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1 Einleitung

Dieser Leitfaden unterstutzt bei der Auswahl und Parametrierung von Lenze iSerie Frequenzumrichtern fir
typische Maschinen in Recycling- und Schittgutanwendungen. Der Fokus liegt auf praxisbewahrten Para-
metersatzen fur Férderbander, Siebtrommeln, Brechen und Zerkleinern und Mixer sowie deren Umsetzung
im PC-Tool EasyStarter. Fur zusatzliche Funktionen, wie z. B. die Abbildung verschiedener Feldbusse, lesen
Sie bitte die Lenze-Produktdokumentationen oder die Hilfetexte des Lenze VFD PC-Tool Easy Starter.

Recycling- und Schuttgutanlagen bestehen haufig aus einer Kette von Forderern, Sieb-/Zerkleinerungsstu-
fen und Misch-/Dosieraggregaten. Aus Sicht der Antriebstechnik sind robuste Start-/Stop-Eigenschaften,
Resonanzvermeidung und prozesssichere Drehmomentregelung entscheidend.

Anwendung Ziel Wichtigste Parameter (Kurz)
Esrderband Mechanik schuitzen, Bandiberwa- Bampen, S-Ramp, Skip-Freq, Load detec-
chung tion
Siebtrommel Ruhiger Lauf, Resonanz vermeiden Lange Rampen, Min-Speed, Skip-Freq
Vector/SLVC, Torque, PID,
Mixer Drehmoment & Prozessqualitat

Dynamik, Reverse

Blockaden vermeiden, Vector Control, Torque Limit, Reverse, Dy-

Brecher / Zerkleinerer .
hohes Drehmoment sicherstellen Namik

2 Allgemeine Einstellungen

2.1 Forderband - Parameter (Empfehlung)

Parameter Bezeichnung Wert (Empfehlung) Hinweis

P300.000 Motorregelung 6 - U/f (open loop) Robust, einfache Inbetriebnahme
P210.000 Mindestfrequenz ~5Hz Stabiler Anlauf

P211.000 Maximalfrequenz ~50 Hz Applikationsabhangig

P220.000 Beschleunigungszeit1 10-20s Sanfter Bandanlauf

P221.000 Verzogerungszeit 1 10-20s Schonender Stopp

P226.001 S-Rampe 30-50 % Ruckreduzierung

P303.xxx  Sperrfrequenz 1-3Zonen Resonanzen vermeiden

P710.xxx  Lasterkennung Aktivieren Bandriss / Leerlauf erkennen
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2.2 Siebtrommel - Parameter (Empfehlung)

Parameter Bezeichnung Wertlf'lEl:rg\;)feh- Hinweis

P300.000 Motorregelung 6 - V/f Control Hohe Tragheit

P210.000 Mindestfrequenz 10-15Hz Stabiler Dauerlauf

P211.000 Maximalfrequenz 40-50 Hz Applikationsabhangig

P220.000 Beschleunigungszeit1 20-60 s Sehr lange Rampen

P221.000 Verzdgerungszeit 1 20-60s Mechanik schonen

P226.001 S-Rampe ~50 % Ruhiger Lauf

P303.xxx  Sperrfrequenz 2-3Zonen Resonanzbereiche vermeiden
2.3 Mixer - Parameter (Empfehlung)

Parameter Bezeichnung Wert (Empfehlung) Hinweis
P300.000 Motorregelung 8 —Sensorlos Hohe Dynamik & Drehmoment
Motor Motor-Daten Typenschild + ID-Lauf Pflicht fur gute Regelung
P210.000 Mindestfrequenz 0-5Hz Prozessabhangig
P211.000 Maximalfrequenz 50-60 Hz Prozessabhangig
P220.000 Beschleunigungszeit1 3-10s Dynamik einstellen
P221.000 Verzogerungszeit 1 3-10s Dynamik einstellen
P600 ff. PID Regelung Optional aktivieren Prozessregelung

2.4 Brecher/ Zerkleinerer - Parameter (Empfehlung)

Parameter Bezeichnung Wert (Empfehlung) Hinweis

P300.000 Motorregelung 8 —Sensorlos Hohe Dynamik & Drehmoment
Motor Motor-Daten Typenschild + ID-Lauf Pflicht fur hohes Drehmoment
P210.000 Mindestfrequenz 5-10 Hz Vermeidung Stillstand unter Last
P211.000 Maximalfrequenz 40-60 Hz Applikationsabhangig

P220.000 Beschleunigungszeit1 3-10s Schnelle Reaktion

P221.000 Verzégerungszeit 1 3-10s Dynamisches Bremsen
P226.001 S-Rampe 20-40 % Schutz der Mechanik
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2.5 Lifter - Parameter (Empfehlung)

Parameter Bezeichnung
P300.000 Motorregelung
P210.000 Mindestfrequenz
P211.000 Maximalfrequenz
P220.000 Beschleunigungszeit 1
P221.000 Verzogerungszeit 1
P226.001 S-Rampe

P305.000 Schalthaufigkeit

2.6 Checkliste (Easy Starter)

Schritt Tatigkeit

Motor-Typenschild-

! daten erfassen

9 Motoridentifikation
(ID-Lauf)

3 Grenzwerte para-
metrieren

4 Rampen & S-Ramp
einstellen
Skip-Frequenzen

5 -
definieren

6 Uberwachungen ak-
tivieren

7 Testlauf & Feinab-

stimmung

Wert (Empfehlung)

6 - V/f control/ ECO Mode

10-20 Hz

50-60 Hz
5-20s
5-20s
20-40 %

niedrig (z. B. 2-4 kHz)

Details

Spannung, Strom, Frequenz, Drehzahl, cos ¢ voll-
standig eingeben

Bei Sensorless/Vector: Energized ID durchfiihren
und prufen

Min/Max Frequenz, Strom- & Momentlimits, Ther-
moschutz

Beschleunigung/Verzdégerung setzen, S-Ramp ak-
tivieren; bei hoher Tragheit verléangern

Resonanzbereiche per Messung/Erfahrung identi-
fizieren und sperren

Load Detection einstellen, Schwellwerte im Leer-
lauf & Lastbetrieb einlernen

Trend/Scope nutzen (Drehzahl, Strom, Moment)
und optimieren

Hinweis

Energiesparend, ideal fur quadrati-
sche Last

Sicherer Betrieb, kein AbreiBen der
Stromung

Volle Leistung
Schonender Hochlauf
Kein mechanischer Stress
Ruhiger Lauf

Besserer Wirkungsgrad

Ziel / Nutzen

Grundlage fur kor-
rekte Regelung

Optimales Drehmo-
ment & Regelgute

Schutz von Motor &
Umrichter

Mechanik schonen,
ruhiger Betrieb

Vibrationen vermei-
den

Prozesssicherheit

Optimales Anlagen-
verhalten
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2.7 Allgemeine Einstellungen im Easy Starter

Motorregelungsmodus

Fur

eine einfache und energieeffiziente

Diagnose  Einstelungen  Parameteriste Trend  +Dszilloskop+ Exras

‘m & Ubersicht\Motorregelung

Motorsteuerung empfiehlt Lenze folgende

Einstellungen der Motorsteuerung:

Bei AC-Induktionsmotoren stellen Sie ,,Mo-
torregelungsmodus“ (P300.000) auf ,U/f-
Steuerung (offener Regelkreis) [6]“ und ,,U/f-

Regelung eines typischen /
In der Betriebsart VFC ist de
der Antriebsregler muss nick
In dieser Betrisbsart wird die
Drehmomentreaktion und D
Forderbander, Fumpen, Gel
Sighe unter "Optimierung d

—»Motorregelungsart

|I| |A-Steuerung fopen loop) [6]

Kennlinienform® (P302.000) auf ,Quadra-

tisch [1]“ ein.

Start beim Einschalten

Eine haufige Anforderung be-
steht darin, beim Einschalten
zu starten, wenn der RUN-Be-
fehl bereits anliegt. Normaler-
weise muss der Antrieb zuerst
hochfahren und dann einen
RUN-Befehl empfangen, um ei-
nen Fehler zu vermeiden. Der

Betriebsart |I| M5: Velocity mode [-2]

UA-Kennliniensteuenung (VFC)
_hﬁ-KennIinienfonn |I| CQuadratisch [1]

Puzwahl Motoregelung
Motorbezeichnung

Diagnose  Einstelungen  Parameterigte Trend  +Osziloskop+ Eras

ﬂh - Ubersicht\GrundeinsteIIung\Stan-/Stoppverhaltens 7

[T] En[1] I

I Start beim Binschalten

Antrieb kann so programmiert werden, dass er beim Hochfahren startet, indem ,,Start beim Hochfahren“
(0x2838:002 — P203:002) = [1] auf Ein gesetzt wird.

Light Duty Mode

Die Betriebsart ,,Light Duty“ ist in der Regel bei i5x0-Schranken = 3 kW, IP21/31 (NEMA 1) Umrichtern ver-
fugbar, jedoch nicht bei IP66- und IP55-Umrichtern. Die Standardeinstellung ist Heavy Duty, kann aber
auch auf Light Duty parametriert werden, was eine kontinuierlich héhere Stromstarke bei gleichem
Umrichter ermoglicht. Dies hilft dem Kunden, einen kleineren Wechselrichter auszuwahlen.

Fir die Verwendung des Light
Duty Mode muss der Antrieb eine
Schaltfrequenz von 4kHz
verwenden (0x2939:000-
P305:000 Schaltfrequenz).

Aktivieren Sie anschlieBend die
Lastkennlinie: Stellen Sie die
,Wechselrichter-Lastkennlinie:
Uberlastauswahl“ (0x2D43:001 -
P306:001) auf ,Light Dutyt” [1]
ein.

Diagnose Einstelungen Parameteriste Trend  +Oszilloskop+ Exiras

Q € Ubersicht\Motorregelung\Schaltfrequenzumschaltung R

Auswahl der Schaltfrequenz:

Miedrigere Schaltfrequenzen fihren zu hherer Energieeffizienz und vemingem den Leckstrom
Hohere Schaltfrequenzen vermeiden horbare Gerausche.

Fest

O 4kH:z
() BkHz

() 12kHz

Parameteriste Trend +Osailoskop+ Eitras

Q Al Parameter Y

Adresse Anzeigecodestele  Bezeichnung Wert Einhet

Y 00043001 | P306001 Inverer-asiemie: Uberastauswahi |Light Duty [1] |

Resultierender Parameter:

I Schaltfrequenz

[T] 4kHzfest / min. Pv [16] 1
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Optimierung der Endbenutzererfahrung (Favoriten)

Wahlen Sie im Easy-Starter die 5-

Lenze

= Edit favorites 5= )
10 wichtigsten Parameter in der | === Sl e
. . X | Pocameter bt | :l :l
bevorzugten  Reihenfolge im R nd i~
H e 32000001 P190.001 Device data: Product code Pos.  Address Name =
Favoritenmen. T R e
(x2000-004 P190.004 Device data: CU frmware version 2 OS078000 Cument actual value
02000-005 P190:005 Device data: CU frmware type 3 (2089000  Motor votage B
(x2000-006 P150:006 Device data: CU bootioader version 4 OA03F000 | Emorcode
032000007 P190:007 Device data: CU bootioader type: — 5 02824000 | Control selection
02000008 |P190:008 Device data: Object drectory version »i 6 D2MO001  Frequency control: Defaut setport souce
02000010 P190.010 Device data: PU firmware version — |7 0:2838.001 Start/stop configuration. Stat method
02000011 P1S0:011 Device data: PU frmware type «‘ 8 (2838003 | Stat/stop configuration: Stop method
02000012 P150:012 Device data: PU boctioader version 9 0:2540:001 Mans settings. Rated mains voltage
02000013 P150:013 Device data: PU booticader type: 10 (2315000  Mirimum frequency
(2000014 P190014 Device data: Module - frmware vers. n 02916000 | Masmum frequency
0x2001:000 P191.000 Device name 12 B2917000 | Acceleration tme 1
02002004 P152004 Device modue: CU type code ] 13 (2918000  Deceleration tme 1
02002005 |P152005 Device mode: PUtype code '] 000000 | Motorcontrolmode
(32002 006 P152.006 Device module: CU seral number “ 15 B2B00000 VA charactenstic shape
02002007 P192007 Device module: PU senal number b 4| 16 02801001 | VA shape data Base votage
(32006000 P155000 Esmor history buffer - 7 2801002 VA shape data: Base frequency -

ok ) [Ccmes

Optimierung des Ableitstroms

Die i500-Umrichter haben im Allgemeinen niedrige Ableitstrome. Im Prinzip kénnen die i5x0 Umrichter bis
zu 11 kW an einem 30mA FI-Schutzschalter betrieben werden, Details finden Sie in der jeweiligen Produkt-
dokumentation. Die Verwendung von kurzen Motorkabeln und das Entfernen der IT-Schrauben (bei i5x0-
Schaltschrankumrichtern verfliigbar) kdnnen den Ableitstrom weiter verringern.

Auch die folgenden Einstellungen  Deese Enstehingen Pametedste Trend  <Ossloskop: Eiras

kénnen helfen den LeCkStrom ZUu GD € Ubersicht\Motorregelung\Schaltfrequenzumschaltung "
s

minimieren: Auswahi der Schalfrequent:

Niedrigere Schaltfrequenzen fuhren zu hoherer Energieeffizienz und vemingem den Leckstrom.
Hahere den hérbare Gerausche.

1. Stellen Siedie ,Schaltfre- :"
4kHz
quenz® (0x2939:000- —
P305:000) auf die kleinst- O 12kHz
O 16kHz

mogliche Sollfrequenz ein.
Variabel, der Antriebsregler kann bei Uberlast auf eine niedrigere Frequenz schalten
O 2.4kHz
() 2.8kHz
O 2.12kHz

Resultierender Parameter:

I Schaltfrequenz

[1] 4kHzfest /min_Pv [16) |
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Diagnose Einstellungen Parameterdiste Trend +Oszilloskop+ Eras

‘m € (Ubersicht\Grundeinstellung\Frequenzgrenzen und Rampenzeiten bt
Der Frequenzbereich |3sst sich durch Einstellung einer Minimal- und Maximalfrequenz
begrenzen.

Fir den Frequenz-Sollwert lassen sich zwei unterschiedliche Rampen parametrieren. Die
Umschaltung auf die Rampe 2 kann manuel oder automatisch efolgen.

[T TS T =
F

0 Minimalfrequenz 9 Maximalfrequenz

[I] 150 Hz [1] 500 Hz

2. Stellen Sie die Mindestfrequenz auf 15 bis 20 Hz ein. Dies bedeutet, dass der Motor beim Start
nicht unter dieser Drehzahl lauft. ,,Mindestfrequenz® (0x2915:000 - P210:000)

Diagnose Enstellungen  Parametediste  Trend  +Osziloskop+ Exras

‘@ € Ubersicht\Grundeinstellung\Frequenzgrenzen und Rampenzeil

Der Frequenzbereich Iasst sich durch Einstellung einer Minimal- und Maximalfrequenz
begrenzen.

Fir den Frequenz-Sollwert lassen sich zwei unterschiedliche Rampen parametrieren. Die
Umschaltung auf die Rampe 2 kann manuell oder automatisch erfolgen.

Minimale /maximale Frequenz

0 Minimalfrequenz 9 Maximalfrequenz
[I] 150 Hz 1] 500 He
Beschleunigungs-/Verzogerungsrampen
@ Beschleunigungszeit @ Verzogerungszeit
Standardrampe II‘ 15 s II‘ 50 s
— I

3. Stellen Sie die schnellstmogliche Beschleunigungszeit ein. Diese MaBnahme verringert die Gefahr
des Auslosens wahrend der Geschwindigkeitserhéhung.,, Beschleunigungszeit 1“ (0x2917:000 -
P220:000).

4. Verwenden Sie moglichst kurze Motorstromkabel.
5. Stellen Sie sicher, dass eine gute Erdverbindung besteht. Die Motorstromkabel sollten eine Ab-

schirmung haben und auf der Antriebsseite abgeschlossen werden.
6. Informieren Sie sich beim Motorhersteller tber die Erdungsanforderungen auf seiner Seite.
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3 Unterstutzung der PM-Motorregelung

Lenze bietet ein sehr leistungsfahiges und flexibles PM-Motor-Regelverfahren ,,SLSM-PSM*“ an.
Parameter 0x2C00:000-P300:000 [Motorregelungsmodus] mit Auswahl[8] SLSM-PSM. Diese Auswahl
funktioniert am besten bei Tragerfrequenzen von 8kHz.

Diagose Einstelungen Parametediste Trend  +Oszloskops  Extras

'm & (bersichtiMotorregelung v Q /0

Metoegelungsart m Sensor. Reg. (SLSMHPSM) [5] Steuenung eines pemanenimagnefischen Synchronmotors. Im SLSM-P SM-Hodus wird der Inverer auf den Pemanentmagnetmeto
{ohne Rickfunnung) kalbriert, der ein hohes Drehmoment und eine genaue Drehzahlregelung ermoglicht.

Durch den Einsatz von Pemnanentmagnetmotoren emoht sich die Systemeffizienz, weil die Motorveruste geringer sind,

als bei typischen Asynchron-induktionsmataren.

Am wichtigsten ist es, die richtige Methode fur niedrige Geschwindigkeit zu wahlen: 0x2C13:000 mit
den beiden Optionen:

[1] -Tragerbasiert [Standard-Einstellung]

Dies ist die einzigartige Methode von Lenze, zur Unterstutzung einer dynamischen und prazisen Mo-
torsteuerung auch bei niedrigen Drehzahlen mit einem maglichen Nennmoment von bis zu 200 %. Es
ist besonders einfach zu handhaben und leistungsfahig mit den Lenze IE5-Motoren. Sie wird fur dyna-
mische Anwendungen empfohlen, ist aber nicht flr jeden Motor geeignet.

[2] = i/f-basiert

i/f-basiert ist die empfohlene universelle Methode flur jeden Motor und wird Ublicherweise auf dem
Markt angewendet, da sie einfach in Betrieb zu nehmen ist und eine gute Leistung bietet.

Grundlegende Schritte zur Inbetriebnahme

1. Eingabe der Motortypenschilddaten

Bemessungsdaten vom Motortypenschild

Bemessungsleistung II‘ 135 kW Bemessungsspannung lIl 400 W
Bemessungsdrehzahl II‘ 514 pm Bemessungsfrequenz lIl 50.0 Hz
Maotorbemessungsstrom |I| 2.800 A Cosinus phi lII 0.50

Zusatzliche Daten

Oberstrom-Oberwachung Oberdrehzahl-Uberwach.
Sehwelle [1] 168 A Schwelle [1] 8000 pm
Max. Motordrehzahl [1] s075 pm
Motortragheitsmoment II‘ 70.00 kg cm? A [Oberdrehzahl-Uberwachung ist inaktiv aufgrund einer niedrigeren
“ mazimalen Motor-Drehzahl ((x6080) Konfiguation

2. Kalibrierung unter Spannung durchfuhren
Motorkalibrierung
Durch Motorkalibrierung werden folgende Einstellungen automatisch gesetzt:
- Wechselrichterdcennlinie
- Ersatzschaltbilddaten

- Reglersinstellungen
Die Maotorkalibrierung kann bestromt oder unbestromt durchgefihnt werden:

Der Antrieb wird zuerst die Wechselichtencennlinie und dann die Ersatzschaltbilddaten identifizieren.
In beiden Schritten wird der Motor bestromt.

Unbestromt E= wird eine voreingestelte Wechselrichterkennlinie geladen
Ersatzschaltbilddaten werden basierend auf den aktuellen Maotorbemessungsgrolien berechnet.
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3. Prufen Sie die Induktivitdtswerte Ld und Lg und bestimmen Sie die Auspragung. Wenn die Auspragung
weniger als 5...10 % betragt, stellen Sie ,,SLSM-Low-Speed-Methode“ (0x2C13:000) auf i/f-basiert [2]
ein; andernfalls lassen Sie ,Carrier Based“ [1] ausgewahlt

induktiviat D-Achse Ld  [1] 23.002 mH SLSMiow speed method Camerbased (1] v

eWe : B Carte based (1 :
Induktivitit Q-Achse Lq  [1] 35425 mH A

4. Konfigurieren Sie einen Trend oder eine Kurve, die den ,,Drehzahlsollwert” (0x2DD#:001) gegenltber der
»Ist-Drehzahl“ (0x6044:000- P783:000) aufzeichnet. Versuchen Sie, den Motor bis zur Nenn-/Anwen-
dungsdrehzahl zu betreiben.

Wenn der Motor nicht anspringt oder nicht in der Lage ist, die eingestellte Drehzahl zu erreichen, mus-
sen Sie moglicherweise den Bereich fir niedrige Drehzahlen einstellen, siehe ,,Hinweise zur
Einstellung des Bereichs fiir niedrige Drehzahlen [nicht beobachtbar]“ am Ende dieser Anleitung.

5. Wenn die Ist-Drehzahl dem Sollwert fir die Anwendung nicht zufriedenstellend folgt, stellen Sie die
Lasttragheit ein und klicken Sie auf ,initiieren“, um die Einstellungen des Drehzahlregelkreises neu zu

berechnen.
Drehzahiregler
Skal. Lastmassentragheit |I| 0.00 kg cm® Werstarkung |I| 0.00600 Nm./rpm
Kopplung m Mit Spiel [2] Machstellzeit |I| B00.0 ms
Fitterzeit lst-Drehzahl |I| 20 ms

Initialisieren

Wenn die Ist-Drehzahl dem Sollwert fir die Anwendung immer noch nicht zufriedenstellend folgt, uber-
prufen Sie den Trend erneut. Beginnen Sie mit der manuellen Einstellung des Drehzahlregelkreises wie in
Schritt 6 beschrieben.

6. Manuelle Einstellung des Drehzahlreglers anpassen:

a) Erhéhen Sie die Filterzeit fur die Ist Geschwindigkeit [auf4,0...5,0 ms] und Uberprifen Sie den Trend, um
zu sehen, ob die Istdrehzahl dem Sollwert zufriedenstellend folgt. Wenn die Nachflihrung immer noch
nicht zufriedenstellend ist, fahren Sie mit Schritt 6b fort.

Drehzahlregler

Skal. Lastmassentragheit |I| 0.00 kg cm? Verstarkung m w Nm/fpm
Kopplung [T] Mt Spiel [2) Nachstellzeit [1] 8000 ms
Fiterzeit lst-Drehzahl II‘ 20 ms Inttialisiersn

Applikationshandbuch Recycling und Schuttgut
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b) Stellen Sie die Verstarkung und die Nachstellzeit des Geschwindigkeitsreglers gemaBl den Hinweisen in
der folgenden Grafik ein. Im Allgemeinen werden Anpassungen der Verstarkung und der Nachstellzeit in
Schritten von +/- 10...30% vorgenommen. Uberpriifen Sie nach jeder Anpassung den Trend, um die Auswir-
kungen zu sehen und festzustellen, ob die tatsachliche Geschwindigkeit dem Sollwert zufriedenstellend
folgt. Sobald die Nachfiihrung zufriedenstellend ist, sind Sie fertig.

Verstarkung Verstarkung Verstarkung

zu langsam optimiert zu schnell

Riickstellzeit

zu schnell

Riickstellzeit

optimiert

Riuckstellzeit
zu langsam

Empfehlung zur Bereichsoptimierung bei niedriger Geschwindigkeit [nicht wahrnehmbar]

0x2C13:000 [SLSM-Langzeitmethode] =[1] - Tragerbasiert [STANDARDEINSTELLUNG]

— Wenn der Motor brummt, aber nicht anspringt oder langer als die eingestellte Zeit zum Beschleunigen
benotigt, kann eine Erhdhung der HF-Einspeiseamplitude [0x2C10:001] erforderlich sein. Erhéhen Sie
0x2C10:001 in 10 %-Schritten, um ein zufriedenstellendes Anlaufen/Beschleunigen zu erreichen.

— Stellen Sie den HF-Einspeisebereich auf einen Wert ein, der niedriger ist als die niedrigste Dauer- oder
Langzeitbetriebsdrehzahl der Anwendung, jedoch nicht niedriger als flr die Anwendung erforderlich.
Dadurch wird sichergestellt, dass der Langzeit-/Dauerbetrieb im (wahrnehmbaren) Hochdrehzahl-be-
reich erfolgt.

- Manche Anwendungen/Motoren erzielen eine bessere Leistung bei schnellerer Beschleunigung im
Niedrigdrehzahlbereich. Wenden Sie gegebenenfalls 0x291B:000 [Auto-change.thresh.ramp?2] an, um
automatisch von Beschleunigungsrampenzeit 1 auf Rampenzeit 2 umzuschalten.

»SLSM Low Speed Method*“(0x2C13:000) = [2] = i/f-basiert

- Das haufigste Problem im Niedrigdrehzahlbereich in diesem Modus ist Instabilitdt und/oder Abwiirgen
beim Ubergang vom Niedrigdrehzahlbereich zum Hochdrehzahlbereich. Dies liegt typischerweise da-
ran, dass der eingespeiste Strom zu hoch ist. Eine Anpassung (typischerweise eine Reduzierung) der
Niedrigdrehzahl-Stromwerte  ,,Beschleunigungsstrom®“  (0x2C12:001) und  ,Stillstandsstrom*
(0x2C12:002) ist in der Regel notwendig, insbesondere bei Anwendungen mit variablen oder quadrati-
schen Drehmomentprofilen.

- Die Anpassung von ,Beschleunigungsstrom® (0x2C12:001) und ,,Stillstandsstrom*® (0x2C12:002) ist in
diesem Modus ein Balanceakt. Hohere Stromwerte als nétig fiihren zu Instabilitit beim Ubergang in den
Hochdrehzahlbereich. Niedrigere Stromwerte konnen Probleme beim Starten und Fahren der Anwen-
dungim Niedrigdrehzahlbereich verursachen, wenn dort ein hohes Drehmoment erforderlich ist.
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- In diesem Modus ist ein héherer Ubergangspunkt typischerweise von Vorteil. Eine Reduzierung des
Standardwerts [10 %] sollte nur erfolgen, wenn dies fir die Anwendung unbedingt erforderlich ist. Eine
Erhohung auf 20...30 % kann Stabilitatsvorteile bringen, sofern die Anwendung dies zulasst.

4 PID -Temperatur- und Druckregelung

Die Proportional-Integral-Differential-Regelung (PID) ist ein geschlossenes Regelkreisverfahren zur Uber-
wachung einer ProzessgroBe wie Druck oder Temperatur. Dabei muss der z.B. Lifter seine Drehzahl an-
passen, um diese GroBe auf einem konstanten Wert zu halten.

Gangige Anwendungen, die eine PID-Regelung erfordern, sind Heizung, Kiihlung oder Druck.
Zuerst wird ein geeigneter analoger Sensor in das System eingebaut. Dies kann ein Drucksensor, ein Tem-
peratursensor oder ein anderer sein.

PID-Anwendungen werden entweder als ,normal wirkend® oder ,umgekehrt wirkend* bezeichnet. Dieser
Begriff bezieht sich auf den Lufter in Bezug auf die Uberwachte ProzessgrdoBe. Fuhrt eine Erhohung der
Lufterdrehzahl zu einem Anstieg der Uberwachten ProzessgroBe (z. B. des direkten Drucks), handelt es
sich um eine ,,normal wirkende“ PID-Anwendung. Fihrt eine Erhdhung der Lifterdrehzahl zu einer Verrin-
gerung der ProzessgroBe (z. B. ein Lifter, der Kihlluft bis zur Uberwachungstemperatur liefert), handelt
es sich um einen ,umgekehrten“ Prozess.

Betriebsart einstellen
Stellen Sie die Betriebsart (0x4020:001 - P600:001) je nach Anwendung entweder auf ,,Normalbetrieb [1]“
oder ,,Umgekehrter Betrieb [2]“ ein.

Diagnose Einstelungen  Parametediste Trend  +Osziloskop+  Extras

‘@ 4 Ubersicht\Prozessregler konfigurieren e Q o/
Es wird oft gewlnscht, die Geschwindigkeit des Inverters anzupassen. um Durch ein analoges Feedback-Signal. z.B. von einem Druckwandler im System, emalt der Artrieb den Status einer
eine Prozessvariable wie Druck, Durchfluss, Temperatur etc. zu regeln. Prozessvariable des Systems. Der Antrieb emhdht oder vemingert dann die Geschwindigkeit Gber eine Rampe und reguliert so die
Dafurist ein PID (Proportional. Integral, Differential}-Ablaufregelung im Variable bis zum Solwert. Dies ist eine Regelung.

Umrichter integriert.

I Betriebsart [T] Nomalbetrieb [1] J

PID-Regelung deaktiviersn m Nicht verbunden ﬁ

Analogeingang des Antriebs programmieren

Als Nachstes mussen wir programmieren, welcher Analogeingang des Antriebs als Uberwachte Prozess-
variable verwendet werden soll. Stellen Sie die ,,PID-Prozessvariable” (0x4020:002 - P600:002) entweder
auf ,Analogeingang 1 [1]“ oder ,Analogeingang 2 [2]“ ein.

Diagnose Einstellungen  Parameteriste Trend +Oszilloskop+ Extras

‘m € Ubersicht\Prozessregler konfigurieren =
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Minimalsollwert
[1] -300.00 PIDunit

Schwelle MAX-Alarm
@ [1] 100.00 PIDwnit
Altuelle Regelgrolie

PID-Regelgrale /- : PID unit =7
IIl Analogeingang 1[1] - :

<7

Schwelle MIN-Alarm

@ [1]000 PDui

Programmieren der Sollwertquelle

Als Nachstes missen wir den Antrieb flr die Sollwertquelle programmieren. Der Sollwert ist der Sollwert,
den der Antrieb an die Giberwachte ProzessgroBe anpassen soll. Sollwertquellen kdnnen die Tastatur, ein
analoges Signal (darf nicht derselbe Analogeingang wie die Giberwachte ProzessgroBe sein) oder ein vor-
definierter interner Sollwert sein. Stellen Sie ,,Standard-Sollwertquelle“ (0x2860:002 — P201:002) je nach
Bedarf auf eine der folgenden Optionen ein: , Tastatur [1]%, ,,Analogeingang 1 [2]“, ,Analogeingang 2 [3]“
oder ,,PID-Vorgabe 1[11]“. Wenn Sie ,,PID-Vorgabe 1 [11]“ als Sollwert verwenden, stellen Sie sicher, dass
Sie den gewlinschten Sollwert auch in ,,Vorgabe 1“ (0x4022:001 — P451:001) zu programmieren.

Diagnose Enstellungen Parametediste Trend  +Osziloskops Extras

@ €— | UbersichtYFlexible I/0O-Konfiguratiom\Sollwertumschaltung e

Bei allgemeinen Drehzahlanwendungen muss der Benutzer eine Referenz fur den relevanten (Standard-) Hauptsollwert festlegen.
Bei Anwendungen, die nur einen Sollwert erfordem (keine Ubersteuerung gefordert), ist der Standardsollwert der einzige Parameter,
der eingestellt werden muss.

Freguenzregelung
Standard-Sollwertquelle [T] Analogeingana 1 [2] Konfiguration analoge Eingange
PlD-Regslung
Standard-Sollwertquelle II' PID-Preset 1 [11]
—Drehmomeniregeiung
Standard-Sollwertquelle [T] Analogeingang 1 [2] Korfiguration analoge Eingange

Wenn es erfordedich ist, den Standard-Sollwert zu Obersteuem, muss der Ubersteuemde Sollwert eingestellt werden.

B

Ubersteuwern mit analogem Eingang

]

Uberstewern mit Keypad-\wert

B

Uberstewern mit Feldbus-\wWert

O

Ubersteusrn mit fest worgegebenen Werten

Digitalen Trigger festlegen. der den Vorgabesollwert mit einem wvon n fest vorgegebenen Gbersteuert.
Die Auswahl eines Sollwerts erfolgt durch eine Binarkombination von 4 Bit.
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Ubersteuern mit Feldbus-Wwert

E Ubersteuern mit fest vorgegebenen Werten

Digitalen Trigger festlegen. der den Yorgabesollwert mit einem von n fest vorgegebenen Ubersteuert.
Die Auswahl eines Sollwerts efolgt durch eine Binarkombination van 4 Bit.

———————————————— Preset aktivieren (Bit 3) [I] Nicht verbunden [0]

1

i e S Preset aktivieren (Bit 2) [T] Micht verbunden [0]

i i poommeeee Preset aktivieren (Bit 1) |I| Micht verbunden [0]

i i i : —————— Preset aktivieren (Bit 0) [T] Digtaleingang 5 [15]

XXX

YV Y Y Frequenzregelung PID-Regelung Drehmomentregelung
@oo|lo]|o|o|o kein Uberschreiben
@ot|o|oo|1 1] 200  he [1] 500 PIDunt (1] 1000 %
@oz|o|o|1]|o0 [I] 400  He [1] 00D PIDunit [1] 1000 =
@os|o|o|1]|1 [I] 500 Hz [1] 000 PIDunit (1] 1000 =
@os|o0|1]|0|o0 (M 00 he [1] 000 PIDunt (1] 1000 %
@os|o|1|of1| n[L]o0 He [1] 000 PIDunt [I] 1000 %

Bitte beachten Sie, dass der Sollwert in benutzerdefinierten PID-Einheiten angegeben wird, die wiederum
in der analogen Eingangskanalkonfiguration der Uberwachten Prozessvariable konfiguriert werden. Pro-
grammieren Sie sowohl den ,,Min. PID-Wert“ (0x263x:004 - P43x:004) als auch den ,Max. PID-Wert“
(0x263x:005 - P43x:005) so, dass sie dem Signalbereich des zur Uberwachung der Prozessvariable ver-
wendeten analogen Sensors entsprechen. Geben Sie diesen Wert in PID-Einheiten ein (wenn der Sensor
also 0-10 VDC = 0-10 PSI war, setzen Sie 0x263x:004 - P43x:004 = 0 und 0x2363x:005 - P43x:005 = 10).

Diagnose Einstellungen  Parametediste Trend  +Oszilloskop+ Extras

‘m € Ubersicht\Flexible I/O-Konfiguration\Konfiguration analoge Einginge

S hmamantwert
[berwachungsbedingung “ —_—
[T] IN < Ausléseschwelle [0]
Eingangsbereich Fitterzeit Uberwachungsschwelle 0 Min-Frequenz Wert |I| & Hz
[T] 0. 10voc [ [  ms [Qoo = ) Max Frequenz Wert [T] 500 He
Q_V - - - 2 - w Frequenzwert
% <?
Hz
(%] (S
100 Fehleneaidion @ Vin-PID-Wert [1] 000  PIDwrt
(1] Fehler [3] @ MaxPID-Wert [T] 100.00 PID unit
Uberwachungsschwelle O
S m Prozessreglerwert
(1] PID unit
€ Totband Moo =
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PID-Optimierung

Der PID-Regelkreis muss anschlieBend im laufenden System fir die Anwendung optimiert werden. Ein

gangiger Ansatz zur PID-Optimierung ist folgender:

1. Um den I|-Anteil zu deaktivieren, stellen Sie die Nachstellzeit fur den |-Anteil in ,,PID |-Anteil®
(0x4049:000 - P602:000) auf 6000 ms ein. Mit dieser Einstellung und der Standardeinstellung von ,,PID
D-Anteil” (0x404A:000 - P603:000) arbeitet der Prozessregler als P-Regler.

2. Erhéhen Sie die Verstarkung des P-Anteils schrittweise in ,,PID P-Anteil“ (0x4048:000 - P601:000), bis
das System instabil wird (schwingt).

3. Reduzieren Sie die Verstarkung erneut, bis das System wieder stabil ist (nicht mehr schwingt).

4. Reduzieren Sie die Verstarkung um weitere 15 %.

5. Stellen Sie die Nachstellzeit flr den I-Anteilin ,,PID I-Anteil®“ (0x4049:000 - P602:000) ein. Beachten Sie
bei dieser Einstellung, dass eine zu niedrige Nachstellzeit zu Uberschwingern fithren kann, insbeson-
dere bei groBen Springen der Regelabweichung.

6. Optional: Stellen Sie die Verstarkung des D-Anteils in ,,PID D-Anteil“ (0x404A:000 - P603:000) ein.

Bei dieser Einstellung ist zu beachten, dass der D-Anteil sehr empfindlich auf elektrische Stérungen in der
Ruckfuhrung sowie auf Digitalisierungsfehler reagiert. Fur die meisten Systeme kann der ,,PID D-Anteil*
(0x404A:000 - P603:000) auf dem Wert 0 belassen werden. Dies ist typischerweise nur fur extrem schnell
reagierende Systeme erforderlich.

Diagnose Einstellungen  Parameteriste Trend +Osziloskop+ Exras

Q € Ubersicht\Prozessregler konfigurieren it QU oo
Es wind oft gewtinscht, die Geschwindigkeit des Inverters anzupassen, um Durch ein analoges Feedback-Signal, z.B. von einem Druckwandler im System, erhalt der Antrieb den Status einer
eine Prozessvariable wie Druck, Durchfluss, Temperatur etc. zu regeln Prozessvariable des Systems. Der Antrieb emdht oder vemingert dann die Geschwindigkeit (iber eine Rampe und reguliert so die
Dafr ist ein PID (Proportional, Integral, Differertial}-Ablaufregelung im Variable bis zum Sollwert. Dies ist eine Regelung.
Umrichter integrier.
Betriehsart [T] Nomakbetieb [1]
PID-Regelung deaktivieren |I| Nicht verbunden [0] O
P [1]50
Aktuelle Fuhrungsgrole Maximalsollwert PID-Sollwertrampe | lIl & uE

STl X /—m PID unit [1] 10000 PIDurit @20 s o [for s

= NS oY | | |

== ¥ >

= 7~ = ? | L | He

Die Ruhefunktion (auch ,,Leerlauf des Prozessreglers“ genannt) bewirkt, dass der Antrieb stoppt, sobald die
Prozessvariable unverandert bleibt, obwohl der Ausgang des Antriebs fur einen bestimmten Zeitraum unter
eine bestimmte Frequenz fallt. Ein Anwendungsbeispiel hierflr ist ein Lufter in einem Lagerhaus. Um 3:00
Uhr morgens ist die AuBentemperatur im Lagerhaus unter den Sollwert gesunken, daher soll der Antrieb
den Lufterbetrieb stoppen, um Energie zu sparen.

Der ,,PID-Ruhemodus: Aktivierung” (0x4023:001 - P610:001) sollte fur einen Lufter auf ,Ausgangsfrequenz
< Schwellenwert [1]“ eingestellt werden. Der ,Frequenzschwellenwert® (0x4023:003 - P610:003) muss auf
einen niedrigen Wert eingestellt werden, der fir die Anwendung knapp unter dem erforderlichen Mindest-
luftstrom liegt. Eine ,Verzdgerungszeit“ (0x4023:005 - P610:005) muss eingegeben werden. Wahlen Sie ei-
nen Wert, der sicherstellt, dass der Lufter der Anwendung abgeschaltet wird. Bei zu kurzer Zeit kann es zu
einem «Flattern» der Anwendung kommen.

Eine Wiederherstellung der Lufteranwendung erfolgt typischerweise, wenn die Uberwachte Prozessvariable
entweder fallt (bei einer normal wirkenden PID-Anwendung, z. B. Heizen) oder steigt (bei einer umgekehrt
wirkenden PID-Anwendung, z. B. Kihlen) und auBerhalb eines Toleranzfensters liegt. Stellen Sie ,,Beendi-
gung“ (0x4023:006 - P610:006) entweder auf ,,PVar < Beendigungsschwelle [1]“ fur normal wirkende PID-
Anwendungen oder auf ,PVar > Beendigungsschwelle [2]“ fir umgekehrt wirkende PID-Anwendungen ein.
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Stellen Sie abschlieBend den ,,Beendigungsschwellenwert® (0x4023:008 - P610:008) auf den maximalen
Wert ein, den die Anwendung als Abweichung fur die Uberwachte Prozessvariable tolerieren kann. Dieser
Wert wird in benutzerdefinierten PID-Einheiten eingegeben und ist skaliert. (d. h. wenn der Prozesssollwert
70° betragt und eine maximale Erh6hung auf einen Wert von 78° toleriert werden kdnnte, geben Sie 78° ein).

Diagnose  Einstelungen  Parameteriste Trend  +Osailoskop+ Esras

@ €& (bersicht\Prozessregler konfigurieren\Ruhezustand und Spiilfunktion Qo0

El Ruhezustand

Oft ist es bei geringer Auslastung wanschenswert, den Umrichter zu stoppen, um Energie zu sparen, wenn das System durch den PID-Prozessregler nicht bendtigt wird.
Das wird als Ruhezustand bezeichnet

Der Nutzer kann die Methode festlegen, durch die der Umrichter die Entscheidung tifft, in den Ruhezustand zu gehen

Ebenso kann der Nutzer festlegen, durch welche Methode der Umnichter wieder aus dem Ruhezustand aufwacht.

Bingabe
() Gespent Frequenz-Sollwert m Hz
I © Frequenz-Sollwert < Frequenzschwelle (+Verzigenungszeit) I I Frequenzschwelle |I| 200 Hz I
() Frequenz-Sollwert < Frequenzschwelle (+Verzogenungszeit) ODER Aktuelle Regelorike > Riickfibrungsschwelle (+Verzdgenungszet)  Aktuele Regelgrole 1] PID unit
() Frequenz-Sollwert < Frequenzschwelle (+Verzogerungszeit) ODER Aktuelle Regelgroke < Rickfuhrungsschwelle (+Verzigenngszet)  Rickfuhrungsschwelle |I| 0.00 PID unit
Verzdgenungszet 30.0 §
Anhalteart I LR |I| —_— I
Bandorete [1] 000 PID urit
© Austrudeln bis 0
I Beendigungsschwelle |I| 78.00 PID unit I
() Rampen bis 0
Stoppmethods |I| Standard-Rampe [1]

() Stopp-Methode
Wiederherstellung

() Frequenz-Sollwert » Frequenzschwelle (+2Hz Hysteress ) ODER PID-Reglerabweichung » Bandbrette

() Aktuele Regelgrake < Beendigungsschwele

© Aktuele Regelgribe > Beendigungsschwelle
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5 Fliegender Neustart (,, Windmuhlen“-Effekt)

Im Leerlauf befindliche Liufter unterliegen durch Zugluft einem Windmuhlenbetrieb. Daher muss deren An-
lauf kontrolliert werden. Die Antriebe der i500-Serie verfligen Uber einen Fangalgorithmus, der die Motor-
drehzahl erkennt, erfasst und den Motor in den Normalbetrieb Uberfihrt.

Um den Antrieb flr einen Fangalarm einzustellen, stellen Sie ,,Startmethode® (0x2838:001 — P203:001) =
»Fangschaltung [2]“ ein

Diagnose Einstellungen  Parametediste Trend +Osziloskop+ Extras

'm € Ubersicht\Grundeinstellung\Start-/Stoppverhaltens &2

Der Start kann optional mit DC-Bremsung oder mit Fangschaltung erfolgen. Zudem lasst sich

ein automatischer Start nach Einschalten aktivieren.

In der Voreinstellung wird der Motor nach einem Stopp-Befehl mit Standard-Rampe in den

Stillstand gefhrt. Atemativ ist ein Austrudeln oder ein Abrampen mit Schnellhalt-Rampe auswahlbar.

Frequenzgrenzen und Rampenzeiten

Startmethode |I| Fangschaltung [2] Eingang
Inverter-Freigabe |I| Konstant TRUE [1]
Starten |I| Digtaleingang 1[11]
Fangschattung Netzspannungsversorgung

Die Fangschaltung sollte so konfiguriert werden, dass der Betrieb moglichst ruckfrei ablauft. Der angelegte
Strom sollte einen geringen Bruchteil des Motornennstroms betragen. Ein guter Startwert ist 30 %. Stellen
Sie ,,Strom“ (0x2BA1:001 - P718:001) auf 30 ein. Normalerweise ist die Startfrequenz unbekannt. In diesem
Fall empfiehlt Lenze, die Suche bei 10,0 Hz zu starten. Stellen Sie ,,Startfrequenz® (0x2BA1:002 - P718:002)
auf 10,0 ein. Der Neustartvorgang kann ca. 0,5-1,5 Sekunden dauern. Ein guter Startwert ist 1000 ms. Stel-
len Sie ,,Neustartzeit”“ (0x2BA1:003 - P718:003) auf 1000 ein.

Diagnose Einstellungen Parametediste Trend  +Osziloskop+ Eras

‘m € Ubersicht\Zusatzfunktionen\Fangschaltung b

Mit dieser Funktion kann ein Modus aktiviernt werden, um einen trudelden Motor ohne DrehzahlmickfGhrung zu "fangen”.
Dieser Modus passt die Synchronitat zwischen Regler und Motor so an, dass ein ruckfreies Ankoppeln der rotierenden Maschine emeicht wird.
Der Antriebsregler ermittelt die Synchronitat, indem er die synchrone Feldfrequenz emittelt.

Dauer:

Der Fangvorgang ist nach ca. 0,5 ... 1.5 Sekunden abgeschlossen.

Die Dauer ist abhangig vom Statwert .

lst die Feldfrequenz unbekannt, wird 10 Hz als fester Statwert empfohlen {oder -10 Hz bei einer Maschine mit negativer Drehrichtung).

Fangschaltung aktivieren

Statmethode |I| Fangschattung [2]

Motorbemessungsstrom |I| 12.200 A
Strom |I| 30 %
Startfrequenz |I| 100 Hz
Wiederanlaufzeit |I| 1000 ms
Fangfrequenz E Hz
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6 Uberbriickung bei kurzzeitigem Stromausfall

Bei Lufteranwendungen ist es oft wiinschenswerter, dass ein Antrieb die Kontrolle auf Kosten der Lifter-
drehzahl behalt, als aufgrund eines kurzzeitigen Stromausfalls einen fliegenden Neustart durchfiihren zu
mussen. Antriebe der i500-Serie kdnnen die Dynamik eines Lifters nutzen, um Strom zu regenerieren und
so bei einem kurzzeitigen Netzausfall die Kontrolle zu behalten.

Die Einrichtung erfolgt wie folgt:

1. Setzen Sie ,,Funktion aktivieren“ (0x2D66:001- P721:001) auf Aktiviert [1].

2. Dawireine Uberbriickung und eine automatische Wiederherstellung wiinschen, wahlen Sie den Anwen-
dungsfall ,,Schnelle Netzwiederkehr, die Motordrehzahl steigt gleichmaBig auf den Drehzahlsollwert”
und setzen Sie die ,Neustartschwelle“ (0x2D66:008 - P721:008) auf 0,0 Hz, um den Wiederanlaufschutz
zu deaktivieren und den Antrieb automatisch neu starten zu lassen.

3. Die ,Ldschzeit” (0x2D66:007 — P721:007) muss eingestellt werden, um die maximale Zeit festzulegen,
fir die die Uberbriickung aufrechterhalten werden soll. Dieser Wert sollte auf einen angemessenen Wert
far die Drehkraft des rotierenden Lufters eingestellt werden. Je groBer und schneller der Lifter, desto
langer kann dieser Wert eingestellt werden. Um die richtige Einstellung zu ermitteln, lassen Sie den An-
trieb mit normaler Nenndrehzahl laufen, deaktivieren Sie den Lifter und messen Sie mit einer Stoppuhr
die Zeit, die der Liufter benotigt, um auf die minimale Drehzahl herunterzuregeln. Stellen Sie die ,,Clear
Time“ (Loschzeit) auf diesen Wert ein.

Diagnose Enstelungen  Parameteriste Trend  +Osziloskops  Extras

m €& Ubersicht\Zusatzfunktionen\Netzausfallerkennung = Q 00

Bei einem Netzausfall kann die Netzausfallregelung den Motor verzogem und die Rotationsenergie der Maschine nutzen, um den Zwischenkreis des Antriebs eine bestimmte Zeit zu versorgen/aufrecht zu erhalten.
Dadurch kann der Antrieb wahrend eines kurzzettigen Netzausfalls weiter betrieben werden. Sobald das Netz wiederhergestell ist, wechselt der Antrieb in den Betriebszustand wie vor dem Netzausfal

Sinkt nach dem Netzausfall die bis zur I (0x2d66/2), Iost die: Netzausfalerkennung aus, falls sie aktiviert ist ((x2d66/1 = 1).
Sobald die aktiv ist, wird der Zui is durch die kinetische Energie des verzdgemden Motors regeneriert. Die Zwischenkreisspannung wird Gber den Schaltpunkt der Unterspannung (LU) gehaken, bis die Motordrehzahl
auf null gesunken ist

Der gesamte Vorgang der wird vom Zii i kontroliet.
Ursache fiir eine schnelle Netzwiederkehr kann eine Kurzunterbrechung (z. B. bei Gewitter) durch den Energieversorger sein oder eine fehlerhafte Komponente in der Zuleitung {z. B. Schlefinge).
Die schnelle Netzwiederkehr st einen Neustart des Reglers aus, wenn der Wiederarlaufschutz nicht aktiviert ist ((x2d66/8 = 0 oder Motordrehzahl = (x2d66/8). Die Motordrehzahl steigt gleichmaliq bis zum Drehzahlsollwert

0 Funktion freigeben Freigegeben [1] Anwendungsfall wahlen
() Nach dem Netzausfal sinkt die Motordrehzahl bis auf nul

chnelle die steigh bis zum D

Die wird als genutzt
Wenn bei Netzwiederkehr die Drehzahl urter der Wiederanlaufschwele liegt, wird der Antrieb kortinuierich: Ei
verzogert, bis die Drehzahl null ereicht ist, wenn der Gleichspannungssollwert hoherist als die aktuelle Zwischenkreisspannung

Brschieliend a Wiedsrarla fauslbaung waten Netzsparnung veriigoar R

beschleunigt kontrolliert, bis die Drehzahl Uber der Wiederanlaufschwelle liegt, Ausgang 1
wenn der Gleichspannungssollwert kleiner st als die aktuelle Zwischenkreisspannung ]
Liegt nach Netzwiederkehr die Drehzahl tber der Wiederanlaufschwell, wechset der Antrieb zu seinem Soliwert nSet_a e f [Hz) |

Ist der Wiederanlaufschutz aktiv, ist ein Wiederanlauf des Antriebs durch folgenden MaBinahmen maglich:
entweder Ricksetzeingang Storung auf High setzen oder zwischen Freigeben/Spemen oder Rub/Stop umschatten.
Der Wiederanlaufschutz ist deaktiviet, wenn die Wiederanlaufschwelle auf 0.0 Hz gesetzt ist.

|@ MNeustart-Schwelle |I| 00 Hz |

Ist die Zwi Kleiner als die
wird ein intemes Zetglied angesteert.
Nachdem die Ausldsezeit abgelaufen ist, stoppt die Netzausfalregelung

I@) Abschattzet 2 ms |

4. Stellen Sie den DC-Spannungssollwert (0x2D66:005 - P721:005) auf 95 % ein, damit der Antrieb versucht,
95 % der Nennspannung des DC-Busses zu halten.

5. Die Sollwertrampe (0x2D66:006 — P721:006) definiert die Geschwindigkeit, mit der der Antrieb versucht,
die Busspannung wieder auf den Sollwert zu erhdhen. Dieser Wert sollte auf ein Zehntel der Loschzeit
(0x2D66:007 - P721:007) eingestellt werden.

6. Stellen Sie den DC-Bus-Aktivierungspegel (0x2D66:002 — P721:002) auf 72 % fur 120-V- und 230-V-An-
triebe bzw. auf 82 % fur 400/480-V- und 480-V/600-V-Antriebe ein.
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B Feinjustierung Netzausfalliberwachung

Fir die Feinjustierung folgende Punkte mehmals wiederholen:
Die kleinste Enddrehzahl muss emeicht werden, bever der Regler die Ansprechschwelle fir Unterspannung (LU) emeicht :

- Proportionale Verstarkung Drehzahlregler in e2d66/3 erhdhen.
- Machstellzeit Drehzahlregler in (x2d66/4 reduzieren.

Wenn OU wahrend der Netzausfalliberwachung auftritt:
- Machstellzeit Drehzahlregler in (x2d66/4 erhohen, bis kein OLU mehr auftritt.
- Falls erforderlich, in (x2d66./5 die Gleichspannungssollwert reduzieren, uber den die Zwischenkreisspannung Uberwacht wird.

Die Erhohung der Verzogerungszeit oder Reduzierung des Bremsmoments ist nur eingeschrankt maglich:
- Erhohung der Sollwertrampe in (k2d66/6 reduziert die Anfangsverzogerung (Brems-) Drehmement und erhoht gleichzeitig die Verzogemnngszeit.

Ricksetzzeit |1-Regler lIl 20 ms

Verstarkung U-Regler [1] o.01000 HzAV

7 Minimierung der Motorlast, Ruck und Uberschwingen bei hoher
Tragheit

Ruck-und Drehzahliiberschreitungen konnen bei Antrieben mit hohem Tragheitsmoment durch den Einsatz
von S-férmigen Beschleunigungs-/Verzogerungsrampen minimiert werden. Dies verlangert jedoch die Ge-
samtbeschleunigungs-/Verzdgerungszeiten des Antriebs. Um S-férmige Rampen zu verwenden, program-
mieren Sie einfach den ,,Glattungsfaktor” (0x291E:001 - P226:001). 50 % ist ein guter Ausgangspunkt fur die
Glattung bei Antrieben mit groBem Tragheitsmoment.

Diagnose  Einstellingen  Parameteriste Trend  +Osziloskop+  Extras

m € Ubersicht\Grundeinstellung\S-formige Rampen & Q oo

Die Standard Konfiguration fir die Rampenzeit ist linear (Haufigste verwendete Kurvenart).
Altemativ kann eine Sfamige Rampe ausgewahlt werden. Diese wird bei Applikationen
verwendet, welche ein weicheres Anfahtsverhalten bendtigen.

Es gitt zu beachten, dass die Sfémige Rampe eine Auswirkung auf die Gesamtzeit der f
Beschleunigungs- und Verzdgenungszeit hat (siehe dazu das Diagramm unten).

Frequenzausgang

Y pmmmmmmm - ———-
21 Iy
I
0 Maximalfrequenz |I| 70.0 Hz /, | : \
e 9 =0% g " 3
) Frequenz-Solwert | Hz 1 |
I |
IE) Glattungsfaktor [1] 500 5 | [ |
@ Beschleunigungszeit 1 |I| 50 [ | I :
@ Verzogerungszeit 1 |I| 50 [
f
3
Of---"Zq-7- Fomm
L7 [N
e | [N
@ =50% (2] I -
| |
| |
1 T 1
e @x15— e@xis~!
f
(1] T T T T T T T T T AT T TN T T T T T
- I 1
- | | AS
O =% @ = - - =
- N
- | |
- | |
I
I 0:{2 ! I-—@x?—-J 1
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Die Antriebe der i500-Serie verfligen zusatzlich Uber eine zweite Beschleunigungs-/Verzogerungsrampe, die
automatisch ausgeldst werden kann, wenn der Antrieb einen Frequenzschwellenwert Gberschreitet. Dies
ist natzlich, um beiniedrigen Drehzahlen und hoher Tragheit schrittweise zu beschleunigen und gleichzeitig
eine schnellere Reaktion bei oder nahe der Nenndrehzahl zu erméglichen.

Um diese Option zu konfigurieren, programmieren Sie zunachst die zweite Beschleunigungs-/Verzoge-
rungsrampe in ,,Beschleunigungszeit 2“ (0x2919:000 — P222:000) und ,Verzogerungszeit 2“ (0x291A:000 —
P223:000). Programmieren Sie anschlieBend die Frequenz , Auto-change.thresh.ramp2“ (0x291B:000 —
P224:000).

Diagnose  Einstelungen  Paameteriste Trend  +Oszilloskop+ Eudras

ﬁ.h € Ubersicht\Grundeinstellung\Frequenzgrenzen und Rampenzeiten i Q o0

Der Frequenzbereich lasst sich durch Einstellung einer Minimal- und Maximalirequenz
begrenzen.

Fir den Frequenz-Sollwert lassen sich zwei unterschiediche Rampen parametrieren. Die
Umschattung auf die Rampe 2 kann manuell oder automatisch erfolgen

Minimale/maximale Frequenz

0 Minimatfrequenz @ Maximatfrequenz

B0 H On
Nerzs

O Beschleunigungszeit 0 Verzogenungszeit Ausgewa  Bedingung
Standarcrampe 50 s [1]50 s @  Standed
Rampe 2 50 ] |I| 50 s | O Aidivienung m Nicht verbunden [0] ) ORJ Frequenz > m 300 Hz ) it der Enstellung 0 wird die automatische Umschaltfunktion dealdiviert
PID Rampe: o s INE @  Promssegerakiiv
Schnellhaltrampe IIl 10 H 0 Schnellhalt akfiv
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8 Gestaffelter Start von Systemantrieben ohne SPS

Manchmal muss der Strombedarf des Versorgungsnetzes beim Systemstart gesenkt werden. Dies kann
durch die Staffelung der Antriebstarts in der Anwendung erreicht werden. Um dies ohne Ubergeordnete
Steuerung zu erreichen, verwenden Sie den Relaisausgang eines Antriebs, um den Start des ndchsten An-
triebs auszulésen, indem Sie eine Einschaltverzégerung fur das Relais programmieren.

Verdrahten Sie den Relaisausgang des flihrenden Antriebs so, dass er den als RUN-Befehl konfigurierten
Eingang des folgenden Antriebs auslost.

Leitantrieb Antrieb mit versetztem Start

X9 X
L no — Of— 24€ ]
L ne —Fo of 248 —
L COM — Ommmmm— O GND
O GND —
Oor— D01
o A1l —
[ Di1 ]
ot a2z —
or— D12
of 10v —
ot—— D13
Of" GND —
O D4 1
o1 AD1
O DI5 1
24v —
Diagnose Einstelungen  Parametediste Trend  +Oszilloskop+ Extras
'ED € Ubersicht\Flexible I/Q-Kanfiguration\Konfiguration digitale Ausgange ~
Der Anwender kann eine Bedingung zuordnen, um den Status Auberdem kann jeder Ausgang individuell korfiguriert werden, so dass das
der Digtalausgange und des Relais zu steuem. Wenn die Signal wvom Antriebsregler logisch invertiert ist und dadurch der Antriebsregler
Bedingung TRLUE ist, wird Digitalausgang gesetzt oder das entweder die Funktionalitat Offner (Standard) oder Schlieler (nvertiert) an jeden
Relais bestromt. Digitalausgang oder Relais ausgeben kann.
X9
Relais [1] In Betrieb [50] 1 — eoli)
2 A M
C L NO o
X3.001
Digitalausgang 1 m Haltebremse losen [115] —— O 0

Funktion [1] Nicht aktiv [0] —)-IE |_

Konfigurieren Sie anschlieBend den Relaisausgang so, dass er eingeschaltet wird, wenn der Antrieb lauft,
indem Sie ,,Relais® (0x2634:001 — P420:001) = Running [50] einstellen.
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9 Bedieneinheiten mit Tastatur

Die Legende des Betriebsbildschirms der Antriebe der i500 Cabinet- | UEL:RUN:FUD fissec
und 500 Protec-Serie kann auf sechs beliebige ASCII-Zeichen
geandert werden, um die Anzeige fur die jeweilige Anwendung
sinnvoll zu gestalten (z. B. ,,°F“, ,,°C*, ,,ft/sec” usw.). Befindet sich der
Antrieb im PID-Modus, stellen Sie die Legende unter ,,Benutzereinheit
PID-Regelung” (0x2865:002 — P709:002) ein.

Wenn sich der Antrieb im Geschwindigkeitsmodus befindet, legen Sie die Legende in ,,Benutzereinheit MS
Geschwindigkeitsmodus” (0x2865:001 — P709:001) fest.

Diagnose Einstellungen Parameteriste Trend +Oszlloskop+ Extras

@//VJ E. / Parameterin der akivelen Liste suchen Q@ Alle Parameter -V

= Parameterliste Adresse Anzeigecodestelle  Bezeichnung Wert Einhett

ErgelRyTer 2885001 | PA0S:001 Einstelung Keypadanzeige: User-Enhet-MI5 vel._.|2
I 00 09:00 g d g 0 Deg
(k4006:001 P710:001 Lastverlustercennung: Schwelle 0.0 T
(k4006:002 P710:002 Lastverlusterkennung: Verzogerungszeit 0.0 5
(4006:003 P710:003 Lastverustercennung: Fehlemeaktion Keine Reaktion [0]

BC4T001 | PTITO0T Postionszahler: Signalquell Gespert [0]

Programmieren Sie auBerdem im Geschwindigkeitsmodus einen Multiplikator mit ,,Skalierung der Ge-
schwindigkeitsanzeige“ (0x4002:000 - P702:000), um Hz in die gewtnschten Einheiten umzuwandeln (d. h.
wenn 50 Hz 750 cm/sec entsprechen, geben Sie einen Wert von 15,0 ein).

Diagnose Einstelungen Parametediste  Trend  +Osziloskop+  Extras

@ E / Parameter in der aktuelen Liste suchen | Q@ Alle Parameter - Y

Adresse Anzeigecodestele  Bezeichnung Wert Einheit
(2022:014 | P700:014 Geratebefehle: Parametersatz 4 speichem ?
02022015 | P700:015 Geratebefehle: Logbuch loschen Fus / Fertig [0]
(2862:000 Keypad-Sollwertschrittwete
Ox4002-000 P702:000 Skalierung Drehzahlanzeige
(2864000 X Keypad-Betriebsanzeige
(«2B24.001 P704:001 DC-Bremsung: Strom 0.0 %

10 Haftungsausschluss

Dieser Leitfaden dient nur zu Informationszwecken. Obwohl wir alle Anstrengungen unternommen haben,
um die Richtigkeit der Informationen zu gewahrleisten, kénnen wir nicht garantieren, dass sie frei von Feh-
lern oder Auslassungen sind. Die Benutzer sind angehalten, alle Informationen zu Uberprufen, bevor sie
sich auf sie verlassen. Wir Ubernehmen keine Haftung fur Verluste oder Schaden, die durch das Vertrauen
auf diesen Leitfaden entstehen.
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