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Baureihe FBS / FDS

Software- Version 4.1 / 3. Generation

Dokumentation

Vor der Inbetriebnahme unbedingt diese
Dokumentation lesen und beachten!
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1. Sicherheitshinweise

6o, STOBER ANTRIEBSTECHNIK

Lesen Sie vor der Montage und Inbetriebnahme unbedingt die komplette Montage-und
Inbetriebnahmeanleitung, damit es nicht zu vermeidbaren Problemen bei der Inbetriebnahme
und/oder dem Betrieb kommt.

Bei den Frequenzumrichtern der Reihe FBS/FDS handelt es sich im Sinne der VDE 0160 um ein
elektrisches Betriebsmittel der Leistungselektronik (BLE) fiir die Regelung des Energieflusses in
Starkstromanlagen. Sie sind ausschlieRlich zur Speisung von Drehstrom-Asynchron-Maschinen
bestimmt. Das Handling, die Montage, der Betrieb und die Wartung ist nur unter Beachtung und
Einhaltung der gultigen und/oder gesetzlichen Vorschriften, Regelwerke und dieser technischen
Dokumentation zuldssig.

Die strikte Einhaltung dieser Regelwerke ist vom Betreiber sicherzustellen.

Die in weiteren Abschnitten (Punkten) aufgefuihrten Sicherheitshinweise und Angaben sind vom
Betreiber einzuhalten.

Vorsicht! Hohe Beriihrungsspannung! Schockgefahr! Lebensgefahr!
Ein Offnen des Frequenzumrichters durch den Betreiber ist aus Sicherheits-und

Gewahrleistungsgrinden nicht zuldssig. Die Voraussetzung fir eine einwandfreie Funktion des
Frequenzumrichters ist die fachgerechte Projektierung und Montage des Umrichterantriebes.

Achten Sie vor allem auf:

- Zulassige Schutzklasse: Schutzerdung; Betrieb nur mit vorschriftsmaRigem Anschlufl
des Schutzleiters zulassig,

- Installationsarbeiten dirfen nur im spannungsfreien Zustand erfolgen. Bei Arbeiten am
Antrieb nicht nur die Freigabe sperren, sondern den kompletten Antrieb vom Netz trennen.
(Die 5 Sicherheitsregeln beachten)

- Kondensatorenentladungszeit nach Netztrennung > 5 Minuten

- Es ist nicht erlaubt, mit Gegenstanden jeglicher Art in das Gerateinnere einzudringen.

- Bei der Montage oder sonstigen Arbeiten im Schaltschrank ist das Gerat gegen herunter-
fallende Teile (Drahtreste, Litzen, Metallteile, usw. ) zu schitzen. Metallteile konnen inner-

halb des Frequenzumrichters zu einem Kurzschluf? fuhren.

- Vor der_lnbetriebnahme sind zusatzliche Abdeckungen zu entfernen, damit es zu
keiner Uberhitzung des Gerates kommen kann.

Fir Schaden, die aufgrund einer Nichtbeachtung der Anleitung oder der jeweiligen
Vorschriften entstehen, iibernimmt die Fa. STOBER ANTRIEBSTECHNIK keine Haftung.
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2. Technische Daten
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3. Maf3bild

4. EMV-gerechte Montage

Gow) STOBER ANTRIEBSTECHNIK

FBS FDS Netzanschluf:
FBS
L1 L1-N: 1x230V +20 % /-50 % 50/60 Hz
L1 L2 FDS
L1-L3: 3x400V +28 % /- 50 % 50/60 Hz
3 [N L3
<
D PE Schutzleiter Netz
]
% PE Schutzleiter Motor / Schirm Motorleitung
c
2 u
R%} Motoranschluf3 U, V, W
(b} Vv
- Reihenfolge beachten
W
R1 Zwischenkreis-Potential (+)
Anschl. ext. Bremswd.
R2
U- Zwischenkreis-Potential (-)

X1

X11

Einphasiger Anschluf3 (FBS)

I_—EI
IL1[N [PE[PE| U]V [W[RBRB]|

NETZ

Dreiphasiger Anschlu3 (FDS)

- =
|L1[L2|L3[PElPE[ U |V [W[RBJRB|U-I

NETZ

* Klemme U- als Option zur
Zwischenkreis-Kopplung

Anmerkung: Gerate mit ausgefiihrtem Zwischenkreis sind auf Anfrage lieferbar.

Frequenzumrichter | Héhe h 300 300 410

Grundplatte Breite w 98 98 186
Tiefe * d 176 268 268

Grundplatte vertikal a 280 280 387

Befestigungslocher| horizontal | b 70 70 150

min. Freiraum zu oben /

benachbarten unten min. 100

Einheiten

Schrauben M5

*Geratetiefe ein

schlie3l. Stecker

Grundsatzlich:

- Steuerleitungen und leistungsfiihrende Leitungen
(Motor, Netzleitungen) rdumlich getrennt
voneinander verlegen.

- Netz- und Motorleitung sind ebenfalls rdumlich
getrennt voneinander zu verlegen

- Zentraler Erdungspunkt in unmittelbarer Nahe
des Umrichters. Hier werden alle Schirme sowie
Schutzleiter von Motor-, und Netzleitung
grof3flachig aufgelegt.

Sollwertleitung

- geschirmt

- Schirm einseitig mit der Bezugsmasse der
Sollwertquelle (SPS, Steuerung...) verbinden.

- verdrillt verlegen

Motorleitung

- geschirmte Leitungen zur Einhaltung
Kl. A+B DIN EN55011

- Schirm beidseitig auflegen

- bei Kabellangen > 30m grundsétzlich
Motordrossel einsetzen.

[
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5. AnschluRbelegung

h\. s
G, STOBER ANTRIEBSTECHNIK
Klem- .
men | FUNktion Beschaltung
Analogeingang 2
A (+
™ 0-max 10V DC . . .
Ri = 25 kQ, 10Bit+V, Funktionen programmierbar unter F20 E
B() |T,=4ms ~NJ

1 interne Spgsversorg. externe Spannung externer Strom externe Frequenz Potentiometer
+10V 5%, max 3mA X1 X1
Analogeing. 1 Spg. extern extern intern extern intern ?extern

2 0-max +10 V DC crounD ] +10V _[ 1 |
Ri = 25 kQ, 10Bit+V, bGTaL | 8] max gma | L=~
T,=4ms — +10V 1 CAH 2

= REFVALUEL
Analogeing. Strom 0-+20mA INPUT BES i AEL

3 0-+20 mA —GROUND — GROUND = 510Q 4
Ri = 510 Q, 10Bit+V, 2 5]

2 Bezugspotential Einstellung von BE 5 ANALOG I—?
Analogeingang 1 siehe F35 GROUND [
Analogausgang

5 +10V, Ri=1kQ Funktionen programmierbar unter F40 N\ ANALOG
10Bit+V,, T, = 32ms OuTPUT

g
6 Analoge Masse Bezugspotential fur die Klemmen A, B und X1.1 bis ~
9 X1.5

-
X
o 7 Masse 12 V Bezugspotential fur die Klemme X1.15
k7]
2
E 8 Digitale Masse Bezugspotential fur die Eingédnge X1.9 - X1.14
[+}]
~ - X1
= Freigabe f f f intern %pextern
o 9 _ Freigabe Leistungsteil L-Pegel:
g T,=4ms <48V 4
2 aroup 18

Eingang BE 1 =3
@ 10 * S?Hagl‘t HPegel: GR1025ND l_l

T,=4ms >+12V DIGITAL | 8 |

Eingang BE 2 Spannungs- 34- ENABLE

11 |* 6: Drehrichtung grenzen: | 10|~ INPUT BEL
T,=4ms Freiprogrammierbare Eingange. Funktion wird mit den 11|« INPUT BE2
Eingang BE 3 Parametern F31 bis F35 festgelegt. -0V 12| <~ inpUT BES

+32V PP

12 * 1: SW-Selekt0 3 13|« INPUT BE4
T,=4ms Storfestigkeit | 14{«~{NPUT BES
Eingang BE 4 * Werkseinstellung des Umrichters EN 61000-4 oy 15

13 * 2: SW-Selektl —

T,=4ms Ri =2,3kQ
Eingang BE 5

14 * 0: inaktiv
T,=4ms
interne kann zur Ansteuerung der binéren Eingange X1.9 -

15 Spannunasauelle X1.14 verwendet werden, dafir muf3 die Bezugsmasse
12 V. 20 Er’nlg der dig. Eingédnge (X1.8) mit der Masse 12 V (X1.7)
’ gebruckt werden.

1 Potentiglfreie Ausldseeinheit zum Schutz von Motoren Bei Anschluf® einer nicht rein ohmschen Last sind
Motor gegen Uberhitzung, geeignet fiir den AnschiuB von ein | die Relaiskontakte mit einer entsprechenden
- Temperaturfihler bis sechs Kaltleitern; Schutzbeschaltung zu versehen.

Wird ein Motor ohne Kaltleiter betrieben, miissen die

2 Klemmen X2.1 - X2.2 gebriickt werden.

N ,
X Relais 1
3 3 ngx/gg‘\//:zgﬁn\ﬁ_ast Zeigt die Betriebsbereitschaft des Frequenzumrichters
.g 1 A/30V=ind. Last |an (= Relais geschlossen).
E L/R = 40 ms . .
4 Schaltzeit 10ms Funktion programmierbar unter F10.
QE, T, = 32ms
< Relais 2

5
technische Daten Zusatzlicher Relaisausgang.
wie

6 Relais 1 Funktion programmierbar unter FOO.

T, = 32ms

Anmerkung: T, = Abtastzeit

4




6. Bedienung und Programmierung

6 BEDIENUNG UND PROGRAMMIERUNG
6.1 BETRIEBSANZEIGE

Die auf dem Display sichtbare
folgendermalen aufgebaut:

Betriebsanzeige ist

Drehzahl Strom
\ !

123. Upm 1. 2A
1: Vorwarts HE
V

Betriebs- Brems-
zustand chopper
aktiv
Parametersatz
Nr. 2 aktiv

Die mdglichen Betriebszustdnde_sind auf S. 24 aufgelistet.
Beim Aufleuchten des Zeichens B arbeitet der Umrichter mit
Parametersatz Nr.2. Ist der Parametersatz Nr. 1 aktiv
(Werkseinstellung), erfolgt keine besondere Anzeige. Das
Zeichen Bg erscheint bei Aktivierung des Bremschoppers.

Die angezeigte Drehzahl kann durch Parameter C51 (Anzeige-
faktor, Werkseinstellung=1,0) auf den Getriebeabtrieb umge-
rechnet werden. In der Steuerart U/f-Steuerung (B20=0) und
Sensorless Vector (B20=1) wird als Drehzahl der
Nachrampensollwert, bei Vectorregelung mit Drehzahliriick-
fuhrung (B20=2) der Drehzahlistwert angezeigt.

Die erste Zeile der Betriebsanzeige kann auch kundenspezifisch
gestaltet werden: Eine Uber C50 ausgewdhlte Funktion (z.B.
Leistung) wird durch C51 dividiert und mit der Einheit in C53
(z.B. “Stk/Min”) versehen. Die Einheit kann nur Gber FDS-Tool
vorgegeben werden. Die Anzahl der Nachkommastellen ist
durch C52 gegeben.

6.2 PARAMETRIERUNG

o Auswahlen der verschiedenen
Meniiebenen
+ Anderungen Gbernehmen

o Zurick zur vorhergehenden
Menuebene
+ Anderungen verwerfen

+ Parameterauswahl
+ Anderung der Parameter

+ Gruppenauswahl

Zur Progammierung ist die (#] -Taste (Enter) zu driicken. Das

Meni besteht aus 6 Gruppen, die mit Buchstaben A...F
ekennzeichnet sind. Gruppen werden mit den Pfeil-Tasten

@und usgewdhlt. Mit einem weiteren Druck auf die

@ -Taste gelangt man zu den Parametern der gewdhlten
Gruppe.

Die Parameterbezeichnung besteht aus dem Gruppen-

buchstaben und einer Nummer, wie z.B. A10 oder D0O2.

Nur wenn Parameter im
Parametersatz Nr. 2
Parameter

Nr.\ _ jzﬁmetemaﬁme
\
D02Bn  (SW-max)
3000. Upm
\Wert

bo=y STOBER ANTRIEBSTECHNIK

Parameter werden mit den Tasten [A] und (V] gewahlt. Zum
Veréndern eines Parameters ist erneut die(#]-Taste zu driicken.
Der blinkende Wert kann nun mit (4Jund Egeandert werden.
Die Anderungen werden sofort wirksam. Durch ein Driicken
der | #/-Taste wird der gednderte Wert beibehalten, die [Es¢|-Taste
macht die Anderung riickgéngig. Mit der [Es¢] - Taste kehrt man
von der Parameterauswahl zu den Gruppenbuchstaben zurtick.
Ein weiterer - Druck bewirkt Riickkehr zur Betriebsanzeige.

Parameteranderungen miissen vor Ausschalten des Gerétes
durch AOO=1 (W te speichern) gesichert werden.

Betriebs-
anzeige

123 Upm 1.3A
1: Vorwérts
(¥
A .
Umrichter

Al ok

Parameter-
gruppen

Parameter-
eingabe

BOO Motor-Typ
22:100KA 2.2kW|

@ Anderung iibernehmen
Anderung verwerfen

Wert
blinkt

Parameter-
auswahl

Nach dem Einschalten zeigt der Umrichter nur die wichtigsten
Parameter an, die flir eine Inbetriebnahme erforderlich sind. Fur
die Lésung komplexer Antriebsaufgaben wird mit A10=1 der
erweiterte Menu-Umfang aktiviert.

Sowohl im normalen als auch im erweiterten Meni werden die-
jenigen Parameter ausgeblendet (=nicht angezeigt), die im
aktuellen Zusammenhang keinen Sinn ergeben.

Beispiel: Wenn im Parameter BOO (Motortyp) ein
vordefinierter STOBER-Motor (z.B. 100KA2.2kW)
gewahlt ist, werden die Parameter B10...B16
(Polzahl ... cos PHI) ausgeblendet.

Ca. 50s nach dem letzten Tastendruck wechselt das Gerét auto-
matisch zur Betriebsanzeige zuriick. Dieser Wechsel kann mit
A15=0 (Auto-Rucksprung inanktiv) verhindert werden.

6.3 PASSWORT

Die Parameter kénnen vor einer unberechtigten Veranderung
geschutzt werden. Hierzu mul3 ein PalRwort (eine max.

4 stellige Zahl ungleich 0) im Parameter A14 eingegeben und
mit A0O=1 abgespeichert werden. Bei A14=0 ist der Pal3wort-
schutz inaktiv.

Eine Parameterédnderung im geschitzten Gerat ist nur nach
Eingabe des richtigen PalRworts in A13 mdoglich.



7. Inbetriebnahme

&

Die Leistungsanschliisse (Netz und Motor) missen zunachst
gemal Tabelle auf S. 3 korrekt verdrahtet werden. Fir eine
erste Inbetriebnahme muss folgende Beschaltung sicher-
gestellt sein

e Sollwertvorgabe Uber Poti (X1.2 - X1.4), s. Beschaltung S.4.
e Freigabe (Klemme X 1.9)

e Temperaturfihler (Klemmen X2.1 und X2.2)

Freigabe

—
[112]3]4[5]6]7]8]9]f{]15] X1
+12V

Ist kein Temperaturfihler vorhanden, X2.1 und X2.2 briicken.
Als Spannungsversorgung fiir die Steuersignale kann die inter-
ne 12 V Spannung an X1.15 genutzt werden. Fur diesen Fall ist
eine Briicke zw. X1.7 und X1.8 erforderlich. Motor und Umrich-
ter missen aufeinander abgestimmt werden. Dafir unter Para-
meter BOO den entsprechenden Motortyp auswahlen (s. 7.2).

Beim AnschluR ans Netz zeigt die Betriebsanzeige den
Betriebszustand 0:Betriebsbereit an. Wird statt dessen

13: Einschaltsperre gemeldet, so ist die Freigabe wegzuneh-
men. Folgende Parameter missen nun vorgegeben werden:

e A20: (Bremswiderstand-Typ), falls vorhanden

e BO0O: (Motortyp It. Typschild), siehe Kap 7.2

e B20: (Steuerart) kann i.d.R. bei 1:Sensorless Vector bleiben.
Die Drehzahlgenauigkeit und Dynamik ist hier besser als
bei der klassischen U/f-Steuerung (B20=0). Vektorregelung
mit n-Rickfiuhrung s. Kap. 8.6.

e CO0O0: (min. Drehzahl), CO1 (max. Drehzahl)

e DO0O, DO1: Beschleunigungs- und Bremsrampe

e DO02: Drehzahl bei 100% Sollwert (10V an AE1)

Durch A02=1 wird die Aktion “Eingabe prifen” gestartet und
evtl. Widerspriiche in der Parametrierung gemeldet.

+ Vor dem Netz-Aus Parameter mit AOO=1 speichern!

Die meisten 4-poligen STOBER-Motoren kénnen im Parameter
BOO direkt vorgegeben werden:

Beispiel: Beim Antrieb C602N0620MR1 D10OK 4 TF (Motor
100K, 4-polig) wird in BOO je nach Beschaltung
(Stern, Dreieck) entweder 17: 100KY2.2kW oder
18: 100KA2.2kW eingetragen.

+ Bei der Eingabe eines konkreten Motortyps sind keine
weiteren Einstellungen (Typenpunkt, Nennstrom u.a.)
erforderlich.

Bei Stober-Motoren bis BaugréRe 112 (4 kW) gilt:

In der Sternschaltung (Y) wird die Nennspannung bei 50 Hz, in
der Dreieckschaltung (A) bei 87 Hz erreicht. In der
Sternschaltung steht das volle Motordrehmoment bis 50 Hz,
in der Dreieckschaltung bis zu 87 Hz zur Verfliigung. Motoren
ab Bg. 132 werden in Dreieck angeschlossen, das volle
Drehmoment ist bis 50 Hz verfligbar (bei Netzanschlul3

3 x 400V / 50 Hz).

Bei nicht vordefinierten Motoren (z.B. Fremdmotoren oder bei

6

STOBER ANTRIEBSTECHNIK

Polzahl#4) muR BOO auf O:freie Einstellung stehen. Die
Parameter B10 .. B16 missen dann gemafd Motor-Typschild
manuell eingestellt werden. Die U/f-Kennlinie, d.h. der
Zusammenhang zwischen Spannung und Frequenz, wird
durch die Parameter B14 (Nennspannung) und B15
(Nennfrequenz) festgelegt. Eine dartiber hinausgehende
Festlegung des Typenpunkts ist nicht erforderlich. Mit steigen-
der Frequenz wird die Spannung Uber B14 hinaus bis zu der
verfugbaren Netzspannung (bzw. A36) erhoht.
AnschlieBend mulR der Motor durch B41=1 eingemessen
werden:
1. B41=1 einstellen. Werksanzeige zeigt 0 % an.
2. Freigabe aktivieren. Der MefR3vorgang beginnt.
3. Beim Erreichen von 100 % Freigabe wegnehmen,
MeRvorgang ist beendet.

+ Vor dem Netz-Aus Parameter mit AOO=1 speichern!

Fur einen Funktionstest bei der Inbetriebnahme reicht es aus,
den Freigabeeingang X1.9, sowie die Klemmen fir den
Temperaturfihler X2.1 und X2.2, zu beschalten. Die Drehzahl-
vorgabe erfolgt Uber Tastatur. Hierzu A50=1 (Inbetriebnahme
aktiv) setzen und die gewiinschte Drehzahl in A51 eingeben.

Die Drehzahlvorgabe Uber Sollwert am Analogeingang AE1 (z.B.
Uber Poti, vgl. S. 4) ist in der Werkseinstellung sofort moglich.
Folgende Parameter sind hier weiter von Interesse:

e DO02: n (SW-Max) Drehzahl bei max. Sollwert

(10 V, 20 mA o. f-max)

Anzeige in % vom Endwert
(Endwert=10 V oder 20mA)

Im erweiterten Meni (A10=1) ist zusatzlich verfugbar:

e DO0O3: SW-Max Max. Sollwert in % vom Endwert
(Endwert 10 V, 20 mA o. f-max). Bei
z.B. D03=50% wird die in D02
eingestellte Drehzahl bei 5 V bzw.
10 mA erreicht.

Drehzahl bei min. Sollwert

e DO5: SW-Min min. Sollwert in % vom Endwert

e DO06: SW-Offset Offset an AE1 in % vom Endwert
Mit Hilfe der Parameter D02 bis DO5 kann der Zusammenhang
zwischen dem Analogsollwert (i.d.R. Spannung) und der Dreh-
zahl in Form einer Sollwertkennlinie frei vorgegeben werden:

e E10: AE1-Pegel

e DO04: n (SW-Min)

Drehzahl n [Upm]
D02
n (SW-Max)
D04+
n (SW-Min) t >
D05 D03 Sollwert SW [%]

SW-Min SW-Max (z.B. von 10V)

Als Sollwert kommt Spannung (100%=10 V), Strom

(100%=20 mA) oder Frequenz (f-max=100%=Par. F37) in
Betracht. Frequenzsollwert wird durch F35=14 aktiviert, das
Frequenzsignal muf an BE5 anliegen. Der Frequenzsollwert ist
nicht gleichzeitig mit Drehzahlriickfuhrung einsetzbar. Die
Rampen fur den Analog- und Frequenzsollwert werden durch
D00 und DO1 vorgegeben. Mit D92=1 wird der Sollwert
negiert. Bei DO7=1 ist die Reglerfreigabe vom Sollwert abhén-

gig.



7. Inbetriebnahme
8. Besondere Funktionen

7.5 FESTSOLLWERTE (DIGITALSOLLWERTE)

Bis zu 7 Festsollwerte (FSW) konnen definiert werden. Die
Umschaltung erfolgt bindr kodiert Uber Binédreingénge. In der
Werkseinstellung sind die Eingdnge BE3 und BE4 zur Auswahl
von drei Festsollwerten vorgesehen:

BE4 BE3 Sollwert E60 Rampen
L L Analog/Frequenz 0 D00, DO1
L H Festsollwert 1, D12 1 D10, D11
H L Festsollwert 2, D22 2 D20, D21
H H Festsollwert 3, D32 3 D30, D31

Die Drehzahl in D12, D22 usw. wird in Motor-Upm eingegeben.
Die Eingangssignale werden einem Sollwert-Selektor zugefuhrt
und dort bindr dekodiert. Im Parameter E60 wird das Ergebnis
der Binardekodierung (0 bis 7) angezeigt.

+ Ist das Ergebnis der Binardekodierung 0 (E60=0, d.h. L-
Pegel an allen Eingangen des SW-Selektors), wird der
Analog / Frequenzsollwert beriicksichtigt.

Die Binareingange kdnnen den Eingangssignalen des Sollwert-
Selektors frei zugeordnet werden. In der Werkseinstellung gilt
F33=1 (BE3-Funktion=SW Selekt0) und F34=2 (BE4-
Funktion=SW Selektl). SW SelektO und SW Selektl ent-
sprechen den Bits 0 und 1 des bindren Sollwertselektors. Ist
einem der drei SW Selekt-Signale kein Binareingang zuge-
ordnet, gilt dieses Signal als Low. Um alle 7 Festsollwerte zu
verwenden, kénnte z.B. der Eingang BE5 auf F35=3
(SW-Select2) programmiert werden. Mit D92=1 werden alle
Sollwerte negiert, d.h. Drehrichtung gewechselt.

7.6 BREMSANSTEUERUNG

Relais 2 wird mit FOO=1 zur Bremsansteuerung programmiert.
In FO1 und FO2 wird die Drehzahlgrenze zum Offnen und zum
SchlieRen der Bremse definiert.

Relais 2 erméglicht das direkte wechselstromseitige Schalten
der Bremse (max. 6 A / 250 V~).

7.7 PARAMETERUBERTRAGUNG

Mit Hilfe der Parabox oder der PC-Software FDS-Tool kdnnen
die kompletten Parameter ohne Datenverlust und zeitraubende
Neuparametrierung auf andere Umrichter Gbertragen werden.

Daten in Parabox schreiben:
e Parabox auf Sub-D-Stecker X3 des ersten Gerats aufstecken.
e Mit A03=1 werden Werte in die Parabox geschrieben.
Daten aus der Parabox lesen: I
e Parabox auf das neue Gerét aufstecken.
e Mit A0O1=1 werden Werte aus der
Parabox gelesen und gleichzeitig
netzausfallsicher gespeichert.

PARABOX

[ ]

Mit A40=1 wird die Parabox ohne
anschlieBendes Speichern gelesen.

Die Parabox kann Uber die Bediensoftware FDS- Tod beliebig
umformatiert werden.

3.X > 4.X: Beim Lesen bzw. Beschreiben der Parabox wird
der aktuelle Softwarestand Uiberpruft und gegebenenfalls (nach
nochmaliger Abfrage durch FDS-Tool) umformatiert.

4.X > 3.X: Parameter “Parabox’ unter “Optionen” (FDS-Tool)

bo=y STOBER ANTRIEBSTECHNIK

bietet die Mdglichkeit der Riickformatierung von 4.X nach 3.X.
Die Parabox kann zusétzlich die Funktionen eines
Stérungsspeichers tbernehmen. Ist zum Zeitpunkt der Stérung
eine Parabox aufgesteckt, wird der komplette Datensatz

(Parametrierung, Zustand im Stdrungsaugenblick) vom
Umrichter automatisch in die Parabox ubertragen.

8 BESONDERE FUNKTIONEN

8.1 BINAREINGANGE BE1 ... BES

Die freiprogrammierbaren Bindreingdnge haben in der

Werkseinstellung folgende Bedeutung:

BE1 = 8:Halt

BE2 = 6:Drehrichtung (links / rechts)

BE3 = 1:SW Selektor 0 (Bit 0 FestSW-Dekodierung)

BE4 = 2:SW Selektor 1 (Bit 1 FestSW-Dekodierung)

e BE5 = 0:Inaktiv

Funktion der Bindreingdnge wird Uber die Parameter F31 bis
F35 im erweiterten Menl (A10=1) festgelegt.

BE1- )
Funktion 0 112— 1: SW Selekt 0
E31 L_ 2: SW Selekt 1
fffffff o3 3: SW Selekt 2
BE1 4
X1.10 )
14 | Sk - 13: Quitierung
14: rickw. V3.2

Werden mehrere Eingdnge auf eine Funktion geflhrt, werden
die Signale ODER-verknlpft. Funktionen ohne Verbindung zu
einem BE-Eingang erhalten intern ein L-Pegel-Signal. Die
Drehrichtungseingange alterer FDS-Umrichter (bis Software

V.3.2) werden mit F31=F32=14 (rlickwarts an BE1, vorwarts an

BE2) nachgebildet. Mit F31=F32=14 ist auch ein drahtbruch-

sicherer (=low-aktiver) Halt moglich.

8.2 DREHMOMENTGRENZEN

Das Motordrehmoment kann auf mehrere Arten begrenzt werden:

e CO03 (M-Max1) ist in der Werkseinstellung die aktuelle
Drehmomentgrenze in % vom Motor-Nennmoment.

e Eine Umschaltung zwischen zwei Drehmomentgrenzen
C03 (M-Max1) und C04 (M-Max2) ist Uber einen
Binareingang moglich (BE-Funktion 10:Momentumschal-
tung Uber einen der Parameter F31 ... F35 zuordnen).

e Bei Anlaufverhalten C20=2 (Taktbetrieb) wird zwischen
C03 (M-Max1) und C04 (M-Max2) automatisch umge-
schaltet. M-Max1 gilt wéhrend der Konstantfahrt, M-Max2
wird in Beschleunigungsphasen angewendet.

e Eine Momentbegrenzung ist auch iber den Analogeingang
AE2 mdoglich. Hierzu Parameter F20=2 setzen. 10 V ent-
sprechen 100 % Motor-Nennmoment, andere Skalierung
ist Uber F22 (AE2-Faktor) mdglich.

e Bei Schnellhalt wirkt immer M-Max2.

Die tatsachlich wirksame Drehmomentbegrenzung ergibt sich
aus dem Minimum der verschiedenen Begrenzungswerte und
kann im Parameter E62 abgefragt werden.

+ Die Drehmomentbegrenzung arbeitet am genauesten beim
Betrieb mit Drehzahlriickfiihrung. Bei Frequenzen>5 Hz
betragt die Genauigkeit £5 % vom Nennmoment. In der
klassischen Steuerart U/f-Steuerung (Parameter B20=0)
arbeitet die Drehmomentberechnung bei kleinen Dreh-
zahlen und bei kleinen Lasten ungenau. In der Steuerart
Sensorless Vector Control (B20=1, Werkseinstellung) sind
bessere Ergebnisse als bei U/f-Steuerung zu erwarten.
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8. Besondere Funktionen

Insbesondere in der Betriebsart Sensorless Vector Control wird
die Prazision der Momentberechung erhéht, wenn das Massen-
tragheitsverhdltnis C30 (Jfremd/Jmotor) abgeschéatzt und ent-
sprechend eingestellt wird. Ist die angetriebene Masse gering
oder die Getriebelbersetzung hoch, gilt C30=0 (Werkseinst.).

+ Der Zusammenhang zwischen Strom und Drehmoment ist
bei Asynchronmotoren bekanntlich nicht einfach. Ein FDS-
Umrichter kann das Moment aus den verfiigbaren MeR3-
gréRen berechnen. Aus diesem Grund wird das max.
Moment und nicht der max. Strom vorgegeben. Das max.
verflighare Moment ist stets durch den max. Umrichter-
strom begrenzt.

8.3 ARBEITSBEREICH

Ein Arbeitsbereich ist durch folgende Parameter gegeben:
e C41, C42: n-Min, n-Max zul. Drehzahlbereich
e (C43, C44: M-Min, M-Max zul. Drehmoment

e (45, C46: P-Min, P-Max zul. Wirkleistung

Eine Uberschreitung der eingestellten Werte kann tiber
Relais-2 signalisiert werden, hierzu FOO=6 setzen.

Sollen nur eine oder zwei dieser Bereichsuberwachungen
genutzt werden, so sind die Grenzen der nicht benutzten
Bereiche auf ihre Grenzwerte einzustellen (z.B. C43=0% und
C44=400% wenn keine Moment-Uberwachung benétigt wird).
8.4 PARAMETERSATZ - UMSCHALTUNG

Der FDS-Umrichter unterstitzt zwei unabhangige Parameter-
sétze. Die Vorgabe erfolgt

e extern Uber einen Bindreingang (A41=0)
e intern lUber Tastatur (A41=1 oder 2).

Zur Vorgabe Uber einen Bindreingang muf3 einer der Parameter
F31 ... F35 auf 11: ParaSatzUm gesetzt werden.

Die Umschaltung erfolgt grundsatzlich nur bei Low-Signal an
Freigabe.

Die Parameter in beiden Parametersitzen kénnen unabhéngig
von dem gerade aktiven Parametersatz angezeigt und pro-
grammiert werden. Uber A11 (Psatz Edit) wird der zu editie-
rende Parametersatz (1 oder 2) festgelegt. Im 2. Parametersatz
(A11=2) erscheint rechts neben der Parameter-Nr. einef .
Bestimmte Parameter wie z.B. Steuereingang (A30) sind nur
einmal verfiigbar. In diesem Fall wird keine [ neben der
Parameternummer angezeigt. Dies gilt fiir alle Parameter der
Gruppe A, sowie der Anzeigeparameter der Gruppe E
(Moment, Auslastung u.a.).

oder

Kopieren von Parametersatzen ist ber A42 und A43 (Psatz
Kopie) mdglich. A42: PSatzKopie 1 > 2 auf 1: aktiv, Uber-
schreibt PSatz 2 mit den Werten aus PSatz 1.

+ 1.d.R. sollte zun&chst der erste Parametersatz in Betrieb
genommen werden. Die Parameter werden dann mit
A42=1 (aktiv) nach Parametersatz 2 kopiert. Mit A11=2
wird zum Parametersatz 2 umgeschaltet und dort die
bendtigten Werte geédndert. Zum SchluR werden mit
A00=1 alle Parameter gespeichert.

8.5 MOTORPOTI

Mit der “Motorpoti-Funktion” kann die Motordrehzahl Gber

zwei externe Tasten stufenlos erhéht und reduziert werden:

e Zwei bindre Eingadnge werden tber F31...F35 auf
4: Motorpoti AUF bzw. 5: Motorpoti AB programmiert.

e Durch D90=1 wird die Motorpoti-Funktion aktiviert.

Beim Tastendruck wird die Drehzahl entsprechend der Rampen

in DOO u. DO1 geandert. Bei aktivem Motorpoti (D90=1) werden

die meisten Parameter der Gruppe D.. Sollwert ausgeblendet.
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8.6 DREHZAHLRUCKFUHRUNG

FDS-Umrichter unterstutzen serienméaRig die Moglichkeit einer
Drehzahlrtickfiihrung Uber Inkrementalgeber (24V). In der
Steuerart B20=2 (Vektorregelung mit 2-Spur-Ruckfihrung) ist
eine prézise und hochdynamische Drehzahl- und Drehmoment-
regelung maoglich.

Die Inbetriebnahme der Drehzahlriickfuhrung erfolgt in

folgenden Schritten:

e Verdrahtung: Die Inkrementalgeberspuren A und B wer-
den an den Binadreingdngen BE4 und BE5 angeschlossen.
Die Versorgungsspannung fir den Geber (+24V) muf3
extern bereitgestellt werden. Es wird empfohlen, den
Geber Uber marktiibliche Reihenklemmen an den
Umrichter anzuschlieRen.

Pin Fz}rbe Signal Anschluf3 FU-

Stober-
Geber Geber an Klemme

Kabel

3 rosa N nicht benotigt --

5 braun A Eingang BE4 X1.13

8 grin B Eingang BE5S X1.14

9 - Schirm | Analogmasse [Schirmklemme

12 rot +Up extern 24 V -

10 blau oV extern 0 V X1.8

e Durch F34=14 und F35=14 werden Binédreingdnge BE4
und BES5 fur die Drehzahlriickfihrung programmiert (vorher
erweitertes Menu mit A10=1 aktivieren).

e Mit F36 kann ggbf. die Strichzahl des Encoders geéndert
werden (Werkseinstellung: 1024 Ink/U.).

e Die Dynamik des Drehzahlregelkreises héngt in erster Linie
von den Paramtern C31 (n-Regler Kp) und C32 (n-Regler
Ki) ab. Sie bestimmen Proportional- und
Integralverstarkung des Drehzahlreglers. Eine zu hohe
Verstéarkung fuhrt zu Schwingungen des Motors. Eine nied-
rige Verstarkung reduziert die Dynamik. In der Regel kann
die Werksein-
stellung beibehalten werden. Bei Bedarf ist zunéchst C31
anzupassen, C32 kann in den meisten Fallen beibehalten
werden.

e Kontrolle: In der Steuerart U/f-Steuerung oder Sensorless
Vector (B20=0 oder 1) Motor drehen lassen, und die
Drehzahl (mit Vorzeichen) merken. Im Parameter E15
(n-Encoder) die Ist-Drehzahl anschauen. Die Drehzahl muf3
ahnlich wie in der Betriebsanzeige sein, vor allem das
Vorzeichen muf3 gleich sein.

Vorzeichen verkehrt: Entweder Signale A und B an BE4
und BE5 oder zwei Motorphasen tauschen.

0 Upm Anzeige in E15: Liegt Ug=24V am Geber mit
richtiger Polaritat an? Ist Masseverbindung in Ordnung?
Sonstige Verdrahtungsfehler? Sind F34 und F35 richtig
programmiert? Die Signale A und B kdnnen einzeln
gepruft werden, dazu Motor anhalten und Par. E13
anschauen. Bei kleinsten Motorbewegungen (z.B.
manuell am Lifterrad) missen sich Pegel bei BE4 und
BE5 &ndern.

e Motor anhalten, Steuerart B20=2 (Vektorregl.) wéhlen.

e Motor drehen lassen. Bei Problemen die Punkte nochmals
kontrollieren.

e Parameter mit AOO=1 speichern.

+ Bei falschem Vorzeichen der Drehzahlriickfiihrung und
beim Drahtbruch dreht der Motor langsam weiter.
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Erforderliche Komponenten

1 Klemmleiste X1 am FDS

Externe
Spgs.versorgung 2 ext_erne 24V DC Versorgung
3 Reihenklemmen
+24V OV

4 geschirmtes Kabel

xi @
J&IDigital Ground

T3] BE4
14] BE5

1 9 8
2 7  Sicht auf die
1% 162 Lotseite des
Steckers
4 s

8.7 QUITTIERUNG VON STORUNGEN

AT LT L
BIri 1

®

rot
blau
rosa
braun
grin

Die Tabelle méglicher Stérungen ist auf S. 25 aufgefiihrt.
Stoérungen werden quittiert mit:
e Freigabe: Wechsel von L- auf H-Pegel am
Freigabeeingang und wieder zuriick auf L.
Immer verfiigbar.
o [#] -Taste (nur wenn A31=1).
Autoquitierung (nur wenn A32=1).

Uber die Parameter E40 und E41 konnen die letzten 10
Stdrungen abgefragt werden (Wert 1=Letzte Stérung).

Uber FDS-Tool kann bestimmten Ereignissen die Umrichter-
reaktion (Stérung, Warnung, Meldung oder keine) frei
zugeordnet werden, vgl. S. 25.

8.8 ANLAUFEN DES MOTORS

e Das eigenstandige Anlaufen des Motors nach Netz-Ein
wird durch A34=0 (Autostart inaktiv) in der Werksein-
stellung verhindert (vgl. Meldung 13:Einschaltsperre)

e Durch C20=1 (Schweranlauf) sowie C21 und C22 kann
bei schwergéngigen Maschinen eine geduldete Uberlast
wéhrend des Anlaufs spezifiziert werden.

e Durch C20=2 (Taktbetrieb) wird bei der Sensorless Vector
Control (B20=1) ein optimiertes Beschleunigungsverhalten
erreicht (s. hierzu auch Parameter C30 und Kap. 8.2).

8.9 STEUERUNG UBER DEN PC

Mit der Software FDS- Tod kann der Frequenzumrichter Gber
den PC gesteuert werden. Der Umrichter wird mit dem PC tber
den Sub-D-Stecker X3 (RS-232-C Schnittstelle) und FDS-Kabel
G3 (KT.-Nr. 41488) oder FDS-Kabel G1 (KT.-Nr. 27352) und
Adapter (KT.-Nr. 41489) verbunden.

FDS-Tool bietet, durch die integrierte Oszilloskop-Funktion
FDS- Scope die Mdéglichkeit, acht unterschiedliche Umrichter-
groflen zu beobachten und den Antrieb zu optimieren.

bo=y STOBER ANTRIEBSTECHNIK

N JA N
] [ :
3 >— — 3
4 > 4
5 5
Gehause Gehduse

O
PC 6 1 FDS
Sicht auf
Lotseite
9
5
O
FDS-Kabel-G3

Verbindungskabel zwischen serieller Schnittstelle des
PC (Notebook) und serieller Schnittstelle X3 des FDS.
Gilt nur fir FDS der 3. Generation (Mit Folientastatur)!

Darf NICHT durch handelstbliches serielles
Verbindungskabel ersetzt werden!

2 /¥_ ( 2
3 > — 3
4 D= & 4
N 2.
57 \ 5
Gehduse
FDS zu PC
O Beide Stecker sind
6 1 in einem Gehduse:
Sicht auf
Lotseite
9
5
O

Adapter: Kabel-G1 zu FDS G3

Adapterstecker fir Verbindung zwischen altem seriellem
FDS-Kabel-G1(SV 3.X) und serieller Schnittstelle X3 des
neuen FDS der 3. Generation (Mit Folientastatur)!




9. Umrrichtertausch

&

Frequenzumrichter der Baureihe 1040...1200 und 2008...2070
(Software 3.x / 3 Tasten) kdnnen problemlos durch Frequenz-
umrichter der Baureihe 3008...3220 (Software 4.x / 6 Tasten)
ersetzt werden. Dabei sind folgende Punkte zu beachten:

Die Anschliisse der Leistungsklemmen stimmen Uberein.

Bei einem Wechsel von Baureihe 2... auf 3... kann die kompl.
Leistungsklemme umgesteckt werden. Bei einem Wechsel von
Baureihe 1... auf 3... ist, wegen der Verwendung unter-
schiedlicher Stecker, eine Umverdrahtung notwendig.

¢ Analogeingang

Bei Verwendung der internen Spannungsversorgung (X1.15)
muf3 eine Verbindung zwischen Digital-Masse (X1.18) und 12 V-
Masse sichergestellt werden. Die 12 V-Masse befindet sich bei
den Umrichtern FDS1030 - FDS1085 auf der Klemme X1.6, bei
allen anderen Umrichtern auf der Klemme X1.7 (s. Anschlu3-
belegung S.4). Die Frequenzumrichter der Baureihe 3... sind, im
Gegensatz zu alteren Umrichtern, mit einem zweiten
Analogeingang ausgestattet (X1.A - X1.B). Dieser zusétzliche
Analogeingang bleibt unbelegt.

e Drehrichtungsvorgabe

Um die Kompatibilitdt zu Umrichtern der Baureihe 1.../2... zu
gewdahren, muf3 fur die Drehrichtungsvorgabe folgende
Parametrierung durchgefihrt werden:

BE1: F31=14 rlickwarts)

BE2: F32=14 (vorwarts)

e Schnellhalt

Durch die Aktivierung des Parameters F38 wird, bzgl. des
Schnellhalts, die Kompatibilitat zur Software 3.X erreicht.
F38=1: aktiv bedeutet, ein Schnellhalt wird ausgelést wenn
BE1=LOW und BE2=LOW oder durch Wegnahme der Freigabe
(auch Sollwertfreigabe DO7 oder Zusatzfreigabe tber BE, F33
... F35=7). Der Antrieb wird mit der unter D81 eingestellten
Schnellhalte-Rampe heruntergefahren.

Der Parameter F38 steht nur zur Verfiigung, wenn F31=14
(BE1) und F32=14 (BE2) parametriert sind.

Die Funktionen “Drehrichtung”, “Halt”, und “Schnellhalt™ dir-
fen nicht an andere BE vergeben werden!!

o Festsollwerte

Bei Umrichtern der Reihe 1.../2... entspricht die Kombination
BE1=Low und BE2=Low dem Festsollwert 1. Ist FSW1=0Upm
parametriert (Werkseinstellung) Gbernimmt der Umrichter den
Wert der analogen Sollwertvorgabe.

Bei Umrichtern der Baureihe 3... ist der Kombination Low / Low
(FSWO0) ausschlielich die Sollwertvorgabe Uber den
Analogeingang zugeordnet s. E60.
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Lésungsmaoglichkeiten
4 echte Festsollwerte

BES5 als SW-Selektor2 programmieren (F35=1) und mit +12 V
(Klemme X1.15) verbinden.

Uber BE3 und BE4 (F33=1 und F34=2) werden 4 Festsollwerte
ausgewahlt:

BE5 BE4 BE3 FSW Parameter FSW-Nr.
Baureihe 1.../ 2...
H L L 4 D42 1
H L H 5 D52 2
H H L 6 D62 3
H H H 7 D72 4

Der Parameter Typenpunkt existiert in dieser Art nicht mehr.
Handelt es sich um einen STOBER-Systemmotor kann dieser
unter BOO ausgewaéhlt werden. Sein Nennpunkt ist damit
definiert.

Alle anderen Motoren werden durch die Nenndaten B10...B16
definiert.

Der Beginn des Feldschwachbereiches wird ber Parameter
A36 (U-Netz) festgelegt.



10. Parameterbeschreibung
A.. Umrichter
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Beschreibung

Werte-speichern:

0: inaktiv

1: Parameter werden nichtfliichtig gespeichert. Der Speichervorg. wird durch dndern des Wertes von 0 -> 1
ausgelost. Es werden immer beide Parametersétze gespeichert.

Lies Parabox&Speich:

0: inaktiv

1: die Parameter werden aus der Parabox gelesen und nichtfliichtig gespeichert. (A02) “Eingabe prifen”
wird automatisch durchgefiihrt. Der Vorgang wird durch dndern des Wertes von 0 -> 1 ausgelost.
Wenn Parameter lesen nicht fehlerfrei, wird der Speichervorgang nicht durchgefiihrt.

Eingabe priifen:
0: inaktiv
1: Parameter, des zu editierenden Parametersatzes (s. A11) werden tberprift auf :
- Einhaltung des Wertebereiches
- (n-Max / 60) x Encoder Ink. < 51.2kHz; [ (C01/60) x F36 < 51,2 kHz ]
- Korrekte Programmierung der Bindren Eingénge (F31...F35)
- ist mit B20=2 die Steuerart “Vectorgeregelt mit 2-Spur-Ruckfiihrung” gewaéhlt, muf3 BE4 auf
Encoderspur A (F34=14) und BE5 auf Encoderspur B (F35=15) programmiert sein.

Parabox schreiben:

0: inaktiv

1: die Parameter, beider Parametersatze (s. A11), werden vom Umrichter auf die Parabox kopiert.
Der Vorgang wird durch &ndern des Wertes von 0 -> 1 ausgeldst.

Werkseinstellung:

0: inaktiv

1: alle Parameter werden in die Werkseinstellung zurtickgesetzt. Der Vorgang wird durch &ndern des Wertes
von 0 -> 1 ausgelést.

Meniumfang: Legt die dem Anwender zuganglichen Parameter fest.

0: normal; zugriffsberechtigte Parameter sind in der Parametertabelle S. 10/11 mit grau hinterlegt.
Alle Parameter bleiben wirksam, auch die, die dem Mentuumfang “erweitert” zugeordnet sind

1: erweitert; Zugriff auf alle Parameter.

All

PSatz Edit: Legt den zu editierenden Parametersatz fest. Zu editierender Parametersatz (A11) und aktiver
Parametersatz (Betriebsanzeige) miissen nicht identisch sein. (z.B. kann Parametersatz 1 editiert werden
wahrend der Umrichter mit Parametersatz 2 weiterlduft). Siehe auch Kap. 8.4.

1: ParaSatz 1; Parametersatz 1 wird editiert.

2: ParaSatz 2; Parametersatz 2 wird editiert.

Al12

Sprache: Eine Anderung der Sprache hat zur Folge, daR die Texte U22, U32, U42, U52 in die
Werkseinstellung der gewéhlten Sprache zuriickgesetzt werden. (Diese Texte sind nur mit FDS-Tool frei
einstellbar).

0: deutsch

1: englisch

PaBworteingabe: Abfrage des PalRwortes. Ist in A14 ein PalRwort definiert, muR diese hier eingegeben
werden, um Parameter verdndern zu kénnen. s. Kap.6.3

Al4 PaBwort: Definition und Anderung des PaRwortes. 0 bedeutet “kein PaRwort eingestellt”, alle anderen Werte
sind gultige PaBwdrter. s.Kap.6.3. Ein definiertes Palwort kann nur Gber FDS-Tool ausgelesen werden.

Al5 |Auto-Riicksprung: Vom Eingabe-Modus (der veranderbare Parameter blinkt) ist kein Auto- Riicksprung zur
Betriebsanzeige mdglich.
0: inaktiv
1: aktiv; wird fir 50 s keine Andrerung in der Parametergruppe/Parameter- auswahl durchgefiihrt, springt das

Display auf die Betriebsanzeige zuruck.
(] : Zur Anderung dieser Parameter muR am Eingang “Freigabe” 0 V anliegen.

kursiv : Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
b : Siehe Ergebnistabelle Seite 21.
: Parameter die im Menlumfang “normal” enthalten sind.

* : Mit ¢

“J gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhéngig voneinander parametriert werden.
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10. Parameterbeschreibung
A.. Umrichter
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A.. Umrichter

Para-
satz *

Para.-Nr.

Beschreibung

A20

BremsWd-Typ: Festlegung des eingesetzten Bremswiderstandes.

0: inaktiv; Uberwachung der thermischen Auslastung (i2t-ModeII) deaktiviert, Bremstransistor wird trotzdem
angesteuert.

. freie Einstell.; Widerstandswerte s. A21, A22, A23

: 3000hmO0.15kwW
: 2000hm0.15kwW
: 1000hm0.15kwW
: 1000hm0.6kW

: 300hm 0.15kW
: 300hm 0.6kW

A20 1:...7: Mit Hilfe dieser Angaben wird ein thermisches Modell erstellt,
welches die maximal zuldssige Leistung bestimmt die Uber den Bremswider-
stand abgefiihrt werden kann. Der Bremswiderstand ist damit vor thermischer
Uberlastung geschiitzt.

Bei thermischer Uberlastung folgt die Stérung "42:Temp.Brems.Wid".

NOoO O WNR

A21

BremsWd-R: Nur bei ‘20=1 (freie Einstellung), Widerstandswert des eingesetzten Bremswiderstandes.

A22

BremsWd-P: Nur bei A20=1 (freie Einstellung), Leistung des eingesetzten Bremswiderstandes.

A23

Bremswid-Tau: Nur bei A20=1 (freie Einstellung) thermische Zeitkonstante des Bremswiderstandes.

A30e

Steuereingang: Legt die Herkunft der Steuersignale (Freigabe, Drehrichtung, Sollwert) fest.

0: Steuerkl. (X1); Steuersignale (Freigabe, ..) werden tber die Klemmen X1.9... 14 generiert. F30 ... F34
missen entsprechend programmiert werden.

1: seriell (X3); Steuersignale (Freigabe,...) werden vom PC aus generiert (Software FDS-Tool). Der Umrichter
wird mit dem PC Uber den Sub-D-Stecker X3 (RS-232-C Schnittstelle, Null-Modem-Kabel) verbunden. Fur
die Fernsteuerung Uber den PC muR die Freigabe am Umrichter HIGH-Pegel haben.

A3l

#-Quittierung: Stdrungen mit der “#”-Taste quittieren.

0: inaktiv

1: aktiv; Stérungen kénnen mit der “#”-Taste quittiert werden. Diese Quittierung ist nur méglich wenn die
Betriebsanzeige im Display steht. Man kann ohne zu quittieren die Betriebsanzeige mit der E]-Taste
verlassen, sich im Meni bewegen und alle Parameter veréndern.

A32

Autoquittierung: Auftretende Stdérungen werden automatisch quittiert.

0: inaktiv

1: aktiv; Der Umrichter quittiert einen Teil der Stérungen automatisch (s. Kap. 14).
Storungen kdnnen innerhalb einer Zeitspanne von 15 Minuten (Werkseinstellung), dreimal erfolgreich
quittiert werden. Eine vierte Stérung wird nicht mehr autoquittiert, das Relais1 fallt ab und die Stérung
mufd auf eine andere Art quittiert werden (Freigabe, Binar Eingang F31...F35 =13, “#”-Taste A31). Der
Autoqittierungszahler wird zurlickgesetzt. Bleiben drei Quittierungsversuche erfolglos, ignoriert der
Umrichter die Autoquittierung und geht in Stérung. Die Zeitspanne fiir die Autoquittierung ist mit Parameter|
A33 im Bereich von 0...255 min. parametrierbar.

A33

Zeit-Autoquittierung: Zeitspannefiur die Autoquittierung (siehe A32).

A34

Autostart:

0: inaktiv; nach der Netzzuschaltung ist ein Wechsel der Freigabe von L-Pegel auf H-Pegel erforderlich
(-> Meldung “19: Einschaltperre”).

1: aktiv; ist der Auto-Start aktiv, geht das Geréat nach einer Netzzuschaltung bei vorhandener Freigabe sofort
in Betrieb.

A35

Unterspg.-Grenze: Wird bei freigegebenem Umrichter die Zwischenkreisspannung kleiner als der hier

eingestellte Wert, geht der Umrichter in Stérung “46: Unterspannung”. Die minimale Spannungsgrenze liegt
bei einphasigen Geraten bei 150 V, bei dreiphasigen Gerate 250 V.

A36

U-Netz: Maximale Spannung die der Umrichter dem Motor zur Verfligung stellt, in der Regel die Netz-

spannung. Ab dieser Spannung arbeitet der Motor im Feldschwachbereich. Die Angabe ist wichtig fir die
optimale Anpassung bei den Steuerarten Sensorless Vectorcontroll (B20=1) und Vectorcontroll (B20=2).

A4Qe

Parabox-lesen: O: inaktiv
1: aktiv; Parameter werden aus Parabox gelesen, ”Eingabe priifen”” (A02) , wird automatisch durchgefiihrt.
Der Vorgang wird durch &ndern des Wertes von 0 -> 1 ausgeldst.

A4l

PSatz Vorgabe: Es stehen zwei Parameterséatze zur Verfugung. Diese kdnnen entweder Uber die Binéren

Eingange oder direkt Giber A41 ausgewahlt werden. Der ausgewahlte Parametersatz wird erst bei Wegnahme

der Freigabe aktiv. Einige Parameter behalten ihre Giiltigkeit sowohl in Parametersatz 1 als auch in Parameter-

satz 2. Parameter, die im Parametersatz 2 separat programmierbar sind, werden durch eine B zwischen

Koordinate und Parametername angezeigt (s. Kap.6.1).

0: ext. Auswahl; der aktive Parametersatz wird (iber die Bindren Eingange BE1 .. BE5 ausgewahlt. Dazu muf3
in beiden Parametersatzen mindestens ein Parameter F30 ..F34 = 11 (ParaSatz-Um.) sein. Parametersatz 1]
aktiv bei LOW-Signal an BE, Parametersatz 2 aktiv bei HIGH-Signal an BE.

. ParaSatz 1; der Umrichter arbeitet mit Parametersatz 1. Eine externe Auswahl ist nicht moglich.

[EnY

2: ParaSatz 2; der Umrichter arbeitet mit Parametersatz 2. Eine externe Auswabhl ist nicht méglich.
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10. Parameterbeschreibung
A.. Umrichter - B.. Motor

Gow) STOBER ANTRIEBSTECHNIK

Para.-Nr. | Beschreibung

A42 PSatz Kopie 1> 2: Kopiert den Parametersatz 1 nach Parametersatz 2. Die alten Werte in PSatz 2 werden

Uberschrieben. Der Vorgang wird durch betétigen der |Z| Taste ausgelst.

0: inaktiv

1: aktiv

A43eY |PSatz Kopie 2> 1: wie A42. Kopiert PSatz 2 nach PSatz

0: inaktiv

1: aktiv

A50 |Inbetriebnahme: Erméglicht eine Inbetriebnahme mit Minimalbeschaltung.

0: inaktiv

1: aktiv; der Regler bendtigt nur ein HIGH-Signal an dem Eingang “Freigabe”, alle anderen Eingénge der
Steuerklemmleiste sind ohne Funktion. Der Antrieb wird auf die in A51 eingestellte Drehzahl beschleunigt.

A51 Inbetrieb. n-Soll: Drehzahlsollwert fir die Inbetriebnahme ohne externe Beschaltung der Steuereingédnge
(auBer Freigabe = HIGH). Aus Sicherheitsgriinden sind die wirksamen Drehzahlgrenzen auf n-Max/8 und
n-Min/8 reduziert. Wird dieser Parameter verlassen, so wird der Sollwert O vorgegeben.

Beschreibung
Motor-Typ: Motorauswahl aus Motordatenbank. Durch BO0=1..27 wird der verwendete STOBER-System- J
motor spezifiziert. BOO=0 (freie Einstelung) kommt i.d.R. nur bei anderen Motoren zur Geltung.

0: freie Einst.; Polzahl, P, I, n, U, f und cos PHI missen unter B10 ... B16 eingegeben werden. B41 Motor-
eimessen, muf unbedingt durchgefiihrt und abgespeichert werden!!
Durch das Einmessen des Motors werden die Wicklungswiderstande ermittelt. Diese sind notwendig, um
eine optimale Anpassung zwischen Umrichter und Motor zu gewahrleisten.

1: 63KY 0.12kW 11: 80L Y 0.75kW 17: 100K Y 2.2kwW 23: 132S D 5.5kW
2: 63K D 0.12kw 12: 80L D 0.75kW 18: 100K D 2.2kW 24: 132M D 7.5kw
3: 63M Y 0.18kW 13: 90S Y 1.1kwW 19: 100L Y 3kW 25: 132L D 9.2kwW
4: 63M D 0.18kW 14: 90S D 1.1kW 20: 100L D 3kw 26: 160M D 11kw
5: 71K'Y 0.25kwW 15: 90L Y 1.5kW 21: 112M Y 4kW 27: 160L D 15kw
6: 71K D 0.25kw 16: 90L D 1.5kW 22:112M D 4kW
; ;i:: E%%;kkvv\\// Von diesen Motortypen sind alle erforderlichen Daten in einer Datenbank hinter-
9: 80K Y 0.55kW legt. Dadurch ist eine optimale Abstimmung zwischen Motor und Umrichter
10: SOK D 0.55kW maoglich.Die Parameter B10 .. B16 werden ausgeblendet.
Polzahl: Ergibt sich aus der Nenndrehzahl des Motors p = 2:(f - 60/nenp)- Der Regler arbeitet intern mit v

Frequenzen. Die Eingabe der Polzahl wird fur die korrekte Drehzahlanzeige benétigt.

‘ P-Nenn: Nennleistung laut Leistungsschild J

- (Y/A), muRR mit B14 iibereinstimmen,
‘ n-Nenn: Nenndrehzahl laut Leistungsschild. v
U-Nenn: Nennspannung laut Leistungsschild, Schaltungsart Uy Poscct: v
des Motors beachten (Y/A), muf3 mit B12 Ubereinstimmen. gﬁleu) ------------------- tomo—o—

f-Nenn: Nennfrequenz des Motors, laut Leistungsschild. Nennpunkt : v
Durch die Parameter B14 und B15 wird die Steigung der ey | = |

U/f-Kennlinie, und damit die Charakteristik des Antriebes ! |

festgelegt. Die U/f-Kennlinie bestimmt bei welcher Frequenz ! 5

(B15: f-Nenn) der Motor mit Nennspannung (B14: U-Nenn) ! ! >
betrieben wird. Spannung und Frequenz kénnen tiber den (e fiHz
Nennpunkt hinaus linear erhéht werden. Obere Spannungs-

grenze ist dabei die anliegende Netzspannung. Motorschaltungen
STOBER-Systemmotoren bis BaugréRe 112 bieten die Y- Schaltung

Mdglichkeit des Stern / Dreieckbetriebes. urovioowa

Der Betrieb mit 400 V A ermdglicht eine Leistungserhéhung © oo

um den Faktor ¥3 und einen erweiterten Stellbereich mit oo

konstantem Moment. Der Motor hat in dieser Schaltungsvariante ~— =

einen erhdhten Strombedarf. Es muR sichergestellt werden, dald A- Schaltung

- der Frequenzumrichter fur die entsprechende Leistung o v ow )
ausgelegt ist (PA = V3 - PY).
- B12 (I-Nenn) auf den entsprechenden Motornennstrom I I I
parametriert ist (IANenn = V3 * IYNenn)- N
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10. Parameterbeschreibung
B.. Motor

Gy STOBER ANTRIEBSTECHNIK

B.. Motor

Para-
satz *

Para.-Nr.

Beschreibung

B16e

cos PHI: cos Phi vom Leistungsschild des Motors, wird fir die Regelung benétigt.

B20.

Steuerart: Legt die Art der Motorsteuerung fest. Die Steuerart bestimmt auch das nétige Enkodersystem

(Parametrierung von BE4/5 (F34 / F35) muf} hieran angepal3t sein!)
0:

damit der Maschinenfluf3 konstant bleibt. Klassische Betriebsart eines Frequenzumrichters.
1: sensorlVector; Vectorregelung ohne Rickfuhrung. Deutlich bessere Drehzahlgenauigkeit und Dynamik.
2: Vect 2SpurRck; Vectorregelung mit Rickfuhrung. S. Kap. 8.6. Die Signale der Ruckfuhrung werden vom

Umrichter lber die Bindren Eingdnge BE4 / BE5 ausgewertet. Deshalb muf3 F34=14 und F35=15 sein.

U/f-Steuerung; bei der U/f-Steuerung werden Spannung und Frequenz proportional zueinander veréandert

B21

U/f-Kennlinienform: Unabhéangig der in B20 gewaéhlten Steuerart wirksam.
0: linear; Spannungs- / Frequenzkennlinie ist linear. Geeignet fiir alle Anwendungsfélle.
1: quadratisch; quadratische Kennlinie fir den Einsatz bei Luftern und Pumpen.

B22

B23

U/f-Faktor: Korrekturfaktor fir die Steigung der U/f-Kennlinie.
Die Steigung bei U/f-Faktor=100 % wird durch U-Nenn (B14)
u. f-Nenn (B15) festgelegt.

un,

A36
(U-Netz)

B22 U/f-Faktor
100 90

Boost: Nur wirksam wenn B20=0 (U/f-Steuerung). UNenn)| ™ A -

Unter Boost versteht man eine Spannungsanhebung im unteren -

Drehzahlbereich, wodurch ein héheres Anlaufmoment zur B23 [ /////
(Boost) || £~

S

Verfiigung steht. Mit einem Boost von 100% flie3t der Motor-
nennstrom bei 0 Hz. Zur Festlegung der erforderlichen Boost-
Spannung muf3 der Stdnderwiderstand des Motors bekannt sein.
Bei BOO=0 (freie Einstellung) deshalb unbedingt B41 (Motor einmessen) durchfiihren 11
Bei B00=1...27 ist der Standerwiderstand des Motors durch die Motorauswabhl festgelegt.

B£5 fIlHz

(f-Nenn)

B24e.

Taktfrequenz: Durch Veranderung der Taktfrequenz wird die Gerduschentwicklung des Antriebes reduziert.
Ein Erhéhen der Taktfrequenz hat jedoch erhdhte Verluste zur Folge. Aus diesem Grund mul3 bei erhéhter
Taktfrequenz der zuldssige Motornennstrom (B12) reduziert werden. Bei einer Taktfrequenz von 16 kHz
betragt der zulassige Motornennstrom nur noch 37 % des Gerdtenennstroms.

B30

Motorzuschaltung: Nur bei B20=0 (U/f-Steuerung) maoglich. Fir Mehrmotoren-Betrieb.

Ermdglicht das Zuschalten eines weiteren Motors auf den freigegebenen Umrichters. Dabei wird die
Motorspannung kurzzeitig reduziert, um eine Uberstromabschaltung zu verhindern.

0: inaktiv

1: aktiv

B31

Schwingungsdampfung: zur Zeit noch nicht verfugbar.

B40ev

Phasentest:
0: inaktiv
1: aktiv; testet Motorsymmetrie in 60° Schritten. Es werden folgende Punkte Uberpruft:

- Anschluf3 der Phasen U, V , W.

- Symmetrie der Wicklungswiderstande der Phasen U,V,W. Weicht ein Wicklungswiderstand um +10%
ab, meldet der Umrichter ““19: Symmetrie”.

- Schaltungsart des angeschlossenen Motors. Ist durch Parameter BO0O=1...27 ein STOBER-Systemmotor
ausgewadhlt, wird die Schaltungsart des ausgewdahlten STOBER-Systemmotors (Stern / Dreieck) mit der
des angeschlossenen Motors verglichen. Abweichungen werden durch “20: Schaltungsart” gemeldet.

Die Funktion wird gestartet durch den Wechsel von LOW auf HIGH-Signal am Eingang Freigabe (X1.9).
Zum Verlassen des Parameters muR wieder ein LOW-Signal an der Freigabe anliegen.

B41ev

Motor-einmessen: 1: inaktiv; Wicklungswiderstande des Motors werden gemessen. Die Funktion wird
gestartet durch den Wechsel von LOW auf HIGH-Signal am Eingang Freigabe (X1.9). Zum Verlassen des
Parameters mul3 wieder ein LOW-Signal an der Freigabe anliegen.

B00=0, Motor einmessen unbedingt durchfihren! Wichtig zur optimalen Anpassung zwischen Umrichter u. Motor.
B00=1 ... 27, Motor einmessen ist nicht erforderlich.

(] : Zur Anderung dieser Parameter mu am Eingang “Freigabe™ 0 V anliegen.

kursiv :
1)

Diese Parameter werden in Abhéngigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
: Siehe Ergebnistabelle Seite 21.

: Parameter die im Menlumfang “normal” enthalten sind.

*

14

: Mit “¥** gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhéngig voneinander parametriert werden.




10. Parameterbeschreibung
C.. Maschine

bo=y STOBER ANTRIEBSTECHNIK

- Para-

C.. Maschine satz *

Para.-Nr. | Beschreibung

C00 n-Min: Minimal zuldssige Drehzahl. Die Drehzahl ist bezogen auf die Motorwellendrehzahl. Sollwerte unter J
n-Min werden ignoriert und auf n-Min angehoben.

Cco1 n-Max: Maximal zuldssige Drehzahl. Die Drehzahl ist bezogen auf die Motorwellendrehzahl. Sollwerte iber J
n-Max werden ignoriert und auf n-Max begrenzt.

CO02e |zul. Drehrichtung: Bestimmt die zugelassenen Drehrichtungen. Die Drehrichtung kann tber die Binren J
Eingdnge (Parameter F31...F35) vorgegeben werden.

0: vorwarts & rickwarts
1: vorwaérts
2: ruckwérts

C03 M-Max1: Vom Anwender zugelassenes Maximalmoment. Die Werkseinstellung (150 %). Aktive Momenten-
grenze ist das Minimum aus M-Max1 (C03), M-Max2 (C04) und wenn F20=2, dem Pegel an Analogeingang 2,
Wird dieses zugelassene Moment iiberschritten, reagiert der Regler mit der Meldung ““50: UberlastAntrieb1”.

co4 M-Max2: Zusétzliches Maximalmoment. Aktive Momentemngrenze ist das Minimum aus M-Max1 (C03),
M-Max2 (C04) und wenn F20=2, dem Pegel an Analogeingang 2. M-Max 2 Liegt immer tUber C03 (M-Max1).
Eine Umschaltung zwischen den beiden Momentenbegrenzungen erfolgt Uber einen Binareingang
(F3..= 10: Momentenumschaltung) oder bei Anlaufverhalten=Taktbetrieb (C20=2) automatisch. s. Kap 8.2.
Bei einem Schnellhalt ist immer M-Max 2 aktiv.

C10 n-Ausblendung1: Verhindert den langeren Betrieb eines Antriebes im Resonanzbereich. Die eingegebenen J
Drehzahlen und ein Bereich von +0,4 Hz werden mit der Rampe Decel-S (D81) durchfahren. Die vier
n-Ausblendungen kénnen nebeneinander gelegt werden.

C11 [n-Ausblendung2: s.C10

C12 |[n-Ausblendung3: s.C10

C13 n-Ausblendung4: s.C10

C20e |Anlaufverhalten: Bestimmt das Anlaufverhalten des Antriebes.

0: normal; Werkseinstellung, unabhangig von der Steuerart (B20).

1: Schweranl.; nur wenn B20=1(Sensorless VC). Fir Maschinen mit erhdhtem Losbrechmoment. In der Zeit
t-Schweranlauf (C22) wird das Motormoment auf M-Schweranlauf (C21) angehoben. Nach Ablauf dieser
Zeit arbeitet der Umrichter mit der normalen Rampe weiter.

2: Taktbetrieb: unabhéngig von der Steuerart (B20) wirksam.

- Automatische Umschaltung zwischen den festgelegten Drehmomentgrenzen M-Max1 (C03) und M-Max2
(C04). M-Max1 gilt wéhrend der Konstantfahrt, M-Max 2 wahrend der Beschleunigungsphase.

- Bei B20=1 (sensorless Vectorcontroll) wird eine Momentenvorsteuerung durchgefuhrt d.h., der Umrichter
errechnet sich aus dem gegebenen Motortyp (BOO) und dem Verhéltnis der Massentragheiten Last/Motor
(C30), das erforderliche Moment. Dieses errechnete Moment wird dem Antrieb eingepragt.

3: Einfangen; nur wenn B20=1. Ein drehender Motor wird dem Umrichter aufgeschaltet. Der Umrichter
ermittelt die Ist-Drehzahl des Motors, synchronisiert sich und gibt den entsprechenden Sollwert vor.

c21 M-Schweranlauf: Nur wenn C20=1. Festlegung des Momentes fiir den Schweranlauf.

C22 t-Schweranlauf: Nur wenn C20=1. Zeit fir den Schweranlauf mit dem unter C21 definierten Moment.

C30 J-Last/J-Motor: Verhaltnis der Massentragheit von Last zu Motor. Dieser Faktor ist bei allen Steuerarten
wirksam und wichtig fir die Optimierung zwischen Umrichter und Motor (Dynamik).

Eine Eingabe ist nicht zwingend erforderlich.

C31 n-Regler Kp: Nur wenn B20=2 (Vectorregel. mit Ruckfiihrung). Proportional-Verstarkung des Drehzahlreglers.

C32 n-Regler Ki: Nur wenn B20=2 (Vectorregelung mit Ruckfiihrung). Integral-Verstarkung des Drehzahlreglers.

C40 SW-Fenster: Wenn FO0=3 (Relais 2 als Melderelais fiir “Sollwert erreicht”) oder FOO=2 (Relais 2 als
Meldekontakt fir Drehzahl Null erreicht), gilt der Sollwert in einem Fenster von Sollwert +C40 als erreicht,
und das Relais 2 schleif3t.

C41 Arbeitsber.-n-Min: Mit den Parametern C41 ...C46 kann ein Arbeitsber. festgelegt werden. Eine Uberschreit- | ¥
ung der eingestellten Werte kann Uber Relais 2 (FO0=6) signalisiert werden. Alle Bereichsliberwachungen
finden gleichzeitig statt. Wird eine Bereichsiiberwachung nicht benétigt, sind die Min.-Parameter auf die unteren
Grenzwerte und die Max-Parameter auf die oberen Grenzwerte einzustellen, vgl. Kap. 8.3. Die Bereichsuber-
wachung wird bei nicht bestromtem Motor und wahrend der Beschleunigungs/Bremsvorgange unterdriickt.

C42 |Arbeitsber.-n-Max: s. C41 v

C43  |Arbeitsber.-M-Min: s.C41 v

C44 | Arbeitsber.-M-Max: s.C41 v

C45  |Arbeitsber.-P-Min: s.C41 v
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10. Parameterbeschreibung
C.. Maschine - D.. Sollwert

Gy STOBER ANTRIEBSTECHNIK

C.. Maschine

Para-
satz *

Para.-Nr.

Beschreibung

C46

Arbeitsber.-P-Max: s.C41

C50

Anzeigefunktion: Die erste Zeile der Betriebsanzeige kann durch die Parameter C50...C53 frei gestaltet
werden (s.Kap.6.1). Es stehen 8 Zeichen fir eine Zahl und 8 Zeichen fir eine beliebige Einheit zur Verfigung.
Anzeigewert = Rohwert/Anzeigefaktor

0: n2 & I-Motor;

1: I-Motor; der Umrichter liefert als Rohwert den Ist-Motorstrom in Ampere

2: P-Motor; der Umrichter liefert als Rohwert die Ist-Wirkleistung prozenztual zur Motornennleistung.

3: M-Motor; der Umrichter liefert als Rohwert das Ist-Motormoment prozentual zum Motornennmoment.

4: n-Motor; der Umrichter liefert als Rohwert die Ist-Drehzahl in Upm. Bei U/f-Steuerung (B20=0) und
sensorless VC (B20=1) wird die vom Umrichter ausgegebene Frequenz (=Motordrehzahl) angezeigt. Nur bei
VC mit Riickfilhrung (B20=2) wird die wirkliche Ist-Drehzahl angezeigt.

Csl

Anzeigefaktor: Rohwert (C50) wird durch den hier eingegebenen Faktor dividiert.

C52

Anzeige-Nachkomma.: Nachkommastellen-Anzahl fiir den Wert in der Betriebsanzeige.

C53

Anzeigetext: Text fir eine kundenspezifische Einheit in der Betriebsanzeige (z.B. "Stiick/h"). Maximal 8 Stellen
Kann nur mit Hilfe von FDS-Tool eingegeben werden.

D.. Sollwert

Para-
satz *

Para.-Nr.

Beschreibung

D00

Sollwert-Accel: Beschleunigungsrampe fiir analoge Sollwerteingange. Ist nur von Bedeutung bei Sollwert-
vorgabe Uber die Klemmleiste X1 und Motor-Poti.

- Spannung, Strom uber Analogeingang 1(X1.2 - 4)

- Frequenz Uber Binér Eingang BE5 (X1.8 - 14)

- Motor-Poti Uber die Bindren Eingédnge (D90=1)

D01

Sollwert-Decel: Bremsrampe fiir analoge Sollwerteingange. Ist nur von Bedeutung bei Sollwertvorgabe (ber
die Klemmleiste X1 und Motor-Poti.

- Spannung, Strom uber Analogeingang 1(X1.2 - 4)

- Frequenz Uber Binar Eingang BE5 (X1.8 - 14).

- Motor-Poti Uber die Bindren Eingédnge (D90=1)

D02

n (Sollwert-Max): Mit Hilfe der Parameter DO2...D05 kann der Zusammenhang zwischen Analogsollwert und
Drehzahl, in Form einer Sollwertkennlinie, frei vorgegeben werden.
D02: Drehzahl die bei maximalem Sollwert (D03) erreicht wird.

DO3e

Sollwert-Max: Sollwert, dem die Drehzahl n-Sollwert-Max (D02) zugeordnet ist. Bei wieviel % des analogen
Sollwertes (10 V=100 %) wird die maximale Drehzahl (D02) erreicht.

D04

n (Sollwert-Min): Drehzahl die bei minimalem Sollwert (DO5) erreicht wird.

DO5e

Sollwert-Min: Sollwert, dem die Drehzahl n-Sollwert-Min (D04) zugeordnet ist.Bei wieviel % des analogen
Sollwertes (10 V=100 %) wird die minimale Drehzahl (D04) erreicht.

DOGe

Sollwert-Offset: Ein Offset am Analogeing. 1(X1.2-4) kann korrigiert werden. Bei Sollw. 0 darf sich der Motor
nicht drehen. Erfolgt trotzdem eine Drehung, ist dieser Wert mit umgekehrtem Vorzeichen als Offset einzugeben
(z.B.: Parameter E10 zeigt 1.3%; dann muf3 D06 auf -1.3% parametriert werden). Der Wertebereich ist +100%.
Wahrend der Eingabe des Sollwert-Offsets wird gleichzeitig auch der aktuelle Wert des Analogeing. angezeigt.

DO7e

Sollwert-Freigabe: Ist der minimale Sollwert (DO5) grofer als 1 % eingestellt, kann aus der Sollwert-
aussteuerung eine Freigabe abgeleitet werden.
0: inaktiv
1: aktiv; vom Sollwert an Analogeingang 1 wird eine zusétzliche Freigabe abgeleitet.
Sollwertfreigabe HIGH: die Aussteuerung ist gréBer oder gleich dem minimalen Sollwert (DO5).
Sollwertfreigabe LOW: die Aussteuerung ist kleiner als der minimale Sollwert (DO5).

D08

Sollwert-Uberwachung: Uberwachung der Sollwertaussteuerung, Uberwachung auf Drahtbruch. Die

Sollwertiiberwachung funktioniert nur, wenn der unter DO5 eingegebene minimale Sollwert groRer oder

gleich 5 % ist (DO5>= 5 %).

0: inaktiv

1: aktiv; ist die Sollwertaussteuerung 5 % kleiner als der minimal zulassige Sollwert (D05), zeigt der Umrichter
“Drahtbruch SW”.

] : Zur Anderung dieser Parameter mu am Eingang “Freigabe” 0 V anliegen.
kursiv : Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) : Siehe Ergebnistabelle Seite 21.
: Parameter die im Menliumfang “normal” enthalten sind.
* : Mit “y” gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhéngig voneinander parametriert werden.
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10. Parameterbeschreibung
D.. Sollwert

bo=y STOBER ANTRIEBSTECHNIK

Para-
D.. Sollwert satz *
Para.-Nr. | Beschreibung
D10 Accel1: Pro Parametersatz kénnen bis zu 7 Festsollwerte/Rampensétze definiert werden. Die Auswahl erfolgt|
Uber die Binédren Eingénge. Dazu muf} mindestens ein Bindreingang auf Sollwert-Selektor programmiert
werden (z.B. F31=1: SW-Selekt0). Durch den Sollwert-Selektor werden den Signalen der Bindren Eingénge die|
entsprechenden Festsollwerte bzw. Rampensatze zugeordnet. Das Ergebnis der Binarkodierung wird in
E60 (0...7) angezeigt. Die Rampensatze (Accel 1...7 / Decel 1...7) sind nur in Verbindung mit den zugeordneten
Festsollwerten 1....7 aktiv. Accel 1. Zum Rampensatz 1 gehdrende Beschleunigungszeit bezogen auf 150 Hz.
D11 |Decel1: Zum Rampensatz 1 gehérende Verzégerungszeit bezogen auf 150 Hz
D12 | Festsollwert1: Die Auswahl erfolgt parallel zum Rampensatzes 1 Nr. | Accel [ Decel Sollwert
(Accell / Decell) uber die Binaren Eingange. 0 | DOO | DO1 | Analog, Freq,..
D20 |Accel2: Zum Rampensatz 2 gehdrende Beschleunigungszeit 1 | D10 | D11 | Festsoliwert 1 v
bezogen auf 150 Hz 2 | D20 | D21 | Festsollwert 2
D21 Decel2: Zum Rampens. 2 gehérende Verzégerungszeit bezogen auf 150 Hz
D22 |Festsollwert2: DI? Ausv_vahl. e“rfolgt par.e.dlel zum Rampensatzes 2 1570 1577 | Fostsaivert s
(Accel2 / Decel2) uber die Binaren Eingange
D30 |Accel3: Zum Rampensatz 3 gehdrende Beschleunigungszeit v
bezogen auf 150 Hz
D31 Decel3: Zum Rampensatz 3 gehérende Verzdgerungszeit bezogen auf 150 Hz J
D32 | Festsollwert3: s. D12 N
D40 Accel4: Zum Rampensatz 4 gehdrende Beschleunigungszeit bezogen auf 150 Hz J
D41 |Decel4: Zum Rampensatz 4 gehdrende Verzdgerungszeit bezogen auf 150 Hz v
D42  |Festsollwert4: s. D12 N
D50 Accel5: Zum Rampensatz 5 gehdrende Beschleunigungszeit bezogen auf 150 Hz J
D51 |Decel5: Zum Rampensatz 5 gehdrende Verzdgerungszeit bezogen auf 150 Hz v
D52  |Festsollwert5: s. D12 N
D60 Accel6: Zum Rampensatz 6 gehdrende Beschleunigungszeit bezogen auf 150 Hz J
D61 Decel6: Zum Rampensatz 6 gehérende Verzdgerungszeit bezogen auf 150 Hz J
D62 |Festsollwert6: s. D12 N
D70 Accel7: Zum Rampensatz 7 gehdrende Beschleunigungszeit bezogen auf 150 Hz J
D71 |Decel7: Zum Rampensatz 7 gehorende Verzégerungszeit bezogen auf 150 Hz v
D72 |Festsollwert7: s. D12 N
D80 |Rampenform: N
0: normal;
1: verschliffen; weichere Beschleunigung/Bremsung.
D81 DecelS: Wirksam wenn ein Bindrer Eingang auf Schnellhalt programmiert ist (F3.. = 9) oder der Parameter
F38=1(Schnellhalt V3.2). Bei Ausldsen des Schnellhaltes durch die BE wird der Antrieb mit der hier
eingestellten Bremsrampe heruntergefahren.
D90e |Sollwertquelle: BE4 | BE5 | Motor-Poti v
0: Normal-SW; L L konst.
1: Motorpoti; bei entsprechender Programmierung der Parameter F31...F35, kann mit [’ h E{;ﬁ::
Hilfe von zwei Bindren Eingdngen ein “Motor-Poti” nachgebildet werden. Dazu mul3 |y |y 0
ein Bindarer Eingang auf “4: Motorpoti AUF” und ein Anderer auf ““5: Motorpoti AB”
programmiert sein (z.B. F34=4 und F35=5). Die Drehzahl wird mit den Rampen DOO und D01 verédndert
D91 |Motorpoti-Funktion: Nur wenn D90 = 1 N
0: nichtflichtig; der angefahrene Sollwert bleibt sowohl bei Wegnahme der Freigabe als auch nach einem
Netzabschalten/ -zuschalten erhalten.
1: flichtig; der Sollwert wird auf 0 gesetzt wenn die Freigabe LOW wird oder der Antrieb vom Netz getrennt wurde.
D92 |Sollwert-negieren: N

0: inaktiv;
1: aktiv; Sollwertkanal wird negiert. Entspricht einer Drehrichtungsumkehr. Ist unabhéngig von der gewéhlten

Sollwertvorgabe.
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10. Parametertabelle
E.. Anzeigen

Gy STOBER ANTRIEBSTECHNIK

E.. Anzeigen

Para-
satz *

Para.-Nr. | Beschreibung

EOO  |I-Motor: Zeigt den aktuellen Motorstrom in Ampere an.

EO1 P-Motor: Anzeige der aktuellen Wirkleistung des Motors in kW und als Relativgrof3e in % bezogen auf die
Motornennleistung.

EO2 M-Motor: Anzeige des aktuellen Motormomentes in Nm und als RelativgroRe in % bezogen auf das
Motornennmoment.

EO3  |U-Zk: Anzeige der aktuellen Zwischenkreisspannung.

Wertebereich bei einphasigen Umrichtern 0 ... 500 V, bei dreiphasigen O ... 800 V.

EO4 U-Motor: Anzeige der aktuellen Motorspannung.

0.....230 V bei einphasigen Umrichtern
0.....480 V bei dreiphasigen Umrichtern

EO5 | f1-Motor: Anzeige der aktuellen Motorfrequenz in Hz.

EO6 n-Soll: Anzeige des aktuellen Drehzahlsollwertes bezogen auf die Motorwelle.

EO7 n-NachRampe: Anzeige der aktuellen Drehzahl bezogen auf die Motorwelle nach dem Rampengenerator.
Gibt den tatsachlichen Drehzahlverlauf unter Beriicksichtigung der ausgewahlten Rampe wieder.

EO8 |n-Motor: Anzeige der aktuellen Motordrehzahl.

E10 AnalogEing.1-Pegel: Pegel des am Analogeing. 1 (X1.2-4) anstehenden Signals. +10 V entspr. £100 %.

Ell AnalogEing.2-Pegel: Pegel des am Analogeing. 2 (X1.A-B) anstehenden Signals. £10 V entspr. £100 %.

E12 FRG-BE1-BE2-Pegel: Pegel der Eingédnge Freigabe (X1.9), Bindreingang 1 (X1.10) und Binéreingang 2 (X1.11).
Low-Pegel wird durch 0, High-Pegel durch 1 repréasentiert.

E13 BE3-BE4-BE5-Pegel: Pegel der Bindren Eingénge 3, 4, 5 (X1.12 - X1.14). Low-Pegel wird durch O,
High-Pegel durch 1 repréasentiert.

El4 BE5-Frequenz-SW: Ist Bindreingang 5 auf Frequenz-Sollwertvorgabe parametriert (F35=14), kann hier die
Sollwertaussteuerung beobachtet werden. 0 % entsprechen einer Frequenzvorgabe von 100 Hz an BE 5.
100 % entsprechen dem maximal zuldssigen Frequenz-Sollwert, wie unter F37 eingegeben.

E15 n-Encoder: Wenn eine Drehzahlriickfiihrung an BE4 und BES5 angeschlossen und BES5 nicht auf Frequenz-SW
parametriert ist, kann hier die Encoder-Ist-Drehzahl beobachtet werden.Die Anzeige funktioniert unabhangig
von der unter B20 eingestellten Steuerart.

E16 AnalogAusg.-Pegel: Anzeige des Pegels am Analogausgang (X1.5 - 6). #10 V entsprechen +100 %.

E17 Relais-1: Zustand Relais 1 (Betriebsbereit).

0: Relais “offen”. Bedeutung s. Parameter F10.
1: Relais “geschlossen” = Betriebsbereit

E18 Relais-2: Zustand Relais 2. Die Funktion des Relais 2 wird in Parameter FOO festgelegt.

0: Relais “offen”
1: Relais *“geschlossen”

E20 Auslastung-Gerat: Zeigt die aktuelle Auslastung des Umrichters in %. 100 % entsprechen der Nennleistung
des Umrichters.

E21 Auslastung-Motor: Zeigt die aktuelle Auslastung des Motors in %. Bezugsgrof3e ist der unter B12
eingegebene Motornennstrom.

E22 i2t-Gerat: Niveau des thermischen Geratemodells (i2t-Modell). 100 % entsprechen Vollauslastung.

E23 i2t-Motor: Niveau des thermischen Motormodells (i2t-Modell). 100 % entsprechen Vollauslastung. Dem
thermischen Modell liegen die unter der Gruppe B (Motor..) eingegebenen Bemessungsdaten zu Grunde, d.h.
Dauerbetrieb (S1-Betrieb).

E24 i2t-BremsWd: Niveau des thermischen Bremswiderstandmodells (i2t-Modell). 100 % entsprechen
Vollauslastung.

E30 Betriebszeit: Anzeige der aktuellen Betriebszeit. Betriebszeit bedeutet, der Umrichter ist an die
Versorgungsspannung angeschlossen.

E31 aktive Zeit: Anzeige der aktiven Zeit. Aktive Zeit bedeutet, der Motor ist bestromt.

E32 Energiezahler: Anzeige der insgesamt abgegebenen Energie in kwh

E33 U-Zk-Schleppzeiger: Die Zwischenkreisspannung wird laufend beobachtet. Der grof3te gemessene Wert wird
hier nichtfliichtig gespeichert. Dieser Wert kann nicht zurtickgesetzt werden.

E34 I-Schleppzeiger: Der Motorstrom wird laufend beobachtet. Der gré3te gemessene Wert wird hier

nichtfliichtig gespeichert. Dieser Wert kann nicht zurlickgesetzt werden.
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10. Parameterbeschreibung
E.. Anzeigen

bo=y STOBER ANTRIEBSTECHNIK

E.. Anzeigen

Para-
satz *

Para.-Nr. | Beschreibung

E35 Tmin-Schleppzeiger: Die Temperatur des Umrichters wird laufend beobachtet. Der kleinste gemessene Wert
wird hier nichtfliichtig gespeichert. Dieser Wert kann nicht zuriickgesetzt werden.

E36 Tmax-Schleppzeiger: Die Temperatur des Umrichters wird laufend beobachtet. Der gréRte gemessene Wert
wird hier nichtfliichtig gespeichert. Dieser Wert kann nicht zuriickgesetzt werden.

E37 Pmin-Schleppzeiger: Die Wirkleistung des Antriebes wird laufend beobachtet. Der kleinste gemessene Wert
wird hier nichtfliichtig gespeichert. Dieser Wert kann nicht zuriickgesetzt werden.

E38 Pmax-Schleppzeiger: Die Wirkleistung des Antriebes wird laufend beobachtet. Der grof3te gemessene Wert
wird hier nichtfllichtig gespeichert. Dieser Wert kann nicht zurlickgesetzt werden.

E40 Storungsart: Der Parameter bietet die Mdglichkeit aus den archivierten Stérungen eine Auswahl zu treffen.
Der Umrichter speichert die letzten 10 Stdrungen in zeitlicher Reihenfolge. Die Nummer aus dem Stdrungs-
speicher wird rechts oben angezeigt. 1 ist die neueste, 10 die dlteste Stoérung. Die Stérungsart wird in der
unteren Zeile im Klartext angezeigt.

Welche der 10 Stérungen angezeigt werden soll, wird folgendermalRen ausgewahlt:

Driicken der “#”-Taste, in der oberen Zeile blinkt die Nummer (1...10) der angezeigten Stdrung. Die
Storungsart steht im Klartext in der unteren Zeile (z.B. 31: Kurz/Erdschluf3). Mit Hilfe der "Pfeil"-Tasten kann die
gewiinschte Stérungsnummer ausgewahlt werden.

E41 Stérungszeit: Storungszeit der ausgewdhlten Stérungsnummer wird angezeigt.

E42 Storungs-Anzahl: Anzahl der aufgetretenen Stérungen einer ausgewahlten Stérungsart.

Die Auswahl der Stoérungsart erfolgt folgendermaf3en:

Driicken der “#”-Taste, in der unteren Zeile erscheint ein Stdrungscode und die Stdrung in Klartext.

(z.B. 31: Kurz/Erdschluf3). Mit Hilfe der “Pfeil”-Tasten kann die gewiinschte Stérungart ausgewahlt werden.
Die Anzahl der aufgetretenen Stoérungen dieses Ereignisses werden in der oberen Zeile angezeigt (0 - 65535).

E50 Gerat

E51  |sw-Version: Softwareversion des Umrichters.

E52 Gerdtenummer

E53 Variantennummer

E54 Optionsplatine

E55 Kennummer

E56 Para-Satzkennung-1: Zeigt, ob Parameter im Parametersatz 1 verédndert wurden.

0: Alle Werte entsprechen der Werkseinstellung.
1: Werkseinstellung des Parameters durch FDS-Tool
2..254: projektiert durch FDS-Tool.
255: mindestens 1 Wert wurde Uber die Tastatur verandert.
E57 Para-Satzkennung-2: Zeigt, ob Parameter im Parametersatz 2 verandert wurden.
0: Alle Werte entsprechen der Werkseinstellung.
1: Werkseinstellung des Parameters durch FDS-Tool
2.. 254: projektiert durch FDS-Tool.
255: mindestens 1 Wert wurde Uber die Tastatur verandert.
E6O ;W-Selektor: Z.elgt.d?s .I.Ergebl_wls c.ier"Blnarkodlerung der Festsollwerte. SW Selekt Sollwert E60
ie Auswahl wird binér Uber die Eingédnge BE1...BE5 getroffen. Mind. 2 10
ein Binarer Eingang muf} auf Sollwert-Selektor parametriert sein 0]0]|0 Analog, Freq,.. 0
(F3.. =1..3). Das Ergebnis der Binarkodierung wird durch die Ziffern 0|01 Festsollwert 1 1
0...7 angezeigt. Diesem Ergebniss wird ein Festsollwert/Rampensatz 01110 Festsollwert 2 2
zugeordnet. 0|11 Festsollwert 3 3
1]1]0([0 Festsollwert 4 4
101 Festsollwert 5 5
1110 Festsollwert 6 6
1(1]1 Festsollwert 7 7

E61 Korrektur-SW: Nur wenn Analogeingang 2 als Korrektur-Sollwert dient (F20=1). Aktuelle Drehzahlkorrektur in
Upm unter Berlcksichtigung der Parameter F21, F22 und der Spannung an Analogeingang 2 (X1.A - B)
anstehenden Signals. 10V entsprechen in der Werkseinstellung +3000 Upm.

E62 |aktuelles M-Max: aktuell wirksames M-Max als Minimum aus M-Max 1 (C03), M-Max 2 (C04) und dem

Moment, das sich aus dem Pegel an AE2 ergibt, falls die AE2-Funktion auf Momentgrenze (F20=2) oder
Leistungsgrenze (F20=3) parametriert ist.
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10. Parameterbeschreibung
F. Klemmen

Gy STOBER ANTRIEBSTECHNIK

F.. Klemmen

Para-
satz *

Para.-Nr.

Beschreibung

FOO

Relais2-Funktion: Funktionen des Relais 2 (X2.5 - 2.6).

0: inaktiv

: Bremse; dient zur Steuerung einer Bremse s. FO1, FO2.

: Null-erreicht; Relais schlie3t wenn Drehzahl 0 Upm +C40 erreicht ist

. SW-erreicht; Meldekontakt fur Sollwert erreicht. Relais schlie3t bei Sollwert + Sollwertfenster (C40)..

: Momentengrenze; Relais schlie3t wenn die aktive Momentengrenze erreicht wird (s. E62).

: Warnung; Relais schlie3t beim Auftreten einer Warnung.

. Arbeitsbereich; Relais schlie3t beim Verlassen des definierten Arbeitsbereiches (C41...C46).

. akt. Parametersatz; funktioniert nur, wenn in beiden Parametersatzen FOO=7 parametriert ist. LOW-Signal

(Relais offen) = Parametersatz 1 ist aktiv, HIGH-Signal (Relais geschlossen) = Parametersatz 2 ist aktiv.

NO O BAWNBRE

FO1

Bremse-6ffnen: Nur wenn FOO=1.
Uberschreitet der Sollwert den eingestellten Drehzahlwert, liftet die Bremse ( Relais2 = schlief3t)

FO2

Bremse-schlieBen: Nur wenn FOO=1.

Wird der Antrieb Uber ein "Halt" oder "Schnellhalt" Befehl stillgesetzt féllt die Bremse, bei Unterschreiten des
eingestellten Drehzahlwertes, ein (Relais2 = 6ffnet).

FO3

Relais2 t-ein: Bewirkt eine Einschaltverzégerung des Relais 2. Kann mit allen Funktionen des Relais 2
kombiniert werden.

FO4

Relais2 t-aus: Bewirkt eine Ausschaltverzégerung des Relais 2. Kann mit allen Funktionen des Relais 2
kombiniert werden.

FO5

Relais2 invers: Ermdglicht die Invertierung des Relais 2 - Signales. Damit der Zeitablauf unverandert bleibt,
werden auch die Funktion von Ein- und Ausschaltverzégert vertauscht (FO4/F03). Kann mit allen Funktionen
des Relais 2 kombiniert werden.

F10

Relais1-Funktion: Relais 1 ist geschlossen, wenn der Umrichter betriebsbereit ist. Das Offnen des Relais
kann folgendermal3en gesteuert werden: (Statusabfrage Relais 1 tUber Parameter E17)
0: Stoérung; Relais gedffnet wenn eine Stdrung anliegt.
1: Stérung&Warnung; Relais gedffnet wenn eine Stérung oder Warnung anliegt.
2: Stérung&Warnung&Meldung; Relais gedffnet wenn eine Stérung, Warnung oder Meldung anliegt.
Ist die Autoquittierung aktiv (A32=1), wird das Schalten des Relais solange unterdriickt, bis alle Auto-
Quittierungsversuche abgelaufen sind.

F20

AE2-Funktion: Funktion des Analogeinganges 2 (X1.A - B).

0: inaktiv

1: Korrektur-Sollwert; zusatzlicher Sollwerteingang, wirkt unabhéngig von dem ausgewaéhlten Steuereingang
(A30). £10 V = 3000 Upm

2: Momentengrenze; zusatzliche Momentenbegrenzung. 10V = Motornennmoment. Aktive Momentengrenze
ist das Minimum aus M-Max1 (C03), M-Max2 (C04) und dem Pegel an Analogeingang 2.

3: Leistungsgrenze; externe Leistungsbegrenzung wobei 10V = Motornennleistung.

F21

AE2-Offset: Ein Offset am Analogeingang 2 (X1.A-B) kann korrigiert werden. Hierzu die Klemmen X1.A und
X1.B briicken. AE2-Level in Parameter E11 beobachten und mit umgekehrtem Vorzeichen in Parameter F21
eingeben. (z.B.: Parameter E11zeigt 1.3 % dann muf3 F21 auf -1.3 % parametriert werden).

Der Wertebereich ist +100 %.

F22

AE2-Faktor: Das am Analogeingang 2 anliegende Signal wird mit AE2-Offset (F21) addiert und dann
mit diesem Faktor multipliziert. z.B.: F20=1 und F22=50 %, daraus folgt, daf3 10 V an AE2=1500 Upm Korrektur,

F31e

BE1-Funktion: Die Binéren Eingénge BE1...BE5 sind freiprogrammierbar. Die Auswahlpunkte 0...11 sind fur

alle Binaren Eingange identisch. Bei einer Doppelbelegung der Eigdnge werden diese tber eine ODER-

Verknipfung ausgewertet.

0: inaktiv

1: SW-SelektO; dient zur Auswahl von Festsollwerten/Rampenséatzen. Den Signalen der Bindren Eingange wird

Uber den Sollwertselektor ein Festsollwert / Rampensatz (D10...D72) zugeordnet.

2: SW-Selektl; dto

3: SW-Selekt2; dto

4: Motorpoti AUF; wenn D90=1 kann mit Hilfe von zwei Bindren Eingdngen ein Motorpoti nachgebildet
werden. Dazu muf? ein BE auf "4: Motorpoti AUF" und ein Anderer auf "5: Motorpoti AB" programmiert sein.
s. auch D90.

: Motorpoti AB; dto

: Drehrichtung; Vorgabe der Drehrichtung. HIGH-Signal = links, LOW-Signal = rechts bei Blick auf
Motorwelle. Die vorgegebene Drehrichtung mul3 mit der zugelassenen Drehrichtung (C02) libereinstimmen

o g1
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F.. Klemmen

Para-
satz *

Para.-Nr.

Beschreibung

7: Zusatz-Freig; BE Ubernimmt die Funktion einer zusatzlichen Freigabe d.h., die Quittierung einer Stoérung ist
auch Uber die zusatzliche Freigabe maoglich.
Der Antrieb wird nur freigegeben wenn der Eing. "Freigabe" (X1.9) und der Binére Eing. HIGH-Signal haben.

8: Halt; Bei HIGH-Signal an BE wird der anstehende Sollwert ignoriert und der Antrieb mit der ausgewaéhlten

Decel-Rampe auf Drehzahl 0 Upm heruntergefahren.
Analoge SW-Vorgabe / Motorpoti : Rampe Sollwert-Decel (DO1)
Festsollwerte: die zum Festsollwert gehdrende Decel-Rampe (D12...D72)
9: Schnellhalt; Bei HIGH-Signal an BE wird der anstehende Sollwert ignoriert und der Antrieb mit der
ausgewahlten DecelS-Rampe (D81) auf Drehzahl 0 Upm heruntergefahren.
Zur Auslosung des Schnellhaltes ist ein kurzer HIGH-Impuls am BE ausreichend.
Ein Abbrechen des Schnellhaltes ist nur durch Wegnahme der Freigabe méglich.

10: Momentumsch.; Umschaltung zwischen den Momentenbegrenzungen M-Max1 (C03) und M-Max2 (C04).
LOW-Signal = M-Max1
HIGH-Signal = M-Max2

11: ParaSatz-Um.; Parametersatzauswahl Uber BE ist nur moglich wenn A41=0. Dazu muf} dieser BE in
beiden Parametersétzen auf 11 stehen.

LOW-Signal: Parametersatz 1 ist ausgewahit
HIGH-Signal: Parametersatz 2 ist ausgewahlt
Der ausgewahlte Parametersatz wird erst bei Wegnahme der Freigabe aktiv.

12: ext.Stérung; Bietet die Mdglichkeit Stormeldungen der Peripherie auszuwerten. Der Umrichter wertet
eine steigende Flanke am BE aus und geht in Stérung "46: ext.Stérung".

Sind meherere BEs auf ext. Stérung programmiert kann die steigende Flanke nur dann ausgewertet
werden, wenn an den anderen, auf "12: ext.Stérung" programmierten BEs, LOW-Signal anliegt.

13: Quittierung; Mit einer steigenden Flanke kann eine Stérung quittiert werden, sofern diese nicht mehr
ansteht. Sind mehrere BE's auf Quittierung programmiert kann die steigende Flanke nur dann aus-
gewertet werden, wenn an den anderen, auf "13: Quittierung" programmierten BE's, LOW-Signal anliegt.

14: rickw.V3.2; Durch die Programmierung F31=14 und F32=14 kann die Drehrichtungsvorgabe von
Umrichtern mit der Software 3.2 nachgebildet werden.

BE1 BE2 Befehl

0 0 Schnellhalt

0 1 Drehr. vorwarts

1 0 Drehr. riickw.

1 1 Halt

Die Funktionen ““Drehrichtung”, “Halt” u. “Schnellhalt” dirfen in diesem Fall nicht an andere BE vergeben
werden.

F32e

BE2-Funktion: O - 13 siehe F31, 14: vorw. V3.2;

F33e

BE3-Funktion: O - 13 siehe F31,

14: EncoderspurO; Nur wenn B20=2 (Vectorregelung mit Rickfihrung).
Das “Null-Signal” (einmal pro Umdrehung) des angeschlossenen Inkrementalgebers. Dieses Signal ist flr
die Funktion der “Vectorregelung mit Ruckfiihrung” nicht zwingend erforderlich.

F34e

BE4-Funktion: O - 13 siehe F31,

14: EncoderspurA; Nur wenn B20=2 (Vectorregelung mit Ruckfuhrung).
Das “A-Signal” des angeschlossenen Inkrementalgebers. Dieses Signal ist fir die Funktion der
“Vectorregelung mit Ruckfuhrung” zwingend erforderlich.

F35e

BE5-Funktion: O - 13 siehe F31,

14: Frequenz-SW; Der Umrichter ist auf Frequenz-Sollwertvorgabe parametriert,
s. auch Beschaltung S. 4. Analogeingang 1 (X1.2-4) wird ignoriert. 100 Hz Frequenzvorgabe entsprechen
einer Sollwertaussteuerung von 0%. 100% Sollwertaussteuerung entsprechen der unter F37
eingegebenen Maximalfrequenz. Der Frequenzsollwert wird intern durch die Sollwertkennlinie (D02...D05
und den Rampengenerator (D10 / D11) weiterverarbeitet.

15: EncoderspurB; Nur wenn B20=2 (Vectorregelung mit Ruckfuhrung).
das “B-Signal” des angeschlossenen Inkrementalgebers. Dieses Signal ist fiir die Funktion der
“Vectorregelung mit Ruckfuhrung” zwingend erforderlich.

F36e

Encoder-Inkremente: Bei Verwendung eines Inkrementalgebers als Drehzahlrtickfiihrung muf hier die Anzahl
der Inkremente pro Umdrehung eingegeben werden.

° : Zur Anderung dieser Parameter mu am Eingang “Freigabe” 0 V anliegen.
kursiv : Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) : Siehe Ergebnistabelle Seite 21.
: Parameter die im Menlumfang “normal” enthalten sind.
* : Mit “\" gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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10. Parameterbeschreibung

F41

F. Klemmen
6o, STOBER ANTRIEBSTECHNIK
Para.-Nr. | Beschreibung
F37¢ |fmax-Frequenz-SW: Nur wenn Binar Eingang 5 auf Frequenz-Sollwert parametriert ist (F35=14).Maximal
zugelassene Frequenz. Diese max.Frequenz entspricht einer Sollwertaussteuerung von 100 %.Die fest
vorgegebene Minimalfrequenz von 100 Hz entspricht einer Sollwertaussteuerung von 0 %.
F38 S-Hit V8.2 Der Parameter steht nur zur Verfligung wenn F31=14 (BE1) und F32=14 (BE2) parametriert sind

0: inaktiv; die Drehrichtungsvorgabe erfolgt Uiber die Bindr Eingdnge BE1 und BE2. Ein Schnellhalt kann jedoch
nicht Uber die Drehrichtungseingange oder die Freigabe ausgelést werden. Ein Schnellhalt kann nur
ausgeldst werden wenn zusétzlich ein BE auf 9:Schnellhalt parametriert ist.

1: aktiv;. Durch die Aktivierung des Parameters F38 wird, bzgl. des Schnellhalts, die Kompatibilitat zur
Software 3.X erreicht.

Ein Schnellhalt wird ausgeldst wenn BE1=LOW und BE2=LOW oder durch Wegnahme der Freigabe (auch
Sollwertfreigabe D07 oder Zusatzfreigabe tUber BE, F33..F35=7). Der Antrieb wird mit der unter D81

eingestellten Schnellhalte-Rampe heruntergefahren.
Die Funktionen "Drehrichtung", "Halt", und "Schnellhalt" diirfen nicht an andere BE vergeben werden !!

Analogausg.-Funktion: Funktionen des Analogausganges X1.5 - 1.6. An den Klemmen steht eine Spannung
von =10V zur Verfugung. Die Aufldsung betragt 19,5 mV, die Abtastzeit 32ms.

: inaktiv

: EOO I-Motor; Anzeige Motorscheinstrom 10V=Umrichternennstrom

: EO1 P-Motor; Anzeige Motorwirkleistung 10V=Motornennleistung (B11).

: E02 M-Motor; Anzeige Motormoment 10V=Motornennmoment

: E08 n-Motor; Anzeige Motordrehzahl 10V=n-max (C01)

A WNPEFEO

Analogausg.-Offset: Offsetabgleich des Analogausganges X1.5 -1.6.

F42

Analogausg.-Faktor: Der Uiber F40 festgelegte Rohwert wird tiber den Offset (F41) abgeglichen und mit dem
Faktor multipliziert : F40=1 und F42=50%, daraus folgt, da 5 V am Analogausgang = Umrichter-
nennstrom.

° : Zur Anderung dieser Parameter muR am Eingang “Freigabe” 0 V anliegen.
kursiv : Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1! : Siehe Ergebnistabelle Seite 21.
: Parameter die im Menlumfang “normal” enthalten sind.
* . Mit “"” gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhéngig voneinander parametriert werden.
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11. Ergebnistabelle

bo=y STOBER ANTRIEBSTECHNIK

Ergebnisstabelle
Das Ergebniss von Aktionen, wie z.B. Werte-speichern (A00 = 1), wird im Display angezeigt. Mdégliche Ergebnisse:

0: fehlerfrei Die Daten wurden fehlerfrei Ubertragen.

1: Fehler allgemeiner Fehler

2: falsche Box Parabox hat nichtkompatible Softwareversion (V 2.0 bis 3.2).

3: ungultige Daten Parabox enthélt ungiiltige Daten. Parabox neu beschreiben und Vorgang wiederholen.
4: |dentifikation Mit #-Taste bestatigen.

5:

OK (Anpassung)

Softwareversion von Parabox und Regler unterscheiden sich durch einige Parameter. Mit #-Taste
bestétigen. Meldung hat keinen Einfluss auf Funktionalitit des Reglers.

: OK (Anpassung)

Softwareversion von Parabox und Regler unterscheiden sich durch einige Parameter. Mit #-Taste
bestatigen. Meldung hat keinen Einfluss auf Funktionalitiat des Reglers.

9:

BE Encoderspur

Ist mit B20 = 2 die Steuerart “Vectorgeregelt mit 2-Spur-Ruckfihrung” gewahlt, mu F34 = 14 und
F35 = 15 sein.

10

. Grenzwert

Eingabewert aul3erhalb des Wertebereiches.

11:

f(BE) > 51,2 kHz

Max. Frequenz am BE berschreitet den zul. Grenzwert von 51,2 kHz. (n-Max/60) - Encoder Ink. > 51,2
kHz; oder (C01/60) - F36 > 51,2 kHz.

13:

BE vor/riick

Durch die Programmierung F31 = 14 und F32 = 14 kann die Drehrichtungsvorgabe von Umrichtern
mit der Software 3.2 nachgebildet werden. Die Funktionen “Drehrichtung”, “Halt, “‘Schnellhalt™ dir-
fen in diesem Fall nicht an andere BE’s vergeben werden.

14: abgebrochen Die Aktionen A40/A41 konnten nicht korrekt durchgefiihrt werden.
15: R1 zu groR Bei “Motor einmessen” (B41) W_urde ein zu groRRer Statorwiderstand gemessen.
Motor falsch beschaltet, Motorleitung fehlerhaft.
16: Phasenfehler U Fehler in der Phase U.
17: Phasenfehler V Fehler in der Phase V.
18: Phasenfehler W Fehler in der Phase W.
19: Symmetrie Fehler in der Symmetrie der Phasen U, V, W. Abweichung eines Wicklungswiderstandes um +10 %.
20: Schaltungsart Die Schaltungsart (Stern/Dreieck) des unter Parameter BOO = 1...27 ausgewdahlten STOBER-

Systemmotors weicht von der Schaltungsart des angeschlossenen Motors ab.
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12. Betriebszustande
13. Stérungen

6o, STOBER ANTRIEBSTECHNIK

0: Betriebsbereit Umrichter ist betriebsbereit

1: Vorwarts stationare positve Drehzahl

2: Rlckwarts stationare negative Drehzahl

3: Beschleunigen Beschleunigungsvorgang lauft

4: Bremsen Bremsvorgang lauft

5: Halt Halt-Befehl steht an

6: n < n-min Sollwert < n - Min (C00)

7: n > n-max Sollwert > n - Max (CO1)

8: Unzul. Drehrichtung Vorgegebene Drehrichtung widerspricht der zul. Drehrichtung (C02)

9: Schweranlauf Schweranlauf ist aktiv

10: Einfangen Einfangen ist aktiv

11: Schnellhalt Schnellhalt wird durchgefiihrt

12: Einschaltsperre Umrichter erwartet einen Wechsel v. H- auf L-Pegel an Eingang “Freigabe” (X 1.9).
13: Seriell (X3) Parameter A30 = 1 parametriert; Umrichter wird seriell Gber den PC gesteuert.
14: Eingeschaltet Nur bei DRIVECOM-Profil méglich, Bus-Ankopplung

15: Selbsttest Umrichter durchlauft einen Selbsttest.

16: Storung Leistungsteil des Umrichters wird gesperrt.

Auto- | FDS-

quitt |Tool *

Die Hardware-Uberstromabschaltung ist aktiv.

e Motor fordert einen zu hohen Strom vom Umrichter (WicklungsschluR3, Uberlastung)

Bei Freigabe des Umrichters wird eine interne Prifung durchgefihrt. Ein vorhandener

32: Kurz-/Erdsch.int Kurzschluf? fuhrt zur Stérung.

oEin interner Geratefehler liegt vor, z.B. IGBT-Module sind defekt.

e zu hohe Beschleunigungszeiten (Rampen, D..)

B o Momentenbegrenzungen C03/C04 lberprifen,

33: Uberstrom - welche Momentengrenzen sind wirksam (s. Kap. 8.2) v
- auf Maximalwert eingest. Momentenbegrenzungen C03/C04 um ca. 10% reduzieren.

e Parameter C30 (Verhaltnis der Massentragheiten) optimieren.

34: Hardware-Defekt |Der nichtfllichtige Datenspeicher (NOVRAM) ist defekt

31: Kurz-/Erdschlul’

35: Watchdog Uberwacht Auslastung und Funktion des Mikroprozessors. V

* Parameter kénnen Uber FDS-Tool als Meldung, Warnung oder Stérung programmiert werden.

24



13. Stérungen

Gow) STOBER ANTRIEBSTECHNIK

Auto- | FDS-
quitt |Tool *

Zu hohe Zwischenkreisspannung.

. e Zu hohe Netzspannung

36: Uberspannung e Ruckspeisung des Antriebes im Bremsbetrieb (kein Bremswiderstand v
angeschlossen, Bremschopper defekt).

¢ Bremswiderstand hat zu wenig Ohm (Uberstromschutz).

Die durch den Geratesensor gemessene Temperatur liegt iber dem Grenzwert.

38: Temp.GeratSensor
P e Zu hohe Umgebungs-/ Schaltschranktemperatur.

Das fir den Umrichter gerechnete i2t-Modell erreicht 100% thermische Auslastung.
39: Temp.Gerét i2t e Umrichter uberlastet.
e Zu hohe Umgebungs-/ Schaltschranktemperatur.

Die Daten im nichtfliichtigen Speicher sind unvollstandig.
40: ungliltige Daten Das Rucksetzen des nichtfliichtigen Speichers durch die Aktion “Werte speichern” (A0O)
ist erforderlich. Dadurch wird die Werkseinstellung geladen.

Ubertemp. durch den im Motor eingebauten Temperaturfiihler. AnschluB Klemme X2.1-2.
41: Temp.Motor TMS | e Motor iiberlastet evtl. fremdbeliiften.
e Temperaturfihler nicht angeschlossen (falls nicht vorhanden Briicke -> X2.1-X2.2).

42: Temp.BremsWid. |Das fur den Bremswiderstand gerechnete i2t-Modell erreicht 100 % therm. Auslastung.

Nur wenn der Sollwert Uber die Sollwertkennlinie berechnet wird (Sollwertvorgabe Uber
43: Drahtbruch SW Analogeingangl oder Frequenzsollwert) u. die Sollwertiberwachung aktiviert ist (D08=1).

e Die Sollwertaussteuerung ist 5% kleiner als der minimal zul. Sollwert (DO5).

Uberlastung bei aktivem Schweranlauf.

44: Schweranlauf : . .
e Parametrierung C21/C22 uberpriifen.

45; UTempMot. i2t o Motor Uberlastet N
' ' e unzureichende Kiihlung

Zwischenkreisspannung liegt unter dem in A35 eingestellten Grenzwert.
46: Unterspannug e Einbriiche in der Netzpannung. v v
e Zu kurze Beschleunigungszeiten (Rampen, D..).

Das fiir den statischen Betrieb zugelassene Maximalmoment wird Uberschritten.
47: Uberl. Antr. Begrenzt wird das zugelassene Moment durch die Parameter C03, C04 und die tber J y
Analogeingang 2 mégliche Momentbegrenzung (s. Kap 8.2).

S. 47: jedoch wahrend eines Beschleunigungsvorganges. Bei Anlaufverhalten

48: Uberl.Beschl “Taktbetrieb” (C20=2) ist fir den Beschleunigungsvorgang M-Max2 (C04) zulassig. v !
49: Uberl.Bremsen S. 47: jedoch beim Bremsvorgang. J \
50: Arbeitsber. Der unter C41...46 definierte Arbeitsbereich ist verlassen. N 3
51: Mot.gekippt Die Schlupffrequenz hat den Grenzwert erreicht, der Motor kippt. y

Stérung bei der Kommunikation zwischen Umrichter und FDS-Tool beim Fernsteuern iber

52: Kommunikation den PC.

* Parameter kénnen Uber FDS-Tool als Meldung, Warnung oder Stérung programmiert werden.

Quittierung von Stérungen:

e Freigabe: Wechsel von L- auf H-Pegel am Freigabeeingang und wieder zurlick auf L.
Immer verfugbar.

. [E -Taste (nur wenn A31=1).

e Autoquitierung (nur wenn A32=1).

Uber die Parameter E40 und E41 konnen die letzten 10 Stérungen abgefragt werden (Wert 1=Letzte Stoérung). Uber FDS-Tool
kann bestimmten Ereignissen die Umrichter-reaktion (Stérung, Warnung, Meldung oder keine) frei zugeordnet werden.
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STOBER ANTRIEBSTECHNIK - Deutschland

Hauptverwaltung:

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co.
Postfach 910103
75091 Pforzheim

Kieselbronner StraRe 12
75177 Pforzheim

Vertriebsgebiet Nordwest:

Zentrale

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co.

Klaus Sirrenberg, Jorg Goldbach
Birgit Schrifer
Friedrich-Ebert-Str. 85

58454 Witten

Zugehorige Technische Biiros:

Norddeutschland
20000 - 23919
24000 - 29999

Miinster
33000 - 33599
33900 - 33999

48000 - 49999
59200 - 59329
59470 - 59699

Dortmund Nordwest
40000 - 47999
59330 - 59399

Dortmund Siidost
50000 - 53999
57000 - 59199
59400 - 59469
59700 - 59999

Hannover

30000 - 32999
33600 - 33899
34330 - 34549
37000 - 37199
37400 - 38799

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co.

Stefan Hildebrandt
Hellwege Allee 9b
21698 Harsefeld

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co.

Markus Merker
Grottenkamp 28
48565 Steinfurt

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co.

Thomas Nickisch
Friedrich-Ebert-Str. 85
58454 Witten

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co.

Michael Ritter
Friedrich-Ebert-Str. 85
58454 Witten

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co.

Alexander Helmes
Birkenweg 6
32839 Steinheim

Vertriebsgebiet Mitte:

Zentrale

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co.

Postfach 910103, 75091 Pforzheim
Kieselbronner StralRe 12, 75177 Pforzheim

Zugehorige Technische Biiros:

Saar-Pfalz

54000 - 56999
65000 - 66919
67200 - 67319
67500 - 67999

Wiesbaden

34000 - 34329
34550 - 36399
37200 - 37299
60000 - 64999

Vertriebsgebiet Siid:

Zentrale

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co.

Roland Dillmann
Black & Decker-Str. 1
65510 Ildstein

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co.

Jens Thomas
Black & Decker-Str. 1
65510 Ildstein

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co.

Postfach 910103, 75091 Pforzheim
Kieselbronner Strafse 12, 75177 Pforzheim

Stand: 17.01.2001

t= STOBER ANTRIEBSTECHNIK

Telefon
Telefax
eMail

(07231 5820
(07231) 582197
sales@stoeber.de

24-Stunden-Service-Nr.

17:30 - 7:30: (0 18 05) 78 63 23
Vanity-No:

17:30 - 7:30: (0 18 05) STOEBER

Telefon
Telefax
eMalil

Telefon
Telefax
eMail

Telefon
Telefax
eMail

Telefon
Telefax
eMail

Telefon
Telefax
eMail

Telefon
Telefax
eMail

Telefon
Telefax
eMail

Telefon
Telefax
eMail

Telefon
Telefax
eMail

Telefon
Telefax
eMail

(023 02) 98 49 4-0
(023 02) 98 49 4-50
TB_DO@stoeber.de

(041 64) 8119 04
(0 41 64) 81 19 05
TB_ND@stoeber.de

(025 52) 61 02 71
(025 52) 610272
TB_MS@stoeber.de

(023 02) 98 49 4-0
(0 23 02) 98 49 4-50
TB_DO@stoeber.de

(023 02) 98 49 4-0
(023 02) 98 49 4-50
TB_DO@stoeber.de

(052 33)99 77 65
(0 52 33) 99 77 67
TB_H@stoeber.de

(072 31) 58 20
(072 31) 58 21 97
sales@stoeber.de

(0 61 26) 98 94 06
(0 61 26) 554 99
TB_ID@stoeber.de

(0 61 26) 98 94 05
(0 61 26) 554 99
TB_ID@stoeber.de

(072 31) 58 20
(072 31) 58 21 97
sales@stoeber.de




STOBER ANTRIEBSTECHNIK - Deutschland

Zugehorige Technische Biiros:

Pforzheim

70000 - 71499
71600 - 71999
72190 - 72299
74000 - 74399
74600 - 74699
75100 - 75999

Nordbaden

66920 - 67199
67320 - 67499
68000 - 69999
74700 - 75099
76600 - 76999
97860 - 97999

Sidbaden

76000 - 76599
77000 - 77999
78090 - 78149
79000 - 79999

Reutlingen

72000 - 72189
72300 - 72999
78000 - 78089
78150 - 78999
88000 - 89299
89570 - 89999

Goppingen

71500 - 71599
73000 - 73999
74400 - 74599
89500 - 89569

Minchen

80000 - 84999
85200 - 87999
89300 - 89499
94000 - 94999

Nirnberg

85000 - 85199
90000 - 93999
95000 - 96499
97000 - 97859

Vertriebsgebiet Ost:

Zentrale

Gerd Braun GmbH

Ingenieurbiiro fir Antriebstechnik
Gerd Braun, Dirk Petersen
Adolf-Sautter-Str. 30

75181 Pforzheim (Wirm)

eMail  mail@braun-antriebstechnik.de

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co.
Stefan Rotterdam

Postfach 910103, 75091 Pforzheim
Kieselbronner Stralde 12, 75177 Pforzheim

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co.
Daniel Lohse

Postfach 910103, 75091 Pforzheim
Kieselbronner Stralde 12, 75177 Pforzheim

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co.
Wilhelm Haydt

Gerh.-Hauptmann-Str. 53

72793 Pfullingen

Rolf P. Ulrich

Ingenieurbiiro fiir Antriebstechnik
Rolf P. Ulrich

Eichendorffstrale 19

73072 Donzdorf

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co.
Rupert Schweiger

Feuerreit 1

85625 Baiern

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co.
Wolfgang Lukas

IndustriestralRe 20 a

91353 Hausen

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co.
Postfach 910103, 75091 Pforzheim
Kieselbronner StralRe 12, 75177 Pforzheim

Zugehorige Technische Biiros:

Berlin / Brandenburg

06000 - 06599
06730 - 07299
10000 - 19999
23920 - 23999
38800 - 39999

Lichtenstein

00000 - 05999
06600 - 06729
07300 - 09999
36400 - 36999
37300 - 37399
96500 - 96999
98000 - 99999

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co.
Bernd Weise

Werneuchener Weg 9

15345 Altlandsberg

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co.

Jurgen Stolper
GUnsbacher Stralie 4
09350 Lichtenstein

Stand: 17.01.2001
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Telefon
Telefax

Telefon
Telefax
eMail

Telefon
Telefax
eMail

Telefon
Telefax
eMail

Telefon
Telefax
eMalil

Telefon
Telefax
eMail

Telefon
Telefax
eMail

Telefon
Telefax
eMail

Telefon
Telefax
eMail

Telefon
Telefax
eMail
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[(oX ¢o]
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©
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(072 31) 58 21 49
(0 72 31) 58 23 49
TB_NB@stoeber.de

(072 31)58 21 14
(0 72 31) 58 23 49
TB_SB@stoeber.de

(071 21)99 40 35
(071 21) 99 40 36
TB_RT@stoeber.de

(0716221274
(071 62) 240 61
TB_GP@stoeber.de

(080 65) 18 02 32
(0 80 65) 18 02 33
TB_M@stoeber.de

(091 91) 73 45 37
(091 91) 73 45 38
TB_N@stoeber.de

(072 31) 58 20
(072 31) 58 21 97
sales@stoeber.de

(03 34 38) 57 31
(03 34 38) 57 32
TB_BR@stoeber.de

(03 72 04) 29 85
(03 72 04) 29 86
TB_Ll@stoeber.de




Frankreich

GroRbritannien

Italien

Korea

Osterreich

Polen

USA

Belgien

Brasilien

Bulgarien

China

Danemark

Finnland

STOBER SARL
47, Rue Maurice Flandin
69003 Lyon

STOBER DRIVES LTD.

Unit 9, Abbeymead Industrial Park
Brooker Road, Waltham Abbey
Essex EN9 1THU

STOBER TRASMISSIONI S. r. I.
Via Risorgimento, 8
20017 Mazzo di Rho (Milano)

DAE KWANG STOEBER CO. LTD.

441-10 Sangdewon-dong, Joongwon-ku,

Sungnam-city, Kyuunggi-do,
Postcode 462-120

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH
Fabriksplatz 1
4662 Steyrermuhl

STOEBER POLSKA
ul.H.Kamienskiego 201-219
51-126 Wroclaw

STOBER DRIVES INC.
1781 Downing Drive
Maysville, KY 41056

VAN DOREN - PILLE N. V.
Industrieterrein De Prijkels
Venecoweg 25
9810 Nazareth

Fraphe Comercial Ltda.
Rua Jaragua, 340 Bom Retiro
01129-000 Sao Paulo - SP

Z & M PRIVATE COMPANY
5, Angel Kantchev Str.
1000 Sofia

WK-INTERSALES

German Centre

Unit 0525-0530, Landmark Tower 2
8 North Dongsanhuan Road
Chaoyang District

Beijing 100004

EEGHOLM A/S
Grundtvigs Allé 165-169
P. 0. Box 190

6400 Sgnderborg

EIE MASKIN OY
PL 80
10600 Tammisaari

Stand: 13.03.2001

STOBER ANTRIEBSTECHNIK - International
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Tel.
Fax
eMail

Tel.
Fax
eMail

Tel.
Fax
eMail

Tel.
Fax
eMalil

Tel.
Fax
eMail

Tel.
Fax
eMail

Tel.
Fax
eMail

Tel.
Fax
eMail

Tel.
Fax
eMail

Tel.
Fax
eMail

Tel.
Fax
eMail

Tel.
Fax
eMail

Tel.
Fax
eMail

+33(0)4 /7213 24 38
+33(0)4 /72132457
stoeber@wanadoo.fr

+ 44 (0) 1992 /7097 10
+44(0)1992/7141 11
mail@stober.co.uk

+39(0)2/939095 70
+39(0) 2/9390 93 25
info@stoeber.it

+82(0)31/7 350293
+ 82 (0)31/7 36 02 81
dkstoeber@netsgo.com

+ 43 (0) 76 13/ 7 60 00
+ 43 (0) 76 13/ 7 60 09
office@stoeber.at

+48(0)71/3207417
+481(0)71/3207417
stoeber_polska@yuma.pl

+1 606/7595090
+1 606/7595045
sales@stober.com

+32(0)9/2521309
+32(0)9/2522374
info@vandorenpille.be

+55(0) 11 /33375787
+55(0) 11 /33334200
fraphe@fraphe.com.br

+ 359 2/9 8658 5bb
+359 2/98659 16
zandm@techno-link.com

+ 86 (0) 10/6590 64 25 + 26

+ 86 (0) 10 /65 90 67 85
intersal@public.east.cn.net

+45/73121212
+45/73121213
eegholm@eegholm.dk

+ 358 (0) 19/2 46 16 42
+ 358 (0) 19/2 46 16 43
eie@eie fi



STOBER ANTRIEBSTECHNIK - International

6s, STOBER ANTRIEBSTECHNIK

Griechenland B. SACHPEROGLOU Tel. +30(0)1/3468707
37, Petrou Ralli Str. Fax +30(0)1/3465509
Athens-302

Kolumbien SOCOMEX LTDA. Tel. +57(0)1/2695989
Apdo. Aereo 11606 Fax + 57 (0) 1/3 350487
Santafe de Bogota D. C.

Niederlande MIJNSBERGEN B. V. Tel. +31(0) 297 /2858 21
Postbus 166 Fax +311(0)297/27 2326
3640 AD Mijdrecht eMail  mijnsbergen@mijnsbergen.nl

Norwegen ELMEKO AS Tel. + 47 /67572270
Postbox 80 Fax + 47 /67 57 22 80
1306 Baerum Postterminal eMail elmeko@elmeko.no

Peru POWERMATIC S. A. Tel. +511/47291 81
Calle Torre de la Merced 259 Fax +511/4370073
Santa Catalina eMail powerma@mail.cosapidata.com.pe
Lima 13

Philippinen LEELENG COMMERCIAL, INC. Tel. +632/2418901to05
387 - 393 Dasmarifas St. Fax +632/2414060
P. O. Box 480 eMail leeleng@manila.vasia.com
Manila

Rep. Sidafrika BEARING MAN LTD. Tel. +27(0)11/6201500
P. O. Box 33431 Fax +27(0)11/6201775
Jeppestown 2043

Schweden EIE MASKIN AB Tel. + 46 (0)8/7 278800
Postfach 7 Fax + 46 (0)8/7 27 8899
12421 Bandhagen eMail eie@eie.se

Schweiz INDUR ANTRIEBSTECHNIK AG Tel. +41(0)61/2792900
Margarethenstralde 87 Fax +41(0)61/2792910
4008 Basel eMail info@indur.ch

Spanien TAHFER COMERCIAL, S. A. Tel. +34(9)1/61934 24
Jesus, 27 Fax +34(9)1/61977 92
28917 - LA FORTUNA eMail tahfercom@jet.es

Thailand GERMAN ENGINEERING & Tel. + 66 (0) 2/3 6190 82-8
MACHINERY CO., LTD. Fax +66(0)2/3619089

947/161 Bangna Complex
Moo 12 Bangna Trad Rd. Km 3
Bangkok 10260

Tiirkei YURE MAKINA SAN. ve TIC. LTD. STI. Tel. +90(0)212/6285573
Fevzi Cakmak Mah. 5. Cad. Fax +90(0)212/6285573
19. Sok. No: 13
34200 ESENLER-ISTANBUL

Ungarn BDI Hungary Ltd. Tel. +36(0)1231/1010
Foti Street 141, Bldg 37. Fax +36(0)1231/1030
1046 Budapest eMail bdi-hun@elender.hu

Stand: 13.03.2001



14. Blockschaltbild Sollwertverarbeitung
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15. Parametertabelle
A.. Umrichter - D.. Sollwert

G5 STOBER ANTRIEBSTECHNIK

Parameter

Wertebereich

Eingabe

Farameter

Wertebererch

Eingabe

A.. Umrichter

C.. Maschine

M-Max2

[%]

co3 ...

..400"

B.. Motor

BZT U/t-Kennlimentorm

B41

Motor-einmessen

8] ;
B22 | Ufi-Faktor [%] 90 100 . 110
B23 | Boost [%]]0 10 .. 400
B24 | Takifrequenz [kHz] 4 16
B30 | Motorzuschaltung 0] |
B31 | Schwingungsdampf. 0 1

" Maximaler Wert hdngt von der gewahlten
Motor-Umrichter-Kombination ab.

D03 | Sollwert-Max

| [%)]

D05 ..

150
A10 | Mentumtang C10 | n-Ausblendungl  [Upm)| 0 ..6000
Al1 | Psatz Edit 1 2 C11 | n-Ausblendung?  [Upml] 0 ..6000
A12 | Sprache 0 ... 1 C12 | n-Ausblendung3  [Upml 0 ..6000
A13 | Pz 0 C13 | n-Ausblendungd  [Upm) 0 ..6000
A14 | Palbwort 0 5999 C20 | Anlaufverhalten 0 ... 3
A16 | Auto-Ricksprung 0 1 C21 | M-Schweranlauf [%1]0 100 .. 400
AZ20 | BremsWd-Tyr C22 | 1-Schweranlauf [s] |0 5 .99
C30 | J-Last/J-Motar 0 ..1000
/1 C31 | n-Regler Kp [9%]]0 80 .. 400
A23 | Bremswid-T i C32 | n-Regler K [%] |0 100 ... 400
A30 | Steuersingang 0 i C40 | SW-Fenster [Upm] |0 30 .. 300
A31 | #Quittierung a 1 C41 | Arbeitsber-n-Min  |Upm| 0 ..Ca2
A32 | Autoguittiening 0 1 C42 | Arbeitsber-n-Max  [Upm]|C41 ... 6000
A33 | Zei-Autoquittierung [l |1 . 16 . 28B C43 | Arbeitsber-M-Min | %) 0 .. C44
A34 | Autostart s P C44 | Arbeitsber-M-Max  [%]| C43 .. 400
A35 | Unterspg.-Grenze VI typabh. C45 | Arbeitsber.-P-Min [%]1]0° ... 400 ..C48
A6 | U-Netz (V] typabh. C46 | Arbeitsber -P-Max [%](C45 ... 400
A40 | Parabox-lesen 1] i Ch0 | Anzeigefunktion 0 4
Ad1 | PSatz Vorgabe 0 2 C57 | Anzeigefaktor -1000 ... 1 1000
A42 | PSaz Kopie 1>2 0 1 CH2 | Anzeige-Nachkomma 0] 5
A43 | PSatz Kopie 251 0 1 C53 | Anzeigetext —_—
ABD | Inbetriebnahme 0 1
AB1 | Inbetneb. n-Soll n-Min/8 n-Max/B D.. Sollwert

D40 | Acceld

[s/150Hz|

100
D04 [ n (Sollwert-Min)  [Upm] 4] 6000
D085 | Saollwert-Min %) |0 .. 1 .Do3
DOB | Sollwert-Offset [%]]|-100... '@ 100
DO7 | Sollwert-Freigabe 0 1
D08 | Sollwert-Uberwachung 0 1

0.1 ..

D41 Deceld [s/1B0Hz} 10,7 ... 0.5




15. Parametertabelle
D.. Soliwert - F.. Klemmen

@ STOBER ANTRIEBSTECHNIK
Parameter Wertebereich Emngabe| | Parameter Wertebereich Eingabe
D42 | Festsollwertd [Upm] [-6000.. 600 ..6000 E40 | Storungsart 1 . 10
D560 | Accels ls/160Hzl |01 ... 1 3000 E41 | Storungszeit 1 10
D51 | Decels |s/150Hz2] | 0,1 1 3000 E42 | Storungs-Anzahl
D52 | Festsollwerts [Upm] |-6000 ... 1000 ...6000 E60 | Gerd
D60 | Acceld [s/150Hz] |01 2 ..3000 £S5 arsi | _ %
D61 | Decel [s/150Hz] [ 0,1 2 ..3000 EB2 | Gerdtenummer 0 . 42949672 ——
D62 | FestsollwertB [Upm] [-6000 .. 2000 6000 EA3 | Vanantennumrmer 0 ... 42949672| ——
D70 | Accel7? [s/150Hz] |01 .. 256 ..3000 E54 | Optionsplatine 0 255 | ——
D71 Decel? Is/160Hz] | 0.1 25 ..3000 ESS | Kennummer 0 - 65635 ——
D72 | Festsollwert? (Upm] |-6000 ... 2600 ... 6000 E5S6 | Para-Satzkennung-1 0 ..284|——
D80 | Rampenform o . 1 ES7 | Para-Satzkennung-2 0 L 254 | ——
D81 | Decels |s/150Hz] 0.1 . 02 3000 EBO | SW-Selektor 0 . & —
D90 | Sollwertquelle o . 1 E61 | Karrektur-SW [Upm] |-6000 . 6000 | ——
D91 | Motorpoti-Funktion o . 1 EB2 | akiuelles M-Max [%] | -400 i 400 | ——
D82 | Sollwert-negieren 0 1

E.. Anzeien

F.. Klemmen

E22

(21-Gerat

[%]

100 |——

0
E23 | i2t-Motor (9]0 100 | ——
E24 | i2t-BremsWd [%]1]10 ; 100| ——
E30 | Betrigbszeit [, 1|0 ... B5E35NE9| ——
E31 | aktive Zeit [h,""1|0O ... B5635h69| ——
E32 | Energiezdhler [kWh] |0 4294967,2| ——
E33 | U-Zk-Schleppzeiger (V] |0 3276 | ——
E34 | I-Schleppzeiger [AY]0 typabh | ——
E35 | Tmin-Schleppzeiger  [°C] |-128 127|——
E36 | Tmax-Schleppzeiger [°C||-128 127 | ——
E37 | Pmin-Schleppzeiger |kW| [-327.68 32767 | ——
E38 | Pmax-Schleppzeiger kW[ [-327,68 32767|——

_ {a FO3 | Relals? t-ain Is] 0 .. 5024
U-Zk FO4 | Relais2 t-aus Isl 0 .. 5024
U-Motor FO5 | Relais2 invers 0 1

' Hzl| . F10 | Relais1-Funktion 0 2
EOG | n-Soll [Upm] |-6000 6000 | —— F20 | AE2-Funktion D .. 8
EQ7 | n-NachRampe iUpm] | -6000 6000 | —— F21 | AE2-Ofiset [%](-100... 0 .. 100
E08 | n-Motor [LUpm| |-6000 6000 | —— F22 | AE2-Faktor [%]|-400 ... 100 .. 400
E10 | AnalogEin jel  [%]]-10 o j00f=— | |F31 | BE1-Funktion 0 8 14
E11 [ AnalogEing.2-Pegel _%j]-100 . 100]— | [F32 [ BE2-Funkiion 0 6 . 14
E£12 | FRG-BE qel M= | |[F33 | BE3-Funktion 0 1 14
=13| BEJ-BES Jolsi 0/0/ Ny - F34 | BE4-Funktion 0 2 14
E14 | BEB-Frequenz-SW [%] 0 400 | —— F35 | BE5-Funktion g .. 15
E15 | n-Encoder [Upm] |-6000 6000 | —— F36 | Encoder-inkremente [I/U] |30 1024 .. 4096
E16 | AnalogAusg -Pegel  [%] |-400 400 | —— F37 | fmax-Frequenz-SW [kHz| |3 51,2
E17 | Relais-1 1] j—— F38 | S-Halt V3.2 0 |
E18 | Relais-2 0 W——
E20 | Aus! ) F41 | Analogausg.-Offset  [%]] -10 .. 0 10
F4Z | Analogausg.-Faktor  [%] (-400 ... 100 ... 400

. = normaler Mentumfang, vgl. Parameter A10

Zugriff auf erweiterten Menltumfang A10=1

Vermerk: __ = Werkseinstellung
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