 3850
0 = Keine Aktion
P3.4.2.7  Action@DI5-HFP fault 0 3851 1 =Warnung
2 =Fehler

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geéndert werden.

® Rucksetzen nach Anderung.
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Tabelle 48. Parameter - P3.4.2, Fortsetzung

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Blﬁs;:‘)'xligrer Hinweis
P3.42.8  DI5-HFP Lower Limit 0 50000 Hz 0 3852

P3.42.9  DI5-HFP Upper Limit 0 50000 Hz 0 3853

P3.42.10 t-Delay DI5-HFP Fault 0 32.000 s 0 3854

P3.4.2.11  DI5-HFP Hysteresis 0 50000 Hz 0 3855
Hochfrequenz-Impulseingang 2

Tabelle 49. Grundeinstellungen - P3.5.1

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D ﬁie:‘?vggl:rer Hinweis
P3.5.1.1  DI6-HFP Mode 0 3856 Siehe Par ID 3843
Tabelle 50. Parameter - P3.5.2

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:\?v';‘iiserer Hinweis
P3.52.1  DI6-HFP Function 0 3857 Siehe Par ID 3844
P3.5.2.2  DI6-HFP Scale 10 1000 % 100 3858

P3.5.2.3  DI6-HFP Offset -100,00 100,00 % 0,00 3859

P3.5.2.4  tFilter DI6-HFP 0 1000 ms 10 3860

P3.52.5  DI6-HFP Min 0 50000 Hz 0 3862

P3.5.2.6  DIB-HFP Max 0 50000 Hz 50000 3863

P3.5.2.7  Action@DI6-HFP fault 0 3864 Siehe Par ID 3851
P3.5.2.8  DIB-HFP Lower Limit 0 50000 Hz 0 3865

P3.5.2.9  DI6-HFP Upper Limit 0 50000 Hz 0 3866

P3.5.2.10 t-Delay DI6-HFP Fault 0 32.000 S 0 3867

P3.5.2.11  DIB-HFP Hysteresis 0 50000 Hz 0 3868

Analogausgang

Grundeinstellungen AQ

Tabelle 51. AO1 - P4.2

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D B*ﬁic‘)nr'l;ligrer Hinweis

P4.2.1 AQ01 Modus 0 227 Siehe Par ID 222

0 = Nicht verwendet

1 = Ausgangsfrequenz

P4.2.2 AO1 Funktion 1 146 @ 2 = Drehzahlsollwert

3 = Motordrehzahl Rel

4 = Motorstrom Rel

5 = Motordrehmoment
(0-100%)

6 = Motorleistung Rel

7 = Moatorspannung Rel

8 = Zwischenkreisspannung

9=PID1 Sollwert

10 = PID1 Istwert 1

11 =PID1 Istwert 2

12 = PID1 FehlerWert

13 =PID1 Ausgang

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
@ Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros geéndert werden.
® Rucksetzen nach Anderung.
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Tabelle 51. AO1 - P4.2, Fortsetzung
Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
14 = PID2 Sollwert

15 =PID2 Istwert 1

16 = PID2 Istwert 2

17 = PID2 FehlerWert

18 = PID2 Ausgang

19 = Analogeingang

P4.2.2 AQ1 Funktion 1 146 @) 20 = Analogeingang?
(Forts.) 21 = Ausgangs Frequenz
(+200%)
22 = Motordrehmoment
(+200%)

23 = Motorleistung (+200%)

25 = Eingangsdaten1 Wert

26 = Eingangsdaten? Wert

27 = Eingangsdaten3 Wert

28 = Eingangsdaten4 Wert

29 = Eingangsdaten5 Wert

30 = Eingangsdaten6 Wert

31 = Eingangsdaten7 Wert

32 = Eingangsdaten8 Wert

33 =PT100-101 Temperatur

34 = PT100-102 Temperatur

35 =PT100-103 Temperatur

36 = PT100-201 Temperatur

37 =PT100-202 Temperatur

38 = PT100-203 Temperatur

39 = Benutzerdefinierter
Wert

40 = Motorstrom (+200%)

41 = SteckplatzC PT100
Temperatur 1

472 = SteckplatzC PT100
Temperatur 2

43 = SteckplatzC PT100
Temperatur 3

44 = SteckplatzD PT100
Temperatur 1

45 = SteckplatzD PT100
Temperatur 2

46 = SteckplatzD PT100

Temperatur 3
P42.3 AQ1 t-Filter 0,00 10,00 S 1.00 147
. 0=0V/0mA
P42.8 AQ01 Min 1 149 1=V 4mA
P42.9 AQ1 Skalierung 10 1000 % 100 150
P4210  AO1 Invertieren 0 148 Siehe Par ID 181
P42.11  AO1 Offset -100,00 100,00 % 0,00 173

Hinweis: @ Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Digitalausgang

Tabelle 52. Relais - P5.1

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D Hinweis Hinweis

0 = Nicht verwendet

1 =Bereit

2 =Run

3 =Fehler

4 = Fehler umkehren

5= Warnung

6 = Umgekehrt

7 = Drehzahl erreicht

8 = Frequenz null

9 = f-OutPegel
Uberwachung

10 = f-OutPegel2
Uberwachung

11 =PID1 Supervision

12 = PID2 Uberwachung

P5.1.1 RO1 Funktion 2 152 @ 13 = Fehler bei
Ubertemperatur des Antriebs

14 = Uberstromfehler

15 = Uberspannungsfehler

16 = Unterspannungsfehler

17 = Analogeingang weniger
als 4mA

18 = Externe Bremse aktiv

19 = Externe Bremse nicht
aktiv

20 = M-Out
Pegeliiberwachung

21 = f-Soll
Pegeliiberwachung

22 = Klemmensteuerung

23 = Richtung Dis-match
Richtung einstellen

24 = Fehler am
Thermistoreingang

26 = Im Bypass-Modus

27 = Externer Fehler

28 = Fernsteuerung

29 = Tipp-Betrieb (JOG)

30 = Motoriiberlast

31 = Eingangsdaten1 Wert

32 = Eingangsdaten? Wert

33 = Eingangsdaten3 Wert

34 = Eingangsdaten4 Wert

35 = Startverzogerung

36 = Timer1 Status

37 = Timer2 Status

38 = Timer3 Status

39 =NOT-AUS

40 = P-Qut
Pegeliiberwachung

41 =Temp
Pegeliiberwachung

Hinweis: @ Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 52. Relais - P5.1, Fortsetzung
Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
42 = Al Pegeliiberwachung

43 = Motor 1 Steuerung

44 = Motor 2 Steuerung

45 = Motor 3 Steuerung

46 = Motor 4 Steuerung

P5.1.1 RO1 Funktion 2 152 @ 47 = Motor 5 Steuerung

(Forts.) 48 = Logik erfillt

49 = PID1 SleepModus

50 = PID2 SleepModus

51 = 1-Out Uberwachung?

52 = 1-0ut Uberwachung?

53 = Al Pegel2 Uberw.

54 = DC Ladekreis aktiv

55 = Vorheizen aktiv

56 = Kaltwetter Modus Aktiv

57 = Rohrbefiillung Aktiv

58 = Rampe 2 aktiv

59 = STO Fault

60 = Run Bypass/Drive

61 = Bypass-
Uberlastungsfehler

62 = Betrieb im Bypass

63 = Automatischer Wechsel
z7u Lokal
bei COM-Fehler

64 = Modbus RTU Komm-
Fehler

65 = Modbus TCP Comm-
Fehler

71 = Jockey-Pumpe aktiv

72 = Schmierpumpe aktiv

73 = PID1 Istwert Min

74 = PID1 Istwert Max

75 =PID2 Istwert Min

76 = PID2 Istwert Max

77 = Master in MPC

78 = Fehler bei der
Verriegelung
der sauberen
Stromversorgung

79 = Ventilsteuerung

80 = Inch-Drehzahlauswahl

81 = Al-Fehler
83 = SteckplatzD Feldbus
Com-Fehler
84 = Drehzalbegrenzung
Uberwachung

P5.1.2 RO1 Einschaltverzogerung 0,0 320.0 S 0,0 2112

P5.1.3 RO1 Ausschaltverzégerung 0,0 320.0 S 0,0 2113

P5.1.4 RO2 Funktion 3 153 @ Siehe Par ID 152

P5.1.5 RO2 Einschaltverzégerung 0,0 320.0 S 0,0 2114

P5.1.6 RO2 Ausschaltverzégerung 0,0 320.0 S 0,0 2115

Hinweis: @ Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 53. Digitalausgang - P5.2

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::v:?serer Hinweis
P5.2.1 DO1 Funktion 1 151 @ Siehe Par ID 152
Tabelle 54. Virtuelle Ausgange - P5.3
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:\?v';?serer Hinweis
P5.3.1 VDO1 Funktion 0 2463 @ Siehe Par ID 152
P5.3.2 VD01 Einschaltverzogerung 0,0 320.0 S 0,0 2848
P5.3.3 VDO1 Auschaltverzégerung 0,0 320.0 S 0,0 2849
P5.3.4 VD02 Funktion 0 2464 @ Siehe Par ID 152
P5.3.5 VD02 Einschaltverzgerung 0,0 320.0 S 0,0 2850
P5.3.6 VD02 Auschaltverzgerung 0,0 320.0 S 0,0 2851
Hochfrequenz-Impulsausgang
Tabelle 55. Grundeinstellungen - P5.4.1
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:\?v':iiserer Hinweis
0 = Normaler DO
P5.4.1.1  DO1-HFP Mode 0 3869 1 = Allgemeiner
Impulsausgang
2 = PWM-Ausgang
Tabelle 56. Parameter - P5.4.2
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID ﬁie:‘?vgflserer Hinweis
P5.4.21  DO1-HFP Dest 1 3870 0 = Nicht verwendet

1 = Ausgangsfrequenz

2 = Drehzahlsollwert

3 = Motordrehzahl Rel

4 = Motorstrom Rel

5 = Motordrehmoment
(0-100%)

6 = Motorleistung Rel

7 = Motorspannung Rel

8 = Zwischenkreisspannung

9=PID1 Sollwert

10 =PID1 Istwert 1

11 =PID1 Istwert 2

12 = PID1 FehlerWert

13 =PID1 Ausgang

14 = PID2 Sollwert

15 =PID2 Istwert 1

16 = PID2 Istwert 2

17 = PID2 FehlerWert

18 = PID2 Ausgang

19 = Analogeingang

20 = Analogeingang?

21 = Ausgangs Frequenz
(+200%)

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros geédndert werden.

® Riicksetzen nach Anderung.
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Tabelle 56. Parameter - P5.4.2, Fortsetzung

Code

Parameter

Min. Max.

Einheit

Voreinstellung

Kapitel 6 - Parameterliste

Besonderer
Hinweis

Hinweis

P5.4.2.1
(Forts.)

DO1-HFP Dest

1

3870

22 = Motordrehmoment
(+200%)

23 = Motorleistung (+200%)

25 = Eingangsdaten1 Wert

26 = Eingangsdaten? Wert

27 = Eingangsdaten3 Wert

28 = Eingangsdaten4 Wert

29 = Eingangsdaten5 Wert

30 = Eingangsdaten6 Wert

31 = Eingangsdaten7 Wert

32 = Eingangsdaten8 Wert

33 =PT100-101 Temperatur

34 = PT100-102 Temperatur

35 =PT100-103 Temperatur

36 = PT100-201 Temperatur

37 = PT100-202 Temperatur

38 = PT100-203 Temperatur

39 = Benutzerdefinierter
Wert

40 = Motorstrom (+200%)

41 = SteckplatzC PT100
Temperatur 1

42 = SteckplatzC PT100
Temperatur 2

43 = SteckplatzC PT100
Temperatur 3

44 = SteckplatzD PT100
Temperatur 1

45 = SteckplatzD PT100
Temperatur 2

46 = SteckplatzD PT100
Temperatur 3

P5.4.2.2

DO1-HFP Scale

10 1000

%

100

3871

P5.4.2.3

DO1-HFP Offset

-100,00 100,00

%

0,00

3872

P5.4.2.4

t-Filter DO1-HFP

0 1000

ms

10

3873

P5.4.25

DO1-HFP Min

0 50000

Hz

3875

P5.4.2.6

DO1-HFP Max

0 50000

Hz

50000

3876

P5.4.27

Action@D0O1-HFP fault

3877

Siehe Par ID 3851

P5.4.2.8

DO1-HFP Lower Limit

50000

Hz

3878

P5.4.2.9

DO1-HFP Upper Limit

50000

Hz

3879

P5.4.2.10

t-Delay DO1-HFP Fault

32.000

3880

P5.4.2.11

DO1-HFP Hysteresis

ojlolo|lo

50000

o|lolo|lo

3881
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Antriebssteuerung

Tabelle 57. Grundeinstellungen der Antriebssteuerung - P7.1

Code

Parameter

Min.

Max.

Einheit

Voreinstellung

1D

Besonderer
Hinweis

Hinweis

P7.11

StartStop Funktion
1 Auswahl

143

@

0 = FWD/Stop & REV/Stop

1 = Start/Stop & FWD/REV

2 = Start/Stop &
Enable/Disable

3 = Start/Stop & FWD/
REV - Edge

P7.1.2

StartStopCMD1 Quelle 1

190

0=DI=AUS

1=DI=AN

2=DI1

3=DI2

4=DI3

5=Dl4

6=DI5

7=DI6

8=DI101 (3D1/3D0/1Th)

9=DI102 (3DI1/3D0/1Th)

10 =DI103 (3DI/3D0/1Th)

11 =DI101 (6DI-240V)

12 = DI102 (6DI-240V)

13 =DI103 (6DI-240V)

14 = DI104 (6DI-240V)

15 = DI105 (6DI-240V)

16 = DI106 (6DI-240V)

17 =DI201 (3D1/3D0/1Th)

18 = DI202 (3D1/3D0/1Th)

19 = DI203 (3D1/3D0/1Th)

20 = DI201 (6DI-240V)

21 = DI202 (6DI-240V)

22 = DI203 (6DI-240V)

23 = DI204 (6DI-240V)

24 = DI205 (6DI-240V)

25 = DI206 (6DI-240V)

26 = Zeitkanal1

27 = Zeitkanal2

28 = Zeitkanal3

29 = RO1 Funktion

30 = RO2 Funktion

31 =VDO1 Funktion

32 =VDO2 Funktion

33 =DI301 (3D1/3D0/1Th)

34 =DI302 (3D1/3D0/1Th)

35=DI303 (3D1/3D0/1Th)

36 = DI301 (6DI-240V)

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 57. Grundeinstellungen der Antriebssteuerung - P7.1, Fortsetzung

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D Hinweis Hinweis

P7.1.2 StartStopCMD1 Quelle 1 2 190 @) 37 =DI302 (6DI-240V)

(Forts.) 38 = DI303 (6DI-240V)
39 = DI304 (6DI-240V)
40 = DI305 (6DI-240V)
41 = DI306 (6DI-240V)
42 = DI401 (3DI1/3D0/1Th)
43 = DI402 (3D1/3D0/1Th)
44 = D1403 (3DI1/3D0/1Th)
45 = DI401 (6DI-240V)
46 = D1402 (6DI-240V)
47 = D1403 (6DI-240V)
48 = DI404 (6DI-240V)
49 = DI405 (6DI-240V)
50 = DI406 (6DI-240V)

P7.1.3 StartStopCMD2 Quelle 1 3 191 (@) Siehe Par ID 190

P7.1.4 StartStop Funktion 0 2206 [©) Siehe Par ID 143

2 Auswahl

P7.1.5 StartStopCMD1 Quelle 2 2 2200 @ Siehe Par ID 190

P7.1.6 StartStopCMD2 Quelle 2 3 2208 ® Siehe Par ID 190

P7.1.7 REV Quelle 0 198 ® Siehe Par ID 190

) 0 = Deaktiviert

P7.1.8 REV Freigeben 1 1679 @ 1 Aktiviert

P7.19 Start Freigeben Quelle 1 194 ® Siehe Par ID 190
0 = Austrudeln

P7.1.10  Disable Stop Mode 0 2667 1 =Rampe
2 = Stromgrenze
3 = M-Max

P7.1.12  FehlerReset Quelle 5 200 ® Siehe Par ID 190
0 = Rampe
1 = Fliegender Start von

P7.1.13  Start Modus 0 252 f-Min
2 = Fliegender Start von
f-max

P7.1.14  Stopp Modus 1 253 Siehe Par ID 2667
0 = Start/Stop folgen

P7.1.15  REAF Mode 0 2483 1 = Steigende Flanke nach
Reset
0 = Deaktiviert

P7.1.16  Netzausfall Funktion 0 267 1 = Verzogerungs-Modus
2 = Austrudeln-Modus

P7.1.17  t-Netzausfall 0.3 50 s 2.0 268

P7.1.18  Bumpless L/R Quelle 0 2462 Siehe Par ID 1679

P7.1.19  Schaltfrequenz Min. Schalt-  Max. Schalt-  kHz Vorgabe- 2522

frequenz frequenz Schaltfrequenz CT

P7.1.20  Sinusfilter Modus 0 1665 Siehe Par ID 1679

P7.1.21 Not-Stopp 1 747 ® Siehe Par ID 190
0 = Deaktiviert

P7.1.22 Lokal/Fern 0 2465 [O) 1 = Start/Stop Klemmen
2 = Bedienfeld

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 58. Referenzfunktionen - P7.2

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P7.2.1 n-min 0,00 Siehe Par Variiert 0,00 3916
1D 3918
P7.2.2 n-max Siehe Par 400,00 Variiert  f-max Herst. 3918 @
1D 3916
P7.2.3 f-SollKeypad Siehe Par Siehe ParID  Variiert 0,00 3914
ID 3916 3918

P7.2.4 M-Soll Keypad -300,0 300,0 % 0.0 782
P7.2.5 Al Ref Auswahl BO 0 208 ® Siehe Par ID 190
P7.2.6 f-Fix Auswahl BO 6 205 ® Siehe Par ID 190
P7.2.7 f-Fix Auswahl B1 7 206 ® Siehe Par ID 190
P7.2.8 f-Fix Auswahl B2 0 207 @) Siehe Par ID 190
P7.2.10 t-acc/dec MotorPot 0,1 2000,0 Hz/s 10,0 156

0 = Kein Reset
P7.211  MotorPoti Reset Modus 0 169 E,OZWZ[?B%,\?OW und

2 = Reset: PowerDWN

0 = Andern deaktivieren
P7.212  Change Phasesequence Motor 0 2515 @ 1= Andern zulassen
P7.2.13  digSollwert UP Quelle 0 203 ® Siehe Par ID 190
P7.2.14  digSollwert DOWN Quelle 0 204 @) Siehe Par ID 190
P7.215  MotorPoti Reset 0 216 ® Siehe Par ID 190

0 = Deaktiviert
P7.216  Speed Trim Mode 0 40M 1=PID1 Ausgang

2 =PID2 Ausgang
P7.2.17  Torque Trim Mode 0 4012 Siehe Par ID 2860
Tabelle 59. Steuerplatz - P7.3

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D Hinweis Hinweis

0 = Letzter Wert
P7.3.1 LokalFern @Einschalten 0 1685 1 = Lokale Steuerung

2 = Fernsteuerung
P7.3.2 Fernsteuerung Auswahl BO 0 209 0@ Siehe Par ID 190
P7.35 HOA Off 1 23%5 @ Siehe Par ID 190
P7.3.6 Lokale Steuerung 0 197 ® Siehe Par ID 190
P7.37 Fernsteuerung Quelle 9 196 ® Siehe Par ID 190
P7.3.8 Local control place 0 1695 @ Siehe Par ID 1695
P7.3.9 Lokale Sollwertquelle 6 136 (0@ Siehe Par ID 136
P7.3.10  Fern1 Befehlsquelle 0 135 @ Siehe Par ID 135
P7.311  Fern 1 Sollwertquelle 0 137 [0} Siehe Par ID 136
P7.3.12  Fern2 Befehlsquelle 1 138 [O) Siehe Par ID 135
P7.3.13  Fern2 Sollwertquelle 7 139 [0®) Siehe Par ID 136

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 60. Rampe - P74

Kapitel 6 - Parameterliste

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P7.4.1 t-acc/dec Auswahl BO 0 195 @ Siehe Par ID 190
P7.4.4 RampeEinfrieren Quelle 0 201 ® Siehe Par ID 190
P7.45 t-accl 0,1 3000,0 S 3,0 103
P7.4.6 t-dec’ 0,1 3000.0 S 3,0 104
P7.4.7 t-SRampe!1 0,0 10,0 S 0,0 247
P7.4.8 t-acc2 0,1 3000.0 S 10,0 249
P7.4.9 t-dec2 0,1 3000.0 S 10,0 250
P7.410  t-SRampe2 0,0 10,0 S 0,0 248
P7.411  f@t-acc/dec2 Siehe Par Siehe Par Hz 30,00 2444 @
ID 3916 ID 3918
Tabelle 61. Festfrequenzen - P75
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P7.5.1 f-Fix1 0,00 Siehe Par Variiert 5,00 3932
ID 3918
P75.2 f-Fix2 0,00 Siehe Par Variiert 10,00 3934
ID 3918
P7.5.3 f-Fix3 0,00 Siehe Par Variiert 15,00 3936
ID 3918
P7.5.4 f-Fixd 0,00 Siehe Par Variiert 20,00 3938
ID 3918
P7.55 f-Fix5 0,00 Siehe Par Variiert 25,00 3940
ID 3918
P7.5.6 f-Fix6 0,00 Siehe Par Variiert ~ 30.00 3942
ID 3918
P7.5.7 f-Fix7 0,00 Siehe Par Variiert 35,00 3944
ID 3918
Tabelle 62. Auto-Neustart - P7.6
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P7.6.1 REAF Wartezeit 1.00 300,00 S 1,00 321
P7.6.2 REAF Probezeit 0,00 600.00 S 30,00 322
0 = Fliegender
Start von f-Min
P7.6.3 REAF Start Funktion 0 323 1 =Rampe
2 =Fliegender
Start von f-max
P7.6.4 DC-Unterspannung Versuche 0 10 1 324
P7.6.5 DC-Uberspannung Versuche 0 10 1 325
P76.6  Uberstrom Versuche 0 3 1 326
P7.6.7 4-20mA Fehler Versuche 0 10 1 327
P7.6.8 Thermistorfehler 0 10 1 329
Motor Versuche
P7.6.9 Externe Fehler Versuche 0 10 1 328
P7.6.10  Unterlast Motor Versuche 0 10 1 336
P7.6.11  4-20mA Fehler Versuche 0 10 1 3842
Tabelle 63. Kaltwetterfunktion - P7.7
Besonderer
Code Parameter Min Max Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P7.7.1 Kaltwetter Modus 0 2126 Siehe Par ID 1679
P7.7.2 U-Kaltwetter 0,0 20,0 % 2,0 2127
P7.7.3 Kaltwetter Timeout 0 10 min 3 2128
P7.7.4 Kaltwetter Passwort 2129

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Motorsteuerung
Tabelle 64. Grundeinstellungen der Motorsteuerung - P8.1
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
0 = U/f Regelung
1 = Drehzahlregelung
2 = PM-Steuerung1
P8.1.1 Steuerungsmodus 0 287 (0O} 3 = PM-Steuerung?2
5 = Drehzahlregelung (OL)
6 = Drehmomentregelung (OL)
7 = Drehzahlregelung
mit geschlossenem
Regelkreis
8 = Geschlossener
Drehmomentregelkreis
P8.1.2 I-Stromgrenze Antrieb- Antrieb- A Antriebsnennstrom 107 O)
Nennstrom Nennstrom
CT*1/10 CT*2
P8.1.3 Motor-Datensatz Auswahl BO 0 217 Siehe Par ID 190
0 = Motoreinstellung folgen
P8.1.4 Enc100-SignalAuswahl 0 3767 1 = SteckplatzA:Encoder 1
2 = SteckplatzA:Encoder 2
P8.1.5 Encoder101 Gain 1,000 3837
P8.1.6 Encoder102 Gain 1,000 3838
Tabelle 65. Ausblendfrequenzen - P8.2
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P8.2.1 t-Skip Faktor 0.1 10,0 1,0 264
P8.2.2 f-Skip1 Min 0,00 Siehe Par Variiert 0,00 3920
1D 3922
P8.2.3 f-Skip1 Max Siehe Par 400,00 Variiert 0,00 3922
1D 3920
P8.2.4 f-Skip2 Min 0,00 f-Skip2 Max ~ Variiert 0,00 3924
P8.2.5 f-Skip2 Max f-Skip2 Min 400,00 Variiert 0,00 3926
P8.2.6 f-Skip3 Min 0,00 Siehe Par Variiert 0,00 3928
1D 3930
P8.2.7 f-Skip3 Max Siehe Par 400,00 Variiert 0,00 3930
1D 3928
Tabelle 66. Vorheizen - P8.3
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P8.3.1 Vorheizen Modus 0 2159 Siehe Par ID 3970
0=DI=AUS
1=DI=AN
2=DI1
3=DI2
4=DI3
P8.3.2 T-Vorheizen Quelle 31 2160 ® 5=Dl4
6=DIb5
7=DI6

8 = DI101 (3DI/3D0/1Th)

9=DI102 (3DI/3D0/1Th)

10 = DI103 (3D1/3D0/1Th)

11 = DI101 (6DI-240V)

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 66. Vorheizen - P8.3, Fortsetzung
Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis

Hinweis

P8.3.2 T-Vorheizen Quelle 31 2160 ®
(Forts.)

Hinweis: @ Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros geandert werden.

12 = D102 (6DI-240V)

13 = DI103 (6DI-240V)

14 = D104 (6DI-240V)

15 =DI105 (6DI-240V)

16 = DI106 (6DI-240V)

17 = DI201 (3D1/3D0/1Th)

18 = DI202 (3D1/3D0/1Th)

19 = DI203 (3D1/3D0/1Th)

20 = DI201 (6DI-240V)

21 = DI202 (6DI-240V)

22 = DI203 (6DI-240V)

23 = DI204 (6DI-240V)

24 = DI205 (6DI-240V)

25 = DI206 (6DI-240V)

26 = Zeitkanal1

27 = Zeitkanal2

28 = Zeitkanal3

29 = Geratetemperatur

30 = SteckplatzA PT100
Temperatur 1

31 = SteckplatzA PT100
Temperatur 2

32 = SteckplatzA PT100
Temperatur 3

33 =PT100-100 Max
Temperatur

34 = SteckplatzB PT100
Temperatur 1

35 = SteckplatzB PT100
Temperatur 2

36 = SteckplatzB PT100
Temperatur 3

37 = PT100-200 Max
Temperatur

38 = DI301 (3DI/3D0/1Th)

39 =DI302 (3DI/3D0/1Th)

40 = DI303 (3DI/3D0/1Th)

41 =DI301 (6DI-240V)

42 = DI302 (6DI-240V)

43 = DI303 (6DI-240V)

44 = DI304 (6DI-240V)

45 = DI305 (6DI-240V)

46 = DI306 (6DI-240V)

47 = DI401 (3DI/3D0/1Th)

48 = D1402 (3DI/3D0/1Th)

49 = D1403 (3DI/3D0/1Th)

50 = DI401 (6DI-240V)

51 = DI402 (6DI-240V)

52 = DI403 (6DI-240V)

53 = DI404 (6DI-240V)

54 = DI405 (6DI-240V)

55 = DI406 (6DI-240V)

56 = SteckplatzC PT100
Temperatur 1

FREQUENZUMRICHTER DER POWERXL DX1 BAUREIHE 06/25 MNO040069DE Eaton.com

87



Kapitel 6 - Parameterliste

Tabelle 66. Vorheizen - P8.3, Fortsetzung

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis

57 = SteckplatzC PT100
Temperatur 2

58 = SteckplatzC PT100
Temperatur 3

59 = SteckplatzC Max
PT100 Temp

60 = SteckplatzC PT100
Temperatur 1

61 = SteckplatzC PT100
Temperatur 2

P8.3.2 T-Vorheizen Quelle 31 2160 ® 62 = SteckplatzD PT100
(Forts.) Temperatur 3
63 = SteckplatzD Max
PT100 Temp
64 = Vier Steckplatze Max
PT100 Temp
P8.3.3 T-Vorheizen Start -20.0 20,0 °C°C 10,0 2161
P8.3.4 T-Vorheizen Stopp -10,0 40,0 °C°C 20,0 2162

Tabelle 67. Motordaten - P8.10

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P8.10.1  Motor Typ Auswahl 0 1820 OO Siehe Par ID 1820
P8.10.2  Motor Nennstrom Antriebsn- Drive- A Antriebsnennstrom 486 O)
ennstrom NomCurr
CT*1/10 CT*2
P8.10.3  Motor Nenndrehzahl 1 24000 1/min Motor-Nenndrehzahl 489 @
Herst.
P8.10.4  Motor CosPhi 0.30 1.00 0,85 490 [©)
P8.10.5  Motor Nennspannung 180 690 V Motor-Nennspannung 487 O)
Herst.
P8.10.6  Motor Nennfrequenz 8,00 400,00 Hz Motor-Nennfrequenz ~ 488 @
Herst.
0 = Keine Aktion
1 = |dentifizierung: nur
Stator-Widerstand
P8.10.8  Motor-Identifikation 0 299 @) 2 = |dentifizierung:
mit RUN
3 = Identifizierung: kein RUN
4 = |dent nur Tragheit
P8.10.9  Motor Stator-Widerstand R1 0,001 65,535 Ohm 0,001 7 ®
P8.10.10  Motor Rotor-Widerstand R2 0,001 65.535 Ohm 0,034 172 O)
P8.10.11  Motor Streuinduktivitat X1 0,01 655,35 mh 0,12 773 [O)
P8.10.14  Motor Gegeninduktivitét Xh 01 6553,5 mh 3.4 774 O)
P8.10.15  Magnetisierungsstrom @M=0 0,0 Drive- A 0,0 775 [©)
NomCurr
CT*2
P8.10.16  U-PM1 BackEMF 0,0 6553,5 v 0,1 1882 O)
P8.10.17  Motor Stator 0,00 655.35 mh 0,01 1883 @
Inductance g-Axis
P8.10.18  Motor Stator 0,00 655.35 mh 0,01 1884 [©)
Inductance d-Axis
P8.10.19  Motor1 Inertia 0,001 65.535 0,038 2837 @
P8.10.20  Kp PM Observer 1 3000 % 100 2901

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P8.11.1 Motor2 Typ Auswahl 0 3276 @® Siehe Par ID 1820
P8.11.2  Motor2 Nennstrom Antriebsn- Drive- A Antriebsnennstrom 577 [©)
ennstrom NomCurr CT
CT*1/10 CT*2
P8.11.3  Motor2 Nenndrehzahl 1 20000 1/min Zweiter Motor 578 @
Nenndrehzahl Herst.
P8.11.4  Motor2 CosPhi 0.30 1.00 0,85 579 ®
P8.11.5  Motor2 Nennspannung 180 690 V Zweiter Motor 580 [O)
Nennspannung
Herst.
P8.11.6  Motor2 Nennfrequenz 8,00 400,00 Hz Zweiter Motor 581 [©)
Nennfrequenz Herst.
P8.11.9  Motor2 Stator-Widerstand R1 0,001 65.535 Ohm 0,033 1419 [©)
P8.11.10  Motor2 Rotor-Widerstand R2 0,001 65.535 Ohm 0.034 1420 @
P8.11.11  Motor2 Streuinduktivitat X1 0,01 655.35 mh 0,12 1421 [O)
P8.11.14  Motor2 Gegeninduktivitdt Xh 0,1 6553.5 mh 34 1422 @
P8.11.15  Magnetisierungsstrom2 @M=0 0,0 Drive- A 0,0 1423 o
NomCurr
CT*2
P8.11.16  U-PM2 BackEMF 0,0 6553,5 V 0.1 2842 ®
P8.11.17  Motor2 Stator 0,00 655.35 mh 0,01 2843 [©)
Induktivitat g-Achse
P8.11.18  Motor2 Stator 0,00 655.35 mh 0,01 2844 [©)
Induktivitdt d-Achse
P8.11.19  Motor2 Inertia 0,001 65.535 0,100 2838 [©)
Tabelle 69. U/f-Steuerung - P8.20
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P8.20.1 U/f-Optimierung 0 109 @ Siehe Par ID 1679
0 = Linear
P8.20.2  U/f-Kennlinie 0 108 @ 1 = Quadratisch
2 = Programmierbar
3 =Linear + Fluss
Optimierung
P8.20.3  f-Umax 8,00 400,00 Hz Feldschwachpunkt 289 @
Herst.
P8.204  U-max 10,00 200,00 % 100,00 290 [©)
P8.20.5  f-MidU/f 0,00 Siehe Par Hz U/f-Kennlinie 291 O)
ID 289 Mittelfrequenz
Herst.
P8.20.6  U-MidU/f 0,00 100,00 % 100,00 292 ®
P8.20.7  U-Boost 0,00 40,00 % 0,00 293 [©)
0 = Deaktiviert
P8.208  Uberspannungs-Kontrolle 3 294 o 1 =fref + 8Hz
2 = f-max
3 =f-max + 8Hz
P8.20.9  V-OV-Control 0 0 v 0 1874 ®
P8.20.10  DroopMax 0,00 100,00 % 0,00 298
P8.20.11  t-FilterDroop 0 3000 ms 0 1630
P8.20.12  Slip Compensation constant 0 500 % 100 1664
P8.20.13  U/f Stabilitat Kd 0 3000 % 100 1656
P8.20.14  U/f Stabilitat Kq 0 3000 % 100 1657
P8.20.15  Overmodulation 0 283k @ Siehe Par ID 1679
P8.20.16  Pulse Off Frequency 10 35 % 30 1762 @

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
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Tabelle 70. SVC-Steuerung - P8.21

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P8.21.1 t-FilterSpeedError 0 3000 ms 0 1591
P8.21.2  MSC Kp (f0) 0,0 1000,0 % 0.0 1593
P8.21.3  MSCTi (f0) 0,0 3200,0 ms 0,0 1594
P8.21.4  MSC (f0) 0,00 Siehe Par Variiert 5,00 3946
1D 3948

P8.21.5  MSC (f1) Siehe Par Siehe Par Variiert 10,00 3948

1D 3946 1D 289
P8.21.6  MSC Kp (1) 0,0 1000,0 % 0,0 1599
P8.21.7  MSCTi(f1) 0.0 3200.0 ms 0,0 1600
P8.21.8  P-Max Motorisch 0,0 300,0 % 300,0 1607
P8.21.9  P-Max Generatorisch 0,0 300,0 % 300,0 1608
P8.21.10  Fluss 0,0 500,0 % 100,0 1620
P8.21.12  n-maxREV -400,00 Siehe Par Variiert ~ -400,00 1574 @

ID 1576

P8.21.13  n-maxFWD Siehe Par 400,00 Variiert 400,00 1576 @

ID 1574
P8.21.14  t-FilterRampOut 0 3000 ms 0 1585
P8.21.25  BW-SpeedLoop (n<F1) 0,00 30,00 Hz 0,00 3962
P8.21.26  BW-SpeedLoop (n>F2) 0,00 30,00 Hz 0,00 3963
P8.21.27  MSC Id Kp (f0) 10,0 1000,0 Variiert ~ 100,0 4000
P8.21.28  MSC Id Ti (f0) 10,0 1000,0 Variiert ~ 100,0 4001
P8.21.29  MSC Iq Kp (f0) 10,0 1000,0 Variiert ~ 100,0 4002
P8.21.30  MSC Iq Ti (f0) 10,0 1000,0 Variiert ~ 100,0 4003
P8.21.31  MSC Id Kp (f1) 10,0 1000,0 Variiert ~ 100,0 4004
P8.21.32  MSC Id Ti (f1) 10,0 1000,0 Variiert ~ 100,0 4005
P8.21.33  MSC Iq Kp (f1) 10,0 1000,0 Variiert ~ 100,0 4006
P8.21.34  MSC Iq Ti (f1) 10,0 1000,0 Variiert ~ 100,0 4007
P8.21.35  MSC ld/Iq fO 0,00 180,00 Hz 5,00 4008
P8.21.36  MSC Id/Iq f1 0,00 330,00 Hz 10,00 4009
Tabelle 71. Drehmoment Regelung - P8.22
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::vg?serer Hinweis

0 = Nicht verwendet

P8.225  M-Start Quelle 0 1631 1 = Drehmoment Speicher
2 = Reserve
3 = Startup Torque

FWD/REV

P8.22.6  M-Max Motorbetrieb 0,0 300,0 % 300,0 1602

P8.22.7  M-Max Generatorisch 0,0 300,0 % 300,0 1603

P8.22.8  Max Torque FWD 0,0 300,0 % 300,0 1604

P8.22.9  Max Torque REV 0,0 300,0 % 300,0 1605

P8.22.10  M-Start Memory -300,0 300,0 % 0,0 1632

P8.22.11  M-StartFWD -300,0 300,0 % 0,0 1633

P8.22.12  M-StartREV -300,0 300,0 % 0,0 1634

P8.22.13  M-Start RelOut % 1635

P8.22.14  t-StartupTorque 0 10000 ms 50 1667

P8.22.15  M-Max 0,0 400,0 % 400,0 295

P8.22.16  M-Start Rel 0,0 1000,0 % 250,0 1606

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.
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Tabelle 71. Drehmoment Regelung - P8.22, Fortsetzung

Code

Parameter

Min.

Max.

Einheit

Voreinstellung

Kapitel 6 - Parameterliste

Besonderer
Hinweis

Hinweis

P8.22.17

M-Soll Quelle

303

0 = Nicht verwendet

1 =Analogeingang1

2 = Analogeingang2

3 = Steckplatz A: Al1

4 = Steckplatz B: Al1

5= Al Joystick

6 = Al2 Joystick

7 =M-Soll Keypad

8 = Eingangsdaten1 Wert

9=PID1 Ausgang

10 = PID2 Ausgang

11 = M-NET Sollwert

12 = Hochfrequenz-
Pulseeingang 1

13 = Hochfrequenz-
Pulseeingang 2

14 = Steckplatz C: A1

15 = Steckplatz D: Al1

P8.22.18

M-SollMax

-300,0

300,0

%

100,0

304

P8.22.19

M-SollMin

-300,0

300,0

%

0.0

305

P8.22.20

Drehmomentsollwert t-Filter

0

32.000

ms

1640

P8.22.21

MSC Limiter Modus

1666

0 = f-Max (neg)... -Max
(pos)

1 =-|f-PreRamp]| ...
+|f-PostRamp|

2 = f-Max(neg)... f-PostRamp
(min)

3 =f-PostRamp ... f-Max
(pos)

4 =f-PostRamp +
TorqueToSpeed Width

5=0... f-PostRamp

6 = f-PostRamp +
TorqueToSpeed
FWD/REV/QFF

P8.22.22

TorqueToSpeed FWD

0,00

50,00

Variiert

2,00

3950

P8.22.23

TorqueToSpeed REV

0,00

50,00

Variiert

2,00

3952

P8.22.24

TorqueModeAUS FWD

0,00

Siehe Par ID
3950

Variiert

0,00

3954

P8.22.25

TorqueModeAUS REV

0,00

Siehe Par ID
3952

Variiert

0,00

3956

P8.22.26

t-Erregung @Stopp

32000

N

1684

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.

FREQUENZUMRICHTER DER POWERXL DX1 BAUREIHE 06/25 MNO040069DE Eaton.com 91



Kapitel 6 - Parameterliste

Tabelle 72. PM-Steuerung - P8.23

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
0= Align

P8.23.1  PM1 Angle Det@Start 1 1890 @ 1 = Sechs Puls
2 =HFI

P8.23.2  PM Initial Time 0,0 60,0 S 0,7 1891 [O)

P8.23.3  |-PM1 Magentizing 0 200 % 20 1892 [©)

P8.23.4  PM excited Current off frequency 10,00 ié%he PariD % 20,00 1893 O)

PID-Regler 1

Tabelle 73. PID1-Steuerung - P10.1

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D ﬁ(ie:‘?v:(iiserer Hinweis

P10.1.1  PID1 Freigeben 1 550 ® Siehe Par 1D 190

P10.1.2  PID1 Sollwert Auswahl BO 0 351 @) Siehe Par ID 190

Tabelle 74. PID1-Einstellungen - P10.2.

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis

P10.2.1 PIDT Kp 0,00 200,00 % 100,00 1294

P10.22  PID1Ti 0,00 600,00 s 1,00 1295

P10.23  PID1Kd 0,00 100,00 S 0,00 1296
0=%
1=1/min
2 =U/min
3 =ppm
4 =pps
5=1/s
6 =1/min
7=I/h
8=kg/s
9 =kg/min

P10.2.4 PID1 ProzessGroRenEinheit 0 1297 [O) 10 =kg/h
11 =m3/s
12 =m3/min
13 =m3/h
14 =m/s
15 = mbar
16 = bar
17="Pa
18 = kPa
19=mVS
20 = kW
21=°C
22 = GPM
23 =gal/s

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID ﬁ?:‘?v:?serer Hinweis
24 = gal/min
25=gal/h
26 = Ib/s
27 = Ib/min
28 = Ib/h
29 = CFM
30 =ft3/s
31 = ft3/min
32 =1t3/h
33 =ft/s
P10.2.4  PID1 ProzessGréRenEinheit 0 1297 @ 34 =inwg
(Forts.) 35 = ft wg
36 =PSI
37 =1Ib/in2
38=HP
39 = °Fahrenheit
40 = PA
41=WC
42 =HG
43 = ft
44=m
P10.2.5 PID1 ProzessGroReMin -99999.99 1Sigeu%e ParID  Variiert 0,00 1298
P10.2.6  PID1 ProzessGroRReMax ?izzlée Par 1D 99999,99 Variiert 100,00 1300
P10.2.7  PID1 Genauigkeit 0 4 2 1302
P10.2.8  PID1 Delta Invertieren 0 1303 O) Siehe Par ID 181
P10.2.9  PID1 TotBand 0,00 99999,99 Variiert 0,00 1304
P10.2.10  PID1 t-Verzégerung TotBand 0,00 320.00 S 0,00 1306
P10.2.11  PID1 t-acc 0,00 300.00 s 0,00 1311
P10.2.12  PID1 Ausgang Untergrenze -100,00 100,00 % 0,00 4013
P10.2.13  PID1 Ausgang Obergrenze -100,00 100,00 % 100,00 4014
Tabelle 75. PID1-Standard - P10.3
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID ﬁ?:‘?v:(iiserer Hinweis
P10.3.1  PIDT Sollwert 1 Keypad ~ Siehe Par ID 1298  Siehe Par ID 1300  Variiert 0,00 1307
P10.3.2  PID1 Sollwert 2 Keypad ~ Siehe Par ID 1298  Siehe Par ID 1300  Variiert 0,00 1309
0 = < Aufwachschwelle
. 1 => Aufwachschwelle
P10.3.3  PIDT Action@WakeUp 0 2466 2 < < Aufwachschwelle (%)
3 => Aufwachschwelle (%)
P10.3.4  PID1 Sleep Boost Level ~ -9999 9999 Variiert 0 2660
P10.3.5  PID1 t-max Sleep Boost 1 300 S 30 2661

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.

FREQUENZUMRICHTER DER POWERXL DX1 BAUREIHE 06/25 MNO040069DE Eaton.com



Kapitel 6 - Parameterliste

Tabelle 76. PID1-Sollwert 1 - P10.4

Code

Parameter

Max.

Einheit

Voreinstellung

ID

Besonderer
Hinweis

Hinweis

P10.4.1

PIDT Sollwert 1 Quelle

1312

00)

0 = Nicht verwendet

1=PID1T Sollwert 1 Keypad

2 =PID1 Sollwert 2 Keypad

3 = Analogeingang'

4 = Analogeingang?

5 = Steckplatz A: Al

6 = Steckplatz B: Al

7 = Eingangsdaten1 Wert

8 = Eingangsdaten2 Wert

9 = Eingangsdaten3 Wert

10 = Eingangsdaten4 Wert

11 = Eingangsdaten5 Wert

12 = Eingangsdaten6 Wert

13 = Eingangsdaten7 Wert

14 = Eingangsdaten8 Wert

15 = PID2 Ausgang

16 = MPC Netzwerk

17 =PID1 NET Sollwert 1

18 =PIDT NET Sollwert 2

19 = Hochfrequenz-
Impulseingang 1

20 = Hochfrequenz-
Impulseingang 2

21 = Steckplatz C: Al

22 = Steckplatz D: Al

23 = \Voreingestellte
Geschwindigkeit
Sollwert

24 = Ellen Sollwert

P10.4.2

PIDT Ausgang Sleep1

1315

P10.4.3

PID1 Ausgang t-Sleep1
Verzdgerung

0

3000

S

1317

Siehe Par ID 3970

P10.4.4

PIDT Ausgang Aufweck Level

-99999.99

99999,99

Variiert

0,00

1318

P10.4.5

PID1 Sollwert 1 Boost

-2.0

2,0

1.0

1320

P10.4.6

PID1 Ausgang Sleep1 Level

Variiert

0,00

2450

P10.4.9

PIDT Sollwert 1 Min

-200,00

200,00

%

0,00

1313

P10.4.10

PIDT Sollwert 1 Max

-200,00

200,00

%

100,00

1314

P10.4.11

PIDT Set Point 1 Sleep Units

2396

0 = Ausgangsfrequenz

1 = Motordrehzahl

2 = Motorstrom

3 =PID1 Istwert

P10.4.12

PIDT Sollwert 1 Comp

1352

Siehe Par ID 3970

P10.4.13

PIDT Sollwert 1 CompMax

—200,00

200,00

%

0,00

1353

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::v:?serer Hinweis
P10.5.1  PID1 Sollwert 2 Quelle 2 1321 [0©) Siehe Par ID 1312
P10.5.2  PID1 Ausgang Sleep2 0 1324 [©) Siehe Par ID 3970
P10.5.3  PID1 Ausgang t-Sleep2 0 3000 s 0 1326
Verz6gerung
P10.5.4  PID1 Ausgang Aufweck? Level -99999.99 99999,99 Variiert 0,00 1327
P10.5.5  PID1 Sollwert 2 Boost -2,0 2,0 1.0 1329
P10.5.6  PID1 Ausgang Sleep? Level Variiert 0,00 2452
P10.5.9  PID1 Sollwert 2 Min —200,00 200,00 % 0,00 1322
P10.5.10  PID1 Sollwert 2 Max —200,00 200,00 % 100,00 1323
P10.5.11  PID1 Set Point 2 Sleep Units 0 2397 O) Siehe Par ID 2396
P10.5.12  PID1 Sollwert 2 Comp 0 1354 Siehe Par ID 3970
P10.5.13  PID1 Sollwert 2 CompMax —200,00 200,00 % 0,00 1355
Tabelle 78. FB PID1 - P10.6
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P10.6.1 PIDT NET Set Point 1 Siehe Par Siehe Par Variiert 2542
ID 1298 ID 1300
P10.6.2  PIDT NET Set Point 2 Siehe Par Siehe Par Variiert 2544
ID 1298 ID 1300
P10.6.3  PID1 NET Feedback 1 % 2550
P10.6.4  PID1 NET Feedback 2 % 2551
P10.6.5  PIDT NET Feedforward 1 % 2554
P10.6.6  PID1 NET Feedforeward 2 % 2555
Tabelle 79. PID1-Feedback 1 - P10.7
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D Hinweis Hinweis
P10.7.1 PIDT Istwert Gain -1000,0 1000,0 % 100,0 1331
0 = Quellel
1 =SQRT (Quelle1)
2 = SQRT (QuelleT - Quelle2)
3 = SORT (Quelle) + SQRT
(Quelle?)
P10.7.2  PID1 Istwert Funktion 0 1330 @ 4 = QuelleT + Quelle2
5= Quelle? - Quelle2
6 = Min (Quelle1, Quelle2)
7 = Max (Quelle1, Quelle2)
8 = Mittelwert (Quelle 1,
Quelle 2)
9 =Quelle1 * Quelle2
P10.7.3  PID1 Low Feedback Level 0.0 6000,0 Variiert 0,0 2811
P10.7.4  PID1 t-Low Feedback 0 3600 S 10 2812
0 = Keine Aktion
P10.75  Aktion@PID1 Istwert Min 0 2813 @ 1 =Warnung
2 =Fehler
3 =Fehler, Austrudeln
P10.7.6  PID1 High Feedback Level 0,0 6000,0 Variiert ~ 150,0 2814
P10.7.7  PID1 t-HighFeedback 0 3600 S 5 2815

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 79. PID1-Feedback 1 - P10.7, Fortsetzung

Code

Parameter

Min.

Max.

Einheit

Voreinstellung

Besonderer
Hinweis

Hinweis

P10.7.8

Aktion@PID1 Istwert Max

0

2816

@

Siehe Par ID 2813

P10.7.9

PID1 Hysteresis Level

0.0

100,0

Variiert

00

2817

O)

P10.7.10

PID1 Backup Feedback Quelle

2825

0 = Nicht verwendet

1 = Analogeingang

2 = Analogeingang2

3 = Analogeingang 101

4 = Analogeingang 201

Tabelle 80. PID1-Feedback 2 - P10.8

Code

Parameter

Einheit

Voreinstellung

Besonderer
Hinweis

Hinweis

P10.8.1

PID1 Istwert 1 Quelle

1332

00)

0 = Nicht verwendet

1 = Analogeingang

2 = Analogeingang2

3 = Steckplatz A: Al1

4 = Steckplatz B: Al1

5 = Eingangsdaten1 Wert

6 = Eingangsdaten2 Wert

7 = Eingangsdaten3 Wert

8 = Eingangsdaten4 Wert

9 = Eingangsdaten5 Wert

10 = Eingangsdaten6 Wert

11 = Eingangsdaten7 Wert

12 = Eingangsdaten8 Wert

13 =PT100 Temperatur

14 = PID2 Ausgang

15=PT100-101 Temperatur

16 = PT100-102 Temperatur

17 = PT100-103 Temperatur

18 = PT100-201 Temperatur

19 = PT100-202 Temperatur

20 = PT100-203 Temperatur

21 =PID1 NET Istwert 1

22 =PID1 NET Istwert 2

23 = Hochfrequenz-
Impulseingang 1

24 = Hochfrequenz-
Impulseingang 2

25 = Steckplatz C: Al

26 = Steckplatz D: Al

27 = SlotC PT100
Temperatur 1

28 = SlotC PT100
Temperatur 2

29 = SlotC PT100
Temperatur 3

30 = SlotD PT100
Temperatur 1

31 =SlotD PT100
Temperatur 2

32 = SlotD PT100
Temperatur 3

P10.8.2

PID1 Istwert 1 Min

-200,00

200,00

%

0,00

1333

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros geédndert werden.
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Tabelle 80. PID1-Feedback 2 - P10.8, Fortsetzung

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P10.8.3 PIDT Istwert 1 Max —200,00 200,00 % 100,00 1334
P10.8.4  PID1 Istwert 2 Quelle 0 1335 DO Siehe Par ID 1332
P10.8.5 PIDT Istwert 2 Min —-200,00 200,00 % 0,00 1336
P10.8.6 PIDT Istwert 2 Max —200,00 200,00 % 100,00 1337

Tabelle 81. PID1-Feedforward - P10.9

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis

P10.9.1  PID1 Feedforward Funktion 0 1338 @ Siehe Par ID 1330
P10.9.2  PID1 Feedforward Gain -1000,0 1000,0 % 100,0 1339

0 = Nicht verwendet

1 = Analogeingang

2 = Analogeingang2

3 = Steckplatz A: Al

4 = Steckplatz B: Al

5 = Eingangsdaten1 Wert
6 = Eingangsdaten2 Wert
7 = Eingangsdaten3 Wert
8 = Eingangsdaten4 Wert
9 = Eingangsdaten5 Wert
10 = Eingangsdaten6 Wert
11 = Eingangsdaten7 Wert
12 = Eingangsdaten8 Wert
13 = PT100 Max Temperatur
14 = PID2 Ausgang

P10.9.3  PID1 Feedforward 0 1340 OO 15=PT100-101 Temperatur
1 Quelle

16 = PT100-102 Temperatur

17 = PT100-103 Temperatur

18 = PT100-201 Temperatur

19 = PT100-202 Temperatur

20 = PT100-203 Temperatur

21 =PID1 NET Feedforward 1
22 =PID1 NET Feedforward 2
23 = Steckplatz C: Al

24 = Steckplatz D: Al

25 = SlotC PT100 Temperatur 1

26 = SlotC PT100
Temperatur 2

27 = SlotC PT100
Temperatur 3
28 = SlotD PT100
Temperatur 1
29 = SlotD PT100
Temperatur 2

30 = SlotD PT100
Temperatur 3

P10.9.4  PID1 Feedforward 1 Min -200,00 200,00 % 0,00 1341
P10.9.5  PID1 Feedforward 1 Max -200,00 200,00 % 100,00 1342
P10.9.6  PID1 Feedforward 2 Quelle 0 1343 DO Siehe Par ID 1340
P10.9.7  PID1 Feedforward 2 Min -200,00 200,00 % 0,00 1344
P10.9.8  PID1 Feedforward 2 Max -200,00 200,00 % 100,00 1345

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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PID-Regler 2

Tabelle 82. PID2-Regelung - P11.1

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D E?:&I;(iiserer Hinweis
P11.1.1  PID2 Freigabe 1 553 ® Siehe Par ID 190
P11.1.2  PID2 Sollwert Auswahl BO 0 352 ® Siehe Par ID 190
Tabelle 83. PID2-Einstellungen - P11.2
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID ﬁ?:‘?vr;xii:rer Hinweis
P11.21  PID2Kp 0,00 200,00 % 100,00 1356
P11.22  PID2Ti 0,00 600.00 s 1.00 1357
P11.2.3  PID2 Kd 0,00 100,00 s 0,00 1358
P11.2.4  PID2 ProzessGréRenEinheit 0 1359 @ Siehe Par ID 1297
P11.25  PID2 ProzessGréReMin -99999.99 1Sigséihze ParID  Variiert 0,00 1360
P11.2.6  PID2 ProzessGroRReMax 1Si385%e ParID 9999999 Variiert 100,00 1362
P11.2.7  PID2 Genauigkeit 0 4 2 1364
P11.28  PID2 Delta Invertieren 0 1365 (@ Siehe Par ID 181
P11.2.9  PID2 TotBand 0,00 99999,99 Variiert 0,00 1366
P11.2.10  PID2 t-Verzégerung TotBand 0,00 320,00 S 0,00 1368
P11.211  PID2 t-acc 0,00 300,00 s 0,00 1373
P11.2.12  PID2 Ausgang Untergrenze —100,00 100,00 % 0,00 4015
P11.2.13  PID2 Ausgang Obergrenze -100,00 100,00 % 100,00 4016
Tabelle 84. PID2-Standard - P11.3
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:&Z?:rer Hinweis
P11.3.1 PID2 Sollwert 1 Keypad Siehe Par Siehe Par Variiert 0,00 1369

1D 1360 ID 1362
P11.3.2  PID2 Sollwert 2 Keypad Siehe ParID  Siehe Par Variiert 0,00 1371

1360 1D 1362
P11.3.3  PID2 Action@WakeUp 0 2467 Siehe Par ID 2466
P11.3.4  PID2 Sleep Boost Level -9999 9999 Variiert 0 2662
P11.3.5  PID2 t-max Sleep Boost 1 (+300) S 30 2663

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Code

Parameter

Max.

Einheit

Voreinstellung

ID

Kapitel 6 - Parameterliste

Besonderer
Hinweis

Hinweis

P11.4.1

PID2 Sollwert 1 Quelle

1374

@

0 = Nicht verwendet

1 =PID2 Sollwert 1 Keypad

2 =PID2 Sollwert 2 Keypad

3 = Analogeingang'

4 = Analogeingang?

5 = Steckplatz A: Al1

6 = Steckplatz B: Al

7 = Eingangsdaten1 Wert

8 = Eingangsdaten2 Wert

9 = Eingangsdaten3 Wert

10 = Eingangsdaten4 Wert

11 = Eingangsdaten5 Wert

12 = Eingangsdaten6 Wert

13 = Eingangsdaten7 Wert

14 = Eingangsdaten8 Wert

15 ="PID1 Ausgang

16 = MPC Netzwerk

17 = PID2 NET Sollwert 1

18 =PID2 NET Sollwert 2

19 = Hochfrequenz-
Impulseingang 1

20 = Hochfrequenz-
Impulseingang 2

21 = Steckplatz C: Al

22 = Steckplatz D: Al

23 = \Voreingestellte
Geschwindigkeit
Sollwert

24 = Ellen Sollwert

P11.4.2

PID2 Ausgang Sleep 1

1377

Siehe Par ID 3970

P11.4.3

PID2 Ausgang
t-Sleep 1 Verzogerung

0

3000

S

1379

P11.4.4

PID2 Ausgang Aufweck Level

-99999.99

99999,99

Variiert

0,00

1380

P11.45

PID2 Sollwert 1 Boost

-2.0

2,0

1.0

1382

P11.4.6

PID2 Ausgang Sleep1 Level

Variiert

0,00

2454

P11.4.9

PID2 Sollwert 1 Min

-200,00

200,00

%

0,00

1375

P11.4.10

PID2 Sollwert 1 Max

-200,00

200,00

%

100,00

1376

P11.411

PID2 Set Point 1 Sleep Units

2398

0 = Ausgangsfrequenz

1 = Motordrehzahl

2 = Motorstrom

3 =PID2 Istwert

P11.4.12

PID2 Sollwert 2 Comp

1416

Siehe Par ID 3970

P11.4.13

PID2 Sollwert 2 CompMax

—200,00

200,00

%

0,00

1417

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
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Tabelle 86. PID2-Sollwert2 - P11.5

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P11.5.1  PID2 Sollwert 2 Quelle 2 1383 (@ Siehe Par ID 1374
P11.5.2  PID2 Ausgang Sleep2 0 1386 [©) Siehe Par ID 3970
P11.53  PID2 Ausgang t-Sleep2 0 3000 S 0 1388
Verz6gerung
P11.5.4  PID2 Ausgang Aufweck? Level -99999.99 99999,99 Variiert 0,00 1389
P11.5.5  PID2 Sollwert 2 Boost -2,0 2,0 1.0 1391
P11.5.6  PID2 Ausgang Sleep? Level Variiert 0,00 2456
P11.5.9  PID2 Sollwert 2 Min —200,00 200,00 % 0,00 1384
P11.5.10  PID2 Sollwert 2 Max —200,00 200,00 % 100,00 1385
P11.5.11  PID2 Set Point 2 Sleep Units 0 2399 O] Siehe Par ID 2398
P11.5.12  PID2 Sollwert 1 Comp 0 1414 Siehe Par ID 3970
P11.5.13  PID2 Sollwert 1 CompMax -200,00 200,00 % 0,00 1415
Tabelle 87. PID2 - P11.6
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P11.6.1 PID2 NET Set Point 1 Siehe Par Siehe Par Variiert 2546
ID 1298 ID 1300
P11.6.2  PID2 NET Set Point 2 Siehe Par Siehe Par Variiert 2548
ID 1298 ID 1300
P11.6.3  PID2 NET Feedback 1 % 2552
P11.6.4  PID2 NET Feedback 2 % 2553
P11.6.5  PID2 NET Feedforward 1 % 2556
P11.6.6  PID2 NET Feedforward 2 % 2557
Tabelle 88. PID2-Feedback 1 - P11.7
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D Hinweis Hinweis
P11.7.1 PID2 Istwert Gain -1000,0 1000,0 % 100,0 1393
P11.7.2  PID2 Istwert Funktion 0 1392 @ Siehe Par ID 1330
P11.7.3  PID2 Low Feedback Level 0,0 6000.0 Variiert 0,0 2818
P11.7.4  PID2 t-LowFeedback 0 3600 S 10 2819
P11.75  Aktion@PID2 Istwert Min 0 2820 @ Siehe Par ID 2813
P11.7.6 PID2 High Feedback Level 0,0 6000.0 Variiert ~ 150.0 2821
P11.7.7  PID2 t-HighFeedback 0 3600 S 5 2822
P11.7.8  Aktion@PID2 Istwert Max 0 2823 (@ Siehe Par ID 2813
P11.79 PID2 Hysteresis Level 0,0 100,0 Variiert 0,0 2824 @
P11.7.10  PID2 Backup Feedback Quelle 0 2826 Siehe Par ID 2825

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
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Tabelle 89. PID2-Feedback 2 - P11.8

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis

0 = Nicht verwendet

1 = Analogeingang1

2 = Analogeingang?

3 = Steckplatz A: Al1

4 = Steckplatz B: Al1

5 = Eingangsdaten1 Wert
6 = Eingangsdaten2 Wert

7 = Eingangsdaten3 Wert

8 = Eingangsdaten4 Wert

9 = Eingangsdatenb Wert
10 = Eingangsdaten6 Wert
11 = Eingangsdaten7 Wert
12 = Eingangsdaten8 Wert
13 = PT100 Max Temperatur
14 =PID1 Ausgang
15 =PT100-101 Temperatur
P11.8.1  PIDZ Istwert 1 Quelle 2 1394 @ 16 = PT100-102 Temperatur
17 = PT100-103 Temperatur
18 = PT100-201 Temperatur
19 = PT100-202 Temperatur
20 = PT100-203 Temperatur
21 =PID2 NET Istwert 1
22 =PID2 NET Istwert 2

23 = Hochfrequenz-
Impulseingang 1

24 = Hochfrequenz-
Impulseingang 2

25 = Steckplatz C: Al

26 = Steckplatz D: Al

27 = SlotC PT100
Temperatur 1

28 = SlotC PT100
Temperatur 2

29 = SlotC PT100
Temperatur 3

30 = SlotD PT100
Temperatur 1

31 =SlotD PT100
Temperatur 2

32 = SlotD PT100
Temperatur 3

P11.8.2  PIDZ Istwert 1 Min -200,00 200,00 % 0,00 1395
P11.8.3  PID2 Istwert 1 Max -200,00 200,00 % 100,00 1396
P11.8.4  PIDZ Istwert 2 Quelle 0 1397 @ Siehe Par ID 1394
P11.85  PIDZ Istwert 2 Min -200,00 200,00 % 0,00 1398
P11.8.6  PIDZ Istwert 2 Max -200,00 200,00 % 100,00 1399

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
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Tabelle 90. PID2-Feedforward - P11.9

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis

P11.9.1  PID2 Feedforward Funktion 0 1400 @ Siehe Par ID 1330

P11.9.2  PID2 Feedforward Gain -1000,0 1000,0 % 100,0 1401

0 = Nicht verwendet

1 = Analogeingang

2 = Analogeingang2

3 = Steckplatz A: Al1

4 = Steckplatz B: Al

5 = Eingangsdaten1 Wert

6 = Eingangsdaten2 Wert

7 = Eingangsdaten3 Wert

8 = Eingangsdaten4 Wert

9 = Eingangsdaten5 Wert

10 = Eingangsdaten6 Wert

11 = Eingangsdaten7 Wert

12 = Eingangsdaten8 Wert

13 =PT100 Max Temperatur

14 =PID1 Ausgang

P11.9.3  PID2 Feedforward 1 Quelle 0 1402 @ 15="PT100-101 Temperatur

16 = PT100-102 Temperatur

17 = PT100-103 Temperatur

18 = PT100-201 Temperatur

19 = PT100-202 Temperatur

20 = PT100-203 Temperatur

21 = PID2 NET Feedforward 1

22 = PID2 NET Feedforward 2

23 = Steckplatz C: Al1

24 = Steckplatz D: A1

25 = SlotC PT100 Temperatur 1

26 = SlotC PT100 Temperatur 2

27 = SlotC PT100 Temperatur 3

28 = SlotD PT100 Temperatur 1

29 = SlotD PT100 Temperatur 2

30 = SlotD PT100 Temperatur 3

P11.9.4  PID2 Feedforward 1 Min -200,00 200,00 % 0,00 1403

P11.95  PID2 Feedforward 1 Max —200,00 200,00 % 100,00 1404

0 = Nicht verwendet

1 = Analogeingang

2 = Analogeingang2

P11.96  PID2 Feedforward 2 Quelle 0 1406 @ 3 = Steckplatz A: Al

4 = Steckplatz B: Al

5 = Eingangsdaten1 Wert

6 = Eingangsdaten2 Wert

7 = Eingangsdaten3 Wert

8 = Eingangsdaten4 Wert

9 = Eingangsdaten5 Wert

Hinweis: @ Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.
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Tabelle 90. PID2-Feedforward - P11.9, Fortsetzung
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
10 = Eingangsdaten6 Wert
11 = Eingangsdaten7 Wert
12 = Eingangsdaten8 Wert
13 =PID1 Ausgang

14 = SteckplatzA PT100
Temperatur 1

15 = SteckplatzA PT100
Temperatur 2

16 = SteckplatzA PT100
Temperatur 3

17 = SteckplatzB PT100
Temperatur 1

P11.96  PID2 Feedforward 2 Quelle 0 1405 @ 18 = SteckplatzB PT100
(Forts.) Temperatur 2

19 = SteckplatzB PT100
Temperatur 3

20 = FB PID2 Feedforward 1
22 = FB PID2 Feedforward 2
22 = Steckplatz C: Al

23 = Steckplatz D: Al

24 = SlotC PT100 Temperatur 1
25 = SlotC PT100 Temperatur 2
26 = SlotC PT100 Temperatur 3
27 = SlotD PT100 Temperatur 1
28 = SlotD PT100 Temperatur 2
29 = SlotD PT100 Temperatur 3

P11.9.7  PID2 Feedforward 2 Min -200,00 200,00 % 0,00 1406
P11.9.8  PID2 Feedforward 2 Max -200,00 200,00 % 100,00 1407

Tabelle 91. Master/Follower - P14

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
0=Aus
P14.1 MF Mode 0 306 @ 1 = Master
2 = Follower
0 = Drehzahlsynchronisation
P14.2 MF SyncMode 0 B0 @ 1 = Synchronisierung
des Drehmoments
0=Aus
P14.3 MF COM Link 1 3511 - - -
1 = Lichtwellenleiter seriell
0 = Keine Aktion
P144  Speed Ration Refresh Mode 2 3509 1 = Digitaleingang
2 = Kontinuierliche
Veranderung
P14.5 Drehzahlverhaltnis Refresh Quelle 0 B3 @ Siehe Par ID 190
P14.6 Aktion@Drehzahlsfehler 0 3514 Siehe Par ID 2813
P14.7 n-SpeedError Limit 0,0 100,0 % 5.0 3512
P14.8 t-Delay SpeedError 0,0 100,0 S 0.1 3515

Hinweis: @ Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 91. Master/Follower - P14, Fortsetzung

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Elf:v?lzgserer Hinweis
P14.9 M-Ratio Master-Follower 1.000 3516
0 = Analogeingang 1
1 = Analogeingang 2
2 = Feldbus Sollwert
P14.10 ref-Source Follower 5 3517 3 = SteckplatzA:Encoder 1
4 = SteckplatzA:Encoder 2
5 = Master Sollwert
6 = Hohe Freq. DI
P14.11 t-StartDelay Follower 0,0 3600,0 S 0,0 3518
P14.12 t-StopDelay Follower 0,0 3600.0 S 0,0 3519
0 = Analogeingang 1
1 = Analogeingang 2
2 = Master Sollwert
P14.13 ref-Out Master Source 2 3520
3 = Master-Rampe aus
4 = SteckplatzA:Encoder 1
5 = SteckplatzA:Encoder 2
P14.14  t-COM Err MF 5 60000 ms 100 3521
P14.15 Action@COM-Loss Fault M/F 2 3522 Siehe Par ID 2813
P14.16 Action@Follower Error 2 3523 Siehe Par ID 2813
P14.17 Action@Level reached 0 3524 Siehe Par ID 2813
P14.18 Action@Limit reached 0 3525 Siehe Par ID 2813
0 = Austrudeln
P14.19 MF Follower Stop Mode 2 3526 1 = Rampe
2 = als Master
P14.20 MF Speed Ratio 1 3536
P14.21 MF Speed Factor 1000 3538
P14.22 t-acc/dec Speed Factor 0 1000000 ms 10 3539
Tabelle 92. Jog-Funktion — P15
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::vg‘ii:rer Hinweis
P15.1 Jog1 Quelle 0 199 @) Siehe Par ID 190
) 0 = Vorwdrts
P15.2 Jog-REV Freigeben 0 3527 1 = Ruckwarts
P153 Jog1 Quelle 0 328 @ Siehe Par ID 190
P15.4 f-Soll Jog1 Siehe Par 400,00 Variiert ~ f-max Herst. 3958
1D 3916
P15.5 t-acc Jog1/Inch1 0,0 3000,0 S 3.0 3530
P15.6 t-dec Jog1/Inch1 0,0 3000,0 s 30 3531
P15.7 Jog2 Quelle 0 3532 ® Siehe Par ID 190
P15.8 f-Soll Jog2 Siehe Par 400,00 Variiert  f-max Herst. 3960
ID 3916
P15.9 t-acc Jog2/Inch2 0,0 3000.0 S 3,0 3534
P15.10 t-dec Jog2/Inch2 0,0 3000.0 S 30 3535

Hinweis: @ Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Code Parameter Min. Voreinstellung 1D ﬁie:‘?vg(i:l:rer Hinweis
P16.1 Inch Freigeben 0 3768 @ Siehe Par ID 190
P16.2 Inch-REV Freigeben 0 3769 Siehe Par ID 3527
P16.3 Inch1-Start Quelle 0 370 @ Siehe Par ID 190
P16.4 Inch2-Start Quelle 0 377 ® Siehe Par ID 190
Bypass
Tabelle 94. Bypass-Steuerung - P22.1

Besonderer
Code Parameter Min. Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P22.1.1 DI Bypass Start 0 218 ® Siehe Par ID 190
P22.1.2  Uberlast Motor Bypass 0 1246 ® Siehe Par ID 190
P22.1.3  Bypass Freigeben 0 1418 @ Siehe Par ID 3970
P22.1.4  t-Verzogerung Bypass 1 5 544 [©)
Tabelle 95. Bypass-Einstellungen - P22.2

Besonderer
Code Parameter Min. Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P22.2.1 Auto Bypass 0 542 [©) Siehe Par ID 3970
P22.2.2  tVerzégerung AutoBypass 0 10 543 @
P22.2.3  Bypass@Uberstrom U-V-W 0 547 @ Siehe Par ID 3970
P22.2.4  1GBT Fehler@Bypass 0 546 @ Siehe Par ID 3970
P2225  4-20mA-Fehler@Bypass 0 548 ® Siehe Par ID 3970
P22.26  Undervoltage@Bypass 0 545 @ Siehe Par ID 3970
P22.2.7  Overvoltage@Bypass 0 549 @ Siehe Par ID 3970
P2228  Bypass@Ubertemperatur Motor 0 1698 o Siehe Par ID 3970
P2229  Bypass@Unterlast Motor 0 1699 [©) Siehe Par ID 3970
P22.2.10 Bypass@Externer Fehler 0 1700 [©) Siehe Par ID 3970
P22.2.11  Aktion@Aufladeschalter defekt 0 1701 [©) Siehe Par ID 3970
P22.2.12  Bypass@Sattigungsfehler 0 1702 @ Siehe Par ID 3970
P22.213  Bypass@Untertemperatur Motor 0 1703 @ Siehe Par ID 3970
P22.2.14  Bypass@EEPROM 0 1704 ® Siehe Par ID 3970
P22.2.15  Bypass@EEPROM Fehler Regler 0 1705 @ Siehe Par ID 3970
P22.2.16  Bypass@MCU Watchdog Fehler 0 1706 [O) Siehe Par ID 3970
P22.217  Bypass@Gerételiifter Fehler 0 1707 o Siehe Par ID 3970
P22.2.18  Bypass@Keypad Fehler 0 1708 ® Siehe Par ID 3970
P22.2.19  Bypass@Qption Fehlerhaft 0 1709 [©) Siehe Par ID 3970
P22.2.20  Bypass@Echtzeituhr Fehler 0 1710 @ Siehe Par ID 3970
P22221 Bypass@Ubertemperatur Regler 0 1711 @ Siehe Par ID 3970
P22.2.22  Bypass@Netzwerk COM Fehler 0 1713 [©) Siehe Par ID 3970
P22.2.23  Bypass@Verriegelungsfehler 0 2832 O) Siehe Par ID 3970

Ausgangsschiitz

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Bremse

Tabelle 96. Bremschopper - P23.1

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D Hinweis Hinweis
0 = Deaktiviert
1= AN(RUN); Test(=RDY)
P23.1.2  Bremschopper 0 251 [©) 2 = Extern
3 = AN(>RDY); Test(>RDY)
4 = AN(RUN); kein Test
P23.1.3  Bremschopper Status 646 Siehe Par ID 3972
P23.1.4  Bremswiderstand Status 647 Siehe Par ID 3972
P23.1.5  DC-Bremse Strom Antrieb Antrieb A Antriebsnennstrom 254 [O)
Nennstrom Nennstrom CT*1/2
CT*15/100 CT*15/10
P23.1.6  t-DCBremse@Start 0,00 600.00 S 0,00 263 @®
P23.1.7  f-DCBremse@Stopp 0,10 10,00 Hz 1,50 262 @
P23.1.8  t-DCBremse@Stopp 0,00 600.00 S 0,00 255 o
0=Aus
P23.1.9  FluB-Bremse 0 266 [©)
1=An
P23.1.10  Fluss-Bremse Strom Aktiver Motor  Siehe Par A Aktiver Motor 265 @
Nenn- D 107 Nennstrom*1/2
strom*1/10
Tabelle 97. DC-Bremse - P23.2
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P23.2.1  DC-Bremse Freigeben Quelle 0 202 ® Siehe Par ID 190
Tabelle 98. Ext. Bremse - P24
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P24.1 ExtBremse AUS Verzégerung 0,0 100,0 S 05 163
P24.2 ExtBremse AN Verzogerung 0,0 100,0 S 15 164
Tabelle 99. Stérungsfunktionen - P25.1
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D Hinweis Hinweis
P25.1.1  ExtFehler1 Offner Quelle 1 193 ® Siehe Par ID 190
P25.1.2  Ext Fehler! SchlieBer Quelle 4 192 ® Siehe Par ID 190
P25.1.3  ExtFehler2 Offner Quelle 1 2294 @ Siehe Par ID 130
P25.1.4  ExtFehler3 SchlieBer Quelle 0 2293 @ Siehe Par ID 190
P25.15  ExtFehler3 Offner Quelle 1 2% @ Siehe Par ID 190
P25.1.6  ExtFehler3 SchlieRer Quelle 0 2295 @ Siehe Par ID 190

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 100. Externer Fehlertext - P25.2

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis

0 = Externer Fehler

1 = Vibrationsabschaltung

2 = Hohe Motortemperatur

3 = Niedriger Druck

4 = Hoher Druck

5 = Wasserstand zu niedrig
P25.2.1 Externer Fehler1 Text 0 2297 6 = Klappe blockiert

7 =Run Enable

8 = Stat Fehlerabschaltung
einfrieren

10 = Dichtung defekt
11 = Kolbenstangenbruch
12 = M-Max
P25.2.2  Externer Fehler2 Text 1 2298 Siehe Par ID 2297
P252.3  Externer Fehler3 Text 2 2299 Siehe Par ID 2297

Schutzfunktionen

Tabelle 101. Antriebsschutzfunktionen - P26.1

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D Hinweis Hinweis

0 = Deaktiviert,
keine Veranderung

1 = Freigabe, keine
Veranderung

P26.1.1  Line Start Lockout 2 750 2 = Deaktiviert, verandert
3 = Aktiviert, verandert
0 = Keine Aktion
1 =Warnung
P26.1.2  Aktion@Phasenausfall Netz 2 332 @ 2 = Fehler
3 =Fehler, Austrudeln
4 = P-max Einphasige

Einspeisung
0 = Keine Aktion
1 =Warnung
P26.1.3  Aktion@4-20mA Fehler 0 306 @ 2 = Warnung, Vorherige
Frequenz
3 = Warnung, Festfrequenz
4 =Fehler
5 = Fehler, Austrudeln
P26.1.4  f-Soll@4-20mAFehler 0,00 Siehe Par Hz 0,00 331 ®
1D 3918
P26.1.5  Externer Fehler! Quelle 2 307 [©) Siehe Par ID 2813
P26.1.6  Undervoltage Level Zwischenkreis  V Zwischenkreis 2666
Uberspannung Unterspannung
Stoppgrenze Schutzgrenze
P26.1.7  Aktion@Netzunterspannung 2 330 ® Siehe Par ID 2813
P26.1.8  Overwrite Untertemperatur Gerat 2 154 @ Siehe Par ID 2813
0 = Keine Anzeige
P26.1.9  Aktion@STQ Schaltung 2 2427 1 =Warnung

2 = Fehler

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.
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Tabelle 101. Antriebsschutzfunktionen - P26.1, Fortsetzung

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID ﬁ?:‘?v:?serer Hinweis
P26.1.12  Aktion@Untertemperatur Gerat 2130 Siehe Par ID 3972
P26.1.13  Aktion@Echtzeituhr Fehler 1 955 @ Siehe Par ID 2813
P26.1.14  Aktion@PT100 Fehler 2 337 @ Siehe Par ID 2813
P26.1.15  Aktion@Batterie wechseln 1 1256 @ Siehe Par ID 2813
P26.1.16  Aktion@Gerateliifter wechseln 1 1257 ® Siehe Par ID 2813
P26.1.17  Vorheizen Spannung 0,0 20,0 % 2,0 2163
0 = Keine Aktion
P26.1.18  Warnungsreaktion Modus 1 2657 1= Warnung, ohne Log
speichern
2 =Warnung, Log speichern
P26.1.19  Lufter-Schutz 2 2664 Siehe Par ID 2813
P26.1.20  Action@Al Fault 0 4018 @ Siehe Par ID 306
P26.1.21  f-Ref@AIL 0,00 Siehe Par Hz 0,00 3841 ®
1D 3918
P26.1.22  CP Interlock NC 1 2894 Siehe Par ID 190
P26.1.23  CleanPower Interlock 2 2895 @ Siehe Par ID 2813
Run-Protection
CleanP Interlock O) 0 = Keine Aktion
P26.1.24 gtiﬁp%ﬁiﬂig,ﬁer o ! 2896 1= Warnung, ohne Log
speichern
P26.1.25  Common CP Interlock 0 10 1 2897
Fault Attempts
Tabelle 102. Motorschutz - P26.2
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P26.21  Aktion@Phasenausfall Ausgang 2 308 @ Siehe Par ID 2813
P26.2.2  Aktion@ErdschluR U-V-W 2 309 [O) Siehe Par ID 2813
P26.2.3  ErdschluRfehler Grenze 0 30 % 15 2158
P26.24  Aktion@Ubertemperatur Motor 2 310 ® Siehe Par ID 2813
P26.25  Imax (f-Soll=0) Level 0,0 150.0 % 100,0 311
P26.28  Aktion@Thermistorfehler Motor 2 333 @ Siehe Par ID 2813
P26.2.9  Aktion@Motor gekippt 0 313 o Siehe Par ID 2813
P26.2.10  I-BlockLevel 0,1 Aktiver A Aktiver 314
MotorNennstrom MotorNennstrom
*2 *13/10
P26.2.11  Block t-Grenze 1.0 120,0 s 15,0 315
P26.2.12  f-BlockLevel 1,00 Siehe Par Hz 25.00 316
1D 3918
P26.2.13  Aktion@Unterlast Motor 0 317 @ Siehe Par ID 2813
P26.2.14  M-Min (f>f-Umax) Grenze 10,0 150.0 % 50,0 318
P26.2.15  M-Min (f-Ref=0) Grenze 5.0 150.0 % 10,0 319
P26.2.16  Unterlast t-Grenze 2.00 600.00 B 20,00 320
P26.2.17  Thermistor Check Freigeben 0 3% @ Siehe Par ID 3970

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
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Tabelle 103. COM-Schutzfunktionen - P26.3

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
0 = Keine Aktion
1 =Warnung
2 =Fehler
P26.3.1 CommonAction@FieldbusFault 1 334 [O) 3 = Fehler, Austrudeln
4 =Warnung, Austrudeln
5 = Auto-Lokal bei Warnung
6 = FF1 bei Warnung
P26.3.2  Aktion@Link zur Option defekt 2 335 @ Siehe Par ID 2813
P26.3.3  Aktion@IP Konflikt 1 1678 [©) Siehe Par ID 2813
P26.3.4  Action@Card Plug Error 2 4017 @ Siehe Par ID 2813
Tabelle 104. PID1-Schutzfunktionen - P26.10
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P26.10.1  PID AFL Fehler Versuche 0 10 1 2405
0 = Keine Aktion
1 =Warnung
P26.10.2  Aktion@PID AFL Fehler 0 2401 [O) 2 =Fehler
3 = Warnung, Festfrequenz
4 = Signalverlust Analog->Net
P26.10.3  f@PID AFL 0,00 400,00 Hz 0,00 2402 @
P26.10.4  PID AFL Pipe Fill Loss Level 0,0 1000,0 Variiert 0,0 2403
P26.10.5  t-PID AFL Limit 0 6000 S 0 2404
Tabelle 105. PID2-Schutzfunktionen - P26.12
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:&gcii:rer Hinweis
P26.12.1  PID AFL Fehler Versuche 0 10 1 3281
P26.12.2  PID2 AFL 0 3277 ©) Siehe Par ID 2401
P26.12.3  f@PID2 AFL 0,00 400,00 Hz 0,00 3278 ®
P26.12.4  PID2 AFL Pipe Fill Level 0,0 1000,0 Variiert 0,0 3279
P26.12.5 t-StartVerzégerung @PID2 AFL 0 6000 s 0 3280

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
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Tabelle 106. Prime Pumpe Schutzfunktionen - P26.20

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::v:?:rer Hinweis
P26.20.1  Prime Pump Quelle 0 2428 Siehe Par ID 190
P26.20.2  Levell Prime Pumpe 0,00 6000,00 Variiert 0,00 2429
P26.20.3  f-Soll1 Prime Pumpe Siehe ParID  Siehe Par Hz 0,00 2431
3916 1D 3918
P26.20.4  t-Verzégerungl Prime Pumpe 0,0 3600.0 min 0,0 2432
P26.20.5 Levell Prime Verlust 0,0 1000,0 Variiert 0,0 2433
P26.20.6  Level2 Prime Pumpe 0,00 6000.00 Variiert 0,00 2434
P26.20.7  f-Soll2 Prime Pumpe Siehe Par ID  Siehe Par Hz 0,00 2436
3916 1D 3918
P26.20.8  t-Verzogerung2 Prime Pumpe 0,0 3600.0 min 0,0 2437
P26.20.9  Level2 Prime Verlust 0,0 1000,0 Variiert 0,0 2438
Tabelle 107. Rohrbefiillungsverlust Schutzfunktionen -P26.21
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D ﬁtie:‘(’)vgxi:l:rer Hinweis
P26.21.1  Aktion@Rohrfiillungs Fehler 0 2410 @ Siehe Par ID 3851
0 = Motorstrom
P26.21.2  Pipe Fill Loss Erkennung 0 2406 O) 1 = Motorleistung Rel
2 = Motordrehmoment
P26.21.4  Pipe Fill Loss Frequency 0,00 Siehe Par Hz 0,00 2409 @
1D 3918
P26.21.7  t-Pipe Fill Loss 0 600 s 0 2408
P26.21.8  Rohrfiillungs Fehler Versuche 0 10 1 2411
Uberwachungen
Tabelle 108. Al-Uberwachung - P27.1
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::vg‘ii:rer Hinweis
0 = Analogeingang'
P27.1.1 Al Check1 Auswahl BO 0 170 -
1 = Analogeingang?
0 = Keine Begrenzung
P27.1.2 Al Levell Check 0 171 1 = Uberwachung der
unteren Grenze
2 = Uberwachung der
oberen Grenze
P27.1.4 Al Levell 0,00 100,00 % 0,00 172
P27.1.5 Al Checkl Hysterese 1.00 10,00 % 1.00 2198
P27.1.6 Al Check2 Auswahl BO 0 2193 Siehe Par ID 170
P27.1.7 Al Level2 Check 0 2194 Siehe Par ID 171
P27.19  Allevel2 0,00 100,00 % 0,00 2195
P27.1.10 Al Check2 Hysterese 1,00 10,00 % 1,00 2199
Tabelle 109. Gerateiiberwachung - P27.7
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P27.7.1  TemplevelCheck 0 165 Siehe Par ID 171
P27.7.3  Kihlkérpertemperatur -10,0 75,0 °C 40,0 166
P27.7.4  Templevel Check Hysterese 1,0 10,0 °C 1,0 2204

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
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Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P27.8.1 P-OutLevelCheck 0 167 Siehe Par ID 171
P27.8.3  P-OutLevel -200.0 200.0 % 0,0 168
P27.84  P-OutLevel Check Hysterese 0.1 10,0 % 0.1 2205
0 = Keine Begrenzung
P27.85  M-OutLevelCheck 0 159 ® 1 = Uberwachung der
unteren Grenze
2 = Uberwachung der
oberen Grenze
3 = Bremse-Aus Steuerung
P27.8.7  M-QutLevel -1000,0 1000,0 % 100,0 160 ®
P27.8.8  M-QutLevel Check Hysterese 1,0 50 % 1,0 2202
P27.8.9  1-OutCheck1 0 2189 ® Siehe Par ID 159
P27.8.11  1-OutLevell 0,0 Antriebs- A Antriebsnennstrom 2190
nennstrom
CT*2
P27.8.12  1-Out1 Check Hysterese 0,1 1.0 A 0,1 2196
P27.8.13  I-OutCheck? 0 2191 ® Siehe Par ID 159
P27.8.15  |-OutLevel2 0,0 Antriebs- A Antriebsnennstrom 2192
nennstrom
CT*2
P27.8.16  1-Out2 Check Hysterese 0.1 1.0 A 0.1 2197
0 = Keine Begrenzung
P27.8.17  f-Outlevell Check 0 154 ® 1 = Uberwachung der
unteren Grenze
2 = Uberwachung der
oberen Grenze
3 = Bremse-Ein Steuerung
P27.8.19  f-Outlevell 0,00 Siehe Par Hz 0,00 155
1D 3918
P27.8.20  f-OutLevell Check Hysterese 0,10 1.00 Hz 0,10 2200
0 = Keine Begrenzung
1 = Uberwachung der
unteren Grenze
P27.8.21  f-Outlevel2 Check 0 157 ® 2 = Uberwachung der
oberen Grenze
3 = Bremse-Aus Steuerung
4 = Bremsen-Steuerung
P27.8.23  f-Outlevel? 0,00 f-max Hz 0,00 158
P27.8.24  f-OutLevel2 Check Hysterese 0,10 1.00 Hz 0,10 2201
P27.8.25 f-Soll LevelCheck 0 161 Siehe Par ID 171
P27.8.27  f-Soll Level 0,00 Siehe Par Hz 0,00 162
1D 3918
P27.8.28  f-Soll Check Hysterese 0,10 1.00 Hz 0,10 2203
P27.8.29  n-Limit Check 0 3772 Siehe Par ID 171
P27.8.30  n-Limit 0 20000 1/min 0 3773
P27.8.31  n-Limit Hysteresis 10 100 1/min 10 3774
Tabelle 111. PID1-Uberwachung - P27.10
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P27.10.1  PID1T Supervision 0 1346 Siehe Par ID 3970
P27.10.3  PID1 SupervisionMax  Siehe Par ID 1298 Siehe Par ID 1300  Variiert 0,00 1347
P27.10.4  PID1 SupervisionMin  Siehe Par ID 1298 Siehe Par ID 1300  Variiert 0,00 1349
P27.10.5 PID1 t-Verzdgerung 0 3000 S 0 1351

Supervision

Hinweis: @ Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 112. PID2-Uberwachung - P27.11

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P27.11.1  PID2 Supervision 0 1408 Siehe Par ID 3970
P27.11.3  PID2 SupervisionMax Siehe Par Siehe Par Variiert 0,00 1409

ID 1360 ID 1362
P27.11.4  PID2 SupervisionMin Siehe ParID  Siehe Par Variiert 0,00 1411

1360 ID 1362
P27.11.5  PID2 t-Verzégerung Supervision 0 3000 S 0 1413

Intervall-Einstellungen

Tabelle 113. Zeitgebersteuerung - P30.1

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D Hinweis Hinweis
P30.1.1  Timer? StartQuelle 0 224 Siehe Par ID 190
P30.1.2  Timer2 StartQuelle 0 225 Siehe Par ID 190
P30.1.3  Timer3 StartQuelle 0 226 Siehe Par ID 190
Tabelle 114. Zeitgebereinstellungen - P30.2
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::vg‘i‘:rer Hinweis
P30.2.1  Timechannel1-3 Status 558
P30.22  Timer1 Restzeit s 0 569
P30.2.3  Timer2 Restzeit S 0 571
P30.2.4  Timer3 Restzeit S 0 573
P30.25  t-Timerl 0 72000 S 0 511

0 = Nicht verwendet
P026  Timerl Kanal 0 532 1= ceitianal

2 = Zeitkanal?

3 = Zeitkanal3
P30.2.7  t-Timer2 0 72000 s 0 513
P30.28  Timer2 Kanal 0 533 Siehe Par ID 532
P30.2.9  t-Timer3 0 72000 s 0 515
P30.2.10  Timer3 Kanal 0 534 Siehe Par ID 532
Tabelle 115. Intervallstatus - P30.3
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::vg‘ii:rer Hinweis
P30.3.1  Intervalll 559 = Inaktiv

1 = Aktiv
P30.3.2  Intervall2 560 Siehe Par ID 559
P30.3.3  Intervall3 561 Siehe Par ID 559
P30.3.4  Intervall4 562 Siehe Par ID 559
P30.3.5 Intervall5 563 Siehe Par ID 559

112 FREQUENZUMRICHTER DER POWERXL DX1 BAUREIHE 06/25 MNO040069DE Eaton.com



Tabelle 116. Intervalleinstellungen - P30.4

Kapitel 6 - Parameterliste

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis

0 = Waochentlich
P30.4.1 Intervalll Modus 0 2487 —

1 =Téaglich
P30.4.2 Intervall2 Modus 0 2488 Siehe Par ID 2487
P30.4.3 Intervall3 Modus 0 2489 Siehe Par ID 2487
P30.4.4 Intervall4 Modus 0 2490 Siehe Par ID 2487
P30.45  Intervall5 Modus 0 2491 Siehe Par ID 2487
Tabelle 117. Zeitgebereinstellungen - P30.5
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D ﬁ?:‘?v:?serer Hinweis
P30.5.1 Intervall1 t-An 0,0,0 491
P30.5.2  Intervalll t-AUS 0,0,0 493

0 = Sonntag

1 =Montag

2 = Dienstag
P30.5.3  Intervalll Start Tag 0 517 3 = Mittwoch

4 = Donnerstag

5 = Freitag

6 = Samstag
P30.5.4  Intervalll Stopp Tag 0 518 Siehe Par ID 517
P30.5.5  Intervall1 Kanal 0 519 Siehe Par ID 532
P30.5.6 Intervall2 t-An 0,0,0 495
P30.5.7  Intervall2 t-AUS 0,0,0 497
P30.5.8 Intervall2 Start Tag 0 520 Siehe Par ID 517
P30.5.9 Intervall2 Stopp Tag 0 521 Siehe Par ID 517
P30.5.10  Intervall2 Kanal 0 522 Siehe Par ID 532
P30.5.11 Intervall3 t-An 0,00 499
P30.5.12  Intervall3 t-AUS 0,0,0 501
P30.5.13 Intervall3 Start Tag 0 523 Siehe Par ID 517
P30.5.14  Intervall3 Stopp Tag 0 524 Siehe Par ID 517
P30.5.15  Intervall3 Kanal 0 525 Siehe Par ID 532
P30.5.16  Intervall4 t-An 0,0,0 503
P30.5.17  Intervall4 t-AUS 0,0,0 505
P30.5.18 Intervall4 Start Tag 0 526 Siehe Par ID 517
P30.5.19 Intervall4 Stopp Tag 0 527 Siehe Par ID 517
P30.5.20 Intervall4 Kanal 0 528 Siehe Par ID 532
P30.5.21 Intervall5 t-An 0,0,0 507
P30.5.22  Intervall5 t-AUS 0,0,0 509
P30.5.23 Intervallb Start Tag 0 529 Siehe Par ID 517
P30.5.24  Intervall5 Stopp Tag 0 530 Siehe Par ID 517
P30.5.25 Intervall5 Kanal 0 531 Siehe Par ID 532
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HLK
Tabelle 118. HLK Riemeniiberwachung - P40.1
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D EI?:&Z?:’N Hinweis
P40.1.1  Aktion@Unterlast Motor 0 317 @ Siehe Par ID 2813
P40.1.2  M-Min (f>f-Umax) Grenze 10,0 150,0 % 50.0 318
P40.1.3  M-Min (f-Ref=0) Grenze 5,0 150.0 % 10,0 319
P40.1.4  Unterlast t-Grenze 2.00 600.00 S 20,00 320
Tabelle 119. Startverzégerung - P40.2
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:\?v':iiserer Hinweis
0 =Normal
P40.2.1 StartVerzogerung Modus 0 483 [©) 1 = verriegeter Start
2 = verr.&liberwachter Start
3 = verzogerter Start
P40.2.2  StartVerzogerung Timeout 1 32500 S 5 484 O)
P40.2.3  t-StartVerzogerung Interlock 1 32500 S 5 485 @
Pumpe
Tabelle 120. Grundeinstellungen der Pumpe - P41.1
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?rf\?vg?:rer Hinweis
P41.1.1  StartVerzogerung Modus 0 1847 O) Siehe Par ID 483
P41.1.2  StartVerzdgerung Timeout 1 32500 S 5 1848 O)
P41.1.3  t-StartVerzogerung Interlock 1 32500 S 5 1849 @
P41.1.4  t-Néchster Start 0 32500 s 0 2423
P41.15  t-Run MPC Min 0 32500 s 0 1813 O)
Tabelle 121. Pumpenreinigung - P41.2
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:‘?vgciiserer Hinweis
P41.2.1  Derag Quelle 0 2394 ® Siehe Par ID 190
P41.2.2  Derag Zyklen 0 10 3 2468
0=Aus
1 = Start
P41.2.3  Derag@Start/Stopp 0 2469 2 = Stoppen
3 = Start & Stopp
4 = Digitaleingang
P41.2.4  t-Run Derag 0 3600 s 0 2470
P41.25  n-Ref Derag Siehe Par ID 3916  Siehe Par ID 3918  Hz 5.00 2471
P41.26  Derag OFF Delay 1 600 s 10 2472

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
0 = Deaktiviert
P41.3.1  MPC Modus 0 22719 @ 1 = Einzelantrieb
2 = MPC Netzwerk
P4132  MPC Modus 2 0 2659 [O) Siehe Par ID 2279
P41.3.3  MPC Modus Select BO 0 2658 Siehe Par ID 190
P41.3.4  Number Of Drives 1 5 1 2449 [O)
P41.35  MPC Antriebs ID 0 5 0 2278 [©)
P413.6  MPC Bandbreite 0,00 6000.00 Variiert 10,00 2458
P41.3.7 f-Zuschalten Siehe Par ID 400,00 50,00 2315 [©)
3916
P41.3.8  f-Abschalten 0,00 Siehe Par 0,00 2316 @
1D 3918
P41.3.9  t-Verzégerung Bandbreite 0 3600 S 10 344
P41.3.10  Interlock Freigeben 0 350 Siehe Par ID 3970
P41.3.11  Output Contactor 0 10 1 2803
Interlock Attempts
P41.3.12  Aktion@Verriegelungsfehler 2 2831 ® Siehe Par ID 2813
Ausgangsschiitz
P41.3.13  Output Contactor Interlock 1 2802 ® Siehe Par ID 190
NC Source
P41.3.14  Output Contactor Interlock 0 2801 ® Siehe Par ID 190
NO Source
P41.3.15  Motor1 VerriegelungQuelle 0 >210 ® Siehe Par ID 190
P41.3.16  Motor2 VerriegelungQuelle 0 211 ® Siehe Par ID 190
P41.3.17  Motor3 VerriegelungQuelle 0 212 ® Siehe Par ID 190
P41.3.18  Motor4 VerriegelungQuelle 0 213 ® Siehe Par ID 190
P41.3.19  Motorb VerriegelungQuelle 0 214 ® Siehe Par ID 190
Tabelle 123. MPC-Multi-Antrieb - P41.4
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D Hinweis Hinweis
PAT4T  MPC Regelungs Quell 0 2284 0= Netawerk
A. egelungs Quelle @ 1 = PID-Regler
) 0 = Automatisch
P41.42  Wiederherstellungsmethode 0 2285 @
1 = Stoppen
. . 0 =MPC Antriebs ID
P41.4.3 Andere Antriebsauswahl 0 2311 -
1 = Laufzeit
P41.44  t-laufzeit Freigeben 0 2280 Siehe Par ID 3970
P41.45 t-Laufzeit Grenze 0,0 300000,0 h 0,0 2281
) 0 = Keine Aktion
P41.46  tlaufzeit Reset 2283 -
1 = Riicksetzen
0 =gemaf PID
P41.47  Master Drive Mode 0 2473 1 = Festfrequenz
2 = Ausschalten
P41.48  f-Fix Master Siehe ParID  Siehe Par Hz 50,00 2474
3916 ID 3918
P41.49  t-Delay Master 0 1000 S 5 2475

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 124. Redundanter Antrieb - P41.5

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::v:?:rer Hinweis
P41.5.1  Redundanter Drive Freigeben 0 2476 @® Siehe Par ID 3970
P4152  t-Run R-Drive Freigeben 0 2477 Siehe Par ID 1679
P4153  t-Run R-Drive Reset 2478 Siehe Par ID 635
P415.4  t-Run R-Drive Limit 0,00 30000,00 h 0,00 2479
Tabelle 125. Automatische Anderung - P41.6
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P41.6.1  Anzahl Pumpen 1 5 1 342 [©)
P41.6.2  Umrichter einbeziehen 1 346 Siehe Par ID 3970
P416.3  Auto-Wechsel Freigeben 0 345 Siehe Par ID 3970
P416.4  t-AutoWechsel Intervall 0,0 3000.0 h 48,0 347
P41.6.5 AutoWechsel f-Grenze Siehe Par Siehe Par Hz 25,00 349
ID 3916 1D 3918

P416.6  Auto-Wechsel Pumpen Grenze 0 5 1 348
Tabelle 126. Rohrfiillung - P41.7
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID ﬁ(ie:‘?v:?serer Hinweis

0 = Deaktiviert

1 = Aux Motor 1
P41.7.1 Pipe Fill Aux Pump Auswahl 0 2439 [O) 2 = Aux Motor 2

3 = Aux Motor 3

4 = Aux Motor 4
P41.7.2  t-RUN Pipe Fill Aux Pump 0,0 3600,0 min 0.0 2440 @
P41.7.3  Pipe Fill Aux Pump 0 2441 [O) Siehe Par ID 2285
P41.7.4  t-Delay Pipe Fill Aux Pump 0,0 600,0 min 2,0 2442 O)

0 = Keine Aktion
P41.75  MPC Reset Quelle 0 2286 [©) 12570 Abschaltung
P41.7.6  Pipe Fill Loss Level 0,0 1000,0 Variiert 0,0 2407
Tabelle 127. Jockey-Pumpe - P41.8

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis

0 = Nicht verwendet
P41.8.1 Jockey Pump Freigeben 0 2804 1 =PID Schlafmodus

2 =PID Schlafmodus Level
P41.8.2  Jockey Pump Start Level -99999.99 Siehe Par Variiert 0,00 2805

1D 2807
P41.8.3  Jockey Pump Stopp Level Siehe Par 99999,99 Variiert 0,00 2807
1D 2805

Tabelle 128. Schmierpumpe - P41.9
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:‘?vgciiserer Hinweis
P41.9.1  Lube Pump Freigeben 0 2809 Siehe Par ID 3970
P419.2  t-Lube Pump 0,0 300,0 S 0,0 2810

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
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Tabelle 129. Rohrbruch - P41.10

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P41.10.1  Aktion@Rohrbruch 0 1853 [O) Siehe Par ID 2813
P41.10.2  Broken Pipe Level 0,0 6000.0 Variiert 15,0 1854
P41.10.3  t-Broken Pipe Delay 1,0 120,0 S 15,0 1855
P41.10.4  f-Broken Pipe 1.00 Siehe Par Hz 25.00 1856
1D 3918
Logik
Tabelle 130. Einfache Logik - P80.1
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::vg‘ii:rer Hinweis
0=UND
P80.1.1 Logikfunktion 0 751 1=0DER
2 = XODER
0 = Nicht verwendet
1 =Bereit
2 =Run
3 =Fehler
6 = Umgekehrt
7 =Warnung

8 = Frequenz null

9 = Klemmensteuerung
14 = Run Bypass/Drive
15 = Externe Bremse aktiv

16 = Im Bypass-Modus

17 = Drehzahl erreicht

18 = Fernsteuerung

19 = f-OutLevel1 Check
P80.1.2  Logik Eingang 1 0 752 @) 20 = f-OutLevel2 Check

22 = PID1 Supervision

23 = PID2 Supervision

24 = Fehler bei
Ubertemperatur
im Antrieb

28 = Analogeingang kleiner
als 4mA

29 = Uberstrom U-V-W
30 = DC-Uberspannung

31 = Netzunterspannung
32 = M-OutLevelCheck
33 =f-Soll LevelCheck

34 = Richtung nicht
Uibereinstimmend
Richtung einstellen

35 = Ubertemperatur Gerat

36 = Im Bypass-Modus
37 = Tipp-Betrieb (JOG)
38 = Motortiberlastung
39 = Eingangsdaten1 Wert
40 = Eingangsdaten2 Wert

Hinweis: @ Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 130. Einfache Logik - P80.1, Fortsetzung

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID ﬁ?:‘?v:?serer Hinweis
41 = Eingangsdaten3 Wert
42 = Eingangsdaten4 Wert
43 = Startverzégerung
44 = Timer1 Status
45 = Timer2 Status
46 = Timer3 Status
39 = NOT-AUS
P80.1.2  Logik Eingang 1 0 752 ® 48 = P-OutLevelCheck
(Forts.) 49 = TempLevelCheck
50 = Al Level Check
51 = Motor 1 Steuerung
52 = Motor 2 Steuerung
53 = Motor 3 Steuerung
54 = Motor 4 Steuerung
55 = Motor 5 Steuerung
56 = Logik erfiillt
P80.1.3  Logik Eingang 2 0 753 @) Siehe Par ID 752
Tabelle 131. Logic Engine - P81
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D ﬁ(ie:‘?v:(iiserer Hinweis
0 = Stoppen
P81.1 Logic Engine Control 0 5006 @ 1 = Heiflstart
2 = Warmstart
3 = Kaltstart
P81.2 Logic Engine Status 0 5006 0 = Gestoppt
1 =in Betrieb
Keypad
Tabelle 132. Keypad-Einstellungen - P95.1
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D EI?:&Z?:’N Hinweis
PI5.1.1  Multi-MonitorAndern 0 627 0= Ande zulassen
1 = Andern deaktivieren
P95.1.3  Keypad Drehrichtung 0 116 Siehe Par ID 3527
P9514  Keypad Stopp : ™ 0=nurim Bedienfeld Modus
1 = Immer aktiv
0 =Keine
1 = Hauptmenti
P95.1.7  Initiale Anzeige 2 628 2 = Multi-Monitor
3 = Favoriten Meni
4 = £-SollKeypad
P95.1.8  Aktion@Keypad Fehler 2 2157 [O) Siehe Par ID 2813
P95.1.9  System Timeout 0 65535 S 30 629

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 132. Keypad-Einstellungen - P95.1, Fortsetzung

Code

Parameter

Max.

Einheit

Voreinstellung

1D

Kapitel 6 - Parameterliste

Besonderer
Hinweis

Hinweis

P95.1.10

Kontrast einstellen

5

18

12

630

Pg5.1.11

t-Beleuchtung

1

65535

min

10

631

P95.1.12

Luftersteuerung

632

0 = Kontinuierlich

1 = Temperatur

2 = PowerUp und RUN

P95.1.13

Parameter Comparison

200

5000

ms

200

633

P85.1.14

Parameter Comparison

10

634

P95.1.15

Kennwort Keypad

9999

75

P95.1.17

Softkey JOG Hide

2412

Siehe Par ID 3970

P95.1.18

Softkey REV Hide

olo|o|ol

2413

Siehe Par ID 3970

Tabelle 133. Display-Skalierung - P95.2

Code

Parameter

Max.

Einheit

Voreinstellung

ID

Besonderer
Hinweis

Hinweis

P95.2.1

Output Display Units

45

2424

0=%

1=1/min

2 =U/min

3=ppm

4 =pps

5=1/s

6 =1/min

7=1/h

8 =kg/s

9 =kg/min

10 =kg/h

11=m3/s

12 =m3/min

13=m3/h

14=m/s

15 = mbar

16 = bar

17 =Pa

18 =kPa

19=mVS

20=kW

21=°C

22 =GPM

23 =gal/s

24 = gal/min

25=gal/h

26 = Ib/s

27 = Ib/min

28 = Ib/h

29=CM

30 =ft3/s
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Tabelle 133. Display-Skalierung - P95.2, Fortsetzung

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:&g?:rer Hinweis
31 = ft3/min
32="1t3/h
33=ft/s
34 =inwg
35 =ftwg
36 =PSI
37 =1b/in2

:JF%%; Output Display Units 45 2424 32 ; °Hlfahrenheit
40 = PA
41 =WC
42 =HG
43 =ft
44=m
45 =Hz
46 = Hibe/min

P95.2.2  Qutput Display Min -60000,00 Siehe Par Variiert 0,00 2460

ID 2425

P95.2.3  Output Display Max Siehe Par 60000,00 Variiert ~ Motor-Nennfrequenz 2425

1D 2460 Herst.
Tabelle 134. Touch Keypad Einstellungen - P95.3
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID ﬁtie:‘(’)vgxii:rer Hinweis
P95.3.1  t-Backlight Touch 0,0 10,0 min 1.0 3833
P95.3.2  Backlight Helligkeit Touch 0 100 % 100 3834
Kommunikation
Tabelle 135. Eingangsdaten Auswahl - P96.1
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D ﬁ?:‘?v:?lserer Hinweis
P96.1.1 NETReceivePZD1 Dest 0 3990 0 2533
P96.1.2  NETReceivePZD2 Dest 0 Siehe Par 0 2534
ID 2533

P96.1.3  NETReceivePZD3 Dest 0 Siehe Par 0 2535
ID 2533

P96.1.4  NETReceivePZD4 Dest 0 Siehe Par 0 2536
ID 2533

P96.1.5  NETReceivePZD5 Dest 0 Siehe Par 0 2537
ID 2533

P96.1.6 ~ NETReceivePZD6 Dest 0 Siehe Par 0 2538
ID 2533

P96.1.7  NETReceivePZD7 Dest 0 Siehe Par 0 2539
ID 2533

P96.1.8  NETReceivePZD8 Dest 0 Siehe Par 0 2540
ID 2533

P96.1.9  NETReceivePZD9 Dest 0 4018 0 3988

P96.1.10  NETReceivePZD10 Dest 0 4018 0 3989

P96.1.11  NETReceivePZD11 Dest 0 4018 0 3989

P96.1.12  NETReceivePZD11 Dest 0 4018 0 3991
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Tabelle 136. Ausgangsdaten Auswahl - P96.2

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P96.2.1  NETSendPZD1 Quelle 1 1556
P96.2.2  NETSendPZD2 Quelle 3915 1557
P96.2.3  NETSendPZD3 Quelle 3 1558
P96.2.4  NETSendPZD4 Quelle 4 1559
P96.25  NETSendPZD5 Quelle 5 1560
P96.2.6  NETSendPZD6 Quelle 6 1561
P96.2.7  NETSendPZD7 Quelle 7 1562
P96.2.8  NETSendPZD8 Quelle 28 1563
P96.29  NETSendPZD9 Quelle 0 3984
P96.2.10  NETSendPZD10 Quelle 0 3985
P96.2.11  NETSendPZD11 Quelle 0 3986
P96.2.12  NETSendPZD12 Quelle 0 3987
Tabelle 137. Antrieb Statuswort - P96.3
Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P96.3.1  Drive Statusword Bit0 Quelle 1 2415 @ Siehe Par ID 152
P96.3.2  Drive Statusword Bit1 Quelle 2 2416 @ Siehe Par ID 152
P96.3.3  Drive Statusword Bit2 Quelle 3 817 @ Siehe Par ID 152
P96.3.4  Drive Statusword Bit3 Quelle 4 2418 @ Siehe Par ID 152
P96.3.5  Drive Statusword Bit4 Quelle 5 2419 @ Siehe Par ID 152
P96.3.6  Drive Statusword Bit5 Quelle 6 2420 @ Siehe Par ID 152
P96.3.7  Drive Statusword Bit6 Quelle 7 2421 ® Siehe Par ID 152
P36.3.8  Drive Statusword Bit7 Quelle 8 2422 @ Siehe Par ID 152
Tabelle 138. RS-485 Grundeinstellungen - P96.4
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID ﬁie:‘?vggl:rer Hinweis
P96.4.1  RS485 CtrB COM Modus 0 586 [06) 0 = Modbus RTU

0 = Initial
P96.4.2  RS485 CtrB ProtokollStatus 588 1 = Gestoppt

2 = Betrieb

3 ="Fehler
P96.43  RS485 Termination 0 3%9 @ Siehe Par ID 3972

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
@ Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros geéndert werden.
® Rucksetzen nach Anderung.
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Tabelle 139. Ethernet Grundeinstellungen - P96.5

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
0 = statische IP
P96.5.1  TCP CtrB IP Adress Modus 0 1500 (D® 1= DHCP mit AutolP
P96.52  TCP CtrB Aktive IP Adresse 1507
P96.5.3  TCP CtrB Active Subnet Mask 1509
P96.5.4  TCP CtrB Active Default Gateway 1511
P96.5.5  TCP CtrB MAC Adresse 1513
P96.5.6  TCP CtrB Statische IP Adresse 192.168.1.254 1501 (0]
P96.5.7  TCP CtrB Statische Subnet Maske 255.255.255.0 1503 D®
P96.5.8  TCP CtrB Statisches Default Gateway 192.168.1.1 1505 DG

Tabelle 140. IP-Sicherheit - P96.6

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P96.6.1  HTTP Freigeben 1 2921 O® Siehe Par ID 3970
P96.6.2 TCP Trusted IPs 0xC0.0xA8.0x01.0 68
xFF.0x00.0x00.0x00.0
x00.0x00.0x00.0
x00.0x00
P36.6.3  WebUl freigeben 0 1894  O® Siehe Par ID 3970
P96.6.4  TCP IP Filter 1 74 Siehe Par ID 3970
0 = Deaktiviert
P96.6.5 Modbus TCP Freigeb 0 1942
ochus reigenen ©® 1 = Freigeben
Tabelle 141. Bluetooth - P96.7
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P96.7.1  Bluetooth Freigeben 0 1895 Siehe Par ID 3970
P96.7.2  Bluetooth Modus 0 2920 Siehe Par ID 266
P96.7.3  Bluetooth Pairing Reset 2935 Siehe Par ID 635

. 0 = Nicht verbunden
P96.7.4  Bluetooth Verbindungs Status 3974

1 = Verbunden

Tabelle 142. 10T - P96.8

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID ﬁ?:\?v:.ii:rer Hinweis
P96.8.1  loT Freigeben 0 3001 Siehe Par ID 3970
M96.8.2  loT Verbindungs Status 0 3002 Siehe Par ID 3974

0 = Nicht verbunden
M96.8.3  SNTP Active Server Status 0 3 0 3188 1 = Verbunden mit Server 1

2 = Verbunden mit Server 2

3 = Verbunden mit Server 3

P96.8.4  Proxy Freigeben 0 3003 Siehe Par ID 3970
. 0 = Deaktiviert
P96.8.5  SNTP Freigeben 0 2 0 3178 -
1 = Freigeben
P96.8.6  SNTP Server1 0x97.0x6E.0xEB.0x64 3179 ®
P96.8.7  SNTP Server2 0x97.0x6E.0xE8.0x64 3181 ®
P96.8.8  SNTP Server3 0x97.0x6E.0xEB.0x64 3183 ®

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geéndert werden.
® Rucksetzen nach Anderung.
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Kapitel 6 - Parameterliste

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID ﬁ(ie:‘?v:(iiserer Hinweis
P96.8.9  SNTP Update Time 15000 86400000 86400000 3185
P96.8.10  SNTP Retry Time 3000 20000 3000 3187
Tabelle 143. Modbus RTU - P96.9
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E(ie:‘?vl;?:rer Hinweis
0=9600
1=19200
P96.9.1 RS485 CtrB Baudrate 1 584 [06) 2 = 38400
3=57600
4 =115200
0 = Keine Paritét
und 2 Stopp Bits
P36.9.2  RS485 CtrB Paritét 2 585 O® 1 = Ungerade Paritat
und 1 Stopp Bit
2 = Gerade Paritat
und 1 Stopp Bit
3 =Keine Paritat
und 1 Stopp Bit
P96.9.3  Modbus RTU CtrB COM Timeout 0 60000 ms 10000 593
P96.9.4  RS485 CtrB Adresse 1 247 1 587 O®
. 0 = Netzwerk-Steuerung
P96.9.5  Aktion@Modbus RTU Fehler 0 2516 -
1 = immer
Tabelle 144. Modbus TCP - P96.13
Besonderer
Code Parameter Min. Max Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
P96.13.1  TCP CtrB ConnectionLimit 5 609
P96.13.2  TCP CtrB Device 1 610
P96.13.3  TCP CtrB COM Timeout 0 60000 ms 10000 611
0 = Gestoppt
P96.13.4  TCP CtrB ProtokollStatus 612 1 = Betrieb
2 =Fehler
P96.13.5  Aktion@Modbus TCP Fehler 0 2517 Siehe Par ID 2516
P96.13.6  Aktion@Modbus TCP Fehler 1 3978 @ Siehe Par ID 334
Tabelle 145. WebUI - P96.16
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
0=Aus
P96.16.1  WebUI ProtokollStatus 2915 1 = Betrieb
2 =Fehler
P96.16.2  Aktion@WebUI Fehler 0 2916 Siehe Par ID 2516
P96.16.3  WebUI COM Timeout 30000 60000 ms 60000 2919
P96.16.4  Aktion@WebUI Fehler 1 3979 @® Siehe Par ID 334

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geéndert werden.

® Rucksetzen nach Anderung.
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Tabelle 146. Benutzer-Zugriffssteuerung - P98

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
0 = Beobachter
P98.1 BenutzerLevel 0 3801 1 = Bediener
2 = Hersteller
P98.2 Bediener Passwort 3802
P98.3 Hersteller Passwort 3810
0 = Nach jeder Anderung
P98.5 t-timeout BenutzerLevel Passwort 0 3826 1 =Nach 10 Minuten
2 =Nach 30 Minuten
3 = Nach dem Abschalten
P98.6 BenutzerLevel Logout Modus 0 3827 Siehe Par ID 3972
System
Tabelle 147. Grundlegende Systemeinstellungen - P99.1
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:\?v';‘iiserer Hinweis
0 = English
P99.1.1 Sprache 0 340 1=%x
2 = Deutsch
P99.1.3  Access Key 0 9999 0 624
P99.1.4  Parametersperre 0 625 Siehe Par ID 627
. 0=Ja
P99.1.5  Startup Assistent 0 626 -
1=Nein
Tabelle 148. Parameterbehandlung - P99.2
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D ﬁ(ie:‘?v:(iiserer Hinweis
P99.2.1  Parameteratz Auswahl BO 0 2312 ® Siehe Par ID 190
P99.2.2  Parameterschutz Quelle 0 215 ® Siehe Par ID 190
0=Nein
1 = Werkseinstellung laden
2 =PAR Set 1 laden
P99.23  PDP-ParSetDU 619 @ 3 =PAR Set 2 laden
4 =PAR Set 1 sichern
5=PAR Set 2 sichern
6 = Riicksetzen
7 = Werkseinstellung VM
P99.2.4  ParaSetToKeypad 620 Siehe Par ID 3972
0=Nein
P99.25  KeypadToParaSet 621 @ 1 = Alle Parameter
2 =Alle, auer
Motorparameter
0=Nein
1 = Vergleichen mit Keypad
P99.2.6  Parameter vergleichen 623 2 = Vergleichen mit

Werkseinstellung

3 = Vergleichen mit PAR Set 1

4 =\lergleichen mit PAR Set 2

Hinweis: ©® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 149. t-RTCZeit - P99.3

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis

P99.3.1 Real Time Clock 0.00.1:1:13 566

0=Aus

P99.3.2  Sommerzeit 0 582 1=EU
2=US
0 = Nicht installiert

P99.3.3  RTC-BatterieStatus 0 583 1 = Installiert
2 = Batterie wechseln
3 = Uberspannung
0=GMT/UTC
1=GMT-11:00
2 = GMT-10:00
3 =GMT-09:00
4 = GMT-08:00
5=GMT-07:00
6 = GMT-06:00
7= GMT-05:00
8 = GMT-04:30
9 = GMT-04:00
10 = GMT-03:30
11 = GMT-03:00
12 = GMT-02:00
13 = GMT-01:00
14 = GMT+01:00

P99.3.4  Time Offset 0 5581 15 = GMT+02:00
16 = GMT+03:00
17 = GMT+03:30
18 = GMT+04:00
19 = GMT+05:00
20 = GMT+05:30
21 = GMT+05:45
22 = GMT+06:00
23 = GMT+06:30
24 = GMT+07:00
25 = GMT+08:00
26 = GMT+09:00
27 = GMT+09:30
28 = GMT+10:00
29 = GMT+11:00
30 = GMT+12:00
31 =GMT+13:00

Tabelle 150. Versions-Info - P21.2

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis

P99.41  Keypad Software Version 640
P99.4.2  System Version 642
P99.4.3  Applikations Softwareversion 644
P99.44  Software Paket Version 1714
P99.45  Diagnostic Software Version 5584

FREQUENZUMRICHTER DER POWERXL DX1 BAUREIHE 06/25 MNO040069DE Eaton.com 125



Kapitel 6 - Parameterliste

Tabelle 151. Hardware-Info - P99.5

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:&g?:rer Hinweis
P99.5.1 Device Serial Number 648
P99.5.2  Power Board Serial Number 1270
P99.5.3  Control Board Serial Number 1276
Tabelle 152. Energiesparrechner - P99.6
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::v:?serer Hinweis
0=3
1=f
2=€
P99.6.1  Wahrung 0 2122 3=¥
4 =Rs
5=R$
6=Fr
7=kr
P99.6.2 Energiekosten Variiert 0,00 2123
0 = Summe
1 = Tagesmittel
P99.6.3  Datentyp 0 2124 2 = Wochentliches Mittel
3 = Monatsmittel
4 = Jahresmittel
P99.6.4  Energieeinsparung Reset 2125 Siehe Par ID 635
Tabelle 153. SD-Kartenbetrieb - P99.7
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D ﬁ?:‘?v:?serer Hinweis
0 = Deaktivieren
P99.7.1  SD CopylLog 0 3832 1 = Antriebsparameter
kopieren
2 = Anderungsprotokoll der
Parameter kopieren
3 = Fehlerprotokoll kopieren
. 0 = Deaktivieren
P99.7.2  SD Card Download Operation 0 3911 @ 1 = Parameter herunteriaden
0 = Keine Aktion
P99.7.3  SD Card Firmware Upgrade Auswahl 0 3966 @ 1 = Firmware-Upgrade
des Antriebs
2 = Touch-Keypad Firmware-
Upgrade
0 = Chinesisch
1 =Deutsch
2 = Franzésisch
3 = Portugiesisch
P99.7.4  SD Lang1Sel 0 5587 @ 4 = Spanisch
5 = Italienisch
6 = Polnisch
7 =Tschechisch
8 = Rumanisch
9 = Tiirkisch
P99.7.5  SD Lang2Sel 1 5588 (@D Siehe Par ID 5587
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Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis

P99.8.1 Reset MWh Meter since FCR 635

P99.8.2  Reset-t-PowerOn@Fehler 639

Tabelle 155. Betriebsmodus - O

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:&g?:rer Hinweis

01 Ausgangsfrequenz Hz 1

02 Drehzahlsollwert Variiert 3912

03 Motordrehzahl 1/min 3975

04 Motorstrom A 3

05 Motordrehmoment % 4

06 Motorleistung Rel % 5

07 Motorspannung V 6

08 Zwischenkreisspannung V 7

09 Kiihlkérpertemperatur °C 8

010 Motortemperatur °C 9

R11 M-Soll Keypad -300,0 300,0 % 0,0 782

R12 f-Soll Keypad Siehe Par Siehe Par Variiert 0,00 3914
ID 3916 1D 3918

R13 PID1 Sollwert 1 Keypad Siehe Par Siehe Par Variiert 0,00 1307
ID 1298 ID 1300

R14 PIDT Sollwert 2 Keypad Siehe Par Siehe Par Variiert 0,00 1309
1D 1298 1D 1300

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.
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Optionskarten
Steckplatz A: Kein Board
Steckplatz A: DXX-EXT-3DI3DO1T (101)

Tabelle 156. Monitor - B2.1

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::vg‘ii:rer Hinweis
B2.1.1 Slot A: Board Status 883
B2.1.2 Slot A: FW Version 1064
B2.1.3 DI101-103 Status (3DI/3D0/1Th) 0 7 889
B2.1.4 D0101-103 Status 0 7 888
B2.15 Thermistor101 Widerstand Ohm 891
0 =Normal
B2.1.6 Thermistor101 Status 3 887 1 = Offen
2 =Kurz

3 = Nicht konfiguriert

Tabelle 157. Parameter - B2.2

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis

0 = Nicht verwendet

1 =Bereit

2 =Run

3 =Fehler

4 = Fehler umkehren

5 =Warnung

6 = Umgekehrt

7 = Drehzahl erreicht

8 = Frequenz null

9 =f-QutPegel1 Uberwachung

10 = f-OutPegel2 Uberwachung

B2.2.1 DO101 Funktion 0 241 ® 11 =PID1 Supervision

12 = PID2 Uberwachung

13 = Fehler bei Ubertemperatur
des Antriebs

14 = Uberstromfehler

15 = Uberspannungsfehler

16 = Unterspannungsfehler

17 = Analogeingang weniger
als 4mA

18 = Externe Bremse aktiv

19 = Externe Bremse
nicht aktiv

20 = M-Out Pegeliiberwachung

21 =1-Soll Pegeliiberwachung

22 = Klemmensteuerung

23 = Richtung Dis-match
Richtung einstellen

Hinweis: @ Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 156. Parameter - B2.2, Fortsetzung
Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis

Hinweis

B2.2.1 DO101 Funktion 0 24 ®
(Forts.)

Hinweis: @ Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.

24 =Fehler am
Thermistoreingang

26 = Im Bypass-Modus

27 = Externer Fehler

28 = Fernsteuerung

29 = Tipp-Betrieb (JOG)

30 = Motoriiberlast

31 =Eingangsdaten1 Wert

32 = Eingangsdaten2 Wert

33 = Eingangsdaten3 Wert

34 = Eingangsdaten4 Wert

35 = Startverzogerung

36 = Timer1 Status

37 = Timer?2 Status

38 = Timer3 Status

39 =NOT-AUS

40 = P-Out Pegeliiberwachung

41 = Temp Pegeltiberwachung

42 = Al Pegeliiberwachung

43 = Motor 1 Steuerung

44 = Motor 2 Steuerung

45 = Motor 3 Steuerung

46 = Motor 4 Steuerung

47 = Motor 5 Steuerung

48 = Logik erfillt

49 = PID1 SleepModus

50 = PID2 SleepModus

51 = |-Out Uberwachung?

52 = 1-Out Uberwachung?2

53 = Al Pegel2 Uberw.

54 = DC Ladekreis aktiv

55 = Vorheizen aktiv

56 = Kaltwetter Modus Aktiv

57 = Rohrbefiillung Aktiv

58 = Rampe 2 aktiv

59 = STO Fault

60 = Run Bypass/Drive

61 = Bypass-
Uberlastungsfehler

62 = Betrieb im Bypass

63 = Automatischer Wechsel
zu Lokal
bei COM-Fehler

64 = Modbus RTU Komm-
Fehler

65 = Modbus TCP Comm-
Fehler

71 = Jockey-Pumpe aktiv
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Tabelle 156. Parameter - B2.2, Fortsetzung

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis

72 = Schmierpumpe aktiv

73 =PID1 Istwert Min

74 = PID1 Istwert Max

75 =PID2 Istwert Min

76 = PID2 Istwert Max

77 = Master in MPC

B2.2.1 DO101 Funktion 0 241 @) 78 = Fehler bei der
(Forts.) Verriegelung
der sauberen
Stromversorgung

30 = Ventilsteuerung;

80 = Inch-Drehzahlauswahl

81 = Al-Fehler

83 = SlotD Feldbus
Com-Fehler

84 = Drehzalbegrenzung
Uberwachung

B2.2.2 D0102 Funktion 0 242 Siehe Par ID 241

®®

B2.23 D0103 Funktion 0 243 Siehe Par ID 241

. 0 = Digitaleingang
B2.2.4 Thermistor101 Modus 0 890

1 = Thermistoreingang

Steckplatz A: DXX-EXT-1AI2A0 (102)
Tabelle 158. Monitor - B3.1

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::vg‘ii:rer Hinweis

B3.1.1 Slot A: Board Status 883

B3.1.2 Slot A: FW Version 1064

B3.1.3 AI101 (1Al/2AQ) Variiert 894

B3.1.4 A0101 (1AI/2A0) Variiert 897

B3.15 AQ0102 (1AI1/2A0) Variiert 899

Tabelle 159. Parameter - B3.2

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::vg?serer Hinweis
0=0-20mA

B3.2.1 AlI101 Modus 1 893 1=0-10V
2=-10-+10V
0 =0-100%/0-20mA/0-10V

B3.2.2 Al101 Signal Bereich 0 124 1 =20-100%/4-20mA/2-10V
2 = Kundenspezifisch

B3.2.3 AI101 Min 0,00 Siehe Par % 0,00 125

ID 126
B3.2.4 Al101 Max Siehe Par 100,00 % 100,00 126
ID 125
B3.25 Al101 t-Filter 0,00 10,00 S 0,10 123
) 0 = Nicht invertiert

B3.2.6 AI107 Invertieren 0 127 -
1 = Invertiert
0=0-20mA

B3.2.7 A0101 Modus 0 896 120-10V

0 = Nicht verwendet

Hinweis: @ Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 158. Parameter - B3.2, Fortsetzung

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis

B3.2.8 A0101 Funktion 0 235 ® 1 = Ausgangsfrequenz
2 = Drehzahlsollwert
3 = Motordrehzahl Rel
4 = Motorstrom Rel

5 = Motordrehmoment
(0-100%)

6 = Motorleistung Rel

7 = Motorspannung Rel

8 = Zwischenkreisspannung
9=PID1 Sollwert

10 =PID1 Istwert 1

11 =PID1 Istwert 2
12 =PID1 FehlerWert
13 =PID1 Ausgang
14 = PID2 Sollwert
15 =PID2 Istwert 1
16 = PID2 Istwert 2
17 = PID2 FehlerWert
18 = PID2 Ausgang
19 = Analogeingang

20 = Analogeingang?

21 = Ausgangs Frequenz
(+200%)

B3.2.8 AO101 Funktion 0 235 ® 22 = Motordrehmoment
(Forts.) (+200%)

23 = Motorleistung (+200%)
25 = Eingangsdaten Wert
26 = Eingangsdaten2 Wert
27 = Eingangsdaten3 Wert
28 = Eingangsdaten4 Wert
29 = Eingangsdaten5 Wert
30 = Eingangsdaten6 Wert
31 = Eingangsdaten7 Wert
32 = Eingangsdaten8 Wert
33 =PT100-101 Temperatur
34 = PT100-102 Temperatur
35 =PT100-103 Temperatur
36 = PT100-201 Temperatur
37 = PT100-202 Temperatur
38 = PT100-203 Temperatur
39 = Benutzerdefinierter Wert
40 = Motorstrom (+200%)

41 = SlotC PT100 Temperatur 1
42 = SlotC PT100 Temperatur 2
43 = SlotC PT100 Temperatur 3
44 = SlotD PT100 Temperatur 1

Hinweis: @ Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 158. Parameter - B3.2, Fortsetzung

Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis

45 = SlotD PT100 Temperatur 2

46 = SlotD PT100
Temperatur 3

) 0=0V/0mA

B3.2.9 A0101 Min 0 238

1=2V/4mA
B3.2.10  AQ101 t-Filter 0,00 10,00 S 1.00 236
B3.211  AD101 Skalierung 10 1000 % 100 239
B3.2.12  AQ101 Invertieren 0 237 Siehe Par ID 127
B3.2.13  AQ101 Offset -100,00 100,00 % 0,00 240
B3.2.14  AQ0102 Modus 0 898 Siehe Par ID 896
B3.2.15  A0102 Funktion 0 269 ® Siehe Par ID 235
B3.2.16  AQ0102 Min 0 270 Siehe Par ID 238
B3.2.17  AQ102 t-Filter 0,00 10,00 S 1.00 271
B3.2.18  AQ0102 Skalierung 10 1000 % 100 272
B3.219  AD0102 Invertieren 0 273 Siehe Par ID 127
B3.2.20  AQ102 Offset -100,00 100,00 % 0,00 274
Steckplatz A: DXX-EXT-3RO0 (103)
Tabelle 160. Monitor - B4.1
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D ﬁ(ie:‘?v:(iiserer Hinweis
B4.1.1 Slot A: Board Status 883
B4.1.2 Slot A: FW Version 1064
B4.1.3 RO101-103 Status 0 7 900
Tabelle 161. Parameter - B4.2
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:‘?vr;xii:rer Hinweis
B4.2.1 R0O101 Funktion 0 540 ® Siehe Par ID 241
B4.2.2 R0102 Funktion 0 541 ® Siehe Par ID 241
B4.2.3 RO103 Funktion 0 551 @ Siehe Par ID 241
Steckplatz A: DXX-EXT-THER1 (104)
Tabelle 162. Monitor - B5.1

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
B5.1.1 Slot A: Board Status 883
B5.1.2 Slot A: FW Version 1064

0 =Normal
B5.1.3 PT100-100 Status 333 905 1 =Kurz

2 = gedffnet

3 = Nicht konfiguriert
B5.1.4 PT100 Temperatur 10000, 10000, 10000 902

Hinweis: @ Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.

132 FREQUENZUMRICHTER DER POWERXL DX1 BAUREIHE 06/25 MNO040069DE Eaton.com



Kapitel 6 - Parameterliste

Tabelle 163. Parameter - B5.2

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
0 = kein PT100
1=001
2=0,1,0
3=011

B5.2.1 PT100 CtrB Auswahl 0 901 4=100
5=1,0,1
6=1,1.0
7=111

B5.2.2 PT100-100 WarnLevel -30,0 200,0 °C 120,0 338

B5.2.3 PT100-100 FehlerLevel -30,0 200,0 °C 130,0 339

Steckplatz A: DXX-EXT-6DI (105)

Tabelle 164. Monitor - B6.1

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::vg‘i‘:rer Hinweis

B6.1.1 Slot A: Board Status 883

B6.1.2 Slot A: FW Version 1064

B6.1.3 DI101-103 Status (6DI-240V) 0 7 908

B6.1.4 DI104-106 Status 0 7 1696

Steckplatz A: ABZ

Tabelle 165. Monitor - B7.1

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D E(ie:‘:’r;ci:lserer Hinweis

B7.11 Slot A: Board Status 883

B7.1.2 Slot A: FW Version 1064

B7.1.3 n-Encoder101 1/min 3502

B7.1.4 n-Encoder102 1/min 3504

B7.1.5 Encoder Power Supply V 3973
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Tabelle 166. Parameter - B7.2

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
B7.2.1 Enc101 ImpulsZahler 1 60000 ppr 1024 3503 @
0=Nein
B7.2.2 Enc101 REV 0 3505 @ 1= Ja
B7.2.3 Enc102 ImpulsZahler 1 60000 ppr 1024 3507 [©)
B7.2.4 Enc102 REV 0 3508 @ Siehe Par ID 3505
B7.2.5 Encoder101 Typ 0 3835 [©) 0 = A/B/Z-Differenzausgang
1=A/B/Z Single End Ausgang
2 = Nicht verwendet
B7.2.6 Encoder102 Typ 2 3836 o Siehe Par ID 3835
0=Aus
B7.2.7 Enc100-Ausgangs Auswahl 0 3780 1 = SteckplatzA:Encoder 1
2 = SteckplatzA:Encoder 2
B7.2.8 Enc100-Ausgangsteiler 0 3781 0=/1
1=/2
2=/4
3=/8
4=/16
5=/32
6=/64
7=/128
8=/256
9=/512
10=/1024
11=/2048
B7.2.9 t-Filter n-Enc101 %61%8 ParID  32.000 ms f-max Herst. 3967
B7.210  t-Filter n-Enc102 giﬁ%e PariD  32.000 ms f-max Herst. 3968
Steckplatz A: SABZ
Tabelle 167. Monitor - B8.1
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D ﬁ?:‘?v:?serer Hinweis
B8.1.1 Slot A: Board Status 883
B8.1.2 Slot A: FW Version 1064
B8.1.3 n-Encoder101 1/min 3502
B8.1.4 n-Encoder102 1/min 3504
B8.15 Encoder Power Supply V 3973

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
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Kapitel 6 - Parameterliste

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
B8.2.1 Enc101 ImpulsZahler 1 60000 ppr 1024 3503 @
B8.2.2 Enc101 REV 0 3505 [©) Siehe Par ID 3505
B8.2.3 Enc102 ImpulsZahler 1 60000 ppr 1024 3507 @
B8.2.4 Enc102 REV 0 3508 [©) Siehe Par ID 3505
B8.2.5 Encoder101 Typ 0 8B @ Siehe Par ID 3835
B8.2.6 Encoder102 Typ 2 3836 [©) Siehe Par ID 3835
B8.2.7 t-Filter n-Enc101 Siehe Par 32.000 ms f-max Herst. 3967

ID 3916
B8.2.8 t-Filter n-Enc102 Siehe Par 32.000 ms f-max Herst. 3968

ID 3916
Steckplatz B: Keine Karte
Steckplatz B: DXX-EXT-3DI3DO1T (101)
Tabelle 169. Monitor - B10.1
Code Parameter Min Max Einheit Voreinstellung 1D ﬁ(ie:‘?v:(iiserer Hinweis
B10.1.1  Slot B: Board Status 910
B10.1.2  Slot B: FW Version 1067
B10.1.3  DI201-203 Status (3D1/3D0/1Th) 0 7 915
B10.1.4  D0201-203 Status (3D1/3D0/1Th) 0 7 914
B10.1.5  Thermistor201 Widerstand Ohm 917
B10.1.6  Thermistor201 Status 913 Siehe Par ID 887
Tabelle 170. Parameter - B10.2
Code Parameter Min. Max Einheit Voreinstellung ID ﬁ?:‘?v:?serer Hinweis
B10.2.1  DO201 Funktion 0 244 ® Siehe Par ID 241
B10.22  DO0202 Funktion 0 245 ® Siehe Par ID 241
B10.2.3  D0203 Funktion 0 246 @) Siehe Par ID 241
B10.2.4  Thermistor201 Modus 0 916 Siehe Par ID 890
Steckplatz B: DXX-EXT-1AI2A0 (102)
Tabelle 171. Monitor - B11.1

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
B11.1.1 Slot B: Board Status 910
B11.1.2  Slot B: FW Version 1067
B11.1.3  AI201 (1Al/2A0) Variiert 920
B11.1.4  AQ201 (1Al/2A0) Variiert 923
B11.1.5  AQ0202 (1Al/2AQ) Variiert 925

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters geandert werden.
® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 172. Parameter - B11.2

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
B11.2.1  Al201 Modus 1 919 Siehe Par ID 893
B11.22  AI201 Signal Bereich 0 129 Siehe Par ID 124
B11.2.3  Al201 Min 0,00 Siehe Par % 0,00 130
ID 131

B11.2.4  Al201 Max Siehe Par 100,00 % 100,00 131

ID 130
B11.25  AI201 t-Filter 0,00 10,00 S 0,10 128
B11.2.6  Al201 Invertieren 0 132 Siehe Par ID 127
B11.2.7  A0201 Modus 0 922 Siehe Par ID 896
B11.28  AO201 Funktion 0 275 ® Siehe Par ID 235
B11.29  A0201 Min 0 276 Siehe Par ID 238
B11.2.10  AD201 t-Filter 0,00 10,00 S 1,00 271
B11.2.11  AD201 Skalierung 10 1000 % 100 278
B11.2.12  AQ201 Invertieren 0 279 Siehe Par ID 127
B11.2.13  AQ0201 Offset -100,00 100,00 % 0,00 280
B11.2.14  A0202 Modus 0 924 Siehe Par ID 896
B11.2.15  A0202 Funktion 0 281 ® Siehe Par ID 235
B11.2.16  A0202 Min 0 282 Siehe Par ID 238
B11.2.17  AQ202 t-Filter 0,00 10,00 S 1.00 283
B11.2.18  A0202 Skalierung 10 1000 % 100 284
B11.2.19  A0202 Invertieren 0 285 Siehe Par ID 127
B11.220  AQ202 Offset -100,00 100,00 % 0,00 286
Steckplatz B: DXX-EXT-3RO0 (103)
Tabelle 173. Monitor - B12.1
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D ﬁ?:‘?v:?serer Hinweis
B12.1.1  Slot B: Board Status 910
B12.1.2  Slot B: FW Version 1067
B12.1.3  R0201-203 Status 0 7 926
Tabelle 174. Parameter - B12.2
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D Etiz:&r;?serer Hinweis
B12.2.1  RO201 Funktion 0 552 @ Siehe Par ID 241
B12.22  R0202 Funktion 0 555 ® Siehe Par ID 241
B12.2.3  R0203 Funktion 0 556 ® Siehe Par ID 241
Steckplatz B: DXX-EXT-THER1 (104)
Tabelle 175. Monitor - B13.1
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D Etia:&r:i:l:rer Hinweis
B13.1.1  Slot B Board Status 910
B13.1.2  Slot B: FW Version 1067
B13.1.3  PT100-200 Status 333 931 Siehe Par ID 905
B13.1.4  PT100-200 Temperatur 10000, 10000, 10000 928

Hinweis: @ Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:&g?:rer Hinweis
B13.2.1 PT100-200 Auswahl 0 927 Siehe Par ID 901
B13.2.2  PT100-200 WarnLevel -30.0 200.0 °C°C 120.0 937

B13.2.3  PT100-200 FehlerLevel -30.0 200.0 °C°C 130.0 938

Steckplatz B: DXX-EXT-6DI (105)

Tabelle 177. Monitor - B14.1

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:fvg?:rer Hinweis
B14.1.1  Slot B: Board Status 910

B14.12  Slot B: FW Version 1067

B14.1.3  DI201-203 Status (6DI-240V) 0 7 934

B14.1.4  DI204-206 Status (6DI-240V) 0 7 1697

Steckplatz C: Keine Karte

Steckplatz C: DXX-EXT-3DI3DO1T (101)

Tabelle 178. Monitor - B16.1

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::v:?serer Hinweis
B16.1.1  Slot C: Board Status 3544

B16.1.2  Slot C: FW Version 3548

B16.1.3  DI301-303 Status (3DI/3D0/1Th) 0 7 3555

B16.1.4  DO0301-303 Status (3D1/3D0/1Th) 0 7 3554

B16.1.5  Thermistor301 Widerstand Ohm 3557

B16.1.6  Thermistor301 Status 3 3553 Siehe Par ID 887
Tabelle 179. Parameter - B16.2

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::vg?serer Hinweis
B16.2.1  DO301 Function 0 0 @ Siehe Par ID 241
B16.22  D0302 Function 0 3551 @ Siehe Par ID 241
B16.2.3  DO303 Function 0 P52 @ Siehe Par ID 241
B16.24  Thermistor301 Modus 0 3556 Siehe Par ID 890
Steckplatz C: DXX-EXT-1AI2A0 (102)

Tabelle 180. Monitor - B17.1

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D E?:\?v';‘iiserer Hinweis
B17.1.1  Slot C: Board Status 3544

B17.1.2  Slot C: FW Version 3548

B17.1.3  AI301 (I11Al/2A0) Variiert 3577

B17.1.4  AQ301 (1Al/2AQ) Variiert 3580

B17.1.5  AQ302 (1Al/2AQ) Variiert 3582

Hinweis: ® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 181. Parameter - B17.2

Besonderer

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
B17.2.1 Al301 Mode 1 3576 Siehe Par ID 893
B17.22  AI301 Signal Range 0 3560 Siehe Par ID 124
B17.2.3  AI301 Min 0,00 Siehe Par % 0,00 3561
ID 126
B17.2.4  AI301 Max Siehe Par 100,00 % 100,00 3562
ID 125
B17.25  AI301 t-Filter 0,00 10,00 S 0,10 3575
B17.26  AI301 Invertieren 0 3559 Siehe Par ID 127
B17.2.7  A0301 Mode 0 3579 Siehe Par ID 896
B17.28  AO0301 Function 0 63 @ Siehe Par ID 235
B17.29  A0301 Min 0 3564 Siehe Par ID 238
B17.2.10  AD301 t-Filter 0,00 10,00 S 1.00 3565
B17.2.11  A0301 Scale 10 1000 % 100 3566
B17.2.12  AQ301 Invertieren 0 3567 Siehe Par ID 127
B17.2.13  AQ0301 Offset -100,00 100,00 % 0,00 3568
B17.2.14  A0302 Mode 0 3581 Siehe Par ID 896
B17.2.15  A0302 Function 0 3569 ® Siehe Par ID 235
B17.2.16  AQ0302 Min 0 3570 Siehe Par ID 238
B17.2.17  AQ302 t-Filter 0,00 10,00 S 1.00 3571
B17.2.18  A0302 Scale 10 1000 % 100 3572
B17.2.19  AQ302 Invertieren 0 3573 Siehe Par ID 127
B17.220  AQ302 Offset -100,00 100,00 % 0,00 3574
Steckplatz C: DXX-EXT-3RO (103)
Tabelle 182. Monitor - B18.1
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D ﬁ(ie:‘?v:(iiserer Hinweis
B18.1.1  Slot C: Board Status 3544
B18.1.2  Slot C: FW Version 3548
B18.1.3  R0301-303 Status 0 7 3586
Tabelle 183. Parameter - B18.2
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:‘?vr;xii:rer Hinweis
B18.2.1  R0O301 Funktion 0 3983 @ Siehe Par ID 241
B18.22  R0302 Funktion 0 3584 @) Siehe Par ID 241
B18.23  R0303 Funktion 0 3585 @) Siehe Par ID 241
Steckplatz C: DXX-EXT-THER1 (104)
Tabelle 184. Monitor - B19.1
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
B19.1.1  Slot C: Board Status 3544
B19.12  Slot C: FW Version 3548
B19.1.3  PT100-300 Status 333 3593 Siehe Par ID 905
B19.1.4  PT100-300 Temperature 10000, 10000, 10000 3590

Hinweis: @ Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:&g?:rer Hinweis
B19.2.1  PT100-300 Auswahl 0 3587 Siehe Par ID 901
B19.2.2  PT100-300 WarnLevel -30.0 200.0 °C 120.0 3588
B19.2.3  PT100-300 FaultLevel -30.0 200.0 °C 130.0 3589
Steckplatz C: DXX-EXT-6DI (105)
Tabelle 186. Monitor - B20.1
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:fvg?:rer Hinweis
B20.1.1  Slot C: Board Status 3544
B20.1.2  Slot C: FW Version 3548
B20.1.3  DI301-303 Status (6DI-240V) 0 7 3596
B20.1.4  DI304-306 Status (6DI-240V) 0 7 3597
Steckplatz D: Keine Karte
Steckplatz D: DXX-EXT-3DI3DO1T (101)
Tabelle 187. Monitor - B22.1
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::v:?serer Hinweis
B22.1.1  Slot D: Board Status 3657
B22.12  Slot D: FW Version 3661
B22.1.3  DI401-403 Status 0 7 3668

(3DI/3D0/1Th)
B22.1.4  DO0401-403 Status (3D1/3D0/1Th) 0 7 3667
B22.15  Thermistor401 Resistance Ohm 3670
B22.1.6  Thermistor401 Status 3 3666 Siehe Par ID 887
Tabelle 188. Parameter - B22.2
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D E?:\?v':iiserer Hinweis
B22.2.1  DO401 Function 0 3663 @ Siehe Par ID 241
B22.22  DO402 Function 0 3664 @ Siehe Par ID 241
B22.23  DO403 Function 0 3666 @ Siehe Par ID 241
B22.2.4  Thermistor401 Mode 0 3669 Siehe Par ID 890
Steckplatz D: DXX-EXT-1AI2A0 (102)
Tabelle 189. Monitor - B23.1
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D ﬁ?:&g?:rer Hinweis
B23.1.1  Slot D: Board Status 3657
B23.12  Slot D: FW Version 3661
B23.1.3  Al401 (102 - 1Al/2A0) Variiert 3690
B23.1.4  A0401 (1Al/2AQ) Variiert 3693
B23.1.5  A0402 (1Al/2A0) Variiert 3695

Hinweis: ® Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Tabelle 190. Parameter - B23.2

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:&g?:rer Hinweis
B23.2.1  Al401 Mode 1 3689 Siehe Par ID 893
B23.22  Al401 Signal Range 0 3673 Siehe Par ID 124
B23.2.3  Al401 Min 0,00 Siehe Par % 0,00 3674
ID 126
B23.2.4  Al401 Max Siehe Par 100,00 % 100,00 3675
ID 125
B23.25  Al401 t-Filter 0,00 10,00 S 0,10 3688
B23.2.6  Al401 Invertieren 0 3672 Siehe Par ID 127
B23.2.7  AD401 Mode 0 3692 Siehe Par ID 896
B23.28  A0401 Funktion 0 3676 @) Siehe Par ID 235
B2329  A0401 Min 0 3677 Siehe Par ID 238
B23.2.10  AD401 t-Filter 0,00 10,00 S 1.00 3678
B23.2.11  AD401 Scale 10 1000 % 100 3679
B23.2.12  A0401 Invertieren 0 3680 Siehe Par ID 127
B23.2.13  A0401 Offset -100,00 100,00 % 0,00 3681
B23.2.14  A0402 Mode 0 3694 Siehe Par ID 896
B23.2.15  A0402 Funktion 0 3682 ® Siehe Par ID 235
B23.2.16  A0402 Min 0 3683 Siehe Par ID 238
B23.2.17  AQ402 t-Filter 0,00 10,00 S 1.00 3684
B23.2.18  A0402 Scale 10 1000 % 100 3685
B23.2.19  A0402 Invertieren 0 3686 Siehe Par ID 127
B23.2.20  AQ0402 Offset -100,00 100,00 % 0,00 3687
Steckplatz D: DXX-EXT-3RO0 (103)
Tabelle 191. Monitor - B24.1
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D ﬁ(ie:‘?v:(iiserer Hinweis
B24.1.1  Slot D: Board Status 3657
B24.1.2  Slot D: FW Version 3661
B2413  R0O401-403 Status 0 7 3699
Tabelle 192. Parameter - B24.2
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?:‘?vr;xii:rer Hinweis
B24.2.1  R0401 Function 0 6% @ Siehe Par ID 241
B24.22  R0402 Function 0 697 @ Siehe Par ID 241
B24.2.3  R0O403 Function 0 3698 @) Siehe Par ID 241
Steckplatz D: DXX-EXT-THER1 (104)
Tabelle 193. Monitor - B25.1
Besonderer
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
B25.1.1  Slot D: Board Status 3657
B25.1.2  Slot D: FW Version 3661
B25.1.3  PT100-400 Status 333 3706 Siehe Par ID 905
B25.1.4  PT100-400 Temperature 10000, 10000, 10000 3703

Hinweis: @ Der Parameterwert wird auf den Standardwert gesetzt, wenn Makros gedndert werden.
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Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D ﬁ?::’r:i!:rer Hinweis
B25.2.1  PT100-400 Auswahl 0 3700 Siehe Par ID 901
B25.2.2  PT100-400 WarnLevel -30.0 200,0 °C 120.0 3701
B25.2.3  PT100-400 FaultLevel -30.0 200,0 °C 130.0 3702
Steckplatz D: DXX-EXT-6DI (105)
Tabelle 195. Monitor - B26.1
Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung 1D Etiz:&r;?:rer Hinweis
B26.1.1  Slot D: Board Status 3657
B26.1.2  Slot D: FW Version 3661
B26.1.3  DI401-403 Status (6DI-240V) 0 7 3709
B26.1.4  DI404-406 Status (I6DI-240V) 0 7 3710
Steckplatz D: PROFINET
PROFINET
Tabelle 196. Monitor - B27.1.1
Code Parameter Min. Max Einheit Voreinstellung ID ﬁ?:‘?vr:ii:rer Hinweis
B27.1.1.1  Slot D: Board Status 3657
B27.1.1.2  Slot D: FW Version 3661
0 = Warten auf Verbindung
B27.1.1.3  PN400 ProtokollStatus 0 3799 1 = Verbindung aktiv
2 = Datenaustausch
3 = Verbindung verloren
0 =Telegramm 0
1 = Standard-Telegramm 1
2 = Telegramm 999
B27.1.1.4 PB400 Telegramm 1 3731 3 = Telegramm 1000
4 = Prozessdaten Modul 1
5 = Prozessdaten Modul 2
6 = Prozessdaten Modul 3
7 =Prozessdaten Modul 4
B27.1.1.5 PB400 Chassis MAC Address 3784
B27.1.1.6  PBA400 Active IP Address 3793
B27.1.1.7  PB400 Active Subnet Mask 3795
B27.1.1.8 PB400 Active Default Gateway 3797
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Tabelle 197. Parameter - B27.1.2

Code Parameter Min. Max. Einheit Voreinstellung ID E?::vg‘ii:rer Hinweis
0 = EatonDrive
B27.1.2.1 PB400 COM Mode 0 3977 [©) 1 = Echo
2 = Bypass
0 = statische IP
B27.1.2.2 PB CtrB IP Adress Modus 1 2852 O® 1~ DHCP mit AutolP
B27.1.2.3 PB CtrB Static IP Address 192.168.1.253 2853 [00)
B27.1.2.4 PB CtrB Static Subnet Mask 255.255.255.0 2855 O®
B27.1.25 PB CtrB Static Default Gateway 192.168.1.1 2857 (D®
B27.1.2.6  Station Name 3202
0 = Keine Aktion
1 =Warnung
2 = Fehler
B27.1.2.7  Action@Network COM Fault Slot D 1 3983 @ 3 = Fehler, Austrudeln
4 = \Warnung, Austrudeln
5 = Auto-Lokal bei Warnung
6 = FF1 bei Warnung
Steckplatz D: EIP
Tabelle 198. Monitor - B28.1
Besonderer
Code Parameter Min. Max Einheit Voreinstellung ID Hinweis Hinweis
B28.1.1 PB400 Active IP Address 3793
B28.1.2  PB400 Active Subnet Mask 3795
B28.1.3  PB400 Active Default Gateway 3797
B28.1.4  PB400 Chassis MAC Address 3784
B28.15  Slot D: Board Status 3657
0=Aus
P28.1.6  EIP CtrB ProtokollStatus 608 1 = Betrieb
2 =Fehler
B28.1.7  Slot D: FW Version 3661
0 = statische IP
B28.2.1  EIP CtrB IP Adress Modus 0 3779 [06) 1= DHCP mit AutolP
B28.22  PBCtrB Static IP Address 192.168.1.253 2853 [06)
B28.2.3  PB CtrB Static Subnet Mask 255.255.255.0 2855 (0]
B28.2.4  PB CurB Static Default Gateway 192.168.1.1 2857 (D®
B28.25  EIP CtrB COM Timeout 0 60000 ms 10000 4010
B28.26  Action@Network COM Fault Slot D 1 3983 @ Siehe Par ID 3983

Hinweis: ® Der Parameterwert kann erst nach dem Stillstand des Frequenzumrichters gedndert werden.
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Anhang A - Beschreibung der Parameter

Die folgenden Seiten enthalten die nach Parameternummern geordneten Beschreibungen der einzelnen Parameter.

Modbus

ID Code Parameter RO/RW

1753 M1.1 Multimonitoring Items nine RW
Im Multi-Monitor kénnen bis zu 9 beliebige Uberwachungswerte ausgewahlt werden, wovon 3 auf einem Bildschirm sichtbar
sind. Die Werte kénnen tber das Keypad ausgewahlt und gedndert werden: Hierzu muss der entsrechende Uberwachungswert
liber die Pfeiltasten "Hoch" und "Runter" ausgewahlt werden. Mit der Taste Rechts wird in den Bearbeitungsmods gewechselt,
dort kann der Eintrag dann mit den Tasten "Hoch" und "Runter" gedndert werden.

1 M2.1 Ausgangsfrequenz RO
Zum Motor gehende Ausgangsfrequenz des Antriebs. Im Frequenzregelungsmodus sollte dieser Wert der
Sollfrequenz entsprechen.

3912 M2.2 Drehzahlsollwert RO
Drehzahlsollwert, Wert wird als reale Drehzahl in rpm angegeben. Intern errechnet der Wechselrichter aus den Motordaten
diesen Wert in eine Frequenz, die fiir diesen Wert bendtigt wird

3975 M2.3 Motordrehzahl RO
Motordrehzahl (Berechnet oder gemessen)

3 M2.4 Motorstrom RO
Aktueller Ausgangsstrom

4 M2.5 Motordrehmoment RO
Motordrehmoment

15 M2.6 Drehmomentsollwert RO
Prozentualer Drehmomentsollwert, der im Drehmomentregelungsmodus verwendet wird.

5 M2.7 Motorleistung Rel RO
Prozentuale Motorleistung, berechnet aus den Werten des Typenschilds und dem gemessenen Matorstrom (%).

6 M2.8 Motorspannung RO
Ausgangsspannung zum Motor (VAC).

17 M2.9 Zwischenkreisspannung RO
Gleichstrom Zwischenkreisspannung (VDC).

8 M2.10 Kiihlkorpertemperatur RO
Kiihlkérper-Temperatur (°C)

9 M2.11 Motortemperatur RO
Berechneter Motortemperaturwert in Prozent. Der Wert basiert auf den Daten des Motortypenschilds und den
beim Einschalten vermerkten Motorstatusinformationen.

28 M2.12 Last Active Fault RO
Wert des letzten aktiven Fehlercodes. Siehe Fehlercodes fiir den hier angezeigten Wert.

1686 M2.13 Motorleistung RO
Momentane Motorleistung (kW).

1056 M2.14 U-L1/12 RO
Eingangsspannung L1/L2

1057 M2.15 U-L2/L3 RO
Eingangsspannung L2/L3

1058 M2.16 U-L3/L1 RO
Eingangsspannung L3/L1

3828 M2.17 I-Eingang-L1 RO
Eingangssstrom-L1

3829 M2.18 I-Eingang-L2 RO

Eingangssstrom-1.2
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3830 M2.19 I-Eingang-L3 RO
Eingangssstrom-L3

2445 M3.1 Ausgangswerte RO
Dieser Monitorwert zeigt eine benutzerdefinierte , Ausgangsfrequenz” (ID1), mit der Einheit nach Parameter
,Output Display Units” (ID2424) und Skalierung nach ,,Output Display Min” (ID2460) und ,Output Display Max" (ID2425).

2447 M3.2 Sollwert RO
Dieser Monitorwert zeigt einen benutzerdefinierten ,Drehzahlsollwert” (ID3912), mit der Einheit nach Parameter
,Output Display Units” (ID2424) und Skalierung nach ,,Output Display Min” (ID2460) und ,Output Display Max" (ID2425).

12 Ma.1 DI1-3 Status RO
Status der Digitaleingange DI 1/2/3.

13 M4.2 DI4-6 Status RO
Status der Digitaleingdnge DI 4/5/6.

14 M4.4 D01, V01, V02 Status RO
Status der Digitalausgénge. Der Zustand der virtuellen Relais VO1 und V02 beschreibt interne Relais in der Steuerkarte,
die nicht physikalisch verwendet werden kdnnen.

557 Ma.7 R01-2 Status RO
Status der beiden integrierten Relaisausgange

3848 M4.8 DI5-HFP RO
Der Istwert des Hochimpulseingangs Kanal eins

3861 M4.9 DI6-HFP RO
Der Istwert des Hochimpulseingangs Kanal zwei

3874 M4.10 DO1-HFP RO
Der Istwert des Hochimpulsausgangs

3214 M4.11 Reglerkarte DI Status RW
Zeigt den Status der Digitaleingédnge auf Steuerkarte an.

10 M5.1 Analogeingang 1 RO
Analogeingang 1 Messwert (VDC oder Milliampere), Auswahl tiber Parameter , Al1 Modus” (1D222).

1 M5.2 Analogeingang 2 RO
Analogeingang 2 Messwert (VDC oder Milliampere), Auswahl tiber Parameter , Al2 Modus” (1D223).

25 M6.1 Analogausgang1 RO
Analogausgang 1 Messwert (VDC oder Milliampere), Auswahl iiber Parameter.

16 M10.1 PID1 Sollwert RO
Sollwert PID-Regler 1

18 M10.2 PID1 Istwert RO
PID1 Istwert-Feedbackniveau

20 M10.3 PID1 FehlerWert RO
Regelabweichung von PID1 in Prozesseinheiten.

22 M10.4 PID1 Ausgang RO
PID1-Ausgangsprozentsatz zum Motor.

23 M10.5 PID1 Status RO
PID Statusanzeige. Zeigt an, ob der Antrieb gestoppt ist, im PID-Modus lauft oder sich im PID-Sleepmodus befindet.

32 M11.1 PID2 Sollwert RO
PID2 Sollwertniveau.

34 M11.2 PID2 Istwert RO
PID2 Istwert-Feedbackniveau.

36 M11.3 PID2 FehlerWert RO
Regelabweichung von PID2 in Prozesseinheiten.

38 M11.4 PID2 Ausgang RO
PID2-Ausgangsprozentsatz zum Motor.

39 M11.5 PID2 Status RO
PID Statusanzeige. Zeigt an, ob der Antrieb gestoppt ist, im PID-Modus l&uft oder sich im PID-Sleepmodus befindet.

3972 M14.1 SD Karte Installationsstatus RO
SD-Kartensteckplatz:
0 = Nein, SD-Karte nicht eingesteckt;
1 =Ja, SD-Karte eingesteckt

26 M41.1.1 Laufende Motoren RO
Anzahl der derzeit laufenden zusétzlichen Motoren.

2218 M41.21 MPC Antrieb1 Betriebsart RO
Zeigt den Betriebsmodus von Antrieb 1 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.
0 = Offline; 1 = Slave Antrieb; 2 = Master Antrieb; 3 = Redundanter Antrigb.

144 FREQUENZUMRICHTER DER BAUREIHE POWERXL DX1 06/25 MNO040069DE Eaton.com



Modbus
ID

Code

Anhang A — Beschreibung der Parameter

Parameter

RO/RW

2230

M41.2.2

MPC Antrieb2 Betriebsart
Zeigt den Betriebsmodus von Antrieb 2 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.
Siehe Par ID 2218.

RO

2242

M41.2.3

MPC Antrieb3 Betriebsart

Zeigt den Betriebsmodus von Antrieb 3 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.
Siehe Par ID 2218.

RO

2254

M41.2.4

MPC Antrieb4 Betriebsart

Zeigt den Betriebsmodus von Antrieb 4 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.
Siehe Par ID 2218.

RO

2266

M41.25

MPC Antrieb5 Betriebsart

Zeigt den Betriebsmodus von Antrieb 5 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.
Siehe Par ID 2218.

RO

2219

M41.3.1

MPC Antrieb1 Status

Zeigt den Status von Antrieb 1 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.

0 = Gestoppt (Master); 1 = Ruhemodus (Master); 2 = in Regelung (Master); 3 = Warten auf CMD (Slave); 4 = Folgt (Slave);
5 = Unbekannt (Slave nicht verbunden); 6 = Lokale Steuerung (Master); 7 = Lokale Steuerung (Slave)

RO

2231

M41.3.2

MPC Antrieb2 Status

Zeigt den Status von Antrieb 2 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.
Siehe Par ID 2219.

RO

2243

M41.33

MPC Antrieb3 Status

Zeigt den Status von Antrieb 3 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.
Siehe Par ID 2219.

RO

2255

M41.3.4

MPC Antrieb4 Status

Zeigt den Status von Antrieb 4 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.
Siehe Par ID 2219.

RO

2261

M41.35

MPC Antrieb5 Status

Zeigt den Status von Antrieb 5 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.
Siehe Par ID 2219.

RO

2220

M41.4.1

MPC Antrieb1 NetzwerkStatus

Zeigt den Netzwerk-Status von Antrieb 1 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.;
0= Nicht verbunden; 1 = Fehler; 2 = Lokale Steuerung Quelle; 3 = Pumpe nicht verfiigbar; 4 = Wechsel erforderlich; 5 = Kein Fehler.

RO

2232

M41.4.2

MPC Antrieb2 NetzwerkStatus

Zeigt den Netzwerk-Status von Antrieb 2 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.
Siehe Par ID 2220.

RO

2244

M41.43

MPC Antrieb3 NetzwerkStatus

Zeigt den Netzwerk-Status von Antrieb 3 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.
Siehe Par ID 2220.

RO

2256

M41.4.4

MPC Antrieb4 NetzwerkStatus

Zeigt den Netzwerk-Status von Antrieb 4 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.
Siehe Par ID 2220.

RO

2268

M41.45

MPC Antrieb5 NetzwerkStatus

Zeigt den Netzwerk-Status von Antrieb 5 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.
Siehe Par ID 2220.

RO

21

M41.5.1

MPC Antrieb1 Letzter Fehler
Zeigt den letzten Fehlercode von Antrieb 1 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.

RO

2233

M41.5.2

MPC Antrieb2 Letzter Fehler
Zeigt den letzten Fehlercode von Antrieb 2 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.

RO

2245

M41.5.3

MPC Antrieb3 Letzter Fehler
Zeigt den letzten Fehlercode von Antrieb 3 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.

RO

2257

M41.5.4

MPC Antrieb4 Letzter Fehler
Zeigt den letzten Fehlercode von Antrieb 4 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.

RO

2269

M41.5.5

MPC Antrieb5 Letzter Fehler
Zeigt den letzten Fehlercode von Antrieb 5 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion.

RO

2222

M41.6.1

MPC Antrieb1 f-Out
Zeigt die Ausgangsfrequenz (Hz) von Antrieb 1 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion an.

RO

2234

M41.6.2

MPC Antrieb2 f-Out

Zeigt die Ausgangsfrequenz (Hz) von Antrieb 2 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten
Antriebsfunktion an.

RO

2246

M41.6.3

MPC Antrieb3 f-Out
Zeigt die Ausgangsfrequenz (Hz) von Antrieb 3 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion an.

RO

2258

M41.6.4

MPC Antrieb4 f-Out
Zeigt die Ausgangsfrequenz (Hz) von Antrieb 4 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antrigbsfunktion an.

RO
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2270

M41.6.5

MPC Antrieb5 f-Out

Zeigt die Ausgangsfrequenz (Hz) von Antrieb 5 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten
Antriebsfunktion an.

RO

2223

M41.7.1

MPC Antrieb1 U-Out

Zeigt die Motorspannung (VAC) von Antrieb 1 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten
Antriebsfunktion an.

RO

2235

M41.7.2

MPC Antrieb2 U-Out

Zeigt die Motorspannung (VAC) von Antrieb 2 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten
Antriebsfunktion an.

RO

2247

M41.7.3

MPC Antrieb3 U-Out

Zeigt die Motorspannung (VAC) von Antrieb 3 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten
Antriebsfunktion an.

RO

2259

M41.7.4

MPC Antrieb4 U-Out

Zeigt die Motorspannung (VAC) von Antrieb 4 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten
Antriebsfunktion an.

RO

2n

M41.75

MPC Antrieb5 U-Out

Zeigt die Motorspannung (VAC) von Antrieb 5 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten
Antriebsfunktion an.

RO

2224

M41.8.1

MPC Antrieb1 I-Out

Zeigt den Motorstrom (A) von Antrieb 1 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion an.

RO

2236

M41.8.2

MPC Antrieb2 I-Out

Zeigt den Motorstrom (A) von Antrieb 2 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion an.

RO

2248

M41.8.3

MPC Antrieb3 I-Out

Zeigt den Motorstrom (A) von Antrieb 3 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion an.

RO

2260

M41.8.4

MPC Antrieb4 I-Out

Zeigt den Motorstrom (A) von Antrieb 4 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion an.

RO

2272

M41.8.5

MPC Antrieb5 I-Out

Zeigt den Motorstrom (A) von Antrieb 5 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion an.

RO

2225

M41.9.1

MPC Antrieb1 M-Out

Zeigt das Motordrehmoment (%) von Antrieb 1 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten
Antriebsfunktion an.

RO

2237

M41.9.2

MPC Antrieb2 M-Out

Zeigt das Motordrehmoment (%) von Antrieb 2 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten
Antriebsfunktion an.

RO

2249

M41.9.3

MPC Antrieb3 M-Out

Zeigt das Motordrehmoment (%) von Antrieb 3 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten
Antriebsfunktion an.

RO

2261

M41.9.4

MPC Antrieb4 M-Out

Zeigt das Motordrehmoment (%) von Antrieb 4 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten
Antriebsfunktion an.

RO

22713

M41.95

MPC Antrieb5 M-Out

Zeigt das Motordrehmoment (%) von Antrieb 5 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten
Antriebsfunktion an.

RO

2226

M41.10.1

MPC Antrieb1 P-Out

Zeigt die Motorleistung (%) von Antrieb 1 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion an.

RO

2238

M41.10.2

MPC Antrieb2 P-Out

Zeigt die Motorleistung (%) von Antrieb 2 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion an.

RO

2250

M41.10.3

MPC Antrieb3 P-Out

Zeigt die Motorleistung (%) von Antrieb 3 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion an.

RO

2262

M41.10.4

MPC Antrieb4 P-Out

Zeigt die Motorleistung (%) von Antrieb 4 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion an.

RO

2214

M41.10.5

MPC Antrieb5 P-Out

Zeigt die Motorleistung (%) von Antrieb 5 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion an.

RO

2227

M41.11.1

MPC Antrieb1 n-Out

Zeigt die Motordrehzahl (U/min) von Antrieb 1 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten
Antriebsfunktion an.

RO

2239

M41.11.2

MPC Antrieb2 n-Out

Zeigt die Motordrehzahl (U/min) von Antrieb 2 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten
Antriebsfunktion an.

RO
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2251 M41.113 MPC Antrieb3 n-Out RO
Zeigt die Motordrehzahl (U/min) von Antrieb 3 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion an.
2263 M41.11.4 MPC Antrieb4 n-Out RO

Zeigt die Motordrehzahl (U/min) von Antrieb 4 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten
Antriebsfunktion an.

2275 M41.115 MPC Antrieb5 n-Out RO

Zeigt die Motordrehzahl (U/min) von Antrieb 5 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten
Antriebsfunktion an.

2228 M41.12.1 MPC Antrieb1 t-Run RO
Zeigt die Motorlaufzeit (Std.) von Antrieb 1 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion an.

2240 M41.12.2 MPC Antrieb2 t-Run RO
Zeigt die Motorlaufzeit (Std.) von Antrieb 2 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion an.

2252 M41.12.3 MPC Antrieb3 t-Run RO
Zeigt die Motorlaufzeit (Std.) von Antrieb 3 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion an.

2264 M41.12.4 MPC Antrieb4 t-Run RO
Zeigt die Motorlaufzeit (Std.) von Antrieb 4 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion an.

2276 M41.12.5 MPC Antrieb5 t-Run RO
Zeigt die Motorlaufzeit (Std.) von Antrieb 5 bei Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion an.

21 Ma2.1 PT100 CtrB T-max RO
Temperaturwert des PT100-Thermistors in °C.

3248 M43.1 DI Word100 Status RO
Zeigt den Eingangsstatus einer in dem Erweiterungssteckplatz eingesteckten Optionskarte an.

3249 M43.2 DI Word200 Status RO
Zeigt den Eingangsstatus einer in dem Erweiterungssteckplatz eingesteckten Optionskarte an.

3653 M43.3 DI Word300 Status RO
Zeigt den Eingangsstatus einer in dem Erweiterungssteckplatz eingesteckten Optionskarte an.

3766 M43.4 DI Word400 Status RO
Zeigt den Eingangsstatus einer in dem Erweiterungssteckplatz eingesteckten Optionskarte an.

2209 M96.1 Reglerkarte DIDO Status RO

Zeigt den Status der Fin- und Ausgange auf der Steuerkarte an.Uberwacht DI, DO und RO. Neben der Uberwachung der
Onboard-E/A liefert es auch Statusinformationen dariiber, ob sich Karten in den Steckplatzen fiir Erweiterungskarten A oder B
befinden.

Bit 0= DI1 Status

Bit 1= DI2 Status

Bit 2 = DI3 Status

Bit 3 = DI4 Status

Bit 4 = DI5 Status

Bit 5= DI6 Status

Bit 6 = Steckplatz C mit Karte

Bit 7 = Steckplatz D mit Karte

Bit 8 =DO1 Status

Bit 9=R01 Status

Bit 10 = R02 Status

Bit 11 = RO3 Status

Bit 12 = Steckplatz A mit Karte

Bit 13 = Steckplatz B mit Karte

Bit 14-15 = Nicht verwendet

29 M96.2 Anwendungs-Statuswort RO
Das Applikations-Statuswort bietet eine zusatzliche Statusanzeige des Antriebszustands.
Bit 0 = MC bereit
Bit 1=MC_run
Bit 2= MC_Fehler
Bit 3 = FB_Sollw_aktiv
Bit 4 = MC_Stoppen
Bit 5= MC_Reverse
Bit 6 = MC_Warnung/AR-Fehler
Bit 7 = MC_Drehzah! Null
Bit 8 = Steuerplatz 10
Bit 9 = Steuerplatz Keypad
Bit 10 = Steuerplatz Netzwerk
Bit 11 = MC_DC_Bremse
Bit 12 = Betriebsfreigabe
Bit 13 = Status Motorregler nicht Null
Bit 14 = Externe Bremse aktiv
Bit 15 = Bypass-Modus
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2414 M96.3 Drive Statuswort RO
Die ersten 8 Bits des Antriebs-Statuswort werden anhand der Parametereinstellungen , Antriebs Statuswort Bit Quelle” definiert.
Die Einstellungen fiir diese Bits basieren auf den standardmaRigen Ausgangsfunktionen (Siehe ,D01 Funktion” (ID151)).
Bit 0 = ID2415 (Standard = Bereit)
Bit 1 =1D2416 (Standard = Run)
Bit 2 = 1D2417 (Standard = Fehler)
Bit 3 = 102418 (Standard = Fehler umkehren)
Bit 4 = 1D2419 (Standard = Warnung)
Bit 5 = 1D2420 (Standard = Umgekehrt)
Bit 6 = ID2421 (Standard = Drehzahl erreicht)
Bit 7 = 1D2422 (Standard = Frequenz null)
Bit 8-15 = Nicht verwendet

2101 M96.4 Statuswort NET RO
Das Netzwerk-Statuswort ist der Antriebsstatus, entsprechend des aktiven Netzwerk Protokolls.

2001 M96.5 Steuerwort NET RW
Das Netzwerk-Steuerwort, steuer den Antrieb entsprechend des aktiven Netzwerk Protokolls.

2003 M96.6 Reference NET RW
Frequenzsollwert aus dem Netzwerk.

2541 M96.7 M-Ref NET RW
Dieser Parameter zeigt den aktuellen Drehmomentsollwert vom Felbus an.

2120 M97.1 Energieeinsparung RO
Zeigt die Energieeinsparungen des Antriebs im Vergleich zur linearen U/f-Kennlinie an.

601 M98.1 MWh Zéhler RO
Anzeige-Parameter fiir den Gesamt Energieverbrauch der Antriebsleistung in Megawattstunden.

603 M98.2 t-TagePowerAN RO
Anzeige-Parameter fiir die Anzahl der Tage, in denen der Antrieb mit Netzspannung an den Leistungsklemmen
versorgt war.

606 M98.3 t-StundenPowerAN RO
Anzeige-Parameter fiir die Anzahl an Stunden, in denen der Antrieb mit Netzspannung an den Leistungsklemmen versorgt war.

604 M98.4 MWh Zahler seit FCR RO
Anzeige-Parameter fiir den Energieverbrauch in Megawattstunden seit dem letzten Reset tiber ,Reset MWh Meter since
FCR" (ID635).

636 M98.6 t-TagePowerAN seit FCR RO
Anzeige-Parameter fiir die Anzahl der Tage seit dem letzten Reset tiber ,Reset-t-PowerOn@Fehler” (ID639), in denen der Antrieb
mit Netzspannung an den Leistungsklemmen versorgt war.

637 M98.7 t-StundenPowerAN seit FCR RO
Anzeige-Parameter fiir die Anzahl an Stunden seit dem letzten Reset tiber ,Reset-t-PowerOn@Fehler” (ID639), in denen der
Antrieb mit Netzspannung an den Leistungsklemmen versorgt war.

2827 M99.1 t-Run RO
Die gesamte Laufzeit des Antriebs.

2829 M99.2 t-Laufzeit seit Fehler RO
Die Laufzeit seit dem letzten Startsignal.

2830 M99.3 StartZahler0 RO
Die Anzahl der Starts des Antriebs.

3916 P11 n-min RW
Definiert die niedrigste Frequenz, mit der der Antrieb betrieben wird. Diese Einstellung schrénkt andere Frequenzparameter ein:
1 = Pumpenreinigung
2 =f-Zuschalten MPFC
3 =MPFC f-Fix Master
4 =£-Soll1 Rohrbefiillung
5 = f-Soll2 Rohrbefiillung
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3918 P1.2 Maximale Drehzahl RW

Legt die héchste Geschwindigkeit fest, mit der der Antrieb betrieben wird. Dies begrenzt andere Geschwindigkeitsparameter:
1 = f-SollKeypad

2 = Motorpotentiometer.

3 = Jog-Drehzahl

4 =2. Stufe Rampenfrequenz

5 = f-Ref Pumpenreinigung

6 = f-Zuschalten MPFC

7 = MPFC f-Fix Master

8 =f-Soll1 Prime Pumpe

9 =f-Soll2 Prime Pumpe

10 = Festfrequenzen

11 =f-Out Level

12 =f-Soll Level

13 = Drehzahlregelung_fs2

14 = f-BlockLevel

15 = f-Soll@4-20mAFehler

16 = f-Abschalten MPFC

17 = Rohrfiillfehler f-Low niedrig
18 = Rohrfllfehler f-Low hoch
19 = f-Rohrbruch

103 P13 t-accl RW

Definiert die Rampenzeit, die bendtigt wird um von Null auf die maximale Frequenz / -Drehzahl zu beschleunigen.
Liegt die Ausgangsfrequenz / -Drehzahl tiber Null verkiirzt sich die Rampenzeit entsprechend.

104 P1.4 t-decl RW

Definiert die Rampenzeit, die bendtigt wird um von der maximalen Frequenz / -Drehzahl auf Null zu verzégern. Liegt die
Ausgangsfrequenz / -Drehzahl unter der maximal Frequenz / -Drehzahl, verkiirzt sich die Rampenzeit entsprechend.

Abbildung 28. Beschleunigungs- und Verzégerungszeit
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1820 P15 Motor Typ Auswahl RW
Legt den Motortyp fest, der mit dem Umrichter verbunden ist: Standard-Asynchronmotor, Interior Permanent Magnet Motor
(IPM-Motor) oder Surface Permanent Magnet (SPM).
0 = Umrichterbetrieb;
1=IPM;
2=SPM.
Abbildung 29. Motorparameter vom Typenschild
A A
o | | o
\ 230/400V _ |[ 4.0/23A ]
\ 0.75kW ][ cos¢0.67 |
\ 1410 min -1 || 50 Hz|
o | | o
\
: vy [ID4%0] y
D489 D488
486 P1.6 Motor Nennstrom RW
Nennstrom des Motors gemal Typenschild. Dieser Wert ist auf dem Leistungsschild des Motors zu finden.
489 P1.7 Motor Nenndrehzahl RW
Nenndrehzahl des Motors.
490 P1.8 Motor CosPhi RW
Leistungsfaktor des Motors gemal Typenschild. Dieser Wert ist auf dem Leistungsschild des Motors zu finden.
487 P19 Motor Nennspannung RW
Nenn-Grundspannung des Motors gemaR Typenschild. Dieser Wert ist auf dem Leistungsschild des Motors zu finden.
488 P1.10 Motor Nennfrequenz RW
Nennfrequenz des Motors. Dieser Wert befindet sich auf dem Typenschild des Motors.
1695 P1.11 Local control place RW
Definiert die Quelle fir den Startbefehl im lokalen Modus. Klemmen Start sind die festverdrahteten Digitaleingange und Keypad
sind die Tasten , Start/Stopp” auf der Bedieneinheit. Das Keypad zeigt an, welcher Modus ausgewahlt ist.
136 P1.12 Lokale Sollwertquelle RW
Definiert die Quelle fiir den Drehzahlsollwert im lokalen Modus.
135 P1.13 Fern1 Befehlsquelle RW
Definiert die Quelle fiir den Startbefehl im Fernsteuerungsmodus. Klemmen Start sind die festverdrahteten Digitaleingénge und
Keypad sind die Tasten ,Start/Stopp” auf der Bedieneinheit. Das Keypad zeigt an, welcher Modus ausgewahlt ist.
137 P1.14 Fern1 Sollwertquelle RW
Definiert die Quelle fir den Drehzahlsollwert im Fernsteuerungsmodus.
2840 P1.15 f-Ref Obergrenze RW
Der max. Wert des Frequenzsollwerts.Dieser wird zur Begrenzung des Frequenzsollwerts verwendet.
2841 P1.16 f-Ref Obergrenze Quelle RW

Auswahl der Quelle fir die Frequenzsollwert Obergrenze:
0= Nicht verwendet;

1 = f-Ref Obergrenze;

2 = Analogeingang?;

3 = Analogeingang?

144 P2.1.1 Al SollMin RW

Legt die Mindestfrequenz / -Drehzahl fest, die bei 0 % des Analogeingangs verwendet wird. Wenn Al SollMin und Al SollMax
auf null gesetzt werden, wird der Analogeingang auf die Minimal- und Maximalfrequenz / -Drehzahl skaliert.
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Modbus
ID Code Parameter RO/RW
145 P2.1.2 Al SollMax RW
Legt die Hochstfrequenz / -Drehzahl fest, die bei 100 % des Analogeingangs verwendet wird. Wenn Al SollMin und
Al SollMax auf null gesetzt werden, wird der Analogeingang auf die Minimal- und Maximalfrequenz / -Drehzahl skaliert.
Mit und ohne Referenzskalierung.
Abbildung 30. Mit und ohne Referenzskalierung
A Ausgangsfrequenz A Ausgangsfrequenz
. Maximalfrequenz 1D3918
-— Maximalfrequenz ID3918 . ‘
|
ID145 } !
! |
! |
! I
! |
! |
! |
! |
! |
! I
! |
l 1
! |
ID144 | ! Analog-
-t Minimalfrequenz 1D3916 } Eingang -f Minimalfrequenz 1D3916 ! Eingang
0 10 V] 0 10 v
Mit Referenzskalierung Ohne Referenzskalierung
(ID144/ID145 = 0)
2484 P2.1.6 Al Adjustment Source RW

Dieser Parameter aktiviert die Korrekturfunktion fiir den hier ausgewahlten Analogeingang oder Netzwerk Sollwert.

Bei Einstellung 0 wird die Korrekturfunktion nicht verwendet.
Die hier ausgewahlte Quelle kann dann tiber ,Al Adjustment Min” (ID2485) und , Al Adjustment Max" (ID2486)
weiter angepasst werden.

2485 P2.1.7 Al Adjustment Min RW

Mit diesem Parameter wird ein Prozentsatz festgelegt, der vom minimalen Wert des in , Al Adjustment Source” (ID2484)
ausgewahlten Analogeingangs abgezogen wird.

2486 P2.1.8 Al Adjustment Max RW

Mit diesem Parameter wird ein Prozentsatz festgelegt, der zum maximalen Wert des in , Al Adjustment Source” (ID2484)
ausgewahlten Analogeingangs addiert wird.

222 P2.21 Al Modus RW
Dieser Parameter legt den Signalbereich des Analogeingangs 1 fiir Strom oder Spannung fest. Wird der 10V-Spannungsausgang
des Umrichters fiir den Analogeingang 1 verwendet, ist eine Massebriicke von GND auf die Al1- Klemme erforderlich, um den
Stromkreis zu schlieRen. Erfolgt die Versorgung durch eine externe Quelle, ist die Massebriicke nicht erforderlich.

175 P2.2.2 Al1 Signal Bereich RW

Mit diesem Parameter konnen Sie den Signalbereich von Analogeingang 1 auswahlen.

0- 100 % entspricht 0-10V/0-20mA, 20 - 100 % entspricht 2-10V/4—-20mA.

Fiir die Auswahl ,Kundenspezifisch”, siehe , Al1 Min” (ID176) und , Al1 Max” (ID177). Dies erméglicht einen kundenspezifischen
Signalbereich.

Abbildung 31. Skalierung Analogeingang Al

] Ausgangsfrequenz
0
ID175 = Kunden- | }
spezifisch L
1
I
ID175=0 | | |
AI2=0-100 % | b
| [
| [
| b
| | }
D175 =1 ! !
D144 [ A2=20-100% | WAH
} } | | 1 (Klemme 20)
I I T T T -
0 ' 4mA : 20mA
iz " D177 m
176 P223 Al Min RW

Definiert den Mindestprozentwert fir die kundenspezifische Skalierung des Signalbereichs vom Analogeingang 1.
Al1 Min <= Al1 Max
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RO/RW

171 P2.2.4 Al1 Max

RW

Definiert den Hochstprozentwert fiir die kundenspezifische Skalierung des Signalbereichs vom Analogeingang 1.

174 P2.25 Al t-Filter

RW

Wenn diesem Parameter ein groBerer Wert als 0 gegeben wird, wird die Funktion, die Stérungen vom eingehenden Analogsignal

herausfiltert, aktiviert. Eine lange Filterzeit verlangsamt die Reaktionszeit der Regelung.
Abbildung 32. Filterung Signal Al1

Al
AO

100% -V 1 \/ S

63% - --— ®

D174 ] Al t[s]

1. Ungefiltertes Analogsignal.
2. Gefiltertes Analogsignal.
3. Filterzeit-Konstante bei 63 % des Sollwerts.

181 P2.2.6 Al1 Invertieren

Invertiert das Sollwertsignal.

Maximaler Sollwert wird zur Minimalfrequenz und minimaler Sollwert wird zur Maximalfrequenz.
0 = Es findet keine Invertierung des analogen Sollwertsignals statt. 1 = Invertierung des analogen Signals findet statt.

Abbildung 33. Al1 - keine Invertierung des Signals

1 Ausgangsfrequenz
o i ;
ID175=0 | I
Al1=0-100% !
|
| |
| |
| |
| |
|
| |
ID175=1 ! |
D144 |~ ——- Al1 =Kunden- } All
f i
| spezifisch ! ' (Klemme 20)
|
0 D176 D177 100 %

Abbildung 34. Invertierung des Signals Al1

J Ausgangsfrequenz
D45 R~~~ - |
| |
| |
) |
| ID175=0 |
I All=0-100% 1
| |
| |
: ID175=1 :
, Al1 = Kunden- |
,,,,,, dspezifisch N N\
D144 ! ! ' Al
! | ! (Klemme 20)
|
T | T -
0 ID176 D177 100 %

Maximales Al1-Signal = minimal eingestellte Geschwindigkeit.
Minimales Al1-Signal = maximal eingestellte Geschwindigkeit.
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Anhang A — Beschreibung der Parameter

Parameter RO/RW

178

P2.2.7

Al JS Hysterese RW

Dieser Parameter bestimmt die Hysterese der Joystick Funktion des Analogeingangs 1. Sie ist im Bereich von 0 bis 20 % um die
neutrale Stellung einstellbar. Wenn der Analogeingang innerhalb dieses Bereichs liegt, interpretiert der Antrieb dies als Null-Sollwert.
Abbildung 35. Beispiel fiir Joystick-Hysterese
Frequenzsollwert
[Hz] T
inkslauf Rechtslauf
i 50 % 50 %

Max. Ref. Skalierung A
1D145=70 Hz

Von Linkslauf auf Rechtslauf

Maximalfrequenz
I1D3918 = 50 Hz

Von Rechtslauf auf Linkslauf

Min Freq. ID3916 = i Analog-Eingang [V/mA]
Min. Ref. Skalierung t (0-10V/20 mA)
D144 =0 Hz |

>

D176 =20 % f f ID177=90 %

Joystick Hysterese,
D178 =20 %

179

P2.2.8

Al1 JS Sleep Grenze RW

Dieser Parameter legt den Grenzwert fir den Sleep-Modus der Joystick Funktion des Analogeingangs 1 um die
neutrale Stellung fest.

Wenn das analoge Eingangssignal langer als die in , Al JS t-SleepVerzogerung” (ID180) festgelegte Zeit unter dem
hier eingestelltem Wert liegt, wird der Antrieb in den Sleep-Modus versetzt und wieder aufgeweckt, wenn das analoge
Eingangssignal Uber diesen Wert steigt.

Abbildung 36. Beispiel fiir die Funktion Sleep Grenze

Frequenzsollwert

[Hz] \ Linkslauf Rechtslauf
50 % 50 %
Max. Ref. Skalierung A !
ID145 = 70 Hz | B
|
} Von Linkslauf auf Rechtslauf
|
j
Maximalfrequenz | | N\ ___________ e
1D3918 = 50 Hz !
l
|
START I STOPP
| |
STOPP | START .
- > Von Rechtslauf auf Linkslauf
|
|
|
l
|
] i ! ( Analog-Eingang [V/mA]
Min Freq. ID3916 = U\ (0-10V/20 mA)
Min. Ref. Skalierung L\ >
ID144=0Hz -20Y I
ID176 =20 % | Grene D177 = 90 %
Nj ID179=7%
Joystick Hysterese,
D178 =20 %
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ID Code Parameter RO/RW

180 P2.2.9 Al1 JS t-SleepVerzogerung RW
Dieser Parameter legt die Verzogerungszeit fiir den Sleep-Modus der Joystick Funktion ,Al1 JS Sleep Grenze”

(ID179) fest.

133 P2.2.10 A1 JS Offset RW
Im Auslieferungszustand befindet sich die neutrale Stellung der Joystick Funktion in der Mitte des ausgewahlten Bereichs, z.B.
bei 5V, wenn der Signalbereich 0-10 V ausgewahlt ist. Mit diesem Parametern kann die neutrale Position verschoben werden.

Die Eingabe erfolgt in Prozent, bezogen auf den maximalen Wert des Sollwertsignals.

3715 P2.2.11 All Gain RW
Skalierungsfaktor von 10% bis 1000% mit dem das Eingangssignal multipliziert wird. Durch die Einstellung dieses Wertes wird
die Skala des Analogsignals innerhalb der Grenzen von 0—10 V/0-20 mA oder 2—10 V//4-20 mA vergr6Rert oder verkleinert.

3776 P2.2.12 Al Offset RW
Addiert -100,0 bis 100,0 % zum Minimalwert des Analogeingangs, um einen zusatzlichen Ausgleichsfaktor zu erméglichen.

223 P23.1 Al2 Modus RW
Dieser Parameter legt den Signalbereich des Analogeingangs 2 fiir Strom oder Spannung fest. Wird der 10V-Spannungsausgang
des Umrichters fir den Analogeingang 2 verwendet, ist eine Massebriicke von GND auf die Al2-0V Klemme erforderlich, um den
Stromkreis zu schlieRen. Erfolgt die Versorgung durch eine externe Quelle, ist die Massebriicke nicht erforderlich.

183 P2.3.2 Al2 Signal Bereich RW
Mit diesem Parameter konnen Sie den Signalbereich des Analogeingangs 2 auswahlen. 0-100% ist gleich 0 bis 10V, 0-20 mA
oder -10 V bis 10V, je nach Wahl des Al2-Modus. 20-100% entspricht 2 bis 10 V, 4-20 mA.

Fir die Auswahl ,Kundenspezifisch”, siehe ,Al2 Min” (ID184) und ,Al2 Max"” (ID185).
Dies ermdglicht einen kundenspezifischen Signalbereich.

184 P23.3 AI2 Min RW
Definiert den Mindestprozentwert fir die kundenspezifische Skalierung des Signalbereichs vom Analogeingang 2. Al2 Min
<= Al2 Max

185 P23.4 Al2 Max RW
Definiert den Héchstprozentwert fiir die kundenspezifische Skalierung des Signalbereichs vom Analogeingang 2.

182 P23.5 AI2 t-Filter RW
Wenn diesem Parameter ein groRerer Wert als 0 gegeben wird, wird die Funktion, die Stérungen vom eingehenden Analogsignal
herausfiltert, aktiviert. Eine lange Filterzeit verlangsamt die Reaktionszeit der Regelung.

Abbildung 37. Al2 t-Filter
Al 4
AO
®
100% |-t 1TV /S
®
63% 1--|-—— | @
|
|
|
|
|
|
|
l
Al2 t[s]
Hinweis: 1. Ungefiltertes Analogsignal.
2. Gefiltertes Analogsignal.
3. Filterzeit-Konstante bei 63 % des Sollwerts.
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189 P2.3.6 Al2 Invertieren RW

Invertiert das Sollwertsignal.Maximaler Sollwert wird zur Minimalfrequenz und minimaler Sollwert wird zur Maximalfrequenz.
0 =Es findet keine Invertierung des analogen Sollwertsignals statt.
1 = Invertierung des analogen Signals findet statt.

Abbildung 38. AI2 - keine Invertierung des Signals

] Ausgangsfrequenz
D145 [~ - m e ‘
ID183=0 I
Al2=0-100 % !
! |
! |
! |
! I
! I
| |
|
ID183 =1 ! |
ID144 |£=---- Al2 = Kunden- } Al2
i spezifisch ! ' (Kiemme 22)
| ;
0 D184 D185 100 %

Abbildung 39. Invertierung des Signals Al2

1 Ausgangsfrequenz
D145 R~~~ |
| |
| |
] l
| ID183 =0 |
I Al2=0-100% |
| |
| |
1ID175=1 !
, Al2 = Kunden- |
,,,,,, spezifisch N\
D144 ! ! 1 A2
! | ! (Klemme 22)
| -
T | T
0 D184 D185 100 %

Maximales Al2-Signal = minimal eingestellte Geschwindigkeit.
Minimales Al2-Signal = maximal eingestellte Geschwindigkeit.
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186 P2.3.7 Al2 JS Hysterese RW
Dieser Parameter bestimmt die Hysterese der Joystick Funktion des Analogeingangs 2. Sie ist im Bereich von 0 bis 20 % um die
neutrale Stellung einstellbar. Wenn der Analogeingang innerhalb dieses Bereichs liegt, interpretiert der Antrieb dies als Null-Sollwert.
Abbildung 40. Beispiel einer Joystick Hysterese

Frequenzsollwert
[H] ‘ Linkslauf Rechtslauf
50 % 50 %
Max. Ref. Skalierung A B
ID145=70 Hz
Von Linkslauf auf Rechtslauf
Maximalfrequenz | ____ | N\ |
1D3918 = 50 Hz
Von Rechtslauf auf Linkslauf
Min Freq. ID3916 = i Analog-Eingang [V/mA]
Min. Ref. Skalierung t (0-10V/20 mA)
D144 =0 Hz __ -
D184 =20 % f f ID185=90 %
Joystick Hysterese,
D186 = 20 %

187 P2.3.8 Al2 JS Sleep Grenze RW
Dieser Parameter legt den Grenzwert fiir den Sleep-Modus der Joystick Funktion des Analogeingangs 2 um die neutrale
Stellung fest.

Wenn das analoge Eingangssignal langer als die in ,Al2 JS t-SleepVerzogerung” (ID188) festgelegte Zeit unter dem
hier eingestelltem Wert liegt, wird der Antrieb in den Sleep-Modus versetzt und wieder aufgeweckt, wenn das
analoge Eingangssignal tiber diesen Wert steigt.
Abbildung 41. Beispiel fiir die Sleep-Modus Grenzfunktion
Frequenzsollwert
[Hz] \ Linkslauf Rechtslauf
50 % 50 %
Max. Ref. Skalierung A T {
D145 = 70 Hz l B !
|
} Von Linkslauf auf Rechtslauf
|
j
Maximalfrequenz | 1\ ______ e
1D3918 = 50 Hz }
l
|
START I STOPP
| |
STOPP | START ' .
- >/ Von Rechtslauf auf Linkslauf
|
|
|
l
|
iN |/ Analog-Eingang [V/mA]
Min Freq. 1D3916 = ANYA (0-10V/20 mA)
Min. Ref. Skalierung U >
ID144 = 0 Hz Z900 |
ID184=20% | Sronme I
"‘ ID187=7%
Joystick Hysterese,
ID186 =20 %
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188 P2.3.9 Al2 JS t-SleepVerzogerung RW
Dieser Parameter legt die Verzogerungszeit fiir den Sleep-Modus der Joystick Funktion ,Al2 JS Sleep Grenze”
(ID187) fest.
134 P2.3.10 Al2 JS Offset RW

Im Auslieferungszustand befindet sich die neutrale Stellung der Joystick Funktion in der Mitte des ausgewahlten Bereichs, z.B.
bei 5V, wenn der Signalbereich 0-10 V ausgewahlt ist. Mit diesem Parametern kann die neutrale Position verschoben werden.
Die Eingabe erfolgt in Prozent, bezogen auf den maximalen Wert des Sollwertsignals.

3117 P23.11 Al2 Gain RW

Skalierungsfaktor von 10% bis 1000% mit dem das Eingangssignal multipliziert wird. Durch die Einstellung dieses
Wertes wird die Skala des Analogsignals innerhalb der Grenzen von 0—10 V/0—20 mA oder 2—10 V/4-20 mA vergroRert
oder verkleinert.

37178 P2.3.12 Al2 Offset RW
Addiert -100,0 bis 100,0 % zum Minimalwert des Analogeingangs, um einen zusatzlichen Ausgleichsfaktor zu ermdglichen.
3970 P3.3.1 CMA To GND RW

Auswahl CMA und GND verbinden:
0:CMA und GND nicht verbinden
1:CMA und GND verbinden

397 P3.3.2 CMB To GND RW
Auswahl CMB und GND verbinden:
0:CMB und GND nicht verbinden
1:CMB und GND verbinden

3843 P3.4.1.1 DI5-HFP Modus RW
Dient zur Auswahl des HochDrehzahl-Impulseingangs DI5 (DI5-HFP)
0= Normaler DI;
1 = Impulseingang;
2 =PWM-Eingang

3844 P3.4.21 DI5-HFP Function RW
Dient zur Auswahl der Funktionen des HochDrehzahl-Impulseingangs DI5 (DI5-HFP).

0 = Frequenzsollwert

1 = PID-Sollwert-Quelle

2 = PID-Feedback-Quelle 1
3 = Drehmomentsollwert

3845 P3.4.2.2 DI5-HFP Scale RW
Skalierungsfaktor fiir Hochfrequenz-Impulseingangswert von 10 % bis 1000 %.
3846 P3.4.23 DI5-HFP Offset RW

—100,0 bis 100,0 % zum Wert des HochDrehzahl-Impulseingangs DI5 (DI5-HFP) addieren, um einen zusatzlichen
Offset-Skalierungsfaktor hinzuzufiigen.

3847 P3.4.24 t-Filter DI5-HFP RW
Legt die Filterzeit fir den HochDrehzahl-Impulseingang DIS (DI5-HFP) fest. Je hoher der Wert, desto weniger
Filterzeit wird am HochDrehzahl-Impulseingang DI5 (DI5-HFP) hinzugeftigt. Wird dieser Parameterwert auf 0 gesetzt,
wird die Filterung deaktiviert.

3849 P3.4.25 DI5-HFP Min RW
Mit diesem Parameter kann der Mindestwert fiir den HochDrehzahl-Impulseingang DI5 (DI5-HFP) eingestellt werden.

3850 P3.4.2.6 DI5-HFP Max RW
Mit diesem Parameter kann der Maximalwert fiir den HochDrehzahl-Impulseingang DI5 (DI5-HFP) eingestellt werden.

3851 P3.4.2.7 Action@DI5-HFP fault RW
Aktion bei DI5-HFP fault

3852 P3.4.2.8 DI5-HFP Lower Limit RW
Untere Grenze fiir die Fehlererkennung am Hochfrequenz-Impuls-DI einstellen

3853 P3.4.2.9 DI5-HFP Upper Limit RW
Obere Grenze fr die Fehlererkennung am Hochfrequenz-Impuls-DI einstellen

3854 P3.4.2.10 t-Delay DI5-HFP Fault RW
Verzogerungszeit fiir die Fehlererkennung am Hochfrequenz-Impuls-DI einstellen

3855 P3.4.2.11 DI5-HFP Hysteresis RW
Wert fir die Hystersis des Hochfrequenz-Impuls-DI zur Fehlererkennung einstellen

3856 P3.5.1.1 DI6-HFP Mode RW

Dient zur Auswahl der Funktionen des HochDrehzahl-Impulseingangs DI6 (DI6-HFP)
0= Normaler DI;

1 = Impulseingang;

2 =PWM-Eingang
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3857

P35.2.1

DI6-HFP Function

Dient zur Auswahl der Funktionen des HochDrehzahl-Impulseingangs DI6 (DI6-HFP)
0 = Frequenzsollwert

1 = PID-Sollwert-Quelle

2 = PID-Feedback-Quelle

3 = Drehmomentsollwert

RW

3858

P3.5.2.2

DI6-HFP Scale
Skalierungsfaktor fir Hochfrequenz-Impulseingangswert DI6 (DI6-HPF) von 10 % bis 1000 %.

RW

3859

P35.2.3

DI6-HFP Offset

—100,0 bis 100,0 % zum Wert des HochDrehzahl-Impulseingangs DI6 (DI6-HFP) addieren, um einen zusatzlichen
Offset-Skalierungsfaktor hinzuzufiigen.

RW

3860

P3.5.2.4

t-Filter DI6-HFP
Legt die Filterzeit fir den HochDrehzahl-Impulseingang DI6 (DI6-HFP) fest. Je hoher der Wert, desto weniger Filterzeit wird am

HochDrehzahl-Impulseingang DI6 (DI6-HFP) hinzugefiigt. Wird dieser Parameterwert auf 0 gesetzt, wird die Filterung deaktiviert.

RW

3862

P3.5.25

DI6-HFP Min
Mit diesem Parameter kann der Mindestwert fiir den HochDrehzahl-Impulseingang D16 (DI6-HFP) eingestellt werden.

RW

3863

P3.5.2.6

DI6-HFP Max
Mit diesem Parameter kann der Maximalwert fiir den HochDrehzahl-Impulseingang DI6 (DI6-HFP) eingestellt werden.

RW

3864

P35.2.7

Action@DI6-HFP fault
Aktion bei DIB-HFP fault

RW

3865

P3.5.2.8

DI6-HFP Lower Limit
Untere Grenze fiir die Fehlererkennung am Hochfrequenz-Impulseingang DI (DI6-HFP) einstellen

RW

3866

P3.5.2.9

DI6-HFP Upper Limit
Obere Grenze fiir die Fehlererkennung am Hochfrequenz-Impulseingang DI6 (DI6-HFP) einstellen

RW

3867

P3.5.2.10

t-Delay DI6-HFP Fault
Verzégerungszeit fiir die Fehlererkennung am Hochfrequenz-Impulseingang DI6 (DI6-HFP) einstellen

RW

3868

P3.5.2.11

DI6-HFP Hysteresis
Wert fiir die Hystersis des Hochfrequenz-Impulseingang DI6 (DI6-HFP) zur Fehlererkennung einstellen

RW

221

P4.21

A01 Modus

Dieser Parameter legt den Signalbereich des Analogausgangs 1 fiir Strom oder Spannung. fest. Die Umschaltung des Signals
zwischen 0 - 20 mA bzw. 4 - 20 mA oder 0 - 10 V erfolgt Geréteintern.

RW

146

P4.2.2

AO01 Funktion
Wahlt die gewiinschte Funktion fir Analogausgang 1 aus.

RW

147

P4.23

AO1 t-Filter

Definiert die Filterungszeit, die auf das Analogausgangssignal angewendet wird.
Null bedeutet keine Filterung.

Abbildung 42. Filterung des Analogausgangs.
Al

63% f|- -

AO1 t[s]

Hinweis:

@ Ungefiltertes Analogsignal.

@ Gefiltertes Analogsignal.

® Filterzeit-Konstante bei 63 % des Sollwerts.

RW
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Anhang A — Beschreibung der Parameter

Modbus
ID Code Parameter RO/RW
149 P4.2.8 AO01 Min RW

Definiert den Nullpunkt des Analogausgangs 1 als 0 mA oder 4 mA (AO1-Modus = 0—20mA) bzw. 0 V oder 2 V
(A01-Modus = 0-10V).

0 = Minimalwert auf 0V / OmA eingestellt.

1= Minimalwert auf 2V / 4mA eingestellt.

150 P4.2.9 AO01 Skalierung RW

Skalierungsfaktor von 10% bis 1000% mit dem das Ausgangssignal multipliziert wird. Durch die Einstellung dieses Wertes wird
die Skala des Analogsignals innerhalb der Grenzen von 0—10 V/0-20 mA oder 2—10 V//4-20 mA vergréRert oder verkleinert.

Abbildung 43. Skalierung analoger Ausgang
| Analoger Ausgangsstrom

ID150 = 200 %
L i " ID150 = 100 %

12mA H----—-f /o L - ID150=50%
- |
|

10mA ----7=/f -~ e

| Min. Wert
D149 =1 - S ! des gewéhlten
4mA 1 Signals tiber
| by ID149
ID149 =0 : -
0mA 0 05 1.0
148 P4.2.10 AO1 Invertieren RW

Invertiert das analoge Ausgangssignal, normalerweise 0 V/0 mA/2 V/4 mA =0 % und 10 V/20 mA = 100 %, wenn invertiert
0V/0 mA/2 V/4 mA =100 % und 10 V/20 mA = 0 %: Maximales Ausgangssignal = kleinster Wert der ausgewahlten GréoRe.
Minimales Ausgangssignal = grofiter Wert der ausgewahlten GroRe.

Abbildung 44. Invertierung des Analogausgangs

A Analoger Ausgangsstrom

WMA Mg~~~ }

12mA d-———- C e o ——— TS - CTF IDIS0=50%

WmA {----—- N\ Ty =D g mmm oD

AMA - N\ oI\ D150=100%
| Gewhit iiber

H | 1D149
0mA ; 1 -
0 0.5 1.0

173 P4.2.11 A01 Offset RW
Addiert -100,0 bis 100,0 % zum Minimalwert des Analogausgangs 1, um einen zusatzlichen Ausgleichsfaktor zu ermdglichen.
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Anhang A — Beschreibung der Parameter

Modbus
ID Code Parameter RO/RW
152 P5.1.1 RO1 Funktion RW

Dieser Parameter legt fest, welche Funktion dem Relay-Ausgang zugeordnet ist. Mdgliche Einstellungen:
0 = Nicht verwendet — keine Aktion.

1 = Bereit — Antrieb ist betriebsbereit.

2 = Run — Antrieb lauft.

3 = Fehler — Antrieb ist fehlerhaft

4 = Fehler umkehren — Antrieb ist nicht fehlerhaft

5 = Warnung — Der Antrieb hat eine Warnmeldung

6 = Umgekehrt — Antrieb gibt eine umgekehrte Drehfeldrichtung im Linkslauf aus
7 = Drehzahl erreicht — Die Ausgangsfrequenz hat den eingestellten Sollwert erreicht
8 = Frequenz null — Antriebsausgang ist auf Frequenz null

9 = f-OutLevel1 Check — Uberwachung der Frequenzgrenze 1 ist aktiviert

10 = f-OutLevel2 Check — Uberwachung der Frequenzgrenze 2 ist aktiviert

11 = PID1 Supervision — Uberwachung fiir PID1 Regler ist Aktiv

12 = PID2 Supervision — Uberwachung fiir PID2 Regler ist aktiv

13 = Ubertemperatur Gerat — Antrieb ist tiberhitzt

14 = Uberstrom U-V-W — Uberstromfehler ist aufgetreten

15 = DC-Uberspannung — Uberspannungsfehler ist aufgetreten

16 = Netzunterspannung — Unterspannungswarnung/-fehler ist aufgetreten

17 = 4-20mA Fehler — Ein 4 mA Fehler wurde ausgeldst

18 = externe Bremse aktiv — Die externe Bremse ist aktiv

19 = externe Bremse nicht aktiv — Die Steuerung der externen Bremse ist invertiert
20 = M-OutLevelCheck — Uberwachung des Drehmomentgrenzwerts (M-Max)

21 = f-Soll LevelCheck — Uberwachung des Sollwertgrenzwerts

22 = Klemmensteuerung — der Steuerplatz ist 1/0

23 = Drehrichtung entgegen Sollwert — Die aktive Drehrichtung entspricht nicht der Solldrehrichtung
24 = Thermistorfehler Motor — Ein Thermistorfehler ist aufgetreten;

26 = Im Bypass-Modus — Der Antrieb ist im Bypass-Modus

27 = Externer Fehler — Ein externe Fehler ist aufgetreten

28 = Fernsteuerung — Der Steuerplatz ist die Fernsteuerung

29 = Tipp-Betrieb (JOG) — Der Antrieb ist im Jog-Modus

30 = Ubertemperatur Motor — Der Motor wird thermisch geschiitzt

31 = Eingangsdaten1 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 3 gesteuert.

32 = Eingangsdaten2 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 4 gesteuert.

33 = Eingangsdaten3 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 5 gesteuert.

34 = Eingangsdaten4 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 6 gesteuert.

35 = StartVerzogerung — Der Antrieb lduft mit Startverzogerung

36 = Timer1 Status — Der Status von Timer 1

37 =Timer2 Status — Der Status von Timer 2

38 = Timer3 Status — Der Status von Timer 3

39 = Schnellstopp aktiv — Der digitale Eingang Not-Stopp ist aktiviert, der Antrieb hat einen Fehler ausgegeben
40 = P-OutLevelCheck — Uberwachung des Leistungsgrenzwerts

41 = TempLevelCheck — Uberwachung des Temperaturgrenzwerts

42 = Al Level Check — Uberwachung des Analogeingangs

43 = Motor 1 Steuerung — Motor 1 wird gesteuert

44 = Motor 2 Steuerung — Motor 2 wird gesteuert

45 = Motor 3 Steuerung — Motor 3 wird gesteuert

46 = Motor 4 Steuerung — Motor 4 wird gesteuert

47 = Motor 5 Steuerung — Motor 5 wird gesteuert

48 = Logik erfiillt — Ausgang der Logikfunktion (ID751)

49 = PID1 SleepModus — PID-Regler 1 im Sleep-Modus

50 = PID2 SleepModus — PID-Regler 2 im Sleep-Modus
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Anhang A — Beschreibung der Parameter

Modbus
ID Code Parameter RO/RW

152 (Forts.) P5.1.1 RO1 Funktion (Forts.) RW
51 = I-0utCheck1 — Motorstrom-Uberwachungswert aktiv
52 = I-OutCheck2 — Motorstrom-Uberwachungswert aktiv
53 = Al Level2 Check — Analoge Eingangstiberwachung aktiv
54 = DC Ladekreis aktiv — DC-Zwischenkreis wird geladen (230VAC: < 230VDC, 480VAC: <380VDC, 575VAC: <520VDC).
55 = Vorheizen aktiv — Vorheizen Modus ist aktiviert
56 = Kaltwetter Modus aktiv — Kaltwetter Modus ist aktiviert
57 = Prime Pump Aktiv — siehe 1D2428
58 = Rampe 2 aktiv — Rampe 2 Frequenzgrenzwert erreicht
59 = STO Abschaltung — STO-Fehler ist aufgetreten
60 = Run Bypass/Drive — Betriebsanzeige fiir Antrieb und Bypass.
61 = Uberlast Motor Bypass — siehe 1D1246;
62 = Betrieb im Bypass — siehe ID1418;
63 = Auto-Lokal bei COM Fehler — siehe ID334;
64 = Modbus RTU Fehler — Ein Kommunikationsfehler ist aufgetreten;
65 = Modbus TCP Fehler — Ein Kommunikationsfehler ist aufgetreten;
71 = Jockey-Pumpe aktiv — siehe 1D2804;
72 = Schmierpumpe aktiv — siehe 1D2809;
73 =PID1 Istwert Min — siehe 1D2811 und 1D2812;
74 =PID1 Istwert Max — siehe 1D2814 und 1D2815;
75 = PID2 Istwert Min — siehe 102818 und 1D2819;
76 = PID2 Istwert Max — siehe 1D2821 und 1D2822;
77 = Master in MPC — Der Antrieb ist Master im Multipumpenmodus;
78 = CP Verriegelungsfehler — CleanPower Verriegelungsfehler ist aufgetreten)
79 = Klappen/Ventil Steuerung
80 = Inch Betrieb aktiviert
81 = Al Fehler
83 = SlotD: Feldbus COM Fehler
84 = Uberwachung Drehzahlgrenze

2112 P5.1.2 RO1 Einschaltverzégerung RW
Verzégerungszeit fir das Einschalten des RO1-Relais nach dessen Aktivierung.

2113 P5.1.3 RO1 Auschaltverzogerung RW
Verzégerungszeit fir das Ausschalten des RO1-Relais nach dessen Deaktivierung.
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Anhang A — Beschreibung der Parameter

Modbus
ID Code Parameter RO/RW
153 P5.1.4 RO2 Funktion RW

Dieser Parameter legt fest, welche Funktion dem Relay-Ausgang zugeordnet ist. Mdgliche Einstellungen:
0 = Nicht verwendet — keine Aktion.

1 = Bereit — Antrieb ist betriebsbereit.

2 = Run — Antrieb lauft.

3 = Fehler — Antrieb ist fehlerhaft

4 = Fehler umkehren — Antrieb ist nicht fehlerhaft

5 = Warnung — Der Antrieb hat eine Warnmeldung

6 = Umgekehrt — Antrieb gibt eine umgekehrte Drehfeldrichtung im Linkslauf aus

7 = Drehzahl erreicht — Die Ausgangsfrequenz hat den eingestellten Sollwert erreicht
8 = Frequenz null — Antriebsausgang ist auf Frequenz null

9 = f-OutLevel1 Check — Uberwachung der Frequenzgrenze 1 ist aktiviert

10 = f-OutLevel2 Check — Uberwachung der Frequenzgrenze 2 ist aktiviert

11 = PID1 Supervision — Uberwachung fiir PID1 Regler ist Aktiv

12 = PID2 Supervision — Uberwachung fiir PID2 Regler ist aktiv

13 = Ubertemperatur Gerat — Antrieb ist tiberhitzt

14 = Uberstrom U-V-W — Uberstromfehler ist aufgetreten

15 = DC-Uberspannung — Uberspannungsfehler ist aufgetreten

16 = Netzunterspannung — Unterspannungswarnung/-fehler ist aufgetreten

17 = 4-20mA Fehler — Ein 4 mA Fehler wurde ausgeldst

18 = externe Bremse aktiv — Die externe Bremse ist aktiv

19 = externe Bremse nicht aktiv — Die Steuerung der externen Bremse ist invertiert
20 = M-OutLevelCheck — Uberwachung des Drehmomentgrenzwerts (M-Max)

21 = f-Soll LevelCheck — Uberwachung des Sollwertgrenzwerts

22 = Klemmensteuerung — der Steuerplatz ist 1/0

23 = Drehrichtung entgegen Sollwert — Die aktive Drehrichtung entspricht nicht der Solldrehrichtung
24 = Thermistorfehler Motor — Ein Thermistorfehler ist aufgetreten

26 = Im Bypass-Modus — Der Antrieb ist im Bypass-Modus;

27 = Externer Fehler — Ein externe Fehler ist aufgetreten

28 = Fernsteuerung — Der Steuerplatz ist die Fernsteuerung

29 = Tipp-Betrieb (JOG) — Der Antrieb ist im Jog-Modus

30 = Ubertemperatur Motor — Der Motor wird thermisch geschiitzt

31 = Eingangsdaten1 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 3 gesteuert.

32 = Eingangsdaten2 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 4 gesteuert.

33 = Eingangsdaten3 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 5 gesteuert.

34 = Eingangsdaten4 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 6 gesteuert.

35 = StartVerzogerung — Der Antrieb lduft mit Startverzogerung

36 = Timer1 Status — Der Status von Timer 1

37 =Timer2 Status — Der Status von Timer 2

38 = Timer3 Status — Der Status von Timer 3

39 = Schnellstopp aktiv — Der digitale Eingang Not-Stopp ist aktiviert, der Antrieb hat einen Fehler ausgegeben
40 = P-OutLevelCheck — Uberwachung des Leistungsgrenzwerts

41 = TempLevelCheck — Uberwachung des Temperaturgrenzwerts

42 = Al Level Check — Uberwachung des Analogeingangs

43 = Motor 1 Steuerung — Motor 1 wird gesteuert

44 = Motor 2 Steuerung — Motor 2 wird gesteuert

45 = Motor 3 Steuerung — Motor 3 wird gesteuert

46 = Motor 4 Steuerung — Motor 4 wird gesteuert

47 = Motor 5 Steuerung — Motor 5 wird gesteuert

48 = Logik erfiillt — Ausgang der Logikfunktion (ID751)

49 = PID1 SleepModus — PID-Regler 1 im Sleep-Modus
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Anhang A — Beschreibung der Parameter

Modbus
ID Code Parameter RO/RW

153 (Forts.) P5.1.4 RO2-Funktion (Forts.) RW
50 = PID2 SleepModus — PID-Regler 2 im Sleep-Modus
51 = I-OutCheck — Motorstrom-Uberwachungswert aktiv
52 = I-0utCheck2 — Motorstrom-Uberwachungswert aktiv
53 = Al Level2 Check — Analoge Eingangsiiberwachung aktiv
54 = DC Ladekreis aktiv — DC-Zwischenkreis wird geladen (230VAC: < 230VDC, 480VAC: <380VDC, 575VAC: <520VDC).
55 = Vorheizen aktiv — Vorheizen Modus ist aktiviert
56 = Kaltwetter Modus aktiv — Kaltwetter Modus ist aktiviert
57 = Prime Pump Aktiv — siehe 1D2428
58 = Rampe 2 aktiv — Rampe 2 Frequenzgrenzwert erreicht
59 = STO Abschaltung — STO-Fehler ist aufgetreten
60 = Run Bypass/Drive — Betriebsanzeige fiir Antrieb und Bypass.
61 = Uberlast Motor Bypass — siehe 1D1246;
62 = Betrieb im Bypass — siehe ID1418;
63 = Auto-Lokal bei COM Fehler — siehe 1D334;
64 = Modbus RTU Fehler — Ein Kommunikationsfehler ist aufgetreten;
65 = Modbus TCP Fehler — Ein Kommunikationsfehler ist aufgetreten;
71 = Jockey-Pumpe aktiv — siehe 1D2804;
72 = Schmierpumpe aktiv — siehe 1D2809;
73 =PID1 Istwert Min — siehe ID2811 und 1D2812;
74 = PID1 Istwert Max — siehe 1D2814 und 1D2815;
75 = PID2 Istwert Min — siehe 1D2818 und 1D2819;
76 = PID2 Istwert Max — siehe 1D2821 und 1D2822;
77 = Master in MPC — Der Antrieb ist Master im Multipumpenmodus;
78 = CP Verriegelungsfehler — CleanPower Verriegelungsfehler ist aufgetreten)
79 = Klappen/Ventil Steuerung
80 = Inch Betrieb aktiviert
81 = Al Fehler
83 = SlotD: Feldbus COM Fehler
84 = Uberwachung Drehzahlgrenze

2114 P5.1.5 RO2 Einschaltverzogerung RW
Verzogerungszeit zum Einschalten des RO2-Relais bei Aktivierung.

2115 P5.1.6 RO2 Ausschaltverzégerung RW
Verzogerungszeit fiir das Ausschalten des RO2-Relais nach dessen Deaktivierung.

151 P5.2.1 D01 Funktion RW
Dieser Parameter legt fest, welche Funktion dem Relay-Ausgang zugeordnet ist. Mdgliche Einstellungen:
0 = Nicht verwendet — keine Aktion.

1 = Bereit — Antrieb ist betriebsbereit.

2 = Run — Antrieb lauft.

3 = Fehler — Antrieb ist fehlerhaft

4 = Fehler umkehren — Antrieb ist nicht fehlerhaft

5 = Warnung — Der Antrieb hat eine Warnmeldung

6 = Umgekehrt — Antrieb gibt eine umgekehrte Drehfeldrichtung im Linkslauf aus
7 = Drehzahl erreicht — Die Ausgangsfrequenz hat den eingestellten Sollwert erreicht
8 = Frequenz null — Antriebsausgang ist auf Frequenz null

9 = f-OutLevel1 Check — Uberwachung der Frequenzgrenze 1 ist aktiviert

10 = f-OutLevel2 Check — Uberwachung der Frequenzgrenze 2 ist aktiviert

11 = PID1 Supervision — Uberwachung fiir PID1 Regler ist Aktiv

12 = PID2 Supervision — Uberwachung fiir PID2 Regler ist aktiv

13 = Ubertemperatur Gerat — Antrieb ist tiberhitzt

14 = Uberstrom U-V-W — Uberstromfehler ist aufgetreten

FREQUENZUMRICHTER DER BAUREIHE POWERXL DX1 06/25 MNO040069DE Eaton.com 163



Anhang A — Beschreibung der Parameter

Modbus
ID Code Parameter RO/RW
151 (Forts.) P5.2.1 D01 Funktion (Forts.)

15 = DC-Uberspannung — Uberspannungsfehler ist aufgetreten

16 = Netzunterspannung — Unterspannungswarnung/-fehler ist aufgetreten
17 = 4-20mA Fehler — Ein 4 mA Fehler wurde ausgeldst

18 = externe Bremse aktiv — Die externe Bremse ist aktiv

19 = externe Bremse nicht aktiv — Die Steuerung der externen Bremse ist invertiert
20 = M-OutLevelCheck — Uberwachung des Drehmomentgrenzwerts (M-Max)
21 = f-Soll LevelCheck — Uberwachung des Sollwertgrenzwerts

22 = Klemmensteuerung — der Steuerplatz ist I/0

23 = Drehrichtung entgegen Sollwert — Die aktive Drehrichtung entspricht nicht der Solldrehrichtung
24 = Thermistorfehler Motor — Ein Thermistorfehler ist aufgetreten

26 = Im Bypass-Modus — Der Antrieb ist im Bypass-Modus

27 = Externer Fehler — Ein externe Fehler ist aufgetreten

28 = Fernsteuerung — Der Steuerplatz ist die Fernsteuerung

29 = Tipp-Betrieb (JOG) — Der Antrieb ist im Jog-Modus

30 = Ubertemperatur Motor — Der Motor wird thermisch geschiitzt

31 = Eingangsdaten1 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 3 gesteuert.
32 = Eingangsdaten2 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 4 gesteuert.
33 = Eingangsdaten3 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 5 gesteuert.
34 = Eingangsdaten4 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 6 gesteuert.
35 = StartVerzogerung — Der Antrieb lauft mit Startverzégerung

36 = Timer1 Status — Der Status von Timer 1

37 =Timer2 Status — Der Status von Timer 2

38 = Timer3 Status — Der Status von Timer 3

39 = Schnellstopp aktiv — Der digitale Eingang Not-Stopp ist aktiviert, der Antrieb hat einen Fehler ausgegeben
40 = P-OutLevelCheck — Uberwachung des Leistungsgrenzwerts

41 = TempLevelCheck — Uberwachung des Temperaturgrenzwerts

42 = Al Level Check — Uberwachung des Analogeingangs

43 = Motor 1 Steuerung — Motor 1 wird gesteuert

44 = Motor 2 Steuerung — Motor 2 wird gesteuert

45 = Motor 3 Steuerung — Motor 3 wird gesteuert

46 = Motor 4 Steuerung — Motor 4 wird gesteuert

47 = Motor 5 Steuerung — Motor 5 wird gesteuert

48 = Logik erfiillt — Ausgang der Logikfunktion (ID751)

49 = PID1 SleepModus — PID-Regler 1 im Sleep-Modus

50 = PID2 SleepModus — PID-Regler 2 im Sleep-Modus

51 = I-0utCheck1 — Motorstrom-Uberwachungswert aktiv

52 = I-OutCheck2 — Motorstrom-Uberwachungswert aktiv

53 = Al Level2 Check — Analoge Eingangstiberwachung aktiv

54 = DC Ladekreis aktiv — DC-Zwischenkreis wird geladen (230VAC: < 230VDC, 480VAC: <380VDC, 575VAC: <520VDC).
55 = Vorheizen aktiv — Vorheizen Modus ist aktiviert

56 = Kaltwetter Modus aktiv — Kaltwetter Modus ist aktiviert

57 = Prime Pump Aktiv — siehe 102428

58 = Rampe 2 aktiv — Rampe 2 Frequenzgrenzwert erreicht

59 = STO Abschaltung — STO-Fehler ist aufgetreten

60 = Run Bypass/Drive — Betriebsanzeige fiir Antrieb und Bypass.

61 = Uberlast Motor Bypass — siehe 1D1246;

62 = Betrieb im Bypass — siehe ID1418;

63 = Auto-Lokal bei COM Fehler — siehe 1D334;

64 = Modbus RTU Fehler — Ein Kommunikationsfehler ist aufgetreten;
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Anhang A — Beschreibung der Parameter

Modbus
ID Code Parameter RO/RW
151 (Forts.) P5.2.1 D01 Funktion (Forts.)

65 = Modbus TCP Fehler — Ein Kommunikationsfehler ist aufgetreten;
71 = Jockey-Pumpe aktiv — siehe 1D2804;

72 = Schmierpumpe aktiv — siehe 1D2809;

73 =PID1 Istwert Min — siehe 1D2811 und 1D2812;

74 =PID1 Istwert Max — siehe 1D2814 und 1D2815;

75 = PID2 Istwert Min — siehe 1D2818 und 1D2819;

76 = PID2 Istwert Max — siehe 1D2821 und 1D2822;

77 = Master in MPC — Der Antrieb ist Master im Multipumpenmodus;
78 = CP Verriegelungsfehler — CleanPower Verriegelungsfehler ist aufgetreten)
79 = Klappen/Ventil Steuerung

80 = Inch Betrieb aktiviert

81 = Al Fehler

83 = SlotD: Feldbus COM Fehler

84 = Uberwachung Drehzahlgrenze
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Anhang A — Beschreibung der Parameter

Modbus
ID Code Parameter RO/RW
2463 P5.3.1 Virtuelle RO1-Funktion RW

Dieser Parameter legt fest, welche Funktion dem Relay-Ausgang zugeordnet ist. Mdgliche Einstellungen:
0 = Nicht verwendet — keine Aktion.

1 = Bereit — Antrieb ist betriebsbereit.

2 = Run — Antrieb lauft.

3 = Fehler — Antrieb ist fehlerhaft

4 = Fehler umkehren — Antrieb ist nicht fehlerhaft

5 = Warnung — Der Antrieb hat eine Warnmeldung

6 = Umgekehrt — Antrieb gibt eine umgekehrte Drehfeldrichtung im Linkslauf aus
7 = Drehzahl erreicht — Die Ausgangsfrequenz hat den eingestellten Sollwert erreicht
8 = Frequenz null — Antriebsausgang ist auf Frequenz null

9 = f-OutLevel1 Check — Uberwachung der Frequenzgrenze 1 ist aktiviert

10 = f-OutLevel2 Check — Uberwachung der Frequenzgrenze 2 ist aktiviert

11 = PID1 Supervision — Uberwachung fiir PID1 Regler ist Aktiv

12 = PID2 Supervision — Uberwachung fiir PID2 Regler ist aktiv

13 = Ubertemperatur Gerat — Antrieb ist tiberhitzt

14 = Uberstrom U-V-W — Uberstromfehler ist aufgetreten

15 = DC-Uberspannung — Uberspannungsfehler ist aufgetreten

16 = Netzunterspannung — Unterspannungswarnung/-fehler ist aufgetreten
17 = 4-20mA Fehler — Ein 4 mA Fehler wurde ausgeldst

18 = externe Bremse aktiv — Die externe Bremse ist aktiv

19 = externe Bremse nicht aktiv — Die Steuerung der externen Bremse ist invertiert
20 = M-OutLevelCheck — Uberwachung des Drehmomentgrenzwerts (M-Max)
21 = f-Soll LevelCheck — Uberwachung des Sollwertgrenzwerts

22 = Klemmensteuerung — der Steuerplatz ist 1/0

23 = Drehrichtung nicht korrekt

24 = Thermistorfehler Motor — Ein Thermistorfehler ist aufgetreten

26 = Im Bypass-Modus — Der Antrieb ist im Bypass-Modus

27 = Externer Fehler — Ein externe Fehler ist aufgetreten

28 = Fernsteuerung — Der Steuerplatz ist die Fernsteuerung

29 = Tipp-Betrieb (JOG) — Der Antrieb ist im Jog-Modus

30 = Ubertemperatur Motor — Der Motor wird thermisch geschiitzt

31 = Eingangsdaten1 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 3 gesteuert.
32 = Eingangsdaten2 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 4 gesteuert.
33 = Eingangsdaten3 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 5 gesteuert.
34 = Eingangsdaten4 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 6 gesteuert.
35 = StartVerzogerung — Der Antrieb lduft mit Startverzogerung

36 = Timer1 Status — Der Status von Timer 1

37 =Timer2 Status — Der Status von Timer 2

38 = Timer3 Status — Der Status von Timer 3

39 = Schnellstopp aktiv — Der digitale Eingang Not-Stopp ist aktiviert, der Antrieb hat einen Fehler ausgegeben
40 = P-OutLevelCheck — Uberwachung des Leistungsgrenzwerts

41 = TempLevelCheck — Uberwachung des Temperaturgrenzwerts

42 = Analogeingang Superv

43 = Motor 1 Steuerung — Motor 1 wird gesteuert

44 = Motor 2 Steuerung — Motor 2 wird gesteuert

45 = Motor 3 Steuerung — Motor 3 wird gesteuert

46 = Motor 4 Steuerung — Motor 4 wird gesteuert

47 = Motor 5 Steuerung — Motor 5 wird gesteuert

48 = Logik erfiillt — Ausgang der Logikfunktion (ID751)

49 = PID1 SleepModus — PID-Regler 1 im Sleep-Modus

50 = PID2 SleepModus — PID-Regler 2 im Sleep-Modus
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Anhang A — Beschreibung der Parameter

Modbus
ID Code Parameter RO/RW

2463 (Forts.)  P5.3.1 Virtuelle RO1-Funktion (Forts.) RW
51 = 1-OutCheck1 — Motorstrom-Uberwachungswert aktiv
52 = |-OutCheck? — Motorstrom-Uberwachungswert aktiv
53 = Al Level2 Check — Analoge Eingangstiberwachung aktiv
54 = DC Ladekreis aktiv — DC-Zwischenkreis wird geladen (230VAC: < 230VDC, 480VAC: <380VDC, 575VAC: <520VDC).
55 = Vorheizen aktiv — Vorheizen Modus ist aktiviert
56 = Kaltwetter Modus aktiv — Kaltwetter Modus ist aktiviert
57 = Prime Pump Aktiv — siehe 102428
58 = Rampe 2 aktiv — Rampe 2 Frequenzgrenzwert erreicht
59 = STO Abschaltung — STO-Fehler ist aufgetreten
60 = Run Bypass/Drive — Betriebsanzeige fiir Antrieb und Bypass.
61 = Uberlast Motor Bypass — siehe 1D1246;
62 = Betrieb im Bypass — siehe 1D1418;
63 = Auto-Lokal bei COM Fehler — siehe 1D334;
64 = Modbus RTU Fehler — Ein Kommunikationsfehler ist aufgetreten;
65 = Modbus TCP Fehler — Ein Kommunikationsfehler ist aufgetreten;
71 = Jockey-Pumpe aktiv — siehe 1D2804;
72 = Schmierpumpe aktiv — siehe 1D2809;
73 =PID1 Istwert Min — siehe ID2811 und 1D2812;
74 =PID1 Istwert Max — siehe 1D2814 und 1D2815;
75 = PID2 Istwert Min — siehe 1D2818 und 1D281;
76 = PID2 Istwert Max — siehe 1D2821 und 1D2822;
77 = Master in MPC — Der Antrieb ist Master im Multipumpenmodus;
78 = CP Verriegelungsfehler — CleanPower Verriegelungsfehler ist aufgetreten)
79 = Klappen/Ventil Steuerung
80 = Inch Betrieb aktiviert
81 =Al Fehler
83 = SlotD: Feldbus COM Fehler
84 = Uberwachung Drehzahlgrenze

2848 P5.3.2 VDO1 Einschaltverzogerung RW
Verzogerungszeit fir das Einschalten des virtuellen Ausgangs VD01 nach dessen Aktivierung.

2849 P5.33 VDO1 Auschaltverzégerung RW
Verzdgerungszeit fir das Ausschalten des virtuellen Ausgangs VDO1 nach dessen Deaktivierung.

2464 P5.3.4 VDO2 Funktion RW
Auswahl der Funktion des virtuellen Relais VD02
Dieser Parameter legt fest, welche Funktion dem Relay-Ausgang zugeordnet ist. Mdgliche Einstellungen:
0 = Nicht verwendet — keine Aktion.
1 = Bereit — Antrieb ist betriebsbereit.
2 =Run — Antrieb lauft.
3 = Fehler — Antrieb ist fehlerhaft
4 = Fehler umkehren — Antrieb ist nicht fehlerhaft
5 = Warnung — Der Antrieb hat eine Warnmeldung
6 = Umgekehrt — Antrieb gibt eine umgekehrte Drehfeldrichtung im Linkslauf aus
7 = Drehzahl erreicht — Die Ausgangsfrequenz hat den eingestellten Sollwert erreicht
8 = Frequenz null — Antriebsausgang ist auf Frequenz null
9 = f-OutLevel1 Check — Uberwachung der Frequenzgrenze 1 ist aktiviert
10 = f-OutPegel1 Uberwachung
11 = PID1 Supervision — Uberwachung fiir PID1 Regler ist Aktiv
12 = PID2 Supervision
13 = Ubertemperatur Gerat — Antrieb ist tiberhitzt
14 = Uberstrom U-V-W — Uberstromfehler ist aufgetreten
15 = DC-Uberspannung — Uberspannungsfehler ist aufgetreten
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Modbus
ID

Code

Parameter

RO/RW

2464 (Forts.)

168

P5.3.4

VDO2 Funktion (Forts.)

16 = Netzunterspannung — Unterspannungswarnung/-fehler ist aufgetreten
17 = 4-20mA Fehler — Ein 4 mA Fehler wurde ausgeldst

18 = externe Bremse aktiv — Die externe Bremse ist aktiv

19 = externe Bremse nicht aktiv — Die Steuerung der externen Bremse ist invertiert
20 = M-OutLevelCheck — Uberwachung des Drehmomentgrenzwerts (M-Max)
21 = f-Soll LevelCheck — Uberwachung des Sollwertgrenzwerts

22 = Klemmensteuerung — der Steuerplatz ist I/0

23 = Drehrichtung entgegen Sollwert — Die aktive Drehrichtung entspricht nicht der Solldrehrichtung
24 = Thermistorfehler Motor — Ein Thermistorfehler ist aufgetreten

26 = Im Bypass-Modus — Der Antrieb ist im Bypass-Modus

27 = Externer Fehler — Ein externe Fehler ist aufgetreten

28 = Fernsteuerung — Der Steuerplatz ist die Fernsteuerung

29 = Tipp-Betrieb (JOG) — Der Antrieb ist im Jog-Modus

30 = Ubertemperatur Motor — Der Motor wird thermisch geschiitzt

31 = Eingangsdaten1 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 3 gesteuert.
32 = Eingangsdaten2 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 4 gesteuert.
33 = Eingangsdaten3 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 5 gesteuert.
34 = Eingangsdaten4 Wert — Wird durch das FB-Steuerwort Bit 6 gesteuert.
35 = StartVerzdgerung — Der Antrieb l&uft mit Startverzogerung

36 = Timer1 Status — Der Status von Timer 1

37 =Timer2 Status — Der Status von Timer 2

38 = Timer3 Status — Der Status von Timer 3

39 = Schnellstopp aktiv — Der digitale Eingang Not-Stopp ist aktiviert, der Antrieb hat einen Fehler ausgegeben
40 = P-OutLevelCheck — Uberwachung des Leistungsgrenzwerts

41 = TempLevelCheck — Uberwachung des Temperaturgrenzwerts

42 = Al Level Check — Uberwachung des Analogeingangs

43 = Motor 1 Steuerung — Motor 1 wird gesteuert

44 = Motor 2 Steuerung — Motor 2 wird gesteuert

45 = Motor 3 Steuerung — Motor 3 wird gesteuert

46 = Motor 4 Steuerung — Motor 4 wird gesteuert

47 = Motor 5 Steuerung — Motor 5 wird gesteuert

48 = Logik erfiillt — Ausgang der Logikfunktion (ID751)

49 = PID1 SleepModus — PID-Regler 1 im Sleep-Modus

50 = PID2 SleepModus — PID-Regler 2 im Sleep-Modus

51 = I-OutCheck — Motorstrom-Uberwachungswert aktiv

52 = I-0utCheck2 — Motorstrom-Uberwachungswert aktiv

53 = Al Level2 Check — Analoge Eingangsiiberwachung aktiv

54 = DC Ladekreis aktiv — DC-Zwischenkreis wird geladen (230VAC: < 230VDC, 480VAC: <380VDC, 575VAC: <520VDC)
55 = Vorheizen aktiv — Vorheizen Modus ist aktiviert

56 = Kaltwetter Modus aktiv — Kaltwetter Modus ist aktiviert

57 = Prime Pump Aktiv — siehe 1D2428

58 = Rampe 2 aktiv — Rampe 2 Frequenzgrenzwert erreicht

59 = STO Abschaltung — STO-Fehler ist aufgetreten

60 = Run Bypass/Drive — Betriebsanzeige fiir Antrieb und Bypass.

61 = Uberlast Motor Bypass — siehe 1D1246

62 = Betrieb im Bypass — siehe ID1418

63 = Automatischer Wechsel zu lokal bei COM-Fehler

64 = Modbus RTU Fehler — Ein Kommunikationsfehler ist aufgetreten

65 = Modbus TCP Fehler — Ein Kommunikationsfehler ist aufgetreten

71 = Jockey-Pumpe aktiv — siehe 1D2804

72 = Schmierpumpe aktiv — siehe 102809

73 =PID1 Istwert Min — siehe 1D2811 und 1D2812
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Modbus
ID Code Parameter RO/RW

2464 (Forts.)  P5.3.4 VDO2 Funktion (Forts.) RW
74 =PID1 Istwert Max — siehe 1D2814 und 1D2815
75 = PID2 Istwert Min — siehe 102818 und 1D2819
76 = PID2 Istwert Max — siehe 1D2821 und 102822
77 = Master in MPC — Der Antrieb ist Master im Multipumpenmodus
78 = CP Verriegelungsfehler — CleanPower Verriegelungsfehler ist aufgetreten)
79 = Klappen/Ventil Steuerung
80 = Inch Betrieb aktiviert
81 =Al Fehler
83 = SlotD: Feldbus COM Fehler
84 = Uberwachung Drehzahlgrenze

2850 P5.3.5 VDO2 Einschaltverzogerung RW
Verzogerungszeit fiir das Einschalten des virtuellen Ausgangs VD02 nach dessen Aktivierung.

2851 P5.3.6 VD02 Auschaltverzégerung RW
Verzogerungszeit fiir das Ausschalten des virtuellen Ausgangs VD02 nach dessen Deaktivierung.

3869 P5.4.1.1 DO1-HFP Mode RW
Dient zur Auswahl des Hochfrequenz-Impulsausgangstyps

0 = Normaler DO
1 = Allgemeiner Impulsausgang
2 =PWM-Ausgang

3870 P5.4.2.1 DO1-HFP Dest RW
Dient zur Auswahl des Ziels fir den Hochfrequenz-Impulsausgang

387 P5.4.2.2 DO1-HFP Scale RW
Skalierungsfaktor fiir Hochfrequenz-Impulsausgangswert von 10 % bis 1000 %.

3872 P5.4.2.3 DO1-HFP Offset RW

—100,0 bis 100,0 % zum Hochfrequenz-Impulsausgangswert addieren, um einen zusatzlichen Offset-Skalierungsfaktor
hinzuzuftigen.

3873 P5.4.2.4 t-Filter DO1-HFP RW

Legt die Filterzeit fir den Hochfrequenz-Impulsausgangswert fest. Je hoher der Wert, desto weniger Filterzeit wird auf den
Hochfrequenz-Impuls DO angewendet. Wird dieser Parameterwert auf 0 gesetzt, wird die Filterung deaktiviert.

3875 P5.4.2.5 DO1-HFP Min RW
Mit diesem Parameter kann der Mindestwert des Hochfrequenz-Impulsausgangs eingestellt werden

3876 P5.4.2.6 DO1-HFP Max RW
Mit diesem Parameter kann der maximale Wert des Hochfrequenz-Impulsausgangs eingestellt werden

3877 P5.4.2.7 Action@DO1-HFP fault RW
Aktion bei DO1-HFP fault

3878 P5.4.2.8 DO1-HFP Lower Limit RW
Untere Grenze fiir die Fehlererkennung am Hochfrequenz-Impulsausgang einstellen

3879 P5.4.2.9 DO1-HFP Upper Limit RW
Obere Grenze fir die Fehlererkennung am Hochfrequenz-Impulsausgang einstellen

3880 P5.4.2.10 t-Delay DO1-HFP Fault RW
Verzogerungszeit fiir die Fehlererkennung am Hochfrequenz-Impulsausgang einstellen

3881 P5.4.2.11 DO1-HFP Hysteresis RW

Wert fiir die Hystersis des Hochfrequenz-Impulsausgangs zur Fehlererkennung einstellen
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Modbus
ID Code Parameter RO/RW
143 P7.1.1 StartStop Funktion1 Auswahl RW

Dieser Parameter bestimmt die Funktion von , StartStopCMD1 Quelle 1" (ID190) und , StartStopCMD2 Quelle 1" (ID191).

0 = StartStopCMD1 geschlossen = Start Rechtslauf: StartStopCMD2 geschlossen = Start Linkslauf — Dies entspricht einer
Zweileitersteuerung mit jeweils einem Kontakt entweder fiir den Befehl Start FWD oder Start REV.

Bei gedffnetem Kontakt stoppt der Motor.

24V+ |17

DIN1 |8 |ID190- Start Signal: DigIN:1 | ID143 Start Stop Logic: Start Forward|

DIN2 |9 [ID191- Start Signal 2: DigiN:2| ID143 Start Stop Logic: Start Reverse |

SR

GND

Abbildung 45. Start Rechtslauf / Start Linkslauf

A
FWD | Ausgangsfrequenz

Stopp Modus
ID253 = Austrudeln

REV

DINT — ‘ — —

bN2 Y—1, ! [ERN N SN I

Hinweis: 1. Die erste gewahlite Richtung hat die hochste Prioritat.
2. Wenn der DIN1-Kontakt 6ffnet, beginnt sich die Drehrichtung zu andern.
3. Wenn die Signale Start Rechtslauf (DIN1) und Start Linkslauf (DIN2)
gleichzeitig aktiv sind, hat das Start-Rechtslauf-Signal (DIN1) Vorrang.
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Modbus
ID Code Parameter RO/RW
143 P7.11 StartStop Funktion1 Auswahl (Forts.) RW

1 = StartStopCMD1 geschlossen = Start / gedffnet = Stopp: StartStopCMD2 geschlossen = Linkslauf / gedffnet = Rechtslauf—
Dies entspricht einer Zweileitersteuerung mit jeweils einem Kontakt entweder fiir Start/Stopp oder fiir die Drehrichtung.

24V+ |17

DIN1 |8 |ID190- Start Signal: DigiN:1 | ID143

Start Stop Logic: Start/Stop ‘

DIN2 [ 9 [ID191- Start Signal 2: DigIN:2| ID143

Start Stop Logic: Forward/Reverse]

E

GND

Abbildung 46. Start, Stop und Linkslauf

FWD

REV

DIN1

DIN2

A Ausg

angsfrequenz Stopp Modus
1D253 = Austrudeln

V-~

2 = StartStopCMD1 geschlossen = Start / gedffnet = Stopp: StartStopCMD2 geschlossen = Start freigegeben / gedffnet = Start
gesperrt, falls er lduft, wird er gestoppt. Die Drehrichtung ist immer im Rechtslauf — Dies entspricht einer Dreileitersteuerung,
wobei Startsignal 2 geschlossen werden muss, um den Start bei Startsignal 1 zu erméglichen.

24V+ |17

DIN1 |8 ID190- Start Signal: DigIN:1 | D143 Start Stop Logic: Start/Stop |

DIN2 |9 [ID197- Start Signal 2: DigiN:2| D143 Start Stop Logic: Forward/Reverse]

E

GND
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Modbus
ID

Code

Parameter

RO/RW

143

P7.11

StartStop Funktion1 Auswahl (Forts.)

3 = Dreileiter-Anschluss (Pulssteuerung): StartStopCMD1 wechselt von gedffnet nach geschlossen = Startimpuls:
StartStopCMD2 wechselt von geschlossen nach gedffnet = Stoppimpuls. Linkslauf Quelle geschlossen = Linkslauf
/ gedffnet = Rechtslauf — Dies entspricht einer Dreileitersteuerung, wobei Startsignal 1 der Startimpuls und
Startsignal 2 der Stopp als Offnerkontakt ist.

24V+ 17 |

DIN1 |8 [ID190- Start Signal1: DigIN:1] D143 Start Stop Logic: Start P |

—1 DIN2 [ 9 [ID197- Start Signal 2: DigIN:2| ID143 Start Stop Logic: Stop P |

E

GND

Abbildung 47. Startimpuls/Stoppimpuls

\ Ausgangsfrequenz
Falls Start- und Stoppimpulse
Stopp Modus gleichzeitig erfolgen, hat der Stopp-
1D253 = Austrudeln impuls Vorrang vor dem Startimpuls.

L e

REV

DIN1
Start

DIN2
Stopp

RW

190

P11.2

StartStopCMD1 Quelle 1

Signalwahl 1 fir die in ,StartStop Funktion1 Auswahl” (ID143) ausgewahlte Start/Stopp-Logik. Dieser Parameter entspricht der

fur DI1 aufgefiihrten Funktion. Wenn der Parameter auf DI1 eingestellt ist, bezieht er sich auf DI1 auf der Steuerplatine.

Die Auswahl verschiedener DI-Werte weist ihn einem anderen Eingang auf der Steuerplatine oder Optionsplatine zu. Bei der
Einstellung DI = AUS wére diese Funktion immer inaktiv oder ausgeschaltet, wenn Klemmen Start 1 als Steuerquelle verwendet
wird. Wenn der Wert auf DI = AN gesetzt ist, wird die Funktion immer eingeschaltet und der Ausgang aktiviert, wenn Klemmen
Start 1 die aktuelle Steuerquelle ist. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingange auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingange auf der
Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingange auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden.

RW

191

P7.13

StartStopCMD2 Quelle 1

Signalwahl 2 fiir die in , StartStop Funktion1 Auswahl” (ID143) ausgewahlte Start/Stopp-Logik. Dieser Parameter entspricht der

fur DI2 aufgefiihrten Funktion. Wenn der Parameter auf DI2: 2 eingestellt ist, bezieht er sich auf DIN2 auf der Steuerplatine,

die Auswahl verschiedener DIGIN-Werte weist ihn einem anderen Eingang auf der Steuerplatine oder Optionskarte zu. Bei der
Einstellung DI = AUS ware diese Funktion immer inaktiv oder ausgeschaltet, wenn Klemmen Start 1 als Steuerquelle verwendet
wird. Wenn der Wert auf DI = AN gesetzt ist, wird die Funktion immer eingeschaltet und der Ausgang aktiviert, wenn Klemmen
Start 1 die aktuelle Steuerquelle ist. Kann auf DIX fir die Klemmeneingénge auf der Steuerkarte, auf DI10X fir die Eingénge auf der
Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden.

RW

172

FREQUENZUMRICHTER DER BAUREIHE POWERXL DX1 06/25 MNO040069DE Eaton.com



Anhang A — Beschreibung der Parameter

Modbus
ID Code Parameter RO/RW
2206 P7.1.4 StartStop Funktion2 Auswahl RW

Dieser Parameter bestimmt die Funktion von , StartStopCMD1 Quelle 2" (ID2207) und , StartStopCMD2 Quelle 2" (1D2208).

0 = StartStopCMD1 Geschlossen = Start Rechtslauf: StartStopCMD2 geschlossen = Start Linkslauf — Dies entspricht einer

Zweileitersteuerung mit jeweils einem Kontakt entweder fiir den Befehl Start FWD oder Start REV. Bei gedffnetem Kontakt
stoppt der Motor.

Abbildung 48. Start Rechtslauf / Start Linkslauf

A
FWD | Ausgangsfrequenz

Stopp Modus
ID253 = Austrudeln

REV

Nt — b

DIN ©—m — [ RS SN I

1 = StartStopCMD1 geschlossen = Start / gedffnet = Stopp: StartStopCMD2 geschlossen = Linkslauf / gedffnet = Rechtslauf—
Dies entspricht einer Zweileitersteuerung mit jeweils einem Kontakt entweder fiir Start/Stopp oder fiir die Drehrichtung.

Hinweis: 1. Die erste gewahlte Richtung hat die héchste Prioritat.
2. Wenn der DIN1-Kontakt 6ffnet, beginnt sich die Drehrichtung zu andern.
3. Wenn die Signale Start Rechtslauf (DIN1) und Start Linkslauf (DIN2) gleichzeitig aktiv sind,
hat das Start-Rechtslauf-Signal (DIN1) Vorrang.

Abbildung 49. Start, Stop und Linkslauf

FWD A Ausgangsfrequenz Stopp Modus
1D253 = Austrudeln

REV \

DINT & @ — 1

pIN2

2 = StartStopCMD1 geschlossen = Start / gedffnet = Stopp: StartStopCMD2 geschlossen = Start freigegeben / gedffnet = Start
gesperrt, falls er lduft, wird er gestoppt. Die Drehrichtung ist immer im Rechtslauf — Dies entspricht einer Dreileitersteuerung,
wobei Startsignal 2 geschlossen werden muss, um den Start bei Startsignal 1 zu ermdglichen.Start, Stopp und Linkslauf.

3 = Dreileiter-Anschluss (Pulssteuerung): StartStopCMD1 wechselt von gedffnet nach geschlossen = Startimpuls StartStopCMD2
wechselt von geschlossen nach gedffnet = Stoppimpuls. Linkslauf Quelle geschlossen = Linkslauf / gedffnet = Rechtslauf — Dies
entspricht einer Dreileitersteuerung, wobei Startsignal 1 der Startimpuls und Startsignal 2 der Stopp als Offnerkontakt ist.

Y~
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Modbus
ID Code Parameter RO/RW

2206 P7.1.4 StartStop Funktion2 Auswahl (Forts.) RW
Abbildung 50. Start Pulse / Stop Pulse

\ Ausgangsfrequenz
Falls Start- und Stoppimpulse
Stopp Modus gleichzeitig erfolgen, hat der Stopp-
1D253 = Austrudeln impuls Vorrang vor dem Startimpuls.

REV

DIN1
Start

DIN2
Stopp

2207 P7.1.5 StartStopCMD1 Quelle 2 RW
Signalwahl 1 fur die in ,StartStop Funktion2 Auswahl” (ID2206) ausgewahlte Start/Stopp-Logik. Kann auf DIX fiir die
Klemmeneingédnge auf der Steuerkarte, auf DI10X fir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingénge
auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang
einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.

2208 P7.1.6 StartStopCMD2 Quelle 2 RW

Signalwahl 2 fiir die in ,StartStop Funktion2 Auswahl” (ID2206) ausgewahlte Start/Stopp-Logik.

Dieser Parameter entspricht der fiir DI1 aufgefiihrten Funktion.

Wenn der Parameter auf DI1 eingestellt ist, bezieht er sich auf DI1 auf der Steuerplatine.Die Auswahl verschiedener DI-Werte
weist ihn einem anderen Eingang auf der Steuerplatine oder Optionsplatine zu.

Bei der Einstellung DI = AUS ware diese Funktion immer inaktiv oder ausgeschaltet, wenn Klemmen Start 1 als Steuerquelle
verwendet wird.

Wenn der Wert auf DI = AN gesetzt ist, wird die Funktion immer eingeschaltet und der Ausgang aktiviert, wenn Klemmen Start
1 die aktuelle Steuerquelle ist. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingénge auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingdnge auf der
Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden.

198 P7.1.7 REV Quelle RW
Legt die Quelle fir den Drehrichtungs-Umkehr Befehl fest.

1679 P7.1.8 REV Freigeben RW
Aktiviert oder deaktiviert den Linkslauf des Motors.

194 P7.1.9 Start Freigeben Quelle RW

Ermdglicht eine Startfreigabe, der mit dem Start-Befehl erforderlich ist, damit der Frequenzumrichter den Ausgang einschaltet.
Wenn die Funktion auf DI = AUS eingestellt ist, wird der Antrieb dies als einen offenen Eingang betrachten und den Antrieb
niemals starten lassen, da die Startfreigabe fehlt. In Werkseinstellung ist DI = AN eingestellt, sodass sich der Antrieb immer
eine aktive Startfreigabe hat und den Startbefehl akzeptiert. Bei Zuordnung zu einem der DIX oder Zeitkanéle muss der
entsprechende Eingang geschlossen sein, um die Startfreigabe zu aktivieren. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingénge auf der
Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingange auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingénge auf der Optionskarte in
Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit
dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.

Geschlossener Kontakt = Startfreigabe aktiviert

Offener Kontakt = Startfreigabe deaktiviert

2667 P7.1.10 Disable Stop Mode RW
Der Antrieb folgt dem eingestellten Stopp Modus wenn die Startfreigabe (,Start Freigeben Quelle” (ID194)) deaktiviert wird.

Die Werkseinstellung ist ""Austrudeln™".

174 FREQUENZUMRICHTER DER BAUREIHE POWERXL DX1 06/25 MNO040069DE Eaton.com



Modbus
ID

Code

Anhang A — Beschreibung der Parameter

Parameter RO/RW

200

P1.1.12

FehlerReset Quelle RW

Ermédglicht, dass Riicksetzen eines Fehlers tiber den Eingang. Diese Funktion ben6tigt eine steigenden Flanke, um einen

Fehler zuriickzusetzen. Wenn diese Funktion auf DI = AUS eingestellt ist, fiihrt der Umrichter keinen Fehlerreset tiber die
Steuerklemmen durch. Wenn auf DI = AN eingestellt, fiihrt der Umrichter keinen Fehlerreset tiber die Steuerklemmen durch, da
keine steigende Flanke erkannt wird. Die Funktion kann auf einen Eingang der Steuerkarte oder Optionskarte eingestellt werden,
der gewtinschte Eingang wird dann diesem Parameter zugewiesen. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingange auf der Steuerkarte,
auf DI10X fiir die Eingange auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder
dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen
Relaisausgang zu verdrahten. DI wechselt vom offenen Kontakt zum geschlossenen Kontakt: Fehler zuriickgesetzt.

252

P7.1.13

Start Modus RW
0 = Rampe — der Antrieb startet bei 0 Hz und wird auf den Frequenzsollwert beschleunigt.
1 = Fliegender Start von f-Stop — der Antrieb fangt einen sich drehenden Motor ein.
Diese Einstellung sucht nach der aktuellen Frequenz iber die letzte Frequenz als Startpunkt.
2 =Fliegender Start von f-Max — der Antrieb fangt einen sich drehenden Motor ein.
Diese Einstellung sucht nach der aktuellen Frequenz tber die maximale Frequenz als Startpunkt.

253

P7.1.14

Stopp-Modus RW
0 = Austrudeln — nach einem Stopp-Befehl wird der Motor vom Antrieb zu einem unkontrollierten Stopp gebracht.
1 = Rampe — nach dem Stopp-Befehl wird die Drehzahl des Motors gemaR den eingestellten Auslaufparametern verzégert.

2483

P7.1.15

REAF Mode RW
Dieser Parameter bestimmt, wie der Antrieb nach einem Fehler-Reset-Befehl reagiert wenn der Startbefehlt noch anliegt.
0 = gemaR Start-Befehl — Wenn nach erfolgtem Zurticksetzen des Fehlers der Startbefehl weiterhin ansteht, startet der Antrieb.

1 = Steigende Flanke nach Fehler-Reset — Um den Antrieb nach dem Zurticksetzen eines Fehlers zu starten, ist die ansteigende
Flanke des Start-Befehls erforderlich.

267

P1.1.16

Netzausfall Funktion RW

Uber die Netzausfall Funktion lasst sich das Verhalten des Antriebs bei kurzzeitiger Unterbrechnung der Spannungsversorgung
einstellen. Die Spannungsunterbrechung darf nicht langer als die Zeit in ,t-Netzausfall” (ID268) betragen. Die Funktion wird abhéngig
vom Pegel der DC Zwischenkreisspaunng aktiviert: 230V Gerat = 200 VDC, 480V Gerat =400 VDC und 575V Gerét = 565 VDC.
0 = Netzausfallfunktion deaktiviert
1 = Netzausfallfunktion Verzdgerungs-Modus:
Der Antrieb reduziert die Motorspannung und Ausgangsfrequenz und versucht so den Motor generatorisch zu betrieben,
um die DC Zwischenkreisspannung zu erhalten.
2 = Netzausfallfunktion Austrudeln-Modus:
Der Antrieb trudelt aus und wird bei wiederkehren der Spannungsversorgung per Motorfangschaltung gestartet.

268

P7.1.17

t-Netzausfall RW

Maximal zulassige Dauer einer Spannungsunterbrechung fiir die ,Netzausfall Funktion” (ID267), bevor der Antrieb mit
Fehler abschaltet. Wenn die Spannungsversorgung innerhalb dieser Zeiteinstellung wiederhergestellt wird, bleibt der
Antrieb in Betrieb.

2462

P7.1.18

Bumpless L/R Quelle RW

Wenn aktiviert, wird beim Umschalten zwischen Lokal und Fern der Ausgang des Umrichters nicht auf die neue Sollwertquelle
umgeschaltet, bis der Sollwert an der neuen Sollwertquelle geandert wird.

2522

P7.1.19

Schaltfrequenz RW

Dieser Parameter legt die Schaltfrequenz fiir die Leistungsmodule zur Erzeugung der pulsweitenmodulierten Ausgangsspannung
fest. Eine hohere Schaltfrequenz fiihrt zu einem sauberen sinusférmigen Motorstrom, eine niedrigere Schaltfrequenz zu einem
verzerrten Motorstrom.

Motorgerdusche konnen durch Verwendung einer hohen Schaltfrequenz reduziert werden, jedoch steigt hierdurch die
Warmeentwicklung im Leistungsmodul. Dies kann eine Leistungsminderung erforderlich machen. In Werkseinstellungen wird

der Frequenzumrichter bei Erreichen von festgelegten Temperaturschwellen die Schaltfrequenz automatisch reduzieren. Wenn die
automatische Anpassung nicht erwiinscht ist und eine feste Schaltfrequenz bendtigt wird, muss die Einstellung , Sinusfilter Modus”
(ID1665) aktiviert werden.

1665

P7.1.20

Sinusfilter Modus RW

Dieser Parameter ermdglicht dem Antrieb eine feste , Schaltfrequenz” (ID2522) zu verwenden, die fiir den Betrieb eines Sinusfilter
erforderlich ist. Der Umrichter passt die Schaltfrequenz nicht mehr automatisch in Abhéngigkeit von der Geratetemperatur an.
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147 P1.1.21

Not-Stopp

Diese Funktion ist als 6ffner definiert und ermdglicht, eine Fehlermeldung ,REAF ExternerFehler” (FCB) im Antrieb. Diese Meldung
wird bei aktiveren der Funktion automatisch zuriickgesetzt, ohne dass ein Fehlerreset erforderlich ist. Bei deaktivierter Funktion trudelt
der Antrieb aus und ein Start ist erst méglich, wenn die Funktion wieder Aktiviert wurde. Liegt beim Aktiveren bereits ein aktiver
Startbefehlt an wird der Motor gestartet.

Wenn die Funktion auf DI = AUS eingestellt ist, liegt eine Fehlermeldung an und der Motorlauf wird verhindert.

Bei Einstellung auf DI = AN ist die Funktion nicht aktiv und erlaubt den Betrieb des Antriebs.

Kann auf DIX fir die Klemmeneingénge auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fr
die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion erméglicht es, einen Eingang
einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.

Dieser Eingang I6st einen automatischen Reset aus, sobald er geschlossen ist.

Kontakt gedffnet: Deaktiviert die Fahigkeit, den Motor laufen zu lassen.

Kontakt geschlossen: Aktiviert die Fahigkeit, den Motor laufen zu lassen.

RW

2465 P7.1.22

Lokal/Fern

Aktiviert die Umschaltung des Steuerplatzes. Wenn dieser Parameter aktiviert ist, ldsst sich der Steuerplatz Lokal und Fern wie
folgt umschalten.
0 = Deaktiviert — Der Steuerplatz lasst sich sowohl per Taste Bedieneinheit als auch tber den digital Eingang umschalten.
Start/Stop Klemmen — Der Steuerplatz des Umrichters I&sst sich nur tiber den digitalen Eingang umschalten.
Die digitalen Eingange ,Start Sperren Quelle” und ,Lokale Steuerung” oder ,Fernsteuerung” werden fiir diese
Funktion verwenden.

1 = Lokal/Fern:
Start/Stop Klemmen — Der Steuerplatz des Umrichters Iasst sich nur tiber den digitalen Eingang umschalten.

Die digitalen Eingénge , Start Sperren Quelle” und , Lokale Steuerung” oder ,Fernsteuerung” werden fiir diese Funktion verwenden.

2 = Lokal/Fern:
Keypad-— Es wird nur die Taste ,Loc/Rem” auf der Bedieneinheit zum Umschalten zwischen den Steuerplatzen verwendet.

RW

3916 P1.21

n-min

Definiert die niedrigste Frequenz, mit der der Antrieb betrieben wird. Diese Einstellung schrénkt andere Frequenzparameter ein:
1 = Pumpenreinigung

2 = f-Zuschalten MPFC

3 = MPFC f-Fix Master

4 =£-Soll1 Rohrbefiillung

5 = f-Soll2 Rohrbefiillung

RW

3918 P1.2.2

n-max
Legt die héchste Geschwindigkeit fest, mit der der Antrieb betrieben wird. Dies begrenzt andere Geschwindigkeitsparameter:
1 = f-SollKeypad

2 = Motorpotentiometer.

3 = Jog-Drehzahl

4 =2. Stufe Rampenfrequenz

5 = f-MinFireMode

6 = f-Ref Pumpenreinigung

7 =f-Zuschalten MPFC

8 = f-Soll1 Rohrbefiillung

9 =f-Soll1 Rohrbefiillung

10 = f-Soll2 Prime Pumpe

11 = Festfrequenzen

12 =-Out Level

13 = f-Soll Level

14 = Drehzahlregelung_fs2

15 = f-BlockLevel

16 = f-Abschalten MPFC

17 = Rohrfillfehler f-Low niedrig

18 = Rohrfllfehler f-Low hoch

19 = Rohrfullfehler f-Low hoch
20 = f-Rohrbruch

RW

3914 P1.23

f-SollKeypad
Bedienfeld-Sollwert

RW
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782

P1.24

M-Soll Keypad RW
Bedienfeld Drehmoment-Sollwert

208

P1.25

Al Ref Auswahl B0 RW

Diese Einstellung schaltet zwischen den Sollwertsignalen A1 und Al2 um, die sich auf der Steuerkarte befinden. Wenn

diese Funktion auf DI = AUS eingestellt ist, folgt der Antrieb dem Al1 Eingang. Bei Einstellung auf ,Normal geschlossen”

ist der Eingang Al2 aktiv. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingénge auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingdnge auf der
Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden.
Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.
Geschlossener Kontakt: Al2 ist als Sollwertquelle gewahlt. Offener Kontakt: Al1 ist als Sollwertquelle gewahlt.

205

P7.2.6

f-Fix Auswahl B0 RW

Biteingang, zur Auswahl voreingestellter Festfrequenzen. Uber drei Biteingénge konnen sieben Festfrequenzen ermdglicht
werden. Beim Umschalten auf eine andere Festfrequenz wird die Beschleunigungs- und Verzégerungszeit befolgt. Wenn alle
Eingénge auf DI = AUS eingestellt sind, wird keine der voreingestellten Festfrequenzen verwendet und der Ausgang folgt der
Sollwertquelle des ausgewahlten Steuerplatzes. Wenn die Funktion auf DI = AN eingestellt ist, folgt der Antrieb immer der
Festfrequenz, die entsprechend nach den drei gesetzten Biteingdngen ausgewahlt ist. Wenn die Funktion auf einen Eingang

der Steuerkarte oder der installierten Optionskarte eingestellt wird, muss der Eingang geschlossen sein um den Biteingang

zu aktivieren. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingange auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingdnge auf der Optionskarte in
Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingdnge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion
ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.

206

P1.2.7

f-Fix Auswahl B1 RW

Biteingang, zur Auswahl voreingestellter Festfrequenzen. Uber drei Biteingénge konnen sieben Festfrequenzen ermaglicht
werden. Beim Umschalten auf eine andere Festfrequenz wird die Beschleunigungs- und Verzégerungszeit befolgt. Wenn alle
Eingdnge auf DI = AUS eingestellt sind, wird keine der voreingestellten Festfrequenzen verwendet und der Ausgang folgt der
Sollwertquelle des ausgewahlten Steuerplatzes. Wenn die Funktion auf DI = AN eingestellt ist, folgt der Antrieb immer der
Festfrequenz, die entsprechend nach den drei gesetzten Biteingangen ausgewahlt ist. Wenn die Funktion auf einen Eingang

der Steuerkarte oder der installierten Optionskarte eingestellt wird, muss der Eingang geschlossen sein um den Biteingang

zu aktivieren. Kann auf DIX fir die Klemmeneingange auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingdnge auf der Optionskarte in
Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingange auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion
ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.
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207 P7.2.8 f-Fix Auswahl B2 RW
Biteingang, zur Auswahl voreingestellter Festfrequenzen. Uber drei Biteingénge konnen sieben Festfrequenzen ermaglicht
werden. Beim Umschalten auf eine andere Festfrequenz wird die Beschleunigungs- und Verzégerungszeit befolgt. Wenn alle
Eingdnge auf DI = AUS eingestellt sind, wird keine der voreingestellten Festfrequenzen verwendet und der Ausgang folgt der
Sollwertquelle des ausgewahlten Steuerplatzes. Wenn die Funktion auf DI = AN eingestellt ist, folgt der Antrieb immer der
Festfrequenz, die entsprechend nach den drei gesetzten Biteingangen ausgewahlt ist. Wenn die Funktion auf einen Eingang
der Steuerkarte oder der installierten Optionskarte eingestellt wird, muss der Eingang geschlossen sein um den Biteingang
zu aktivieren. Kann auf DIX fir die Klemmeneingange auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingdnge auf der Optionskarte in
Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingdnge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion
ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.
Abbildung 51. Aktivierung der Festfrequenzen
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BO B1 B2 Werkseinstellung
X — — n-Fix1, 103932 =5 Hz
— X — n-Fix2, 103934 = 10 Hz
X X — n-Fix3, ID3936 = 15 Hz
— — X n-Fix4, 1D3938 = 20 Hz
X — X n-Fix5, D3940 = 25 Hz
— X n-Fix6, 103942 = 30 Hz
X X X n-Fix7, 103944 = 35 Hz
156 P7.2.10 t-acc/dec MotorPot RW
Dieser Parameter legt die Anderungsgeschwindigkeit des Motorpotentiometer-Sollwerts fest.
169 P7.2.11 MotorPoti Reset Modus RW

Dieser Parameter legt fest, wann der Motorpotentiometer-Sollwert zurlickgesetzt wird.

0 = Kein Reset - Sollwert bleibt bei der letzten Einstellung erhalten.

1 =Reset beim Stopp und Ausschalten — Der Sollwert wird auf 0 zurlickgesetzt, wenn der Antrieb gestoppt oder die
Spannungsversorgung des Antriebs abgeschaltet wird.

2 = Reset beim Ausschalten — Der Sollwert wird nur auf 0 zurlickgesetzt, wenn die Spannungsversorgung des Antriebs
abgeschaltet wird.

2515 P1.2.12 Change Phasesequence Motor RW
Dieser Parameter ermdglicht eine Anderung der Motorphasenfolge von U, V, W auf U, W, V.
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203

P1.213

digSollwert UP Quelle

Digitales Motorpotentiometer: Wenn MotorPoti als Sollwertquelle eingestellt ist, erhoht sich der Sollwert solange dieser
Eingang aktiviert ist. Wenn diese Funktion auf DI = AUS eingestellt ist, wird niemals eine Erhéhung des MotorPoti-Sollwerts
durchgeftihrt, wenn sie auf DI = AN eingestellt ist, fiihrt dies zu einer Erhéhung des MotorPoti-Sollwerts, bis die maximale
Frequenz erreicht ist. Kann auf DIX fir die Klemmeneingdnge auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingénge auf der
Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden.
Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.
Geschlossener Kontakt:MotorPoti-Sollwert wird erhoht. Geschlossener Kontakt: MotorPot-Sollwert wird erhoht.

RW

204

P1.2.14

digSollwert DOWN Quelle

Digitales Motorpotentiometer: Wenn MotorPoti als Sollwertquelle eingestellt ist, verringert sich der Sollwert solange dieser
Eingang aktiviert ist. Wenn die Einstellung auf DI = AUS eingestellt ist, wird der MotorPoti-Sollwert niemals verringert.

Wenn die Einstellung DI = AN eingestellt ist, wird der MotorPoti-Sollwert solange verringert, bis die Mindestfrequenz erreicht ist.
Kann auf DIX fiir die Klemmeneingénge auf der Steuerkarte, auf DI10X fir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X
fur die Eingange auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht es,

einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten. Geschlossener Kontakt:
MotorPoti-Sollwert wird verringert.

RW

216

P17.2.15

MotorPoti Reset

Bei schlieRen des Kontakts wird der MotorPoti-Sollwert auf Null gesetzt, wenn MotorPoti als Sollwertquelle eingestellt

ist. Wenn diese Einstellung auf DI = Aus gesetzt ist, wird der MotorPoti-Sollwert niemals auf Null Drehzahl zuriickgesetzt,
wenn es auf DI = AN eingestellt ist, wird der MotorPoti-Sollwert immer auf Null Drehzahl zuriickgesetzt. Kann auf DIX fiir die
Klemmeneingange auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingange
auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang
einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten. Geschlossener Kontakt: MotorPoti-Sollwert wird
auf Null zurlickgesetzt.

RW

40m

P7.2.16

Speed Trim Mode

Wenn der Wert dieses Parameters ungleich 0 ist, wird der Wert des PID1-Ausgangs oder des PID2-Ausgangs zum
Drehzahlsollwert addiert

RW

4012

P7.217

Torque Trim Mode

Wenn der Wert dieses Parameters ungleich 0 ist, wird der Wert des PID1-Ausgangs oder des PID2-Ausgangs zum
Drehmomentsollwert addiert

RW

1685

P7.3.1

LokalFern @Einschalten

Legt fest, welcher Steuerplatz des Antrieb nach dem Einschalten aktiv ist. In der Werkseinstellung wird der letzte Wert,

in dem sich der Frequenzumrichter beim Ausschalten befand, beibehalten.Wenn Sie Lokal oder Fern auswéhlen, ist der Antrieb
unabhdngig vom letzten Wert auf diesem Steuerplatz.

RW

209

P1.3.2

Fernsteuerung Auswahl B0

Dieser Parameter ermdglicht das Umschalten zwischen Fernsteuerung Quelle 1 (ID135 und ID137) und Quelle 2 (ID138 und
ID139). Befehls- und Sollwertquellen werden beide umgeschaltet. Wenn diese Funktion auf DI = AUS eingestellt ist, wird der
Frequenzumrichter niemals in die Fern2 Quelle gehen und in Fern1 Quelle verbleiben. Wenn sie auf DI = AN eingestellt ist,
befindet sich der Antrieb immer in der Fern2 Quelle. Wenn ein Digitaleingang ausgewahlt wird, kann hiertiber zwischen den
beiden Quellen umgeschaltet werden. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingénge auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingénge
auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingange auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt
werden. Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang

zu verdrahten.

Geschlossener Kontakt: Fern2 ist als Quelle gewahlt.
Offener Kontakt: Fern1 ist als Quelle gewahlt.

RW

2395

P1.35

HOA 0ff

Die Start Sperren Quelle ermdglicht es, jedes Startsignal zu sperren, wenn der Eingang AUS/gedffnet ist. Bei geschlossene
Eingang folgt der Antrieb dem gewdinschten Steuersignal. Wenn die Funktion auf DI = AN eingestellt ist, wird der Betrieb des
Frequenzumrichters ermdglicht. Bei Einstellung auf DI = AUS ist der Antrieb gesperrt und kann nicht betrieben werden.

Kann auf DI eingestellt werden: X kennzeichnet integrierte Klemmeneingénge, DI10X kennzeichnet Eingdnge der Optionskarte
in Steckplatz 1, DI20X kennzeichnet Eingange der Optionskarte in Steckplatz 2. ZeitkanalX ist der Ausgang des Timers.

Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.

RW

197

P7.3.6

Lokale Steuerung Quelle

Dieser Parameter erzwingt einen Steuerplatzwechsel in die Lokale Steuerung. Wenn diese Funktion auf DI = AUS eingestellt ist,
wechselt der Frequenzumrichter nur dann in die Lokale Steuerung, wenn die Taste zum Steuerplatzwechsel auf dem Keypad

gedriickt wird.

Wenn die Einstellung auf DI = AN eingestellt ist, befindet sich der Antrieb immer in der lokalen Steuerung, unabhéngig davon,
ob die Taste loc/rem gedriickt wird oder nicht.

Kann auf DIX fiir die Klemmeneingénge auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingange auf der Optionskarte in Steckplatz 1,
DI20X fiir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht
es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.

Geschlossener Kontakt: Lokale Steuerung erzwingen.

RW
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196 P7.3.7 Fernsteuerung Quelle RW

Dieser Parameter erzwingt einen Steuerplatzwechsel in die Fernsteuerung. Wenn diese Funktion auf DI = AUS eingestellt

ist, wechselt der Frequenzumrichter nur dann in die Fernsteuerung, wenn die Taste zum Steuerplatzwechsel auf dem Keypad
gedriickt wird.

Wenn die Einstellung auf DI = AN eingestellt ist, befindet sich der Antrieb immer in der Fernsteuerung, unabhangig davon,

ob die Taste loc/rem gedriickt wird oder nicht. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingénge auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die
Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingédnge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX
gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang
zu verdrahten.

Geschlossener Kontakt: Fernsteuerung erzwingen.

1695 P7.3.8 Local control place RW

Definiert die Quelle fiir den Startbefehl im lokalen Modus. Klemmen Start sind die festverdrahteten Digitaleingange und
Keypad sind die Tasten ,Start/Stopp” auf der Bedieneinheit. Das Keypad zeigt an, welcher Modus ausgewahlt ist.

136 P7.3.9 Lokale Sollwertquelle RW
Definiert die Quelle fiir den Drehzahlsollwert im lokalen Modus.
135 P7.3.10 Fern1 Befehlsquelle RW

Definiert die Quelle fiir den Startbefehl im Fernsteuerungsmodus. Klemmen Start sind die festverdrahteten Digitaleingange
und Keypad sind die Tasten , Start/Stopp” auf der Bedieneinheit. Das Keypad zeigt an, welcher Modus ausgewahlt ist.

137 P7.3.11 Fern1 Sollwertquelle RW
Definiert die Quelle fiir den Drehzahlsollwert im Fernsteuerungsmodus.
138 P7.3.12 Fern2 Befehlsquelle RW

Definiert die Quelle fir den Startbefehl im Fernsteuerungsmodus 2. Klemmen Start sind die festverdrahteten Digitaleingange
und Netzwerk ist der verwendete Feldbus. Das Keypad zeigt an, welcher Modus ausgewahlt ist. Uber den Digitaleingang
Fernsteuerung Auswahl B0” (ID209)) kann zwischen Fernsteuerungsmodus 1 und 2 gewechselt werden.

139 P7.3.13 Fern2 Sollwertquelle RW
Definiert die Quelle fiir den Drehzahlsollwert im Fernsteuerungsmodus 2.
195 P7.4.1 t-acc/dec Auswahl B0 RW

Wahlt zwischen t-acc/dec1 und t-acc/dec2. Wenn diese Funktion auf DI = AUS eingestellt ist, folgt die eingestellte
Beschleunigungs- und Verzogerungszeit immer der Zeit 1, wenn sie auf DI = EIN eingestellt ist, folgt sie immer der zweiten
Beschleunigungs- und Verzogerungszeit. Die Zuordnung zu einem Eingang erlaubt es diese Funktion zu steuern. Kann auf DIX
fir die Klemmeneingénge auf der Steuerkarte, auf DI10X fir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die
Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht es,

einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.

Geschlossener Kontakt = 2. Satz der Beschleunigungs-/Verzogerungszeit verwendet.

Offener Kontakt = 1. Satz der Beschleunigungs-/Verzogerungszeit verwendet.

201 P7.4.4 RampeEinfrieren Quelle RW

Deaktiviert die Mdglichkeit zur Drehzahlverénderung, selbst wenn sich der Sollwert &ndert. Wird dieser Eingang aktiviert,
behalt der Ausgang den Pegel bei, der vor der Aktivierung des Eingangs vorhanden war. Wenn diese Funktion auf

DI'= AUS eingestellt ist, wird die Beschleunigung/Verzogerung tiber die gewtinschte Steuerquelle zugelassen, wenn sie auf

DI = AN eingestellt ist, blockiert der Antrieb die Anderung der Drehzahl von jeder Steuerquelle aus.Kann auf DIX fiir die
Klemmeneingénge auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingdnge
auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang
einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.Geschlossener Kontakt: Die Ausgangsfrequenz des
Antriebs kann nicht geandert werden; der aktuelle Wert wird beibehalten.

103 P7.45 t-accl RW

Definiert die Rampenzeit, die bendtigt wird um von Null auf die maximale Frequenz / -Drehzahl zu beschleunigen.
Liegt die Ausgangsfrequenz / -Drehzahl tiber Null verkiirzt sich die Rampenzeit entsprechend.

104 P7.4.6 t-dec RW

Definiert die Rampenzeit, die bendtigt wird um von der maximalen Frequenz / -Drehzahl auf Null zu verzégern. Liegt die
Ausgangsfrequenz / -Drehzahl unter der maximal Frequenz / -Drehzahl, verkiirzt sich die Rampenzeit entsprechend.
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247 P7.4.7 t-SRampe1 RW
Beginn und Ende der Beschleunigungs- und Verzogerungsrampen konnen mit diesem Parameter verschliffen werden.
Die Einstellung 0,0 ergibt eine lineare Rampe, die sofort auf Anderungen im Sollwertsignal reagiert. Hohere Einstellwerte
zwischen 0,1 und 10 Sekunden verschleifen die Rampe s-férmig.
SRampe]1 verschleift die Beschleunigungszeit ,t-acc1” (ID103) und Verzogerungszeiten ,t-dec1” (ID104).
Abbildung 52. Beschleunigung/Verzégerung (S-formig)
Hz
ID103, ID104 ‘
(ID249, 1D250) !
D247
D247
e
249 P7.4.8 t-acc2 RW
Definiert die Rampenzeit, die bendtigt wird um von der Null-Frequenz auf die maximale Frequenz ,,n-max” (ID3918)
zu beschleunigen. Diese Parameter bieten die Mdglichkeit, zwei verschiedene Beschleunigungs-/Verzdgerungszeitsétze fiir
eine Applikation einzustellen. Der aktive Satz kann (iber einen Digitaleingang ausgewahlt werden
(Siehe , t-acc/dec Auswahl BO” (ID195)).
250 P7.4.9 t-dec2 RW
Definiert die Rampenzeit, die bentigt wird um von der maximalen Frequenz ,n-max” (ID3918) auf die Null-Frequenz zu
verzdgern. Diese Parameter bieten die Mdglichkeit, zwei verschiedene Beschleunigungs-/Verzogerungszeitsatze fir eine
Applikation einzustellen. Der aktive Satz kann tber einen Digitaleingang ausgewahlt werden
(Siehe ,t-acc/dec Auswahl B0” (ID195)).
248 P7.4.10 t-SRampe2 RW

Beginn und Ende der Beschleunigungs- und Verzégerungsrampen kdnnen mit diesem Parameter verschliffen werden.

Die Einstellung 0,0 ergibt eine lineare Rampe, die sofort auf Anderungen im Sollwertsignal reagiert. Hohere Einstellwerte
zwischen 0,1 und 10 Sekunden verschleifen die Rampe s-férmig.

SRampe2 verschleift die Beschleunigungszeit ,t-acc2” (ID249) und Verzogerungszeiten ,t-dec2” (ID250).

Abbildung 53. Beschleunigung/Verzogerung (S-férmig)

Hz

ID103, ID104
(ID249, 1D250)

D248
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ID
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Parameter

RO/RW

2444

P7.4.11

f@t-acc/dec2

Diese Funktion kann verwendet werden um eine Ausgangsfrequenzabhangige Rampenumschaltung zu realisieren.

Wenn der eingestellte Schwellwert erreicht oder tiberschritten wird, schaltet die interne Funktion ""Rampe 2 aktiv"" ein. Diese
kann auf einen Relaisausgang RO oder virtuellen Ausgang VDO gelegt werden (Einstellung 58 = Rampe 2 aktiv) und dieser

anschliefend mit dem Parameter zur Rampenumschaltung ,t-acc/dec Auswahl BO” (ID195) verkniipft werden.

RW

3932

P7.5.1

n-Fix1
Die Festdrehzahl wird mit digitalen Eingdngen iiber einen Bindreingang ausgewahlt

RW

3934

P1.5.2

n-Fix2
Die Festdrehzahl wird mit digitalen Eingdngen iiber einen Bindreingang ausgewahlt

RW

3936

P1.53

n-Fix3
Die Festdrehzahl wird mit digitalen Eingdngen iiber einen Bindreingang ausgewahlt

RW

3938

P1.5.4

n-Fix4
Die Festdrehzahl wird mit digitalen Eingéngen (iber einen Bindreingang ausgewahlt

RW

3940

P1.55

n-Fix5
Die Festdrehzahl wird mit digitalen Eingdngen iiber einen Bindreingang ausgewahlt

RW

3942

P1.5.6

n-Fix6
Die Festdrehzahl wird mit digitalen Eingdngen iiber einen Bindreingang ausgewahlt

RW

3944

P1.5.7

n-Fix7
Die Festdrehzahl wird mit digitalen Eingdngen iiber einen Bindreingang ausgewahlt

RW

32

P1.6.1

REAF Wartezeit
Zeit nach Auftreten eines bestimmten Fehlers, nach der ein automatischer Wiederanlauf des Motors erfolgt.

RW

322

P1.6.2

REAF Probezeit

Zeit nach der REAF Wartezeit, innerhalb derer ein automatischer Wiederanlauf erfolgreich durchgefiihrt worden sein muss.

Ist der Wiederanlauf innerhalb der ,REAF Probezeit” nicht durchgefiihrt, schaltet der Antrieb in den Fehlermodus. Es wird kein
weiterer Neustart versucht und der Fehler muss nach Beseitigung manuell zuriickgesetzt werden. Die Parameter fiir Versuche
(ID177 - 1D183) legen die maximale Anzahl der automatischen Wiederanldufe wahrend der hier festgelegten Probezeit fest.
Uberschreitet die Anzahl der wahrend der Probezeit auftretenden Fehler die Anzahl der Versuche, wird der Fehlerzustand aktiv.
Andernfalls wird der Fehler nach Ablauf der Probezeit geldscht. Andernfalls wird der Fehler nach Ablauf der Probezeit geléscht.

Abbildung 54. Automatischer Neustart fehlgeschlagen (Anzahl Versuche >2)
Probezeit

- L

Wartezeit Wartezeit Wartezeit

'
- |—> I — ]

Fehlerbedingung

RW

Auto-Restart Fehler | Fehler Ausldsung

Fehler Anzeige

Startbefehl

f- ———— T

323

P1.6.3

REAF Start Funktion

Dieser Parameter legt fest, ob bei einem automatischen Wiederanlauf mit der eingestellten Rampe gestartet wird oder ob ein
sogenannter ,Fliegender Start” durchgefthrt wird.

0 = Fliegender Start von f-Min.

1 = Start gemal Parameter , Start Modus” (ID252).

2 = Fliegender Start von f-max.

RW

324

P7.6.4

DC-Unterspannung Versuche

Dieser Parameter bestimmt, wie viele automatische Wiederanldufe nach einer Stérung durch Netzunterspannung,

wahrend der ,REAF Probezeit” (ID322) ausgefihrt werden diirfen.

0 = Keine automatischen Wiederanléufe.

>0 = Anzahl der automatischen Wiederanldufe nach Netzunterspannungsfehler.

Der Fehler wird zuriickgesetzt und der Antrieb wird automatisch gestartet, nachdem die Zwischenkreisspannung wieder auf den
normalen Wert zurtickgekehrt ist.

RW

325

P1.6.5

DC-Uberspannung Versuche

Dieser Parameter bestimmt, wie viele automatische Wiederanlaufe nach einer Stérung durch DC-Uberspannung, wahrend der

L REAF Probezeit” (ID322) ausgefiihrt werden diirfen.

0 = Kein automatischer Wiederanlauf nach Uberspannungsabschaltung.

>0 = Anzahl der automatischen Wiederanlaufe nach Uberspannungsabschaltung.

Der Fehler wird zuriickgesetzt und der Antrieb wird automatisch gestartet, nachdem die Zwischenkreisspannung wieder auf den
normalen Wert zuriickgekehrt ist.

RW

182
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326 P7.6.6 Uberstrom Versuche RW

Dieser Parameter bestimmt, wie viele automatische Wiederanlaufe nach einem Uberstromfehler, wahrend der , REAF Probezeit”
(ID322) ausgefiihrt werden diirfen.

Hinweis: ,Ubertemperatur IGBT", , Sattigungsfehler” und , Uberstrom U-V-W" sind Teil dieses Fehlers.

0 = Kein automatischer Wiederanlauf nach Uberstromfehler. .

>0 = Anzahl der automatischen Wiederanlaufe nach einem ,Uberstrom U-V-W" Fehler, , Sattigungsfehler” oder
.Ubertemperatur IGBT" Fehler.

327 P7.6.7 4-20mA Fehler Versuche RW
Dieser Parameter legt fest, wie viele automatische Wiederanldufe nach ,4-20mA Fehler”, wahrend der ,REAF Probezeit”
(ID322) durchgefiihrt werden konnen.
0 = Kein automatischer Wiederanlauf nach ,4-20mA Fehler”.
>0 = Anzahl der automatischen Wiederanlaufe nach Riickkehr des analogen Stromsignals (4—20 mA) auf den Normalwert (>4 mA).

329 P7.6.8 Thermistorfehler Motor Versuche RW
Dieser Parameter legt fest, wie viele automatische Wiederanldufe nach , Thermistorfehler Motor”, wéahrend der ,REAF
Probezeit” (ID322) durchgefiihrt werden kdnnen.
0 = Kein automatischer Wiederanlauf nach , Thermistorfehler Motor”.
>0 = Anzahl der automatischen Wiederanlaufe nachdem die Motortemperatur wieder auf ein normales Niveau zuriickgegangen ist.

328 P7.6.9 Externer Fehler Versuche RW
Dieser Parameter legt fest, wie viele automatische Wiederanldufe nach externer Fehlerabschaltung, wahrend der ,REAF
Probezeit” (ID322) durchgefiihrt werden kdnnen.
0 = Kein automatischer Wiederanlauf nach Abschaltung wegen externem Fehler.
>0 = Anzahl der automatischen Wiederanlaufe nach Abschaltung wegen externem Fehler.

336 P7.6.10 Unterlast Motor Versuche RW
Dieser Parameter legt fest, wie viele automatische Wiederanldufe nach ,Unterlast Motor” Fehlerabschaltung, wahrend der
LREAF Probezeit” (ID322) durchgefiihrt werden kénnen.
0 = Kein automatischer Wiederanlauf nach Unterlastabschaltung.
>0 = Anzahl der automatischen Wiederanlaufe nach Unterlastfehlerabschaltung.

3842 P7.6.11 4-20mA Fehler Versuche RW
Dieser Parameter legt fest, wie viele automatische Wiederanldufe nach ,4-20mA Fehler”, wéahrend der ,REAF Probezeit” (ID322)
durchgeftihrt werden kénnen.

0 = Kein automatischer Wiederanlauf nach ,4-20mA Fehler”.
>0 = Anzahl der automatischen Wiederanlaufe nach Riickkehr des analogen Stromsignals (4—20 mA) auf den Normalwert (>4 mA).

2126 P7.71 Kaltwetter Modus RW
Mit diesem Parameter wird die Kaltwetterfunktion des Antriebs aktiviert. Diese setzt den Abschaltpunkt fiir die Fehlermeldung
Untertemperatur Gerat von -10°C auf -30°C (Akti-on@Untertemperatur Gerat muss hierzu auf Fehler = 2 oder 3 eingestellt sein).
Im Bereich zweichen -20°C und -30°C wird eine Aufwarmfunktion aktiviert.Diese gibt eine einstellbare Spannung (U-Kaltwetter)
mit 0,5Hz auf die Motorwicklung aus, sobald ein Startbefehl gegeben wird. Durch den Stromfluss soll der Frequenzumrichter
aufgeheizt werden. Solange die Funktion aktiv ist, wird die Warnmeldung ""Kaltwetter Modus Aktiv"" ausgegeben.Wenn
sich der Frequenzumrichter innerhalb der Zeit von ""Kaltwetter Timeout™" nicht tiber -20 °C erwarmt, wird die Fehlermeldung
""Untertemperatur Gerat"" ausgegeben.Steigt die Geratetemperatur innerhalb der Timeout Zeit tiber -20 °C, startet der Antrieb
und beginnt dem Sollwert zu folgen.

2127 P7.7.2 U-Kaltwetter RW

Spannung in Prozent der Motornennspannung, die wahrend eines aktiven Kaltwetter Modus auf die
Motorwicklung ausgegeben wird.

2128 P7.13 Kaltwetter Timeout RW

Dieser Parameter definiert die maximiale Dauer der Aufwarmfunktion des Kaltwetter Modus bis eine Abschaltung mit
"Untertemperatur Gerat" erfolgt.

2129 P7.7.4 Kaltwetter Passwort RW
Passwort fiir den Zugriff auf Parameter , Uberschreibe Untertemperatur Gerat”. Dieser Parameter ist zunchst nicht sichtbar und
wird erst nach dem Driicken der linken und rechten Softtasten angezeigt. Das Passwort muss auf ,62385" eingestellt werden
und wird nach dem Trennen der Spannungsversorgung automatisch zuriickgesetzt.
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287 P8.1.1 Steuerungsmodus RW

0= U/f Regelung: Der Motor wird tiber einen Frequenzsollwert gesteuert.
Der Spannungssollwert wird vom skalaren U/f-Verhaltnis gemal einer vorprogrammierten Kennlinie berechnet.
(Ausgangsfrequenzauflosung = 0,01 Hz).
Der Frequenzsollwert kann von I/0-Klemmen, dem Keypad oder dem Feldbus vorgegeben werden.

1 = Drehzahlregelung: Der Motor wird tiber einen Frequenzsollwert mit Schlupfkompensation geregelt.
Der Spannungssollwert wird vom skalaren U/f-Verhéltnis gemaR einer vorprogrammierten Kennlinie berechnet.
(Ausgangsfrequenzaufldsung = 0,01 Hz).
Der Drehzahlsollwert kann tber |/0-Klemme, Tastatur oder Feldbus (Genauigkeit +0,5%) vorgegeben werden.

2 =PM control1: PM-Motorsteuerungsmodus 1 verwendet fiir SPM (Surface Mounted Permanent Magnet) Motoren und kann auch
fir IPM Motoren verwendet werden.

3=PM control2: PM-Motorsteuerungsmodus 2 verwendet fiir IPM Motoren (Internally Mounted Permanent Magnet) und kann nicht
fiir SPM Motoren verwendet werden.

5 = Drehzahlregelung (OL): Ahnlich wie der Standard-Drehzahlregelmodus, aber er berechnet intern den Betrag der
Schlupfriickmeldung vom Motor. Bendtigt zur Berechnung die vorherige Durchfiihrung einer Motor-ldentifikation.

6 = Drehmomentregelung (OL): Der Motor wird gemaR einem dem Antrieb vorgegebenen Drehmomentsollwert geregelt und der
Antrieb hélt das Drehmomentniveau dann basierend auf der Motorlast aufrecht.
Bendtigt zur Berechnung die vorherige Durchfiihrung einer Motor- Identifikation.

7 = Drehzahlregelung mit geschlossenem Regelkreis

8 = Geschlossener Drehmomentregelkreis

107 P8.1.2 I-Stromgrenze RW

Dieser Parameter bestimmt den maximal zuldssigen Motorstrom des Frequenzumrichters. Sobald der Motorstrom den eingestellten
erreicht, schaltet der Umrichter in den Strombegrenzungsregler und versucht, den Ausgangsstrom zu begrenzen.

217 P8.1.3 Motor-Datensatz Auswahl BO RW
Diese Einstellung ermdglicht eine Umschaltung zwischen dem Motor-Parametersatz 1 und dem Motor-Parametersatz 2.
Wenn diese Funktion auf DI = AUS eingestellt ist, folgt der Antrieb dem ersten Motor-Parametersatz und wenn der Eingang auf
DI = AN eingestellt ist, verwendet er den zweiten Motor-Parametersatz. \Wenn ein Digitaleingang verwendet wird, folgt die
Funktion der Logik des Eingangs. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingénge auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingénge auf der
Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingange auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden.
Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.
Geschlossener Kontakt: Der 2. Motor-Parametersatz wird angewendet.

3767 P8.1.4 Enc100-SignalAuswahl RW
Auswahl des Impulsgeber-Signals in Slot A

3837 P8.1.5 Encoder101 Gain RW
Skalierungsfaktor fiir die Frequenz von Impulsgeber 1 in Slot A

3838 P8.1.6 Encoder102 Gain RW
Skalierungsfaktor fiir die Frequenz von Impulsgeber 2 in Slot A

264 P8.2.1 t-Skip Faktor RW

Skaliert die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit, wenn die Ausgangsfrequenz innerhalb der eingestellten Grenzen der kritischen
Frequenzbereiche liegt. Die Rampenzeit (des gewéahiten Beschleunigungs-/Verzégerungszeitsatz 1 oder 2) wird mit diesem
Faktor multipliziert, z. B. resultiert aus der Einstellung 0,1 eine 10 mal kiirzere Rampenzeit als auRerhalb der eingestellten
Ausblendfrequenzen. Skalieren der Rampenzeit innerhalb der Ausblendfrequenzen.

four [Hzl e
f”
1D264 = 0.2 JRad
4
Ausblendfrequenz ,/'
obere Grenze Lo’
(ID3922, 1D3926, ID3930) F---------=-=-=—-=¢F—-——-—--- g
Ausblendfrequenz // \
untere Grenze e
(ID3920, ID3924,1D3928) ——~~— -~~~ "~"~~"~~7 - D264 =1.0
Zeit [s]
3920 P8.2.2 f-Skip1 Min RW

Untere Grenze der Ausblendfrequenz 1. Mit diesen Parametern lassen sich kritische Frequenzbereiche aushlenden um
mechanischen Resonanzen zu vermeiden. Die Frequenzausblendung ist bei allen Sollwerten aktiv, unabhangig davon, woher sie
kommen. Die Ausgangsfrequenz wird nicht iiber die Untere Grenze erhéht solange der Frequenzsollwert innerhalb des kritsches
Bereichs liegt. Die Rampenzeit wird dadurch aber nicht veréndert.
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3922

P8.2.3

f-Skip1 Max

Obere Grenze der Ausblendfrequenz 1. Mit diesen Parametern lassen sich kritische Frequenzbereiche ausblenden um
mechanischen Resonanzen zu vermeiden. Die Frequenzausblendung ist bei allen Sollwerten aktiv, unabhangig davon,
woher sie kommen. Die Ausgangsfrequenz wird nicht unter die Obere Grenze reduziert solange der Frequenzsollwert
innerhalb des kritsches Bereichs liegt. Die Rampenzeit wird dadurch aber nicht verandert.

RW

3924

P8.2.4

f-Skip2 Min

Untere Grenze der Ausblendfrequenz 2. Mit diesen Parametern lassen sich kritische Frequenzbereiche ausblenden um
mechanischen Resonanzen zu vermeiden. Die Frequenzausblendung ist bei allen Sollwerten aktiv, unabhangig davon, woher sie
kommen. Die Ausgangsfrequenz wird nicht tiber die Untere Grenze erhéht solange der Frequenzsollwert innerhalb des kritsches
Bereichs liegt. Die Rampenzeit wird dadurch aber nicht veréndert.

RW

3926

P8.2.5

{-Skip2 Max

Obere Grenze der Ausblendfrequenz 2. Mit diesen Parametern lassen sich kritische Frequenzbereiche ausblenden um
mechanischen Resonanzen zu vermeiden. Die Frequenzausblendung ist bei allen Sollwerten aktiv, unabhdngig davon,
woher sie kommen. Die Ausgangsfrequenz wird nicht unter die Obere Grenze reduziert solange der Frequenzsollwert
innerhalb des kritsches Bereichs liegt. Die Rampenzeit wird dadurch aber nicht verandert.

RW

3928

P8.2.6

f-Skip3 Min

Untere Grenze der Ausblendfrequenz 3. Mit diesen Parametern lassen sich kritische Frequenzbereiche ausblenden um
mechanischen Resonanzen zu vermeiden. Die Frequenzausblendung ist bei allen Sollwerten aktiv, unabhangig davon, woher sie
kommen. Die Ausgangsfrequenz wird nicht unter die Untere Grenze erhoht solange der Frequenzsollwert innerhalb des kritsches
Bereichs liegt. Die Rampenzeit wird dadurch aber nicht verandert.

RW

3930

P8.2.7

{-Skip3 Max

Obere Grenze der Ausblendfrequenz 3. Mit diesen Parametern lassen sich kritische Frequenzbereiche ausblenden um
mechanischen Resonanzen zu vermeiden. Die Frequenzausblendung ist bei allen Sollwerten aktiv, unabhéngig davon,

woher sie kommen. Die Ausgangsfrequenz wird nicht unter die Obere Grenze reduziert solange der Frequenzsollwert innerhalb
des kritsches Bereichs liegt. Die Rampenzeit wird dadurch aber nicht verandert.

Abbildung 55. Beispiel fiir Einstellung des Ausblendfrequenzbereichs
Ausgangs-

frequenz
[Hz]

| |
1D3920 | 1D3922
1D3924 | 1D3926
1D3928 | ID3930 |(obere Grenze)

Sollwert [Hz]

RW

2159

P8.3.1

Vorheizen Modus

Je nach den Umgebungsbedingungen am Aufstellort kann es zu Bildung von Kondensat im Motor kommen, wenn dieser nicht
in Betrieb ist. Um dies zu verhindern besteht die Mdglichkeit, einen Strom durch die Motorwicklungen zu treiben, um diesen
zu erwarmen.Diese Funktion kann tiber diesen Parameter ,Vorheizen Modus” in Abhangigkeit von der Startbedingung unter
. T-Vorheizen Quelle” (ID2160) freigeben werden.

0 = Vorheizen Modus deaktiviert

1 = Vorheizen Modus aktiviert, fir den Start missen die Startbedingungen erfiillt sein.

RW

2160

P8.3.2

T-Vorheizen Quelle

Festlegung der Quelle fiir den Start des ,Vorheizen Modus” (ID2159). Die Einstellungen 29 - 40 und 56 - 64 sind
Temperaturabhéngige Bedingungen die unter T-Vorheizen Start/Stopp weiter parametriert werden kénnen.

RW

2161

P8.3.3

T-Vorheizen Start

Wenn unter , T-Vorheizen Quelle” eine Temperaturabhangige Funktion gewahlt wurde wird bei erreichen des hier eingestellten
Temperaturpegels der Vorheizen Modus gestartet.

RW
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2162 P8.3.4 T-Vorheizen Stopp RW
Wenn unter ,T-Vorheizen Quelle” eine Temperaturabhangige Funktion gewahlt wurde wird bei Erreichen des hier eingestellten
Temperaturpegels der Vorheizen Modus gestoppt.

1820 P8.10.1 Motor Typ Auswahl RW
Legt den Typ des mit dem Antrieb verbundenen Motors fest: Standard-Asynchronmotor, Interior Premanent Magnet Motor (IPM)
oder Surface Permanent Magnet (SPM).
0 = Umrichterbetrieb;
1=IPM;
2=SPM.

486 P8.10.2 Motor Nennstrom RW
Nennstrom des Motors gemaR Typenschild. Dieser Wert ist auf dem Leistungsschild des Motors zu finden.

489 P8.10.3 Motor Nenndrehzahl RW
Nenndrehzahl des Motors.

490 P8.10.4 Motor CosPhi RW
Leistungsfaktor des Motors gemaR Typenschild. Dieser Wert ist auf dem Leistungsschild des Motors zu finden.

487 P8.10.5 Motor Nennspannung RW
Nenn-Grundspannung des Motors gemaR Typenschild. Dieser Wert ist auf dem Leistungsschild des Motors zu finden.

438 P8.10.6 Motor Nennfrequenz RW
Nennfrequenz des Motors. Dieser Wert befindet sich auf dem Typenschild des Motors.

299 P8.10.8 Motor-ldentifikation RW
Uber diesen Parameter wird eine Motor-Identifikation durchgefiihrt. Sobald diese abgeschlossen ist, passt der Umrichter die
Motorparameter an, um das Startdrehmoment und die Leistung im Vektorbetrieb mit offenem Regelkreis zu optimieren.
Die Motor-Identifikation startet wenn hier eine Auswahl getroffen wurde und innerhalb von 30 Sekunden ein aktiver
Startbefehl an den Frequenzumrichter gegeben wurde. Nach Abschluss wird dieser Parameter wieder auf 0 gesetzt. Wahrend der
Motor-Identifikation wird die Meldung ""Auto tune..."" im Display angezeigt. Falls ein Problem mit der Motor-Identifikation vorliegt,
wird eine Fehlermeldung ausgegeben.
Die Auswahl 2, 3 und 4 sind nur in der Unversalapplikation maglich.
0 =Keine Aktion.
1 = Identifizierung: nur Stator-Widerstand — ohne Motordrehung. Dies kann mit angeschlossener Last erfolgen.
2 = Identifizierung: mit RUN — Motor Stator-Widerstand R1 wird ermittelt, anschlie@end lduft der Motor. Dies muss mit einem

unbelasteten Motor erfolgen.

3 = |dentifizierung: kein RUN — Ermittlung der Motorparameter tiber Strom und Spannung, jedoch bei Frequenz null.
4 = |dent nur Tragheit — es wird nur die Massentrdgheit ermittelt.

m P8.10.9 Motor Stator-Widerstand R1 RW
Tatséchlicher Wert des Motorstator-Widerstands. Gibt den Widerstandswert der Wicklungen im Motorstander an.
Dieser Wert wird bei der ,Motor-ldentifikation” (ID299) ermittelt.

172 P8.10.10 Motor Rotor-Widerstand R2 RW
Tatsachlicher Wert des Rotorwiderstands. Gibt den Widerstandswert der Wicklungen im Motorotor an. Dieser Wert wird bei der
Motor-Identifikation” (ID299) ermittelt.

173 P8.10.11 Motor Streuinduktivitat X1 RW
Tatséchlicher Wert der Streuinduktivitat des Motors. Dieser Wert ist der Betrag der magnetischen Induktivitdt, der nicht mit
einer Wicklung im Motor verkniipft ist. Dieser Wert wird bei der ,Motor-Identifikation” (ID299) gemessen.

774 P8.10.14 Motor Gegeninduktivitat Xh RW
Tatsachlicher Wert der Gegeninduktivitat des Motors. Dieser Wert ist der Betrag der Induktivitét zwischen der Stander- und
Lauferwicklung im Motor. Er wird vom Antrieb bei der ,Motor-Identifikation” (ID299) ermittelt.

775 P8.10.15 Magnetisierungsstrom @M=0 RW
Tatsachlicher Wert des Leerlaufstroms des Motors. Dieser Wert ist der Betrag des elektrischen Stroms, der erforderlich ist,
um ein rotierendes Magnetfeld im Motor zu erzeugen. Er wird vom Antrieb bei der ,Motor-Identifikation” (ID299) ermittelt.

1882 P8.10.16 U-PM1 BackEMF RW
Gegeninduktionsspannung (Gegen-EMK) am PM-Motor. Dieser Wert wird bei der ,Motor-Identifikation” (ID299) ermittelt.

1883 P8.10.17 Motor Stator Inductance g-Axis RW
Wahlt aus, welcher Startdrehmoment-Sollwert verwendet wird.
0= Es wird kein Startdrehmoment-Sollwert verwendet
1 = Startspeicher-Drehmomentsollwert (ID1632)
3 = Startdrehmoment FWD/REV (ID1633/ID1634).
Dieser Sollwert ist nur beim Start aktiv. AnschlieRend folgt der Umrichter dem gewiinschten Drehmomentsollwert M-Soll.

1884 P8.10.18 Motor Stator Inductance d-Axis RW
Spannung an der Statorinduktivitat der d-Achse des PM-Motors bei Motornennstrom und Motornennfrequenz, angezeigt als
Effektivwert der verketteten Spannung. Dieser Wert wird bei der ,Motor-Identifikation” (ID299) ermittelt.
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RO/RW

2837

P8.10.19

Motor1 Inertia

Massentragheitsmoment des Rotationssystems, fiir die Abstimmung der Drehzahlregelparameter. Dieser Wert wird bei der
Motor-Identifikation” (ID299) ermittelt.

RW

2901

P8.10.20

Kp PM Observer
Lineare Verstérkung des Beobachters fiir die sensorlose Drehzahlreglung von PM- und Drehstromasynchronmotoren.

RW

3276

P8.11.1

Motor2 Typ Auswahl
Motor 2 Typauswahl, Auswahlwert wie folgt:
0 = Asynchron Motor;

1= IPM;
2=SPM

RW

571

P8.11.2

Motor2 Nennstrom
Volllastnennstrom fiir den 2. Motorsatz. Dieser Wert befindet sich auf dem Typenschild des Motors.

RW

578

P8.11.3

Motor 2 Nenndrehzahl
Nenndrehzahl fiir den 2. Motorsatz. Dieser Wert befindet sich auf dem Typenschild des Motors.

RW

579

P8.11.4

Motor2 CosPhi
Nennleistungsfaktor fiir den 2. Motorsatz. Dieser Wert befindet sich auf dem Typenschild des Motors.

RW

580

P8.11.5

Motor 2 Nennspannung
Nennspannung fir den 2. Motorsatz. Dieser Wert befindet sich auf dem Typenschild des Motors.

RW

581

P8.11.6

Motor2 Nennfrequenz
Bemessungsfrequenz fir den 2. Motorsatz. Dieser Wert befindet sich auf dem Typenschild des Motors.

RW

1419

P8.11.9

Motor 2 Stator-Widerstand R1

Tatséchlicher Wert des Motorstator-Widerstands fiir den 2. Motorsatz. Gibt den Widerstandswert der Wicklungen im
Motorsténder an. Dieser Wert wird bei der Motor-Identifikation (ID299) bei aktivem 2. Motorsatz ermittelt

(siehe ,Motor-Datensatz Auswahl B0” (ID217)).

RW

1420

P8.11.10

Motor 2 Rotor-Widerstand R2

Tatséchlicher Wert des Rotorwiderstands fiir den 2. Motorsatz. Gibt den Widerstandswert der

Wicklungen im Motorotor an. Dieser Wert wird bei der Motor-Identifikation (ID299) bei aktivem 2. Motorsatz ermittelt
(siehe ,Motor-Datensatz Auswahl BO” (ID2217)).

RW

1421

P8.11.11

Motor 2 Streuinduktivitat X1

Tatséchlicher Wert der Streuinduktivitat fir den 2. Motorsatz. Dieser Wert ist der Betrag der magnetischen Induktivitat,
der nicht mit einer Wicklung im Motor verkntipft ist. Er wird bei der Motor-Identifikation (ID299) bei aktivem 2.
Motorsatz ermittelt (siehe ,Motor-Datensatz Auswahl B0” (ID2217)).

RW

1422

P8.11.14

Motor2 Gegeninduktivitat Xh

Tatsdchlicher Wert der Gegeninduktivitat fir den 2. Motorsatz. Dieser Wert ist der Betrag der Induktivitdt zwischen der
Stander- und Lauferwicklung im Motor. Er wird bei der Motor-ldentifikation (ID299) bei aktivem 2. Motorsatz ermittelt
(siehe ,Motor-Datensatz Auswahl BO” (ID2217)).

RW

1423

P8.11.15

Magnetisierungsstrom2 @M=0

Tatsachlicher Wert des Leerlaufstroms fiir den 2. Motorsatz. Dieser Wert ist der Betrag des elektrischen Stroms, der erforderlich
ist, um ein rotierendes Magnetfeld im Motor zu erzeugen. Er wird bei der Motor-Identifikation (ID299) bei aktivem 2.

Motorsatz ermittelt (siehe ,Motor-Datensatz Auswahl B0” (ID2217)).

RW

2842

P8.11.16

U-PM2 BackEMF
Zweite PM BEMF-Spannung

RW

2843

P8.11.17

Motor2 Stator Induktivitat q-Achse
Zweite PM-Induktivitat g-Achse

RW

2844

P8.11.18

Motor2 Stator Induktivitat d-Achse
Motor 2 Stator Induktivitat D-Achse

RW

2838

P8.11.19

Motor2 Inertia
Motor2 Massentragheit

RW

109

P8.20.1

U/f-Optimierung

Automatische Drehmomentanhebung. Die Spannung zum Motor wird automatisch erhoht, was dem Motor dabei hilft, ausreichend
Drehmoment zu erzeugen, um zu starten und bei niedrigen Frequenzen mit hohen Lasten zu laufen. Um das erforderliche
Drehmoment zu erreichen, muss die Nullpunktspannung ,,U-Boost” (ID293) sowie die Mittelpunktspannung ,U-MidU/f" (ID292)
/-frequenz ,-MidU/f" (ID291) eingestellt werden, damit der Motor in den unteren Frequenzbereichen ausreichend Strom erhalt.
Stellen Sie zuerst den Parameter ,U/f-Kennlinie” (ID108) auf die programmierbare U/f-Kennlinie (=2) ein.

Erhohen Sie die Nullpunktspannung ,U-Boost” (ID293) soweit, dass ausreichend Strom fiir die Null-Drehzahl vorhanden ist.
Dann stellen Sie die Mittelspannung ,U-MidU/f" (ID292) auf 100% und die Mittenfrequenz ,f-MidU/f” (ID291) auf den Wert
(1D292)/100%*(1D488) ein.

RW

FREQUENZUMRICHTER DER BAUREIHE POWERXL DX1 06/25 MNO040069DE Eaton.com

187



Anhang A — Beschreibung der Parameter
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108 P8.20.2 U/f-Kennlinie RW

0= Linear — Die Spannung des Motors andert sich linear mit der Frequenz im konstanten Flussbereich von 0 Hz bis zum
Feldschwéchungspunkt ,f-Umax"” (ID289), an dem die ,Motor Nennspannung” (ID487) anliegt. Bei Anwendungen mit konstantem
Drehmoment ist eine lineare U/f-Kennlinie zu verwenden.

1 = Quadratisch — Die Spannung am Motor dndert sich gemaR der Kurve einer quadratischen Gleichung, wobei die Frequenz im Bereich
von 0 Hz bis ,,f-Umax” (ID289) verlauft, an dem ,Motor Nennspannung” (ID487) anliegt. Der Motor lauft unterhalb des Feldschwéchpunktes
f-Umax" (ID289) untermagnetisiert und erzeugt weniger Drehmoment und elektromechanische Gerdusche. Ein quadratisches U/f-Verhaltnis
kann in Anwendungen verwendet werden, bei denen der Drehmomentbedarf der Last proportional zum Quadrat der Drehzahl ist.

Abbildung 56. Lineare und quadratische Anderung der Motorspannung
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2 = Programmierbare U/f-Kennlinie — die U/f-Kennlinie kann mit drei unterschiedlichen Punkten programmiert

werden. Diese drei Punkte sind Nullpunktspannung ,U-Boost” (ID293), Mittelpunktspannung ,U-MidU/f* (ID292) und
Feldschwéchungspunkt ,,f-Umax” (ID289). Eine programmierbare U/f-Kennlinie kann verwendet werden, wenn die anderen
Einstellungen den Anforderungen der Anwendung nicht geniigen. Bei der Durchfiihrung einer Motor-Identifikation wird
dieser Parameter standardméaRig, zusammen mit den anderen unten aufgeftihrten Parametern fiir die U/F-Kennlinie und den
Widerstandsinformationen des Motors eingestellt.

Abbildung 57. Programmierbare U/f-Kennlinie
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Manuelle Motoranpassung

1. Einstellung des Motor-Magnetisierungsstroms:

- Den Motor mit 2/3 der Motornennfrequenz als Frequenzsollwert betreiben.
- Den Motorstrom im Monitormeni oder tber das InControl PC-Tool ablesen.
- Den Strom als Magnetisierungsstrom des Motors einstellen (ID775).

2. Den U/f-Optimierungsparameter (ID108)) auf den Wert 2, Programmierbare U/f-Kennlinie” einstellen.

3. Den Motor mit dem Nullfrequenzsollwert laufen lassen und die Motornullpunktspannung (ID293) erhdhen, bis der Motorstrom
ungefahr den Magnetisierungsstrom erreicht hat. Befindet sich der Motor immer nur kurzzeitig im Niederfrequenzbereich,
kdnnen 65 % des Motornennstroms verwendet werden.

4. Stellen Sie die Mittelpunktspannung (ID292) auf 1,4142%(1D293) und die Mittelpunktfrequenz (ID291) auf den Wert
(ID291)/100 %*(ID488) ein.

5. Bei Bedarf die Drehzahlregelung oder U/f-Optimierung (Drehmomentanhebung) aktivieren.

6. Bei Bedarf die Drehzahlregelung und U/f-Optimierung (Drehmomentanhebung) aktivieren.

Linear mit Flussoptimierung

3 =Wenn der Motor eine Zeit im Teillastbereich betrieben wird, versucht der Antrieb durch absenken der Ausgangsspannung,

den Motorstrom zu reduzieren, um Energie zu sparen. Dies fiihrt auch zu geringeren Verlusten und reduzierten Gerduschen im

Motor. Dieser Modus wird als Active Energy Control bezeichnet.

289 P8.20.3 f-Umax RW
f-Umax ist die Frequenz am Feldschwachungspunkt, bei der die Ausgangsspannung den eingestellten Maximalwert erreicht. Dieser
Wert entspricht normalerweise der ,Motor Nennfrequenz” (ID488). Wenn eine abweichende Einstellung bendtigt wird, muss zuerst die
.Motor Nennfrequenz” (ID488) eingestellt werden und anschlieRend dieser Parameter geandert werden.
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290 P8.20.4 U-max RW
Definiert die maximale Ausgangsspannung des Frequenzumrichters in Prozent der ,Motor Nennspannung” (1D487).
Wenn die Ausgangsfrequenz den Feldschwéchungspunkt ,f-Umax” (ID289) iiberschreitet, bleibt die Ausgangsspannung konstant.
Unterhalb der Frequenz am Feldschwachungspunkt , f-Umax” (ID288) hangt die Ausgangsspannung von der eingestellten
U/f-Kennlinie ab (siehe D109, ID108, D290 und 1D292). Bei Anderung der Parameter ,Motor Nennspannung” (ID487)
und ,Motor Nennfrequenz” (ID488) werden die Parameter 1D289 und 1D290 automatisch auf die entsprechenden Werte gesetzt
(f-Umax = Motor Nennfrequenz, U-max = Motor Nennspannung). Wenn Sie andere Werte fiir den f-Umax und U-max benétigen,
andern Sie diese Parameter nach der Einstellung von ID487 und 1D488.

291 P8.20.5 f-MidU/f RW
Bei Verwendung der programmierbare U/f-Kennlinie (ID108 = 2), legt dieser Parameter die Mittelpunktfrequenz der Kennlinie
fest. Dieser Wert kann zwischen 0 und ,f-Umax” (ID289) eingestellt werden, um entweder eine modifierte U/f-Kennlinie zu
erzielen, oder bei Einstellung auf f-Umax, die maximale Ausgangsspannung tiber die gesamte Kennlinie hinweg zu liefern.

292 P8.20.6 U-MidU/f RW
Bei Verwendung der programmierbare U/f-Kennlinie (ID108 = 2), legt dieser Parameter die Mittelpunktspannung der Kennlinie
fest. Dieser Wert kann zwischen der Nullpunktspannung ,U-Boost” (ID293) und dem Feldschwéchungspunkt ,f-Umax” (ID289)
eingestellt werden.

293 P8.20.7 U-Boost RW
Bei Verwendung der programmierbare U/f-Kennlinie (ID108 = 2), legt dieser Parameter die Nullpunktspannung der Kennlinie
fest. Wenn dieser Wert tiber 0% liegt, wird ein Spannungsboost ausgegeben.In manchen Féllen kann ein zu hoher Wert zu einer
Uberséttigung des Motors fiihren.

294 P8.20.8 Uberspannungs-Kontrolle RW
Durch die Uberspannungs-KontroIIe“versucht der Frequenzumrichter die DC Zwischenkreisspannung unter einen festgelegten
Grenzwert zu limitieren. Wenn die Uberspannungs-Kontrolle aktiviert ist, erhoht der Antrieb die Ausgangsfrequenz soweit,
dass der Motor die Energie aus dem Zwischenkreis nutzen kann, und es nicht zu einer Uberspannungsabschaltung kommt.
0 = Uberspannungs-Kontrolle deaktivieren.
1 = Die max. Erhéhung der Ausgangsfrequenz ist der Frequenzsollwert (f-ref +8 Hz).
2 = Die max. Erhdhung der Ausgangsfrequenz ist f-max.
3 = Die max. Erhdhung der Ausgangsfrequenz ist (f-max +8 Hz).

1874 P8.20.9 V-0V-Control RW
Grenzwert fiir die Uberspannungs-Kontrolle, die Versucht die DC Zwischenkreisspannung unterhalb des hier definierten
Grenzwerts zu halten.

298 P8.20.10 DroopMax RW
Die Droop-Funktion erlaubt dem Frequenzumrichter seinen Drehzahlsollwert belastungsabhéngig zu korrigieren. Bei einer
Lasterhohung reduziert die Droop-Funktion den resultierenden Drehzahlsollwert, der Antrieb fallt in seiner Drehzahl etwas
zuriick. So wird es anderen am System beteiligten Antrieben ermdglicht, automatisch mehr Last zu tibernehmen. Der mit
DroopMax vorgegebene Wert ist der Prozentsatz, um den die Drehzahl des Motors bei Motornennmoment reduziert wird.
Bei geringerer Belastung reduziert sich der Korrekturwert entsprechend.

1630 P8.20.11 t-FilterDroop RW
Filterzeit bei Verwendung der Droop-Funktion.

1664 P8.20.12 Slip Compensation constant RW
Der lineare Koeffizient der Schlupfkompensationsfrequenz, der im Drehzahlregelungsmodus verwendet wird.

1656 P8.20.13 V/f Stability Kd RW
Der Kompensationskoeffizient der d-Achse, der zur Unterdriickung von Schwingungen verwendet wird.

1657 P8.20.14 V/f Stability Kq RW
Der Kompensationskoeffizient der g-Achse, der zur Unterdriickung von Schwingungen verwendet wird.

2835 P8.20.15 Overmodulation RW
Ein Spannungsabfall im Gleichrichterkreis kann sich auf die erforderliche maximale Motor-Ausgangsspannung auswirken.
Die Ubermodulation ermdglicht eine Kompensation des Abfalls im Gleichspannungszwischenkreis und erhght die
Ausgangsspannung (um ungefahr 0~10 %). Als Nebeneffekt der Ubermodulation nehmen die Oberschwingungen zu,
was sich negativ auf die Stabilitét auswirkt. Deshalb ist die Nutzung nur ratsam, wenn es von der Applikation gefordert wird.
Die Ubermodulation ist nur in der U/f-Steuerung aktiv.

1762 P8.20.16 Pulse Off Frequency RW
Abschaltfrequenz fiir die Hochfrequenz-Impulssignal-Einspeisung. Ist aktiv, wenn als Motorsteuerungs-Modus (Par ID 287)
der Wert ,PM Regelung2” ausgewahlt wurde.
PM_Control2 erfordert ein Hochfrequenz-Impulssignal fiir die Einspeisung in den Motor, um die Identifikation der
Rotorposition im niedrigen Drehzahlbereich unterhalb der Abschaltfrequenz zu ermitteln. Die Werkseinstellung kann
tiblicherweise beibehalten werden.

1591 P8.21.1 t-FilterSpeedError RW

Filterzeitkonstante fiir Drehzahlsollwert und Istdrehzahlfehler.
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1593 P8.21.2 MSC Kp (f0) RW
Dieser Parameter ist die proportionale Reglerverstarkung fiir die Drehzahlregelung mit offenem Regelkreis unterhalb vom f0
Punkt in % pro Hz. Eine Verstéarkung von 100 % bedeutet, dass der Drehmomentsollwert am Drehzahlreglerausgang mit einem
Frequenzfehler von 1 Hz erzeugt wird.
1594 P8.21.3 MSC Ti (f0) RW
Stellt die Nachstellzeit (Integrationszeitkonstante) fiir den Drehzahlregler unterhalb vom f0 Punkt ein.
3946 P8.21.4 MSC f0 RW
Legt den fO Punkt fiir die Einstellung der Parameter fiir die Drehzahlreglerverstarkung ,MSC Kp (f0)” (ID1593) und ,MSC Ti (f0)" (ID1594) fest.
3948 P8.21.5 MSC f1 RW
Legt den f1 Punkt fiir die Einstellung der Parameter fiir die Drehzahlreglerverstarkung ,MSC Kp (f1)” (ID1599) und ,MSC Ti (f1)"
(ID1600) fest. Im Bereich zwischen f0 und f1 wird die Drehzahlreglerverstéarkung linear berechnet.
(siehe nachfolgende Abbildung).
Abbildung 58. Drehzahlregelung F1
A Drehzahlregelung (OL)
Kp
P8.21.6 MSC Kp (f1) (ID1599)
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3 i Ausgangsfrequenz
P8.21.4 MSC f0 (1D3946) P8.21.5 MSC 1 (1D3948) iz
1599 P8.21.6 MSC Kp (f1) RW
Dieser Parameter ist die proportionale Reglerverstérkung fur die Drehzahlregelung mit offenem Regelkreis oberhalb vom f1 Punkt. Eine
Verstéarkung von 100 % bedeutet, dass der Drehmomentsollwert am Drehzahlreglerausgang mit einem Frequenzfehler von 1 Hz erzeugt
wird. Dieser Parameter wird normalerweise zur Stabilisierung des Drehzahlreglers fiir ein Antriebssystem mit Getriebespiel verwendet.
1600 P8.21.7 MSC Ti (f1) RW
Stellt die Nachstellzeit (Integrationszeitkonstante) fiir den Drehzahlregler oberhalb vom f1 Punkt ein.
1607 P8.21.8 P-Max Motorisch RW
Einstellung fiir die maximale Motorleistung (relativ) fiir den motorischen Betrieb.
1608 P8.21.9 P-Max Generatorisch RW
Einstellung fiir die maximale Motorleistung (relativ) generatorischen Betrieb.
1620 P8.21.10 Fluss RW
Dieser Parameter legt den Betrag des magnetischen Flusses fest, der an den Motor ausgegeben wird. Dies ist nur im
Vektorbetrieb mit offenem Regelkreis giiltig.
1574 P8.21.12 n-maxREV RW
Drehzahllimit im Linkslauf bei Vektorbetrieb.
1576 P8.21.13 n-maxFWD RW
Drehzahllimit im Rechtslauf bei Vektorbetrieb.
1585 P8.21.14 t-FilterRampOut RW
Verwendete Filterzeit, fiir die Verzégerungsrampe des Antriebs in den Stopp-Modus.
3962 P8.21.25 BW-SpeedLoop (n<F1) RW

Bandbreite des Drehzahlreglers wenn der Drehzahlistwert unterhalb MSC 0 (ID3946) liegt. Wenn der Parameterwert gréRer
0 ist werden MSC Kp (f0) und MSC Ti (f0) intern berechnet. Wenn dieser Parameter 0 ist hat er keinen Einfluss auf die
Drehzahlregelung und MSC Kp (f0) und MSC Ti (f0) werden verwendet.

3963 P8.21.26 BW-SpeedLoop (n>F2) RW
Bandbreite des Drehzahlreglers wenn der Drehzahlistwert oberhalb MSC f1 (ID3948) liegt. Wenn der Parameterwert grolier
0 ist werden MSC Kp (f1) und MSC Ti (f1) intern berechnet. Wenn dieser Parameter 0 ist hat er keinen Einfluss auf die
Drehzahlregelung und MSC Kp (f1) und MSC Ti (f1) werden verwendet.

4000 P8.21.27 MSC Id Ti (f0) RW

Dieser Parameter ist die Proportionalverstarkungs-Okoeffizienz fiir die Anpassung der Verstarkung des D-Achsen-Stromreglers,
wenn die Ausgangsfrequenz unterhalb des Parameters ,MSC Id/Iq f0" liegt.
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4001 P8.21.28 MSC Id Ti (f0) RW

Dieser Parameter ist die Integralverstarkungs-Effizienz fiir die Anpassung der Verstérkung des D-Achsen-Stromreglers, wenn die
Ausgangsfrequenz unterhalb des Parameters ,MSC Id/Iq f0" liegt.

4002 P8.21.29 MSC Iq Kp (f0) RW
Dieser Parameter ist die Proportionalverstarkungs-Okoeffizienz fiir die Anpassung der Verstarkung des Q-Achsen-Stromreglers,
wenn die Ausgangsfrequenz unterhalb des Parameters ,MSC Id/Iq f0" liegt.

4003 P8.21.30 MSC Iq Ti (f0) RW

Dieser Parameter ist die Integralverstarkungs-Okoeffizienz fiir die Anpassung der Verstérkung des Q-Achsen-Stromreglers,
wenn die Ausgangsfrequenz unterhalb des Parameters ,MSC Id/Iq f0" liegt.

4004 P8.21.31 MSC Id Kp (f1) RW

Dieser Parameter ist die Proportionalverstarkungs-Okoeffizienz fiir die Anpassung der Verstarkung des D-Achsen-Stromreglers,
wenn die Ausgangsfrequenz oberhalb des Parameters ,MSC Id/Iq f1" liegt.

4005 P8.21.32 MSC Id Ti (f1) RW

Dieser Parameter ist die Integralverstarkungs-Okoeffizienz fiir die Anpassung der Verstérkung des D-Achsen-Stromreglers,
wenn die Ausgangsfrequenz oberhalb des Parameters ,MSC Id/Iq f1" liegt.

4006 P8.21.33 MSC Iq Kp (f1) RW
Dieser Parameter ist die Proportionalverstarkungs-Okoeffizienz fiir die Anpassung der Verstarkung des Q-Achsen-Stromreglers,
wenn die Ausgangsfrequenz oberhalb des Parameters ,MSC Id/Iq f1" liegt.

4007 P8.21.34 MSC Iq Ti (f1) RW

Dieser Parameter ist die Integralverstarkungs-Okoeffizienz fiir die Anpassung der Verstérkung des Q-Achsen-Stromreglers,
wenn die Ausgangsfrequenz oberhalb des Parameters ,MSC Id/Iq f1" liegt.

4008 P8.21.35 MSC ld/lq f0 RW
Dieser Parameter definiert den Niederfrequenzpegel FO in Hz fir die Einstellung der Stromschleifenverstarkung. Wenn die
Ausgangsfrequenz unter FO liegt, wird die Okoeffizienz der Stromreglerverstérkung aus den Parametern Id_KpO0, Id_Ti0, Iq_Kp0O
und Ig_Ti0 ausgewahlt.

4009 P8.21.36 MSC ld/lIq f1 RW
Dieser Parameter definiert den Hochfrequenzpegel F1 in Hz fir die Einstellung der Stromschleifenverstarkung. Wenn die
Ausgangsfrequenz iiber F1 liegt, wird die Okoeffizienz der Stromreglerverstarkung aus den Parametern Id_Kp1, Id_Ti1, lq_Kp1
und Ig_Ti1 ausgewahlt.

1631 P8.22.5 M-Start Quelle RW
Wahlt aus, welcher Startdrehmoment-Sollwert verwendet wird.
0 = Es wird kein Startdrehmoment-Sollwert verwendet
1 = Startspeicher-Drehmomentsollwert (ID1632)
3 = Startdrehmoment FWD/REV (ID1633/ID1634).
Dieser Sollwert ist nur beim Start aktiv. AnschlieRend folgt der Umrichter dem gewiinschten Drehmomentsollwert M-Soll.

1602 P8.22.6 M-Max Motorbetrieb RW
Einstellung des Drehmomentlimits fiir den motorischen Betrieb.

1603 P8.22.7 M-Max Generatorisch RW
Einstellung des Drehmomentlimits fiir den generatorischen Betrieb.

1604 P8.22.8 Max Torque FWD RW
Einstellung des Drehmomentlimits (M-Max) im Rechtslauf.

1605 P8.22.9 Max Torque REV RW
Einstellung des Drehmomentlimits (M-Max) im Linkslauf.

1632 P8.22.10 M-Start Memory RW

Dieser Startspeicher-Drehmomentsollwert ergibt sich aus dem Ist-Anlaufmoment ,M-Start RelOut” (ID1635). Beim Start wird das
gemessene Ist-Anlaufmoment gespeichert. Dieser Wert wird dann verwendet, wenn das nachste Mal ein Start erforderlich ist.

1633 P8.22.11 M-Start FWD RW
Definiert den Betrag des Startdrehmoment-Sollwert, der beim Start in Rechtslauf angewendet wird, wenn diese Option in
.M-Start Quelle” (ID1631) ausgewahlt wurde.

1634 P8.22.12 M-StartREV RW
Definiert den Betrag des Startdrehmoment-Sollwert, der beim Start in Linkslauf angewendet wird, wenn diese Option in
.M-Start Quelle” (ID1631) ausgewahlt wurde.

1635 P8.22.13 M-Start RelOut RO
Anzeige Parameter fir das Ist-Anlaufmoment.
1667 P8.22.14 t-StartupTorque RW

Mit dieser Zeit wird festgelegt, wie lange der zugewiesene Startdrehmoment-Sollwert angewendet wird, bevor der normale
Drehmomentsollwert verwendet wird.

295 P8.22.15 M-Max RW
Mit diesem Parameter kann der Drehmomentgrenzwert (M-Max) fir die Drehmomentregelung im offenen Regelkreis (OL)
zwischen 0,0 - 400,0% festgelegt werden.

FREQUENZUMRICHTER DER BAUREIHE POWERXL DX1 06/25 MNO040069DE Eaton.com 191



Anhang A — Beschreibung der Parameter

Modbus

ID Code Parameter RO/RW

1606 P8.22.16 M-Start Rel RW
Drehmomentbregrenzung in Prozent des Motornennmoments fiir das Kippmoment, also fiir das GroRte Motormoment beim Start.

303 P8.22.17 M-Soll Quelle RW

Dieser Parameter legt fest, welche Quelle den fiir den Drehmoment-Sollwert verwendet wird.
0= Nicht verwendet

1 = Analogeingang

2 = Analogeingang?

3 = Analogeingang101

4 = Analogeingang201

5= Al Joystick

6 = A2 Joystick

7 = M-Soll Keypad

8 = NETEmpfangsPZD1

304 P8.22.18 M-SollMax RW

Skalierungsfaktor in Prozent fiir den maximalen Pegel des Drehmomentsollwerts. Der Einstellbereich liegt
zwischen-300,0% und 300,0 %.

305 P8.22.19 M-SollMin RW

Skalierungsfaktor in Prozent fiir den minimalen Pegel des Drehmomentsollwerts. Der Einstellbereich liegt
zwischen-300,0% und 300,0 %.

1640 P8.22.20 Drehmomentsollwert t-Filter RW
Filterzeit in Millisekunden fir den Drehmomentsollwert (M-Soll).
1666 P8.22.21 MSC Limiter Modus RW

Dieser Parameter legt den Bereich fiir die Drehzahl-Begrenzungssteuerung fest, die der Frequenzumrichter in der
Drehmomentregelung mit offenem Regelkreis (OL) verwendet.

0 =f-Max (neg) ... f-Max (pos).

1 = -|f-PreRamp] ... +|f-PostRamp|.

2 = f-Max (neg) ... f-PostRamp (min).

3 =f-PostRamp ... f-Max (pos).

4 = f-PostRamp + TorqueToSpeed Width.
5=0... f-PostRamp.

6 = f-PostRamp + TorqueToSpeed FWD/REV/OFF.

3950 P8.22.22 TorqueToSpeed FWD RW

Frequenz in positiver Richtung, wenn der Frequenzumrichter vom Steuerungsmodus Drehmomentregelung (OL) in den Modus
Drehzahlregelung (OL) wechselt. Dies bezieht sich auf die Einstellung von ,MSC Limiter Modus” (ID1666) Optionen 4 oder 6.

3952 P8.22.23 TorqueToSpeed REV RW

Frequenz in negativer Richtung, wenn der Frequenzumrichter vom Steuerungsmodus Drehmomentregelung (OL) in den Modus
Drehzahlregelung (OL) wechselt. Dies bezieht sich auf die Einstellung von ,MSC Limiter Modus” (ID1666) Optionen 4 oder 6.

3954 P8.22.24 TorqueModeAUS FWD RW

Frequenz in positiver Richtung, wenn der Frequenzumrichter vom Steuerungsmodus Drehzahlregelung (OL) in den Modus
Drehmomentregelung (OL) wechselt. Dies bezieht sich auf die Einstellung von ,MSC Limiter Modus” (ID1666) Option 6.

3956 P8.22.25 TorqueModeAUS REV RW

Frequenz in negativer Richtung, wenn der Frequenzumrichter vom Steuerungsmodus Drehzahlregelung (OL) in den Modus
Drehmomentregelung (OL) wechselt. Dies bezieht sich auf die Einstellung von ,MSC Limiter Modus” (ID1666) Option 6.

1684 P8.22.26 t-Erregung @Stopp RW
Motorstopp-Magnetisierungszeit beim Stopp in der Drehmomentregelung mit offenem Regelkreis (OL).
1890 P8.23.1 PM1 Angle Det@Start RW

Erkennungsmethode fiir den anfénglichen Winkel am PM-Motor. Wenn nicht gewtinscht ist, dass sich der Motor bewegt, bevor
der Antrieb die Motorsteuerung freigibt, kann Sechs Puls oder HFI ausgewahlt werden. Bei Auswahl von "Align" wird der
Antrieb so eingestellt, dass er den Motor an der U-Phasen-Achse ausrichtet.

1891 P8.23.2 PM Initial Time RW

Erkennungszeit fiir den anfanglichen Winkel am PM-Motor fiir die Erkennungsmethode "Align”. Dies ist die Zeit, die der Antrieb
versucht, den Rotor auf die U-Phase auszurichten.

1892 P8.23.3 I-PM1 Magentizing RW

Magnetisierungsstrom fir PM Motor bei niedriger Drehzahl in Prozent des Nennwechselstroms, den der Antrieb einspeist,
um den Rotor auszurichten.

1893 P8.23.4 PM excited Current off frequency RW

Abschaltfrequenz fiir I-PM1 Magnetisierung in Prozent der Motornennfrequenz. Der Magnetisierungsstrom wird unterhalb der
hier eingestellten Abschaltfrequenz eingespeist.
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550 P10.1.1 PID1 Freigeben RW

Ermdglicht die Aktivierung des PID1 Reglers, wenn dieser als Sollwert in ,Lokale Sollwertquelle” (ID136) oder ,Fern1
Sollwertquelle” (ID137) eingestellt wurde. Wenn der Sollwert der Antriebs auf den PID1 Ausgang eingestellt ist und diese
Funktion nicht aktiviert wurde, startet der Antriebsausgang nicht. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingénge auf der Steuerkarte,
auf DI10X fiir die Eingange auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder
dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen
Relaisausgang zu verdrahten.

351 P10.1.2 PID1 Sollwert Auswahl B0 RW
Diese Einstellung erméglicht das Umschalten zwischen Sollwert 1 und 2 im PID1-Regelmodus. Abhangig vom verwendeten
PID-Regler erméglicht dies die Verwendung mehrerer Sollwerte. Wenn diese Funktion auf DI = AUS eingestellt ist und sich
der Antrieb im PID1-Reglermodus befindet, wird der PID Sollwert 1 verwendet. Bei Einstellung der Funktion auf DI = AN wird
der PID Sollwert 2 verwendet. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingénge auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingdnge auf der
Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingdnge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden.
Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.
Geschlossener Kontakt: Sollwert 2 ist fiir PID1 gewahlt.
Offener Kontakt: Sollwert 1 ist fiir PID1 gewahlt.

1294 P10.2.1 PID1 Kp RW
Proportionalverstarkung des PID-Reglers. Der Reglerausgang reagiert unverzégert auf eine Regelabweichung. Wenn keine
Regelabweichung vorliegt wird keine StellgréBe ausgegeben. Wenn dieser Wert auf 100 % eingestellt ist, fiihrt eine
Regelabweichung von 10 % dazu, dass sich der Reglerausgang um 10 % &ndert.

1295 P10.2.2 PID1 Ti RW
Integrationszeitkonstante des PID-Reglers. Der Reglerausgang &ndert sich fortwéhrend zur Regelabweichung bis diese
ausgeregelt wurde. Wenn dieser Wert auf 1,00 s eingestellt ist, fiihrt eine Regelabweichung von 10 % dazu, dass sich der
Reglerausgang um 10,00 %/s &ndert.Wenn der Wert auf 0,0 eingestellt ist, arbeitet der Frequenzumrichter als PD-Regler.

1296 P10.2.3 PID1 Kd RW
Differentialverstarkung des PID-Reglers. Der Reglerausgang &ndert sich abhéngig von der Anderungsgeschwindigkeit der
Regelabweichung. Wenn dieser Wert auf 1,00 % eingestellt ist, fiihrt eine Anderung der Regelabweichung von 10% innerhalb
von 1,00 Sek. dazu, dass sich der Reglerausgang um 10,00% &ndert. Wenn der Wert auf 0,0 eingestellt ist, arbeitet der
Frequenzumrichter als PI-Regler.

1297 P10.2.4 PID1 ProzessGrdBenEinheit RW
Hiermit wird die Einheit der Prozessgroe vorgewahlt. Bei einer Pumpe kdnnte das zum Beispiel der Druck in bar sein
(=16 ,bar”)

1298 P10.2.5 PID1 ProzessGroBeMin RW
Dieser Parameter bestimmt, was bei 0 % Istwert angezeigt werden soll.

1300 P10.2.6 PID1 ProzessGroBeMax RW
Dieser Parameter bestimmt, was bei 100 % Istwert angezeigt werden soll.

1302 P10.2.7 PID1 Genauigkeit RW
Anzahl der Dezimalstellen nach dem Komma bei der Anzeige der ProzessgroRe.

1303 P10.28 PID1 Delta Invertieren RW

Dieser Parameter legt fest, wie der PID-Regler auf Regelabweichung reagiert.
0 = Nicht invertiert — Ein Anstieg des Istwertes fihrt zu einer Reduzierung der Motordrehzahl.
1 = Invertiert — Ein Anstieg des Istwertes fihrt zu einer Erhohung der Motordrehzahl.

1304 P10.29 PID1 TotBand RW
PID-TotBand um den Sollwert in Prozesseinheiten. Um ein Aufschwingen (Oszillation) durch kleinere Regelabweichungen zu
vermeiden, wird innerhalb dieses TotBandes der aktuelle Wert des Reglerausgangs eingefroren. Wenn die Regelabweichung
gréRer ist, als der hier eingegebene Wert, wird der Reglerausgang wieder geandert.

1306 P10.2.10 PID1 t-Verzogerung TotBand RW
Wenn die Regelabweichung gréRer ist als das definierte Totband muss die hier eingestellte Zeit verstreichen, bevor der Regler
wieder arbeitet.

131 P10.2.11 PID1 t-acc RW

Rampenzeit fiir den PID Sollwert. Die hier eingestellte Zeit gilt sowohl bei Erhéhung als auch bei Reduzierung des Sollwertes.
Sie bezieht sich auf den Bereich zwischen dem minimalen Sollwert und dem maximalen Sollwert.

4013 P10.2.12 PID1 Ausgang Untergrenze RW

PID1 unterer Grenzwert
min. Ausgangswert des PID-Reglers 1

4014 P10.2.13 PID1 Ausgang Obergrenze RW

PID1 oberer Grenzwert
max. Ausgangswert des PID-Reglers 1

1307 P10.3.1 PID1 Sollwert 1 Keypad RW
Konstanter PID Sollwert, wird verwendet, wenn die PID Sollwert Quelle auf (1) ,PID1 Sollwert 1 Keypad” eingestellt wird.
1309 P10.3.2 PID1 Sollwert 2 Keypad RW

Konstanter PID Sollwert, wird verwendet, wenn die PID Sollwert Quelle auf (2) ,PID1 Sollwert 2 Keypad” eingestellt wird.
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2466 P10.3.3 PID1 Action@WakeUp RW
Dieser Parameter legt fest, ob der PID-Regler den Sleep-Modus verlasst, wenn der Istwert gréRer oder kleiner als der jeweilige
Aufweck-Pegel ist.
0 = Aufwecken: Istwert < Aufweckpegel (ID1318/1D1327).
1 = Aufwecken: Istwert > Aufweckpegel (ID1318/1D1327).
2 = Aufwecken: Istwert < Sollwert - Aufweckpegel.
3 = Aufwecken: Istwert > Sollwert + Aufweckpegel.

2660 P10.3.4 PID1 Sleep Boost Level RW
Automatische Erhéhung fir den PID Sollwert in Prozesseinheit bevor der Sleep-Modus aktiviert wird.

2661 P10.3.5 PID1 t-max Sleep Boost RW
Dieser Parameter definiert die maximale Zeit fiir die automatische Erhéhung des PID Sollwerts, bevor der Sleep-Modus aktiviert
wird. Wenn der PID Istwert den erhdhten Sollwert (Sollwert + Sleep Boost) nicht innerhalb dieser Zeit erreicht, wird der Sleep
Modus aktiviert.

1312 P10.4.1 PID1 Sollwert 1 Quelle RW
Dieser Parameter legt fest, welche Quelle den Sollwert 1 vorgibt. Die Auswahl des PID Sollwerts erfolgt tiber Parameter D351
,PID1 Sollwertauswahl BO".

1315 P10.4.2 PID1 Ausgang Sleep1 RW
Uber diesen Parameter lsst sich der PID Ausgang Sleep-Modus aktivieren. Diese Funktion setzt den PID Reglerausgang
auf Null wenn folgende Bedingungen erfiillt sind: Die ausgewahlte Referenz ,PID1 Ausgang Sleep1 Auswahl” wurde um
den Schwellwert ,PID1 Ausgang Sleep1 Level” fir die Zeit ,PIDT Ausgang t-Sleep1 Verzogerung” unterschritten. Der PID
Reglerausgang wird wieder aufgeweckt, wenn der Schwellwert ,PIDT Ausgang Aufweck1 Level” abhéngig von der Einstellung
LPID1 Aktion@Aufwecken,, tiber- bzw. unterschritten wird.

1317 P10.4.3 PID1 Ausgang t-Sleep1 Verzogerung RW
Zeit, fiir die der mit ,PID1 Ausgang Sleep1 Level” eingestellte Schwellwert unterschritten bzw. bei invertiertem Regler
{iberschritten sein muss, bevor der Regler in den Sleep-Modus geht. Uber diese Funktion kdnnen groRe Schwankungen beim
Aufrufen des Sleep-Modus verhindert werden.

1318 P10.4.4 PID1 Ausgang Aufweck1 Level RW
Festlegung des Schwellwertes in Prozesseinheit, bei dem der PID-Regler den Sleep-Modus verlasst. Die Bedingung, unter denen
der Sleep-Modus verlassen wird, ist dabei von der Einstellung von ,PID1 Aktion@Aufwecken” abhéngig.

1320 P10.4.5 PID1 Sollwert 1 Boost RW
Multiplikationsfaktor fiir die Anpassung des PID Sollwertes 1.

2450 P10.4.6 PID1 Ausgang Sleep1 Level RW
Festlegung des Schwellwertes in Prozesseinheit, der fiir die mit ,PID1 Ausgang t-Sleep1 Verzégerung” festgelegte Zeit
unterschritten bzw. bei invertiertem Regler tberschritten werden muss, damit der PID-Regler in den Sleep-Modus geht.

1313 P10.4.9 PID1 Sollwert 1 Min RW
Minimaler Wert des Sollwerts 1 in Prozesseinheit. Wiirde der Sollwert durch ein Potenziometer vorgegeben, entspricht dieser
Wert dem Linksanschlag.

1314 P10.4.10 PID1 Sollwert 1 Max RW
Maximalwert von Sollwert 1 in der Prozesseinheit. Wiirde der Sollwert durch ein Potenziometer vorgegeben, entspricht dieser
Wert dem Rechtsanschlag.

2396 P10.4.11 PID1 Set Point 1 Sleep Units RW
Dieser Parameter legt fest welche GroRe, die Referenz fir den Sleep-Modus ist. Bei der Vorwahl (0) , Ausgangsfrequenz”
muss zum Beispiel die Ausgangsfrequenz unter bzw. tiber dem Schwellwert ,PID1 Ausgang Sleep1 Level” liegen, bevor der
Regler in den Sleep-Modus geht.Folgende Auswahl ist moglich:
0 = Ausgangsfrequenz
1 = Motordrehzahl
2 = Motorstrom
3=PID1 Istwert

1352 P10.4.12 PID1 Sollwert 1 Comp RW
Es kommt vor, dass man die ProzessgroRe, z.B. den Druck, nicht an der Stelle messen kann, an der man einen bestimmten Wert
haben mochte. Das fihrt zu Verfélschungen im Regelergebnis. Da diese nicht konstant sondern abhéngig von der Férdermenge
ist, 1asst sich tiber diesen Parameter ein Ausgangsfrequenzabhangiger Ausgleich fiir den PID1 Sollwert 1 Aktivieren. Der Einfluss
dieser Kompensation wird tiber den Parameter ,PID1 Sollwert 1 CompMax” festgelegt.

1353 P10.4.13 PID1 Sollwert 1 Comp Max. RW
Ausgangsfrequenzabhéngige Auswirkung der Kompensation fiir den PID1-Sollwert 1:
Kompensation = CompMax * ((Ausgangsfrequenz - n-min)/(n-max - n-min)).

1321 P10.5.1 PID1 Sollwert 2 Quelle RW

Dieser Parameter legt fest, welche Quelle den Sollwert 2 vorgibt. Die Auswahl des PID Sollwerts erfolgt tiber Parameter
,PID1 Sollwert Auswahl BO” (ID351).
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1324 P10.5.2 PID1 Ausgang Sleep2 RW
Uber diesen Parameter lasst sich der PID Ausgang Sleep-Modus aktivieren. Diese Funktion setzt den PID Reglerausgang
auf Null wenn folgende Bedingungen erfiillt sind: Die ausgewahlte Referenz ,PID1 Ausgang Sleep2 Auswahl” wurde um
den Schwellwert ,PIDT Ausgang Sleep2 Level” fir die Zeit ,PIDT Ausgang t-Sleep2 Verzdgerung” unterschritten. Der PID
Reglerausgang wird wieder aufgeweckt, wenn der Schwellwert ,PID1 Ausgang Aufweck? Level” abhéngig von der Einstellung
LPID1 Aktion@Aufwecken,, tiber- bzw. unterschritten wird.
1326 P10.5.3 PID1 Ausgang t-Sleep2 Verzogerung RW
Zeit, fur die der mit ,PID1 Ausgang SleepZ Level” eingestellte Schwellwert unterschritten bzw. bei invertiertem Regler
liberschritten sein muss, bevor der Regler in den Sleep-Modus geht. Uber diese Funktion kdnnen groe Schwankungen beim
Aufrufen des Sleep-Modus verhindert werden.
1327 P10.5.4 PID1 Ausgang Aufweck2 Level RW
Festlegung des Schwellwertes in Prozesseinheit, bei dem der PID-Regler den Sleep-Modus verlasst. Die Bedingung, unter denen
der Sleep-Modus verlassen wird, ist dabei von der Einstellung von ,PID1 Aktion@Aufwecken” abhangig.
1329 P10.5.5 PID1 Sollwert 2 Boost RW
Multiplikationsfaktor fiir die Anpassung des PID Sollwertes 2.
2452 P10.5.6 PID1 Ausgang Sleep2 Level RW
Festlegung des Schwellwertes in Prozesseinheit, der fiir die mit ,PID1 Ausgang t-Sleep2 Verzégerung” festgelegte Zeit
unterschritten bzw. bei invertiertem Regler tiberschritten werden muss, damit der PID-Regler in den Sleep-Modus geht.
1322 P10.5.9 PID1 Sollwert 2 Min RW
Minimaler Wert des Sollwerts 2 in Prozesseinheit. Wiirde der Sollwert durch ein Potenziometer vorgegeben, entspricht dieser
Wert dem Linksanschlag.
1323 P10.5.10 PID1 Sollwert 2 Max RW
Maximaler Wert des Sollwerts 2 in Prozesseinheit. Wiirde der Sollwert durch ein Potenziometer vorgegeben, entspricht dieser
Wert dem Rechtsanschlag.
2397 P10.5.11 PID1 Set Point 2 Sleep Units RW
Dieser Parameter legt fest welche GroRe, die Referenz fir den Sleep-Modus ist. Bei der Vorwahl (0) , Ausgangsfrequenz” muss
zum Beispiel die Ausgangsfrequenz unter dem Schwellwert ,PID1 Ausgang Sleep?2 Level” liegen, bevor der Regler in den
Sleep-Modus geht.
Folgende Auswahl ist méglich:
0 = Ausgangsfrequenz
1 = Motordrehzahl
2 = Motorstrom
3=PID1 Istwert
1354 P10.5.12 PID1 Sollwert 2 Comp RW

Es kommt vor, dass man die ProzessgroRe, z.B. den Druck, nicht an der Stelle messen kann, an der man einen bestimmten Wert
haben machte. Das fiihrt zu Verfalschungen im Regelergebnis. Da diese nicht konstant sondern abhéngig von der Férdermenge
ist, ldsst sich tiber diesen Parameter ein Ausgangsfrequenzabhangiger Ausgleich fiir den PID2 Sollwert 2 Aktivieren.

Der Einfluss dieser Kompensation wird tiber den Parameter ,PID1 Sollwert 2 Comp Max" definiert.
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1355 P10.5.13 PID1 Sollwert 2 CompMax RW
Ausgangsfrequenzabhanger Einfluss der Kompensation fiir den PID1 Sollwert 2:
Kompensation = CompMax * ((Ausgangsfrequenz - n-Min)/(n-Max - n-Min))
PID Reglereinstellverfahren:
LPID1 Kp” (ID1294) anfanglich auf 0,0 % und die ,PID1 Ti" (ID1295) auf 20 s einstellen. Starten Sie den Frequenzumrichter und
vergewissern Sie sich, dass der Sollwert schnell erreicht wird, wéhrend ein stabiler Betrieb des Systems beibehalten wird. Ist
das nicht der Fall, wird ,PIDT Kp” (ID1294) erhoht, bis die Antriebsdrehzahl permanent oszilliert. Nachdem dies eintritt, wird
LPIDT Kp” (ID1294) leicht reduziert, um die Oszillation zu reduzieren. Den so ermittelten Wert fir ,PID1 Kp” (ID1294) mit 0,5
multiplizieren und als Einstellung fir ,PID1 Kp” (ID1294) verwenden. Den ,PID1 Ti” (ID1295) reduzieren, bis das Istwert-Signal
wieder oszilliert. Den ,PID1 Ti" (ID1294) erhéhen, bis die Oszillation stoppt, dann diesen Wert mit 1.2 multiplizieren und als
Einstellung fiir ,PID1 Ti" (ID1357) verwenden. Wenn bei hoher Frequenz Signalrauschen zu sehen ist, die Filterzeit steigern, um
das Signal zu filtern. Falls eine weitere Optimierung erforderlich ist, die Tabelle unten verwenden, um den Einfluss zu sehen.
Abbildung 59. PID-Applikation einrichten
. Regelabweichung im
Reaktion Anregelzeit Uberschwingen Einschwingzeit stationdren Zustand
PID-Kp erhéhen Verringertden  Erhaht Uberschwingen Kein Effekt Verringert Regelabweichung
Anstieg
PID-Ti erhdhen Verringertden  Erhoht Uberschwingen wird erhéht eliminiert Regelabweichung
Anstieg
PID-Kd erhéhen Kein Effekt Verringert Uberschwingen  wird verringert Kein Effekt
Anregelzeit — die Zeit, die bendtigt wird, damit der Reglerausgang zum ersten Mal auf 90 % des gewiinschten Pegels ansteigt.
Uberschwingen — die Differenz zwischen dem Spitzenpegel und dem stationaren Pegel.
Einschwingzeit — Zeit, die bendtigt wird, damit Reglerausgang in den stationdren Pegel ibergeht.
Regelabweichung im stationdren Zustand — die Differenz zwischen dem stationdren Pegel und dem gewiinschten Ausgangspegel.
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2542 P10.6.1 PID1 NET Set Point 1 RW
Feldbus Sollwert, wird verwendet wenn die ,PID Sollwert 1 Quelle” auf ,PID NET Sollwert 1* eingestellt ist.
2544 P10.6.2 PID1 NET Set Point 2 RW
Feldbus Sollwert, wird verwendet wenn die ,PID Sollwert 2 Quelle” auf ,PID NET Sollwert 2" eingestellt ist.
2550 P10.6.3 PID1 NET Feedback 1 RW
Feldbus Istwert, wird verwendet wenn die ,PID Istwert 1 Quelle” auf ,PID NET Istwert 1 eingestellt ist.
2551 P10.6.4 PID1 NET Feedback 2 RW
Feldbus Istwert, wird verwendet wenn die ,PID Istwert 2 Quelle” auf ,PID NET Istwert 2 eingestellt ist.
2554 P10.6.5 FB PID1 Feedforward 1 RW
Feldbus Feedforward (Vorsteuerung), wird verwendet wenn die ,PID Feedforward 1 Quelle” auf ,PID NET Feedforward 1"
eingestellt ist.
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2555 P10.6.6 PID1 NET Feedforeward 2 RW
Feldbus Feedforward (Vorsteuerung), wird verwendet wenn die ,PID Feedforward 2 Quelle” auf ,,PID NET Feedforward 2"
eingestellt ist.

1331 P10.7.1 PID1 Istwert Gain RW
Multiplikationsfaktor fiir die Anpassung des PID Istwertes.

1330 P10.7.2 PID1 Istwert Funktion RW

Dieser Parameter bestimmt wie die Riickfihrung der ProzessgroRe an den Regler erfolgt. Es lassen sich auch 2 Istwert-Quellen
liber mathematische Funktionen verkntipfen, dabei ist zu beachten, dass unter Umsténden eine Skalierung des Signals mit
LPID1 Istwert Gain” erforderlich ist.

2811 P10.7.3 PID1 Low Feedback Level RW

Dieser Parameter legt den Pegel fiir die Auswertung der ,.PID Istwert Min” Meldung fest. Bei unterschreiten des hier
eingestellten Wertes, wird die , Aktion@PID Istwert Min” ausgefiihrt.

2812 P10.7.4 PID1 t-LowFeedback RW

Uber diesen Parameter lasst sich die , Aktion@PID Istwert Min” verzogern. Der PID Istwert muss fiir die hier eingestellte Zeit
unterschritten werden, bevor die , Aktion@PID Istwert Min” ausgefihrt wird.

2813 P10.7.5 Aktion@PID1 Istwert Min RW
Dieser Parameter legt die Reaktion des Antriebs fest, wenn der Pegel ,PID Istwert Min” I&nger als die Zeit PID t-Istwert Min
unterschritten wurde. Folgende Einstellungen sind moglich:

0 = Keine Aktion

1 =Warnung

2 =Fehler

3 =Fehler, Austrudeln

2814 P10.7.6 PID1 High Feedback Level RW

Dieser Parameter legt den Pegel fiir die Auswertung der ,PID Istwert Max" Meldung fest. Bei Uberschreiten des hier
eingestellten Wertes, wird die , Aktion@PID Istwert Max” ausgefihrt.

2815 P10.7.7 PID1 t-HighFeedback RW

Uber diesen Parameter lasst sich die , Aktion@PID Istwert Max" verzogern. Der PID Istwert muss fiir die hier eingestellte Zeit
tiberschritten werden, bevor die , Aktion@PID Istwert Max" ausgefiihrt wird.

2816 P10.7.8 Aktion@PID1 Istwert Max RW
Dieser Parameter legt die Reaktion des Antriebs fest, wenn der Pegel ,PID Istwert Max" langer als die Zeit PID t-Istwert Max
Uiberschritten wurde. Folgende Einstellungen sind moglich:
0 = Keine Aktion
1 =Warnung
2 =Fehler
3 =Fehler, Austrudeln

2817 P10.7.9 PID1 Hysteresis Level RW
Dieser Parameter legt fest wann die Meldung ,.PID Istwert Min” bzw. ,PID Istwert Max” wieder deaktiviert wird. Der PID
Istwert muss den ,PID Istwert Min Level” Plus dem hier eingestellten Wert tiberschreiten, bzw. den ,PID Istwert Max Level”
Minus dem hier eingestellten Wert unterschreiten, damit die Meldung wieder deaktiviert wird.

2825 P10.7.10 PID1 Backup Feedback Quelle RW
Der PID Backup Istwert wird verwendet, wenn die PID Istwertquelle auf ein Stromsignal eingestellt ist und der Strompegel unter
4mA abfallt. Der PID Regler verwendet dann die hier eingestellte Backup Istwertquelle.
Folgende Einstellungen sind méglich:
0= Nicht verwendet
1 = Analogeingang
2 = Analogeingang?
3 =Analogeingang101
4 = Analogeingang201

1332 P10.8.1 PID1 Istwert 1 Quelle RW

Dieser Parameter legt fest, welche Quelle den Istwert 1 vorgibt. Die Auswahl des verwendeten Istwerts erfolgt tiber
Parameter ,PID1 Istwert Funktion” (ID1330).

1333 P10.8.2 PID1 Istwert 1 Min RW
Minimaler Wert in Prozesseinheit fir das Istwert 1 Signal.

1334 P10.8.3 PID1 Istwert 1 Max RW
Maximaler Wert in Prozesseinheit fiir das Istwert 1 Signal.

1335 P10.8.4 PID1 Istwert 2 Quelle RW

Dieser Parameter legt fest, welche Quelle den Istwert 2 vorgibt. Die Auswahl des verwendeten Istwerts erfolgt tiber Parameter
LPID1 Istwert Funktion” (ID1330).

1336 P10.8.5 PID1 Istwert 2 Min RW
Minimaler Wert in Prozesseinheit fiir das Istwert 2 Signal.
1337 P10.8.6 PID1 Istwert 2 Max RW

Maximaler Wert in Prozesseinheit fir das Istwert 2 Signal.
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1338 P10.9.1 PID1 Feedforward Funktion RW
Das Feedforward-Signal (Vorsteuerung) wird zum Ausgangssignal des PID1-Reglers hinzu addiert. Hierdurch lassen sich kiirzere
Reaktionszeiten erreichen. Es stehen zwei Feedforward-Kandle zur Verfiigung, die einzeln oder gemeinsam benutzt werden konnen.
Dieser Parameter bestimmt wie die Vorsteuerung an den PID1 Regler erfolgt. Bei Auswahl einer mathematischen Funktion ist dabei
ist zu beachten, dass unter Umstanden eine Skalierung des Signals mit ,,PID1 Feedforward Gain” erforderlich ist.

1339 P10.9.2 PID1 Feedforward Gain RW
Multiplikationsfaktor fiir die Anpassung des PID Feedforward-Signals.

1340 P10.9.3 PID1 Feedforward 1 Quelle RW
Dieser Parameter legt fest, welche Quelle den Feedforward-Kanal 1 vorgibt. Die Auswahl des verwendeten Feedforward-Kanals
erfolgt tiber Parameter ,PID1 Feedforward Funktion” (ID1338).

1341 P10.9.4 PID1 Feedforward 1 Min RW
Minimaler Wert in Prozesseinheit fir den Feedforward-Kanal 1.

1342 P10.9.5 PID1 Feedforward 1 Max. RW
Maximaler Wert in Prozesseinheit fir den Feedforward-Kanal 1.

1343 P10.9.6 PID1 Feedforward 2 Quelle RW
Dieser Parameter legt fest, welche Quelle den Feedforward-Kanal 2 vorgibt. Die Auswahl des verwendeten Feedforward-Kanals
erfolgt tiber Parameter 1D1338 ,PID1 Feedforward Funktion”.

1344 P10.9.7 PID1 Feedforward 2 Min RW
Minimaler Wert in Prozesseinheit fiir den Feedforward-Kanal 2.

1345 P10.9.8 PID1 Feedforward 2 Max RW
Maximaler Wert in Prozesseinheit fir den Feedforward-Kanal 2.

553 P11.11 PID2 Freigeben RW
Ermdglicht die Aktivierung des PID2 Reglers, wenn dieser als Sollwert in ,Lokale Sollwertquelle” (ID136) oder ,Fern1
Sollwertquelle” (ID137) eingestellt wurde. Wenn der Sollwert der Antriebs auf den PID2 Ausgang eingestellt ist und diese
Funktion nicht aktiviert wurde, startet der Antriebsausgang nicht. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingénge auf der Steuerkarte,
auf DI10X fiir die Eingange auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder
dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen
Relaisausgang zu verdrahten.

352 P11.1.2 PID2 Sollwert Auswahl B0 RW
Diese Einstellung erméglicht das Umschalten zwischen Sollwert 1 und 2 im PID2-Regelmodus. Abhéngig vom verwendeten
PID-Regler ermdglicht dies die Verwendung mehrerer Sollwerte. Wenn diese Funktion auf DI = AUS eingestellt ist und sich
der Antrieb im PID2-Reglermodus befindet, wird der PID Sollwert 1 verwendet. Bei Einstellung der Funktion auf DI = AN wird
der PID Sollwert 2 verwendet. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingénge auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingdnge auf der
Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden.

Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.
Geschlossener Kontakt: Sollwert 2 ist fiir PID2 gewahlt.
Offener Kontakt: Sollwert 1 ist fiir PID2 gewahlt.

1356 P11.21 PID2 Kp RW
Proportionalverstarkung des PID-Reglers. Der Reglerausgang reagiert unverzogert auf eine Regelabweichung. Wenn keine
Regelabweichung vorliegt wird keine Stellgroe ausgegeben. Wenn dieser Wert auf 100 % eingestellt ist, fiihrt eine
Regelabweichung von 10 % dazu, dass sich der Reglerausgang um 10 % andert.

1357 P11.22 PID2 Ti RW
Integrationszeitkonstante des PID-Reglers. Der Reglerausgang &ndert sich fortwéhrend zur Regelabweichung bis diese
ausgeregelt wurde. Wenn dieser Wert auf 1,00 s eingestellt ist, fiihrt eine Regelabweichung von 10 % dazu, dass sich der
Reglerausgang um 10,00 %/s andert. Wenn der Wert auf 0,0 eingestellt ist, arbeitet der Frequenzumrichter als PD-Regler.

1358 P11.23 PID2 Kd RW
Differentialverstérkung des PID-Reglers. Der Reglerausgang &ndert sich abhéngig von der Anderungsgeschwindigkeit der
Regelabweichung. Wenn dieser Wert auf 1,00 %. eingestellt ist, fiihrt eine Anderung der Regelabweichung von 10% innerhalb
von 1,00 Sek. dazu, dass sich der Reglerausgang um 10,00% andert. Wenn der Wert auf 0,0 eingestellt ist, arbeitet der
Frequenzumrichter als PI-Regler.

1359 P11.2.4 PID2 ProzessGroBenEinheit RW
Hiermit wird die Einheit der ProzessgréRe vorgewahlt. Bei einer Pumpe konnte das zum Beispiel der Druck in bar sein
(=16 ,bar")

1360 P11.25 PID2 ProzessGroBeMin RW
Dieser Parameter bestimmt, was bei 0 % Istwert angezeigt werden soll.

1362 P11.2.6 PID2 ProzessGroBeMax RW
Dieser Parameter bestimmt, was bei 100 % Istwert angezeigt werden soll.

1364 P11.2.7 PID2 Genauigkeit RW
Anzahl der Dezimalstellen nach dem Komma bei der Anzeige der ProzessgroRe.

1365 P11.28 PID2 Delta Invertieren RW

Dieser Parameter legt fest, wie der PID-Regler auf Regelabweichung reagiert.

0 = Nicht invertiert — Ein Anstieg des Istwertes fihrt zu einer Reduzierung der Motordrehzahl.
1 = Invertiert — Ein Anstieg des Istwertes fiihrt zu einer Erhéhung der Motordrehzahl.
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1366 P11.29 PID2 TotBand RW

PID-TotBand um den Sollwert in Prozesseinheiten. Um ein Aufschwingen (Oszillation) durch kleinere Regelabweichungen zu
vermeiden, wird innerhalb dieses TotBandes der aktuelle Wert des Reglerausgangs eingefroren. Wenn die Regelabweichung
groRer ist, als der hier eingegebene Wert, wird der Reglerausgang wieder gedndert.

1368 P11.2.10 PID2 t-Verzogerung TotBand RW

Wenn die Regelabweichung gréRer ist als das definierte Totband muss die hier eingestellte Zeit verstreichen, bevor der Regler
wieder arbeitet.

1373 P11.2.11 PID2 t-acc RW

Rampenzeit fir den PID-Sollwert. Die hier eingestellte Zeit gilt sowohl bei Erhéhung als auch bei Reduzierung des Sollwertes.
Sie bezieht sich auf den Bereich zwischen dem minimalen Sollwert und dem maximalen Sollwert.

4015 P11.212 PID2 Ausgang Untergrenze RW
Legt den minimalen PID2-Ausgangswert fest

4016 P11.2.13 PID2 Ausgang Obergrenze RW
Legt den maximalen PID2-Ausgangswert fest

1369 P11.31 PID2 Sollwert 1 Keypad RW
Konstanter PID Sollwert, wird verwendet wenn die PID2 Sollwert Quelle auf (1) ,PID2 Sollwert 1 Keypad” eingestellt wird.

1371 P11.3.2 PID2 Sollwert 2 Keypad RW
Konstanter PID Sollwert, wird verwendet wenn die PID2 Sollwert Quelle auf (2) ,,PID2 Sollwert 2 Keypad” eingestellt wird.

2467 P11.33 PID2 Action@WakeUp RW

Dieser Parameter legt fest, ob der PID-Regler den Sleep-Modus verlasst, wenn der Istwert gréRer oder kleiner als der jeweilige
Aufweck-Pegel ist.
0 = Aufwecken: Istwert < Aufweckpegel (ID1380/1D1389).

1 = Aufwecken: Istwert > Aufweckpegel (ID1380/1D1389).
2 = Aufwecken: Istwert < Sollwert - Aufweckpegel.
3 = Aufwecken: Istwert > Sollwert + Aufweckpegel.

Regelabweichung
im stationdren
Reaktion Anregelzeit Uberschwingen Einschwingzeit Zustand
PID-Kp erhéhen Verringert den Erhoht Uberschwingen Kein Effekt Verringert
Anstieg Regelabweichung
PID-Ti erhohen Verringert den Erhoht Uberschwingen wird erhoht eliminiert
Anstieg Regelabweichung
PID-Kd erhéhen Kein Effekt Verringert Uberschwingen  wird verringert Kein Effekt

Anregelzeit — die Zeit, die bendtigt wird, damit der Reglerausgang zum ersten Mal auf 90 % des gewiinschten Pegels ansteigt.
Uberschwingen - die Differenz zwischen dem Spitzenpegel und dem stationdren Pegel. Einschwingzeit — Zeit, die benétigt
wird, damit Reglerausgang in den stationdren Pegel Uibergeht.

Regelabweichung im stationéren Zustand — die Differenz zwischen dem stationdren Pegel und dem gewiinschten Ausgangspegel.

Spitzenzeit

0.50

A 045 —

Uberschwingen
040 - —

Sollwert y

0.35 — Regelabweichung im

7|~ stationdren Zustand

0.30 —

025 [— —

0.10 [~ —

Einschwingzeit
0.05 > —

0A 2 4 6 8 10 12

Anregelzeit
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2662 P11.34 PID2 Sleep Boost Level RW
Automatische Erhghung fiir den PID Sollwert in Prozesseinheit bevor der Sleep-Modus aktiviert wird.

2663 P11.35 PID2 t-max Sleep Boost RW
Dieser Parameter definiert die maximale Zeit fir die automatische Erhchung des PID Sollwerts, bevor der Sleep-Modus aktiviert
wird. Wenn der PID Istwert den erhchten Sollwert (Sollwert + Sleep Boost) nicht innerhalb dieser Zeit erreicht, wird der Sleep
Modus aktiviert.

1374 P11.41 PID2 Sollwert 1 Quelle RW
Dieser Parameter legt fest, welche Quelle den Sollwert 1 angibt. Die Auswahl des PID Sollwerts erfolgt tiber Parameter
,PID2 Sollwert Auswahl B0” (ID352).

1377 P11.4.2 PID2 Ausgang Sleep1 RW
Uber diesen Parameter lasst sich der PID Ausgang Sleep-Modus aktivieren. Diese Funktion setzt den PID Reglerausgang auf
Null wenn folgende Bedingungen erfiillt sind: Die ausgewahlte Referenz ,PID2 Ausgang Sleep1 Auswahl” wurde um den
Schwellwert ,PID2 Ausgang Sleep1 Level” fiir die Zeit ,PID2 Ausgang t-Sleep1 Verzégerung” unterschritten, bzw.
bei invertiertem Regler tiberschritten. Der PID Reglerausgang wird wieder aufgeweckt, wenn der Schwellwert
,PID2 Ausgang Aufweck1 Level” abhéngig von der Einstellung ,,PID2 Aktion@Aufwecken,, tiber- bzw. unterschritten wird.

1379 P11.4.3 PID2 Ausgang t-Sleep1 Verzogerung RW
Zeit, fur die der mit ,,PID2 Ausgang Sleep1 Level” eingestellte Schwellwert unterschritten bzw. bei invertiertem Regler
tiberschritten sein muss, bevor der Regler in den Sleep-Modus geht. Uber diese Funktion konnen groBe Schwankungen beim
Aufrufen des Sleep-Modus verhindert werden.

1380 P11.4.4 PID2 Ausgang Aufweck1 Level RW
Festlegung des Schwellwertes in Prozesseinheit, bei dem der PID-Regler den Sleep-Modus verlasst. Die Bedingung, unter denen
der Sleep-Modus verlassen wird, ist dabei von der Einstellung von ,PID2 Aktion@Aufwecken” abhangig.

1382 P11.45 PID2 Sollwert 1 Boost RW
Multiplikationsfaktor fiir die Anpassung des PID Sollwertes 1.

2454 P11.4.6 PID2 Ausgang Sleep1 Level RW
Festlegung des Schwellwertes in Prozesseinheit, der fiir die mit ,PID1 Ausgang t-Sleep1 Verzégerung” festgelegte Zeit
unterschritten bzw. bei invertiertem Regler tberschritten werden muss, damit der PID-Regler in den Sleep-Modus geht.

1375 P11.49 PID2 Sollwert 1 Min. RW
Minimaler Wert des Sollwerts 1 in Prozesseinheit. Wiirde der Sollwert durch ein Potenziometer vorgegeben, entspricht dieser
Wert dem Linksanschlag.

1376 P11.4.10 PID2 Sollwert 1 Max RW
Maximalwert von Sollwert 1 in der Prozesseinheit. Wiirde der Sollwert durch ein Potenziometer vorgegeben, entspricht dieser
Wert dem Rechtsanschlag.

2398 P11.411 PID2 Set Point 1 Sleep Units RW
Dieser Parameter legt fest welche GroRe, die Referenz fiir den Sleep-Modus ist. Bei der Vorwahl (0) , Ausgangsfrequenz”
muss zum Beispiel die Ausgangsfrequenz unter bzw. tiber dem Schwellwert ,PID2 Ausgang Sleep1 Level” liegen, bevor der
Regler in den Sleep-Modus geht. Folgende Auswahl ist méglich:
0 = Ausgangsfrequenz
1 = Motordrehzahl
2 = Motorstrom
3 =PID2 Istwert

1416 P11.4.12 PID2 Sollwert 2 Comp RW
Es kommt vor, dass man die ProzessgréRe, z.B. den Druck, nicht an der Stelle messen kann, an der man einen bestimmten Wert
haben mdchte. Das fiihrt zu Verfélschungen im Regelergebnis. Da diese nicht konstant sondern abhangig von der Férdermenge ist,
lasst sich tiber diesen Parameter ein Ausgangsfrequenzabhangiger Ausgleich fir den PID2 Sollwert 2 Aktivieren. Der Einfluss dieser
Kompensation wird tiber den Parameter ,PID2 Sollwert 2 CompMax” festgelegt.

147 P11.4.13 PID2 Sollwert 2 CompMax RW
Ausgangsfrequenzabhénger Einfluss der Kompensation fiir den PID2 Sollwert 2:
Kompensation = CompMax * ((Ausgangsfrequenz - f-min)/(f-max - f-min).
PID Reglereinstellverfahren:
,PID2 Kp" (ID1356)) anfénglich auf 0,0 % und die ,PID2 Ti" (ID1357) auf 20 s einstellen. Starten Sie den Frequenzumrichter und
vergewissern Sie sich, dass der Sollwert schnell erreicht wird, wéhrend ein stabiler Betrieb des Systems beibehalten wird. Ist
das nicht der Fall, wird ,,PID2 Kp” (ID1356) erhdht, bis die Antriebsdrehzahl permanent oszilliert. Nachdem dies eintritt, wird
,PID2 Kp" (ID1356) leicht reduziert, um die Oszillation zu reduzieren. Den so ermittelten Wert fir ,PID2 Kp” (ID1356) mit 0,5
multiplizieren und als Einstellung fiir ,PID2 Kp” (ID1356) verwenden. Den ,,PID2 Ti" (ID1357) reduzieren, bis das Istwert-Signal
wieder oszilliert. Den ,PID2 Ti" (ID1357) erhchen, bis die Oszillation stoppt, dann diesen Wert mit 1.2 multiplizieren und als
Einstellung fiir ,PID2 Ti" (ID1357) verwenden. Wenn bei hoher Frequenz Signalrauschen zu sehen ist, die Filterzeit steigern, um
das Signal zu filtern. Falls eine weitere Optimierung erforderlich ist, die Tabelle unter der Beschreibung von ,PID1 Sollwert 2
CompMax” (ID1355) verwenden, um den Einfluss zu sehen.

1383 P11.5.1 PID2 Sollwert 2 Quelle RW
Dieser Parameter legt fest, welche Quelle den Sollwert 2 vorgibt. Die Auswahl des PID Sollwerts erfolgt iiber Parameter
,PID2 Sollwert Auswahl B0” (ID352).
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1386 P11.5.2 PID2 Ausgang Sleep2 RW

Uber diesen Parameter lasst sich der PID Ausgang Sleep-Modus aktivieren. Diese Funktion setzt den PID Reglerausgang

auf Null wenn folgende Bedingungen erfiillt sind: Die ausgewahlte Referenz ,PID2 Ausgang Sleep2 Auswahl” wurde um

den Schwellwert ,,PID2 Ausgang Sleep2 Level” fir die Zeit ,PID2 Ausgang t-Sleep2 Verzogerung” unterschritten. Der PID
Reglerausgang wird wieder aufgeweckt, wenn der Schwellwert ,PID2 Ausgang Aufweck? Level” abhangig von der Einstellung
LPID2 Aktion@Aufwecken,, tiber- bzw. unterschritten wird. Der Ausgang wird wieder freigeschaltet, sobald das Feedback tiber
den Aufweckpegel ansteigt.

1388 P11.53 PID2 Ausgang t-Sleep2 Verzogerung RW
Zeit, fur die der mit ,PIDT Ausgang Sleep2 Level” eingestellte Schwellwert unterschritten bzw. bei invertiertem Regler
tiberschritten sein muss, bevor der Regler in den Sleep-Modus geht. Uber diese Funktion konnen groBe Schwankungen beim
Aufrufen des Sleep-Modus verhindert werden.

1389 P11.5.4 PID2 Ausgang Aufweck2 Level RW

Festlegung des Schwellwertes in Prozesseinheit, bei dem der PID-Regler den Sleep-Modus verlédsst. Die Bedingung,
unter denen der Sleep-Modus verlassen wird, ist dabei von der Einstellung von ,PID2 Aktion@Aufwecken” abhéngig.

1391 P11.55 PID2 Sollwert 2 Boost RW
Multiplikationsfaktor fiir die Anpassung des PID Sollwertes 2.
2456 P11.5.6 PID2 Ausgang Sleep2 Level RW

Festlegung des Schwellwertes in Prozesseinheit, der fiir die mit ,PID2 Ausgang t-Sleep2 Verzégerung” festgelegte Zeit
unterschritten bzw. bei invertiertem Regler tiberschritten werden muss, damit der PID-Regler in den Sleep-Modus geht.

1384 P11.5.9 PID2 Sollwert 2 Min RW

Minimaler Wert des Sollwerts 2 in Prozesseinheit. Wiirde der Sollwert durch ein Potenziometer vorgegeben, entspricht dieser
Wert dem Linksanschlag.

1385 P11.5.10 PID2 Sollwert 2 Max RW

Maximaler Wert des Sollwerts 2 in Prozesseinheit. Wiirde der Sollwert durch ein Potenziometer vorgegeben, entspricht dieser
Wert dem Rechtsanschlag.

2399 P11.5.11 PID2 Set Point 2 Sleep Units RW
Dieser Parameter legt fest welche GroRe, die Referenz fiir den Sleep-Modus ist. Bei der Vorwahl (0) , Ausgangsfrequenz” muss zum
Beispiel die Ausgangsfrequenz unter dem Schwellwert ,PID2 Ausgang Sleep?2 Level” liegen, bevor der Regler in den Sleep-Modus geht.
Folgende Auswahl ist mdglich:
0 = Ausgangsfrequenz
1 = Motordrehzahl
2 = Motorstrom
3=PID2 Istwert

1414 P11.5.12 PID2 Sollwert 1 Comp RW
Es kommt vor, dass man die ProzessgroRe, z.B. den Druck, nicht an der Stelle messen kann, an der man einen bestimmten Wert
haben mdchte. Das fiihrt zu Verfélschungen im Regelergebnis. Da diese nicht konstant sondern abhangig von der Férdermenge ist,
lasst sich tiber diesen Parameter ein Ausgangsfrequenzabhangiger Ausgleich fiir den PID2 Sollwert 1 Aktivieren. Der Einfluss dieser
Kompensation wird tiber den Parameter ,PID2 Sollwert 1 CompMax” festgelegt.

1415 P11.5.13 PID2 Sollwert 1 CompMax RW
Ausgangsfrequenzabhangige Auswirkung der Kompensation fiir den PID2-Sollwert 1:
Kompensation = CompMax * ((Ausgangsfrequenz - n-min)/(n-max - n-min)).

2546 P11.6.1 PID2 NET Set Point 1 RW
Feldbus Sollwert, wird verwendet wenn die ,PID Sollwert 1 Quelle” auf ,PID NET Sollwert 1* eingestellt ist.

2548 P11.6.2 PID2 NET Set Point 2 RW
Feldbus Sollwert, wird verwendet wenn die ,PID Sollwert 2 Quelle” auf ,PID NET Sollwert 2 eingestellt ist.

2552 P11.6.3 PID2 NET Feedback 1 RW
Feldbus Istwert, wird verwendet, wenn die ,PID Istwert 1 Quelle” auf ,PID NET Istwert 1" eingestellt ist.

2553 P11.6.4 PID2 NET Feedback 2 RW
Feldbus Istwert, wird verwendet wenn die ,PID Istwert 2 Quelle” auf ,PID NET Istwert 2 eingestellt ist.

2556 P11.6.5 PID2 NET Feedforward 1 RW

Feldbus Feedforward (Vorsteuerung), wird verwendet wenn die ,PID Feedforward 1 Quelle” auf ,PID NET Feedforward 1"
eingestellt ist.

2557 P11.6.6 PID2 NET Feedforeward 2 RW

Feldbus Feedforward (Vorsteuerung), wird verwendet wenn die ,PID Feedforward 2 Quelle” auf ,PID NET Feedforward 2"
eingestellt ist.

1393 P11.71 PID2 Istwert Gain RW
Multiplikationsfaktor fiir die Anpassung des PID Istwertes.
1392 P11.7.2 PID2 Istwert Funktion RW

Dieser Parameter bestimmt wie die Riickfihrung der ProzessgroRe an den Regler erfolgt. Es lassen sich auch 2 Istwert-Quellen
liber mathematische Funktionen verkntipfen, dabei ist zu beachten, dass unter Umsténden eine Skalierung des Signals mit
LPID2 Istwert Gain” erforderlich ist.
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2818

P11.7.3

PID2 Low Feedback Level

Dieser Parameter legt den Pegel fiir die Auswertung der ,.PID Istwert Min” Meldung fest. Bei unterschreiten des hier
eingestellten Wertes, wird die , Aktion@PID Istwert Min” ausgefiihrt.

RW

2819

P11.7.4

PID2 t-LowFeedback

Uber diesen Parameter lasst sich die , Aktion@PID Istwert Min” verzégern. Der PID Istwert muss fiir die hier eingestellte Zeit
unterschritten werden, bevor die , Aktion@PID Istwert Min” ausgefihrt wird.

RW

2820

P11.7.5

Aktion@PID2 Istwert Min

Dieser Parameter legt die Reaktion des Antriebs fest, wenn der Pegel ,PID Istwert Min” I&nger als die Zeit PID t-Istwert Min
unterschritten wurde. Folgende Einstellungen sind moglich:

0 = Keine Aktion

1 =Warnung

2 =Fehler

3 =Fehler, Austrudeln

RW

2821

P11.7.6

PID2 High Feedback Level

Dieser Parameter legt den Pegel fiir die Auswertung der ,PID Istwert Max" Meldung fest. Bei Uberschreiten des hier
eingestellten Wertes, wird die , Aktion@PID Istwert Max" ausgefiihrt.

RW

2822

P11.7.7

PID2 t-HighFeedback

Uber diesen Parameter lasst sich die , Aktion@PID Istwert Max" verzogern. Der PID Istwert muss fiir die hier eingestellte Zeit
tiberschritten werden, bevor die , Aktion@PID Istwert Max" ausgefiihrt wird.

RW

2823

P11.7.8

Aktion@PID2 Istwert Max

Dieser Parameter legt die Reaktion des Antriebs fest, wenn der Pegel ,PID Istwert Max" langer als die Zeit PID t-Istwert Max
Uiberschritten wurde. Folgende Einstellungen sind mdglich:

0 = Keine Aktion

1 =Warnung

2 =Fehler

3 =Fehler, Austrudeln

RW

2824

P11.7.9

PID2 Hysteresis Level

Dieser Parameter legt fest wann die Meldung ,PID Istwert Min” bzw. ,PID Istwert Max" wieder deaktiviert wird. Der PID
Istwert muss den ,PID Istwert Min Level” Plus dem hier eingestellten Wert {iberschreiten, bzw. den ,PID Istwert Max Level”
Minus dem hier eingestellten Wert unterschreiten, damit die Meldung wieder deaktiviert wird.

RW

2826

P11.7.10

PID2 Backup Feedback Quelle

Der PID Backup Istwert wird verwendet, wenn die PID Istwertquelle auf ein Stromsignal eingestellt ist und der Strompegel
unter 4mA abfallt. Der PID Regler verwendet dann die hier eingestellte Backup Istwertquelle.

Folgende Einstellungen sind méglich:

0 = Nicht verwendet

1 = Analogeingang

2 = Analogeingang?

3 = Analogeingang101

4 = Analogeingang201

RW

1394

P11.8.1

PID2 Istwert 1 Quelle

Dieser Parameter legt fest, welche Quelle den Istwert 1 vorgibt. Die Auswahl des verwendeten Istwerts erfolgt tiber
Parameter ,PID2 Istwert Funktion” (ID1392).

RW

1395

P11.8.2

PID2 Istwert 1 Min
Minimaler Wert in Prozesseinheit fir das Istwert 1 Signal.

RW

1396

P11.8.3

PID2 Istwert 1 Max
Maximaler Wert in Prozesseinheit fiir das Istwert 1 Signal.

RW

1397

P11.8.4

PID2 Istwert 2 Quelle

Dieser Parameter legt fest, welche Quelle den Istwert 2 vorgibt. Die Auswahl des verwendeten Istwerts erfolgt tiber Parameter
,PID2 Istwert Funktion” (ID1392).

RW

1398

P11.85

PID2 Istwert 2 Min
Minimaler Wert in Prozesseinheit fiir das Istwert 2 Signal.

RW

1399

P11.8.6

PID2 Istwert 2 Max
Maximaler Wert in Prozesseinheit fiir das Istwert 2 Signal.

RW

1400

P11.9.1

PID2 Feedforward Funktion

Das Feedforward-Signal (Vorsteuerung) wird zum Ausgangssignal des PID2-Reglers hinzu addiert. Hierdurch lassen sich
kiirzere Reaktionszeiten erreichen. Es stehen zwei Feedforward-Kanéle zur Verfiigung, die einzeln oder gemeinsam
benutzt werden kénnen. Dieser Parameter bestimmt wie die Vorsteuerung an den PID2 Regler erfolgt. Bei Auswahl einer
mathematischen Funktion ist dabei ist zu beachten, dass unter Umstanden eine Skalierung des Signals mit

.PID2 Feedforward Gain” erforderlich ist.

RW

1401

P11.9.2

PID2 Feedforward Gain
Multiplikationsfaktor fiir die Anpassung des PID-Feedforward-Signals.

RW

202
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1402 P11.9.3 PID2 Feedforward 1 Quelle RW
Dieser Parameter legt fest, welche Quelle den Feedforward-Kanal 1 vorgibt. Die Auswahl des verwendeten Feedforward-Kanals
erfolgt Uber Parameter ,PID2 Feedforward Funktion” (ID1400).

1403 P11.9.4 PID2 Feedforward 1 Min RW
Minimaler Wert in Prozesseinheit fir den Feedforward-Kanal 1.

1404 P11.95 PID2 Feedforward 1 Max. RW
Maximaler Wert in Prozesseinheit fir den Feedforward-Kanal 1.

1405 P11.9.6 PID2 Feedforward 2 Quelle RW
Dieser Parameter legt fest, welche Quelle den Feedforward-Kanal 2 vorgibt. Die Auswahl des verwendeten Feedforward-Kanals
erfolgt Uber Parameter ,PID2 Feedforward Funktion” (ID1400).

1406 P11.9.7 PID2 Feedforward 2 Min RW
Minimaler Wert in Prozesseinheit fiir den Feedforward-Kanal 2.

1407 P11.9.8 PID2 Feedforward 2 Max RW
Maximaler Wert in Prozesseinheit fiir den Feedforward-Kanal 2.

3506 P14.1 MF Mode RW
Der Parameter Master-Follower-Modus bestimmt die Rolle des Antriebs in der Master/Follower-Verbindung. Setzen Sie diesen
Parameter in der Master-Station auf ,Master"”.

3510 P14.2 MF SyncMode RW
Der Parameter Synchronisierungsmodus dient zur Auswahl der Betriebsart der Synchronisierung.

3511 P14.3 MF COM Link RW
Die Kommunikationsverbindung wird verwendet, um den Follower-Sollwert und das Steuerwort vom Master zu senden.

3509 P14.4 Speed Ration Refresh Mode RW
Auswahl fiir die Aktivierung des Drehzahlverhéltnisses, wenn das Verhaltnis geandert wird.
0= Keine Aktion, wenn das Verhaltnis geéndert wird, wird das neue Verhaltnis nur aktiv, wenn der Antrieb gestoppt wird.

1 =Befehlsquellen: Bei einer Anderung des Ubersetzungsverhéltnisses wird das neue Verhaltnis aktiviert, sobald eine ansteigende Flanke
des unter "Drehzahlverhaltnis Refresh Quelle" gewdhlten Signals erkannt oder der Antrieb gestoppt wird.
2 = Kontinuierliche Anderung: Bei einer Anderung des Ubersetzungsverhaltnisses wird das neue Verhaltnis aktiviert.

3513 P14.5 Drehzahlverhéltnis Refresh Quelle RW
Die Auswahl aktiviert das neue Geschwindigkeitsverhaltnis, wenn der Parameter fur die Aktivierung des
Geschwindigkeitsverhéltnisses auf ,Digitaleingang” eingestellt ist. Er ist aktiv, wenn der Digitaleingang die Flanke erhoht.

Kann auf DIX fiir die Klemmeneingénge auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingange auf der Optionskarte in Steckplatz A,
DI20X fiir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz B oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht
es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.

3514 P14.6 Aktion@Drehzahlsfehler RW
Geréte-Reaktion nach Auftreten von "Drehzahlfehler”. Moglichkeiten Gerateabhangig

3512 P14.7 n-SpeedError Limit RW
Legt den Grenzwert fest, bei dem eine Fehlersituation festgestellt wird. Die Differenz zwischen dem Geschwindigkeitssollwert
und der Encodergeschwindigkeit. Der prozentuale Wert bezieht sich auf die Nenndrehzahl des Motors.

3515 P14.8 t-Delay SpeedError RW
Legt die Verzogerung fest, nach der eine Drehzahlabweichung als Fehler betrachtet wird.

3516 P14.9 M-Ratio Master-Follower RW
Das Drehmomentverhaltnis.

3517 P14.10 ref-Source Follower RW
Der Parameter Follower-Eingangssollwert bestimmt die Quelle des Follower-Sollwerts. Er ist im Follower-Antrieb giiltig und wird
im Master-Antrieb ausgeblendet.

3518 P14.11 t-StartDelay Follower RW
Definiert die Verzogerungszeit, wenn der Follower den Startbefehl vom Master erhélt

3519 P14.12 t-StopDelay Follower RW
Definiert die Verzogerungszeit, wenn der Follower den Stoppbefehl vom Master erhalt

3520 P14.13 ref-Out Master Source RW
Der Parameter Master-Ausgangssollwert bestimmt die Quelle eines Sollwerts, der fiir den Follower-Antrieb im Master
bereitgestellt wird.

3521 P14.14 t-COM Err MF RW
Definiert die Zeitverzogerung fiir den Verlust der Master/Follower-Kommunikation.

3522 P14.15 Action@COM-Loss Fault M/F RW

Aktion bei COM-Loss Fault M/F; Fehler tritt auf, wenn die Kommunikation zwischen Master- und Folgeantrieb eine
Zeitiiberschreitung aufweist.
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3523

P14.16

Action@Follower Error

Aktion bei Follower Error; Fehler tritt auf wenn, wenn ein Fehler in einem der Folgeantriebe auftritt oder einer der Folgeantriebe
nicht bereit ist.

RW

3524

P14.17

Action@Level reached

Aktion bei Level reached:; Fehler tritt auf, wenn eine Uberwachungsstufe aktiv ist, z. B. Frequenziiberwachung,
Stromiiberwachung, Drehmomentiiberwachung usw.

RW

3525

P14.18

Action@Limit reached
Aktion bei Limit reached; Fehler tritt auf, wenn eine Begrenzung aktiv ist, z. B. die Strombegrenzung.

RW

3526

P14.19

MF Follower Stop Mode

Wenn der Follower-Antrieb den Master-Rampenausgang nicht als Referenz verwendet, definiert dieser Parameter,
wie der Follower-Antrieb gestoppt wird, wenn die Laufanforderung vom Master-Antrieb entfernt wird.

RW

3536

P14.20

MF Speed Ratio
Das Getriebeverhaltnis

RW

3538

P14.21

MF Speed Factor

Der DrehzahImultiplikator ist ein Korrekturfaktor, mit dem ein bestimmter Prozentsatz der vorgegebenen Drehzahl addiert oder
subtrahiert wird.

RW

3539

P14.22

t-acc/dec Speed Factor

Rampenzeit in Millisekunden fiir die Anderung des Verhaltnisses, eine Anderung des Verhaltnisses von 0 auf 0,1 % bendtigt eine

Zeit, die diesem Parameter entspricht.

RW

199

P15.1

Jog1 Quelle

Die Jog-Funktion kann aktiviert/deaktiviert werden. Nach der Aktivierung kann sie durch ein Signal an die Jog-Quelle
gestartet werden.

RW

3527

P15.2

Jog-REV Freigeben
Jog-Drehrichtung

0 = Vorwarts;

1 = Riickwarts

RW

3528

P15.3

Jog1 Quelle

Diese Einstellung aktiviert den Tippbetrieb, hierbei wird der Antrieb mit Sollwert ,f-Soll Jog1"” (ID117) gestartet und lauft
solange der Eingang aktiviert ist. Wenn diese Funktion auf DI = AUS eingestellt ist, wird der Tippbetrieb niemals verwendet.
Wenn die Funktion auf DI = AN eingestellt ist, lauft der Antrieb immer im Tippbetrieb mit dem Sollwert f-Soll Jog. Kann auf
DIX fiir die Klemmeneingdnge auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir
die Eingdnge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht es,
einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten. Geschlossener Kontakt:

Antrieb befindet sich im Tippbetrieb.

RW

3958

P15.4

f-Soll Jog1

Legt den Sollwert fiir den Tippbetrieb fest. Diese Drehzahl wird bei Aktivierung des unter ,Jog1 Quelle” (ID199) eingestellten
Digitaleingangs als Sollwert fiir den Tippbetrieb verwendet. Wenn der Eingang fir den Tippbetrieb aktiviert ist, startet der
Antrieb und beschleunigt auf diese Drehzahl. Der Frequenzumrichter stoppt, wenn der Eingang deaktiviert wird. Der giiltige
Wertebereich dieses Parameters ist automatisch zwischen der Minimalfrequenz ,n-min” (ID3916) und der Maximalfrequenz
.Nn-max” (ID3918) begrenzt.

RW

3530

P15.5

t-dec Jog1/Inch1

Definiert die Beschleunigungszeit fiir die Jog-Funktion, d. h. die Zeit, die benétigt wird, um die Drehzahl von Null auf den
Drehzahlwert zu dndern.

RW

3531

P15.6

Jog1/Inch1 tDec

Definiert die Nachlaufzeit fir die Jog1-Funktion, d. h. die Zeit, die bendtigt wird, um die Drehzahl vom Drehzahlwert auf
Null zu @ndern.

RW

3532

P15.7

Jog2 Quelle

Wahlt die Quelle zur Freigabe von ,Jog2" aus. Wenn die hier gewahlte Quelle aktiv ist und die ,Jog Freigabe" gesetzt ist,
folgt der Antrieb dem Sollwert ,f-Soll Jog2".

RW

3960

P15.8

f-Soll Jog2

Legt den Sollwert fiir den Tippbetrieb fest. Diese Drehzahl wird bei Aktivierung des unter ,Jog1 Quelle” (ID199) eingestellten
Digitaleingangs als Sollwert fiir den Tippbetrieb verwendet. Wenn der Eingang fiir den Tippbetrieb aktiviert ist, startet der
Antrieb und beschleunigt auf diese Drehzahl.Der Frequenzumrichter stoppt, wenn der Eingang deaktiviert wird. Der giiltige
Wertebereich dieses Parameters ist automatisch zwischen der Minimalfrequenz ,,n-min” (ID3916) und der Maximalfrequenz
Jn-max” (ID3918) begrenzt.

RW

3534

P15.9

t-acc Jog2/Inch2

Definiert die Beschleunigungszeit fir die Jog2-Funktion, d. h. die Zeit, die benétigt wird, um die Drehzahl vom Drehzahlwert
auf Null zu andern.

RW

3535

P15.10

t-dec Jog2/Inch2

Definiert die Nachlaufzeit fiir die Jog2-Funktion, d. h. die Zeit, die bendtigt wird, um die Drehzahl vom Drehzahlwert auf
Null zu dndern.

RW

204
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3768 P16.1 Inch Freigeben RW
Wahlt die Quelle fir ein Inch-Freigabesignal aus. (Die Quellen fiir Inch-Aktivierungssignale werden tber die Parameter
.Inch1-Start Quelle” (ID3770) und ,Inch2-Start Quelle” (ID3771) ausgewdhit.)
1 = Inch ist aktiviert.
0 = Inch ist deaktiviert.
Inch kann nur aktiviert werden, wenn kein Start-Befehl anliegt. Wenn der Inch-Befehl anliegt, kann der Antrieb nicht
gestartet werden.

3769 P16.2 Inch-REV Freigeben RW
Inch-Drehrichtung
0 = Vorwarts
1 = Riickwarts

3770 P16.3 Inch1-Start Quelle RW
Wenn durch den Parameter Inch-Freigabe aktiviert, wird die Quelle fiir die Aktivierung der Inch-Funktion 1 ausgewahlt.
(Inch-Funktion 1 kann auch iiber Feldbus unabhangig vom Parameter Jog-Freigabe aktiviert werden)
1 =1Inch 1 aktiv, wenn der Antrieb im Stopp-Modus ist.

3im P16.4 Inch2-Start Quelle RW
Wenn durch den Parameter Inch-Freigabe aktiviert, wird die Quelle fiir die Aktivierung der Inch-Funktion 2 ausgewahlt.
Inch-Funktion 2 kann auch tber den Feldbus aktiviert werden, unabhéngig von der Freigabe des Parameters Inch-Freigabe.
1 = Inch 2 aktiv, wenn der Antrieb im Stopp ist.

218 P22.1.1 DI Bypass Start RW
Diese Einstellung erméglicht das Umschalten zwischen den Bypass- und Antriebsmodi. Wenn diese Funktion aktiviert ist,
der Bypass Modus freigeben wurde (,Im Bypass-Modus” ID1418) und ein aktives Startsignal anliegt, wird das Bypass-Schiitz
eingeschaltet, um den Antrieb zu tiberbriicken. Wenn dieser Eingang deaktiviert ist, 6ffnet sich das Bypass-Schiitz. Die Funktion
wird (iber eine steigende Flanke aktiviert. Das Bypass-Schiitz wird iiber die Ausgangsfunktion des Umrichters geschaltet. Wenn
dieser Parameter auf DI AN/AUS eingestellt ist, wird der Bypass Modus niemals aktiviert, da zur Aktivierung eine ansteigenden
Flanke bendtigt wird. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingénge auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingdnge auf der
Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden.
Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.
Geschlossener Kontakt: Auf Bypass Modus umschalten.
Offener Kontakt: Auf Antriebsmodus umschalten.

1246 P22.1.2 Uberlast Bypass RW
Bei Aktivierung dieser Funktion, wird eine Fehlermeldung im Frequenzumrichter erzeugt, wenn ein externer Motorschutz
ausgeldst hat. Der Meldekontakt vom Motorschutzrelais wird dann auf diesen Eingang verdrahtet und I6st eine Fehlermeldung
,Uberlast Motor Bypass” im Antrieb aus. Wenn die Funktion auf DI = AUS eingestellt ist, geht der Umrichter niemals in diesen
Fehlerzustand iber, wenn DI = AN eingestellt wird, befindet sich der Umrichter immer in diesem Fehlerzustand und I&sst sich
auch nicht zuriicksetzen solange die Funktion aktiv ist. Der Eingang muss geschlossen sein, um den Betrieb zu ermdglichen.
Kann auf DIX fiir die Klemmeneingange auf der Steuerkarte, auf DI10X fir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 1,
DI20X fir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht
es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.

Geschlossener Kontakt: Meldet Motor ist tiberlastet im Bypass.
Zur Einstellung der obenstehenden Funktionen die TTF-Methode verwenden.

1418 P22.1.3 Bypass Freigeben RW
Dieser Parameter gibt an, ob der Wechsel in den Bypass-Modus freigegeben ist. Wenn Aktiviert, zeigt die Softtaste auf dem
Keypad ,Bypass” an. Der Bypass-Modus kann dann tiber die Softtaste auf dem Keypad, einem digitalen Eingang (Siehe ,Bypass
Start” 1D218), oder dem Feldbus Steuerwort Bit 7 aktiviert werden. Im Bypass-Modus zeigt das Keypad als aktuellen Steuerplatz
,BPS” an."

544 P22.1.4 t-Verzégerung Bypass RW
Dieser Parameter legt die Verzogerungszeit fest, die im Bypass-Modus nach dem Erfassen des Start-Signals tiber I/0, Feldbus
oder Keypad erforderlich ist, um den als Bypass verwendeten Ausgang (Ausgangsfunktion = 60: ,Run Bypass/Drive” oder 62:
,Betrieb im Bypass”) einzuschalten.

542 P22.21 Auto Bypass RW
Dieser Parameter bestimmt, ob eine automatische Umschaltung zum Bypass-Modus nach einem Fehler erfolgt oder nicht.
Der Bypass-Modus wird dann nach 10 Sekunden, basierend auf den tiber die nachfolgenden Bypass@Fehler-Parameter
festgelegten Einstellungen, gestartet. Wenn die aktiven Fehler zuriickgesetzt wurden wird der AutoBypass-Modus verlassen
und zuriick in den Antriebsmodus geschaltet.
0 = Auto-Bypass deaktiviert
1 = Auto-Bypass aktiviert

543 P22.2.2 t-Verzogerung AutoBypass RW

Dieser Parameter legt die Verzogerungszeit fest, die nach der Umschaltung in den AutoBypass-Modus erforderlich ist, um den
als Bypass verwendeten Ausgang (Ausgangsfunktion = 60: ,,Run Bypass/Drive” oder 62: ,Betrieb im Bypass”) einzuschalten.
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547 P22.23 Bypass@Uberstrom U-V-W RW
Dieser Parameter legt fest, ob eine automatische Umschaltung zum Bypass-Modus erfolgt, nachdem die automatischen
Wiederanldufe nach einem ,Uberstrom” Fehler tiberschritten wurden (siehe ,Uberstrom Versuche” ID326). Die Parameter
.Bypass Freigeben” (ID1418) sowie ,Auto Bypass” (ID542) miissen hierfir aktiviert sein.
0 = Deaktiviert, keine Umschaltung in den Bypass-Modus.
1 = Aktiviert, es erfolgt eine Umschaltung in den Bypass-Modus.

546 P22.24 IGBT Fault@Bypass RW
Dieser Parameter legt fest, ob eine automatische Umschaltung zum Bypass-Modus erfolgt, nachdem mit einem IGBT-Fehler
ausgelost wurde. Die Parameter ,Bypass Freigeben” (ID1418) sowie ,Auto Bypass” (ID542) miissen hierfiir aktiviert sein.
0 = Deaktiviert, keine Umschaltung in den Bypass-Modus.
1 = Aktiviert, es erfolgt eine Umschaltung in den Bypass-Modus.

548 P22.2.5 4-20mA-Fault@Bypass RW
Dieser Parameter legt fest, ob eine automatische Umschaltung zum Bypass-Modus erfolgt, nachdem die automatischen
Wiederanldufe nach einem ,4-20mA Fehler” Fehler iiberschritten wurden (siehe ,4-20mA Fehler Versuche “ 1D327).
Die Parameter ,Bypass Freigeben” (ID1418) sowie ,Auto Bypass” (ID542) miissen hierfir aktiviert sein.
0 = Deaktiviert, keine Umschaltung in den Bypass-Modus.
1 = Aktiviert, es erfolgt eine Umschaltung in den Bypass-Modus.

545 P22.2.6 Undervoltage@Bypass RW
Dieser Parameter legt fest, ob eine automatische Umschaltung zum Bypass-Modus erfolgt, nachdem die automatischen
Wiederanldufe nach einem ,Netzunterspannung” Fehler tiberschritten wurden (siehe ,,DC-Unterspannung Versuche” 1D324).
Die Parameter ,Bypass Freigeben” (ID1418) sowie ,Auto Bypass” (ID542) miissen hierfiir aktiviert sein.
0 = Deaktiviert, keine Umschaltung in den Bypass-Modus.
1 = Aktiviert, es erfolgt eine Umschaltung in den Bypass-Modus.

549 P22.2.7 Overvoltage@Bypass RW
Dieser Parameter legt fest, ob eine automatische Umschaltung zum Bypass-Modus erfolgt, nachdem die automatischen
Wiederanldufe nach einem ,DC-Uberspannung” Fehler tberschritten wurden (siehe ,DC-Uberspannung Versuche” 1D325).
Die Parameter ,Bypass Freigeben” (ID1418) sowie ,Auto Bypass” (ID542) miissen hierfir aktiviert sein.
0 = Deaktiviert, keine Umschaltung in den Bypass-Modus.
1 = Aktiviert, es erfolgt eine Umschaltung in den Bypass-Modus."

1698 P22.238 Bypass@Ubertemperatur Motor RW
Umschalten auf Bypass nach Auftreten von "Ubertemperatur Motor". Auswahimdglichkeiten sind Gerateabhéngig

1699 P22.2.9 Bypass@Unterlast Motor RW
Umschalten auf Bypass nach Auftreten von "Unterlast Motor". Auswahimdglichkeiten sind Geréteabhangig

1700 P22.2.10 Bypass@Externer Fehler RW
Umschalten auf Bypass nach Auftreten von "Externer Fehler". Auswahiméglichkeiten sind Gerateabhangig

1701 P22.2.11 Aktion@Aufladeschalter defekt RW
Dieser Parameter legt fest, ob nach Uberschreiten der maximalen Anzahl an automatischen Neustartversuchen aufgrund
eines Ladeschalterfehlers automatisch auf Bypass umgeschaltet wird.
0 = Automatischer Bypass bei Uberschreiten der maximalen Anzahl an Neustartversuchen aufgrund eines

Ladeschalterfehlers deaktiviert
1 = Automatischer Bypass bei Uberschreiten der maximalen Anzahl an Neustartversuchen aufgrund eines
Ladeschalterfehlers aktiviert

1702 P22.2.12 Bypass@Sittigungsfehler RW
Umschalten auf Bypass nach Auftreten von "Sattigungsfehler". Auswahimdglichkeiten sind Geréteabhéngig

1703 P22.2.13 Bypass@Untertemperatur Motor RW
Umschalten auf Bypass nach Auftreten von "Untertemperatur Motor". Auswahlmdglichkeiten sind Gerdteabhéngig

1704 P22.2.14 Bypass@EEPROM RW
Umschalten auf Bypass nach Auftreten von "EEPROM". Auswahimdglichkeiten sind Gerateabhangig

1705 P22.2.15 Bypass@EEPROM Fehler Regler RW
Umschalten auf Bypass nach Auftreten von "EEPROM Fehler Regler". Auswahiméglichkeiten sind Gerdteabhangig

1706 P22.2.16 Bypass@MCU Watchdog Fehler RW
Umschalten auf Bypass nach Auftreten von "MCU Watchdog Fehler". Auswahimdglichkeiten sind Geréteabhangig

1707 P22.2.17 Bypass@Gerateliifter Fehler RW
Umschalten auf Bypass nach Auftreten von "Gerételiifter Fehler". Auswahlmdglichkeiten sind Gerateabhéngig

1708 P22.2.18 Bypass@Keypad Fehler RW
Umschalten auf Bypass nach Auftreten von "Keypad-Fehler". Auswahimdglichkeiten sind Gerateabhéngig

1709 P22.2.19 Bypass@Option Fehlerhaft RW
Umschalten auf Bypass nach Auftreten von "Option Fehlerhaft". Auswahimdglichkeiten sind Gerdteabhangig
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1710 P22.2.20 Bypass@Echtzeituhr Fehler RW
Umschalten auf Bypass nach Auftreten von "Echtzeituhr Fehler". Auswahlmdglichkeiten sind Gerateabhéngig

1m P22.2.21 Bypass@Uhertemperatur Regler RW
Umschalten auf Bypass nach Auftreten von "Ubertemperatur Regler". Auswahiméglichkeiten sind Geréteabhangig

1713 P22.2.22 Bypass@Netzwerk COM Fehler RW
Umschalten auf Bypass nach Auftreten von "Netzwerk COM Fehler". Auswahlmdglichkeiten sind Gerdteabhéngig

2832 P22.2.23 Bypass@Verriegelungsfehler Ausgangsschiitz RW
Umschalten auf Bypass nach Auftreten von "Verriegelungsfehler Ausgangsschitz'. Auswahlmdglichkeiten sind Gerdteabhéngig

251 P23.1.2 Bremschopper RW

Dieser Parameter aktivert den Brems-Chopper und legt den verwendeten Modus fest. Wenn der Frequenzumrichter den Motor

verzdgert, kann hierdurch die generatorische Energie des Motors in einen externen Bremswiderstand eingespeist werden.

Dadurch kann der Frequenzumrichter die Last mit einem dem Beschleunigungsmoment entsprechenden Drehmoment abbremsen

(sofern der richtige Bremswiderstand gewahlt wurde).

0 = Deaktiviert — Der Brems-Chopper ist nicht aktiviert.

1 = AN(RUN); Test(>RDY) — Der Brems-Chopper ist nur im Betrieb aktiv, wird aber sowohl im Betrieb als auch im
Bereitschaftszustand (READY) tiberwacht.

2 = Extern — Es wird ein externer Brems-Chopper benutzt. Es erfolgt keine Uberwachung.

3 = AN(>RDY); Test(>RDY) — Der Brems-Chopper ist sowohl im Betrieb als auch im Bereitschaftszustand (READY)
aktiv und wird iberwacht.

4 = AN(RUNY; kein Test — Der Brems-Chopper ist im Betrieb aktiv. Es erfolgt keine Uberwachung.

646 P23.1.3 Bremschopper Status RW
Dieser Anzeige-Parameter gibt an ob ein Brems-Chopper fiir den Anschluss eines externen Bremswiderstands installiert ist und
ob die Software entsprechend konfiguriert wurde. Bei Geraten ohne Brems-Chopper wird ,,0: Nein” angezeigt.
0 = Nein — Gerat ohne Bremschopper
1=Ja— Gerat mit Bremschopper.

647 P23.1.4 Bremswiderstand Status RO

Dieser Anzeige-Parameter gibt an ob ein Bremswiderstand installiert ist und ob dieser korrekt getestet wurde, wenn unter
Bremschopper” (ID251) eine Einstellung mit Test gewahlt wurde.

0 = Nein — Gerét ohne Bremswiderstand oder Test Fehlgeschlagen.
1=Ja— Gerat mit Bremswiderstand oder Test erfolgreich.

254 P23.1.5 DC-Bremse Strom RW
Dieser Parameter legt den Strom in Ampere fest, der wahrend einer DC-Bremsung in den Motor injiziert wird.
263 P23.1.6 t-DCBremse@Start RW

In Anwendungsfallen, in denen eine DC-Bremsung vor dem Start durchgefiihrt werden soll, um einen bereits drehenden Motor
abzubremsen, wird hier die Dauer der DC-Bremsung definiert. Bei Vorgabe eines START-Befehls flieRt fir die hier definierte Zeit
ein Strom in Hohe von ,DC-Bremse Strom” (ID254), bevor der Antrieb mit Rampe auf seine vorgewahlte Drehzahl fahrt. Mit
Einstellung = 0.00 s findet keine DC-Bremsung vor dem Start statt.

262 P23.1.7 f-DCBremse@Stopp RW
Dieser Parameter legt den Frequenzpunkt fest, bei dem die DC-Bremsung beim Stopp aktiviert wird. Hierfir muss der ,Stopp
Modus” (ID253) = 1: Rampe eingestellt sein. Wenn wéhrend der Verzdgerungsrampe die hier eingestellte Frequenz erreicht wird,
setzt die DC-Bremsung ein.
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255 P23.1.8 t-DCBremse@Stopp RW
Dieser Parameter definiert die Dauer der DC-Bremsung beim Stopp. Mit der Einstellung = 0,00 s findet keine DC-Bremsung beim
Stopp statt. Das Verhalten des Antriebs hangt dabei von der Einstellung von ,,Stopp Modus” (ID253) ab. Beim Stopp Modus
LAustrudeln” startet die DC-Bremsung beim Stopp mit der Wegnahme des Laufbefehls. Beim Stopp Modus ,Rampe” startet die
DC-Bremsung beim Stopp bei Erreichen des Frequenzpunkts ,f-DCBremse@Stopp” (ID262).
Abbildung 60. Zeit DC-Bremsung bei Stopp Modus = Austrudeln
‘ fuut ‘ fuut
f, . fa .
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A A
*v_~ Motor Drehzahl *v_~ Motor Drehzahl
\\ \\
Y Y
A A
N N
Y Y
Y Y
A A
N N
Bremse EIN \\ Bremse EIN \\
t t
| t=1x1D255 B | t=1x1D255 B
START START
STOPP STOPP
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266 P23.1.9 FluB-Bremse RW
Dieser Parameter aktiviert die Fluss-Bremse. Bei der Flussbremsung wird die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters
reduziert und der Motor somit tibererregt. Die Flussbremsung erfolgt entlang der jeweils aktiven Rampe, somit bleibt die
Motordrehzahl beim Bremsen geregelt.
0 = Aus — Es findet keine Flussbremsung statt
1 = Ein — Die Fluss-Bremsung ist aktiviert
Hinweis: Die Bremsenergie wird im Motor als Wérme freigesetzt. Dies bedeutet, dass diese Art von Bremsung nicht sehr haufig
durchgefihrt werden darf, damit der Motor nicht thermisch tiberlastet wird.
Sie ist eine Alternative zur DC-Bremsung und wird vorwiegend bei Motoren bis 15 kW benutzt.
265 P23.1.10 Fluss-Bremse Strom RW
Dieser Parameter legt den Strom in Ampere fest, der wahrend einer Flussbremsung in den Motor injiziert wird.
202 P23.21 DC-Bremse Freigeben Quelle RW

Diese Einstellung gibt die Gleichstrombremsfunktion bei einem geschlossenen Kontakt frei. Bei der Gleichstrombremsung
wird eine Gleichspannung vom Frequenzumrichter in den Motor eingespeist, um das Stillsetzen zu unterstiitzen.Wenn diese
Funktion auf DI = AUS eingestellt ist, wird die DC-Bremsfunktion niemals freigegeben.Bei Einstellung auf DI = AN ist die
DC-Bremsfunktion des Antriebs immer freigegeben.Kann auf DIX fir die Klemmeneingdnge auf der Steuerkarte, auf DI10X
fur die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingdnge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem
ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen
Relaisausgang zu verdrahten.

Geschlossener Kontakt: Die DC-Bremsfunktion ist freigegeben.
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163 P24.1 ExtBremse AUS Verzogerung RW
Das Signal zum Liiften der externen Bremse wird um die hier eingestellte Zeit, verzogert. Der Ausgang der Funktion kann auf
einen Digital oder Relaisausgang des Antriebs gelegt werden, wenn die entsprechende Ausgangsfunktionen auf
18 = ,Externe Bremse aktiv” oder 19 = ,Externe Bremse nicht aktiv” eingestellt wird.
164 P24.2 ExtBremse AN Verzégerung RW

Das Signal zum Aktiveren der externen Bremse wird um die hier eingestellte Zeit, verzogert.Der Ausgang der Funktion kann auf
einen Digital oder Relaisausgang des Antriebs gelegt werden, wenn die entsprechende Ausgangsfunktionen auf 18 = ,Externe
Bremse aktiv” oder 19 = ,Externe Bremse nicht aktiv” eingestellt wird.
Die folgende Grafik dient zur Demonstration der Steuerfunktionen, bei Verwendung der Bremssteuerung. Die Einschaltverzogerung der
Bremse sollte langer als die Rampenzeit eingestellt werden, um eine Beschédigung der Bremse zu vermeiden.
a) , StartStop Funktion1 Auswahl” (ID143) =0, 1 oder 2 b) ,StartStop Funktion1 Auswahl” (ID143) = 3
toe = ID163 oy = 1D164 topr = D163 toy = 1D164
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193 P25.1.1 ExtFehler1 Offner Quelle RW

Ermaglicht, eine Fehlermeldung im Umrichter durch einen externen Eingang. Diese Funktion ist als Offner definiert, sodass die
Funktion bei offenem Kontakt aktiviert wird. Wenn dieser Funktion DI = AN zugeordnet ist, ist die Funktion immer eingeschaltet,
sodass der Antrieb keinen Fehler ausgibt.Bei der Einstellung DI = AUS ist diese Funktion immer ausgeschaltet und es wird
dauerhaft ein Fehler angezeigt. Die zusétzlichen Einstellungen erlauben eine Zuordnung zu einem Eingang, um die Funktion

zu steuern. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingéange auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingdnge auf der Optionskarte in
Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingange auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Der angezeigte
Fehlermeldungstext kann tiber ,Externer Fehler1 Text” (ID2297) gedndert werden. Die RO X Funktion erméglicht es, einen
Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.

Geschlossener Kontakt = kein externer Fehler.

Offener Kontakt = externer Fehler.

192 P25.1.2 ExtFehler1 SchlieBer Quelle RW

Ermdglicht, eine Fehlermeldung im Umrichter durch einen externen Eingang. Diese Funktion ist als SchlieBer definiert, sodass
die Funktion bei geschlossenem Kontakt aktiviert wird.

Wenn dieser Funktion DI = AUS zugeordnet ist, ist die Funktion immer ausgeschaltet, sodass der Antrieb keinen Fehler ausgibt.
Bei der Einstellung DI = AN ist diese Funktion immer aktiv und es wird dauerhaft ein Fehler angezeigt.
Die zusatzlichen Einstellungen erlauben eine zuzuordnen auf einen anderen Eingang, um die Funktion zu steuern.

Kann auf DIX fiir die Klemmeneingénge auf der Steuerkarte, auf DI10X fir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 1,
DI20X fiir die Eingdnge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Der angezeigte
Fehlermeldungstext kann tber ,Externer Fehler1 Text” (ID2297) geéndert werden.

Die RO X Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.
Geschlossener Kontakt = Externer Fehler.
Offener Kontakt = Kein externer Fehler.

2294 P25.1.3 ExtFehler2 Offner Quelle RW
Ermdglicht, eine Fehlermeldung im Umrichter durch einen externen Eingang. Diese Funktion ist als Offner definiert, sodass die
Funktion bei offenem Kontakt aktiviert wird. Wenn dieser Funktion DI = AUS zugeordnet ist, ist die Funktion immer ausgeschaltet
und es wird kein Fehler angezeigt, bei der Einstellung DI = AN ist diese Funktion immer aktiv und es wird dauerhaft ein Fehler
angezeigt. Die zusétzlichen Einstellungen erlauben eine Zuordnung zu einem Eingang, um die Funktion zu steuern. Kann auf DIX
fiir die Klemmeneingange auf der Steuerkarte, auf DI10X fr die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die
Eingdnge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht es,
einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.
Der im Display angezeigte Fehlertext kann in ,Externer Fehler2 Text” (ID2298) geandert werden.

Geschlossener Kontakt = kein externer Fehler.
Offener Kontakt = externer Fehler.

2293 P25.1.4 ExtFehler2 SchlieBer Quelle RW
Ermédglicht, eine Fehlermeldung im Umrichter durch einen externen Eingang. Diese Funktion ist als SchlieRer definiert,
sodass die Funktion bei geschlossenem Kontakt aktiviert wird. Wenn dieser Funktion DI = AUS zugeordnet ist, ist die Funktion
immer ausgeschaltet und es wird kein Fehler angezeigt, bei der Einstellung DI = AN ist diese Funktion immer aktiv und es wird
dauerhaft ein Fehler angezeigt. Die zusétzlichen Einstellungen erlauben eine Zuordnung zu einem Eingang, um die Funktion
zu steuern. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingéange auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingdnge auf der Optionskarte in
Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingange auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion
ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.
Der im Display angezeigte Fehlertext kann in ,Externer Fehler2 Text” (ID2298) geandert werden.
Geschlossener Kontakt = Externer Fehler.
Offener Kontakt = Kein externer Fehler.

229 P25.1.5 ExtFehler3 Offner Quelle RW
Ermdglicht, eine Fehlermeldung im Umrichter durch einen externen Eingang. Diese Funktion ist als Offner definiert, sodass die
Funktion bei offenem Kontakt aktiviert wird. Wenn dieser Funktion DI = AUS zugeordnet ist, ist die Funktion immer ausgeschaltet
und es wird kein Fehler angezeigt, bei der Einstellung DI = AN ist diese Funktion immer aktiv und es wird dauerhaft ein
Fehler angezeigt. Die zusétzlichen Einstellungen erlauben eine Zuordnung zu einem Eingang, um die Funktion zu steuern.
Die zusatzlichen Einstellungen erlauben eine Zuordnung zu einem Eingang, um die Funktion zu steuern. Kann auf DIX fiir die
Klemmeneingange auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingdnge
auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang
einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.
Der im Display angezeigte Fehlertext kann in ,Externer Fehler3 Text” (ID2299) geandert werden.

Geschlossener Kontakt = kein externer Fehler.
Offener Kontakt = externer Fehler.
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2295 P25.1.6 ExtFehler3 SchlieBer Quelle RW

Ermdglicht, eine Fehlermeldung im Umrichter durch einen externen Eingang. Diese Funktion ist als SchlieRer definiert, sodass

die Funktion bei geschlossenem Kontakt aktiviert wird. Wenn dieser Funktion DI = AUS zugeordnet ist, ist die Funktion immer
ausgeschaltet und es wird kein Fehler angezeigt, bei der Einstellung DI = AN ist diese Funktion immer aktiv und es wird dauerhaft
ein Fehler angezeigt. Die zusatzlichen Einstellungen erlauben eine Zuordnung zu einem Eingang, um die Funktion zu steuern.

Die zusatzlichen Einstellungen erlauben eine Zuordnung zu einem Eingang, um die Funktion zu steuern. Kann auf DIX fiir die
Klemmeneingénge auf der Steuerkarte, auf DI10X fir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingdnge auf
der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten,
ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten. Der im Display angezeigte Fehlertext kann in ,Externer Fehler3 Text”
(ID2299) geandert werden.

Geschlossener Kontakt = Externer Fehler.

Offener Kontakt = Kein externer Fehler.

2297 P25.2.1 Externer Fehler1 Text RW
Definiert den Fehlermeldungstext, der bei ausgeléstem Externen Fehler 1 angezeigt wird. Dieser Text wird tber ein externes Keypad,
die Software PowerXpert InControl oder dem integrierten Webserver angezeigt.

0 = Externer Fehler

1 = Vibrationsabschaltung
2 = Hohe Motortemperatur
3 = Niedriger Druck

4 = Hoher Druck

5 = Wasserstand zu niedrig
6 = Klappe blockiert

7 =Run enable

8 = Stat Fehlerabschaltung einfrieren
9 = Rauch erkannt

10 = Dichtung defekt

11 = Kolbenstangenbruch
12 = M-Max

2298 P25.2.2 Externer Fehler2 Text RW

Definiert den Fehlermeldungstext, der bei ausgeléstem Externen Fehler 2 angezeigt wird. Dieser Text wird {iber ein externes
Keypad, die Software PowerXpert InControl oder dem integrierten Webserver angezeigt. Siehe Par 1D 2297.

2299 P25.2.3 Externer Fehler3 Text RW

Definiert den Fehlermeldungstext, der bei ausgeléstem Externen Fehler 3 angezeigt wird. Dieser Text wird {iber ein externes
Keypad, die Software PowerXpert InControl oder dem integrierten Webserver angezeigt. Siehe Par 1D 2297.

750 P26.1.1 Line Start Lockout RW
Mit diesem Parameter wird festgelegt, wie sich das Gerat verhalt, wenn es mit Spannung versorgt wird (Klemmen L1/L2/L3) und
gleichzeitig das Startsignal ansteht.

Dabei wird unterschieden, ob der vorgewahlte Steuerplatz (Lokal / Fern) der gleiche ist, wie zum Zeitpunkt des letzten
Abschaltens, oder ob er gewechselt hat.

0 = Gleicher Steuerplatz: Antrieb startet / Bei Steuerplatzwechsel: ansteigende Flanke erfolderlich.

1 = ansteigende Flanke des Startsignals erforderlich.

2 = Antrieb startet bei anliegendem Startsignal.

3 = Gleicher Steuerplatz: ansteigende Flanke erforderlich / Bei Steuerplatzwechsel: Antrieb startet.

332 P26.1.2 Aktion@Phasenausfall Netz RW
Verhalten des Antriebs wenn ein Phasenausfall am Eingang des Frequenzumrichters erkannt wurde.
0 = Keine Aktion
1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp-Modus nach Fehler gemaR Parameter ,Stopp Modus” (ID253).
3 = Fehler, Stopp-Modus nach Fehler immer durch Austrudeln.
4 = P-max Einphasige Einspeisung, begrenzt die Antriebsleistung fir die Einphasige
Einspeisung (0,67*Nennstrom fiir die meisten Geréte).

306 P26.1.3 Aktion@4-20mA Fehler RW

Verhalten des Antriebs wenn am Analogeingang ein 4-20 mA-Fehler erkannt wird. Hierfir muss das Signal fiir 5 Sekunden unter
4 mA oder fiir 0,5 Sekunden unter 0,5 mA abfallen. Diese Information kann auch auf die Digitalausgange DO1, VDO1 und VD02
oder die Relaisausgange RO1, RO2 und RO3 programmiert werden.

0 = Keine Aktion

1 =Warnung

2 = Warnung, die Frequenz von vor 10 Sekunden wird als Sollwert eingestellt

3 =Warnung, die Festfrequenz , f-Soll@4-20mAFehler” (ID331) wird als Sollwert eingestellt.
4 = Fehler, Stopp-Modus nach Fehler gemaR Parameter , Stopp Modus” (ID253).

5 = Fehler, Stopp-Modus nach Fehler immer durch Austrudeln

331 P26.1.4 {-Soll@4-20mAFehler RW

Wenn ein 4-20 mA-Fehler erkannt wird und die Aktion in , Aktion@4-20mA Fehler” (ID306) = 3 eingestellt ist, verwendet der
Umrichters den hier eingestellten Sollwert.
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307 P26.1.5 Externer Fehler1 Quelle RW
Verhalten des Antriebs, wenn iiber einen als solchen konfigurierten Digitaleingang ein externer Fehler erkannt wurde.
Diese Statusinformation kann auch auf die Digitalausgénge DO1, VDO und VDO2 oder die Relaisausgénge RO1 und RO2
programmiert werden.
0 = Keine Aktion
1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp-Modus nach Fehler gemal Parameter ,Stopp Modus” (ID253).
3 =Fehler, Stopp-Modus nach Fehler immer durch Austrudeln.
2666 P26.1.6 Undervoltage Level RW
Unterspannung Ausloseschwelle
330 P26.1.7 Aktion@Netzunterspannung RW
Der Frequenzumrichter tiberwacht die DC Zwischenkreisspannung. Falls diese unter die vorgegebene Ausldseschwelle abféllt,
reagiert der Antrieb entsprechend dieser Einstellung (siehe APO40085EN - ""PowerXL Series Trouble Shooting Guide™"
fiir weitere Informationen). Auswahl siehe Par ID 307.
1564 P26.1.8 Overwrite Untertemperatur Gerat RW
Dieser Parameter bestimmt das Verhalten des Antriebs, wenn die Gerdtetemperatur (ID8) unter -10°C absinkt. Die einzelnen
Einstellungsmdglichkeiten sind:
0 = Keine Aktion
1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp-Modus nach Fehler gemaR Parameter Stopp Modus (ID253).
3 = Fehler, Stopp-Modus nach Fehler immer durch Austrudeln.
2421 P26.1.9 Aktion@STO Schaltung RW
Aktion@STO Abschaltung legt fest, wie der STO (Safe Torque Off) Zustand auf dem Keypad angezeigt wird und wie der Antrieb
auf diesen reagiert.
0 = Keine Aktion — Antrieb stoppt, es erfolgt keine Anzeige, sobald der STO aufgehoben wird, lauft der Antrieb ohne Reset.
1 =Warnung — Antrieb stoppt und zeigt STO Warnung, sobald der STO aufgehoben wird, lauft der Antrieb ohne Reset.
2 = Fehler — Antrieb zeigt STO Fehler an, ein Reset ist erforderlich, um erneut zu starten.
2130 P26.1.12 Aktion@Untertemperatur Gerét RW
Bei korrekt eingegebenem Kaltwetter Passwort wird dieser Parameter aktiviert und bietet die Moglichkeit,
den Untertemperaturfehler zu tiberschreiben. Diese Funktion wird nach dem Trennen der Spannungsversorgung
automatisch zuriickgesetzt.
955 P26.1.13 Aktion@Echtzeituhr Fehler RW
Echtzeituhr Fehlerschutz stellt sicher, dass die Echtzeitanzeige korrekt ist und die Intervall- und Timerfunktionen normal ablaufen.
Die einzelnen Einstellungsmaglichkeiten sind:
0 = Keine Aktion
1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp-Modus nach Fehler gemaR Parameter Stopp Modus (ID253).
3 = Fehler, Stopp-Modus nach Fehler immer durch Austrudeln.
337 P26.1.14 Aktion@PT100 Fehler RW
Dieser Parameter legt die Reaktion des Antriebs fest, wenn der Wert an den Anschliissen der PT100-Widerstande am
Erweiterungsmodul DXG-EXT-THER1 auRerhalb des spezifizierten Bereichs liegt. Bei Verwendung von PT100-Temperatursensoren
kann die Aktion@Ubertemperatur Motor deaktiviert werden. Die einzelnen Einstellungsmaglichkeiten sind:
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp-Modus nach Fehler gemaR Parameter Stopp Modus (ID253).
3 = Fehler, Stopp-Modus nach Fehler immer durch Austrudeln.
1256 P26.1.15 Aktion@Batterie wechseln RW
Dieser Parameter legt die Reaktion des Antriebs fest, wenn die Batterie fiir die Echtzeituhr gewechselt werden muss. Fallt die
Spannung der Batterie unter 2 V, wird standardmaRig eine Warnung angezeigt. Die einzelnen Einstellungsmdglichkeiten sind:
0 = Keine Aktion
1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp-Modus nach Fehler gemaR Parameter Stopp Modus (ID253).
3 = Fehler, Stopp-Modus nach Fehler immer durch Austrudeln.
1257 P26.1.16 Aktion@Gerateliifter wechseln RW
Der Wartungsintervall um die internen Geratelifter zu wechseln betragt 3 Jahre. Dieser Parameter legt die Reaktion des
Antriebs fest, wenn der Zahler ,t-TagePowerAN" (ID603) 2 Monate vor dem Wartungsinvervall erreicht. Die Auswirkung der
einzelnen Einstellungsmdglichkeiten sind:
0 = Keine Aktion
1 =Warnung ""Gerateliifter wechseln"" wird angezeigt
2 = Fehler ""Geratelifter wechseln", Stopp-Modus nach Fehler gemaR Parameter Stopp Modus (1D253).
3 = Fehler Gerateltifter wechseln, Stopp-Modus nach Fehler immer durch Austrudeln.
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2163 P26.1.17 Vorheizen Spannung RW
Wenn der ,Vorheizen Modus” aktiv ist, wird die mit ,Vorheizen Spannung” definierte Spannung an die Motorklemmen gelegt.
Der Einstellbereich betrégt 0 - 20 % der Motor Nennspannung.

2657 P26.1.18 Warnungsreaktion Modus RW
Dieser Parameter bestimmt das Verhalten des Antriebs wenn eine Warnungsmeldung ansteht.
0= Keine Aktion - Alle Warnmeldungen werden unterdriickt und weder auf dem Keypad noch im Fehlerspeicher angezeigt.
1 =Warnung, ohne Log speichern - Warnungen werden im Keypad angezeigt aber nicht im Fehlerspeicher aufgezeichnet.
2 =Warnung, Log speichern - Warnungen werden im Keypad angezeigt und im Fehlerspeicher aufgezeichnet.

2664 P26.1.19 Liifter-Schutz RW
Die eingebauten Kuhlkérperliifter ab BaugréRe 3 verwenden ein Riickmeldungssignal. Dieser Parameter bestimmt das
Verhalten des Antriebs, wenn das Riickmeldungssignal fehlt. Bei Einstellung Warnung oder Fehler erfolgt die Meldung F032
.Gerételtfter Fehler”.

4018 P26.1.20 Action@Al Fault RW
Aktion bei Al Fault; Fehler tritt auf, wenn das analoge Eingangssignal fehlerhaft ist, fehlt oder auRerhalb des Bereichs liegt.

3841 P26.1.21 f-Ref@AIL RW
Wenn ein Al-Fehler auftritt, geht die Ausgangsfrequenz des Antriebs auf diese Festfrequenz.

2894 P26.1.22 CP Interlock NC RW
Diese Funktion ist als Offner definiert, sodass die Funktion bei offenem Kontakt aktiviert wird. Wenn aktiviert Iost sie im gestoppten
Antrieb eine CleanPower-Verriegelungswarnung und wahrend des Betriebs einen CleanPower-Verriegelungsfehler aus.

2895 P26.1.23 CleanPower Interlock Run-Protection RW
Dieser Parameter legt fest wie der Antrieb auf einen CleanPower Verriegelungsfehler (siehe Parameter ,,CP Interlock NC”
(ID2894)) im laufenden Betrieb reagiert.

2896 P26.1.24 CleanPower Interlock Stop-Protection RW
Dieser Parameter legt fest wie der Antrieb auf einen CleanPower Verriegelungsfehler (siehe Parameter ,,CP Interlock NC”
(ID2894)) im gestopptem Zustand reagiert.

2897 P26.1.25 Common CP Interlock Fault Attempts RW
Dieser Parameter legt die maximale Anzahl der automatischen Wiederanlaufversuche nach einem vorangegangenen
,.CP Verriegelungsfehler” fest.

308 P26.2.1 Aktion@Phasenausfall Ausgang RW
Die Uberwachung der Ausgangsphasen des Motors gewahrleistet, dass die Motorphasen die gleichen Strompegel haben.
Wenn die Phasen um 5 % voneinander abweichen, reagiert der Frequenzumrichter entsprechend dieser Einstellung. Auswahl
siehe Par ID 307.

309 P26.2.2 Aktion@Erdschlu U-V-W RW
Ein Erdschlussfehler wird iiber die Summe der Motorphasenstrome erkannt, wenn diese ungleich Null sind. Uber den Parameter
LErdschluBfehler Grenze” (ID2158), lasst sich der Schwellwert fiir die Fehlererkennung Einstellen. In Werkseinstellung ist die
Reaktion auf einen Erdschlussfehler eine Fehlerausldsung, die Reaktion kann aber hier gedndert werden.
Magliche Einstellungen siehe Par ID 307.

2158 P26.2.3 ErdschluRfehler Grenze RW
Einstellung des Schwellwertes fiir die Fehlermeldung “Erdschlu® U-V-W". Im Idealfall betrdgt die Summe der drei
Ausgangsstrome U-V-W Null, andernfalls bedeutet dies, dass ein Ableitstrom zur Erde auftritt. Ist dieser ermittelte Ableitstrom
groRer als der hier eingestellte Prozentsatz des Motornennstroms, l6st der Frequenzumrichter mit Fehler aus.

310 P26.2.4 Aktion@Ubertemperatur Motor RW

Der Antrieb tiberwacht die Motortemperatur tiber ein berechnetes Motormodell. Wird hiertiber eine Ubertemperatur im Motor
erkannt reagiert der Antrieb gemaR dieser Einstellung. Die berechnete Motortemperatur beruht auf den eingestellten Motor
Nennparametern bei der Inbetriebnahme und den Uberwachungswerten wahrend des Betriebs. Wird diese Schutzfunktion
deaktiviert, d. h. der Parameter wird auf 0 gesetzt, wird das thermische Gedéchtnis des berechneten Motormodells

auf 0 % zuriickgesetzt.

Auswahl siehe Par ID 307.
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M P26.2.5 Imax (f-Soll=0) Level RW
Der Pegel kann auf 0-150,0 % x InMotor eingestellt werden. Hinweis: Dieser Parameter stellt den Wert fir den thermischen
Strom bei Frequenz null ein.
Hinweis: Der Wert wird als Prozentsatz vom Motor Nennstrom (Angabe auf dem Motortypenschild) und nicht des Nennausgangsstroms
des Frequenzumrichters eingestellt. Der Nennstrom des Motors ist der Strom, dem der Motor im DOL-Betrieb ohne Uberhitzung
standhalten kann. Wenn der Parameter ,, Motor Nennstrom” geandert wird, wird dieser Parameter automatisch auf die
Werkseinstellung zurtickgesetzt. Das Einstellen dieses Parameters beeinflusst nicht den maximalen Ausgangsstrom des Antriebs.

Abbildung 62. Kennlinie Motor thermischer Strom

PK'uthng[

Uberlast Bereich

100 %

ID311 =40 % |

0 £, f

333 P26.2.8 Aktion@Thermistorfehler Motor RW
Dieser Parameter legt die Reaktion des Antriebs fest, wenn der Widerstand eines an der Steuerkarte oder am
Erweiterungsmodul DXG-EXT-3DI3D01T angeschlossenen Thermistors auRerhalb des erlaubten Bereichs ist
(>4.7 kOhm oder kurzgeschlossen). Folgende Einstellungen sind maglich:
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
2 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler gemaR Parameter-Stoppmodus. (ID253).
3 = Fehler, Stopp-Modus nach Fehler immer durch Austrudeln.

313 P26.2.9 Aktion@Motor gekippt RW
Der Kippschutz ist ein Uberstromschutz, der den Motor in Situationen schiitzen soll, wie es zum Beispiel bei einem
blockierten Laufer der Fall ist. Die Ausldsekriterien sind mit den Parametern ,I-BlockLevel” (ID314), ,Block t-Grenze” (ID315)
und ,f-BlockLevel” (ID316) einstellbar. Dieser Parameter legt dabei die Reaktion des Antriebs fest, wenn der Kippschutz
angesprochen hat:
0 = Keine Aktion
1 =Warnung
2 =Fehler
3 =Fehler, Austrudeln

314 P26.2.10 I-BlockLevel RW
Festlegung des Kippbereichs. Der Motorstrom muss oberhalb des hier festgeleten Grenzwerts sein, damit der
Kippschutz anspricht.
Der Einstellbereich betrdgt 0,1 bis 2x Mator Nennstrom. Wenn der Parameter ,Motor Nennstrom” (ID486) verstellt wird,
wird dieser Parameter auf die Werkseinstellung zuriickgesetzt.
Abbildung 63. Kippeigenschaften Einstellungen

A
I

Kippbereich

D314
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315

P26.2.11

Block t-Grenze RW
Es ist die maximale Zeit, in der sich der Motor im Kippbereich befinden kann, bevor der Kippschutz auslgst. Sie kann zwischen

1,00 und 120,0s eingestellt werden.

Es handelt sich hierbei um einen internen Zahler, dessen Inhalt erhoht wird, wenn sich der Antrieb im Kippbereich befindet und

der reduziert wird, wenn der Motor nicht im Kippbereich arbeitet. Wenn der Zéhler den hier eingestellten Wert erreicht,

erfolgt eine Meldung gemaR , Aktion@Motor gekippt” (ID313).

Abbildung 64. Kippschutz Zeitauswertung
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316

P26.2.12

f-BlockLevel

RW

Der Parameter kann auf einen Wert zwischen 1 und ,n-max” (ID3918) eingestellt werden. Damit die Meldung ,Motor gekippt”
aktiv wird, muss die Ausgangsfrequenz unterhalb des hier eingestellten Schwellwerts sein und der Strom oberhalb des mit
.I-BlockLevel” (ID314) eingestellten Schwellwertes.

317

P26.2.13

Aktion@Unterlast Motor RW
Der Unterlastschutz schiitzt die Maschine vor zu geringem Drehmoment, zum Beispiel, wenn ein Keilriemen gerissen ist.

Die Ausldsekriterien sind mit den Parametern ,M-Min (f>f-Umax) Grenze” (ID318), ,M-Min (f-Ref=0) Grenze"” (ID319) und

JUnterlast t-Grenze” (ID320) einstellbar. Dieser Parameter legt dabei die Reaktion des Antriebs fest, wenn der Unterlastschutz
angesprochen hat.

0 = Keine Aktion

1 =Warnung

2 = Fehler, Stopp-Modus nach Fehler gemaR Parameter Stopp Modus (ID253).
3 =Fehler, Stopp-Modus nach Fehler immer durch Austrudeln.

318

P26.2.14

M-Min (f>f-Umax) Grenze RW

Der Grenzwert kann auf 10,0-150,0 % x Motor Nenndrehmoment eingestellt werden. Dieser Parameter legt das minimale
Drehmoment im Feldschwachbereich (oberhalb des Wertes von ,f-Umax” (ID289)) fest. Bei einer Anderung von ,,Motor
Nennstrom” (ID486) wird dieser Parameter automatisch auf die Werkseinstellung zuriickgesetzt.

Abbildung 65. Einstellen der Mindestlast

ID318

D319

Drehmoment

Unterlast Bereich

—

T
Feldschwéchepunkt
ID108
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319 P26.2.15 M-Min (f-Ref=0) Grenze RW

Der Grenzwert kann auf 5,0-150.0 % x Motor Nenndrehmoment eingestellt werden. Dieser Parameter legt das minimale
Drehmoment bei Stillstand des Motors fest. Bei einer Anderung von ,Motor Nennstrom” (ID486) wird er automatisch auf
Werkseinstellung zuriickgesetzt.

320 P26.2.16 Unterlast t-Grenze RW
Es ist die maximale Zeit, in der sich der Motor in Unterlast befinden kann, bevor die Unterlastmeldung auslost. Sie kann
zwischen 2,0 und 600,0 s eingestellt werden. Es handelt sich hierbei um einen internen Zahler, dessen Inhalt erhdht wird,
wenn sich der Antrieb im Unterlast-Bereich befindet und der reduziert wird, wenn der Motor nicht mit Unterlast arbeitet.
Wenn der Zéhler den hier eingestellten Wert erreicht, erfolgt eine Meldung gemaR , Aktion@Unterlast Motor” (ID317).
Wenn der Antrieb gestoppt wird, wird der Zahler auf null zuriickgesetzt.

Abbildung 66. Zahlerfunktion Unterlastzeit
Unterlast Timer
A

Auslosebereich

Ausldosung/Warnung
D317

Unterlast - — -
Keine Unterlast —] u I—

3965 P26.2.17 Thermistor Check Freigeben RW
Thermistorpriifung aktivieren
0: Deaktivieren, keine Thermistorpriifung durchfiihren
1: Aktivieren, Thermistorpriifung durchfiihren

334 P26.3.1 CommonAction@FieldbusFault RW
Mit diesem Parameter wird das Verhalten konfiguriert, wenn ein Kommunikationsausfall zwischen der SPS und dem
COM Port des Antriebs erkannt wurde. Im Falle eines Netzwerk COM Fehlers ist der angezeigte Fehler Code abhdngig vom
verwendeten Feldbus.

335 P26.3.2 Action@Link to Option Fault RW
Dieser Parameter legt die Reaktion des Antriebs fest, wenn ein Erweiterungsmodul nicht richtig gesteckt oder defekt ist.
Die einzelnen Einstellungsmdglichkeiten sind:
0 = Keine Aktion
1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp-Modus nach Fehler geméaR Parameter Stopp Modus (ID253).
3 = Fehler, Stopp-Modus nach Fehler immer durch Austrudeln.

1678 P26.3.3 Aktion@IP Konflikt RW
Weist auf einen Konflikt der dem Antrieb zugewiesenen IP-Adresse hin. Dies bedeutet in der Regel, dass sich im Netzwerk zwei
oder mehr Gerate mit derselben zugewiesenen Adresse befinden.

4017 P26.3.4 Action@Card Plug Error RW
Aktion bei Card Plug Error; Fehler tritt auf, wenn die Optionskarte im falschen Slot eingesteckt wurde.
2405 P26.10.1 PID AFL Fehler Versuche RW

Dieser Parameter legt die maximale Anzahl der Startversuche nach einem vorangegangenen Fehler bei
Aktion@PID AFL Fehler = Fehler (2)" fest.

2401 P26.10.2 Aktion@PID AFL Fehler RW
PID-Feedback Al-Verlust Reaktion

Dieser Parameter definiert die Funktion der PID-Feedback-Reaktion auf einen analogen Eingangsverlust, wenn das Al-Feedback
aufgrund des programmierten Al-Feedbacks verloren geht.

0 =Keine Aktion

1 =Warnung

2 =Fehler

3=Warnung: Fest-Frequenz / Fest-Drehzahl
4 = \Warnung: Analog -> Net
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2402 P26.10.3 f@PID AFL RW
PID-Feedback Al-Verlust Vor-Freq
Dieser Parameter definiert die Frequenz, auf die der Master laufen wiirde, wenn ein Feedback verloren geht und Fehlerreaktion
auf Option 3 gesetzt wurde.

2403 P26.10.4 PID AFL Pipe Fill Loss Level RW
PID-Feedback Al Ansauglevel
Erkennt Ansaugverlust in der Pumpe anhand des gemessenen Levels. Fallt der Wert fir die in Timeout eingestellte Zeit unter die
in Rohrfiillung Fehler-Level angegebene Frequenz, kommt es zu einem ,Ansaugverlust”.

2404 P26.10.5 t-PID AFL Limit RW
t-PID AFL Limit - Wenn die Reaktion auf 3 oder 4 eingestellt ist und das Riickkopplungssignal verloren geht, lauft der Antrieb fiir
die hier eingestellte Zeit mit der durch f@PID AFL festgelegten Frequenz. Nach Ablauf dieser Zeit I6st der Antrieb einen Fehler
mit der Meldung ,Feedback-Verlust” aus. Die Zeit ist bei Einstellung auf 0 s deaktiviert.

3281 P26.12.1 PID AFL Fehler Versuche RW
Dieser Parameter legt die maximale Anzahl der Startversuche nach einem vorangegangenen Fehler bei
Aktion@PID AFL Fehler = Fehler (2)" fest.

3277 P26.12.2 PID2 AFL RW
PID-Feedback Al-Verlust Reaktion
Dieser Parameter definiert die Funktion der PID-Feedback-Reaktion auf einen analogen Eingangsverlust, wenn das Al-Feedback
aufgrund des programmierten Al-Feedbacks verloren geht.
0 =Keine Aktion
1 =Warnung
2 =Fehler
3 =Warnung: Fest-Frequenz / Fest-Drehzahl
4 = Warnung: Analog -> Net

3278 P26.12.3 f@PID2 AFL RW
PID-Feedback Al-Verlust Vor-Freq
Dieser Parameter definiert die Frequenz, auf die der Master laufen wiirde, wenn ein Feedback verloren geht und Fehlerreaktion
auf Option 3 gesetzt wurde.

3279 P26.12.4 PID2 AFL Pipe Fill Level RW
PID-Feedback Al Ansauglevel
Erkennt Ansaugverlust in der Pumpe anhand des gemessenen Levels. Féllt der Wert fiir die in Timeout eingestellte Zeit unter
die in Rohrfiillung Fehler-Level angegebene Frequenz, kommt es zu einem ,Ansaugverlust”.

3280 P26.12.5 t-StartVerzogerung @PID2 AFL RW
t-PID AFL Limit - Wenn die Reaktion auf 3 oder 4 eingestellt ist und das Riickkopplungssignal verloren geht, lauft der Antrieb fiir
die hier eingestellte Zeit mit der durch f@PID AFL festgelegten Frequenz. Nach Ablauf dieser Zeit I6st der Antrieb einen Fehler
mit der Meldung ,Feedback-Verlust” aus. Die Zeit ist bei Einstellung auf 0 s deaktiviert.

2428 P26.20.1 Prime Pump Quelle RwW
Ein ,High“-Pegel an der hier eingestellten Quelle aktiviert die Funktion der Rohrbefiillung beim Start (Prime Pump). Das Signal
muss beim Start des Antriebs bereits vorhanden sein, sonst wird die Rohrbefiillung nicht ausgefiihrt und der Motor fahrt sofort
auf die Drehzahl, die durch den Wert am Ausgang des PID-Reglers vorgegeben ist. Bei einer Wegnahme des Befehls wéhrend
der Rohrbefiillung fahrt der Antrieb ebenfalls auf die durch den PID-Regler vorgegebene Drehzahl.

2429 P26.20.2 Level1 Prime Pumpe RW
Legt den Schwellwert fest, bei dem die Vorfiillfunktion ,Fiillen 1" abfallt oder auf ,Fiillen 2 umschaltet (wenn ,Level2 Prime
Pumpe” (ID2434) > 0). Liegt der PID Istwert, innerhalb der mit ,t-Verzégerung1 Prime Pumpe” (ID2432) festgelegten Laufzeit,
unter dem hier eingestellten Wert in Prozesseinheit, fahrt der Antrieb mit dem Frequenzsollwert ,f-Soll1 Prime Pumpe” (ID2431).

2431 P26.20.3 f-Soll1 Prime Pumpe RW
Ausgangsfrequenz des Antriebs wahrend der Vorfiillfunktion ,Fillen 1" (“Level1 Prime Pumpe” (ID2429)).

2432 P26.20.4 t-Verzogerung1 Prime Pumpe RW
Dieser Parameter legt eine Hochstlaufzeit fest, innerhalb der der Schwellwert ,Level1 Prime Pumpe” (ID2429) erreicht werden
muss. Wird diese Zeit tiberschritten erfolgt eine Umschaltung auf den 2. Pegel der Vorfillfunktion wenn ,Level2 Prime Pumpe”
(ID2434) > 0 oder auf den PID Regler wenn ,Level2 Prime Pumpe” (ID2434) = 0. Bei Einstellung ,0 Hz" ist diese Funktion
deaktiviert.

2433 P26.20.5 Level1 Prime Verlust RW
Dieser Parameter ermdglicht eine Fehler- oder Warnmeldung im Antrieb, wahrend der Vorfiillfunktion ,Fiillen Level 1”. Sinkt der
Uberwachungswert (,Pipe Fill Loss Erkennung” (ID2406)) unter den hier eingestellten Pegel, fiir langer als die mit ,t-Pipe Fill
Loss" (ID2408) festgelegte Zeit erfolgt eine Aktion gemaR der Einstellung von , Aktion@Rohrfillungs Fehler” (ID2410).

2434 P26.20.6 Level2 Prime Pumpe RW
Legt den Schwellwert fest, bei dem die Vorfiillfunktion ,Filllen 2" abfallt. Liegt der PID Istwert, innerhalb der mit
t-Verzogerung? Prime Pump” (ID2437) festgelegten Laufzeit, unter dem hier eingestellten Wert in Prozesseinheit, fahrt der
Antrieb mit dem Frequenzsollwert ,f-Soll2 Prime Pumpe” (ID2436).

2436 P26.20.7 f-Soll2 Prime Pumpe RW

Ausgangsfrequenz des Antriebs wahrend der Vorfiillfunktion ,Fiillen 2" (“Level2 Prime Pumpe” (ID2434).
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2437 P26.20.8 t-Verzégerung2 Prime Pump RW
Dieser Parameter legt eine Hochstlaufzeit fest, innerhalb der der Schwellwert “Level2 Prime Pumpe” (ID2434) erreicht werden
muss. Ist diese Zeit tiberschritten, wird die Vorfiillfunktion deaktivert und auf den PID Regler umgeschaltet.
Bei Einstellung 0 Hz" ist diese Funktion deaktiviert.
2438 P26.20.9 Level2 Prime Verlust RW
Dieser Parameter ermglicht eine Fehler- oder Warnmeldung im Antrieb, wahrend der Vorfullfunktion , Fillen Level 2°. Sinkt der
Uberwachungswert (,Pipe Fill Loss Erkennung” (ID2406)) unter den hier eingestellten Pegel, fiir Ianger als die mit ,t-Pipe Fill
Loss” (ID2408) festgelegte Zeit erfolgt eine Aktion gemaR der Einstellung von , Aktion@Rohrfillungs Fehler” (ID2410).
2410 P26.21.1 Aktion@Rohrfiillungs Fehler RW
Legt die Reaktion auf einen ,Rohrfiillungs Fehler” fest.
0 = Keine Aktion
1 =Warnung, ohne Log zu speichern
2 = Fehler, automatische Wiederanlaufversuche nach ,Rohrfiillungs Fehler Versuche” (ID2411)
2406 P26.21.2 Pipe Fill Loss Erkennung RW
Festlegung der Quelle, die zur Erkennung von einem Rohrfiillfehler genutzt wird.
0 = Motorstrom
1 = Motorleistung Rel (%)
2 = Motordrehmoment (%)
2409 P26.21.4 Pipe Fill Loss f-Low RW
Definiert den Frequenzpunkt, den der Antrieb tibersteigen muss, um die Funktion , Ansaugverlust” zu aktivieren. Bei Einstellung
auf 0 Hz ist diese Schutzfunktion deaktiviert.
2408 P26.21.7 t-Pipe Fill Loss RW
Dieser Parameter legt die Verzogerungszeit fest, bevor die mit , Aktion@Rohrfiillungs Fehler” (ID2410) festgelegte Aktion
ausgefiihrt wird, wenn der Schwellwert ,Pipe Fill Loss Level” (ID2407) oder ,Level1 Prime Verlust” (ID2433) unterschritten wird.
2m P26.21.8 Rohrfiillungs Fehler Versuche RW
Legt die Anzahl der automatischen Wiederanlaufversuche nach einem vorangegangenem ,Rohrfiillungs Fehler” fest.
170 P27.1.1 Al Check1 Auswahl B0 RW
Wahlt das fiir die Analogeingangsiiberwachung zu verwendende Analogsignal.
0 = Analogeingang
1 = Analogeingang2
m P27.1.2 Al Level1 Check RW
Legt fest, wie die Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir das Signal am gewahlten Analogeingang Al Check1 Auswahl B0"
(ID170) funktioniert.Der Ausgang dieser Funktion kann auf einen Digital oder Relaisausgang des Antriebs gelegt werden,
wenn die entsprechende Ausgangsfunktionen auf 42 = ,Al Level Check” eingestellt wird. Folgende Einstellungen sind
moglich:
0 = Keine Uberwachung
1 = Uberwachung der unteren Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn das Signal am Analogeingang kleiner als der mit , Al
Level1” (ID172) eingestellte Schwellwert ist.
2 = Uberwachung der oberen Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn das Signal am Analogeingang gréRer als der mit , Al
Level1” (ID172) eingestellte Schwellwert ist.
172 P27.1.4 Al Levell RW
Legt den Schwellwert fest, der von der Uberwachungsfunktion Al Level1 Check” (ID171) tiberwacht wird.
2198 P27.1.5 Al Check1 Hysterese RW
Dieser Parameter legt die Hysterese fiir das Aktivieren und Deaktivieren der Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir den
Analogeingang ,Al Level1 Check” (ID171) fest.
2193 P27.1.6 Al Check2 Auswahl B0 RW
Wahlt das fiir die Analogeingangsiiberwachung zu verwendende Analogsignal.
0 = Analog-Sollwert von Al
1 = Analog-Sollwert von Al2
2194 P27.1.7 Al Level2 Check RW
Legt fest, wie die Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir das Signal am gewahlten Analogeingang Al Check2 Auswahl B0”
(ID2193) funktioniert.Der Ausgang dieser Funktion kann auf einen Digital oder Relaisausgang des Antriebs gelegt werden,
wenn die entsprechende Ausgangsfunktionen auf 53 = , Al Level2 Check” eingestellt wird. Folgende Einstellungen
sind mdglich:
0 = Keine Uberwachung
1 = Uberwachung der unteren Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn das Signal am Analogeingang kleiner als der mit ,Al
Level2” (ID2195) eingest ellte Schwellwert ist.
2 = Uberwachung der oberen Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn das Signal am Analogeingang gréRer als der mit , Al
Level2” (ID166) eingestellte Schwellwert ist.
2195 P27.1.9 Al Level2 RW
Legt den Schwellwert fest, der von der Uberwachungsfunktion LAl Level2 Check” (ID2194) iiberwacht wird.
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2199 P27.1.10 Al Check2 Hysterese RW
Dieser Parameter legt die Hysterese fiir das Aktivieren und Deaktivieren der Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir den
Analogeingang ,Al Level2 Check” (ID2194) fest.
165 P27.11 TempLevelCheck RW
Legt fest, wie die Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir die Temperaturgrenze funktioniert.Der Ausgang dieser
Funktion kann auf einen Digital oder Relaisausgang des Antriebs gelegt werden, wenn die entsprechende Ausgangsfunktionen
auf 41 =, TempLevelCheck” eingestellt wird. Folgende Einstellungen sind mdglich:
0 = Keine Uberwachung
1 = Uberwachung der unteren Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn die Kiihlkdrpertemperatur niedriger als der
mit ,Kiihlkérpertemperatur” (ID166) eingestellte Schwellwert ist.
2 = Uberwachung der oberen Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn die Kiihlkérpertemperatur hoher als der
mit , Kiihlkérpertemperatur” (ID166) eingestellte Schwellwert ist.
166 P21.1.3 Kiihlkdrpertemperatur RW
Kiihlkorper-Temperatur (deg C)
2204 P21.7.4 TempLevel Check Hysterese RW
Dieser Parameter legt die Hysterese fiir das Aktivieren und Deaktivieren der Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir die
Temperaturgrenze , TempLevelCheck” (ID165) fest.
167 P27.8.1 P-OutLevelCheck RW
Legt fest, wie die Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir die Leistungsgrenze funktioniert.Der Ausgang dieser
Funktion kann auf einen Digital oder Relaisausgang des Antriebs gelegt werden, wenn die entsprechende Ausgangsfunktionen
auf 40 =, P-OutLevelCheck” eingestellt wird. Folgende Einstellungen sind mdglich:
0 = Keine Uberwachung
1 = Uberwachung der unteren Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn die Leistung kleiner als der mit ,P-OutLevel” (ID168)
eingestellte Schwellwert ist.
2 = Uberwachung der oberen Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn die Leistung groRer als der mit ,P-OutLevel” (ID168)
eingestellte Schwellwert ist.
168 P27.8.3 P-OutLevel RW
Legt den Schwellwert fest, der von der Ubervvachungsfunktion P-OutLevelCheck” (ID167) iberwacht wird.
2205 P27.8.4 P-OutLevel Check Hysterese RW
Dieser Parameter legt die Hysterese fiir das Aktivieren und Deaktivieren der Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir die
Leistungsgrenze ,P-OutlLevelCheck” (ID167) fest.
159 P21.8.5 M-OutLevelCheck RW
Legt fest, wie die Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir den Drehmomentgrenzwert (M-Max) funktioniert.
Der Ausgang dieser Funktion kann auf einen Digital oder Relaisausgang des Antriebs gelegt werden, wenn die entsprechende
Ausgangsfunktionen auf 20 = ,M-OutLevelCheck” eingestellt wird. Folgende Einstellungen sind maglich:
0 = Keine Uberwachung
1 = Uberwachung der unteren Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn das Drehmoment kleiner als der mit ,M-OutLevel”
(ID160) eingestellte Schwellwert ist.
2 = Uberwachung der oberen Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn das Drehmoment groRer als der mit ,M-OutLevel”
(ID160) eingestellte Schwellwert ist
3 = Bremse-Ein Steuerung — wird in Verbindung mit der internen Bremslogik verwendet.
Abbildung 67. Uberwachungsfunktion
f[Hz]
ID152=9
|
D158
t
Beispiel: |28 | RYINC _—/‘/ 28 | RYINC ] 28 | RYINC _—/‘/
29 | RY1ICM 29 | RYICM 1'\ 29 | RY1ICM
30 | RYINO | 30 | RYINO 30 | RYINO —
160 P27.8.7 M-OutLevel RW
Legt den Schwellwert fest, der von der Uberwachungsfunktion . M-0utLevelCheck” (ID159) tiberwacht wird.
2202 P27.8.8 M-QutLevel Check Hysterese RW

Dieser Parameter legt die Hysterese fiir das Aktivieren und Deaktivieren der Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir den
Drehmomentgrenzwert ,M-OutLevelCheck” (ID159) fest.
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2189 P27.8.9 I-OutCheck1 RW
Legt fest, wie die Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir die Motorstromgrenze funktioniert.Der Ausgang dieser Funktion
kann auf einen Digital oder Relaisausgang des Antriebs gelegt werden, wenn die entsprechende Ausgangsfunktionen auf 51 =
.I-0utCheck1” eingestellt wird. Folgende Einstellungen sind méglich:
0 = Keine Uberwachung? = Uberwachung der unteren Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn der Motorstrom Kleiner als der
mit ,I-OutLevel1” (ID2190) eingestellte Schwellwert ist.
2 = Uberwachung der oberen Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn der Motorstrom groRer als der mit ,-OutLevel1”
(ID2190) eingestellte Schwellwert ist.
3 = Bremse-Ein Steuerung — wird in Verbindung mit der internen Bremslogik verwendet.
2190 P27.8.11 I-OutLevell RW
Legt den Schwellwert fest, der von der Uberwachungsfunktion .|I-0utCheck1” (ID2189) tiberwacht wird.
2196 P27.8.12 I-Out1 Check Hysterese RW

Dieser Parameter legt die Hysterese fiir das Aktivieren und Deaktivieren der Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir die
Motorstromgrenze ,I-OutCheck1” (ID2189) fest.

2191 P27.8.13 |-OutCheck2 RW

Legt fest, wie die Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir die Motorstromgrenze funktioniert.Der Ausgang dieser Funktion

kann auf einen Digital oder Relaisausgang des Antriebs gelegt werden, wenn die entsprechende Ausgangsfunktionen auf 52 =

,I-0utCheck2” eingestellt wird. Folgende Einstellungen sind méglich:

0 = Keine Uberwachung

1 = Uberwachung der unteren Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn der Motorstrom kleiner als der mit ,I-OutLevel2”
(ID2192) eingestellte Schwellwert ist.

2 = Uberwachung der oberen Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn der Motorstrom groRer als der mit ,l-OutLevel2” (ID2192)
eingestellte Schwellwert ist.

3 = Bremse-Ein Steuerung — wird in Verbindung mit der internen Bremslogik verwendet.

2192 P27.8.15 I-OutLevel2 RW
Legt den Schwellwert fest, der von der Uberwachungsfunktion .|I-0utCheck2” (ID2191) tiberwacht wird.
2197 P27.8.16 I-Out2 Check Hysterese RW

Dieser Parameter legt die Hysterese fiir das Aktivieren und Deaktivieren der Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir die
Motorstromgrenze ,I-OutCheck2” (ID2191) fest.

154 P27.8.17 f-OutLevel1 Check RW

Legt fest, wie die Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir die Frequenzgrenze funktioniert.Der Ausgang dieser Funktion

kann auf einen Digital oder Relaisausgang des Antriebs gelegt werden, wenn die entsprechende Ausgangsfunktionen auf

9= ,f-OutLevell Check” eingestellt wird. Folgende Einstellungen sind maglich:

0 = Keine Uberwachung

1 = Uberwachung der unteren Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn die Frequenz kleiner als der mit ,f-OutLevel1” (ID155)
eingestellte Schwellwert ist. Dies ist auch dann der Fall, wenn das Gerat gesperrt ist.

2 = Uberwachung der oberen Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn die Frequenz groRer als der mit ,,f-OutLevel1” (ID155)
eingestellte Schwellwert ist

3 = Bremse-Ein Steuerung — wird in Verbindung mit der internen Bremslogik verwendet.

155 P27.8.19 f-OutLevell RW
Legt den Frequenzwert fest, der von der Uberwachungsfunktion ,f-OutLevell Check” (ID154) tiberwacht wird.

Abbildung 68. Uberwachungsfunktion
f[Hz] A

ID155

t
Beispiel: 28| RYINC 28| RYINC — 28| RYINC
29| RY1CM ——/‘/ 29| RY1CM 29| RY1CM ——/‘/
30/RviN0 ——— |30/ RvIND 1'\ 30| RYINO ——
2200 P27.8.20 f-OutLevel1 Check Hysterese RW

Dieser Parameter legt die Hysterese fiir das Aktivieren und Deaktivieren der Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir die
Frequenzgrenze ,f-OutLevel1 Check” (ID154) fest.
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157 P27.8.21 f-OutLevel2 Check RW

Legt fest, wie die Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir die Frequenzgrenze funktioniert. Der Ausgang dieser Funktion
kann einem digitalen oder Relaisausgang des Antriebs zugewiesen werden, wenn die entsprechende Ausgangsfunktion auf
10 = ,f-OutLevel2 Check” eingestellt wird. Folgende Einstellungen sind méglich:

0 = Keine Uberwachung

1 = Uberwachung der unteren Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn die Frequenz kleiner als der mit ,f-OutLevel2” (ID158)
Dies ist auch der Fall, wenn das Geréat gesperrt ist.

2 = Uberwachung der oberen Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn die Frequenz groRer als der mit , f-OutLevel2” (ID158)
eingestellte Schwellwert ist.

3 = Bremse-Aus Steuerung — wird in Verbindung mit der internen Bremslogik verwendet.
4 = Bremsen-Steuerung — wird in Verbindung mit der internen Bremslogik verwendet.

158 P27.8.23 f-OutLevel2 RW
Legt den Frequenzwert fest, der von der Uberwachungsfunktion ,f-OutLevel2 Check” (ID157) iiberwacht wird.

2201 P27.8.24 f-OutLevel2 Check Hysterese RW

Dieser Parameter legt die Hysterese fiir das Aktivieren und Deaktivieren der Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir die
Frequenzgrenze ,f-OutLevel2 Check” (ID157) fest.

161 P27.8.25 f-Soll LevelCheck RW
Legt fest, wie die Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir die Frequenzsollwertgrenze funktioniert.Der Ausgang dieser
Funktion kann auf einen Digital oder Relaisausgang des Antriebs gelegt werden, wenn die entsprechende Ausgangsfunktionen auf
21 = ,f-Soll LevelCheck” eingestellt wird. Folgende Einstellungen sind méglich:
0 = Keine Uberwachung
1 = Uberwachung der unteren Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn der Sollwert vor der Rampe kleiner als der mit , -Soll
Level” (ID162) eingestellte Schwellwert ist. Dies ist auch dann der Fall, wenn das Gerat gesperrt ist.
2 = Uberwachung der oberen Grenze — Der Ausgang wird aktiviert, wenn der Sollwert vor der Rampe groRer als der mit ,f-Soll
Level” (ID162) eingestellte Schwellwert ist.

162 P27.8.27 f-Soll Level RW
Legt den Schwellwert fest, der von der Uberwachungsfunktion ,f-Soll LevelCheck” (ID161) tiberwacht wird.
2203 P27.8.28 f-Soll Check Hysterese RW

Dieser Parameter legt die Hysterese fiir das Aktivieren und Deaktivieren der Uberwachungssteuerung des Antriebs fiir die
Frequenzsollwertgrenze ,f-Soll LevelCheck” (ID161) fest.

3172 P27.8.29 n-Limit Check RW
Legt fest, wie die Uberwachungssteuerung fiir die Drehzahlgrenze des Antriebs funktioniert.

31713 P27.8.30 n-Limit RW
Wahlt den Drehzahlwert aus, der von der Uberwachungsfunktion fiir die Drehzahlgrenze iberwacht wird.

37174 P27.8.31 n-Limit Hysteresis RW
Dieser Wert bestimmt die Bandbreite zwischen dem Zeitpunkt, an dem die Drehzahlgrenziiberwachung aktiviert und deaktiviert
wird.

1346 P27.10.1 PID1 Supervision RW

Dieser Parameter Aktiviert die Uberwachung der Regelabweichung von PID1:

0 = Deaktiviert — Im Falle einer Regelabweichung erfolgt keine Meldung.

1 = Aktiviert — Wenn die Regelabweichung auRerhalb des mit ,PID1 SupervisionMax” (ID1347) und ,PID1 SupervisionMin”
(ID1349) festgelegten Toleranzbandes liegt, beginnt der Zahler ,PID1 t-Verzogerung Supervision” (ID1351) abzulaufen.

Ist der Zahler abgelaufen wird der Ausgang aktiviert, dem die Funktion 11 ,PIDT Supervision” zugewiesen wurde.

Liegt die Regelabweichung wieder innerhalb des Toleranzbandes, bevor der Zahler abgelaufen ist, wird der

Zahler stattdessen hochgezahlt.

1347 P27.10.3 PID1 SupervisionMax RW

Definiert den oberen Wert des Toleranzbandes, fiir die Uberwachung der Regelabweichung von PID1 ,PID1 Supervision”
(ID1346).

1349 P27.10.4 PID1 SupervisionMin RW

Definiert den unteren Wert des Toleranzbandes, fiir die Uberwachung der Regelabweichung von PID1 ,PID1 Supervision”
(ID1346).

1351 P27.10.5 PID1 t-Verzogerung Supervision RW

Definiert die Verzogerungszeit, die die Regelabweichung auBerhalb des Toleranzbandes liegen muss, bevor der der Ausgang fir
die Uberwachung der Regelabweichung von PID1 ,PID1 Supervision” (ID1346) aktiviert wird.

1408 P27.111 PID2 Supervision RW
Dieser Parameter aktiviert die Uberwachung der Regelabweichung von PID2:
0 = Deaktiviert — Im Falle einer Regelabweichung erfolgt keine Meldung.
1 = Aktiviert — Wenn die Regelabweichung auRerhalb des mit ,PID2 SupervisionMax” (ID1409) und ,,PID2 SupervisionMin”
(ID1411) festgelegten Toleranzbandes liegt, beginnt der Zahler ,PID2 t-Verzogerung Supervision” (ID1413) abzulaufen. Ist der
Zahler abgelaufen wird der Ausgang aktiviert, dem die Funktion 12 ,PID2Supervision” zugewiesen wurde.
Liegt die Regelabweichung wieder innerhalb des Toleranzbandes, bevor der Zahler abgelaufen ist, wird der Zahler
stattdessen hochgezahlt.
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1409

P27.11.3

PID2 SupervisionMax

Definiert den oberen Wert des Toleranzbandes, fiir die Uberwachung der Regelabweichung von PID2 ,PID2 Supervision”
(ID1408).

RW

141

P27.11.4

PID2 SupervisionMin

Definiert den unteren Wert des Toleranzbandes, fiir die Uberwachung der Regelabweichung von PID2 ,PID2 Supervision”
(ID1408).

RW

1413

P27.11.5

PID2 t-Verzdgerung Supervision

Definiert die Verzogerungszeit, die die Regelabweichung auferhalb des Toleranzbandes liegen muss, bevor der der Ausgang fir
die Uberwachung der Regelabweichung von von PID2 ,PID2 Supervision” (ID1408) aktiviert wird.

RW

224

P30.1.1

Timer1 StartQuelle

Diese Einstellung aktiviert die Timer-Funktionen, um ,t-Timer1” (ID511) zu starten. Wenn diese Funktion auf DI = AUS eingestellt
ist, wird die Zeituhr niemals gestartet. Wenn die Funktion auf DI = AN eingestellt ist, ist die Timer-Funktion immer aktiv.

Wenn einem Eingang zugeordnet, startet der aktive Eingang den Timer. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingé&nge auf der
Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingange auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingénge auf der Optionskarte in
Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit
dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten. Geschlossener Kontakt: Timer1 wird gestartet.

RW

225

P30.1.2

Timer2 StartQuelle

Diese Einstellung aktiviert die Timer-Funktionen zum Starten von “t-Timer2" (ID513). Wenn diese Funktion auf DI = AUS gesetzt
ist, wird der Zeitgeber nie gestartet. Wenn die Funktion auf DI = EIN gesetzt ist, ist die Zeitgeber-Funktion immer aktiv. Wenn
einem Eingang zugewiesen, startet der aktive Eingang den Zeitgeber. Einstellbar auf DIX fiir die Klemmen-Eingénge auf der
Steuerkarte, auf DI10X fir die Eingénge auf der Optionskarte im Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingdnge auf der Optionskarte

im Steckplatz 2, DI30X fiir die Eingange auf der Optionskarte im Steckplatz 3, DI40X fur die Eingénge auf der Optionskarte im
Steckplatz 4 oder auf den Zeitkanal X. Mit der ROX-Funktion kann ein Eingang eingeschaltet werden, ohne dass er mit dem
physikalischen Relaisausgang verdrahtet ist. Geschlossener Kontakt: Timer2 wird gestartet.

RW

226

P30.1.3

Timer3 StartQuelle

Diese Einstellung aktiviert die Timer-Funktionen, um ,t-Timer3” (ID515) zu starten. Wenn diese Funktion auf DI = AUS eingestellt
ist, wird die Zeituhr niemals gestartet. Wenn die Funktion auf DI = AN eingestellt ist, ist die Timer-Funktion immer aktiv.

Wenn einem Eingang zugeordnet, startet der aktive Eingang den Timer. Kann auf DIX fur die Klemmeneingdnge auf der
Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingange auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingénge auf der Optionskarte in
Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit
dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten. Geschlossener Kontakt: Timer3 wird gestartet.

RW

558

P30.2.1

Timechannel1-3 Status
Zeitkanal Status.

RO

569

P30.2.2

Timer1 Restzeit
Timer1 Restzeit in Sekunden.

RO

5N

P30.2.3

Timer2 Restzeit
Timer2 Restzeit in Sekunden.

RO

573

P30.2.4

Timer3 Restzeit
Timer3 Restzeit in Sekunden.

RO

51

P30.2.5

t-Timer1

Legt die Laufzeit des Timers 1 fest. Mit einer ansteigenden Flanke des Start-Signals an ,Timer1 StartQuelle” (ID224) wird der
Timer-Ausgang auf HIGH gesetzt. Nach Ablauf der hier definierten Zeit wechselt er auf LOW. Fiir einen Neustart ist wieder eine
ansteigende Flanke erforderlich. Wechselt das Startsignal wahrend der Laufzeit des Timers auf LOW, wird dessen Ausgang
sofort auf LOW gesetzt.

RW

532

P30.2.6

Timer1 Kanal

Dieser Parameter erlaubt eine Zuordnung des Timers , Timer1 StartQuelle” (ID224) zu einem Zeitkanal. Dieser kann in den
Digitalen Eingangsfunktionen des Antriebs fiir Steuerungsoperationen verwendet werden.Die Stati vom Timer 1, Timer1
Restzeit” (ID569) und Zeitkanal ,Zeitkanal 1 bis 3 Status” (ID558) kénnen im Monitormenii iberwacht werden.

RW

513

P30.2.7

t-Timer2

Legt die Laufzeit des Timers 2 fest. Mit einer ansteigenden Flanke des Start-Signals an , Timer2 StartQuelle” (ID225) wird der
Timer-Ausgang auf HIGH gesetzt. Nach Ablauf der hier definierten Zeit wechselt er auf LOW. Fiir einen Neustart ist wieder eine
ansteigende Flanke erforderlich. Wechselt das Startsignal wahrend der Laufzeit des Timers auf LOW, wird dessen Ausgang
sofort auf LOW gesetzt.

RW

533

P30.2.8

Timer2 Kanal
Dieser Parameter erlaubt eine Zuordnung des Timers , Timer2 StartQuelle” (ID225) zu einem Zeitkanal. Dieser kann in den

Digitalen Eingangsfunktionen des Antriebs fiir Steuerungsoperationen verwendet werden.Die Stati vom Timer 2, Timer2 Restzeit”

(ID571 und Zeitkanal ,Zeitkanal 1 bis 3 Status” (ID558) kdnnen im Monitormenti tiberwacht werden.

RW

515

P30.2.9

t-Timer3

Legt die Laufzeit des Timers 3 fest. Mit einer ansteigenden Flanke des Start-Signals an , Timer3 StartQuelle” (ID226) wird der
Timer-Ausgang auf HIGH gesetzt. Nach Ablauf der hier definierten Zeit wechselt er auf LOW. Fiir einen Neustart ist wieder eine
ansteigende Flanke erforderlich. Wechselt das Startsignal wahrend der Laufzeit des Timers auf LOW, wird dessen Ausgang
sofort auf LOW gesetzt.

RW

222
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534 P30.2.10 Timer 3 Kanal RW
Dieser Parameter erlaubt eine Zuordnung des Timers , Timer3 StartQuelle” (ID226) zu einem Zeitkanal. Dieser kann in den
Digitalen Eingangsfunktionen des Antriebs fiir Steuerungsoperationen verwendet werden.Die Stati vom Timer 3 , Timer3
Restzeit” (ID573 und Zeitkanal ,Zeitkanal 1 bis 3 Status” (ID558) kénnen im Monitormentii tiberwacht werden.
559 P30.3.1 Intervall1 RO
Status-Interval 1 (ID491).
560 P30.3.2 Intervall2 RO
Status-Interval 2 (ID495).
561 P30.3.3 Intervall3 RO
Status-Interval 3 (1D499).
562 P30.3.4 Intervalld RO
Status-Interval 4 (ID503).
563 P30.3.5 Intervall5 RO
Status-Interval 5 (ID507).
2487 P30.4.1 Intervalll Modus RW
Dieser Parameter legt fest ob das Ein- und Ausschalten des zeitgesteuerten Timers ,Intervall1” wéchentlich oder taglich
stattfindet.
0 — Wachentlich — Der Ausgang des zeitgesteuerten Timers wird einmal am Intervall1 Start Tag” (ID517) Eingeschaltet und
erstam ,Intervalll Stopp Tag” (ID518) Ausgeschaltet.
1 —Téaglich — Der Ausgang des zeitgesteuerten Timers wird tdglich ab dem ,Intervall1 Start Tag” (ID517) Eingeschaltet und
taglich bis zum ,Intervall1 Stopp Tag” (ID518) Ausgeschaltet.
2488 P30.4.2 Intervall2 Modus RW
Dieser Parameter legt fest ob das Ein- und Ausschalten des zeitgesteuerten Timers ,Intervall2” wéchentlich oder taglich
stattfindet.
0 — Wdchentlich — Der zugeordnete Zeitkanal , Intervall2 Kanal” (ID522) wird einmal am ,Intervall2 Start Tag” (ID520)
Eingeschaltet und erst am ,Intervall2 Stopp Tag” (ID521) Ausgeschaltet.
1 —Téaglich — Der zugeordnete Zeitkanal , Intervall2 Kanal” (ID522) wird taglich ab dem ,Intervall2 Start Tag” (ID520)
Eingeschaltet und taglich bis zum ,Intervall2 Stopp Tag” (ID521) Ausgeschaltet.
2489 P30.4.3 Intervall3 Modus RW
Dieser Parameter legt fest ob das Ein- und Ausschalten des zeitgesteuerten Timers ,Intervall3” wéchentlich oder taglich
stattfindet.
0 — Wdchentlich — Der zugeordnete Zeitkanal , Intervall3 Kanal” (ID525) wird einmal am ,Intervall3 Start Tag” (ID523)
Eingeschaltet und erst am ,Intervall3 Stopp Tag” (ID524) Ausgeschaltet.
1 —Téaglich — Der zugeordnete Zeitkanal , Intervall3 Kanal” (ID525) wird taglich ab dem ,Intervall3 Start Tag” (ID523)
Eingeschaltet und taglich bis zum ,Intervall3 Stopp Tag” (ID524) Ausgeschaltet.
2490 P30.4.4 Intervalld Modus RW
Dieser Parameter legt fest ob das Ein- und Ausschalten des zeitgesteuerten Timers ,Intervall4” wéchentlich oder taglich
stattfindet.
0 — Wdchentlich — Der zugeordnete Zeitkanal , Intervall4 Kanal” (ID528) wird einmal am ,Intervall4 Start Tag” (ID526)
Eingeschaltet und erst am ,Intervall4 Stopp Tag” (ID527) Ausgeschaltet.
1 —Taglich — Der zugeordnete Zeitkanal , Intervall4 Kanal” (ID528) wird taglich ab dem ,Intervall4 Start Tag” (ID526)
Eingeschaltet und taglich bis zum ,Intervall4 Stopp Tag” (ID527) Ausgeschaltet.
2491 P30.4.5 Intervall5 Modus RW
Dieser Parameter legt fest ob das Ein- und Ausschalten des zeitgesteuerten Timers ,Intervall5” wéchentlich oder taglich
stattfindet.

0 — Wdchentlich — Der zugeordnete Zeitkanal , Intervall5 Kanal” (ID531) wird einmal am ,Intervall5 Start Tag” (ID529)
Eingeschaltet und erst am ,Intervall5 Stopp Tag” (ID530) Ausgeschaltet.

1 —Téaglich — Der zugeordnete Zeitkanal , Intervall5 Kanal” (ID531) wird taglich ab dem ,Intervall5 Start Tag” (ID529)
Eingeschaltet und taglich bis zum , Intervall5 Stopp Tag” (ID530) Ausgeschaltet.

491 P30.5.1 Intervall1 t-An RW
Einschaltzeit (im 24-Stunden-Format) fiir die Intervallfunktion.

Die Umschaltung des zugeordnete Zeitkanal ,Intervall1 Kanal” (ID519) vom LOW-Signal auf das HIGH-Signal ist abhéngig
von den Einstellungen , Intervall1 Start Tag” (ID517) und , Intervalll Modus” (1D2487).

493 P30.5.2 Intervall1 t-Aus RW
Ausschaltzeit (im 24-Stunden-Format) fiir die Intervallfunktion.

Die Umschaltung des zugeordnete Zeitkanal , Intervall1 Kanal” (ID519) vom HIGH-Signal auf das LOW-Signal ist abhdngig von
den Einstellungen , Intervall1 Stopp Tag” (ID518) und , Intervalll Modus” (ID2487).
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517

P30.5.3

Intervall1 Start Tag

Dieser Parameter legt den Einschalttag (Wochentag) fiir die Einstellung ,Intervalll Modus” (ID2487) fest.
0 = Sonntag

1 =Montag

2 = Dienstag

3 = Mittwoch

4 = Donnerstag

5 = Freitag

6 = Samstag

RW

518

P30.5.4

Intervall1 Stopp Tag

Dieser Parameter legt den Ausschalttag (Wochentag) fir die Einstellung , Intervalll Modus” (ID2487) fest.
0 = Sonntag

1 =Montag

2 =Dienstag

3 = Mittwoch

4 = Donnerstag

5 = Freitag

6 = Samstag

RW

519

P30.5.5

Intervall1 Kanal

Dieser Parameter erlaubt eine Zuordnung des zeitgesteuerten Timers ,Intervall1” zu einem Zeitkanal. Dieser kann in den
Digitalen Eingangsfunktionen des Antriebs fiir Steuerungsoperationen verwendet werden. Die Stati vom Timer ,Intervall1”
(ID559) und Zeitkanal ,Zeitkanal 1 bis 3 Status” (ID558) kdnnen im Monitormenti (iberwacht werden.

0 = Nicht verwendet.

1 = Zeitkanal1.

2 = Zeitkanal2.

3 = Zeitkanal3.

RW

495

P30.5.6

Intervall2 t-An

Einschaltzeit (im 24-Stunden-Format) fiir die Intervallfunktion. Die Umschaltung des zugeordnete Zeitkanal ,Intervall2 Kanal”
(ID522) vom LOW-Signal auf das HIGH-Signal ist abhangig von den Einstellungen ,Intervall2 Start Tag” (ID520) und , Intervall2
Modus” (ID2488).

RW

497

P30.5.7

Intervall2 t-AUS

Ausschaltzeit (im 24-Stunden-Format) fiir die Intervallfunktion. Die Umschaltung des zugeordnete Zeitkanal , Intervall2 Kanal”
(ID522) vom HIGH-Signal auf das LOW-Signal ist abhangig von den Einstellungen ,Intervall2 Stopp Tag” (ID521) und , Intervall2
Modus” (ID2488).

RW

520

P30.5.8

Intervall2 Start Tag

Dieser Parameter legt den Einschalttag (Wochentag) fiir die Einstellung ,Intervalll Modus” (ID2487) fest.
0 = Sonntag

1 =Montag

2 = Dienstag

3 = Mittwoch

4 = Donnerstag

5 = Freitag

6 = Samstag

RW

521

P30.5.9

Intervall2 Stopp Tag

Dieser Parameter legt den Ausschalttag (Wochentag) fiir die Einstellung ,IntervallT Modus” (ID2487) fest.
0 = Sonntag

1 =Montag

2 = Dienstag

3 = Mittwoch

4 = Donnerstag

5 = Freitag

6 = Samstag

RW

522

P30.5.10

Intervall2 Kanal

Dieser Parameter erlaubt eine Zuordnung des zeitgesteuerten Timers ,Intervall2” zu einem Zeitkanal. Dieser kann in den
Digitalen Eingangsfunktionen des Antriebs fiir Steuerungsoperationen verwendet werden. Die Stati vom Timer , Intervall2”
(ID560) und Zeitkanal , Zeitkanal 1 bis 3 Status” (ID558) kénnen im Monitormeni Giberwacht werden.

0 = Nicht verwendet.

1 = Zeitkanal1.

2 = Zeitkanal2.

3 = Zeitkanal3.

RW

499

P30.5.11

Intervall3 t-An

Einschaltzeit (im 24-Stunden-Format) fiir die Intervallfunktion. Die Umschaltung des zugeordnete Zeitkanal ,Intervall3 Kanal”
(ID525) vom LOW-Signal auf das HIGH-Signal ist abhdngig von den Einstellungen , Intervall3 Start Tag” (ID523) und , Intervall3
Modus" (ID2489).

RW

224
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501

P30.5.12

Intervall3 t-AUS

Ausschaltzeit (im 24-Stunden-Format) fiir die Intervallfunktion. Die Umschaltung des zugeordnete Zeitkanal ,Intervall3 Kanal”
(ID525) vom HIGH-Signal auf das LOW-Signal ist abhangig von den Einstellungen , Intervall3 Stopp Tag” (ID524) und ,Intervall3
Modus" (ID2489).

RW

523

P30.5.13

Intervall 3 von Tag

Dieser Parameter legt den Einschalttag (Wochentag) fiir die Einstellung ,Intervalll Modus” (ID2487) fest.
0 = Sonntag

1 =Montag

2 = Dienstag

3 = Mittwoch

4 = Donnerstag

5 = Freitag

6 = Samstag

RW

524

P30.5.14

Intervall3 Stopp Tag

Dieser Parameter legt den Ausschalttag (Wochentag) fir die Einstellung , Intervalll Modus” (ID2487) fest.
0 = Sonntag

1 =Montag

2 = Dienstag

3 = Mittwoch

4 = Donnerstag

5 = Freitag

6 = Samstag

RW

525

P30.5.15

Intervall3 Kanal

Dieser Parameter erlaubt eine Zuordnung des zeitgesteuerten Timers ,Intervall3” zu einem Zeitkanal. Dieser kann in den
Digitalen Eingangsfunktionen des Antriebs fiir Steuerungsoperationen verwendet werden. Die Stati vom Timer , Intervall3”
(ID561) und Zeitkanal , Zeitkanal 1 bis 3 Status” (ID558) kénnen im Monitormenti (iberwacht werden.

0 = Nicht verwendet.

1 = Zeitkanal1.

2 = Zeitkanal2.

3 = Zeitkanal3.

RW

503

P30.5.16

Intervall4 t-An

Einschaltzeit (im 24-Stunden-Format) fiir die Intervallfunktion.

Die Umschaltung des zugeordnete Zeitkanal , Intervall4 Kanal” (ID528) vom LOW-Signal auf das HIGH-Signal ist abhangig von
den Einstellungen , Intervall4 Start Tag” (ID526) und ,Intervall4 Modus” (1D2490).

RW

505

P30.5.17

Intervall4 t-AUS

Ausschaltzeit (im 24-Stunden-Format) fiir die Intervallfunktion.

Die Umschaltung des zugeordnete Zeitkanal ,Intervall4 Kanal” (ID528) vom HIGH-Signal auf das LOW-Signal ist abhéngig von
den Einstellungen , Intervall4 Stopp Tag” (ID527) und ,Intervall4 Modus” (ID2490).

RW

526

P30.5.18

Intervall4 Start Tag

Dieser Parameter legt den Einschalttag (Wochentag) fiir die Einstellung ,Intervalll Modus” (ID2487) fest.
0 = Sonntag

1 =Montag

2 = Dienstag

3 = Mittwoch

4 = Donnerstag

5 = Freitag

6 = Samstag

RW

527

P30.5.19

Intervall4 Stopp Tag

Dieser Parameter legt den Ausschalttag (Wochentag) fiir die Einstellung , Intervalll Modus” (ID2487) fest.
0 = Sonntag

1 =Montag

2 = Dienstag

3 = Mittwoch

4 = Donnerstag

5 = Freitag

6 = Samstag

RW

528

P30.5.20

Intervall4 Kanal

Dieser Parameter erlaubt eine Zuordnung des zeitgesteuerten Timers ,Intervall4” zu einem Zeitkanal. Dieser kann in den
Digitalen Eingangsfunktionen des Antriebs fiir Steuerungsoperationen verwendet werden.

Die Stati vom Timer ,Intervall4” (ID562) und Zeitkanal ,Zeitkanal 1 bis 3 Status” (ID558) kénnen im Monitormenti
{iberwacht werden.

0 = Nicht verwendet.

1 = Zeitkanal1.

2 = Zeitkanal2.

3 = Zeitkanal3.

RW
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507

P30.5.21

Intervall5 t-An

Einschaltzeit (im 24-Stunden-Format) fiir die Intervallfunktion. Die Umschaltung des zugeordnete Zeitkanal ,Intervall5 Kanal”
(ID531) vom LOW-Signal auf das HIGH-Signal ist abhéngig von den Einstellungen ,Intervall5 Start Tag” (ID529) und ,Intervalls
Modus" (ID2491).

RW

509

P30.5.22

Intervall5 t-AUS

Ausschaltzeit (im 24-Stunden-Format) fiir die Intervallfunktion. Die Umschaltung des zugeordnete Zeitkanal ,Intervall5 Kanal”
(ID531) vom HIGH-Signal auf das LOW-Signal ist abhangig von den Einstellungen , Intervall5 Stopp Tag” (ID530) und , Intervall5
Modus” (ID2491).

RW

529

P30.5.23

Intervall5 Start Tag

Dieser Parameter legt den Einschalttag (Wochentag) fiir die Einstellung ,Intervall5 Modus” (ID2491) fest.
0 = Sonntag

1 =Montag

2 = Dienstag

3 = Mittwoch
4 = Donnerstag
5 = Freitag

6 = Samstag

RW

530

P30.5.24

Intervall5 Stopp Tag

Dieser Parameter legt den Ausschalttag (Wochentag) fir die Einstellung ,Intervalll Modus” (ID2487) fest.
0 = Sonntag

1 =Montag

2 =Dienstag

3 = Mittwoch

4 = Donnerstag

5 = Freitag

6 = Samstag

RW

531

P30.5.25

Intervall5 Kanal

Dieser Parameter erlaubt eine Zuordnung des zeitgesteuerten Timers ,Intervall5” zu einem Zeitkanal. Dieser kann in den
Digitalen Eingangsfunktionen des Antriebs fiir Steuerungsoperationen verwendet werden.

Die Stati vom Timer ,Intervall5” (ID563) und Zeitkanal ,Zeitkanal 1 bis 3 Status” (ID558) kénnen im Monitormenii
iberwacht werden.

0= Nicht verwendet.

1 = Zeitkanal1.

2 = Zeitkanal2.

3 =Zeitkanal3.

RW

317

P40.1.1

Aktion@Unterlast Motor

Der Unterlastschutz schiitzt die Maschine vor zu geringem Drehmoment, zum Beispiel, wenn ein Keilriemen gerissen ist.

Die Ausldsekriterien sind mit den Parametern ,M-Min (f>f-Umax) Grenze” (ID318), ,M-Min (f-Ref=0) Grenze" (ID319) und
JUnterlast t-Grenze” (ID320) einstellbar. Dieser Parameter legt dabei die Reaktion des Antriebs fest, wenn der Unterlastschutz
angesprochen hat.

0 =Keine Aktion

1 =Warnung

2 = Fehler, Stopp-Modus nach Fehler gemaR Parameter Stopp Modus (ID253).

3 =Fehler, Stopp-Modus nach Fehler immer durch Austrudeln.

RW

318

P40.1.2

M-Min (f>f-Umax) Grenze

Der Grenzwert kann auf 10,0-150,0 % x Motor Nenndrehmoment eingestellt werden.

Dieser Parameter legt das minimale Drehmoment im Feldschwéchebereich (oberhalb des Wertes von ,f-Umax” (ID289)) fest.
Bei einer Anderung von , Motor Nennstrom* (ID486) wird dieser Parameter automatisch auf die Werkseinstellung zuriickgesetzt.

RW

319

P40.1.3

M-Min (f-Ref=0) Grenze

Der Grenzwert kann auf 5,0-150.0 % x Motor Nenndrehmoment eingestellt werden. Dieser Parameter legt das minimale
Drehmoment bei Stillstand des Motors fest. Bei einer Anderung von , Motor Nennstrom” (ID486) wird er automatisch auf
Werkseinstellung zuriickgesetzt.

RW

320

P40.1.4

Unterlast t-Grenze

Es ist die maximale Zeit, in der sich der Motor in Unterlast befinden kann, bevor die Unterlastmeldung auslést. Sie kann
zwischen 2,0 und 600,0 s eingestellt werden. Es handelt sich hierbei um einen internen Zahler, dessen Inhalt erhdht wird, wenn
sich der Antrieb im Unterlast-Bereich befindet und der reduziert wird, wenn der Motor nicht mit Unterlast arbeitet. Wenn der
Zahler den hier eingestellten Wert erreicht, erfolgt eine Meldung gemaR , Aktion@Unterlast Motor” (ID317). Wenn der Antrieb
gestoppt wird, wird der Zahler auf null zuriickgesetzt.

RW

226
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483

P40.2.1

StartVerzogerung Modus RW

Diese Funktion dient dazu, den Start des geregelten Antriebs nach dem Start-Befehl zu verzogern, um andere Systemelemente,
wie zum Beispiel Drosselklappen oder Absperrventile in die richtige Position zu bringen bzw. eine Schmiermittelpumpe vorab
zu aktivieren.

0 = Normalstart — Die Funktion ist ausgeschaltet.

1 = verriegelter Start — Um diese Einstellung zu nutzen, muss ein Relaisausgang (RO1 oder RO2) der Funktion , StartVerzdgerung
(35)" zugewiesen werden und der Digitaleingang , Start Freigeben Quelle” (ID194) einem digitalen Eingang zugeordnet werden.
Bei Vorgabe des Start-Signals schlieRt der Relaiskontakt und 6ffnet zum Beispiel ein Absperrventil. Die Position des Ventils
wird durch einen Hilfskontakt an den mit , Start Freigeben Quelle” (ID194) definierten Eingang zuriickgemeldet.

Ist das Signal vorhanden, startet der Antrieb.

2 = verr.&lberwachter Start — Diese Einstellung arbeitet grundsétzlich wie der verriegelter Start (=1). Zusatzlich gibt es eine
Zeitiiberwachung, deren Dauer mit ,StartVerzogerung Timeout” (ID484) vorgegeben wird. Erfolgt die Riickmeldung durch den
Hilfskontakt nicht innerhalb der hier spezifizierten Zeit, schaltet der Frequenzumrichter mit Stérmeldung , Weiterschaltung
abgebrochen” ab und der Startvorgang muss wiederholt werden.

3 =verzogerter Start — Diese Einstellung arbeitet grundsatzlich wie der verriegelter Start (=1). Es findet jedoch keine
Riickmeldung tber einen Hilfskontakt statt. Der Antrieb startet nach der mit ,t-StartVerzogerung Interlock” (ID485)
vorgegebenen Zeit.

484

P40.2.2

StartVerzogerung Timeout RW
Dieser Parameter wirkt in Zusammenhang mit der Einstellung , StartVerzogerung Modus” (ID483) = 2. Er definiert die Zeit, in der

eine Riickmeldung tiber einen Hilfskontakt zu erfolgen hat. Wird diese Zeit tiberschritten, schaltet der Antrieb mit Fehlermeldung
.Weiterschaltung abgebrochen” ab.

485

P40.2.3

t-StartVerzogerung Interlock RW

Dieser Parameter wirkt in Zusammenhang mit der Einstellung , StartVerzogerung Modus” (ID483) = 3. Er definiert die
Verzogerungszeit fiir den Start des Antriebs nach Erhalt des Startsignals.

1847

P41.1.1

StartVerzogerung Modus RW
Diese Funktion dient dazu, den Start des geregelten Antriebs nach dem Start-Befehl zu verzogern, um andere Systemelemente,
wie zum Beispiel Drosselklappen oder Absperrventile in die richtige Position zu bringen bzw. eine Schmiermittelpumpe vorab

zu aktivieren.

0 = Normalstart — Die Funktion ist ausgeschaltet.

1 = verriegelter Start — Um diese Einstellung zu nutzen, muss ein Relaisausgang (RO1 oder RO2) der Funktion , StartVerzogerung
(35)" zugewiesen werden und der Digitaleingang , Start Freigeben Quelle” (ID194) einem digitalen Eingang zugeordnet werden.
Bei Vorgabe des Start-Signals schlie8t der Relaiskontakt und 6ffnet zum Beispiel ein Absperrventil. Die Position des Ventils
wird durch einen Hilfskontakt an den mit ,Start Freigeben Quelle” (ID194) definierten Eingang zurlickgemeldet. Ist das Signal
vorhanden, startet der Antrieb.

2 = verr.&lberwachter Start — Diese Einstellung arbeitet grundsétzlich wie der verriegelter Start (=1). Zusatzlich gibt es eine
Zeitiberwachung, deren Dauer mit , StartVerzogerung Timeout” (ID484) vorgegeben wird. Erfolgt die Riickmeldung durch den
Hilfskontakt nicht innerhalb der hier spezifizierten Zeit, schaltet der Frequenzumrichter mit Stérmeldung ,Weiterschaltung
abgebrochen” ab und der Startvorgang muss wiederholt werden.

3 =verzogerter Start — Diese Einstellung arbeitet grundsétzlich wie der verriegelter Start (=1). Es findet jedoch keine Riickmeldung
{iber einen Hilfskontakt statt. Der Antrieb startet nach der mit ,t-StartVerzogerung Interlock” (ID485) vorgegebenen Zeit.

1848

P41.1.2

StartVerzogerung Timeout RW
Dieser Parameter wirkt in Zusammenhang mit der Einstellung , StartVerzogerung Modus” (ID483) = 2. Er definiert die Zeit, in der

eine Riickmeldung tiber einen Hilfskontakt zu erfolgen hat. Wird diese Zeit tiberschritten, schaltet der Antrieb mit Fehlermeldung
.Weiterschaltung abgebrochen” ab.

1849

P43

t-StartVerzogerung Interlock RW

Dieser Parameter wirkt in Zusammenhang mit der Einstellung ,StartVerzogerung Modus” (ID483) = 3. Er definiert die
Verzogerungszeit fiir den Start des Antriebs nach Erhalt des Startsignals.

2423

Pa114

t-Nachster Start RW
Der Parameter t-Néchster Start legt fest, wie lange der Umrichter warten muss, bis ein weiterer Startbefehl empfangen werden

kann. Wéhrend dieser Zeit wird ein erteiltes RUN-Signal ignoriert, bis die Zeit abgelaufen ist und der Motor startet. Dies gilt fiir

die Steuerplatze Keypad, 1/0 und Netzwerk.

1813

P41.15

t-Run MPC Min RW

Gibt die Mindestlaufzeit des Umrichters an. Wenn ein Stoppbefehl gegeben wird, lauft der Antrieb so lange weiter, bis die
Mindestlaufzeit erreicht wurde.

2394

P41.2.1

Derag Quelle RW
Legt die Quelle fr die Funktion ,Derag @Start/Stop” (ID2469) = ,(4) Digitaleingang” fest. Bei ansteigender Flanke an der

hier gewahlten Quelle, wird die ,Pumpenreinigung” aktiviert. Diese ermdglicht es etwaige Blockierungen beim Start zu

beseitigen, indem der Antrieb den Motor fiir 3 Zyklen zwischen Rechts- und Linkslauf umschaltet. Wenn die Funktion auf

DI = AUS eingestellt ist, dann ist die Pumpenreinigung nicht aktiv. Wenn die Funktion auf DI = AN eingestellt ist, dann

ist die Pumpenreinigung nicht aktiv, da keine ansteigende Flanke erfolgt. Kann auf DI eingestellt werden: X kennzeichnet

integrierte Klemmeneingénge, DI10X kennzeichnet Eingénge der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X kennzeichnet Eingédnge

der Optionskarte in Steckplatz 2. ZeitkanalX ist der Ausgang des Timers. Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang
einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.
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2468 P41.2.2 Derag Zyklen RW
Dieser Parameter definiert die Anzahl der Zyklen, jeweils in Links- und Rechtslauf, die wéhrend einer Pumpenreinigung
durchfahren werden.

2469 P41.23 Derag @Start/Stop RW
Dieser Parameter legt fest, wann die Pumpenreinigung durchgefiihrt werden soll. Bei jedem Start (1), bei jedem Stopp (2),
bei beidem (3) oder tiber den Digitaleingang ,,Pumpenreinigung Quelle” (4).

2470 P41.2.4 t-Run Derag RW
Dieser Parameter definiert die Laufzeit in eine Drehrichtung wéhrend des Pumpenreinigungszyklus. Sie beginnt bei Erreichen der
mit ,n-Ref Derag” (ID2471) eingestellten Frequenz.

247 P41.2.5 n-Ref Derag RW
Dieser Parameter legt den Drehzahlsollwert in rpm fest, mit der der Antrieb wahrend eines Pumpenreinigungszyklus
betrieben wird.

Pumpenreinigungszyklen (1D2468)
Frequenz Zyklus 1 Zyklus 2 Zyklus 3 Zyklus 4
(M2l | Drehzahisollwert (1D2470)
o : : : :
7_\ VAR VAR VAR j
(Llelljuzf;;a ;t) : : : ; Zeit[s]

\} 77777777 \_/, \_/, \_/, :
| | | |

2472 P41.26 Derag OFF Delay RW
Stillstandszeit des Antriebs bei der Pumpenreinigung vor dem Wechsel in die andere Drehrichtung.

2279 P41.31 MPC Modus RwW
Dieser Parameter aktiviert den Multipumpenmodus und legt fest ob das System aus geregelten oder ungeregelten
Antrieben besteht.

0 = Deaktiviert
1 = Einzelantrieb — Das System besteht aus einem geregelten Antrieb und bis zu 4 ungeregelten Antrieben.
2 = Mehrfachantrieb — Das System besteht aus bis zu fiinf geregelten Antrieben.

2659 P41.3.2 MPC Mode 2 RW
Dieser Parameter aktiviert den Multipumpenmodus und legt fest ob das System aus geregelten oder ungeregelten
Antrieben besteht.

0 = Deaktiviert
1 = Einzelantrieb — Das System besteht aus einem geregelten Antrieb und bis zu 4 ungeregelten Antrieben.
2 = Mehrfachantrieb — Das System besteht aus bis zu finf geregelten Antrieben.

2658 P41.33 MPC Mode Select B0 RW
Auswahlparameter fiir MPC Modus. Hierdurch wird zwischen dem MPC Modus und dem MPC Modus2 gewechselt.

Offener Kontakt = ,MPC Modus” (ID2279), Geschlossener Kontakt = ,MPC Modus 2 (ID2659).

2449 P41.34 Number of Drives RW
Dieser Parameter definiert, wie viele Antriebe des Systems gleichzeitig aktiv sein kénnen. Wenn sich zum Beispiel 5 Antriebe
innerhalb des Systems befinden, jedoch nur zwei von diesen gleichzeitig aktiv sein sollen, ist er auf ,2" einzustellen.

Die verbleibenden drei Antriebe dienen als Backup und werden nur dann eingesetzt, wenn einer der beiden aktiven Antriebe
ausfallt bzw. wenn es aufgrund der bisherigen Laufzeit der Antriebe erforderlich ist.

2278 P41.35 MPC Antriebs ID RW
Dieser Parameter legt die Antriebsadresse bei der Verwendung des Multipumpenmodus oder der redundanten Antriebsfunktion
fest. Die Adresse muss ungleich ,,0” sein. Die Einstellung 0" bedeutet, dass ein solcher Antrieb nicht am System beteiligt ist.

Mit der Adresse wird gleichzeitig die Einschaltreihenfolge festgelegt. Die niedrigste Adresse hat Prioritét bei der Vergabe der
Masterfunktion. Darliber hinaus ist sie Bezug fiir die Anzeige der Stati und Messwerte.

2458 P41.3.6 MPC Bandbreite RW
Dieser Parameter legt die Regelabweichung in Prozesseinheit fest, den der PID Istwerts vom PID Sollwert abweichen muss,
bis eine Zu- bzw. Abschaltung von Hilfsmotoren mdglich ist.

2315 P41.3.7 f-Zuschalten RW
Ausgangsfrequenz des Masterantriebs, oberhalb derer eine Zuschaltung weiterer Pumpen erfolgen kann. Dieser Wert muss
kleiner n-max sein! Zusatzlich muss die Regelabweichung fiir die mit ,t-Verzogerung Bandbreite” (ID344) eingestellte Zeit
auBerhalb der mit ,Bandbreite” (ID2458) definierten Bandbreite liegen.

2316 P41.3.8 f-Abschalten RW
Ausgangsfrequenz des Masterantriebs, unterhalb derer eine Abschaltung von Pumpen erfolgen darf. Dieser Wert muss gréRer
f-min sein! Zusétzlich muss die Regelabweichung fir die mit ,t-Verzogerung Bandbreite” (ID344) eingestellte Zeit auferhalb der
mit ,Bandbreite” (ID2458) definierten Bandbreite liegen.

344 P41.3.9 t-Verzogerung Bandbreite RW
Wenn die Regelabweichung auRerhalb der ,MPC Bandbreite” (ID2458) ist und die Ausgangsfrequenz héher als ,f-Zuschalten”
(ID2315) bzw. niedriger als ,f-Abschalten (ID2316) ist, muss die hier eingestellte Zeit ablaufen, bevor ein Motor zu- bzw.
abgeschaltet werden kann.
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350 P41.3.10 Interlock Freigeben RW
Wenn dieser Parameter aktiviert ist, kann der Masterantrieb erkennen, welcher Motor fiir den Multipumpenmodus zur Verfligung
steht. Hierzu missen digitale Eingange mit den Parametern ,f-Zuschalten” (ID2315) entsprechend konfiguriert werden.

Wenn deaktiviert, erfolgt die Ansteuerung der Antriebe ohne diese Riickmeldung.

2803 P41.3.11 Output Contactor Interlock Attempts RW
Ausgangsschiitz Interlock Versuche

2831 P41.3.12 Aktion@Verriegelungsfehler Ausgangsschiitz RW
Gerate-Reaktion nach Auftreten von "Verriegelungsfehler Ausgangsschiitz". Maglichkeiten Gerdteabhangig:

0 = Keine Aktion;

1 =Warnung;

2 =Fehler;

3 =Fehler, Austrudeln

2802 P41.3.13 Output Contactor Interlock NC Source RW
Legt den Verriegelungseingang fiir das Riickmeldesignal des Motorschiitzes fest. Wenn das Riickmeldesignal im Betrieb nicht
innerhalb von 250 ms nach dem Einschalten des Motorschiitzes erfolgt, wird eine Fehlermeldung ausgeben. Diese Funktion
ist als Offner definiert, sodass die Funktion bei offenem Kontakt aktiviert wird. Wenn dieser Funktion DI = AN zugeordnet ist,
ist die Funktion immer ausgeschaltet, sodass der Antrieb niemals einen Verriegelungsfehler. Bei der Einstellung DI = AUS ist
diese Funktion immer aktiv und beim Betrieb des Antriebs wird dauerhaft ein Verriegelungsfehler angezeigt. Die zusétzlichen
Einstellungen erlauben eine Zuordnung zu einem Eingang, um die Funktion zu steuern. Die unterschiedliche Einstellungen DIX
kennzeichnet Klemmeneingénge auf der Steuerkarte, DI10X kennzeichnet Eingénge der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X
kennzeichnet Eingange der Optionskarte in Steckplatz 2. ZeitkanalX ist der Ausgang des Timers. Die ROX Funktion ermdglicht es,
einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.

2801 P41.3.14 Output Contactor Interlock NO Source RW
Legt den Verriegelungseingang fir das Riickmeldesignals des Motorschiitzes fest. Wenn das Riickmeldesignal im Betrieb nicht
innerhalb von 250 ms nach dem Einschalten des Motorschiitzes erfolgt, wird eine Fehlermeldung ausgeben. Diese Funktion
ist als SchlieRer definiert, sodass die Funktion bei geschlossenem Kontakt aktiviert wird. Wenn dieser Funktion DI = AUS
zugeordnet ist, ist die Funktion immer ausgeschaltet und es wird kein Fehler angezeigt, bei der Einstellung DI = AN ist diese
Funktion immer aktiv und es wird dauerhaft ein Fehler angezeigt. Die zusatzlichen Einstellungen erlauben eine Zuordnung zu
einem Eingang, um die Funktion zu steuern. Die unterschiedliche Einstellungen DIX kennzeichnet Klemmeneingdnge auf der
Steuerkarte, DI10X kennzeichnet Eingénge der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X kennzeichnet Eingénge der Optionskarte in
Steckplatz 2. ZeitkanalX ist der Ausgang des Timers. Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit
dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.

210 P41.3.15 Motor1 VerriegelungQuelle RW
Uber diese Funktionen kann der Motor1 in einem Multi-Pumpen-System verriegelt werden. Ist dieser Eingang deaktiviert,
betrachtet der Antrieb dies als nicht angeschlossenen Motor und tiberspringt diesen in der Auto-Wechsel Sequenz. Wenn diese
Funktion auf DI = AUS eingestellt ist, sieht der Frequenzumrichter keine Motorverriegelung, die bei Mehrfachpumpen- und
Lufterbetrieb aktiviert ist. Wenn die Funktion auf DI = AN eingestellt ist, initialisiert der Frequenzumrichter, dass die Motoren
angeschlossen sind, um deren Betrieb zu ermdglichen. Diese sind idealerweise mit den Hilfskontakten des Ausgangsschiitzes
zum Motor verbunden. Kann auf DIX fur die Klemmeneingdnge auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingdnge auf der
Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden.
Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.
Geschlossener Kontakt: Das Motorverriegelungssignal ist aktiviert.
Offener Kontakt: Das Motorverriegelungssignal ist nicht aktiviert.

1 P41.3.16 Motor2 VerriegelungQuelle RW

Uber diese Funktionen kann der Motor2 in einem Multi-Pumpen-System verriegelt werden. Ist dieser Eingang deaktiviert,
betrachtet der Antrieb dies als nicht angeschlossenen Motor und tiberspringt diesen in der Auto-Wechsel Sequenz. Wenn diese
Funktion auf DI = AUS eingestellt ist, sieht der Frequenzumrichter keine Motorverriegelung, die bei Mehrfachpumpen- und
Lufterbetrieb aktiviert ist. Wenn die Funktion auf DI = AN eingestellt ist, initialisiert der Frequenzumrichter, dass die Motoren
angeschlossen sind, um deren Betrieb zu ermdglichen. Diese sind idealerweise mit den Hilfskontakten des Ausgangsschiitzes
zum Motor verbunden. Diese sind idealerweise mit den Hilfskontakten des Ausgangsschiitzes zum Motor verbunden.Kann auf
DIX fiir die Klemmeneingdnge auf der Steuerkarte, auf DI10X fir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 1,

DI20X fiir die Eingdnge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion erméglicht
es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.

Geschlossener Kontakt: Das Motorverriegelungssignal ist aktiviert.

Offener Kontakt: Das Motorverriegelungssignal ist nicht aktiviert.
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212 P41.3.17 Motor3 VerriegelungQuelle RW

Uber diese Funktionen kann der Motor3 in einem Multi-Pumpen-System verriegelt werden. Ist dieser Fingang deaktiviert,
betrachtet der Antrieb dies als nicht angeschlossenen Motor und tiberspringt diesen in der Auto-Wechsel Sequenz.

Wenn diese Funktion auf DI = AUS eingestellt ist, sieht der Frequenzumrichter keine Motorverriegelung, die bei
Mehrfachpumpen- und Lifterbetrieb aktiviert ist. Wenn die Funktion auf DI = AN eingestellt ist, initialisiert der
Frequenzumrichter, dass die Motoren angeschlossen sind, um deren Betrieb zu ermdglichen. Diese sind idealerweise mit den
Hilfskontakten des Ausgangsschiitzes zum Motor verbunden. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingange auf der Steuerkarte, auf
DI0X fiir die Eingdnge auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingdnge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder
dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen
Relaisausgang zu verdrahten.

Geschlossener Kontakt: Das Motorverriegelungssignal ist aktiviert.

Offener Kontakt: Das Motorverriegelungssignal ist nicht aktiviert.

213 P41.3.18 Motor4 VerriegelungQuelle RW
Uber diese Funktionen kann der Motor4 in einem Multi-Pumpen-System verriegelt werden. Ist dieser Eingang deaktiviert,
betrachtet der Antrieb dies als nicht angeschlossenen Motor und tiberspringt diesen in der Auto-Wechsel Sequenz. Wenn diese
Funktion auf DI = AUS eingestellt ist, sieht der Frequenzumrichter keine Motorverriegelung, die bei Mehrfachpumpen- und
Lufterbetrieb aktiviert ist. Wenn die Funktion auf DI = AN eingestellt ist, initialisiert der Frequenzumrichter, dass die Motoren
angeschlossen sind, um deren Betrieb zu erméglichen. Diese sind idealerweise mit den Hilfskontakten des Ausgangsschiitzes
zum Motor verbunden. Kann auf DIX fur die Klemmeneingdnge auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingdnge auf der
Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fir die Eingénge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden.
Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.
Geschlossener Kontakt: Das Motorverriegelungssignal ist aktiviert.

Offener Kontakt: Das Motorverriegelungssignal ist nicht aktiviert.

214 P41.3.19 Motor5 VerriegelungQuelle RW
Uber diese Funktionen kann der Motor5 in einem Multi-Pumpen-System verriegelt werden. Ist dieser Eingang deaktiviert,
betrachtet der Antrieb dies als nicht angeschlossenen Motor und tiberspringt diesen in der Auto-Wechsel Sequenz. Wenn diese
Funktion auf DI = AUS eingestellt ist, sieht der Frequenzumrichter keine Motorverriegelung, die bei Mehrfachpumpen- und
Lfterbetrieb aktiviert ist. Wenn die Funktion auf DI = AN eingestellt ist, initialisiert der Frequenzumrichter, dass die Motoren
angeschlossen sind, um deren Betrieb zu erméglichen. Diese sind idealerweise mit den Hilfskontakten des Ausgangsschiitzes
zum Motor verbunden. Wenn diese Funktion auf DI = AUS eingestellt ist, sieht der Frequenzumrichter keine Motorverriegelung,
die bei Mehrfachpumpen- und Liifterbetrieb aktiviert ist. Wenn die Funktion auf DI = AN eingestellt ist, initialisiert der
Frequenzumrichter, dass die Motoren angeschlossen sind, um deren Betrieb zu ermdglichen. Diese sind idealerweise mit den
Hilfskontakten des Ausgangsschiitzes zum Motor verbunden. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingange auf der Steuerkarte, auf
DI0X fiir die Eingdnge auf der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingdnge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder
dem ZeitkanalX gesetzt werden. Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen
Relaisausgang zu verdrahten.

Geschlossener Kontakt: Das Motorverriegelungssignal ist aktiviert.
Offener Kontakt: Das Motorverriegelungssignal ist nicht aktiviert.

2284 P41.41 MPC Regelungs Quelle RW
Dieser Parameter legt fest ob der Antrieb als Master oder als Slave verwendet wird. Im Slave Betrieb erhélt der Antrieb den
Drehzahlsollwert tiber den Feldbus (0).
Im Master-Betrieb erhalt der Antrieb den Drehzahlsollwert vom Ausgang des gerateinternen PID-Reglers (1).
Es kdnnen mehrere Antriebe als Master eingestellt werden, der aktive Master ist dabei derjenige mit der kleinsten Antriebs D,
an dem keine Fehlermeldung oder Verriegelung aktiv ist.

2285 P41.4.2 Wiederherstellungsmethode RW

Dieser Parameter legt fest ob der Antrieb bei Verlust aller Master Antriebe des Systems mit der letzten Drehzahl weiterlauft
oder abschaltet.Wenn es im Antriebssystem keinen Antrieb gibt, der die Kriterien fiir den Master erfillt, siehe ,MPC Regelungs
Quelle” (ID2284), und dieser Parameter auf , Automatisch” (0) eingestellt ist, I&uft der Antrieb mit der letzten Drehzahl weiter.

Bei der Einstellung ,Stoppen” (1) wird der Antrieb in diesem Fall abgeschaltet.

231 P41.4.3 Andere Antriebsauswahl RW
Dieser Parameter legt fest wie die Auswahl der Antriebe im Mehrfachantrieb-Modus erfolgt.
0=MPC Antrieb ID - Das Zu- und Abschalten von Pumpen erfolgt abhdngig von der MPC Antriebs ID in aufsteigender
Reihenfolge.
1 = Laufzeit - die Auswahl des Antriebs erfolgt abhéngig von der bisherigen Laufzeit, um die am System beteiligten Pumpen
gleichmaRig zu betreiben. Hierzu muss ,t-Laufzeit Freigegeben” (ID2280) aktiviert werden. Das System startet dann mit dem
Antrieb, der die geringste Laufzeit hat und schaltet danach weitere nach dem gleichen Kriterium zu. Abgeschaltet wird jeweils
der Antrieb mit der meisten Laufzeit.

2280 P41.4.4 t-Laufzeit Freigegeben RW
Dieser Parameter aktiviert den Laufzeitzéhler, der fir die Antriebsauswahl (ID2311) , Laufzeit” erforderlich ist.
0 = Deaktiviert
1 = Aktiviert
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2281 P41.4.5 t-Laufzeit Grenze RW
Wenn die Laufzeit des Antriebs oberhalb der hier festgelegten Grenze liegt, dndert sich der NetzwerkStatus zu , Wechsel
erforderlich”. Dieser Status wird auch dem Master tiber den Bus mitgeteilt. Mit der Einstellung = 0 ist diese Funktion
deaktiviert.
2283 P41.4.6 t-Laufzeit Reset RW

Dieser Parameter setzt den Laufzeitzahler zuriick, indem man ,Riicksetzen (1) vorwahlt. Nach dem Riicksetzen stellt sich der
Parameter wieder automatisch auf ,Keine Aktion (0)".

2473 P41.4.7 Master Drive Mode RW

Dieser Parameter bestimmt das Verhalten des Masters bei der Zuschaltung von Slave-Antrieben.

0 = GemaR PID - Der Master-Antrieb folgt dem Signal am Ausgang des PID-Reglers.

1 = Festfrequenz - Beim Zuschalten eines Slaves schaltet der Master nach der mit ,t-Delay Master” (ID2475) definierten Zeit
auf die mit ,n-Fix Master” (ID2474) definierte Festfrequenz um. Der PID-Regler des Masters gibt weiterhin den Frequenz-
Sollwert fiir die Slaves vor.

2 = Ausschalten - Beim Zuschalten eines Slaves schaltet der Master nach der mit ,t-Delay Master” (ID2475) definierten
Verzogerungszeit ab.

2474 P41.4.8 n-Fix Master RW

Festdrehzahl fir den Master, wenn die Einstellungen 2 des ,Master Drive Mode" (ID2473) eingestellt wurde und Folgeantriebe
hinzugeschaltet werden.

2475 P41.4.9 t-Delay Master RW

Legt die Verzogerungszeit fest, bevor der Master-Antrieb mit der Festfrequenz ,n-Fix Master” (ID2474) l4uft oder abschaltet,
wenn der ,Master Drive Mode” (ID2473) auf Festfrequenz (1) oder Ausschalten (2) eingestellt ist.

2476 P41.5.1 Redundanter Drive Freigeben RW
Dieser Parameter aktiviert die redundante Antriebsfunktion, bei der mehrere Antriebe iiber Modbus-Kommunikation
(RS485 tiber A/B Klemmen) miteinander verbunden sind, und das Gerat mit der kleinsten Antriebs ID als Hauptantrieb gillt.
Wenn der Hauptantrieb aufgrund eines Fehlers oder einer Abschaltung ausfallt oder wenn die Laufzeitgrenzen erreicht sind, wird
der sekundare Antrieb eingeschaltet und sorgt dafiir, dass das System weiterlduft.

2471 P41.5.2 t-Run R-Drive Freigeben RW

Dieser Parameter aktiviert die Laufzeitbegrenzung fir die redundante Antriebsfunktion, sodass Antriebe basierend auf dem
Laufzeitgrenzwert ,t-Run R-Drive Limit” (ID2479) ein- und ausgeschaltet werden.

2478 P41.5.3 t-Run R-Drive Reset RwW
Dieser Parameter setzt den Zahler fiir die Laufzeitbegrenzung in der redundanten Antriebsfunktion zurtick.

2479 P41.5.4 t-Run R-Drive Limit RW
Legt den Laufzeitgrenzwert in Stunden fiir die Laufzeit eines Antriebs in der redundanten Antriebsfunktion fest.

342 P41.6.1 Anzahl Pumpen RW

Anzahl der Pumpen im Multipumpenmodus.

Im Einzelantriebsmodus ist dies die Gesamtanzahl der Pumpen (geregelt + ungeregelt). Im Mehrfachantrieb-Modus ist dies
die maximale Anzahl der Pumpen, die gleichzeitig laufen diirfen, es konnen jedoch immer bis zu 5 Pumpen innerhalb eines
Netzwerks angeschlossen und auf dem Keypad angezeigt werden.

346 P41.6.2 Umrichter einbeziehen RW

Die Funktion des automatischen Pumpenwechsels erméglicht, die Schaltreihenfolge so zu veréndern, dass eine nahezu gleiche
Laufzeit fur die Pumpen im System erreicht wird. Dabei besteht die Mdglichkeit, vorzuwahlen, ob die geregelte Pumpe 1 in den
Wechsel einbezogen oder ob lediglich die Reihenfolge der Pumpen 2 bis 5 verandert wird.

Deaktiviert (0): Der Wechsel findet nur zwischen den ungeregelten Pumpen statt.
Aktiviert (1): Die geregelte Pumpe wird in den Wechsel einbezogen. Nicht verfiighar im Mehrfachantrieb-Modus.

345 P41.6.3 Auto-Wechsel Freigeben RW

Aktiviert die Funktion des automatischen Pumpenwechsels, diese erméglicht die Schaltreihenfolge so zu verandern, dass eine
nahezu gleiche Laufzeit fir die Pumpen im System erreicht wird. Nicht verftigbar im Mehrfachantrieb-Modus.

347 P41.6.4 t-AutoWechsel Intervall RW
Dieser Parameter bestimmt die Zeit, nach der ein Pumpenwechsel stattfindet. Nicht verfiighar im Mehrfachantrieb-Modus.
349 P41.6.5 AutoWechsel f-Grenze RW

Ein automatischer Pumpenwechsels findet nur dann statt, wenn die mit ,t-AutoWechsel Intervall” (ID347) definierte Zeit
abgelaufen ist und die Frequenz des geregelten Antriebes unterhalb des hier definierten Grenzwertes liegt. Nicht verflgbar im
Mehrfachantrieb-Modus.

348 P41.6.6 Auto-Wechsel Pumpen Grenze RW

in automatischer Pumpenwechsels findet nur dann statt, wenn die mit ,t-AutoWechsel Intervall” (ID347) definierte Zeit
abgelaufen ist und die Anzahl der ungeregelten Pumpen kleiner als die hier festgelegte Grenze ist. Nicht verfiighar im
Mehrfachantrieb-Modus.

2439 P41.71 Pipe Fill Aux Pump Auswahl RW

Dieser Parameter aktiviert die Funktion der Rohrbefiillung, indem man den fir die Fiillung benutzten Antrieb vorwahlt.
Nur im Einzelantrieb verfiigbar.

2440 P41.7.2 t-RUN Pipe Fill Aux Pump RW
Maximale Dauer fiir die Rohrfiillung mit dem ungeregelten Antrieb.
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244 P41.7.3 Pipe Fill Aux Pump RW
Verhalten der ungeregelten Fiillpumpe nach den mit ,t-RUN Pipe Fill Aux Pump” (ID2440) und ,t-Delay Pipe Fill Aux Pump”
(ID2442) vorgewdhlten Zeiten.
Automatisch (0) - Der ungeregelte Motor bleibt nach dem Fiillvorgang eingeschaltet und wird erst dann wieder abgeschaltet,
wenn der Druck im System zu hoch ist.
Stoppen (1) - Der ungeregelte Motor wird sofort ausgeschaltet, wenn der geregelte Antrieb den Modus der Rohrfiillung verlasst,
spatestens jedoch nach Ablauf der mit ,t-RUN Pipe Fill Aux Pump” (ID2440) eingestellten Zeit.
2442 P41.7.4 t-Delay Pipe Fill Aux Pump RW
Festlegung des Einschaltzeitpunktes fir den ungeregelten Hilfsantrieb.
2286 P41.1.5 MPC Reset Quelle RW

Dieser Parameter legt fest, ob bei Wegnahme des STO-Signals eines Slaves, nur dieser gestoppt wird (0 = Keine Aktion),
oder ob das komplette System abschaltet (1 = STO Abschaltung).

Die Wegnahme des STO-Signals am Master fiihrt immer zum Stillsetzen des gesamten Systems. Dieser Parameter muss in
jedem Slave Antrieb gesetzt werden, der bei Wegnahme des STO-Signals das komplette System stillsetzen soll.

2407 P41.7.6 Pipe Fill Loss Level RW
Festlegung des Schwellwertes fiir die Rohrfillfehlererkennung. Die Einheit des hier eingegebenen Wertes ist Abhangig von der
Einstellung ,Pipe Fill Loss Erkennung” (ID2406). Bei Unterschreitung des Schwellwertes fiir die mit ,t-Pipe Fill Loss” (ID2408)
definierte Zeit, erfolgt die mit ,Aktion@Rohrfiillungs Fehler” (ID2410) festgelegte Aktion. Die Sollwertquelle des Antriebs muss
hierftir vom PID Regler kommen.

2804 P41.8.1 Jockey-Pumpe Freigeben RW
Der Parameter legt fest, wie die Jockey-Funktion (Druckhaltepumpe) aktiviert wird.
Es gibt drei Optionen; der Vorgabewert ist 0.
0 = Nicht verwendet.
1 =PID Sleepmodus: die Jockey-Pumpe startet, wenn der PID Sleepmodus aktiv ist, und stoppt, wenn PID aktiviert wird.
2 =PID Sleepmodus Pegel: die Jockey-Pumpe startet, wenn der PID Sleepmodus aktiv ist und der PID Istwert unter den Pegel
.Jockey Pump Start Level” (ID2805) sinkt.Die Jockey-Pumpe wird gestoppt, wenn der Istwert tiber den Pegel , Jockey Pump Stop
Level” (ID2807) ansteigt oder der PID Sleepmodus deaktiviert wird.

2805 P41.8.2 Jockey Pump Start Level RW

Dieser Parameter legt den Pegel fest, bei dem die Jockey Pumpe aktiviert wird, wenn der Sleepmodus aktiv ist und
.Jockey Pump Freigeben” (ID2804) auf PID Sleepmodus Pegel (=2) eingestellt ist.

2807 P41.8.3 Jockey Pump Stop Level RW

Dieser Parameter legt den Pegel fest, bei dem die Jockey Pumpe deaktiviert wird, wenn der Sleepmodus aktiv ist und
.Jockey Pump Freigeben” (ID2804) auf PID Sleepmodus Pegel (=2) eingestellt ist.

2809 P41.9.1 Lube Pump Freigeben RW
Dieser Parameter dient zum Aktivieren/Deaktivieren der Schmierpumpenfunktion. Diese aktiviert einen als ,Schmierpumpe
aktiv” (72) eingestellten Relais oder Digitalausgang und zeigt die Meldung , Schmierpumpe aktiv” auf dem Display an.
Die Schmierpumpenfunktion ist aktiv solange der Antrieb lauft, also nicht wéhrend des Stopp oder Sleepmodus.
Uber ,t-Lube Pump” (ID2810) kann eine Verzogerungszeit fiir die Funktion eingestellt werden.

2810 P41.9.2 t-Lube Pump RW
Dieser Parameter legt die Verzogerungszeit fiir die Schmierpumpenfunktion fest. Der als ,Schmierpumpe aktiv” (72) eingestellten
Relais oder Digitalausgang wird bei aktivem Startbefehl nach dieser Zeit gesetzt. Wenn dieser Parameter auf 0 gesetzt ist, wird
die Funktion deaktiviert.

1853 P41.10.1 Aktion@Rohrbruch RW

Ist die Ausgangsfrequenz ist groBer als ,f-Broken Pipe” (ID1856) und liegt der PID-Istwert unter dem Rohrbruchpegel (ID1854),
fiir 1anger als ,t-Rohrbruch Verzégerung” (ID1855) erfolgt eine Reaktion gemaR dieser Einstellung:

0 = Keine Aktion

1 =Warnung

2 =Fehler

3 =Fehler, Austrudeln

1854 P41.10.2 Broken Pipe Level RW
Rohrbruchpegel bezogen auf den PID Istwert in Prozesseinheit fiir die Fehlererkennung nach , Aktion@Rohrbruch” (ID1853).

1855 P41.10.3 t-Broken Pipe Delay RW
Legt die Verzogerungszeit fiir einen Rohrbruchfehler entsprechend der Einstellung , Aktion@Rohrbruch” (ID1853) fest.

1856 P41.10.4 f-Broken Pipe RW
Legt den Frequenzpegel fest, den die Ausgangsfrequenz tiberschreiten muss, damit die Bedingung fiir einen Rohrbruchfehler
erfiillt ist.
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751

P80.1.1 Logikfunktion

Die Logikfunktion ermdglicht Thnen, die beiden Parameter ,Logik Eingang 1" (ID752) und ,Logik Eingang 1" (ID753) logisch
miteinander zu verkntipfen. Bei Auswahl "UND" miissen beide Logik Eingénge aktiv sein um die Logik zu erfiillen, bei "ODER"
muss mindestens einer der beiden Logik Eingénge aktiv sein, es kénnen aber auch beide aktiv sein, bei "XODER" wird die Logik
erfiillt wenn nur einer der beiden Logik Eingange aktiv ist. Das Ergebnis (Logik erfiillt) kann dann den Digitalausgangen DO, RO1
und RO2 zugeordnet werden. Folgende Funktionen lassen sich auswahlen:

0=UND
1=0DER
2 = XODER

RW

752

P80.1.2 Logik Eingang 1

Logik Eingang 1 fir die Verwendung der Logikfunktion in ,Logikfunktion” (ID751).
Auswahl siehe Beschreibung D01 Funktion” (ID151).

RW

753

P80.1.3 Logik Eingang 2

Logik Eingang 2 fur die Verwendung der Logikfunktion in P6.1
Auswahl siehe Beschreibung P5.1 DO1 Funktion.

RW

5005

P81.1 Logic Engine Control
Dieser Parameter wird verwendet, um die tibertragenen Programme aus dem Logic Editor zu starten oder zu stoppen

Stop: plc stoppen

HeiBstart: Startet die Steuerung, ohne die Datenspeicherbereiche zuriickzusetzen (alle Variablenwerte werden beibehalten).
Warmstart: Startet die Steuerung, die nicht remanenten Datenspeicherbereiche (Variablenwerte) werden zuriicksetzt,
(remanente Variablenwerte werden beibehalten).

Kaltstart: Startet die Steuerung und setzt alle Datenspeicherbereiche zuriick, einschlieRlich des remanenten Bereichs (alle
Variablenwerte werden zuriickgesetzt).

RW

5006

P81.2 Logic Engine Status
Dieser Parameter zeigt den Betriebsstatus der Logic Engine an

RO

627

P95.1.1 Multi-MonitorAndern

Uberﬂdiese Funktion lasst sich eine Anderung der Uberwachungswerte im , Multimonitoring Items nine” (ID1753) verhindern.
Um Anderungen zuzulassen, muss dieser Parameter auf 0 stehen.

RW

116

P95.1.3 Keypad Drehrichtung
0 = Rechtslauf: Der Motor wird mit Drehrichtung Rechtslauf betrieben, wenn die aktive Steuerungsquelle auf das
Keypad eingestellt ist.

1 = Linkslauf: Der Motor wird mit Drehrichtung Linkslauf betrieben, wenn die aktive Steuerungsquelle auf das Keypad

eingestellt ist.

RW

114

P95.1.4 Keypad Stopp

0 =nur im Bedienfeld Modus — mit dieser Einstellung wird der Antrieb nur im Keypad Steuerungsmodus iiber die Stopp-Taste
auf dem Keypad angehalten.

1 = Immer aktiv — mit dieser Einstellung wird der Antrieb unabhangig vom Steuerungsmodus immer mit der Stopp-Taste auf dem

Keypad angehalten.

RW

628

P95.1.7 Initiale Anzeige

Mit diesem Parameter wird die Ansicht eingestellt, zu der das Display automatisch wechselt, nachdem , System Timeout”
(ID629) ablauft oder wenn das Keypad eingeschaltet wird. Ist der hier eingestellte Wert 0, wird die Funktion deaktiviert, d.h.
das Display bleibt auf der zuletzt angezeigten Seite stehen.

RW

2157

P95.1.8 Aktion@Keypad Fehler
Legt die Reaktion des Antriebs fest, wenn die Verbindung zwischen dem Keypad und dem Frequenzumrichter nicht
mehr vorhanden ist und wenn das Keypad als Sollwert- und/oder Befehlsquelle ausgewahlt wurde. Die einzelnen
Einstellungsmdglichkeiten sind: 0 = Keine Aktion; 1 = Warnung; 2 = Fehler; 3 = Fehler, Austrudeln

RW

629

P95.1.9 System Timeout

Wenn fiir die Dauer der hier festgelegten Zeit in Sekunden keine Eingaben tiber die Keypad-Tasten erfolgt, kehrt das Display
wieder auf die ,Initiale Anzeige” (ID628) zuriick. In Werkseinstellungen (= 0s), ist diese Funktion deaktiviert.

RW

630

P95.1.10 Kontrast einstellen
Uber diesen Parameter lsst sich der Kontrast vom Display einstellen, um eine Anpassung an die Umgebungsbeleuchtung

zu ermdglichen.

RW

631

P95.1.11 t-Beleuchtung

Wenn fiir die Dauer der hier festgelegten Zeit in Minuten keine Eingaben tiber die Keypad-Tasten erfolgt, wird die
Hintergrundbeleuchtung des Display abgeschaltet.

RW
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632 P95.1.12 Liiftersteuerung RW
Diese Funktion legt fest, wann die Kiihlkdrperliifter des Antriebs angesteuert werden. Folgende Einstellungen sind moglich:
0 = Dauerbetrieb — der Lufter lduft im Dauerbetrieb.
1 = Temperatur — basierend auf der Geratetemperatur. Der Liifter wird automatisch eingeschaltet, wenn die
Kiihlkorpertemperatur 60°C erreicht. Der Lufter wird abgeschaltet, wenn die Kiihlkérpertemperatur auf 55°C sinkt.
Der Liifter lduft noch ca. eine Minute nach, wenn der Antrieb gestoppt wird, oder dieser Parameter von ,Dauerbetrieb” auf
. Temperatur” geandert wird.
2 = PowerUp und RUN — Der Liifter wird zusammen mit einem Antriebsstart eingeschaltet. Diese Einstellung ist fiir Systeme
mit gemeinsamen DC Zwischenkreis geeignet, um zu verhindern, dass der Kihlliifter beim Netz-Einschalten die
Ladewiderstande belastet.
633 P95.1.13 Parameter Comparison RW
Mit dieser Funktion kann der Benutzer die Zeittiberschreitung der Keypad-Bestatigungszeit andern. Diese gillt bei der
Kommunikation zwischen der Steuerkarte und dem Keypad. Wenn lange Kommunikationskabel zwischen dem Antrieb und
einem externen Keypad verwendet werden, kann hieriiber die Zeitiiberschreitung von Telegrammen verzégert werden. Beispiel:
Ubertragungsverzogerung zwischen dem Frequenzumrichter und dem PC = 600 ms. Der Wert von ,Keypad ACK Timeout” wird
auf 1200 ms eingestellt (2 x 600, Sendeverzogerung + Empfangsverzogerung).
634 P95.1.14 Parameter Comparison RW
Dieser Parameter legt fest, wie oft der Frequenzumrichter versucht, ein fehlerhaftes oder nicht innerhalb der Bestatigungszeit
"Keypad ACK Timeout" (ID633) empfangenes Keypad-Telegramm zu bestatigen, bevor eine Fehlermeldung "Keypad-Fehler"
ausgegeben wird.
75 P95.1.15 Kennwort Keypad RW
Diese Funktion ermdglicht es, das Keypad durch eine PIN Abfrage zu sichern. Wenn nun fiir mehr als 5 Minuten keine
Tasteneingabe erfolgt wird das Keypad gesperrt und die Anzeige ,Keypad ist gesperrt” erscheint. Nach einer Tasteneingabe
muss nun der hier festgelegte PIN eingeben werden, bei korrekter Eingabe wird die Sperre aufgehoben. Bei Eingabe eines
falschen PIN, erscheint die Meldung falsches Passwort und die Sperre bleibt bestehen. Wenn hier ein Wert zwischen 1 und
9999 eingetragen ist, wird die Funktion aktiviert. Wenn nun fiir mehr als 5 Minuten keine Tasteneingabe erfolgt wird das
Keypad gesperrt und die Anzeige ,Keypad ist gesperrt” erscheint. Nach einer Tasteneingabe muss nun der hier festgelegte
PIN eingeben werden, bei korrekter Eingabe wird die Sperre aufgehoben. Die Werkseinstellung ist 0, bei dieser Einstellung ist
die Funktion deaktiviert.
2412 P95.1.17 Softkey JOG Hide RW
Uber diesen Parameter lasst sich die JOG-Funktion (Tippbetrieb) der Softkey-Tasten ausblenden.
0 = Deaktiviert — Softkey ist nicht ausgeblendet.
1 = Aktiviert — Softkey ist ausgeblendet.
2413 P95.1.18 Softkey REV Hide RW
Uber diesen Parameter lasst sich die REV-Funktion (Linkslauf) der Softkey-Tasten ausblenden.
0 = Deaktiviert — Softkey ist nicht ausgeblendet.
1 = Aktiviert — Softkey ist ausgeblendet.
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2424

P95.2.1

Output Display Units RW
Dieser Parameter legt die Einheit der Monitorwerte ,Ausgangswerte” (ID2445) und , Sollwert” (ID2447) fest.
Maximaler und minimaler Anzeigewert sind durch ,,Output Display Min” (ID2460) und , Output Display Max" (ID2425) definiert.
0="%;
1=1/min;

2 =U/min;
3=ppm;
4=pps;
5=1/s;

6 =1/min;
7=1/h;
8=kg/s;

9 =kg/min;
10 = kg/h;

11 =m3/s;
12 = m3/min;
13=m3/h;
14 =m/s;

15 = mbar;
16 = bar;

17 =Pa;

18 = kPa;
19=mVS;
20 = kWw;

21 =Grad C;
22 = GPM;
23 =gal/s;
24 = gal/min;
25 =gal/h;
26 = Ib/s;

27 = Ib/min;
28 = Ib/h;

29 = CFM;
30 = ft3/s;
31 = ft3/min;
32 =ft3/h;
33 =ft/s;

34 =in. wg;
35 =ftwg;
36 =PSI;

37 =1b/in2;
38 =HP;
39=Grad F;
40 = PA;

41 =WC;

42 = HG;

43 =At;

44 =m;

45 = Hz;

46 = Hiibe/min

2460

P95.2.2

Output Display Min RW
Dieser Parameters legt fest, welcher Zahlenwert bei der mit ,n-min” (ID3916) vorgewahlten Frequenz, fiir die Monitorwerte
Ausgangswerte” (ID2445) und , Sollwert” (ID2447) angezeigt werden soll.

2425

P95.2.3

Output Display Max RW

Dieser Parameters legt fest, welcher Zahlenwert bei der mit ,n-max” (ID3918) vorgewdahlten Frequenz, fiir die Monitorwerte
Ausgangswerte” (ID2445) und ,Sollwert” (ID2447) angezeigt werden soll.

3833

P95.3.1

t-Backlight Touch RW
Legen Sie fest, wie lange die Hintergrundbeleuchtung des Touchscreen-Bedienfelds eingeschaltet bleibt, bevor sie erlischt.

3834

P95.3.2

Backlight Helligkeit Touch RW
Der Parameter legt die Helligkeit der Hintergrundbeleuchtung des Touchscreen-Bedienfelds fest.

2533

P96.1.1

NETReceivePZD1 Dest RW
Dieser Parameter legt fest welche Modbus-Ids fiir die Feldbus Eingangs-Prozessdaten verwendet werden.

Die Eingabe erfolgt tiber die Modbus-ID des bendtigten Antriebsparameters, der dann zyklisch von der SPS an den Antrieb
Ubermittelt wird.

In Werkseinstellungen sind keine Prozessdateneingénge vorbelegt.
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2534

P96.1.2

NETReceivePZD2 Dest

Dieser Parameter legt fest welche Modbus-Ids fiir die Feldbus Eingangs-Prozessdaten verwendet werden.
Die Eingabe erfolgt tiber die Modbus-ID des bendtigten Antriebsparameters, der dann zyklisch von der
SPS an den Antrieb tbermittelt wird.

In Werkseinstellungen sind keine Prozessdateneingénge vorbelegt.

RW

2535

P96.1.3

NETReceivePZD3 Dest
Dieser Parameter legt fest welche Modbus-Ids fiir die Feldbus Eingangs-Prozessdaten verwendet werden.

Die Eingabe erfolgt tiber die Modbus-ID des bendtigten Antriebsparameters, der dann zyklisch von der SPS an den Antrieb
ibermittelt wird.

In Werkseinstellungen sind keine Prozessdateneingénge vorbelegt.

RW

2536

P96.1.4

NETReceivePZD4 Dest

Dieser Parameter legt fest welche Modbus-Ids fiir die Feldbus Eingangs-Prozessdaten verwendet werden.

Die Eingabe erfolgt tiber die Modbus-ID des bendtigten Antriebsparameters, der dann zyklisch von der SPS an den
Antrieb Ubermittelt wird.

In Werkseinstellungen sind keine Prozessdateneingénge vorbelegt.

RW

2531

P96.1.5

NETReceivePZD5 Dest
Dieser Parameter legt fest welche Modbus-Ids fiir die Feldbus Eingangs-Prozessdaten verwendet werden.

Die Eingabe erfolgt tiber die Modbus-ID des bendtigten Antriebsparameters, der dann zyklisch von der SPS an den Antrieb
ibermittelt wird.

In Werkseinstellungen sind keine Prozessdateneingénge vorbelegt.

RW

2538

P96.1.6

NETReceivePZD6 Dest

Dieser Parameter legt fest welche Modbus-Ids fiir die Feldbus Eingangs-Prozessdaten verwendet werden.

Die Eingabe erfolgt tiber die Modbus-ID des bendtigten Antriebsparameters, der dann zyklisch von der SPS an den
Antrieb tibermittelt wird.

In Werkseinstellungen sind keine Prozessdateneingénge vorbelegt.

RW

2539

P96.1.7

NETReceivePZD7 Dest

Dieser Parameter legt fest welche Modbus-Ids fiir die Feldbus Eingangs-Prozessdaten verwendet werden.
Die Eingabe erfolgt tiber die Modbus-ID des bendtigten Antriebsparameters, der dann zyklisch von der SPS
an den Antrieb ibermittelt wird.

In Werkseinstellungen sind keine Prozessdateneingénge vorbelegt.

RW

2540

P96.1.8

NETReceivePZD8 Dest

WITH Dieser Parameter legt fest welche Modbus-Ids fiir die Feldbus Eingangs-Prozessdaten verwendet werden.
Die Eingabe erfolgt tiber die Modbus-ID des bendtigten Antriebsparameters, der dann zyklisch von der SPS an den
Antrieb Ubermittelt wird.

In Werkseinstellungen sind keine Prozessdateneingénge vorbelegt.

RW

3988

P96.1.9

NETReceivePZD9 Dest
Dieser Parameter legt fest welche Modbus-Ids fiir die Feldbus Eingangs-Prozessdaten verwendet werden.

Die Eingabe erfolgt tiber die Modbus-ID des benétigten Antriebsparameters, der dann zyklisch von der SPS an
den Antrieb bermittelt wird.

In Werkseinstellungen sind keine Prozessdateneingange vorbelegt.

RW

3989

P96.1.10

NETReceivePZD10 Dest
Dieser Parameter legt fest welche Modbus-Ids fiir die Feldbus Eingangs-Prozessdaten verwendet werden.

Die Eingabe erfolgt Uber die Modbus-ID des bendtigten Antriebsparameters, der dann zyklisch von der SPS an den
Antrieb ibermittelt wird.

In Werkseinstellungen sind keine Prozessdateneingénge vorbelegt.

RW

3990

P96.1.11

NETReceivePZD11 Dest

Dieser Parameter legt fest welche Modbus-Ids fiir die Feldbus Eingangs-Prozessdaten verwendet werden.

Die Eingabe erfolgt Giber die Modbus-ID des bendtigten Antriebsparameters, der dann zyklisch von der SPS an den
Antrieb ibermittelt wird.

In Werkseinstellungen sind keine Prozessdateneingdnge vorbelegt.

RW

3991

P96.1.12

NETReceivePZD12 Dest

Dieser Parameter legt fest welche Modbus-Ids fiir die Feldbus Eingangs-Prozessdaten verwendet werden.

Die Eingabe erfolgt Gber die Modbus-ID des bendtigten Antriebsparameters, der dann zyklisch von der SPS an den
Antrieb Gbermittelt wird.

In Werkseinstellungen sind keine Prozessdateneingange vorbelegt.

RW

236
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1556

P96.2.1

NETSendPZD1 Quelle

Mit der Auswahl der Netzwerk-Ausgangsdaten konnen diesen Registern Parameter-/Monitor-IDs zugeordnet und dann tiber das
gewiinschte Feldbus-Netzwerkwort fiir Prozessdaten ausgelesen werden. Jeder Antriebsparameter mit einer ID kann tiber diese
Werte ausgelesen werden. Vorgabewerte fiir Prozessausgangsdaten im Netzwerk (Tabelle nach folgenden Werten erstellen)

Prozessausgangsdaten 1 - Ausgangsfrequenz = ID 1

Prozessausgangsdaten 2 - Motordrehzahl = ID 2

Prozessausgangsdaten 3 - Motorstrom = 1D 3

Prozessausgangsdaten 4 - Motordrehmoment = ID 4

Prozessausgangsdaten 5 - Motorleistung = 1D 5

Prozessausgangsdaten 6 - Motorspannung = ID 6

Prozessausgangsdaten 7 - Zwischenkreisspannung = ID 7

Prozessausgangsdaten 8 - Aktiver Fehlercode = ID 28, siehe Kommunikationshandbuch MN040071DE fiir weitere Details.

RW

1557

P96.2.2

NETSendPZD2 Quelle

Mit der Auswahl der Netzwerk-Ausgangsdaten kdnnen diesen Registern Parameter-/Monitor-IDs zugeordnet und dann tiber das
gewiinschte Feldbus-Netzwerkwort fiir Prozessdaten ausgelesen werden. Jeder Antriebsparameter mit einer ID kann tiber diese
Werte ausgelesen werden. Vorgabewerte fiir Prozessausgangsdaten im Netzwerk (Tabelle nach folgenden Werten erstellen)

Prozessausgangsdaten 1 - Ausgangsfrequenz = ID 1

Prozessausgangsdaten 2 - Motordrehzahl = 1D 2

Prozessausgangsdaten 3 - Motorstrom = 1D 3

Prozessausgangsdaten 4 - Motordrehmoment = ID 4

Prozessausgangsdaten 5 - Motorleistung = 1D 5

Prozessausgangsdaten 6 - Motorspannung = ID 6

Prozessausgangsdaten 7 - Zwischenkreisspannung = ID 7

Prozessausgangsdaten 8 - Aktiver Fehlercode = ID 28, siehe Kommunikationshandbuch MN040071DE fiir weitere Details.

RW

1558

P96.2.3

NETSendPZD3 Quelle

Mit der Auswahl der Netzwerk-Ausgangsdaten konnen diesen Registern Parameter-/Monitor-IDs zugeordnet und dann tiber das
gewiinschte Feldbus-Netzwerkwort fiir Prozessdaten ausgelesen werden. Jeder Antriebsparameter mit einer ID kann tber diese
Werte ausgelesen werden. Vorgabewerte fiir Prozessausgangsdaten im Netzwerk (Tabelle nach folgenden Werten erstellen)

Prozessausgangsdaten 1 - Ausgangsfrequenz = ID 1

Prozessausgangsdaten 2 - Motordrehzahl = ID 2

Prozessausgangsdaten 3 - Motorstrom = 1D 3

Prozessausgangsdaten 4 - Motordrehmoment = ID 4

Prozessausgangsdaten 5 - Motorleistung = 1D 5

Prozessausgangsdaten 6 - Motorspannung = ID 6

Prozessausgangsdaten 7 - Zwischenkreisspannung = 1D 7

Prozessausgangsdaten 8 - Aktiver Fehlercode = ID 28, siehe Kommunikationshandbuch MN040071DE fiir weitere Details.

RW

1559

P96.2.4

NETSendPZD4 Quelle

Mit der Auswahl der Netzwerk-Ausgangsdaten konnen diesen Registern Parameter-/Monitor-IDs zugeordnet und dann tiber das
gewiinschte Feldbus-Netzwerkwort fiir Prozessdaten ausgelesen werden. Jeder Antriebsparameter mit einer ID kann tiber diese
Werte ausgelesen werden. Vorgabewerte fiir Prozessausgangsdaten im Netzwerk (Tabelle nach folgenden Werten erstellen)

Prozessausgangsdaten 1 - Ausgangsfrequenz = ID 1

Prozessausgangsdaten 2 - Motordrehzahl = ID 2

Prozessausgangsdaten 3 - Motorstrom = 1D 3

Prozessausgangsdaten 4 - Motordrehmoment = ID 4

Prozessausgangsdaten 5 - Motorleistung = 1D 5

Prozessausgangsdaten 6 - Motorspannung = ID 6

Prozessausgangsdaten 7 - Zwischenkreisspannung = ID 7

Prozessausgangsdaten 8 - Aktiver Fehlercode = ID 28, siehe Kommunikationshandbuch MN040071DE fiir weitere Details.

RW
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1560 P96.2.5

NETSendPZD5 Quelle

Mit der Auswahl der Netzwerk-Ausgangsdaten konnen diesen Registern Parameter-/Monitor-IDs zugeordnet und dann tiber das
gewiinschte Feldbus-Netzwerkwort fiir Prozessdaten ausgelesen werden. Jeder Antriebsparameter mit einer ID kann tiber diese
Werte ausgelesen werden. Vorgabewerte fiir Prozessausgangsdaten im Netzwerk (Tabelle nach folgenden Werten erstellen)

Prozessausgangsdaten 1 - Ausgangsfrequenz = ID 1
Prozessausgangsdaten 2 - Motordrehzahl = ID 2
Prozessausgangsdaten 3 - Motorstrom = 1D 3
Prozessausgangsdaten 4 - Motordrehmoment = ID 4
Prozessausgangsdaten 5 - Motorleistung = 1D 5
Prozessausgangsdaten 6 - Motorspannung = ID 6
Prozessausgangsdaten 7 - Zwischenkreisspannung = 1D 7

Prozessausgangsdaten 8 - Aktiver Fehlercode = ID 28, siehe Kommunikationshandbuch MN040071DE finden Sie detailliertere Details.

RW

1561 P96.2.6

NETSendPZD6 Quelle

Mit der Auswahl der Netzwerk-Ausgangsdaten kdnnen diesen Registern Parameter-/Monitor-IDs zugeordnet und dann tiber das
gewiinschte Feldbus-Netzwerkwort fiir Prozessdaten ausgelesen werden. Jeder Antriebsparameter mit einer ID kann tiber diese
Werte ausgelesen werden. Vorgabewerte fiir Prozessausgangsdaten im Netzwerk (Tabelle nach folgenden Werten erstellen)

Prozessausgangsdaten 1 - Ausgangsfrequenz = ID 1
Prozessausgangsdaten 2 - Motordrehzahl = ID 2
Prozessausgangsdaten 3 - Motorstrom = 1D 3
Prozessausgangsdaten 4 - Motordrehmoment = ID 4
Prozessausgangsdaten 5 - Motorleistung = 1D 5
Prozessausgangsdaten 6 - Motorspannung = ID 6
Prozessausgangsdaten 7 - Zwischenkreisspannung = ID 7

Prozessausgangsdaten 8 - Aktiver Fehlercode = ID 28, siehe Kommunikationshandbuch MN040071DE finden Sie detailliertere Details.

RW

1562 P96.2.7

NETSendPZD7 Quelle

Mit der Auswahl der Netzwerk-Ausgangsdaten konnen diesen Registern Parameter-/Monitor-IDs zugeordnet und dann tiber das
gewiinschte Feldbus-Netzwerkwort fiir Prozessdaten ausgelesen werden. Jeder Antriebsparameter mit einer ID kann tber diese
Werte ausgelesen werden. Vorgabewerte fiir Prozessausgangsdaten im Netzwerk (Tabelle nach folgenden Werten erstellen).

Prozessausgangsdaten 1 - Ausgangsfrequenz = ID 1

Prozessausgangsdaten 2 - Motordrehzahl = ID 2 2

Prozessausgangsdaten 3 - Motorstrom = 1D 3

Prozessausgangsdaten 4 - Motordrehmoment = ID 4

Prozessausgangsdaten 5 - Motorleistung = 1D 5

Prozessausgangsdaten 6 - Motorspannung = ID 6

Prozessausgangsdaten 7 - Zwischenkreisspannung = 1D 7

Prozessausgangsdaten 8 - Aktiver Fehlercode = ID 28, siehe Kommunikationshandbuch MN040071DE fiir weitere Details.

RW

1563 P96.2.8

NETSendPZD8 Quelle
Siehe ID1556

RW

3984 P96.2.9

NETSendPZD9 Quelle
Siehe 1D1556

RW

3985 P96.2.10

NETSendPZD10 Quelle
Siehe 1D1556

RW

3986 P96.2.11

NETSendPZD11 Quelle
Siehe 1D1556

RW

3987 P96.2.12

NETSendPZD12 Quelle
Siehe 1D1556

RW
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Anhang A — Beschreibung der Parameter

Modbus
ID Code Parameter RO/RW
2415 P96.3.1 Drive Statusword Bit0 Quelle RW

Dieser Parameter legt fest, welche DO/RO-Funktion das Bit 0 vom ,Antriebs Statuswort” (ID2414) anzeigt.
Folgende Einstellungen sind méglich:
0 = Nicht verwendet

1 =Bereit

2 =Run

3 ="Fehler

4 = Fehler umkehren

5=Warnung

6 = Umgekehrt

7 = Drehzahl erreicht

8 = Frequenz null

9 =f-OutLevel1 Check

10 =f-OutLevel2 Check

11 = PID1 Uberwachung

12 = PID2 Uberwachung

13 = Ubertemperatur Gerat

14 = Uberstrom U-V-W

15 = DC-Uberspannung

16 = Netzunterspannung

17 = 4-20mA Fehler

18 = externe Bremse aktiv

19 = externe Bremse nicht aktiv
20 = M-QutLevelCheck

21 =f-Soll LevelCheck

22 = Klemmensteuerung

23 = Drehrichtung entgegen Sollwert
24 = Thermistorfehler Motor

25 = Fire Mode

26 = Im Bypass-Modus

27 = Externer Fehler
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Modbus
ID Code Parameter RO/RW

2415 (Forts.)  P96.3.1 Drive Statusword Bit0 Quelle (Forts.)
28 = Fernsteuerung
29 = Tipp-Betrieb (JOG)
30 = Ubertemperatur Motor
31 = Eingangsdaten1 Wert
32 = Eingangsdaten2 Wert
33 = Eingangsdaten3 Wert
34 = Eingangsdaten4 Wert
35 = StartVerzogerung
36 = Timer1 Status
37 =Timer2 Status
38 = Timer3 Status
39 = Schnellstopp aktiv
40 =P-QutLevelCheck
41 = TempLevelCheck
42 = Al Level Check
43 = Motor 1 Steuerung
44 = Motor 2 Steuerung
45 = Motor 3 Steuerung
46 = Motor 4 Steuerung
47 = Motor 5 Steuerung
48 = Logik erfiillt
49 = PID1 SleepModus
50 = PID2 SleepModus
51 = |-OutCheck1
52 =1-0utCheck2
53 = Al Level2 Check
54 = DC Ladekreis aktiv
55 = Vorheizen aktiv
56 = Kaltwetter Modus aktiv
57 = Prime Pump Aktiv
58 = Rampe 2 aktiv
59 = STO Abschaltung
60 = Run Bypass/Drive
61 = Uberlast Motor Bypass
62 = Betrieb im Bypass
63 = Auto-Lokal bei COM Fehler
64 = Modbus RTU Fehler
65 = Modbus TCP Fehler
71 = Jockey-Pumpe aktiv
72 = Schmierpumpe aktiv
73 = PID1 Istwert Min
74 =PID1 Istwert Max
75 = PID2 Istwert Min
76 = PID2 Istwert Max
77 = Master in MPC
78 = CP Verriegelungsfehler

2416 P96.3.2 Drive Statuswort Bit1 Quelle RW

Dieser Parameter legt fest, welche DO/RO-Funktion das Bit 1 vom ,Antriebs Statuswort” (ID2414) anzeigt. Mdgliche
Einstellungen siehe , Antriebs Statuswort Bit0 Quelle” (ID2415).

2417 P96.3.3 Drive Statuswort Bit2 Quelle RW

Dieser Parameter legt fest, welche DO/RO-Funktion das Bit 2 vom ,Antriebs Statuswort” (ID2414) anzeigt. Mdgliche
Einstellungen siehe , Antriebs Statuswort Bit0 Quelle” (ID2415).
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Modbus
ID Code Parameter RO/RW
2418 P96.3.4 Drive Statuswort Bit3 Quelle RW

Dieser Parameter legt fest, welche DO/RO-Funktion das Bit 3 vom , Antriebs Statuswort” (ID2414) anzeigt. Mdgliche
Einstellungen siehe , Antriebs Statuswort Bit0 Quelle” (ID2415).

2419 P96.3.5 Drive Statuswort Bit4 Quelle RW
Dieser Parameter legt fest, welche DO/RO-Funktion das Bit 4 vom ,Antriebs Statuswort” (ID2414) anzeigt. Mdgliche
Einstellungen siehe , Antriebs Statuswort Bit0 Quelle” (ID2415).

2420 P96.3.6 Drive Statuswort Bit5 Quelle RW
Dieser Parameter legt fest, welche DO/RO-Funktion das Bit 5 vom ,Antriebs Statuswort” (ID2414) anzeigt. Mdgliche
Einstellungen siehe , Antriebs Statuswort Bit0 Quelle” (ID2415).

2421 P96.3.7 Drive Statuswort Bit6 Quelle RW
Dieser Parameter legt fest, welche DO/RO-Funktion das Bit 6 vom , Antriebs Statuswort” (ID2414) anzeigt. Mdgliche Einstellungen
siehe , Antriebs Statuswort Bit0 Quelle” (ID2415).

2422 P96.3.8 Drive Statusword Bit7 Quelle RW
Dieser Parameter legt fest, welche DO/RO-Funktion das Bit 7 vom , Antriebs Statuswort” (ID2414) anzeigt. Mdgliche
Einstellungen siehe , Antriebs Statuswort Bit0 Quelle” (ID2415).

586 P96.4.1 RS485 CtrB COM Modus RW
Dieser Parameter legt das Kommunikationsprotokoll fiir die A/B Klemmen auf der Steuerkarte fest.
0 = Modbus RTU

588 P96.4.2 RS485 CtrB ProtokollStatus RO
Anzeige-Parameter fiir den Protokollstatus der RS-485 Kommunikation iiber die A/B Klemmen.
0 = Initial
1 = Gestoppt
2 = Betrieb
3 =Fehler

3969 P96.4.3 RS485 Termination RW
Auswahl des RS485-Abschlusswiderstandes:
0 = Nicht verbunden
1 = Verbunden

1500 P96.5.1 TCP CtrB IP Adress Modus RW

Dieser Parameter bestimmt, ob die IP Adresse fiir EIP/Modbus TCP automatisch bezogen wird oder tber den Parameter
L TCP CtrB Statische IP Adresse” (ID1501) festgelegt wird.

0 = statische IP.
1 = DHCP mit AutolP.

1507 P96.5.2 TCP CtrB Aktive IP-Adresse RO
Anzeige-Parameter fiir die aktuell verwendete IP Adresse.

1509 P96.5.3 TCP CtrB Active Subnet Mask RO
Anzeige-Parameter fiir die aktuell verwendete Subnetzmaske.

1511 P96.5.4 TCP CtrB Active Default Gateway RO
Anzeige-Parameter fiir das aktuell verwendete Gateway fiir die Kommunikation in andere Netzwerke.

1513 P96.5.5 TCP CtrB MAC Adresse RO
Anzeige-Parameter fiir die aktuelle MAC Adresse.

1501 P96.5.6 TCP CtrB Statische IP Adresse RW
Dieser Parameter legt die statische IP Adresse fest.

1503 P96.5.7 TCP CtrB Statische Subnet Maske RW
Dieser Parameter legt die statische Subnetzmaske fest.

1505 P96.5.8 TCP CtrB Statisches Default Gateway RW
Dieser Parameter legt das statische Standard Gateway fr die Kommunikation in andere Netzwerke fest.

2921 P96.6.1 HTTP Freigeben RW
Aktiviert die WebUI Kommunikation fiir die Konfiguration und Uberwachung des Antriebs tiber den Webserver.

68 P96.6.2 TCP Trusted IPs RW

Dieser Parameter aktiviert die Whitelist fiir IP-Adressen. Gerate, die nicht hier in der Whitelist aufgefiihrt sind, kénnen keine
Kommunikation mit dem Frequenzumrichter herstellen.

1894 P96.6.3 WebUI Freigeben RW
Aktiviert die WebUI Kommunikation fiir die Konfiguration und Uberwachung des Antriebs tiber den Webserver.
74 P96.6.4 TCP IP Filter RW

Dieser Parameter definiert die IP-Adressen in der Whitelist. Die Einstellung 192.168.1.255 erlaubt alle Verbindungen
im lokalen Subnetz.
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Modbus
ID

Code

Parameter

RO/RW

1942

P96.6.5

Modbus TCP Freigeben

Dieser Parameter aktiviert die Modbus TCP-Kommunikation. Fir die Verbindung mit Power Xpert inControl muss

diese aktivert sein.

RW

1895

P96.7.1

Bluetooth Freigeben
Bluetooth aktivieren

RW

2920

P96.7.2

Bluetooth Modus
Bluetooth Broadcast Modus
0=An

1=Aus

RW

2935

P96.7.3

Bluetooth Pairing Reset
Bluetooth Kopplung Reset

RW

3974

P96.7.4

Bluetooth Verbindungs Status
Bluetooth Verbindungs-Status:

0 = Getrennt

1 = Verbunden

RO

3001

P96.8.1

loT Freigeben

Einstellungen fiir loT-Verbindung
0 = Deaktiviert

1 = Aktiviert

RW

3002

M96.8.2

loT Verbindungs Status
loT Verbindungs Status:

0 = Getrennt

1 = Verbunden

RO

3188

M96.8.3

SNTP Active Server Status
SNTP Server Status

0 = nicht Verbunden

1 = Verbunden mit Server 1

2 = \Vlerbunden mit Server 2

3 = Verbunden mit Server 3

RO

3003

P96.8.4

Proxy Freigeben

|0T PROXY-Einstellung
0 = Deaktiviert

1 = Aktiviert

RW

3178

P96.8.5

SNTP Freigeben
SNTP Sever-Einstellung
0 = Deaktiviert

1 = Aktiviert

RW

3179

P96.8.6

SNTP Server1
SNTP-Server 1 IP Adresse

RW

3181

P96.8.7

SNTP Server2

RW

SNTP-Server 2 IP Adresse

3183

P96.8.8

SNTP Server3
SNTP-Server 3 IP Adresse

RW

3185

P96.8.9

SNTP Update Time
SNTP-Aktualisierungszeit

RW

3187

P96.8.10

SNTP Retry Time

Die Wiederholungszeit wird verdoppelt, wenn kein Server antwortet. Die vom Benutzer konfigurierte Wiederholungszeit wird auf

das bis zu Zehnfache erhoht.

RW

584

P96.9.1

RS485 CtrB Baudrate

Dieser Parameter legt die Symbolrate fiir die RS-485 Kommunikation tiber die A/B Klemmen fest.

0=9600
1=19200
2=38400
3=57600
4=115200

RW
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Parameter

RO/RW

585

P96.9.2

RS485 CtrB Paritat

Dieser Parameter definiert das Paritétsbit (Priifbit) und legt die Anzahl der Stoppbits (Synchronisation) fur die RS-485
Kommunikation tber die A/B Klemmen fest.

0 = Keine und 2 Stoppbits

1 = Ungerade und 1 Stoppbit
2 = Gerade,1 Stoppbit

3 =Keine und 1 Stoppbit

RW

593

P96.9.3

Modbus RTU CtrB COM Timeout

Legt die maximale Antwortzeit fest, bevor ein Modbus RTU Kommunikationsfehler (Fehlercode 83) erkannt wird, wenn keine
Nachrichten empfangen werden.

RW

587

P96.9.4

RS485 CtrB Adresse
Dieser Parameter legt die Antriebsadresse fiir die RS-485-Kommunikation tiber die A/B Klemmen fest.

RW

2516

P96.9.5

Aktion@Modbus RTU Fehler

Dieser Parameter legt fest, wann ein Modbus RTU Kommunikationsfehler (Fehlercode 83) tiberwacht wird.

0 = Netzwerk-Steuerung — Der Fehler wird bei einem Kommunikationsverlust nur bei aktivem Steuerplatz auf ,,Netzwerk”
(BUS) ausgegeben.

1 = Immer — Der Fehler wird bei einem Kommunikationsverlust immer ausgegeben, unabhéngig vom aktivem Steuerplatz.

RW

609

P96.13.1

TCP CtrB ConnectionLimit
Dieser Parameter legt die Anzahl der maximal zuldssigen Verbindungen mit dem Frequenzumrichter fest.

RO

610

P96.13.2

TCP CtrB Device ID
Dieser Parameter legt die Gerate ID fiir Modbus TCP fest.

RW

611

P96.13.3

TCP CtrB COM Timeout

Dieser Parameter legt die maximale Antwortzeit fest, bevor ein TCP Kommunikationsfehler (Fehlercode 84) erkannt wird,
wenn keine Nachrichten empfangen werden.

RW

612

P96.13.4

TCP CtrB ProtokollStatus

Anzeige-Parameter fiir den Protokollstatus der Modbus TCP Kommunikation tber den Ethernet Port auf der Steuerkarte.
0 = Gestoppt

1 =Betrieb

2 =Fehler

RO

2517

P96.13.5

Aktion@Modbus TCP Fehler
Dieser Parameter legt fest, wann ein Modbus TCP Kommunikationsfehler (Fehlercode 84) tiberwacht wird.

0 = Netzwerk-Steuerung — Der Fehler wird bei einem Kommunikationsverlust nur bei aktivem Steuerplatz auf ,Netzwerk”
(BUS) ausgegeben.

1 = Immer — Der Fehler wird bei einem Kommunikationsverlust immer ausgegeben, unabhéngig vom aktivem Steuerplatz.

RW

3978

P96.13.6

Aktion@Modbus TCP Fehler

Dieser Parameter legt fest, wann ein Modbus TCP Kommunikationsfehler (Fehlercode 84) tiberwacht wird.

0 = Netzwerk-Steuerung — Der Fehler wird bei einem Kommunikationsverlust nur bei aktivem Steuerplatz auf ,Netzwerk” (BUS)
ausgegeben.

1 = Immer — Der Fehler wird bei einem Kommunikationsverlust immer ausgegeben, unabhangig vom aktivem Steuerplatz.

RW

2915

P96.16.1

WebUI ProtokollStatus

Anzeige-Parameter fiir den Protokollstatus der WebUI Kommunikation tiber den Ethernet Port auf der Steuerkarte.
0=Aus.

1 = Betrieb.

2 =Fehler.

RO

2916

P96.16.2

Aktion@WebUI Fault
Dieser Parameter legt fest, wann ein WebUI-Kommunikationsfehler (Fehlercode 133) tiberwacht wird.

0 = Netzwerk-Steuerung — Der Fehler wird bei einem Kommunikationsverlust nur bei aktivem Steuerplatz auf ,Netzwerk” (BUS)
ausgegeben.

1 = Immer — Der Fehler wird bei einem Kommunikationsverlust immer ausgegeben, unabhangig vom aktivem Steuerplatz.

RW

2919

P96.16.3

WebUI COM Timeout

Legt die maximale Antwortzeit fest, bevor ein WebUl Kommunikationsfehler (Fehlercode 133) erkannt wird, wenn keine
Nachrichten empfangen werden.

RW

3979

P96.16.4

Aktion@WebUI Fehler
Dieser Parameter legt fest, wann ein WebUI Kommunikationsfehler (Fehlercode 133) iberwacht wird.

0 = Netzwerk-Steuerung — Der Fehler wird bei einem Kommunikationsverlust nur bei aktivem Steuerplatz auf ,Netzwerk” (BUS)
ausgegeben.

1 = Immer — Der Fehler wird bei einem Kommunikationsverlust immer ausgegeben, unabhangig vom aktivem Steuerplatz.

RW
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ID Code Parameter RO/RW

3801 P98.1 BenutzerLevel RW
Zeigt an, welche Zugangsebenen durch eingegebene Passworter aktiviert wurden.

3802 P98.2 Bediener Passwort RW
Das Passwort kann in diesen Parameter eingegeben werden, um die Zugriffsebenen fiir den Bediener zu aktivieren oder das
Passwort fur die Bedienerebene zu dndern

3810 P98.3 Hersteller Passwort RW
Das Passwort kann in diesen Parameter eingegeben werden, um die Zugriffsebenen fiir den Installer zu aktivieren oder das
Passwort fir die Installerebene zu &ndern

3826 P98.5 t-timeout BenutzerLevel Passwort RW
Um ein Passwort fir jede Bearbeitung zu vermeiden, kénnen Sie festlegen, wie lange das Passwort giiltig bleibt.

3827 P98.6 BenutzerLevel Logout Modus RW
Abmelden aus einer Benutzerebene

340 P99.1.1 Sprache Rw
Dieser Parameter bietet die Maglichkeit, den Frequenzumrichter tiber die Tastatur in der Sprache lhrer Wahl zu steuern.
Es stehen 3 Sprachen zur Auswahl.
Englisch (0) wird standardmaRig verwendet.
Durch ein Firmware-Update tiber FUT (Firmware Update Tool) kdnnen die Spracheinstellungen 1 (Block 0) und 2 (Block 1)
geéndert werden.
Die Werkseinstellungen sind:
0 =English
1=
2 = Deutsch

624 P99.1.3 Access Key RW
Diese Funktion ermdglicht es, eine Parameteranderung tber das Keypad durch eine PIN Abfrage zu sichern. Wenn hier ein Wert
zwischen 1 und 8999 eingetragen ist, wird die Funktion aktiviert. Soll nun ein Parameter (iber das Keypad gedndert werden,
wird zundchst der hier festgelegte PIN abgefragt, bevor eine Anderung moglich ist. Nach korrekter Eingabe konnen nun alle
Parameter geéndert werden, nach 1 Minute Inaktivitdt ohne das eine Keypad Taste gedrtickt wurde, muss der PIN erneut
eingeben werden. Bei Eingabe eines falschen PIN, wird die Parameteranderung verweigert. Die Werkseinstellung ist 0, bei
dieser Einstellung ist die Funktion deaktiviert.

625 P99.1.4 Parametersperre RW
Diese Funktion erlaubt es eine Anderung der aktuell eingestellten Antriebsparameter zu verhindern. Solange die
Parametersperre aktiv ist (=1) erscheint der Displaytext *gesperrt* sobald versucht wird die Einstellung eines anderen
Parameters zu andern. Durch den ,Access Key” (ID624) kann dieser Parameter durch eine PIN Abfrage geschiitzt werden.

626 P99.1.5 Startup Assistent RW
Der Startup Assistent erleichtert die Inbetriebnahme des Antriebs. Wenn Aktiviert, fihrt er den Bediener durch die
Parametrierung der wichtigsten Antriebsparameter. Nach dem Abschluss kehrt der Antrieb ins Hauptmenii oder zur initialen
Anzeige zuriick und deaktiviert diesen Parameter. Der Startup Assistent ist in Werkseinstellungen fiir die Erstinbetriebnahme des
Antriebs aktiviert. Solange der Parameter aktiviert ist erfolgt beim Netz-Einschalten ein Meldungsfenster ob dieser ausgefiihrt
werden soll. Wenn der Startup Assistent nicht bendtigt wird, kann er hier deaktiviert werden.
0 = Ja — Startup Assistent ist Aktiviert.
1 = Nein — Startup Assistent ist Deaktiviert.

2312 P99.2.1 Parametersatz Auswahl B0 RW
Erméglicht es dem Antrieb, zwischen dem gespeicherten Parametersatz 1 und dem gespeicherten Parametersatz 2 zu wahlen.
Wenn die Funktion auf DI = AUS eingestellt ist, verwendet der Umrichter den Standard-Parametersatz 1 im Keypad. Wenn die
Funktion auf DI = AN eingestellt ist, verwendet der Umrichter den Parametersatz 2, falls dieser im Keypad gespeichert ist.
DIX kennzeichnet Klemmeneingénge auf der Steuerkarte, DI10X kennzeichnet Eingange der Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X
kennzeichnet Eingange der Optionskarte in Steckplatz 2. ZeitkanalX ist der Ausgang des Timers. Die ROX Funktion erméglicht es,
einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.

215 P99.2.2 Parameterschutz Quelle RW
Sperrt die Mdglichkeit einer Parameterénderung, solange dieser Eingang aktiviert ist. Er kann in Verbindung mit dem , Access
Key” (ID624) verwendet werden. Wenn diese Funktion auf DI = AUS eingestellt ist, werden Parameteranderungen zugelassen,
wenn sie auf DI = EIN eingestellt ist, werden jegliche Parameterdnderungen verhindert. Wenn ein Eingang zur Steuerung
gewdinscht wird, kann dieser der Funktion zugeordnet werden. Wenn ein Eingang zur Steuerung gewiinscht wird, kann dieser
der Funktion zugeordnet werden. Kann auf DIX fiir die Klemmeneingédnge auf der Steuerkarte, auf DI10X fiir die Eingénge auf der
Optionskarte in Steckplatz 1, DI20X fiir die Eingdnge auf der Optionskarte in Steckplatz 2 oder dem ZeitkanalX gesetzt werden.
Die ROX Funktion ermdglicht es, einen Eingang einzuschalten, ohne ihn mit dem physikalischen Relaisausgang zu verdrahten.
Geschlossener Kontakt: alle schreibbaren Parameter kénnen nicht gedndert werden.
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Parameter

RO/RW

619

P99.2.3

PDP-ParSetDU

Dieser Parameter erméglicht den Antrieb in Werkseinstellungen zurlickzusetzen oder voreingestellte Parametersétze zu
speichern und wiederherzustellen.

0 = Nein — keine Aktion.

1 = Werkseinstellungen laden.

2 =PAR Set 1 laden

3 =PAR Set 2 laden

4 =PAR Set 1 sichern

5= PAR Set 2 sichern

6 = Riicksetzen — fiihrt einen Neustart durch.

7 = Werkseinstellung VM laden — Werkseinstellungen fiir den Virtuellen Modus laden (fir Demogerate ohne angeschlossenen
Leistungsteil).

RW

620

P99.2.4

ParaSetToKeypad

Diese Funktion sichert die vorhandenen Parametereinstellungen im Keypad.
0= Nein — keine Aktion.

1 = Ja — alle Parameter sichern.

RW

621

P99.2.5

KeypadToParaSet

Diese Funktion stellt die im Keypad gespeicherten Parametereinstellungen wieder im Antrieb her.
0 = Nein — keine Aktion.

1 = Ja — alle Parameter wiederherstellen.

RW

623

P99.2.6

Parameter vergleichen

Diese Funktion vergleicht die aktuellen Parametereinstellungen im Antrieb mit denen aus der hier getroffenen Auswahl.
Werden keine Abweichungen festgestellt, wird in der untersten Zeile des Keypads eine 0" angezeigt. Wenn einer der
Parameterwerte von denen aus der hier getroffenen Auswahl abweicht, wird die Summe der Abweichungen angezeigt.

Durch erneutes Driicken der rechten Pfeiltaste kann sowoh! der aktuelle Wert als auch der Wert, mit dem er verglichen wurde,
angezeigt werden.

In dieser Anzeige entspricht der Wert in der Mitte derjenige aus der hier getroffenen Auswahl und der Wert in der untersten
Zeile dem aktuellen Wert im Antrieb. Der aktuelle Wert kann hier auch iiber die rechte Pfeiltaste bearbeitet werden.

RW

566

P99.3.1

Real Time Clock
Dieser Parameter zeigt die Echtzeituhr an, der Benutzer kann sie auch bearbeiten, um die Zeit einzustellen.

RW

582

P99.3.2

Sommerzeit

Dieser Parameter ermdglicht eine automatische Umschaltung zwischen Sommer- und Winterzeit Da der Umschaltzeitpunkt in
Europa und USA unterschiedlich ist, kann man hier die Region auswéhlen, in der das Geréat betrieben wird.
Im Auslieferungszustand ist die Sommer-/Winterzeitumschaltung nicht aktiviert.

0=Aus
1=EU
2=US

RW

583

P99.3.3

RTC-BatterieStatus
Batteriestatus der Echtzeituhr.

RO

5581

P99.3.4

Time Offset
Die Zeitzone wird iiber ein Offset eingestellt.

RW

640

P99.4.1

Keypad Software Version
Firmware Version des Keypad-Prozessors.

RO

642

P99.4.2

System Version
Firmware Version des DSP-Prozessors auf der Steuerkarte.

RO

644

P99.4.3

Applikations Softwareversion
Firmware Version des MCU-Prozessors auf der Leistungskarte.

RO

174

P99.4.4

Software Paket Version
Antriebs Firmware Bundle

RO

648

P99.5.1

Device Serial Number
Hardware-Informationen — Seriennummer des Antriebs.

RO

1270

P99.5.2

Power Board Serial Number
Seriennummer der Leistungskarte

RO

1276

P99.5.3

Control Board Serial Number
Seriennummer der Steuerkarte

RO

2122

P99.6.1

Wihrung
Legt die lokale Wahrung am Standort des Antriebs fest, damit die Berechnung der Energieeinsparungen in dieser Wahrung erfolgen kann.

RW
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ID

Code

Parameter

RO/RW

2123

P99.6.2

Energiekosten
Legt die lokalen Energiekosten pro kW fest. Der Antrieb verwendet diesen Wert fiir die Berechnung der Energieeinsparungen.

RW

2124

P99.6.3

Datentyp

Wahlt das Anzeigeformat der Energieeinsparung. Der Antrieb erfasst pro Stunde viermal die Energieaufnahme und berechnet
anhand dieser Einstellung den Durchschnitt. Diese Einsparungen werden mit den Kosten des durchschnittlichen Betriebs eines
Direktstarters mit gleicher Last verglichen.

0= Summe

1 = Tagesmittel

2 = Wachentliches Mittel
3 = Monatsmittel

4 = Jahresmittel

RW

2125

P99.6.4

Energieeinsparung Reset
Setzt den Wert der Energieberechnung zuriick.

RW

3832

P99.7.1

SD CopyLog
Wahlen Sie den Kopiervorgang, kopieren Sie die Protokolldatei vom Laufwerk auf die SD-Karte

RW

39M

P99.7.2

SD Card Download Operation
Wahlen Sie den Download-Vorgang, laden Sie die Parameter in den Antrieb herunter.

RW

3966

P99.7.3

SD Card Firmware Upgrade Auswahl
SD-Karte Firmware-Upgrade auswahlen:
0 = Keine Aktion

1 = Firmware-Upgrade des Antriebs

2 = Touch-Keypad Firmware-Upgrade

RW

5587

P99.7.4

SD Lang1Sel
SD Upgrade Sprache 1 auswahlen

RW

5588

P99.7.5

SD Lang2Sel
SD Upgrade Sprache 2 auswahlen

RW

635

P99.8.1

Reset MWh Meter since FCR
Dieser Parameter setzt den Energiezahler ,MWh Zahler seit FCR" (ID604) zuriick.

RW

639

P99.8.2

Reset-t-PowerOn@Fehler
Dieser Parameter setzt die beiden Zahler ,t-TagePowerAN seit FCR” (ID636) und ,t-StundenPowerAn seit FCR" (ID637) zuriick.
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Anhang B — Fehler-Protokoll

In diesem MenU finden Sie aktive Fehler, die Fehlerhistorie und die Fehlercodes.

Tabelle 199. Aktive Fehler

Menii Funktion Hinweis

Aktive Fehler Wenn ein oder mehrere Fehler auftreten, erscheint der Bildschirm mit dem Namen und der ~ Der Fehler bleibt solange aktiv, bis er tiber die , Zuriick/Reset” Taste auf dem
Fehlerzeit des Fehlers. Klicken Sie auf DETAIL, um die Fehlerdaten einzusehen. Keypad (2s driicken) oder tiber ein Reset-Signal von der E/A-Klemme oder den
Das Untermenii , Aktiver Fehler” zeigt die Liste der Fehler an. Wéhlen Sie den Fehler aus Feldbus zuriickgesetzt wird.
und driicken Sie DETAILS, um die Fehlerdaten anzuzeigen. Im Speicher fiir aktive Fehler knnen maximal 10 Fehler in der Reihenfolge ihres

Auftretens gespeichert werden.

Tabelle 200. Fehler-Historie

Menii Funktion Hinweis
Fehler-Historie Die letzten 10 Fehler werden in der Fehler-Historie gespeichert. Wéhlen Sie den Fehler aus  Die Fehler-Historie wird gespeichert, bis sie mit der OK-Taste (5 s driicken)
und driicken Sie DETAILS um die Fehlerdaten zu sehen. geloscht wird.

Im Speicher fiir aktive Fehler kinnen maximal 10 Fehler in der Reihenfolge
ihres Auftretens gespeichert werden.

Fehlercodes und Beschreibungen

Konfigurierbar 1 = Der Fehlertyp dieses Fehlers ist konfigurierbar, der Fehlertyp kann konfiguriert werden als
0 = keine Aktion; 1 = Warnung; 2 = Fehler; 3 = Fehler, Austrudeln

Fehler- Standard CIP- PROFI-
code Fehlername Fehlerbeschreibung Fehlertyp Fehlertyp Code Code Madgliche Ursache Fehlerbehebung
1 Uberstrom Der Frequenzumrichter hat ~ Fehler 8736 0x2310 e Plgtzlicher schwerer Lastanstieg  Belastung priifen
einen zu hohen Strom erkannt e Kurzschluss in Motorleitungen * Motor priifen
© Ungeeigneter Motor © Kabel und Anschlisse priifen
o |dentifikationslauf durchfiihren
2 DC-Uberspannung Die Zwischenkreisspannung  Fehler 12816 0x3210 e Zukurze Verzdgerungszeit  Verlangern Sie die Verzogerungszeit
hat die definierten © Bremschopper ist deaktiviert  \lerwenden Sie einen Bremschopper oder einen
Grenzwerte iiberschritten o Hohe Uberspannungsspitzen in Bremswiderstand (optional erhaltlich)
der Versorgung o Uberspannungs-Kontrolle” (ID294) aktivieren
e Start/Stopp-Sequenz zu schnell  Eingangsspannung priifen
3 Erdschlu Bei der Strommessung wurde Konfigurierbar Fehler 8768 0x2330 e Isolationsfehler in Kabeln oder Motor ~ Motorkabel und Motor priifen.
festgestellt, dass die Summe
der Phasenstréme des Motors
nicht Null ist
6 Not-Stopp Not-Stopp-Signal von Fehler 21121 0xA001 Die Antriebsfunktion ,Not-Stopp” © Parametereinstellung und Eingangssignal der
Dl ist inaktiv (ID747) ist inaktiv. Funktion prifen.
7 Sattigungsfehler Kurzschluss in Motorleitungen Fehler 29040 0xA002 e IGBT-Modul ist beschadigt  Kabel und Anschlisse priifen
Setzen Sie den Fehler zuriick und starten Sie
den Antrieb neu Vergewissern Sie sich, dass die
EMV-Schraube installiert ist Sollte der Fehler
erneut auftreten, wenden Sie sich an den
Handler in Ihrer Nahe
9 DC-Unterspannung  Die Zwischenkreisspannung  Konfigurierbar Fehler 12832 0x3220 e Wahrscheinlichste Ursache: Im Falle eines vortibergehenden
liegt unter den definierten Zu niedrige Versorgungsspannung Netzspannungsausfalls den Fehler zuriicksetzen
Spannungsgrenzen e Interner Fehler des Frequenzumrichters und den Umrichter neu starten.
o Defekte Eingangssicherung Versorgungsspannung tiberpriifen, ist diese
e Externer Ladeschalter nicht ausreichend, so ist ein interner Fehler aufgetreten.
geschlossen Hinweis: Dieser Fehler Kontaktieren Sie einen Handler in lhrer Néhe.
wird nur aktiviert, wenn sich der
Antrieb im Betriebsstatus
,Run” befindet.
10 Phasenausfall Netz  Eingangsphase fehlt Konfigurierbar Fehler 8528 0xA004 Phasenausfall in der Netzspannung, Sicherungen und
Spannungsversorgung Kabel tiberpriifen.
des Antriebs.
N Phasenausfall Ausgangsphase fehlt Konfigurierbar Fehler 9040 0xA005 Bei der Strommessung wurde Motorkabel und Motor priifen.
Ausgang festgestellt, dass eine Motorphase
keinen Strom fihrt
12 Bremschopper Kein Bremswiderstand Fehler 28944 0x7110 e Kein Bremswiderstand installiert Bremswiderstand und Kabel priifen. Wenn
angeschlossen © Bremswiderstand ist defekt diese in Ordnung sind, ist der Schopper defekt.
e Fehler des Bremschoppers Kontaktieren Sie einen Handler in Ihrer Nahe.
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Fehler- Standard CIP- PROFI-
code Fehlername Fehlerbeschreibung Fehlertyp Fehlertyp Code Code Madgliche Ursache Fehlerbehebung
13 Untertemperatur Zu niedrige Temperatur Konfigurierbar Fehler 16928 0x4320 Die Temperatur des Kihlkdrpers o Liegt die ,Kuhlkérpertemperatur” (ID8) im
Gerat liegt unter =10 °C Bereich zwischen -30 °C und -10 °C, starten
Sie den Motor im Kaltwetter-Modus.
* Wenn die Umgebungstemperatur normal ist,
wenden Sie sich bitte an einen Handler in
Ihrer Néhe.
14 Ubertemperatur Zu hohe Temperatur Fehler 16912 0x4310  Die Temperatur des Kiihlkdrpers liegt bei e Auf korrekte Kihlluftmenge
Geréat {iber 90 °C und -strémung priifen
 Den Kiihlkdrper auf Staubablagerungen priifen
© Die Umgebungstemperatur priifen
 Achten Sie darauf, dass die Schaltfrequenz
im Verhéltnis zur Umgebungstemperatur und
Motorlast nicht zu hoch ist.
15 Motor gekippt Motor ist gekippt Konfigurierbar Keine 28963 0x7121  Der Motor ist blockiert. Motor und Last priifen.
Aktion
16 Ubertemperatur Ubertemperatur Motor Konfigurierbar Fehler 17168 0x4210 Der Motor ist zu heil, entweder aufgrund Motorlast verringern. Wenn keine Motortiberlast
Motor der Schatzung des Umrichters oder vorliegt, Uberpriifen Sie die Parameter fiir
aufgrund der Temperaturriickmeldung.  die Motornenndaten.
17 Unterlast Motor Unterlast Motor Konfigurierbar Keine 28979 0x001D Die Auslosekriterien fiir Belastung priifen
Aktion den Unterlastschutz
(Parameter ID317 - ID319) waren
langer giltig als die durch ,Unterlast
t-Grenze" (ID320) definierte Zeit.
18 IP Adressen-Konflikt ~ Problem mit der Konfigurierbar Warnung 30070 0xA006 Der Begriff ,IP-Konflikt” bezeichnet eine  Die Lésung eines IP-Konflikts umfasst in der Regel
IP-Einstellung. Situation in Netzwerken, in der zwei die Sicherstellung, dass jedes Gerat tber eine
oder mehr Gerate im selben Netzwerk  eindeutige IP-Adresse verfiigt.
dieselbe IP-Adresse zugewiesen
bekommen. Dies fiihrt zu Problemen,
da IP-Adressen eindeutige Kennungen
fur Gerate in einem Netzwerk sind
und die Verwendung mehrerer Geréte
mit derselben Adresse kann zu
Kommunikationsproblemen fiihren.
19 Interner EEPROM EEPROM-Fehler auf Fehler 22050 0xA007 e Beschadigung des EEPROM-Chips Uberpriifen Sie ob die 8-polige Steckverbindung
Fehler Leistungsteil  der Leistungskarte, der Leistungskarte zwischen der Steuerkarte und der Leistungskarte
Speicherverlust im EEPROM. o | eistungskarte EEPROM und auf korrekt gesteckt ist. Schalten Sie die
Steuerkarte sind nicht richtig Stromversorgung des Antriebs aus und wieder ein.
verbunden Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden Sie
o EEPROM-Datenfehler auf der sich an einen Handler in Ihrer Nahe.
Leistungskarte
20 Interner FRAM Fehler FRAM/MCU-EEPROM- Fehler 22033 0xA008 e Beschadigung des EEPROM-Chips Versuchen Sie den Fehler zuriickzusetzen.
Datenfehler im Speicher. auf der Steuerkarte Falles er sich nicht zuriicksetzen lasst, schalten
o Fehler bei den EEPROM-Daten Sie die Stromversorgung des Antriebs aus und
der Steuerkarte wieder ein. Wenn das Problem weiterhin besteht,
wenden Sie sich an einen Handler in Ihrer Nahe.
21 Interner S-Flash serieller Flash-Speicher Warnung 22051 0xA009 e Beschadigung des seriellen Versuchen Sie den Fehler zuriickzusetzen.
Fehler fehlerhaft. Flash-Chips Falles er sich nicht zuricksetzen l&sst, schalten
o Fehler bei seriellen Flash-Daten Sie die Stromversorgung des Antriebs aus und
wieder ein. Wenn das Problem weiterhin besteht,
wenden Sie sich an einen Handler in Ihrer Nahe.
22 Speed Abweichung  Ermittelte Drehzahl zu Hoch- ~ Fehler 33332 0xA05C Die ermittelte Drehzahl liegt ber Uberpriifen Sie die Motorparameter und fiihren
oder Stromoszillation 115 % der maximalen Frequenz. Sie eine Motor-Identifikation durch.
Oder der Stromregler oszilliert. Optimieren Sie die Einstellungen vom
Drehzahlregler (MSC Kp und MSC Ti).
23 STO Schaltkreis STO-Diagnose fehlgeschlagen Fehler 21665 0xAQ71 1) STO1 oder STOZ ist offen. o Uberpriifen Sie die STO1- und
2) Diagnose von STO1/ST02 auf der ST02-Verbindungen
Steuerkarte fehlgeschlagen © \Wenn der Fehler erneut auftritt, wenden
3) STO1/STO2-Diagnose der FS-Karte Sie sich an Ihr lokales/ndchstgelegenes
fehlgeschlagen, wenn die FS Karte Servicecenter oder lhren Handler.
gestecktist.
4) STO OE meldet Uberspannung.
25 MCU Watchdog Watchdog-Registertiberlauf ~ Fehler 24848 0x6010  Anwendungscode wird abnormal Versuchen Sie den Fehler zuriickzusetzen.
Fehler in der MCU ausgefihrt. Falles er sich nicht zuriicksetzen ldsst, schalten
Sie die Stromversorgung des Antriebs aus und
wieder ein. Wenn das Problem weiterhin besteht,
wenden Sie sich an einen Handler in Ihrer Nahe.
26 Weiterschaltung Timeout bei StartVerzogerung Fehler 35585 O0xAQOA Die Zeit ,StartVerzogerung Timeout” Uberpriifen Sie das Riickmeldesignal an der
abgebrochen mit iberwachtem Start (ID484) ist abgelaufen, bevor das “Start Freigeben Quelle” und schalten Sie das
Rtickmeldesignal am ,, Start Freigeben Geréat aus und wieder ein. Wenn der Fehler
Quelle” (ID194) zugeordneten digitalen  weiterhin besteht, wenden Sie sich bitte an den
Eingang aktiviert wurde. néachstgelegenen Handler.
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Fehler- Standard CIP- PROFI-

code Fehlername Fehlerbeschreibung Fehlertyp Fehlertyp Code Code Madgliche Ursache Fehlerbehebung

29 Thermistorfehler Thermistor offen oder Konfigurierbar Fehler 28978 0x7300 Thermistor an Options- oder Steuerkarte Uberpriifen Sie die Konfiguration und den

Motor kurzgeschlossen hat einen Widerstand groRer als 4,7k~ Hardwareanschluss des Thermistors,
Ohm gemessen. und tberpriifen Sie den Widerstandswert
des Thermistors.

32 Geratelufter Fehler  Der Lfter ist beschadigt Konfigurierbar Fehler 28689 0xAQ0B Das Riickmeldesignal vom Uberpriifen Sie den Liifter und seine Anschliisse
oder blockiert Kiihlkérperltfter meldet einen defekt. und vergewissern Sie sich, dass die richtige

Steuerspannung am Lifter vorhanden ist.

37 Gerdt getauscht Die Leistungskarte oder Warnung 35360 0xAQOC Eine Optionskarte oder die Wenn eine neue Optionskarte oder eine neue
Optionskarte wurde Leistungskarte wurde ersetzt. Leistungskarte angeschlossen ist, meldet das
getauscht Gerat diese Warnung, die nach einiger Zeit

automatisch geldscht wird. Durch das Aus- und
Einschalten des Gerats erlischt diese Warnung.

38 Geréat hinzugeflgt Leistungskarte oder Warnung 35361 0xA00D Eine neue Optionskarte oder eine neue  Durch das Aus- und Einschalten des Geréts
Optionskarte hinzugefligt Leistungskarte ist angeschlossen erlischt diese Warnung.

40 Gerdt unbekannt Unbekanntes Fehler 35363 0xAOOF Unbekanntes Gerdt angeschlossen o Uberpriifen Sie die Verbindung
Gerat angeschlossen (Leistungskarte/Optionskarte). zur Leistungskarte.
(Leistungskarte/Optionskarte) o Uberpriifen Sie die Steckverbinder im

Optionskarten Steckplatz A/B/C/D.
e Schalten Sie die Versorgung des Antrigbs aus
und wieder ein.

41 Ubertemperatur IGBT Die IGBT-Temperatur ist Fehler 16913 0x0042 Die IGBT Temperatur ist zu hoch.  Belastung des Antriebsausgangs priifen.
zuhoch * MotorgréRe auf korrekte Auslegung priifen.

o Schaltfrequenz reduzieren.

50 4-20mA Fehler Das analoge Eingangssignal ~ Konfigurierbar Keine 29520 0xA011 Das analoge Eingangssignal ist unter  Stromsollwert am Analogeingang1 oder

ist unter 4 mA abgefallen Aktion 4 mA abgefallen. Analogeingang? priifen,
e \lerkabelung priifen.

51 Externer Fehler Der als ,ExtFehler1” Konfigurierbar Fehler 36864 0x9000 Der als ,externer Fehler” eingestellte e Einstellungen der Parameter , ExtFehlerl
eingestellte Digitaleingang Digitaleingang ist aktiviert. SchlieBer Quelle” (ID192) und , ExtFehlert
ist aktiviert (Offner Quelle” (ID193) priifen.

e Priifen Sie, ob die Spannung am digitalen
Eingang anliegt und ob dieser im Monitor fiir
den DI Status korrekt angezeigt wird.

o Uberpriifen Sie die Funktion des externen
Geréts, welches das Signal liefern soll,
sowie dessen Verdrahtung.

52 Bedienfeld Die Verbindung zwischen Konfigurierbar Fehler 21265 0xA012 Die Verbindung zwischen dem Keypad e Uberpriifen Sie den Keypadanschluss und

COM Fehler dem Keypad und und Frequenzumrichter ist unterbrochen eventuell das Verbindungskabel.
Frequenzumrichter ist o Andern Sie die aktive Steuerungs- und
unterbrochen Sollwertquelle auf einen anderen
Wert als Keypad.
o Fehlerreaktionsparameter , Aktion@Keypad
Fehler” (ID2157) auf “Keine Aktion” einstellen.

54 Option Fehlerhaft Defekte Optionskarte oder ~ Konfigurierbar Fehler 35073 0xA013 Kartenkommunikation ist abnormal o (berpriifen Sie den Optionskartensteckplatzes
Optionskartensteckplatz und ob die richtige Optionskarte gesteckt ist.

* Priifen Sie den Kartenstatus auf dem Keypad,
um die genaue Fehlerursache zu ermitteln.
© Wenden Sie sich an einen Handler in Ihrer Nahe.

56 PT100 Fehler Die Temperatur liegt Konfigurierbar Fehler 29536 0xA016 Die gemessene Temperatur iibersteigt ~ PT100 ist kurzgeschlossen, der Stromkreis ist
auBerhalb der Grenze des den PT100-Fehlergrenzwert. offen oder es liegt eine Ubertemperatur an,
Erfassungsvermagens von PT100 Temperaturfiihler priifen.

PT100

57 Motor Ident. Fehler  Die Durchfiihrung der Motor- ~ Fehler 29072 0xA017 Die Durchftihrung der Motor-  Die gewdhlte MotorgréRe sollte nicht deutlich
|dentifikation wurde nicht Identifikation wurde nicht erfolgreich gréRer oder kleiner als die AntriebsgroRe sein.
erfolgreich abgeschlossen abgeschlossen. o Uberpriifen Sie auf korrekt eingestellte

Motor-Nennparameter.
o Auf korrekte Motorverkabelung priifen.

58 Strommessung Die Strommessung Warnung 9217  0x2100 Die Strommessung liegt auRerhalb des e Schalten Sie die Stromversorgung des Antriebs

fehlerhaft liegt auRerhalb des giiltigen Wertebereichs. aus und wieder ein.

zuldssigen Bereichs

© \Wenn das Problem weiterhin besteht,
wenden Sie sich an einen Handler in lhrer Nahe.
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Fehler- Standard CIP- PROFI-

code Fehlername Fehlerbeschreibung Fehlertyp Fehlertyp Code Code Madgliche Ursache Fehlerbehebung

60 Ubertemperatur Die Steuerplatine liegt tiber ~ Fehler 16914 0x4300 Die Umgebungstemperatur des Gerates, e Beliiftung/Kihlung der Steuerkarte

Regler +85 Grad oder unter —30 Grad gemessen an der Steuerkarte, liegt oder des Schaltschrankes priifen und

auRerhalb des spezifizierten Bereichs eventuell korrigieren.

(-30°C ... +85°C). * Wenn die tatsachliche Temperatur innerhalb
des spezifizierten Bereichs liegt und die
Meldung trotzdem erscheint, kdnnte ein interner
Fehler des Geréates vorliegen. Schalten Sie in
diesem Fall das Gerat aus und danach (30 s)
wieder ein. Wenn die Meldung immer noch
erscheint, wenden Sie sich bitte in diesem Fall
an |hren Héndler bzw. die ndchste
Eaton-Vertretung.

64 Batterie wechseln Die Batteriespannung ist Konfigurierbar Warnung 35345 0xA019  Zu niedriger Ladestand der Batterie fir ~ Uberpriifen Sie die Spannung der Echtzeituhr-

zu niedrig. die Echtzeituhr. Batterie, wenden Sie sich an einen Handler in
Ihrer Ndhe, um eine Ersatzbatterie zu erhalten.
65 Geratelufter Wartungsintervall des Lifters Konfigurierbar Warnung 28688 0xAQ1A  Der Wartungsintervall der eingebauten @ Funktion aller im Gerét verbauten
wechseln bald erreicht Lufter betragt weniger als 2 Monate. Lufters kontrollieren.

 Alle Verunreinigungen entfernen.

© \Wenn ein neuer Liifter bendtigt wird,
wenden Sie sich bitte an lhren Handler bzw.
die nachste Eaton-Vertretung.

66 STO Abschaltung STO Abschaltung, Konfigurierbar Fehler 21665 0xA01B Die Verbindung zwischen den STO o Uberpriifen Sie, welche Ursache fiir die
STO-Eingang ist offen. Klemmen wurde gedffnet. Abschaltung vorliegt.

 Der Antrieb kann nach der Beseitigung der
Ursache und einem Fehler-Reset wieder
gestartet werden.

67 Uberstromregler Der Ausgangsstrom hatden ~ Warnung 8786  0x2200 Der Ausgangsstrom hat den  Belastung priifen.

Stromgrenzwert erreicht Strombegrenzungswert erreicht. Ursache e Wenn die Meldung wéhrend des dynamischen
kann eine mechanische Uberlastung oder  Betriebs auftritt, kann die Rampenzeit
zu kurz eingestellte Rampenzeiten sein. verlangert werden.

68 Uberspannungsregler Die Zwischenkreisspannung ~ Warnung 12817 0x3310 Die ,Uberspannungs-Kontrolle”  Eingangsspannung priifen.
hat ihren pannungsgrenzwert (ID294) ist aktiviert und die © \erzdgerungsrampe verlangern.
erreicht Zwischenkreisspannung liegt kurz

unterhalb der Schwelle fiir die
Fehlermeldung ,DC-Uberspannung”
(Fehler Code 2), bei deren Erreichung das
Gerét abschalten wiirde.

70 Interner Fehler (DSP) ~ Fehler in der Fehler 22018 0xA01D Das Steuerteil hat Parameter mit dem Laden Sie die Werkseinstellungen. Wenn der
Parametertibertragung Wert 0 an das Leistungsteil gesendet. Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich
zwischen Steuerteil bitte in diesem Fall an Ihren Handler bzw.
und Leistungsteil die nachste Eaton-Vertretung.

82 Uberlast Uberlastung, wenn sich Fehler 28980 0xA025 Diean ,Uberlast Motor Bypass” (ID1246) e mechanische Belastung des Motor priifen.

Motor Bypass der Motor im Bypass- definierten Quelle hat eine Uberlast des ~ ® Motoranschliisse priifen.
Modus befindet Motor im Bypass gemeldet.
83 Modbus RTU Fehler  Kommunikationsverlust auf  Konfigurierbar Fehler 30064 0xA026 Ausfall der Kommunikation tber e Verdrahtung der RS485-Leitung priifen.
Modbus RTU Modbus RTU. Ursache kénnen © Kommunikationsparameter priifen.
ein Ausfall der Dateniibertragung © Modbus-Master-Einstellungen hinsichtlich
auf dem Modbus oder falsche Kommunikationsdaten und Adressierung priifen.
Kommunikationseinstellungen sein.
In Werkseinstellung ist die
Fehlererkennung nur aktiv wenn
der aktive Steuerplatz auf Feldbus
eingestellt ist, bei verwendung eines
anderen Steuerplatzes, ist der Fehlertyp
Warnung. Uber den Parameter ID2516
kann die Uberwachung aber auch in
allen Steuerplétzen aktiviert werden.

84 Modbus TCP Fehler  Kommunikationsverlust Konfigurierbar Fehler 30065 0xA027 Ausfall der Kommunikation tiber e Verdrahtung der Ethernet-Leitung priifen.

auf Modbus TCP Modbus TCP. Ursache kénnen ein © Kommunikationsparameter priifen.
Ausfall der Dateniibertragung © Modbus-Master-Einstellungen hinsichtlich
auf dem Modbus oder falsche Kommunikationsdaten und Adressierung priifen.
Kommunikationseinstellungen sein.
In Werkseinstellung ist die
Fehlererkennung nur aktiv wenn
der aktive Steuerplatz auf Feldbus
eingestellt ist, bei verwendung eines
anderen Steuerplatzes, ist der Fehlertyp
Warnung:.[]ber den Parameter ID2517
kann die Uberwachung aber auch in
allen Steuerplatzen aktiviert werden.
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Fehler- Standard CIP- PROFI-

code Fehlername Fehlerbeschreibung Fehlertyp Fehlertyp Code Code Madgliche Ursache Fehlerbehebung

90 Untertemperatur Untertemperaturfehler im Konfigurierbar Warnung 16929 0x3221 e Kiihlkdrpertemperatur befindet sich o Uberpriifen Sie die Umgebungsbedingungen

Gerat Kaltwetter-Modus unter -30 °C. des Antriebs und die korrekte Messung
o Die Kiihlkérpertemperatur liegt der Kiihlkérpertemperatur im Monitor
nach dem , Kaltwetter Timeout” Kuhlkérpertemperatur” (ID8).
(ID2128) der Aufwarmfunktion des e Liegt die Kiihlkérpertemperatur nach der
Kaltwetter-Modus immer noch Aufwarmfunktion weiterhin unter -20 °C,
unterhalb von -20 °C. erhéhen Sie falls maglich die Dauer unter
Kaltwetter Timeout” (ID2128).
o Liegt die Temperatur des Gerétes nach
Ablauf des , Kaltwetter Timeout” (ID2128)
immer noch unter -20 °C, erhéhen Sie die
Ausgangsspannung ,U-Kaltwetter” (ID2127)
im Kaltwetter-Modus.

92 Externer Fehler 2 Derals ,ExtFehler2” Konfigurierbar Fehler 36865 0xA02D Derals ,externer Fehler 2" eingestellte e Einstellungen der Parameter ,ExtFehler2
eingestellte Digitaleingang Digitaleingang ist aktiviert. SchlieBer Quelle” (ID2293) und , ExtFehler2
ist aktiviert (Offner Quelle” (ID2294) priifen.

e Priifen Sie, ob die Spannung am digitalen
Eingang anliegt und ob dieser im Monitor fiir
den DI Status korrekt angezeigt wird.

o Uberpriifen Sie die Funktion des externen
Gerats, welches das Signal liefern soll,
sowie dessen Verdrahtung.

93 Externer Fehler 3 Der als ,ExtFehler3” Konfigurierbar Fehler 36866 0xAO2E Der als ,externer Fehler 3" eingestellte e Einstellungen der Parameter ,ExtFehler3
eingestellte Digitaleingang Digitaleingang ist aktiviert. SchlieBer Quelle” (ID2295) und , ExtFehler3
ist aktiviert Offner Quelle” (ID2296) priifen.

e Priifen Sie, ob die Spannung am digitalen
Eingang anliegt und ob dieser im Monitor fiir
den DI Status korrekt angezeigt wird.

o Uberpriifen Sie die Funktion des externen
Gerats, welches das Signal liefern soll, sowie
dessen Verdrahtung.

94 Pumpe nicht Verriegelungssignal fehltin -~ Warnung 58881 0xAO02F Die Funktion ,Interlock Freigeben” Prifen Sie, ob ein erforderliches

verflighar Multi-Pumpen-Anwendung (ID350) wird verwendet und ein Antrieb,  Verriegelungs-Signal vorhanden ist.

der Teil eines Multi-Pumpen-Systems ist,
wurde entfernt.
Im Einzelantriebsmodus mit aktivierter
Funktion ,Umrichter einbeziehen” (ID346)
wurden alle Antriebe entfernt oder
mit deaktivierter Funktion ,Umrichter
einbeziehen” (ID346) fehlt das
Verriegelungssignal von Antrieb 1.

95 Wechsel erforderlich  MPC-Motor lduft zu lange Warnung 58882 0xA030 In einem Multi-Pumpen-System ist Motorwartung durchfiihren und den Laufzeitzahler

ein Pumpenwechsel erforderlich

(die Funktion ,t-Laufzeit Freigeben”
(ID2280) ist aktiviert und die Laufzeit
des Hilfsantriebs ,MPC Drive t-Run” ist
gréRer als die mit , t-Laufzeit Grenze”
(ID2281) eingestellte Zeit).

tiber ,t-Laufzeit Reset” (ID2283) zuriicksetzen.

97

Prime Loss

Die Prime-Pumpe kann das
Rohr nicht fillen

Konfigurierbar Keine
Aktion

35589 0xA031

e Die ,Prime Pump Quelle” (ID2428) ist
deaktiviert: der nach ,Pipe Fill Loss
Erkennung” (ID2406) iiberwachte Wert
ist kleiner als der ,Pipe Fill Loss Level”
(ID2407).

Die ,,Prime Pump Quelle” (ID2428)

ist aktiviert und der Antrieb befindet
sich in der Vorfiillfunktion , Fiillen 1"
der nach ,Pipe Fill Loss Erkennung”
(ID2406) tiberwachte Wert ist kleiner
als der ,Level1 Prime Pumpe” (ID2429).
Die ,,Prime Pump Quelle” (ID2428)

ist aktiviert und der Antrieb befindet
sich in der Vorfiillfunktion , Fiillen 2"
der nach ,Pipe Fill Loss Erkennung”
(ID2406) tiberwachte Wert ist kleiner

als der ,Level2 Prime Pumpe” (ID2434).

Ein PID AFL Fehler wurde erkannt und
die , Aktion@PID AFL Fehler” (ID2401)
hat die Einstellung (3) ,Warnung,
Festfrequenz”: der nach ,Pipe Fill Loss
Erkennung” (ID2406) iiberwachte Wert
istkleiner als ,PID AFL Pipe Fill Loss
Level” (ID2403).

© Pumpe und Drucksensor auf einwandfreie
Funktion priifen

© komplettes System auf magliche
Fehlerursachen priifen (Ventile, Leckagen ...)

98

PID AFL Fehler

PID1 Istwertsignal vom
Analogeingang fehlt

Konfigurierbar Keine
Aktion

33283 0xA032

Das analoge Istwertsignal von
PID-Regler 1 liegt auBerhalb des
erlaubten Signalbereichs.

o Uberpriifen Sie die Signalbereichs-Einstellung
des verwendeten Analogeingangs.
o Priifen Sie Externe Sensoren auf Fehler.
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Anhang B — Fehler-Protokoll

Fehler- Standard CIP- PROFI-

code Fehlername Fehlerbeschreibung Fehlertyp Fehlertyp Code Code Madgliche Ursache Fehlerbehebung

99 PID2 AFL Fault PID2 Istwertsignal vom Konfigurierbar Keine 33289 0xA033 Das analoge Istwertsignal von o Uberpriifen Sie die Signalbereichs-Einstellung
Analogeingang fehlt Aktion PID-Regler 2 liegt auBerhalb des des verwendeten Analogeingangs.

erlaubten Signalbereichs. o Priifen Sie Externe Sensoren auf Fehler.

103 Ubertempera- Warnung vor Uberfahrtbei ~ Warnung 16947 0xA037

turwarnung Antrieb  Ubertemperatur melden.
15 EIP Idle Fehler Kommunikationsleerlauf EIP  Konfigurierbar Warnung 30104 0xA049 EIP Fehler: Ein Kommunikationsleerlauf e Priifen Sie die Einstellung des Ethernet IP
wurde erkannt. Master auf korrekte Adressierung.
o Stellen Sie das Steuerungssupervisorobjekt
,Komm. inaktiv Aktionswert” auf keine Aktion
(0x6C =0).

118 Rohrbruch Der PID Istwert unterschreitet Konfigurierbar Keine 35590 0xA048 Der PID Istwert liegt unterhalb des  PID Istwert Signal priifen

den Rohrbruch-Pegel Aktion .Broken Pipe Level” (ID1854) und die © Parametereinstellungen prifen
Ausgangsfrequenz des Antriebs ist
groRer als der Frequenzpegel ,Broken
Pipe Frequency” (ID1856).

120 PID1 Low Feedback  PID1 Istwert Signal kleiner als Konfigurierbar Keine 33285 0xA043 Die Funktion ,Aktion@PID1 Istwert Min” e PID Istwert Signal priifen
der Grenzwert. Aktion (ID2813) ist aktiviert und der PID Istwert ~ ® Parametereinstellungen priifen

liegt unterhalb von ,,PID1 Low Feedback
Level” (ID2811).

121 PID1 High Feedback  PID1 Istwert Signal gréRer als Konfigurierbar Keine 33286 0xA044 Die Funktion ,Aktion@PID1 Istwert  PID Istwert Signal priifen

der Grenzwert. Aktion Max" (ID2816) ist aktiviert und der PID e Parametereinstellungen priifen
Istwert liegt oberhalb von ,PID1 High
Feedback Level” (ID2814).

122 PID2 Low Feedback  PID2 Istwert Signal kleiner als Konfigurierbar Keine 33287 0xA045 Die Funktion ,Aktion@PID2 Istwert Min“ e PID Istwert Signal priifen
der Grenzwert. Aktion (ID2820) ist aktiviert und der PID Istwert e Parametereinstellungen priifen

liegt unterhalb von ,,PID2 Low Feedback
Level” (ID2818).
123 PID2 High Feedback ~ PID2 Istwert Signal groer als Konfigurierbar Keine 33288 0xA046 Die Funktion ,Aktion@PID2 Istwert © PID Istwert Signal priifen
der Grenzwert. Aktion Max" (ID2823) ist aktiviert und der PID @ Parametereinstellungen priifen
Istwert liegt oberhalb von ,PID2 High
Feedback Level” (ID2821).
124 Ausgangsschiitz Ausgangsschiitz Konfigurierbar Fehler 21578 0xA047 Das Riickmeldesignal am  Das Riickmeldesignal am
Verriegelungsfehler  Verriegelungsfunktion Verriegelungseingang , Output Contactor  Verriegelungseingang priifen
ist aktiv. Interlock NO Source” (ID2801) liegt an
oder am Verriegelungseingang ,Output
Contactor Interlock NC Source” (ID2802)
fehlt. Die Auswertung startet 250ms
nach einem Startbefehl.
133 Web Ul Verlust der Kommunikation ~ Konfigurierbar Warnung 33120 0xA050 Ausfall der Kommunikation mit dem o Verdrahtung der Ethernet-Leitung priifen.
mit Web Ul Web Ul. Ursache kénnen ein Ausfall * Kommunikationsparameter priifen.
der Dateniibertragung oder falsche  Rufen Sie den Webserver auf, und kontrollieren
Kommunikationseinstellungen sein. Sie ob eine Kommunikation zum Antrieb
In Werkseinstellung ist die moglich ist.
Fehlererkennung nur aktiv wenn der
aktive Steuerplatz auf Feldbus eingestellt
ist, bei verwendung eines anderen
Steuerplatzes, ist der Fehlertyp Warnung.
Uber den Parameter ID2916 kann
die Uberwachung aber auch in allen
Steuerplatzen aktiviert werden.

134 Nahtlose Ubergabe  StoRfreier Warnung 61698 0xA053 Warnung nach einem stolfreien o Uberpriifen Sie ob ein aktiver Fehler anliegt.
Steuerplatzwechsel Steuerplatzwechsel: Es liegt kein o Uberpriifen Sie warum kein Startbefehl nach
fehlgeschlagen Startbefehl vom neuen Steuerplatz an. dem stoRfreien Steuerplatzwechsel anliegt.

135 CP Interlock CleanPower- Konfigurierbar Fehler 13570 0xA054 Die Funktion ,CleanPower Interlock e Verdrahtung des CP

Fault Run Verriegelungsschutz wahrend Run-Protection” (ID2895) ist aktiviert und  Verriegelungseingangs priifen.
des Betriebs das Signal am Eingang ,CP Interlock NC* e CP Verriegelungsparameter priifen.
(1D2894) wurde wahrend des
Betriebs entfernt.
136 CP Interlock CleanPower- Konfigurierbar Warnung 13571 0xA055 Die Funktion ,CleanPower Interlock  Verdrahtung des CP
Fault Stop Verriegelungsschutz im Stopp Stop-Protection” (ID2896) ist aktiviert Verriegelungseingangs priifen.
und das Signal am Eingang ,,CP Interlock e CP Verriegelungsparameter priifen.
NC" (ID2894) wurde wahrend des
Antriebsstopp entfernt.
139 Master/Follower Master/Follower- Konfigurierbar Keine 34561 0xA058 Master/Follower-Uberwachungsstufe Uberpriifen Sie die Einstellungen der
Uberwachung Uberwachungsstufe ist aktiv Aktion ist aktiv verwendeten Uberwachungsfunktionen wie z.B.
Frequenziiberwachung, Stromiiberwachung,
Drehmomentiiberwachung usw.
140 Master/Follower Master/Follower-Strom- oder Konfigurierbar Keine 34562 0xA059 Der Motor- Drehmoment oder Uberpriifen Sie den Motorstrom
Grenzwert erreicht ~ Drehmomentbegrenzung Aktion Ausgangsstrom liegt tiber dem
ist aktiv Grenzwert.
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Anhang B — Fehler-Protokoll

Fehler- Standard CIP- PROFI-
code Fehlername Fehlerbeschreibung Fehlertyp Fehlertyp Code Code Magliche Ursache Fehlerbehebung
14 DI5-HFP Fehler Der Wert des Konfigurierbar Keine 41329 0xA05A Der Wert des Hochfrequenz-Puls- Uberpriifen Sie den Hochfrequenz-
Hochfrequenzimpulseingangs Aktion Eingangs 1 ist kleiner als , DI5-HFP Lower Impulseingangswert 1 und die Einstellung
1 liegt auBerhalb des Limit” (ID3852) oder groRer als ,DI5-HFP  der Grenzwerte.
zuldssigen Bereichs Upper Limit” (ID3853).
142 DIB-HFP Fehler Der Wert des Konfigurierbar Keine 41330 0xA05B  Der Wert des Hochfrequenz-Puls- Uberpriifen Sie den Hochfrequenz-
Hochfrequenzimpulseingangs Aktion Eingangs 2 ist kleiner als , DI6-HFP Lower Impulseingangswert 2 und die Einstellung
2 liegt auBerhalb des Limit" (ID3865) oder gréRer als ,DIB-HFP  der Grenzwerte.
zuldssigen Bereichs Upper Limit" (ID3866).
143 DO1-HFP Fehler Der Wert des Konfigurierbar Keine 41331 0xA05D Der Wert des Hochfrequenz-Puls- Uberpriifen Sie den Hochfrequenz-
Hochfrequenzimpulsausgangs Aktion Ausgangs ist kleiner als ,,D01-HFP Lower Impulsausgangswert 1 und die Einstellung
1 liegt auBerhalb des Limit” (ID3878) oder groRer als ,DO1-HFP der Grenzwerte.
zulassigen Bereichs Upper Limit" (ID3879).
144 Drehzahlfehler Die Drehzahl des Encoders Konfigurierbar Keine 29456 0x7310  Die Drehzahl des Motor-Encoders liegt e Uberpriifen Sie die Einstellungen fiir die
liegt aulerhalb des Aktion im Master/Follower Modus aulerhalb Drehzahlfehlererkennung
Rampengenerator-Ausgangs der Begrenzung  Uberprtifen Sie die Encoder-Signale
146 Netzwerk COM Verlust der Kommunikation ~ Konfigurierbar Warnung 29957 0xAO05F  Ausfall der Kommunikation tiber e Verdrahtung der Ethernet-Leitung priifen.
Fehler Slot D mit ProfiNet/ Dual Port Modbus RTU. Ursache kdnnen © Kommunikationsparameter priifen.
Ethernet IP-Master an Slot D ein Ausfall der Datenbertragung * Profinet-Master-Einstellungen hinsichtlich
auf dem Modbus oder falsche Kommunikationsdaten und Adressierung priifen.
Kommunikationseinstellungen sein.
147 Al Fault Der Wert des analogen Konfigurierbar Keine 33336 0xA060 Analogeingang 1 oder Analogeingang2  Uberpriifen Sie den Signalpegel der analogen
Eingangssignals (Al1 oder Aktion haben den eingestellten Signalbereich  Eingénge Al1 und Al2 sowie die korrekte
Al2) liegt auBerhalb des {iber- bzw. unterschritten. Einstellung des Signalbereichs.
eingestellten Signalbereichs
148 Encoder Plug Error ~ Die ABZ-Encoder-Karte Konfigurierbar Fehler 20481 0xA064 Die ABZ-Encoder-Karte wurde auf Stecken Sie die ABZ-Encoderkarte in den
ist im falschen Steckplatz Steckplatz B, C oder D eingesteckt. Steckplatz A.
eingesteckt.
149 Safety Plug Error Die FS-Karte ist im falschen ~ Konfigurierbar Fehler 20482 0xA065 Die FS-Karte wurde auf Steckplatz A, Stecken Sie die FS-Karte in den Steckplatz B.
Steckplatz eingesteckt. C oder D eingesteckt.
150 Fiber Plug Error Die Glasfaserkarte ist Konfigurierbar Fehler 20483 0xA066 Die Glasfaserkarte wurde auf Steckplatz - Stecken Sie die Glasfaserkarte in den
im falschen Steckplatz A, B oder D eingesteckt. Steckplatz C.
eingesteckt.
151 Profinet Plug Error Die Profinet-Karte ist Konfigurierbar Fehler 20484 0xA067 Die Profinet-Karte wurde auf Steckplatz ~ Stecken Sie die Profinet-Karte in den Steckplatz D.
im falschem Steckplatz A, B oder C eingesteckt.
eingesteckt.
152 Dual Port EIP Die EIP-Karte ist im falschen ~ Konfigurierbar Fehler 20485 0xA068 Die EIP-Karte wurde auf Steckplatz Stecken Sie die ABZ-Encoderkarte in den
Plug Error Steckplatz eingesteckt. A, B oder C eingesteckt. Steckplatz D.
153 MCU 5V STO Die 5-V-Spannungsversorgung Fehler 21667 0xA069 Die 5V-Spannungsversorgung fiir den Bitte wenden Sie sich an einen Handler in
Power Fault der Steuerkarte befindet sich MCU Prozessor auf der Steuerkarte liegt Ihrer Nahe.
aulerhalb des Bereichs. <4,8Voder>52V.
154 Powerboard 5V STO  Die5-V-Spannungsversorgung Fehler 21668 0xAQ70 Die 5V-Spannungsversorgung fir den Bitte wenden Sie sich an einen Handler in
Power Fault der Steuerkarte befindet sich DSP Prozessor auf der Steuerkarte Ihrer Nahe.
auRerhalb des Bereichs. liegt<4,8V oder>5,2 V.
156 Master/Follower Master/Follower- Fehler 34563 0xAQ72 Der gewahlte Master/Follower- Uberpriifen Sie die Einstellung fiir ,MF
Configuration Fault  Konfiguration ist falsch Synchronisierungsmodus ist nicht mit SyncMode” (ID3510) und den ,Motor Control
dem Motorsteuerungsmodus kompatibel. Mode” (ID287).
157 FC SPI COM Fault ProfiNet Schnellkanal- Fehler 22052 0xAQ73 Kommunikationsbus fiir den o Uberpriifen Sie die Kartenverbindung
Kommunikation Schnellkanal ist beschadigt auf Steckplatz D
fehlgeschlagen
158 FC Version ProfiNet inkompatibles Fehler 25377 0xA074  Schnellkanal-Paketformat stimmt Aktualisieren sie die Antriebs-
Missmatch Schnellkanal-Paketformat nicht dberein. und Optionskartenfirmware.
159 Encoder Encoder1-Signal ist getrennt ~ Fehler 41334 0xAQ75 1) Der Encoder ist beschédigt. Uberpriifen Sie die Verdrahtung des
1 Signal Missing 2) Kanal A ist getrennt. Encoder-Signals
160 Encoder Encoder2-Signal ist getrennt ~ Fehler 41335 0xA076 1) Der Encoder ist beschadigt. Uberpriifen Sie die Verdrahtung des
2 Signal Missing 2) Kanal A ist getrennt. Encoder-Signals
161 Encoder? Inverse Kanal-A- oder Kanal-B-Signal - Fehler 41336 0xA077 1)Encoder! A+ und A- sind beide high- e Uberpriifen Sie die Verkabelung
des Encoder1 ist nicht normal level oder low-level, B+ und B- sind e |eistungskabel (wie das dreiphasige-
beide high-level oder low-level. Motorkabel) sollten die Signalleitung des
2) Die EMV Storung auf den Encoders nicht kreuzen.
Encodersignalen.
162 Encoder? Inverse Kanal-A- oder Kanal-B-Signal Fehler 41337 0xA078 1) Encoder2 A+ und A- sind beide high- e Uberpriifen Sie die Verkabelung

des Encoder? ist nicht normal

level oder low-level, B+ und B- sind
beide high-level oder low-level.

2) Die EMV Stérung auf den
Encodersignalen.

o Leistungskabel (wie das dreiphasige-
Motorkabel) sollten die Signalleitung des
Encoders nicht kreuzen.
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Fehler- Standard CIP- PROFI-

code Fehlername Fehlerbeschreibung Fehlertyp Fehlertyp Code Code Madgliche Ursache Fehlerbehebung

163 Encoder-Card Die Spannungsversorgung Fehler 41333 0xAQ79 Priifen Sie den Schalter fiir die Vergewissern Sie sich, dass der Schalter fir die

Supply Error des Encoders stimmt nicht Spannungsversorgung des Encoders auf - Spannungsversorgung des Encoders korrekt
korrekte Einstellung. eingestellt ist.

164 Encoder COM Encoder Kommunikation zur ~ Fehler 41233 0xAQ7A  Hardwarefehler oder ABZ-Karte nicht o Uberpriifen Sie, ob die Karte sicher gesteckt ist.

fehlerhaft Steuerkarte gestort. richtig gesteckt. © Tauschen Sie die Karte aus.

165 Motor Direction Error  Die Motordrehrichtung Warnung 21123 0xA07B 1) Die Encoder Ausgangssequenz * Motorverkabelung auf korrekte
stimmt nicht mit dem ist falsch. Phasenlage priifen.

Encoder-Signal tiberein 2) Encoder-Signal fehlerhaft. * Tauschen Sie Kanal A/B des Encoders
167 COM:-Loss Fault Kommunikationsverlust Konfigurierbar Fehler 61697 0xA056 Keine Kommunikation zwischen Master ~ Uberpriifen Sie die Glasfaserkabelverbindungen
Master/Follower zwischen Master und Follower. zwischen den beiden Glasfaserkarten
und Follower.
168 Follower Error Follower meldet Fehler Konfigurierbar Fehler 61696 0xA057 Follower ist nicht bereit Uberpriifen Sie den Status des Follower-Antriebs.
169 SD card upgrading  Firmware Update tiber Warnung 25378 0xA058 e Fehler in der SD-Kartenverbindung Uberpriifen Sie den Kartenslot auf Verunreinigung,
failed SD-Karte fehlgeschlagen. o SD Karte ist nicht kompatibel Stecken Sie die Karte erneut ein und fiihren Sie
® EMV Storungen. ein das Upgrade erneut durch. Sollte das Problem
weiterhin auftreten, verwenden Sie SD Karte von
einem anderen Hersteller.

200 FS-Diag-CPU Interner Diagnosefehler der  Fehler 21690 0xAQ7D CPU-Logiktest der FS-Karte Gerat aus- und wieder einschalten. Wenn der

FS-Karten-CPU ist fehlgeschlagen. Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich
bitte in diesem Fall an Ihren Handler bzw.
die ndchste Eaton-Vertretung.

201 FS-Diag-RAM MCU-Diagnosefehler: SRAM  Fehler 21691 0xAQ7E e Ein nicht behebbarer SRAM-Fehler Geréat aus- und wieder einschalten. Wenn der
der FS-Karte ist aufgetreten Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich

® SRAM-Selbsttest tiber MARCH13 bitte in diesem Fall an Ihren Handler bzw.
Algorithmus schldgt fehl die nachste Eaton-Vertretung.
202 FS-Diag-FLASH MCU-Diagnosefehlers: Flash ~ Fehler 21692 0xAQ7F e Ein nicht behebbarer Fehler im Gerat aus- und wieder einschalten. Wenn der
der FS-Karte Flashspeicher der FS-karte Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich
ist aufgetreten bitte in diesem Fall an Ihren Handler bzw.
® CRC-Prifung schldgt aufgrund falscher die ndchste Eaton-Vertretung.
Programmdaten fehl
203 FS-Diag-BUS MCU-Diagnosefehler: Bus der Fehler 21693 0xA080 e Fehler in der Programmsequenz Geréat aus- und wieder einschalten. Wenn der
FS-Karte o Fehlerhafter Speicherzugriff Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich
(Speicheriiber- oder -unterlauf) bitte in diesem Fall an Ihren Handler bzw.
die nachste Eaton-Vertretung.
205 FS-Diag-Clock FS Takt-Diagnosefehler Fehler 21695 0xA082 e Externer Quarzoszillator ist defekt Geréat aus- und wieder einschalten. Wenn der
 Die Uhrkonfiguration ist falsch. Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich
bitte in diesem Fall an Ihren Handler bzw.
die néchste Eaton-Vertretung.
206 FS-Diag-EEPROM Diagnosefehler vom EEPROM  Fehler 21696 0xA083 e Parameter Checksummenfehler  Schreiben Sie die Sicherheitsparameter erneut
der FS-Karte o Fehler beim Lesen von Daten aus in das Safety Tool
EEPROM  Laden Sie die Werkseinstellung des Gerats und
o Fehler beim Schreiben von Daten schalten Sie es aus und wieder ein.
in EEPROM © \Wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden Sie
sich an lhren Handler bzw. die néchste
Eaton-Vertretung.

207 FS-Diag-SCI Die Kommunikation zwischen ~ Fehler 21697 0xA084 e Die Verbindung zwischen Steuerkarte ~ Gerat Ausschalten, sicherstellen, dass die
FS-Karte und CB_MCU und FS-Karte ist nicht stabil FS-Karte richtig gesteckt ist und Gerat
fehlgeschlagen e Schaltkreis fiir Kommunikation wieder einschalten.

unterbrochen Wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden
Sie sich an lhren Handler bzw. die ndchste
Eaton-Vertretung.

208 FS-Diag-FSI Die Kommunikation zwischen  Fehler 21698 0xA085 e Die empfangenen Daten sind falsch Geréat aus- und wieder einschalten. Wenn der
FS_MCU1 und FS_MCUZ ist o Schaltkreis fir Kommunikation Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich
fehlgeschlagen unterbrochen bitte in diesem Fall an Ihren Handler bzw.

die néchste Eaton-Vertretung.

209 FS-Diag-SPI Diagnosefehlers vom Warnung 21699 0xA086 e MCU-Identifikation wahrend der Gerat aus- und wieder einschalten. Wenn der

EEPROM der FS-Karte Laufzeit unterbrochen Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich
bitte in diesem Fall an Ihren Handler bzw.
die nachste Eaton-Vertretung.

210 FS-Diag-Watchdog ~ Die Ausfiihrung von Interrupts Fehler 21700 0xA087 Softwarefehler, die Ausfiihrungszeitist ~ Gerat aus- und wieder einschalten. Wenn der
oder Tasks ist fehlgeschlagen auBerhalb des Limits Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich

bitte in diesem Fall an Ihren Héndler bzw.
die ndchste Eaton-Vertretung.

n FS-Diag-Reset-Kreis  Die MCU auf der FS-Karte Fehler 21701 0xA088 e Softwarefehler fiihrt zum Zuriicksetzen Gerét aus- und wieder einschalten. Wenn der
waurde unbeabsichtigt der Watchdog-Zeittiberschreitung Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich
zuriickgesetzt bitte in diesem Fall an Ihren Handler bzw.

die nachste Eaton-Vertretung.
212 FS-Diag-MCU1_ Das 1,2-V-Netzteil fiir Fehler 21702 0xA089 Fehler im Stromversorgungskreis Geréat aus- und wieder einschalten. Wenn der

Power1

FS_MCU1 meldet Unter-
oder Uberspannung

Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich
bitte in diesem Fall an Ihren Handler bzw.
die nachste Eaton-Vertretung.
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Fehler- Standard CIP- PROFI-

code Fehlername Fehlerbeschreibung Fehlertyp Fehlertyp Code Code Magliche Ursache Fehlerbehebung

213 FS-Diag-MCU1_ Das 3,3-V-Netzteil fir Fehler 21703 0xA08A Fehler im Stromversorgungskreis Geréat aus- und wieder einschalten. Wenn der

Power2 FS_MCU1 meldet Unter- Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich
oder Uberspannung bitte in diesem Fall an Ihren Handler bzw.
die nachste Eaton-Vertretung.
214 FS-Diag-MCU2_ Das 1,2-V-Netzteil fiir Fehler 21704 0xA08B Fehler im Stromversorgungskreis Geréat aus- und wieder einschalten. Wenn der
Power1 FS_MCU2 meldet Unter- Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich
oder Uberspannung bitte in diesem Fall an Ihren Handler bzw.
die nachste Eaton-Vertretung.
215 FS-Diag-MCU2_ Das 3,3-V-Netzteil fir Fehler 21705 0xA08C Fehler im Stromversorgungskreis Geréat aus- und wieder einschalten. Wenn der
Power2 FS_MCU2 meldet Unter- Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich
oder Uberspannung bitte in diesem Fall an Ihren Handler bzw.
die nachste Eaton-Vertretung.

216 FS-Diag-SABZ_24V  Die Fehler 21706 0xA08D Fehler im Stromversorgungskreis Geréat aus- und wieder einschalten. Wenn der
24V-Spannungsversorgung Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich
fiir S-ABZ ist auBerhalb des bitte in diesem Fall an Ihren Handler bzw.
zuldssigen Bereichs die nachste Eaton-Vertretung.

217 FS-Diag-SABZ_6V  Die 6V-Referenzspannung fiir - Fehler 21707 0xAQBE Fehler im Stromversorgungskreis Gerat aus- und wieder einschalten. Wenn der
S-ABZ liegt auRerhalb des Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich
zuldssigen Bereichs bitte in diesem Fall an Ihren Handler bzw.

die nachste Eaton-Vertretung.

218 FS-Diag-SABZ_5V  Die 5-V-Referenzspannung ~ Fehler 21708 0xAQ8F Fehler im Stromversorgungskreis Gerat aus- und wieder einschalten. Wenn der
fiir S-ABZ liegt auRerhalb des Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich
zuldssigen Bereichs bitte in diesem Fall an lhren Handler bzw.

die ndchste Eaton-Vertretung.
219 FS-Diag-SABZ- Die Einstellung der Fehler 21709 0xA090 e Die Schalterstellungen von SW1und  ® SW1-und SW2-Schalterstellungen miissen
Leistungs- Versorgungsspannung der SW2 auf der S-ABZ-Karte stimmen identisch sein.
einstellungen S-ABZ liegt auRerhalb des nicht Uberein © SW1- und SW2-Schalterstellungen sind beide
zuldssigen Bereichs * ungliltige Schalterstellung von SW1 auf ON eingestellt.
und SW2 auf der S-ABZ-Karte Korrigieren Sie die Konfiguration und schalten Sie
o Fehler im Stromversorgungskreis den Antrieb aus- und wieder ein, wenn der Fehler
damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich bitte
in diesem Fall an lhren Handler bzw. die néchste
Eaton-Vertretung.

220 FS-Diag-DI_TP DI-Selbstdiagnosefehler auf ~ Fehler 21710 0xAQ91 Fehler im Schaltkreis des digitalen Ger4t aus- und wieder einschalten. Wenn der

der FS-Karte Eingangs Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich
bitte in diesem Fall an Ihren Handler bzw.
die ndchste Eaton-Vertretung.

221 FS-Diag-DI_Crossing DI-Kreuzdiagnosefehler auf ~ Fehler 21711 0xAQ92 e Die beiden digitalen Eingdnge Stellen Sie sicher, dass die beiden digitalen
der FS-Karte sind identisch Eingénge innerhalb von 300 ms geschlossen/offen

e Der Zeitunterschied zwischen zwei sind, schalten Sie das Gerat aus und wieder ein,
digitalen Eingangen betragt mehr wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden Sie
als 300 ms sich an den Handler in Ihrer Néhe

o Fehler im Schaltkreis des
digitalen Eingangs

222 FS-Diag-DO_TP DO Selbstdiagnosefehler auf  Fehler 21712 0xAQ93 Fehler im Schaltkreis des digitalen Gerdt aus- und wieder einschalten. Wenn der
der FS-Karte Ausgangs Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich

bitte in diesem Fall an Ihren Handler bzw.
die nachste Eaton-Vertretung.

223 FS-Diag-DO_Crossing DO-Kreuzdiagnosefehler auf ~ Fehler 21713 0xA094 e Softwarefehler Gerdt aus- und wieder einschalten. Wenn der
der FS-Karte e Fehler im Schaltkreis des Fehler damit nicht behoben ist: Wenden Sie sich

digitalen Ausgangs bitte in diesem Fall an Ihren Handler bzw.
die nachste Eaton-Vertretung.

224 FS-Diag-n FS Drehzahl- Fehler 21714 0xA095 e Das Tastverhdltnis des Priifen Sie die A/B-Signale
Selbstdiagnosefehler AB-Signals liegt auRerhalb des

zuldssigen Bereichs
© AB-Signal fehlt
225 FS-Diag-Speed_ FS Drehzahl- Fehler 21715 0xA096 Dss A-Signal und des B-Signal haben Priifen Sie die A/B-Signale
Crossing Kreuzdiagnosefehler nicht die gleiche Frequenz

226 FS-Diag-FWD/REV  FS Drehrichtung- Fehler 21716 0xA097 Phasenfehler des AB-Signals Prifen Sie die A/B-Signale
Selbstdiagnosefehler

227 FS-Diag-Direction_  FS Drehrichtung- Fehler 21717 0xA098 Die Drehrichtung auf FS_MCU1 und Priifen Sie die A/B-Signale

Crossing Kreuzdiagnosefehler FS_MCUZ2 ist nicht die gleiche

228 FS-Diag-Position FS relative Position Fehler 21718 0xAQ99 Die relative Position auf FS_MCU1 und  Prifen Sie die A/B-Signale
Diagnosefehler FS_MCU2 ist nicht identisch

229 FS-Diag-Parameter  FS Parameter Diagnosefehler Fehler 21719 0xA09A Fehler beim Einstellen von Parametern ~ Verwenden Sie das Safety Tool und priifen

auf einer MCU

Sie, welcher Parameter zwischen FS_MCU1
und FS_MCU2 nicht identisch ist, schreiben
Sie diesen Parameter neu oder laden Sie die
Werkseinstellungen, um alle Parameter auf den
Standardwert zuriickzusetzen
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Anhang B — Fehler-Protokoll

Fehler- Standard CIP- PROFI-
code Fehlername Fehlerbeschreibung Fehlertyp Fehlertyp Code Code Madgliche Ursache Fehlerbehebung
230 SS1 Zeitiberschreitung Bei Verwendung von SS1-t - Fehler 21671 0xA09B Der Motor reduziert die Drehzahl nach  Uberpriifen Sie die Parametereinstellungen
ist die Verzogerungszeit des Aktivierung von SS1-t nicht innerhalb der der FS-Karte.
Motors ist zu lang. Verzégerungszeit auf Null © Parameter “t-delay STO@SS1” (P2.4) ist groRer
als die Verzogerungszeit des Motors.
 Die Verzogerungszeit des Motors wird anhand
der Parameter “Speed scaling” (P11.1) und
“Ramp time to zero” (P11.2) berechnet.
231 SS1 n>Toleranz Bei Verwendung von Fehler 21673 0xA09C Nach Aktivierung der SS1-r-Funktion o Uberwachen Sie die Anderung der
SS1-r andert sich die ist die Drehzahlanderung wahrend Motordrehzahl
Geschwindigkeit beim der Motorverzogerung groRer als der o Stellen Sie den Parameter “Deceleration
Abbremsen zu stark Parameter “Deceleration tolerance” tolerance” (P11.3) entsprechend der
(P11.3) tatsachlichen Verzégerung des Motors ein
232 SBC relay SBC-Feedback-Anomalie 16st  Fehler 21674 0xAQ9D e Relais ist defekt SBC-Sicherheitsrelais und Anschluss prifen
feedback fault STO aus * Die Verbindung zwischen Relais und
Karte geht verloren
233 SBC relay SBC-Feedback-Anomalie [6st  Warnung 21675 O0xAQ9E e Relais ist defekt SBC-Sicherheitsrelais und Anschluss priifen
feedback warning STO nicht aus  Die Verbindung zwischen Relais
und Karte geht verloren
234 SLS Zeitiiberchreitung  Bei Verwendung von SLS-t,  Fehler 21676 0xAO9F Der Motor reduziert die Drehzahl nach  Uberpriifen Sie die Parametereinstellungen
die Verzdgerungszeit des Aktivierung von SS1-t nicht innerhalb der der FS-Karte.
Motors ist zu lang. Verz6gerungszeit auf Null © Parameter “SLS-t delay” (P4.3) ist groRer als die
Verzogerungszeit des Motors.
 Die Verzégerungszeit des Motors wird anhand
der Parameter “Speed scaling” (P11.1) und
“Ramp time to zero” (P11.2) berechnet.
235 SLS n>Toleranz Bei Verwendung von Fehler 21677 0xAOAO Nach Aktivierung der SLS-r-Funktion o Uberwachen Sie die Anderung
SLS-r &ndert sich die ist die Drehzahlanderung wahrend der Motordrehzahl
Geschwindigkeit beim der Motorverzogerung groRer als der o Stellen Sie den Parameter “Deceleration
Abbremsen zu stark Parameter “Deceleration tolerance” tolerance” (P11.3) entsprechend der
(P11.3) tatsachlichen Verzégerung des Motors ein
236 SLS Limit fault Bei Verwendung von SLS Fehler 21678 OxADAT Nach dem Aktivieren der SLS-Funktion e Uberpriifen Sie die Ursache fiir die Anderung
ist die Motordrehzahl nicht ist die Motordrehzahl ungeregelt und der Motordrehzahl
begrenzt und Uberschreitet tiberschreitet den Auslésegrenzwert. o Uberpriifen Sie die Parametereinstellungen
den Ausl8segrenzwert. der FS-Karte. Parameter “SLS trip limit” muss
gréRer sein als “SLS Limit” (P4.6).
237 SOS pos>Toleranz Bei Verwendung von SOS, Fehler 21679 0xA0A2 Nach Aktivierung der SOS-Funktion o Uberpriifen Sie die Ursache fiir die Anderung
eine Positionsverschiebung tiberschreitet die Motorposition der Stillstandsposition
tritt auf, wenn der Motor die Abweichung der Stillstandsposition e Erforderliche Abweichung der Stillstandsposition
steht um mehr als die festgelegte muss kleiner sein als Parameter
Stillstandstoleranz “SOS n=0-Hysteresis" (P5.3)
"S0S n=0-Hysteresis" (P5.3)
238 SS2 Zeituber- Bei Verwendung von SS2-t  Fehler 21680 O0xADA3 Der Motor reduziert die Drehzahl nach  Uberpriifen Sie die Parametereinstellungen
schreitung ist die Verzogerungszeit des Aktivierung von SS2-t nicht innerhalb der der FS-Karte.
Motors ist zu lang. Verz6gerungszeit auf Null © Parameter “t-delay STO@SS2" (P6.4) ist groRer
als die Verzogerungszeit des Motors.
 Die Verzogerungszeit des Motors wird anhand
der Parameter “Speed scaling” (P11.1) und
“Ramp time to zero” (P11.2) berechnet.
239 SS2 n>Toleranz Bei Verwendung von Fehler 21681 0xA0A4 Nach Aktivierung der SS2-r-Funktion o Uberwachen Sie die Anderung
SS2-r andert sich die ist die Drehzahlanderung wahrend der Motordrehzahl
Geschwindigkeit beim der Motorverzogerung groRer als der o Stellen Sie den Parameter “Deceleration
Abbremsen zu stark Parameter “Deceleration tolerance” tolerance” (P11.3) entsprechend der
(P11.3) tatséchlichen Verzégerung des Motors ein
240 SS2 pos>Toleranz Bei Verwendung von SS2, Fehler 21682 0xAOA5 Nach Aktivierung der SS2-Funktion o Uberpriifen Sie die Ursache fir die Anderung
eine Positionsverschiebung liberschreitet die Motorposition die der Stillstandsposition
tritt auf, wenn der Abweichung der Stillstandsposition e Erforderliche Abweichung der
Motor steht um mehr als die festgelegte Stillstandsposition muss kleiner sein als
Stillstandstoleranz “SOS n=0-Hysteresis”  Parameter “SOS n=0-Hysteresis” (P5.3)
(P5.3)
241 SDI Bei Verwendung von SDI-t Fehler 21683 0xADAG Der Motor reduziert die Drehzahl nach  Uberpriifen Sie die Parametereinstellungen
Zeitiberschreitung  ist die Verzogerungszeit des Aktivierung von SDI-t nicht innerhalb der  der FS-Karte.
Motors ist zu lang Verzogerungszeit auf Null © Parameter “SDI-t delay” (P8.6) ist groer als die
Verzdgerungszeit des Motors.
 Die Verzégerungszeit des Motors wird anhand
der Parameter “Speed scaling” (P11.1) und
“Ramp time to zero” (P11.2) berechnet.
242 SDI n>Toleranz Bei Verwendung von Fehler 21684 0xAOA7 Nach Aktivierung der SDI-r-Funktion o Uberwachen Sie die Anderung
SDI-r &ndert sich die ist die Drehzahlanderung wéhrend der Motordrehzahl
Geschwindigkeit beim der Motorverzégerung groRer als der o Stellen Sie den Parameter “Deceleration
Abbremsen zu stark Parameter “Deceleration tolerance” tolerance” (P11.3) entsprechend der
(P11.3) tatsdchlichen Verzogerung des Motors ein
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Fehler- Standard CIP- PROFI-
code Fehlername Fehlerbeschreibung Fehlertyp Fehlertyp Code Code Madgliche Ursache Fehlerbehebung
243 SDI pos>Toleranz Bei Verwendung von SDI, eine Fehler 21685 0xAO0A8 Nach Aktivierung der SDI-Funktion o Uberpriifen Sie die Ursache filr die Drehung des
Positionsverschiebung tritt im dreht sich der Motor in die verbotene Motors in die verbotene Drehrichtung
stationdren Zustand auf Richtung, die den zuldssigen Grad der o Erforderliche Drehung in die unzuldssige
SDI-Toleranzgrenze “SDI Limit degree” Drehrichtung muss kleiner sein als Parameter
(P8.7) tiberschreitet “SDI Limit degree” (P8.7)
244 SLA acc/ Bei Verwendung von SLA, der Fehler 21686 0xA0A9 Nach Aktivierung der SLA-Funktion o Ermitteln Sie die tatséchliche
dec>Toleranz Motor beschleunigt/verzogert liberschreitet die Beschleunigung/ Beschleunigungs-/Verzogerungszeit
zu schnell Verzogerung des Motors die o Stellen Sie die Parameter “SLA+ trip limit"
Auslésegrenze (P9.4)/"SLA- trip limit” (P9.6) entsprechend
der tatsachlichen Beschleunigung/Verzogerung
des Motors ein
245 SSR n>Toleranz Bei Verwendung von Fehler 21687 0xAOAA Nach Aktivierung der SSR-Funktion Prifen Sie, ob die Motordrehzahl zwischen den
SSR iiberschreitet die {iberschreitet die Motordrehzahl Parametern “SSR upper limit” (P10.3) und “SSR
Motordrehzahl den den Toleranzbereich lower limit” (P10.4) liegt
Toleranzbereich
246 SAR acc/ Bei Verwendung von Fehler 21688 0xAOAB Nach der Aktivierung der e Priifen Sie, ob die Motordrehzahl im
dec>Toleranz SAR Uberschreitet die SAR-Funktion tiberschreitet der Motor Toleranzbereich liegt.
Beschleunigung/Verzégerung beim Beschleunigen/Verzogern den e Stellen Sie den Parameter “Deceleration
den Toleranzbereich Toleranzbereich. tolerance” (P11.3) entsprechend der
tatsdchlichen Verzogerung des Motors ein
247 ABZ tick Diag fault ~ Die Diagnose des Netzteils ~ Fehler 41338 0xAOAC e Die Kommunikation wird aufgrund e Schalten Sie das Gerat aus, priifen Sie die
auf der S-ABZ-Karte eines automatischen Upgrades, Verbindung der Karte und schalten Sie das
funktioniert nicht richtig eines Zurlicksetzens auf die Gerat wieder ein
Werkseinstellungen oder einer nicht ~ ® Wenn der Fehler damit nicht behoben ist:
ordnungsgemal gesteckten Karte Wenden Sie sich bitte in diesem Fall an lhren
unterbrochen. (zwischen SABZ-Karte Handler bzw. die néchste Eaton-Vertretung.
und CB_MCU oder zwischen FS-Karte
und CB_MCU)
* Die Diagnosefunktion des
SABZ-Netzteils ist abnormal
248 Encoder Line Die Auflosung des Encoders ~ Fehler 41339 0xAOAD Fehler bei der Impulszéhlung von Uberpriifen Sie die Bedienungsanleitung des
Number Fault unterscheidet sich vom Encoder1 oder Encoder2 Encoders und passen Sie die Anzahl der Impulse
tatsachlichen Wert an die Anweisungen des Herstellers an.
249 Safety Card Fehler bei der Konfiguration  Fehler 21720 OxADAE e Der Antrieb ist so konfiguriert, dass es  ® Uberpriifen Sie die Einstellungen des
Configuration der Sicherheitskarte keine Sicherheitskarte gibt, aber die Parameters “Safety Card Configuration” (P1.5)
Error Sicherheitskarte ist gesteckt.  Schalten Sie das Gerat aus und wieder ein,
 Der Antrieb ist so konfiguriert, dasses ~ wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden Sie
Sicherheitskarte + SABZ Karte gibt, sich an den Handler in Ihrer Nahe”
aber die Sicherheitskarte oder
SABZ-Karte ist nicht gesteckt.
250 Safety Card Over Die Temperatur des Chipsist  Fehler 21721  OxAOAF  Temperatur des FS-Kartenchips liegt  Stoppen Sie den Antrieb und warten Sie,
Temp zu hoch {iber 120°C bis die Temperatur gesunken ist.

 Schalten Sie das Gerat aus und wieder ein,
wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden Sie
sich an den Handler in Ihrer Nahe”

FREQUENZUMRICHTER DER BAUREIHE POWERXL DX1 06/25 MN040069DE Eaton.com

257
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Anhang C — PowerXL
Empfohlene Richtlinien fiir die sichere Absicherung

RICHTLINIEN FUR DIE SICHERE KONFIGURATION VON EATON-PRODUKTEN
Dokumentation zur sicheren Installation und Konfiguration von Eaton-Produkten

Bei der Entwicklung des DX1 wurde Cybersicherheit als wichtiger Aspekt bericksichtigt. Deswegen bietet dieses Produkt
Funktionen, um Cybersicherheitsrisiken zu bewaltigen. Diese Cybersicherheitsempfehlungen liefern Informationen, die

den Benutzern helfen, das Produkt so einzusetzen und zu warten, dass Cybersicherheitsrisiken minimiert werden. Diese
Cybersicherheitsempfehlungen sind kein umfassender Leitfaden zur Cybersicherheit, sondern sie erganzen die bestehenden
Cybersicherheitsprogramme unserer Kunden.

Eaton ist bestrebt, das Cybersicherheitsrisiko in seinen Produkten zu minimieren und Best Practices fiir die Cybersicherheit in
allen seinen Produkten einzusetzen, um sie flr unsere Kunden sicherer, zuverlassiger und wettbewerbsfahiger zu machen.

Kategorie Beschreibung
[1] Im Kontext des vorgesehenen Zwecks von Der DX1-Antrieb ist ein leistungsstarker Frequenzumrichter, der die alte SPX-Plattform ersetzt. Das Programm umfasst Motorsteuerung
Verwendung und Einsatz im geschlossenen Regelkreis, funktionale Sicherheit gemaR SIL3, prézise Drehzahl-/Drehmoment-/Positionsregelung und unterstiitzt

(iber Optionskarten mehrere Encodertypen und Feldbuskommunikation.

[2] Ressourcenverwaltung Die Verfolgung aller Gerate im System ist eine Grundvoraussetzung fiir ein effektives Management der Cybersicherheit eines
Systems. Stellen Sie sicher, dass eine Inventarliste aller Komponenten in Ihrer Anlage erstellt wird, in der jede Komponente eindeutig
gekennzeichnet wird. Zur Vereinfachung bietet der DX1 folgende Informationen: Hersteller, Typ, Seriennummer, f/w Versionsnummer
und Einbauort.

Die Kunden/Anwender kénnen folgende Informationen auf dem Produktschild finden

- Seriennummer
- DX

Informationen zu den Datentibertragungsprotokollen stehen im nachfolgenden Parametermeni.
- TCP CtrB IP Adress Modus (P96.5.1)
- TCP CtrB Aktive IP Adresse (P96.5.2)
- TCP CtrB MAC Adresse (P96.5.5)

Spezifische Informationen zu den Optionskarten mit zwei Ports (Dual-Port) finden Sie im Parametermeni unten.

- PBCtrB IP Address Mode (B28.1.2.2)

- PB400 Active IP Address (B28.1.1.6)

- PB400 Chassis MAC Address (B28.1.1.5)
- Station Name (B28.1.2.6)

[3] Gestaffelte Sicherheitsebenen (Defense in Depth)  Defense in Depth bedeutet im Wesentlichen, mehrere GegenmaBnahmen zur Risikominderung schrittweise oder in mehreren Ebenen
anzuwenden. Ein mehrschichtiger Sicherheitsansatz, wie in der folgenden Abbildung dargestellt, wird empfohlen. Defense in Depth
liegt in der Verantwortung sowohl des Herstellers als auch des Kunden. Eaton empfiehlt die folgenden bewahrten Verfahren, um eine
angemessene Cybersicherheit der Einrichtung/des Systems zu gewdhrleisten.

Apglikation- und Daten-Sicherheit
Sicherheitsupdates, sichere Kommunikation,
Datenverschliisselung usw.

Host-Sicherheit

Sichere Konfiguration, unsichere und unerwiinschte
Dienste einschrénken, Whitelisting usw.
Netzwerk-Sicherheit

Firewalls, IDS/IPS, Sandboxing,

Uberwachung und Alarmierung usw.

Physische Sicherheit

Zugriffssteuerung, Ausweiskontrolle, Zaune,
Uberwachungskameras usw.

Richtlinien und Verfahren

Risikomanagement, Reaktion auf Zwischenfille,
Lieferkettenmanagement, Audits und Assessments,
Trainings usw.
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Beschreibung

[4] Risikobewertung

Eaton empfiehlt die Durchfiihrung einer Risikobewertung, um hinreichend vorhersehbare interne und externe Risiken fiir die
Vertraulichkeit, Verftigbarkeit und Integritat des Systems, des Gerats und seiner Umgebung zu identifizieren und zu bewerten. Dies soll
in Ubereinstimmung mit den geltenden technischen und regulatorischen Rahmenbedingungen wie IEC 62443 und NERC-CIP durchgefiihrt
werden. Die Risikobewertung sollte regelmaRig wiederholt werden.

[5] Physische Sicherheit

Ein Angreifer mit unbefugtem physischem Zugriff kann schwerwiegende Stérungen der Funktionalitdt des Systems oder des Geréts
verursachen. Darlber hinaus bieten die Industriesteuerungsprotokolle keinen kryptographischen Schutz, was die ICS- und SCADA-
Kommunikation besonders anfallig fiir Gefahren fiir lhre Datensicherheit macht. In diesen Fallen ist die physische Sicherheit eine
wichtige Sicherheitsstufe. DX1 ist fiir den Einsatz und Betrieb an einem physisch sicheren Ort konzipiert. Im Folgenden finden Sie einige
bewahrte, von Eaton empfohlene Verfahren, um Ihr System oder Gerat physisch zu sichern:

¢ Sichern Sie die Rdumlichkeiten und Geréate mit Zugangskontrollmechanismen wie Schlgssern, Zutrittskartenlesern, Wachpersonal,
Personenschleusen, Videotiberwachung usw., falls erforderlich.

* Beschrénken Sie den physischen Zugang zu Schrénken und/oder Gehdusen, die DX1 und das zugehtrige System enthalten.
Uberwachen und protokollieren Sie den Zugang zu jeder Zeit.

¢ Der physische Zugang zu den Telekommunikationsleitungen und den Netzwerkkabeln sollte zum Schutz vor Abhér- oder
Sabotageversuchen eingeschrankt werden. Es ist eine bewahrte Vorgehensweise, Metallkanéle fiir die Netzwerkkabelftihrung
zwischen den Geréteschranken zu verwenden.

¢ DX1 untersttitzt die folgenden physischen Zugriffsports:
«  RJ45-Anschluss fiir das abnehmbare Bedienfeld sowie die Modbus RTU Kommunikation
« RJ45 fiir Modbus TCP-Kommunikation
»  Klemmenblock fir Modbus RTU und andere digitale E/As
 RJ45 fiir PROFINET-Kommunikation auf optionaler PROFINET Kommunikationskarte.
RJ45 fiir EtherNet-IP-Kommunikation auf optionaler Zweikanal DX1 EIP-Karte Kommunikationskarte.
4 Optionskartensteckplatze
« SD-Kartenslot

Der Zugriff auf diese Ports ist einzuschranken.

* SchlieRen Sie keine Wechselmedien (z. B. USB-Gerate, SD-Karten usw.) fiir irgendwelche Vorgénge
(z. B. Firmware-Upgrade, Konfigurationsanderungen oder Bootloader Anderungen) an, es sei denn,
der Ursprung der Medien ist bekannt und vertrauenswiirdig.

* Bevor Sie ein mobiles Gerat tiber einen USB-Anschluss oder einen SD-Kartensteckplatz anschlieen,
lassen Sie das Gerdt auf Malware und Viren tiberpriifen.

[6] COTS Plattform-Sicherheit

Eaton empfiehlt seinen Kunden, Commercial off-the-shelf (COTS) Betriebssysteme oder Plattformen von Drittanbietern, die zum
Ausfiihren von Eaton-Anwendungen/-Produkten verwendet werden (z. B. Hardware von Drittanbietern, Betriebssysteme und Hypervisor,
wie sie von Dell, Microsoft, VMware, Cisco usw. zur Verfligung gestellt werden) einzusetzen.

* Eaton empfiehlt seinen Kunden, sich in der Dokumentation des COTS-Anbieters tiber die Vorgehensweise bei der Systemhértung
dieser Komponenten zu informieren.

¢ Herstellerneutrale Anleitungen werden vom Zentrum fir Internetsicherheit zur Verfligung gestellt https://www.cisecurity.org/

Unabhéngig von der Plattform sollten Kunden die folgenden Best Practices in Betracht ziehen:

¢ |Installieren Sie alle Sicherheitsupdates, die vom COTS-Hersteller zur Verfiigung gestellt werden.

 Andern Sie die Standard-Anmeldeinformationen bei der ersten Anmeldung.

¢ Deaktivieren oder sperren Sie nicht verwendete eingebaute Konten.

* Beschrénken Sie die Verwendung von privilegierten allgemeinen Konten (z. B. interaktive Anmeldung deaktivieren).
¢ Andern Sie die Standard-SNMP-Community-Strings.

¢ Schranken Sie den SNMP-Zugriff mit Hilfe von Zugriffskontrolllisten ein.

¢ Deaktivieren Sie nicht bendtigte Ports und Dienste.

Power Xpert inControl-Software:

¢ Diese PC-Tool-Software verschleiert alle Binardateien und Bibliotheken von Drittanbietern,
die fiir die Entwicklung verwendet werden.

Es werden die neuesten Versionen von Bibliotheken von Drittanbietern mit Sicherheitsupdates verwendet.
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Kategorie

Beschreibung

[7] Kontoverwaltung

Der logische Zugriff auf das System oder Gerat sollte auf legitime Benutzer beschrénkt sein, denen nur die Berechtigungen zugewiesen
werden sollten, die fur die Erfiillung ihrer Aufgabenrollen/Funktionen erforderlich sind. Einige der folgenden Best Practices miissen
moglicherweise durch die Einbindung in die internen Richtlinien des Unternehmens umgesetzt werden:

Eaton empfiehlt

¢ Stellen Sie sicher, dass die Standard-Anmeldeinformationen bei der Erstanmeldung gedndert werden.
DX1 sollte nicht in Produktionsumgebungen mit Standard-Anmeldeinformationen eingesetzt werden,
da Standard-Anmeldeinformationen verdoffentlicht werden.

* Keine Kontenfreigabe — Jedem Benutzer sollte ein eindeutiges Konto zugewiesen werden, anstatt Konten
und Passwaorter zu teilen. Die Sicherheitsiiberwachungs- und Protokollierungsfunktionen des Produkts
werden basierend auf jedem Benutzer mit einem individuellen Konto eingerichtet. Wenn Benutzer
Anmeldeinformationen gemeinsam nutzen kdnnen, wird die Sicherheit beeintrachtigt.

¢ Administrative Zugriffsrechte einschranken — Angreifer versuchen, die Kontrolle Uber zuldssige
Anmeldeinformationen zu erlangen, insbesondere Uber solche fur besonders privilegierte Konten.
Administrative Zugriffsrechte sollten nur fir Konten vergeben werden, die speziell fir Verwaltungsaufgaben
bestimmt sind, und nicht fur die regelméafRige Nutzung.

* Nutzen Sie die Rollen/Zugriffsrechte ,Admin’ , Operator’ ,Engineer’ und ,Viewer’ um den Benutzern je
nach geschéftlichen/betrieblichen Anforderungen einen mehrstufigen Zugriff zu gewéhren. Versuchen Sie
prinzipiell nur wenige Zugriffsrechte zu vergeben (Vergabe der minimalen Berechtigungsstufe und Zugriff
auf die fur die Rolle erforderlichen Systemressourcen).

* Flhren Sie eine regelmaRige Kontenpflege durch (entfernen Sie unbenutzte Konten).

¢ Stellen Sie sicher, dass die Lange, Komplexitat und Ablaufzeiten der Passworter angemessen eingestellt
sind, insbesondere fir alle Verwaltungskonten (z. B. mindestens 10 Zeichen, Mischung aus Grof3- und
Kleinbuchstaben und Sonderzeichen, und verfallen alle 90 Tage oder anderweitig in Ubereinstimmung mit
den Richtlinien Ihres Unternehmens).

¢ Das Passwort muss mindestens 3 der folgenden 4 komplexen Regeln erfillen

* mindestens 10 Zeichen

* mindestens 1 GrofRbuchstabe (A-Z)

* mindestens 1 Kleinbuchstabe (a-z)

* mindestens 1 Zahl (0-9)

* mindestens 1 Sonderzeichen (Ziindung) — vergessen Sie nicht, Leerzeichen auch als Sonderzeichen zu behandeln.

¢ Erzwingen Sie eine Sitzungsauszeit nach einer Inaktivitatsphase.

Webserver-Kontoverwaltung verfiighar auf PowerXL DX1

Erstanmeldung auf der Webserverschnittstelle

Benutzername: admin

Standardpasswort: Admin*1

Benutzer miissen das Standardpasswort bei der ersten Anmeldung andern.

DX1 Benutzerverwaltung
DX1 unterstiitzt die Erstellung von bis zu 5 verschiedenen Benutzerkonten fiir die Webserver-Schnittstelle.

Add New User X

Admin

=

* Bei der Konfiguration von Benutzerkonten auf der Seite ,\Webserver-Einstellungen — Benutzerverwaltung —
Neuen Benutzer hinzufligen” bietet DX1 vier verschiedene Benutzerzugriffsebenen

« Admin — Kann Parameter konfigurieren, neue Benutzer anlegen/ldschen und Passworter zurlicksetzen.
» Operator —Kann die Parameterkonfiguration durchfiihren. Zugriff auf die Motorsteuerung

» Engineer — Kann Parameter konfigurieren, hat jedoch keinen Zugriff auf motorbezogene Parameter.

« Viewer — Kann nur Parameter anzeigen.
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DX1 Passwortverwaltung

¢ Bei der Konfiguration von Benutzerkonten auf der Webserver Seite ,Settings — User Management— Add New User” bietet
DX1 vier Komplexitétsstufen fiir Passworter, aus denen der Administrator wéhlen kann. Eaton empfiehlt, neue Konten auf die
Komplexitatsstufe 2 fiir Passworter

«  Komplexitatsstufe fiir Passworter — 0
* Es sollte mindestens 6 Zeichen lang sein
* Es darf nicht mit dem Benutzernamen oder dem vollstandigen Namen tibereinstimmen
* Essollte nicht mit dem bestehenden Passwort tibereinstimmen
»  Komplexitatsstufe fiir Passworter — 1
¢ Es sollte mindestens 8 Zeichen lang sein
¢ Es darf nicht mit dem Benutzernamen oder dem vollstandigen Namen tibereinstimmen
¢ Es sollte nicht mit dem bestehenden Passwort tibereinstimmen
* Essollte mindestens 1 Buchstabe und 1 Ziffer enthalten

»  Komplexitatsstufe fiir Passworter — 2
¢ Es sollte mindestens 12 Zeichen lang sein
* Es darf nicht mit dem Benutzernamen oder dem vollstandigen Namen tibereinstimmen
* Essollte nicht mit dem bestehenden Passwort tibereinstimmen
* Es sollte mindestens 1 Buchstabe und 1 Ziffer enthalten
¢ Es sollte mindestens 1 Sonderzeichen enthalten
* Essollte mindestens 1 GroBbuchstaben enthalten

»  Komplexitatsstufe fiir Passworter — 3
¢ Es sollte mindestens 16 Zeichen lang sein
¢ Es darf nicht mit dem Benutzernamen oder dem vollstandigen Namen tibereinstimmen
¢ Es sollte nicht mit dem bestehenden Passwort tibereinstimmen
* Essollte mindestens 2 Buchstaben und 1 Ziffer enthalten
* Essollte mindestens 2 Sonderzeichen enthalten
¢ Essollte mindestens 1 GroBbuchstaben enthalten
¢ Es sollte mindestens 1 Kleinbuchstaben enthalten

* DX1 bietet die Moglichkeit, Ein Ablaufdatum fiir Passworter fiir jedes einzelne Benutzerkonto des Webservers festzulegen. Das
Ablaufdatum kannen zwischen 0 Tagen und 35535 Tagen liegen. 0 Tage — kein Ablaufdatum

DX1 Sitzungsverwaltung

- StandardmaRig betrégt die maximale Anzahl der Wiederholungsversuche bei einer fehlgeschlagenen Anmeldung 10, dies kann
jedoch vom Administrator geéndert werden, indem er den Wert des Parameters ,,Maximum Failed Login Attempts” unter , Settings-
>General “ andert. Nach den maximal zuldssigen Fehlversuchen wird der Benutzer fiir die im Parameter ,Benutzersperrzeit”
festgelegte Zeit gesperrt. Dieser Parameter kann auch unter , Settings->General” gedndert werden.

- DX1 untersttitzt keine mehreren Sitzungen eines einzelnen Benutzers, mehrere Sitzungen sind deaktiviert.

- DX1 unterstitzt eine Zeittiberschreitung bei Inaktivitat und eine absolute Zeittiberschreitung fiir angemeldete Benutzer. Dies
kann auch tiber die Registerkarte ,Settings->General” mit den Parametern ,User Absolute Timeout” und , User account inactivity
timeout” konfiguriert werden.

1. Eine Sitzung I4uft automatisch ab, wenn die Inaktivitétszeit langer ist als , Zeitlimit fir Inaktivitat des Benutzerkontos”.

2. Eine Sitzung lauft automatisch nach Ablauf der ,absoluten Zeitiiberschreitung fiir Benutzer” ab.
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Settings

General Network User Management Firmware

2 Web Session Settings ~

User account Inactivity timeout
300 1800 s

iom &< “

User Absolute Timeout

I 3600 Seconds

3600 Seconds

User Lock Time
300 Seconds

300 Seconds

Maximum Failed Login Attempts

a
=4

* Zeitliberschreitung bei Inaktivitat des Benutzerkontos
« Standard — 1800 Sekunden

¢ Absolute Zeitiiberschreitung fiir Benutzer
+  Standard — 3600 Sekunden

* Benutzer-Sperrzeit
«  Standard — 300 Sekunden

* Max. fehlgeschlagene Anmeldeversuche
« Standard — 10 Versuche

Benutzerverwaltung auf dem DX1 Keypad

¢ PowerXL DX1 bietet die Mdglichkeit, 3 verschiedene Zugriffsebenen auf dem Keypad festzulegen. Eaton empfiehlt die Verwendung
von Passwortern auf Benutzerebene.

« P98.1 BenutzerLevel
¢ |Installer — Vollstandiger Benutzerzugriff.
* Betreiber — Zugang zur Motorsteuerung; Keine Konfiguration.
¢ Beobachter — Nur Ansicht.
« P98.2 Bediener Passwort
¢ Standard — kein Passwort
¢ Bis zu 16 alphanumerische Zeichen
» P98.3 Hersteller Passwort
¢ Standard — kein Passwort
¢ Bis zu 16 alphanumerische Zeichen
« P98.5 t-timeout BenutzerLevel Passwort
*  0-Bei Anderung (Standard)
¢ 1-10 Minuten
* 2-30 Minuten
« P98.6 BenutzerLevel Logout Modus
¢ 0-Nein, bleibt nach der Anmeldung auf der aktuellen Zugriffsebene (Standard)
¢ 1-Ja, aus dem Beobachterzugriff abmelden

¢ Wenn das Passwort fiir den Bediener/Installer festgelegt ist

« Der Benutzer kann die Parameterwerte tiber den ,Beobachter”-Zugriff tiberwachen. Benutzer miissen das entsprechende
Passwort eingeben, um entweder zum Bediener- oder zum Installer-Zugang zu gelangen.

» Benutzer miissen das aktuelle Passwort eingeben, bevor sie Passwarter auf Betreiber- oder Installer-Ebene @ndern kénnen.

¢ Das Power Xpert inControl Software-Tool hat eine Eigene Benutzerverwaltung.
«  Siehe Hilfefunktion in der Power Xpert inControl Software.

¢ DX1 bietet die Mdglichkeit, auszuwahlen, welche Parameter auf dem Keypad angezeigt werden sollen. Mit dem Power Xpert
inControl-Tool kdnnen wichtige Parameter wie IP-Adressen usw. auf dem Display der Bedieneinheit ,ausgeblendet” werden.

¢ DX1 Motorlaufsperre — Zur Erhéhung der Motorsicherheit kénnen die Motorsteuerungsparameter nur geéndert werden, wenn sich
der Motor im Stoppmodus befindet. Betroffene Parameter sind in diesem Handbuch im Kapitel 7 aufgefiihrt.
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[8] Zeitsynchronisation Viele Vorgénge in Stromnetzen und IT-Netzen sind stark von prézisen Zeiten abhéngig.

Stellen Sie sicher, dass die Systemuhr mit einer autoritativen Zeitquelle synchronisiert ist (mit manueller Konfiguration,
NTP, SNTP oder IEEE 1588).

DX1 Echtzeituhr

Die DX1-Echtzeituhr kann vom Benutzer manuell eingestellt werden und sorgt fiir eine genaue Zeitmessung. Die DX1-Echtzeituhr ist iber
eine Batterie-gepuffert, die eine kontinuierliche Zeitmessung des DX1 auch dann gewahrleistet, wenn die Stromversorgung des Antriebs
unterbrochen wird.

P99.3.1 Real Time Clock
P99.3.2 Sommerzeit
P99.3.3 RTC-BatterieStatus
P99.3.4 Time Offset

DX1SNTP

Settings

o General Network User Management Firmware

]
iy E”ib’e Enable By User ~
SNTP Server Status

= Connected To Server

i SNTP Server 1
ol 151.110.232.100
SNTP Server 2

a 51110232 151.110.232.100
SNTP Server 3

-] P ol 151.110.232.100

SNTP steht fiir Simple Network Time Protocol und ist eine Untergruppe des Network Time Protocol (NTP), das zur Synchronisierung von
Computeruhren im Internet verwendet wird.

DX1 fungiert als SNTP-Client und arbeitet im SNTP-Unicast-Modus. SNTP verwendet UDP-Port 123. Der Host fungiert als SNTP-Server
und arbeitet im SNTP-Broadcast-Modus. Im Unicast-Modus sendet der Client eine Anfrage (NTP-Modus 3) an einen bestimmten
Unicast-Server und erwartet eine Antwort (NTP-Modus 4) von diesem Server. Option zur Konfiguration von bis zu drei verschiedenen
NTP-Servern.

o Aktualisierungszeit (konfigurierbar): 15 s bis 24 Stunden. DX1 sendet jede Aktualisierungszeit eine Anfrage an den SNTP-Server

¢ Wiederholungszeit (konfigurierbar ): Wenn keine oder eine ungiiltige Antwort von einem Server empfangen wird, wiederholt der
DX1 den Versuch nach Ablauf der Wiederholungszeit. Die Wiederholungszeit ist inkrementell. Der Anfangswert von Retry_Time
wird vom Benutzer konfiguriert.

¢ Wiederholungsmechanismus:
« Wenn der erste Server nicht antwortet, sendet der DX1 SNTP-Dienst eine Anfrage an den néchsten Server.
« Wenn einer der Server antwortet, wird Retry_Time zuriickgesetzt.
» Wenn kein Server antwortet (eine Runde ist abgeschlossen, nachdem alle 3 Server angefragt wurden), erhéht sich
Retry_Time exponentiell.

* Der maximale exponentielle Anstieg betragt das 10-fache der Basis-Retry_Time.
* 2.B.3Sek.>6>12>24>30 Sek. (Max.)

¢ Min./Max. Bereich der Wiederholungszeit: 3 bis 20 Sekunden
¢ Maximum_Retry_Time ist das 10-fache der Retry_Time, die vom Benutzer konfiguriert wird.

¢ Der PowerXL DX1 SNTP-Client wird bei folgenden Ereignissen neu initialisiert und mit dem Server synchronisiert:
« Einschalten / Zuriicksetzen des Produkts.
*  SNTP-Server n Zieldnderung, wenn der Client bereits mit dem Server n verbunden ist.
«Wenn sich die Aktualisierungszeit oder der Wert Retry_Time.value &ndert
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[9] Netzsicherheit DX1 unterstiitzt die Netzwerkkommunikation mit anderen Geraten in der Umgebung. Diese Funktion kann Risiken bergen, wenn sie
nicht sicher konfiguriert wurde. Im Folgenden werden von Eaton empfohlene Best Practices zur Sicherung des Netzwerks aufgefihrt.
Weitere Informationen zu den verschiedenen Netzschutzstrategien finden Sie in Eaton Cybersicherheitstiberlegungen fiir elektrische
Verteilungssysteme [R1]. Eaton-Sicherheitstiberlegungen fiir elektrische Verteilungssysteme

Eaton empfiehlt die Segmentierung von Netzwerken in logische Enklaven, wodurch der Datenverkehr zwischen den Segmenten mit
Ausnahme desjenigen, der ausdriicklich erlaubt ist, verweigert wird, und die Kommunikation auf host-to-host-Pfade beschrankt wird
(z.B. durch Verwendung von Router-ACLs und Firewall-Regeln). Dies tragt zum Schutz sensibler Informationen und kritischer Dienste bei
und schafft zusétzliche Barrieren im Falle einer Netzwerkperimeterverletzung. Ein Netzwerk von industriellen Steuerungssystemen fiir
Versorgungsunternehmen sollte mindestens in eine dreistufige Architektur (wie von NIST SP 800-82[R3] empfohlen) unterteilt werden,
um die Sicherheitskontrolle zu verbessern.

Schutz der Kommunikation: DX1 verwendet eine AES-128-Verschliisselung fiir seine Netzwerkkommunikation.
DX1 hat TLS 1.2 konfiguriert. HTTPS ist standardmaRig aktiviert.

Selbstsigniertes CA-Zertifikat wird fir HTTPS verwendet. Benutzer miissen das CA-Zertifikat vom Webserver herunterladen und im
Browser installieren.

= Settings

o3 General Network User Management Firmware
]
< Certificate ~

- Certificate Download Certificate

1Pva w
il ©

P A,‘fd”j’sf M"d‘e DHCP with AutolP ~
a

Active IP Address

Active Subnet Mask

Eaton empfiehlt, nur die Ports freizuschalten, die fiir den Betrieb erforderlich sind, und die Netzwerkkommunikation mit
Netzwerkschutzsystemen wie Firewalls und Zugangskontrollsystemen / Intrusion Prevention Systemen zu schiitzen. Verwenden Sie die
folgenden Informationen, um Ihre Firewall-Konfiguration so anzupassen, dass der fir den reibungslosen Betrieb von DX1 erforderliche
Zugriff moglich ist.

DX1 Unterstiitzte Ports und Services

Port-Service Port-Nr. Standard

HTTPS 443 aktiviert

HTTP 80 Deaktiviert

DHCP 68 Deaktiviert

SNTP 123 Deaktiviert

Modbus TCP 502 Deaktiviert

MQTT 8883 Deaktiviert

MQTT dber WebSockets 443 Deaktiviert

EtherNet/IP TCP 44818 aktiviert, wenn vorhanden
EtherNet/IP UDP 2222 aktiviert, wenn vorhanden
ProfiNet UDP 34964 aktiviert, wenn vorhanden

¢ DX1 IP-Whitelisting kann verwendet werden, um den Zugriff weiter einzuschranken.
P96.6.2 Vertrauenswiirdige IP-Whitelist
P96.6.4 Modbus TCP Vertrauenswiirdige IP aktivieren (Standard — aktiviert)

Der Benutzer muss die bendtigte IP-Adresse in der Liste konfigurieren. Die IP-Whitelist kann tiber die Web-Ul oder das Keypad
konfiguriert werden. Der Zugriff auf das Gerét wird auf die IP-Adressen beschrankt, die in der IP-Whitelist konfiguriert sind.
Hinweis: - Gem&R PROFIBUS international — dem fir die PROFINET-Spezifikation zusténdigen Gremium ist es nicht mdglich, eine
IP-Whitelist zu implementieren. Sie empfehlen die Implementierung von Sicherheitsmalinahmen auf Netzwerkebene sowie Intrusion
Detection Systeme / Intrusion Prevention Systeme.

¢ DX1RS485 Seriell
»  Modbus RTU-Protokoll auf der physischen RS485-Schicht — standardméRig aktiviert
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« DX1 Bluetooth

P96.7.1 Bluetooth Freigeben

P96.7.2 Bluetooth Modus

P96.7.3 Bluetooth Pairing Reset
P96.7.4 Bluetooth Verbindungs Status

e DX1loT

P96.8.1 loT Freigeben
P96.8.2 loT Verbindungs Status
P96.8.4 SNTP Active Server Status

Alle Protokolle haben eine spezielle Mentistruktur. Einzelheiten zur Aktivierung und Konfiguration finden Sie im Benutzerhandbuch.

[10] Fernzugriff

Der Fernzugriff auf Gerate/Systeme schafft einen weiteren Einstiegspunkt in das Netzwerk. Eine strenge Verwaltung und Validierung
der Beendigung eines solchen Zugriffs ist unerldsslich, um die Kontrolle tiber die gesamte IKS-Sicherheit zu behalten.

¢ Der DX1 bietet tiber seine Webserver-Schnittstelle die folgenden Zugriffsiberwachungsfunktionen

Zeitiberschreitung bei Inaktivitdt des Benutzerkontos: Der Benutzer wird automatisch abgemeldet, wenn er inaktiv ist und die
Zeitliberschreitung fiir Inaktivitat abgelaufen ist.

¢ Standard — 1800 Sekunden

« Absolute Zeitiiberschreitung des Benutzers: Der Benutzer wird nach Ablauf der absoluten Zeit automatisch abgemeldet,
unabhéangig von seiner Aktivitat.

¢ Standard — 3600 Sekunden

« Max. fehlgeschlagene Anmeldeversuche: Anzahl der fehlgeschlagenen Anmeldeversuche, bevor das Benutzerkonto ,gesperrt”
wird.

¢ Standard — 10 Versuche
»  Benutzer-Sperrzeit: Zeitraum, fir den das Benutzerkonto gesperrt wird, wenn die Anmeldeversuche tiberschritten werden
¢ Standard — 300 Sekunden
¢ |oT-Verbindung

[11] Protokoll- und Eventmanagement

* Eaton empfiehlt, alle relevanten System- und Anwendungsereignisse zu protokollieren, einschlieRlich aller Verwaltungs- und
Wartungsaktivitaten.

*  Protokolle sollten vor Manipulationen und anderen Risiken fiir ihre Integritat geschiitzt werden (z. B. durch Einschrénkung der
Zugriffs- und Anderungsrechte, Ubertragung von Protokollen an ein Sicherheitsinformations- und Ereignisverwaltungssystem usw.).

* Stellen Sie sicher, dass die Protokolle fiir eine angemessene und ausreichende Zeit aufbewahrt werden.

Uberpriifen Sie die Protokolle regelméRig. Die Haufigkeit der Uberpriifung sollte angemessen sein, wenn man die Empfindlichkeit
und Kritikalitat des Systems und aller Daten, die es verarbeitet, beriicksichtigt.

¢ DX1 bietet die folgenden 8 Arten von Protokollen,

1. Fehlerhistorie

2. Fehler-/Warnungsprotokoll

3. Parameter-Anderungsprotokoll

4. Audit-Leistungsprotokoll

5. Audit-Benutzerprotokoll

6. Audit-Firmware-Aktualisierungsprotokoll
7. Audit-Konfigurationsprotokoll

* DX1 bietet die Maglichkeit, Protokolleintrége in eine CSV-Datei zu exportieren.
* Diese PC-Tool-Software verfiigt tber Funktionen zur Protokollierung von Benutzer-Audit-Trails, Fehlermeldungen und
Uberwachungsmeldungen.

e Der Zugriff auf generierte Audit-Protokolldateien und die Anderung des Speicherorts von Audit-Protokolldateien ist ausschlieRlich
Administratoren vorbehalten.
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[12] Schwachstellen-Scanning Es ist mdglich, Software von Drittanbietern mit DX1 zu installieren und zu nutzen. Alle bekannten kritischen oder schwerwiegenden
Schwachstellen auf Komponenten/Bibliotheken von Drittanbietern, die zur Ausfiihrung von Software/Anwendungen verwendet werden,
sollten behoben werden, bevor das Gerat /-System in Betrieb genommen wird.

¢ Eaton empfiehlt, einen Schwachstellen-Scan durchzufiihren, um bekannte Schwachstellen fir die mit dem Produkt
verwendete Software zu identifizieren. Fir COTS-Komponenten (z. B. Anwendungen, die unter Windows ausgefiihrt werden)
konnen Schwachstellen in der National Vulnerability Database (NVD) verfolgt werden, die unter folgender Adresse verfiigbar ist
https://nvd.nist.gov/.

* Halten Sie die Software auf dem neuesten Stand, indem Sie die von COTS-Anbietern bereitgestellten Sicherheitspatches
tiberwachen und so schnell wie méglich installieren.

¢ Die DX1-Software-Stiickliste finden Sie unter LINK.

Hinweis: Viele Konformitatsvorgaben und Sicherheits-Best-Practices erfordern eine monatliche Uberpriifung der Schwachstellen.
Fiir viele Nicht-COTS-Produkte werden Schwachstellen direkt tber die Herstellerseite kommuniziert.

[15] Schutz vor Malware Eaton empfiehlt den Einsatz geeigneter Malware-AbwehrmaRnahmen zum Schutz des Produkts oder der Plattformen, auf denen das
Eaton-Produkt betrieben wird.

[16] Sichere Wartung Best Practices

Aktualisieren Sie die Gerate-Firmware, bevor Sie das Gerat in Betrieb nehmen. Danach sollten Sie regelméRig Firmware-Updates und
Software-Patches installieren.

Eaton verdffentlicht Patches und Updates fiir seine Produkte, um sie vor entdeckten Schwachstellen zu schiitzen. Eaton empfiehlt seinen
Kunden, einen einheitlichen Prozess einzuhalten, um neue Firmware-Updates zeitnah zu tiberwachen und zu installieren.

DX1-Firmware-Upgrades werden ausschlielich tiber TRC-Anrufe und Servicetechniker durchgefiihrt.

Bitte priifen Sie die Cybersicherheits-Website von Eaton auf Informationsbulletins zu verfigbaren Firmware- und Software-Updates.

[17] Geschéftskontinuitdt / Cybersicherheit Plan fiir die Geschéaftskontinuitdt/ Cybersicherheit Notfallwiederherstellung
Notfallwiederherstellung
Eaton empfiehlt, DX1 in die Geschaftskontinuitats- und Notfallmodelle des Unternehmens aufzunehmen. Organisationen sollten einen
Geschaftskontinuitatsplan und einen Notfallwiederherstellungsplan aufstellen und diese Pléne regelmaRig tiberpriifen und, wenn
mdglich, anwenden. Als Teil des Plans sollten wichtige System-/Gerétedaten gesichert und sicher gespeichert werden, einschlieRlich:

¢ Aktualisierte Firmware fiir DX1. Machen Sie es zum Bestandteil der Standardprozedur, die Antrigbsfirmware zu aktualisieren,
sobald eine aktualisierte Firmware verflgbar ist.

*  Backup der aktuellen Konfiguration.

¢ Dokumentation der aktuellen Berechtigungen / Zugriffskontrollen, falls nicht im Rahmen der Konfiguration gesichert
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[18] Sicherheit von Kundenanwendungen

DX1 bietet eine Plattform, auf der Kunden Anwendungen nach ihren Anforderungen anpassen und zur Verfiigung stellen kénnen.
Sicherheitslticken in diesen Anwendungen kdnnen dazu fiihren, dass das zugrunde liegende Gerdt Angriffen ausgesetzt wird.

Eaton empfiehlt, bei der Entwicklung und der Bereitstellung einer Anwendung auf dem Gerat die Best Practices fiir eine sichere
Systementwicklung zu beachten:

¢ Datenschutz und Sicherheit durch Design: Die Anwendung sollte von Anfang an Sicherheits- und Datenschutzaspekte
beriicksichtigen, einschlieRlich der Phase der Anforderungsdefinition und der Bewertung der damit verbundenen Risiken.

¢ Schutz der Kommunikation: Wenn die Anwendung tiber das Netzwerk kommuniziert, empfiehlt Eaton, die Kommunikation gemé&R
der geltenden Stufe zu verschliisseln, die in der Norm FIPS 140-2 beschrieben ist.

¢ Zugriffsdurchsetzung: Die Anwendung sollte die Maglichkeit bieten, Zugriffskontrollen durchzusetzen, um die Anwendung vor
unbefugtem Zugriff und Konten vor unbefugten Authentifizierungsversuchen (z. B. durch Kontosperrung) zu schiitzen.

¢ Geringste Berechtigung: Von Kunden entwickelte Anwendungen diirfen nicht mit Root-Rechten ausgefiihrt werden..
Das Root-Konto hat vollstandige Kontrolle tiber das Betriebssystem und Zugriff darauf. Wenn also eine Anwendung,
die Root-Rechte bendtigt, eine Sicherheitsliicke aufweist, gefahrdet sie das gesamte System.

¢ Eingangspriifung: Alle Eingaben in die Anwendung sollten vor der Speicherung und Verarbeitung durch die
Anwendung bereinigt werden, um sie vor dem Einschleusen von basartigem Code zu schiitzen.

¢ Ausgangshandhabung: Daten, die von der Anwendung fiir den Benutzer ausgegeben werden, einschlieRlich Fehlermeldungen,
sollten entsprechend behandelt werden, um zu vermeiden, dass wichtige Informationen tiber die Anwendung und das zugrunde
liegende System preisgegeben werden.

* Passwortverwaltung: Die Anwendung sollte Anmeldedaten sicher speichern und tibertragen (z. B. durch Verschliisselung des
Authentifizierungsdatenverkehrs und durch Salting und Hashing von Passwortern wahrend der Ubertragung und im Ruhezustand).
Die Komplexitat von Passwartern sollte implementiert werden, und Passwarter sollten bei der Eingabe auf dem Bildschirm
maskiert werden.

*  Sichere Codierungspraktiken: Befolgen Sie bei der Entwicklung von Anwendungen fir das Gerat sichere Codierungspraktiken
(z. B. Implementierung mehrerer Sicherheitsebenen, Uberpriifung der Autorisierung fir alle Anfragen, Durchfiihrung von
Codetiberpriifungen usw.).

¢ Administrations-Schnittstelle: Die Schnittstelle zur Verwaltung der Anwendung sollte von der Benutzeroberfléche getrennt sein.
¢ Sitzungssteuerungen: Alle Anwendungssitzungen sollten verschlisselt, protokolliert und iberwacht werden.

* Ereignisprotokoll-Erstellung: Die Anwendung sollte mindestens in der Lage sein, sicherheitsrelevante Ereignisse zu protokollieren,
einschlieBlich Uhrzeit, Datum und Benutzer.

[19] Offenlegung vertraulicher Informationen

Eaton empfiehlt, dass vertrauliche Informationen (z. B. Konnektivitat, Protokolldaten, persnliche Daten), die von DX1 gespeichert
werden kdnnen, durch den Einsatz von organisatorischen Sicherheitsverfahren angemessen geschiitzt werden.

PowerXL DX1 behandelt Folgendes als sensible Daten.

1. Alle Passwéorter der Web-Benutzer
2. Proxy-Passwort
3. loT-Verbindungszeichenfolge

DX1 verschliisselt die oben genannten Daten, bevor sie im NVRAM gespeichert werden.
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Kategorie

Beschreibung

[20] Stilllegung oder Nullisierung

Es ist eine bewéhrte Vorgehensweise, Daten zu bereinigen, bevor Sie ein Gerat mit Daten entsorgen. Richtlinien fiir die Stilllegung sind
in NIST SP 800-88 enthalten. Eaton empfiehlt, Produkte mit eingebettetem Flash-Speicher sicher zu zerstdren, um die Wiederherstellung
der Daten zu verhindern.

Sicherheits-
kategorisierung
niedrig

Sicherheits-
kategorisierung
mittel

Sicherheits-
kategorisierung
hoch

Dokumentieren

Nein

* Abbildung und Daten aus NIST SP800-88

Integrierter Flash-Speicher in Platinen und Geréten

Eaton empfiehlt die folgenden Verfahren zur Entsorgung von Motherboards, Peripheriekarten wie Netzwerkadaptern oder anderen
Adaptern mit nichtflichtigem Flash-Speicher.

Loschen: Wenn vom Gerét unterstiitzt, setzen Sie den Zustand auf die urspriinglichen Werkseinstellungen zuriick. DX1 kann tiber
den Webserver und das Keypad auf die Werkseinstellungen zuriickgesetzt werden.

«  Webserver: Settings->General->Device actions->REST Reset command->Factory Reset.
«  Keypad: Driicken Sie die Taste Back Reset und OFF gleichzeitig fiir 10 Sek.

Loschen: Wenn der Flash-Speicher leicht identifiziert und von der Karte entfernt werden kann, kann der Flash-Speicher unabhéngig
von der Karte, die den Flash-Speicher enthielt, zerstort werden. Andernfalls sollte die gesamte Platine zerstort werden. Dazu muss
die DX1-Hauptsteuereinheit (MCU) vollstandig zerstdrt werden.

Zerstoren: Das Gerat kann in einer zugelassenen Verbrennungsanlage zerkleinert, zersetzt, pulverisiert oder verbrannt werden.
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Referenzen

[R1] Cyber-Sicherheitsbetrachtungen fiir die Informations- und Kommunikationstechnik (WP152002EN):
http://www.eaton.com/ecm/groups/public/@pub/@eaton/@corp/documents/content/pct_1603172.pdf

[R2] Erinnerungshilfe fiir die Cybersicherheit Best Practices Priifliste (WP910003EN):
https://www.eaton.com/content/dam/eaton/company/news-insights/cybersecurity/white-papers/\WP910003EN.pdf

[R3] NIST SP 800-82 Rev 2, Leitfaden fiir die Sicherheit von industriellen Steuerungssystemen (ICS), Mai 2015:
https://nvIpubs.nist.gov/nistpubs/SpecialPublications/NIST.SP.800-82r2.pdf

[R4] National Institute of Technology (NIST) Interagency “Guidelines on Firewalls and Firewall Policy, NIST Special Publication
800-41", Oktober 2009: http://nvlpubs.nist.gov/nistpubs/Legacy/SP/nistspecialpublication800-41r1.pdf

[R5] NIST SP 800-88, Richtlinien fiir die Mediensanitisierung, September 2006:
http://ws680.nist.gov/publication/get_pdf.cfm?pub_id=50819

[R6] A Summary of Cybersecurity Best Practices - Homeland Security
https://www.hsdl.org/?view&did=806518
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