Application Note 10/2017 AP040063DE

PowerXL™

DC1...E1 Frequenzumrichter
Betrieb von Permanentmagnet- und Brushless DC-Motoren

ALLARRRNEANNY

AU LAY

: '
NNRNAR

1 — Fundamental — keine weiteren Kenntnisse notig

2 — Basic — Grundwissen empfehlenswert

Level 3 3 — Fortgeschritten — Grundwissen notwendig

4 — Expert — Praxiserfahrung in dem Thema empfehlenswert

EF.T°N

Powering Business Worldwide

www.eaton.eu


http://www.eaton.eu/

2016-10-23 Powesing Business Wariiw
Inhalt
R A | =0T o o 1T =T UPUPPPRRRY 5
2 Vorwahl des StEUEIUNGSMOTUS.........uuiiiiiiiiieeiiiteeeciiee et e e st e e e sbre e e s sareeeessreeeesnbeeessssseeessnasenns 6
2.1 SteuerungsmMOAUS (P-60) .......ccocciieeieiiieecciiee e ecee et e e e erre e e et e e e e etr e e e eeabae e e e erraeeeenraeeeennraeas 6
BN 1o ¥==Y o Tl e [T Y [ ] o o F= =T o [T URR 7
3.1 Motor-NennspannUNE (P-07) ....ccocciiie ettt e e e e srre e e e ar e e e ssntae e e ssnsaeeesennaeeeean 7
3.2 MOtOr-NeNNSLroOM (P-08) .......cueeeiiieeiee et ete et e e rtre e s e e e e e e st e e e be e e snreeeneaeenreesnsaeennees 7
33 R o] aaTd =T o b=l (S ) S 8
3.4 Motor-NennfreqUENZ (P-09) .....cccvieeiieeeie ettt e rtte s te e e etr e s te e s ba e e sareeetaeenreesareeennnes 8
35 Motor-Nenndrehzahl (P-10) .......ccccuiie et e et e e e ar e e e esnta e e e eensaee e e nraneaean 8
3.6 Yol o b= 1 =T [U 1T o VA (2 7 TSP 9
3.7 Motor-1dentifikation (P-61) .......ccccciiieieiiiee e eiiiee ettt e e et e e e estee e e e tr e e e eenraeeeeensaeeeennnaneanan 9
N O o] 110 4 (=T g U] = L] o NPT UPPPRRRPPPPPP 11
4.1 Motorverhalten bei kleinen Drehzahlen ........coocooiioiiiiiiieee e 11
4.2 Optimieren des Drehzahlr@gIErs ......ouveiiiciiiii et e e 11
5  Fehler und mogliche UrSaCheN..........ooiioiiiii ettt et e e e e e 12
6  Beispiel fiir die Eingabe von Motorparametern.........ccccccieeieeiiee et 13

AP040063DE DC1...E1 Betrieb von Permanentmagnet- und Brushless DC-Motoren Seite 2



2016-10-23

TN
E:1-
Powesing Busi

Gefahr! - Gefahrliche elektrische Spannung!

e  Gerédt spannungsfrei schalten.

e Gegen Wiedereinschalten sichern.

e Spannungsfreiheit feststellen.

e Erden und kurzschliefRen.

e Benachbarte, unter Spannung stehende Teile abdecken oder abschranken.

e Die fiir das Gerat angegebenen Montagehinweise (IL) sind zu beachten.

e Nur entsprechend qualifiziertes Personal gemaR EN 50110-1/-2 (VDE 0105 Teil 100) darf Eingriffe an die-
sem Gerat/System vornehmen.

e Achten Sie bei Installationsarbeiten darauf, dass Sie sich statisch entladen, bevor Sie das Gerét beriihren.

e Die Funktionserde (FE, PES) muss an die Schutzerde (PE) oder den Potenzialausgleich angeschlossen wer-
den.

e Die Ausfuhrung dieser Verbindung liegt in der Verantwortung des Errichters.

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

e Damit ein Leitungs- oder Aderbruch auf der Signalseite nicht zu undefinierten Zustanden fiihren kann, sind
hard- und softwareseitig entsprechende Sicherheitsvorkehrungen zu treffen.

e Schwankungen bzw. Abweichungen der Netzspannung vom Nennwert diirfen die in den technischen Daten
angegebenen Toleranzgrenzen nicht Uberschreiten, andernfalls sind Funktionsausfille und Gefahrenzu-
stdnde nicht auszuschlieRen.

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

e Einbaugerate fir Gehduse oder Schranke diirfen nur im eingebauten Zustand betrieben und bedient wer-
den.

e An Orten, an denen auftretende Fehler Personen- oder Sachschaden verursachen kbnnen, miissen externe
Vorkehrungen getroffen werden, die auch im Fehler- oder Storfall einen sicheren Betriebszustand gewahr-
leisten beziehungsweise erzwingen (z. B. durch unabhéangige Grenzwertschalter, mechanische Verriegelun-
gen usw.).

e Wahrend des Betriebs kdnnen die Frequenzumrichter heiRe Oberflachen besitzen.

e Das unzulassige Entfernen der erforderlichen Abdeckung, die unsachgemaRe Installation und falsche Be-
dienung von Motor oder Frequenzumrichter, kann zum Ausfall des Gerats fiihren und schwerste gesund-
heitliche Schaden oder Materialschdaden verursachen.

e Bei Arbeiten an unter Spannung stehenden Frequenzumrichter sind die geltenden nationalen Unfallverhi-
tungsvorschriften (z. B. BGV A3) zu beachten.

e Die elektrische Installation ist nach den einschlagigen Vorschriften durchzufiihren (z. B. Leitungsquer-
schnitte, Absicherungen, Schutzleiteranbindung).

e Alle Arbeiten zum Transport, zur Installation, zur Inbetriebnahme und zur Instandhaltung dirfen nur von
qualifiziertem

e  Fachpersonal durchgefiihrt werden (IEC 60364 bzw. HD 384 oder DIN VDE 0100 und nationale Unfallverhi-
tungsvorschriften beachten).

e Anlagen, in die Frequenzumrichter eingebaut sind, miissen ggf. mit zusitzlichen Uberwachungs- und
Schutzeinrichtungen gemaR den jeweils giiltigen Sicherheitsbestimmungen, z. B. Gesetz lUber technische
Arbeitsmittel, Unfallverhitungsvorschriften usw. ausgeristet werden.

e Wahrend des Betriebs sind alle Abdeckungen und Tiiren geschlossen zu halten.

e Der Anwender muss in seiner Maschinenkonstruktion MaBnahmen beriicksichtigen, die die Folgen bei
Fehlfunktion oder Versagen des Frequenzumrichters (Erh6hung der Motordrehzahl oder plotzliches Ste-
henbleiben des Motors) begrenzen, so dass keine Gefahren fiir Personen oder Sachen verursacht werden
kénnen, z. B.: — Weitere unabhingige Einrichtungen zur Uberwachung sicherheitsrelevanter GroRen (Dreh-
zahl, Verfahrweg, Endlagen usw.). Elektrische oder nichtelektrische Schutzeinrichtungen (Verriegelungen
oder mechanische Sperren) systemumfassende Malnahmen. Nach dem Trennen der Frequenzumrichter
von der Versorgungsspannung dirfen spannungsfihrende Gerateteile und Leistungsanschliisse wegen
moglicherweise aufgeladener Kondensatoren nicht sofort beriihrt werden. Hierzu sind die entsprechenden
Hinweisschilder auf dem Frequenzumrichter zu beachten.
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Gewabhrleistungsausschluss und Haftungsbeschrankung

Die Informationen, Empfehlungen, Beschreibungen und Sicherheitshinweise in diesem Dokument
basieren auf den Erfahrungen und Einschatzungen der Eaton Corp. Und beriicksichtigen moglicher-
weise nicht alle Eventualitaten.

Wenn Sie weitere Informationen bendtigen, wenden Sie sich bitte an ein Verkaufsbiro von Eaton.
Der Verkauf der in diesen Unterlagen dargestellten Produkte erfolgt zu den Bedingungen und Kondi-
tionen, die in den entsprechenden Verkaufsrichtlinien von Eaton oder sonstigen vertraglichen Ver-
einbarungen zwischen Eaton und dem Kaufer enthalten sind. Es existieren keine Abreden, Vereinba-
rungen, Gewahrleistungen ausdriicklicher oder stillschweigender Art, einschlieRlich einer Gewahr-
leistung der Eignung fir einen bestimmten Zweck oder der Marktgangigkeit, auBer soweit in einem
bestehenden Vertrag zwischen den Parteien ausdriicklich vereinbart. Jeder solche Vertrag stellt die
Verpflichtung von Eaton abschlieBend dar.

Der Inhalt dieses Dokumentes wird weder Bestandteil eines Vertrages zwischen den Parteien noch
fiihrt er zu dessen Anderung. Eaton (ibernimmt gegeniiber dem Kiufer oder Nutzer in keinem Fall
eine vertragliche, deliktische (einschlieRlich Fahrlassigkeit), verschuldensunabhéngige oder sonstige
Haftung fir auBergewohnliche, indirekte oder mittelbare Schaden, Folgeschaden bzw. —verluste ir-
gendeiner Art — unter anderem einschlieRlich, aber nicht beschrankt auf Schaden an bzw. Nutzungs-
ausfalle von Geraten, Anlagen oder Stromanlagen, von Vermogensschaden, Stromausfallen, Zusatz-
kosten in Verbindung mit der Nutzung bestehender Stromanlagen, oder Schadensersatzforderungen
gegeniber dem Kaufer oder Nutzer durch deren Kunden — infolge der Verwendung der hierin enthal-
tenen Informationen, Empfehlungen und Beschreibungen. Wir behalten uns Anderungen der in die-
sem Handbuch enthaltenen Informationen vor. Fotos und Abbildungen dienen lediglich als Hinweis
und begriinden keine Verpflichtung oder Haftung seitens Eaton.
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1 Allgemeines

Die Gerate der Reihe PowerXL™ DC1...E1 sind Frequenzumrichter zum Anschluss von Drehstrommo-
toren. Werkseitig sind sie so konfiguriert, dass Induktionsmotoren der entsprechenden Leistungsklas-
se ohne Veranderung der Einstellung betrieben werden kénnen. Der Anschluss von Permanentmag-
net Motoren (PM-Motoren) und Brushless DC-Motoren (BLDC-Motoren) ist ebenfalls méglich, erfor-
dert jedoch die Vorwahl der entsprechenden Betriebsart, sowie die Anpassung einiger Parameter.

Die Geratereihe DC1...E1 betreibt PM-Motoren und BLDC-Motoren im ,,Open Loop“, also ohne Riick-
flihrung Uber Geber. Sie werden hauptsachlich wegen der gegeniiber Induktionsmotoren kleineren
Bauform und des besseren Wirkungsgrades eingesetzt. Die Anwendungen sind dhnlich wie bei Induk-
tionsmotoren, jedoch mit mehr Dynamik. Die Geradtereihe DC1...E1 ist NICHT filir Servo-Anwendungen
mit PM- oder BLDC-Motoren vorgesehen, und hat somit auch keine diesbeziiglichen Funktionalitaten,
wie z. B. Positionierung...

In dieser Application Note werden folgende Aspekte betrachtet:
e Vorwahl des Steuerungsmodus

e Anpassung an den angeschlossenen Motor

e Optimierung der Anwendung

e Fehlersuche

e Einstellungsbeispiel PM-Motor

Einige der hier erforderlichen Parameter befinden sich im Level 3. Dieser Level ist durch Eingabe des
entsprechenden Kennworts bei P-14 (Kennwort) zu aktivieren. Das werkseitig eingestellte Kennwort
ist 201"

Siehe hierzu auch: AP0O40052DE ,Zugang Parameter Level 2 + 3 - Parametersperre - Werkseinstel-
lung”.

Diese Application Note setzt voraus, dass der Leser mit der Vektorregelung von Induktionsmotoren
und der Einstellung der entsprechenden Parameter vertraut ist, sowie mit der Optimierung von
Drehzahlregelkreisen.
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2 Vorwahl des Steuerungsmodus

PM-Motoren und BLDC-Motoren bendtigen einen anderen Steuerungsalgorithmus als Induktionsmo-
toren, fiir die die Gerate der Reihe DC1...E1 werkseitig eingestellt sind. Die entsprechende Vorwahl
erfolgt mit Parameter P-60.

Hinweis: PM-Motoren und BLDC-Motoren unterscheiden sich hauptsachlich durch die unterschiedli-
che Kurvenform der seitens der Motoren induzierten Spannung (Back-EMF). Die Steuerungsmodi der
Gerate DC1...E1 sind darauf optimiert. Am Markt wird zwischen diesen beiden Motorarten nicht im-
mer sauber differenziert und man findet manchmal BLDC-Motoren, die als PM-Motoren bezeichnet
sind bzw. PM-Motoren, die eine dhnliche induzierte Spannung wie ein BLDC-Motor haben. Sollte es
also im vorgewahlten Modus fir PM-Motoren (P-60 = 2) zu unregelmafigem Lauf kommen, kann
durch ein Umschalten auf den Modus fiir BLDC-Motoren (P60 = 3) in manchen Féllen eine Verbesse-
rung erzielt werden.

2.1 Steuerungsmodus (P-60)

Dieser Parameter passt das Gerat an die Art des angeschlossenen Motors an und bestimmt das Steu-
erverfahren. Die in dieser Application Note gemachten Angaben sind fir PM-Motoren und BLDC-
Motoren giiltig und beziehen sich auf die Einstellungen P-60 = 2 und 3.

Angaben flir einen Betrieb mit Induktionsmotoren (P-60 = 0 und 1) finden Sie in der Application Note
AP040049DE.

PNU | Parameter Name Wertebereich Werk

255.0 P-60 Steuerungsmodus 1

2: PM Motor Drehzahlregelung
3: Brushless DC Motor Drehzahl-
regelung
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3 Eingabe der Motordaten

Vor dem Einschalten des Motors sind die Motordaten laut Typenschild bzw. Datenblatt des Motor-
herstellers einzugeben und eine automatische Motor-ldentifikation vorzunehmen.

3.1 Motor-Nennspannung (P-07)

Dieser Parameter muss auf den Wert eingestellt werden, den die Magnete im Motor bei Nenndreh-
zahl induzieren (Back-EMF). Der hier einzugebende Wert ist die Spannung zwischen zwei Phasen.
Gibt der Hersteller den Wert zwischen einer Phase und N an, so ist dieser mit V3 zu multiplizieren.

In der Dokumentation der Motorhersteller findet man die hier erforderliche Angabe in unterschiedli-

cher Form.

e als Angabe eines Spannungswertes (teilweise auch als Nennspannung bezeichnet)

e als Spannungskonstante (induzierte Spannung bei einer bestimmten Drehzahl, meist 1000 U /
min). In diesem Fall ist die Spannung bei der gewlinschten Drehzahl zu berechnen.

Beispiel:
e  Spannungskonstante =50V / 1000 U/min
e  Gewiinschte max. Drehzahl = 3000 U/min

50V )
P-07 = ——— - 3000 U/min =150V
1000 U/min
PNU | Parameter Name Wertebereich Werk
211.0 P-07 Motor Nennspannung 0/20V.. U, U

U, = Bemessungsspannung des Gerates, z.B. 230 V oder 400 V, je nach Geratetyp

Hinweis: Die seitens der Motorhersteller angegebene Spannung kann unterschiedliche Bedeutungen

haben.

e Die bei Nenndrehzahl induzierte Spannung (Back-EMF). In diesem Fall ist das der einzugebende
Wert

e Die Spannung, die bei Nenndrehzahl und Nennlast vorhanden ist. Dieser Wert ist hdher als die
induzierte Spannung. Das kann moglicherweise dazu fiihren, dass der Motor mehr Strom zieht
bzw. ein schlechtes Laufverhalten zeigt. Welche Moglichkeiten gibt es, den richtigen Wert zu
ermitteln?

o Motor auf Nenndrehzahl fahren und abschalten. Mit einem Oszilloskop die induzier-
te Spannung direkt nach dem Abschalten messen.

3.2 Motor-Nennstrom (P-08)

Parameter P-08 ,,Motor-Nennstrom* ist werkseitig auf den Bemessungsstrom |. des Frequenzumrich-
ters eingestellt. Er dient gleichzeitig als Einstellwert flir den thermischen Schutz des Motors. Hat der
Motor einen abweichenden Nennstrom, so ist dieser mit P-08 einzustellen, um einen Motorschutz zu
gewabhrleisten.

PNU Parameter Name Wertebereich Werk
210.0 P-08 Motor Nennstrom 0.25: lg... lg le

le = Bemessungsstrom des Gerates
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3.3 I-Stromgrenze (P-63)

Der Motor-Nennstrom (P-08) kann fiir einen bestimmten Zeitraum Uberschritten werden, um zusatz-
liches Drehmoment zur Beschleunigung zur Verfiigung zu stellen. Im Auslieferungszustand ist dies
150 % des Bemessungsstroms fiir 60 s innerhalb von 10 Minuten bzw. das zeitliche Aquivalent.

Der maximale Wert kann mit P-63 eingestellt werden. Diese Einstellung hat keinen Einfluss auf die
Motorschutzfunktion und bestimmt lediglich den maximal moglichen Ausgangsstrom. Der dort ange-
gebene Prozentsatz bezieht sich auf den mit P-08 eingestellten Motor-Nennstrom.

Diese Funktion ist dann hilfreich, wenn hohe Schwungmassen mit maximalem Strom beschleunigt
werden. Die kann erfahrungsgemaR in einigen Fillen zu einer Abschaltung aufgrund von Uberstrom
fuhren, wenn der max. Strom und die durch die Hardware des Geréates definierte Abschaltschwelle zu
nahe beieinander liegen.

Wertebereich Werk
0-175 % 150 %

Name
I-Stromgrenze

PNU Parameter
281.0 P-63

3.4 Motor-Nennfrequenz (P-09)

Eingabe der Frequenz, die fiir die angegebene Motordrehzahl erforderlich ist. Meist ist sie als Angabe
der Nennfrequenz auf dem Typenschild oder im Datenblatt zu finden. Ist das nicht der Fall, kann sie
aus Drehzahl und Polzahl p errechnet werden.

p
P-09 [Hz] =n [U/min] - ——
[Hz] [U/min] 2 - 60 s/min
PNU | Parameter Name Wertebereich Werk
216.0 P-09 Motor Nennfrequenz 25 ... 500 Hz 50 Hz
bzw. 60 Hz

Hinweis: Eine Anderung von P-09 beeinflusst folgende Parametereinstellungen:

Parameter wird eingestellt auf
P-01 (f-max) Wert von P-09 (Motor Nennfrequenz)
P-02 (f-min) 0
P-10 (Motor Nenndrehzahl) 0
P-20 (f-Fix1) Werkseinstellung
P-21 (f-Fix1) Werkseinstellung
P-22 (f-Fix1) Werkseinstellung
P-23 (f-Fix1) Werkseinstellung

3.5 Motor-Nenndrehzahl (P-10)

Eingabe der Motor-Nenndrehzahl in U/min. Das ist die Drehzahl bei der mit P-09 eingestellten Fre-

quenz.
PNU | Parameter Name Wertebereich Werk
217.0 P-10 Motor Nenndrehzahl 0/ 200 ... 30000 U/min 0 U/min
Hinweis: Eine Anderung von P-09 “Motor Nennfrequenz* setzt P-10 auf 0!
AP040063DE DC1...E1 Betrieb von Permanentmagnet- und Brushless DC-Motoren Seite 8
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3.6 Schaltfrequenz (P-17)

Schaltfrequenz des Leistungsteils. Beim Betrieb von PM-Motoren und BLDC-Motoren wird ein Wert
von mindestens 16 kHz empfohlen. Das Einstellen der Schaltfrequenz ist immer ein Kompromiss zwi-
schen dem optimalen Rundlauf bei h6heren Werten und den daraus resultierenden zusatzlichen Ver-
lusten. Bei Werten oberhalb von 16 kHz ist zu beachten, dass das Gerat moglicherweise nicht mit der
vollen Leistung betrieben werden darf und entsprechend groRer auszuwdhlen ist.

PNU | Parameter Name Wertebereich Werk
390.0 P-17 Schaltfrequenz 0=4kHz abhangig
1=8kHz vom
2=12 kHz Geratetyp
3 =16 kHz
4 =24 kHz
5=32kHz

3.7 Motor-ldentifikation (P-61)

Diese Funktion MUSS beim Betrieb von PM-Motoren bzw. BLDC-Motoren an Gerdten der Reihe
DC1...E1 (P-60 = 2 oder 3) ausgefiihrt werden, damit die flr ein optimales Verhalten des Motors er-
forderlichen Parameter automatisch ermittelt werden kénnen. Nach der Durchfiihrung der Motor-
Identifikation ist der Antrieb betriebsbereit. Weitere Optimierungen siehe weiter unten.

Die Motor-ldentifikation ermittelt die richtigen Werte fiir die Parameter
e Motor Stator-Widerstand (P-64)
e Motor Stator-Induktivitat d-Achse (P-65)
e Motor Stator Induktivitat q-Achse (P-66)

Die entsprechenden Werte kdnnen auch manuell eingegeben werden, falls sie seitens des Herstellers
zur Verfligung stehen. Es wird jedoch empfohlen, auf die automatische Identifikation zuriickzugrei-
fen, da diese sehr genaue Werte liefert und ein optimales Verhalten sicherstellt.

Die Motor-ldentifikation wird bei stehendem Motor durchgefiihrt. Die hier ermittelten Daten benutzt
das Motormodell fur die optimale Ansteuerung des angeschlossenen Motors.

Vorgehensweise:

e Echtzeit-Bearbeitungsmodus einer eventuell angeschlossenen DrivesConnect Software deaktivie-
ren. Besser: Stecker an der RJ45-Buchse fiir die Dauer der Motor-ldentifikation ziehen.

e DC1...E1 darf nicht freigegeben sein (kein START-Befehl)

e Parameter P-61 vorwadhlen

e OKdriicken

e Eswird angezeigt

e Wertauf !stellen

e OK betitigen = Die ldentifikation startet automatisch, Anzeige: Auto-t bzw. Auto-tuning
(OLED-display)

e Danach wird der Wert automatisch wieder auf O gesetzt. Anzeige: STOP

e Das Gerat hat nun die erforderlichen Parameter ermittelt.

AP040063DE DC1...E1 Betrieb von Permanentmagnet- und Brushless DC-Motoren Seite 9
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Hinweis: Die Motor-Identifikation muss immer am Gerat selbst durchgefiihrt werden. Es ist NICHT

moglich, sie liber die Parametrier-Software DrivesConnect zu aktivieren. Die Motorparameter P-07,
P-08, P-09 miissen vor der Durchfiihrung der Motor-Identifikation eingegeben sein.

PNU | Parameter Name Wertebereich Werk
340.0 P-61 Motor-ldentifikation 0=AUS 0
1=EIN

AP040063DE DC1...E1 Betrieb von Permanentmagnet- und Brushless DC-Motoren Seite 10
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4 Optimierungen

4.1 Motorverhalten bei kleinen Drehzahlen

Ublicherweise kénnen PM-Motoren und BLDC-Motoren in einem Drehzahlbereich bis 20:1 betrieben
werden. Die Gerate der Reihe DC1...E1 besitzen eine Boost-Funktion, die das Drehmoment im unte-
ren Bereich anhebt und so das Startverhalten und den Rundlauf im unteren Drehzahlbereich verbes-
sert.

In den Steuerungsmodi P-60 = 2 (PM-Motoren) und P-60 = 3 (BLDC Motoren) kann mit dem Parame-
ter P-11, U-Boost” ein Strom eingestellt werden, der in den Motor injiziert wird. Die Hohe des Stroms
berechnet sich wie folgt:

lsost = 4 - P-11 - P-08

PNU | Parameter Name Wertebereich Werk

27.0 P-11 U-Boost FS1:0...25 % Ue FS1:3 % Ue
FS2:0..20% Ue FS2:2,5 % Ue
FS3:0...15 % Ue FS3:2 % Ue
FS4:0...10 % Ue FS4:1,5 % Ue

FS = BaugrélRe (Frame Size)

4.2 Optimieren des Drehzahlreglers
Die Steuerung fiir PM-Motoren und BLDC-Motoren basiert auf einem Vektor-Algorithmus und der
Drehzahlregelkreis kann optimiert werden. Die werkseitig eingestellten Werte sind fir Induktionsmo-
toren bestimmt. PM-Motoren und BLDC-Motoren erlauben héhere Verstarkungen und damit kiirzere
Reaktionszeiten und verbessertes Verhalten.

Der Parameter P-62 ,MSC Verstarkung” beeinflusst sowohl den Proportional- als auch den Integ-
ralanteil des Drehzahlreglers. Anderungen sollten nur schrittweise vorgenommen werden, wihrend
man deren Einfluss auf das Systemverhalten genau beobachtet.

Eine Erhdhung des Wertes fihrt zu einer Verkiirzung der Reaktionszeit, eine Reduzierung des Wertes
verlangert sie. Zu hohe Werte fiir P-62 kdnnen zur Instabilitdt des Systems fihren.

PNU Parameter Name Wertebereich Werk
2408.0 P-62 MSC Verstarkung 0.1 200.0% 50.0 %

AP040063DE DC1...E1 Betrieb von Permanentmagnet- und Brushless DC-Motoren Seite 11
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5 Fehler und mogliche Ursachen

Allgemeine Fehlermeldungen und deren Ursachen sind in der allgemeinen Beschreibung der Gerate-
reihe DC1...E1 zu finden. Die hier aufgefiihrten Fehler beziehen sich speziell auf den Betrieb mit PM-
Motoren und BLDC-Motoren.

P-60 zur Vorwahl des Steue- e Der Level 3 des Parameter Mens ist nicht freigegeben. In P-14
rungsmodus kann nicht einge- das Passwort fur den Level 3 eingeben. (= Wert von P-37 + 100)
stellt werden.

Schlechtes Drehmomentverhal- e Siehe ,Motorverhaltens bei kleinen Drehzahlen”

ten bei kleinen Drehzahlen

Zuviel Strom fihrt zur Erwar- e Prifen, ob die Motor-Nennspannung (P-07) richtig eingestellt ist
mung des Motors e  Prifen, ob der Motor-Nennstrom (P-08) richtig eingestellt ist

e Falls der Antrieb Uber langere Zeit bei kleinen Drehzahlen be-
trieben wurde: Parameter fiir Drehmomentanhebung (P-11)
Gberprifen

Motor kippt e Verbindung zum Motor Gberprifen

e  Werte der Motorparameter (P-07 ... P-10) Gberpriifen

e Motoridentifikation liberprifen, evtl. wiederholen

e Last zu hoch - reduzieren

e Beschleunigungs- (P-03) und Verzégerungszeit (P-04) zu kurz 2>

verldangern
e Nichsthéhere BaugroRe von Frequenzumrichter / Motor ver-
wenden
Instabile Drehzahl e Uberpriifen, ob die Schaltfrequenz (P-17) mindestens 16 kHz be-
tragt

e  Werte der Motorparameter (P-07 ... P-10) Gberpriifen

e Motoridentifikation liberprifen, evtl. wiederholen

e Einstellungen des Drehzahlreglers tberprifen (P-62), eventuell
Verstarkungen reduzieren

Schlechte Dynamik des Motors, e  Werte der Motorparameter (P-07 ... P-10) Gberprufen

lange Reaktionszeiten e  Motoridentifikation Gberprifen, evtl. wiederholen

e Einstellungen des Drehzahlreglers Uberpriifen (P-62), eventuell
Verstarkungen erhéhen
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6 Beispiel fiir die Eingabe von Motorparametern

Aus dem Datenblatt eines Motorherstellers:

[r/min] [Nm] [Nm] [Nm] [kw] Y [HZ]

I_I-Ll

N1oo% KE \1150°c Ruvaore | Ruvisoce Ly Kto 150°c Nomax”
[%] [kgecm] [V /1000rpm] [Q] [Q] [mH] [Nm/A] [r/min] [ke]

92 8.10 1.00 1.35 12.5 1.09 6000 10.7

Ny Mo Y/ My Py Jiiere UN AC

Eingestellte Motor-Parameter:

e P-07=KE " ny=64,2V/1000 rpm - 3600 /mir = 231 v*
e P-08=75A

e P-09 = PO
+ P10 SG00H/AA

Weitere wichtige Einstellungen
e Menu Level 3 freigeben. (Wert von P-37 +100 in P-14 eingeben. Werkseinstellung: 201)
e Die Schaltfrequenz (P-17) muss mindestens 16 kHz betragen

e Steuerungsmodus mit P-60 vorwahlen (hier: 2 2> PM-Motor mit Drehzahlregelung)
e Motoridentifikation mit P-61 durchflihren

e Motorverhalten bei Start und kleinen Drehzahlen optimieren. (P-11)

e Drehzahlregler, falls erforderlich, optimieren.
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