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Diese Betriebsanleitung
— ist gultig far den Frequenzumrichter KEB COMBIVERT F4-F Lift

Version 3.0
— muf3 jedem Anwender zugénglich gemacht werden

Die in dieser Betriebsanleitung verwendeten Pictogramme ent-
sprechen folgender Bedeutung:

Gefahr Achtung, Information
Warnung Unbedingt Hilfe
Vorsicht beachten Tip

Vor jeglichen Arbeiten muB sich der Anwender mit dem Gerét
vertraut machen. Darunter féllt insbesondere die Kenntnis und
Beachtung der Sicherheits- und Warnhinweise. Lesen Sie des-
halb unbedingt die "Technische Dokumentation Teil 1".
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Betriebsbestimmungen E

1. Betriebsbestimmungen

1.1 Verwendungszweck

1.2 Sichere Trennung

1.3 Stoérschutz elektri-
scher Anlagen

1.4 Storschutz des
Frequenzumrichters

Der Frequenzumrichter KEB COMBIVERT F4-F Lift Version 3.0 ist
eine Antriebskomponente, die speziell fir die Aufzugstechnik bestimmt
ist. Der Frequenzumrichter dient ausschlieBlich zur stufenlosen
Drehzahl(steuerung)-regelung von Drehstrommotoren. Der Betrieb
anderer elektrischer Verbraucher ist unzulassig und kann zur Zerst6-
rung der Gerate fuhren.

Die Anschlisse der Steuerklemmleisten sowie Geber-
eingdnge weisen sichere Trennung geméan VDE 0100
auf. Der Errichter von Anlagen oder Maschinen hat si-
cher zu stellen, daB bei einem vorhandenen oder neu
verdrahteten Stromkreis mit sicherer Trennung die VDE
- Forderungen erflllt bleiben.

Der Frequenzumrichter KEB COMBIVERT sendet elektromagnetische
Wellen hoher Frequenz aus. Entstehende Stérimpulse, die evtl. elek-
trische Anlagen in der Umgebung stéren, kbnnen durch folgende Maf3-
nahmen verringert werden:

— Einbau des Frequenzumrichters in ein Metallgeh&use.

— Abgeschirmte Motorleitungen. Der Schirm muf3 am Frequenzum-
richter an PE und am Motor an das Geh&use angeschlossen wer-
den (groB3flachig auflegen). Die Abschirmung darf nicht als Schutz-
erdung benutzt werden. Die sichere Funktion der Abschirmung ist
nur dann gegeben, wenn sie nicht unterbrochen ist und moglichst
nahe am Frequenzumrichter bzw. Motor beginnt.

— Gute Erdung (Masseband oder 10 mm? Erdleitung).

— Einsatz von Funkstdrspannungsfiltern.

Die Steuer- und Leistungseingadnge des FU’s sind gegen
Storeinflisse geschitzt. Eine hdhere Betriebssicherheit des
Gerates und zusatzlicher Schutz vor Funktionsstérungen
wird durch folgende Mal3nahmen erreicht:

— Einsatz von Netzfiltern, wenn die Netzspannung durch das Zu-
schalten groBer Verbraucher (Kompensationsanlagen, HF-Ofen
usw.) beeinflu3t wird.

— Schutzbeschaltung von induktiven Verbrauchern (Magnetventile,
Schutze, Elektromagnete) durch RC-Glied 0.4., um die durch das
Abschalten freiwerdenden Energien zu absorbieren.

— Leitungsverlegung, geman den AnschluBhinweisen, um induktive
und kapazitive Einkopplung von Stérimpulsen zu vermeiden. Paa-
rige Verdrillung schiitzt gegen induktiv eingekoppelte Stérspannun-
gen, Abschirmung schitzt gegen kapazitiv eingekoppelte Stors-
pannungen. Verdrillte und abgeschirmte Leitungen ergeben bei ge-
trennter Verlegung von Signal- und Leistungsleitungen einen opti-
malen Schutz. ! Siehe auch Betriebsanleitung Teil 2 !



Ubersicht

2.

Ubersicht

9-pol. Sub-D Buchse
Parametrierschnittstelle

! Bedienoperator nur optional !
(siehe Kap.Dig. Interface-Operator)

X4

15-pol. Sub-D Buchse
Anschlu3 Drehzahlgeber (Geber 1)

X5
9-pol. Sub-D Buchse
Inkrementalgeber-
nachbildung (Geber 2)

X3
Klemmleiste
Anschlu3 I/O-Expander

X2
Klemmleiste
Anschluf3 Steuerklemmen




Ein- / Ausgange

3. Ein-/Ausgange

3.1 Klemmleiste X2 Steuerklemmen (bei Gerdaten > G-Gehéuse)

Klemme | Funktion
1 Reglerfreigabe
2 Reset digitale Eingange:
3 Fahrtrichtung vorwérts Stérspannungsfestigkeit: 2 kV
4 Fahrtrichtung rickwérts logisch 1: £ 12...30 V
5 Regelverfahren Interner Eingangswiderstand: ca. 2 kOhm
6 Turantrieb aktiv PNP-Logik
7 Tarantrieb Sollwertvorgabe
8 digitales Ausgangssignal: Geschwindigkeits- siehe Kapitel 3.4
Abweichung, Warnung
9 digitales Ausgangssignal: Hauptschitzansteuerung invertiert| siehe Kapitel 3.4
10 + 18 V Spannungsausgang +18V (+/- 20%) ; max. 20 mA
! Bei AnschluB einer externen Spannung
11 Masse fiir X2.10 und digitale Ein-/Ausgénge an Klemme X2.23 istU,,. = U,,,.!
12 +10 V Referenzspannung
+10V (+/- 3%) ; max. 6 mA
13 Masse fur analoge Ein-/Ausgange
14 Spannungsdifferenzeingang -10V ... +10V
analoge Sollwertvorgabe Auflésung:12 Bit Ri = 40 kOhm
15 (siehe Parameter LF.2 und An-Parameter) Glattungszeit: 2 ms / Verarbeitungszeit: 1...3ms
16 analoge Vorgabe des Vorsteuermomentes Spannungsdifferenzeingang -10V ... +10V
(siehe Parameter LF.30, LF.67 und Aufldsung:12 Bit Ri = 40 kOhm
17 An-Parameter) Glattungszeit: 2 ms / Verarbeitungszeit: 1...3ms
18 Analogausgang Solldrehzahl -10V...+10V / Aufldsung: 8 Bit Ri =100 Ohm
bedingt kurzschluBfest ( <1 min)
19 Analogausgang Istdrehzahl 0..10VA0...LF.20
20
30VvDC/0,01...1A
21 Relais Schaltschrankliftersteuerung (LF.66)
siehe Kapitel 6.1
22
23 externe Versorgungsspannung +24 ... + 30 V externer Spannungseingang
fur Digitalausgange auf Klemmleiste X2




Ein- / Ausgange

3.2 Klemmleiste X3 I/O-Expander (bei Geraten > G-Gehause)

Klemme | Funktion
1 digit. Eingangssignal: Schitzkontrolle (s. Kapitel 3.6) max. Spannungsfestigkeit gegen Erde: 100 V
2 Sollwertvorgabe Nachregulieren: V, digitale Eingénge fiir Sollwertaktivierung
3 Sollwertvorgabe Positionieren: V_ ! gilt nur bei LF.2=2!
4 Sollwertvorgabe Nenngeschwindigkeit: V,
max. Spannungsfestigkeit gegen Erde: 100 V

5 Sollwertvorgabe Inspektionsgeschwindigkeit: V,
6 Sollwertvorgabe Zwischengeschwindigkeit 1: V, Klemmenbelegung bei bindrcodierter
7 Sollwertvorgabe Zwischengeschwindigkeit 2: V, Sollwertauswahl siehe LF.2
8 Option ! nicht beschalten !
9 +24 ... + 30 V externer Spannungseingang

externe Versorgungsspannung
10 fur Relaisausgénge auf Klemmleiste X3
11

Masse fiir X3.9 / X3.10
12
13 Signal: Ready / Ubergeschwindigkeit =~ Usq/xa10/ 500 MA siehe Kapitel 3.4
14 Signal: Schaltfrequenz-Warnung = Uyz0/xa10/ 500 MA siehe Kapitel 3.4
15

Relaiskontakt: Bremsansteuerung 30vDC/0,01...1A siehe Kapitel 3.4
16
17 Signal: Verzdégerungskontrolle = Uyz0/xa10/ 500 MA siehe Kapitel 3.4
18

Relaiskontakt: Einfahrgeschwindigkeit 30vDC/0,01...1A siehe Kapitel 3.4
19
20

Relaiskontakt: Hauptschitzansteuerung 30vDC/0,01...1A siehe Kapitel 3.4
21
22 Signal: U,, - Uberwachung =~ Uy xa 1o/ 500 MA siehe Kapitel 3.4
23 Signal: Motortemperatur-Warnung = Uyz0/xa10/ 500 MA siehe Kapitel 3.4




Ein- / Ausgange E

3.3 Funktion der digitalen Eingédnge (bei Geraten > G-Gehause)

Klemme

Erklarung

X2.1 Reglerfreigabe

Zur Ansteuerung der Endstufen muf3 der Eingang mit +24V belegt
werden. Ist der Eingang nicht belegt, zeigt der Umrichter die
Laufmeldung ,nOP* (no operation).

! Schaltfolge der Ein- und Ausgédnge beachten !

Siehe auch Kapitel Ansteuerung des Hauptantriebes und Kapitel
Ansteuerungshinweise.

X2.2 Reset

Durch die abfallende Flanke eines +24V-Impulses werden die
Fehlermeldungen (E.xxx) zurtckgesetzt.

Ausnahme: Die Fehlermeldung,,E.OS" (Error, Ubergeschwindigkeit)
und ,E.EnC" (Error, Encoder) kann nur durch Ausschalten des
Frequenzumrichters zurlickgesetzt werden.

X2.3 Fahrtrichtung
Vorwarts

Durch Belegen des Einganges mit +24 V wird ausgangsseitig ein
rechtsdrehendes Drehfeld erzeugt. Die angewahlte Fahrtrichtung
wird durch die Laufmeldung (F.xxx) angezeigt. Die Solldrehzahl
wird positiv angezeigt. Die Bewegungsrichtung des Fahrkorbes
(auf/ ab) hangt jedoch von der Phasenfolge der Motorverdrahtung
sowie der Position der Winde im Maschinenraum ab.

Hinweis: Wenn die Eingénge fur die Fahrtrichtungen Vorwérts
(X2.3) und Ruckwaérts (X2.4) gleichzeitig gesetzt werden, hat der
Eingang Vorwarts Prioritat. Dadurch wird ein Fahrtrichtungswechsel
Uber einen Eingang (X2.3) ermdglicht.

Wenn keine Fahrtrichtung angewahlt wird und der Eingang Regler-
freigabe belegt ist, erfolgt die Laufmeldung ,LS“ (low-speed).

X2.4 Fahrtrichtung
Rickwaérts

Durch Belegen des Einganges mit +24 V wird ausgangsseitig ein
linksdrehendes Drehfeld erzeugt. Die angewahlte Fahrtrichtung
wird durch die Laufmeldung (r.xxx) angezeigt. Die Solldrehzahl wird
negativ angezeigt. Die Bewegungsrichtung des Fahrkorbes (auf /
ab) hangt jedoch von der Phasenfolge der Motorverdrahtung sowie
der Position der Winde im Maschinenraum ab.

Hinweis: Wenn die Eingénge fur die Fahrtrichtungen Vorwérts
(X2.3) und Ruckwarts (X2.4) gleichzeitig gesetzt werden, hat der
Eingang Vorwarts Prioritat. Dadurch wird ein Fahrtrichtungswechsel
Uber einen Eingang (X2.3) ermdglicht.

X2.5 Regelverfahren

Durch Aktivierung des Einganges kann vom gesteuerten Betrieb in
den drehzahlgeregelten Betrieb umgeschaltet werden.
! nur bei LF.30=1!




Ein- / Ausgange

Klemme Erklarung
X2.6 Tiirantrieb Neben dem Hauptantrieb kann mit dem Frequenzumrichter alternativ
aktiv ein Tarantrieb angesteuert werden. Die Aktivierung des Einganges
bewirkt das Umschalten vom Haupt- zum Turantrieb. Einstellun-
gen, Funktionen und Fahrkurven des Tlrantriebes siehe Kapi-
tel 4.
X2.7 Tiirantrieb Durch Belegen des Einganges mit +24 V wird der Sollwert des Tur-
Sollwertvorgabe antriebes aktiviert. Die Solldrehzahl des Turantriebes wird in Para-
meter LF.46 vorgegeben. Einstellungen, Funktionen und Fahr-
kurven des Tiirantriebes siehe Kapitel 4.
X3.1 Schiitzkontrolle Mit dem Eingang X3.1 wird gepruft, ob die Hauptschitze und das
Bremsschutz abgefallen sind. Bei Vorgabe eines Fahrkommandos
(Sollwertanwahl) muB der Eingang aktiviert sein. Ist der Eingang
jedoch nicht aktiv, wird im Parameter LF.98 die Meldung ,S.Co*
(Error, Hilfskontakt gedffnet) angezeigt. Die Endstufen werden
gesperrt.
Die Schutzkontrolle kann simuliert werden, indem der Eingang
X3.1 mit dem Ausgang X2.9 gebruckt wird.
X3.2 Nachregulierge-, Durch Belegen des Einganges mit +24 V wird die Nachregulier-
schwindigkeit, V geschwindigkeit aktiviert. ! siehe auch Parameter LF.40 !
X3.3 Einfahrgeschwin- Durch Belegen des Einganges mit +24 V wird die Einfahrgeschwin-
schwindigkeit, V_ digkeit aktiviert. ! siehe auch Parameter LF.41 !
X3.4 Nenngeschwin-, Durch Belegen des Einganges mit +24 V wird die Nenngeschwin-
digkeit, V digkeit aktiviert. ! siehe auch Parameter LF.42!
X3.5 Inspektionsge-, Durch Belegen des Eingangs mit +24 V wird die Inspektionsge-
schwindigkeit, V, schwindigkeit aktiviert. ! siehe auch Parameter LF.43 !
X3.6 1. Zwischenge-, Durch Belegen des Einganges mit +24 V wird die 1. Zwischenge-
schwindigkeit, V. schwindigkeit aktiviert. ! siehe auch Parameter LF.44 !

X3.7

2. Zwischenge-,
schwindigkeit, V,

Durch Belegen des Einganges mit +24 V wird die 2. Zwischenge-
schwindigkeit aktiviert. ! siehe auch Parameter LF.45!

Motortemperaturfiihler
Klemmen OH/OH

AnschluBklemmen Motor-PTC !
Siehe auch Kapitel 3.4, Klemme X3.23
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Ein- / Ausgange

=3

3.4 Funktion der Digital-
ausgéinge / Relaisaus-
gange (bei Geraten >

G-Gehause)

Abhangig von der GerategréBe bendtigen die Digital- / Relaisausgange
nach dem Einschalten des Frequenzumrichters max. 10s bis sie schal-
ten. Alle Schaltschwellen sind mit 12% Hysterese versehen.
Ausnahme: Der Ausgang X3.22 ist mit 6% Hysterese versehen.

Klemme

Erklarung

X2.8 Geschwindigkeits-

Siehe Parameter LF.57 bis LF.59.

abweichung,
Warnung

X2.9 Hauptschiitz- Das Ausgangssignal entspricht dem invertierten Signal von Klemme
ansteuerung X3.20. Wenn die Funktion der Schitzkontrolle nicht genutzt wird,
invertiert muf3 der Eingang X3.1 mit dem Ausgang X2.9 gebriickt werden, um

die Schutzkontrolle nachzubilden.

X2.20 Relais In Abhéngigkeit des eingestellten Temperaturlevels (Parameter LF.66)

X2.21 Schaltschrank- wird der Relaisausgang geschaltet.

X2.22 liiftersteuerung aktuelle Kuhlkdrpertemperatur > LF.66 Relais zieht an

aktuelle Kuhlkdrpertemperatur < LF.66 - 5 K Relais fallt ab
! Siehe AnschluBplan Kapitel 6.1 !

X3.13 Betriebsbereit, Der Ausgang wird gesetzt, nachdem der Umrichter seine interne
Sammelstérung, Uberpriifung (nach Einschalten der Versorgungsspannung) abge-
Ubergeschwin- schlossen hat. Der Ausgang wird zurlickgesetzt, wenn die Versor-
digkeit gungsspannung abgeschaltet wird oder eine Umrichterstérung auf-

tritt oder wenn Ubergeschwindigkeit erfasst wird.

Hinweis: Die Ubergeschwindigkeitserkennung funktioniert nur mit
angeschlossenem Drehzahlgeber, eingeschaltetem Drehzahlregler
(LF.30 # 0) und einer gultigen Geschwindigkeitsanwahl! Bei Errei-
chen der Ubergeschwindigkeit setzt sich der Umrichter mit der
Fehlermeldung ,E.OS* (Error, Ubergeschwindigkeit) still. Die Aus-
gange fur Schitzansteuerung und Bremse werden zurlickgesetzt.

X3.14 Schaltfrequenz- Der Ausgang wird zurlickgesetzt, wenn der Kuhlkérper ca. 50°C
Warnung warm ist. Fur die ndchste Fahrt wird die Schaltfrequenz auf 8 kHz

reduziert. Nach AbkUhlung (Kuhlkérpertemperatur ca. 40°C) erhdht
sich die Schaltfrequenz wieder auf 16 kHz und der Ausgang wird
wieder gesetzt.

! Siehe Schaltfrequenzénderung Kapitel 5.2 !
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Ein- / Ausgange

Klemme

Erklarung

X3.15 Bremsenan-
steuerung

Der Ausgang gibt das an Klemme X3.16 angelegte Signal aus.
Der Ausgang wird gesetzt, wenn folgende Bedingungen erfullt sind:
- eine Sammelstérung liegt nicht vor
- ein Sollwert ist angewahlt (Vy # 0 m/s)
- der Schitzkontrolleingang (X83.1) war belegt
- die Reglerfreigabe (X2.1) ist angesteuert
- eine Fahrtrichtung (X2.3/X2.4) ist angewahlt
- ein Motorstrom flie3t (Hardwareprifung)
Der Ausgang wird zurtickgesetzt, wenn eine der folgenden Bedin-
gungen erfullt ist:
- Ubergeschwindigkeit wird erkannt
- eine Stérmeldung erfolgt
- nach Wegnahme der Sollwerte wird die Schaltschwelle
der Bremsabschaltung (LF.60) unterschritten
- 5 s nach Wegnahme der Sollwerte.

X3.17 Verzégerungs-
kontrolle

Der Ausgang ist gesetzt, solange die in Parameter LF.62 vorgegebe-
ne Geschwindigkeit unterschritten ist. Die Funktion ist nur mit ange-
schlossenem Drehzahlgeber und eingeschaltetem Drehzahlregler
(LF.30 # 0) gegeben.

X3.18 Einfahrge-
schwindigkeit

Der Ausgang gibt das an Klemme X3.19 angelegte Signal aus. Die
Signalausgabe erfolgt, solange die in Parameter LF.63 vorgegebene
Geschwindigkeit unterschritten ist. Die Funktion ist nur mit ange-
schlossenem Drehzahlgeber und eingeschaltetem Drehzahlregler
(LF.30 # 0) gegeben.

X3.20 Hauptschiitz-
ansteuerung

Der Ausgang gibt das an KI. X3.21 angelegte Signal aus. Die Signal-
ausgabe erfolgt, wenn folg. Bedingungen gleichzeitig erfillt sind:
- eine Sammelstérung liegt nicht vor

- ein Sollwert ist angewahit

- der Schitzkontrolleingang (X3.1) ist belegt

X3.22 U,, - Uberwachung

Der Ausgang wird gesetzt, wenn die Zwischenkreisspannung den in
Parameter LF.64 vorgegebenen Spannungslevel tiberschreitet.

X3.23 Motortemperatur
Warnung

Der Ausgang wird zurlickgesetzt, wenn die Verbindung zwischen den
,OH“Eingéangen hochohmig wird. Die Aufzugssteuerung bekommt
somit die Motortberhitzung gemeldet, kann die Fahrt beenden und
dann den Motor abkiihlen lassen. Wenn die Uberhitzung bestehen
bleibt, schaltet sich der Umrichter nach der mit LF.65 eingestellten
Verzdgerungszeit mitder Fehlermeldung,,E.dOH" (Error, drive-overheat)
ab. Wenn die Verbindung zwischen den OH-Klemmen wieder
niederohmig wird, zeigt der Umrichter die Stérmeldung ,,E.nOH®. Der
Fehler kann nun zuriickgesetzt werden. Siehe Parameter LF.65.

12




Ein- / Ausgange

3.5 Klemmleiste X2 Steuerklemmen (D- und E-Gehéuse)

Klemme | Funktion
1 Reglerfreigabe
2 Reset digitale Eingange:
3 Fahrtrichtung vorwérts Stoérspannungsfestigkeit: 2 kV
4 Fahrtrichtung riickwérts logisch 1: + 12...30 V
5 Interner Eingangswiderstand: ca. 2 kOhm
6 binarcodierte Sollwertvorgabe (siehe Parameter LF.02)| PNP-Logik
7
8 digitales Ausgangssignal: Bremsansteuerung 14...30 V / max. 20mA (pro Ausgang)
9 digitales Ausgangssignal: Hauptschutzansteuerung PNP-Logik
10 + 18 V Spannungsausgang +18V (+/- 20%) ; max. 20 mA
! Bei AnschluB einer externen Spannung
11 Masse fiir X2.10 und digitale Ein-/Ausgénge an Klemme X2.23 istU,,. =U,,,.!
12 +10 V Referenzspannung
+10V (+/- 3%) ; max. 6 mA
13 Masse fur analoge Ein-/Ausgange
14 Spannungsdifferenzeingang -10V ... +10V
analoge Sollwertvorgabe (siehe Parameter LF.2 Auflésung:12 Bit Ri = 40 kOhm
15 und An-Parameter) Glattungszeit: 2 ms /Verarbeitungszeit: 1...3ms
16 Spannungsdifferenzeingang -10V ... +10V
analoge Vorgabe des Vorsteuermomentes Aufldésung:12 Bit Ri = 40 kOhm
17 (siehe Parameter LF.30,LF.67 und An-Parameter) Glattungszeit: 2 ms /Verarbeitungszeit: 1...3ms
18 Analogausgang Solldrehzahl -10V...+10V / Auflésung: 8 Bit Ri =100 Ohm
bedingt kurzschluBfest ( <1 min)
19 Analogausgang Istdrehzahl 0..10VA0...LF.20
20
30VvDC/0,01...1A
21 Relais: Ready / Ubergeschwindigkeit
siehe Ausgangssignal-Beschreibung
22
23 externe Versorgungsspannung +24 ...+ 30 V externer Spannungseingang
fur Digitalausgange

13




Ein- / Ausgange

3.6 Funktion der digitalen Eingédnge (D-und E-Gehause)

Klemme

Erklarung

X2.1

Reglerfreigabe

Zur Ansteuerung der Endstufen muf3 der Eingang mit +24V belegt
werden. Ist der Eingang nicht belegt, zeigt der Umrichter die
Laufmeldung ,nOP* (no operation).

X2.2

Reset

Durch die abfallende Flanke eines +24V-Impulses werden die
Fehlermeldungen (E.xxx) zurlckgesetzt.

Ausnahme: Die Fehlermeldung ,E.OS" (Error, Ubergeschwindigkeit)
und ,E.EnC" (Error, Encoder) kann nur durch Ausschalten des
Frequenzumrichters zurlickgesetzt werden.

X2.3

Fahrtrichtung
Vorwirts

Bei Belegen des Einganges mit +24 V wird ausgangsseitig ein
rechtsdrehendes Drehfeld erzeugt. Die angewahlte Fahrtrichtung
wird durch die Laufmeldung (F.xxx) angezeigt. Die Solldrehzahl
wird positiv angezeigt. Die Bewegungsrichtung des Fahrkorbes
(auf/ ab) hangt jedoch von der Phasenfolge der Motorverdrahtung
sowie der Position der Winde im Maschinenraum ab.

X2.4

Fahrtrichtung
Riickwaérts

Bei Belegen des Einganges mit +24 V wird ausgangsseitig ein
linksdrehendes Drehfeld erzeugt. Die angewéhlte Fahrtrichtung
wird durch die Laufmeldung (r.xxx) angezeigt. Die Solldrehzahl wird
negativ angezeigt. Die Bewegungsrichtung des Fahrkorbes (auf /
ab) hangt jedoch von der Phasenfolge der Motorverdrahtung sowie
der Position der Winde im Maschinenraum ab.

Hinweis: Wenn die Eingénge fur die Fahrtrichtungen Vorwérts
(X2.3) und Ruckwarts (X2.4) gleichzeitig gesetzt werden, hat der
Eingang Vorwarts Prioritat. Dadurch wird ein Fahrtrichtungswechsel
Uber einen Eingang (X2.3) ermdglicht.

Wenn keine Fahrtrichtung angewahlt wird und der Eingang Regler-
freigabe belegt ist, erfolgt die Laufmeldung ,LS“ (low-speed).

X2.5
X2.6

Sollwert-
vorgabe

X2.7 binarcodiert

Durch bindrcodiertes Belegen der Eingange mit +24V wird der
angewabhlte Sollwert aktiviert.

X2.5 X2.6 X2.7
V=0 0 0 0
vV, 1 0 0
V, 0 1 0
v, 1 1 0
V, 0 0 1
V, 1 0 1
v, 0 1 1
N, 1 1 1

14




Ein-/ Ausgange E

3.7 Funktion der digitalen Ausgange (D- und E-Gehéause)

Klemme

Erklarung

X2.8 Bremsenan-
steuerung

Der Ausgang wird gesetzt, wenn folgenden Bedingungen gleich-

zeitig erfullt sind:

- eine Sammelstérung liegt nicht vor

- ein Sollwert ist angewahlt (V, # 0 m/s)

- die Reglerfreigabe (X2.1) ist angesteuert

- eine Fahrtrichtung (X2.3/X2.4) ist angewahlt

- ein Motorstrom flie3t (Hardwareprafung)

Der Ausgang wird zurtickgesetzt, wenn eine der folgenden Bedin-

gungen erfullt ist:

- Ubergeschwindigkeit wird erkannt

- eine Stérmeldung erfolgt

- nach Wegnahme der Sollwerte wird die Schaltschwelle der Brems-
abschaltung (LF.60) unterschritten

- 5s nach Wegnahme der Sollwerte

X2.9 Hauptschiitz-
ansteuerung

Der Ausgang wird gesetzt, wenn folgende Bedingungen gleichzei-
tig erfullt sind:

- eine Sammelstérung liegt nicht vor

- ein Sollwert ist angewahlt

X2.20 Betriebsbereit,
Sammelstérung,

X2.22 Ubergeschwin-
digkeit

Der Relaisausgang wird gesetzt, nachdem der Umrichter seine in-
terne Uberpriifung (nach Einschalten der Versorgungsspannung)
abgeschlossen hat. Der Ausgang wird zurlickgesetzt, wenn die Ver-
sorgungsspannung abgeschaltet wird oder eine Umrichterstérung
auftritt oder wenn Ubergeschwindigkeit erfaBt wird.

Siehe AnschluBplan Ausgangsrelais!

Hinweis: Die Ubergeschwindigkeitserkennung funktioniert nur mit
angeschlossenem Drehzahlgeber, eingeschaltetem Drehzahlregler
(LF.30 = 0) und einer glltigen Geschwindigkeitsanwahl! Bei Errei-
chen der Ubergeschwindigkeit setzt sich der Umrichter mit der
Fehlermeldung ,E.OS*“ (Error, Ubergeschwindigkeit) still. Die Aus-
gange flur Schitzansteuerung und Bremse werden zurlickgesetzt.

—
A lai 20 | 21 | 22
usgangsrelais LA | RLB | RLC

T3

15



Fahrkurven

4. Fahrkurven
4.1 Ansteuerung des Hauptantriebes (LF.02 = 2)

\' LF.50 LF.52

LF.62-1

LF.63-
LF.41-
LF.60-1

X2.4

es | e = —

Eingange

X3.3 L

X3.4 L

X2.1 HE

X3.20 I N , |

X3.15

Ausgange

Y I

X3.17 ] ]

Schaltpunkte 24l 6 7 89 10 1112 13

16



Fahrkurven E

WAS PASSIERT WANN? Beschreibung der Schaltpunkte des Hauptantriebes

1:

10:

11:

12:

13:

Vorgabe der Sollwerte fir die Fahrgeschwindigkeit und Auswahl
der Fahrtrichtung. Umrichter praft, ob Eingang X3.1 (Schutz-
kontrolle) gesetzt ist. Wenn ja, wird Ausgang X3.20 (Hauptschuitz-
ansteuerung) gesetzt. Sollte X3.1 nicht belegt sein, erfolgtin LF.98
die Anzeige “S.Co“ und Ausgang X3.20 wird nicht gesetzt.

Wenn X3.20 gesetzt wird, muf3 X3.1 zurlickgesetzt werden.

Uber die Vorsteuerkontakte der Hauptschiitze wird X2.1 (Regler-
freigabe) gesetzt. Erst jetzt beginnt der Umrichter den Motor zu
bestromen, wenn die Hauptschlitze geschlossen sind (leistungs-
loses Schalten). Bei Unterbrechung des Sicherheitskreises muf3
der Eingang X2.1 sofort zurlickgesetzt werden. (Siehe auch Kapi-
tel Ansteuerungshinweise.)

Wenn der Motor bestromt werden kann (“Hardwaretest”), wird der
Ausgang X3.15 (Bremse) gesetzt. Wenn nicht gentigend Strom
flieBt, erfolgt die Anzeige “S.nC” in LF.98 und X3.15 wird nicht
gesetzt.

Nachdem X3.15 gesetzt wurde, lauft die Bremsenliftungszeit
(LF.70) ab; dann beginnt der Motor sich zu drehen.

Bei Uberschreiten der Uberwachung Einfahrgeschwindigkeit
(LF.63) wird Ausgang X3.18 zurtickgesetzt.

Bei Uberschreiten der Uberwachung Verzégerungskontrolle
(LF.62) wird Ausgang X3.17 zuruckgesetzt.

Durch Wegnahme des Sollwertes fur die Nenngeschwindigkeit
(X3.4) wird die Verzoégerung eingeleitet.

Bei Unterschreiten der Uberwachung Verzégerungskontrolle
(LF.62) wird Ausgang X3.17 gesetzt.

Bei Unterschreiten der Uberwachung Einfahrgeschwindigkeit
(LF.63) wird Ausgang X3.18 gesetzt.

Bei Erreichen des Bindigschalters (Feinabsteller) wird der Soll-
wert flr die Einfahrgeschwindigkeit (X3.3) weggeschaltet und so-
mit “elektrisch Halt” eingeleitet.

Bei Unterschreiten der Schaltschwelle flir die Bremse (LF.60) wird
Ausgang X3.15 zurlickgesetzt.

Nach Rulcksetzen von X3.15 wird nach Ablauf des in LF.79 einge-

stellten Wertes die Modulation abgeschaltet. 0,3 s nach Abschal-
ten der Modulation wird der Ausgang X3.20 zurtckgesetzt.

17



Fahrkurven

4.2 Ansteuerung des Tur-
antriebes

4.2.1 Steuerung eines zwei-
ten Motors flir den TUr-
antrieb

4.2 .2 U/f-Kennlinie Tlrantrieb

4.2.3Beschleunigungs- und
Verzdégerungsrampen

4.2.4 Solldrehzahl Tirantrieb

18

Diese Funktion erméglicht es, mit einem Frequenzumrichter sowohl
den Hauptantrieb als auch den Turantrieb anzusteuern. Die Auswahl
des Antriebs erfolgt Gber den digitalen Eingang X2.6.

Die Umschaltung zwischen Haupt- und Turantrieb wird nur im
Zustand “nop” ubernommen.

Es gilt: X2.6 aktiver Antrieb Regelverfahren
0 Hauptantrieb wie in LF.30 eingestellt
1 Tarantrieb gesteuert

Bei aktivem Turantrieb (X2.6 = 1)

- werden die Ausgange des Frequenzumrichters nicht verandert.

- wird die Anfahrroutine nicht durchlaufen.

- ist nur der gesteuerte Modus (U/f-Kennlinie) aktiv. Das angezeigte
Regelverfahren (LF.30) gilt nur fir den Hauptantrieb.

U [V]/U[%]

Bemessungsspannung [V] LF.28 + - - - - — - —

LF.27 Bemessungsfrequenz
./ f [Hz]

:\ n [min-]

LF.26 Bemessungsdrehzahl

Drehmomentanhebung [%] LF.25

Die U/f-Kennlinie des Tlrantriebes wird mit den Parameter LF.25,
LF.26, LF.27, und LF.28 definiert. Die Einstellung der Parameter fiir
die U/f-Kennlinien des Haupt- und des Tirantriebes ist nur bei
aktivem Hauptantrieb (X2.6 = 0) méglich.

FUr die Beschleunigungs- und Verzégerungsrampen des TUrantriebes
gelten, wie beim Hauptantrieb, die Werte der Parameter LF.50, LF.51,
LF.53 und LF.54

Die Solldrehzahl [min'] fur den Turantrieb wird in Parameter LF.46
(Solldrehzahl Turantrieb) vorgegeben. Die Sollwertaktivierung fir den
Turantrieb erfolgt Uber den digitalen Eingang X2.7.



Fahrkurven E

4.2 5Fahrkurve Tilrantrieb

Eingéange

LF.461

X2.4

X2.6

X2.3

X2.1

X2.7

Schaltpunkte

\Y

LF.50 LF.54

WAS PASSIERT WANN?

Beschreibung der Schaltpunkte des Tiirantriebes

Beginn des Beschleunigungvorganges nach Aktivierung der Soll-
wertvorgabe (X2.7 = 1).
Bedingung: Turantrieb ist aktiv (X2.6)

Reglerfreigabe ist aktiv (X2.1)

Drehrichtung (X2.3 / X2.4) ist vorgegeben

Durch Wegnahme des Sollwertes fur (X2.7) wird die Verzégerung
eingeleitet.
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Schaltfrequenzédnderung

5. Schaltfrequenz-
anderung

5.1 Temperaturabhdngige Um den KEB COMBIVERT F4-F Lift Version 3.0 im 16kHz-Betrieb vor
Schaltfrequenz- Uberhitzung zu schiitzen und damit einer Fahrtunterbrechung des Lifts
anderung vorzubeugen, kann die Schaltfrequenz in Abhéngigkeit von der Kihl-

kérpertemperatur herabgesetzt werden (nur im Zustand “nop”).
Frequenzumrichter mit temperaturabhangiger Schaltfrequenzénderung
sind in Parameter In.0 mit xx.F4.F1x-xxxx 8kHz/16kHz gekennzeich-
net. I Siehe auch Parameter LF.38 !

5.2 Digitalausgang X3.14 Wenn die Kuhlkérpertemperatur ca. 50°C erreicht, wird das Signal
Schaltfrequenz-War- am Ausgang X3.14 (Schaltfrequenz-Warnung) zuriickgesetzt. Bei ei-
nung ner Kuhlkérpertemperatur von ca. 40°C wird das Signal am Ausgang

wieder gesetzt.

20



Anschluf3

6. AnschluBB
6.1 AnschluBvorschlag fiir KEB-Liftumrichter bei Geraten > G-Gehause
Bremswiderstand
+PA(++) PB
N — | PE PE [~ B
E— ; L L1 U1 —T 1
NHF-Filter ! ! T T
T—] € e vt
z —| 13 KEB F4-F  wl i+ .
_____ S — Lift V. 3.0A K, K,
I I I
I_I "L ﬁ: 1 : | r_\ OH
- Motor- e vl Geber (JL
PTC ! oL
: _____ T ' : I : / OH -\ Auf v: _/
Zum Abschalten der X5 (9pol.) : Zur Autzug-
Reglerfreigabe miissendie |(L) a ! Strg.
Hilfskontakte beider Haupt- L@ X4
schutze odereinhinterdem 5
Sicherheitskreis liegendes |Geber = X4 (15pol.)
Relais (K ,) verwendetwer- B | <k
den. \ @_T | Bremsan- BR
* R . X3.15 |steuerung ||
eglerfreigabe | ‘ *
_/_K/_K/_f( —K | X2.1 X3.16 +24V
12 11 1 2 ‘ ‘ 0
_— RST] :I I:‘Schaltschwelle far zur Aufzug-Stra.
A Eahrtrich - : X2.2 X3.18 :frthffnende Taren -5t
U - ahrtrichtung vorwarts X23 X319 +24V
. . | ‘ ST K
F Fahrtrichtung rickwéarts E X3.20 | Haupt- | 11
‘ : "=~ Ischitzanstrg. LI |
Z ‘ ‘ *
U - Regelverfahren EI X3.21 04V
- Nebenantrieb aktiv | |
G | X2.6 |—| X2.20 e <
- __~| Nebenantr. Sollwertvorgabe| X0 7 X201 |temp.level ] Lifter
S " ‘ . l‘_‘ 21 | —LJ*
hitzkontroll ‘
T |reav—ShuEentlea X2.22 +24V
K K K 1 =P
E o T o 1_ _ _2 _| l Ready m Ready
U e Nachregulieren, V_| ™ — | Schalt LVIV - L
> » Vg chaltfrequenz-Warnung i,
E ) — ‘ X3.2 ’-\L—i X3.14 | zur Aufzug-Strg.
R_— Einfahrgeschwindigkeit, V_ | 33 I:X3.17 | Verzégerungskontrolle 2ur Aufzug-Strg.
U __ | Nenngeschwindigkeit, VN‘E s 300 lUZK-Uberwachung 5y Aufzug-Strg.
N i indi ] ]
G > Inspektionsgeschwindigk., V, E T~ X3.03 Motortemp.-Warnung Aufzug-Strg.
Zwischengeschwindigk. 1, V| ™t :Geschwindigkeitsab-
- 1‘E @welchung, Warnung
Zwischengeschwindigk. 2, V., 0 R
e B2 [xe.0 By Wobrmer — - X3
+24V | x39 — X211
+24V [ X3.10 X3.11
+24V [x2.23 X3.12 | Masse GND
* Alle vom Umrichter angesteuerten 24 V Relais
mUssen mit Dioden schutzbeschaltet werden.
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Anschluf3

6.2 AnschluBvorschlag fiir KEB-Liftumrichter im D- und im E-Gehause

Bremswiderstand
4 ’ I's I3
N — ! T PE PE [T T T
E — , L U1 —T
T NHF-Filter T v e i 3M~
z —] L3 KEB F4-F  w|l+——"—"
_____ R — Lift K K
| | ! L \ 1 2
1 1 1
v - jMOtOf- ﬁ: ! : ! Ir OH Geber _rL
| PTC LW !
! ! ! 7 OH o
o---- - v 7Y zur Aufzug- - b4
Zum Abschalten der X5 (9pol.
Reglerfreigabemissendie (Apol.) 'y’ Strg.
Hilfskontakte beiderHaupt- L@ X4
schiitze odereinhinterdem o
Sicherheitskreis liegendes [Geber o, X4 (15pol.)
Relais (K, ) verwendetwer- ]‘ Bremsan | K
den. - BR
\* Realomreiaab l X2.8 Isteuerung » |
A - Pegierireigabe o
) K12 K11 K1 K2 ] 'Haupt- —I K
F— RSTI o2 xzo et | .
7 ‘ : -~ _Ischltzanstrg. « |
Fahrtrichtung vorwarts | ‘
_/ |
g . — X2.3 |—|x2.20 ‘ .
é Fahrtrichtung rickwarts | 2.4 X2.21 | L Ready
-Er __~ | Sollwertanwahl binércodiert | X2.5 W‘ +24V
U —— Sollwertanwahl binarcodiert | X2.6
E . .
lF} __~| Sollwertanwahl blnarcodlert‘ X2.7
g 124V  x2.23 X211 | Masse GND
* Alle vom Umrichter angesteuerten 24 V Relais
mUssen mit Dioden schutzbeschaltet werden.

X2.5 X2.6 X2.7
V=0 0 0 0
A 1 0 0
vV, 0 1 0
v, 1 1 0
V, 0 0 1
V, 1 0 1
v, 0 1 1
n,., 1 1 1
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6.3 AnschluBB X4

Geber 1 An die 15-polige Sub-D-Buchse wird der Drehzahlgeber des Motors
angeschlossen.
®@e0e0
A PIN-Nr. | Signal || PIN-Nr. | Signal
1 - 9 B+
6.3.1 Anschluf3 2 - 10 -
Inkrementalgeber 3 A - 11 +15V
4 B- 12 +5V
5 - 13 GND
6 - 14 N -
7 - 15 N+
8 A + ||Gehause| Schirm
p
Der Stecker darf nur bei ausgeschaltetem Frequenzum-
richter und ausgeschalteter Versorgungsspannung ge-
L zogen / gesteckt werden !
Eingangsbeschaltung
A+ 10 kOhm
B+ © L
121 Ohm
A- 10 kOhm
B T ]
) 10 nF

Geberspezifikation:

1- Spannungsversorgung:
+ 5V (+/-10 %) max. 110 mA

2- Strichzahl:
256 - 10000 Ink. (empfohlen: 2500 Ink.)
Grenzfrequenz des Gebers beachten:
Strichzahl ¢ n__
fGrenz > 60
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Anschluf3

6.3.2 Anschluf3
SIN/COS Geber

®@®e 00
OB O
(CRCRENCEG)

24

3- Ausgangssignale:
Rechtecksignale
Zweium 90° elektrisch phasenverschobene Rechteck-Impulsfolgen
und deren inverse Signale.

A

: e 2.5V
| | | |

At — .oV
| | | | | |
| | | | | |

A_T S

B+T : 1 —

A | : | | | :
B- f f >

oder sinusférmige 1 Vss-Signale
Zwei um 90° elektrisch phasenverschobene sinusférmige
Inkrementalsignale und deren inverse Signale.

I S B LU0 +0,5V (+-20 %)
| | | | | ’
A+T7_\ : m=u0:ca.2,5v

********** U0 - 0,5 V (+/-20 %)

PIN-Nr. | Signal || PIN-Nr. | Signal

C- 9 B+

B - 12 +5V
GND
C+ 14 R -
D+ 15 R+
A+ Gehéuse| Schirm

oNOoOOTh~WN =
—
w

richter und ausgeschalteter Versorgungsspannung ge-

-
2 Der Stecker darf nur bei ausgeschaltetem Frequenzum-
zogen / gesteckt werden !

.
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6.3.3 Anschlu3 Resolver

®®0e 00
CREICRYIG
(CACAEREN )

6.3.4 Anschluf3
Hiperface-Geber

6.3.5 Anschlu3 UVW-Geber

PIN-Nr. Signal PIN-Nr. Signal
1 9 COS
2 10 SIN_REF
3 SIN_LO 11
4 COS_LO 12
5 SIN_REF_LO 13
6 14
7 15
8 SIN Gehause Schirm
4 Der Stecker darf nur bei ausgeschaltetem Frequenzum- )
A richter und ausgeschalteter Versorgungsspannung ge-
S zogen / gesteckt werden ! )
PIN-Nr. Signal PIN-Nr. Signal
1 9 SIN+
2 10 12V
3 REF_COS 11
4 REF_SIN 12
5 13 GND
6 14 DATA-
7 15 DATA+
8 COS+ Gehéuse Schirm

s

Der Stecker darf nur bei ausgeschaltetem Frequenzum-
A richter und ausgeschalteter Versorgungsspannung ge-

zogen / gesteckt werden !

~

\ J
PIN-Nr. Signal PIN-Nr. Signal
1 U- 9 B+
2 V- 10 W+
3 A- 11 15V
4 B- 12 5V
5 W- 13 GND
6 U+ 14 N-
7 V+ 15 N+
8 A+ Gehéause Schirm
4 Der Stecker darf nur bei ausgeschaltetem Frequenzum- )
A richter und ausgeschalteter Versorgungsspannung ge-
zogen / gesteckt werden !

-

J
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6.4 AnschluBB X5 Die 9-polige Sub-D-Buchse dient als Inkrementalgeberausgang. Die
Inkrementalgeber- Signale werden entsprechend den Signalen am
nachbildung Inkrementalgebereingang X4 in RS422-Spezifikationen ausgegeben.

Geber 2
54 321 .
@ @ PIN-Nr. Signal Bedeutung
O O OO0
98 76 1 A+ Signal Kanal A
2 B+ Signal Kanal B
3 reserviert
4 +5V Spannungsausgang
5 +24V externe Versorgungsspg.
6 A- Signal Kanal A invertiert
7 B- Signal Kanal B invertiert
8 reserviert
9 GND externe Masse
Gehéause Abschirmung
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7. Bedienung

7.1 Digital- / Interface-
Operator

Digital-Operator
Art.-Nr. 00.F4.010-2009

Interface-Operator
Art.-Nr. 00.F4.010-1009

Als Zubehor zur lokalen Bedienung der Frequenzumrichter
COMBIVERT F4-F ist ein Operator erforderlich. Um Fehlfunktionen
zu vermeiden, muf3 der Umrichter vor dem Aufstecken/Abziehen des
Operators in den Status nOP (Reglerfreigabe KIl. X2.1) gebracht wer-
den. Zum Betrieb ist der Operator nicht erforderlich.

Der Operator ist in mehreren Versionen erhéltlich:

Schnittstellen-
kontrolle Senden —

"LED flackert"

5-stelliges LED-Display

Betriebs-/Fehleranzeige
— Normal "LED ein"
Fehler "LED blinkt"

/\ Bedienfeld

Im Interface-Operator ist zuséatzlich eine potentialgetrennte RS232/
RS485-Schnittstelle integriert.

PE-Anschluf3 -#[L +Ee RS232/RS485

54321

OO0 Oo0o
O O OO0

9876

Informationen (iber weite-
re Operatoren bei KEB!

PIN| RS485 |Signal | Bedeutung

1 - - reserviert

2 - TxD | Sendesignal/RS232

3 - RxD | Empfangssignal/RS232

4 A' |RxD-A| Empfangssignal A/RS485

5 B' |RxD-B| Empfangssignal B/RS485

6 - VP | Versorgungsspannung-Plus +5V (I =10mA
7 | C/C' |DGND | Datenbezugspotential

8 A |TxD-A| Sendesignal A/RS485

9 B | TxD-B| Sendesignal B/RS485
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Bedienung

7.2 Parameter
identifikation

7.3 Parameterauswahl

28

I

Anzeige Parametergruppe

Anzeige Parameternummer

Blinkender Punkt bestimmtden
aktiven (verédnderbaren) Tell

der Parameteridentifikation

wechseln zwischen
Parametergruppe und
Parameternummer

<__,

Mit den Tasten
A
v
gewulnschte

Parametergruppe
anwahlen

ENTER FUNC|
F/R SPEED

Mit den Tasten

A | B3
START IS

entsprechende
Parameternummer
anwahlen
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7.4 Parameterwert Erhéhen / Verringern
verandern des Parameterwertes
BN
|
1l
Anzeige Anzeige ‘ ‘ I "‘
Parameter- Parameterwert ‘ ‘ ‘ ‘ E’
identifikation
BEEER) < — @ 5
O o ‘ ) o .
STOP E’i%q STOP % ‘5‘5‘5‘3‘3‘
v v — |-
\ 65534
|
655395

7.5 Parameterstruktur

Parametergruppen

LF-Parameter: LF.0...LF.99
dr-Parameter: dr.0 ... dr.42
EC-Parameter: EC.0 ... EC.23
An-Parameter: An.1 ... An.20
ru-Parameter: ru.0... ru.50
In-Parameter: In.0...In.65

Nur-Lese-Parameter
sind Parameter, die nur aus-
gelesen und nicht verandert
werden kénnen. LF.76,
LF.80...LF.99,EC.0,EC.10,
EC.20, EC.21, ru.0...ru.04,
ru.09...ru.11, ru.18...ru.24,
ru.26...ru.50, In.0...In.63

programmierbare Parameter sind
Parameter, die veréandert werden
kénnen.LF.0...LF.75,LF.77...LF.79,
dr.0...dr.42, EC.1...EC.9, EC.11,
EC.17,EC.20...EC.23,An.1...An.20,
ru.8, ru.12, ru.25, In.65

NICHT-ENTER-Parameter

sind programmierbare Para-
meter, die beim Verandern so-
fort Gbernommen und gespei-
chert werden. LF.5,
LF.20...LF.28, LF.31...LF.75,
LF.78...LF.79, EC.2...EC.4,
EC.8, EC.22..EC.23, An.13...
An.14, An.18, ru.8, ru.12,
ru.25, In.65

I
ENTER-Parameter
sind programmierbare
Parameter, deren Ande-
rungen erst nach Betati-
gen der ENTER-Taste
ubernommen und ge-

speichert werden.
LF.0...LF.4, LF.6, LF.19,
LF.30,LF.77,dr.0...dr.42
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7.6 Parameterwert Wird der Parameterwert eines ENTER-Parameters verandert, er-
speichern scheint hinter der letzten Stelle im Display ein Punkt. Durch Driicken
der ENTER-Taste wird der eingestellte Parameterwert tbernommen

und gespeichert (Punkt erlischt).

Beispiel:

1 ENTER 1
| . FIR g -
Ubernahme/
Speichern
7.7 Fehlermeldung Tritt wahrend des Betriebes eine Stérung auf, wird die aktuelle Anzei-
ge mit der Fehlermeldung Uberschrieben. Durch Betatigen der Tasten
"UP" oder "DOWN" wird die Fehlermeldung zuriickgesetzt.
Beispiel: _A
START]
— Fehler / — =
‘ ‘l,_ "L‘ ‘5' ’_ Stérung _i "L-‘ ‘U‘P oder ‘ ‘,L "L‘ ‘5"
v

Durch UP / DOWN wird nur die Fehlermeldung zurtickge-
setzt. Um den Fehler selbst zuriickzusetzen, muf3 erst die
Ursache behoben werden und ein Reset an Klemme X2.2
oder ein Kaltstart erfolgen.

Umrichter-Statusmeldungen (Lauf-/Fehlermeldung)
siehe Parameter LF.99.

30



LF-Parameter E

8. Parameterbeschreibung

8.1 LF-Parameter

) | J1
Ly
Zugriffsberechtigung
] (I ]
L. [
Benutzerdefiniertes
Passwort
R N |
L

Art der Sollwert- /
Drehrichtungsvorgabe

Um den Liftantrieb vor unbefugtem Zugriff zu schitzen, ist vor der
Parametrierung ein Passwort (Werkseinstellung: 440) einzugeben (s.
auch Parameter LF.01). Manuell kann das Gerat durch Eingabe von
“400“ oder durch Abschalten der Versorgungsspg. gesperrt werden.

Mdgliche Anzeigen: -4 = nurlesen moglich
-5 = Bedienung freigegeben
Werkseinstellung -4

Dieses Passwort ersetzt das KEB-Werkspasswort und ist beim néachs-
ten Einschalten gultig. Dieser Parameter ist erst nach Eingabe ei-
nes gultigen Passworts in Parameter LF.0 verfugbar.

Wertebereich: 0.. 399)-@, 401 ... 9999
Werkseinstellung 440

In Parameter LF.1 darf der Wert 400 nicht eingestellt
werden! Der Wert 400 ist ausschlieBlich zum Sperren
des Gerétes reserviert! Ein in LF.1 gesperrtes Gerét
kann nur von KEB wieder freigegeben werden.

Dieser Wert bestimmt die Art der Sollwert- und Drehrichtungsvorgabe.
Bei Geréten im D- und E-Gehduse (KEB-Art.-Nm.: 1x.F4.F1E-4Ixx
und 1x.F4.F1D-41xx) kann der Wert ,,2* nicht eingestellt werden.

Einheit: 1

Wertebereich: 1...4

Werkseinstellung 1

Einstellwert Sollwertvorgabe Drehrichtungsvorgabe
1 binarcodiert Klemme X2.3, X2.4

Klemme X3.2, X3.3, X3.4
Bei Geraten im D- und E-
Gehause: Kl. X2.5, X2.6, X2.7

2 eingangscodiert Klemme X2.3, X2.4
Bei Gerédten | Klemme X3.2, X3.3, X3.4,
im D- und E- X3.5, X3.6, X3.7, X3.8
Gehéduse ist
diese Einst.

nicht méglich!
3 Analogsollwert, 0... +10V Klemme X2.3, X2.4
Klemme X2.14, X2.15
4 Analogsollwert, -10V...+10V Drehrichtungs-
Klemme X2.14, X2.15 erkennung aus

Analogwertpolaritat

Bei LF.2=3 gilt: 0... +10V~ 0 ... + max. Anlagengeschwindigkeit (LF.20)
Bei LF.2=4gilt: 0... +£10V~ 0 ... + max. Anlagengeschwindigkeit (LF.20)
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a) Binarcodierte Sollwertauswahl LF.02 = 1 bei Geraten in Gehause
>= G (Gerate haben zwei 23polige Klemmleisten X2 und X3).

Funktion der digitalen X3.2 X3.3 X3.4

Sollwerteingdnge V=0 0 0 0

vV, 1 0 0

Ve 0 1 0

V, 1 1 0

Vv, 0 0 1

V. 1 0 1

Vv, 0 1 1

Ngs =0 1 1 1

Damit es bei der Geschwindigkeitsumschaltung nicht zu
einer falschen Geschwindigkeitsanwahl kommt, sollten
zunachst alle drei Eingange gesetzt werden und dann
die nicht bendtigten Eingange zuriickgesetzt werden.

b) Binadrcodierte Sollwertauswahl LF.02 = 1 bei Geraten in Gehduse
<= E (Geréte haben eine 23polige Klemmleisten X2).

Funktion der digitalen X2.5 X2.6 X2.7

Sollwerteingdnge V=0 0 0 0

Vg 1 0 0

Ve 0 1 0

Vv, 1 1 0

v, 0 0 1

V, 1 0 1

Vv, 0 1 1

Nrgr =0 1 1 1

c) Eingangskodierte Sollwertauswahl LF.02 =2
Bei dieser Art der Sollwertauswahl ist es zulassig, mehrere Eingan-
ge gleichzeitig zu setzen. Welche Fahrgeschwindigkeit ausgewéhlt
wird, ist aus untenstehender Tabelle zu entnehmen.

X38.2 | X3.3 | X34 [ X385 | X3.6 | X3.7 | X3.8
V=0 0 0 0 0 0 0 0
Vg 1 X X X X X X
Ve 0 1 0 0 0 0 0
\'N 0 X 1 0 0 0 0
Vv, 0 X X 1 0 0 0
V, 0 X X X 1 0 0
v, 0 X X X X 1 0
Nen=0 O X X X X X 1
Symbole: 1 = Eingang wird mit 24 V belegt
0 = Eingang darf nicht belegt sein
X = Eingangsbelegung ohne Auswirkung
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]
L.
ASM/SSM-Auswahl

d) analoge Sollwertvorgabe LF.02 = 3 oder 4

Die Vorgabe des Analogsollwerts erfolgt Gber die Klem-
men X2.14 / X2.15.

0...+10V 7 0... tmax. Anlagengeschwindigkeit (LF.20)

Die Klemme X3.6 wird zum Aktivieren / Deaktivieren der
Startroutine verwendet.

Unbedingt nachstehende Bedienreihenfolge beachten:

Start: 1.) KI. X3.6 = 1
(Startroutine aktivieren/Bremse 6ffnen)
2.) analogen Sollwert vorgeben

Stop: 1.) analogen Sollwert wegnehmen
2.) Klemme X3.6 =0
(Bremse schlief3en)

Siehe auch An-Parameter.

Mit diesem Parameter wird ausgewahlt, ob es sich um eine Asynchron-
maschine oder einen Synchron Servo Motor (permanentmagneter-
regte Synchronmaschinen) handelt.

Er gibt die fiir den ausgewahlten Motor einzustellenden Motor-
parameter in den dr-Parametern frei und l6st selbststandig ei-
nen Reboot des Umrichters aus. Dabei werden samtliche evtl.
vorher eingestellten Motor- und Geberdaten iliberschrieben. Das
PC-Bedienprogramm KEB COMBIVIS fragt nach einer neuen
Config-ld (Configuration Identification).

Einheit: 1

Wertebereich: 0:ASM / 1:SSM
Werkseinstellung:  0:ASM
Einstellwert: gem. Motorart

Je nach Einstellung dieses Parameters, werden andere Parameter
mit folgenden Werten automatisch voreingestellt:

Parameter Wert bei LF04 =0 : ASM|Wert bei LE04 =1 : SSM
LF.30 Regelverfahren| 0 :gesteuerter Betrieb |2 : geregelter Betrieb mit

Drehzahlrickfiihrung
EC.06 Geber 1 Mode| 0 : Geberhochauflésung |1 : Geberhochauflésung
AUS EIN

33



LF-Parameter

Fahrtrichtungs-Umkehr

34
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L

/

J
1

(]

Hochauflésung

Mit dem Parameter LF. 5 wird ausgewahlt, ob sich die Fahrtrichtung
bei einem vorgegebenen Fahrkomando umkehren soll.

LF. 5 X2.3 X2.4 Drehzahlsollwert | Umrichterstatus
OFF 1 0 n_soll >0 Fxxx
OFF 0 1 n_soll<0 XXX
ON 1 0 n_soll<0 XXX
ON 0 1 n_soll >0 Fxxx
Einheit: 1
Wertebereich: 0:off / 1:0n
Werkseinstellung: 0:off
Einstellwert: gem. Fahrtrichtung

Der Parameter schaltet die Drehzahl-, Frequenz- und Drehmoment-
auflésung um.

Die Hochauflésung sollte eingeschaltet werden, wenn eine getriebe-
lose Maschine betrieben wird.

Das Umschalten dieses Parameters 16st beim Umrichter einen Reboot
aus. Das PC — Bedienprogramm COMBIVIS fragt nach einer neuen
Config — Id.

Einheit: 1

Wertebereich: 0:off / 1:0n

Werkseinstellung: 0:off

Einstellwert: je nach verwendetem Motor- oder Gebertyp
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)
L

R

Zwischenkreis-
Spannungskompensation

)
L

max. Anlagen-
geschwindigkeit

Folgende Parameter verdndern ihre Auflésung, wenn die Hochauf-
|I6sung eingeschaltet wird:

Bei LF.06=1
Auflésung Wertebereich

LF.36 Maximalmoment 1 Nm 0O Nm...dr.10
LF.46 Tarantrieb Solldrehzahl| 0,1 min™ 0...2000 min'
LF.88 Aktuelle Solldrehzahl 0,1 min’
LF.89 Aktuelle Istdrehzahl 0,1 min’
dr.01 Motornenndrehzahl 0,1 min" 10 ... 1500 min"
dr.03 Motornennfrequenz 0,1 Hz 2...80Hz
dr.09 Motornennmoment 1 Nm 1... 10000 Nm
dr.10 Max. Motormoment 1 Nm 1 Nm ... FU abhangig
dr.13 Eckdrehzahl fir 0,1 min* 25 ... 750 min"

max. Moment
dr.16 Max. Moment bei dr.19 1 Nm 0O Nm ...dr.10
dr.19 Eckdrehzahl 0,1 min" 25 ... 750 min

Feldschwéachung
ru.01 Anzeige Istdrehzahl 0,1 min’
ru.02 Anzeige Istmoment 1 Nm
ru.03 Anzeige Solldrehzahl 0,1 min’
ru.04 Anzeige Sollmoment 1 Nm
ru.03 Anzeige Solldrehzahl 0,1 min’

vor Rampe

Die Zwischenkreisspannung wird auf den in Parameter LF.19 einge-
stellten Level kompensiert. Der Parameter dient zum Ausregeln der
Ausgangsspannung im gesteuerten Betrieb (LF.30 = 0).

Einheit: Volt

Wertebereich: 150...500, off V

Werkseinstellung: 400 V

Einstellwert: Versorgungsspannung des Umrichters

Die in Parameter LF.42, LF.44 und LF.45 eingestellten Geschwindig-
keiten werden mit LF.20 begrenzt.

Bei analoger Sollwertvorgabe gilt:

0..x10V 2 0...tmax. Anlagengeschwindigkeit (LF.20)
Einheit: Meter pro Sekunde

Wertebereich: 0,000...15,000 m/s

Werkseinstellung: 0,000 m/s

Einstellwert: Maximalgeschwindigkeit der Anlage
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)

Ly

Treibscheibendurch-
messer

) C
L

L.
Getriebeuntersetzung

[
C

J
I R |
Seilaufhangung

o

)OI
L—.C

Zuladung

)
g IR |
Turantrieb

Momentenanhebung

[T g
Lo
Turantrieb

Nenndrehzahl

[ g [ |
L [

L L
Turantrieb
Nennfrequenz
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Einheit:
Wertebereich:
Werkseinstellung:
Einstellwert:

Einheit:
Wertebereich:
Werkseinstellung:
Einstellwert:

Einheit:
Wertebereich:

Werkseinstellung:

Einstellwert:

Einheit:
Wertebereich:

Werkseinstellung:

Einstellwert:

Einheit:
Wertebereich:
Werkseinstellung:

Millimeter

200...2000 mm

600 mm

gem. vorhandener Treibscheibe

(evtl. mit GliedermeBstab o. &. ermitteln)

1
1,00 ... 99,99

30,00

gem. Getriebetypenschild

(evtl. ermitteln, indem die Umdrehungen des
Handrades bei einer Treibscheibenum-
drehung gezahlt werden. Bei getriebelosen Ma-
schinen ,,1“ eingeben.

y
1..8 (1:1...8:1)

1

gem. Anlagendaten

Kilogramm

0...65535 kg

0 kg

gem. Anlagendaten

(evtl. Personenanzahl mal 75kg)

Prozent des Nennmoments
0,0...25,5 %
6,0 %

Dieser Parameter hat bei Geréten im D- und E-Geh&use keine Funktion!
! Tarantrieb siehe auch Kapitel 4.2 ff !

Einheit:
Wertebereich:

Werkseinstellung:

Umdrehungen pro Minute
100...6000 min"
1440 min'

Dieser Parameter hat bei Geréten im D- und E-Gehé&use keine Funktion!
! TUrantrieb siehe auch Kapitel 4.2 ff !

Einheit:
Wertebereich:

Werkseinstellung:

Hertz
20...100 Hz
50 Hz

Dieser Parameter hat bei Geréten im D- und E-Gehé&use keine Funktion!
! Tirantrieb siehe auch Kapitel 4.2 ff !
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[y [y

[ il

R

Tarantrieb
Nennspannung

)|
Ly e

Regelverfahren

-y —y

J
L.

KP Drehzahl

"a—
(W]

J
L0

Kl Drehzahl

Einheit: Volt

Wertebereich: 1...650 V

Werkseinstellung: 400 V

Dieser Parameter hat bei Geraten im D- und E-Gehause keine Funktion!
! TUrantrieb siehe auch Kapitel 4.2 ff !

Dieser Parameter wird bei der Einstellung 1:SSM im Parameter ASM
/ SSM-Auswahl LF.04 automatisch auf ,2“ --> geregelter Betrieb mit
Drehzahlrickfiihrung gestellt.

Einheit: 1

Wertebereich: 0..3

Werkseinstellung: 0

Einstellwert: 0 — gesteuerter Betrieb
1 — Auswabhl tber Klemme X2.5
2 — geregelter Betrieb mit Drehzahlrickfuhrung
3 — geregelter Betrieb mit Drehzahlrickfihrung

und Vorsteuermoment

Im gesteuerten Betrieb (LF.30=0) werden die Digitalausgange
ﬂ fur Einfahrgeschwindigkeit, Ubergeschwindigkeit und

Verzégerungskontrolle nicht gesetzt. Bei SSM-Auswahl wird
nur der geregelte Betrieb (2 oder 3) zugelassen!

P-Verstarkung des Drehzahlreglers.
Dieser Parameter wirkt fir Asynchron- und Synchronmaschinen.

Einheit: 1

Wertebereich: 1...65535

Werkseinstellung: 3000

Einstellwert: abhangig vom Umrichter-Motor-Verhaltnis

Bei zu groBen KP-Werten kommt es zu Vibrationen wéhrend der
Konstantfahrt. Bei zu geringen KP-Werten ergibt sich eine Abweichung
zwischen Soll- und Istwert der Fahrkurve. Es kommt zu Einschwing-
vorgangen nach der Beschleunigung.

I-Verstarkung der Drehzahlreglernachstellzeit.
Dieser Parameter wirkt fiir Asynchron- und Synchronmaschinen.

Einheit: 1

Wertebereich: 1...65535

Werkseinstellung: 1000

Einstellwert: abhangig vom Umrichter-Motor-Verhaltnis
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Maximalmoment
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Dient zur besseren Lastlibernahme bei hocheffizienten Getrieben.
Dieser Parameter wirkt flir Asynchron- und Synchronmaschinen.

Einheit: 1

Wertebereich: 0...65535

Werkseinstellung: 1000

Einstellwert: um Zurlckrollen beim Start zu vermeiden, in

1000er Schritten erhéhen.

P-Verstarkung des Magnetisierungs- und des Wirkstromreglers.
Dieser Parameter wirkt flir Asynchron- und Synchronmaschinen.

Einheit: 1

Wertebereich: 1...65535

Werkseinstellung: 1500

Einstellwert: selbstoptimierend, abhangig vom Umrichter-

Motor-Verhaltnis

I-Verstérkung der Stromreglernachstellzeit.
Dieser Parameter wirkt flr Asynchron- und Synchronmaschinen.

Einheit: 1

Wertebereich: 1...65535

Werkseinstellung: 500

Einstellwert: selbstoptimierend, abhangig vom Umrichter-

Motor-Verhaltnis

Drehmomentenobergrenze, um den Motor vor dem ,Abkippen® zu
schitzen. Der Beschleunigungsvorgang verlangert sich dadurch még-
licherweise bei Vollast.

Wird dieser Parameter bei Synchronmaschinen zu hoch eingestellt
und die Maschine dauerhaft Uberlastet, fuhrt dies zur
Entmagnetisierung der Permanentmagnete und der Motor wird zer-
stort.

Dieser Parameter wirkt fir Asynchron- und Synchronmaschinen.

Einheit: Newtonmeter

Wertebereich: 0,0 Nm ... dr.10 (max. Motormoment /
Stromgrenze des Umrichters)

Werkseinstellung: 2 x dr.09 bei Asynchronmaschine (LF.04 = 0)
1,5 x dr.09 bei Synchronmaschine (LF.04 = 1)

Einstellwert: ca. 2 xdr.09 bei Asynchronmaschine (LF.04 =0)
je nach Uberlastfahigkeit des Motors bei Syn-
chronmaschine (LF.04 = 1).
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)T
| AN
Drehmomentanhebung
(Boost)
o
Lo

Schaltfrequenzénderung

)
Ly
Sollwert V,

Nachreguliergeschwindigkeit

)it
L
Sollwert V,

Einfahrgeschwindigkeit

Dient zur Einstellung der U/f-Kennlinie nur_im _gesteuerten Betrieb
(LF.30 =0) bei Asynchronmaschinen.

Einheit: Prozent der Eingangsspannung
Wertebereich: 0,0...25,5 %

Werkseinstellung: 10,0 %

Einstellwert: je nach Lastfall

Zu geringe Drehmomentanhebung macht den Motor zu weich, und
die Last kann nicht gehoben werden. Zu viel Drehmomentanhebung
fuhrt zu Vibrationen beim Beschleunigen und in der Positionierfahrt.

Mit Parameter LF.38 (Schaltfrequenz) wird eingestellt, ob die Schalt-
frequenz konstant 8 kHz betragen soll oder ob die automatische Um-
schaltung aktiviert wird.

Einheit: 1
Wertebereich: 0 = Schaltfrequenz konstant 8 kHz
1 = automatische Schaltfrequenzénderung
Werkseinstellung: 1
Einstellwert: je nach Bedarf

Sollte der Umrichter h&ufig die Fehlermeldung ,E.OL2“ an-
zeigen, empfiehlt sich die Einstellung 0 = Schaltfrequenz

konstant 8 kHz.

Einheit: Meter pro Sekunde
Wertebereich: 0,000...0,300 m/s
Werkseinstellung: 0,000 m/s
Einstellwert: ca. 0,02 m/s

- Zum besseren Positionieren erfolgt der Fahrtabbruch ohne Ruck-
begrenzung.

- Es kann nicht aus der Nachreguliergeschwindigkeit heraus be-
schleunigt werden.

Einheit: Meter pro Sekunde
Wertebereich: 0,000...0,300 m/s
Werkseinstellung: 0,000 m/s
Einstellwert: ca. 0,1 m/s

Aus der Einfahrgeschwindigkeit heraus kann nicht beschleunigt wer-
den.
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Einheit:
Wertebereich:
Werkseinstellung:
Einstellwert:

Einheit:
Wertebereich:
Werkseinstellung:
Einstellwert:

Meter pro Sekunde
0,000...LF.20

0,000 m/s

wie LF.20 oder kleiner

Meter pro Sekunde
0,000...0,630 m/s
0,000 m/s

ca. 0,500 m/s

Aus der Inspektionsfahrt heraus kann nicht beschleunigt werden.

Einheit:
Wertebereich:
Werkseinstellung:
Einstellwert:

Einheit:
Wertebereich:
Werkseinstellung:
Einstellwert:

Einheit:
Wertebereich:

Werkseinstellung:

Meter pro Sekunde
0,000...LF.20

0,000

Je nach Etagenabstand

Meter pro Sekunde
0,000...LF.20

0,000

Je nach Etagenabstand

Umdrehungen pro Minute

0,0...16000 min"' bei Asynchronmasch. (LF.04=0)
0,0... 2000 min"' bei Synchronmasch. (LF.04 = 1)
0,0 min

Dieser Parameter hat bei Geréten im D- und E-Gehéduse keine Funktion!
! Tirantrieb siehe auch Kapitel 4.2 ff !
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Anfahrruck
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Beschleunigung

Einheit: Meter pro Sekunde?®
Wertebereich: off, 0,11...9,99 m/s?®
Werkseinstellung: 0,60 m/s®

Einstellwert: Je nach Anlagenmechanik

(Zu groBe Einstellwerte fiihren zu Schwingun-
gen der Kabine.)

Allgemeines: Entscheidend fur das Wohlbefinden von Passagieren in
einem Personenaufzug ist der sogenannte Ruck oder Schock, der
immer bei Beschleunigungsvorgangen auftritt. Dieses Phanomen
bringt auch Gegenstéande auf Férderanlagen zum Straucheln oder
Kippen und sorgt flr harte Beanspruchung mechanischer Komponen-
ten. Personen empfinden den Ruck unterschiedlich, je nach Lebens-
alter, physischer und psychischer Verfassung und ob die Bewegung
erwartet wurde oder nicht.

Erfahrungswerte: 0,5...0,8 m/s®fur Altenheim, Kranken-, Wohnhaus
0,8...1,2 m/s® flr Barohauser, Banken usw.

Einheit: Meter pro Sekunde?
Wertebereich: 0,10...2,00 m/s?
Werkseinstellung: 0,90 m/s?

Einstellwert: Je nach Wohlbefinden

Erfahrungswerte: 0,5...0,8 m/s?fur Altenheim, Kranken-, Wohnhaus
0,8...1,2 m/s? fur Baroh&user, Banken usw.
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Einheit: Meter pro Sekunde?®
Wertebereich: off, 0,11...9,99 m/s®
Werkseinstellung: 1,00 m/s®

Einstellwert: Je nach Wohlbefinden

Wenn der Verzégerungsruck zu niedrig eingestellt wird, ist
der Parameter ,Verzégerung“ LF.53 auB3er Kraft gesetzt.

Einheit: Meter pro Sekunde?
Wertebereich: 0,10...2,00 m/s?
Werkseinstellung: 0,90 m/s?
Einstellwert: je nach Wohlbefinden

Der Anhalteruck bestimmt den Fahrkomfort beim Aufsetzen auf die
Etage aus der Positionierfahrt heraus. Solange die Einstellung LF.54
= off belassen wird, ist der Anhalteruck gleich dem Verzdgerungsruck
(Parameter LF.52).

Einheit: Meter pro Sekunde?®
Wertebereich: off, 0,02...9,99 m/s®
Werkseinstellung:  off

Einstellwert: je nach Wohlbefinden

Eine Einstellung dieses Parameters und LF.56 auf Maximalwerte, er-
leichtert die Fangaufhebung.

Die harten Rampen sollen allerdings nur eingestellt werden, wenn mit
der Steuerung die Einfahrgeschwindigkeit Uber einen Taster / Schal-
ter einzeln angewdahlt werden kann und wenn mit der Ein-
fahrgeschwindigkeit im Normalbetrieb nicht angefahren wird.

Einheit: Meter pro Sekunde?®
Wertebereich: 0,10...9,99 m/s®
Werkseinstellung: 0,60 m/s®

Einstellwert: 9,99 m/s® zur Fangaufhebung

Wird der Wert im Parameter Anfahrruck LF.50 verandert, so wird LF.55
mit dem Wert aus LF.50 Uberschrieben!
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Eine Einstellung dieses Parameters und LF.55 auf Maximalwerte, er-
leichtert die Fangaufhebung.

Die harten Rampen sollen allerdings nur eingestellt werden, wenn mit
der Steuerung die Einfahrgeschwindigkeit Gber einen Taster / Schal-
ter einzeln angewahlt werden kann und wenn mit der Ein-
fahrgeschwindigkeit im Normalbetrieb nicht angefahren wird.

Einheit: Meter pro Sekunde?
Wertebereich: 0,10...2,00 m/s?
Werkseinstellung: 0,90 m/s2

Einstellwert: 2,00 m/s? zur Fangaufhebung

Wird der Wert im Parameter Beschleunigung LF.51 verandert, so wird
LF.56 mit dem Wert aus LF.51 Uberschrieben!

Mit diesem Parameter und LF.58 und LF.59 kann eine Uberwachung
der Istdrehzahl erfolgen. Weicht die Istdrehzahl (LF.89) um eine vor-
gegebene Drehzahldifferenz (einstellbar in LF.58) flr eine bestimmte
Zeit (einstellbar in LF.59) von der Solldrehzahl (LF.88) ab, wird eine
Reaktion ausgeldst, die in LE.57 einstellbar ist.

V A
l Solldrehzahl
T Istdrehzahl
LF.58

LF.59

Folgende Reaktionen kénnen ausgewahlt werden:

0 --> Funktion AUS

1 --> Fehler E.nSd (Error high speed difference) wird ausgeldst Brem-
sen- und Hauptschutzausgang werden sofort weggeschaltet.
Modulation des Umrichters wird abgeschaltet.

2 --> Warnung Geschwindigkeitsabweichung Ausgang X2.8

Einheit: 1
Wertebereich: 0..2
Werkseinstellung:  1:Fehler E.nSd
Einstellwert: je nach Bedarf
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Prozentualer Wert, bezogen auf die ausgewahlte Geschwindigkeit,
bei dem eine in LF.57 ausgewahlte Reaktion ausgeldst wird.

Einheit: Prozent

Wertebereich: 0...30 % bezogen auf die ausgewahite Ge-
schwindigkeit

Werkseinstellung: 10 % der ausgewahlten Geschwindigkeit

Einstellwert: je nach Bedarf

Einstellbare Zeit fur die die prozentuale Drehzahlabweichung LF.58
zugelassen wird bevor eine in LF.57 ausgewahlte Reaktion ausgeldst
wird.

Einheit: Sekunde
Wertebereich: 0,000...10,000 s
Werkseinstellung: 3,000 s
Einstellwert: je nach Bedarf

Hiermit wird die Geschwindigkeit eingestellt, bei deren Unterschreitung
der Ausgang fur die Bremse X3.15/16 (X2.8 bei Geraten im D- und E-
Gehause) weggeschaltet werden soll.

Einheit: Meter pro Sekunde
Wertebereich: 0,000...0,010 m/s
Werkseinstellung: 0,005 m/s
Einstellwert: 0,005 m/s

Wird die aktuelle Geschwindigkeit gréBer als der hier eingestellte Wert,
wird der Umrichter mit E.OS (Error over speed) stillgesetzt. Die Aus-
gange fur die Bremse und die Hauptschlitze werden dann wegge-
nommen.

Einheit: Meter pro Sekunde
Wertebereich: 0,000...18,000 m/s
Werkseinstellung: 1,500 m/s
Einstellwert: ca. 1,1 x LF.42
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Dient bei verkiirzten Uberfahrwegen zur Kontrolle, ob der Antrieb ver-
zdgert hat. Wird der hier eingestellte Wert unterschritten, wird der
Ausgang X3.17 gesetzt.

Einheit: Meter pro Sekunde
Wertebereich: 0,000...15,000 m/s
Werkseinstellung: 1,300 m/s
Einstellwert: ca. 0,95 x LF.42

Dieser Parameter hat bei Geréten im D- und E-Gehéduse keine Funktion!

Kann als Geschwindigkeitslevel fur frihéffnende Tlren genutzt wer-
den. Wird der hier eingestellte Wert unterschritten, wird der Ausgang
X3.18/19 gesetzt.

Einheit: Meter pro Sekunde

Wertebereich: 0,000... 0,300 m/s

Werkseinstellung: 0,250 m/s

Einstellwert: je nach Turlaufzeit und Einfahrgeschwindigkeit

Dieser Parameter hat bei Geréten im D- und E-Gehéduse keine Funktion!

Dient zur Uberwachung der Zwischenkreisspannung. Bei Uberschrei-
tung des Levels wird Ausgang X3.22 gesetzt, Hysterese 6%.

Einheit: Volt
Wertebereich: 0...800 V
Werkseinstellung: 0V

Dieser Parameter hat bei Geréten im D- und E-Gehéduse keine Funktion!

Einheit: Sekunde
Wertebereich: 0...3600 s
Werkseinstellung: 300 s

Nach Ablauf dieser Verzégerungszeit setzt sich der Umrichter mit der
Stérmeldung ,,E.dOH* (Error, Motor-Uberhitzung) still. Die Stérung kann
zurlckgesetzt werden, wenn der Motor abgekuhlt ist und der Frequenz-
umformer die Anzeige ,E.nOH* (Error, Keine Uberhitzung) zeigt. Kiihlt
der Motor vor Ablauf der Verzdgerungszeit ab, wird keine Stérmeldung
ausgelost.

Far LF.65 = 0 (off) gilt: Stillsetzen des Umrichters erfolgt erst nach

Wegnahme der Reglerfreigabe.
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In Abhangigkeit des Temperaturlevels wird der Relaisausgang fir den
Schaltschranklifter (X2.20 / X2.21 / X2.22) geschaltet.

aktuelle Kuhlkérpertemperatur > LF.66 Relais zieht an

aktuelle Kihlkérpertemperatur < LF.66 - 5 K Relais féllt ab
Einheit: Grad Celsius

Wertebereich: 20...50 °C

Werkseinstellung: 40 °C

Dieser Parameter hat bei Geréten im D- und E-Gehéduse keine Funktion!

Ist unter LF.30 das Reglerverfahren mit Vorsteuermoment
LF.30 = 3 eingestellt, wird das Analogsignal an X2.16 von der Wiege-

Vorsteuermoment
Verstarkung

/
Ly

[

LI

) O
Lo _
Vorsteuermoment

Richtungsumkehr

[ e

L1

I1
s

Bremsendoffnungszeit

einrichtung zu einer Momentenvorgabe normiert.

oV —
5V —

10V — volle Kabine

Sollte das Nennmoment nicht ausreichen oder zu grof3 sein, kann es

leere Kabine
Kabinengewicht + halbeZuladung = Gegengewicht — 0

— —MN

— MN

mit LF.67 verstarkt bzw. abgeschwacht werden.

Einheit: 1

Wertebereich: 0,50 ... 1,50

Werkseinstellung: 1

Einstellwert: so einstellen, dal3 die Treibscheibe sich nicht

Sollte der Nutzlastausgleich nicht 50 % betragen, so kann das Vor-

bewegt, wenn die Bremse 6ffnet.

steuermoment mit LF.68 angepal3t werden.

Einheit: %

Wertebereich: -25,0%...25,0 %
Werkseinstellung: 0 %

Einstellwert: je nach Nutzlastausgleich
Einheit: 1

Wertebereich: off / on

Werkseinstellung:  off

Einstellwert: je nach gewulnschter Momentenrichtung
Einheit: Sekunde

Wertebereich: 0,000...0,300 s
Werkseinstellung: 0,300 s

Einstellwert: 0,300 s
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Einheit: Zentimeter
Wertebereich: 0,0...200,0 cm
Werkseinstellung: 0,0 cm

V\N/ V
V %

i L AN t

' Verzdgerungspunkt

Einheit: Zentimeter
Wertebereich: 0,0...200,0 cm
Werkseinstellung: 0,0 cm
Funktion siehe Parameter LF.71

Einheit: Zentimeter
Wertebereich: 0,0...200,0 cm
Werkseinstellung: 0,0 cm
Funktion siehe Parameter LF.71

Einheit: Millimeter
Wertebereich: 0...300 mm
Werkseinstellung: 0 mm

Mit der Einfahrwegoptimierung kann exakt die Blundigstellung der
Kabine abgeglichen werden. Voraussetzung ist, daf3 die Halteschalter
in allen Etagen fur beide Fahrtrichtungen den gleichen Abstand zur
Bilndigstellung haben. Vor der Einfahrwegoptimierung missen Ein-
fahrgeschwindigkeit (LF.41) und Anhalteruck (LF.54) eingestellt sein.

\
Vv

/44

Halteschalter

C

ﬂ Zur Optimierung siehe Anzeige des Einfahrweges LF.92!
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Mit diesem Parameter wird die Spitzbogenfunktion aktiviert. Bei aus-
geschalteter Spitzbogenfunktion wird die Beschleunigung am

Verzdgerungspunkt sofort abgebrochen.

\Y

Verzdgerungspunkt

LF. 75 = off

Bei eingeschalteter Spitzbogenfunktion und den Gegebenheiten ent-
sprechend eingestellten Parametern LF.77 beschleunigt der Antrieb
weiter bis zu der aus dem Bremsweg berechneten Spitzbogen-
geschwindigkeit und verzdgert dann auf Schleichfahrt.

\Y
Vet———

Vol e / Spitzbogen-Status
Vel o > ‘ ‘ —

LVerzé‘;gerungspunkt

LF.75=o0n

Einheit: 1
Wertebereich: off / on

Werkseinstellung:  off
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Einstellhinweise ftir
Spitzbogenfunktion

Alle Verzégerungspunkte missen den gleichen Abstand von den
Haltestellen haben. Auch in den Endhaltestellen.

Der Abstand der Verzégerungspunkte muf3 in LF.77 eingestellt wer-
den.

Die Verzégerungspunkte sollten so weit weg wie moglich von der
Haltestelle gesetzt werden, in die eingefahren wird, damit die Um-
schaltung auf Schleichgeschwindigkeit in der unteren Halfte der
Beschleunigung erfolgt.

Erhéhen Sie LF.50 und verringern Sie LF.51 bis die Spitzbogen-
fahrt durchgefiihrt werden kann oder keine Spitzbogenfahrt not-
wendig ist.

Die Werte fir den Anfahrruck und die Beschleunigung sollten wenn
md&glich den Werten fur Verzégerungsruck und Verzégerung ent-
sprechen.

Wenn die Kabine die Haltestelle Uberfahrt, stellen Sie den Wert in
LF.77 kleiner ein.

Wenn der Schleichweg bei Ausfiihrung der Spitzbogenfahrt zu lang
ist, stellen Sie den Wert in LE.77 gréBer ein.

Wenn der Schleichweg bei Fahrten Gber mehrere Etagen zu lang
ist, optimieren Sie dies bitte mit LF.71.

Wurden die Geschwindigkeit (LF.20, LF.42), die Rampenwerte
(LF.50 — LF.54) oder der Bremsweg (LF.77) geandert, muB3 die
Spitzbogenfunktion (LF.75) AUS und wieder EIN geschaltet wer-
den.

Gern sind wir auch bereit Ihnen die bestmdgliche Einstellung zu be-
rechnen. Senden Sie dazu bitte ein Fax an 05263 / 401 — 116 oder
eine Email an info@keb.de.

Zur Berechnung bendétigen wir folgende Daten:

Geschwindigkeit des Aufzuges
Abstand vom Verzdgerungspunkt zum Bundigsignal
Alle Etagenhéhen
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Meldungen:
0 — keine Spitzbogenfahrt
1 — Spitzbogenfahrt aktiv
(Antrieb beschleunigt bis zur Spitzbogengeschwindigkeit V)
2 — Spitzbogenfahrt aktiv
(Antrieb verzégert von der Spitzbogengeschwindigkeit Vg bis
zur Schleichgeschwindigkeit)
4 — Abbruchgeschwindigkeit zu grof3
Sind mehrere Meldungen aktiv, wird die Summe angezeigt.

1) Umschaltgeschwindigkeit zu klein

- Verzdgerungspunkt

Der Antrieb beschleunigt bis zur Schleichgeschwindigkeit weiter,
wenn die Umschaltgeschwindigkeit unter der Schleichge-
schwindigkeit liegt. Der Spitzbogenstatus bleibt auf 0, da keine
Spitzbogenfahrt durchgefihrt wird.

2) Umschaltgeschwindigkeit zu grof3

Hier mu3 man 2 Falle unterscheiden:
2a) Umschaltgeschwindigkeit gréBer als Spitzbogengeschwindigkeit

- Verzdgerungspunkt

Der Antrieb verzdgert direkt in die Schleichfahrt und setzt den
Spitzbogenstatus auf 4, da er keine Spitzbogenfahrt durchflihren
kann.



LF-Parameter

=3

2b) Umschaltgeschwindigkeit kleiner als Spitzbogengeschwin-
digkeit Vg, jedoch kein kompletter Verschliff mehr méglich.

Vv

VN: - | Spitzbogen-Status

VS

Ve : : ——P—t
- Verzbgerungspunkt

Der Umrichter erkennt, dal3 die Umschaltgeschwindigkeit zu grof3
ist, setzt den Spitzbogenstatus auf 4 und flihrt dann aber noch eine
Spitzbogenfahrt aus. Der Fahrkomfort ist unter Umstanden unbe-
friedigend. Ist die Spitzbogenfahrt abgeschlossen, bleibt der
Spitzbogenstatus auf 4 stehen. Erst wenn der Bremsweg oder die
Etagenhdhe neu eingegeben werden, wird er wieder zu 0 gesetzt.

Abstand vom Verzdgerungspunkt zum Bundigsignal.

)T
L i
Bremsweg

/ 1
L (]

Modulationsabschaltzeit

J

[
L

l
l

Ll

!

Einheit:
Wertebereich:
Werkseinstellung:

Nicht verandern!
Werkseinstellung:

Meter

0,000 ... 5,000 m

0,000 m

0,100

Hier wird die Zeit eingestellt, die zwischen Wegnahme des Bremsen-

Bremseneinfallzeit

ausganges X3.15 und Abschalten der Modulation ablauft. Also die
Zeit, die der Umrichter die Last noch halten muf3, bis die Bremse ein-
fallt. Ist die Zeit zu kurz eingestellt, wird der Umrichter die Modulation
abschalten, bevor die Bremse eingefallen ist und der Aufzug somit in
Richtung Last wegrucken kann.

Einheit: Sekunde
Wertebereich: 0,000...3,000 s
Werkseinstellung: 0,300 s
Einstellwert: 0,300 s
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Anzeige der Softwareversion

Anzeige des Softwaredatums

Klemmleiste X2 (obere Klemmenreihe)
Ob die Eingangssignale bis in die Umrichtersteuerung gelangen, kann
mit dem Eingangsklemmenstatus leicht kontrolliert werden. Jeder Ein-
gang (Ausgang) hat eine bestimmte Wertigkeit. Sind mehrere Ein-
gange belegt, wird die Summe angezeigt.

Anzeige | Wertig- Funktion Eingangs-
Combivis | keit > G | D+E klemme
ST 1 Reglerfreigabe X2.1
RST 2 Reset X2.2
F 4 Fahrtrichtung vorwérts X2.3
R 8 Fahrtrichtung rickwérts X2.4
1 16 Regelverfahren X2.5
12 32 Tarantrieb aktiv Sollwertanwahl X2.6
13 64 [Turantr. Sollwertvorgabe binarcodiert X2.7

Beispiel: Eingang Reglerfreigabe (X2.1) und Fahrtrichtung vorwérts
(X2.3) werden mit 24V angesteuert.

Anzeigewert: 144 =5

Klemmleiste X2 (obere Klemmenreihe)

Ob von der Umrichtersteuerung die Ausgénge gesetzt werden, kann
mit dem Ausgangsklemmenstatus leicht gepruft werden. Die Digital-
ausgange haben eine gewisse Wertigkeit. Werden mehrere Ausgéan-
ge gleichzeitig gesetzt, so wird die Summe angezeigt.

Anzeige | Wertig- Funktion Ausgangs-
Combivis | keit > G | D+E klemme
O1 1 digitales X2.8
Ausgangssignal:
Bremsansteuerung
02 2 digitales X2.9
Ausgangssignal:
Hauptschitz- Hauptschtz-
ansteuerung invertiert ansteuerung
OK] 4 Relais Relais betriebsbereit|X2.20/X2.22
SchaltschranklGfter Sammelstoérung
Ubergeschwindigkeit
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Aktuelle Solldrehzahl

Klemmleiste X3 (untere Klemmenreihe)
Funktionsbeschreibung siehe Parameter LF.82.

Wertetabelle:

Anzeige | Wertig- Funktion Eingangs-
Combivis | keit klemme

15 1 Eingangssignal: Schutzkontrolle X3.1

16 2 Sollwert Nachregulieren: V, X3.2

17 4 Sollwert Positionieren: V_ X3.3

18 8 Sollwert Nenngeschwindigkeit: V, X3.4

19 16 Sollwert Inspektionsschwind.: V, X3.5

10 32 Sollwert Zwischengeschwind. 1: V, X3.6

111 64 Sollwert Zwischengeschwind. 2: V, X3.7
Klemmleiste ist bei Geréten im D- und E-Gehéuse nicht vorhanden!

Klemmleiste X3 (untere Klemmenreihe)
Funktionsbeschreibung siehe LF.83.

Wertetabelle:

Anzeige | Wertig- Funktion Ausgangs-

Combivis | keit klemme
05 1 Signal: Ready Ubergeschwindigkeit X3.13
o7 4 Relaiskontakt: Bremsansteuerung|X3.15/X3.16
08 8 Signal: Schaltfrequenz-Warnung X3.14
09 16 Signal: Verzdégerungskontrolle X3.17
010 32 Relaiskontakt: Einfahrgeschwind. | X3.18/X3.19
012 128 Relaiskontakt: Hauptschutzanstrg. | X3.20/X3.21
014 1024 Signal: U,, -Uberwachung X3.22
015 4096 | Signal: Motortemperatur-Warnung X3.23

Klemmleiste ist bei Gerdten im D- und E-Gehéduse nicht vorhanden!

-
N
w
AN
(63
»
~

Anzeigewert: 0

Geschwindigkeit: | V=0| V Vv Vv \Y \Y V | V=0

Anzeige der aktuellen Umrichterauslastung in %.

Der Wert zeigt die aktuelle Solldrehzahl in min™', berechnet aus den
Anlagendaten.
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Der Wert zeigt die tatsachliche Drehzahl in min-', nur bei angeschlos-
senem Drehzahlgeber.

Anzeige der aktuellen Geschwindigkeit des Aufzuges in m/s. Nur bei
angeschlossenem Drehzahlgeber!

Anzeige des Einfahrweges in cm nach einer abgeschlossenen Fahrt.

Anzeige des gesamten Fahrweges in cm einer Fahrt vom Offnen bis
zum Einfallen der Bremse.

Der Parameter zeigt Meldungen, die den Startvorgang und den lau-
fenden Betrieb betreffen.

Anzeige | Bedeutung

StOP Keine Sollwertauswahl.

S.Co Sollwertanwahl ohne Schutzkontrolle.

S.10 Sollwertanwahl ohne Reglerfreigabe.

S.nC Ausgangsseitig fliet kein Strom, die Verdrahtung
zwischen Umrichter und Motor ist zu Uberprifen.
run Die Anfahrprozedur ist durchlaufen.

Weitere Meldungen siehe auch Parameter LF.99.

a) Laufmeldungen

Anzeige | Bedeutung
noP No Operation; KI. X2.1 (Reglerfreigabe) ist nicht belegt.
LS Low speed; Reglerfreigabe ist gesetzt, keine Dreh-
richtung ausgewahlt, Modulation aus.
Facc Forward acceleration; Beschleunigungsphase vorwarts.
Fcon Forward constant running; Konstantfahrt, vorwarts.
Fdec Forward deceleration; Verzégerungsphase vorwarts.
racc Reverse acceleration; Beschleunigungsphase ruckwarts.
rcon Reverse constant running; Konstantfahrt rickwarts.
rdec Reverse deceleration; Verzégerungsphase rickwarts.
bbl Base-block-time; Endstufen sind gesperrt far 3s (immer
wenn die Reglerfreigabe abgeschaltet wird oder wenn
ein Umrichterfehler auftritt).
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E.UP
Error underpotential

E.OP
Error overpotential

E.OC
Error overcurrent

E.dSP
Error digital signal processor

E.OL
Error overload

b) Fehlermeldungen

Fehler (Error) bewirken ein sofortiges Abschalten der Modulation und
die Ausgabe entsprechender Fehlermeldungen. Ein Fehler wird immer
durch den Anfangsbuchstaben “E” gekennzeichnet.

Fehler, ihre mdglichen Ursachen und GegenmafBnahmen:

Die Spannung im Gleichspannungszwischenkreis ist unterhalb der-
zulassigen Grenze.
- Eingangsspannung ist zu niedrig oder instabil.
Eingangsanschluf3 ist falsch.
Transformator im Eingang ist zu klein oder falsch angeschlossen,
falls vorhanden.
Alle Eingangsphasen fehlen.

Die Spannung im Gleichspannungszwischenkreis ist oberhalb der
zulassigen Grenze.
- Eingangsspannung ist zu hoch - Transformator einsetzen.
Spannungspitzen aus dem Netz - 5% Netzdrossel einsetzen.
Es ist kein Bremswiderstand angeschlossen.
Wert des Bremswiderstandes ist nicht korrekt - Bremswiderstand
nachmessen.
Kabel zum Bremswiderstand ist unterbrochen o. falsch angeschlossen.
Umrichter ist schlecht geerdet.

Der OC — Ausldsestrom wurde kurzzeitig Uberschritten.
KurzschluBB3 an der Motorwicklung oder an den Motorleitungen.
Erdschluf3 an der Motorwicklung oder an den Motorleitungen.
Kontakte der Hauptschitze sind verbrannt oder defekt, was Funken-
Uberschlag verursacht.
Umrichter ist schlecht geerdet.
Motordaten (dr — Parameter) sind falsch eingestellt.
Sicherheitskreis hat wahrend der Fahrt geprellt, z.B. durch Turkontakt etc.
Endstufen sind kurzgeschlossen.

Bootfehler des Microprozessors.
Hardwarefehler - Austausch des Steuerteils.

Dauerlberlast, Umrichter mu3 zum Abkuhlen am Netz bleiben, die
Abkiihlzeit hangt von der vorherigen Uberlastdauer ab.
Motor ist fUr die falsche Spannung verdrahtet.
Motordaten (dr - Parameter) sind falsch eingestellt.
Umrichter ist zu klein ausgelegt.
Hohe mechanische Belastung durch zu schweres Gegengewicht.
Hohe mechanische Reibung durch nicht ganz oder gar nicht gedff-
nete Bremse, defektes Getriebe, kein Ol im Getriebe etc.
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E.OL2
Error overload at low
speed

E.nOL
Error no overload

E.OH
Error inverter overheat

E.dOH
Error drive overheat

E.nOH
Error no overheat

E.OS
Error over speed
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Uberlastung des Umrichters bei Ausgangsfrequenzen kleiner 3Hz.
- Motor ist fiir die falsche Spannung verdrahtet.
Motordaten (dr — Parameter) sind falsch eingestelit.
Umrichter ist zu klein ausgelegt.
Hohe mechanische Belastung durch zu schweres Gegengewicht.
Hohe mechanische Reibung durch nicht ganz oder gar nicht ge6ff-
nete Bremse, defektes Getriebe, kein Ol im Getriebe etc.
Stillstandsstrom des Motors ist zu hoch - Schaltfrequenz des Um-
richters auf 8kHz heruntersetzen (LF.38 = 0).

Der Umrichter ist nach einem E.OL oder E.OL2 Fehler abgekuhlt. Die
Fehler kdnnen zurtickgesetzt und der Umrichter neu gestartet werden.

Die Kuhlkérpertemperatur des Umrichters ist Uber die zuldssige Grenze
angestiegen.
- Die Kihlung des Umrichters ist unzureichend - Luftzirkulation am
Umrichter muf3 erhéht werden.
Umgebungstemperatur ist zu hoch - Schaltschranklifter muf3 ein-
gesetzt werden.
Lifter sitzt fest - Lafter muf3 gereinigt werden.

Der externe Motortemperaturfuhler hat ausgelést und die Vorwarn-
zeit (LF.65) ist abgelaufen.
Der Widerstand zwischen den Klemmen OH/OH ist gré3er 1650 Ohm.
Der Motortemperaturfihler hat ausgel6st.
Die Drahtbriicke zwischen OH/OH fehlt, wenn kein Temperatur-
fuhler angeschlossen ist.

Der Umrichter, bzw. Motor ist nach einem E.OH Fehler bzw. nach
einem E.dOH Fehler abgekuhlt. Die Fehler kbnnen zurlickgesetzt und
der Umrichter neu gestartet werden.

Die aktuelle Geschwindigkeit (LF.90) hat den Wert Uberwachung Uber-
geschwindigkeit (LF.61) Gberschritten. Dieser Fehler kann nur bei an-
geschlossenem Motorgeber und eingeschaltetem Regler (LF.30 = 1,2
oder 3) auftreten. Dieser Fehler kann nur durch Aus- und Einschalten
des Gerates zurlickgesetzt werden.

Motordaten sind falsch eingestellt.

Uberwachung Ubergeschwindigkeit (LF.61) ist kleiner als die an-

gewahlte Geschwindigkeit eingestellt.

Phasenzuordnung Umrichter — Motor ist falsch (nur bei Synchron-

maschine).

Lageabgleich ist nicht durchgefihrt worden (nur bei Synchronmaschine).

Geber oder Geberkabel ist defekt.

Geberkupplung ist nicht fest mit der Motorwelle verbunden.
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E.hSd Die aktuelle Istdrehzahl weicht von der Solldrehzahl um eine vorge-

Error high speed
difference

E.LSF
Error load shunt failure

E.EnC
Error encoder failure

gebene Drehzahldifferenz flr eine einstellbare Zeit ab (s. LF.57 -LF.59).

Soll- und Istdrehzahl haben falsches Vorzeichen.

Geberkupplung ist nicht fest mit der Motorwelle verbunden.
Geberstrichzahl ist falsch eingestellt.

Motordaten sind falsch eingestellt oder passen nicht zum Motor
(siehe “Einstellhinweise fur herkdbmmliche Liftmotoren”).

Motor ist zu schwach.

Umrichter arbeitet an der Stromgrenze.

Umrichter arbeitet an der Drehmomentengrenze (siehe LF.36).
Beladung des Gegengewichts oder der Kabine sind zu hoch.
Beschleunigung ist zu hart eingestellt.

Hohe mechanische Reibung durch nicht ganz oder gar nicht geoff-
nete Bremse, defektes Getriebe, kein Ol im Getriebe etc.
Eingangsspannung ist kleiner als die Motornennspannung.

Ladeshuntrelais des Umrichters hat nicht angezogen. Dieser Fehler
tritt oft flr eine kurze Zeit beim Einschalten des Umrichters auf und
wird aber sofort wieder automatisch zurtickgesetzt, wenn alles in Ord-
nung ist.

Eingangsspannung ist falsch oder zu niedrig.

Hoher Widerstand in der Versorgung zum Umrichter.
Bremswiderstand ist falsch angeschlossen.
Bremstransistor arbeitet nicht.

Hardwarefehler — Austausch Umrichter.

Geberbrucherkennung

Geber ist elektrisch nicht mit dem Umrichter verbunden.
Geberkupplung ist nicht fest mit der Motorwelle verbunden.
Geberspuren sind vertauscht (siehe EC.02).

Geberstrichzahl ist falsch eingestellt (siehe EC.01).

Pin-Belegung des Geberkabels ist falsch.

Geber oder Geberkabel defekt.

Abschirmung des Geberkabels ist schlecht oder nicht beidseitig
aufgelegt.

Geberkabel ist parallel zum Motorkabel verlegt.
Phasenzuordnung Umrichter — Motor ist falsch (nur bei Synchron-
maschine).

Lageabgleich ist nicht durchgefuihrt worden (nur bei Synchronmaschine).
Motor ist schlecht oder nicht geerdet.

Umrichter ist schlecht oder nicht geerdet.

Bei Asynchronmaschine wurde die Synchrondrehzahl in dr.01 ein-
gegeben.

Hohe mechanische Reibung durch nicht ganz oder gar nicht geoff-
nete Bremse, defektes Getriebe, kein Ol im Getriebe etc.

E.PuC Das Leistungsteil des Umrichters konnte vom Steuerteil nicht erkannt
Error Power Unit Code werden.

Hardwarefehler — Austausch Umrichter.
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8.2 dr-Parameter
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Motornennleistung

Asynchronmaschine (LF.04 = 0)

Einheit: Kilowatt

Wertebereich: 0,00...160,00 kW
Werkseinstellung: 4 kW

Einstellwert: gem. Motortypenschild
Synchronmaschine (LF.04 = 1)

Einheit: Kilowatt
Wertebereich: 0,00...160,00 kW
Werkseinstellung: 3,53 kW

Einstellwert: gem. Motortypenschild

(Die Funktion dieses Parameters entspricht den Parametern LF.10
und LF.AO bei KEB F4-F Lift V. 1.4.)

Asynchronmaschine (LF.04 = Q)

Einheit: Umdrehungen pro Minute

Wertebereich: 100...15000 min™ bei Hochauflésung AUS (LF.06=0)
10,0...1500,0 min"' bei Hochauflésung EIN (LF.06=1)

Werkseinstellung: 1440 min"'

Einstellwert: gem. Motortypenschild

Bei Asynchronmaschinen ist es nicht zuldssig, die Motor-Syn-

chron-Drehzahl einzugeben (z.B. 1500 min' fiir einen 4-poligen

Motor). Die Motornenndrehzahl ist beim Hersteller zu erfragen,

falls sie nicht auf dem Typenschild angegeben ist.

Synchronmaschine (LF.04 = 1)

Einheit: Umdrehungen pro Minute

Wertebereich: 100...15000 min"' bei Hochauflésung AUS (LF.06=0)
10,0...1500,0 min"' bei Hochauflésung EIN (LF.06=1)

Werkseinstellung: 1500 min

Einstellwert: gem. Motortypenschild

(Die Funktion dieses Parameters entspricht den Parametern LF.11

und LF.A1 bei KEB F4-F Lift V. 1.4.)

Asynchronmaschine (LF.04 = 0)

A\t

QR SN
Motornenndrehzahl

A _r

U UR

Motornennstrom

Einheit: Ampere

Wertebereich: 0,1...1,1 x Inverternennstrom
Werkseinstellung:  8,0A

Einstellwert: gem. Motortypenschild
Synchronmaschine (LE.04 = 1)

Einheit: Ampere

Wertebereich: 0,1 A...1,1 x Inverternennstrom In.01
Werkseinstellung:  7,5A

Einstellwert: gem. Motortypenschild

(Die Funktion dieses Parameters entspricht den Parametern LF.12
und LF.A2 bei KEB F4-F Lift V. 1.4.)
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__\r1
R}
Motornennfrequenz
A _
R

Motornennleistungs-
faktor cos phi

I _ I
L

Stillstandsdauerstrom

Asynchronmaschine (LF.04 = 0)

Einheit: Hertz

Wertebereich: 20...800 Hz bei Hochauflésung AUS (LF.06 = 0)
2,0...80,0 Hz bei Hochauflésung EIN (LF.06 = 1)

Werkseinstellung: 50 Hz

Einstellwert: gem. Motortypenschild

Synchronmaschine (LF.04 = 1)

Einheit: Hertz

Wertebereich: 20...800 Hz bei Hochauflésung AUS (LF.06 = 0)

2,0...80,0 Hz bei Hochauflésung EIN (LF.06 = 1)
Werkseinstellung: 75 Hz
Einstellwert: gem. Motortypenschild

Bei Synchronmaschinen muB die eingegebene Nenndrehzahl
(dr.01) und die eingegebene Nennfrequenz (dr.03) zu der Polpaar-
zahl des Motors passen.

GemaB der Formel: n=fx60/p

(Die Funktion dieses Parameters entspricht den Parametern LF.13
und LF.A3 bei KEB F4-F Lift V. 1.4.)

Asynchronmaschine (LF.04 = 0)

Einheit: 1

Wertebereich: 0,05...1
Werkseinstellung: 0,86

Einstellwert: gem. Motortypenschild

Dieser Parameter wird fiir Synchronmaschinen nicht benétigt und
wird wenn LF.04 = 1 nicht angezeigt!

(Die Funktion dieses Parameters entspricht dem Parameter LF.14 bei
KEB F4-F Lift V. 1.4.)

Synchronmaschine (LF.04 = 1)

Einheit: Ampere

Wertebereich: 0,1 A...1,1 x Inverternennstrom In.01
Werkseinstellung: 1,1 x Motornennstrom dr.02
Einstellwert: gem. Motortypenschild

Dieser Parameter wird fur Asynchronmaschinen nicht benétigt
und wird wenn LF.04 = 0 nicht angezeigt!

(Die Funktion dieses Parameters entspricht dem Parameter LF.A4
bei KEB F4-F Lift V. 1.4.)
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A _rnc
/TN A ]
Motornennmoment
A _| unr
i {10

Max. Motormoment

1 _| 1
L (U
Motornennspannung
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Asynchronmaschine (LF.04 = 0)

Einheit: Newtonmeter

Bei Asynchronmaschinen (LF.04 = 0) wird das Motornennmoment aus

den Umrichter- und Motordaten berechnet. Das errechnete Moment

wird hier angezeigt und kann nicht verandert werden.

Synchronmaschine (LF.04 = 1)

Einheit: Newtonmeter

Wertebereich: 0,1...1000,0 Nm bei Hochauflésung AUS (LF.06=0)
1...10000 Nm bei Hochauflésung EIN (LF.06=1)

Werkseinstellung: 7,5 Nm

Einstellwert: gem. Motortypenschild

(Die Funktion dieses Parameters entspricht den Parametern LF.91

und LF.A5 bei KEB F4-F Lift V. 1.4.)

Das maximale Motormoment ist das Moment, das der Umrichter dem
Motor, umgerechnet auf den Strom, zur Verfligung stellen kann.

Asynchronmaschine (LF.04 = 0)
Einheit: Newtonmeter
Bei Asynchronmaschinen (LF.04 = 0) wird das maximale Motormoment
aus den Umrichter- und Motordaten berechnet. Das errechnete Mo-
ment wird hier angezeigt und kann nicht verédndert werden.
Synchronmaschine (LF.04 = 1)
Einheit: Newtonmeter
Wertebereich: 0,1 Nm...Umrichterabhangig bei
Hochauflésung AUS (LF.06 = 0)
1 Nm...Umrichterabhangig bei
Hochauflésung EIN (LF.06 = 1)
Werkseinstellung:  Umrichterabhangig
Einstellwert: gem. Motortypenschild

Asynchronmaschine (LF.04 = 0)

Einheit: Volt

Wertebereich: 100...500 V
Werkseinstellung: 400 V

Einstellwert: gem. Motortypenschild

Dieser Parameter wird fir Synchronmaschinen nicht benétigt und
wird wenn LF.04 = 1 nicht angezeigt!

Dieser Wert muf3 unbedingt mit ,Enter bestatigt werden,
weil damit Voreinstellungen berechnet werden. Das gilt auch,
wenn die Motorspannung = 400 V ist.

(Die Funktion dieses Parameters entspricht dem Parameter LF.14 bei
KEB F4-F Lift V. 1.4.)
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Die Werte dr.13 bis dr.21 werden vom Umrichter vorein-
gestellt. Dazu muB dr.12 quittiert werden!

{
l

.

"

-

Eckdrehzahl fiir
max. Moment

_| !
L

)

L

Max. Moment bei dr.19

1
[

EMK Spannungskonstante

Feldschwachung

A _
AT I A |
Eckdrehzahl

Asynchronmaschine (LF.04 = 0)

Einheit: Umdrehungen pro Minute

Wertebereich: 200...6000 min' bei Hochauflésung AUS (LF.06=0)
25...750 min"' bei Hochauflésung EIN (LF.06=1)

Werkseinstellung:  Wert wird nach Eingabe der Motornenn-
spannung dr.12 automatisch berechnet.

Dieser Parameter wird fur Synchronmaschinen nicht benétigt und

wird wenn LF.04 = 1 nicht angezeigt!

Asynchronmaschine (LF.04 = 0)

Einheit: Newtonmeter

Wertebereich: 0,0 Nm...maximales Motormoment dr.10

Werkseinstellung:  Wert wird nach Eingabe der Motornenn-
spannung dr.12 automatisch berechnet.

Dieser Parameter wird fir Synchronmaschinen nicht benétigt und

wird wenn LF.04 = 1 nicht angezeigt!

Synchronmaschine (LF.04 = 1)

Einheit: Volt pro 1000 Umdrehungen pro Minute
Wertebereich: 0...8000 V /1000 min"!
Werkseinstellung: 0V /1000 min™

Einstellwert: gem. Motortypenschild

Dieser Parameter wird fur Asynchronmaschinen nicht benétigt
und wird wenn LF.04 = 0 nicht angezeigt!

(Die Funktion dieses Parameters entspricht dem Parameter LF.A6
bei KEB F4-F Lift V. 1.4.)

Asynchronmaschine (LF.04 = Q)

Einheit: Umdrehungen pro Minute

Wertebereich: 200...6000 min™ bei Hochauflésung AUS (LF.06=0)
25...750 min"' bei Hochauflésung EIN (LF.06=1)

Werkseinstellung:  Wert wird nach Eingabe der Motornenn-
spannung dr.12 automatisch berechnet.

Dieser Parameter wird fur Synchronmaschinen nicht benétigt und

wird wenn LF.04 = 1 nicht angezeigt!

(Die Funktion dieses Parameters entspricht dem Parameter LF.16 bei

KEB F4-F Lift V. 1.4.)
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1 _ | 1
U
Verstarkungsfaktor

Feldschwéachung

11
/

I

Ly

FluBadaption

Wicklungswiderstand R,

o

Wicklungsinduktivitat L,
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Asynchronmaschine (LF.04 = 0)

Einheit: 1

Wertebereich: 0,10...2,00

Werkseinstellung: 1,2 — Wert wird nach Eingabe der Motornenn-
spannung dr.12 automatisch auf die Werksein-
stellung zurtickgestellt.

Dieser Parameter wird fir Synchronmaschinen nicht benétigt und
wird wenn LF.04 = 1 nicht angezeigt!

Asynchronmaschine (LF.04 = Q)

Einheit: Prozent

Wertebereich: 25...250 %

Werkseinstellung: 100 % —Wert wird nach Eingabe der Motornenn-
spannung dr.12 automatisch auf die Werksein-
stellung zurickgestellt.

Dieser Parameter wird fir Synchronmaschinen nicht benétigt und
wird wenn LF.04 = 1 nicht angezeigt!

Synchronmaschine (LF.04 = 1)

Einheit: Ohm

Wertebereich: 0,1...100,0 Ohm
Werkseinstellung: 2,6 Ohm

Einstellwert: gem. Motortypenschild

Dieser Parameter wird fur Asynchronmaschinen nicht bendtigt
und wird wenn LF.04 = 0 nicht angezeigt!

(Die Funktion dieses Parameters entspricht dem Parameter LF.A7
bei KEB F4-F Lift V. 1.4.)

Synchronmaschine (LF.04 = 1)

Einheit: Millihenry
Wertebereich: 0,1...100,0 mH
Werkseinstellung: 29,7 mH

Einstellwert: gem. Motortypenschild

Dieser Parameter wird fiir Asynchronmaschinen nicht benétigt
und wird wenn LF.04 = 0 nicht angezeigt!

(Die Funktion dieses Parameters entspricht dem Parameter LF.A8
bei KEB F4-F Lift V. 1.4.)
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8.3 EC-Parameter
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Geberschnittstelle 1

(nur Anzeige)

-
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Strichzahl Geb
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Spurtausch Geber 1

In diesem Parameter wird angezeigt, fur welche Ruckfihrungssysteme
der jeweilige Umrichter geeignet ist.

0 = Inkremental- und SinCos-Geber
3 = Resolver
11 = Hiperface-Geber

12 = UVW-Geber

(Die Funktion dieses Parameters entspricht dem Parameter In.56 bei
KEB F4.F Lift V1.4.)

Einheit: Impulse pro Umdrehung
Wertebereich: 256 ... 10000 Imp/U
Werkseinstellung: 2048 Imp/U
Einstellwert: gem. Motortypenschild

(Die Funktion dieses Parameters entspricht den Parametern LF.17
und LFE.bO bei KEB F4.F Lift V1.4.)

Mit dem Parameter EC.2 kdénnen die Geberspuren des
Inkrementalgebers softwaremaBig getauscht werden.

Einheit: 1

Wertebereich: off / on
Werkseinstellung:  off

Einstellwert: je nach Geberdrehfeld

(Siehe auch "Inbetriebnahmeanleitungen")

Der Geberspurtausch kann nur bei Asynchronmaschinen (LF.04
= 0) durchgefiihrt werden.

(Die Funktion dieses Parameters entspricht dem Parameter LF.18 bei
KEB F4.F Lift V1.4.)
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- = Hier wird eingegeben, ob sich die Absolutinformation des Gebers auf
L. _ die mechanische oder elektrische Lage des Motors bezieht.
Geberpolpaare Einheit. 1
Wertebereich: 0:off / 1:0n
Werkseinstellung:  0:off
Einstellwert: 0:off = Standard fiir Heidenhain ERN1387 0.4.,

Resolver, Stegmann Hiperface

1:on = fur alle Geber, bei denen die
Kommutierungssignale in Anzahl der Motorpol-
paare vorhanden sind (wie Hibner HOGS 15
DN 2048 A12, alle UVW-Geber).

Der Wert fur die Geberpolpaare kann nur bei Auswahl Synchronma-
schine (LF.04 = 1) auf 1:on eingestellt werden.

(Die Funktion dieses Parameters entspricht dem Parameter LF.b1 bei
KEB F4.F Lift V1.4.)

-

= 11 Wird das Antriebssystem (Umrichter und Motor) zum ersten Mal in
g [ Betrieb genommen, muB die Lage des Gebers zur Rotorlage des Mo-

Systemlageabgleich

tors bekannt sein.

Durch Eingeben einer 1 in EC.4 wird der Systemlageabgleich gestar-
tet. Der Antrieb darf dabei nicht belastet sein (Seile von der Treib-
scheibe nehmen).

Bei dem Abgleich wird auch die Nullspur kontrolliert. Dazu macht der
Motor langsam eine volle Umdrehung.

Wert | Bedeutung

0 Kein Lageabgleich durchgefihrt

1 Fahrkommando vorgegeben bis EC.4 =5

2 Automatische Spannungserhéhung bis Nennstrom flief3t
(Motor wird in die Pollage verdreht)
Drehrichtungskontrolle
Systemlage sichern
Fahrkommando zuriicknehmen
Power-On-Reset, automatisch durch den Umrichter
Systemlageabgleich abgeschlossen

N[O~ |W

Die Systemlage wird in EC.07 angezeigt und abgespeichert.
Der Systemlageabgleich kann nur bei Auswahl Synchronmaschine
(LF.04 = 1) durchgefihrt werden.
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Einheit: 1

Wertebereich: 0...7
Werkseinstellung: 0

Einstellwert: 0 Lageabgleich off

1 Lageabgleich gestartet

(Die Funktion dieses Parameters entspricht dem Parameter LF.b5 bei
KEB F4.F Lift V1.4. Da zum Abgleich nun eine volle Motorumdrehung
noétig ist, dauert der Abgleich langer als bei Version 1.4.)

il I~ Mit diesem Parameter kann die Erregerfrequenz fir den Resolver vor-
_., d gegeben werden (nur bei Geraten mit der Art.-Nr.: xx.F4.Fxx-xi4x).
Taktfrequenz Geber 1 .\ i Kilohertz
Wertebereich: 5,00...10,00 kHz
Werkseinstellung: 8,00 kHz
Einstellwert: je nach Resolvertyp

Parameter nicht verandern!

il - Hier kann die Hochauflésung fir SIN/COS-Geber eingestellt werden.
L. O
Einheit: 1
1M
Geber ode Wertebereich: 0:off / 1:0n
Werkseinstellung:  0:off
Einstellwert: je nach Gebertyp

Je nach Maschinen- / Geberkonstellation kénnen folgende Einstel-
lungen flir diesen Parameter und den Parameter fur die Drehzahl-
hochauflésung LF.06 ausgewahlt werden:

1.LF.06 =0+ EC.06 =0 Empfohlenen Einstellung fir Motoren mit Getriebe und
Inkrementalgeber oder Resolver.

2.LF.06 =1+ EC.06 =0 Einstellung nicht moglich.

3.LF.06 =0+ EC.06 =1 Geberhochauflésung EIN. Empfohlene Einstellung fir Asynchronmo-
toren mit Getriebe und SIN/COS-Geber fur ausgezeichnete Last-
ubernahme.

4. LF.06 =1+ EC.06 =1 Drehzahlhochauflésung und Geberhochauflésung EIN. Empfohlene

Einstellung fur getriebelose Motoren mit SIN/COS-Geber, Hiperface-
Geber oder UVW-Geber.
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- 1
L. I
Systemlage
0
L.
Drehzahlabtastzeit
Geber 1

In diesem Parameter wird die Lage zur Rotorlage des Motors ange-
zeigt (siehe auch EC.04).

Ist die Systemlage vom Motor zum Geber bekannt, so braucht der
unter EC.04 beschriebene Lageabgleich nicht durchgefihrt werden.
Der Lagewert kann direkt in den Parameter EC.07 eingetragen wer-
den.

Damit die eingegebene Systemlage abgespeichert wird,
muB der Umrichter aus- und wieder eingeschaltet werden.

Einheit: 1

Wertebereich: 0...FFFFhex
Werkseinstellung: 4A49hex
Einstellwert: je nach Geberlage

Der Wert fur die Systemlage kann nur bei Auswahl Synchronma-
schine (LF.04 = 1) eingegeben werden.

(Die Funktion dieses Parameters entspricht dem Parameter LF.b2 bei
KEB F4.F Lift V1.4.)

Filterzeit fur die Drehzahlrtckflhrung.

Einheit: 1
Wertebereich: 0..5
Werkseinstellung: 324 ms
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J
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Stromaufnahme Resolver
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Geberschnittstelle 2

(nur Anzeige)

J
L.
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Strichzahl Geber 2

Dieser Parameter dient dazu, die Schwelle der Stromaufnahme des
Resolvers fur E.EnC einzustellen. Wird der Wert -1:Auto geschrie-
ben, wird die Stromaufnahme gemessen und der Parameter optimal
eingestellt (nur bei Geraten mit der Art.-Nr.: xx.F4.Fxx-xi4x).

Einheit: Milliampere
Wertebereich: -1:Auto...72,0 mA
Werkseinstellung: 7,7 mA
Einstellwert: je nach Resolvertyp

Parameter nicht verandern!

Dieser Parameter zeigt die Funktion des Inkrementalausgangs X5
Gebernachbildung an.

= teilbarer Inkrementalgeberausgang RS422, teilbar mit EC.17
direkter Inkrementalgeberausgang

(bei Geraten mit der Art.-Nr.: xx.F4.Fxx-xi4x mit Resolver)

12 = einstellbarer Inkrementalgeberausgang RS422, Inkremente ein-
stellbar in EC.11

6
7

Bei Geraten im D- und im E- Gehduse (KEB-Artikelnummern
1x.F4.FXE-4Ixx und 1x.F4.FxD-4Ixx) ist der Ausgang X5 immer als
direkter Inkrementalgeberausgang ausgefihrt. Ein Teilen der Strich-
zahl ist bei diesen Geréaten nicht mdglich.

In diesem Parameter kann die Strichzahl des Inkrementalausgangs
X5 vorgegeben werden (nur bei Geraten mit der Art.-Nr.: xx.F4.Fxx-
xibx - Hiperfacegeber).

Einheit: Impulse pro Umdrehung
Wertebereich: 256...10000 Imp./U
Werkseinstellung: 2500 Imp

Einstellwert: je nach Bedarf
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— 0 Fir die Signale des Inkrementalgeberausgangs X5 kann mit diesem
L1 Parameter ein Teiler vorgegeben werde. Die Inkrementenausgabe
Teiler berechnet sich in dem der Wert von EC.11 durch den in diesem Para-

Inkrementalgeberausgang Meter eingesteliten Wert geteilt wird (nur bei Geraten mit der Art.-Nr.:
xX.F4.Fxx-xi3x und -xi5x).

Einheit: 1
Wertebereich: 1...128
Werkseinstellung: 1

Einstellwert: je nach Bedarf

Bei Geraten im D- und im E- Gehduse (KEB-Artikelnummern
1x.F4.FxE-4ixx und 1x.F4.FxD-4ixx) ist der Ausgang X5 immer als
direkter Inkrementalgeberausgang ausgefuhrt. Ein Teilen der Strich-
zahl ist bei diesen Geréaten nicht mdglich.

| Der Parameter zeigt die Typenkennung des Hiperface — Gebers (Steg-
I | gy ) mann) an Geber 1 an.
Hiper — Typ

02h | SCS 60/70
07h | SCM 60/70
22h | SRS 50/60 SCS-KIT 101
27h | SRS 50/60 SCM-KIT 101

68



EC-Parameter

~
L.

I
L

-

Hier wird der aktuelle Geberstatus angezeigt.

g

Hiper — Status

Fehlertyp

Beschreibung

SCS/SCM/KIT

SRS/SRM
E.ENC

2| Statuscode

0

OK

| SINCOS

o
—_
>

Analogsignale auBerhalb Spezifikation

02h

Interner Winkeloffset fehlerhaft

03h

Tabelle Giber Datenpartitionierung zerstért

04h

Initialisierung

Analoge Grenzwerte nicht verfagbar

05h

Interner I"2C-Bus nicht funktionsféhig

x

06h

Interner Checksummenfehler

x

07h

Geberreset durch Programmiiberwachung aufgetreten

09h

Parityfehler

0Ah

Checksumme der Ubertragenen Daten falsch

0Bh

Protokoll

Unbekannter Befehlscode

0Ch

Anzahl der Ubertragenen Daten falsch

0Dh

Ubertragenes Befehlsargument ist unzuldssig

OEh

Das selektierte Datenfeld darf nicht beschrieben werder

OFh

falscher Zugriffscode

XX XXX [X[X

10h

Daten

angebenes Datenfeld in seiner GroéBe nicht veranderbar

11h

angebene Wortadresse auBBerhalb des Datenfeldes

X

12h

Zugriff auf nicht existierndes Datenfeld

01h

Analogsignale auBerhalb Spezifikation

1Fh

Drehzahl zu hoch, keine Positionsbildung méglich

20h

Position Singleturn unzuléssig

21h

Position

Positionsfehler Multiturn

22h

Positionsfehler Multiturn

23h

Positionsfehler Multiturn

S>3 < <[> o< | >< [ < [ [>< < [ < [>< | >< | >< | >< [>< [ >< | < [ < [ < | < | <| SINCOS

1Ch

Betragsiiberwachung der Analogsignale (ProzeRdaten)

1Dh

Sendestrom kritisch

Andere

1Eh

Gebertemperatur kritisch

08h

Uberlauf des Zahlers

41h

Typenkennung u. Seriennummer undefiniert

X

42h

KEB Kennbytes undefiniert

43h

Hiperface busy (nach TimeOut-Zeit E.EnC)

4Ah

Daten lesen

4Bh

Daten speichern

60h

unbekannter Dienst

FFh

KEB-Intern

Sammelfehler, keine Kommunikation

80h

Lagefehler (Abweichung der Absolutlage von den
gezahlten Inkrementen)

XX XX |X[X[X]X

XXX XXX XXX X[ X

Fdh

Checksummer Error

x

x

x

FEh

Parityfehler

x

x
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Mit diesem Parameter kann man im Geber befindliche Daten ausle-
sen, die zuvor von einem KEB-Combivert in den Geber abgelegt wor-
den sind.

("

Y
Lo L

\—,

Hiperface Daten lesen

Die Motorart LF.04 und die Hochauflésung LF.06 werden mit geladen.

Motordaten: SSM LF.04 = 1

dr | 00 | Motornennleistung

dr | 01| Motornenndrehzahl

dr | 02 | Motornennstrom

dr | 03| Motornennfrequenz

dr | 07| Stillstandsdauerstrom

dr | 09 | Motornennmoment

dr | 10 [ Maximales Moment

dr | 17| EMK Spannungskonstante
dr | 41| Wicklungswiderstand Ruv
dr | 42| Wicklungsinduktivitat Luv

ASM LF04 =0

dr | 00| Motornennleistung

dr | 01| Motornenndrehzahl

dr | 02| Motornennstrom

dr | 03| Motornennfrequenz

dr | 04 | Motornennleistungsfaktor
dr | 12| Motornennspannung

Geberdaten: |EC| 01 | Strichzahl Geber1
EC| 07 | Systemlage
EC| 08 | Drehzahlabtastzeit Geber 1

Reglerdaten: |LF |04 | ASM/SSM-Auswahl
LF | 06 | Hochauflésung

LF | 30 | Regelverfahren
LF | 31 | K, Drehzahl

LF | 32 | K Drehzahl

LF | 33 | K, Drehzahl-Offset
LF | 34 | K, Strom

LF | 35| K, Strom

LF | 36 [ Momentengrenze

T 0 Die Daten, die mit EC.22 aus dem Hiperface-Geber gelesen werden
[ S A konnen, kénnen mit dem Parameter EC.23 in den Geber abgelegt

Hiperface Daten schreiben Werden.
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8.4 An-Parameter

Analoge Eingénge

Prinzip der
analogen Eingénge

Analoge Sollwertvorgabe REF1 + .

Der KEB COMBIVERT F4-F umfasst einen Differenzspannungsein-
gang zur Sollwertvorgabe (REF1 %), einen programmierbaren
Differenzspannungseingang (REF2 =) und zwei programmierbare
analoge Ausgéange (A1/ A2). Je nach analogem Ein- oder Ausgangs-
signal kénnen Funktion, Offset und Verstarkung angepaf3t werden.

Die analogen Eingédnge werden in einem digitalen Filter durch
Mittelwertbildung gegléattet. Die digitalen Signale stehen nun den
Kennlinienverstarkern zur Verfugung. Im Kennlinienverstarker kén-
nen die Eingangssignale in X- und Y-Richtung, sowie in der Steigung
beeinflusst werden. Um die Auswirkungen von Spannungs-
schwankungen und Brummspannungen um den Nullpunkt zu verrin-
gern, kann das Analogsignal bis zu 10% um den Nullpunkt ausge-
blendet werden.

>
>
N

[ An.1 : '
X2.14 +100% E O—> REF

X2.15 Q— =10V |
| Filter An.9 |

|
x2.16 &—[N\#100% E & AUX
Eingang Vorsteuermoment REF2 + | |

X2.17 ?— +10V

(P SRS
| ru.22 ru.23 |
L Anzeigen

f———— e —
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Steuerklemmleiste X2

Klemme | Bezeich- Funktion
Nr. nung
12 CRF +10 V Referenzspannung
+10V (+/- 3%);
13 COM [Masse flr analoge Ein-/Ausgénge max. 4 mA
14 REF 1 +| REF 1 und REF 2 durch An.12 Differenzspg.-Eingang
tauschbar + 10 V / Auflésung: 12 Bit
15 REF 1 - Ri = 24 kOhm /40 kOhm
analoge Sollwertvorgabe, Abtastzeit: 2ms
16 REF 2 + schnelle Sollwertvorgabe und
programmierbarer Analogeingang|Momentenregelung: 128ug
17 REF 2 —

Schaltungsvorschlédge 1

. Analogeingangsbeschaltung: Externe Differenzspannung ohne

internes Bezugspotential.
Innenwiderstand Ri = 40 kOhm

AnschluB3 ohne internem Bezugspotential

12 13 14 15 16 17
CRF | COM |REF1|REF1|REF2| REF2

externe
Differenz-
spannungs-
quelle

externe
Differenz-

spannungs-
quelle

Sollwert = (REF1+) — (REF1-)
Sollwert = (+7 V) — (+3 V)
Sollwert = +4 V

Beispiel:
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2. Sollwertvorgabe:

3. Sollwertvorgabe:

Externe Differenzspannung mit internem
Bezugspotential (COM), d.h. REF1- und REF2-
werden auf OV-Potential gelegt. Somit wird die
Differenzspannung immer zwischen REF+ und
COM gebildet.

Innenwiderstand Ri = 24 kKOhm

Beispiel: Sollwert = (REF1+) — (REF1-)
Sollwert = (-7 V) — (0 V)
Sollwert =-7 V

Anschlu3 mit internem Bezugspotential

12 13 14 15 16 17
CRF | COM |REF1|REF1|REF2|REF2

+ - + —
externe externe
Differenz- Differenz-
spannungs- | | spannungs-

quelle quelle »

* siehe auch Parameter An.13|

Interne +10 V Referenzspannung, d.h. der Soll-
wert kann von 0...+10 V mittels Sollwert-
potentiometer vorgegeben werden.
Innenwiderstand Ri = 24 kOhm

AnschluB mit +10 V Referenzspannung

12 13 14 15 16 17
CRF | COM |REF1|REF1|REF2|REF2

* siehe auch Parameter An.13
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1 { Der Storfilter soll Stérungen und Welligkeiten der Eingangssignale
1 ] unterdriicken. Ist Parameter An.1 =0, ist der Storfilter deaktiviert, d.h.

Stérfilter Analoge die Analogeingange werden alle 128 ms abgefragt und der dann an-
Eingange liegende Wert weitergegeben.

Mit An.1 = 1...10 wird die Anzahl der abgefragten MeBwerte, die zur
Mittelwertbildung genutzt werden, eingestellt. Proportional zur einge-
stellten Anzahl der MeBwerte verldngert sich die Mittelwertbildungs-

zeit.

An.1 | Funktion Aktualisierungszeit
0 keine Mittelwertbildung 128 us
1 Mittelwertbildung tber 2 Werte 256 us
2 Mittelwertbildung Uber 4 Werte 512 us
3 Mittelwertbildung Uber 8 Werte 1 ms
4 Mittelwertbildung Uber 16 Werte 2 ms
5 Mittelwertbildung Uber 32 Werte 4 ms
6 Mittelwertbildung Uber 64 Werte 8 ms
7 Mittelwertbildung Uber 128 Werte 16 ms
8 Mittelwertbildung Uber 256 Werte 32 ms
9 Mittelwertbildung Uber 512 Werte 64 ms
10 Mittelwertbildung Gber 1024 Werte 128 ms

1 3 Wie auf Bild Seite 71 ersichtlich, folgen auf den Stoérfilter die Kennlinien-

i | verstarker. Mit diesen Parametern kénnen die Eingangssignale in X-
. und Y-Richtung, sowie in der Steigung den Erfordernissen angepasst
. werden. Bei Werkseinstellung ist keine Nullpunktverschiebung (Off-
° set) eingestellt und die Steigung (Verstarkung) betragt 1, d.h. der Ein-

'I:’I e I_-, gangswert entspricht dem Ausgangswert (siehe Bild unten).

Der Ausgangswert errechnet sich geman folgender Formel:

o _ 0

AU ! Ausgangswert = Verstarkung ¢ (Eingangswert - Offset X) + OffsetY
° Werkseinstellung: kein Offset, Verstdrkung 1

o

UAUNAR A Ausgangswert (Out)

Verstarker der
Eingangskennlinie

+00%t oo

-100%

<

> Ej ngswert (In
+100% ingangswert (In)

" - - - 1-100%
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Parameterzuordnung

Beispiele

=3

Funktion [REF1 + | REF2 = | Wertebereich | Aufldsung [ Standardwert
Verstarkung | An.3 An. 9 -20...+20 0,01 1,00

X-Offset An.4 An.10 |-100...+100% 0,1 % 0,0 %

Y-Offset An.5 An.11 [-100...+100% 0,1 % 0,0 %

Anhand von einigen Beispielen wollen wir die Méglichkeiten dieser
Funktionen aufzeigen.
Mit einer Spannung (0...10V) am Eingang REF1 soll der volle
Drehzahlbereich (-100%...+100%) gefahren werden (Drehrichtung =
+Analog), das bedeutet:
0% IN entspricht -100% OUT
+50% IN entspricht 0% OUT
+100% IN entspricht +100% OUT

Verstérkung (An.3) = 2,00 und X-Offset (An.4) = +50 %,

AusgangswertOUT
1. N
+100% i An3=1,An4=0%
. 1
' —_ An.3=2,And4=0%
1
! Verstarkung auf 2 (-fache
AN.3 : Verstarkung) stellen
100%
< - I EingangswertIN
: by 100%
1
1
1
1
1
'
SRRy SR L -100%
Ausgangswert OUT
2. .

+100% T An3=2,And4=0%

An.3 =2, An.4 = +50 %
X-Offset auf 50 % stellen

> +> Eingangswert IN
+50% +100%

L] -100%
A
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2. Beispiel

Far den Eingang REF1 + sollen folgende Werte eingestellt werden:
1. die Verstarkung auf -1 (-fache Verstarkung) stellen;

2. den X-Offset auf 75 % stellen;

3. den Y-Offset auf 100 % stellen.

Verstarkung (An.3)= -1, X-Offset (An.4)= +75%, Y-Offset (An.5)= +100%

1. Ausgangswert (OUT)
+100% 4
N T T TR An.3 = +1, An.4 = 0%, An.5 = 0%
1
| ' — An3=-1An4=0%, An5=0%
1
| , I
: An.3-" |
™~ =
. ;_100% Emgangswert (IN)
: g 1+100%
| |
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
S 100% _ _ ___ ]
y
2. Ausgangswert (OUT)
+100% 4

e N An.3 =-1, An.4 = 0%, An.5 = 0%
" — An.3=-1, An.4 = +75%, An.5 = 0%

-100% +75% Eingangswert (IN)

t
An.4 1+100%
1
1
1
1
1
1
1

y

3. Ausgangswert (OUT)
+100% 4

! [ — An.3 =-1, An.4 = +75%, An.5 = 0%
) +1009%fA"5 —  An.3 =-1, An.4 = +75%, An.5 = +100%

Eingangswert (IN)

o [+100%

Y

Mit diesen Einstellungen kann mit invertierter Sollwertvorgabe im Be-
reich von +75...4100 % IN Gber den Eingang REF1 + ein Drehzahlbe-
reich +100...4+75% OUT gefahren werden, das bedeutet:
0% IN entspricht+100%OUT
+75% IN entspricht+100%OUT
+100% IN entspricht+75% OUT
Um eine Fehlprogrammierung der analogen Eingangssignale zu ver-
meiden, sollte die IN/ OUT Anpassung mittels Kontroll-Diagrammen
(s.0.) Uberprift werden.
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o
i, C
o0
A

Nullpunkthysterese der
analogen Eingédnge

Parameterzuordnung

Durch kapazitive sowie induktive Einkopplung auf den Eingangs-
leitungen oder Spannungsschwankungen der Signalquelle kann der
am Umrichter angeschlossene Motor trotz analoger Eingangsfilter im
Stillstand driften oder zittern. Dies zu unterdriicken, ist die Aufgabe
der Nullpunkthysterese. Durch die Parameter An.2 und An.8 kénnen
die jeweiligen Analogsignale am Ausgang des Kennlinien-
verstarkers in einem Bereich von 0...10% ausgeblendet werden.

Nullpunkthysterese
zur weiteren Signalverarbeitung

A

+10%

» vom Kennlinienverstarker

10%

ausblendbarer Bereich

Eingang | Parameter | Wertebereich | Auflésung | Standardwert
REF1 An.2 0...10 % 0,1 % 0,2 %
REF2 An.8 0..10 % 0,1 % 0,2 %

Wirkungsweise Diese Funktion ist mit einer Schalthysterese von 50 % versehen. Ist

das Analogsignal gréBer als der eingestellte Hysteresewert (An.2 /
An.8), so ist der Analogsollwert aktiv. Sinkt das Analogsignal unter
50% des eingestellten Hysteresewerts , wird der Analogsollwert auf

den Wert O gesetzt.

Nullpunkthysterese

Analogsignal vorgegebener
Analogsollwert

An.2/ An.8 1
0,5 x (An.2 oder An.8) 1

Analogsignal i wirksamer :
i Analogsollwert ;

An.2/ An.8 1
0,5 x (An.2 oder An.8) -
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U

I
1

AUX-Funktion

Die AUX-Funktion bietet die Moglichkeit Gber den Analogeingang REF2
EinfluB auf Sollwerte, Drehzahlregler oder Drehmomentbegrenzung
zu nehmen. In einem besonderen Modus kann eine Momenten-
regelung realisiert werden.

An.13 | AUX-Funktion

0 keine Funktion
Das AUX-Signal wird auf das aktuelle Sollwertsignal (ana-
log oder digital) addiert. Sollwert = Sollwertsignal + AUX-
Signal (-10 V ... +10 V).

2 Das AUX-Signal wirkt als Multiplikator fir Parameter LF.31
(KP-Drehzahl). AUX 0...10 V 2 Verstarkung 0...1.

3 Das AUX-Signal wirkt als Multiplikator fur Parameter LF.32
(KI-Drehzahl). AUX 0...10 V 2 Verstarkung O...1.

4 Das AUX-Signal wirkt als Multiplikator fur LF.31 und LF.32
(Gesamtverstarkung); AUX 0...10 V 2 Verstarkung 0...1.

5 Das AUX-Signal wirkt als Multiplikator fur Parameter LF.36
(Momentengrenze); AUX 0...10 V 2 Verstarkung 0...1.

6 keine Funktion

7 Drehmomenten-Vorsteuerung
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=3

o0 o
AN
o _
AR ]

Analoge Ausgange

Funktion Analogausgénge

Steuerklemmleiste X2

Der KEB COMBIVERT F4-F besitzt zwei programmierbare Analog-
ausgange. Mit den Parametern An.14 und An.18 kann jeweils eine
GroBe ausgewahlt werden, die an der Steuerklemmleiste X2 ausge-
geben wird. Mit den Kennlinienverstarkern kénnen die Analogsignale
den Erfordernissen angepasst werden.

Prinzip der analogen Ausgéange

[ A4 Anis/Ane ]
| (Funktion siehe Tabelle) |
= |
|13 = 2.18
| |8 — ] A1
A .
| |8 — |
' 9 —
| 10— 0...+£100% |
| An.18 An.19/An.20 i
i (Funktion siehe Tabelle) '
i § — \ l X2.19
i § - ] [ A2
=
Ve — |
| [[°— 0...£100% |
]
An.14| Funktion 0...£100% bzw. 0...+100%
An.18 entsprechen
0 aktuelle Drehzahl 0..LF20
1 Scheinstrom 0...2 x Motornennstrom
2 aktuelles Drehmoment 0...+£2 x Nenndrehmoment
3 Zwischenkreisspannung 0...1000V
4 DrehzahlfiihrungsgréBe (AusgangsgroBe 0..LF20
des Rampengenerators)
5 Regeldifferenz des Drehzahlreglers 0..LF20
(Drehzahlfuhrungsgréfe — Istdrehzahl)
6 DrehzahlreglerstellgréBe = Momentensollwert| 0...+2 x Nenndrehmoment

Klemme| Bezeich-| Funktion
Nr. nung
13 COM | Masse flir analoge Ein-/Ausgénge
18 A1 0...+10 V/ Ri =100 Ohm
programmierbare Analogausgange| Abtastzeit: 2 ms
19 A2 Auflésung: 10 Bit
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Schaltungsvorschlag Zur Visualisierung verschiedener Funktionen kénnen an die Analog-
ausgange z.B. Spannungsmefgerate angeschlossen werden.

Anschluf3 der Analogausgange

12 13 14 15 16 17 18 19
CRF | COM | REF1| REF1| REF2| REF2| A1 A2

+ - + -
G I I L
1 = Nach der Auswahl des auszugebenden Signals, kann es mittels
AN Kennlinienverstarker in X-Richtung sowie in der Steigung den Erfor-
— — dernissen angepasst werden. Bei Werkseinstellung ist keine Nullpunkt-
”-,' 1 ,’,’-, verschiebung (Offset) eingestellt, die Steigung (Gain) betragt 1, d.h.
. = +100% der auszugebenden GréBe entsprechen +10V am Analogaus-
) ) gang (siehe Bild unten).
AR
0 Werkseinstellung: kein Offset, Verstdrkung 1
UAUNASg | N
Verstérker der Ausgangsspannung
Ausgangskennlinie vovh .
-100% : . .
- — anzuzeigende GroBe
: +100%
I"“""‘;-10V
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Parameterzuordnung

=3

Funktion A1 A2 | Wertebereich | Auflésung| Standardwert
VerstarkungAn.15( An.19| -20...+20 0,01 1,00
X-Offset [An.16| An.20| -100...+100% | 0,1 % 0,0 %

Anhand von einigen Beispielen wollen wir die Mdglichkeiten dieser
Funktionen aufzeigen.

Beispiel 1

Fur den Ausgang A1 sollen folgende Werte eingestellt werden:
1. die Verstarkung auf -1 (-fache Verstarkung) stellen

2. den X-Offset auf 100 % stellen

Verstarkung (An.15) = -1,00 und X-Offset (An.16) = 100 %

1. .- w0V .
h x’: fffff An.15=1,An.16 =0 %
1
! ' —_ An.15=-1,An.16 =0 %
! |
1 An.1§f :
: ™~ 1
P I-100% N +» anzuzeigende GroBe
1 ’ :+100%
X |
I 1
1 1
1 1
I 1
1 1
1 1
v ______l-1ov_____ !
A
2.

An.15=-1, An.16 =0 %
An.15=-1, An.16 = +100 %

, anzuzeigende GréBe
+100%

Mit diesen Einstellungen wird der Analogausgang A1 invertiert und
reagiert nur auf positive Werte der anzuzeigenden GréR3e.

Das bedeutet:
0 % der anzuzeigenden Gro3e entspricht +10 V an A1
+50 % der anzuzeigenden Gro3e entspricht +5V an A1
+100 % der anzuzeigenden GrdBe entspricht 0V an A1
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Beispiel 2

Fiar den Ausgang A2 sollen folgende Werte eingestellt werden:
1. die Verstarkung auf 20 (-fache Verstarkung) stellen

2. den X-Offset auf 25 % stellen

Verstarkung (An.19) = 20,00 und X-Offset (An.20) = 25 %,

e

***** An.19=1,An.20=0 %
— An.19 = 20, An.20 =0 %

-100% » anzuzeigende GroBe

+100%

2. +10V 4 sa%
Lo An.19 =20, An.20=0 %
X —_ An.19 =20, An4 =+25%
1
1
|
1
- i'100% An.20 {» anzuzeigende GroBe
| "% '+100%
1
1
1
1
l :
1
1
l :
:______:1_0_V_,___ _________ 1
¥ +20%

Durch die hoch eingestellte Verstarkung erfolgt die Anderung der Aus-
gangsspannung von -10V auf +10V innerhalb eines sehr geringen
Anderungsbereichs der anzuzeigenden GréBe. Dadurch kann der Aus-
gang fur einige Anwendungen als ,Schalter” (HI- und Low-Pegel) ge-
nutzt werden. Die Einstellung des X-Offsets bestimmt hierbei den
»Schaltlevel®.

Das bedeutet:

0...20 % der anzuzeigenden GréBe entspricht -10V an A2
20...30 % der anzuzeigenden GrdéBe entspricht -10...+410 V an A2
30...100 % der anzuzeigenden GroRe entspricht +10V an A2



ru-Parameter E

8.5 ru-Parameter

_ I
U AR
Anzeige Umrichterstatus

l
L /

/
Anzeige Istdrehzahl

I

|
L

L

Anzeige Istmoment

L

I l
Anzeige Solldrehzahl

L

[

A
Anzeige Sollmoment

(R AR
Anzeige

Spitzenauslastung

i

L !

I
Anzeige Scheinstrom

In der ru-Parametergruppe sind die Parameter zusammengefaf3t, an
denen sich der aktuelle Betriebszustand des Umrichters ablesen |aB3t.
Die Parameter dieser Gruppe sind Nur-Lese-Parameter.

Eine Ausnahme bilden die Spitzenwertspeicher ru.8, ru.12 und ru.25,
die bei Bedienung Uber die Tastatur durch Betatigen der Tasten UP
oder DOWN geléscht werden. Bei Bedienung Uber die serielle Schnitt-
stelle erfolgt die L6schung durch Eingabe eines beliebigen Wertes.

Zeigt den aktuellen Umrichterstatus an.

Siehe Status- / Fehlermeldungen Parameter LF.99.

Der Wert zeigt die tatsachliche Drehzahl in min-', nur bei angeschlos-
senem Drehzahlgeber.

In ru.2 wird das aktuelle Motormoment in Nm angezeigt (berechnet
aus dem Wirkstrom). max. Toleranz: ca. = 20 % im Grunddrehzahl-
bereich (im Feldschwéchbereich sind gréBere Toleranzen maéglich).
Im gesteuerten Betrieb wird immer der Wert O angezeigt.

In ru.4 wird die Solldrehzahl am Ausgang des Rampengenerators an-
gezeigt. Ist der Wechselrichter gesperrt, oder ein ‘abnormaler’ Betriebs-
zustand aktiv, so wird der aktuelle Sollwert 0 Upm angezeigt. Dieser
Parameter ist vor allem fir die Visualisierung mit Inverter Scope wich-
tig. Im gesteuerten Betrieb zeigt dieser Parameter die Ausgangs-
frequenz umgerechnet in min™ an.

In ru.5 wird das aktuelle Sollmoment in Nm des Motors angezeigt.

Parameter ru.8 ermdglicht es, kurzfristige Spitzenauslastungen inner-
halb eines Betriebszyklus zu erkennen. Dazu wird der héchste aufge-
tretene Wert von LF.87 in ru.8 gespeichert. Der Spitzenwert kann durch
Betatigen der Tasten "UP" bzw. "DOWN", sowie Uber Bus durch Schrei-
ben eines beliebigen Wertes auf die Adresse von ru.8 geléscht wer-
den. Ein Abschalten des Umrichters fihrt ebenfalls zum Léschen des
Speichers.

Anzeige des aktuellen Scheinstromes. Auflésung 0,1A
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Anzeige des aktuellen Wirkstromes. Auflésung 0,1A

Der Wirkstrom berechnet sich aus den Motorparametern. Die Ein-
schrankungen fir die Momentengenauigkeit gelten daher auch fur
die Wirkstromanzeige. Im gesteuerten Betrieb ist die Anzeige immer
0,0 A.

Anzeige der aktuellen Zwischenkreisspannung. Auflésung 1V

Anzeige der maximalen gemessenen Zwischenkreisspannung. Dazu
wird der hdchste aufgetretene Wert von ru.11 in ru.12 gespeichert.
(Léschen des Spitzenwertspeichers siehe Parameter ru. 8).

Klemmleiste X2 (obere Klemmenreihe)

Ob die Eingangssignale bis in die Umrichtersteuerung gelangen, kann
mit dem Eingangsklemmenstatus leicht kontrolliert werden. Jeder Ein-
gang (Ausgang) hat eine bestimmte Wertigkeit. Sind mehrere Ein-
gange belegt, wird die Summe angezeigt.

I siehe Parameter LF.82 !

Klemmleiste X2 (obere Klemmenreihe)

Ob von der Umrichtersteuerung die Ausgange gesetzt werden, kann
mit dem Ausgangsklemmenstatus leicht geprift werden. Die Digital-
ausgange haben eine gewisse Wertigkeit. Werden mehrere Ausgan-
ge gleichzeitig gesetzt, so wird die Summe angezeigt.

! siehe Parameter LF.83 !

Anzeige des zur Zeit aktiven Parametersatzes (d.h.: des Satzes, mit
dem der Inverter augenblicklich arbeitet).

In ru.20 wird die Solldrehzahl am Eingang des Rampengenerators
angezeigt. Solange keine Funktion mit héherer Prioritat aktiviert ist,
regelt der Frequenzumrichter auf diese Drehzahl.
Auflésung: 0,5 min™ bei Hochauflésung AUS (LF.06 = 0)

0,1 min-' bei Hochauflésung EIN (LF.06 = 1)

Anzeige der an REF 1 (Sollwerteingang) anliegenden Analogspannung
in% (10 V =100%) .
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Anzeige der an REF 2 (Auxiliaryeingang) anliegenden Analog-
spannungin % (10 V =100%) .

Mit Hilfe dieses Parameters kann die Dauerbelastung des Umrichters
ausgewertet werden, um das Auftreten von OL zu vermeiden (recht-
zeitige Lastreduzierung). Der Fehler OL wird ausgel®st, wenn der OL-
Zahler 100 % erreicht hat. Der Zahlerstand wird mit
1 % Auflésung angezeigt.

Maximaler wahrend einer Betriebsdauer aufgetretener Motorstrom.
Anzeige in [A]. Der Spitzenwertspeicher kann durch Betatigung der
Taste UP oder der Taste DOWN geléscht werden. Ein Abschalten des
Umrichters fuhrt ebenfalls zur L6schung des Speichers.

Anzeige der aktuellen Kihlkérpertemperatur in Grad Celsius (°C).

ru.31 gibt mit einer Auflésung von 1 Std. die Zeit an die der Umrichter
eingeschaltet (spannungsversorgt) gewesen ist.

ru.32 gibt mit einer Auflésung von 1 Std. die Zeit an die der Umrichter
aktiv (Modulation aktiv, Motor spannungsversorgt) gewesen ist.

Dieser Parameter zeigt die rickgespeiste Energie an, die im Brems-
widerstand in Warme umgesetzt wurde. Die Energie wird anhand des
Bremswiderstandswertes berechnet, der in In.65 eingestellt ist
(Defaultwert: 12 Ohm). Um den Wert der tatsachlich zurlickgespeisten
Energie zu bekommen, muf3 der richtige Widerstandswert in In.65
eingestellt werden oder nach folgender Formel umgerechnet werden:

Wahre Energie = Wert ru.50 x 12 Ohm / wahrer Widerstand

Bei mehr als 1000 kWh in 3 Monaten sollten Sie nach einem KEB R4
Ruckspeisesystem fragen, um Energie und damit Geld zu sparen.
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Seriennummer Datum

86

In-Parameter

I _
i

1
L/

Anzeige Invertertyp

[ _
i

-

Anzeige

Inverternennstrom

[ _
i

Anzeige

Configfile-Nummer

| _ 1
i [
Anzeige

Aus der In-Parametergruppe (In = Information) kbnnen Angaben zum
Frequenzumrichter ausgelesen werden.

Anzeige des Umrichtertyps

Wert (hex)

Bedeutung

1CDA

13.F4.FXG,

200V,

16 kHz

Anzeigewert (hex)

‘15|14|13|12|11|10|9|8|7|6|5|4|3|2|

o]

L Bit o:

Bit1 ...
Bit6 ...

Bit9 ...

Bit11...

Bit13...

10:

12

15:

Spannungsklasse
0=200V
1=400V

GerategréfBBe

Steuerkartentyp
000 = 0A.S4
001 = free

010 = free

011 =0C.F4
100 = free

101 = free

110 = free

111 = free

frei

Max.
Schaltfrequenz
00 = 2 kHz

01 = 4 kHz
10= 8kHz
11= 16 kHz

Gehausetyp

000 = G-Gehause
001 = H-Gehéause
010 = K-Gehause
011 = L-Gehause
100 = M-Gehause
101 = N-Gehause
110 = R-Gehause
111 =frei

Anzeige des Umrichternennstroms in A (Auflésung 0,1 A).

Dieser Parameter dient zur Identifikation der auf der Steuerung ein-
gesetzten Software durch KEB COMBIVIS. Die Konfiguration erfolgt
beim Aufruf von COMBIVIS und angeschlossenem Umrichter auto-

matisch.

Anzeige der Seriennummer des Gerates.
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Anzeige
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Anzeige Seriennummer
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Anzeige Seriennummer
AB.-Nr. LOW

IH_ 1t
AUANIN

Anzeige Kundennummer
HIGH

"H_ 1
AU AU

Anzeige Kundennummer
LOW

Ll

[ _ L

)1
UUEAN N
Anzeige Letzter Fehler

Anzeige der Seriennummer des Geréates.

Anzeige der Seriennummer des Geréates.

Anzeige der Seriennummer des Geréates.

Anzeige der Kundennummer.

Anzeige der Kundennummer.

Anzeige des zuletzt aufgetretenen Fehlers (siehe auch LF.99).

In In.40 - In.45 und In.60 - In.63 werden die Fehler verschllsselt als
Zahlenwert angezeigt. Folgende Werte gehdéren zu den jeweiligen
Fehlern:

Fehlermeldung Wert Fehlermeldung Wert
E.UP 2 E.OH 8
E.OP 1 E.dOH 9
E.OC 4 E.nOH 36

E.dSP 51 E.OS 105

E.OL 16 E.hSd 129
E.OL2 53 E.LSF 15
E.nOL 17 E.EnC 32
E.PuC 49
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Die Fehlerzéhler geben die Anzahl der insgesamt aufgetretenen Feh-
ler des jeweiligen Typs an. Der Maximalwert ist 255. (Siehe Tabelle
In.40)

Die Fehlerzahler geben die Anzahl der insgesamt aufgetretenen Feh-
ler des jeweiligen Typs an. Der Maximalwert ist 255. (Siehe Tabelle
In.40)

Die Fehlerzahler geben die Anzahl der insgesamt aufgetretenen Feh-
ler des jeweiligen Typs an. Der Maximalwert ist 255. (Siehe Tabelle
In.40)

Die Fehlerzéhler geben die Anzahl der insgesamt aufgetretenen Feh-
ler des jeweiligen Typs an. Der Maximalwert ist 255. (Siehe Tabelle
In.40)

Der Fehlerzahler gibt die Anzahl der insgesamt aufgetretenen
Watchdog - Fehler (Bus) an. Der Maximalwert ist 255. (Siehe Tabelle
In.40)

In diesem Parameter ist die Software-Versionsnummer und die
Steuerungssoftware verschlisselt.

Anzeige des Software-Datums. Der Wert setzt sich aus Tag, Monat
und Jahr zusammen, wobei von der Jahreszahl nur die letzte Ziffer
angezeigt wird.
Beispiel: Anzeige = 1507.4

Datum =15.07.94
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=3

Zur besseren Fehlerdiagnose werden die letzten 4 Fehler die ausge-

|6st wurden, angezeigt (siehe Tabelle In.40).

Einheit: Ohm

Wertebereich: 0,1 ... 100 Ohm
Werkseinstellung 12 Ohm

Einstellwert: je nach Bremswiderstand

Siehe Beschreibung ru.50.
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Inbetriebnahmean-
leitungen
Inbetriebnahme einer

Asynchronmaschine
mit Getriebe

Far die Inbetriebnahme des KEB COMBIVERT F4-F Lift Version 3.0
mit einer getriebebehafteten Asynchronmaschine empfiehlt sich fol-
gende Vorgehensweise:

Stellen Sie die Parameter in aufsteigender Reihenfolge ein, weil
dadurch teilweise Voreinstellungen des Geréates veranlaf3t werden.
Beginnen Sie mit den Aufzugsdaten (LF-Parameter). Speichern Sie
die eingestellten Daten durch Betéatigen der “Entertaste” ab.

LF.00: Passwort eingeben (440)

LF.04: Prafen, ob der Wert “0” eingestellt ist

LF.20: Anlagengeschwindigkeit in m/s eingeben

LF.21: Treibscheibendurchmesser in mm eingeben, notfalls nachmes-
sen

LF.22: Getriebeuntersetzung eingeben, notfalls auszahlen

LF.23: Seilaufhdngung eingeben (1 fur 1:1, 2 far 2:1 etc.)

LF.24: Zuladung (Tragkraft, Nutzlast) der Kabine in kg eingeben

LF.30: Regelverfahren wahlen (0 = ohne Ruckflhrung, 2 = mit Rlck-
fihrung)

LF.40 bis LF.45: Geschwindigkeiten in m/s eingeben

dr.00: Motornennleistung in kW eingeben (1 kW = 1,36 PS)

dr.01: Motornenndrehzahl eingeben (nicht Synchrondrehzahl)

dr.02: Motornennstrom eingeben

dr.03: Motornennfrequenz eingeben

dr.04: cos phi des Motors eingeben

dr.12: Motornennspannung eingeben (falls der einzustellende Wert
bereits eingegeben ist, unbedingt den Wert mit ENTER besté-
tigen)

EC.01: Geberstrichzahl (Pulszahl) eingeben

Mit Rackholsteuerung (Inspektionsfahrt) prifen, ob der Aufzug fahrt.
Bei Fehlermeldung “E.EnC” Geberspurtausch mit EC.2=1 durchfih-
ren. Danach meldet der Umrichter evtl. “E.OS”. Fehlermeldung durch
Aus- und wieder Einschalten zuricksetzen.

Bei Fehlermeldung “E.OL2” LF.38=0 einstellen (8kHz Schaltfrequenz).

Bei falscher Fahrtrichtung (auf und ab vertauscht) Fahrtrichtungsum-
kehr durch LF.05=1 aktivieren.

Wenn die Kabine beim Bremse Offnen zurlckrollt, LF.33 in 500er
Schritten erhdhen.
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9.2

Inbetriebnahme einer
getriebelosen
permanentmagneter-
regten Synchronma-
schine

Far die Inbetriebnahme des KEB COMBIVERT F4-F Lift Version 3.0
mit einer getriebelosen Synchronmaschine empfiehlt sich folgende
Vorgehensweise:

Stellen Sie die Parameter in aufsteigender Reihenfolge ein, weil
dadurch teilweise Voreinstellungen des Gerates veranlaBBt werden.
Beginnen Sie mit der Auswahl des Motors und der Auflésung und
dem Einstellen der Aufzugsdaten (LF-Parameter). Speichern Sie die
eingestellten Daten durch Betatigen der “Entertaste” ab.

Wird eine Synchronmaschine mit Hiperface-Geber verwendet (Um-
richter Art.-Nr. xx.F4.Fxx-xi5x), werden die Motor-, Geber- und Regler-
daten automatisch beim ersten Einschalten vom Geber zum Umrich-
ter Gbertragen. Daftir muf3 der Geber allerdings mit den Daten vorein-
gestellt sein. Bitte beim Motorenhersteller erfragen, ob dies gesche-
hen ist. Sind die Daten im Geber gespeichert, missen die gesamten
“dr’- und “EC”- Parameter, sowie LF.30 — LF.36 nicht mehr in den
Umrichter eingegeben werden.

LF.00: Passwort eingeben (440)
LF.04: Wert “1” einstellen
LF.06: Wert “1” einstellen

LF.20: Anlagengeschwindigkeit in m/s eingeben

LF.21: Treibscheibendurchmesserin mm eingeben, notfalls nachmes-
sen

LF.22: Getriebeuntersetzung = 1 eingeben

LF.23: Seilaufhdngung eingeben (1 fur 1:1, 2 far 2:1 etc.)

LF.24: Zuladung (Tragkraft, Nutzlast) der Kabine in kg eingeben

LF.31 bis LF.33:Drehzahlreglerdaten eingeben. (Erfahrungswerte ver-
wenden oder Einstellung bei KEB erfragen.)

LF.40 bis LF.45:Geschwindigkeiten in m/s eingeben

dr.01: Motornenndrehzahl eingeben

dr.02: Motornennstrom eingeben

dr.03: Motornennfrequenz eingeben

dr.09: Motornennmoment eingeben

dr.17: EMK Spannungskonstante eingeben (Falls nur die Motornenn-
spannung bekannt ist, kann die EMK nach folgender Formel
berechnet werden: U, = U, / n, x 1000 min™)

dr.41: Wicklungswiderstand eingeben

dr.42: Wicklungsinduktivitat eingeben

91



Inbetriebnahmeanleitungen

92

EC.01: Geberstrichzahl (Pulszahl) eingeben

EC.04: Lageabgleich durchfuhren.
Dabei darauf achten, dal3 die Maschine unbelastet ist, d.h.
die Seile durfen nicht auf der Treibscheibe aufliegen.
Tritt wahrend des Abgleichs der Fehler “E.EnC” oder “E.OS”
auf oder wird der Abgleich nicht automatisch beendet, muf3
gepruft werden, ob die Motorleitungen UVW Umrichter auch
UVW Motor entsprechen.

LF.36: Maximales Drehmoment des Motors Uberprifen und ggf. an-
passen.
(Achtung: Wird dieser Parameter bei Synchronmaschinen zu
hoch eingestellt und die Maschine dauerhaft Uberlastet, fuhrt
dies zur Entmagnetisierung der Permanentmagnete und der
Motor wird zerstort!)

Mit Rackholsteuerung (Inspektionsfahrt) prifen, ob der Aufzug fahrt.
Bei Fehlermeldung “E.EnC” oder “E.OS” prifen, ob die Motorleitungen
UVW Umrichter auch UVW Motor entsprechen.

Bei Fehlermeldung “E.OL2” LF.38=0 einstellen (8kHz Schaltfrequenz).

Bei falscher Fahrtrichtung (auf und ab vertauscht) Fahrtrichtungsum-
kehr durch LF.05=1 aktivieren.

Wenn die Kabine beim Bremse Offnen zurlckrollt, LF.33 in 500er
Schritten erhdhen.
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9.3

Inbetriebnahme einer Fir die Inbetriebnahme des KEB COMBIVERT F4-F Lift Version 3.0
getriebelosen miteiner getriebelosen Asynchronmaschine empfiehlt sich folgende
Asynchronmaschine Vorgehensweise:

und Sin/Cos-Geber

Stellen Sie die Parameter in aufsteigender Reihenfolge ein, weil
dadurch teilweise Voreinstellungen des Gerates veranlaBt werden.
Beginnen Sie mit der Auswahl der Auflésung und dem Einstellen der
Aufzugsdaten (LF-Parameter). Speichern Sie die eingestellten Daten
durch Betéatigen der “Entertaste” ab.

LF.00:
LF.04:
EC.06:
LF.06:

LF.20:
EC.06:
LF.21:

LF.22:
LF.23:
LF.24:

LF.30:

Passwort eingeben (440)

Prufen, ob Wert “0” eingestellt ist
Wert “1” einstellen

Wert “1” einstellen

Anlagengeschwindigkeit in m/s eingeben

Wert “1” einstellen

Treibscheibendurchmesser in mm eingeben, notfalls nachmes-
sen

Getriebeuntersetzung = 1 eingeben

Seilaufhdngung eingeben (1 fur 1:1, 2 fir 2:1 etc.)

Zuladung (Tragkraft, Nutzlast) der Kabine in kg eingeben

Regelverfahren wahlen (0=ohne Ruckfuhrung, 2=mit Rickfuh-
rung)

LF.31 bis LF.33:Drehzahlreglerdaten eingeben

(Erfahrungswerte verwenden oder Einstellung bei KEB erfra-
gen)

LF.40 bis LF.45:Geschwindigkeiten in m/s eingeben

LF.54:

dr.00:
dr.01:
dr.02:
dr.03:
dr.04:
dr.12:

EC.01:

Aufgrund hoher Massentragheit, Anhalteruck mdglichst klein
einstellen
(ca. 0,3m/s?)

Motornennleistung in kW eingeben (1 kW = 1,36 PS)
Motornenndrehzahl eingeben (nicht Synchrondrehzahl)
Motornennstrom eingeben

Motornennfrequenz eingeben

cos phi des Motors eingeben

Motornennspannung eingeben (falls der einzustellende Wert
bereits eingegeben ist, unbedingt den Wert mit ENTER besta-
tigen)

Geberstrichzahl (Pulszahl) eingeben
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LF.36: Maximales Drehmoment des Motors tberprifen und ggf. an-
passen

Mit Rackholsteuerung (Inspektionsfahrt) prifen, ob der Aufzug féhrt.
Bei Fehlermeldung “E.EnC” Geberspurtausch mit EC.2=1 durchfih-
ren. Danach meldet der Umrichter evil. “E.OS”. Fehlermeldung durch
Aus- und wieder Einschalten zurticksetzen.

Bei Fehlermeldung “E.OL2” LF.38=0 einstellen (8kHz Schaltfrequenz).

Bei falscher Fahrtrichtung (auf und ab vertauscht) Fahrtrichtungsum-
kehr durch LF.05=1 aktivieren.

Wenn die Kabine beim Bremse Offnen zuriickrollt, LF.33 in 500er
Schritten erhéhen.
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9.4

Inbetriebnahme einer
permanentmagneter-
regten Synchronma-
schine mit Getriebe

Far die Inbetriebnahme des KEB COMBIVERT F4-F Lift Version 3.0
mit einer getriebebehafteten Synchronmaschine empfiehlt sich fol-
gende Vorgehensweise:

Stellen Sie die Parameter in aufsteigender Reihenfolge ein, weil
dadurch teilweise Voreinstellungen des Geréates veranlaf3t werden.
Beginnen Sie mit der Auswahl des Motors und der Auflésung und
dem Einstellen der Aufzugsdaten (LF-Parameter). Speichern Sie die
eingestellten Daten durch Betatigen der “Entertaste” ab.

LF.00:
LF.04:

LF.20:
LF.21:
LF.22:
LF.23:
LF.24:

Passwort eingeben (440)
Wert “1” einstellen

Anlagengeschwindigkeit in m/s eingeben
Treibscheibendurchmesser in mm eingeben, notfalls nachmessen
Getriebeuntersetzung eingeben, notfalls auszéhlen
Seilaufhdngung eingeben (1 fur 1:1, 2 fir 2:1 etc.)
Zuladung (Tragkraft, Nutzlast) der Kabine in kg eingeben

LF.31 bis LF.33:Drehzahlreglerdaten eingeben. (Erfahrungswerte ver-

wenden oder Einstellung bei KEB erfragen.)

LF.40 bis LF.45:Geschwindigkeiten in m/s eingeben

dr.01:
dr.02:
dr.03:
dr.09:
dr.17:

dr.41:
dr.42:
EC.01:

EC.04:

LF.36:

Motornenndrehzahl eingeben

Motornennstrom eingeben

Motornennfrequenz eingeben

Motornennmoment eingeben

EMK Spannungskonstante eingeben (Falls nur die Motornenn-
spannung bekannt ist, kann die EMK nach folgender Formel
berechnet werden: U, = U, / n, x 1000 min™)
Wicklungswiderstand eingeben

Wicklungsinduktivitat eingeben
Geberstrichzahl (Pulszahl) eingeben

Lageabgleich durchfuhren. Dabei darauf achten, daf3 die Ma-
schine unbelastet ist, d.h. die Seile dirfen nicht auf der Treib-
scheibe aufliegen. Tritt wahrend des Abgleichs der Fehler
“E.EnC” oder “E.OS” auf oder wird der Abgleich nicht auto-
matisch beendet, mul3 geprift werden, ob die Motorleitungen
UVW Umrichter auch UVW Motor entsprechen.

Maximales Drehmoment des Motors Uberprifen und ggf. an-
passen. (Achtung: Wird dieser Parameter bei Synchronma-
schinen zu hoch eingestellt und die Maschine dauerhaft Uber-
lastet, fuhrt dies zur Entmagnetisierung der
Permanentmagnete und der Motor wird zerstort!)

95



Inbetriebnahmeanleitungen

9.5 Einstellhinweise fir
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herkdmmliche Lift-
motoren (Asynchron-
maschinen)

Mit Rackholsteuerung (Inspektionsfahrt) prifen, ob der Aufzug fahrt.
Bei Fehlermeldung “E.EnC” oder “E.OS” prifen, ob die Motorleitungen
UVW Umrichter auch UVW Motor entsprechen.

Bei Fehlermeldung “E.OL2” LF.38=0 einstellen (8kHz Schaltfrequenz).

Bei falscher Fahrtrichtung (auf und ab vertauscht) Fahrtrichtungsum-
kehr durch LF.05=1 aktivieren.

Wenn die Kabine beim Bremse Offnen zuriickrollt, LF.33 in 500er
Schritten erhéhen.

Der Frequenzumformer KEB COMBIVERT F4-F Lift ist fir moderne
Liftmotore / Industriemotore und herkémmliche Liftmotore und somit
auch far die Modernisierung gleichermaf3en gut geeignet.

Im Gegensatz zu modernen Liftmotoren und Industriemotoren verfi-
gen herkdbmmliche und alte Liftmotore Uber eine ,weiche“ Drehmo-
ment-Drehzahl-Charakteristik. Das ist an den Nenndrehzahlen zu er-
kennen, die bei modernen Maschinen typisch bei 1450 min' (bei 4-
poligen Motoren) und bei herkémmlichen Motoren typisch bei 1380
min bzw. 880 min' (6-polige Maschinen) liegen.

Haufig sind die Angaben auf den Typenschildern nicht vorhanden oder
mangelhaft. Dann muf3 eine Anpassung der Motordaten vor Ort an
der Anlage erfolgen.

Wenn der Lift bei der ,leer-abwérts-Fahrt“ die Nenngeschwindigkeit

nicht erreicht (Anzeige LF.90), hilft folgende Vorgehensweise:

1. Feldschwéchdrehzahl (dr.19) verringern auf ca. 2/3 der Synchron-
drehzahl (ca. 1000 min bei 4-poligen Motoren; ca. 680 min bei
6-poligen Motoren)

2. cos phi (dr.04) auf 0,9 einstellen

3. Motornenndrehzahl (dr.01) in 20-er Schritten verringern bis die
Nenngeschwindigkeit bei Abwartsfahrt erreicht wird.

Wenn der Motor eine zu hohe Stromaufnahme hat (Anzeige in ru.02
oder LF.87) hilft die Erhéhung der Motornenndrehzahl (dr.01) in 10-er
Schritten. Dabei kontrollieren, ob die ,leer-abwarts-Fahrt* noch mit
Nenngeschwindigkeit gefahren werden kann.

Nach Méglichkeit sollten Schwungmassen entfernt werden. Wenn das
nicht méglich ist, sollten der Anfahrruck (LF.50) und die Beschleuni-
gung (LF.51) mdglichst niedrig (beide Werte ca. 0,4) eingestellt wer-
den, um den Motor nicht zu Uberfordern.
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10. Anhang

10.1 Neue Funktionen ab
Version 3.0

10.2 Ansteuerungshin-
weise

Neue Parametergruppe “dr” fur einheitliche Motordaten

Die in V1.4 vorhandenen Parameter LF.10—-LF.16, LF.91 und LF.AQ
—LF.A8 wurden in dieser neuen Parametergruppe zusammengefal3t
und erweitert und werden je nach gewéhltem Maschinentyp ange-
zeigt. (Siehe dr-Parameter)

Neue Parametergruppe “EC” fir Geberdaten

Die in V1.4 vorhandenen Parameter LF.03, LF.17, LF.18 und LF.bO
—LFEb5 wurden in dieser neuen Parametergruppe zusammengefal3t
und erweitert. (Siehe EC-Parameter)

Neue Parametergruppe “An” zum Abgleich von analogen Signalen
Diese neue Parametergruppe ermdglicht es, die analogen Ein- und
Ausgéange des Umrichters besser den aufBBeren Bedingungen an-
zupassen. (Siehe An-Parameter)

Neue Funktion Drehzahlhochauflésung fur langsam drehende
Motoren. (Siehe Parameter LF.06)

Neue Funktion Separate Hochlaufkurve fur die Fangaufhebung
(Siehe Parameter LF.55 und LF.56)

Neue Funktion Schleppfehlererkennung
(Siehe Parameter LF.57 — LF.59)

_ . _ Umrichter
Sicherheitskreis
L Uu v w X2.23 X3.10 X2.11 X8.11 X21 X8.21 X8.20

B

K11
24V ov 24V
K1 K12

K2 [M K11

K11 E:l

L
K2 ] )J 24V ov
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10.3 Einsatz von Ferrit-
ringen am Ausgang
des KEB Liftum-
richters

10.4 AnschluBvorschlag
usv

10.5 Aus dem Fang holen

98

Ferritringe - ”

‘Frequenzumrichter

Hauptschitz

w

Um eine gréBtmogliche Wir-
kung der Ferritringe zu erzie-
len, mussen diese zwischen
Umrichter und Hauptschitz
angebracht werden,
moglichst direkt am Um-
richterausgang UVW.

Bei Geraten im G-Gehause
sollte ein Ferrit pro Motor-
phase und einer Uber alle
Phasen verwendet werden.
Bei Geraten im H-Gehause
sollten zwei Ferrite pro Motor-
phase und zwei Uber alle Pha-
sen verwendet werden.

_ Aufzugssteuerung
24V >
Phasentiiber- ~
L1 wachung S i
L2 ~—] — KEB
| F4-Lift
E ~ .
N usv Tt
230V AC 1ph —t

Um einen KurzschluB3 zu vermeiden, muf3 sichergestellt werden, daf3
zwischen Abschalten der Netzspannung und Zuschalten der USV eine
gewisse Zeit eingehalten wird, in der der Umrichter nicht angeschlos-
sen ist. Dies gilt auch fur das Schalten von USV- auf Netz-Betrieb.

Zunéchst prufen, in welche Richtung gefangen wurde, damit die Fang-
aufhebung in Gegenrichtung gemacht wird.

Zur Fangaufhebung empfehlen sich folgende Einstellungen:

LF.36 erhdhen bis zum Maximalwert, der unter dr.10 angezeigt wird.
LF.55 und LF.56 auf Maximalwerte. Funktioniert nur, wenn V_ bei
Ruckholsteuerung angewahlt wird. Evil. V_ erhéhen, nach Fang-
aufhebung zurtckstellen.
LF.50 und LF.51 auf Maximalwerte falls Rickholung nicht mit V_
gemacht wird. Nach Fangaufhebung wieder zurlckstellen!

LF.38 = 0 einstellen, falls Fehler ,E.OL2" angezeigt wird.
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10.6 Parameterlisten
10.6.1 LF-Parameter
Gr. |Nr.|Name Adresse|P |E Aufl. [Untergrenze |Obergrenze| Defaultwert|Einheit
LF |00 [Zugriffsberechtigung 3500 E 1 0 9999 -4
LF |01 [Benutzerdefiniertes Passwort 3501 E 1 0 9999 440
LF |02 |Art der Sollwert- / Drehrichtungsvorgabe | 3502 E 1 1 4 1
LF |04 |ASM/SSM-Auswahl 3504 E 1 0:ASM 1:SSM 0:ASM
LF |05 |Fahrtrichtungsumkehr 3505 1 0:off 1:on 0:off
LF |06 |Hochauflésung 3506 E 1 0:off 1:on 0:off
LF [19 |Zwischenkreis-Spannungskompensation 3513 E 1 150 501:off 400 V
LF |20 |max. Anlagengeschwindigkeit 3514 0,001 0,000 15,000 0 m/s
LF |21 |Treibscheibendurchmesser 3515 1 200 2000 600 mm
LF |22 |Getriebeuntersetzung 3516 0,01 1,00 99,99 30
LF |23 |Seilaufhdngung 3517 1 1 8 1
LF |24 |Zuladung 3518 1 0 65535 0 kg
LF |25 [Tlrantrieb Momentenanhebung 3519 0,1 0,0 25,5 6 %
LF |26 |Tarantrieb Nenndrehzahl 351A 1 100 6000 1440 1/min
LF |27 |Tarantrieb Nennfrequenz 351B 1 20 100 50 Hz
LF |28 |Turantrieb Nennspannung 351C 1 1 650 400 Vv
LF |30 |Regelverfahren 351E E 1 0 3 0
LF |31 |KP Drehzahl 351F 1 1 65535 3000
LF |32 |KIDrehzahl 3520 1 0 65535 1000
LF |33 |KI Drehzahl-Offset 3521 1 0 65535 1000
LF |34 |KP Strom 3522 1 1 65535 1500
LF |35 |KI Strom 3523 1 0 65535 500
LF [36 |Maximalmoment 3524 0,1 0 dr.10 2*dr9

11 1,5%dr9'2 | Nm
LF |37 |Drehmomentanhebung 3525 0,1 0,0 252 10 %
LF |38 |Schaltfrequenzénderung 3526 1 0 1 1
LF |40 |Sollwert VB 3528 0,001 0,000 0,300 0 m/s
LF |41 |Sollwert VE 3529 0,001 0,000 0,300 0 m/s
LF |42 |Sollwert VN 352A 0,001 0,000 LF.20 0 m/s
LF |43 |Sollwert VI 352B 0,001 0,000 0,630 0 m/s
LF |44 |Sollwert V1 352C 0,001 0,000 LF.20 0 m/s
LF |45 |Sollwert V2 352D 0,001 0,000 LF.20 0 m/s
LF |46 |Tarantrieb Solldrehzahl 352E 0,5 0 16000 0 1/min

01" 2000 '1
LF |50 |Anfahrruck 3532 0,01 0,10 9,99 0,60 m/s”h3
LF |51 |Beschleunigung 3533 0,01 0,10 2,00 0,90 m/sh2
LF |52 |Verzégerungruck 3534 0,01 0,10 9,99 1,00 m/s"3
LF |53 |Verzégerung 3535 0,01 0,10 2,00 0,60 m/sh2
LF |54 |Anhalteruck 3536 0,01 0,01:off 9,99 0,01:0ff | m/s"3
LF |55 |Anfahrruck VE 3537 0,01 0,10 9,99 0,60 m/s"3
LF |56 |Beschleunigung VE 3538 0,01 0,10 2,00 0,90 m/sh2
LF |57 |Schleppfehler-Mode 3539 1 0 2 1
LF |58 |Schleppfehler-Level 353A 1 0 30 10 %
LF |59 |Auslésezeit Schleppfehler 353B 0,001 0,000 10,000 3,000 S
LF |60 |Schaltschwelle Bremsabschaltung 353C 0,001 0,000 0,010 0,005 m/s
LF |61 |Uberwachung Ubergeschwindigkeit 353D 0,001 0,000 18,000 | 11*LF42| m/s
LF |62 |Verzdgerungskontrolle 353E 0,001 0,000 15,000 [0,95*LF.42| m/s
LF |63 |Uberwachung Einfahrgeschwindigkeit 353F 0,001 0,000 0,300 0,250 m/s
“ LF.06 = 1 Hochauflésung an
2 LF.04 =1 SSM
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Gr. |Nr.|Name Adresse|P R | Aufl. |Untergrenze |Obergrenze|Defaultwert|Einheit
LF |64 |UZK-Uberwachung 3540 1 0 800 0 V
LF |65 [E.dOH Verzdégerungszeit 3541 1 0 3600 300 S
LF |66 [Kuhlkérper-Temperaturlevel 3542 1 20 50 40 °C
LF |67 [Vorsteuermoment Verstéarkung 3543 0,01 0,50 1,50 1,00
LF |68 |Vorsteuermoment Offset 3544 0,1 -25,0 25,0 0,0 %
LF |69 [Vorsteuermoment Richtungsumkehr 3545 1 0:off 1:0n 0:off
LF |70 [Bremsenéffnungszeit 3546 0,001 0,000 3,000 0,300 S
LF |71 |Einfahrwegoptimierung bei VN 3547 0,1 0,0 200,0 0,0 cm
LF |72 |Einfahrwegoptimierung bei V1 3548 0,1 0,0 200,0 0,0 cm
LF |73 [Einfahrwegoptimierung bei V2 3549 0,1 0,0 200,0 0,0 cm
LF |74 [Einfahrwegoptimierung bei VE 354A 1 0 300 0 mm
LF |75 [Spitzbogenfunktion 354B 1 0:off 1:0n 0:off
LF |76 [Spitzbogenstatus 354C R| --
LF |77 [Bremsweg 354D 0,001 0,000 5,000 0,000 m
LF |78 [Modulationsabschaltzeit 354E 0,001 0,000 3,000 0,100 S
LF |79 [Bremseneinfallzeit 354F 0,001 0,000 3,000 LF.70 S
LF |80 [Softwareversion 3550 R| --
LF |81 [Softwaredatum 3551 R| --
LF |82 | X2-Eingangs-Klemmenstatus 3552 R| -
LF |83 | X2-Ausgangs-Klemmenstatus 3553 R| -
LF |84 | X8-Eingangs-Klemmenstatus 3554 R| -
LF |85 | X3-Ausgangs-Klemmenstatus 3555 R| -
LF |86 [Angewahlter Sollwert 3556 R| --
LF |87 |Aktuelle Auslastung 3557 R| -- %
LF |88 |Aktuelle Solldrehzahl 3558 R| 05 1/min
0,11
LF {89 |Aktuelle Istdrehzahl 3559 R| 05 1/min
0,11

LF |90 [Aktuelle Geschwindigkeit 355A R| -- m/s
LF 192 |Einfahrweg 355B R| -- cm
LF |93 [Gesamtweg 355C R| -- cm
LF |98 |Fehlerstaus im Startvorgang 3562 R| --
LF |99 [Umrichterstatus 3563 R| --
“ LF.06 = 1 Hochaufldsung an
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10.6.2 dr-Parameter

=3

Die dr-Parametergruppe beinhaltet die Motorparameter. Je nachdem,
was flr ein Motor ausgewahlt worden ist (siehe LF.04), sind die dr-
Parameter unterschiedlich belget.

LF.04 = 0:ASM
Gr.|Nr.Name Adresse(P | E Aufl. |Untergrenze |Obergrenze | Defaultwert|Einheit
dr | 00[Motornennleistung 2400 E 0,01 0,00 160,00 4 kW
dr | 01 |Motornenndrehzahl 2401 E 1 100 15000 1440 1/min
0,1 "1 10 "1 1500 "1
dr | 02| Motornennstrom 2402 E 0,1 0,1 1,1*IN.O1 8 A
dr | 03|Motornennfrequenz 2403 E 1 20 800 50 Hz
0,1 "1 2 80
dr | 04 |Motornenn-Leistungsfaktor 2404 E 0,01 0,05 1 0,86
dr | 09| Motornennmoment 2409 0,1 Nm
11
dr [ 10|Max. Motormoment 240A 0,1 Nm
1"
dr [ 12| Motornennspannung 240C E 1 100 500 400 V
dr | 13|Eckdrehzahl fir max. Moment 240D E 0,5 200 6000 dr.12 1/min
0,1 "1 25 1 750 1 2
dr [ 16/ max. Moment bei dr.19 2410 E 0,1 0 dr.10 dr.12 Nm
11 '2
dr | 19|Eckdrehzahl Feldschwé&chung 2413 E 0,5 200 6000 dr.12 1/min
0,1 "1 25 1 750 1 '2
dr | 20|Verstarkungsfaktor Feldschwachung 2414 E 0,01 0,10 2,00 1,20
'2
dr | 21|FluBadaption 2415 E 1 25 250 100 2 %
“1 LF.06 = 1 Hochaufldsung an
2 Die Parameter dr.13-19 werden nach der Eingabe von dr.12 aus den Motordaten neu berechnet.
Die Parameter dr.20 u.21 werden wieder auf ihre Defaultwerte eingestellt.
LF.04 = 1:SSM
Gr.|Nr.|Name Adresse|P | E Aufl. |Untergrenze |Obergrenze| Defaultwert|Einheit
dr [00 [Motornennleistung 2400 0,01 0,00 160,00 3,53 kW
dr |01 |Motornenndrehzahl 2401 E 1 100 15000 1500 1/min
0,1 "1 10 "1 1500 '1
dr |02 |Motornennstrom 2402 E 0,1 0,1 1,1*IN.O1 7.5 A
dr [03 [Motornennfrequenz 2403 E 1 20 800 75 Hz
0,1 "1 2 80
dr |07 |Stillstandsdauerstrom 2407 E 0,1 0,1 1,1*IN.O1 1,1* A
dr.02
dr |09 |Motornennmoment 2409 E 0,1 0,1 1000,0 7,5 Nm
1" 1'1 10000 '1
dr [10 |Max. Motormoment 240A E 0,1 0,1 Inv. Inv. Nm
11 11 abhédng. abhéng.
dr |17 |E.M.K Spannungskonstante 2411 E 1 0 8000 0 V*min/
1000
dr [41 [Wicklungswiderstand Ruv 240D E 0,1 0,1 100,0 2,6 Ohm
dr [42 |Wicklungsinduktivitat Luv 2410 E 0,1 0,1 100,0 29,7 mH

“ LF.06 = 1 Hochauflésung an
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10.6.3 EC-Parameter

Gr.|Nr.Name Adresse|P Aufl. |Untergrenze |Obergrenze | Defaultwert| Einheit
EC|00 |Geberschnittstelle 1 3800 1
EC|01 [Strichzahl Geber 1 3801 1 256 10000 2500 Inc
EC|02 |Spurtausch Geber 1 3802 1 0: off 1:0n 0: off
EC|03 |Geberpolpaare 3803 1 0: off 1:0n 0: off
EC|04 |Systemlage Abgleich 3804 1 0 7 0
EC|05 |Takifrequenz Geber 1 3805 0,01 5,00 10,00 8,00 kHz
EC|06 |Geber 1 Mode 3806 1 0 1 0
EC|07 |Systemlage 1 0 65535 19017
EC|08 |Drehzahlabtastzeit Geber 1 3808 1 0 5 3
EC|09 |Stromaufnahme Resolver 3809 0,1 -1:Auto 72,0 7,7 mA
EC|10 |Geberschnittstelle 2 380A 1
EC|11 |Strichzahl Geber 2 380B 1 256 10000 2500 Inc
EC|17 |Teiler Ink. Ausgang 3811 1 0:off 1:0n 0:off -
EC|20 |Hiper-Typ 3814 1
EC|21 |Hiper-Status 3815 1
EC|22 |Hiperface Daten lesen 3816 1 0 1 0
EC|23 |Hiperface Daten schreiben 3817 1 0 1 0
10.6.4 An-Parameter

Gr.|Nr.Name Adresse|P Aufl. |Untergrenze |Obergrenze | Defaultwert|Einheit
An |01 |Stérfilter Analogeingange 2801 Tab 0 8 3
An |02 [Nullpunkthysterese REF 1 2802 0,1 0,0 10,0 0,2 Y%
An |03 |REF 1 Verstarkung 2803 0,01 -20,00 20,00 1,00
An |04 |REF 1 Offset X 2804 0,1 -100,0 100,0 0,0 %
An |05 |REF 1 Offset Y 2805 0,1 -100,0 100,0 0,0 %
An |08 [Nullpunkthysterese REF 2 2808 0,1 0,0 10,0 0,2 %
An |09 |REF 2 Verstarkung 2809 0,01 -20,00 20,00 1,00 -
An |10 |REF 2 Offset X 280A 0,1 -100,0 100,0 0,0 %
An |11 |REF 2 Offset Y 280B 0,1 -100,0 100,0 0,0 %
An |13 |REF 2 Funktion 280D 1 0 7 7
An |14 |Analogausgang 1 Funktion 280E 1 0 6 4 ===
An |15 |Analogausgang 1 Verstarkung 280F 0,01 -20,00 20,00 1,00 -
An [16 |Analogausgang 1 Offset X 2810 0,1 -100,0 100,0 0,0 %
An |18 |Analogausgang 2 Funktion 2812 1 0 6 0 ---
An |19 |Analogausgang 2 Verstarkung 2813 0,01 -20,00 20,00 1,00 -
An |20 |Analogausgang 2 Offset X 2814 0,1 -100,0 100,0 0,0 %
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10.6.5 ru-Parameter
Gr.|Nr.Name Adresse|P R | Aufl. |Untergrenze |Obergrenze | Defaultwert| Einheit
ru | 00 |Anzeige Umrichterstatus 2000 R [Tabelle -
ru | 01 |Anzeige Istdrehzahl 2001 R | 05 --- --- 1/min
0,11
ru | 02 | Anzeige Istmoment 2002 R| 0,1 Nm
11
ru | 04 |Anzeige Solldrehzahl 2004 R| 05 — - 1/min
ru | 05 |Anzeige Sollmoment 2005 R| 0,1 Nm
11
ru | 08 |Anzeige Spitzenauslastung 2008 0,1 %
ru | 09 |Anzeige Scheinstrom 2009 R| 0,1 A
ru | 10 |Anzeige Wirkstrom 200A R| 01 A
ru | 11 |Anzeige Zwischenkreisspannung 200B R 1 \Y
ru | 12| Zwischenkreisspg. Spitzenwert 200C R 1 --- — Vv
ru | 14 |Eingangsklemmenstatus 200E R [Tabell€] -—- —
ru | 15 |Ausgangsklemmenstatus 200F R [Tabelle
ru | 18 |Aktiver Parametersatz 2012 R [Tabelle -—- -—-
ru | 20 |Anzeige Solldrehzahl vor Rampe 2014 R| 05 -—- -—- 1/min
0,11
ru [ 23 |Ref2 Anzeige 2016 R| 0,1 %
ru | 24 |OL-Z&hler 2018 R 1 - — -
ru | 25 |Anzeige Scheinstrom-Spitzenwert 2019 R| 0,1 --- - A
ru | 29 |Anzeige Kuhlkérpertemperatur 201D R 1 °C
ru | 31 |Betriebsstundenzéhler 1 201F R 1 h
ru | 32 | Betriebsstundenzéhler 2 2020 R 1 h
ru | 50 |Anzeige der Riickspeiseleistung 2032 R 1 kWh
“ Hochauflésung an LF.06 = 1
10.6.6 In-Parameter
Gr. |Nr.|Name Adresse | P R | Aufl. | Untergrenze | Obergrenze | Defaultwert | Einheit
In | 00 [Invertertyp 2C00 Tabelle
In | 01 [Inverternennstrom 2C01 0,1 - — -- A
In | 06 | Configfile-Nummer 2C06 R 1
In | 07 |Seriennummer Datum 2C07 1 0 65535 0 -
In | 08 | Seriennummer Zahler 2C08 1 0 65535 0 —
In | 09 [Seriennummer AB.-Nr HIGH 2C09 1 0 65535 0
In | 10 |Seriennummer AB.-Nr LOW 2C0A 1 0 65535 0 ---
In | 11 |Kundennummer HIGH 2C0B 1 0 65535 0
In | 12 |Kundennummer LOW 2C0C 1 0 65535 0
In | 40 |Letzter Fehler 2C28 1 0 63 0 ---
In | 41 |Fehlerzahler OC 2C29 1 0 255 0
In | 42 |Fehlerzahler OL 2C2A 1 0 255 0 -
In | 43 |Fehlerzahler OP 2C2B 1 0 255 0
In | 44 |Fehlerzahler OH 2C2C 1 0 255 0
In | 45 |Fehlerzéhler WD 2C2D 1 0 255 0 —
In | 54 [Software ID DSP 2C36 R
In | 55 [Software Datum DSP 2C37 R
In | 60 [Letzter Fehler (t-1) 2C3C R 1
In | 61 |Letzter Fehler (t-2) 2C3D R 1
In | 62 |Letzter Fehler (t-3) 2C3E R 1
In | 63 |Letzter Fehler (t-4) 2C3F R 1
In | 65 |Bremswiderstand 2C41 0,1 0,1 100,0 12,0 Ohm
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10.7 Kundenspezifische Parameter

Size Customer setting Unit
LF.00
LF.01
LF.02
LF.03
LF.04
LF.05
LF.06
LF.19 V
LF.20 m/s
LF.21 mm
LF.22
LF.23
LF.24 kg
LF.25 %
LF.26 rpm
LF.27 Hz
LF.28 Vv
LF.30
LF.31
LF.32
LF.33
LF.34
LF.35
LF.36 Nm
LF.37 %
LF.38
LF.40 m/s
LF.41 m/s
LF.42 m/s
LF.43 m/s
LF.44 m/s
LF.45 m/s
LF.46 rpm
LF.50 m/s3
LF.51 m/s2
LF.52 m/s3
LF.53 m/s2
LF.54 m/s3
LF.55 m/s3
LF.56 m/s2
LF.57
LF.58 %
LF.59 S
LF.60 m/s
LF.61 m/s
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Size Customer setting Unit
LF.62 m/s
LF.63 m/s
LF.64 V
LF.65 S
LF.66 °C
LF.67
LF.68 %
LF.69
LF.70 S
LF.71 cm
LF.72 cm
LF.73 cm
LF.74 mm
LF.75
LF.77 m
LF.78 S
LF.79 S
dr.00 kW
dr.01 rpm
dr.02 A
dr.03 Hz
dr.04 --—-
dr.07 A
dr.09 Nm
dr.10 Nm
dr.12 \Y
dar.13 rpm
dr.16 Nm
dr.17 V/1000 rpm
dr.19 rpm
dr.20
dr.21 %
dr.41 Ohm
dr42 mH
EC.00
EC.01 Inc
EC.02
EC.03
EC.06
EC.07
EC.08
EC.10
EC.11 Inc
EC.17
EC.20
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