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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 dirfen die in den technischen Daten
angegebenen Toleranzgrenzen nicht (berschreiten, 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  Waihrend des Betriebs kdnnen Drehzahlstarter heille Oberflachen besitzen.

e Das unzulassige Entfernen der erforderlichen Abdeckung, die unsachgemaRe Installation und falsche Be-
dienung von Motor oder Drehzahlstarter, kann zum Ausfall des Geréts fiihren und schwerste gesundheitli-
che Schdaden oder Materialschaden verursachen.

e Bei Arbeiten an unter Spannung stehenden Drehzahlstarter 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 Drehzahlstarter eingebaut sind, miissen ggf. mit zusitzlichen Uberwachungs- und Schutz-
einrichtungen gemaR den jeweils giiltigen Sicherheitsbestimmungen, z. B. Gesetz Gber technische Arbeits-
mittel, Unfallverhitungsvorschriften usw. ausgeriistet 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 Drehzahlstarters (Erhohung der Motordrehzahl oder plétzliches Stehen-
bleiben des Motors) begrenzen, so dass keine Gefahren flir Personen oder Sachen verursacht werden kon-
nen, z. B.: — Weitere unabhingige Einrichtungen zur Uberwachung sicherheitsrelevanter GréRen (Drehzahl,
Verfahrweg, Endlagen usw.). Elektrische oder nichtelektrische Schutzeinrichtungen (Verriegelungen oder
mechanische Sperren) systemumfassende MaRBnahmen. Nach dem Trennen der Drehzahlstarter von der
Versorgungsspannung dirfen spannungsfiihrende Gerateteile und Leistungsanschliisse wegen moglicher-
weise aufgeladener Kondensatoren nicht sofort beriihrt werden. Hierzu sind die entsprechenden Hinweis-
schilder auf dem Drehzahlstarter 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 Verkaufsbiiro 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, einschliellich einer Gewahr-
leistung der Eignung fir einen bestimmten Zweck oder der Marktgangigkeit, auller 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), verschuldensunabhdngige oder sonstige
Haftung fir auBergewohnliche, indirekte oder mittelbare Schiaden, Folgeschdden 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 Drehzahlstarter der Reihe PowerXL™ DE1 dienen der Drehzahlverstellung von Drehstrommoto-
ren. Dabei kann der Drehzahlsollwert auf verschiedene Arten vorgegeben werden:

e (ber ein Analogsignal an der Klemmleiste

e als Festfrequenzwert, der Uiber einen digitalen Befehl vorgewahlt wird

e als digitaler Sollwert, der liber die Bedieneinheit oder Steuerklemmen verstellt wird

e (ber einen angeschlossenen Feldbus.

Diese Moglichkeiten sind fiir alle GerategroRen der Reihe DE1 gleich.

Diese Application Note beschreibt:
e die verschiedenen Moglichkeiten der Sollwertvorgabe
e die Handhabung der Sollwerte

Die Sollwertvorgabe lber einen Feldbus sind nicht Thema dieser Application Note.
Weitere Informationen:

AP040036DE 1/0-Konfiguration
e Ein- und Ausgangsklemmen
e Technische Daten
e Belegung der Steuerklemmen mit Funktionen

AP040029DE Start, Stopp und Betrieb
e Unterschiedliche Moglichkeiten bei Start und Stopp
e entsprechende Steuerbefehle
e Einstellung der relevanten Parameter
e Verhalten des Gerdtes im Fehlerfall

Einige Parameter befinden sich in den Menus des Level 2. Dieser Level ist durch Eingabe des ,Kenn-
wort Level2” (P-38) bei P-14 (Kennwort) zu aktivieren. Das werkseitig eingestellte Kennwort ist ,101".

Hinweis: Die in dieser Application Note erwdhnte Bedieneinheit ist nicht Bestandteil des Grundgera-
tes, sondern als Option DEX-KEY-LED erhaltlich. Sie wird Uber ein Kabel an die RJ45-Buchse auf der
Geratefront angeschlossen.

1.1 Eingaben in Hz oder min™
Parameter P-10 ,Motor Nenndrehzah

Ill

bestimmt, ob die Vorgabe in Hz oder in min™ erfolgt:

P-10 = 0: Eingabe / Anzeige der Ausgangsfrequenz in Hz

P-10 > 0: die auf die Drehzahl bezogenen Parameter (P-01, P-02, P-20 ... P-23) werden in min™ einge-
geben/angezeigt.

PNU Parameter Name Wertebereich Werk
217.0 P-10 Motor Nenndrehzahl 0/ 200 ... 18000 min™ 0 min™

AP040042DE DE1 Sollwertvorgabe Seite 5
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1.2 Obere und untere Drehzahlgrenze
Der Drehzahlbereich des angeschlossenen Motors wird durch die Parameter ,f-min“ (P-02) und ,f-
max“ (P-01) bestimmt. Zwischen diesen beiden Werten ist die Aufteilung des Sollwertes linear.

Es ist zu beachten, dass der Wert von P-01 nicht Gberschritten bzw. der Wert von P-02 nicht unter-
schritten werden kann. Das gilt fir beide Drehrichtungen.

Frequenz bzw. Drehzahl = P-02 + (Sollwert;; / Sollwert,,,,) - (P-01 — P-02)

Beispiel 1:

P-10 = 0 (Eingabe / Anzeige in Hz)

P-01 =50 Hz

P-02 =0.0 Hz

Sollwert tiber Analogeingang: 0..10V
Eingestellter Sollwert: 5V

Frequenz=0Hz+(5V/10V)-(50Hz—0Hz)=0Hz+0.5-50Hz=25Hz

Beispiel 2:

P-10 = 1470 min™ (Eingabe / Anzeige in min™)
P-01 = 1470 min™

P-02 = 300 min™

Sollwert Giber Analogeingang: 0..10V
Eingestellter Sollwert: 5V

Drehzahl = 300 min™+ (5V /10 V) - (1470 min™ =300 min™) = 300 min™"+ 0.5 - 1170 min™ = 885 min™

PNU | Parameter Name Wertebereich Werk

20.1 P-01 f-max P-02 ... 5 P-09 (300 Hz max) 50.0 Hz

20.0 P-02 f-min 0.0 Hz ... P-01 0.0 Hz
Hinweis:

e Bei Werten von P-10 > 0 erfolgt die Eingabe in min™ anstatt in Hz.
e Der mit P-01 ,f-max“ einstellbare Wert ist auf das 5-fache der mit P-09 eingestellten Motor-
nennfrequenz begrenzt und kann maximal 300 Hz betragen.

1.3 Verhalten bei Umschaltungen des Sollwertes

Bei einer Umschaltung zwischen zwei Sollwertquellen, z.B. vom Analogeingang auf eine Festfrequenz,
wird der neue Sollwert mit der jeweils aktuellen Rampe angefahren. Die Rampe wird durch die Pa-
rameter ,t-acc” (P-03) fiir die Beschleunigung und ,t-dec” (P-04) firr die Verzégerung bestimmt.

AP040042DE DE1 Sollwertvorgabe Seite 6
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1.4 Ausblenden von Frequenzen zur Vermeidung von Resonanzen

Bei manchen Anwendungen fiihrt das Betreiben des Motors in einem bestimmten Frequenzbereich
zu mechanischen Resonanzen, die bis zur Zerstérung von Maschinenteilen fiihren kénnen. Um diesen
Effekt zu vermeiden, bieten die Gerate der Reihe PowerXL™ DEL... die Moglichkeit, diesen kritischen
Bereich fiir den stationaren Betrieb zu sperren.

foalHal o Die Frequenzausblendung ist bei allen Sollwerten aktiv,
unabhangig davon, woher sie kommen, z.B. vom Analogein-
gang, Festfrequenz, digitaler Sollwert ...., je nachdem, was
vorgewahlt ist.

P-42| P-43 {-----+F-s%-- Die Bandbreite des Bereichs bestimmt P-42 ,f-SkipBand1“,
-------------- ? . wahrend dessen Mittelpunkt durch P-43 ,f-Skipl“ festge-
legt wird. Das links stehende Diagramm zeigt das Verhalten.

REF Die Eingabe von ,,0“ bei P-42 deaktiviert diese Funktion.

REF = Sollwert

Beispiel:
Ein Motor wird bis 50 Hz betrieben. Im Bereich von 15 Hz bis 25 Hz kdnnen mechanische Resonanzen
auftreten. Daher darf der Motor nicht stationar in diesem Bereich betrieben werden.

Bandbreite: P-42 =25 Hz-15Hz =10 Hz

Mittelpunkt:  P-43 = w =20 Hz

Funktionsweise:

Der Sollwert liegt unterhalb des gesperrten Bereichs = Antrieb fahrt mit vorgegebener Frequenz. —
Sollwerterhéhung in den gesperrten Bereich — Motor bleibt an der unteren Grenze (im Beispiel 15
Hz) — Sollwerterhéhung Gber den gesperrten Bereich hinaus = Motor beschleunigt mit der Rampe
gemall P-03 ,t-acc” auf die neue Drehzahl. — Betrieb oberhalb des gesperrten Bereiches gemaR
Sollwert — Sollwertreduzierung in den gesperrten Bereich hinein = Motor fahrt mit der Frequenz,
die der oberen Grenze entspricht (im Beispiel 25 Hz) — Sollwertreduzierung bis unter den gesperrten
Bereich — Motor verzogert mit der Rampe gemald P-04 ,t-dec” auf die neue Drehzahl.

PNU Parameter Name Wertebereich Werk
22.0 P-42 f-SkipBand1 0..P-01 0 Hz"
21.0 P-43 f-Skip1 0..P-01 0 Hz"

YIm Auslieferungszustand des Gerites ist P-10 “Motor-Nenndrehzahl” = 0. In diesem Fall werden die
Werte flr P-42 und P-43 in Hz eingegeben. Wird bei P-10 die Motor-Nenndrehzahl eingegeben, er-
folgt die Eingabe von P-42 und P-43 statt in Hertz in min™.

AP040042DE DE1 Sollwertvorgabe Seite 7
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2 Analoger Sollwert

Die Drehzahlstarter der Reihe DE1 besitzt einen Analogeingang:

e Analogeingang All Klemme 4

Die Konfiguration der Ein- und Ausgdnge wird in der Application Note ,I1/O-Konfiguration”
(APO40036DE) beschrieben. Neben der Einstellung des Signalformats (Spannung oder Strom) kann
ein Skalierungsfaktor dazu benutzt werden, um die Drehzahl an das Eingangssignal anzupassen.

2.1 Drehrichtungsvorwahl
Der Analogwert an Klemme 4 bestimmt die Hohe der Drehzahl.

Uber die Steuerbefehle FWD und REV wird festgelegt, ob Rechts- oder Linksdrehfeld vorhanden ist.
Wird ein Drehrichtungswechsel gewiinscht, so ist zunachst der anliegende Richtungsbefehl (z.B.
FWD) wegzunehmen, bevor die andere Drehrichtung (z.B. REV) vorgewahlt wird. Ein gleichzeitiges
Anlegen von FWD und REV fiihrt zum Auslauf des Motors.

2.2 Format des Analogwertes

Der Drehzahlsollwert kann sowohl als Spannungssignal als auch als Stromsignal vorgegeben werden.
Das Signal ist mit P-18 invertierbar, so dass bei Vorgabe des minimales Analogwertes die maximale
Drehzahl angefahren wird und umgekehrt.

P-18 Linksdrehfeld Rechtsdrehfeld
Format = :
f-min f-max f-min f-max

0 OV +REV 10V + REV 0V +FWD 10V + FWD
0..10V(U 0-10) 1 10 V + REV 0V +REV 10 V + FWD 0V +FWD

0 0 mA + REV 20 mA + REV 0 mA + FWD 20 mA + FWD
0. 20mA(A 0-20) =55 ATREV | OmA+REV | 20mA+FWD | OmA+FWD

0 4 mA + REV 20 mA + REV 4 mA + FWD 20 mA + FWD
4 20mA(t 4-20) T A REV | 4AmA+REV | 20mA+ FWD | 4mA + FWD

0 4 mA + REV 20 mA + REV 4 mA + FWD 20 mA + FWD
4. 20mA(r 4-20) o0 N TREV | AmASREV | 20mA+ FWD | 4mA+ FWD

Hinweis: Bei Klemmenkonfigurationen mit P-15, die nicht die Befehle FWD und REV enthalten, wird
die Drehrichtung mit den Befehlen START und DIR vorgegeben.
Rechtsdrehfeld —

Linksdrefeld

—

START
START + DIR

AP040042DE DE1 Sollwertvorgabe
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3 Festfrequenzen

Festfrequenzen sind Sollwerte, die einmalig, z.B. bei der Inbetriebnahme, festgelegt werden und
dann nach Bedarf durch einen digitalen Befehl aufgerufen werden. Die Gerate der Reihe DE1 bieten
bis zu 4 Festfrequenzen f-Fix1 bis f-Fix4, die unabhangig voneinander ausgewahlt werden kdénnen.

3.1 Einstellen des Frequenzwertes

Das Einstellen der Festfrequenzen erfolgt mit den Parametern P-20 bis P-23. Dabei kann jeder Wert
zwischen null und der mit ,f-max“ (P-01) festgelegten maximalen Frequenz eingestellt werden. Zu
beachten ist, dass die mit ,,f-min“ (P-02) vorgewahlte Drehzahl nicht unterschritten wird, selbst dann
nicht, wenn der Wert einer Festfrequenz entsprechend niedriger vorgegeben ist.

Beispiel:

P-02 (f-min) = 10 Hz

P-20 (f-Fix1) =5 Hz

Bei Auswahl von f-Fix1 fahrt der Antrieb mit 10 Hz!

PNU | Parameter Name Wertebereich Werk

5.1 P-20 f-Fix1 0 ... f-max (P-01) 20.0 Hz
5.2 P-21 f-Fix2 0 ... f-max (P-01) 30.0Hz
53 P-22 f-Fix3 0 ... f-max (P-01) 40.0 Hz
5.4 P-23 f-Fix4 0 ... f-max (P-01) 50.0 Hz

3.2 Vorgabe der Drehrichtung
Bei Benutzung einer Festfrequenz wird die entsprechende Drehrichtung durch die Befehle FWD
(Rechtsdrehfeld) und REV (Linksdrehfeld) bzw. DIR bestimmt.

3.3 Auswabhl der Festfrequenz

Die Festfrequenzen kdnnen Uber Steuerbefehle an den Klemmen oder lber den Bus aktiviert wer-
den. Die Auswahl ist binar kodiert — fir 4 Festfrequenzen werden 2 Bits (FF2° und FF2') benétigt. Die
vordefinierten und mit P-15 vorwahlbaren Klemmenkonfigurationen ermdéglichen den Zugriff auf die
Festfrequenzen.

3.3.1 Auswahl mit Klemmenkonfiguration durch P-15

P1-12 = 0: Klemmenbetrieb
P1-15 | DI1 (Klemme 1) | DI2 (Klemme 2) | DI3 (Klemme 3) | All1 / DI4 (Klemme 4)
0| FF1
1
2 FF2° FF2’
3 FF1
4 FF1
5
6
7 FF2° : FF2'
8 FF1
9

AP040042DE DE1 Sollwertvorgabe Seite 9
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P1-12 = 1 oder 2: Bedieneinheit
P1-15 | DI1 (Klemme 1) | DI2 (Klemme 2) | DI3 (Klemme 3) | All1 / DI4 (Klemme 4)
0 FF1
1
2 FF2° FF2’
3 FF1
4 FF1
5
6
7 FF2° FF2'
8 FF1
9

Powesing Business Wariiwade

In der Application Note ,,1/0-Konfiguration” (AP040036DE) ist die Konfiguration der Klemmleiste be-
schrieben. Folgende Befehle sind fiir die Vorwahl von Festfrequenzen von Bedeutung:

Abkiirzung Funktion

FF1 Auswahl zwischen dem analogen Drehzahlsollwert am Analogeingang
1 (Al1 = Klemme 4) und der mit P-20 eingestellten Festfrequenz 1 (f-
Fix1). Low = analoger Sollwert, High = f-Fix1

FF2° / FF2* Vorwahl der Festfrequenzen f-Fix1 ... f-Fix4 mit digitalen Signalen

FF2° | FF2*
f-Fix1 (P-20) L L
f-Fix2 (P-21) H L
f-Fix3 (P-22) L H
f-Fix4 (P-23) H H

3.3.2 Verwendung von Festfrequenzen in Gerdatefunktionen
In bestimmten Situationen werden die Festfrequenzen aus einer Geratefunktion heraus vorgewahlt.

Es ist darauf zu achten, dass sich hieraus keine Kollisionen durch eine anderweitige Vorwahl durch

den Anwender ergibt.

Festfrequenz | Funktion

f-Fix1

Bei einer Vorwahl von P-16 = 4 (Analogeingang mit Signal 4...20 mA) fahrt der An-
trieb im Falle eines Drahtbruchs auf der Sollwertleitung auf f-Fix1.

AP040042DE DE1 Sollwertvorgabe
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4 Digitaler Sollwert

Der Drehzahlsollwert der Drehzahlstarter DE1 kann auch Uber digitale Befehle vorgegeben werden.
Dabei erhoht der Befehl UP (schneller) den Inhalt des Sollwertspeichers, wahrend DOWN (langsamer)
ihn reduziert. Die Benutzung von digitaler Vorgabe hat den Vorteil, dass man eine Verstellung des
Sollwertes durch Parallelschalten von Tastern auch von verschiedenen Orten aus vornehmen kann,
was bei rdumlich ausgedehnten Anlagen manchmal erforderlich ist.

Die Verstellung erfolgt zwischen der minimalen Drehzahl / Frequenz (f-min, P-02) und der maximalen
Drehzahl / Frequenz (f-max, P-01) mit der jeweils aktuellen Rampe. Dabei ist eine Verstellung sowohl
mit der Bedieneinheit als auch Gber Klemmen maoglich.

Beispiel:

f :
[Hz) & P-03 P-04|

Fonax (P-01] F-}-

0 Hz

[ oown | fow]
[ START W

e Wenn bei einem freigegebenen Umrichter der Befehl ,,UP” gegeben wird, beschleunigt der
Antrieb gemaR der mit P-03 eingestellten Rampe

e Wird der Befehl weggenommen, wird die aktuelle Drehzahl gehalten. Erneute Vorgabe von
UP fuhrt zur weiteren Drehzahlerh6hung. Maximalwert ist die mit P-01 , f-max”“ vorgegebene
Frequenz / Drehzahl.

e Entsprechend fiihrt die Vorgabe des Befehls ,DOWN® zu einer Drehzahlreduzierung.

e Die Drehzahl, die beim Start ohne die Vorgabe des Befehls UP angefahren wird, wird durch
die Einstellung des Parameters P-24 bestimmt.

AP040042DE DE1 Sollwertvorgabe Seite 11
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4.1 Konfiguration

4.1.1 Klemmen / Bedieneinheit
Die Vorgabe eines digitalen Sollwertes tGiber Klemmen ist in den Einstellungen P-15 =4, 5 oder 6 mog-

E.T-N

Powesing Business Wariiwade

lich. Bei Verwendung einer optionalen Bedieneinheit DEX-KEY-LED kann der Sollwert zusatzlich mit

den Pfeiltasten verstellt werden.

Mit P-12 = 1 oder 2 kann der Antrieb darliber hinaus mit der Bedieneinheit gestartet und gestoppt

werden. Das Verhalten ist von der Einstellung von P-24 "Digital Sollwert Reset Modus“ abhangig (sie-

he 4.1.2).

P1-12 = 0: Klemmenbetrieb

P1-15 | DI1 (Klemme 1) | DI2 (Klemme 2) | DI3 (Klemme 3) | Al1 / DI4 (Klemme 4)
0
1
2
3
4 upP DOWN
5 up DOWN
6 upP DOWN
7
8
9

P1-12 =1 oder 2: Bedien

einheit

P1-15 | DI1 (Klemme 1) | DI2 (Klemme 2) | DI3 (Klemme 3) | Al1 / DI4 (Klemme 4)
0
1
2
3
4 UP DOWN
5 UP DOWN
6 upP DOWN
¥
8
9

4.1.2 Sollwert beim Start und beim Wechsel der Drehzahlquelle
Beim Starten eines Antriebs mit einem digitalen Sollwert bzw. beim Umschalten von einer anderen

Drehzahlquelle, zum Beispiel einer Festfrequenz, auf einen digitalen Sollwert wird der mit Rampe

anzufahrende Sollwert durch den Parameter P-24 ,Digital Sollwert Reset Modus” bestimmt:

e P-24=00der?2

O

O

minimale Drehzahl

Beispiel 1: Verhalten beim Einschalten

= Antrieb fahrt mit digitalem Sollwert — Abschaltung — Wiedereinschaltung —

Antrieb fahrt auf die mit P-02 ,f-min“ eingestellte minimale Drehzahl

AP040042DE DE1 Sollwertvorgabe
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o Beispiel 2: Verhalten beim Wechsel der Drehzahlquelle

= Antrieb fahrt mit digitalem Sollwert = Wechsel der Drehzahlquelle durch Be-
fehl an der Klemme — Antrieb fahrt auf die Drehzahl der anderen Quelle =
Vorwahl ,Digitaler Sollwert” durch Wegnahme des Signals an der Klemmleis-
te — Antrieb bleibt auf der Drehzahl der anderen Quelle. Weitere Drehzahl-
veranderung erfolgt durch Betatigen der Tasten auf der Bedieneinheit bzw.
durch die Befehle UP / DOWN an den Klemmen.

e P-24=1o0der3

o Drehzahl, die vor dem letzten Abschalten bzw. Umschalten auf eine andere Dreh-
zahlquelle mit der Bedieneinheit oder mit den Signalen UP und DOWN an den Klem-
men eingestellt war. Das gilt auch dann, wenn beim Abschalten eine andere Dreh-
zahlquelle aktiv war, diese jedoch beim Einschalten nicht vorgewahlt ist.

o Beispiel 1: Der digitale Sollwert wurde tber die Tastatur auf 1000 min™ eingestellt.
Durch einen Befehl an der Klemmleiste wurde die Drehzahlquelle von ,Digitaler
Sollwert” auf ,Festfrequenz 1“ umgestellt. Bei aktiver Festfrequenz 1 wird der An-
trieb abgeschaltet.

= Vorwahl ,Digitaler Sollwert” an der Klemme — Antrieb fahrt auf die zuvor
eingestellten 1000 min™
= Vorwahl ,Festfrequenzl” Gber Klemme beim Einschalten vorhanden — An-
trieb fahrt auf Festfrequenzl.
= Umschalten an der Klemme auf , Digitaler Sollwert” — Antrieb fahrt auf 1000
min™
o Beispiel 2: Abschaltung wahrend Antrieb mit anderer Drehzahlquelle fahrt

= Vorwahl fir andere Drehzahlquelle beim Einschalten weiterhin aktiv — An-
trieb fahrt auf die Drehzahl der anderen Quelle

= Vorwahl fiir andere Drehzahlquelle beim Einschalten nicht aktiv — Antrieb
fahrt auf den zuletzt eingestellten digitalen Sollwert.

P-24 , Digital Sollwert Reset Modus” legt ebenfalls fest, wie der Antrieb bei P-12 = 1 und 2 gestartet
werden kann:

e P-24=0..1
o Der Start des Antriebs erfolgt durch Betatigen der griinen START-Taste auf der Be-
dieneinheit.
= Zum Start ist zusatzlich ein Signal an der Klemme erforderlich (START / FWD /
REV).
e P-24=2.3

o Der Start des Antriebs erfolgt iber die Klemmleiste (siehe auch 4.1.1). Ein Start Gber
die Taste auf der Bedieneinheit ist nicht moglich.

o Hinweis: Bei P-12 = 2 ist das Reversieren des Antriebs Uber die griine Taste der Be-
dieneinheit auch in diesem Fall méglich.

AP040042DE DE1 Sollwertvorgabe Seite 13
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PNU | Parameter Name Wertebereich Werk
620.3 P-24 Digital Sollwert Reset Modus | 0 / 1: START Uber Bedieneinheit 0

0: min. Drehzahl (P-02)
1: letzte Drehzahl von Bedienein-
heit / Uber Klemme (UP/DOWN)

2 / 3: START Uber Klemme

2: min. Drehzahl (P-02)

3: letzte Drehzahl von Bedienein-
heit / Gber Klemme (UP/DOWN)

4.2 Bedienung

4.2.1 Einschalten / Ausschalten

Das Starten von Antrieben, die mit einem digitalen Sollwert arbeiten, kann sowohl tber die Klemm-
leiste als auch (ber die Bedieneinheit erfolgen. Welche Mdglichkeiten bestehen, hangt von der Ein-
stellung der Parameter P-12 ,Lokale Prozessdaten Quelle”, P-15 ,DI Konfiguration Auswahl” und P-24
,Digital Sollwert Reset Modus“ ab.

Hinweis:

Es kann auch eingestellt werden, dass zum Starten sowohl das Signal an der Klemme als auch das
Einschalten Uber die Bedieneinheit erforderlich ist. In diesem Fall muss das Signal an der Klemme
anliegen, bevor die Betatigung der Bedieneinheit erfolgt.

. .. Start Gber
P-12 p-24 p-15 Startnur dber | Startnurdber |\ D
Klemme Bedieneinheit . . .
Bedieneinheit
P1-12=0 P-24=0...3 P-15=4/5/6 JA NEIN NEIN
P12=1/2 P-24=0/1 P-15=0...9 NEIN NEIN JA
P-24=2/3 P-15=0...9 JA* NEIN NEIN

*In diesem Fall kann zwar nicht tGber die Bedieneinheit eingeschaltet werden, aber mit P-12 = 2 kann
die griine Taste der Bedieneinheit zum Reversieren benutzt werden (siehe 4.2.3)

4.2.2 Drehzahl erhéhen / reduzieren

Die Drehzahlverstellung bei Verwendung eines digitalen Sollwertes erfolgt tiber die Befehle UP und
DOWN. Fiir die Befehlsdauer wird die Drehzahl erhoht bzw. reduziert. Die Vorgabe der Befehle kann
Uber die Bedieneinheit oder iber Klemmen erfolgen.

Das Verhalten des Antriebs ist abhangig davon, ob die Bedieneinheit oder die Klemmen zur Verstel-
lung benutzt werden. Wahrend eine Befehlsgabe tiber Klemmen die Drehzahl direkt gemaR der Ram-
pe verstellt, gibt es bei der Bedieneinheit einen zeitlichen Verschliff, damit die Drehzahl feiner einge-
stellt werden kann. Daraus ergibt sich ein zeitlicher Versatz von etwa 1.5 s bei jeder Betatigung.

Bei einer Vorwahl von P-12 = 1 oder 2 ist eine Drehzahlverstellung mit der Bedieneinheit immer mog-
lich, eine Verstellung tiber Klemmen nur mit der Einstellung P-12 =1 oder 2 UND P-15=4/5/6.

AP040042DE DE1 Sollwertvorgabe
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Hinweis:
e Gleichzeitige Vorgabe von UP und DOWN (beides tGber Klemme oder beides liber die Bedien-
einheit) reduziert die Drehzahl
e Der Klemmenbefehl ist dominant gegeniiber der Bedieneinheit. Das heildt auch: DOWN uber
Bedieneinheit und UP lber Klemme — Der Antrieb beschleunigt.
e Eine Drehzahlverstellung liber die Bedieneinheit ist auch dann méglich, wenn das Ein- und
Ausschalten tber die Bedieneinheit gesperrt ist.

4.2.3 Andern der Drehrichtung

Die Drehrichtung beim Start mit digitalem Sollwert wird grundsatzlich durch die Befehle an den
Klemmen bestimmt. Bei P-12 = 2 besteht dariiber hinaus die Moglichkeit, tiber die griine Start-Taste
auf der Bedieneinheit die aktuelle Drehrichtung zu invertieren. Nochmaliges Betatigen hebt die In-
vertierung wieder auf. Verhalten beim Anlauf siehe Spalte ,Drehrichtung beim START” in unten ste-

hender Tabelle.

. Drehrichtung ; .
P12 P24 P15 Prehrlchtung iiber Bedien- Drehrichtung beim
Uber Klemme . . START
einheit
P-15=4/5 NEIN Kein Drehrlc}."ltu'ngs-
wechsel moglich
P-12=0 | P-24=0..3 NEIN Drehrichtung wie
P-15=6 JA Vorwahl an den
Klemmen
P-15=3/4/ Kein Drehrichtungs-
5/7 NEIN wechsel maglich
P-24=0..3 i &
P-12=1 P-15 = NEIN
5=8/9 (DIR) Richtung wie Vorwahl
_ P-15=0/1/ JA an den Klemmen
P-24=2/3 2/6 (FWD / REV)
P-15=3/4/ Richtung wie Vorwabhl
NEIN
P24=0 . 3 5/7 an den Klemmen un-
o JA ter Berticksichtigung
P-15=8/9 . .
(DIR) IA einer eventuell beim
P-12=2 (INV) Abschalten vorhan-
denen Inversion der
P-24=2/3 P-152—/06/ 1/ (FWDJ? REV) Drehrichtung tiber die
Taste an der Bedien-
einheit.
Hinweis:

e P-15=0/1/2/6:
o Eine gleichzeitige Vorgabe der Befehle FWD und REV fihrt zum Auslauf des Mo-

tors.

o In Anwendungen mit Reversierung sollte der Stopp Modus mit dem Parameter P-

05 so vorgewahlt werden, dass die Rampe aktiv ist (Einstellung 1). Ist dies nicht

der Fall, so wird das Umschalten zwischen den Befehlen FWD und REV als Stopp-

Befehl erkannt und der Antrieb verhalt sich gemaR P-05. Danach startet er wie-

der in die andere Drehrichtung. Beim Schalten auf einen noch drehenden Motor

kann es zu Abschaltungen aufgrund von Uberstrom kommen.
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o P-12=2:

o Eine mogliche Inversion der Drehrichtung durch eine Vorgabe durch die Taste an
der Bedieneinheit wird beim Abschalten gespeichert. Bei einem Neustart fahrt
der Antrieb bei gleicher Richtungsvorwahl an der Klemme in die gleiche Dreh-
richtung, die er vor dem Abschalten hatte. Es ist zu beachten, dass in diesem Fall
die Drehrichtung nicht eindeutig durch das Signal an den Klemmen bestimmt
werden kann.
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