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BETRIEBSANLEITUNG Steuerteil ab V3.0
MANUEL D'INSTRUCTIONS Carte de commande a p. de V3.0
INSTRUCTION MANUAL Control Circuit from V3.0
MANUALE D'ISTRUZIONE Circuito di controllo dalla V3.0
MANUAL DE INSTRUCCIONES Circuito de control de V3.0
PykoBoacTBO no akcnnyarauum Kapra ynpaBnexus ot V3.0

Erst Betriebsanleitung Teil 1 lesen'!

Lisez d'abord le manuel d'instructions partie 1!
Read Instruction manual part 1 first !

Prima leggere il manuale di controllo parte 1!
Leer manual de instrucciones parte 1!
CHavana npo4TU MHCTPYKLMIO YacTb 1!
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Diese Betriebsanleitung beschreibt die Steuerungen der KEB COMBIVERT F5 - Serie. Sie ist nur
glltig in Verbindung mit der Betriebsanleitung Teil 1 und Teil 2. Alle Anleitungen mussen jedem
Anwender zuganglich gemacht werden. Vor jeglichen Arbeiten muR sich der Anwender mit dem
Gerat vertraut machen. Darunter fallt insbesondere die Kenntnis und Beachtung der Sicherheits-
und Warnhinweise aus Teil1. Die in dieser Betriebsanleitung verwendeten Piktogramme entspre-
chen folgender Bedeutung:

Gefahr Achtung, Information
Warnung A unbedingt Hilfe
Vorsicht beachten Tip

Ce manuel d'instruction décrit le carte de commande des KEB COMBIVERT de la serie F5. Il est
a utiliser avec les manuels d'instruction Partie 1 et Partie 2. L'ensemble des manuels d'instruction
doit étre fournit a l'utilisateur. Avant d'intervenir sur l'appareil, I'utilisateur doit se familiarisé lui-
méme avec |'appareil. Ceci inclu de respecter les remarques de sécurité et de mise en garde de
la partie 1. Les pictogrammes utilisés dans ce manuel ont la signification suivante:

Danger Attention, Information
Avertissement a respecter Aide
Précaution - obligatoirement Astuces

This Instruction Manual describes the control circuit of the KEB COMBIVERT F5 series. It is only
valid together with the Instruction Manuals Part 1 and Part 2. Both Instruction Manuals must be
made available to the user. Prior to performing any work on the unit the user must familiarize himself
with the unit. This includes especially the knowledge and observance of the safety and warning
directions of Part 1. The pictographs used in this Instruction Manual have following meaning:

Danger Attention, Information
Warning observe at Help
Caution all costs Tip

Questo manuale d'istruzione descrive il circuito di controllo delle serie KEB COMBIVERT F5. E' valido
solo unitamente ai manuali parte 1 e parte 2. Entrambi i manuali d‘istruzione devono essere resi
disponibili all'utente. Prima di procedere a qualsiasi lavoro sull'apparecchiatura l'utente deve
familiarizzare con la stessa. Questo include in special modo la conoscenza e l'osservanza delle
direttive di sicurezza e delle avvertenze della parte 1. | simboli utilizzati in questo manuale hanno il

seguente significgto: . . .
9 9 Avvertimento Attenzione, Informzione
Pericolo osservare Aiuto
Cautela assolutamente Suggerimento
Este manual de instrucciones describe las series estandar del KEB COMBIVERT F5. Este manual de
instrucciones debe ser accesible a todos los usuarios. Antes de conectar el convertidor, el usuario

debe de familiarizarse con el convertidor, especialmentedebe de tene en cuenta las medias de
seguridad y advertencias. Los pictogramas utilizados en este manual tienen los significados

siguientes: Peligro Atencion, Informacién
Advertencia A de obligado Ayuda
Precausion cumplimiento Nota

OTauHCcTpyKumA onucbiBaeT KapTa ynpasneHuA npeobpasosatenayvactotel KEB COMBIVERT
F5. OHa pevicTBMTENbHA TONMBKO COBMECTHO C MHCTPYKLUMAMM YacTb 11 YacTb 2. Bce nHCTpyumn
[OMXKHbI BbITb AOCTYMHbI ANA KaXAoro nonb3oartend. Mpexae 4em npuctynutb K paboTe,
Kaxx bl Nonb3oBaTesb A0SHKEH THaTENbHO 03HAaKOMUTLCA € NprbopoM. OcobeHo 3To KacaeTcA
n3yyeHnA n cobnogenus TpeboBaHuin kK besonacHocTu u MpeaynpeXxxaeHUAM U3 YacTu 1.
Hwxe npvBeaéHHbIe MUKTOrpaMMbl 03HaYatoT cneaytoLlee.

OnacTHoCTb BHumaHue WUHdopmauma
MpenynpexaeHu A obAsaTtenbHO Yka3saHue
OCTOpPOXHO cobnopaTtb CoseTt

>

>
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1. Einbau und Anschluf

1.1 Steuerkarte

X2A

COMPACT / 123456 7 8 9 ||1011 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23| |24 25 26 27 28 29
GENERAL o e e e | s e ] | ] ]
1.1.1 Belegung der
Klemmleiste X2A
PIN | Funktion Name Erklarung
n 1 + Sollwerteingang 1 AN1+ Differenzspannungseingang Auflosung:
2 - Sollwerteingang 1 AN1- 0..+10 VDC 2 0...xCP.11 12 Bit (B-Gehéuse: 11 Bit),
3 + Analogeingang 2 AN2+ Eingang hat im CP-Mode keine Funktion| Abtastzeit: 1 ms
4 - Analogeingang 2 AN2-
5 Analogausgang 1 ANOUT1| Ausgabe der Ausgangsfrequenz Spannungsbereich: 0...£10V
0..£10 VDC * 0...+100 Hz Ri =100 Q, Auflésung: 12bit
6 Analogausgang 2 ANOUT2[ Ausgabe vom Scheinstrom PWM-Frequenz: 3,4 kHz
0..10 VDC 2 0..2 x | Grenzfreq. Filter 1. Ord.: 178 HZ
+10 V Ausgang CRF Referenzspg. fur Sollwertpotentiometer | +10 VDC +5% / max. 4 mA
Analoge Masse COM Masse fiir analoge Ein- und Ausgange
Analoge Masse COM Masse fiir analoge Ein- und Ausgénge
10 | Festfrequenz 1 11 11+12 = Festfrequenz 3 (default: 70 Hz)
11 Festfrequenz 2 12 kein Eingang gesetzt=analoger Sollwert
12 Externer Fehler 13 Eingang flr externe Fehlervorgabe
13 DC-Bremsung 14 aktiviert die Gleichstrombremsung Ri =2,1 kOhm
14 | Vorwarts F Drehrichtungsvorgabe; Abtastzeit: 1 ms
15 Rickwarts R Vorwarts hat Prioritat
16 | Reglerfreigabe/Reset ST Endstufen werden angesteuert;
Fehlerreset beim Offnen
17 Reset RST Reset; nur im Fehlerfall méglich
18 Konstantfahrt o1 Transistorausgang schaltet bei Istwert = Sollwert
19 Betriebsbereit-Signal 02 Transistorausgang schaltet solange kein Fehler anliegt
20 24 V-Ausgang out ca. 24V Ausgang (max. 100 mA)
21 20...30 V-Eingang " Spannungseingang flr externe Versorgung
22 Digitale Masse ov Bezugspotential fur digitale Ein-/Ausgénge
23 Digitale Masse ov Bezugspotential fir digitale Ein-/Ausgange
24 Relais 1 / Schliel3er RLA Relaisausgang;
25 Relais 1 / Offner RLB Stérmelderelais (default); Funktion
26 Relais 1 / Schaltkontakt | RLC kann mit CP.31 ge&ndert werden max. 30V DC, 0,01...1 A
27 Relais 2 / Schlie3er FLA Relaisausgang; frequenzabhangiger
28 Relais 2 / Offner FLB Schalter (default); Funktion
29 Relais 2 / Schaltkontakt | FLC kann mit CP.32 geandert werden
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1.1.2 Anschlul3 der
Steuerung

1.1.3 Digitale Eingéange

1.1.4 Analoge Eingange

Um Fehlfunktionen durch Stérspannungseinspeisung an den Steuerein-
gangen zu vermeiden, sollten Sie folgende Hinweise beachten:

» Schirm einseitig am Umrichter auf Erdpotential legen
 Steuer- und Leistungskabel getrennt verlegen (ca.10...20 cm
Abstand); Kreuzungen im rechten Winkel verlegen

. » Abgeschirmte/verdrillte Leitungen verwenden

EMV

Verwendung der internen Spannungsversorgung

“Teo]21]22] 23] ?

X2A|10|11|12|13|14|15|16|17| i

LTy

Verwendung einer externen Spannungsversorgung

x2A [10]11]12]13]1a]15]a6]17]

1330V DC iO% D e ieiele) el i el shuipuiel Speiiel '.'.'.'._::_:'.T.'.'.'.':::
geglattet
Ri=2,1kQ

20...30 VDC

Nicht beschaltete Sollwerteingdnge mit der analogen Masse verbinden,
um Sollwertschwankungen zu vermeiden!

Analoge Sollwertvorgabe extern Analoge Sollwertvorgabe intern
(siehe CP.35)
x2AI1I2I3I4I5I6I7I8I9I x2AI1I2I3I4I5I6I7I8I9I
o —_—_'_—_—_—_—_'_—_—_—'.—_'
0.+10vDC *
i =55 kQ

R=3..10kQ
e M,
0(4)...20 MADC
] RI=2500

*) Potentialausgleichsleitung nur anschlieRen, wenn zwischen den Steue-
A rungen ein Potentialunterschied > 30 V besteht.

Der Innenwiderstand reduziert sich hierbei auf 30 kQ.



Einbau und Anschlufl

1.1.5 Spannungs- Durch die Versorgung der Steuerkarte mit einer externen Spannungs-
eingang / externe quelle bleibt die Steuerung auch bei abgeschaltetem Leistungsteil in
Versorgung Betrieb. Um undefinierte Zustéande bei externer Versorgung zu vermei-

den, sollte grundsétzlich erst die Versorgung und dann der Umrichter
eingeschaltet werden.

X2A |10|11| |l7|18|19|20|21|22|23|ﬁ

/AR
A
20..30V+0% /1 ADC
geglattet

1.1.6 Digitale Ausgange |18|19|20|21|22|23| ﬁ

max. 50 mA DC
insgesamt

fur beide
Ausgéange

1.1.7 Relaisausgéange Bei induktiver Last an den Relaisausgéangen ist eine Schutzbeschaltung
vorzusehen (z.B. Freilaufdiode, siehe 1.2.6) !

!_21‘__‘_?!_1‘?_'?17_|_2f_|_?f_!.f

max. 30 VDC/0,01...1 A

1.1.8 Analoge )(2A|1|2|3|4|5|6|7|8|9|
Ausgange PRI
0..+10 VDC
5mA
1.1.9 Spannungs- Der Spannungsausgang dient zur Ansteuerung der digitalen Eingédnge
ausgang sowie zur Versorgung externer Steuerelemente. Der max. Ausgangs-

strom von 100 mA darf nicht tiberschritten werden.

X2A [10] |18|19|20|21|22|23|£

ca. 24VDC / max. 100 mA
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1.2 Steuerkarte BASIC X2A

1.2.1 Belegung der

Klemmleiste X2A

1 5 7 8 10 11 14 15 16 20 22 24 25 26 27 28 29

o i o o ] || ] o o

PIN Funktion

Name Erklarung

1 + Sollwerteingang 1 AN1 Spannungseingang Aufldsung: 11 Bit,
0...+10 VDC ~ 0...#CP.11 Abtastzeit: 2 ms ﬂ
5 Analogausgang 1 ANOUT1 | Ausgabe der Ausgangsfrequenz Spannungsbereich: 0...£10V
0...£10 VDC 7 0...£100 Hz Ri =100 Q, Auflésung: 12bit
+10V Ausgang CRF Versorgungsspg. fur Sollwertpoti +10 VDC +5% / max. 4 mA
Analoge Masse COM Masse fur analoge Ein- und Ausgéange
10 Festfrequenz 1 11 X2A.10 + X2A.11 = Festfrequenz 3;
11 Festfrequenz 2 12 kein Eingang gesetzt = analoger Sollwert
14 Vorwarts F Drehrichtungsvorgabe; Ri = 2,1 kOhm
15 Ruckwarts R Vorwarts hat Prioritat Abtastzeit: 2 ms
16 Reglerfreigabe/Reset ST Endstufen werden angesteuert;
Fehlerreset beim Offnen

20 24V-Ausgang Ut ca. 24V Ausgang (max.100 mA)

22 Digitale Masse oV Bezugspotential fur digitale Ein-/Ausgénge

24 Relais 1 / SchlieRer RLA Relaisausgang; Stormelderelais (default);

25 Relais 1 / Offner RLB Funktion kann mit

26 Relais 1 / Schaltkontakt |RLC CP.31 geandert werden; max. 30 V DC, 0,01...1 A

27 Relais 2 / SchlieRer FLA Relaisausgang; frequenzabhangiger Schalter (default)
28 Relais 2 / Offner FLB Funktion kann mit

29 Relais 2 / Schaltkontakt [FLC CP.32 geéndert werden; max. 30 V DC, 0,01...1 A

1.2.2 Anschlufd der
Steuerung

Um Fehlfunktionen durch Stérspannungseinspeisung an den Steuerein-
gangen zu vermeiden sollten Sie folgende Hinweise beachten:

* Abgeschirmte / verdrillte Leitungen verwenden
e Schirm einseitig am Umrichter auf Erdpotential legen
vl Steuer-und Leistungskabel getrennt verlegen (ca.10...20 cm
Abstand); Kreuzungen im rechten Winkel verlegen
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1.2.3 Digitale Eingange Verwendung der internen Spannungsversorgung

x2A [1]

Verwendung einer externen Spannungsversorgung

x2A [1] ﬁ

13..30 VDC +0 % =

geglattet
Ri=2,1kQ
20...30 VDC
1.2.4 Analoge Eingange Analoge Sollwertvorgabe intern Analoge Sollwertvorgabe extern

0..+10 VDC
/™ | Ri=30kQ

1.2.5 Analoger Ausgang X2A

-10...10 VDC
5mA ©

1.2.6 Relaisausgange Bei induktiver Last am Relaisausgang ist eine Schutzbeschaltung vorzu-
sehen (z.B. Freilaufdiode) !
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2. Bedienung des Als Zubehor zur lokalen oder externen (Option: Kabel 00.F5.0C0-1xxx) Pro-
Gerites grammierung der Frequenzumrichter KEB COMBIVERT F5 ist ein Operator
erforderlich. Um Fehlfunktionen zu vermeiden, muf3 der Umrichter vor dem
Aufstecken / Abziehen des Operators in den Status nOP (Reglerfreigabe
offnen) gebracht werden. Bei Inbetriebnahme des Umrichters wird immer mit

den zuletzt abgespeicherten Werten, bzw. Werkseinstellung gestartet.

2.1 Operator Digital Operator mit Bedienung und Anzeige: Art.Nr. 00.F5.060-1000
Interface Operator zusatzlich mit serieller Schnittstelle: Art.Nr. 00.F5.060-2000

=/

5-stelliges LED-Display

Schnittstellenkontrolle
BUS-Betrieb "LED ein" —
(nur 00.F5.060-2000)

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

X6B Doppelfunktionstastatur

A

B=—l-d| — RS232/RS485
= (nur 00.F5.060-2000)

schnittstelle verwenden. Der direkte Anschluss eines PC’s an den Umrichter
ist nur Uber ein Spezialkabel (HSP5 Art. Nr. 00.F5.0C0-0001) zuléssig und
wirde andernfalls zur Zerstérung der PC-Schnittstelle fiihren!

u Fur die serielle Datenubertragung nach RS232/485 nur die Operator-

RS485 | Signal | Bedeutung

- - reserviert

- TxD Sendesignal/RS232

- RxD Empfangssignal/RS232

RxD-A | Empfangssignal A/RS485

B' RxD-B | Empfangssignal B/RS485

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

A TxD-A | Sendesignal A/RS485

B TxD-B | Sendesignal B/RS485

‘@’ 0‘e%0% e
"/ 90 80 70 60 @

cooo\lmw.bwmn—\g
>

RS232-Kabel 3m 9pol. SUB-D Kupplung 9pol. SUB-D Stecker
PC / Operator —
Art. Nr. 00.58.025-001D i 2
S
Gehéuse (PE) —
PC F5-Operator
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2.1.1 Tastatur

Beim Einschalten des KEB COMBIVERT F5 erscheint der Wert des
Parameters CP.1 (Umschaltung der Tastaturfunktion: siehe Drivemode).

Mit der Funktionstaste
wird zwischen Parame-
terwert und Parameter-
nummer gewechselt.

Mit UP und DOWN wird
die Parameternummer
oder bei veranderbaren
Parametern der Wert er-
héht / verringert.

1/
i

-~

~.
-

-

]

.
C

FUNC.
SPEED

A

START

STOP

v

A STOP
START|l ¥

Grundsatzlich werden Parameterwerte beim Verandern sofort lbernom-
men und nichtfliichtig gespeichert. Bei einigen Parametern ist es jedoch
nicht sinnvoll, dal der eingestellte Wert sofort lbernommen wird. Bei
diesen Parametern (CP.17, CP.18, CP.22, CP.26, CP.29, CP.31, CP.32,
CP.34, CP.35) wird durch ENTER der eingestellte Wert ibernommen und

nichtfliichtig gespeichert.

Tritt wahrend des Betriebes eine Stdrung auf, wird die aktuelle Anzeige
mit der Fehlermeldung uberschrieben. Durch ENTER wird die Fehlermel-

dung zurlickgesetzt.

Fehler

u_‘t|
(1

ENTER
F/R

zuriickgesetzt. In der Statusanzeige (CP. 3) wird der anliegen-

ﬂ Durch ENTER wird nur die Fehlermeldung in der Anzeige

de Fehler weiterhin angezeigt. Um den Fehler selbst zuriick-
zusetzen, mul’ erst die Ursache behoben werden und ein

Reset oder ein Kaltstart erfolgen.
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2.2 Parameteribersicht

=3

Anzeige | Parameter Einstellbereich Auflésung |Werkseinst.
CP.0 Passworteingabe 0...9999 1 -

CP.1 Istfrequenzanzeige - 0,0125 Hz |-

CP. 2 Sollfrequenzanzeige - 0,0125 Hz —

CP.3 Umrichter Status - - —

CP. 4 Scheinstrom — 0,1A —

CP.5 Scheinstrom / Spitzenwert - 0,1A -

CP.6 Auslastung - 1% -

CP. 7 ZK-Spannung - 1Vv -

CP.8 ZK-Spannung / Spitzenwert - 1V -

CP.9 Ausgangsspannung - 1V —

CP.10 | Minimalfrequenz 0...400 Hz 0,0125 Hz 0 Hz
CP.11 Maximalfrequenz 0...400 Hz 0,0125 Hz 70 Hz
CP.12 | Beschleunigungszeit 0,00...300,00 s 0,01s 500s
CP.13 |Verzdgerungszeit (-0,01 = CP.12) |-0,01; 0,00...300,00s|0,01 s 5,00 s
CP.14 [ S-Kurvenzeit 0,00 (off)...5,00 s 0,01s 0,00 s (off)
CP.15 Boost 0,0...255% 0,1% 2,0%
CP.16 Eckfrequenz 0...400 Hz 0,0125 Hz 50 Hz
CP.17 Y | Spannungsstabilisierung 1...650 V (off) 1V 650 (off)
CP.18 9 [ Schaltfrequenz 2/4/8/12/16 kHz ? - -2
CP.19 Festfrequenz 1 -400...400 Hz 0,0125 Hz 5Hz
CP.20 Festfrequenz 2 -400...400 Hz 0,0125 Hz 50 Hz
CP.21 Festfrequenz 3 -400...400 Hz 0,0125 Hz 70 Hz
CP.22 Y | DC-Bremsung / Modus 0...9 1 7

CP.23 | DC-Bremsung / Zeit 0,00...100,00 s 0,01s 10,00 s
CP.24 | max. Rampenstrom 0...200 % 1% 140 %
CP.25 | max. Konstantstrom 0...200 % (off) 1% 200 % (off)
CP.26 | Drehzahlsuche / Bedingung 0...15 1 8

CP.27 Schnellhalt / Rampenzeit 0,00...300,00 s 0,01 s 2,00 s
CP.28 | Reaktion auf ext. Ubertemperatur |0...7 1 7

CP.29 9 [ Analogausgang 1 / Funktion 0...12 (0...21) 1 2

CP.30 | Analogausgang 1 / Verstarkung -20,00...20,00 0,01 1,00
CP.31 9 | Relaisausgang 1 / Funktion 0...78 1 4

CP.32 9 | Relaisausgang 2 / Funktion 0...78 1 27
CP.33 |Relaisausgang 2 / Pegel -30000,00...30000,00 | 0,01 4,00
CP.34 9 | Drehrichtungsquelle 0...9 1 2

CP.35 % | AN1 Sollwertauswahl 0...2 1 0

CP.36 AN1 Nullpunkthysterese -10,0...10,0 % 0,1 % 0,2 %

b Enter-Parameter
2 abhangig vom Leistungsteil
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2.3 Passworteingabe AbWerk wird der Frequenzumrichter ohne Passwortschutz ausgeliefert,

-
I
—r—
.Q

-
—

|~
-

2.4 Betriebsan-

zeigen

Istfrequenz

[y
.

Sollfrequenz

L
|

_{
)

Umrichter Status

L
[y

!

p

d.h. alle veranderbaren Parameter lassen sich verstellen. Nach der
Parametrierung kann das Gerat gegen unberechtigten Zugang verriegelt
werden (Passworter: siehe vorletzte Seite). Der eingestellte Mode wird
gespeichert.

: | Password |Q-)| P_ o
Verriegeln der :
|

A
CP-Parameter ;
CF O«ol[P _anl”
[
| Password Q—)/_-/J_ ::u‘:|
A

Freigeben der

|
|
|
CP-Parameter '

A

N )
re |«d>»| F_rao

Die folgenden Parameter dienen zur Kontrolle des Frequenzumrichters
wahrend des Betriebes.

Anzeige der aktuellen Ausgangsfrequenz in Hz. Der Operator zeigt
zusatzlich "noP" und "LS" an, wenn die Reglerfreigabe oder Drehrichtung
nicht geschaltet ist (siehe CP.3). Die Drehrichtung des Umrichters wird
dabei durch das Vorzeichen angezeigt. Beispiele:

Ausgangsfrequenz 18,3 Hz, Drehrichtung vorwérts

Ausgangsfrequenz 18,3 Hz, Drehrichtung riickwérts

Anzeige der aktuellen Sollfrequenz. Die Anzeige erfolgt wie bei CP.1. Aus
Kontrollgriinden wird die Sollfrequenz auch dargestellt, wenn die Regler-
freigabe oder Drehrichtung nicht geschaltet sind. Ist keine Drehrichtung
gegeben, wird die Sollfrequenz fur Rechtslauf (vorwarts) angezeigt.

Die Statusanzeige zeigt den aktuellen Betriebszustand des Umrichters
an. Mogliche Anzeigen und ihre Bedeutung sind:

"no Operation" Reglerfreigabe nicht gebriickt, Modulation
abgeschaltet, Ausgangsspg. = 0 V, Antrieb ist filhrungslos.

"Low Speed" keine Drehrichtung vorgegeben, Modulation
abgeschaltet, Ausgangsspg. = 0 V, Antrieb ist fihrungslos.

[~

L
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=3

Scheinstrom
Iy I
. [

Scheinstrom /
Spitzenwert

0 C
L.
Auslastung

ZK-Spannung

| N |
(

"Forward Acceleration” Antrieb beschleunigt mit Dreh-
richtung Vorwarts.

"Forward Deceleration" Antrieb verzégert mit Drehrichtung
Vorwarts.

~H--| "Reverse Acceleration" Antrieb beschleunigt mit Dreh-
richtung Rickwarts.

"Reverse Deceleration" Antrieb verzdgert mit Drehrichtung
Ruckwarts.

"Forward Constant" Antrieb lauft mit konstanter Drehzahl

Fcon . )
und Drehrichtung Vorwarts.

3 3 1 I T
m 0 J 0 0
0 M i N o
2 X X X

"Reverse Constant" Antrieb lauft mit konstanter Drehzahl
und Drehrichtung Rlckwarts.

Weitere Statusmeldungen werden bei den Parametern beschrieben, die
sie verursachen.

Anzeige des aktuellen Scheinstromes in Ampere.

CP.5 ermdglicht es, den maximalen Scheinstrom zu ermitteln. Dazu wird
der hochste aufgetretene Wert von CP.4 in CP.5 gespeichert. Der
Spitzenwertspeicher kann durch Betétigen der Tasten UP, DOWN oder
ENTER, sowie Uber Bus durch Schreiben eines beliebigen Wertes an die
Adresse von CP.5 geldscht werden. Ein Abschalten des Umrichters fiihrt
ebenfalls zur Léschung des Speichers.

Anzeige der aktuellen Umrichterauslastung in Prozent. 100% Auslastung
entspricht dem Umrichternennstrom. Es werden nur positive Werte
angezeigt, d.h. zwischen motorischem und generatorischem Betrieb wird
nicht unterschieden.

Anzeige der aktuellen Zwischenkreisspannung in Volt.
Typische Werte sind:

L.

V-Klasse | Normalbetrieb Uberspg. (E.OP) |Unterspg. (E.UP)
230V 300...330V DC |ca. 400V DC ca. 216 V DC
400 V 530...620 V DC |ca. 800V DC ca. 240V DC

D-13
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ZK-Spannung/Spitzenwert

| |
L. O

CP.8 ermdglicht es, kurzfristige Spannungsanstiege innerhalb eines
Betriebszyklus zu ermitteln. Dazu wird der hochste aufgetretene Wert
von CP.7 in CP.8 gespeichert. Der Spitzenwertspeicher kann durch
Betétigen der Tasten UP, DOWN oder ENTER, sowie uber Bus durch
Schreiben eines beliebigen Wertes an die Adresse von CP.8 geldscht
werden. Ein Abschalten des Umrichters flhrt ebenfalls zur L6schung des
Speichers.

n Ausgangsspannung

| |

Anzeige der aktuellen Ausgangsspannung in Volt.

2.5 Grundeinstellung Die folgenden Parameter bestimmen grundlegende Betriebsdaten des

des Antriebes

Minimalfrequenz

Antriebes. Sie sollten in jedem Fall Gberprift, bzw. auf die Applikation
angepaldt werden.

Frequenz, auf die der Umrichter ohne Vorgabe eines analogen Soll-

1t (1 wertes lauft. Interne Begrenzung der Festfrequenzen CP.19...CP.21.
L~

Einstellbereich: 0...400 Hz N

Auflosung: 0,0125 Hz ™"

Werkseinstellung: 0 Hz

CP.10

UREF

ov

Maximalfrequenz Frequenz, auf die der Umrichter bei maximalem, analogem Sollwert lauft.

'l Y| Interne Begrenzung der Festfrequenzen CP.19...CP.21.
|
Einstellbereich: 0...400 Hz
Auflésung: 0,0125 Hz
Werkseinstellung: 70 Hz
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Beschleunigungszeit

| I |
| I Y

Verzdgerungszeit
| B |
L. X

S-Kurvenzeit

Iy N |
1

L~

Der Parameter legt die bendtigte Zeit fest, um von 0 auf 100 Hz zu
beschleunigen. Die tatséchliche Beschleunigungszeit verhalt sich dabei
proportional zur Frequenzanderung.

100 Hz . .

X tat. Beschleunigungszeit = CP.12
delta f 100 Hz
Einstellbereich: 0,00...300,00 s
Aufldsung: 0,01s
Werkseinstellung: 5,00 s

Beispiel: Tatséachliche Beschleunigungszeit = 5 s ; der Antrieb soll von
10 Hz auf 60 Hz beschleunigen. delta f = 60 Hz - 10 Hz =50 Hz

CP.12=(100Hz /50 Hz) x5s=10s

Der Parameter legt die bendtigte Zeit fest, um von 100 auf 0 Hz zu
verzogern. Die tatsachliche Verzégerungszeit verhalt sich dabei propor-
tional zur Frequenzénderung.

100 Hz 3 . f
X tat. Verzdgerungszeit = CP.13
delta f 100 Hz
Einstellbereich: -0,01; 0,00...300,00 s
Aufldsung: 0,01s
Werkseinstellung: 5,00 s cp.13 t

Bei -1 wird der Wert aus CP.12 eingesetzt (Display: "=Acc")!

Beispiel: Tatsachliche Verzégerungszeit =5 s; der Antrieb soll von 60 Hz
auf 10 Hz verzogern. delta f = 60 Hz - 10 Hz = 50 Hz

CP.13= (100 Hz /50 Hz) x 55 = 10's

Fir manche Anwendungen ist es von Vorteil, wenn der Antrieb ruckarm
anféahrt und stoppt. Diese Funktion wird durch einen Verschliff der
Beschleunigungs- und Verzdgerungsrampen erreicht. Diese Verschliff-
zeit, auch S-Kurvenzeit, kann mit CP.14 vorgegeben werden.

Einstellbereich: 0,00 (off)...5,00 s
Auflésung: 0,01s
Werkseinstellung: 0,00 s (off)

Damit bei aktivierten S-Kurvenzeiten definierte Rampen ge-

fahren werden, missen die vorgegebenen Beschleunigungs-
bzw. Verzdgerungszeiten (CP.12 und CP.13) groRer als die
S-Kurvenzeit (CP.14) gewahlt werden.
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Rampenvorgabe mit S-Kurven

+ [Hz] t1 = S-Kurvenzeit(CP.14)
t2 = Beschleunigungszeit (CP.12)
t3 = Verzogerungszeit(CP.13)

t3
s>

t1 t1

t[s]

Boost Im unteren Drehzahlbereich fallt ein Grof3teil der Motorspannung am
Y Standerwiderstand ab. Damit das Kippmoment des Motors Uber den
Lr. gesamten Drehzahlbereich nahezu konstant bleibt, kann der Span-

nungsabfall durch den Boost kompensiert werden.

UA

Einstellbereich: 0,0...25,5 % -
Auflésung: 0,1 %
Werkseinstellung: 20% cp 15

cp.16 |

Einstellung: < Auslastung im Leerlauf bei Eckfrequenz feststellen
e ca. 10 Hz vorgeben und den Boost so einstellen, dal
etwa die gleiche Auslastung wie bei Eckfrequenz erreicht
wird.

Wenn ein Motor im Dauerbetrieb bei niedrigen Drehzahlen mit
A zu hoher Spannung gefahren wird, kann dies zur Uberhitzung
des Motors fuhren.

Eckfrequenz Bei der hier eingestellten Frequenz erreicht der Umrichter seine maxima-
'l B T le Ausgangsspannung. Typisch ist hier die Einstellung der Motornenn-
LI~ (O frequenz. Beachte: Motoren kénnen bei falsch eingestellter Eck-

frequenz Uberhitzen! Ua

Einstellbereich: 0...400 Hz
Auflésung: 0,0125 Hz |
Werkseinstellung: 50 Hz \

1

100% - - -
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2.6 Besondere
Einstellungen

Spannungsstabilisierung

I
L

I

)
(

1
{

=3

Die folgenden Parameter dienen zur Optimierung des Antriebs und zur
Anpassung an die Anwendung. Bei der Erstinbetriebnahme kdnnen

diese Einstellungen ignoriert werden.

Mit diesem Parameter kann eine geregelte Ausgangsspannung bezogen
auf die Eckfrequenz eingestellt werden. Spannungsschwankungen am
Eingang sowie im Zwischenkreis nehmen dadurch nur noch geringen
Einflul? auf die Ausgangsspannung (U/f-Kennlinie). Die Funktion erlaubt
eine Anpassung der Ausgangsspannung an Sondermotoren. ﬂ

Einstellbereich: 1...650 V (off)
Auflésung: 1Vv
Werkseinstellung: 650 V (off)
Bemerkung: Enter-Parameter

Im u.a. Beispiel soll die Ausgangsspannung auf 230 V stabilisiert werden

(0 % Boost).

UN/Ua
A
U, bei U = 250V unstabilisiert
250 V- 1- S
/" |.U, bei U, = 250V stabilisiert
CP.17=230V————— I T
’ o
;o
S | U, bei U, =190V stabilisiert
190 V- 7 ,"’ """ ,1 gl
,, - U, bei U, = 190V unstabilisiert
P |
//' ’, I
/;."/,’ I U,, = Netzspannung
y e | U,= Ausgangsspannung
‘/,"/ |
/ | > f
CP.16=50 Hz
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Schaltfrequenz Die Schaltfrequenz, mit der die Endstufen getaktet werden, kann abhan-
'l T gig vom Einsatzfall veréandert werden. Die max. mdgliche Schaltfrequenz,
L. (0 sowie die Werkseinstellung wird durch das verwendete Leistungsteil

festgelegt. Einfliisse und Auswirkungen der Schaltfrequenz kénnen aus
folgender Aufstellung entnommen werden.

kleine Schaltfrequenz hohe Schaltfrequenz

« geringere Umrichtererwarmung | e geringere Gerauschentwicklung
« geringerer Ableitstrom « bessere Sinusnhachbildung

« geringere Schaltverluste « weniger Motorverluste

e weniger Funkstdrungen
« besserer Rundlauf bei kleinen
Drehzahlen

Einstellbereich (Leistungsteilabhangig):  2/4/8/12/16 kHz
Werkseinstellung: leistungsteilabhéngig
Bemerkungen: Enter-Parameter

Bei Schaltfrequenzen tber 4 kHz beachten Sie unbedingt die
A max. Motorleitungslange in den Technischen Daten der Lei-

stungsteilanleitung (Teil 2).

Festfrequenz 1...3 Es konnen drei Festfrequenzen eingestellt werden. Die Anwahl der
Eingang 11 Festfrequenzen erfolgt Uber die Eingange 11 und 12.
] . :
R | Einstellbereich: -400...400 Hz
) Auflésung: 0,0125 Hz
Eingang 12 Werkseinstellung CP.19: 5Hz
= Werkseinstellung CP.20: 50 Hz
L ' L LY Werkseinstellung CP.21: 70 Hz
Eingang 11 und 12
,’ ,'-',-' ,’ Erfolgt eine Vorgabe auf3erhalb der mit CP.10 und CP.11 festgelegten

Grenzen, wird die Frequenz intern begrenzt. Die negativen Werte werden
im Applikationsmode freigegeben.

Die Drehrichtungsquelle der Festfrequenzen wird durch CP.34 nicht
geéandert, sie entspricht immer CP.34 = 2.
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DC-Bremsung / Modus Bei der DC-Bremsung wird der Motor nicht Uber die Rampe verzogert.

'l Das schnelle Abbremsen erfolgt durch eine Gleichspannung, die auf die

Lr.CC Motorwicklung gegeben wird. Dieser Parameter legt fest, wie die DC-
Bremsung ausgel®st wird.

Wert | Aktivierung

0 DC-Bremsung; abgeschaltet.

1 DC-Bremsung; bei Wegschalten der Drehrichtung und Er-
reichen von OHz. Bremszeit entspricht CP.23 oder bis zur ﬂ

nachsten Drehrichtungsvorgabe.

2* DC-Bremsung; sobald die Drehrichtungsvorgabe fehlt.

3* DC-Bremsung; sobald die Drehrichtung wechselt oder fehlt.

4* DC-Bremsung; bei Wegschalten der Drehrichtung und wenn

die Istfrequenz 4 Hz unterschreitet.

5* DC-Bremsung; wenn Istfrequenz 4 Hz unterschreitet und

der Antrieb verzogert.

6* DC-Bremsung; sobald der Sollwert 4 Hz unterschreitet.

7* DC-Bremsung; wenn Eingang 14 geschaltet wird. Bei Steu-

erkarte B = Wert "0"

8 DC-Bremsung; solange Eingang |4 geschaltet ist.Bei Steu-

erkarte B = Wert "0"

9 DC-Bremsung; nach Zuschalten der Modulation.

* Bremszeit ist abhangig von der Istfrequenz

Einstellbereich: 0...9
Auflésung: 1
Werkseinstellung: 7
Bemerkungen: Enter-Parameter
DC-Bremsung / Zeit Ist die Bremszeit abhangig von der Istfrequenz (CP.22 =2...7), berechnet
Indle B sie sich wie folgt: .
L. J . - CP23xi, 100 Hz f--nmmmmmmmmmnnes :
Bt ™ 100 Hz |

Sonst entspricht die Bremszeit CP.23.

: "t
tye CP.23

Einstellbereich: 0,00...100,00 s
Aufldsung: 0,01s
Werkseinstellung: 10,00 s
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max. Rampenstrom Diese Funktion schitzt den Frequenzumrichter vor dem Abschalten
=1 a0 durch Uberstrom wahrend der Beschleunigung. Die Rampe wird bei
| = | Erreichen des hier eingestellten Wertes solange angehalten, bis der
Strom wieder absinkt. Bei aktiver Funktion wird "LAS" im Display (CP.3)
angezeigt.

Einstellbereich: 0...200 %

Auflésung: 1%

Werkseinstellung: 140 %
max. Konstantstrom Diese Funktion schitzt den Frequenzumrichter vor dem Abschalten
Il e g durch Uberstrom bei konstanter Ausgangsfrequenz. Bei Uberschreiten
| g | des hier eingestellten Wertes, wird die Ausgangsfrequenz solange

reduziert, bis der Wert wieder unterschritten ist. Bei aktiver Funktion wird
"SLL" im Display (CP.3) angezeigt.

Einstellbereich: 0...200% (off)
Aufldsung: 1%
Werkseinstellung: 200% (off)
Auslastung
CP.24

CP.25|

Rampenstop

ein - L
as [ [] |
‘_} *—] Stromgrenze
— t

ein -
aus

fsoll -———r-
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Drehzahlsuche / Beim Aufschalten des Frequenzumrichters auf einen auslaufenden Mo-
Bedingung tor, kann durch die unterschiedlichen Drehfeldfrequenzen ein Fehler
Il e T ausgeldst werden. Bei eingeschalteter Drehzahlsuche sucht der Um-
| gy | richter die aktuelle Motordrehzahl, pal3t seine Ausgangsfrequenz an und

beschleunigt mit der eingestellten Rampe auf den vorgegebenen Soll-
wert. Wahrend der Suchphase wird "SSF" im Display (CP.3) angezeigt.
Der Parameter legt fest, unter welchen Bedingungen die Funktion wirkt.
Bei mehreren Bedingungen ist die Summe der Werte einzugeben.

Beispiel: CP.26=12 bedeutet nach Reset und nach Auto-Reset UP.

Wert | Bedingung

0 Funktion aus

1 bei Reglerfreigabe

2 beim Einschalten

4 nach Reset

8 nach Auto-Reset UP
Einstellbereich: 0...15
Auflésung: 1
Werkseinstellung: 8
Bemerkungen: Enter-Parameter

Schnellhalt / Rampenzeit  Die Schnellhalt-Funktion wird abhéngig von CP.28 aktiviert. Der Parame-

i e ter legt (_1ie bendbtigte Zeit fest, um von 100_ auf O Hz_ pall verzt)gern. Die

[ | tatsachliche Verzdgerungszeit verhdlt sich dabei proportional zur

Frequenzanderung. Die Reaktion auf Ubertemperatur (CP.28) ist in der

Werkseinstellung abgeschaltet. Ist sie aktiviert, schaltet die Modulation
nach 10s automatisch ab, wenn der Motor noch zu heif} ist.

100 Hz . . f

X tat. Verzdgerungszeit = CP.27
delta f 100 Hz
Einstellbereich: 0,00...300,00 s
Auflésung: 0,01s .
Werkseinstellung: 2,00 s Cp. 27

Beispiel: Tatsachliche Verzégerungszeit =5 s; der Antrieb soll von 50 Hz
auf 0 Hz verzogern. delta f = 50 Hz - 0 Hz = 50 Hz

CP.27 = (100 Hz /50 Hz) x 5s=10s
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Reaktion auf Dieser Parameter bestimmt die Reaktion des Antriebes auf die externe
externe Ubertemperatur ~ Temperaturilberwachung. Um die Funktion zu aktivieren, miissen die
1 101 Leistungsteilklemmen T1/T2 gemal der Betriebsanleitung Teil2 ange-

| g i | schlossen werden. Dann kann die Reaktion entsprechend folgender

Tabelle eingestellt werden.

In der Werkseinstellung ist die Funktion abgeschaltet.

Liegt die Ubertemperatur nicht mehr an, wird die Meldung E.ndOH (bzw.
A.ndOH) ausgegeben. Erst dann kann der Fehler zuriickgesetzt, bzw.
der automatische Wiederanlauf ausgefiihrt werden.

CP.28|Anzeige| Reaktion Wiederanlauf

0 [ E.dOH |sofortiges Abschalten der Modulation

1* | A.dOH |Schnellhalt / Abschalten der Modulation |Fehler beheben;
nach Erreichen von Drehzahl 0. Reset betatigen

2 * [ A.dOH | Schnellhalt / Haltemoment bei Drehzahl 0

3 | A.dOH |sofortiges Abschalten der Modulation Reset

4* | A.dOH | Schnellhalt / Abschalten der Modulation |automatisch,
nach Erreichen von Drehzahl 0. wenn Fehler nicht

5* [A.dOH | Schnellhalt / Haltemoment bei Drehzahl 0| mehr anliegt

6 * | keine |keine Auswirkung auf den Antrieb;
Mit CP.31/32 = 9 kann ein externes Modul
angesteuert werden (z.B. Lufter) - entfallt -

7 keine |keine Auswirkung auf den Antrieb;
IStérung existiert nicht! Externe
Temperaturiiberwachung nicht aktiviert

*) Ist der Motor nach 10 Sekunden noch zu heif3, wird der Fehler E.dOH
ausgeldst und die Modulation abgeschaltet!

Einstellbereich: 0...
Auflésung:
Werkseinstellung:

Nk N
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Analogausgang 1/ Funktion

CP.29 legt die Funktion vom Analogausgang 1 fest.

=3

Analogausgang 1/

Verstarkung
I~ 1 I 1
L. L

I | .
| N g | Wert | Funktion
0 Absolute Istfrequenz (CP.1) 100Hz = 100%
1 Absolute Sollfrequenz (CP.2) 100Hz = 100%
2 Istfrequenz (CP.1) +100Hz = +100%
3 Sollfrequenz (CP.2) +100Hz = £100%
4 Ausgangsspannung (CP.9) 500V = 100%
5 Zwischenkreisspannung (CP.7) 1000V = 100% ﬂ
6 Scheinstrom (CP.4) 2 x Nennstrom = 100%
7 Wirkstrom +2 x Nennstrom = +£100%
8-10 | Nur Applikationsmode
11 | Absoluter Wirkstrom 2 x Nennstrom = 100%
12 | Endstufentemperatur 100 °C = 100%
13 | Motortemperatur 0...100 °C = 100%
14-18 | Nur Applikationsmode
19 | Rampenausgangsfrequenz +100 Hz = +£100%
20 | Absolute Rampenausgangsfrequenz 100 Hz = 100%
21 | Nur Applikationsmode
Einstellbereich: 0...12 (Basic und Compact)
0...21 (General)
Auflésung: 1
Werkseinstellung: 2
Bemerkungen: Enter-Parameter

Mit der Verstarkung kann man die Ausgangsspannung des Analogaus-
ganges auf das auszugebene Signal abstimmen. Bei einer Verstarkung
von 1 entsprechen £100 % = £10 V.

Einstellbereich: -20,00...20,00
Auflésung: 0,01
Werkseinstellung: 1,00
out Einstellhilfe:
=~ - -100%fF------ 5 10ov Der Analogausgang soll +10V
] : statt bei 100 Hz schon bei 70 Hz
: | ausgeben:
! CP.30 | 100 Hz
- e in CP.30 = =1,43
-100% 100% 70H

----- L -100% - - -
A
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Relaisausgang 1/ CP.31 und CP.32 bestimmen die Funktion der beiden Relaisausgénge.
Funktion CP.31 fur Relaisausgang 1 (Klemmen X2A.24...26)
'l | CP.32 fur Relaisausgang 2 (Klemmen X2A.27...29)
L. 1 Der Pegel fiir CP.31 ist auf 100,00 voreingestellt.

Der Pegel fir CP.32 wird mit CP.33 eingestellt!

Relaisausgang 2/ -
gang Wert | Funktion

Funktion

— 0 Keine Funktion (generell aus)
,’_ ,'-’ :,',:' 1 Generell an
2 Run-Signal; auch bei DC-Bremse
3 Betriebsbereit-Signal (kein Fehler)
4 Stdrmelderelais
5 Stérmelderelais (ohne Auto-Reset)
6 Warn- oder Fehlermeldung bei Abnormal Stopping
7 Uberlast-Vorwarnung
8 Ubertemperatur-Vorwarnung Endstufen
9 Externe Ubertemperatur-Vorwarnung Motor
10 [ Nur Applikationsmode
11 | Ubertemperatur-Vorwarnung Umrichterinnenraum OHI
12 | Kabelbruch 4...20 mA an Analogeingang 1
13 | Nur Applikationsmode
14 | max. Konstantstrom (Stall, CP.25) Uberschritten
15 | max. Rampenstrom (LA-Stop, CP.24) Uberschritten
16 | DC-Bremsung aktiv

17-19| Nur Applikationsmode
20 | Istwert=Sollwert (CP.3=Fcon; rcon; nicht bei noP, LS, Fehler,
SSF)
21 | Beschleunigen (CP.3 = FAcc, rAcc, LAS)
22 | Verzogern (CP.3 = FdEc, rdEc, LdS)
23 | Istdrehrichtung = Solldrehrichtung
24 | Auslastung (CP.6) > 100 % (nur CP.31)
25 | Wirkstrom > Pegel (nur CP.32)
26 | ZK-Spannung (CP.7) > Pegel (nur CP.32)
27 | Istfrequenz (CP.1) > Pegel (nur CP.32)
28 | Sollfrequenz (CP.2) > Pegel (nur CP.32)
29/30( Nur Applikationsmode
31 | Absoluter Sollwert an AN1 > Pegel (nur CP.32)
32 | Absoluter Sollwert an AN2 > Pegel (nur CP.32)
33 | Nur Applikationsmode
34 | Sollwert an AN1 > Pegel (nur CP.32)
35 | Sollwert an AN2 > Pegel (nur CP.32)
36-39| Nur Applikationsmode
40 | Hardware-Stromgrenze aktiv
41 | Modulation An-Signal
42-43| Nur Applikationsmode
44 | Umrichterstatus (CP.3) > Level
45 | Kihlkdrpertemperatur > Pegel




Bedienung des Geréates E

Wert | Funktion

46 | Motortemperatur > Pegel
47 | Rampenausgangswert > Pegel
48 | Scheinstrom (CP.4) > Pegel
49 | Rechtslauf (nicht bei nOP, LS, abnormal stopping, Fehler)
50 | Linkslauf (nicht bei nOP, LS, abnormal stopping, Fehler)
51-62| Nur Applikationsmode
63 | Betrag ANOUT1 > Pegel
64 | Betrag ANOUT2 > Pegel
65 [ ANOUT1 > Pegel
66 | ANOUT2 > Pegel
67-69| Nur Applikationsmode
70 | Treiberspannung aktiv (Sicherheitsrelais)
71-72| Nur Applikationsmode
73 | Betrag Wirkleistung
74 | Wirkleistung
75-78| Nur Applikationsmode

Werkseinstellung CP.31: 4
Werkseinstellung CP.32: 27
Bemerkungen: Enter-Parameter

Relaisausgang 2 / Schalt-  Dieser Parameter bestimmt den Schaltpunkt fir den Relaisausgang 2

level (CP.32). Nach dem Schalten des Relais kann sich der Wert innerhalb
[l | eines Fensters (Hysterese) bewegen, ohne dal3 das Relais abféllt. Well
L. der Operator nur 5 Zeichen anzeigen kann, werden bei htheren Werten

die letzten Stellen nicht mehr dargestellt.

Einstellbereich: -30000,00...30000,00
Auflésung: 0,01
Werkseinstellung: 4,00
Hysterese:

Frequenz: 0,5 Hz
ZK-Spannung: 1V
Analoger Sollwert: 0,5 %
Wirkstrom: 05A
Temperatur: 1°C
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Drehrichtungsquelle Mit diesem Parameter wird die Quelle und die Art der Auswertung fur die
I'mliw B TN Drehrichtungsvorgabe festgelegt (Enter-Parameter). Mit CP.34 andert
| = | man nicht die Drehrichtungsquelle der Festfrequenzen (CP.19...21).

Wert | Drehrichtung

0/1 | Nur Applikationsmode

2 | Vorgabe Uber Klemmleiste Vorwarts/Ruckwarts; negative
Sollwerte werden zu Null gesetzt. (Werkseinstellung)
3 [ Vorgabe Uber Klemmleiste Vorwarts/Ruckwarts; die
Vorzeichen der Sollwerte beeinflussen nicht die Drehrichtung
4 [ Vorgabe Uber Klemmleiste Run/Stop (KI. X2A.14) und
Vorwarts/Ruckwarts (KI. X2A.15); negative Sollwerte werden
zu Null gesetzt.
5 | Vorgabe lber Klemmleiste Run/Stop (KI. X2A.14) und
Vorwarts/Rickwarts (KI. X2A.15); die Vorzeichen der
Sollwerte beeinflussen nicht die Drehrichtung
6 | Sollwertabhangig, positive Werte = Rechtslauf; negative
Werte = Linkslauf. Fir die Drehrichtungsfreigabe muf3 eine
der Klemmen F oder R aktiv sein, sonst LS.
7 | Sollwertabhéngig, positive Werte = Rechtslauf; negative
Werte = Linkslauf; bei Sollwert "0" wird Rechtslauf angezeigt
8/9 | Nur Applikationsmode

intern

Sollwert 100% ====--5 1ov
1
O-limitiert !
(Wert 2u. 4) :
1
T 1> extern
-100% s 100%
o7
! /
v
vy
IR EEEEEES L -100%
intern
Sollwert (77 100%mmm e 1ov
1
absolut ! '
(Wert 3 u. 5) ! .
! i
. +» extern
-100% , 100%
7
! /
v
‘s
PR ETETERE L -100%
Einstellbereich: 0...9
Auflésung: 1
Werkseinstellung: 2
Bemerkungen: Enter-Parameter
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ANL1 Sollwertauswahl

| e

| I |

AN1 Nullpunkthysterese

|y
L. JQ

Der Sollwerteingang 1 (AN1) kann mit verschiedenen Signalpegeln
angesteuert werden. Um das Signal richtig auswerten zu kénnen, muf
dieser Parameter der Signalquelle angepal3t werden.

Bei der F5-BASIC Steuerung im A- und B-Gehause darf die Signalquelle
nicht verstellt werden.

f

= CP.11
Wert | Sollwertsignal

0 |0..£10V DC/Ri =56 kOhm
1 |0..+20 mA DC/Ri =250 Ohm
2 |4..20mA DC/ Ri =250 Ohm

CP.10

ov
0mA

4 mA 20 mA
Einstellbereich: 0..2
Auflésung: 1
Werkseinstellung: 0
Bemerkungen: Enter-Parameter

Durch kapazitive sowie induktive Einkopplung auf den Eingangsleitungen
oder Spannungsschwankungen der Signalquelle kann der am Umrichter
angeschlossene Motor trotz analoger Eingangsfilter im Stillstand driften
(,zittern®). Dies zu unterdriicken ist die Aufgabe der Nullpunkthysterese.
Durch den Parameter CP.36 kann das Analogsignal fur den Eingang AN1
in einem Bereich von 0...£10% ausgeblendet werden. Der eingestellte
Wert ist fiir beide Drehrichtungen giiltig.

Wird ein negativer Prozentwert eingestellt, wirkt die Hysterese zusatzlich
zum Nullpunkt auch um den aktuellen Sollwert. Sollwertanderungen bei
Konstantlauf werden erst dann bernommen, wenn sie grof3er als die
eingestellte Hysterese sind.

Einstellbereich: -10,0...10,0 %
Auflésung: 0,1%
Werkseinstellung: 0,2 %
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2.7 Der Drivemode

2.7.1 Antrieb starten /

2.7.2

2.7.3

2.7.4

stoppen

Drehrichtung
wechseln

Sollwert
vorgeben

Drivemode
verlassen

Der Drivemode ist eine Betriebsart des KEB COMBIVERT zur Inbetrieb-
nahme des Antriebs mit dem Operator. Nach Schalten der Regler-
freigabe erfolgt die Sollwert- und Drehrichtungsvorgabe ausschliellich
Uber die Tastatur. Zur Aktivierung des Drivemodus ist das entsprechende
Passwort (siehe vorletzte Seite) in CP. 0 einzugeben. Die Anzeige
schaltet wie folgt um:

Drehrichtung Status

F=Rechtslauf / r=Linkslauf noP = keine Reglerfreigabe /
LS = Ausgangsposition

Modulation gesperrt [/~ ) = | Antrieb verzogert auf O Hz
Antrieb fiihrungslos U L. _Y] und schaltet die Modulation
ab
A STOP
START A 4
Antrieb beschleunigt auf [)= 1= ¢/ q Antrieb fahrt mit
eingestellten Sollwert ~ [I— 1 I_( (| eingestelitem Sollwert
ENTER Antrieb wechselt
F/IR die Drehrichtung
_ Zrrnr
J Ly

driickter Taste zur Sollwert-
SPEED

Anzeige wechselt bei ge-
FUNC.
anzeige/-vorgabe

A STOP I 51 1q Sollwert kann mit UP/
START|| V¥ I L(Lf| DOWN bei gedriickter

FUNC/SPEED-Taste
verandert werden

Der Drivemode kann nur in Zustand "Stop" (Anzeige noP oder LS)
verlassen werden. Halten Sie dazu die FUNC- und ENTER-Taste gleich-
zeitig flr ca. 3 Sekunden gedruckt. In der Anzeige erscheinen die CP-
Parameter.

=—=| + |==| flr 3 Sekunden

SPEED F/R
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Fehlerdiagnose

3. Fehlerdiagnose

Fehlermeldungen werden beim KEB COMBIVERT immer mit einem

+E.“ und dem entsprechenden Fehler in der Anzeige dargestellt. Fehler-
meldungen bewirken ein sofortiges Abschalten der Modulation. Wieder-
anlauf erst nach Reset moglich.

Stérungen werden mit einem ,A.“ und der entsprechenden Meldung
dargestellt. Auf Stérungen kann variabel reagiert werden.

Im folgenden werden die Anzeigen und ihre Ursache beschrieben.

Display| COMBIVIS Wert | Bedeutung
Statusmeldungen

bbL Motorentregung 76 | Endstufen zur Motorentregung gesperrt

bon Bremse schliel3en 85 | Bremsenansteuerung (siehe Kapitel 6.9)

boFF Bremse 6ffnen 86 | Bremsenansteueurng (siehe Kapitel 6.9)

Cdd Antriebsdatenerfassung 82 | Die Meldung wird wéahrend der Erfassung des
Motorstanderwiderstandes ausgegeben.

dcb DC Bremsung 75| Motor wird durch eine Gleichspannung am Ausgang
abgebremst.

dLs Modulation aus nach DC-Bremsung 77 | Modulation wird nach der DC-Bremsung abgeschaltet (siehe
Kapitel 6.9 “DC-Bremsung”).

FAcc Beschleunigung Rechtslauf 64 | Es wird mit den eingestellten Rampenzeiten mit Drehrichtung
rechts beschleunigt.

Fcon Konstantfahrt Rechtslauf 66 | Die Beschleunigungs- / Verzégerungsphase ist beendet und
es wird mit konstanter Drehzahl / Frequenz mit Drehrichtung
rechts gefahren.

FdEc Verzdgerung Rechtslauf 65 | Es wird mit den eingestellten Rampenzeiten mit Drehrichtung
rechts angehalten.

HCL Hardwarestromgrenze 80 [ Die Meldung wird ausgegeben, wenn der Ausgangsstrom die
Hardwarestromgrenze erreicht.

LAS Beschleunigungsstop 72 | Diese Meldung wird angezeigt, wenn wahrend der
Beschleunigung die Auslastung auf den eingestellten
Auslastungspegel begrenzt wird.

LdsS Verzdgerungsstop 73| Diese Meldung wird angezeigt, wenn wéhrend der
Verzogerung die Auslastung auf den eingestellten
Auslastungspegel oder die Zwischenkreisspannung auf den
eingestellten Spannungspegel begrenzt wird.

LS Stillstand (Mod. aus) 70 | Es ist keine Drehrichtung vorgegeben, die Modulation ist
abgeschaltet.

nO_PU | Leistungsteil nicht bereit 13| Das Leistungsteil nicht bereit, bzw. wird nicht von der
Steuerung erkannt.

noP keine Reglerfreigabe 0 | Reglerfreigabe (Klemme ST) ist nicht geschaltet.

PA Positionierung aktiv 122 | Diese Meldung wird wahrend eines Positioniervorganges
angezeigt.

PLS Modulation aus nach Netz-Aus 84 | Modulation wurde nach Ablauf der Netz-Aus-Funktion
abgeschaltet.

PnA Position nicht erreichbar 123 | Die angegebene Position ist innerhalb der vorgegebenen

Rampen nicht erreichbar. Es kann programmiert werden, ob
die Positionierung abgebrochen wird.
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Display| COMBIVIS Wert| Bedeutung

POFF | Netz-Aus-Funktion aktiv 78| Abhangig von der Programmierung der Funktion (siehe
Kapitel 6.9"Netz-Aus-Funktion”) lauft der Umrichter bei
Netzriickkehr selbststandig, bzw. erst nach einem Reset an.

POSI Positionierung 83| Die Meldung wird bei aktiver Positionierfunktion (F5-G)
ausgegeben.

rAcc Beschleunigung Linkslauf 67| Es wird mit den eingestellten Rampenzeiten mit Drehrichtung
links beschleunigt.

rcon Konstantfahrt Linkslauf 69| Die Beschleunigungs- / Verzégerungsphase ist beendet und
es wird mit konstanter Drehzahl / Frequenz mit Drehrichtung
rechts gefahren.

rdEc Verzdgerung Linkslauf 68| Es wird mit den eingestellten Rampenzeiten mit Drehrichtung
links angehalten.

rFP Zur Positionierung bereit 121 | Der Antrieb meldet, das er bereit zum Starten des
Positioniervorganges ist.

SLL Stromgrenze erreicht 71| Diese Meldung wird angezeigt, wenn wahrend der
Konstantfahrt die Auslastung auf die eingestellte
Stromgrenze begrenzt wird.

SrA Referenzpunktfahrt aktiv 81| Die Meldung wird wahrend der Referenzpunktfahrt
ausgegeben.

SSF Drehzahlsuche 74| Drehzahlsuchfunktion aktiv, dass hei’t der Umrichter
versucht sich auf einen auslaufenden Motor zu
synchronisieren.

StOP Schnellhalt aktiv 79| Die Meldung wird ausgegeben, wenn als Reaktion auf eine
Warnmeldung die Schnellhaltfunktion aktiv wird.

Fehlermeldungen

E. br Fehler! Bremsenansteuerung 56| Fehler: kann bei eingeschalteter Bremsenansteuerung (siehe
Kap. 6.9.5) auftreten, wenn
« die Auslastung beim Starten unter dem minimalem
Auslastungspegel (Pn.43) liegt oder das Fehlen einer
Motorphase erkannt wurde.

« die Auslastung zu grof3 und die Hardwarestromgrenze
erreicht ist

E.buS | Fehler! Watchdog 18| Die eingestellte Uberwachungszeit (Watchdog) der
Kommunikation zwischen Operator und PC, bzw. zwischen
Operator und Umrichter wurde Uberschritten.

E.Cdd | Fehler! Antriebsdatenberechnung 60| Bei der automatischen Motorsténderwiderstandsmessung ist
ein Fehler aufgetreten.

E.col | Fehler! Geber 1 Z&hlertberlauf 54| Der Zahler des Geberkanal 1 hat einen unzulassigen Wert
erreicht.

E.co2 | Fehler! Geber 2 Z&hlertberlauf 55| Der Zahler des Geberkanal 2 hat einen unzulassigen Wert
erreicht.

E.dOH | Fehler! Motoruberhitzung 9| Motortemperaturschalter oder PTC an den Klemmen T1/T2

hat ausgeldst. Fehler erst ricksetzbar bei E.ndOH, wenn
PTC wieder niederohmig ist. Ursachen:

» Widerstand an den Klemmen T1/T2 >1650 Ohm

* Motor Uberlastet

* Leitungsbruch zum Temperaturfuhler
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Display

COMBIVIS

Wert

Bedeutung

E.dri

Fehler! Treiberrelais

51

Das Relais fur die Treiberspannung auf dem Leistungsteil hat
bei gegebener Reglerfreigabe nicht angezogen oder ist bei
gedffneter Reglerfreigabe nicht abgefallen.

E.EEP

Fehler! EEPROM defekt

21

Nach Riicksetzen ist Betrieb weiter moglich (ohne Speichern
im EEPROM)

Fehler! Externer Eingang

31

Wird ausgeldst, wenn ein digitaler Eingang als externer
Fehlereingang programmiert ist und auslost.

E.EnC

Fehler! Geberkabel

32

Kabelbruch beim Resolver oder Inkrementalgeber

E.Hyb

Fehler! Geberschnittstelle

52

Es wurde eine Geberschnittstelle mit einer ungultigen
Kennung entdeckt.

E.HybC

Fehler! Neue Geberkennung

59

Die Geberschnittstellenkennung hat sich geandert und muss
Uiber ec.0 oder ec.10 bestatigt werden.

E.iEd

Fehler! NPN/PNP-Umschaltung

53

Hardwarefehler bei der NPN-/PNP-Umschaltung oder bei der
Start/Stop-Messung.

E.Inl

Fehler! MFC nicht gebootet

57

MFC nicht gebootet.

E.LSF

Fehler! Ladeschaltung

15

Das Ladeshuntrelais ist nicht angezogen. Dies tritt kurzzeitig
wahrend der Einschaltphase auf, muR jedoch sofort
selbststandig zuriickgesetzt werden. Bleibt die
Fehlermeldung bestehen, kdnnen folgende Ursachen in
Frage kommen:

 Ladeshunt defekt

« falsche oder zu geringe Eingangsspannung

« hohe Verluste in der Versorgungsleitung

« Bremswiderstand falsch angeschlossen oder defekt

« Bremsmodul defekt

E.ndOH

Motortemperatur wieder normal

11

Motortemperaturschalter oder PTC an den Klemmen T1/T2
ist wieder im normalen Arbeitsbereich. Der Fehler kann nun
zurlickgesetzt werden.

E.nOH

Kuhlkorpertemperatur wieder normal

36

Temperatur des Kuhlkérpers wieder im zulassigen
Betriebsbereich. Der Fehler kann zuriickgesetzt werden.

E.nOHI

Innenraumtemperatur wieder normal

keine Ubertemperatur Innenraum E.OHI mehr,
Innenraumtemperatur ist um mind. 3°C gesunken, Fehler
riicksetzbar

E.nOL

Uberlast beseitigt

17

keine Uberlast mehr, OL-Zahler hat 0 % erreicht; nach Fehler
E.OL muf} eine Abkiihlphase abgewartet werden. Diese
Meldung erscheint nach Beendigung der Abkihlphase. Der
Fehler kann zuriickgesetzt werden. Der Umrichter muss
wahrend der Abkihlphase eingeschaltet bleiben.

E.nOL2

Uberlast im Stillstand behoben

20

Die Abkuhlzeit ist abgelaufen und der Fehler kann
zurlickgesetzt werden.

Fehler! Uberstrom

IN

Tritt auf, wenn der angegebene Spitzenstrom tberschritten
wird. Ursachen:

¢ zu kurze Beschleunigungsrampen

« zu grofRe Last bei abgeschaltetem Beschleunigungsstop
und abgeschalteter Konstantstromgrenze

¢ Kurzschlul? am Ausgang

« Erdschluf3

* zu kurze Verzdgerungsrampe

« Motorleitung zu lang

« EMV

« DC-Bremse bei gro3en Leistungen aktiv (siehe 6.9.3)

D-31
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Display

COMBIVIS

Wert

Bedeutung

E. OH

Fehler! Ubertemperatur Kiihlkdrper

Temperatur des Kuhlkdrpers ist zu hoch. Fehler erst
rucksetzbar bei E.nOH Ursachen:

 unzureichender Luftstrom am Kuihlkorper (verschmutzt)
* zu hohe Umgebungstemperatur

« Lifter verstopft

E.OH2

Fehler! Motorschutzfunktion

30

Das elektronische Motorschutzrelais hat ausgelost.

E.OHI

Fehler! Ubertemperatur Innenraum

Innenraumtemperatur zu hoch. Fehler erst riicksetzbar bei
E.nOHI, wenn die Innenraumtemperatur um mind. 3 °C
gesunken ist

Fehler! Uberlast (Ixt)

16

Uberlast Fehler erst riicksetzbar, bei E.nOL, wenn OL-Z&hler
wieder 0 % erreicht hat.

Tritt auf, wenn eine zu grof3e Belastung langer als fur die
zulassige Zeit (s. Technische Daten) anliegt. Ursachen:

« schlechter Reglerabgleich

+ Mechanischer Fehler oder Uberlastung in der Applikation

» Umrichter falsch dimensioniert

» Motor falsch beschaltet

» Geber defekt

E.OL2

Fehler! Uberlast im Stillstand

19

Tritt auf, wenn der Stillstandsdauerstrom tberschritten wird
(siehe technische Daten und Uberlastkurven). Der Fehler ist
erst riicksetzbar, wenn die Abkihlzeit abgelaufen ist und
E.nOL2 angezeigt wird.

Fehler! Uberspannung

Spannung im Zwischenkreis zu hoch

Tritt auf, wenn die Zwischenkreisspannung tber den
zugelassenen Wert ansteigt. Ursachen:

« schlechter Reglerabgleich (Uberschwinger)

* Eingangsspannung zu hoch

» Stdrspannungen am Eingang

 zu kurze Verzdgerungsrampe

» Bremswiderstand defekt oder zu klein

E.OS

Fehler! Drehzahllberschreitung

58

Die Drehzahl liegt ausserhalb der festlegten Grenzen

E.PFC

Fehler! PFC

33

Fehler in der Leistungsfaktorkorrektur

E.PrF

Fehler! Endschalter Rechtslauf

46

Der Antrieb ist auf den rechten Endschalter aufgefahren. Als
Reaktion wurde “Fehler, Neustart nach Reset” programmiert
(siehe Kapitel 6.7 “Reaktion auf Fehler oder
Warnmeldungen”).

E.Prr

Fehler! Endschalter Linkslauf

47

Der Antrieb ist auf den linken Endschalter aufgefahren. Als
Reaktion wurde “Fehler, Neustart nach Reset” programmiert
(siehe Kapitel 6.7 “Reaktion auf Fehler oder
Warnmeldungen”).

E. Pu

Fehler! Leistungsteil

12

Allgemeiner Leistungsteilfehler (z.B. Lufter

E.Puci

Fehler! L-Teilkennung ungiiltig

49

Waéhrend der Initalisierungsphase wurde das Leistungsteil
nicht, oder als nicht zuléssig, erkannt.

E.Puch

Fehler! Leistungsteil gedndert

50

Die Leistungsteilkennung hat sich gedndert; bei giltigem
Leistungsteil kann der Fehler durch Schreiben auf SY.3
zuriickgesetzt werden. Wenn der in SY.3 angezeigte Werte
geschrieben wird, werden nur die leistungsteilabhéngigen
Parameter neu initialisiert. Wird ein beliebiger anderer Wert
geschrieben, dann werden Defaultwerte geladen. Bei
manchen Geraten ist nach dem Schreiben von Sy.3 ein
Power-On-Reset erfoderlich.




Fehlerdiagnose E

Display

COMBIVIS

Wert

Bedeutung

E.PUCQO

Fehler! L-Teil Kommunikation

22

Parameterwert konnte nicht zum Leistungsteil geschrieben
werden. Quittung vom LT <> OK

E.PUIN

Fehler! Leistungsteilkodierung

14

Fehler: Softwareversion von Leistungsteil und Steuerkarte
sind unterschiedlich. Fehler nicht riicksetzbar (nur bei F5-G
im B-Gehause)

E.SbuS

Fehler! Bussynchronisierung

23

Synchronisierung tber den Sercosbus nicht méglich. Als
Reaktion wurde “Fehler, Neustart nach Reset” programmiert
(siehe Kapitel 6.7 “Reaktion auf Fehler oder
Warnmeldungen”).

E.SEt

Fehler! Parametersatzanwahl

39

Es wurde versucht, einen gesperrten Parametersatz
anzuwahlen. Die Reaktion wurde “Fehler, Neustart nach
Reset” programmiert (siehe Kapitel 6.7 “Reaktion auf Fehler
oder Warnmeldungen”).

E.SLF

Fehler! Software-Endschalter rechts

44

Der rechte Softwareendschalter liegt auRerhalb der
festgelegten Grenzen. Die Reaktion wurde “Fehler, Neustart
nach Reset” programmiert (siehe Kapitel 6.7 “Reaktion auf
Fehler oder Warnmeldungen”).

E.SLr

Fehler! Software-Endschalter links

45

Der linke Softwareendschalter liegt auRerhalb der
festgelegten Grenzen. Die Reaktion wurde “Fehler, Neustart
nach Reset” programmiert (siehe Kapitel 6.7 “Reaktion auf
Fehler oder Warnmeldungen”).

Fehler! Unterspannung

Spannung im Zwischenkreis zu gering

Tritt auf, wenn die Zwischenkreisspannung unter den
zugelassenen Wert sinkt. Ursachen:

« Eingangsspannung zu gering oder instabil

« Umrichterleistung zu klein

« Spannungsverluste durch falsche Verkabelung

« Versorgungsspannung durch Generator / Transformator
bricht bei sehr kurzen Rampen ein

* Bei F5-G im B-Gehéause wird E.UP auch angezeigt, wenn
keine Kommunikation zwischen Leistungsteil und
Steuerkarte erfolgt.

« Sprungfaktor (Pn.56) zu klein (siehe 6.9.20)

« wenn ein digitaler Eingang als externer Fehlereingang mit
Fehlermeldung E.UP programmiert ist (Pn.65).

E.UPh

Fehler! Netzphase

Phase der Eingangsspannung fehlt (Ripple detect)

Warnmeldungen

A.bus

Warnung! Watchdog

93

Watchdog fiir Kommunikation zwischen Operator - PC oder
Operator — Umrichter hat angesprochen. Die Reaktion auf
diese Warnung kann programmiert werden (siehe Kapitel 6.7
“Reaktion auf Fehler oder Warnmeldungen”).

A.dOH

Warnung! Motoruberhitzung

96

Die Motortemperatur ist hat einen eingestellbaren Warnpegel
Uberschritten. Die Abschaltzeit wird gestartet. Die Reaktion
auf diese Warnung kann programmiert werden (siehe Kapitel
6.7 “Reaktion auf Fehler oder Warnmeldungen”). Diese
Warnung kann nur mit einem speziellen Leistungsteil
generiert werden.
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Display

COMBIVIS

Wert

Bedeutung

A. EF

Warnung! Externer Eingang

90

Diese Warnung wird Uber einen externen Eingang ausgelost.
Die Reaktion auf diese Warnung kann programmiert werden
(siehe Kapitel 6.7 “Reaktion auf Fehler oder
Warnmeldungen”).

A.ndOH

Entwarnung! Motoruberhitzung

91

Die Motortemperatur ist wieder unterhalb des eingestellten
Warnpegels. Die Abschaltzeit wird angehalten.

A.nOH

Entwarnung! Ubertemperatur Kithlkdrps

r 88

Die Kuhlkdrpertemperatur ist wieder unterhalb des
Warnpegels.

A.NOHI

Entwarnung! Ubertemperatur Innenraupn 92

Die Temperatur im Innraum des Umrichters ist wieder
unterhalb der Warnschwelle.

A.nOL

Entwarnung! Uberlast

98

Der Uberlastzéhler (OL-Z&hler) hat 0 % erreicht, die
Warnung “Uberlast kann zuriickgesetzt werden.

A.nOL2

Entwarnung! Uberlast im Stillstand

101

Die Abkiihlzeit nach “Warnung! Uberlast im Stillstand” ist
abgelaufen. Die Warnmeldung kann zuriickgesetzt werden.

Warnung! Ubertemperatur Kihlkérper

89

Es kann ein Pegel festgelegt werden, bei dessen
Uberschreitung diese Warnung ausgegeben wird. Weiterhin
kann eine Reaktion auf diese Warnung programmiert werden
(siehe Kapitel 6.7 “Reaktion auf Fehler oder
Warnmeldungen”).

A.OH2

Warnung! Motorschutzfunktion

97

Die elektronische Motorschutzfunktion hat ausgeldst. Die
Reaktion auf diese Warnung kann programmiert werden
(siehe Kapitel 6.7 “Reaktion auf Fehler oder
Warnmeldungen”).

A.OHI

Warnung! Ubertemperatur Innenraum

87

Die Temperatur im Innenraum des Umrichters liegt Giber dem
zulassigem Pegel. Die Abschaltzeit wurde gestartet. Die
eingestellte Reaktion auf die Warnmeldung wird ausgefiihrt
(siehe Kapitel 6.7 “Reaktion auf Fehler oder
Warnmeldungen”).

Warnung! Uberlast

99

Es kann ein Pegel zwischen 0 und 100% des
Auslastungszéhlers eingestellt werden, bei dessen
Uberschreiten die Warnung ausgegeben wird. Die Reaktion
auf diese Warnung kann programmiert werden (siehe Kapitel
6.7 “Reaktion auf Fehler oder Warnmeldungen”).

A.OL2

Warnung! Uberlast im Stillstand

100

Die Warnung wird ausgegeben, wenn der
Stillstandsdauerstrom Uberschritten wird (siehe technische
Daten und Uberlastkurven). Die Reaktion auf diese Warnung
kann programmiert werden (siehe Kapitel 6.7 “Reaktion auf
Fehler oder Warnmeldungen”). Die Warnung ist erst
ricksetzbar, wenn die Abkihlzeit abgelaufen ist und A.nOL2
angezeigt wird.

A.PrF

Warnung! Endschalter Rechtslauf

94

Der Antrieb ist auf den rechten Endschalter aufgefahren. Die
Reaktion auf diese Warnung kann programmiert werden
(siehe Kapitel 6.7 “Reaktion auf Fehler oder
Warnmeldungen”).

A.Prr

Warnung! Endschalter Linkslauf

95

Der Antrieb ist auf den linken Endschalter aufgefahren. Die
Reaktion auf diese Warnung kann programmiert werden
(siehe Kapitel 6.7 “Reaktion auf Fehler oder
Warnmeldungen”).
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COMBIVIS
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Bedeutung

A.SbuS

Warnung! Bussynchronisation

103

Synchronisierung tber den Sercosbus nicht mdéglich. Die
Reaktion auf diese Warnung kann programmiert werden
(siehe Kapitel 6.7 “Reaktion auf Fehler oder
Warnmeldungen”).

A.SEt

Warnung! Parametersatzanwahl

102

Es wurde versucht, einen gesperrten Parametersatz
anzuwahlen. Die Reaktion auf diese Warnung kann
programmiert werden (siehe Kapitel 6.7 “Reaktion auf Fehler
oder Warnmeldungen”).

ASLF

Warnung! Software-Endschalter rechts

104

Der rechte Softwareendschalter liegt auf3erhalb der
festgelegten Grenzen. Die Reaktion auf diese Warnung kann
programmiert werden (siehe Kapitel 6.7 “Reaktion auf Fehler
oder Warnmeldungen”).

A.SLr

Warnung! Software-Endschalter links

105

Der linke Softwareendschalter liegt auRerhalb der
festgelegten Grenzen. Die Reaktion auf diese Warnung kann
programmiert werden (siehe Kapitel 6.7 “Reaktion auf Fehler
oder Warnmeldungen”).
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___%<_________________________________________________________

Anzeige |Parameter Einstellbereich Auflésung |Kundeneinst.
CP.0 |Passworteingabe 0...9999 1 -
CP. 1 Istfrequenzanzeige - 0,0125 Hz |-
CP. 2 Sollfrequenzanzeige - 0,0125Hz |-
CP. 3 |Umrichter Status - - -
CP.4 |Scheinstrom - 0,1A -
CP.5 Scheinstrom / Spitzenwert - 0,1A —
CP. 6 |Auslastung - 1% -
CP. 7 |ZK-Spannung - 1V -
CP.8 |ZK-Spannung / Spitzenwert - 1V —
CP.9 |Ausgangsspannung - 1V -
CP.10 |Minimalfrequenz 0...400 Hz 0,0125 Hz
CP.11 |Maximalfrequenz 0...400 Hz 0,0125 Hz
CP.12 |Beschleunigungszeit 0,00...300,00 s 0,01s

CP.13 |Verzdgerungszeit (-0,01 = CP.12) | -0,01...300,00 s 0,01s

CP.14 |S-Kurvenzeit 0,00 (off)...5,00 s 0,01s

CP.15 |Boost 0,0..255% 0,1%

CP.16 |Eckfrequenz 0...400 Hz 0,0125 Hz
CP.17 Y | Spannungsstabilisierung 1...650 V (off) 1V

CP.18 9 | Schaltfrequenz 2/4/8/12/16kHz ? -

CP.19 |Festfrequenz 1 -400...400 Hz 0,0125 Hz
CP.20 |Festfrequenz 2 -400...400 Hz 0,0125 Hz
CP.21 |Festfrequenz 3 -400...400 Hz 0,0125 Hz
CP.22 Y |DC-Bremsung / Modus 0...9 1

CP.23 |DC-Bremsung / Zeit 0,00...100,00 s 0,01s

CP.24 |max. Rampenstrom 0...200 % 1%

CP.25 |max. Konstantstrom 0...200 % (off) 1%

CP.26 Y | Drehzahlsuche / Bedingung 0...15 1

CP.27 |Schnellhalt / Rampenzeit 0,00...300,00 s 0,01s

CP.28 [Reaktion auf ext. Ubertemperatur |0...7 1

CP.29 Y | Analogausgang 1 / Funktion 0...12 (0...21) 1

CP.30 |Analogausgang 1/ Verstarkung -20,00...20,00 0,01

CP.31 9 |Relaisausgang 1 / Funktion 0...78 1

CP.32 9 |Relaisausgang 2 / Funktion 0...78 1

CP.33 |Relaisausgang 2 / Schaltlevel -30000,00...30000,00|0,01

CP.34 9 | Drehrichtungsquelle 0...9 1

CP.35 Y |AN1 Sollwertauswahl 0...2 1

CP.36 |AN1 Nullpunkthysterese -10,0...10,0 % 0,1%

R Enter-Parameter
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Installation et raccordement

1.1 Carte de commande COMPACT/GENERAL

1.1.1 Description du X2A
bornier de 123 456 7 8 9 ||1011 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23| |24 25 26 27 28 29
commande X2A o e | i || e e e
Borne| Fonction Nom Description
1 + Entrée différentielle 1 | AN1+ La différence de tension résolution: 12 Bit,
2 - Entrée différentielle 1 | AN1- 0...+10 VDC 2~ 0...#CP.11 (B-boitier: 11 Bit),
3 + Entrée analogique 2 | AN2+ 0...£10 VDC ~ 0...+100 % Scrutation: 1 ms
4 - Entrée analogique 2 AN2-
5 Sortie analogique 1 ANOUTL1Sortie ana. image de la fréquence de Plage de tension: 0...£10V
sortie; 0...+10 VDC ~ 0...+100 Hz Ri=100 Ohm, résolution: 12 Bit
6 Sortie analogique 2 ANOUT2|Sortie ana. image du courant apparent |PWM fréquence: 3,4 kHz
0..10VDC70...2x1, fréq. de limite filtre de commande:178Hz
+10V CRF Alimentation/potentiometre de consigne [+10 VDC +5% / max. 4 mA
Commun COM Masse des entrées/sorties analogiques
Commun COM Masse des entrées/sorties analogiques
10 Fréquence fixe 1 11 11+12 = fréquence fixe 3;
11 Fréquence fixe 2 12 aucune entrée validée = consigne analogique
12 Freinage DC 13 Activation du freinage DC
13 Fonct. écon. énergie 14 La tension de sortie est réduite a 70% Ri = 2,1 kOhm
14 Sens horaire F Activation du sens de rotation horaire (prioritaire) Scrutation: 1 ms
15 Sens anti-horaire Activation du sens de rotation anti-horaire
16 Activation variateur ST Activation de la modulation; Reset a ouverture
17 Reset RST Reset; uniquement valide sur apparition d’une erreur
18 Commutation fonct. o1 La sortie a transistor commute lorsque la fréquence
de la vitesse actuelle actuelle est identique a la consigne (fact. = fcons)
19 Signal variateur prét 02 La sortie a transistor commute s'il n'y a pas de défaut
20 | 24v ot Sortie 24V dc (max.100 mA)
21 20...30V U, Entrée tension / alimentation externe
22 Masse ov Masse pour les entrées / sorties digitales
23 Masse ov Masse pour les entrées / sorties digitales
24 Relais1/Cont. & fermeture| RLA Sortie relais; commute lors d'un défaut;
25 Relais1/Cont. a ouverture| RLB fonction modifiable
26 Relais1/Cont. commun |[RLC par le paramétre CP.31 max. 30 V DC, 0,01...1 A;
27 Relais2/Cont. a fermeture| FLA Sortie relais; commutation en fonction
28 Relais2/Cont. a ouverture| FLB de la fréquence; fonction modifiable
29 Relais2/Cont. commun | FLC par le parameétre CP.32
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1.1.2 Raccordement de
la commande

1.1.3 Entrées digitales

1.1.4 Entrées
analogiques

Afin d’éviter un dysfonctionnement di a un parasitage de la tension
d’alimentation par les entrées de commande, les consignes ci-dessous
doivent étre respectées:

« Utiliser des cables blindés/torsadés
A » Raccorder le blindage uniquement a la terre du coté du
variateur
* Disposer les cables de commande et de puissance séparément
(environa 10..20cm) Si ceci n"est pas possible, croiser les cables
a angle droit

CEM

Utilisation de la source de tension interne

X2A|10|11|12|13|14|15|16|17| |2o|21|22|23| ?

jAiaaaad

Utilisation d'une source de tension externe

x2A [10]11]12]13]14]15[16]27] -
13...30V DC +0% a::::.::: FECE CEEE SRR P FEEE FEEEFEEPEERE S

stabilisé
Ri =2,1kQ

20...30 VDC

Pour éviter toute fluctuation de la tension de consigne il est important de
relier les entrées analogiques non utilisées au commun analogique!

Consigne analogigue externe Consigne analogique interne
(voir CP.35)
x2A[1]2]3]4]s]6]7]8]9] x2AI1I2I3I4I5I6I7I8I9I
'_———_—_'_—_—_—_—_'_—_—_T.—_'
0.£10VDC *

R=3..10 kQ
S
0(4).. 20mADC
1 Ri = 250 Q

*) Connecter une ligne équipotentiel dans le cas d'une différence de tension
> 30 V entre les commandes. La r’sistance internepasse a 30 KQ.
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1.1.5 Alimentation
externe

1.1.6 Sorties digitales

1.1.7 Sortie relais

1.1.8 Sortie analogique

1.1.9 Sortie tension

L'alimentation séparée de I'‘étage de commande avec une source de
tension externe permet le maintient de la commande méme lors d'une
coupure de la puissance. Pour prévenir d'éventuels états instables lors de
I'utilisation d'une alimentation séparée, il est nécessaire d'alimenter la
carte de commande avant la puissance.

X2A |10|11| |l7|18|19|20|21|22|23|ﬁ

/AR
T
20...30V +0% /1 ADC
stabilisé

X2A [10] |18|19|20|21|22|23|ﬁ

Charge maximum
de 50 mA DC pour
les deux sorties

En cas de charge inductive aux bornes des relais, un systeme de
protection doit étre installé (ex : diode de roue libre, voir paragraphe

1.2.6)! -
X2A [24]25]26]27]28]29]
"T"I’"l’"1""f"'l"f

max. 30 VDC/0,01...1 A

X2A |1|2|3|4|5|6|7|8|9|

0..x10 VDC
5 mA

La sortie tension peut étre utilisé aussi bien pour la validation des entrées
digitales que pour alimenter des organes extérieurs. Ne pas dépasser la
valeur maximum de courant de sortie de 100 mA.

X2A [10] |18|19|20|21|22|23|£

env. 24VDC / max. 100 mA
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1.2 Carte de commande X2A

BASIC
1 5 7 8 1011 14 15 16 20 22| |24 25 26 27 28 29

1.2.1 Description du bornier o o o ] o o o || o] ] o] o] ]

de commande X2A

Borne |Fonction Nom Description
1 + Entrée de consigne 1 AN1 tension d'entrée résolution: 11 Bit,
0..x10 VDC 7 0...xCP.11 Scrutation: 2 ms
5 Sortie analogique 1 ANOUT1 | Sortie de la fréquence de sortie Plage de tension: 0...+10V
0...+10 VDC 7 0...£100 Hz Ri=100 Ohm, résolution: 12bit

7 +10V CRF Alimentation/potentiométre de consigne| +10 VDC +5% / max. 4 mA
8 Commun COM Masse des entrées/sorties analogiques

10 Fréquence fixe 1 11 11 + 12 = fréquence fixe 3; Ri = 2,1 kOhm

11 Fréquence fixe 2 12 aucune entrée validée = consigne analogique | Scrutation: 2 ms

14 Sens horaire F Consigne de sens de rotation; Ri =2,1 kOhm

15 Sens anti-horaire R le sens horaire est prioritaire Scrutation: 2 ms

16 Activation variateur/ ST Activation de la modulation; Ri =2,1 kOhm

Reset Reset a ouverture Scrutation: 2 ms

20 |24V U, environ & 24V Sortie (max.100 mA)

22 Masse ov Masse pour les entrées/sorties digitales

24 Relais 1/Cont. a fermeture|RLA Sortie relais; commute lors d'un défaut;

25 Relais 1/Cont. a ouverture|RLB Fonction modifiable avec le parametre CP.31;

26 Relais 1/Cont. commun RLC max. 30 V DC, 0,01...1 A

27 Relais 2/Cont. a fermeture|FLA Sortie relais;

28 Relais 2/Cont. a ouverture |FLB commutation en fonction de la fréquence;

29 Relais 2/Cont. commun FLC Fonction modifiable avec le parametre CP.32; max. 30 V DC, 0,01...1 A

1.2.2 Raccordement de Afin d'éviter un dysfonctionnement di & des tensions parasitaires sur les
la commande entrées de commande, les consignes ci-dessous doivent étre respectées:

« Utiliser des cables blindés/torsadés
» Raccorder le blindage uniquement a la terre du cété du
variateur
» Disposerlescables de commande etde puissance séparément

(environ a 10..20cm).Si ceci n"est pas possible, croiser les
cables a angle droit
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1.2.3 Entrées digitales Utilisation de la source de

tension interne

Utilisation d'une source de tension externe

xea [1]
13...30 VDC +0 %
stabilisé

Ri=2,1kQ

ofulufsle] [2] @

1.2.4 Entrée
analogique

Consigne analogique interne

1.2.5 Sortie analogique

-10...10 vDC
5mA ©

1.2.6 Sorties relais

20...30 VDC

Consigne analogique externe

X2A [1]5]7]8 .ﬁ

0..+10 VDC
Ri =30 kQ

En cas de charge inductive aux bornes des relais, un systeme de

protection doit étre installé (ex: diode de roue libre)!

max.30VDC/0,01...1A




Instructions d’utilisation

KEB/

2. Instructions
d’utilisation

2.1 Opérateur

‘@_ X KKK ‘@_
</ X >
9 8 7 6

RS232-cable 3m 9-poteau SUB-D couplage

PC / Opérateur
No. d'article 00.58.025-001D

Pour les réglages un opérateur est nécessaire, il peut étre monté en local ou
déporté (option: cable 00.F5.0C0-1xxx). Afin de ne pas avoir de
dysfonctionnement & la connection / déconnection de I'opérateur, il faut que le
variateur se trouve dans I'état nOP (borne X2A.16 désactivée). Les dernieres
valeurs mémorisées ou le cas échéant les réglages usine sont utilisés pour un
fonctionnement du variateur sans opérateur.

Opérateur de digital: No. d'article 00.F5.060-1000
Opérateur d’interfacage: No. d'article 00.F5.060-2000

Contrdle d'interface
LED Emission "allumée”
(00.F5.060-2000)

COMBIVERT

X6C

Affichage de
fonctionnement/erreur

Afficheur 7 segments

sur 5 digits

Normal "LED
allumée”
Erreur "LED clignote”

Clavier a double

fonction

RS232/RS485
(00.F5.060-2000)

Il faut utiliser I'opérateur interface série pour le transfert des données avec le
variateuren RS232/485. Laliaison directe avecle variateur n'est possiblequ'avec
un cable spécial (HSP5 No. d'article 00.F5.0C0-0001), d'autres types de
cables peuvent endommager la sortie série du PC.

PIN | RS485 | Signal | Signification
1 - - réservée
2 - TxD Signal d’émission/RS232
3 - RxD Signal de réception/RS232
4 A RxD-A | Signal de réception A/RS485
5 B' RxD-B | Signal de réception B/RS485
6 - VP Tension d'alimentation +5V (I _ =10 mA)
7 C/IC' | DGND | Potentiel de référence données
8 A TxD-A | Signal d’émission A/RS485
9 B TxD-B | Signal d’émission B/RS485

N

(%)

boitier (PE)—

PC

7

9-poteau SUB-D connecteur

F5 opérateur
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2.1.1 Clavier

A la mise sous tension du KEB COMBIVERT, la valeur du parametre
CP.1 apparait (voir le mode drive pour changer la fonction du clavier).

La touche de fonction
(FUNC) permet de
passer de la valeur du
parametre au numeéro de
paramétre.

FUNC.
SPEED

Avec UP et DOWN, le
numéro des parameétres
ou la valeur des
paramétres modifiables | A || sTop A || stop

peuvent étre augmentés |START v START v
/ diminués.

Généralement lors du changement de la valeur d’'un paramétre, celle-ci
est immédiatement prise en compte et mémorisée de fagon non-volatile.
Cependant pour certains parametres, il n'est pas utile que la valeur
réglée soit immédiatement pris en compte. Pour les paramétres CP.17,
CP.18, CP.22, CP.26, CP.29, CP.31, CP.32, CP.34, CP.35, la valeur
ajustée est mémorisée par la validation de la touche ENTER.

Tout défaut de fonctionnement est affiché automatiquement. Le message
derreur est remis a zéro par les touches ENTER.

==
F/R

Erreurs

| o R | I N
| L. O L. Ll

.
f—

sur l'afficheur est effacé. Sur le parametre d'état du variateur
(CP.3) le message de défaut est toujours lisible. Pour effacé
le défaut lui-méme, une impulsion sur la touche RESET ou
une mise hors tension doit étre réalisée.

ﬂ Par l'action de la touche ENTER, seul le message de défaut
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2.2 Sommaire des parametres

KEB/

Affichage|Parameétre Plage de réglage |Résolution | Réglage usine
CP.0 Mot de passe 0...9999 1 -
CP.1 Affichage fréguence actuelle - 0,0125 Hz |-
CP.2 Affichage fréquence de consigne - 0,0125 Hz |-
CP.3 Affichage état du variateur - - -
CP. 4 Courant apparent — 0,1A -
CP.5 Courant apparent / Maximale valeur — 0,1A -
CP.6 Charge - 1% -
CP.7 Tension actuelle du bus continu — 1V -
CP.8 Tension actuelle du bus continu /

Maximale valeur — 1V -
CP.9 Tension de sortie - 1V -
CP.10 |Fréquence minimale 0...400 Hz 0,0125 Hz |0 Hz
CP.11 Fréguence maximale 0...400 Hz 0,0125 Hz (70 Hz
CP.12 | Temps d'acceleration 0,00...300,00 s 0,01s 500s
CP.13 | Temps de décélération (-0,01 voir CP.12) |-0,01; 0,00...300,00s [ 0,01 s 5,00 s
CP.14 | Temps de courbe en S 0,00 (off)...5,00s [0,01s 0,00 s (off)
CP.15 Boost 0,0...25,5% 0,1% 2,0%
CP.16 Fréquence nominale moteur 0...400 Hz 0,0125 Hz |50 Hz
CP.179 | Stabilisation de la tension de sortie 1...650 V (off) 1V 650 (off)
CP.18" | Fréquence de découpage 2/4/8/12/16 kHz ? |- -2
CP.19 |Fréquence de consigne 1 -400...400 Hz 0,0125 Hz |5 Hz
CP.20 Fréguence de consigne 2 -400...400 Hz 0,0125 Hz [50 Hz
CP.21 | Fréquence de consigne 3 -400...400 Hz 0,0125 Hz |70 Hz
CP.229 | Freinage DC / Mode 0...9 1 7
CP.23 [Freinage DC / Temps 0,00...100,00 s 0,01s 10,00 s
CP.24 | Courant de rampe max. 0...200 % 1% 140 %
CP.25 | Courant constant max. 0...200 % 1% 200 % (off)
CP.26 Y [ Speed search 0...15 1 8
CP.27 | Arrét rapide 0,00...300,00 s 0,01s 2,00s
CP.28 | Comportement sur surchauffe externe  |0...7 1 7
CP.29 9 [ Sortie analogigue 1 / Fonction 0...12 (0...21) 1 2
CP.30 |Sortie analogique 1/ Gain -20,00...20,00 0,01 1,00
CP.317Y | Sortie relais 1 / Fonction 0...78 1 4
CP.329 | Sortie relais 2 / Fonction 0...78 1 27
CP.33 | Sortie relais 2 / Seuil déclenchement 0,00...+£30000,00 (0,01 4,00
CP.34Y | Source de sélection sens de rotation 0...9 1 2
CP.35% | AN1 Fonction 0..2 1 0
CP.36 AN1 Plage morte -10,0...10,0 % 0,1 % 0,2 %

D Parametre a valider
2 en fonction de la puisdsance
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2.3 Saisie du mot

de passe
|
L.

2.4 Messages de
fonctionnement

Fréguence actuelle
Iy |
L. {

Fréquence de

consigne
| |
Li—.

Affichage de I'état
I |
. 1

Les variateurs de fréquence sont envoyés de I'usine sans protection par
mot de passe, ce qui permet de modifier tous les parameétres reglables.
Aprés avoir paramétré le variateur, on peutinterdire I'acces aux paramétres
par un mot de passe (Mots de passe: voir un avant-dernier c6té). Le mode
de réglage est mémorisé. — —=

: | Password |&n|” P _ -4l
A

Verrouillage des : A

paramétres CP i A
) 1 )
LFP I_l|('<>')mc |:_ F_on
|

up

]

= | Password|m(m)k->:'_-/j_ =i
H A

Déverrouillage des ! A
parametres CP '

Les 4 paramétres ci-dessous servent a la surveillance du variateur de
fréquence pendant le fonctionnement.

Affichage de la fréquence de sortie actuelle avec une résolution de
0.0125 Hz. L'opérateur affiche aussi ,noP“ et ,.LS" sil la validation ou le
sens de rotation ne sont pas donnés (voir CP.3). Le sens de rotation du
variateur est visualisé par le signe. Exemples:

Fréquence de sortie 18.3 Hz, sens de rotation horaire

- 183 Fréquence de sortie 18.3 Hz, sens de rotation anti-horaire

Affichage de la consigne actuelle de fréquence (affichage de la méme
maniére que CP.1). Pour des raisons de contrble, l'affichage est actif
méme si l'activation ou les sens de rotation sont désactivés. Si aucun
sens de rotation n'est validé, c'est l'indication de sens horaire qui est
affiché.

Le paramétre indique |"état de fonctionnement du variateur. Les messages
et leur signification sont:

"no Operation”: la borne permettant I'activation du variateur
n'est pas reliée, la modulation est inactive, la tension de
sortie = 0V, le moteur n'est pas commandé.

"Low Speed”: aucun sens de rotation n'est sélectionné,
la modulation est inactive, la tension de sortie =0V, le
moteur n'est pas commandé.

-
Xl
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KEB/

FR-- "Forward Acceleration”: le moteur accélere dans le sens
de rotation horaire.
FHE- "Forward Deceleration”: le moteur décélére dans le sens

de rotation horaire.

"Reverse Acceleration”: le moteur accéléere dans le sens
de rotation anti-horaire.

rHc;

1
1
I
il ul

"Reverse Deceleration”: le moteur décéléere dans le sens
de rotation anti-horaire.

"Forward Constant”: Le moteur tourne dans le sens de
rotation horaire a vitesse constante

M
~
]
J

"Reverse Constant”: Le moteur tourne dans le sens de
rotation anti-horaire a vitesse constante

room

D'autres messages peuvent appaitrent losqu'un incident survient.

Courant apparent Affichage du courant apparent actuel en Ampeére.

|
L. [}

Courant apparent / maxi-  CP.5 permet de visualiser le courent apparent maxi. La valeur maximum

male valeur de CP. 4 est mémorisée dans CP. 5. La valeur pic mémorisée peut étre

o C remise & zéro par action sur les touches UP, DOWN ou ENTER ou par

| R | I'écriture d'une valeur quelconque dans I'adresses de CP. 5.La mise hors
tension du variateur réinitialise également I'affichage.

Charge Affichage de la charge actuelle de sortie du variateur de fréquence. 100%

de charge correspond au courant nominal du variateur. Seules des valeurs
positives sont affichées, ce qui implique qu’il n'y a pas de différence
entre le fonctionnement en moteur et en générateur.

Tension du bus continu Affichage de la tension actuelle du bus continu.

~ =1 Valeurs normales:

LI, ! \Y Valeurs normales| Surtension E.OP |Sous-tension E.UP
230V 300...330V DC |env. 400V DC env. 216 V DC
400 V 530...620V DC |env. 800V DC env. 240V DC

F-13
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Tension actuelle du bus
continu / maximale valeur

J

il
I

)
=

Tension de sortie

|
. X

F
. 2.5 Réglage de base
du moteur

Fréguence minimale

=0
L.

Fréquence maximale
|
L. 1

CP.8 indique les pics de tension pendant le fonctionnement. La valeur
maximum de CP.7 est mémorisée dans CP.8. La valeur pic mémorisée
peut étre remise a zéro par action sur les touches UP, DOWN ou ENTER
ou par l'écriture d'une valeur quelconque dans l'adresses de CP.8.La
mise hors tension du variateur réinitialise également l'affichage.

Affichage de la tension de sortie du variateur en Volt.

Les parametres ci-dessous définissent les données d’un fonctionnement

de base. lIs doivent dans tous les cas étre testés, ou le cas échéant, étre
adaptés a I'application.

Fréquence a laquelle tourne le moteur sans consigne analogique.
Limitation interne des fréquences de consignes digitales CP.19...CP.21.

f

CP.11

CP.10

—» UREF
ov 10V

Plage de réglage: 0,0...400 Hz
Résolution: 0,0125 Hz
Réglage usine: 0,0 Hz

Fréquence a laquelle tourne le moteur avec une consigne analogique
maximum. Limitation interne des fréquences de consignes digitales
CP.19...CP.21.

Plage de réglage: 0,0...400 Hz
Résolution: 0,0125 Hz
Réglage usine: 70 Hz
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Temps d’accélération

Iy

L.

1
(=

Temps de décélération

[y
LI

[ |
(

Temps de courbeen S

|

L.

1l
1

Ce parametre définit le temps qu'il faut pour accélérer de 0 &4 100 Hz. Le
temps d’accélération réel est directement proportionnel a la variation de
fréquence.

100 Hz A . f
x Temps d’accélération réel = CP.12

delta f 100 Hz

Plage de réglage: 0,00...300,00 s

Résolution: 0,01s

Réglage usine: 5,00s

Exemple: Temps d"accélération réel = 5 s; le moteur doit accélérer de
10 & 60 Hz. delta f = 60 Hz - 10 Hz = 50 Hz

CP.12=(100 Hz/50 Hz) x5s=10s

Ce parametre définit le temps nécessaire pour décélérer de 100 a 0 Hz.
Le temps de décélération réel est proportionel a la variation de fréquence.

100 Hz .

———— X Temps de décélération réel = CP.13

delta f 100 Hz

Plage de réglage:  -0,01; 0,00...300,00 s

Résolution: 0,01s

Réglage usine: 5,00 s P13 t

Si CP.13 = -1 alors le temps sera identique a CP.12 (Affichage:"=Acc")!

Exemple: Temps de décélération réel = 5 s; le moteur doit décélérer de
60 Hz & 10 Hz. delta f = 60 Hz - 10 Hz = 50 Hz

CP.13=(100Hz /50 Hz) x5s=10s

Pour certaines application le démarrage ou l'arrét sans a-coup est
bénéfique. Ceci est efféctué a l'aide d'une incurvation des rampes
d'accélération et de décélération. La valeur d'incurvation , aussi appelée
temps de courbe en S, peut étre ajustée avec CP.14.

Plage de réglage: 0,0 (off)...5,0s
Résolution: 0,01s
Réglage usin: 0,0 s (off)

Pour pouvoir utiliser la rampe en S programmée, les temps

d'accélération et décélération (CP.12 et CP.13) doivent étre
réglés avec des valeurs supérieures au temps de courbe en S
(CP.14).
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Réglage des rampes avec courbe en S

+ [Hz] t1 = Temps courbe en S (CP.14)
t2 = Temps d'accélération (CP.12)
t3 = Temps de décélération (CP.13)

t3
s>

t1 t1

t[s]

Boost Pour de faible vitesse de rotation, une grande partie de la tension

N dalimentation du moteur est perdue dans la résistance statorique. Afin

statoriques peut étre compensée par le boost. Un
Plage de réglage: 0...25,5 % ---
Résolution: 0,1 %

Réglage usine: 20% cp.15

CP. 16

Réglage: ¢ Relever la charge en fonctionnement a vide a fréquence
nominale

* Donner une consigne de vitesse de 10 Hz et ajuster le boost
afin d’obtenir la méme charge qu’a la fréquence nominale

Si le moteur tourne continuellement a de faibles vitesses avec
A de fortes tensions d’alimentation, ceci peut conduire a un
échauffement excessif du moteur.

Fréquence nominale La fréquence réglée dans ce paramétre correspond a celle ou la tension

moteur de sortie du variateur est maximale. La valeur type de réglage correspond

O (C a la frégquence nominale du moteur. Attention: les moteurs peuvent
[ R = surchauffer de maniére excessive pour des fréquences < 50 Hz a tension
maximale ! UA

-

Plage de réglage: 0..400 Hz  1ggopl - - -

Résolution: 0,0125 Hz !

Réglage usine: 50,0 Hz |
1
1

L. (. gue le couple de décrochage du moteur soit relativement constant dans
la totalité de la plage de vitesse, la chute de tension des enroulements
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2.6 Réglages
spéciaux

Stabilisation de la tension

de sortie

I
[

[
.

]

1
]

Les paramétres ci-dessous servent a optimiser le fonctionnement du
moteur et a I'adapter a certaines applications. Ces réglages peuvent
étre ignorés lors de la premiére mise sous tension.

Ce paramétre permet de réguler la tension de sortie en fonction de la
fréquence nominale. Les variations de la tension d’alimentation du
variateur ou du circuit intermédiaire n"ont qu’une incidence trés faible
sur latension de sortie (caractéristique U/f). Cette fonction autorise entre
autre, une adaptation de la tension de sortie pour des moteurs spéciaux.

Plage de réglage: 1...650 V (off)
Résolution: 1V
Réglage usine: 650 V (off)
Remarques: Parametre a valider

Dans I'exemple ci-dessous, la tension de sortie est stabilisée a 230 V
(0% boost).

UN/UA
A iz
I U, pour U, = 250V non stabilisée
250 VA gr i st e g
,1 U, pour Uy, = 250V stabilisée
CP.17=280 V [ — = = = — s
.
<7 U, pour U, = 190V stabilisée
190V- //',"' """ /1 '_"_"_"_"_"_"_"_"_"_"_"_"_"_"_"_"_'.'_'.'_"_'
/27| Ugpour U = 190V non stabilisee
L |
‘0 4 . z
L | u, = tension réseau
e : U,= tension de sortie
s |
# ! . f
CP.16=50 Hz
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Fréquence porteuse

| |
|}

Fréquences de consigne

digitales 1...3
Entrée I11
| |
.
Entrée 12
|
[ N =y = |

Entrées 11 et 12

| I |
.l {

La fréquence de découpage des transistors de puissance peut étre
modifier pour s'adapter a 'application. La puissance de I'appareil, ainsi
gue le réglage usine détermine la valeur maximum . La liste ci-dessous
indique les effets liés a la fréquence de découpage.

fréquence porteuse basse
* moins d'échauffement variateur
* moins de courant de fuite
*moins de pertes de commutation
* moins de parasites radio
» meilleur couple a basse vitesse

fréquence porteuse élevée

* moins de bruit moteur

» amélioration de la sinusoide
e moins de pertes moteur

Plage de réglage *: 2/4/8/12/16kHz
Réglage usine *: -
Remarques: Parametre a valider
* selon le circuit de puissance

3 fréquences de consignes fixes peuvent étre réglées. La sélection des
fréquences de consignes digitales se fait par I'intermédiaire des entrées
11 et 12.

Avec une fréquence de découpage supérieures a 4 kHz,
respécter scrupuleusement la longueur de cable moteur
spécifiée dansles données techniques du manuel d’instruction
circuit de puissance ( N° 2).

Plage de réglage: -400...400 Hz
Résolution: 0,0125 Hz
Réglage usine CP.19: 5 Hz
Réglage usine CP.20: 50 Hz
Réglage usine CP.21: 70 Hz

Si une fréquence de consigne se situe au-dela des limites fixées par
CP.10 et CP.11, alors la fréquence est limitée de facon interne. Les
valeurs négatives sont modifiables dans “le mode application.

La source du sens de rotattion des fréquences fixes n’est pas influencé
par le parametre CP.34, qui garde toujours la valeur 2.
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Freinage DC / Mode Avec un freinage DC, le moteur n'est pas décéléré par une rampe. Un
Il B B freinage rapide est réalisé_ par une injectior_l dg courant pontinu dans le
. moteur. Ce paramétre définit le mode d’activation du freinage DC.

Valeur [Activation

0 Le freinage DC ne peut pas étre activé.

1 Freinage DC; apres avoir coupé le sens de rotation et avoir
atteint 0 Hz. Le temps de freinage est de CP.23 ou d’une
prochaine activation d'un sens de rotation.

2*  |Freinage DC; dés qu'il n'y a plus de consigne de sens de
rotation.

3* |Freinage DC; Aussitot que le sens de rotation change ou
manque.

4*  |Freinage DC; apres avoir ouvert le sens de rotation et que
la fréquence de rotation soit inférieure a 4 Hz.

5* | Freinage DC; quand la fréquence réelle est inférieure a 4 Hz.

6* |Freinage DC; des que la consigne est inférieure a 4 Hz.

7* |Freinage DC; quand l'entrée 14 est activée. (Carte de
commande B = valeur 0)

8 Freinage DC; tant que I'entrée 14 est activée. (Carte de
commande B = valeur 0)

9 Freinage DC; apres activation de la modulation.

* temps de freinage dépend de la fréquence actuelle.

Plage de réglage: 0..9
Résolution: 1
Réglage usine: 7
Remarques: Parameétre a valider
Freinage DC / Temps Le temps de freinage en fonction de la fréquence actuelle (CP.22 =2...7)
Il se calcule suivant la formule suivante: f
LT .L - . _CP23xf, L 3
Bt 100 Hz
Autrement CP.23 ol ‘
: I
tee CP.23
Plage de réglage: 0,00...100,00 s
Résolution: 0,01s
Réglage usine: 10,00 s
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Fonction LAD-stop
= 0
LrC

Fonction stall
[y [ g

LI C O

Cette fonction protége le variateur de fréquence contre les mises en
sécurité dles aux surcharges pendant la phase d’accélération. Lorsque
le courant atteint le seuil fixé dans ce parameétre, larampe s’arréte jusqu’a
ce que le courant diminue de nouveau.

Plage de réglage: 0...200 %
Résolution: 1%
Réglage usine: 140 %

Cette fonction protége le variateur de fréquence contre les mises en
sécurité dles aux surcharges pendant le fonctionnement a vitesse
constante. Lorsque le courant atteint le seuil fixé dans ce parametre, la
fréquence diminue jusqu’a ce que le courant diminue de nouveau.

Plage de réglage: 0...200% (off)

Résolution: 1%

Réglage usine: 200% (off)
Charge

CP.24

CP.25 |

[ \
w10

on -
off

fact
fconsF———7—
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Speed search

Arrét rapide

| i i |
(]

|y

En commutant un variateur de fréquence sur un moteur en décélération,
un défaut causé par une différence de la fréquence des champs tournants
peut apparaitre. Avec la fonction speed search activée, le variateur
recherche a la volée la vitesse du moteur et adapte sa fréquence de
sortie, puis il ré-accélére le moteur jusqu’a la vitesse de consigne. Ce
parametre définit la condition pour laquelle la fonction opére. Si plusieurs
conditions sont valides, la somme des valeurs doit étre saisie.

Valeur | Condition

fonction off

a l'activation du variateur
au démarrage a froid

apres un reset

aprés RAZ automatique UP

o ANEFO

Plage de réglage: 0...15
Résolution: 1
Réglage usine: 8
Remarques: Parametre a valider

La fonction arrét rapide fonctionne par rapport a CP.28. Ce paramétre
définit le temps nécessaire pour décélérer de 100 a 0 Hz. Le temps de
décélération réel est proportionel a la variation de fréquence. Le controle
de surchauffe (CP.28) est désactivé dans les réglages usine. Lorsque
cette fonction est activée la modulation cesse automatiquement au bout
de 10s quand le moteur est trop chaud.

100 Hz e iia .

x Temps de décélération réel = CP.27
delta f
Plage de réglage: 0,00..300,00 s 100 Hz
Résolution: 0,01s
Réglage usine: 2,00 s

cp.27 t

Exemple: Temps de décélération réel = 5 s; le moteur doit décélérer de
50 Hz & 0 Hz. delta f = 50 Hz - 0 Hz = 50 Hz

CP.27=(100Hz /50 Hz) x5s=10s
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Comportement sur Ce paramétre donne le comportement du moteur par rapport au controle
surchauffe externe de la température externe. Pour activer cette fonction les bornes T1/T2
= 1 du circuit de puissance doivent étre connectées comme indiqué dans le
L—.C 0 manuel d'instruction Partie 2. Le comportement peut étre réglé suivant le

tableau ci-aprés.

Réglage usine = off

Lorsque l‘échauffement a disparu, le message E.ndOH (ou A.ndOH)
apparait. A ce moment seulement le défaut peut étre reseté ou le
réarmement automatique fonctionner.

CP.28| Affich. | Comportement Redémarrage
0 | E.dOH|Arrét immédiat de la modulation
1* | A.dOH|Arrét rapide / arrét de la modulation a Provoque un

vitesse 0 défaut; faire un

2* | A.dOH | Arrét rapide / maintien du couple aV =0 |reset

3 | A.dOH|Arrét immédiat de la modulation

4* | A.dOH | Arrét rapide / arrét de la modulation & Reset auto,

vitesse 0 quand le défaut a

5* | A.dOH | Arrét rapide / maintien du couple a V = 0 |disparu

6* | Sans |Pas d‘effet sur le moteur;

Avec CP.31/32 = 9 un module externe

peut étre contrdlé (ex. ventilateur) - impossible -

7 Sans | Pas d‘effet sur le moteur;

IPas d‘influence! Le contrle de la

température extérieure n‘est pas actif

*) Sile moteur estencore trop chaud aprés 10 secondes, le défaut E.dOH
est affiché et la modulation est arrétée!

Plage de réglage: 0...
Résolution:
Réglage usine:

ENIRSEN
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Sortie analogique 1/
Fonction

CP.29 définit la fonction de la sortie analogique 1.

| |
L

L I—.C X

Sortie analogique 1/ Gain

I~ 201
L.

Valeur| Fonction
0 Absolue fréquence actuelle (CP.1) 100Hz =
1 Absolue fréquence de consigne (CP.2) 100Hz =
2 Fréquence actuelle (CP.1) +100Hz =
3 Fréquence de consigne (CP.2) +100Hz =
4 Tension de sortie (CP.9) 500V =
5 Tension du bus continu (CP.7) 1000V =
6 Courant apparent (CP.4) 2 x Courant nominal =
7 Courant actif +2 x Courant nominal =
8-10 | Uniquement pour le mode application
11 | Absolue courant actif 2 x Courant nominal =
12 | Température du module de puissance 100 °C =
13 | Température moteur 0...100 °C =
14-18 | Uniquement en mode application
19 | Valeur rampe de sortie +100 Hz =
20 | Valeur absolute rampe de sortie 100 Hz =
21 | Uniquement pour le mode application

100%
100%
+100%
+100%
100%
100%
100%
+100%

100%
100%
100 %

+100 %
100 %

Plage de réglage: 0...12 (Basic + Compact)

0...21 (General)
Résolution: 1
Réglage usine: 2
Remarques: Parametre a valider

Le gain permet d'ajuster la tension désirée de la sortie analogique. Un

gain de 1 correspond a £100 % = +10 V.

Plage de réglage: -20,00...20,00
Résolution: 0,01
Réglage usine: 1,00
Oﬂt Aide pour réglage:
- —--100%+F ------- 10V La sortie analogique doit fournir
! ) +10V a 70 Hz au lieu de 100 Hz:
| : cpao= 0MZ 43
I CP.30 | ~YT O 70hz
< > in
-100% 100%

-------- L -100% - - -
A\
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Sortie relais 1/Fonction

Y |
Lr .11

Sortie relais 2/ Fonction

| i |

LI

CP.31 et CP.32 déterminent les fonctions des deux sorties.
CP.31 pour le relais de sortie 1 (bornes X2A.24...X2A.26)
CP.32 pour le relais de sortie 2 (bornes X2A.27...X2A.29)
Le seuil d‘activation de CP.31 est 100,00 !

Le seuil de déclenchement de CP.32 est CP.33!

Valeur |Fonction
0 Aucune fonction (forcé a off)
1 Actif (forcé a on)
2 Signal de marche
3 Signal de fonction correcte (pas de défaut)
4 Relais défaut
5 Relais défaut (sans RAZ automatique)
6 Signal d’alarme arrét anormal
7 Signal d'alarme de surcharge
8 Signal d’alarme de surchauffe des transistors du variateur
9 [Signal d'alarme échauffement moteur
10 [Uniguement pour le mode application
11 [Signal d'alarme tempértature interne dépassée (OH1)
12 |Liaison 4...20 mA coupée sur entrée analogique 1
13 [Uniquement pour le mode application
14 [Limite de courant max. (stall, CP.25) dépassée
15 |Limite de courant max. LA-stop (CP.24) dépassée
16 [Freinage DC actif
17-19 |Uniquement pour le mode application
20 |Valeur act.=valeur cons. (CP.3=Fcon,rcon; pas a noP, LS,
erreur,SSF)
21 |Accélération (CP.3 = FAcc, rAcc, LAS)
22 |Décélération (CP.3 = FdEc, rdEc, LdS)
23 |Sens de rotation réel = sens de rotation de consigne
24 |Charge (CP.6) > 100% (seulement CP.31)
25 |Courant actif > seuil de déclenchement (seulement CP.32)
26  |Tension du bus continu (CP.7) > seuil de déclenchement (seulement CP.32)
27 |Valeur réelle (CP.1) > seuil de déclenchement (seulement CP.32)
28 |Valeur consigne (CP.2) > seuil de déclenchement (seulement CP.32)
29/30 |Uniquement pour le mode application
31 |Valeur consigne absolue AN1 > seuil de déclenchement (seulement CP.32)
32 |Valeur consigne absolue AN2 > seuil de déclenchement (Seulement CP.32)
33 |Uniquement pour le mode application
34 |Valeur réelle de AN1 > seuil de déclenchement (seulement CP.32)
35 |Valeur réelle de AN2 > seuil de déclenchement (seulement CP.32)
36-39 |Unigquement pour le mode application
40 [Limite de courant; actif
41 |[Signal de modulation on
42-43 [Uniguement en mode application
44

45

Etat variateur (CP.3) = seuil de déclenchement

-

Tamndratira radiataiy mav: T “DLﬁl-de-deeleﬂehemem—
e ptraturCratatC ook ot €
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Sortie relais 2/
seuil déclenchement
[ |

LI~

Valeur |Fonction

46 | Température moteur > seuil de déclenchement
47 | Valeur rampe de sortie > seuil de déclenchement
48 | Courant apparent (CP.4) > seuil de déclenchement
49 | Sens horaire (sauf a nop, LS, arrét anormal, défaut)
50 | Sens anti-horaire (sauf a nop, LS, arrét anormal, défaut)
51-62 | Uniquement en mode application
63 | Valeur absolue ANOUTL1 > seuil de déclenchement
64 [ Valeur absolue ANOUT2 > seuil de déclenchement
65 [ ANOUT1 > seuil de déclenchement
66 [ ANOUT2 > seuil de déclenchement
67-69 | Uniquement en mode application
70 | Tension de pilotage actif (relais de sécurité)
71-72 | Uniqguement en mode application
73 | Puissance active absolue
74 | Puissance active
75-78 | Uniquement en mode application

Réglage usine: CP.31: 4
Réglage usine: CP.32: 27
Remarques: Parametre a valider

Ce parametre définit le point de déclenchement pour la sortie relais 2
(CP.32). Aprées la commutation du relais, la valeur peut fluctuer dans une
plage (hystérésis), sans changement d'état. L'affichage de I'opérateur ne
comporte que 5 caractéres, les derniers digits ne sont pas visualisés

dans le cas de valeurs trop importantes.

Plage de réglage:  -30000,00...30000,00

Résolution: 0,01
Réglage usine: 4,00
Hystérésis:

Fréquence: 0,5 Hz
Tension du bus continu: 1V
Valeur consigne analogique: 0,5 %
Courant actif: 05A
Température: 1°C
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Source de séléction du La source de sélection du sens de rotation est définit par ce paramétre

sens de rotation (parametre mémorisable par la touche ENTER). La source du sens de
‘el B TN rotation des fréquences fixes (CP.19...21) ne peut étre modifée par le
L. paramétre CP.34

Valeur| Fonction

0 [Uniguement pour le mode application

1 |Uniquement pour le mode application

2 |Activation par les bornes sens horaire/anti-horaire (X2A.14/
X2A.15); pas de sens si aucune activation (réglage usine).

3 |Activation par les bornes sens horaire/anti-horaire (X2A.14/
X2A.15); pas de sens si aucune activation.

4 |Activation par laborne marche/arrét (X2A.14) etla borne horaire/
anti-horaire (X2A.15); pas de sens si aucune activation.

5 |Activation parlaborne marche/arrét (X2A.14) etla borne horaire/
anti-horaire (X2A.15); pas de sens si aucune activation.

6 |Dépend de la consigne analogique, valeur positive - sens
horaire; valeur négative-sens anti-horaire; avec une consigne
nulle, passage en mode "Low speed" (LS)

7 |Dépend de la consigne analogique, valeur positive - sens
horaire; le sens de rotation horaire est indiqué.

8 | Uniguement pour le mode application

9 | Uniguement pour le mode application

Valeur consigne interne
limité & 0 100% T == ===-- 10V
(Valeur 2 et 4) !
'
!
T > externe
-100% . 100%
! 7
! /
. s
' 7/
Ve
o F -100%
-10V
Valeur consigne interne
absolue ---100%1------- 10V
(Valeur 3 et 5) : !
| i
! 1
| !
| I
T +» externe
-100% v 100%
! 7
! 7
' /
| 7
W] -100%
-10v
Plage de réglage: 0...9
Résolution: 1
Réglage usine: 2
Remarques: Parametre a valider
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ANL1 Fonction

[ e Y g

LI g

AN1 Plage morte

[y g
[ e

L'entrée de consigne analogique 1 (AN1) peut étre utilisée aevc divers
types de sinaux. Pour un bon fonctionnementl, ce paramétre doit étre
réglé suivant le type de consigne appliquée. A la commande F5-BASIC
(taille boitier A et B) la source de signal n'a plus besoin d'étre réajustée.

CP.11

\Valeur|Signal de consigne
0 |[0..£10V DC/Ri =56 kOhm
1 (0...£20 mA DC/ Ri =250 Ohm
2 |4..20 mA DC/ Ri =250 Ohm CcP.10

— UREF

ov 10V

0 mA 20 mA

4 mA 20 mA

A

Plage de réglage: 0...2
Résolution: 1
Réglage usine: 0
Remarques: Parametre a valider

Du fait des couplages capacitifs ou inductifs sur les cables ou des
parasites sur le signal de consigne, le moteur connecté au variateur peut
étre enrotation avec une consigne nulle méme avec I'utildeisation du filtre
sur les entrées digitales. La fonction de la plage morte autour du zéro de
consigne est de supprimer cette rotation.

Avec le paramétre CP.36, le signal analogique pour I'entrée REF peut
étre inhibé dans une plage de 0...£10%. La valeur ajustée est valable
pour les deux sens de rotation.

Si une valeur négative de pourcentage est ajustée alors la plage morte
n'est pas seulement active a consigne nulle mais aussi autour de la valeur
actuelle de consigne. Les changements de consigne en régime établi
sont pris en compte uniguement quand ils sont supérieurs a la valeur de
plage morte ajustée.

Plage de réglage: -10,0...10,0 %
Résolution: 0,1%
Réglage usine: 0,2 %
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2.7 Le mode Drive

2.7.1

2.7.2

2.7.3

274

Start / Stop Drive

Inversion du sens
de rotation

Consigne de
fréquence

Quitter le mode
Drive

Le mode Drive est un mode de fonctionnement spécial du KEB
COMBIVERT. Son travail consiste a démarrer manuellement le moteur.
Apres avoir activé I'entrée de validation du variateur, la consigne de
vitesse et le sens de rotation sont exclusivement donnés par le clavier.
Afin d’activer le mode Drive, le bon mot de passe doit étre introduit en
CP.0. Lafficheur se transforme comme ci-dessous:
Sens de rotation Etat
F=horaire / r=anti-horaire noP = pas de validation variateur /
LS = Affichage apres activation du mode Drive

Modulation bloquée | Le moteur décélere a 0 Hz et

Moteur non contrélé I'- 'I I:’ la modulation est bloquée
A STOP
START \ 4
Le moteur accélére I— I I717571| Lemoteurtourneala
jusqu'a la vitesse de I/ =1 LI vitesse de consigne.
consigne.
ENTER Le moteur change de sens
FIR de rotation.
_ C
U Y|
FUNC. Laffichage se transforme en
SPEED appuyant sur la touche
visualisation/réglage de consigne.
A [sor = 177 -2 valeur réglée peut étre
A v 1 I_( )_¢| modifiée avec UP/DOWN et
en appuyant sur la touche
FUNC/SPEED.

Pour quitter le mode Drive, le variateur doit étre dans I'état "stop” (message
noP ou LS). Appuyez sur les touches FUNC et ENTER simultanément
pendant 3 secondes afin de quitter le mode Drive. Les parameétres CP
réapparaissent sur I'afficheur.

. ENTER
;ETNECD + |==| pendant 3 secondes




Diagnostics des erreurs

KEB/

3. Diagnostics
des erreurs

Sur le KEB COMBIVERT le message d'erreur est toujours représenté
par un ,E.“ et l'affichage du défaut approprié. Un défaut provoque

immédiatementla coupure de lamodulation. Le redémarrage est possible
uniquement aprées un reset.

L'arrét anormal est représenté avec un ,A.“ et 'affichage approprié. Le
comportement sur arrét anormal peut varier.

Le tableau suivant donne les affichages et leurs causes.

Affich. | COMBIVIS Val. | Signification
Messages d‘état

bbL base block 76 | Modules de puissance bloqués pendant la démagnétisation du moteur

bon frein on 85 Controle frein, frein décollé

boFF frein off 86 Contréle frein, frein collé

Cdd calcul moteur 82 | Mesure de la résistance statorique du moteur

dcb freinage-DC 75 Freinage-DC actif

dLS low speed / freinage-DC 77 | Pas de sens de rotation sélectionné apres freinage-DC

FAcc accélération horaire 64 | Accélération sens horaire

Fcon constant horaire 66 | Régime établi sens horaire

FdEc décélération horaire 65 | Décélération sens horaire

HCL limite hardware de courant 80 | Limitation hardware de courant active

IdAtA | données inadmissibles - L'adresse de parametre réglée n’est pas valable pour cette valeur, voire
inadmissible.

LAS LA stop 72 | Arrét rampe d'accélération actif

LdS Ld stop 73 | Arrét rampe de décélération actif

LS low speed 70 | Pas de sens de rotation sélectionné

nO_PU | unité puissance non préte 13 | Circuit de puissance non prét

noP non opération 0 Pas de validation

PA Positionnement actif 122 | Process de positionnement en cours

PLS low speed / power off 84 | Pas de sens de rotation sélectionné aprés Power-Off

PnA position not reachable 123 | La position demandée ne peut pas étre atteinte avec les réglages de
rampes réglés. L'interruption du positionnement peut étre programmé.

POFF | power off 78 | Fonction Power-Off active

POSI positionnement 83 | Positionnement actif

rAcc accélération anti-horaire 67 | Accélération sens anti-horaire

rcon constant anti-horaire 69 | Régime établi sens anti-horaire

rdEc décélération anti-horaire 68 | Décélération sens anti-horaire

rFP prét a positionner 121 | Levariateurindique qu'ilest prétpourlancer le process de positionnement|

SLL stall 71 | Limite de courant en régime établi active

SrA recherche origine 81 | Prise d'origine active

SSF speed search 74 | Fonction reprise & la vollée active

StOP | arrét rapide 79 | Arrét rapide actif
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Affich. | COMBIVIS Val. | Signification
Messages de défaut
E. br DEFAUT frein 56 | Défaut: Ce défaut peut survenir avec la fonction frein activée (voir
Chapitre 6.9.6), si la charge est inférieure au seuil (Pn.58) au
démarrage ou en lI'absence de phase moteur.
E.bus | DEFAUT bus 18 Défaut: le temps de contrdle (chien de garde) de la communication entre
le PC et I'opérateur est dépassé.
E.Cdd | DEFAUT calcul moteur 60 | Défaut: Lors de la mesure de la résistance statorique du moteur
E.col | DEFAUT dépas. comptage 1| 54 | Défaut: comptage dépassé sur le canal codeur 1
E.co2 | DEFAUT dépas. comptage 2| 55 | Défaut: comptage dépassé sur le canal codeur 2
E.dOH | DEFAUT surchauffe moteur | 9 Défaut: surchauffe de la CTP moteur. Reset possible a E.ndOH, si la
resistance de la CTP a repris une valeur faible. Causes:
« résistance aux bornes T1/T2 >1650 Ohm
* moteur surchargé
« coupure des cables du capteur de température
E.dri DEFAUT relais pilotage 51 | Défaut: Relais de pilotage. Le relais en sortie du circuit de puissance n‘est|
pas monté a la validation du variateur.
E.EEP | DEFAUT EEPROM défect. 21 | Défaut: EEPROM défectueuse. Reset nécessaire pour fonctionner de
nouveau (sans mémorisation dans I'EEPROM)
E. EF | DEFAUT externe 31 | Défaut: défaut externe. Est déclenché si une entrée programmeée pour
cette fonction est validée.
E.EnC | DEFAUT codeur 32 | Défaut: coupure du cable résolveur ou codeur incrémental
E.EnC2| Error! Encoder 2 34 | Cable breakage of encoder at encoder interface 2
Encoder temperature is too high
Speed is too high
Encoder signals are out of specification
Encoder has an internal error
E.EnCC| Error! Encoder change 35 | Operation of a synchronous motor with intelligent interface:
» Encoder is not connected during the start
* Encoder was changed
The error can be reset by writing on ec.0.
E.Hyb | DEFAUT hybride 52 Défaut: Interface identifiée comme invalide
E.HybC| DEFAUT hybride changé 59 Défaut: L'identification de l'interface codeur a changé, elle doit étre
confirmée en ec.0 or ec.10.
E.iEd DEFAUT détection entrée 53 | Défaut: Défaut hardware lors de la phase marchet/arrét
E.Inl DEFAUT initialisation MFC [ 57 [ Défaut: MFC non rebouté
E.LSF | DEFAUT relais de charge 15 | Défaut: le relais de court-circuitage de la résistance de charge n‘est
pas monté, survient furtivement lors de la mise sous tension,
mais disparait immédiatement. Si le défaut persiste les causes
suivantes sont probables:
« court-circuitage défectueux
« tension d‘alimentation incorrecte ou trop faible
« fortes pertes sur les cables de puissance
« résistance de freinage mal connectée ou endommagée
» module de freinage défectueux
E.ndOH| plus DEFAUT surchauf. mot | 11 | Plus d‘échauffement de la CTP moteur, la CTP a repris une valeur de
résistance faible
E.nOH | plus E. surchauf. modules 36 | Plus d‘échauffement du module de puissance
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KEB/

Affich.

COMBIVIS

Val.

Signification

E.nOHI

plus DEFAUT surchauffe int

Plus d‘échauffement interne E.OHI, la temppérature interne a baissé de
3°C.

E.nOL

plus DEFAUT surcharge

17

Plus de surcharge, le compteur d‘OL est revenu a 0%; aprés le défaut E.
OL une phase de refroidissement est nécessaire. Ce message apparait
alafin de la phase de refroidissement. Reset possible. Le variateur doit
rester sous tension pendant la phase de refroidissement.

E.nOL2

plus DEFAUT surcharge 2

20

Plus de surcharge, phase de refroidissement terminée

E.OC

DEFAUT surintensité

Défaut: Surintensité; Survient si le pic de courant autorisé est
dépassé. Causes:
« rampes d‘accélération trop courtes
« la charge est trop importante et les limitation en
accélération et en régime établi sont désactivées
« court-circuit en sortie
« défault de terre
* rampes de décélération trop courtes
« cables moteur trop long
« problémes de CEM

DEFAUT surchauffe mod.

Défaut: Surchauffe des modules de puissance. Reset possible a
E.nOH. Causes:
« circulation d‘air insuffisante au niveau du radiateur
(encrassement)
« température ambiente trop élevée
« ventilateur encrassé

E.OH2

DEFAUT protection moteur

30

Défaut: protection électronique du moteur déclenchée.

E.OHI

DEFAUT surchauffe interne

Défaut: Echauffement interne: reset possible a E.nOHlI, si le capteur de
température a baissé de 3°C

DEFAUT surcharge

16

Défaut: reset du défaut surcharge possible a E.nOL, si le compteur
d‘OL est revenu & 0%. Survient si une charge
excessive est maintenue plus longtemps que le temps
autorisé (voir données techniques). Causes:
« régulateurs trop mou (overshooting)
« défaut mécanique ou surcharge dans |‘application
« variateur mal dimenssionné
« moteur mal cablé
» codeur endommagé

E.OL2

DEFAUT surcharge 2

19

Défaut: surcharge, reset possible a E.nOL2, aprés phase de

refroidissement

DEFAUT surtension

Défaut: Surtension (tension DC circuit intermédiaire)
Survient, si la tension DC du circuit intermédiaire dépasse la
valeur admissible. Causes:
« réglages régulateur faibles (overshooting)
« tension d‘alimentation trop importante
« interference de tension en alimentation
« rampes de décélérations trop courtes
« résistance de freinage endommagée ou sous-
dimensionnée

E.OS

DEFAUT sur-vitesse

58

Défaut: Vitesse réelle supérieure a la vitesse maxi de sortie

E.PFC

DEFAUT contrble fact. puis.

33

Défaut: dans le contrdle du facteur de puissance

E.PrF

DEFAUT prot. rot. horaire

46

Défaut: Sens de rotation horaire verrouillé

E.Prr

DEFAUT prot. rot. a-horaire

47

Défaut: Sens de rotation anti-horaire verrouillé
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Affich. | COMBIVIS Val.| Signification

E. Pu | DEFAUT unité puissance 12 | Défaut: Défaut général du circuit de puissance

E.Puci | E. code puissance invalide |49 | Défaut: a linitialisation le circuit de puissance n‘a pas été reconnu ou

identifi€ comme invalide.

E.Puch | DEFAUT puissance changée |50 | Défaut: L‘identification du circuit de puissance a changé; avec un circuit

de puissance valide ce défaut peut étre reseté en écrivant dans
SY.3. Silavaleur affichée en SY.3 est saisie, seul les paramétres
concernant le circuit de puissance sont initialisés. Tout autre
valeur charge le jeu de paramétres usine.

E.PUCQ DEFAUT com. puissance 22 | Défaut: Les parametres ne peuvent pas étre écrits vers le circuit de

puissance. Accord du PC <> OK

E.PUIN [ DEFAUT puissance invalide |14 | Défaut: Les versions de software pour le circuit de puissance et la carte

de commande sont différents. Reset impossible.

E.SbuS| DEFAUT synchro bus 23 | Défaut: Sercos - Synchronisation impossible

E.SEt | DEFAUT jeu 39 | Défaut: Sélection jeu de paramétres: un jeu de parametres verrouillé a

été appelé

E.SLF | DEFAUT butée soft horaire |44 | Labutée software droite est dépassée. Le comportement programmé est|
“Défaut, redémarrage apres reset” (voir chap. 6.7 “Comportement sur|
message défaut/alarme”).

E.SLr | DEFAUT butée soft a-horaire | 45 | La butée software gauche est dépassée. Le comportement programmé
est “Défaut, redémarrage apres reset” (voir chap. 6.7 “Comportement
sur message défaut/alarme”).

E. UP | DEFAUT sous-tension 2 Défaut: Sous-tension (tension DC). Survient, si tension DC inférieure

a la valeur admissible. Causes:

« alimentation trop faible ou instable

* variateur sous dimensionné

» Chute de tension par mauvais cablage

« alimentation par générateur / coupure transformateur
sur rampes trés courtes

* Sur F5-G botier G ,E.UP* est affiché si pas de
communication entre la puissance et la carte de
commande.

E.UPh | DEFAUT Coupure phase 3 Défaut: Une phase en entrée est manquante (détection ondulations)

Dysfonctionnement

A.buS | ARRET Anor. bus 93 | Alarme: Chien de garde communication entre opérateur/carte de

commande déclenché

A.dOH [ ARRET Anor. surchauf. mot. | 96 | Alarme: surchauffe CTP moteur

A. EF [ ARRET Anor. défaut externe |90 | Alarme: défaut externe

A.ndOH]| plus A. échauffement mot. 91 | Alarme: plus de surchauffe CTP moteur. La CTP moteur a repris une

résistance faible.

A.nOH | plus A. surchauf. modules 88 | Alarme: plus de surchauffe des modules de puissance

A.nOHI | plus A.surchauffe interne 92 | Alarme: plus de surchauffe interne

A.nOL | plus ARRET Anor. surchar. |98 | Alarme: plus de surcharge, compteur OL revenu a 0 %.

A.nOL2| plus ARRET Anor. surcha. 2 |101 | Alarme: plus de surcharge, phase de refroidissement terminée

A. OH | ARRET A. surchauf. modul. |89 | Alarme: Surchauffe des modules de puissance

A.OH2 | ARRET Anor. protect. mot. 97 | Alarme: protection électronique du moteur déclenchée

A.OHI [ ARRET Anor. surchauf. int. |87 | Alarme: surchauffe interne
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Affich. | COMBIVIS Val. | Signification
A.OL |ARRET Anor. surcharge 99 [ Alarme: Reset surcharge possible a A.nOL, lorsque le compteur d‘OL
sera revenu a 0 %
A.OL2 [ARRET Anor. surcharge 2 | 100 | Alarme: Reset surcharge possible a A.nOL2, aprés phase de
refroidissement
A.PrF | ARRET Anor. prot. rot. for. 94 | Alarme: sens de rotation horaire verrouillé
A.Prr ARRET Anor. prot. rot. rev. | 95 | Alarme: sens de rotation anti-horaire verrouillé
A.SbuS [ARRET Anor. synchro Bus |103 | Synchronisation sur bus-sercos impossible. Le comportement sur cette
alarme est programmable (voir chap. 6.7 “Comportement sur message
défaut/alarme”).
A.SEt [ARRET Anor. jeu 102 | Alarme: sélection jeu: un jeu de parametres verrouillé a été appelé.
A.SLF [ARRET An. butée soft hor. | 104 | Labutée software droite est dépassée. Le comportement programmé est
“Défaut, redémarrage aprés reset” (voir chap. 6.7 “Comportement sur
message défaut/alarme”).
A.SLr [|ARRET An. butée soft a-hor.| 105 | La butée software gauche est dépassée. Le comportement programmé

est “Défaut, redémarrage apres reset” (voir chap. 6.7 “Comportement|
sur message défaut/alarme”).







Réferénce rapide

___%<_________________________________________________________

KEB/

Affichage|Parameétre Plage de réglage |Résolution |Réglage client
CP.0 Mot de passe 0...9999 1 -
CP.1 Affichage fréguence actuelle - 0,0125 Hz |-
CP.2 Affichage fréquence de consigne - 0,0125 Hz |-
CP.3 Affichage état du variateur - - -
CP. 4 Courant apparent — 0,1A -
CP.5 Courant apparent / Maximale valeur — 0,1A -
CP.6 Charge - 1% -
CP.7 Tension actuelle du bus continu — Y -
CP.8 Tension actuelle du bus continu /

Maximale valeur — 1V -
CP.9 Tension de sortie — 1V —
CP.10 |Fréquence minimale 0...400 Hz 0,0125 Hz
CP.11 Fréguence maximale 0...400 Hz 0,0125 Hz
CP.12 | Temps d'acceleration 0,00...300,00 s 0,01s
CP.13 | Temps de décélération (-1 voir CP.12) [-1; 0,00...300,00s (0,01 s
CP.14 | Temps de courbe en S 0,00 (off)...5,00s [0,01s
CP.15 Boost 0,0...25,5% 0,1%
CP.16 Fréquence nominale moteur 0...400 Hz 0,0125 Hz
CP.17 Y | Stabilisation de la tension de sortie 1...650 V (off) 1V
CP.18" | Fréquence de découpage 2/4/8/12/16 kHz -
CP.19 | Fréquence de consigne 1 -400...400 Hz 0,0125 Hz
CP.20 Fréguence de consigne 2 -400...400 Hz 0,0125 Hz
CP.21 | Fréquence de consigne 3 -400...400 Hz 0,0125 Hz
CP.229 | Freinage DC / Mode 0...9 1
CP.23 Freinage DC / Temps 0,00...100,00 s 0,01s
CP.24 | Courant de rampe max. 0...200 % 1%
CP.25 Courant constant max. 0...200 % 1%
CP.26 Y [ Speed search 0...15 1
CP.27 Arrét rapide 0,00...300,00 s 0,01 s
CP.28 | Comportement sur surchauffe externe  |0...7 1
CP.29 9 [ Sortie analogigue 1 / Fonction 0...12 (0...21) 1
CP.30 |Sortie analogique 1/ Gain -20,00...20,00 0,01
CP.317Y | Sortie relais 1 / Fonction 0...78 1
CP.329 | Sortie relais 2 / Fonction 0...78 1
CP.33 | Sortie relais 2 / Seuil déclenchement 0,00...+£30000,00 (0,01
CP.34Y | Source de sélection sens de rotation 0...9 1
CP.35% | AN1 Fonction 0..2 1
CP.36 AN1 Plage morte -10,0...10,0 % 0,1 %

D Parametre a valider
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1. Installation and Connection

1.1. Control Circuit X2A
COMPACT / 123 456 7 8 9 |[1011 1213 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23| |24 25 26 27 28 29
GENERAL N EEEEEEEN CEEEEL
1.1.1 Assignment of
Terminal Strip X2A
PIN | Function Name Description
1 + Set value input 1 AN1+ Difference voltage resolution:
2 - Set value input 1 AN1- 0...+10 VDC 7 0...#CP.11 12 Bit (B-housing: 11 Bit),
3 + Analog input 2 AN2+ input without function in CP-mode scan time: 1 ms
4 - Analog input 2 AN2-
5 Analog output 1 ANOUT1[Analog output of the real speed Voltage range: 0...£10V
0...+10 VDC 2 0...£100 Hz Ri=100 Ohm, resolution: 12 Bit
6 Analog output 2 ANOUT2[Analog output of the apparent current |PWM frequency: 3,4 kHz
0..10VDC"0..2x]l, filter response 1. order: 178 Hz
+10V Output CRF Reference voltage for set value poti +10 VDC +5% / max. 4 mA
Analog Mass COM Mass for analog in- and outputs
Analog Mass COM Mass for analog in- and outputs
10 Fixed frequency 1 11 11+12 = fixed frequency 3 (default: 70 Hz
11 Fixed frequency 2 12 no input = analog set value
12 External fault 13 Input for external fault stopping mode
13 DC-braking 14 Activates the DC-braking Ri = 2,1 kOhm
14 Forward F Preset rotation; scan time: 1 ms
15 Reverse Forward has priority
16 | Control release / Reset ST Power modules are enabled;
Error Reset at opening
17 Reset RST Reset; only when an error occurs
18 Speed dependent o1 Transistor output switched at factual = fset
19 Ready signal 02 Transistor output switched, as long as no error occurs
20 24V-Output ot Approx. 24V output (max.100 mA)
21 20...30V-Input U, Voltage input for external supply
22 Digital Mass ov Potential for digital in-/outputs
23 Digital Mass ov Potential for digital in-/outputs
24 Relay 1/NO contact RLA Relay output; fault relay (default);
25 Relay 1/NC contact RLB Function can be
26 Relay 1/switching contact| RLC changed with CP.31 max. 30 V DC, 0,01...1 A;
27 Relay 2/NO contact FLA Relay output;
28 Relay 2/NC contact FLB frequency dependent switch (default);
29 Relay 2/switching contact| FLC Function can be changed with CP.32
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1.1.2 Connection of
the Control

1.1.3 Digital Inputs

1.1.4 Analog Inputs

In order to prevent a malfunction caused by interference voltage supply
on the control inputs, the following directions should be observed:

» Use shielded/drilled cables
A  Lay shield on one side of the inverter onto earth potential

 Lay control and power cable separately (about 10...20 cm
apart)
* Lay crossings in aright angle (in case it cannot be prevented)

Use of internal voltage supply

X2A |10|11|12|13|14|15|16|17| T |20|21|22|23| (g@

LTl

Use of external voltage supply

X2A |lO|11|12|13|14|15|16|l7| o

13...30V DC £0% e e e e e
smoothed
Ri=2,1kQ

20...30 VDC

Connect unused analog inputs to common, to prevent set value
fluctuations!

External analog Internal analog
set-point setting (see CP.35) set-point setting
x2a[1]2]3]4]s5]6]7]8]9] xea[1]2]z]4]s]e]7]8]o]
'_______'_________'_____T.__'_ -

0..+10 VDC *
i =55 kQ

R=3..10 kQ
I
0(4)...20 MADC
) Ri=2500

*) Connect potential equalizing line only if a potential difference of > 30 V
exists between the controls. The internal resistance is reduced to 30 kQ.
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1.1.5 \Voltage Input / The supply of the control circuit through an external voltage source keeps
External Power the control in operational condition even if the power stage is switched off.
Supply To prevent undefined conditions at external power supply the basic

procedure is to first switch on the power supply and after that the inverter.

X2A |1o|11| |17|18|19|20|21|22|23|ﬁ

20...30v+10% /1ADC
smoothed
1.1.6 Digital Outputs |18|19|20|21|22|23| ﬁ

A total of max.
50 mA DC for
both outputs

1.1.7 Relay Outputs In case of inductive load on the relay outputs a protective wiring must be
provided (e.g. free-wheeling diode, see Part 1.2.6)!

[
X2A |24|25|26|27|28|29| ?
T

max. 30 VDC/0,01..1 A

1.1.8 Analog Outputs )(2A|l|2|3|4|5|6|7|8|9|
0..+10 VDC
5mA
1.1.9 \oltage Output The voltage output serves for the setting of the digital inputs as well as for

the supply of external control elements. Do no exceed the maximum
output current of 100 mA.

approx. 24VDC / max. 100 mA
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1.2 Control Circuit BASIC X2A
1 5 7 8 1011 14 15 16 20 22 24 25 26 27 28 29
121 Assignment of EEEEEEEEEEEIREEEEEE!
Terminal Strip X2A
PIN [Function Name [Description
1 + Set value input 1 AN1 Voltage input resolution: 11 Bit,
0..+10 VDC 7 0...#CP.11 scan time: 2 ms
5 Analog output 1 ANOUT1| Analog output of the real frequency] voltage range: 0...£10V
0...+10 VDC 2 0...+100 Hz Ri=100 Ohm, resolution: 12bit
+10V Output CRF Supply voltage for set value poti | +10 VDC +5% / max. 4 mA
Analog Mass COM Mass for analog In- and Outputs
10 Fixed frequency 1 11 11 + 12 = Fixed frequency 3;
11 Fixed frequency 2 12 no input = analog set value
14 Forward F Preset rotation; Ri = 2,1 kOhm
15 Reverse R Forward has priority scan time: 2 ms
16 Control release/Reset |ST Power modules are enabled;
Error Reset at opening
20 24V-Output U, approx 24V Output (max.100 mA)
22 Digital Mass ov Potential for digital In-/Outputs
24 Relay 1/NO contact RLA Relay output; fault relay(default)
25 Relay 1/NC contact RLB Function can be
26 Relay 1/switching cont. |RLC changed with CP.31; max. 30 V DC, 0,01...1 A
27 Relay 2/NO contact FLA Relay output;
28 Relay /NC contact FLB frequency dependent switch (default);
29 Relay 2/switching cont. |FLC Function can be changed with CP.32; max. 30 V DC, 0,01...1 A
1.2.2 Connection of In order to prevent a malfunction caused by interference voltage supply

the control

on the control inputs, the following directions should be observed:

:

EMC

Use shielded/drilled cables

Lay shield on one side of the inverter onto earth potential
Lay control and power cable separately (about 10...20 cm
apart)

Lay crossings in arightangle (in case it cannot be prevented)
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1.2.3 Digital Inputs Use of internal voltage supply

X2A [1] "[10]12]1a]15]16] ~[20]22
':4::::l::::lr:::{:::.‘l::::::::-:::::::::ﬁ

x2A [1]

13...30V DC +0%

smoothed
Ri=2,1kQ
20...30 VDC
1.2.4  Analog Inputs Internal analog External analog
set-point setting set-point setting
|22 X2A [1]5]7]s :ﬁ
1 0..+10 VDC
=3..10kQ / N\ | Ri=30kQ
N/
1.2.5 Analog Output X2A 2]
-10...10 VDC
5mA O,
1.2.6 Relay Outputs In case of inductive load on the relay output a protective wiring must be

provided (e.g. free-wheeling diode)!

max.30VDC/0,01...1A
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2. Operation of
the Unit

2.1 Digital Operator

As an accessory to the local or external (option: cable 00.F5.0C0-1xxx)
programming an operator is necessary. To prevent malfunctions, the inverter
must be brought into nOP status before connecting / disconnecting the operator
(open control release terminal). When starting the inverter whitout an operator,
it is started with the last stored values or factory setting.

Digital Operator Standard: Part No. 00.F5.060-1000
Interface Operator with serial Interface: Part No. 00.F5.060-2000

L=/ 5-digit LED Display

Operating-/Error display
+—— Normal "LED on"
Error "LED blinks"

Interface control
Transmit "LED on"
(only 00.F5.060-2000)

Double function keyboard

RS232/RS485

COMBIVERT

__xe _——7  (only 00.F5.060-2000)

Only use the operator interface for the serial data transfer to RS232/485. The
direct connection, PC to the inverter is only valid with a special cable (HSP5
Part No. 00.F5.0C0-0001), otherwise, it would lead to the destruction of the PC-
interface.

5.4 3_2_ 1

00000

C RO
9 8 7 6

RS232-cable 3m
PC / Operator
Part. No. 00.58.025-001D

PIN RS485 Signal Meaning

1 - - reserved

2 - TxD Transmitter signal/RS232

3 - RxD Receiver signal/RS232

4 A RxD-A Receiver signal A/IRS485

5 B' RxD-B Receiver signal B/RS485

6 - VP Voltage supply-Plus +5V (I _ = 10 mA)
7 c/c DGND Data reference potential

8 A TxD-A Transmitter signal A/RS485

9 B TxD-B Transmitter signal B/RS485

9-pole SUB-D coupling 9-pole SUB-D connector

Housing (PE)——
PC F5-Operator
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2.1.1 Keyboard

GB- 10

When switching on KEB COMBIVERT F5 the value of parameter CP.1
appears. (see Drive mode to switch the keyboard function)

Thefunction key (FUNC)
changes between the
parameter value and
parameter number.

With UP and DOWN the
value of the parameter
number is increased/
decreased with
changeable parameters.

FUNC.
SPEED

A

START

STOP

v

A

START

STOP

v

Principally during a change, parameter values are immediately accepted
and stored non-volatile. However, with some parameters it is not useful
that the adjusted value is accepted immediately . In these cases (CP.17,
CP.18,CP.22,CP.26, CP.29, CP.31, CP.32, CP.34, CP.35) the adjusted

value is accepted an stored non-volatile by pressing ENTER.

If a malfunction occurs during operation, then the actual display is
overwritten by the alarm message. The alarm message in the display is

reset by ENTER.

error

7 3 E P
L.

ENTER
F/R

the inverter status display (CP.3) the error is still displayed. In

ﬂ With ENTER only the error message in the display is reset.In

order to reset the error itself, the cause must be removed or a
power-on reset must be made.
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KEB

2.2 Parameter Summary

Display [ Parameter Setting range Resolution |Factory setting
CP.0 Password input 0...9999 1 -
CP.1 Actual frequency display - 0,0125 Hz |-
CP.2 Set frequency display - 0,0125Hz |-
CP.3 Inverter status display - - -
CP. 4 Apparent current - 0,1A -
CP.5 Apparent current / Peak value - 0,1A -
CP.6 Utilization - 1% -
CP. 7 Intermediate circuit voltage - 1V -
CP.8 Intermediate circuit voltage/

Peak value - 1V -
CP.9 Output voltage - 1V -
CP.10 | Minimal frequency 0...400 Hz 0,0125 Hz |0 Hz
CP.11 | Maximal frequency 0...400 Hz 0,0125 Hz |70 Hz
CP.12 | Acceleration time 0,00...300,00 s 0,01s 5,00s
CP.13 Deceleration time(-0,01 see CP.12) [-0,01; 0,00...300,00 s{0,01 s 5,00 s
CP.14 | S-curve time 0,00 (off)...5,00s [0,01s 0,00 s (off)
CP.15 Boost 0,0...255% 0,1 % 2,0%
CP.16 | Rated frequency 0...400 Hz 0,0125Hz |50 Hz
CP.17 9 | Voltage stabilization 1...650 V (off) 1V 650 (off)
CP.18 | Carrier frequency 2/4/8/12/16 kHz @ |- -2
CP.19 | Step frequency 1 -400...400 Hz 0,0125 Hz |5Hz
CP.20 | Step frequency 2 -400...400 Hz 0,0125 Hz |50 Hz
CP.21 | Step frequency 3 -400...400 Hz 0,0125 Hz |70 Hz
CP.22 Y | DC-braking / Mode 0...9 1 7
CP.23 | DC-braking / Time 0,00...100,00 s 0,01s 10,00 s
CP.24 Max. ramp current 0...200 % 1% 140 %
CP.25 | Max. constant current 0...200 % (off) 1% 200 % (off)
CP.26 Y | Speed search condition 0...15 1 8
CP.27 | Quick stop time 0,00...300,00 s 001s 2,00 s
CP.28 | Reaction of ext. overtemperature  [0...7 1 7
CP.29 9 | Analog output 1 / Function 0...12 (0...21) 1 2
CP.30 | Analog output 1 / Amplification -20,00...20,00 0,01 1,00
CP.31 9 | Relay output 1 / Function 0...78 1 4
CP.32 Y | Relay output 2 / Function 0...78 1 27
CP.33 | Relay output 2 / Switching level -30000,00...30000,00(0,01 4,00
CP.34 9 | Source of rotation direction 0...9 1 2
CP.35 Y | AN1 interface selection 0...2 1 0
CP.36 | AN1 zero point hysteresis -10,0...10,0% 0,1% 0,2%

b Enter-Parameter
2 depending on power circuit

GB-11
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2.3 Password Input

L
|

I~
[N

2.4 Operating Display

Actual frequency display

[y
L.

{
{

Set frequency

Inverter status display

.
L~

|

]

Ex works the frequency inverter is supplied without password protection,
this means that all changeable parameters can be adjusted. After
parameterizing the unit can be barred against unauthorized access
(Passwords: see last but one page). The adjusted mode is stored.

ENTER

PP _ro

| Password
A

I
Barring the |
CP-Parameter :

A

_ | = A
[P O«orCP_aon
|

up

LP_on

| Password |Q—)
A

B
Enabling the CP- !
Parameter :

| .é
= lﬁ(_d)_)l-l o
LR O P _ro

|

The parameters below serve for thecontrolling of the frequency inverter
during operation.

A

]

Display of the actual output frequency with a resolution of 0.0125 Hz. The
operator displays additionally ,noP* and ,LS" if the control release or the
direction of rotation are not switched (see CP.3). The rotation of the
inverter is indicated by the sign.

Output frequency 18.3 Hz, rotation forward
Output frequency 18.3 Hz, rotation reverse

Examples:

Display of actually set frequency. The indication is done in the same
manner as at CP.1. For control reasons the set frequency is displayed
even if control release or direction of rotation are not switched. If no
direction of rotation is set, the set frequency for clockwise rotation
(forward) is displayed.

The status display shows the actual working conditions of the inverter.
Possible displays and their meanings are:

GB- 12

[ "no Operation” control release not bridged, modulation
no switched off, output voltage =0 V, drive is not controlled.

TG "Low Speed" no rotation preset, modulation switched
= off, output voltage = 0 V, drive is not controlled.
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Apparent current

|
. [}

Apparent current /

Peak value
| B g
. =/
Utilization
— [y
| I |

Intermediate circuit
voltage

I~ =1
o (

"Forward Acceleration" drive accelerates with direction
of rotation forward .

‘n
0
I
n

"Forward Deceleration" drive decelerates with direction
of rotation forward.

M
o
N
(]

"Reverse Acceleration" drive accelerates with direction
of rotation reverse.

b ]
o [
AL
u "

"Reverse Deceleration" drive decelerates with direction
of rotation reverse.

"Forward Constant" drive runs with a constant speed and
direction of rotation forward.

y
n}
i}
3

"Reverse Constant" drive runs with constant speed and
direction of rotation reverse.

moos

Other status messages are described at the parameters, where they
occur.

Display of the actual apparent current in ampere.

CP.5 makes it possible to recognize the max. apparent current. For that
the highest value of CP.4 is stored in CP.5. The peak value memory can
be cleared by pressing the UP, DOWN or ENTER key or over bus by
writing any value you like to the address of CP.5. The switch off of the
inverter also clears the memory.

Display of the actual inverter rate of utilization in percent. 100% rate of
utilization is equal to the inverter rated current. Only positive values are
displayed, meaning there is no differentiation between motor and rege-
nerative operation.

Display of actual DC voltage in volt.
Typical calues:

KES [l

L . V-class Normal operation| Over volt. (E.OP) |Under volt. (E.UP)
230V 300...330V DC | approx. 400 V DC|approx. 216 V DC
400 V 530...620 V DC | approx. 800 V DC|approx. 240V DC

GB-13
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Intermediate circuit CP.8 makes it possible to recognize short-time voltage rises within an
voltage/Peak value operating cycle. For that the highest value of CP.7 is stored in CP.8. The
el B peak value memory can be cleared by pressing the UP, DOWN or ENTER
| N~ | key or over bus by writing any value you like to the address of CP.8. The

switch off of the inverter also clears the memory.

Output voltage Display of the actual output voltage in volt.
| R |
L. J

2.5 Basic Adjustment The following parameters determine the fundamental operating data of

of the Drive the drive. They should be checked and/or adapted to the application.
Minimum frequency With this frequency the inverter operates without presetting an analog set
el BT value. Internal limiting of the fixed frequencies CP.19...CP.21.
L. L
Adjustment range: 0...400 Hz . f
Resolution: 0,0125 Hz ’
Factory setting: 0,0 Hz
CP.10
ov 1(;V
Maximum frequency With this frequency the inverter operates with maximum analog set value.
— i1 ( Internal limiting of the fixed frequencies CP.19...CP.21.
L. (1
Adjustment range: 0...400 Hz
Resolution: 0,0125 Hz
Factory setting: 70 Hz

GB- 14
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KES [l

Acceleration time

| I |
L~ (C

Deceleration time

[ R |

S N

S-curve time

I~
LI,

The parameter determines the time needed to accelerate from 0 Hz to
100 Hz. The actual acceleration time is proportional to the frequency
change.

100 Hz . .

x actual acceleration time = CP.12
delta f
Adjustment range: 0,00...300,00 s
Resolution: 0,01s

Factory setting: 5,00 s

Example: actual acceleration time = 5s; the drive should accelerate from
10 Hz to 60 Hz. delta f = 60 Hz - 10 Hz = 50 Hz

CP.12= (100 Hz /50 Hz) x 5s=10's

GB
The parameter determines the time needed to decelerate from 100 Hz to .
0 Hz. The actual deceleration time is proportional to the frequency change.

100 Hz L
x actual deceleration time = CP.13 f
delta f
100 Hz
Adjustment range: -0,01; 0,00...300,00 s
Resolution: 0,01s
Factory setting: 5,00 s cP.13 t

At -1 deceleration time —> see CP.12 (Display: "=Acc")!

Example: actual deceleration time = 5s; the drive should decelerate from
60 Hz to 10 Hz. delta f = 60 Hz - 10 Hz = 50 Hz

CP.12=(100 Hz/50Hz) x5s=10s

For some applications it is of advantage when the drive starts and stops
jerk-free. This is achieved through a straightening of the acceleration and
deceleration ramps. The straightening time, also called S-curve time, can
be adjusted with CP.14.

Adjustment range: 0,00 (off)...5,00 s
Resolution: 0,01s
Factory setting: 0,00 s (off)

In order to drive defined ramps with activated S-curve time,
the acceleration and deceleration times (CP.12 and CP.13)
must be adjusted higher than the S-curve time (CP.14).

GB-15
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Ramp adjustment with S-curves
+f [Hz]

t1 = S-curve time (CP.14)
t2 = Acceleration time (CP.12)
t3 = Deceleration time (CP.13)

t3
s>

t1 t1

-+ [Hz]

t[s]

Boost
I~ C
[ R =

Rated frequency

|
L. 0

GB- 16

In the lower speed range a large part of the motor voltage decreases on
the stator resistance. To keep the breakdown torque nearly constant over
the entire speed range, the voltage decrease can be compensated with
the boost.

UA
Adjustment range: 0,0...25,5 % -
Resolution: 0,1 % !
. o
Factory setting: 2,0 % CP. 15 !

cp.16 f

Adjustment: e+ Determine the rate of utilzation in no-load operation
with rated frequency
* Presetabout 10 Hz and adjust the boost, so that about the
same rate of utilization is reached as with the rated
frequency.

When the motor, during continuous operation, drives with low

A speed and too high voltage it can lead to an overheating of the
motor.

With the adjusted frequency the inverter reaches a maximal output

voltage. The adjustment of the rated motor frequency is typical in this
case. Note: Motors can overheat when the rated frequency is

incorrectly adjusted! UA
Adjustment range: 0...400 Hz 100%¢ - - -
Resolution: 0,0125 Hz X
Factory setting: 50 Hz '
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2.6 Special

Adjustments

Voltage stabilization

[y
L.

]
(

=
{

The following parameters serve for the optimization of the drive and the
adaption to certain applications. These adjustments can be ignored at the
initial startup.

With this parameter a regulated output voltage in relation to the rated
frequency can be adjusted. For that reason voltage variations at the input
as well as in the intermediate circuit only have a small influence on the
output voltage (U/f-characteristic). The function allows, among other
things, an adaption of the output voltage to special motors.

Adjustment range: 1...650 V (off)
Resolution: 1V
Factory setting: 650 V (off)
Note: Enter-Parameter

In the example below the output voltage is stabilized to 230 V (0% boost).

UN/UA
A
U, bei U = 250V unstabilized
250 V- ,I——A————” ——————————————
/1., U, bei Uy, = 250V stabilized
CP.17=230V————— S
’ o
;o
, | U,beiU, =190V stabilized
190 V- 7 ,"’ """ /1 gl
,, e | U, bei U, = 190V unstabilized
/, e |
v |
/;."'/,’ I U, = mains voltage
g e | U,= output voltage
‘/,"/ |
/ | > f
CP.16=50 Hz
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Carrier frequency

I |
| R |

Step frequency 1...3
Input 11

|

| |

Input 12

= 20 1
[ I-'I-'I l'

Input 11 and 12
|
(

L. C

GB- 18

The switching frequency with which the power modules are clocked can
be changed depending on the application. The employed power stage
determines the maximum switching frequency as well as the factory
setting (see manual: part2). Refer to following list to learn about influences
and effects of the switching frequency.

low switching frequency

« less inverter heating

« less discharge current

« less switching losses

« less radio interferences

 improved concentricity with low
speed

high switching frequency

* less noise development

* improved sine-wave simulation
* less motor losses

Adjustment range (dep. on power circuit): 2/4/8/12/16 kHz
Factory setting: depending on power circuit
Note: Enter-Parameter

At switching frequencies above 4 kHz pay absolute attention
A to the max. motor line length in the technical data of the power
circuit manual (Part 2).

Three fixed frequencies can be adjusted. The fixed frequencies are
selected with the inputs 11 and 12.

Adjustment range: -400...400 Hz
Resolution: 0,0125 Hz
Factory settingCP.19: 5 Hz
Factory settingCP.20: 50 Hz
Factory settingCP.21: 70 Hz

If adjustments are made that are outside the fixed limits of CP.10 and
CP.11, then the frequency is internally limited. The negative values are
released in application mode.

The rotation source of the fixed frequencies is not changed by CP.34,
it always corresponds to CP.34 = 2.
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DC-braking / Mode With DC-braking the motor is not decelerated by the ramp. Quick braking
100 is caused by D.C. voltage, which is applied onto the motor winding. This
| N gy parameter determines how the dc-braking is triggered.

Value [ Activation

0 DC-braking; deactivated

1 DC-braking; at switch off of the direction of rotation and
upon reaching OHz. The braking time is CP.23 or until the
next direction of rotation.
2* DC-braking; as soon as setting for the direction of rotation
is absent.
3* DC-braking; as soon as the direction of rotation changes or
is absent.
4* DC-braking; on disabling the direction of rotation and if the
real frequency falls below 4 Hz.
5¢ | DC-braking; when the real frequency falls below 4 Hz.
6* DC-braking; as soon as the set value falls below 4 Hz.
7* DC-braking; when input 14 is switched. Braking time depends
on the real frequency. At control circuit B = value "0"
8 DC-braking; as long as input 14 is switched. At control circuit
B = value "0"
9 DC-braking; after switching on the modulation on.

* Braking time depends on the actual frequency.

Adjustment range: 0...9
Resolution: 1
Factory setting: 7
Note: Enter-Parameter
DC-braking / Time If the braking time depends on the actual frequency (CP.22 = 2...7), itis
Il | calculated as follows:
LIr.L ‘ _CP.23xf
Beal T 100 Hz

Otherwise the braking time corresponds to CP.23.

f

Adjustment range: 0,00...100,00 s 100 Hz
Resolution: 0,01ls
Factory setting: 10,00 s

real

; Lt
tBrea\ CP23

GB - 19
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Max. ramp current This function protects the frequency inverter against switching off through
O overcurrent during the acceleration ramp. When the ramp reaches the
o adjusted value,it is stopped so long until the current decreases again.

CP.3 displays "LAS" at active function.

Adjustment range: 0...200 %

Resolution: 1%

Factory setting: 140 %
Max. constant current This function protects the frequency inverter against switch off through
ol B T overcurrent during constant output frequency. When exceeding the
[ Y g | adjusted value, the output frequency is reduced until the value drops

below the adjusted value. CP. 3 displays "SSL" at active function.

Adjustment range: 0...200 % (off)

Resolution: 1%

Factory Setting: 200 % (off)

Utilization

CP.24

CP.25 |

o[
LAD-stop
off i I_I t
om 1 1 Currentlimit
off R ‘ ‘ t
freal : : : : : : : :
A A T N A S B N
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Speed search condition When connecting the frequency inverter onto a decelerating motor, an
Il B error can be triggered by the differing rotating field frequencies. With
| I I gy activated speed search the inverter searches for the actual motor speed,
adapts its output frequency and accelerates with the adjusted ramp to the
givensetvalue. During speed search CP.3 displays "SSF". The parameter
determines, under what conditions the functions operate. In case of

several conditions the sum of the value must be entered.

Example: CP.26 = 12 means after reset and after auto-reset UP.

Value | Condtion
0 function off
1 at control release
2 at switch on
4 after reset
8 after Auto-Reset UP
Adjustment range: 0...15
Resolution: 1
Factory setting: 8
Note: Enter-Parameter
Quick stop time The fast-stop function is activated depending on CP.28. The parameter
— 0 1 1 determines the time needed to decelerate from 100 Hz to 0 Hz. The actual
L. 1 deceleration time is proportional to the frequency change. The response

to overtemperature (CP.28) is disabled in the factory setting. If it is
activated then the modulation switches off automatically after 10 s if the
motor is still too hot.

f

100 Hz L
x actual deceleration time = CP.27 100 Hz
delta f
Adjustment range: 0,00...300,00 s
Resolution: 0,01s
; ’ p.27 t
Factory setting: 2,00 s c

Example: actual deceleration time = 5s; the drive should decelerate from
50 Hz to 0 Hz. delta f =50 Hz - 0 Hz = 50 Hz

CP.27 = (100 Hz /50 Hz) x 55 =10's
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Reaction of This parameter determines the response of the drive on the external
external overtemperature  temperature monitoring. In order to activate this function the power circuit
‘el ] terminals T1/T2 must be connected in accordance with the instruction
LI manual Part 2. After that the response can be adusted according to

following table.

Factory setting = off

If overheat no longer exists, the message E.ndOH (or A.ndOH) is output.
Only then the error can be reset or the automatic restart can be carried

out.
CP.28| Display [ Reaction Restart
0 | E.dOH|[Immediate disabling of modulation
1* [ A.dOH |Quick stopping / disabling of Remove fault;
modulation after reaching speed 0 Actuate reset
2* [ A.dOH | Quick stopping/holding toruge at speed O
3 [A.dOH|Immediate disabling of modulation Automatic reset,
4* | A.dOH | Quick stopping / disabling of if the fault is no
modulation after reaching speed 0 longer
5* [A.dOH | Quick stopping/holding toruge at speed O [ present
6* no [No effect on the drive;
With CP.31/32 = 9 an external module
can be controlled (e.g. fan) - inapplicable -
7 no [No effect on the drive;
IFault don’t exists! External
Temperature monitoring is not activated

*) Ifthe motor is still too hot after 10 seconds, the error E.dOH is triggered
and the modulation is switched off!

Adjustment range: 0...
Resolution:
Setting range:

GB- 22
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Analog ouput 1/ Function

Analog output 1/
Amplification

=0 1
| i (]

CP.29 defines the function of analog output 1.

Value | Function
0 Absolute actual value (CP.1) 100Hz = 100%
1 Absolute set value (CP.2) 100Hz = 100%
2 Actual value (CP.1) +100Hz = £100%
3 Set value (CP.2) +100Hz = £100%
4 | Output voltage (CP.9) 500V = 100%
5 Intermediate circuit (DC) voltage (CP.7) 1000V = 100%
6 Apparent current (CP.4) 2 x rated current = 100%
7 Active current +2 x rated current = £100%

8-10 | Only application-mode
11 | Absolute active current 2 x rated current = 100%
12 | Power module temperature 100 °C = 100%
13 | Motor temperature 100 °C = 100%

14-18 | Only application-mode
19 | Ramp output frequency +100Hz = £100%
20 | Absolut ramp output frequency 100Hz = +100%
21 | Only application-mode

Adjustment range: 0...12 (Basic + Compact)
0...21 (General)

Resolution: 1
Factory setting: 2
Note: Enter-Parameter

With the amplification the output voltage of the analog output can be tuned
the signal to be given out. An amplification of 1 corresponds to £100 %
=+10 V.

Adjustment range: -20,00...20,00
Resolution: 0,01
Factory setting: 1,00
Oﬂt Setting aid:
- - --100%F ------> 10V The analog output shall give
! ) out +10 V at 70 Hz instead
] ; at 100 Hz:
1 1
100 Hz
< ; — ; > in CP.30 = 70 H -
-100% 100% z

-------- L -100% - - -
A
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Relay output 1/ Function

| |
| e |

Relay output 2/ Function

| o |

LI JC

GB- 24

CP.31 and CP.32 determine the function of the two outputs.
CP.31 for relay output 1 (terminal X2A.24...X2A.26)

CP.32 for relay output 2 (terminal X2A.27...X2A.29)

The switching level of CP.31 is 100,00.

The switching level of CP.32 is CP.33!

\Value |Function
0 |No function (generelly off)
1 |Generelly on
2 [Run signal; also by DC-braking
3 |Ready signal (no error)
4 |Fault relay
5 |Fault relay (no auto-reset)
6 |Warning or error message at abnormal stopping
7 |Overload alert signal
8 |Overtemperature alert signal power modules
9 |External Overtemperature alert signal motor
10 |Only application-mode
11 [Overtemperature alert signal interior OHI
12 [Cable breakage 4...20 mA on analog input 1
13 |Only application-mode
14 [Max. constant current (stall, CP.25) exceeded
15 [Max. ramp current (LA-Stop CP.24) exceeded
16 [DC-braking active
17-19 |Only application-mode
20 [Actual value=set value (CP.3=Fcon, rcon; not at noP, LS error,SSF)
21 |Accelerate (CP.3 = FAcc, rAcc, LAS)
22 |Decelerate (CP.3 = FdEc, rdEc, LdS)
23 |Real direction of rotation = set direction of rotation
24  |Utilization (CP.6) > 100% (only CP.31)
25 |Active current > switching level (only CP.32)
26 |Intermediate circuit voltage (CP.7) > switching level (only CP.32
27 |Real value (CP.1) > switching level (only CP.32)
28 |Set value (CP.2) > switching level (only CP.32)
29/30 |Only application-mode
31 |Absolut set value on AN1 > switching level (only CP.32)
32 |Absolut set value on AN2 > switching level (only CP.32)
33 |Only application-mode
34 |Set value on AN1 > switching level (only CP.32)
35 |Set value on AN2 > switching level (only CP.32)
36-39 |Only application-mode
40 |Hardware current limit activated
41  [Modulation on-signal
42-43 |Only application-mode
44 [Inverter status (CP.3) = switching level
45  |Heat sink temperatur > Level
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Relay output 2/
Switching level

| |

LI X

Value | Function
46 | Motor temperatur > Level
47 | Ramp output frequency > Level
48 | Apparent current (CP.4) > Level
49 | Clockwise rotation (not at noP, LS, abnormal stopping, error)
50 [ Counter clockwise (not at noP, LS, abnormal stopping, error)
51-62 | Only application-mode
63 | Absolut ANOUT1 > switching level
64 [ Absolut ANOUT2 > switching level
65 | ANOUT1 > switching level
66 | ANOUT2 > switching level
67-69 | Only application-mode
70 | Driver voltage active (safety-relay)
71-72 | Only application-mode
73 | Absolute active power
74 | Active power
75-78 | Only application-mode
Factory setting CP.31: 4
Factory setting CP.32: 27
Note: Enter-Parameter

This parameter determines the switching point for the relay output 2
(CP.32). After the switching of the relay, the value can move within a
window (hysteresis), without the relay dropping off. Since the operator
can display only 5 characters, the last digits are not represented in the
case of higher values.

Adjustment range:  -30000,00...30000,00

Resolution: 0,01
Factory setting: 4,00
Hysteresis:

Frequency: 0,5 Hz
Intermediate circuit voltage: 1V
Analog set value: 0,5%
Active current: 05A
Temperature: 1°C
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Source of rotation The source rotation setting and the mode of evaluating the rotation setting
direction is defined with this parameter (Enter-Parameter). With CP.34 one does
Il B TN not modify the rotation source of the fixed frequencies (CP.19... 21).
[ e

Value | Function

0/1 | Only application mode

2 | Setting by way of terminal strip forward/reverse; negative set
values are set to zero (factory setting)
3 | Setting by way of terminal strip forward/reverse; the signs of
the setpoint values have no effect on the direction of rotation
4 | Setting by way of terminal strip run/stop (X2A.14) and
forward/reverse (X2A.15); negative values are set to zero
5 | Setting by way of terminal strip run/stop (X2A.14) and
forward/reverse; the signs of the setpoint values have no
effect on the direction of rotation
6 | Set value dependent, positive value - clockwise rotation;
negative value-counterclockwise rotation; with set value "0" it
is switched into status "Low speed” (LS)
7 | Set value dependent, positive value - clockwise rotation;
clockwise rotation is indicated
8/9 | Only application mode

Set value internal
O-limited 100%F - = = - = - 5 10V
(Value 2 and 4) !
‘
!
T +» external
-100% s 100%
! /
! e
! /
vy
vy
[AGEpE— L -100%
-10V
Set value internal
absolute ---100%+ ------ 0V
) d
(Value3and 5) '
i !
| |
: I external
-100% s 100%
! /
! e
! /
v
i 100%
aov T P
Adjustment range: 0..9
Resolution: 1
Factory setting: 2
Note: Enter-Parameter

GB- 26



Operation of the Unit E

ANL1 Interface selection

| o i

LI~

ANL1 Zero point hysteresis

| i g
L

—. 0

The set value input 1 (AN1) at the F5-GENERAL control can be triggered
by various signal levels. In order to correctly evaluate the signal, this
parameter must be adapted to the signal source. At the F5-BASIC control
the signal source may not be re-adjusted.

Value| Reference signal cP11
0 |0..x10V DC/Ri =56 kOhm
1 |0...+420 mA DC/ Ri = 250 Ohm
2 |4..20 mA DC/ Ri = 250 Ohm

CP.10

—» UREF
ov 10V

0 mA 20 mA
4 mA 20 mA
Adjustment range: 0...2
Resolution: 1
Factory setting: 0
Note: Enter-Parameter

Through capacitive as well as inductive coupling on the input lines or
voltage fluctuations of the signal source, the motor connected to the
inverter may start to drift inspite of the analog input filters. Itis the function
of the zero point hysteresis to suppress this drifting.

With parameter CP.36 the analog signal for the input REF can be faded
outintherange of 0...£10%. The adjusted value is valid for both directions
of rotation.

If a negative percentage value is adjusted then the hysteresis is not only
effective on the zero point but also around the actual set value. Set value
changes during constant operation are accepted only when they are
larger than the adjusted hysteresis.

Adjustment range: -10,0...10,0 %
Resolution: 0,1%
Factory setting: 0,2 %
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Drive Mode

2.7 The Drive Mode

271

2.7.2

2.7.3

2.7.4

Start / Stop Drive

Changing the
Direction of
Rotation

Preseting the
Set Value

Leaving the
Drive Mode

GB- 28

The Drive Mode is a operating mode of KEB COMBIVERT that permits
the manual starting of the drive by the operator. After switching the control
release the set value and rotation setting are effected exclusively over the
keyboard. In orderto activate the Drive Mode the corresponding password
(see last but one page) must be entered in CP.0. The display switches
over as follows.

Direction of rotation
F=forward / r=reverse

Modulation blocked

Drive not controlled

Drive accelerates onto
the adjusted set value

Status
noP = no control release /
| LS = neutral position

Drive decreases to 0 Hz and
switches the modulation off

'-
' '~
- l

A

START

¢ STOP
v

f—

Drive operates with
adjusted set value

O
(|
'y,

L
3
N
N
L

ENTER Drive changesdirection
F/R of rotation
_ Z
U ]
Display changes when key is
(EUNC pressed to set value display/
SPEED presetting
A STOP I— 51/ 1| Set value can be changed
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seconds to leave the drive mode. The CP-parameters appear in the
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3. Error Diagnosis

At KEB COMBIVERT error messages are always represented with an
.E.“ and the appropriate error in the display. Error messages cause the
immediate deactivation of the modulation. Restart possible only after

reset.

Malfunction are represented with an ,A.“ and the appropriate message.
Reactions to malfunctions can vary.
In the following the display and their cause are described.

Display| COMBIVIS Value | Meaning
Status Messages

bbL base block 76 | Power modules for motor de-excitation locked

bon close brake 85 | Brake control, brake engaged (see chapter 6.9)

boFF open brake 86 | Brake control, brake released (see chapter 6.9)

Cdd calculate drive 82 | Measurement of the motor stator resistance

dcbh DC brake 75 | Motor is decelerated by a DC-voltage at the output.

dLs low speed / DC brake 77 | Modulation is switched off after DC-braking (see chapter 6.9
,DC-Braking“).

FAcc forward acceleration 64 | Acceleration with the adjusted ramps in clockwise direction
of rotation.

Fcon forward constant 66 | Acceleration / deceleration phase is completed and it is
driven with constant speed / frequency in clockwise direction
of rotation.

FdEc forward deceleration 65 | Itis stopped with the adjusted ramp times in clockwise
direction of rotation.

HCL hardware current limit 80 | The message is output if the output current reaches the
hardware current limit.

IdAtA | invalid Data - | The parameter address adjusted for this parameter value is
invalid.

LAS LA stop 72 | This message is displayed if during acceleration the load is
limited to the adjusted load level.

LdS Ld stop 73 | This message is displayed if during deceleration the load is
limited to the adjusted load level or the DC-link current to the
adjusted voltage level.

LS low speed 70 | No direction of rotation pre-set, modulation is off.

nO_PU | power unit not ready 13 | Power circuit not ready or not identified by the control.

noP no operation 0 | Control release (terminal ST) is not switched.

PA positioning active 122 | This message is displayed during a positioning process.

PLS low speed / power off 84 | No modulation after Power-Off

PnA position not reachable 123 | The specified position cannot be reached within the pre-set
ramps. The abort of the positioning can be programmed.

POFF | power off function 78 | Depending on the programming of the function (see chapter
6.9 ,Power-off Function®) the inverter restarts automatically
upon system recovery or after a reset.

POSI positioning 83 | Positioning function active (F5-G).

rAcc reverse acceleration 67 | Acceleration with the adjusted ramp times in anti-clockwise
direction of rotation.
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Display

COMBIVIS

Value

Meaning

rcon

reverse constant

69

The acceleration / deceleration phase is completed and it is
driven with constant speed / frequency in anti-clockwise
direction of rotation.

rdEc reverse deceleration 68 | Itis stopped with the adjusted ramp times in anti-clockwise
direction of rotation.

rFP ready for positioning 121 | The drive signals that it is ready to start the positioning
process.

SLL stall 71 | This message is displayed if during constant operation the
load is limited to the adjusted current limit.

SrA search for ref. active 81 | Search for reference point approach active.

SSF speed search 74 | Speed search function active, that means that the inverter
attempts to synchronize onto a running down motor.

StOP quick stop 79 | The message is output if as response to a warning signal the
quick-stop function becomes active.

Error Messages

E. br ERROR brake 56 | Error: This error can occur in the case of switched on brake
control (see Chapter 6.9.5), if
« the load is below the minimum load level (Pn.43) at start
up or the absence of an engine phase was detected.
« the load is too high and the hardware current limit is
reached

E.buS [ ERROR bus 18 | Error: Adjusted monitoring time (Watchdog) of
communication between operator and PC / operator and
inverter has been exceeded.

E.Cdd | ERROR calc. drive data 60 | Error: During the automatic motor stator resistance
measurement.

E.col | ERROR counter overrun 1 54 | Counter overflow encoder channel 1

E.co2 | ERROR counter overrun 2 55 | Counter overflow encoder channel 2

E.dOH [ ERROR drive overheat 9 Error: Overtemperature of motor PTC. Error can only be
reset at E.ndOH, if PTC is again low-resistance. Causes:
* resistance at the terminals T1/T2 >1650 Ohm
« motor overloaded
* line breakage to the temperature sensor

E.dri ERROR driver relay 51 | Error: Driver relay. Relay for driver voltage on power circuit
has not picked up even though control release was given.

E.EEP | ERROR EEPROM defective t 21 | After reset the operation is again possible (without storage in
the EEPROM)

E. EF | ERROR external fault 31 | Error: External error. Is triggered, if a digital input is being
programmed as external error input and trips.

E.EnC1| Error! Encoder 1 32 | Cable breakage of encoder at encoder interface 1

Encoder temperature is too high
Speed is too high

Encoder signals are out of specification
Encoder has an internal error
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Display

COMBIVIS

Value

Meaning

E.EnC2

Error! Encoder 2

34

Cable breakage of encoder at encoder interface 2
Encoder temperature is too high

Speed is too high

Encoder signals are out of specification

Encoder has an internal error

E.EnCC

Error! Encoder change

35

Operation of a synchronous motor with intelligent interface:
« Encoder is not connected during the start

« Encoder was changed

The error can be reset by writing on ec.0.

E.Hyb

ERROR hybrid

52

Invalid encoder interface identifier

E.HybC

ERROR hybrid changed

59

Error: Encoder interface identifier has changed, it must be
confirmed over ec.0 or ec.10.

E.iEd

ERROR input error detect

53

Error at PNP/NPN switching or input failure.

E.Inl

ERROR initialisation MFC

57

MFC not booted.

E.LSF

ERROR load shunt fault

15

Error: Load-shunt relay has not picked up, occurs for a short
time during the switch-on phase, but must automatically be
reset immediately. If the error message remains the
following causes may be applicable:

« load-shunt defective

« input voltage wrong or too low

« high losses in the supply cable

« braking resistor wrongly connected or damaged

« braking module defective

E.ndOH

no ERROR drive overheat

11

Motor temperature switch or PTC at the terminals T1/T2 is
again in the normal operating range. The error can be reset
now.

E.nOH

no E. over heat pow.mod.

36

Temperature of the heat sink is again in the permissible
operating range. The error can be reset now.

E.nOHI

no ERROR overheat int.

No longer overheating in the interior E.OHI, interior
temperature has fallen by at least 3°C

E.nOL

no ERROR overload

17

No more overload, OL-counter has reached 0%; after the
error E. OL a cooling phase must elapse. This message
appears upon completion of the cooling phase. The error
can be reset. The inverter must remain switched on during
the cooling phase.

E.nOL2

no ERROR overload 2

20

The cooling time has elapsed. The error can be reset.

E.OC

ERROR overcurrent

Error: Overcurrent

Occurs, if the specified peak current is exceeded. Causes:
« acceleration ramps too short

« the load is too big at turned off acceleration stop and
turned off constant current limit

« short-circuit at the output

« ground fault

« deceleration ramp too short

« motor cable too long

« EMC

« DC brake at high ratings active (see 6.9.3)
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COMBIVIS

Value

Meaning

E. OH

ERROR overheat pow.mod.

Error: Overtemperature of power module. Error can only be
reset at E.nOH. Causes:

« insufficient air flow at the heat sink (soiled)

« ambient temperature too high

« ventilator clogged

E.OH2

ERROR motor protection

30

Electronic motor protective relay has tripped.

E.OHI

ERROR overheat internal

Error: Overheating in the interior: error can only be reset at
E.nOHI, if the interior temperature has dropped by at least
3°C

ERROR overload (Ixt)

16

Error: Overload error can only be reset at E.nOL, if OL-
counter reaches 0% again.

Occurs, if an excessive load is applied longer than for the
permissible time (see technical data). Causes:

* poor control adjustment (overshooting)

» mechanical fault or overload in the application

« inverter not correctly dimensioned

» motor wrongly wired

» encoder damaged

E.OL2

ERROR overload 2

19

Occurs if the standstill constant current is exceeded (see
technical data and overload characteristics). The error can
only be reset if the cooling time has elapsed and E.nOL2 is
displayed.

Error! Overvoltage

Voltage in the DC-link circuit too high.

Occurs if the DC-link circuit voltage exceeds the permissible
value. Causes:

« poor controller adjustment (overshooting)

* input voltage too high

« interference voltages at the input

« deceleration ramp too short

» braking resistor defective or too small

E.OS

ERROR over speed

58

Real speed is bigger than the max. Output speed.

E.PFC

ERROR Power factor control

33

Error in the power factor control

E.PrF

ERROR prot. rot. for.

46

The drive has driven onto the right limit switch. Programmed
response “Error, restart after reset” (see chapter 6.7
“Response to errors or warning messages”).

E.Prr

ERROR prot. rot. rev.

a7

The drive has driven onto the left limit switch. Programmed
response “Error, restart after reset” (see chapter 6.7
“Response to errors or warning messages”).

E. Pu

ERROR power unit

12

Error: General power circuit fault

E.Puci

ERROR pow. unit code inv.

49

Error: During the initialization the power circuit could not be
recognized or was identified as invalid.

E.Puch

ERROR power unit changed

50

Error: Power circuit identification was changed; with a valid
power circuit this error can be reset by writing to SY.3. If the
value displayed in SY.3 is written, only the power-circuit
dependent parameters are reinitialized. If any other value is
written, then the default set is loaded. On some systems
after writing Sy.3 a Power-On-Reset is necessary.

E.PUCQ

ERROR power unit commun.

22

Error: Parameter value could not be written to the power
circuit. Acknowledgement from PC <> OK
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Display

COMBIVIS

Value

Meaning

E.PUIN

ERROR power unit invalid

14

Error: Software version for power circuit and control card are
different. Error cannot be reset (only at F5-G B-housing)

E.SbuS

ERROR bus synchron

23

Sychronization over sercos-bus not possible. Programmed
response “Error, restart after reset” (see chapter 6.7
“Response to errors or warning messages”).

E.SEt

ERROR set

39

It has been attempted to select a locked parameter set.
Programmed response “Error, restart after reset” (see
chapter 6.7 “Response to errors or warning messages”).

E.SLF

ERROR! Software limit switch forward

44

The target position lies outside of the limit defined with the
right software limit switch.Programmed response “Error,
restart after reset” (see chapter 6.7 “Response to errors or
warning messages”).

E.SLr

ERROR software limit switch reverse

45

The target position lies outside of the limit defined with the
left software limit switch. Programmed response “Error,
restart after reset” (see chapter 6.7 “Response to errors or
warning messages”).

ERROR underpotential

Error: Undervoltage (DC-link circuit). Occurs, if DC-link
voltage falls below the permissible value. Causes:

« input voltage too low or instable

« inverter rating too small

« voltage losses through wrong cabling

« the supply voltage through generator / transformer breaks
down at very short ramps

« At F5-G housing B E.UP is also displayed if no
communication takes place between power circuit and
control card.

« Jump factor (Pn.56) too small (see 6.9.20)

« if a digital input was programmed as external error input
with error message E.UP (Pn.65).

E.UPh

ERROR Phase failure

One phase of the input voltage is missing (ripple-detection)

Warning Messages

A.buS

ABN.STOP bus

93

Warning: Watchdog for communication between operator/
control card or operator/PC has responded. The response to
this warning can be programmed (see chapter 6.7
“Response to errors and warning messages”).

A.dOH

ABN.STOP drive over heat

96

The motor temperature has exceeded an adjustable warning
level. The switch off time is started. The response to this
warning can be programmed (see chapter 6.7 “Response to
errors or warning messages”). This warning can be
generated only with a special power circuit.

ABN.STOP external fault

90

This warning is triggered via an external input. The response
to this warning can be programmed (see chapter 6.7
“Response to errors or warning messages”).

A.ndOH

no A. drive overheat

91

The motor temperature is again below the adjusted warning
level. The switch off time is stopped.

A.nOH

no A. overheat pow.mod.

88

The heat sink temperature is again below the adjusted
warning level.

A.nOHI

no A.STOP overheat int.

92

The temperature in the interior of the inverter is again below
the warning threshold.
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COMBIVIS

Value

Meaning

A.nOL

no ABN.STOP overload

98

Warning: no more overload, OL counter has reached 0 %.

A.nOL2

no ABN.STOP overload 2

101

The cooling time after “Warning! Overload during standstill”
has elapsed. The warning message can be reset.

A. OH

A.STOP overheat pow.mod

89

A level can be defined, when it is exceeded this warning is
output. A response to this warning can be programmed (see
chapter 6.7 “Response to errors or warning messages”).

A.OH2

ABN.STOP motor protect.

97

Warning: electronic motor protective relay has tripped. The
response to this warning can be programmed (see chapter
6.7 “Response to error or warning messages”).

A.OHI

ABN.STOP overheat int.

87

The temperature in the interior of the inverter lies above the
permissible level. The switch off time was started. The
programmed response to this warning message is executed
(see chapter 6.7 “Response to errors or warning
messages”).

A. OL

ABN.STOP overload

99

A level between 0 and 100 % of the load counter can be
adjusted, when it is exceeded this warning is output. The
response to this warning can be programmed (see chapter
6.7 “Response to errors or warning messages”).

A.OL2

ABN.STOP overload 2

100

The warning is output when the standstill continuous current
is exceeded (see technical data and overload
characteristics). The response to this warning can be
programmed (see chapter 6.7 “Response to errors and
warning messages”). The warning message can only be
reset after the cooling time has elapsed and A.nOL2 is
displayed.

A.PrF

ABN.STOP prot. rot. for.

94

The drive is driven onto the right limit switch. The response
to this warning can be programmed (see chapter 6.7
“Response to errors and warning messages”).

A.Prr

ABN.STOP prot. rot. rev.

95

The drive is driven onto the left limit switch. The response to
this warning can be programmed (see chapter 6.7
“Response to errors and warning messages”).

A.SbuS

ABN.Bus synchron

103

Synchronization over sercos-bus not possible. The response
to this warning can be programmed (see chapter 6.7
“Response to errors and warning messages”).

A.SEt

ABN.STOP set

102

Warning: set selection: It has been attempted to select a
locked parameter set. The response to this warning can be
programmed (see chapter 6.7 “Response to errors or
warning messages”).

A.SLF

ABN.Software limit switch forward

104

The target position lies outside of the limit defined with the
right software limit switch. The response to this warning can
be programmed (see chapter 6.7 “Response to errors or
warning messages”).

A.SLr

ABN.Software limit switch reverse

105

The target position lies outside of the limit defined with the
left software limit switch. The response to this warning can
be programmed (see chapter 6.7 “Response to errors or
warning messages”).

GB- 34




Quick Reference

KEB

}( —— e

4. Quick Reference

Display | Parameter Setting range Resolution Customer setting
CP.0 Password input 0...9999 1 -
CP.1 Actual frequency display - 0,0125 Hz -
CP.2 Set frequency display - 0,0125 Hz -
CP.3 Inverter status display - - -
CP. 4 Apparent current - 0,1A -
CP.5 Apparent current / Peak value - 01A -
CP.6 Utilization - 1% -
CP.7 Intermediate circuit voltage - 1V -
CP. 8 Intermediate circuit voltage / Peak value | — 1V -
CP.9 Output voltage - 1V -
CP.10 Minimal frequency 0...400 Hz 0,0125 Hz
CP.11 Maximal frequency 0...400 Hz 0,0125 Hz
CP.12 Acceleration time 0,00...300,00 s 0,01s

CP.13 Deceleration time(-0,01 see CP.12) -0,01; 0,00...300,00 /0,01 s

CP.14 S-curve time 0,00 (off)...5,00 s 0,01s

CP.15 Boost 0,0...25,5 % 0,1%

CP.16 Rated frequency 0...400 Hz 0,0125 Hz
CP.17 Y | Voltage stabilization 1...650 V (off) 1Vv

CP.18 ¥ | Carrier frequency 2/4/8/12/16 kHz ? -

CP.19 Step frequency 1 -400...400 Hz 0,0125 Hz
CP.20 Step frequency 2 -400...400 Hz 0,0125 Hz
CP.21 Step frequency 3 -400...400 Hz 0,0125 Hz
CP.22 Y | DC-braking / Mode 0...9 1

CP.23 DC-braking / Time 0,00...100,00 s 0,01s

CP.24 Max. ramp current 0...200 % 1%

CP.25 Max. constant current 0...200 % (off) 1%

CP.26 Y | Speed search condition 0...15 1

CP.27 Quick stop time 0,00...300,00 s 0,01s

CP.28 Reaction of ext. overtemperature 0...7 1

CP.29 Y | Analog output 1 / Function 0...12 (0...21) 1

CP.30 Analog output 1 / Amplification -20,00...20,00 0,01

CP.31Y | Relay output 1 / Function 0...78 1

CP.32 Y | Relay output 2 / Function 0...78 1

CP.33 Relay output 2 / Switching level -30000,00...30000,00 (0,01

CP.34 9 | Source of rotation direction 0...9 1

CP.35% | AN1 interface selection 0...2 1

CP.36 ANL1 zero point hysteresis -10,0...10,0 % 0,1%

n Enter-Parameter

GB-35



GB- 36



Contenuti mE

11

1.1.1
1.1.2
113
114
1.1.5
1.1.6
1.1.7
118
1.1.9
12

121
1.2.2
123
1.24
1.25
1.2.6

2.1
211
2.2
23
2.4
25
2.6
2.7
271
2.7.2
2.7.3
274

Installazione e collegamento ......cccccceeeeeeenn.
Circuito di controllo COMPACT/GENERAL .....
Descrizione della morsettiera di controllo X2A .... .
Collegamento del controllo ...........ccccoovieiiiiiiiniiieene.
INGressi digitali .......ccoevvvveeiiiieeiee e
Ingressi analogici .
Tensione di ingresso / di alimentazione esterna............
USCite digitali.....eeeeivvreeiiiieeiiiie e
Uscite relé
Uscite analogiche
Tensione in uscita
Circuito di controllo BASIC ........cccceeveiienieene.
Descrizione della morsettiera di controllo X2A ....
Collegamento del controllo ...........cccceeeiieeiiiieenne "
Ingressi digitali ........c.oovvvieeiiiieeie e
INGressi analogiCi .........cceeeviiiieiiiie e
Uscita analogica .
USCIE TEIG ...

Funzionamento dell'unita............ccocceeeeevinnnen. 9
OPEIALOTE .ovveeieeeeieeeiee e etee et e et e e ee st e seeaneeareeneeaneas 9
Tastiera
SomMmMario Parametri.....cccoeoveeeeiiiiieiiie e 11
Inserimento PasswWord .........ccccocviiieniienieinee s 12
Display
Regolazioni di base del motore ..........ccccoeevieiennen. 14
Regolazioni speciali

Modalita Drive ........cccceueee.

Start / Stop Drive .
Cambio della direzione di rotazione ... 28
Preselezione della velocita .........cccoeeevvviveeeeeeieecinee. 28
Uscire dalla modalita Drive ............ccooeveveeeeeeeeecinen. 28
DiagnostiCa errori .....cocueeeiieeeiiiiee e 29
Consultazione rapida ........cccccevveeeiiiininnnenn, 35




1

Installazione e collegamento

1.1 Circuito di controllo COMPACT/GENERAL

1.1.1 Descrizione della X2A
morsettiera 123 456 7 8 9 |/1011 1213 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23|24 25 26 27 28 29
di controllo: X2A a1 o e e I I
PIN Funzione Nome [Descrizione
1 +Tensione differenzialel| AN1+ Tensione differenziale
2 - Tensione differenziale1| AN1- 0...x10 VDC * 0...+#CP.11 Risoluzione: 12 Bit,
3 + Tensione analogica 2 [AN2+ Nessuna funzione nella modalita CP tempo di scansione: 1 ms
4 - Tensione analogica 2 |AN2-
5 Uscita analogica 1 ANOUT1 |Uscita alla velocita attuale intervallo di sforzi: 0...£10 V / 5 mA
0...+10 VDC 2 0...+100 Hz Ri = 100 Ohm, Risoluzione: 12bit
6 Uscita analogica 2 ANOUT2 |Uscita in funzione del corrente apparente |Frequenza PWM: 3,4 kHz
0..10VDC 7 0..2 x| frequenza di taglio filtro 1.ord: 178 Hz
+10 V CRF Alimentazione per potenziometro +10 VDC +5% / max. 4 mA
Comune COM Massa per ingressi e uscite analogiche
Comune COM Massa per ingressi e uscite analogiche
10 | Frequenza fissa 1 11 11+12 = Frequenza fissa 3 (standard: 70 Hz)
11 Frequenza fissa 2 12 nessun ingresso = riferimento analogico
12 Errore esterno 13 Ingresso per modo stop da errore esterno
13 DC-braking 14 Attiva il dc-braking Ri =2,1 kOhm
14 Oraria F Selezione di rotazione; tempo di
15 | Antioraria R la rotazione oraria ha la priorita scansione: 1 ms
16 Abilitazione motore/ ST Attivazione dei moduli di potenza;
Reset Reset errori all'apertura
17 Reset RST possibile solo quando interviene un errore
18 Velocita constante o1 L’ uscita a transistor commuta quando la velocita attuale = impostata
19 Segnale di Ready 02 Uscita transistor attiva fino a che non e presente un errore
20 Uscita 24 V out Approssimativamente 24V (uscita max.100 mA)
21 20...30 V-Ingressi o Tensione d'ingresso / Tensione di alimentazione esterna
22 Massa ov Massa per ingressi / uscite digitali
23 Massa oV Massa per ingressi / uscite digitali
24 Relé 1/Contatto NO RLA Relé di uscita; Fault rele (standard);
25 Relé 1/Contatto NC RLB a funzione puo essere
26 Relé 1/Contatto comune |RLC cambiata con il parametro CP.33 max. 30 V DC, 0,01...1 A;
27 Rele 2/Contatto NO FLA Rele di uscita;
28 Relé 2/Contatto NC FLB a funzione puo essere
29 Relé 2/Contatto comune |FLC cambiata con il parametro CP.34
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1.1.2 Collegamento
del controllo

1.1.3 Ingressi digitali

1.1.4 Ingressi analogici

Alfine di evitare un malfunzionamento causato da interferenze sulla tensione di
alimentazione degli ingressi di controllo, osservare le seguenti istruzioni:

* Utilizzare cavi schermati/intrecciati
* Collegare la schermatura dal lato inverter sul terminale di terra PE
* Cablareicavidipotenzaedicontrolloseparatamente (circa 10...20cm)
* Qualora cid non fosse possibile, disporre i cavi ad angolo retto

Alimentazione interna

X2A [10[11]12[13]14]15]16]17] T [20]21]22]23] q;
::I""F -------------------- T'T'T-"".'.'.

Aiaiaae

Alimentazione esterna

X2A [10[11]12]13]14]15]16]17] :_
13..30 V DC 0% a

stabilizzato
Ri =2,1kQ

Collegare gliingressi analogici non usati al comune per prevenire fluttuazioni
del valore impostato!

Selezione tramite alimentazione Selezione tramite alimentazione
esterna interna (vedere CP.35)

x2a[1]2]3]4a]s]6]7]8]9]

0..+10 VDC
Ri =55 kQ

4*
0(4)...20 MADC
] RI=2500

*) Collegare una linea equippotenziale solo se esiste una differenza di
potenziale > 30 V fra i controlli. La resistenza interna e ridotta a 30 kQ.

R=3..10kQ
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1.1.5 Tensione di
ingresso / di
alimentazione
esterna

1.1.6 Uscite digitali

. 1.1.7 Uscite relé

1.1.8 Uscite analogiche

1.1.9 Tensione in uscita

L'alimentazione del circuito di controllo, attraverso una sorgente di
tensione esterna, mantiene il controllo in condizioni operative anche se lo
stadio di potenza é disattivato. Al fine di evitare guasti al circuito di
alimentazione esterno, si deve prima accendere |'alimentazione esterna
e poi I' inverter.

X2A |10|11| |17|18|19|20|21|22|23|ﬁ

O
S

X2A [10] |18|19|20|21|22|23|ﬁ

Un totale max. di
50 mADC per
entrambe le uscite.

In caso di carico induttivo sull'uscita rele si deve provvedere a proteggere
il circuito elettrico (es.: diodo di free-wheeling vedere Punto 1.2.6)!

!_21‘__‘_?!_1‘?_'?17_|_2f_|_?f_!.f

max. 30 VDC/0,01...1 A

X2A |1|2|3|4|5|6|7|8|9|

0..x10 VDC
5 mA

Latensione in uscita serve per il settaggio degli ingressi digitali cosi come
per l'alimentazione di elementi esterni di controllo. Non superare la
corrente max in uscita di 100 mA.

X2A M:: |18|19|20|21|22|23|£

approssimativamente 24VDC / max. 100 mA
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1.2 Circuito di controllo

BASIC

X2A

1 5 7 8 10 11 14 15 16 20 22

24 25 26 27 28 29

1.2.1 Descrizione della H H H H H H H H H H H H H H H H H
morsettiera di controllo X2A
PIN Funzione Nome | Descrizione
1 +Tensione differenzialel] AN1 Tensione differenziale Risoluzione: 12 Bit
0...+10 vDC 2 0...#CP.11 scansione: 2 ms
5 Uscita analogica 1 ANOUT1| Uscita alla velocita attuale intervallo di sforzi: 0...£10 V / 5 mA
0...#10 VDC 2 0...+100 Hz Ri =100 Ohm, Risoluzione: 12bit
+10 V CRF Alimentazione per potenziometro +10 VDC +5% / max. 4 mA
8 Comune COM Massa per ingressi e uscite analogiche
10 Frequenza fissa 1 11 11+12 = Frequenza fissa 3 (standard: 70 Hz)
11 Frequenza fissa 2 12 nessun ingresso = riferimento analogico Ri = 2,1 kOhm
14 Oraria F Selezione di rotazione; tempo di
15 | Antioraria R la rotazione oraria ha la priorita scansione: 2 ms
16 Rilascio motore / Reset| ST Attivazione dei moduli di potenza.
Reset Errori all'apertura
20 Uscita 24 V U, Approssimativamente 24V (uscita max.100 mA)
22 Massa ov Massa per ingressi / uscite digitali
24 Relé 1/Contatto NO RLA Relé di uscita; Fault relé (standard);
25 Relé 1/Contatto NC RLB a funzione puo essere
26 Relé 1/Contatto comune| RLC cambiata con il parametro CP.31 max. 30 V DC, 0,01...1 A;
27 Relé 2/Contatto NO FLA Relé di uscita;
28 Relé 2/Contatto NC FLB a funzione puo essere
29 Relé 2/Contatto comune| FLC cambiata con il parametro CP.32
1.2.2 Connessione Per prevenire malfunzionamenti causati da disturbi sugli ingressi della

del controllo

morsettiera di controllo, attenersi alle seguenti istruzioni:

« Utilizzare cavi schermati/intrecciati
* Collegare la schermatura al lato inverter su terminale di terra PE

« Cablareicavidipotenzaedicontrolloseparatamente (circa 10...20cm)
* Qualora cio non fosse possibile disporre i cavi ad angolo retto



Installazione e collegamento

1.2.3 Ingressi digitali

1.2.4 Ingressi analogici

1.2.5 Uscite analogiche

1.2.6 Uscite relé

Alimentazione interna

x2A [1]

13...30 V DC +0% =

stabilizzato
Ri=2,1kQ
Selezione tramite alimentazione in- Selezione tramite alimentazione
terna (vedere CP.35) esterna
X2A [1]5]7]8 :j
0..£10 VDC
/AR Ri =30 kQ
w/

-10...10 vDC
5mA ©

In caso di carico induttivo sull'uscita rele si deve provvedere a proteggere
il circuito elettrico (es.diodo di free-wheeling)!




Funzionamento dell'unita m g :’

2. Funzionamento Per la programmazione in locale o remota & necessario un
dell'unita operatore(opzione : cavo 00.F5.0C0-1xxx). Per evitare malfunzionamenti,
I'inverter deve essere portato allo stato nOP prima di collegare/scollegare

I'operatore (aprire il contatto rilascio motore ST). Qualora l'inverter non

sia completo di operatore, rimarra valida l'ultima parametrizzazione

effettuata o l'impostazione di fabbrica.

2.1 Operatore Operatore : Codice articolo 00.F5.060-1000
Operatore con interfaccia: Codice articolo 00.F5.060-2000

"LED acceso” durante la |

trasmissione dati dalla seriale
(00.F5.060-2000)

/

COMBIVERT

X6C

Display a LED a 5 cifre

Display operativo/errore
normale: "LED acceso”
errore: "LED lampeggiante”

Tastiera a doppia funzione

Interfaccia seriale
RS232/RS485
(00.F5.060-2000)

l'operatore interfaccia. Il collegamento diretto all'inverter & possibile

I Per il trasferimento dei dati con seriale RS232/485 utilizzare solamente

solamente conun cablaggio speciale (HSP5-Cod.Art.00.F5.0C0-0001).
Diversamente, si potrebbe causare la rottura dell'interfaccia-PC.

RS485

Segnale | Significato

LOCD\IO‘»U'IA(.ONH%
>

- Riservato
TxD Segnale di trasmissione / RS232
RxD Segnale di ricezione / RS232

RxD-A Segnale di ricezione A / RS485
RxD-B Segnale di ricezione B / RS485
VP Alimentazione +5V (I =10 mA)
DGND Potenziale di riferimento dati
TxD-A Segnale di trasmissione A/ RS485
TxD-B Segnale di trasmissione B / RS485

RS232-Cavo 3m  9palo SUB-D Accopiamento

PC / Operatore
Art. Nr. 00.58.025-001D

Alloggiamento (PE)

9palo SUB-D Connettore

2

3

7

F5-Operatore



Funzionamento dell'unita

2.1.1 Tastiera

I-10

Quando si alimenta il KEB COMBIVERT F5 appare il valore del parametro
CP.1 - Visualizzazione della frequenza attuale. (Vedere Modalita Drive
per cambiare la funzione della tastiera).

Il tasto function (FUNC)

cambia tra il valore del FUNC.
SPEED

parametro e il numero del
parametro.

Con UP e DOWN si m
incrementa e decrementa
il numero del parametro o

il valore del parametro. A STOP A STOP
START v START v

Il cambiamento dei valori dei parametri & immediatamente accettato e
memorizzato in una memoria non volatile. Solo per alcuni parametri il
valore impostato non € memorizzato subito. In questi casi (CP.17, CP.18,
CP.22, CP.26, CP.29, CP.31, CP.32, CP.34, CP.35) il valore impostato
viene accettato e memorizzato premendo ENTER.

Se durante il funzionamento si verifica un errore, il display ne visualizza
il tipo. La visualizzazione di errore si resetta con ENTER.

errore

F/R

Con ENTER viene resettato soltanto il messaggio d' errore
mentre in CP.3 -Visualizzazione Stato dell' Inverter- I'errore
rimane visualizzato. L'eliminazione dell’errore avviene
rimuovendone la causa ed effettuando un reset con il termina-
le apposito oppure spegnendo e riaccendendo I'azionamento.
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2.2 Sommario parametri

KEB/

Regolazioni|Parametro Campo regolazione| Risoluzione | Standard
CP.0 Inserimento password 0...9999 1 -

CP.1 Frequenza attuale - 0,0125Hz | -

CP.2 Frequenza impostata - 0,0125 Hz -

CP.3 Stato inverter - - —

CP. 4 Corrente apparente - 0,1A -

CP.5 Corrente apparente / Valore di picco |— 0,1A -

CP. 6 Carico - 1% -

CP. 7 Tensione del circuito intermedio - 1V -

CP.8 Tens. del circ.interm./Valore di picco |- 1V -

CP.9 Tensione in uscita - 1Vv -
CP.10 Frequenza minima 0...400 Hz 0,0125 Hz 0 Hz
CP.11 Frequenza massima 0...400 Hz 0,0125 Hz 70 Hz
CP.12 Tempo di accelerazione 0,00...300,00 s 0,01s 5,00s
CP.13 Tempo di decelerazione -0,01...300,00 s 0,01s 500s
CP.14 Tempo curva-S 0,00 (off)...5,00s | 0,01s 0,00 s (off)
CP.15 Boost 0,0...255% 0,1 % 2,0%
CP.16 Impostazione frequenza nominale 0...400 Hz 0,0125 Hz 50 Hz
CP.17% Stabilizzazione di tensione 1...650 V (off) 1V 650 (off)
CP.189 Frequenza portante 2,4,8,12,16 kHz? | — -2
CP.19 Frequenza fissa 1 -400...400 Hz 0,0125 Hz 5 Hz
CP.20 Frequenza fissa 2 -400...400 Hz 0,0125 Hz 50 Hz
CP.21 Frequenza fissa 3 -400...400 Hz 0,0125 Hz 70 Hz
CP.22Y DC-braking / Selezione 0...9 1 7

CP.23 DC-braking / Tempo 0,00...100,00 s 0,01s 10,00 s
CP.24 Corrente max. in rampa 0...200 % 1% 140 %
CP.25 Corrente max. costante 0...200 % (off) 1% 200 % (off)
CP.26Y Speed search 0...15 1 8

CP.27 Tempo di quick stop 0,00...300,00 s 0,01s 2,00s
CP.28 Reazione a sovratemperatura esternaf0...7 1 7

CP.29 Y Uscita analogica 1/ Funzione 0...20 1 2

CP.30 Uscita analogica 1/ Guadagno -20,00...20,00 0,01 1,00
CP.31Y Uscita relé 1/ Funzione 0...68 1 4
CP.32Y Uscita relé 2/ Funzione 0...68 1 27
CP.33 Uscita relé 2/ Livello di commutazione| 0,00...+30000,00 | 0,01 4,00
CP.34Y Sorgente della direzione di rotazione |0...9 1 2
CP.35% AN1 Funzione 0...2 1 0

CP.36 ANL1 Isteresi punto zero -10,0...10,0 % 0,1 % 0,2 %

D Parametro - Enter
2 dipendente dal circuito di potenza
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2.3

Inserimento

Password

[y
L.

1
L/

. 24

Display

Frequenza attuale

[y
L.

]
{

Frequenza impostata

[y

1

Stato inverter

-
L

‘=

-

Il convertitore di frequenza viene fornito senza password di protezione;
con questo si intende che tutti i parametri sono regolabili. Dopo la
parametrizzazione, l'unitd pud essere protetta da un accesso non
autorizzato. La modalita impostata rimane memorizzata.

-

| Password|m(m)ﬁ-)|/_- F _r Cr|
A
A

A
([P O«oCP_on
|

Protezione
Parametri-CP

up

]

I’_-l':’_l:II-I|

ENTER

(g

| Password
A

Abilitazione i
Parametri-CP

A

i
] . I~ A
I~ I i‘?(_({)_} ) _ |
L. L.!| |L. ’:J P Ay ]
F1NC

| parametri seguenti servono per controllare il funzionamento del
convertitore di frequenza.

Visualizza la frequenza attuale in uscita con una risoluzione di 0.0125 Hz.
L’operatore mostra ,noP* e , LS* addizionalmente, se il rilascio del
motore o la direzione di rotazione non sono attivati. Il senso di rotazione
e visualizzata tramite il segno.

Frequenza in uscita 18.3 Hz, rotazione oraria

Frequenza in uscita 18.3 Hz, rotazione antioraria

Visualizza la frequenza attuale impostata. L'indicazione avviene allo
stesso modo del parametre CP.1. Per motivi di controllo la frequenza
impostata viene visualizzata anche se I'abilitazione (ST) o la direzione di
rotazione non sono attivi. Se non viene impostata alcuna direzione di
rotazione, viene visualizzata la frequenza impostata per la rotazione in
senso orario (avanti).

llparametro "Stato inverter" visualizzala condizione operativadell'inverter.
Le possibili visualizzazioni e loro significato sono:

I-12

Py = "no Operation” contatto ST aperto, modulazione spenta,
tensione in uscita = 0 V, il motore non é controllato.

"Low Speed" senso di rotazione non selezionato, tensione
! C| inuscita=0V, il motore non & controllato.

L
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Corrente apparente

Corrente apparente /
Valore di picco

o C
L. O
Carico

Tensione del circuito

intermedio
B |
L. (

"Accelerazione oraria" il motore sta accelerando con un
senso di rotazione orario.

"Decelerazione oraria" il motore sta decelerando con un
senso di rotazione orario.

"Accelerazione antioraria" il motore sta accelerando conun
senso di rotazione antiorario.

"Decelerazione antioraria” il motore sta decelerando con
un senso di rotazione antiorario.

R 3 | |
0. 0 0 R
I 7 O X
A M u N

[ "Velocia oraria costante" il motore ruota a velocita costante
o e con un senso di rotazione orario.

"Velocita antioraria costante" il motore ruota a velocita
costante e con un senso di rotazione antiorario.

3
m
X
2

Ulteriori messaggi di stato, con il loro significato, sono descritti nei
parametri interessati.(Vedere Capitolo 3. "Diagnostica errori") -

Visualizza la corrente apparente attuale in ampere (A).

CP.5 permette di memorizzare la max. corrente apparente. Il valore piu
alto del parametro CP.4 viene memorizzato nel parametro CP.5. La
memoria del valore di picco puo essere resettata premendo i tasti UP,
DOWN o ENTER oppure via bus scrivendo il valore che preferite
nellindirizzo del parametro CP.5. La memoria viene azzerata anche
spegnendo l'inverter.

La visualizzazione del carico attuale in uscita € in percentuale. 100% di
carico equivale alla corrente nominale dell'inverter. Possono essere
visualizzati solo valori positivi, quindi non esiste differenza tra
funzionamento normale e funzionamento rigenerativo del motore.

Visualizza la tensione del circuito intermedio. Tipici valori:

V-classe|Valore normale | In caso di errore OP|In caso di errore UP
230V |300...330 V DC|appross. 400 V DC | appross. 216 V DC
400V |530...620 V DC|appross. 800 V DC | appross. 240V DC

1-13
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Tensione del circuito
intermedio / Valore di

picco

[y
L

[ |
[}

Tensione in uscita

[y

(|
1

2.5 Regolazioni di
base del motore

Frequenza minima

L~

=~ (1
.|

Ly

{

Frequenza massima

[y
[

{
(

1
(

I-14

CP.8 & in grado di memorizzare i picchi di tensione durante il ciclo
operativo. Il valore piu alto del parametro CP.7 viene memorizzato nel
parametro CP.8. La memoria del valore di picco puo essere resettata
premendo i tasti UP, DOWN o ENTER oppure via bus scrivendo il valore
che preferite nell'indirizzo del parametro CP.8. Lamemoriaviene azzerata
anche spegnendo l'inverter.

Visualizza la tensione d'uscita attuale in volt (V).

| seguenti parametri determinano i dati fondamentali operativi del motore.
Devono essere impostati nella taratura iniziale e controllati e/o adattati
per I'applicazione.

Frequenza minima dilavoro dell'inverter senza impostazione del segnale
analogico. Limitazione interna delle frequenze fisse CP.19...CP.21.

f

CP.11
CP.10

ov 1(;V
Campo di regolazione: 0...400 Hz
Risoluzione: 0,0125 Hz
Regolazione standard: 0,0 Hz

Frequenza massima di lavoro dell'inverter con il segnale analogico max.
Limitazione interna delle frequenze fisse CP.19...CP.21.

Campo di regolazione: 0...400 Hz
Risoluzione: 0,0125 Hz
Regolazione standard: 70 Hz
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Tempo di accelerazione

[y
L.

1
[

Tempo di decelerazione

[y
LI

[ |
(

Tempo curva-S

Iy
L.

14
{

[}

Il parametro determina il tempo necessario per accelerare da 0 a 100 Hz.
Il tempo di accelerazione & proporzionale alla variazione della frequenza.

100 Hz . .

X tempo di accelerazione attuale = CP.12
delta f f
Campo di regolazione: 0,00...300,00 s 4 1y,
Risoluzione: 0,01s
Regolazione standard: 5,00s

Esempio: Tempo di accelerazione attuale = 5 s ; se il motore dovesse
accelerare da 10 Hz a 60 Hz. delta f = 60 Hz - 10 Hz = 50 Hz

CP.12=(100Hz/50Hz) x5s=10s

Il parametro determina il tempo necessario per decelerare da 100 a 0 Hz.
Iltempo di decelerazione € proporzionale alla variazione della frequenza.

100 Hz . .

x tempo di decelerazione attuale = CP.13
delta f ‘
Campo di regolazione: -0,01...300,00 s 100 Hz
Risoluzione: 0,01s
Regolazione standard: 5,00 s

cp.13 t
A -0,01 tempo di decelerazione --> come CP.12 (Regolazioni: "=Acc")!

Esempio: Tempo di decelerazione attuale = 5 s; se il motore dovesse
decelerare da 60 Hz a 10 Hz. delta f = 60 Hz - 10 Hz = 50 Hz

CP.13=(100Hz /50 Hz) x5s=10s

Per alcune applicazioni puo aiutare far partire e fermare il motore con una
curva ad S. Questo si ottiene attraverso un addolcimento della rampa di
accelerazione e di decelarazione. Questo addolcimento viene anche
chiamato curva - S, e puo essere regolato con il parametro CP.14.

Campo di regolazione: 0,00 (off)...5,00 s

Risoluzione: 0,01s
Regolazione standard: 0,00 s (off)

Al fine di ottenere una rampa di tempo definita della curva-S,

i tempi di accelerazione e decelerazione (CP.12 e CP.13)
devono essere regolati piu alti rispetto al tempo della curva-S
(CP.14).

1-15
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Rampa regolata con curva - S
+ [Hz] t1 = Tempo curva - S (CP.14)
t2 = Tempo di accelerazione (CP.12)
t3 = Tempo di decelerazione (CP.13)
t3
s>
tl t1
t[s]
-f [Hz]
Boost Alle basse velocita gran parte della tensione sul motore viene assorbita
Il B dalla resistenza statorica. Al fine di mantenere costante la coppia
L. massima del motore in tutto il campo di variazione della velocita, é
possibile compensare con il boost la diminuzione della tensione.
UA
Campo di regolazione: 0,0...25,5 % o
Risoluzione: 0,1 % |
Regolazione standard: 2,0 % '
CP. 15 '
1

cpie  f
Regolazione: < Determinare la corrente in uscita senza carico durante
il funzionamento a frequenza nominale.
* Impostare circa 10 Hz e regolare il boost, cosi da visualizzare
la stessa corrente letta alla frequenza nominale.

troppo alta per periodi lunghi, si puo verificare un surriscaldamento

ﬂ Quando il motore lavora a basse velocita e con una tensione
del motore.

Impostazione Frequenza A questa frequenza l'inverter raggiunge la tensione massima in uscita. La

nominale regolazione tipica della frequenza nominale del motore & la seguente.
| N Nota: | motori possono surriscaldarsi quando la frequenza nominale non
L. g viene correttamente regolata! y
A

Campo di regolazione: 0...400 Hz ~ 100%[ _ _ _

Risoluzione: 0,0125 Hz !

Regolazione standard: 50 Hz !

cP16 ~ f
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2.6 Regolazioni

speciali

Stabilizzazione di tensione

[y
L.

171
1

| seguenti parametri servono per ottimizzare I'impiego del motore e/o
adattarlo a determinate applicazioni. Queste regolazioni possono essere
ignorate in un primo tempo.

Questo parametro consente di impostare una tensione in uscita regolata
inrelazione alla frequenza nominale. Le variazioni ditensione all'ingresso
cosi come nel circuito intermedio, hanno solo una piccola influenza sulla
tensione in uscita (caratteristica V/Hz). La funzione, tra le altre cose,
consente di adattare la tensione in uscita a motori speciali.

Campo di regolazione: 1...650 V (off)
Risoluzione: 1V
Regolazione standard: 650 V (off)
Note: Parametro - Enter

Nell'esempio sotto riportato la tensione in uscita e stabilizzata a 230V
(boost 0%).

Un/Ua
A
U, con U = 250V non stabilizzata
250 V+ ,I--A----“l -------------
’/,l U, con U = 250V stabilizzata
CP.17=230V|F————— S
7, ‘
s
S | U,conU, =190V stabilizzata
190 V- 7 ," """ 4 T T T T T T T T T T T T T T T
2,7 U,conU, =190V non stabilizzata
. . I A N
L |
S I
///' P I U, = tensione di alimentazione
4
e | U,= tensione in uscita
# I
» | > f
CP.16=50 Hz
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Frequenza portante

Il ]
| =}

Frequenza fissa 1...3

Ingresso 11

]
LI~

Ingresso 12

— 00
(]

/ -
U I gy

Ingresso 11 e 12

| |
LI 1

I-18

La frequenza portante (di switching) con la quale i moduli di potenza sono
temporizzati puod essere modificata a seconda dell'applicazione. Lo
stadio di potenza utilizzato determina la frequenza massima di switching,
cosi come il valore di fabbrica impostato. Nella sottostante lista vengono
elencati gli effetti della frequenza di switching.

Frequenza di switching bassa

eminor riscaldamento dell'inverter

eminor perdita di corrente

eminor perdita di switching

*meno interferenze radio

emiglioramento della rotazione a
bassa velocita

Frequenza di switching alta

* meno rumorosita

 miglioramente dellaricostruzione
della sinusoide in uscita

» minor perdite motore

Campo di regolazione *: 2/4] 8/12/16 kHz
Regolazione standard *: -
Note: Parametro - Enter
* secondo il circuito di pontenza

Possono essere regolate 3 frequenze fisse. La selezione delle frequenze
fisse avviene tramite gli ingressi 11 e 12.

Campo di regolazione: -400...400 Hz
Risoluzione: 0,0125 Hz
Regolazione standard CP.19: 5 Hz
Regolazione standard CP.20: 50 Hz
Regolazione standard CP.21: 70 Hz

Se la preselezione & al di fuori dai limiti impostati in CP.10 e CP.11, la
frequenza viene limitata internamente. | valori negativi sono impostabili
nell'application mode.
La sorgente per la rotazione non viene cambiata con CP.34 e corrisponde
sempre a CP.34 = 2.
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DC-braking / Selezione Con il DC-braking il motore non viene decelerato tramite la rampa. La

— 1 11 tensione in continua iniettata negli avvolgimenti del motore consente una
LI CC fermata rapida. Questo parametro consente di selezionare la condizione

di attivazione del DC-braking.

Valore | Attivazione

0 |DC-braking non attivato.

1 |DC-braking attivo disabilitando la direzione di rotazione e al
raggiungimento di OHz. Il tempo di frenatura dipende da CP.23
o dalla selezione di una nuova direzione di rotazione.

2* |DC-braking attivo non appena viene disabilitata la direzione di
rotazione.

3* |DC-braking quando si cambia il senso di rotazione o quando
guesto € assente.

4* |DC-braking attivo quando la direzione di rotazione é disabilitata
e quando la frequenza reale € al di sotto di 4 Hz.

5* [DC-braking attivo quando la frequenzareale € al di sotto di 4 Hz.

6* |DC-braking attivo non appena la frequenza impostata & al di
sotto di 4 Hz.

7* |DC-braking attivo quando I'ingresso 14 viene attivato. (Circuito
di controllo B = 0)

8 |DC-braking attivo finché l'ingresso 14 viene attivato
(Circuito di controllo B = 0)

9 |DC-braking attivo abilitando la modulazione.

* |l tempo di frenata dipende dalla frequenza attuale.

Campo di regolazione: 0...9
Risoluzione: 1
Regolazione standard: 7
Note: Parametro - Enter
DC-braking / Tempo Se il tempo di frenata dipende dalla frequenza attuale (CP.22 = 2...7),

[y |
Y

In caso contrario, il tempo
di frenata corrisponde a CP.23.

viene calcolato come segue:

f

CP.23 x f
t - reale 1 H
Breale 100 Hz 00 z

reale

‘ Ly
tBreaIe CP23

Campo di regolazione: 0,00...100,00 s
Risoluzione: 0,01s
Regolazione standard: 10,00 s
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Corrente max. in rampa

i N
LI—.C 1

Corrente max. costante

I-20

Questa funzione protegge il convertitore di frequenza da sovracorrenti
durante la rampa di accelerazione e/o la rampa di decelerazione. Una
volta raggiunto il valore impostato, la rampa si blocca fino a quando il
valore di corrente non diminuisce.

Campo di regolazione: 0... 200 %
Risoluzione: 1%
Regolazione standard: 140 %

Questa funzione protegge il convertitore di frequenza da sovracorrenti
durante il funzionamento a frequenza costante. Quando il valore
impostato viene superato, la frequenza in uscita si riduce fino a quando
il valore di corrente non diminuisce.

Campo di regolazione: 0...200 % (off)
Risoluzione: 1%
Regolazione standard: 200% (off)
Carico
CP.24

CP.25 |

LAD-stop

RN

| b : Limite di
on o
off o | t corrente
freale o : ! f

fset———+~-
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Speed search
I Y
_

]
| I gy

Tempo di quick stop
|y e i |
/N (]

Awviando l'inverter mentre il motore decelera per inerzia, si puo verificare
un intervento protettivo causato dalle differenti frequenze dei campi
rotanti. Attivando la funzione di speed search I'inverter cerca la frequenza
attuale del motore, vi adatta la propria frequenza in uscita e accelera, con
la rampa di accelerazione programmata, alla frequenza impostata. Il
parametro determina le condizioni di attivazione della funzione. Attivando
pit condizioni bisogna immettere la somma dei loro valori.

Valore | Condizione

funzione off

dopo il rilascio del motore
dopo alimentazione

dopo un reset

dopo Auto-Reset UP

o ANEO

Campo di regolazione: 0...15
Risoluzione: 1
Regolazione standard: 8
Note: Parametro - Enter

La funzione di frenata rapida viene avviata in relazione a CP 28. I
parametro determina il tempo necessario per decelerare da 100 a 0 Hz.
Iltempo di decelerazione e proporzionale alla variazione della frequenza.
Larispostaallasovratemperatura (CP28) non & abilitata nelle impostazioni
di fabbrica. Notare che la modulazione viene spenta automaticamente
dopo 10 secondi se il motore & ancora troppo caldo.

100 Hz
delta f

x tempo di decelerazione attuale = CP.27
f

Campo di regolazione: 0,00...300,00 s 100 Hz
Risoluzione: 0,01s
Regolazione standard: 2,00 s

cp.27  t

Esempio: Tempo di decelerazione attuale = 5 s; se il motore dovesse
decelerare da 50 Hz a 0 Hz. delta f = 50 Hz - 0 Hz = 50 Hz

CP.27 = (100 Hz /50 HZ) x 55 = 10's
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sovratemperatura esterna

Reazione a

'

1l

—C

| -22

Questo parametro determina il comportamento del drive al rilevamento
di temperatura esterna (regolazione standard = 7). Per attivare la
funzione, i morsetti T1/T2 devono essere collegati secondo quanto
indicato nel manuale diistruzione parte 2. Fatto questo, il comportamento
pud essere regolato come nella tabella di seguito riportata.

Se non sussiste pit la condizione di sovratemperatura, viene visualizzato
I'errore E.ndOH (0 A.ndOH). Solo a questo punto e possibile resettare
I'errore o effettuare un automatico restart.

ICP.28| Display | Reazione Ripartenza
0 E.dOH |Disabilitazione immediata della modulazione Rimuovere l'errore:
1* | A.dOH |Quick stopping /disabilitazione della modula- ’
zione al raggiungimento di velocita 0 effettuare un reset
2* | A.dOH [Quick stopping/mantenimento della coppia a
velocita 0
3 | A.dOH |Disabilitazione immediata della modulazione )
4* | A.dOH [Quick stopping /disabilitazione della modula- | Reset automatico
zione al raggiungimento della velocita 0 sg\l'errore non e
5* | A.dOH |Quick stopping/ mantenimento della coppia a | PiU presente
velocita 0
6 * |nessuno [nessun effetto sul drive. - non applicabile -
Con CP.31/32 = 9 & possibile controllare un
elemento esterno (es.: ventilatore)
7 [nessuno|nessun effetto sul drive.
Il monitoraggio della temperatura esterna
non e attivo.

*) Se dopo 10 secondi il motore & ancora troppo caldo, si verifica I'errore E.dOH e la
modulazione viene spenta!

Campo di regolazione: 0...
Risoluzione:
Regolazione standard:

ENI=SEN
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Uscita analogica 1/
Funzione

gy
LI—CJ

Uscita analogica 1/

Guadagno
=20t
.

CP.29 definisce la funzione dell'uscita analogica 1.

Valore| Funzione
2 Frequenza attuale (CP.1) +100Hz = +£100%
3 Valore frequenza impostato (CP.2) +100Hz = +£100%
4 Tensione in uscita (CP.9) 500V = 100%
5 Circuito di tensione intermedio (CP.7) 1000V = 100%
6 Corrente apparente (CP.4) 2 x corrente nominale = 100%
7 Corrente attiva +2 x corrente nominale = +100%
8-10 | Solo per application-mode
11 | Corrente assoluta attiva 2 x corrente hominale = 100%
12 | Temperatura modulo di potenza 100 °C = 100%
13 | Temperatura motore 0...100 °C = 100%
14-18 | Solo per modo applicazione
19 | Frequenza uscita rampa +100 Hz = £100%
20 | Frequenza assoluta uscita rampa 100 Hz = 100%
21 | Solo per application-mode

Campo di regolazione:0...12 (Basic + Compact)

0...21 (General)

Risoluzione: 1
Regolazione standard: 2
Note: Parametro - Enter

Tramite il guadagno, la tensione in uscita dell'analogica pud essere
modificata. Un guadagno pari a 1 corrisponde a £100 % = +10 V.

Campo di regolazione: -20,00...20,00
Risoluzione: 0,01
Regolazione standard: 1,00
out Esempio di regolazione:
----100%t------> 10V L'uscita analogica potrebbe dare

una tensione di +10 V a 70 Hz
invece che a 100 Hz:

------- L -100% - - -
A\
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Uscita relé 1/ Funzione CP.31 e CP.32 determinano la funzione delle due uscite.
11 1 (morsettiera X2A.24...X2A.26 e X2A.27...X2A.29)
.z Livello di commutazione CP.31=100 (regolazione standard)
Livello di commutazione CP.31=CP.33

Uscita releé 2/ Funzione

Il B | Valore|Funzione
LI~ JC Senza funzione (generalmente spenta)
Generalmente attiva
Segnale di inverter in marcia (modulazione attiva)
Segnale di inverter pronto (nessun errore)
Fault rele
Fault releé (non commuta quando é attivo I'Auto-Restart)
Segnale di avviso o errore di arresto anomalo
Segnale di avviso sovraccarico
Segnale di avviso sovratemperatura moduli di potenza
Segnale di avviso sovratemperatura del motore
10 |Solo per application-mode
11 |Segnale di temperatura eccessiva interna OHI
12-15(Solo per application-mode
16 |DC-braking attivo (non ha effetto nel controllo ad anello chiuso)
17-19(Solo per application-mode
20 |Valore attuale=valore impostato (CP.3 = Fcon; rcon; non in
noP, LS, errore, SSF)
21 |Accelerazione (CP.3 = FAcc, rAcc, LAS)
22 |Decelerazione (CP.3 = FdEc, rdEc, LdS)
23 |Direzione di rotazione reale = direzione di rotazione impostata
24 |Carico (CP.6) > 100% (solo CP.31)
25 |Corrente attiva > livello di commutazione (solo CP.32)
26 |Tensione del circuito intermedio (CP.7) > livello di commutazione
(solo CP.32)
27 |Valore reale (CP.1) > livello di commutazione (solo CP.32)
28 |Valore impostato (CP.2) > livello di commutazione (solo CP.32)
29-30|Solo per application-mode
31 |Valore assoluto impostato su AN1 > livello di commutazione
(solo CP.32)
32 |Valore assoluto impostato su AN2 > livello di commutazione
(solo CP.32)
33 |Solo per application mode
34 |Valore impostato su AN1 > livello di commutazione (solo CP.32)
35 |Valore impostato su AN2 > livello di commutazione (solo CP.32)
36-39|Solo per application-mode
40 |Limite di corrente hardware attivo
41 [Segnale di modulazione attiva
42-43|Solo per application-mode
44 [Stato inverter (CP.3) > livello di commutazione
45 [Temperatura dissipatore > livello di commutazione

OoOoO~NOOUOODdWNEO
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Uscitarelé 2/

Livello di commutazione

I
|

I

|

\Valore| Funzione

46 |Temperatura motore > livello di commutazione

47 |Valore rampa in uscita > livello di commutazione

48 |[Corrente apparente (CP.4) > livello di commutazione

49 |[Rotazione oraria (non in noP, LS, Frenata rapida, errore)

50 |Rotazione antioraria (non in noP, LS, Frenata rapida, errore)
51-62|Solo per application-mode

63 |Valore assoluto ANOUT1 > livello di commutazione

64 |Valore assoluto ANOUT2 > livello di commutazione

65 |ANOUT1 > livello di commutazione

66 |ANOUT?2 > livello di commutazione
67-69|Solo per application-mode

70 |Potenza di eccitazione attivo (relé di sicurezza)
71-72|Solo per application-mode

73 |Potenza attiva assoluto

74 |Potenza attiva
75-78[Solo per application-mode

Regolazione standard CP.31: 4
Regolazione standard CP.32: 27
Note: Parametro - Enter

Questo parametro determina il livello di commutazione per l'uscita relé 2
(CP.32). Dopo lacommutazione del rele, il valore pud cambiare all'interno
di una finestra (isteresi), senza che il relé cambi il suo stato. Poiché
I'operatore puo visualizzare solo 5 caratteri, quelli successivi (in caso di
valori piu alti) non vengono visualizzati.

Campo di regolazione: ~ -30000,00...30000,00

Risoluzione: 0,01
Regolazione standard: 4,00
Isteresi:

Frequenza: 0,5 Hz
Tensione DC del circuito intermedio: 1V
Valore impostato analogiche: 0,5 %
Corrente attiva: 0,5A
Temperatura: 1L9E
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Sorgente delladirezione  Questo parametro definisce il modo diselezionare la direzione dirotazione
di rotazione (Parametro-Enter). Con CP.34 non viene modificata la rotazione delle
=01 00 frequenze fisse (CP.19...21).

.

Valore| Funzione

0/1 Solo per application-mode

2 Selezionato da morsettiera orario/antiorario; valori negativi del
riferimento di velocita equivalgono ad un impostazione di zero.

3 Selezionato da morsettiera orario/antiorario; valori negativi del
riferimento di velocita equivalgono ai positivi (valore assoluto)

4 Selezionato da morsettiera run/stop (X2A.14) e forward/reverse

(X2A.15); valori negativi del riferimento di velocita equivalgono
ad un'impostazione di zero

5 Selezionato da morsettiera run/stop (X2A.14) e forward/reverse;
valori negativi (X2A.15) del riferimento di velocita equivalgono ai
positivi (valore assoluto)

6 Dipende dal valore del riferimento impostato. Valore positivo:
rotazione oraria; valore negativo: rotazione antioraria. Aprendo il
contatto di marcia (avanti o indietro) si ha lo stato di "Low speed” (LS)
7 Dipende dal valore impostato, valore positivo - rotazione oraria;
valore negativo rotazione antioraria; non dipende dal contatto di
marcia.

8/9 Solo per application-mode

Valore impostato interna
O-limitato 100% 1 == ===~ > 110V
(Valori 2 e 4) E
T : esterna
-100% / 100%
' s
! /s
i /
: s
A -100%
-10v
Valore impostato interna
assoluto - --100%+------- 10V
(Valori 3 e 5) ; '
: ; esterna
-100% / 100%
' s
! /
! /
: s
7/
UAREpEp -100%
-10vV
Campo di regolazione: 0...9
Risoluzione: 1
Regolazione standard: 2
Note: Parametro - Enter
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AN1 Funzione
|y e N

[ e

ANL1 Isteresi punto zero

=0 3
LI~ a0

Il valore impostato in entrata 1 (AN1) puo essere controllato attraverso
diversi livelli di segnale. Al fine di determinare correttamente il segnale,
questo parametro deve essere adattato al segnale d'origine.

Valore| Segnale di riferimento cP1
0 |0..£10 V DC/Ri =56 kOhm
17 |0...+20 mA DC / Ri = 250 Ohm
29 14..20 mA DC/ Ri = 250 Ohm

CP.10
non a F5-B Grandezza contentitore A/B

—» UREF
ov 10V

0 mA 20 mA
4 mA 20 mA
Campo di regolazione: 0...2
Risoluzione: 1
Regolazione standard: 0
Note: Parametro - Enter

A causa di accoppiamenti capacitivi o induttivi sulla linea degli ingressi, -
o di fluttuazioni di tensione sul segnale di riferimento, il motore pud
iniziare a muoversi nonostante il filtro sull'ingresso analogico. Questo
spostamento viene soppresso dalla funzione dell'isteresi punto zero.

Con il parametro CP.36 il segnale analogico per l'ingresso REF puo
essere spento in un range di 0...+10%. Il valore impostato € valido per
entrambe le direzioni di rotazione.

Se viene impostata una percentuale di valore negativo si ottiene che
I'isteresi non risulta effettiva solamente al punto zero ma anche intorno al
valore attuale impostato. Cambiamenti del valore impostato durante il
funzionamento vengono accettati solamente quando sono maggiori della
regolazione dell'isteresi.

Campo di regolazione: -10,0...10,0 %
Risoluzione: 0,1%
Regolazione standard: 0,2 %
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Modalita Drive

2.7 Modalita Drive

2.7.1 Start / Stop
Drive

2.7.2 Cambio della
direzione
di rotazione

2.7.3 Preselezione
della velocita

2.7.4 Uscire dalla
modalita Drive

|-28

Questa modalita operativa speciale del KEB COMBIVERT permette di
effettuare I'avviamento manuale dellinverter. Attivando l'abilitazione
(ST) del motore, la selezione del valore impostato e della direzione di
rotazione vengono effettuate esclusivamente con la tastiera. Per attivare
la modalita Drive, € necessario immettere la password corrispondente in
CP.0. Il display cambiera come indicato.

Direzione di rotazione Stato
F=oraria / r=antioraria noP = motore rilasciato /
| | LS = motore abilitato

= L'inverter scende a0 Hz e

Modulazione bloccata |~ [
L. V| disattiva la modulazione

Inverter non pilotato

A STOP
START ¢ ¢ v

L’inverteroperaconilvalore
impostato preselezionato

A
('

L'inverter accelera fino [f=
al valore impostato /
preselezionato

(
™
-3
oy
-
B

L’inverter cambia

ENTER
TR la direzione di
rotazione
_ Zrinr
/ N

Il display cambia quando il tasto
viene premuto per impostare il
valore preselezionato

FUNC.
SPEED

A sToP — == Il valore impostato puo
= | — it .
AT L 4 1 )_()_(| essere cambiato con UP/

DOWN tenendo premuto il
tasto FUNC/SPEED

Per uscire dalla modalita Drive I'inverter deve essere nello stato “stop”.
Premere i tasti FUNC e ENTER simultaneamente per circa 3 secondi al
fine di lasciare la modalita Drive. Sul Display compariranno i parametri
CP.

ze| + |==| per 3 secondi




Diagnostica errori

KEB/

4. Diagnostica

Nel KEB COMBIVERT i messaggi di errore vengono sempre rappresentati
conuna"E." seguita dalla sigla I'errore specifico sul display. | messaggi d'errore

errori causano l'immediata disattivazione della modulazione. Il Restart & possibile
sono dopo il reset. | malfunzionamenti vengono rappresentati con una "A." e
il messaggio appropriato. Le reazioni ai malfunzionamenti possono variare.
Nella seguente tabella sono descritte le visualizzazioni e le loro cause.
Display| Testo parametri COMBIVIS Val. | Significato
Messaggi di stato
bbL base block 76 Sono bloccati i moduli di potenza per la diseccitazione del
motore sono bloccati
bon close brake 85 Controllo freno, attivazione freno (ved. capitolo 6.9)
boFF |open brake 86 Controllo freno, rilascio freno (ved. Cap.6.9)
Cdd calculate drive 82 I messaggio appare durante la misurazione della
resistenza statorica del motore.
dcb DC Brake 75 Il motore viene decelerato con DC-voltage all'uscita
dLs low speed / DC Brake 77 La modulazione viene tolta dopo il DC-braking (ved.
capitolo 6.9 ,DC-Braking®)
FAcc |forward acceleration 64 Accelerazione in base alle rampe impostate, in direzione
di rotazione oraria
Fcon |forward constant 66 La fase di accelerazione/decelerazione & completata e il
funzionamento & a velocita/ frequenza costanti, in
direzione di rotazione oraria
FdEc |forward deceleration 65 Decelerazione con i tempi di rampa impostati, in direzione
di rotazione oraria
HCL hardware current limit 80 I messaggio viene visualizzato se la corrente in uscita
raggiunge il limite di corrente hardware
IdAtA [invalid Data -
LAS LA stop 72 Questo messaggio viene visualizzato se durante
I'accelerazione il carico supera il livello impostato
Lds Ld stop 73 Questo messaggio viene visualizzato se durante la
decelerazione il carico o la corrente del DC-link superano i
rispettivi livelli impostati
LS Low speed 70 nessuna direzione di rotazione preimpostata, modulazione
spenta
nO_PU |power unit not ready 13 Circuito di potenza non pronto o non identificato dal
controllo
noP no operation 0 rilascio motore (Terminale ST) non abilitato
PA positioning active 122 Questo messaggio viene visualizzato durante I’esecuzione
di un posizionamento
PLS low speed / power off 84 nessuna modulazione dopo il power off
PnA position not reachable 123 la posizione specificata non pud essere raggiunta con le
rampe impostate. L'interruzione del posizionamento pud
essere programmato
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Display| Testo parametri COMBIVIS Val. Significato

POFF [power off function 78 relativamente alla programmazione della funzione (vedere
capitolo 6.9 “Power off function®), l'inverter riparte
automaticamente tramite il sistema di ricupero oppure
dopo un riavvio

POSI |positioning 83 Funzione di posizionamento attiva (F5-G)

rAcc reverse acceleration 67 Accelerazione con i tempi di rampa in direzione di
rotazione antioraria

rcon reverse constant 69 La fase di accelerazione & completata e funziona a
velocitd/frequenza costanti, in direzione di rotazione
antiorario

rdEc  |reverse deceleration 68 Decelerazione con i tempi di rampa impostati in direzione
di rotazione antioraria

rFP ready for positioning 121 Il motore segnala che & pronto per iniziare il processo di
posizionamento

SLL Stall 71 Questo messaggio viene visualizzato se durante il
funzionamento costante, il carico non supera il limite di
corrente impostato

SrA search for ref. active 81 Il messaggio viene visualizzato durante I'attivazione della
ricerca di zero

SSF Speed search 74 funzione di speed search attiva; I'inverter tenta di
sincronizzarsi ad un motore che gira liberamente

StOP | Quick stop 79 I messaggio appare quando la funzione di quick stop &
attivata in relazione ad un segnale di avvertimento

Messaggi di errore

E. br |ERROR brake 56 Questo errore si verifica in caso di attivazione del controllo
freno (vedere cap. 6.9.5), quando
« allawvio il carico é al di sotto del livello dicarico minimo
(Pn.43), oppure se viene rilevata I'assenza di una
fase del motore
« il carico € troppo elevato e viene raggiunto il limite di
corrente hardware

E.buS [ERROR bus 18 Errore: Superamento del tempo di monitoraggio
(Watchdog) tra operatore e scheda di controllo, o tra
operatore e inverter

E.Cdd |Errore Calc. Drive data 60 Errore durante le misurazione automatica della resistenza
statorica

E.col [ERROR counter overrun 1 54 Errore: Superamento del contatore encoder canale 1

E.co2 [ERROR counter overrun 2 55 Errore: Superamento del contatore encoder canale 2

E.dOH [ERROR drive overheat 9 Errore: sovratemperatura del motore (PTC interno).

Resettabile solo in E.ndOH, se il PTC é di nuovo a bassa
resistenza. Cause:

« resistenza ai terminali T1/T2 >1650 Ohm

* motore sovraccaricato

« interruzione dei cavi del sensore ditemperatura
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Display| Testo parametri COMBIVIS Val. Significato

E.dri  |ERROR driver relay 51 Errore: Rele Drive. Il relé per la tensione dell'azionamento
sul circuito di potenza non € intervenuto, nonostante sia
stato dato il rilascio motore

E.EEP |E. EEPROM defective 21 Errore: EEPROM guasta. Dopo il reset TAZIONAMENTO &
di nuovo operativo (senza memorizzazione nella
EEPROM).

E. EF |ERROR external fault 31 Errore: Errore esterno. Viene attivato, se un ingresso
digitale & programmato come ingresso di errore esterno.

E.EnC |ERROR encoder cable 32 Interruzione del cavo resolver o del cavo encoder
incrementale

E.EnC2|Error! Encoder 2 34 Cable breakage of encoder at encoder interface 2
Encoder temperature is too high
Speed is too high
Encoder signals are out of specification
Encoder has an internal error

E.EnCClError! Encoder change 35 Operation of a synchronous motor with intelligent
interface:
« Encoder is not connected during the start
« Encoder was changed
The error can be reset by writing on ec.0.

E.Hyb |ERROR hybrid 52 Errore: Identificativo interfaccia encoder non valido

E.HybC|ERROR hybrid changed 59 Error: Encoder interface identifier has changed, it must be
confirmed over ec.0 or ec.10.

E.iIEd |ERROR input error detect 53 Errore Hardware durante le misurazioni in start/stop.

E.Inl  |ERROR initialisation MFC 57 Errore: MFC non inizializzato.

E.LSF |ERROR load shunt fault 15 Errore: La resistenza di limitazione corrente non &
cortocircuitata. Puo verificarsi per breve tempo durante
'accensione ma si resetta immediatamente. Se permane,
le cause possono essere
« tensione in ingresso sbhagliata o troppo  bassa
« perdite elevate nell'alimentazione
« resistenza di frenatura non correttamente collegata
« modulo freno guasto
« resistenza di carica guasta

E.ndOH|no ERROR drive overheat 11 L'interruttore termico del motore o il PTC ai terminali T1/T2
sono di nuovo funzionanti nella gamma corretta. L’errore
puo essere ripristinato

E.nOH |no E. overheat pow.mod. 36 Errore: la condizione di sovratemperatura del modulo di
potenza non & piu presente. La temperatura del modulo di
potenza é scesa di almeno 3°C.

E.nOHI |no ERROR overheat int. 7 Errore: non & piu presente la condizione di

surriscaldamento interno E.OHI; la temperatura interna
scesa di almeno 3°C
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Displayj

Testo parametri COMBIVIS

Val.

Significato

E.nOL

no ERROR overload

17

Errore: La condizione di sovraccarico non € piu presente.
Il contatore ha raggiunto lo 0% ; dopo I'errore E.OL
bisogna attendere il tempo necessario per il
raffreddamento. L’ inverter deve restare alimentato
durante questo tempo. Questo messaggio appare al
termine della fase di raffreddamento. Solo allora I'errore
puo essere resettato.

E.nOL2j

no ERROR overload 2

20

Errore: La condizione di sovraccarico non & piu presente.
Il tempo di raffreddamento é terminato.

E.OC

ERROR overcurrent

Errore: sovracorrente; si verifica quando la corrente in
uscita supera il picco di corrente, o in caso di fase a
massa del motore. Cause:
 rampe di accelerazione troppo brevi
« carico troppo elevato
* corto circuito in uscita
« dispersione verso massa
» rampa di decelerazione troppo breve
* cavo motore troppo lungo
* Problemi di EMC
« DC-Brake attivo nelle grosse potenze  (vedere
capitolo 6.9.3)

E. OH

E. over heat pow.mod.

Errore: sovratemperatura del modulo di potenza.
Resettabile solo in E.nOH, se la temperatura del modulo di
potenza & scesa di 3°C. Cause:

« raffreddamento insufficiente

« temperatura ambiente troppo elevata

« ventilatore guasto

E.OH2

ERROR motor protection

30

Errore: E’ intervenuta la protezione termica elettronica.

E.OHI

ERROR overheat internal

Errore: surriscaldamento interno. Resettabile solo in
E.nOHI, se la temperatura interna € scesa di almeno 3°C

E. OL

ERROR overload (Ixt)

16

Errore: errore di sovraccarico resettabile solo in E.nOL,

se il contatore OL ha raggiunto di nuovo lo 0%. Si verifica

se viene applicato un carico eccessivo per un tempo

superiore a quello ammesso (vedere dati tecnici). Cause:
regolazione del controllo insufficiente

* problema meccanico o sovraccarico nell'applicazione

* inverter non correttamente dimensionato

« motore non correttamente cablato encoder danneggiato

E.OL2

ERROR overload 2

19

si verifica se la corrente di stallo viene superata (vedere i
dati tecnici e le caratteristiche di sovraccarico). L’errore
puo essere ripristinato solo dopo il periodo di
raffreddamento, e la visualizzazione di E.nOL2
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Diagnostica errori

Display

Testo parametri COMBIVIS

Val.

Significato

E. OP

ERROR overpotential

Errore: sovratensione (circuito intermedio). Si verifica
quando la tensione del circuito intermedio supera il valore
consentito. Cause: regolazione del controllo
insufficiente

« tensione di alimentazione troppo alta

« disturbi in tensione all'ingresso

« rampa di decelerazione troppo breve resistenza di
frenatura guasta o non correttamente
dimensionata troppo  piccola)

E.OS

ERROR over speed

58

Real speed is bigger than the max. Output speed.

E.PFC

ERROR Power Factor Control

33

Errore nel controllo del fattore di potenza

E.PRF

ERROR prot. rot. for.

46

Il limit switch per la rotazione oraria & aperto (terminale F).
E’ programmato “Errore, riavvio dopo il ripristino® (vedere
capitolo 6.7 ,Reazione all'errore 0 a messaggi di
avvertimento “).

E.PRR

ERROR prot. rot. rev.

a7

Il limit switch per la rotazione antioraria € aperto (terminale
R). E’ programmato “Errore, riavvio dopo il ripristino”
(vedere capitolo 6.7 ,Reazione all’errore o0 a messaggi di
avvertimento ).

E. PU

ERROR power unit

12

Errore: errore generico circuito di potenza

E.Puci

E. power unit code inv.

49

Errore: Codice errato del circuito di potenza. Durante
l'inizializzazione il circuito di potenza non é stato
riconosciuto oppure € stato identificato come non valido.

E.PUCH

E. power unit changed

50

L’identificazione del circuito di potenza é stata variata; con
un circuito di potenza valido questo errore pud essere
resettato scrivendo su SY.3 (application mode). Scrivendo
il valore visualizzato in SY.3, vengono inizializzati
nuovamente solo i parametri dipendenti dal circuito di
potenza. Scrivendo qualsiasi altro valore, viene caricata
l'impostazione di default. Per alcune apparecchiature &
necessario un Power On Reset dopo la scrittura di Sy.3.

E.PUCQO

E. power unit commun.

22

Errore: Non si & potuto scrivere il parametro del circuito di
potenza. Conferma da PC <> OK.

E.PUIN

ERROR power unit invalid

14

Errore: Le versioni software delle schede di potenza e
controllo sono differenti. L’errore non puo essere
ripristinato (solo per gli F5-G nel contenitore B).

E.SbuS

ERROR bus synchron

23

La sincronizzazione tramite sercos-bus non & possibile. E’
programmato “Errore, riavvio dopo il ripristino* (vedere
capitolo 6.7 ,Reazione all'errore 0 a messaggi di
avvertimento ).

E.SEt

ERROR set

39

Errore: Selezione set. Si & cercato di selezionare un set di
parametri vietato. E’ programmato “Errore, riavvio dopo il
ripristino® (vedere capitolo 6.7 ,Reazione all'errore 0 a
messaggi di avvertimento ).

E.SLF

ERROR Software limit switch forward

a4

Il limit switch destro software si trova al di fuori dei limiti
definiti. E’ programmato “Errore, riavvio dopo il ripristino*
(vedere capitolo 6.7 ,Reazione all'errore 0 a messaggi di
avvertimento ).
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E.SLr

ERROR Software limit switch reverse

45

Il limit switch sinistro software si trova al di fuori dei limiti
definiti. E’ programmato “Errore, riavvio dopo il ripristino*
(vedere capitolo 6.7 ,Reazione all'errore o a messaggi di
avvertimento ).

ERROR underpotential

Errore: sottotensione (circuito intermedio). Si verifica
quando la tensione del circuito intermedio scende al di
sotto del valore consentito. Cause:

« tensione in ingresso troppo bassa o instabile

* potenza inverter troppo piccola

« cadute di tensione causate da cablaggio errato
 abbassamento dell'alimentazione fornita da generatori /
trasformatori causato darampe troppo brevi

* negli F5-G in contenitore B viene anche visualizzato se
non c’é nessuna comunicazione tra il circuito di potenza e
la scheda di controllo.

* Fattore di Jump (Pn.56) troppo piccolo (vedere capitolo
6.9.20)

* un ingresso digitale & stato programmato come ingresso
di errore esterno, con il messaggio di errore E.UP (Pn.65).

E.UPh

ERROR Phase failure

manca una fase della tensione in ingresso (ripple elevato)

Messaggi di avvertime

nto

A.buS

ABN.STOP bus

93

Avvertimento: Il Watchdog per la comunicazione tra
operatore/scheda o operatore/inverter di controllo ha
risposto. La reazione a questo avvertimento puo essere
programmata (vedere capitolo 6.7 ,Reazione all’errore o0 a
messaggi di avvertimento “).

A.dOH

ABN.STOP drive over heat

96

Avvertimento: la temperatura del motore ha superato un
livello di avvertimento impostabile. Viene attivato il tempo
di spegnimento. La reazione a questo avvertimento puo
essere programmata (vedere capitolo 6.7 ,Reazione
all'errore 0 a messaggi di avvertimento®).

L’avvertimento puo essere generato solo con un circuito di
potenza speciale.

ABN.STOP external fault

90

Avvertimento: Errore esterno. Questo avvertimento viene
attivato tramite un ingresso esterno. La reazione a questo
avvertimento pud essere programmata (vedere capitolo
6.7 ,Reazione all'errore 0 a messaggi di avvertimento®).

A.ndOH

no A. drive overheat

91

Avvertimento: La condizione di sovratemperatura del
motore non € piu presente. La PTC del motore & di nuovo
a bassa resistenza. Il tempo di spegnimento & disattivato.

A.nOH

no A. overheat pow.mod.

88

Avvertimento: La condizione di sovratemperatura del
modulo di potenza non & piu presente.

A.nOHI

no A.STOP overheat int.

92

Avvertimento: La condizione di sovratemperatura interna
non € piu presente.

A.nOL

no ABN.STOP overload

98

Avvertimento: La condizione sovraccarico non & piu
presente, il contatore OL ha raggiunto lo 0%.
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A.nOL2

no ABN.STOP overload 2

101

Avvertimento: La condizione di sovraccarico non & piu
presente, il tempo di raffreddamento & trascorso. Il
messaggio di avvertimento puo essere ripristinato.

A. OH

A.STOP overheat pow.mod

89

Avvertimento: pud essere definito un livello, superato il
quale appare questo avvertimento. In seguito puo essere
programmata una reazione a questo avvertimento (vedere
capitolo 6.7 ,Reazione all'errore 0 a messaggi di
avvertimento").

A.OH2

ABN.STOP motor protect.

97

Avvertimento: & intervenuta la protezione termica
elettronica. La reazione a questo avvertimento puo essere
programmata (vedere capitolo 6.7 ,Reazione all'errore 0 a
messaggi di avvertimento").

A.OHI

ABN.STOP overheat int.

87

La temperatura interna dell'inverter si trova al di sopra del
livello ammesso. E’ partito il tempo di spegnimento. E’
stata eseguita la reazione programmata a questo
avvertimento (vedere capitolo 6.7 ,Reazione all’errore 0 a
messaggi di avvertimento").

ABN.STOP overload

99

Avvertimento: Pud essere impostato un livello tra O e
100% del contatore di carico, superato il quale, appare
questo avvertimento. La reazione a questo avvertimento
puo essere programmata (vedere capitolo 6.7 ,Reazione
all'errore 0 a messaggi di avvertimento").

A.OL2

ABN.STOP overload 2

100

Avvertimento: questo avvertimento viene visualizzato
quando viene superata la corrente di stallo (vedere i dati
tecnici e le curve caratteristiche di carico). La reazione a
guesto avvertimento pud essere programmata (vedere
capitolo 6.7 ,Reazione all'errore 0 a messaggi di
avvertimento“). The warning message can only be reset
after the cooling time has elapsed and A.nOL2 is displayed.

A.PRF

ABN.STOP prot. rot. for.

94

Avvertimento: Direzione di rotazione oraria bloccata. Il
limit switch per la rotazione oraria € aperto (terminale F).
La reazione a questo avvertimento pud essere
programmata (vedere capitolo 6.7 ,Reazione all’errore 0 a
messaggi di avvertimento").

A.PRR

ABN.STOP prot. rot. rev.

95

Avvertimento: Direzione di rotazione antioraria bloccata. Il
limit switch per la rotazione antioraria € aperto (terminale
R). La reazione a questo avvertimento puo essere
programmata (vedere capitolo 6.7 ,Reazione all’errore o a
messaggi di avvertimento®).

A.SbuS

Warnung! Bussynchronisation

103

La sincronizzazione tramite sercos-bus non & possibile. La
reazione a questo avvertimento puo essere programmata
(vedere capitolo 6.7 ,Reazione all'errore 0 a messaggi di
avvertimento").

A.SEt

ABN.STOP set

102

Avvertimento: Selezione set: si & cercato di selezionare un
set di parametri vietato. La reazione a questo
avvertimento pud essere programmata (vedere capitolo
6.7 ,Reazione all'errore 0 a messaggi di avvertimento®).
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A.SLF [Warnung! Software-Endschalter rechts | 104 Il limit switch destro software si trova al di fuori dei limiti
definiti. La reazione a questo avvertimento puo essere
programmata (vedere capitolo 6.7 ,Reazione all’errore 0 a
messaggi di avvertimento").

A.SLr |Warnung! Software-Endschalter links | 105 Il limit switch sinistro software si trova al di fuori dei limiti

definiti. La reazione a questo avvertimento puo essere
programmata (vedere capitolo 6.7 ,Reazione all’errore 0 a
messaggi di avvertimento®).
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Consultazione

rapida

___x_________________________________________________________

KEB/

Regolazioni| Parametro Campo regolazione| Risoluzione | Cliente
CP.0 Inserimento password 0...9999 1 -
CP.1 Frequenza attuale - 0,0125 Hz -
CP. 2 Frequenza impostata - 0,0125 Hz -
CP.3 Stato inverter - - -
CP. 4 Corrente apparente - 0,1A -
CP.5 Corrente apparente / Valore di picco | — 0,1A -
CP.6 Carico — 1% -
CP. 7 Tensione del circuito intermedio - 1V -
CP. 8 Tens.del circ.interm./ Valore di picco | — 1V -
CP.9 Tensione in uscita - 1V -
CP.10 Freguenza minima 0...400 Hz 0,0125 Hz
CP.11 Frequenza massima 0...400 Hz 0,0125 Hz
CP.12 Tempo di accelerazione 0,00...300,00 s 0,01s

CP.13 Tempo di decelerazione -0,01...300,00s 0,01 s

CP.14 Tempo curva-S 0,00 (off)...5,00s | 0,01 s

CP.15 Boost 0,0...255% 0,1%

CP.16 Impostazione frequenza nominale 0...400 Hz 0,0125 Hz
CP.17Y Stabilizzazione di tensione 1...650 V (off) 1V

CP.18% Frequenza portante 2,4,8,12,16 kHz |-

CP.19 Freqguenza fissa 1 -400...400 Hz 0,0125 Hz
CP.20 Frequenza fissa 2 -400...400 Hz 0,0125 Hz
CP.21 Frequenza fissa 3 -400...400 Hz 0,0125 Hz
CP.22Y DC-braking / Selezione 0...9 1

CP.23 DC-braking / Tempo 0,00...100,00 s 0,01s

CP.24 Corrente max. in rampa 0...200 % 1%

CP.25 Corrente max. costante 0...200 % (off) 1%

CP.26Y Speed search 0...15 1

CP.27 Tempo di quick stop 0,00...300,00 s 0,01s

CP.28 Reazione a sovratemperatura esterna | 0...7 1

CP.29 Y Uscita analogica 1/ Funzione 0...12 (0...21) 1

CP.30 Uscita analogica 1/ Guadagno -20,00...20,00 0,01

CP.31Y Uscita relé 1/ Funzione 0...78 1

CP.32Y Uscita relé 2/ Funzione 0...78 1

CP.33 Uscita relé 2/ Livello di commutazione | 0,00...+30000,00 |0,01

CP.34Y Sorgente della direzione di rotazione | 0...9 1

CP.35% AN1 Funzione 0...2 1

CP.36 ANL1 Isteresi punto zero -10,0...10,0 % 0,1 %

R Parametro - Enter
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1. Instalacion y conexionado

1.1 Circuito de control COMPACT/GENERAL

1.1.1 Descripcion de los
terminales de
control X2A

X2A

12 3 4

5 6 7 8 9|10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23| | 24 25 26 27 28 29

CIEICIC

o ) i | e D ] ] || ] b

Borna [Funcion

Nombre

Descripcion

1 + Entrada diferencial 1 | AN1+ La diferencia de tensi6n 0...10 VDC 2 0...CP.11
2 - Entrada diferencial 1 | AN1-
3 + Entrada analégica 2 | AN2+ 0...+10 VDC 7 0...+100 %
4 |- Entrada analogica 2 | AN2-
5 Salida analdgica 1 ANOUT]| Salida analdgica de frecuencia real 0...£10 VDC 2 0...+100 Hz
6 Salida analdgica 2 ANOUTZ Salida analégica de corriente aparente 0 ... 10 VDC 20 ... 2 x ||
7 +10 V Salida CRF Tension de alimentacion para el potenciometro de consigna (max.4mA)
8 Comun COM Masa para las entradas/salidas analégicas
9 Comun CoM Masa para las entradas/salidas analégicas
10 [Frecuencia fija 1 11 X2A.10 + X2A.11 = frecuencia fija 3;
11 |Frecuencia fija 2 12 sin entrada = consigna analdgica
12 |Frenado DC 13 activacion del frenado DC
13  [Funcién ahorro energial 14 La tension de salida se reduce al 70%
14 [Marcha adelante F Consigna del sentido de giro;
15 |Marcha atras R la marcha adelante tiene prioridad
16 [Habilitacién / Rearme | ST Habilitacion del modulo de potencia / Rearme del error al abrir
17 |Rearme RST Rearme; solamente posible en un fallo
18 [Depende de la frecuencia| O1 La salida de transistor conmuta si f_ =f .
19 |Sefial de preparado 02 Transistor de salida conmuta durante un error
20 (24 V-Salida U apréximadamente 24V de salida (max.100 mA)
21 |20...30 V-Entrada U, Entrada de tension / Tension externa
22 [Masa ov Masa para las entradas/salidas digitales
23 |Masa ov Masa para las entradas/salidas digitales
24  [Relé 1/Contacto NA RLA Salida de relé; relé de fallo (defecto);
25 [Relé 1/Contacto NC RLB Su funcién puede cambiarse
26 [Relé 1/Contacto comun| RLC con el parametro CP.31
27 |Relé 2/Contacto NA FLA Salida de relé;
28 [Relé 2/Contacto NC FLB conmuta cuando el nivel del parametro CP.33 es alcanzado
29 [Relé 2/Contacto comun| FLC (conmutacion dependiente de la frecuencia); Su funcion puede

cambiarse con el pardmetro CP.32
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1.1.2 Conexionado del
circuito de
control

1.1.3 Entradas digita-
les

1.1.4 Entradas
analégicas

Para prevenir un mal funcionamiento causado por interferencias de la
tension de alimentacién en el control, deben observarse los siguientes
puntos:

* Utilizar cables trenzados/apantallados
A » Conectar la malla al punto de tierra del convertidor
CEM  Disponer los cables de control y de potencia por separado

(aunos 10..20cm). Si esto no es posible cruzar los cables en
angulo recto

Utilizacion de la fuente de tension interna

X2A|10|11|12|13|14|15|16|17| |2o|21|22|23| qa
_:I....l. .................................

Raaaaan

Utilizacion de una fuente de tension externa

X2A [10[11]12]13]14]15]16]17] :
1330 V DC 10% ‘a:'.'.'..'.'.-. [l St el sl Al (il it

rizado

Ri=2,1kQ
20...30 VDC E

Conectar las entradas analégicas no usadas al comin, para prevenir
fluctuaciones en el valor selecionado!

Consigna analdgica externa Consigna analdgica interna
(ver CP.35)

xea[1]2]z[4]s]e[7]8]o]

0..+10 VDC
Ri =55 kQ

R =3..10 kQ

0(4)...20 mMADC
Ri = 250 Q

*) Conectar una linea de compensacion de potencial, sélo si una diferencia
A de potencial > 30 V existe entre los controles.

Se reduce la resistencia interna a 30 kQ.
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1.1.5 Entrada de
tension / Tension
externa

1.1.6 Salidas digitales

1.1.7 Salidas de relé

1.1.8 Salidas
analogicas

1.1.9 Salida de tension

La alimentacién del circuito de control a través de una fuente de
alimentacién externa mantiene el control en condiciones de operacién
aunque la etapa de potencia este desconectada. Para prevenir
determinadas condiciones en la alimentacion externa el procedimiento
basico es conectar primero esta tension y después el convertidor.

X2A |10|11| |l7|18|19|20|21|22|23|ﬁ

JaR)
O/
20...30V +0% /1 A DC
rizado

X2A [10] |18|19|20|21|22|23|ﬁ

Un maximo total de
50 mA DC para
ambas salidas

En caso de cargas inductivas en los relés debe proveerse una proteccion
(p.e. diodo de proteccion, ver Cap. 1.2.6)!

!_21‘__‘_?!_1‘?_'?17_|_2f_|_?f_!.f

max. 30 VDC/0,01...1 A

X2A |1|2|3|4|5|6|7|8|9|

0..x10 VDC
5 mA

La tension de salida sirve para la seleccion de las entradas digitales asi
como para la alimentacion de elemntos externos de control. No exceder
de la méxima corriente de salida de 100 mA.

X2A [10] ~ [18[10]20[21]22]23] ﬁ

aproximadamente 24VDC / max. 100 mA
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1.2 Circuito de control X2A
BASIC
121 Descripcion de los 1 5 7 8 1011 14 15 16 20 22| |24 25 26 27 28 29
terminales de control HHHHHHHHHHH HHHHHH
X2A
Borna [Funcién Nombre | Descripciéon
1 + Entrada consigna1l |AN1 Entrada de tension 0...10 VDC 2 0...CP.11
5 Salida analégica 1 ANOUT1| Salida de la frecuencia real de salida 0...+£10 VDC » 0...£100 Hz
7 +10V Salida CRF Tension de alimentacion para el potenciémetro de consigna (max.4mA
8 Comun coMm Masa para las entradas/salidas anal6gicas
10 |Frecuencia fija 1 11 X2A.10 + X2A.11 = frecuencia fija 3;
11  |Frecuencia fija 2 12 sin entrada = consigna analégica
14 |Marcha adelante F Consigna del sentido de giro;
15 |Marcha atras R la marcha adelante tiene prioridad
16 Habilitacién / Rearme ST Habilita los médulos de potencia; Rearme de error al abrir
20 |24V-Salida U, apréximadamente 24V Salida (max.100 mA)
22 [Masa ov Masa para las entradas/salidas digitales
24 [Relé 1/Contacto NA RLA Salida de relé; relé de fallo (defecto);
25 |Relé 1/Contacto NC RLB Su funcién puede cambiarse
26 [Relé 1/Contacto comin |RLC con el pardametro CP.31
27  |Relé 2/Contacto NA FLA Salida de relé;
28 [Relé2/Contacto NC FLB conmuta cuando el nivel del parametro CP.33 es alcanzado
29 |Relé 2/Contacto comun |FLC (conmutacion dependiente de la frecuencia); Su funcién puede
cambiarse con el parametro CP.32
1.2.2 Conexionado del Para prevenir un mal funcionamiento causado por interferencias de la

circuito de control tensién de alimentacion en el control, deben de observarse los
siguientes puntos:

« Utilizar cables trenzados/apantallados
‘ » Conectar la malla al punto de tierra del convertidor
* Disponer los cables _de control y de potencia por separado
(a unos 10..20cm) Si esto no es posible cruzar los cables

en angulo recto
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1.2.3 Entradas digitales Utilizacién de la fuente de tension interna

X2A [1]

Utilizacion de una fuente de tensién externa

xen [1] [ = @
13..30v DC +0% s

rizado
Ri = 2,1 kQ
20...30 VDC
1.2.4 Entradas Consigna analégica interna Consigna analégica externa
analégicas (ver CP.35)

x2A [1]s7]s .ﬁ

0...£10 VDC
/N [ Ri=30kQ
A/
1.2.5 Salida analégica X2A “[22]
-10...10 VDC
5 mA O,
1.2.6 Salidas de relé En caso de cargas inductivas en los relés debe proveerse una proteccion

(p.e. diodo de proteccion)!

max.30VDC/0,01...1A
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2. Instrucciones
de utilizacién

2.1 Panel digital

Control del interface
Emisién "LED iluminado”
(00.F5.060-2000)

RS232-Cable 3m
PC / Panel
Art. Nr. 00.58.025-001D

El panel es un modulo de comando opcional para una utilizacion local,
disponible bajodemanda. Para prevenir fallos en la conexién/desconexién
del panel, es necesario que el convertidor esté en estado nOP (habilitacién
del convertidor abierta). Cuando se conecta el convertidor sin un panel,
éste se conecta con los ultimos valores seleccionados en fabrica.

Panel digita: N°. de articulo 00.F5.060-1000
Panel con interface: N°. de articulo 00.F5.060-2000
Display de 5 digitos LED
= de 7 segmentos

Display de
funcionamiento/error
Normal "LED iluminado”
Error "LED parpadeante”

Teclado de doble funcién

RS232/RS485
o O — (00,F5.060-2000)

Solo use la interface para la transmision de datos serie por RS232/485.
La conexion directa al convertidor sélo es posible con un cable especial
(HSP5 N°. de articulo 00.F5.0C0-0001), de otro modo, esto puede llevar
a la destruccion de la PC-interface.

RS485 | Sefial | Significado

- reservado

- TxD Sefal de emisién/RS232

- RxD Sefial de recepcion/RS232

RxD-A| Sefial de recepcionA/RS485

B' RxD-B| Sefial de recepcionB/RS485

- | VP Tension de alimentacion +5V (I =10 mA)
C/C' | DGND| Potencial de referencia datos

A TxD-A | Sefial de emisién A/RS485

B TxD-B | Sefal de emision B/RS485

coooxnc»mhwmpg
>

9pol. SUB-D acoplador 9pol. SUB-D conector
! T2
3
7
Cubierta (PE) —
PC F5-Operador
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2.1.1 Teclado

Cuando se conecta la tension al KEB COMBIVERT F5, el valor del
parametro CP.1 aparece en el display (ver el modo Drive para cambiar la
funcién del teclado).

La tecla de funcién

(FUNC) permite pasar del FUNC.
valor de parametro al SPEED

ndmero de parametro.

nuimero de parametro o el e oo

valor de los parametros

puede ser incrementado/| A STOP A STOP
decrementado. START v START v

Al cambiar el valor de un parametro este es inmediatamente aceptado y
almacenado en memoria no volatil. Para ciertos parametros el valor
seleccionado no es aceptado de inmediato. En estos casos (CP.17,
CP.18, CP.22, CP.26, CP.29, CP.31, CP.32, CP.34, CP.35) el valor
ajustado es aceptado y almacenado pulsando ENTER.

Si durante el funcionamiento ocurre algin fallo, entonces la indicacién en

el display es sobrescrita con el cédigo de error. El mensaje de error se
rearma con ENTER.

Error

| Tl = 170 |ENTER
Li- O C. i TR

Con ENTER, el mensaje de error es rearmado pero no
eliminado. En la indicacion del estado del convertidor (CP.3)
el error permanece indicado. Para rearmar el error en si

mismo, el motivo debe ser eliminado o debe rearmarse la
tension de alimentacion.
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KEB

2.2 Resumen de parametros

Display |Pardmetro Rango de ajuste Resolucion | Valor por defecto
CP.0 Entrada Password 0...9999 1 -
CP.1 Frecuencia real de salida - 0,0125 Hz |-
CP.2 Frecuencia seleccionada - 0,0125Hz |-
CP.3 Estado del convertidor — - -
CP. 4 Corriente aparente — 0,1A -
CP.5 Corriente aparente / Valor pico — 0,1A -
CP. 6 Carga — 1% -
CP. 7 Tensién del circuito intermedio — 1V -
CP.8 Tensién del circuito intermedio / — 1v -

Valor pico
CP.9 [Tension de salida — 1V -
CP.10 [Frecuencia minima 0...400 Hz 0,0125 Hz |0 Hz
CP.11 [Frecuencia maxima 0...400 Hz 0,0125 Hz |70 Hz
CP.12 [Tiempo de aceleracion 0,00...300,00 s 0,01s 5,00s
CP.13 [Tiempo de deceleracion -0,01...300,00 s 0,01s 5,00s
CP.14 [Tiempo de curva S 0,00...5,00 s 0,01s 0,00 s (off)
CP.15 |Boost 0,0...25,5% 0,1 % 2,0%
CP.16 [Frecuencia base 0...400 Hz 0,0125Hz |50 Hz
CP.17 Y [Estabilizacién de tension 1...650 V (off) 1V 650 (off)
CP.18% [Frecuencia portadora 2,4,8,12,16 kHz 2 — -2
CP.19 [Frecuencia fija 1 -400...400 Hz 0,0125 Hz |5Hz
CP.20 [Frecuencia fija 2 -400...400 Hz 0,0125 Hz [50 Hz
CP.21 [Frecuencia fija 3 -400...400 Hz 0,0125 Hz |70 Hz
CP.22% [Frenado DC / resolucién 0...9 1 7
CP.23 [Frenado DC / tiempo 0,00...100,00 s 0,01s 10,00 s
CP.24 [Corriente de rampa max. 0...200 % 1% 140 %
CP.25 [Caorriente constante max. 0...200 % (off) 1% 200 % (off)
CP.26 Y [Busqueda de velocidad 0...15 1 8
CP.27 [Quick stop time 0,00...300,00 s 0,01s 2,00 s
CP.28 [Reaction of ext. overtemperature 0...7 1 7
CP.29 Y [Salida analégica 1 / funcién 0...12 (0...21) 1 2
CP.30 [Salida analégica 1 / amplificacion  |-20,00...20,00 0,01 1,00
CP.319 [Salida de relé 1 / funcién 0...78 1 4
CP.32 9 [Salida de relé 2 / funcién 0...78 1 27
CP.33 [Salida de relé 2 / nivel de

conmutacién 0,00...£30000,00 0,01 4,00
CP.34 Y [Fuente del sentido de giro 0...9 1 2
CP.35%Y [ANL1 funcién 0...2 1 0
CP.36 [ANL1 histéresis del punto cero -10,0...10,0 % 0,1 % 0,2 %

D Parametro ENTER
2 depende del circuito de potencia
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2.3 Password de

entrada
= =1
[ R |

2.4 Mensajes de
funcionamiento

Frecuencia actual

[y (
L. (

Frecuencia seleccionada
[ |
| R

Estado del convertidor
| R |
L. X

Los convertidores de frecuencia son entregados sin "Password” de
entrada, esto permite modificar los valores de todos los parametros.
Después de la seleccién de parametros, es posible impedir el acceso
para nuevas selecciones al personal no autorizado (Ver Passwords en la
penultima pagina). El modo seleccionado es memorizado.

| Password |Ep|” P _ 4
A
Proteccién de los A
parametros CP A

LLP O«oLP _on
|

up

]

—_

=
I_I’:'_I_-ll-l

| Password |Q—)
A

Desproteccion de A
los parametros CP A 6
CP O«<[F_ro

up

Los pardmetros siguientes sirven para controlar el convertidor de
frecuencia durante el funcionamiento.

Visualizacion de la frecuencia de salida con unaresolucion de 0.0125 Hz.
El operador visualiza ,noP“ o ,LS“ sila habilitacion o el terminal de
direccion no estan conectados . (ver CP.3). El sentido de giro es indicado
por el signo. Ejemplos:

Frecuencia de salida 18.3 Hz, sentido de giro adelante

- 183 Frecuencia de salida 18.3 Hz, sentido de giro atras

Indicala frecuencia seleccionada. La indicacion es dada del mismo modo
gue en CP.1. Por razones de control la frecuencia seleccionada es
indicada incluso sila habilitacion o el sentido de giro no estan conectados.
Si no se ha seleccionado sentido de giro, es indicada la frecuencia
seleccionada para sentido de giro horario (adelante).

El display de estado indica las condiciones de trabajo del convertidor. Los
mensajes y su significado son:

"no Operation”: el terminal que permite la habilitacion del

convertidor no esta cerrado, la modulacion esta inactiva, la
tension de salida = 0 V, el motor no esta controlado.

L

"Low Speed”: sentido de giro no seleccionado, lamodulacion
esta inactiva, la tension de salida = 0 V, el motor no esta
controlado.

=~
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Corriente aparente

Iy
—.

|
]

Corriente aparente /

Valor pico

O C

L. =
Carga

Tensioén del circuito

intermedio
| |
L. {

"Forward Acceleration”: el motor acelera hacia adelante.

|
0
I
Al

"Forward Deceleration”: el motor decelera hacia adelante.

"Reverse Acceleration”: el motor acelera hacia atras.

"Reverse Deceleration”: el motor decelera hacia atras.

3 3 "
0 20 0
N M 7™
X u X

= "Forward Constant”: el motor gira hacia adelante con una
velocidad constante.

I
0
2

Ry Revgrse Constant”. el motor gira hacia atrds con una
velocidad constante.

Otros mensajes de estado estan definidos enla descripcion de parametros.

Indica la corriente aparente actual en amperios.

CP.5 permite conocer la maxima corriente aparente. Por esto el valor
mayor de CP.4 es almacenado en CP.5. El valor pico memorizado puede
borrarse pulsando la tecla UP, DOWN o ENTER o a través del bus
escribiendo cualquier valor en la direccion de CP.5. La desconexién del
convertidor también borra la memoria de CP.5.

Indica la carga real de salida del convertidor en tantos por ciento. 100%
de carga corresponde a la corriente nominal del convertidor. Sélo se
indican valores positivos, entendiendo que no se diferencia entre un
funcionamiento motor normal y regenerativo.

Indica la tension real del bus DC en voltios.
Valores tipicos:

\V-Clase Operacién normal|En caso de error OP|En caso de error UP

230V 300...330V DC |apréx. 390V DC aprox. 216 V DC
400V 530...620 V DC |apréx. 800V DC apréx. 240V DC

E-13
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Tensién del circuito
intermedio / Valor pico

Tension de salida

[
) ]

2.5 Funciones
basicas
del convertidor

Frecuencia minima

= i
L.

Frecuencia maxima

| |
L. 1

CP.8 hace posible reconocer picos de tension de corto tiempo dentro de
un ciclo de operacion. Por esto el valor mayor de CP.7 es almacenado
en CP.8. El valor pico memorizado puede borrarse pulsando la tecla UP,
DOWN o ENTER o a través del bus escribiendo cualquier valor en la
direccion de CP.8. La desconexion del convertidor también borra la
memoria de CP.8.

Indica la tensién de salida real en voltios.

Los parametros siguientes determinan los datos fundamentales de

operacion. Estos deben entodoslos casos ser comprobados y/o adaptados
a la aplicacion.

Frecuencia a la que gira el motor sin consigna analdgica. Limite interno
de las consignas digitales de frecuencia CP.19...CP.21.

f

CP.11

CP.10

—» UREF
ov 10V

Rango de ajuste: 0,0...400 Hz
Resolucion: 0,0125 Hz
Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

Frecuencia a la que gira el motor con consigna analégica maxima. Limite
interno de las consignas digitales de frecuencia CP.19...CP.21.

Rango de ajuste: 0,0...400 Hz
Resolucion: 0,0125 Hz
Ajuste de fabrica: 70 Hz
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Tiempo de aceleracion

|

L.

[
[

Tiempo de deceleracion

[y
L

|

(]

Tiempo de curva S

Iy
L.

[y
1

Este pardmetro determina el tiempo necesario para acelerar de 0 a
100 Hz. El tiempo de aceleracion es directamente proporcional a la
diferencia de frecuencia.

100 Hz ) .

x Tiempo de aceleracion real = CP.12
delta f
Rango de ajuste: 0,00...300,00 s
Resolucion: 0,01s
Ajuste de fabrica: 5,00 s

Ejemplo: Tiempo de aceleracion real = 5 s ; El motor debe de acelerar
de 10 a 60 Hz. delta f = 60 Hz - 10 Hz = 50 Hz

CP.12=(100 Hz /50 Hz) x5s=10s

Este parametro determina el tiempo necesario para decelerar de 0 a
100 Hz. El tiempo de deceleracion es directamente proporcional a la
diferencia de frecuencia.

100 Hz ) -

x Tiempo de deceleracion real = CP.13
delta f
Rango de ajuste: -0,01...300,00 s 100 Hz
Resolucion: 0,01s
Ajuste de fabrica: 5,00 s

cp.13 t
Con tiempo de deceleracién -0,01 --> ver CP.12 (Display: "=Acc")!
Ejemplo: Tiempo de deceleracion real = 5 s; el motor debe decelerar de
60 Hz a 10 Hz. delta f = 60 Hz - 10 Hz = 50 Hz
CP.13=(100Hz /50 Hz) x5s=10s

Para algunas aplicaciones es una ventaja cuando el motor arrancay para
libre de sacudidas. Esto es logrado a través de un enderezamiento de las
rampas de aceleracion y deceleracion. El tiempo de enderezamiento,
también llamado tiempo de curva S, puede ser ajustado con CP.14.

Rango de ajuste: 0,00 (off)...5,00 s
Resolucion: 0,01s
Ajuste de fabrica: 0,00 s (off)

activado, los tiempos de aceleracion y deceleracion (CP.12 y
CP.13) deben ajustarse a un valor mayor que el tiempo
seleccionado de curva S (CP.14).

| Para accionar las rampas definidas con el tiempo de cruva S

E-15
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Ajuste de rampas con curvas S
+f [Hz]

t1 = Tiempo de curva S (CP.14)

t2 = Tiempo de aceleracién (CP.12)
t3 = Tiempo de deceleracion
(CP.13)

t3
s>

t1 t1

t[s]

Frecuencia base

|
L. (0

En baja velocidad de rotacién, una gran parte de tension de alimentacion
del motor se pierde en laresistencia del estator. Para mantener constante
el par motor en todo el rango de velocidades, la caida de tension puede

ser compensada con el boost. Un
Rango de ajuste: 0...25,5 % ---
Resolucién: 0,1 % |
Ajuste de fabrica: 20% cp.15 '
cp16  f
Ajuste: e Determinar el consumo de corriente sin carga a frecuencia
nominal

» Establecer una consigna de 10 Hz y ajustar el boost para
obtener la misma corriente que a la frecuencia nominal.

de alimentacion elevadas, puede producirse un

ﬂ Si el motor gira continuamente a baja velocidad con tensiones
sobrecalentamiento de este.

La frecuencia seleccionada en este parametro corresponde a la cual, la
tension de salida del convertidor serd maxima. El valor tipico de
seleccion corresponde al de la frecuencia nominal del motor. Nota: El
motor puede sobrecalentarse cuando la frecuencia base esté

incorrectamente ajstada! UA
Rango de ajuste: 0...400 Hz 100%- - -~ |
Resolucion: 0,0125 Hz '
Ajuste de fabrica: 50,0 Hz !

cp.16 = f
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2.6 Funciones Los siguientes parametros sirven para la optimizacion del accionamiento y

especiales la adaptacion a ciertas aplicaciones. Estos ajustes pueden ignorarse en la
puesta en marcha inicial.

Estabilizacion de la Este pardmetro permite regular la tension de salida en funcion de la

tension de salida frecuencia base. Las variaciones en la tensién de alimentacion al

Il B convertidor asi como al circuito intermedio solo tienen una pequefia

L~ (1 incidencia en la tensién de salida (caracteristica U/f). Esta funcién

permite, entre otras cosas, la adaptacién de la tension de salida para los
motores especiales.

Rango de ajuste: 1...650 V (off)
Resolucion: 1V
Ajuste de fabrica: 650 V (off)
Nota: Parametro ENTER
En el ejemplo siguiente, la tension de salida es estabilizada a 230 V (0%
boost).
UN/UA
A
250 V- .- Uy a Uy = 250V no estabilizada
’/,l U, aU, =250V estabilizada
CP.AI7=230V [m = = = = = /i
S
S | U,aU =190V estabilizada
190V- Vi ," """ 4 T T T T T T T T T T T T T T T
R | U.aU, =190V no estabilizada
/t"' e |
S |
A e | U, = tension de linea
e | U,= tension de salida
# |
# ! > f
CP.16=50 Hz
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Frecuencia portadora

|
]

N

Frecuencia fija 1...3

Entrada 11

=0
[ R |
Entrada 12

= 0
| N X}

Entrada Ily 12

|
| N = |

La frecuencia portadora con la que los modulos de potencia son
conmutados puede ser cambiada dependiendo de la aplicacion. La etapa
de potencia empleada determina la frecuencia portadora maxima asi
como el ajuste de fabrica. Ver la siguiente lista para conocer las
influencias y efectos de la frecuencia portadora.

frecuencia portadora baja frecuencia portadora alta

» menor calentamiento del convert.| « menor ruido audible

* menor descarga de corriente * curva senoidal mejorada

» menos pérdidas de conmutacion| « menores pérdidas en el motor

* menos radio interferencias

« concentricidad mejorada con baja
velocidad

Rango de ajuste *: 2/4/8/12/16 kHz
Ajuste de fabrica *: -
Nota: Pardmetro ENTER

* dependiendo del circuito de la potencia

3 consignas de frecuencia fijas pueden ser seleccionadas. La seleccion
de las consignas de frecuencia digitales tiene efecto por las entradas 11 e I12.

Rango de ajuste: -400...400 Hz
Resolucién: 0,0125 Hz
Ajuste de fabrica CP.19: 5 Hz
Ajuste de fabrica CP.20: 50 Hz
Ajuste de fabrica CP.21: 70 Hz

Siuna consigna de frecuencia se selecciona fuera de los limites de CP.10
y CP.11, entonces la frecuencia se limita internamente.

Valores negativos solo pueden ser ajustados en nivel de aplicacion.
La definicion del sentido de giro de las velocidades fijas, se puede
seleccionar en CP34 , corresponde siempre a CP.34 = 2.
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Frenado DC / Resolucion

| o I |
L

===

Frenado DC / tiempo
|y |

LI X

Con un frenado DC, el motor no decelera con una rampa. Un frenado
répido se produce por una inyeccién de corriente continua en el motor.
Este parametro define el modo de activacion del frenado DC.

Valor|Activacion

0 |Frenado DC desactivado.

1 |El frenado DC se activa desconectando el sentido de giro y
cuando se alcanza 0 Hz. Eltiempo de frenado depende de CP.23
o de una nueva conexion del sentido de giro.

2* |Frenado DC; tan pronto como se desactiva el sentido de giro.

3* [DC-braking, cuando cambia la orden el sentido de giro o cuando
esta ausente.

4* |Frenado DC; después de desconectar la orden del sentido de
giro y la frecuencia de salida desciende por debajo de 4 Hz.

5* |Frenado DC; cuando la frecuencia de salida desciende por
debajo de 4 Hz.

6* |Frenado DC; tan pronto como el valor de referencia desciende
por debajo de 4 Hz.

7* |Frenado DC; cuando la entrada 14 se activa. (Circuito de control
B=0)

8 |Frenado DC; mientras la entrada 14 esté activada. (Circuito de
control B = 0)

9 |Frenado DC; después de activar la modulacion.

* El tiempo de frenado depende de la frecuencia de salida

Rango de ajuste: 0...9
Resolucién: 1
Ajuste de fabrica: 7
Nota: Parametro ENTER

Sieltiempo de frenado depende de lafrecuenciareal (CP.22=2...7), este
es calculado como sigue:

. CP23xf,,
Breal 100 Hz

De otra manera el tiempo de frenado corresponde a CP.23.

Rango de ajuste:  0,00...100,00 s
Resolucion: 0,01s
Ajuste de fabrica: 10,00 s

f
100 Hz |----mmmmememoeeey :

real

; Lt
tBrea\ CP23

E-19
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Corriente de rampa

maxima
0
| N = |

Corriente constante
maxima

| By
Lo

Esta funcion protege al convertidor de frecuencia de sobrecorrientes
durante larampa de aceleraciéon. Cuando en larampa se alcanza el valor,
aqui seleccionado, la rampa se detiene hasta que el valor de la corriente
disminuye de nuevo.

Rango de ajuste: 0...200 %
Resolucién: 1%
Ajuste de fabrica: 140 %

Esta funcion protege al convertidor de frecuencia contra sobrecorrientes
durante la marcha a frecuencia constante. Cuando la corriente excede
del valor ajustado, en este parametro, la frecuencia de salida se reduce
hasta que el valor de la corriente cae por debajo del valor seleccionado.
El parametro CP.3 indica "SSL" cuando se activa esta funcion.

Rango de ajuste: 0...200 % (off)
Resolucién: 1%
Ajuste de fabrica: 200% (off)
Carga
CP.24

CP.25)

Max. corriente

RN

v i rampa
on - AR ‘
o Corriente cte.
off . ‘ | ‘ t .
fact | i : : : : : i max.

fcons F———+-
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Busqueda de velocidad Cuando se conecta un convertidor de frecuencia a un motor que decelera
por su inercia, puede producirse un fallo causado por la diferencia de las

frecuencias de excitacion. Activando la funcién de blisqueda de velocidad

el convertidor busca la velocidad real del motor, adaptando su frecuencia

de salida y acelera con la rampa seleccionada hasta la velocidad de

consigna. Este parametro determina la condicion por la que la funcion se

activa. Durante la bisqueda CP.3 indica "SSF".Con varias condiciones
debe ser entrada la suma de los valores.

Ejemplo: CP.26 = 12 significa después del rearme y después de Auto-
rearme UP.

Valor | Condicion

funcién off

al habilitar el control

al conectar la alimentacion
después de un rearme
después de un auto-rearme UP

ok~ NEFLO

Rango de ajuste: 0...15
Resolucion: 1
Ajuste de fabrica: 8
Nota: Parametro ENTER

Quick stop time La funcién de frenada rapida esta relacionada a CP.28. Este parametro
— 1 11 determina el tiempo necesario para decelerar de 0 a 100 Hz. El tiempo
LI.C 1 de deceleracién es directamente proporcional aladiferenciade frecuencia.
La respuesta a una sobretemperatura (CP.28) esta desactivada en
parametros de fabrica. Si se activa la modulacion desaparece

automaticamente 10 s después si el motor esta aun muy caliente.

100 Hz ) .

x Tiempo de deceleracion real = CP.27
delta f ¢
Rango de ajuste: 0,00...300,00 s 100 Hz
Resolucion: 0,01s
Ajuste de fabrica: 2,00s

cp.27  t

Ejemplo: Tiempo de deceleracion real = 5 s; el motor debe decelerar de
50 Hz a 0 Hz. delta f = 50 Hz - 0 Hz = 50 Hz

CP.27=(100Hz /50 Hz) x5s=10s
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Reaccion a una Este pardmetro determina la respuesta del equipo a la deteccién de
Sobretemperatura ext. sobretemperatura de una sonda externa. Para activar la funcion, conectar
1 101 la sonda en T1/T2 segun indica el manual de instrucciones Parte 2.
LI Después ajustar la respuesta segln la siguiente tabla.

Ajuste de fabrica = off

Si no persiste la condicion de sobretemperatura, el mensaje E.ndOH (o A.ndOH)
aparecera. Solo en este punto es posible resetear el error o efectuar un reset
automatico.

CP.28| Display | Reaccion Resetear
0 E.dOH| Desabilita la modulacién inmediatamente
1* | A.dOH [ Quick stopping / desabilita la modulacién [Eliminar fallo;

cuando la velocidad es 0 Resetear

2 * [ A.dOH | Quick stopping/ con par a velocidad 0

3 | A.dOH [ Desabilita la modulacién inmediatamente | Automatic reset,

4* | A.dOH | Quick stopping / desabilita la modulacion | cuando el fallo no

cuando la velocidad es 0 persiste.

5* [ A.dOH | Quick stopping/ con par a velocidad 0

6* - sin efecto en el equipo;
Cuando CP.31/32 = 9 posible control - NO aplicable -
de elemento externo (e.g.ventilador)

7 - sin efecto en el equipo;

ILa indicacion de la temperatura
externa no esta activada.j

*) Sidespués de 10 s el motor aun esta muy caliente, el error E.dOH se
activara y la modulacion desaparecera!

Rango de ajuste: 0...
Resolucién:
Ajuste de fabrica:

Nk N
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Salida analégica 1/
Funcion

I~ 0 0

_

—.C

Salida analégica 1/

Amplificacion
]
L L

CP.29 define la funcién de la salida analogica 1.

Valor | Funcién
0 Frecuencia actual (CP.1) absoluto 100Hz = +£100%
1 Frecuencia seleccionado (CP.2) absoluto 100Hz = +100%
2 Frecuencia actual (CP.1) +100Hz = £100%
3 Valor de frecuencia seleccionado (CP.2) +100Hz = +100%
4 Tension de salida (CP.9) 500V = 100%
5 Tension del circuito intermedio (CP.7) 1000V = 100%
6 Corriente aparente (CP.4) 2 x corriente nominal = 100%
7 Corriente activa +2 x corriente nominal = £100%
8-10 | Solo para el modo aplicacién
11 | Corriente activa absoluto  +2 x corriente nominal = +100%
12 | Temperatura del modul de la salida 100 °C = 100%
13 | Temperatura del motor 100 °C = 100%
14-18 | Solo para el modo aplicacion
19 | Frecuencia de rampa +100Hz = £100%
20 | Frecuencia de rampa absoluto 100Hz = +100%
21 | Sélo para el modo aplicacién
Rango de ajuste: 0...12 (Basic + Compact)
0...21 (General)
Resolucién: 1
Ajuste de fabrica: 2
Nota: Parametro ENTER

Con la amplificacion de la tensién de salida, de la salida analégica, puede
afinarse la sefial dada a la salida. Una amplificacién de 1 corresponde a
+100 % = +10 V.

Rango de ajuste: -20,00...20,00
Resolucién: 0,01
Ajuste de fabrica: 1,00

out Ayuda para la seleccion:

A
i~~~ -100% T ------5 10V Lasalida analégica dara +10V a
: : 70 Hz en lugar de a 100 Hz:
1

E ; _ 100Hz _

. CP.30 . CP33= =143
<t > in
100% 100%

-------- L -100% - - -
A\
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Salida de relé 1/ Funcién

| e |
) (

(]

Salida de relé 2/ Funcién

| o |

LI~

CP.31 y CP.32 determinan la funcién de las dos salidas.

CP.31 para la salida de relé 1 (terminales X2A.24...X2A.26)
CP.32 para la salida de relé 2 (terminales X2A.27...X2A.29)

El nivel de cambio de la funcién en CP.32 = 100,00!

El nivel de cambio de la funcién en CP.32 se ajusta en CP.33!

Valor

Funcion

O©OOoO~NOO O WNRE O

29/30

36-39

41
42-43
44

Sin funcion (generalmente desconectado)

Generalmente conectado

Sefial de marcha

Sefial de preparado (sin error)

Relé de fallo

Relé de fallo (no conmuta en un error de baja tension)

Warn- oder Fehlermeldung bei Abnormal Stopping

Senfial de aviso de sobrecarga

Sefial de aviso de sobretemperatura de los modulos de potencia
Sefial de alarma de sobretemperatura en el motor

S6lo para el modo aplicacion

Sefial de aviso de exceso de temperatura interior OHI
Rotura del cable 4...20 mA en la entrada analégica 1

So6lo para el modo aplicacion

Limite de corriente constante (bloqueo, CP.25) excedido
Limite de corriente de rampa (LA-Stop, CP.24) excedido
Frenado DC activo

Sélo para el modo aplicacion

Valor real = valor consigna (CP.3 = Fcon, rcon; no en noP,
LS, error, SSF)

Aceleracion (CP.3 = FAcc, rAcc, LAS)

Deceleracion (CP.3 = FdEc, rdEc, LdS)

Sentido de giro real = sentido de giro de consigna

Carga (CP.6) > 100% (solo CP.31)

Corriente activa > nivel de conmutacioén (solo CP.32)

Tension del circuito intermedio (CP.7) > nivel de conmutacion (solo CP.32)
Valor real (CP.1) > nivel de conmutacién (solo CP.32)

Valor seleccionado (CP.2) > nivel de conmutacion (solo CP.32)
Sélo para el modo aplicacion

Valor absoluto en AN1 > nivel de conmutacion (solo CP.32)
Valor absoluto en AN2 > nivel de conmutacion (solo CP.32)
Solo para el modo aplicacion

Valor seleccionado en AN1 > nivel de conmutacion (solo CP.32)
Valor seleccionado en AN2 > nivel de conmutacién (solo CP.32)
Solo para el modo aplicacion

Limite de corriente del hardware; activo

Sefial de modulacién conectada

Solo para el modo aplicacion

Estado del convertidor (CP.3) > nivel de conmutacion




Instrucciones de utilizaciéon E

Valor [Funcién

45 | temperatura del fregadero que se refresca > nivel de conmutacion
46 | Temperatura del motor > nivel de conmutacién
47 | Frecuencia de rampa > nivel de conmutacién
48 | Corriente aparente (CP.4) > nivel de conmutacion
49 | Marcha adelante (no en noP, LS, error, parada rapida)
50 | Marcha atras (no en noP, LS, error, parada rapida)
51-62| Solo para el modo aplicacién
63 | ANOUT1 (absoluto) > nivel de conmutacién
64 | ANOUT2 (absoluto) > nivel de conmutacion
65 | ANOUT1 > nivel de conmutacién
66 | ANOUT2 > nivel de conmutacién
67-69| Solo para el modo aplicacién
70 | Tension de excitacion activo (relé de seguridad)
71-72| S6lo para el modo aplicacion
73 | Potencia activa (absoluto)
74 | Potencia activa
75-78| Solo para el modo aplicacion

Ajuste de fabrica CP.31: 4

Ajuste de fabrica CP.32: 27

Nota: Pardmetro ENTER
Salida derelé 2/ Este parametro determina el punto de conmutacion para la salida de
Nivel de conmutacion relé 2 (CP.32). Después de la conmutacion del relé, la valor puede
Il e moverse en una ventana (histéresis), sin que el relé cambie su estado de
L. nuevo. El operador solo podré indicar 5 digitos, los Ultimos digitos no se

visualizaran en el caso de valores altos.

Rango de ajuste: -30000,00...30000,00

Resolucion: 0,01
Ajuste de fabrica: 4,00
Histéresis:

Frecuencia: 0,5 Hz
Tension del circuito intermedio: 1V
Consigna analégica: 0,5 %
Corriente activa: 05A
Tempreatura: i *C



Instrucciones de utilizacion

Fuente del sentido de giro
N |

N

.

La seleccion de la fuente y el modo de evaluacion del sentido de giro es
definido con este parametro (Parametro ENTER). Con CP.34 no se
modifica el sentido de giro de las velocidades fijas (CP.21... 23).

\Valor |Funcion

0/1 |Solo para el modo aplicacion

2 [Seleccion por terminales adelante/atras; la seleccion de

valores negativos es tomada como cero (ajuste de fabrica)
3 [Seleccion por terminales adelante/atras; la seleccion de
valores negativos es evaluada segun la suma
4 |Seleccion por terminales marcha/paro (X2A.14) y adelante/
atrés (X2A.15); valores negativos son tomados como cero
5 |Seleccién por terminales marcha/paro (X2A.14) y adelante/
atras (X2A.15); valores negativos son evaluados segun la suma
6 |Valor seleccionado dependiente, valores positivos - giro
horario; valores negativos - giro antihorario; con valor
seleccionado "0" es conmutado al status "Low speed" (LS)
7 |Valor seleccionado dependiente, valores positivos - giro
horario; sentido de giro horario es indicado
8/9 |Solo para el modo aplicacion

Valor seleccionado interna
O-limitado 100%+ ------5 10V
(Valores 2y 4) ,
|
‘
T +» externa
-100% , 100%
! /
! e
! /
vy
1. 100%
aov T 7T o
Valor seleccionado interna
absoluto - = 100%A— == - = - - 10V
(Valores 3y 5) , |
: :
1 1
| |
: ; externa
-100% s 100%
! /
! s
! /
v
1 100%
oy T TS ?
Rango de ajuste: 0...9
Resolucién: 1
Ajuste de fabrica: 2
Nota: Pardametro ENTER



Instrucciones de utilizaciéon E

AN1 funcién La seleccién del valor de entrada 1(AN1) puede funcionar con varios
— = niveles de sefial. Para evaluar correctamente la sefial, este parametro
| A
L debe ser adaptado a la fuente de sefial.

Valor | Sefal de consigna
0 [0..+10V DC/Ri =56 kOhm e
1% 10...+20 mA DC / Ri = 250 Ohm
2% | 4...20 mA DC/ Ri = 250 Ohm

*) no en F5-B tamafio de la unidad A/B cro

—» UREF
ov 10V

0mA 20 mA
4 mA 20 mA
Rango de ajuste: 0...2
Resolucién: 1
Ajuste de fabrica: 0
Nota: Parametro ENTER

AN1 histéresis del punto A través de acoplamiento capacitivo asi como inductivo en las lineas de

cero entrada o fluctuaciones de tensiéon de la fuente de sefial, el motor
1 conectado al convertidor puede arrancar a pesar de los filtros de la
| | entrada analdgica. Esta es la funcién de la histéresis del punto cero,

suprimir estos impulsos.
Con el parametro CP.36 la sefial analdgica para la entrada REF puede
desaparecer en el rango de 0...£10%. El valor ajustado es valido para
ambos sentidos de giro.

Si se ajusta un valor porcentual negativo entonces la histéresis no so6lo

es efectiva en el punto cero también alrededor del valor de consigna
actual. Los valores de consigna cambiados durante laoperacion constante

son solo aceptados cuando son mayores que la histéresis ajustada.

Rango de ajuste: -10,0...10,0 %
Resolucion: 0,1 %
Ajuste de fabrica: 0,2%



El modo Drive

2.7 El modo Drive

27.1

2.7.2

2.7.3

274

Marcha / Paro del
motor

Inversién del
sentido de giro

Referencia
predefinida

Salida del modo
Drive

El modo Drive es un modo de operacion del KEB COMBIVERT para
arrancar el motor manualmente a través del panel. Después de conectar
la habilitacion del convertidor, la referencia de velocidad y el sentido de
giro se efectlan exclusivamente a través del teclado. Para activar el
modo Drive es necesario introduciren CP.0 el password correspondiente
(ver penultima péagina) El display cambiard como sigue.

Estado
noP = convertidor inhibido
LS = convertidor habilitado

Sentido de giro
F=adelante / r=atras

El motor decelera hasta

Modulacién blogueada [y -
Motor no controlado I~ I_ Z¥| 0Hzy se desconecta la
modulacion
A STOP
START v

El motor acelera hasta I~ IZ I"1771 Elmotorgiraalavelocidad
la velocidad l =1 LLLYI de referencia.
seleccionada
ENTER El motor cambia su
FIR sentido de giro
_ Z
U ]
La indicacion cambia cuando
FUNC. se pulsa la tecla para
SPEED seleccionar el valor display

preseleccionado

A sTOP 1= 171171 Elvalorseleccionado puede
START v Lt I_ modificarse con las teclas

UP/DOWN vy pulsando la
tecla FUNC/SPEED.

Para salir del modo Drive, el convertidor debe estar en estado "stop”.
Presione lasteclas FUNCy ENTER simultdneamente durante 3 segundos
para abandonar el modo Drive. Los pardmetros CP reaparecen en el
display.

FUNC. ENTER
=—| + |=—| Durante 3 segundos




Diagnostico de errores

3. Diagnostico

Los mensajes de error estdn representados por la letra "E” y su

de errores correspondiente codigo de error en el display del KEB COMBIVERT. Los
cédigos de error y sus causas se describen seguidamente.
Indica [Visualizacion en COMBIVIS Val.| Significado
Mensajes de estado

bbL base block 76| Mdédulos de potencia bloqueados

bon brake on 85| Control del freno, conectado

boFF brake off 86| Control del freno, desconectado

Cdd calculate drive 82| Medicion de la resistencia del estator

dcb DC brake 75| Funcion DC-brake activada

dLs baja velocidad / DC brake 77| Sin direccion de giro después de DC-brake

FAcc aceleracion adelante 64| EI motor acelera girando adelante

Fcon constante adelante 66| El motor gira con velocidad constante adelante

FdEc deceleracion adelante 65| EI motor decelera girando adelante

HCL hardware current limit 80| Limite de corriente por hardware activado

IdAtA  [datos invalidos -

LAS LA stop 72| Aceleracion stop activada

LdS Ld stop 73| Deceleracion stop activada

LS baja velocidad 70| Sentido de giro no activado

NO.PU |unidad de potencia no lista 13| Unidad de potencia no lista / en condicion de trabajo.

nop no Operativo 0| habilitacién no activada

PA posicionado activo 122| Este mensaje se visualiza durante un proceso del
posicionamiento.

PLS baja velocidad / power off 84| Sin sentido de giro después de Power-Off

PnA posicién no alcanzable 123| La posicion especificada no puede alcanzarse con las
rampas preajustadas. La interrupcién del posicionamiento
puede programarse.

POFF | power off 78| Funcién Power-Off - activada

POSI positioning 83| Funcion de posicionado activa

rAcc aceleracién atras 67| El motor acelera girando atras

rcon constante atras 69| El motor gira con velocidad constante atras

rdEc deceleracion atras 68| El motor decelera girando atras

rEP listo para posicionado 121| El accionamiento esta listo para un Nuevo proceso de
posicionado.

SLL stall 71| Limitacion de carga activada

SrA search for ref. active 81| Busqueda de ,home" punto de referencia

SSF speed search 74| Funcion busqueda de velocidad activada

StOP quick stop 79| Quick stop active

KEB |l
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Indica | Visualizacion en COMBIVIS Val. | Significado
Mensajes de Error

E. BR | ERROR Freno 56 | Error: Este error puede ocurrir en el caso de dar la orden de
apertura del freno ( ver capitulo 6.9.6), si la carga esta por
debajo de la minima carga ajustada en ( Pn.58) y al iniciar el
movimiento la carga no es detectada.

E.buS [ ERROR bus 18 | Error: vigilancia de comunicacion (Watchdog) entre el
equipo y el PC, el tiempo de vigilancia se excedié.

E.Cdd | ERROR calculation drive 60 | Error: Durante la medida automatica de resistencia del
stator del motor

E.col | ERROR counter overrun 1 54 [ Error: Contador rebasado de encoder canal 1

E.co2 | ERROR counter overrun 2 55 [ Error: Contador rebasado de encoder canal 2

E.dOH [ ERROR sobre temperatura motor. 9 | Error: sobre temperatura en la sonda PTC del motor. Solo
puede resetearse cuando se cumpla E.ndOH, si la PTC a
reducido su valor. Causas:

* resistencia entre terminales T1/T2 >1650 Ohm
 sobrecarga en el motor
* cableado del sensor roto

E.drl ERROR relé driver 51 | Error: Relé Driver. El relé de voltaje del circuito de potencia
no esta cerrado aunque el equipo esta listo.

E.EEP | ERROR EEPROM defectuosa 21| Error: EEPROM defectuosa. Es posible rearmar el equipo
aunque (sin datos almacenados en la EEPROM)

E. EF | ERROR fallo externo 31| Error: La sefial para fallo externo es dada en una entrada
programada.

E.ENC | ERROR encoder 32| Error: Posible rotura del cable de resolver o encoder

E.HYB | ERROR hybrid 52 | Error: Incorrecta identificacion de la interface de encoder

E.HYBc| ERROR hybrid changed 59 | Error: La interface de encoder se ha cambiado, esto debe
de confirmarse en los parametros ec.0 o ec.10.

E.iEd ERROR input error detection 53 | Error: Error de hardware durante las mediciones de marcha
/ paro

E.Inl ERROR iniciacion MFC 57 | Error: No sé inicializa MFC.

E.LSF | ERROR load shunt fault 15 [ Error: El relé de carga del bus-DC no esta listo, sucede
durante un breve periodo de tiempo en la conexion del
equipo a la red, pero tiene que desaparecer y resetearse
automaticamente. Si el mensaje del Error persiste los
motivos pueden ser:

* relé de carga defectuoso

« tension de alimentacion inestable o baja

* importante perdida de tension en la linea de alimentacion
* resistencia de frenado inadecuada o dafiada

* modulo de frenado averiado

E.ndOH| no ERROR sobre temperatura mot. 11 | La sobre temperatura en la sonda PTC a disminuido.

E.nOH [ no-ER. sobre temperatura 36 | Fin de sobre temperatura en él modulo de potencia

E.nOHI | no-ERROR sobre temperatura int. 7 | Ya no hay sobre temperatura en el interior E.OHI, la

temperatura ha descendido un minimo de 3°C
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Indica

Visualizacién en COMBIVIS

Val.

Significado

E.nOL

E.nOL2

E.OH2
E.OHI

E.OL2

E.OS

E.PFC

no-ERROR sobrecarga

no ERROR sobrecarga 2

ERROR sobre corriente

ERROR sobre temperatura pot.

ERROR proteccién motor
ERROR sobre temperatura interna

ERROR sobrecarga

ERROR sobrecarga 2

ERROR sobre tension

ERROR sobre velocidad

ERROR Power factor control

17

20

30

16

19

58

33

Fin de la sobrecarga, el contador-Ol ha llegado al valor 0%;
después de un error E. OL el tiempo de refrigeracion ha
transcurrido. Este mensaje aparece cuando se ha
completado la fase de enfriamiento. El error ya puede ser
rearmado.

El tiempo de refrigeracion ha pasado. El error ya puede ser
rearmado.

Error: Sobre corriente

Sucede, si se excede el valor especifico de pico de
corriente. Causas:

« rampas de aceleracién demasiado cortas

« la carga es demasiado grande

« cortocircuito a la salida del equipo

« fallo a tierra

« rampa de desaceleracién demasiado corta
« cables del motor demasiado largos

« EMC

« ajustes de DC braking elevados (ver 6.9.3)

Error: sobre temperatura en él modulo de potencia. Solo
puede resetearse cuando se cumpla E.nOH. Causas:

« refrigeracion insuficiente o refrigeradora obstruido

« temperatura ambiente demasiado elevada

« ventilador bloqueado

Error: Relé de proteccion térmica electrénica activado.

Error: sobre temperatura en el interior: solo se puede
resetear cuando aparece E.nOHlI, y la temperatura ha
descendido un minimo de 3°C

Error: El error de sobrecarga solo se puede resetear
cuando aparece E.nOL, si el contador de OL ha llegado al
valor 0%.

Sucede, cuando una sobrecarga es aplicada y sobrepasa el
tiempo méaximo autorizado (ver en las especificaciones
técnicas). Causas:

« ajuste del control deficiente (sobre velocidad)

« Error o sobrecarga en la aplicacion

« convertidor mal dimensionado

« motor cableado incorrectamente

« encoder averiado

Error: Solo se puede resetear cuando aparece E.nOL2, solo
cuando transcurre el tiempo de enfriamiento.

Error: sobre tension (bus DC)

Sucede, si la tension del bus DC aumenta y excede el valor
maximo permitido. Causas:

« ajuste del control deficiente (sobre velocidad)

« tension de alimentacion demasiado elevada

< perturbaciones en la tensién de alimentacion

« rampas de deceleracién demasiado cortas

« resistencia de frenado pequefia o averiada

Error: La velocidad real es mas elevada que la maxima
permitida.

Error: en el control del factor de potencia (PFC)

KEB |l
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Indica

Visualizacién en COMBIVIS

Val.

Significado

E.PRF

E.PRR

E. Pu
E.Puci

E.Puch

E.PUCQ

E.PUIN

E.SbuS

E.SEt

E.SLF

E.SLr

E.UPh

ERROR prot. rot. for.

ERROR prot. rot. rev.

ERROR en circuito potencia
E. power unit code invalid

ERROR cambio un. potencia

ERROR power unit comun.

ERROR unidad de potencia invalida

ERROR sincronismo BUS

ERROR juego

ERROR! Calculo pos. limite foward

ERROR calculo pos. limite reverse

ERROR baja tension

ERROR perdida de fase

46

47

12
49

50

22

14

23

39

44

4

(4}

N

w

El detector derecho esta activo como limite se a
configurado como Error (ver el capitulo 6.7 “respuesta de
errores y avisos )

El detector izquierdo esta activo como limite . Se a
configurado como Error (ver el capitulo 6.7 “respuesta de
errores y avisos )

Error: En general fallo / averia en circuito de potencia

Error: durante la inicializacion la unidad de potencia no es
reconocida o su identificacion no es valida.

Error: La identificacion de la unidad de potencia fue
cambiada; con una unidad de potencia valida el error puede
ser reseteado ajustandola en SY.3. Si el valor visualizado en
SY.3 es ajustado, solo los parametros que correspondan a
la unidad de potencia seran reseteados. Si se ajusta
cualquier otro valor, todos los parametros seran reseteados.

Error: identificacion sin unidad / valor en el circuito de
potencia. No-reconocimiento unidad PC <> OK

Error: La version de software del circuito de potencia y de
control son incompatibles o diferentes. Este Error no se
puede resetear.

La sincronizacién en bus-sercos no es posible . La
respuesta programada es “Error, rearme por reset” (ver el
capitulo 6.7 “respuesta de errores y avisos “)

Error: Seleccion de juego: el juego seleccionado esta
bloqueado.

El calculo interno sobrepaso el limite de posicién derecho,
fue configurado como Error (ver el capitulo 6.7 “respuesta
de errores y avisos ).

El calculo interno sobrepaso el limite de posicién izquierdo,
fue configurado como Error ( ver el capitulo 6.7 “ respuesta
de errores y avisos “).

Error: Baja Tension (bus DC. En el F5-G ,E.UP“ es también
visualizado si no existe comunicacién entre la tarjeta de
control y la de potencia.

Sucede, si la tension del bus DC cae por debajo del minimo
valor permitido. Causas:

* tension de alimentacién baja o inestable

« potencia del convertidor insuficiente

« caida de tension debida a un mal cableado

« la potencia de alimentacion del generador de entrada cae
a causa de rampas de aceleracion demasiado cortas

* En un F5-B de la talla B puede aparecer si no existe
comunicacion interna entre las placas de control y potencia
« el valor Jump (Pn.56) es pequefio (ver 6.9.20 “power off)
* una entrada digital programada como fallo externo, puede
indicar un mensaje E.UP (Pn.65).

Error: Una de las fases de entrada no llega (deteccion de
onda)
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Indica

Visualizacién en COMBIVIS

Val.

Significado

Mensajes de Aviso

A.buS

A.dOH

A.ndOH

A.nCH

A.nOHI
A.nOL

A.nOL2

A.OH2

A.OHI

A.OL2

ABN.STOP bus

ABN.STOP drive over heat

ABN.STOP fallo externo

no A. drive sobretemp.
no A. sobre temperatura pow.mod.

no A.STOP sobretemp. int.
no ABN.STOP sobrecarga

no ABN.STOP sobrecarga2

A.STOP Sobretem pow.mod.

ABN.STOP motor protect.

ABN.STOP sobre temperatura int.

ABN.STOP sobrecarga

ABN.STOP sobrecarga 2

93

96

90

91

88

92
98

101

89

97

87

99

100

Peligro: El tiempo de watchdog entre panel y el control se
cumplié. La accién a este aviso puede programarse (vea el
capitulo 6.7.“ Contestacion a los errores y mensajes de
advertencia“).

La temperatura en la sonda PTC del motor a superado el
valor de aviso el tiempo de disparo esta activo . La accién a
este aviso puede programarse (vea el capitulo 6.7."
Contestacion a los errores y mensajes de advertencia®).
Esta advertencia sélo puede generarse con un circuito de
potencia especial.

Peligro: Fallo externo. La accién a este aviso puede
programarse (vea el capitulo 6.7.“ Contestacion a los
errores y mensajes de advertencia®).

Peligro: Fin de la sobre temperatura en la sonda PTC del
motor. El valor de resistencia es ya bajo.

Peligro: fin de la sobre temperatura en él modulo de
potencia

Peligro: Fin de la sobre temperatura en el interior

Peligro: fin de la sobrecarga, contador OL ha llegado a valor
0 %.

Peligro: fin de la sobrecarga 2, el tiempo de enfriamiento ha
terminado

Un nivel puede definirse, cuando este se excede se activa el
aviso. La accién a este aviso puede programarse (vea el
capitulo 6.7.“ Contestacion a los errores y mensajes de
advertencia“).

Peligro: funcién de relé proteccion térmica-electrénico
activado. La accién a este aviso puede programarse (vea el
capitulo 6.7.“ Contestacion a los errores y mensajes de
advertencia“).

La temperatura en el interior del inverter supera el nivel
permitido. El tiempo de disparo esta activo. La accion a
este aviso puede programarse (vea el capitulo 6.7."

Contestacion a los errores y mensajes de advertencia®).

Un nivel entre 0y el 100 % de carga puede ser ajustado,
cuando este es superado la salida de aviso es activada. La
accion a este aviso puede programarse (vea el capitulo
6.7." Contestacion a los errores y mensajes de
advertencia“).

El aviso es activado cuando existe una sobrecarga continua,
(vea datos técnicos y caracteristicas de sobrecarga). La
acciéon a este aviso puede programarse (vea el capitulo
6.7.“ Contestacion a los errores y mensajes de
advertencia“). El mensaje de aviso solo puede rearmarse
una vez finalizado el tiempo de refrigeracion y se visualice el
mensaje A.nOL2
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Indica

Visualizacién en COMBIVIS

Val.

Significado

A.PRF

A.PRR

E.Sbus

A.SEt

A.SLF

A.SLr

ABN.STOP prot. rot. for.

ABN.STOP prot. rot. rev.

ERROR bus sincroniz.

ABN.STOP juego.

ABN. ! Calculo pos. limite foward

ABN.j Calculo pos.limite reverse

94

95

23

102

104

105

Peligro: bloqueo de direccién de giro direccion horaria . La
accion a este aviso puede programarse (vea el capitulo
6.7.“ Contestacion a los errores y mensajes de
advertencia").

Peligro: bloqueo de direccién de giro direccion anti horario.
La accion a este aviso puede programarse (vea el capitulo
6.7.“ Contestacion a los errores y mensajes de
advertencia®).

Error: Sercos - Sincronizacion no es posible. La accion a
este aviso puede programarse (vea el capitulo 6.7."
Contestacion a los errores y mensajes de advertencia®).
Peligro: seleccién de juego: el juego seleccionado esta
bloqueado. La accién a este aviso puede programarse (vea
el capitulo 6.7.“ Contestacion a los errores y mensajes de
advertencia").

El calculo interno sobrepaso el limite de posicién derecho,
fue configurado como aviso. La accién a este aviso puede
programarse (vea el capitulo 6.7.“ Contestacion a los
errores y mensajes de advertencia®).

El calculo interno sobrepaso el limite de posicién izquierdo,
fue configurado como aviso. La accién a este aviso puede
programarse (vea el capitulo 6.7.“ Contestacion a los
errores y mensajes de advertencia®).




Referencia rapida
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Display |Parametro Rango de ajuste Resoluciéon |Ajuste del cliente
CP.0 Entrada Password 0...9999 1 -
CP.1 Frecuencia real de salida - 0,0125 Hz |-
CP.2 Frecuencia seleccionada - 0,0125Hz |-
CP.3 Estado del convertidor - - -
CP. 4 Corriente aparente - 0,1A -
CP.5 Corriente aparente / Valor pico - 0,1A -
CP. 6 Carga - 1% -
CP. 7 Tensién del circuito intermedio - 1V -
CP.8 Tensién del circuito intermedio / - 1v -

Valor pico
CP.9 [Tension de salida - 1V -
CP.10 [Frecuencia minima 0...400 Hz 0,0125 Hz
CP.11 [Frecuencia maxima 0...400 Hz 0,0125 Hz
CP.12 [Tiempo de aceleracion 0,00...300,00 s 001s
CP.13 [Tiempo de deceleracion -0,01...300,00 s 0,01s
CP.14 [Tiempo de curva S 0,00...5,00 s 0,01s
CP.15 |Boost 0,0...255% 0,1 %
CP.16 [Frecuencia base 0...400 Hz 0,0125 Hz
CP.17 9 [Estabilizacion de tension 1...650 V (off) 1V
CP.18% [Frecuencia portadora 2,4,8,12,16 kHz —
CP.19 [Frecuencia fija 1 -400...400 Hz 0,0125 Hz
CP.20 [Frecuencia fija 2 -400...400 Hz 0,0125 Hz
CP.21 [Frecuencia fija 3 -400...400 Hz 0,0125 Hz
CP.22% [Frenado DC / resolucién 0...9 1
CP.23 [Frenado DC / tiempo 0,00...100,00 s 0,01s
CP.24 [Corriente de rampa max. 0...200 % 1%
CP.25 [Caorriente constante max. 0...200 % (off) 1%
CP.26 Y [Busqueda de velocidad 0...15 1
CP.27 [Quick stop time 0,00...300,00 s 0,01s
CP.28 [Reaction of ext. overtemperature 0...7 1
CP.29 Y [Salida analégica 1 / funcién 0...12 (0...21) 1
CP.30 [Salida analégica 1 / amplificacién  |-20,00...20,00 0,01
CP.319 [Salida de relé 1 / funcién 0...78 1
CP.32 9 [Salida de relé 2 / funcién 0...78 1
CP.33 [Salida de relé 2 / nivel de

conmutacién 0,00...£30000,00 0,01
CP.34 Y [Fuente del sentido de giro 0...9 1
CP.35%Y [ANL1 funcién 0...2 1
CP.36 [ANL1 histéresis del punto cero -10,0...10,0 % 0,1 %

1)

Parametro ENTER
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1.

YcTtaHOBKa M nogksio4yeHue

1.1 Kaprta ynpaBneHuAa, Turnopasmep
«COMPACT»/«GENERAL»
111 TlMopaknioyeHue X2A
KNIEMMHOW KONnogku|! 2 3 4 5 6 7 8 9 /1011 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23| | 24 25 26 27 28 29
«X2A» s e | e e | ] e
knem{ ®PyHKUMA 0603H. [ OnucaHue
1 + BXx0pA ycTaBku 1 AN1+ OudbcpepeHumansHbii Bxoa: 0...+10 VDC A 0...+CP.11
2 | - BxoA ycTaBku 1 ANT-
3 + AHanorosbiin ycTaBkn 2 | AN2+ 0...+10 VDC 2 0...+100 %
4 | -AnanorosbinyctaBkn2 | AN2-
5 | Ananorosbin Bbixog 1 | ANOUT1| 3HaueH. Bbixoa. 4acTtotbl 0...+10 VDC A 0...+100 Hz
6 | AHanorosbint Bbixoa 2 | ANOUT2| Beinasaemoe 3HadeHue nonHoro toka 0...10 VDC 2 0..2 x |
7 | +10 V Bbixog CRF HanpsyeHve nutaHna onAa NOTEeHUMOM. yCTaBku (max. 4 mA)
8 | Ananorosas macca COM Macca onAa aHanoroebix BXOJOB U BbIXOJOB
9 | Ananorosas macca COM Macca aona aHanorosbix BXOJOB U BbIXO40B
10 | dwmkeup. yactoTa 1 I X2A.10 + X2A.11 = domKcmpoBaHHaA JacTtoTta 3
11 mkeump. vactorta 2 12 no yMOJSIYaHUIO YacToTa = aHanorosasa ycTaBKa
12 | BHewwi veperpes 13 BHewwn neperpes
13 | DC -TopmoxkeHue 14 aKTUBMPYET TOPMOXKEHNE MOCTOAHHbIM TOKOM
14 BMpaBeo F 3apaHue HanpaBfeHna BpalleHns; ecny 0ba Bxoa BKIIHOYEHbI,
15 | Bneso R «BMNpaBo» UMEET NpuopuTeT
16 | Bkuoy. ynpas./cépoc | ST BKJIOY. yNpas/. CUIOBbIMY Krlo4amm; cOpoc npu pasmbiKaHUn
17 | cbpoc RST annapaTtHbli c6poc; BO3MOXEH TOMbKO B Clyyae OWMBKM
18 | yactoTHO 3aBuc. knoy| O1 TpaH3UCTOpHbIN BbIXO4 , BKIOY., ecnu f gencT. = f yctaBku
19 | Curnan "ToToB k pabote'| O2 TpaH3UCTOPHbIN BbIXOA, , BKITIKOYEH, ECMN HET OLIMOKHM
20 | 24 V- BbIxog Uow npnbn. 24V Bbixoa (max.100 mA)
21 | 20...30 V- Bxopq U, [MoakntoYeHne BHELWHero nuTaHna
22 [ umdppoBaa macca ov OMOPHbIV NOTEHUMan AnA udpoBbIX BXOA0B/BbIXOA0B
23 | umdpposana macca ov OMOPHbIV NOTeHUMAnN AnAa uidpoBbIX BXOAOB/BbIXOL0B
24 | Pene 1/ Ha 3ambikanng RLA penemnHbIv BbIXOA,; "COoBLieHne O oWmnbKe" (Mo yMONYaHuio);
25 | Pene 1/ Ha pa3wvbikaHue| RLB PyHKUMA MOXET OblTb N3MEHEHa B napameTpe
26 | Pene 1/ nepexkntodaroumh RLC CP.31
27 | Pene 2/ Ha 3ambikaHng FLA penemnHbI BbIXOA;
28 | Pene 2/ Ha paswvbikaHvel FLB YaCTOTHO3aBUCALLMA  KITHOY
29 | Pene 2/ nepexntoyvatowmy FLC yHKUMA MOXeET 6bITb n3MeHeHa B napameTtpe CP.32
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YcTtaHOoBKa U nopgknioyeHue I :1 g :’

1.1.2 MNogknio4veHue
ynpasreHusa

1.1.3 Uudposblie
BXOAbl

114 AHanoroBble
BXOAbl

YTo6bl NpenoTBpaTUTb HenpaBuibHylo paboTy npubopa M3 3a
HaBeA&HHbIX MOMeX Ha BXO4ax ynpaBfeHnA HeobxoAMMo cobnoaaTb
cnegayoulee:

[* OkpaH 3a3eMnATb TONBKO CO CTOPOHbI NpeoBpasosaTtens

I Cunosble 1 ynpasrneHyeckne kabenu NPoKnanabiBaTh
pasgenbHo (MuHMMyM 10...20 cMm.); nepeceyeHmA Kabenen
TONbKO NoA NPAMbIM Yr/IOM.

.ﬂ I MpUMEHATL 3KPaHMPOBaHHbLIE/NONAPHO CKPYHeHHbIe kabenn

AMC

MpVUMeHeHNe BHYTPEHHEro HaMnpAXEHUA MUTaHNA
X2A |10|11|12|13|14|15|16|17| T [20]21]22]23] 139

MNpUMEHeHNEe BHELIHEro HanpAXeHWA NUTaHuA

X2A [10[11]12]13]14]15]16]17] :"

13308 DC ¢O°/° R e el Sl it il il At} '.'.'.'.'.'.T.'.'.'.'.'.".'.'.
CrNaxXeHHoe
Ri=2,1 kOm

20...30 VDC

Y1066l MpenoTBpaTUTh KonebaHuA curHana yctaBkuM Heo6xoauMo
CBOOOJHblE BXOAHbIE K/IEMMbl YCTABOK COEAEHUTb C aHanoroBoW
MacCo.

3a/laHve aHasIoroBoM YCTaBKW. 3a[laHne aHasIoroBOW yCTaBKMU.
BHewwHee (cMm. CP.35) BHYTpEHHee
X2A[ I2I3I4I5I6I7I8I9I xeAli]2]s[4]s[6]7]e]s]
o —__—__'__—__—__—__—__'__—__—__—'.*—_' =
0..+10 VDC
i = 55 kQ
PLC R R=3..10kQ
- 'o( )..20 MADC
=250 Q

*) Macca nofkno4aeTcA TOMbKO B TOM Clyvae, ecnv 3Ha4YeHne pasHuLbl
A noTeHuvanos coctaenAeT >30V. BaTom cry4ae BHyTpeHHee ConpoTuBneHne

ymMmeHbliaeTcA Ao 30 Om.
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YcTtaHOBKa U noaksryeHue

1.1.5 MogkniovyeHue

1.1.6 LUudpoBbie Bbixoabl

117

1.1.8

RU -6

BHelWHero
nuTaHunAa

PeneiHblie
Bbixoabl

AHanoroBble
BbiXoAbl

Bbixog
BHYTpeHero
HanpAXXeHuA
nuTaHuA

Ecnu onAa nutaHmA KapTbl ynpaBfieHWA WCMONb3yeTCA  BHELIHUA
WCTOYHMK MUTaHWA, TO OHa OCTaétcA paboTocrnocobHOW M npu
OTKJIIOYEHUN CUNOBOM 4YacTu npeobpasoBatenda. [OnA MCKYeHuA
HeornpeaeneHHbIX COCTOAHUNA, HEOBXOAMMO CHayana noaKIo4YMTb
BHELUHee NuTaHue, U TONbKO NOTOM BKIOYaTb NpeobpasoBaTesib.

o [17]18]19]20{21]22]23] ﬁ

/AR
+\
20...30V +0% /1 ADC

(crna>keHHoe)

X2A [10]  [18[19]20]21]22]23]

max. 50 mA DC
nna oboux
BbIXOA0B

B cnyyae MHOYKTUBHOM Harpy3ku Ha KeMMax penerHbIX BbIXOA4OB,
HEeo6x0- AMMO MNPUMMEHEHMEe 3alUTHbIX 3MEMEHTOB (K Mpum.
LWYHTMpYOWMX anonos cm. 1.2.6) !

[ [
X2A |24|25|26|27|28|29|ﬁ

max. 30 VDC/0,01...1 A

BbIx0, BHYTPEHEro HanpAXeHUA NUTaHWA CIYy>XUT ANA ynpasneHvs
UMpPOBLIMM BXOAaMKM, a TakXke ANA MUTaHUA BHELUHWX 3/1eMEeHTOB
ynpaeneHna. MakcuMarnbHbI BbIXOAHOW TOK He LOMKEH MNpeBblllaTh
100 mA.

x2A [10]  T[18[19]20]21]22]2s]

ca. 24VDC / max. 100 mA



YcTtaHOBKa UM noakJsioyeHue

1.2 KapTa ynpaBneHun,
Tunopasmep "BASIC"

X2A

1 5 7 8 1011 14 15 16 20 22

24 25 26 27 28 29

o b ] o ] ] o o

CEECELE

1.2.1 loaknio4yeHue KreMMHOMU
Konoaku X2A
Knem. | dyHKuuA 0603H. | OnucaHue
1 + BXO[4 ycTaBku 1 AN1 MoteHumanbHbii BXoA 0...+10 VDC 2 0...+CP.11
5 Ananorosbin Bbixoa 1 | ANOUT1| 3HayeHne BbixoaHow YacToTbl 0...+10 VDC 2 0...+100 Hz
7 +10V BbIxOA, CRF Hanpa>xeHne nutaHnA AnA NOTeHUMOoM. ycTaBkm (max. 4 mA)
8 AHanorosada macca COM Macca ana aHanorosbix BXOAOB W BbIXO40B
10 |dmkewp. yacToTa 1 I X2A.10 + X2A.11 = dhmkcmpoBaHHaa yactoTa 3;
11 dukemp. yactota 2 12 no ymonyaHuio, pabotaeT aHasnioroBan ycraBka
14 BNpaBo F 3apaHue HanpaBfeHua BpalleHns;ecnmn oba Bxoaa BKIIOYEHbI,
15 |Bneso R «BNpaBo» UMEeeT npuopuTeT
16 |Bkmio4. ynpas./copoc |[ST BKJTIOY. YMpaBn. CUMOBbIMI KIto4amu; COpOC npu pasmblkaHm
20 [24V-Bbixop U npubn. 24V Beixod (max.100 mA)
22  [umcppoBana macca oV OMOPHbIV MOTEHUMan AnA udpoBbIX BXOAO0B/BbIXOA0B
24 [Pene 1/ Ha 3ambikaHne|RLA peneliHbIi Bbixog,; "coobLueHne o owunbke" (Mo ymondaHuio);
25 [Pene 1/ Ha paswvbikanve |RLB YHKUMA MOXET ObITb M3MEHeHa B napameTpe
26 [Pene 1/ nepexnoyaowmjRLC CP.31
27 Pene 2 / Ha 3amblkaHue|FLA PEeNEnHbIn BbIXOL,;
28 [Pene 2/ Ha pa3mbikaHue |FLB YaCTOTHO3aBUCALLMIA KITHOY;
29 [Pene 2/ nepexnodaowmiyFLC yHKUMA MOXeT 6bITb n3meHeHa B napameTtpe CP.32
1.2.2 MopkntoyeHue YT106bI MpeaoTBpaTUTb HenpaBuibHyo paboTy npubopa u3 -3a
ynpasneHusa HaBeAEHHbIX MOMEeX Ha BXOAax ynpasneHuA Heobxoammo cobniofatb

cnegywoulee:

I MpUMeHATbL SKPaHNPOBaHHLIE/MOMNAPHO CKPYUeHHbIe Kabeni

I* OkpaH 3a3eMNATb TONLKO CO CTOPOHbI NpeoBpasosaTtena

I Cunosble 1 ynpasneHyeckne kabenu NPoKnamabiBaTh
pasgenbHo (MuHMMYM 10...20 cm.); nepeceyeHnA Kabenen
TONbKO NoA NPAMbIM YrIIOM.
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YcTtaHOBKa UM noaksioyeHue

1.2.3 LUudposblie BHyTpeHHee HanpAXeHne nuTaHnA
BXOAbl X2A II[

BHeluHee Hanps)eHve nuTaHuA

x2a [1] _[1o[11]1a[1s[re

13..830BDC +0% UYL
CrnaXkeHHoe

Ri=2,1 kOm
20...30 VDC

1.2.4 AHanoroBble 3a4aHvie aHanoroBov yCTaBKW. 3a4aHvie aHanoroBow yCTaBKW.

BXOAbl BHyTpeHHee (cMm. CP.35) BHelwHee

x2A [1T5]7Te .ﬁ
0...:1 0VDC
/™ | Ri=30kQ
N/
1.2.5 AHanorosble BbiXoAabl X2A
m -10...10 VDC
5mA ©

1.2.6 PenenHble Mpv MHOYKTUBHOWN Harpy3ke Ha penenHoM BbixoAe npegycmatpusante

BbIX0Abl 3aWmMTHbIE LEeNOYKM (K MPYM. LYHTUPYIOWME ANoabl)

mAEEElB%_@
max.30VDC/0,01...1A
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Pa6bota ¢ npu6opom mE

2. Pa6borta c
npuéopom

2.1 NynbT
ynpaBJsieHUusA
"Operator"

InAa nokanbHoro ynpasneHnuAa npeobpasosatenem KEB COMBIVERT F5
Heo6Xx0AMMO NPUMEHEHMWE NynbTa ynpasneHuaA. YTobbl n3éexaTtb OLNOOYHbIX
hYHKLMIA HEobx0AMMO nepen KaXKAblM MOAKIOYEHNEM U CbeEMOM NynbTa
ynpasneHuA BbIBECTV nNpeobpasosartesnb B ctaTyc nOP ("Bkn. ynpasnexHua"
pa3oMkHyTb). lNMpy Hanagke npeobpasosartena 6e3 nynbTa ynpasBneHuA
npeobpasoBaTenb MCMOMb3YyeT MOCNEAHVNE COXPaHEHHbIe 3HA4YeHUA UNu
3aBO/ICKME YCTaHOBKMW.

Digitat-Operator: Art. Nr. 00.F5.060-1000
Interface-Operator: Art. Nr. 00.F5.060-2000

KOHTposnb 32 06MEHOM AaHHbIX.

Mpu nepepadye paHHbiX "LED —

roput"

|

=/ 5-paspagHbin LED-
aucnnen

"Pexxum"-/"Ownbka"
"B nopaake"- LED roput
"Owwnbka" - LED muraet

/ ABYX(PYHKLMOHANbHaA
/ KnasmaTypa

RS232/RS485

COMBIVERT

= — (Tonbko 00.F5.060-2000)

[lnAa nepepjayn gaHHbIX NO NocnefoBaTenbHOMY UHTepderncy RS232/
485 NnpyMeHATb TOSIbKO MOPT NynbTaynpasneHuA. HenocpecTseHHoe
NOAKSIIOYEHE KOMMbIOTEPA K Npeobpas3oBaTesnto BO3MOXKHO TOSIbKO C m
nomoLubto crneupansHoro kabena (HSP5 Art. Nr. 00.F5.0C0-0001) n B

o v
L/ 90807060 N

RS232-kabenb 3m
KOMMblOTep /nynbT
yrnpasneHusa

Art. Nr. 00.58.025-001D

NMPOTMBHOM clnyyae npuBeaeT K AedeKTy nopta Komntorepal
PIN | RS485 | curHan | onucaHue

1 - - pe3epBHbIf

2 - TxD nepefaya aaHHbIx / RS232

3 - RxD npuem daHHbix / RS232

4 A’ RxD-A | npvem paHHbIx A / RS485

5 B' RxD-B | npuem gaHHbix B/ RS485

6 - VP HanpsxxeHne nutaHna-Plus +5V (I =10 MA)

7 C/C' | DGND |curHanebHas 3emnsa

8 A TxD-A | nepenaya gaHHbix A/RS485

9 B TxD-B | nepenada gaHHbix B / RS485

9pol. SUB-D LUITEKEp «Mama»

Kopnyc (PE) —
KOMMbIOTEP

9pol. SUB-D LITEKEp «nana»

F5-nynbT ynpasneHnA
RU -9



Pa6oTta ¢ npu6opom

2.1.1 KnasuaTtypa

RU - 10

Mpun BknoveHnn KEB COMBIVERT F5 Ha aucnnee noasnAeTcA
3HayeHve napametpa CP.1. (nepeknioyeHue knasuaTtypbl cm. "
Drivemode")

C nomolubio  KnaeBuwun FUNC.
nepeKmoqume mexay

3Ha4yeHMeM napameTpa
1 HOMEpOM MapameTpa.

o
Knasuwein UP 1 DOWN _ L. C

yBenunimBaeTcA mun

ymeHbluaeTcA HoMep, a B | A STOP A STOP
— —

M3MeHAW WUXCA |START v starT|| "V

napameTpax, 3Ha4eHvie

napameTpa .

Kak npaBuno, npu M3MEHEeHUM 3HAYeHWn NapameTpoB OHU TYT Xe
3anoMUHAKOTCA B SHEProHe3aBMCMMON NamATU. XOTA A1A HEKOTOPbIX
napameTpoB He UMeET CMbIcSa, YTO 6bl UBMEHEHHOE 3HAYEHNE TYT Xe
3anomMuHasnoch. 1A coxpaHeHA 3MeHeHHbIX 3HaYeHWA B napameTpax
(CP.17, CP.18, CP.22, CP.26, CP.29, CP.31, CP.32, CP.34, CP.35),
HaxxmnTe KHonky ENTER.

Ecnv BO BpemA akcnnyatauuv BO3HWKaeT cboW, TO Ha Aaucnnee
noasnAeTcA coobLieHme 06 owmnbke. Nocpeactsom ENTER coobuieHne
cbpacbiBaeTcA.

Owwmbka

L. _l’_‘_{ C. L TR

06 owwnbKe Ha aucnnee. B Hankauum ctaTtyca npubopa (CP.
3) coobueHne 06 owmbke NpoJonkKaeT CywecTBOBaTb.
YT06bI BbiIBECTU Npubop M3 coctoAaHMA "Owmnbka"
Heob6X0AMMO YCTPaHUTb €€ NPUYUHY 1 NPOU3BECTH COPOC Ha
KNnemMmax um BKIIKOYMTb Nprbop 3aHoBO.

ﬂ Mocpencteom ENTER c6bpacbiBaeTcA TONbKO COO6LLEHME



Pa6oTta ¢ npu6opom

2.2 0O630p napameTpos

KEB/

0O6o03Ha4 | MapameTp [Ouana3oH Lar 3apaHusA| 3aB. yctaHOBKa
CP.0 BeoA KnoyeBoro cnosa 0...9999 1 -
CP. 1 dakTnyeckasa yactoTa - 0,0125 Ty -
CP.2 3apaHHaA yacToTa - 0,0125Ty -
CP.3 COoCTOAHME npeobpasoBaTensa - - -
CP. 4 MonHbIN TOK — 0,1A -
CP.5 MonHbIN TOK / MakcUManbHOe 3HaYeHne - 0,1A-
CP.6 3arpyska - 1% -
CP.7 HanpaxeHwve Mpom.3BeHallocT.Toka |- 1B -
CP. 8 HanpsxeHnwne M3MNT/nnkoBoe 3HayeH. |- 1B -
CP.9 BbIxogHoe HanpsaxeHve - 1B -
CP.10 MuHumanbHaa 4actoTta 0...400 'y 0,0125Ty 0y
CP.11 MakcuMmasnbHaA 4YactoTa 0...400 'y 0,0125 Ty 70y
CP.12 Bpema yckopeHusa 0,00...300,00 cek. 0,01 cexk. 5,00 cek.
CP.13 Bpema 3ameanexusa (-0,01 = CP.12)  |-0,01; 0,00...300,00 cek.| 0,01 cek. 5,00 cek.
CP.14 Bpema S-kpuson 0,00 (off)...5,00 cek. 0,01 cek. 0,00 cek. (off)
CP.15 BycTtep 0,0...25,5% 0,1 % 2,0 %
CP.16 YrnoeaA vactoTa 0...400 'y 0,0125 Ty 50 Iy
CP.17 V| CTtabunu3auma HanpaxeHua 1...650 B (off) 1B 650 B (off)
CP.18 " | TakTOBaA 4yacrtoTta 2/4/8/12/16 kHz? - -2
CP.19 durkenpoBaHHaa yactoTa 1 -400...400 'y 0,0125 Ty 5Ty
CP.20 PukcmpoBaHHaa yactoTa 2 -400...400 'y 0,0125Ty 50 'y
CP.21 durKenpoBaHHaA yacTtoTa 3 -400...400 'y 0,0125Ty 70y
CP.22 " | DC-TopmoXeHue / cpabaTtbiBaHue 0...9 1 7
CP.23 BpemAa TopmoXXeHuA 0,00...100,00 cek. 0,01 cek. 10,00 cek.
CP.24 MakcumanbHbIi TOK pambl 0...200 % 1% 140 %
CP.25 Makc. TOK B YCTaHOB. pexumMe 0...200 % (off) 1% 200 % (off) m
CP.26 " | MNouck YacToTbl BpalleHnsa 0...15 1 8
CP.27 BbicTpasa ocTaHoBKa pammbl 0,00...300,00 s 0,01s 2,00 s
CP.28 PeakumA Ha BHELHW neperpes 0...7 1 7
CP.29 " | AHanoroBsblii Bbixoa 1 / dyHKUMA 0...212(0...21) 1 2
CP.30 AHanoroBsbii Bbixog 1 / ycunutens -20,00...20,00 0,01 1,00
CP.31 " | PeneiHbii Bbixoa 1/ pyHKUMA 0...78 1 4
CP.32 " | PeneliHbiii Bbixoa 2 / oyHKUMA 0...78 1 27
CP.33 Mopor cpabaTtbiBaHnA Ansa Bbixoga 2 |-30000,00...30000,00 | 0,01 4,00
CP.34 " | icTo4HMK 3aganuA Hanp. Bpawenunsa  [0...9 1 2
CP.35" |Bxop 1 aHanoroBon yctasku /

yHKUMA 0...2 1 0
CP.36 Bxop 1 wymoBon nopor curHana

yCTaBKM -10,0...10,0 % 0,1 % 0,2 %

" Enter- napameTp

2)

B 32BUCMMOCTW OT CU/TIOBOMN 4acTu
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Pa6oTta ¢ npu6opom

2.3 BBoOpa KNn4eBOro csioBa
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2.4 WupnkaumAa
pexxuma paboTbl

®dakTUyeckanyacToTa
Iy ]
L. {

YcTtaHoBneHHaA YacToTa

| |
| R =
CocToAHue
npeobpasoBartena
I |
L.
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Mpu noctaeke Bce CP-napameTpbl AOCTYMHbI KaK Af1A YTEHWA Tak 1 AnA
3anucu, To ecTb BCe WU3MEHAEeMble napameTpbl MOryT O6biTb
nepeycTaHoBMneHbl. [locne n3mMeHeHns napaMeTpoB MpUbop MOXET BbITb
3a6M0KMPOBaH OT HECaHKLMOHMPOBaHHOTO AocTyna (KnioueBble crioBa
CM. NPeANOCNeAHIO CTPaHULY). YCTaHOBIEHHbIN PEXMM 3arOMUHAETCA.

| Password|EN(5H-)|,'_-,':'_ ol
A

A
A

LLP O« [P _on
|

BnokupoBka
CP-napameTtpos

uP

| Password Q—):’__ :’:'_ [=ln|
A
Pa3sbnokuposka A
CP-apameTtpoB A 6
CP O«0[P_ra
|

Cnepytowme aeBATb NapamMeTPOB MO3BOJIAKOT OCYLLECTBAATL KOHTPOJIb
3a paboTon npeobpasoBaTena 4acToThbl.

Ha oncnnee otobpaxkaeTcA TeKyllee 3HaYeHWe BbIXOOHOW 4acToThbl
B U. ECnn He BKIIOYEH paspelualowyin curHan ynpaeneHna unm He
3ajaHHO HanpaBsfieHMe BpalleHuA, Ha Aucnnee noABMAETCA
pononHutensHo “"noP" n "LS" (cm. CP.3). HanpasneHnve BpaiieHus
oTobpakaeTcA € MOMOLLBIO 3HaKa. Hanpumep:

OTobpakeHre Ha aucree TeKyLen YCTaHOBIIEHHOW YacToThbl. Hakauma
ocywecTtsnAeTcA aHanornyHo CP. 1. [inA ocyLLEeCTBNEHWA KOHTPOMA 3Ha4YeHne
YCTaHOBNEHHON YaCcTOTbl OTOOPaKAETCA M MPY BbIKITOYEHHOM CUrHasne
"BKJIIO4EHMe ynpasneHna" 1 "HanpasneHve BpalleHma”. Ecnv HanpasneHue
BpaLLieHNA He 3a4aHHO, OTOBpadKaeTCA 3HajveHVe AnA BpaLLeHVA "Brpaso”.

BbixogHaAa yactoTa 18,3 'y, BpaleHune Bnepea

BbixogHaa yacTtoTa 18,3 'y, BpalleHne Hasap,

Ha pucnnee otobpaxkaeTcA Tekyliee COCToAHWe npeobpasoBartens.
Bo3MO>XHble NoKasaHWA 1 UX 3HAYEHUA UMELOT Creayowmin BUA:

"no Operation". pasoMKHyT, MOAYNAUMN HET, BbIXOAHOE
- HanpaxeHue = 0 B, npuBoa He paboTaerT.

Xy

"Low Speed". He 3apaHO HanpaBneHve BpalleHusa ,
MOAyNAUMA OTCYTCTBYET, BbIXOAHOE HarpseHve= 0 B,
npvBof He paboTaer.



Pa6bora ¢ npu6opom mE

MonHbIA TOK
— 0 [
L. 1
MonHbIA TOK /
MakKcumarsnbHoe 3Ha4eHue
| R
| |
3arpyska

— I

~

T |
U [
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S
0
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"Reverse Acceleration”.

"Forward Acceleration”.
HanpaeneHve BpaLleHnA - Brpaeo.

"Forward Deceleration".
HanpasneHve BpalleHvA - "Brnpaso”.

HanpaBrieHne BpalleHuA - BNneBO.

"Reverse Deceleration".
HanpasfeHne BpaleHua - "Bneso”.

MpuBoa yckopsaeTcs,

MpuBon 3amepnAeTtcsa,

MpuBoa yckopAaeTcA,

MpuBoa 3amepnAeTcs,

"Forward Constant". MNMpuBoa BpawaeTca ¢ NOCTOAHHOMN
CKOPOCTbIO, HanpasfeHne BpalleHns - "Bnpaso”.

"Reverse Constant". MNprBog BpallaeTcA ¢ NOCTOAHHOMN

CKOPOCTbIO, HanpasneHne BpalleHma - "Bneso”.

Opyrve cooblieHna O COCTOAHUM npeobpasoBaTenAa OnucaHbl B
napameTpax, KOTopble ABMATCA MNPUYNHON 3TUX COCTOAHMIA.

NHovkauma TeKyllero 3Ha4eHuA noJiHoro Toka B Amnepax.

CP.5 nossonAeT hmKcupoBaTbh MaKCUMaribHbIA MNOMHbIN TOK Y XpaHUTb
ero B namATu. NMKOBOe 3HaYeHNe ouMLLAeTCA U3 NaMATU HaXKaTuem
kHornok UP, DOWN wunu ENTER, a Tak e 4yepe3 Bus nocpenctsom
3anucu ntoboro 3HaveHna B agpec napameTpa CP.5 . Mpu oTkNto4eHnn
npeobpasoBaTena NMKOBOE 3HAYEHUE TaK XXe O4MLIaeTCA N3 NaMATU.

MHavkauma pencTByiolen 3arpy3ku npeobpasoBaTena B NPOLEHTaXx.
100% 3arpy3ka cooTBETCTBYET HOMMHANIBHOMY TOKY NpeobpasoBaTtena.
MHavkauma 3HayeHnin NPOUCX0ANT TOJbKO C MOMOXXUTESNIbHBIM 3HAKOM
, T.e. TeHepaTOPHbIA UM MOTOPHbIN PEXXMMbI HE pacro3HatoTCA.

Hanpsenue N3MT TekyLee 3HayeHve HanpaxeHusa B lNpomexxyTodHom 3BeHe B BonbTax.
I'-I’:' =1 TvnuyHble 3HaYeHUs:
Sy ]
V-knacc | HopmanbHbii pexxum | nosbiww.Hanp.(E.OP) norwx.Hanp. (E.UP)
230V [300...330V DC npub. 400 V DC npub. 216 V DC
400V [530...620V DC npub. 800 V DC npub. 240 V DC

RU - 13



Pa6oTta ¢ npu6opom

Hanps>xenune N3MNT/
MUKOBOE 3Ha4yeHne

o O
U I

BbixogHoe Hanpa)xeHue

| |

L. X

2.5 YcrtaHoOBKa
OCHOBHbIX
napameTpos
npusoaa

MuHumManbHanA YacToTa

— 0o
(]

L=

MakcumanbHaAYacToTa

Y |
LI~ (1
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CP.8 nosBonAeT, ukcMpoBaTb KpaTKOBPEMEHHble 6pOCKM
HanpAXeHWA B TevyeHun ogHoro paboyero umkna. K Tomy Xxe
Haubonblme 3HadveHnA napameTtpoB CP.7 n CP.8 coxpaHatoTcA.
MukoBoe 3Ha4eHue o4ULaeTCA M3 NaMATU HaxxaTnem kKHomok UP,
DOWN unun ENTER, Tak e yepe3 Bus nocpeact-som 3anvcu ntoboro
3HayeHMA B apgpec napameTtpa CP.8 . [llpm oTknwo4YeHuun
npeobpasoBaTensa NMKOBOE 3HAYeHUe TaK XXe O4vunLaeTcA 13 namaTu.

TeKyu.tee 3Ha4YeHne BbIXO4HOro HanpA>XeHnA B BonbTax..

Cnepylowme napameTpbl OnpeAenalT OCHOBHblE [aHHble pexuma
npueoaa. B niobom cnyyae OHWM AOMKHbI 6blTb MPOBEPEHbI, U NpU
HeobX0AVMMOCTY MepeyCcTaHOBIIEHbI.

YacToTa, Ha KOTopou paboTaeT npeobpasoBaTens 6e3 3agaHuA
aHanoroBon ycTaBkW. BHyTpeHHee orpaHuyeHne (OUKCUMPOBAHHbIX
yactoT CP.19...CP.21. f

CP.11
[vanasoH yctaHoBku: 0...400 Hz
[NCKPeTHOCTb: 0,0125 Hz
3aBoackana ycTaHoBKa: 0 Hz

CP.10

oV

YacToTa, Ha KoTopor paboTaeT npeocbpasoBaTesib NPy MakCMMaribHON
aHanoroBon ycTtaBke. BHyTpeHHee orpaHuyeHve (UKCMpPOBaHHbIX
yactoT CP.19...CP.21.

[vanasoH yctaHoBku: 0...400 Hz
[NCKpeTHOCTb: 0,0125 Hz
3aBojackas ycTaHoBKa: 70 Hz
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Bpems ycKopeHuA

[y
L

/]

=

-

Bpemsa 3ameaneHuna
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S-Kpusan

MapameTp 3agaeT BpemA, Heobxoammoe anAa pasroHa ot 0 go 100 Iu.
daKTnyeckoe BpPeEMA YCKOPEHMA MPOMOPUMOHANIbHO U3MEHEHUIO
YacToThl

100 'y

X hakTnyeckoe Bpema yckopeHua = CP.12

delta f

[nanasoH yctaHoBkm:0,00...300,00 s 100Hz
[IMcKpeTHOCTb: 0,01s

3aBojackas ycTaHoBKa: 5,00 s

Mpumep: ®akTnyeckoe BpeMA YCKOpPeHMA = 5cek; npuBOA OOMKEeH
pasorHaTbeAa oT 10Ty o 60 My, delta f=60 Ty - 10Ty =50y

CP.12 = (100 I'y / 50 'u) x 5¢cek = 10cek
MapameTp 3apaeT BpemsA, HeobxoAMMOe ANA 3aMenneHna

oT 100 go 0 N'y. dPakTuveckoe BpeMA 3ameneHnA NPoNopLMOoHansHO
M3MEHEHWNIO 4acTOTbl.

100 My
X hakTudeckoe Bpema 3ameanenna = CPf
delta f
100 Hz
[nanasoH yctaHoBkm:-0,01;0,00...300,00 s
[IcKpeTHOCTb: 0,01s
3aBoackana ycTaHOBKa: 5,00 s
cp.13 t
Ecnu Bpema 3amepnenuns =-1, TO OEWCTBYET 3HAYeHUE U3
napametpa CP.12 (nHamkauma:"=Acc")! m

Mpumep: PakTnyeckoe BpemMA 3amennieHnA = 5CeK; NpyBoA OOMKEH
3ameanmTbea oT 60 My po 10 Mu. deltaf=60Tu-10Ty =501y

CP.13=(100Tu/50 l'y) x 5cek = 10cek
[InA HEKOTOPbIX MPUMEHEHWIA MPEUMYLLECTBOM ABMIAETCA BO3MOXHOCTb
6e3 TONYKOBOroMycKa 1 0CTaHoBa NpuBoa. ATahyHKUMA OCYLLETBNAETCA

NyTEM CrnakvBaHyA pamribl YCKOPEHUA Y TOPMOXKEHWA. DTO CriakunBaHwe,
OHO XXe "BpemA S-kpuBon, 3ajaétcA napameTpom CP.14 .

[nanasoH yctaHoku: 0,00 (off)...5,00 s
[IncKkpeTHoCTb: 0,01s
3aBojckana ycTaHoBKa: 0,00 s (off)
[nAa TOro,4to 6bl YCTAHOBMIEHHbIE BPEMEHHbIE paMribl
yckopeHuAa n 3ameanienva (CP.12 n CP.13) npu BKAOYEHON
A hyHKLMM "S-KpuBon"  BbIMOMHANNCL, HEO6XOAUMO, HTObbI
"Bpema S-Kpusoii (CP.14) 66110 BbI6paHO MEHbLLUE.

RU - 15



PaboTta ¢ npu6opom

3apgaHue pamribi ¢ S- KpUBOY
+ ]

t1 = Bpemna S-kpusoii (CP.14)
t2 = BpemnA yckoperus (CP.12)
t3 = Bpema 3amenenuna (CP.13)

t3

D E——|

t t

t [s]

-f[u]
BycTtep
— 0 C
L. g

Yrnosaa (Hom.) yactoTa
ey

L. o
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B HWXHeM Ouana3oHe 4acToTbl BpalleHnA Gorbliad YacTb HarnprXeHWs

nagaeT Ha ConpoTUBNEHWM cTaTopa Asuratens. Ytobbl nycKoBON MOMEHT

ocTaBascsa Mo4TV MOCTOAHHLIM BO BCEM AManas3oHe YacToThl BpalleHus,

nageHne HanpAXeHWA MOXXHO CKOMMEHCUPoBaTh C n8|v|ou.u3ro 6ycTepa.
A

[vanasoH yctaHosku: 0,0...25,5 % R
[ICKpeTHOCTb: 0,1 %

. 0,
3aBoackana ycTaHoBKa: 2,0 % CP.15

1
1
:
cP.i6 > f

YcTaHoBka: [ onpenenuTb 3arpysky Ha XONIOCTOM XO4y [SIA HOM.
4acToTbl
I"3apatb npumepHo 10TL 1 Tak YycTaHOBWTbL BycTep,
4TOObl JOocCTuranacb 3arpyska, Kak npu HOMUHaNbHON
yacToTe.

Ecnu gByratens agnutenbHo pa60TaeT C NOBbILWEHHbIM HanpA-
>KeHNeM Ha HUSKnx4acTtoTax, TO3TO NpMuBOAUT Kero neperpesy.

OToT napameTp 3ajaeT 4acToOTy, MPWM KOTOPOW AocTuraeTca
MaKcuMaribHOe BbIXOAHOE HanpAXKeHve. TUNMoBOW ABNAETCA yCTaHOBKa
HOMWHanbHOW 4YacToTbl BpalweHua Asuratens. MpumedaHue. Mpu
HeBEpHOW yCTaHOBKE napameTpa ABuratesnb MOXeT neperpeBaTthbCes.

0...400 Hz Ua
0,0125 Hz
50 Hz

[vana3oH ycTaHOBKM:
[unckpeTHOCTb:
3aBoackana ycTaHoBKa:

crp.ie =~ f



Pa6bora ¢ npu6opom mE

2.6 CneumanbHble 3TU NapameTpbl NPeAHa3HaYeHbl ANA ONTUMU3aLMK paBoTbl NpUBOAA,
YyCTaHOBKM W ajanTtauuy K npumeHeHuto. Mpu NepBoM Mycke YCTaHOBKU MOTYT
6bITb NMPOVrHOPUPOBAHBI.

Crabunusauma Hanpsxelna  JTVM NapamMeTpPOM MOXET yCTaHaBIMBATLCA PEryNMpyeMoe BbIXOOHOE

— i1 (1 HanpAXeHWe B COOTBETCTBUM C HOMWHAmbHOW YacToToW. MMpu aTOM
. 1 N3Me-HEHVA HaMNPAXXeHNA Ha BXOAE,  TAKXKE B MPOMEXXYTOHYHOM KOHTYpe

0Ka3bl-BalOT HE3HAYUTENBHOE BIMAHME Ha BbIXOAHOE HanpaxeHue (U/
f-xapak-TepucTtuka). Kpome T10ro, pyHKUMA No3BONAET 3anutatb OT
npeobpas3oBa-TenA ABUraTtenu CcrneunanbHOro WCMOJIHEeHWA
(HecTaHpapTHOE HanpAXeHue).

[nanasoH yctaHoBku:1...650 V (off)

[IMcKpeTHOCTb: 1V
3aBoackana yctaHoBka: 650 V (off)
[Mpumeyanne: Enter-napameTp

B npuBeneHHOM HUXE MpUMeEpe BbIXOAHOE HanpaAXeHue
cTabunuaupyetca Ha yposHe 230 B (0% 6ycT).

UN/UA
250 V‘ U, npu U, = 250B He cTabunmsnposaHx.
/1" U, npn U, = 2508 crabunwanposan.
CP.A7=230V F—————— e
'|
, | UynpnU, =190B cTabunusnposaH.
190V- /,,’ """ ,1 e T i it
S 27 U,npuU, =190B He cTabumsnpos.
/t"' e |
/,," ’ ’ I
. | U,, = CeTeBoe HarnpAxXeHe
{f,", i : U,=BbIX0/JHOE HanpAXeH1e
4,
» | - f
CP.16=50 Hz

RU - 17
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TakToBas 4yactoTa
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TakToBaA 4acToTa, C MOMOLLBIO KOTOPOW OCYLLECTBNAETCA yrnpaBfieHne
BbIXOJHbIMM KJllO4aMu, MOXEeT OblTb M3MEeHeHa B 3aBMCUMOCTM OT
npyMeHeHnAa. MakcumasibHO BO3MOXHaA TaKTOBaA YacToTa, a Tak e
eé 3aBojcKas yCcTaHOBKa OnpenenaeTcA NPUMEHEHHOW CUNOBOM
YyacTblo. Huxxe npuBenéHHasa Tabnuua nokasbiBaeT BO3AEWCTBUE
TaKTOBOM YacToTbl U €€ BNMAHUE Ha NPUBOL;

HM3KaA TakToBadA 4acToTa

* M4 meHbLIe HarpeBaeTcA

* HU3KMNE TOKU YTEUKNU

* HV3KVME TEenmoBble NoTepy B
KJHo4ax

* HU3KME PagMONOMeEXM

» 6onee nnaBHoe BpalleHne Ha
HU3KMX obopoTax

BbICOKaA TaKToBaA yacTtoTa

* HU3KWI YPOBEHD LUyMa

» 6onee CMHYCcOObpasHbIN TOK

*6onee HW3KUE Tennosble
noTepv B 3//4B.

[lnanasoH ycTaHoBKU *): 2/4/8/12/16 kHz
3aBogckan ycTaHoB. *: -
[NpumeyvaHne: Enter-napameTp
* (3aBUCUT OT CMJIOBOM YacTH)

/N

Mo>xHO 3aAaTb TpY PMKCUPOBaHHbIE YaCcTOTbl. BbIGOp hKCHpoBaHHbIX
yacToT npoucxoguT no sxoay 11 n 12.

Mpn TakToBOW 4YactoTe 6onee 4 Ky o6A3aTenbHO
YYUTbIBANTE MaKCUMarbHy AIMHHY KabenA B " TEXHUYECKMX
JaHHbIX" MHCTPYKUMM No akcnnyatauum "CunosaA yacTb"
(4acTb 2).

-400...400 Hz
0,0125Hz

[rnana3oH ycTaHOBKM:
[nckpeTHOCTb:

3aBoackas yctaHoBka CP.19: 5 Hz
3aBopackas yctaHoBka CP.20: 50 Hz
3aBopackas yctaHoBka CP.21: 70 Hz

Ecnu ycTaHoBKa BbIXOAWT 3a 3aAaHHble napametpamu CP.10 n CP.11
npegensl, TO YacToTa BHYTPeHHe orpaHnymeaeTcA. OTpuuarenbHble
3HayeHnA MOryT 6blTb Pa3broKMPOBaHbl B anIMKaUMOHHOM peXxume.
MapameTp CP.34 He BnuAeT Ha BbIOGOP WCTOYHWMKA 3afaHuA
HanpasneHVA BpalleHuA AnA  PUKCMPOBaHHbIX 4acToT , OH Bcerga
cooTtBetcTByeT CP.34 =2.



Pa6bora ¢ npu6opom mE

TopmorxeHue MNocToAHHbIM
Tokom/cpabaTbiBaHue

| o |
L

-~

Bpema TNT

[Mpn TopmodxeHnn nocToAHHbIM Tokom (TTT) asuratens 3ameanaeTcA
He nMo pamne. BbicTpoe TOPMOXEHWe MPOUCXOAUT C MOMOLLbIO
MOCTOAHHOIO HaNPAXKEHUA, KOTOPOe NoJaeTcA Ha 0OMOTKY ABuraTens.
OTOT napameTp 3afjaeT XapaKTepUCTUKY TOPMOXXEHMA MOCTOAHHBLIM
TOKOM.

3Hay.| AKTnBM3auma

0 TMT oTkno4YeHO

1 TIT npu c6poce HanpasneHWA BpaLleHna 1 JocTkerna 0 'y
Bpema Topmoxxenua 3aBucut ot CP.23 nnu po cneayowen
YCTaHOBKM HanpaBfeHnAa BpaleHna

2* TIT, Kak TONbKO UCHe3aeT 3ajaHne HanpasfeHna BpaLleHmA
3" TIT, ecnuHanpaBneHve BpaleHNa MEHAETCA UM OTCYTCTBYET
4* TMAT npuM McYe3HOBEHUM HanpaBfeHWA BpaleHusa U
hakTmyeckana YactoTta Hmxe 4 Iu.

5* TMT, ecnu hakTnyeckaa yactoTa Huxke 4 'y,

6" TIMT, ecnn 3apgaHHaA yactoTa Huxe 4 'y,

7* TMT, ecnn BxoA 14 Bknwo4vaeTcA. (Kapta ynpasBneHuA
Tvnopasawvep "B" = "0")

8 TIT, noka Bxop, 14 BKOYEH.

9 TIMT nocne BKNKOYEHUA MOAYNALMN.

* BpemAa TOPMOXXEHNA 3aBUCUT OT (DAKTUHECKON YacToThbl.

[vnana3oH ycTaHOBKM: 0..9
[unckpeTHOCTb: 1
3aBoackan ycTaHoBKa: 7

[MpumeyaHne: Enter-napameTp

Ecnn BpemA TOPMOXKEHNA 3aBUCUT OT AENCTBYIOWen YacToThbl (CP.22 =
2...7), TO OHO paccyMTbIBaeTCA TakK:
_ CP.23xf ..
Top. aencts. 100 Hz

O6bIYHO Bpemsa TOPMOXXeHus cooTBeTcTByeT CP.23.

[vanasoH yctaHosku: 0,00...100,00ceK.
[NCKPEeTHOCTb: 0,01cek. 100 Hz
3aBoackana ycTaHoBKa: 10,00cekK.




Pa6oTta ¢ npu6opom

MakcumanbHbii. Tok pamnbl - JTa (QYHKUMA 3awmiaeT npeobpasoBaTefib OT BblKIOYEHNUA Mpu

— 1 114 rneperpyske no TOKYy BO BpemA yckopeHua. [Mpu [OCTMXKEHUM

| | ycTaHoBneHHoro napametpom CP.14 3Ha4eHns pamna He n3ameHaeTcA
[0 TexX Nnop, NokKa TOK He Ha4yHEeT MoHMXaTbeA. [py akTuBM3auum 3Tom
dyHKUMN Ha gucnnee otobpaxkaetca ,LAS“ (CP.3).

[vnanasoH ycTaHOBKM: 0...200 %

[IMcKpeTHOCTb: 1%

3aBopackan ycTaHoBKa: 140 %
MakcumanbHbIi TOK B OTta hyHKUMA 3awmaeT npeobpasoBaTenib OT BbIKMIOYEHUA MpU
yCcTaHOBUBLLIEMCA peXume neperpyske no TOKy B yCTaHOBMBLUEMCA pexkume. Mpy npeBbileHnm
1 ar YCTaHOBJIEHHOrO 3HAYeHWA, BbIXOAHAA YacToTa YMeHbLUAaeTCA, Moka
| g | TOK He noHusutcA. lMpu akTuBu3aumm (QPyHKUMM Ha Aucniee

oTobpaxaetca "SLL" (CP.3).

[nanasoH ycTaHOBKM: 0...200% (off)
[NCKpeTHOCTb: 1%
3aBoackas yCcTaHOBKa: 200% (off)
3arpyska
CP.24

CP.25,

Crton pamnbl

t

on 7 OrpaHuyeHne
off — ! ‘ ; | t Toka
feparruy o ! i ! i
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Pa6bora ¢ npu6opom mE

Mouck 4acToTbl BpaleHuA Mpu noaknioyeHun npeobpa3oBaTena 4acTOTbl Ha ABuUraTtesb
paboTalowmin ¢ BbI6EFOM, MOXET MPOU30OATM owmnbka B pesynbTate

pasnuyHbIX 4acToT BpaleHuA nonA. MNpy BKMOYEHHOW yHKUMK
npeobpasoBaTesib OCYLWECTBAAET MOUCK (PAKTUYECKOW 4acTOTbl

BpaLleHuna asuraTenda. [locne Toro kak To4ka CUHXPOHU3aLUmMy HanaeHa

npeobpasoBaTenb PasroHAET MPUBOJL MO YCTaHOBJIEHHOW pamne A0

3ajaHHOro 3HaveHuA. Bo BpemA noucka Ha gucnnee otobpaxkaeTcA

"SSF" (CP.3).MNapameTp onpeaenAeT ycnoBua npm KOTOpbIX PyHKLUMA

pencteyeT. [Npy HECKOMbKMX YCMOBUAX 3a4aeTcA CyMMa 3HAYEHWNA.
Mpumep: CP.26 = 12 - o3HavaeT nocne cbpoca u nocrne nepesanycka.

[rnana3oH ycTaHOBKM: 0...15 3Hau.| Ycnosue
[IMcKpeTHOCTb: 1 PYHKLMA BbIKJI.
3aBoackas ycTaHoBKa: 8 npwv BKIIKOY. ynpasi.
[Mpumeyanue: Enter-napametp npu BKJIOYEHUN
nocne cbpoca

nocre asToriepesanyckd

w0 AN = O

BbicTpas ocTaHOBKa pamMnbl  MYHKUMA «BbICTPOM OCTAHOBKM» aKTUBMPYETCA B 3aBUCUMMOCTU OT

111 napametpa CP.28 . MNapameTp 3agaeT BpemA, Heobxoammoe AnA

. 1 3ameanenuna ot 100 go 0 Nu. dakTu4eckoe BpemA 3amenjieHuA
NPOMNOPLMOHANbHO N3MEHEHNIO YacToThbl. PeakumA cpabaTbiBaHnA No
neperpesy (CP.28) B 3aBoACKOM yCTaHOBKE BblkntodeHa. Ecnv oHa
BKJ/IOHYEHa, TO MOAYNALMA BbIKNOYaeTcA aBToMaTn4eckn 4yepes 10cek.,
€CInn asuraterb elle He AOCTaTOYHO OCThbl.

100 Ny
X hakTudeckoe Bpema 3ameanenna = CP.27
delta f ‘
[nanasoH yctaHoskm:0,00...300,00 s 100 Hz
[nckpeTHOCTb: 0,01s
3aBoAcKan yCTaHOBKa: 2,00s
cp.27 t

Mpumep: PakTnyeckoe BpemA 3amensieHna = 5cek; NpMBOA OOMXKEeH
3ameomtbeAa oT 50 My oo 0 My, deltaf=50Ty-10My =0Ty

CP.27 = (100 I'y / 50 'u) x 5cek = 10cek

RU - 21



Pa6oTta ¢ npu6opom

PeakuuA Ha BHELLHWiA OTOT napameTp onpedendaeT peakuuio cpabaTbiBaHuA npuBoda Ha
neperpes BHELLHWUI KOHTPOJb 32 NeperpeBoM. HTobbl akTMBUMPOBATb 3TY (DYHKLMIO
7 HEeobX04MMO KNeMMbl CUoBOM YacTu T1/T2 NOAKMYUTL COrflacHo
| Y gy ] PYKOBOACTBY N0 3KcnyaTauum YyacTb 2. Toraa peakumna cpabaTbiBaHna

MOXeT ObITb YCTAHOBMEHA COrNacHO HUXXe NpuBeaeHHOM Tabnuue.

3aBoackan yctaHoBKa = off

Mpu oTcyTcTBUM neperpeBa, BblaaéTtcA coobleHne «E.ndOH» (nnu
cootB. A.ndOH) . lMNocne 3aToro BO3MOXeH cOpOC OWNOKKM unm
COOTBETCTBEHHO aBTOMATMYECKUI Mepe3anyck npuBoa.

CP.28 pnaukauf Peakuusa rnepesanyck
0 [E.dOH |MrHoBeHHOE BbIKMKOYEHNE MOAYNALUK
1* | A.dOH |BbicTpaa ocTaHOBKa / BbIKM. MOAYNALMM [ yCTpaHUTb OWwnbKy;

npv_AOCTUXKEHUM YacToThl BpaweHua 0. |HaxaTb copoc

2 * | A.dOH | Bbictpan octaHoBKa / yaepxanve npu 0 06/Mu1H.
3 [A.dOH|MrHoBeHHO€E BbIKNIOYEHNE MOAYIALMA Mpn oTcyTcTBUM

4* | A.dOH |BbicTpasa ocTaHoBKa / BbIK/1. MOAYNALMA | OLLNGKY -

Npv_OOCTWXKEHUMU YacTOTbl BpaweHua 0. |aBToMaTU4eCcKui

5* | A.dOH [ Bbictpan octaHoBka / yaepxarue npu 0 06/MuH.| cOpoc

6* HeT |HWKaKOro BNMAHWUA Ha Npueog; C NomoLLbo

CP.31/32 = 9 MOXHO ynpaBnATb BHELIHUN

YCTPOVICTBOM (K MPVM. BEHTUNATOP)

7 HeT |HWKAKOro BIMAHWA HA MPUBOL; - oTnagaer -

!nomexa He cyulectByeT! BHewHuiA

KOHTPOJb 32 NEePEerpeBoM BbIKJTIKOYEH.

*) Ecnn pBuratenb 4epe3lOcek. elwe He AOCTATOYHO OCThIN,
akTuBupyeTcA owunbka «E.dOH», mopgynAuma oTkniovaeTca!

[lnanasoH ycTaHOBKMU: 0

.7
[NCKpeTHOCTb: 1
3aBoAckan yCTaHOBKa: 7
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Pa6bora ¢ npu6opom mE

AHanoroBbiiBbixoa 1/

yHKUMA

[y
Lr—C X

AHanoroBbliBbixoa 1/
ycunutenb

I |
| i

CP.32 onpegenAaeTt yHKUMIO aHanorosoro Boixoga 1.

3HaY. | yHKUMA

0 AbcontoTHaA akTuyeckasa vactorta (CP.1) 100y = 100%
1 AbcontoTHaA 3agaHHaA vactoTta (CP.2) 100y = 100%
2 hakTnyeckana vactota (CP.1) +100ly = +100%
3 3afjaHHan Jactota (CP.2) +100ly = +100%
4 BbIXoAHoe HanpsxeHune (CP.9) 500V = 100%
5 HanpAXXeHne npomexyTo4Horo 3seHa (CP.7) 1000V = 100%
6 MonHbin Tok (CP.4) 2 x HomuHanbHbI TOK = 100%
7 aKTUBHbIN TOK +2 X HomyHanbHbI TOK = +100%

8-10 | TONbKO B anMKaLMOHHOM pexume
11 AG6CONOTHBIN aKTUBHbIN TOK 2 X HomuHanbHbI ToK = 100%

12 TemnepaTypa BbIXOAHbIX KtoYen 100 °C = 100%

13 | TemnepaTypa Asurartens 0...100 °C = 100%
14-18 | TONbKO B anMKauMoOHHOM pexnme

19 BbIXO[4HaA 4YacToTa pamribl +100 Hz = £100%

20 AbcontoTHaA BbIxOAHAA YacToTa pammbl 100 Hz = 100%

[vana3oH yctaHoBkM: 0...12(BASIC+COMPACT)

[unckpeTHOCTb: 1(GENERAL)
3aBoackasa ycTaHoBKa: 2
MpumeyaHue: Enter-napameTp

C nomoLubto yeunmTensa MOXHO BbIXOAHOE HamnpaXXeHWe aHanoroBoro m
BbiXO4a MPUBECTM B COOTBETCTBME C BblAABAEMbIM CUTHANIOM.
KoadpmumeHT yeunenna = 1 cootBetctByeT =100 % = 10 V.

[vanasoH ycraHoBku:  -20,00...20,00

[NCKpeTHOCTb: 0,01
3aBojAckas yCcTaHOBKa: 1,00
out
- == =100%%F = = = = - - 10V
e Mpumep:

AHanoroBbIn BbIXO[4 AO0JIXKEH
Bblgaeatb +10 V yxxe npn 70 'y
BmecTo 100 lNu:

100y

I CP33= ——=1,43
] 70Ty

100% 100%

-------- L -100% - - -
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Pa6oTta ¢ npu6opom

PeneiHbi Bbixog 1/

hyHKLMA
| |
|y = |

PeneiHbin Bbixop, 2/

PyHKLUMA

| i |
[

—JC
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CP.31 n CP.32 onpenenatoT yHKUMO 0601X penemnHbiX BbIXOO0B.
CP.31 ana penenHoro Bbixoga 1 (knemma X2A.24...26)

CP.32 anAa penenHoro Bbixoda 2 (knemma X2A.27...29)

Mopor cpabatbiBanuA ana CP.31 no ymonyaxuio = 100,00.
[Moporom cpabatbiBanmAa ana CP.32 asnAaetca CP.33!

3Hau.

DyHKUMNA

O©OoONOOHAWN—=O

29/30

36-39

42-43
44
45
46
47

HeT OyHKLUMM (BCE BbIKIIOYEHO)

BCE BKIOYEHO

curHan "Pa6ota”

CyrHan rotoBHOCTU K paboTe (HeT omnbKu)

pene coobLieHna 06 owmbkax

pene coobuieHnAa 06 ownbkax (6e3 aBToMaTU4YecKoro cobpoca)
Mpenynpexa. nnm coobLueHre 06 owmMbKe NPy HEHOPM. TOPMOXXEHNN
neperpyska - npeaynpexxaeHune

MeperpeB BbIXOAHbBIX KOYeln - npeaynpexxaeHne

BHeluHWIA NeperpeB - NpeaynpexaeHve (aBuraTens).

Tonbko anA " Application" - pexxvma

MpenynpexaeHue o neperpese BHyTpu MY, MHaukauma "OHI"
(O6pbiB kKabena 4...20 mA Ha aHanoroBoMm Bxoge 1

Tonbko anA " Application" - pexxvma

NpeBbIleHe Make. Toka B ycTaHoBMB. pexxume (Stall, CP.25)
npeBbieHne Makc. Toka pamnbl (LA-Stop, CP.24)
aKTUBM3aLMA TOPMOXEHNA NMOCTOAHHBLIM TOKOM

Tonbko anA " Application" - pexxuma

(bakTnyeckoe 3HayeHne = yctaBke (CP.3= Fcon, rcon; kpome noP,
LS, ownbka, SSF)

yckoputb (CP.3 = FAcc, rAcc, LAS)

3amennutb (CP.3 = FdEc, rdEc, LdS)

chakTyeckoe HanpaseHve BpaleHNa = 3a4aHHOMY HarpaBneHno
Barpyska (CP.6) > nopora cpabaTbiBaHuA

AKTUBHBIN TOK > nopora cpabarbiBaHnA

Hanpsk. npom. 3BeHa (CP.7) > nopora cpabatbiBaHvA

DakTuyeck. yactota (CP.1) > nopora cpabatbiBaHuA
BapaHHana yactoTta (CP.2) > nopora cpabaTbiBaHuA

Tonbko anAa " Application" - pexxuma

Abcon. 3apatoLy, BenmumHa Ha AN1 > nopora cpabart.

Abcon. 3apatoL, BenmymHa Ha AN2 > nopora cpab.

Tonbko anA " Application" - pexxwuma

Baparolas BenmymHa Ha AN1 > nopora cpabartbis.

Baparolan Benm4vHa Ha AN2 > nopora cpabatbis.

Tonbko anA " Application" - pexxwuma

(DyHKUMA annapaTHOW 3almThbl MO TOKY BKIIOYEHA

CUrHan MoaynAuMA BKIOYeHa

Tonbko anA " Application" - pexxuma

cocToAHWE npeobpasosaTtena > nopora cpabarbiBaHuA
ITemnepaTypa BbIXOAHbLIX KIlO4elr > rnopora cpabaTbiBaHuA
TemnepaTypa Asuratena > nopora cpabatbiBaHuA

3Ha4yeHne pamnbl Ha Bbixoae > nopora cpabaTbiBaHNA




Pa6bora ¢ npu6opom mE

PeneiiHbiii Bbixoa 2 / Mopor
cpabatbiBaHUA

[y

L.

3Hau.

DyHKUNA

48
49

51-62
63
64
65
66

67-69
70

71-72
73
74

75-78

MonHbin Tok (CP.4) > nopora cpabatbiBaHUA

BpaLlleHve B npaso (He ana nOP, LS, 6bicTpaa ocTaHoBKa 1iv oLumMbKa)
BpaLleHve B neso (He anA nOP, LS, 6bicTpaa ocTaHOBKa Wi OLUMOKa)
Tonbko AnA " Application" - pexuma

A6comoTHaa ANOUT1 > nopora cpabatbiBaHuA

A6comtoTHaa ANOUT2 > nopora cpabatbiBaHuA

ANOUT1 > nopora cpabatbiBaHuA

ANOUT2 > nopora cpabatbiBaHuA

Tonbko AnA " Application" - pexvma

HanpaxxeHne ppavisepoB npucyTCcTBYeT (pene 6e30nacHoCTH)
Tonbko AnA " Application" - pexvma

A6contoTHaA AKTMBHaA MOLUHOCTb > rnopora cpabaTbiBaHuA
AKTMBHaA MOLLHOCTb > ropora cpabaTbiBaHuaA

Tonbko AnA " Application" - pexwuma

3aBoackan yctaHoBka CP.31: 4
3aBofackas yctaHoBka CP.32: 27
[Npumeyanwue: Enter-napameTp

OTOT napameTep onpepenAeT NOpPor cpaBaTbiBaHNA ANA PENeniHOro
Bbixoga 2 (CP.32). MNocne cpabaTtbiBaHMA pene 4actota MOXeT
yBenuymaTbecA ([McTopesnc), He Bbi3blBaA OTKMOYeHUs pene. T.K.
[AMCrnen no3BonAeT BOCMPOU3BECTU TONMbKO 5 3HaKoB, TO npu 6onee
BbICOKMX 3HA4YeHMAX MOCNeAHNe 3HaKn OMnyCKatoTCA.

[nanasoH yctaHoBku: -30000,00...30000,00

[NCKpPEeTHOCTb: 0,01
3aBoackana ycTaHoBKa: 4,00
['vctopesuc:
yacTroTa: 0,5 Hz
HanpaxeHne npomex. 3BeHa: 1V
AnanoroBoe 3apatouiee 3HayeHue: 0,5 %
aKTUBHbIVA TOK: 0,5A
Temnepartypa 1°C
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Pa6oTta ¢ npu6opom

WcTouHuK 3apaHuna
HanpaBrieHUdA BpaLieHuA

[
— 27

l‘~
(
-~

A
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C nomoublo 3TOro napameTrpa BblOBUMPaeTCA MUCTOYHUK M Cnocob
06paboTkn 3apaHvA HanpaeneHusa BpaweHuAa  (Enter-napameTep).
Bbi6bop UCTOYHMKA 3ajaHuMA HanpasfeHuA BpaleHuA aAnAa
dmkempoBaHHbIx YacToT (CP.19...21), c nomotbio CP.34, HeBO3MOXKEH.

3Had. | HanpaBneHne BpalleHuA

0/1 | TonbKo B annnKaunoHHOM pexxume

2 3apaHue Yepes KremMmHyo Konoaky "Brnpaso”/"Bneso”; otpuuar.
3afaoLLme 3Ha4y. OTOXAECTBAIOTCA C HYNEM (3aBOACKAA YCTaHOBKA)
3 3apaHue Yepes KnemMHyto Kosodky "Bripaso”/'Bneso”.
Vcnonb3dyetcA abContoTHOE 3HaYeHUe HanpAXeHWA.
4 3apaHvie yepes knemmHyto konogky "Run'/"Stop" (KI. X2A.14) un
"Bnpaso"/"Bneso" (K. X2A.15); oTpuuaTenbHble 3apjatolme
3HaYeHNA OTOXAECTBAOTCA C HYyNém
5 3apaHvie yepes knemmHyto konogky "Run'/"Stop" (KI. X2A.14) un
"Bnpaso"/"Bneso" (KI. X2A.15); Wcnonb3yeTca abcontoTHoe
3HayeHne HanpAXeHuA.
6 B 3aBucMmoCTM OT 3apatoLlero 3Ha4yeHus, nonox. = "Brnpaso”;
oTpuu. = "BneBo”. Paspeliatowmm curHanom AnA HanpasfieHnA
BpaLleHna ABNATCA Knemmbl " F" unn "R", nHaye owwmbka "LS."
7 B 3aBucMmOCTM OT 3apatoLlero 3Ha4yeHus, nonox. = "Brnpaso”;
oTpuu. = "BneBo”; npu 3HaveHun =0 - HAnKauma "Bnpaso”
8/9 |[Tonbko B an

intern

100%+ - -----> 10V
3apartoliee 3Ha4YeHne !
OTOX/AECTBNAETCA C |
Hyném .
I
(3Ha4y.2mn 4) : F> extern
-100% / 100%
! 7
! e
! s
v
Vs
gy T 100%
intern
3anarolee R~ 100% === ==~ 10V
3HadeHme ! '
abCconoTHO ! .
(3Ha4.3m 5) ! '
: +» extern
-100% , 100%
! /
! e
! /
v
Vs
[ . %
oy 100%
[nana3oH ycTaHOBKM: 0..9
[cKkpeTHOCTb: 1
3aBofackas ycTaHoBKa: 2

[NprumeyaHune: Enter-napameTp



Pa6bora ¢ npu6opom mE

Bxoa 1 anAa Bxoga yctaBku 1 (AN1) MOXeT ynpaBnATbLCA CUTHANIOM C Pa3nnM4HbIMU
aHanoroBou yctaBku/  ypoBHAMU. YTO6bI NpUHOP MOT NPaBuUiibHO MHTEPNPEeTMPOBaTh CUrHa,
OH AOMKEH ObITb COr1acoBaH B 3TOM NapameTpe C UCTOYHUKOM curHana.

L ,’-’:,“_-, OnAa kaptbl ynpaBnennA F5-BASIC (McnonHeHnne kopnyca A/B)
M3MEHEHNe MWCTOYHMKA CUrHana HeBO3MOXKHO.
3Hauy. | CurHan yctaBku e
0 |0..x10V DC/Ri =56 kOhm
1 |0..+420 mA DC / Ri = 250 Ohm
2 |4..20 mA DC/Ri=2500hm P10
[nanasoH ycTaHOBKM: 0..2 o
[nckpeTHoOCTb: 1 4mA 20mA
3aBoAckan yCTaHOBKa: 0
MNprumeyaHne: Enter-napameTp
Bxoal / Lymoson M3-3a HaBeOEHHbIX Ha BXOAHblE NIMHUM EMKOCTHbIX U MHAYKTUBHbIX
nopor curHana yctaBkMu noMex wunu KonebaHuAa HanpAXeHMA MWCTOYHMKA CUrHanoB
Il B g OCTaHOBJIEHHbIV ABUraTesb, NOAKIIOYEHHbIN K npeobpasoBaTtento,
| e | MOXET ApendoBaTth (,ApoXKaTb"), HE CMOTPA Ha BXOAHbIE aHANoroBble

GunbTpbl. OnA TOro, 4tobbl 3TO MUCKNKOYUTL 3ahaéTcA 30Ha
HeuvyBcTBUTENBHOCTU.C Nomowbio napameTtpa CP.36 3agaércAa 3oHa
He4vyBcTBUTENbHOCTU AnA Bxoda AN1 B npegenax 0...+10%.
YCTaHOBNEHHOE 3HAYEHNEe AENCTBUTENBHO ANnA 060MX HanpasBneHun
BpaLleHus.

Ecnu ycTaHoBNEH OTpULaTENbHbIA NPOLEHT, 30HA HEYYCTBUTENBHOCTU
[OEeNCTBYeT AOMOSHUTENBHO K HYNEBOW OTMETKe, a TaK >Xe BOKpPYr
hakTN4eCKN 3afaHHOro 3HauveHuA. [pu BpaleHun ABuratensa Ha
MOCTOAHHbIX 060POTax U3MEHEHUA YCTaBKM BOCMPUHUMAIOTCA TOMbKO
Torga, Korga OHM  MpeBbIWalT  YCTAHOBJIEHHYK — 30HY

HEeYyBCTBUTENbHOCTMU.
[nanasoH ycTaHOBKM: -10,0...10,0 %
[IcKkpeTHOCTb: 0,1 %
3aBojackas yCcTaHOBKa: 0,2 %
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Pexxum «Drivemode»

2.7 Pexxum
«Drivemode»

271 Nyck/
ocTaHOBKa

2.72 WN3meHeHue
HanpaBneHusa
BpaweHunA

2.7.3 3apaHune
ycTaBKHU

2.74 Bbixog u3
pexxuma
«Drivemode»
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Pexum "Drivemode” - cneunansHbii pexxum KEB COMBIVERT ana
paboTbl ¢ NpeobpasoBarTenemM Yepes nynbT ynpasneHua. MNpy nogade
curHana "BknoyeHve ynpaeneHna" 3ajaHne ycTaBku 1 HanpasfieHua
BpalleHnA BO3MOXHO TONIbKO C nynbTa ynpasneHuAa. [OnA
akTusBmpoBaHuAa pexuma "Drivemode" Heobxooumo BBefeHue
cooTBeTcTBytowero naposa B CP. 0 . [lucnnen nepeknoyaeTcA Kak

NnoKazaHo:
?-iianpasneuue BpalleHunA Cocrtoaxue MY
F="BnpaBo" / r="Bneso" noP = "YnpaBnexue" He BKJ. /
LS = "UcxopHaa nosuvuma”

MoaynAumA 3anepTta g ) _ |Mpveog 3amennsetca no 0
Mpusoa Heynpasnsem |/ L Iy
MogynAaumA oTknoyaeTcA
A STOP
START \ 4
Mpueoa pasroHAeTcA [~ = ;¢ /¢ [PvBOA Bpawaetca ¢
[0 3afjaHHoi ycTaBku I N I_()_(| 3anaHHON 4acToTOW

ENTER Mpueog MeHAeT
F/R HanpaesieHve BpalleHUa
_ Zrinr
U Ny

Mpn HaxaTon KHOMkKe -

FUNC. 3ajaHne HOBOW ycTaBKW /
SPEED 3HayeHve yCTaBKu
A STOP = 1111 YcTaBska nameraetca ¢
sTART|| W :'I_ll_ nomotysio UP/DOWN, w

npn Haxarton FUNC/
SPEED-kHoOMNKe

Bbixoa w3 pexwuma " Drivemode" BO3MOXEH TOSIbKO M3 COCTOAHUA
"Stop" (Tabno "noP" nunmn "LS") . AnA 3TOro HaXXM1MTEe OAHOBPEMEHHO Ha
kHonkn "FUNC"- n "ENTER" n gepxunte ux HaxxatbiMn B Te4eHun 3
ceKkyHA . Ha tabno nossutcA coobuieHne o nepexoge B "CP-
napameTpbl”.

L ENTER
mel 4 |==| B TeyeHun 3 cex.




KEB/

OuarHoctnka owunbok

3. [OwnarHocTtuka CoobuweHne 06 owmnbke Ha aucnnee obosHayvaeTcA B KEB
owunb60oK COMBIVERT Bcerpa 6ykBoi ,E.“ 1 HazBaHuem owmbku. CoobLieHne

06 ownbke npn-e0ONT K MrHOBEHHOMY OTK/HOYEeHUO mMoAaynAaunu
BbIXOOHbIX KITHo4en. HOBTOpHoe BKJ1lO4EeHMEe BO3MO>XHO TOJIbKO Nnocrie
cbpoca ownbKu.
Momexum 0603HavatoTCcA ByKBOM ,A.“ 1COOTBETCTBYIOLLMM COOBLLEHNEM.
Ha nomexn MOXHO pearnpoBaTb MNo - pa3HOMYy.
Hwxe onuckiBatoTca COO6LLleHVIF| N X NPpUYnHbBI.

Coobw,.| Tekct B Combivis 3Ha4. | NOACHeHuA

CoobuweHua o ctatyce npeobpa3oBartena

bbL CHATWe BO36Y>AeHnA C aBuratensa 76 | BbIXOAHbIE KNtO4YM 3anepThbl ANA CHATUA BO36Y>XXAEHWNA C ABWT.

bon TOPMO3 3aKPbITh 85 | ynpaBneHune Topmo3oMm (cM. naparpad 6.9)

boFF TOPMO3 OTKPbITb 86 | ynpaBneHune Topmo3om (cM. naparpad 6.9)

Cdd onpeneneHne JaHHbIX NpUBoaa 82 [ coobLueHve NOABNAETCA BO BPEMA ONpeAeneHns BeNMNYMHbI
CONPOTUBNEHNA 0BMOTKM CTaTopa.

dcb DC TopmoxeHune 75 | nBuraTenb TOPMO3NTCA MOCTOAHHLIM TOKOM MOCTYNaIOLLUM
OT npeobpasoBarens.

dLs MoAynAumMA Bblkn. nocne DC-TopmodkeH| MoAynAumMA BbiknovaeTcA nocnie DC-TopMoXXeHWA (CM.
naparpad 6.9 DC-topmoxxeHune”).

FAcc | yckopeHwe BrnpaBo NPOUCXOANT YCKOPEHUE MO YCTaHOBNEHHON BPEMEHHOM pamne
o HanpaseHWio BNPaBo.

Fcon NoCTOAHHbIE 060POThI BNPaBo 66 | neproa yckopeHuna / 3aMeaNIeHNA 3aBEPLLEH, yCTAHOBIEHb!
NOCTOAHHbIE /HaA 060pOThI/ YacToTa ¢ HanpaBieHnem
BpaLLEHNA BNpaBo.

FdEc 3amenJieHve BNpaBo 65 | mpomcxoauT 3ameaneHne nNo yCTaHOBEHHON BPDEMEHHOW
pamMne no HanpaBsJIEHWIO BNPaBo.

HCL annapaTHanA 3awmTa ro ToKy 80 | coobLueHue noABNAETCA, ECNM TOK Ha BbIX0oAe AOCTUT
YCTaHOB/IEHHOIO 3HAYEHWA .

LAS npekpaLleHme yCKopeHuA 72 | coobLueHne NoABNAETCA, eCnu 3arpy3Ka Bo BpemA
YCKOPEHUA OrpaHNyeHa yCTaHOBIIEHHBIM TOPOroM.

LdS npekpaLleH1e 3aMeaneHmnaA 73 | coobLueHne NOABNAETCA, €Cnu BO BpeMA 3aMeaNIeHnA
3arpyska unm HanpaXKeHne B NPOMEXYTOYHOM 3BEHE
NOCTOAHHOrO TOKA OrpaHNY€eHbl YCTaHOBEHHbLIM MOPOroMm.

LS COCTOfAHME NOKOA (MOAYNALMA BbIKI.) 70 | HanpaBneHve BpaLleHVA He 3a4aHHO, MOAYNALMA BbIK/NOYeHa.

nO_PU | cunoBoi Mogysb He roToB 13 | cunoBoii Moaynb He roToB

noP ynpasneHune He BKMI0HYEHO 0 [ ynpaBneHue cunosbiMm Kntoyamu (knemma ST) He BKIIOYEHO.

PA NO3VLIMOHMPYIO 122 | coobLueHne NoABMAETCA BO BPeMsA MONCKA NO3NLIMA.

PLS MOAYNALMA BbIKI. MOCSE OTKI. CETN 84 | oTKNOYeHVe MoAynALMKN Nocne oTPpaboTKN PYHKLMK
,OTKIIOYEeHne ceTun“.

PnA nosvumA HegocAraema 123 | 3apaHHanA No3uumWA B NpeAenax 3aAaHHoi pamnbl He
pocAraema. by et nvnosuumoHMpoBaHue NpepBaHo,
3a,a€TCA NpPorpamMmHo.

POFF | doyHKUMA ,0TKNIOYEHME CeTU" BKIIOYEHd 78 | 3aBUCUT OT BapnaHTOB NPOrpaMMMpOBaHnA hyHKLMM (CM.
naparpad 6.9 ” oTknto4eHve cetun”). N4 BkniovaeTcA nocne
BO3BpaTa CETU UM CaMOCTOATENBHO UMK TOMNBKO Nocne
cbpoca
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AvarHoctnka owunbok

Coobuy.| Tekct B Combivis 3Hau. | noAcHeHuA

POSI Nno3nLUMOHMpOoBaHue 83| coobLueHWe NoABNAETCA NPY BKIOYEHHOM (OYHKLMN
,nosunumonnposaHue” (F5-G).

rAcc YCKOpEHVie BNeso 67 | NpPoMCX0AMT yCKOPEHMWE MO yCTaHOBIIEHHON BPEMEHHOMN pamne
o HanpaBEeHNo BNEBO.

rcon NOCTOAHHbIE 060POTLI BNEBO 69| nepuop yckopeHnA/ 3ameaneHnA 3aBepLUEH, yCTAHOBIEHbI
NoCTOAHHbIE /HaA 0BOPOThI/ YacToTa C HanpaseHem
BpaLleHnA BNeBO.

rdEc 3ame/ieHne BfeBo 68| nponcxoauT 3ameasieHne no yCTaHOBNEHHON BPeMEHHO
pamne no HarnpasIeHNIO BNEBO.

rFP K NO3ULIMOHMPOBAHNIO rOTOB 121| npvBoA coobLaeT, YTO roTOB K MO3MUMOHUPOBAHNIO

SLL npegenbHan 3arpy3ka 71| coobLueHne NoABMNAETCA, €CNv BO BpeMA paboTbl HA
NOCTOAHHBLIX 060POTax AOCTUrHYTa YyCTAHOBNEHHAA
MaKcumasibHaA 3arpy3ska.

SrA MLLY HYNEBYIO OTMETKY 81| coobLyeHre NoABNAETCA BO BPeMA NOMCKa HYNEBON TOYKM

SSF NOUCK YacTOTbl BpaLleHnA 74| byHKUMA ,NOUCK HaCTOTbI BpalleHnA“ BkNtoYeHa. MonbiTka
BKJIOYEHUA Ha ABUraTenb, paboTaoLwmii ¢ Bbl6erom.

StOP 6bICTPOE TOPMOXKEHNE BKITIOHEHO 79| coobLieHne NoABNAETCA, ECNN KaK peakumA Ha npeaynpex-
AeHne cpabaTbiBaeT PyHKUMA ,6bICTPOE TOPMOXKEHUNE .

CoobueHune 06 owmnbkax

E. br Owwbka! YnpasneHne TOpMO30M 56| OwmbKa: MoXeT MOABMNATLCA NPY BKITKOYEHHOM OYHKLIMK
LynpasrieHne Topmo3om* (cMm. naparpad 6.9.5), ecnu:
“ 3arpysKa Huxe yCTaHOBJIEHHON MUHVMMaIIbHOM 3arpy3Ku
(Pn.43) wnu oTcyTCcTBYET OAHA U3 has Ha AsuraTene
® CNMLIKOM 6onbluas 3arpy3ka - cpaboTtana annapaTHaA
3awmTa no TOKy.

E.buS | ERRORbus 18| Owwbka: YcTaHoBneHHoe BpemMA oxuaanua (Watchdog) ana
KOMMYHUKaLWn Mexxay nynbTom ynpasnenua n PC nctekno.

E.cdd ERROR calculation drive 60| Owmbka: Npu aBTOMATUHECKOM U3MEPEHNMN CONPOTUBIIEH.
craropa

E.co1 ERROR counter overrun 1 54| OwmbKa: CYETHNK SHKOAepHOro kaHana 1 nepenonHeH

E.co2 | ERROR counteroverrun?2 55| OwmnbKa: CYETUNK IHKOAEPHOrO KaHana2  nepenosiHeH

E.dOH | ERROR drive over heat 9| Owwubka: neperpes PTC asuratens. Owmnbka copacbiBaema
npu E.ndOH, ecnn PTC cHoBa HU3KOOMHbIN. MpUYmHBbI:
e conpoTuBneHne Ha knemmax T1/T2 >1650 Om
® fpuratesbneperpy>xeH
® 06pbIB KabenA K TeMnepaTtypHOMy AaTHUKY

E.DRI | ERRORdriverrelay 51| Owwubka: pene gpaiiBepa. He cpaboTano pene HanpsxeHua
ApariBepa B CUI0BOM HaCcTV NPV Nojade curHana ynpasfieHus.

E.EEP | E. EEPROM defective 21| Owwubka: EEPROM pedekT. [1oBTOPHOE BKIOYEHUE

BO3MO>HO nocne cépoca onbku (6e3 coxpaHeHuA B
EEPROM)
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OuarHoctuka owmnbok m g :’

Coob.

Tekct B Combivis

[BHau.

NOACHEeHUA

E. EF

ERROR external fault

31

OwwnbKa: BHelHAA olmnbka. MoABnAeTcA, ecnv oaunH us
LUMdpOBbIX BXOA0B 3anporpaMMnpoBaH Kak BXO, BHELLHEN
owmn6bku, n cpaboTan.

E.EnC

ERROR! Encoder kabel

32

paspbiB kabenA oT AaTunKa yrna nosopota

E.HYB

ERRORhybrid

52

Owwbka: cucTema ono3HaHWA 3HKOAEPHOro uHTepdenca
nedexT

E.HYBc

ERROR hybrid changed

59

OwwnbKa: cucTema ono3HaHWA 3HKOAEPHOro MHTepdenca
M3MeHeHa, Heobxoammo BBecTu B ec.0 unu ec.10 (B
Applikation-pexume).

E.iEd

ERROR! NPN/PNP-Switch

annapatHas owumbka ,NPN-/PNP-IepekntoueHna“ unu
annapaTHaA ownbkKa BXO40B.

E.INI

ERROR initialisation MFC

57

Owwbka: cuctema MFC He 3arpy>keHa

E.LSF

ERROR load shunt fault

Owwubka: 3apAaHoe pere He 3aMKHYTO, NOABNAETCA
KpaTKOBPEMEHHO MPU BKITOYEHUM, JOMKHA TYT Xe
camoc6bpacbiBaTbecA (Npy pasaenbHom nutaHum 10cek. E.UP).
CnepaytoLwme NpuymHbl, ecnv coobLeHne ocTaéTca:

® 3apAAHbLIN WYHT fgedeKT

® HenpaBWIbHOE UMW HU3KOE BXOHOE HanpAXeHne

® 60nbLUME NOTEPY BO BXOAHbIX Kabenax

© TOPMO3HOW PE3MCTOP MNOAKIIO4EH HENPaBUNBbHO NN
nedexT

® TOPMO3HOW Moy b AeteKT

E.ndOH

no ERROR drive over heat

Meperpes PTC psuratensa E.dOH otcyTcTByeT, PTC cHoBa
HW3KOOMHbIN

E.nOH

no E. over heat pow.mod.

neperpes BbIXOAHbIX KNnoyen OTCYTCTBYET.

E.nOHI

no ERROR over heat int.

neperpes BHyTpu 4 E.OHI oTcyTCcTBYET, TEMNepaTypa
BHyTpM MY ynana kak MuHuMym Ha 3 °C.

E.nOL

no ERROR over load

neperpys otcytcTByeT, OL-cuétunkpoctur 0 %; nocne
owmbku E. OL HeobxoaMMo AaTb BpeMA ANA OXS1aXKAEeHUA.
370 coobLueHVe NOABNAETCA MO OKOHYaHUM (hasbl
oxnaxaeHus. Owmnbka MoXeT BbITb copoLueHa. Bo Bpemsa
hasbl oxnaxaeHuA npeobpasoBaTenb AOMKEH OCTaBaTbCA
BKJTIOYEHHbIM.

E.nOL2

no ERROR over load 2

20

neperpys oTCyTCTBYeT, BpeMA Ha oXJlaXXeHUe UCTEKIIO

E.OC

ERROR over current

H

Owmbka: Tok neperpy3sku. NoABNAETCA, eCnv NpeBbILWaeTcA

3ajaHHOe MaKcyManbHoe 3Ha4eHue Toka. MpuynHbL:

® KOpOTKasA pamnapasroHa

® neperpy3Ka npu oTKMOYEHHON (PYHKLUM ,,0CTaHOBKA
pasroHa“ u ,MOCTOAHHbIN YyPOBEHb TOKa"

e K3 Ha BbIxoae

® 3aMblKaHve Ha 3eMJio

® KOpPOTKaA pamna TOPMOXEHNA

® NNIMHHbIA Kabenb Ao aABuraTensa

* npo6nemb SMC

o DC-TopMOXeHue AnA 60/bLUMX MOLWHOCTEN BKJI. (CM. 6.9.3)

E. OH

E. over heat pow.mod.

[e)

Owwbka: neperpes BbIXOAHbIX Kitoyein. Owmbka
cbpacbiBaema, ecnu E.nOH. MpuynHbL:

® He[OCTaTO4HbI NPOTOK BO3AyxXa B paauaTtope (3arpAsHeH)
® BbICOKaA TeMnepaTypa oKpy>katoLemn cpepl

® BEHTUNATOP 3a6uT

E.OH2

ERROR motor protection

30

Owwubka: cpaboTano pene 3NMeKTPOHHOW 3almMThl ABUraTens.
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Cooby.

Tekct B Combivis

3Hau.

NOACHEeHUA

E.OHI

ERROR over heat internal

Owmbka: neperpes BHyTpu [14: CopacbiBaema npu E.nOHI,
ecnu Temnepatypa BHyTpu MY ynana kak MuHMMym Ha 3 °C.

E.OL

ERROR overload

16

Owwubka: neperpyska, cbpaceiBaema npu E.nOL, ecnm OL-
CYéTUMK cHoBa gocTur 0 %.

MoABnAeTCA, ecnu neperpyska AnuTcA 60sbLue AoNyCTUMOro
BpEMEHM (CM. ,, TexHnyeckme aaHHbie”). MNpuynHbI:

® noxo HacTpoeH PID-perynATop

® MexaHuyeckas oumbKa unm neperpyska Bceit yCTaHOBKM

® HenpaBuWIIbHO BbIGPaHHbIA NpeobpasoBatenb (Mas)

e furaTesb NoAKMoYeH HenpasunbHO

® NaTyMK yrnanoBopoTa (3HKoaep) AedpexkT

E.OL2

ERROR over load 2

19

Ouwwmbka: Ownbka no neperpyay, copacbiBaema npu E.nOL2,
€CNV BPEeMA Ha OXNaXAEHNE UCTEKI0

ERROR over potential

Owmbka:MoBbILLEHHOE HaNpAXeHUE (B MPOMEXXYTOYHOM
3BeHe).

MoABnAETCA, eCnu HaNpPAXeHNe B NPOMEXYTOYHOM 3BEHE
npeBbiaeT AONYCTUMOE 3HaveHme. MNpuynHbL:

® nnioxo HacTpoeH PID-perynAaTop (konebaHuA)

® BbICOKOE BXOAHOE HanpAXeHne

® HaBeAEeHHOE HanpAXXeHWe Ha BXoae

® KOpPOTKaA pamna TOPMOXEHWA

® TOPMO3HOW PE3NCTOP AedEKT nan Man

E.OS

ERROR over speed

OwmbKa: cnmwKom 60sbLLne 060poThI

E.PFC

Owwubka! PFC

owmnbka B cucteme PFC (koppekuusa chakTopa MOLLHOCTM)

E.PrF

Owwnbka! KoHueBUK - BpalleHve Brnpasd

5813

NpyBOA Haexarn Ha NnpasbI KOHUEBMK. Bbina 3anporpammmpo-
BaHa peakuumA owmbka, nepesanyck nocne cépoca” (Cm.
naparpad 6.7 peakuum Ha OLIMGKM 1 NpeaynpexaeHna”).

E.Prr

Ownbka! KoHueBMK - BpalleHue BeBo

47

NPUBO/ Haexas Ha fIeBblIi KOHLEBMK. Bbina 3anporpammmpo-
BaHa peakuymA owmbkKa, nepesanyck nocne coépoca” (cm.
naparpad 6.7 peakuuu Ha OLIMGKM 1 NpeaynpexaeHna”).

E. PU

ERROR power unit

Owwbka: neperpyska

E.PUCI

ERROR power unit code invalid

Owwnbka: cunosanA YacTb BO BpemMA nHuunanmsaunm 6bina He
Orno3HaHa unn ono3HaHa Kak He pa3peLlueHHan.

E.Puch

Owwbka! CunosanA YacTb M3MEHEHA.

VN3MEHWUIICA KOA CUJTOBOW YacTu; €Cnu C1noBanA 4acTb
npuroaHa, ownbka yctpaHaeTcaA 3anuceio B SY.3. Ecnin
3anucaTb ykadaHHoe B SY.3 3HaueHue, TOo 3aHOBO
MHALMANM3NPYOTCA TONBKO CrieumduYHbIe ANA CUIOBOM
YacTu napameTpbl. Ecnu 3anuceiBaeTtca noboe apyroe
3HayeHue, Toraa BO306HOBNAIOTCA NpeablayLume 3HaYeHnA
(Default). Ana HekoTOpbIX TMMNOB NPMOOPOB NOCIE 3an1cu ¢
Sy.3 Heobxoaum nepesanyck Power-On-Reset.

E.PUCQ

E. power unit commun.

OwwnbkKa: napameTp He yaanoch 3anvcaTb B CUNTOBYIO 4acTb.
OTtBeT cunosoi Yactn LT <> OK

E.PUIN

ERROR power unit invalid

14

Owwubka: Softwar- Bepcma CUNoBON HacTh U KapTbl
ynpaBieHUA He MAeHTUYHbI. OLuMbKa He copacbiBaeTCA

E.SbuS

Owwmbka! CuHXpoHU3auma no cetu ,Bus

23

CUHXPOHM3aumA no Sercosbus HeBo3moxkHa. Bbina
3anporpamM-MvpoBaHa peakumA ombKka, nepesanyck nocne
cbpoca” (cM. naparpad 6.7 peakumm Ha OLUNGKU 1
npeaynpexxaeHna’).
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KEB/

Coob.

Tekct B Combivis

[BHau.

NOACHEeHUA

E.SEt

ERROR set

39

Owwnbka: Habop NapameTpoB; 03Ha4aeT - bbia nonbITKa
BbI3BaTb 3an1caHHbli Habop napameTpos. Bbina 3anporpam-
MupoBaHa peakumA owmnbka, nepesanyck nocne cépoca” (cm.
naparpad 6.7 peakumm Ha OLUIMOKM 1 NpeaynpexaeHua”).

E.SLF

Owwmbka! MpaBbIf NPOrpaMMH. KOHLEBWK]

MpaBbii NporpaMMHbIA KOHLEBUK HAXOAMTCA 3a npeAenamu
YCTaHOBNEHHbIX rpaHuL. Bbina 3anporpamMmmpoBaHa peakuma
owwmbka, nepesanyck nocne cépoca” (cM. naparpad 6.7
peakuum Ha oLMOKU 1 NpeaynpexxaeHna”).

E.SLr

Owwbka! lleBbI NporpaMMHbIA KOHUEBUK 45

JleBbIf NporpaMmHbIN KOHLEBUK HAXOAUTCA 3a npeaenamm
YCTaHOBNEHHbIX rpaHuL. Bbina 3anporpamMmmpoBaHa peakuma
owwmbka, nepesanyck nocne cépoca” (cM. naparpad 6.7
peakuum Ha oLMOKU 1 NpeaynpexxaeHna’”).

ERROR under potential

Owmbka:MNoHWKEHHOE HaNPAXKEHME (B MPOMEXYTOYHOM
3BeHe).

MoABnAeTCA, eCnun HanpAXXeHWe B NPOMEXYTOYHOM 3BEeHE
HU>KE AOMYCTUMOrO 3Ha4YeHWA. MpUYnHbI:

BXOAHOE HaNPAXKEHNE HN3KOEe NN He CTabnnbHO
MOLLHOCTV Npeobpa3oBaTena HeAoCTaTOHHO

noTepu HaNPAXKEHWA U3 3a HENPABWITLHOTO MOAKITOYEHNA
npocajaka HanpAXeHnA OT reHepaTopa/ TpaHcdopmaropa
13 - 32 CIIMLLIKOM KOPOTKMUX pamn

npv pasaenbHOM MUTaHWK 1 OTKITKOYEHHOW CUIOBON YacTu
npocaaKa BXOAHOro HanpAXEeHUA OT reHepaTopa/
TpaHcdopmaTopa U3 04eHb KOPOTKOW pamibl

¢ B npubope F5-G B kopnyce ,B* coobuenune ,E.UP“
NOABNAETCA, TaKXe, eC/in HeT CBA3W MeXAY CUNOBOW
4acTblO M KapTOW ynNpaBneHuns.

“ chakTop ckavka (Pn.56) cnuwkom man (cm. 6.9.20)

“ eCcnu 0aMH 13 LndpoBbIX BXOA0B 3anporpaMMMpoBaH Kak
BHELUHW BXoZ AnA owmnbok ¢ coobleHvem ,E.UP“ (Pn.65).

E.UPh

Owwbka! Het hassbl.

oTCcyTCTBYET oAHa 13 has Ha Bxoge (Ripple detect)

MpepynpexaeHuA

A.buS

ABN.STOP bus

93

MpenynpexxaeHne AnA KOMMYHUKaumm ,MynbT ynpaeneHus -
PC*“ cpaboTano. Peakuma Ha 3To npeaynpexxaeHne MoXxxeT
6bITb 3anporpamMmmMmmnpoBaHa (cM. naparpad 6.7 Peakuma Ha
OLUMGKM UM NpeaynpexaeHna”).

A.dOH

Mpeaynpexaenve! MNeperpes asurarend

| 96

TemnepaTypa ABuraTenAnpeBbICHNayCTaHOBNEHHbIV
npepen. BknioyaeTcA Tanimep oTKo4eHnA. PeakumA Ha 3To
npeaynpexxaeHune MoXeT 6bITb 3anporpaMmmMpoBaHa (Cm.
naparpad 6.7 Peakuusa Ha OLUMOKM unm npeaynpexaeHna”).
3T0 NnpepynpeXxaeHne reHepupyeTCA TONMbKO C MOMOLLbIO
cneuunasnbHON CUNOBON HacTw.

. EF

ABN.STOP external fault

MpepynpexaeHne: BHELWHAA olwnbka. Peakuma Ha aTo
npeaynpexaeHne MoxeT ObITb 3anporpaMmMmnpoBaHa (Cm.
naparpad 6.7 Peakuma Ha OLUIMOKM Unv npeaynpexaeHna”).

A.ndOH

no A. drive over heat

91

MpepynpexaeHve: neperpes PTC-aBuratenA oTcyTCTBYET.
PTC-pBuratensa CHoBa HU3KOOMHbIV

A.nOH

no A. over heat pow.mod.

Mpeaynpex aeHve: neperpes BbIXOAHbIX KIOHEN OTCYTCTBYET

A.nOHI

no A.STOP over heat int.

92

MpeaynpexaeHue: neperpes BHyTpu MY oTcyTcTBYET
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Cooby.

Tekct B Combivis

3Hau.

NOACHEeHUA

A.nOL

no ABN.STOP over load

98

Mpepynpexaexune: neperpys otcyTcTByeT, OL-CHETUMK
BHOBb 0 %

AnOL2

no ABN.STOP over load 2

101

MpepynpexaeHve: neperpys oTCyTCTBYET, BPeMA Ha
OXNIaXAEHNE UCTEKIIO

A.OH

MpenynpexaeHune! MNeperpes paanaTopa

89

MoxeT 6bITb yCTaHOBMEH NpeAen, Npu NpeBbILLeHnn
KoToporo 6yaeT BblgaBaTbCA 3Ta ownbKa. Peakuma Ha aTo
npeaynpexaeHne MoxXeT ObITb 3anporpaMmmmposaHa (CM.
naparpad 6.7 Peakuma Ha OLWMOKW Unv NpeaynpexxaeHna’).

A.OH2

ABN.STOP motor protect.

97

MpepynpexaeHune: cpaboTano aNeKTPOHHOE pene 3awmTbl
psuratensa. Peakuna Ha aTo npeaynpexxaeHne MoXeT 6biTb
3anporpammMmupoBaHa (cM. naparpad 6.7 Peakuma Ha owmbku
Wy NpeaynpexaeHna”).

A.OHI

MpeaynpexaeHue! Meperpes BHyTpu MY

87

TemnepaTypa BHyTpuW Npeobpa3oBaTtena npeBbicunaycTaHoB-
neHHbI Npeaen. BkniovaeTca Taiimep oTko4eHnA. Peakuma
Ha 3TO NpeaynpexaeHne MoXeT ObITb 3anporpammuposaHa
(cm. naparpad 6.7 Peakuma Ha olwnbKu v npeaynpexaeHna”)

A.OL

MpenynpexxaeHue! MNMeperpyska

MokeT 6bITb ycTaHoBMEH nopor mexay 0 n 100% cyéTunka
neperpysa, npv NpeBbILLEHUN KOTOpOro by AeT BblAaBaTbCA
aTa owwnbka. PeakumA Ha 3TO NpeaynpexaeHue MoxeT bbiTb
3anporpammupoBaHa (cM. naparpad 6.7 Peakumusa Ha ombku
unuMnpeaynpexaeHna’”).

AOL2

Mpenynpexaexune! MNeperpyska B NOKO4

100

MpeaynpexaeHvie NOABNAETCA, €CNW NPEBbILLEH HOMUHATTb-
HbI TOK yAEp>KaHUA (CM. TEXHUYECKMe JaHHbIe U KPUBYIO
neperpysku). Peakuma Ha 3To npeaynpexaeHne MoxeT 6bITb
3anporpammumpoBaHa (cM. naparpad 6.7 Peakuma Ha oLumbKu
wnunpeaynpexaeHna”). MpepynpexkaeHve copacbiBaeTcA
TONBKO MO UCTEYEHWUN (hasbl OXNaXKAEHNA U NOABNEHNA
coobuenna ,A.nOL2".

A.PrF

Mpeaynpe>xxaeHue! MNpaBbii KOHUEBUK

MpuBoA Haexan Ha NpaBblii KOHLEBUK. Peakuma Ha 3To
npeaynpexaeHne MoxeT 6bITb 3anporpaMmmMpoBaHa (Cm.
naparpad 6.7 Peakuuma Ha oLIMOKM unu npeaynpexaeHva”).

A.Prr

Mpeaynpe>xxaexune! JleBbii KOHUEBUK

95

MpuBoA Haexan Ha NeBbIN KOHUEBUK. Peakuna Ha 310
npeaynpexxaeHne MoxeT 6bITb 3anporpaMmMpoBaHa (Cm.
naparpad 6.7 Peakuusa Ha oLuMOKu unv npeaynpexaeHma’”).

A.SbuS

Mpeaynpexaexune! CuHXpoH. cetu ,Busf

CwuHXpoHM3auma Yyepes Sercosbus HeBo3moxHa. Peakuna Ha
3TO NpeaynpexaeHne MoXeT 6bITb 3anporpaMmMmpoBaHa (Cm.
naparpad 6.7 Peakuusa Ha OLUMOKM unv npeaynpexaeHna’).

A.SEt

ABN.STOP set

102

MpenynpexaeHne: Habop NnapameTpoB; 03Ha4aeT - bbina
nonbiTKa BbI3BaTbh 3an1caHHblii Habop napameTpo.. PeakuuA
Ha 3T0 NpeaynpexAeHue MoXeT 6bITb 3anporpaMmmMpoBaHa
(cm. naparpad 6.7 PeakumA Ha owmbKu n
npeaynpexaeHua”).

A.SLF

Mpepynpexaexue! MNMpasbii Nporp. KOHL|

104

MpaBbIn NporpamMMHbIN KOHLEBMK HAXOAUTCA 3a Npeaenamm
yCTaHOBIEHHbIX rpaHuL. PeakumA Ha 3To npeaynpexxaeHne
MOXET 6bITb 3anporpaMmmmpoBaHa (CM. naparpad 6.7
Peakuusa Ha oLIM6KN 1 npeaynpexaeHna”).

A.SLr

MpeaynpexaeHue! JleBbi Nporp. KOHL.

105

JleBbli IPOrpaMMHbI KOHLIEBUK HAXOAMTCA 3a npeaenamm
yCTaHOBIEHHbIX rpaHuL. PeakumA Ha 3To npeaynpexxaeHne
MOXET 6bITb 3anporpaMmmmpoBaHa (CM. naparpad 6.7
Peakuusa Ha oLIM6KN 1 npeaynpexaeHna”).
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KpaTtkoe pykoBoAaCTBO

___%<______________________________________________________.___

0O6o03Ha4 | MapameTp [Onana3oH Lar 3apaHunA
CP.0 BeoA KnoyeBoro cnosa 0...9999 1 -
CP. 1 dakTuyeckasa yactoTa - 0,0125Ty -
CP.2 3apaHHaA YacToTa - 0,0125 Ty -
CP. 3 COCTOAHME npeobpasoBaTensa - - -
CP. 4 MonHbIN TOK - 0,1A -
CP.5 MonHbIN TOK/MakcUManbHoe 3HayYeHnd — 0,1A -
CP.6 3arpyska - 1% -
CP.7 HanpsxeHnne MNpom.3BeHallocT.Toka |- 1B -
CP. 8 HanpsxeHnwne M3MNT/nnkoBoe 3HayeH. |- 1B -
CP.9 BbixogHoe HanpAxeHue - 1B -
CP.10 MuHumanbHaa YactoTa 0...400 'y 0,0125 Ty
CP.11 MakcumarnbHaA YacTtoTa 0...400 'y 0,0125 Ty
CP.12 Bpema yckopeHusa 0,00...300,00 cek. 0,01 cek.
CP.13 Bpema 3amegnexus (-1 = CP.12) -1, 0,00...300,00 cek. [ 0,01 cek.
CP.14 Bpema S-kpuson 0,00 (off)...5,00 cek. 0,01 cek.
CP.15 BycTtep 0,0...25,5% 0,1 %
CP.16 YrnoeaA vactoTa 0...400 'y 0,0125 Ty
CP.17 " | CTtabunusauma HanpaxeHus 1...650 B (off) 1B
CP.18 " | TakTOBaA 4acToTa 0..42 1
CP.19 DdukenpoBaHHaa YactoTa 1 -400...400 'y 0,0125 Ty
CP.20 DdurKenpoBaHHaA yactoTta 2 -400...400 'y 0,0125Ty
CP.21 PurKenpoBaHHaA yacTtoTa 3 -400...400 'y 0,0125Ty
CP.22 " | DC-TopmoXxeHue / cpabaTtbiBaHue 0...9 1
CP.23 BpemA TopmoXXeHuA 0,00...100,00 cek. 0,01 cek.
CP.24 MakcumasnbHbI TOK pambl 0...200 % 1%
CP.25 Makc. TOK B YCTaHOB. pexumve 0...200 % (off) 1%
CP.26 " | Nouck YacToTbl BpalleHnsa 0...15 1
CP.27 BbicTpasa ocTaHoBKa pammbl 0,00...300,00 s 0,01s
CP.28 Peakuua Ha BHELLHWI Nneperpes 0...7 1
CP.29 " | AHanoroBeblii Bbixoa 1 / yHKUMA 0...12 1
CP.30 AHanorosbin Bbixog 1 / ycunurens -20,00...20,00 0,01
CP.31 " | PeneiHbin Bbixog 1 / dyHKUMA 0...75 1
CP.32 " | PeneliHbiii BbIxoA 2 / pyHKUMA 0...75 1
CP.33 Mopor cpabaTtbiBaHnA AnsA Bbixoga 2 | -30000,00...30000,00 | 0,01
CP.34 " | IcTOYHMK 3aaaHnA Hanp. Bpawexua [ 0...9 1
CP.35" | Bxop 1 aHanoroBon yctasku /

PyHKUMA 0...2 1
CP.36 Bxop 1 wymoBon nopor curHana

yCcTaBKM -10,0...10,0 % 0,1%

" Enter- napameTp

RU - 35



RU - 36



Passwords

CP Read/Write Drive-Mode

CP Read Only
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Vor Auslieferung durchlaufen alle Produkte mehrfach eine Qualitats- und Funktionskontrolle, so dal
Fehler auszuschlieRen sind. Bei Beachtung unserer Betriebsanleitung sind keine Stdérungen zu
erwarten. Sollte sich trotzdem ein Grund zur Reklamation ergeben, so ist das Gerat mit Angabe der
Rechnungsnummer, des Lieferdatums, der Fehlerursache und den Einsatzbedingungen an uns
zuriickzusenden. Fur Fehler, die aufgrund falscher Behandlung, falscher Lagerung oder sonstigen
allgemeinen Irrtimern auftreten, Gbernehmen wir keine Verantwortung. Prospekte, Kataloge und
Angebote enthalten nur Richtwerte. Technische Anderungen jeder Art behalten wir uns vor. Alle Rechte
vorbehalten. Nachdruck, Vervielfaltigung und fotomechanische Wiedergabe sind ohne schriftliche
Genehmigung durch KEB auch auszugsweise verboten.

Avant la livraison tous les produits passent par différents controles fonctionnels et qualitatifs de
maniére a éliminer les mauvais fonctionnements. L'apparition de défauts sur ces produits est tres
improbable s'ils sont raccordés et utilisés selon les recommandations des manuels d'instructions.
Néanmoins, si un défaut apparaissait, le matériel doit étre retourné en indiquant le numéro du bon de
livraison, la date d'expédition et les détails apparents du défaut ainsi que le type d'application. Un
mauvais emploi, de mauvaises conditions de stockage ou d'autres causes de ce type excluent notre
responsabilité en cas de défectuosité. Les documents techniques et commerciaux, les offres de prix
ne contiennent que des valeurs standards. Nous nous réservons le droit de procéder a des
modifications techniques sans préavis. Tout droit réservé. Toutes contrefagcons imprimées, ou
reproductions photomécaniques; méme partielles, sont strictement interdites.

Prior to delivery all products pass several quality and performance inspections so that malfunctions can
be ruled out. When used in accordance with the operating instructions failure is most unlikely. However,
if you have cause for complaint the unit should be returned stating invoice number, delivery date, cause
of failure and field conditions. We do not accept the responsibility for failures due to misuse, wrong
storage or similar causes. Leaflets, catalogues and quotations contain only standard values. We
reserve the right to make technical changes without obligation. All rights reserved. Any piratic printing,
mimeograhing or photomechanical reproduction, even in extracts, is strictly prohibited.

Prima di essere spediti, tutti i nostri prodotti sono soggetti a severi controlli di qualita e funzionamento,
questo al fine di evitare malfunzionamenti. Se utilizzati seguendo il manuale di istruzione si evita
qualsiasi malfunzionamento. Comunque, qualora dovesse verificarsi un guasto, I'unita dovra essere
rispedita specificando il numero di bolla, la data di spedizione, i dettagli del guasto ed il tipo di
applicazione. Non si assumono responsabilita per errori dovuti a manomissioni, cattivo stoccaggio o
simili. Ci riserviamo di effettuare qualsiasi modifica senza preavviso alcuno. Tultti i diritti sono riservati.
Qualsiasi riproduzione non autorizzata, anche parziale, & rigorosamente proibita.

Antes de ser enviados todos los productos pasan severos controles de calidad por lo que pueden
descartarse defectos. Cuando sea utilizado de acuerdo con las instrucciones de operacion una averia
no es nada probable. Sin embargo, si tiene motivo de reclamacion la unidad podria devolverse
indicando nimero de factura, fecha de entrega, causa del fallo y condiciones de instalacion. Nosotros
no aceptamos la responsabilidad por fallos debidos a mal uso, almacenaje incorrecto o causa similar.
Los folletos, catalogues y ofertas contienen s6lo valores estandar. Nos reservamos el derecho de
modificar el equipo sin ninguna obligacién. Todos los derechos reservados. Cualquier impresion pirata,
reproduccion mimeografia o fotomecanica, incluso en parte, esta estrictamente prohibida.

Mepen oTrpy3koW BCce U3AENUA HEOOHOKPATHO MPOXOAAT MPOBEPKY Ha npeameT KadecTsa u
paboToCcnocobHOCTb, Tak 4TO 6pak wucknovaeTcA. Mpu cobnioaeHnn Hawero pyKoBoacTea Mo
9KCnnyaTauuy MoABMEHUE HeucrnpaBHOCTEW He oxwupaetcA. Ecnu Bomnpeku 3aTomy, BCé Taku
NOABATCA OCHOBaHWA AJ1A peKnamMauum, usgenve Heo6xoarMo OTNPaBUTh HA HaLL aApec C yKa3aHnem
HOMEpOB TOBapHOM HakKnagHOW M cYyéTa, AAaTON NOCTaBKW, MPUYMHON NPUBEALEeR K BbiXxoay
n34envA n3 CTPOA 1 YCIIOBUIA IKCMyaTauuu.

®dupma KEB He HECET OTBETCTBEHHOCTb 3a BbIXO U3AEMUIA N3 CTPOA MO NPUYMHAM He NPaBuITbHOrO
XpaHeHA, TPaHCMOPTUPOBKW, HemnpaBWibHOro obpalleHuA U ApYrux OWwWBOYHbIX AEACTBUNA.
MpocnekTbl, KaTanorn 1 KOMMepYeckue npennoXXeHuA cofepXkaT TONbKO OPUEeHTUPOBOYHbIE
3HayeHuA. Mbl ocTaBnAeM, 3a co60i MpaBo BHOCUTbL TEXHUYECKME U3MeHeHMA moboro poga. Bee
npaBa npuHagnexaTt Ham. Pas3mHOXeHue, nepenevyaTtbiBaHue, oTomMexaHu4eckoe
BOCMpOM3BeAeHWe, faxe YacTu4YHoe, 6e3 NMCbMEHHOro paspeLueHnsa Ha To oupmbl KEB 3anpetleHo.
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Karl E. Brinkmann GmbH
Forsterweg 36-38 « D-32683 Barntrup
fon: +49 5263 401-0 « fax: +49 5263 401-116
net: www.keb.de  mail: info@keb.de

KEB Antriebstechnik GmbH & Co. KG
Wildbacher Str. 5 « D-08289 Schneeberg
fon: +49 3772 67-0 « fax: +49 3772 67-281

mail: info@keb-combidrive.de

KEB Antriebstechnik Austria GmbH
Ritzstral3e 8 « A-4614 Marchtrenk
fon: +43 7243 53586-0  fax: +43 7243 53586-21
Kostelni 32/1226 « CZ-370 04 Ceské Budejovice
fon: +420 38 7319223 « fax: +420 38 7330697
net: www. keb.at » mail: info@keb.at

KEB Antriebstechnik
Herenveld 2 « B-9500 Geraadsbergen
fon: +32 5443 7860 « fax: +32 5443 7898
mail: vb.belgien@keb.de

KEB CHINA Karl E. Brinkmann GmH
Shanghai Representative Office
(Xinmao Building, Caohejing Development Zone)
No. 99 Tianzhou Road (No.9 building, Room 708)
CHN-200233 Shanghai, PR. China
fon: +86 21 54503230-3232  fax: +86 21 54450115
net: www.keb.cn ¢ mail: info@keb.cn

KEB CHINA Karl E. Brinkmann GmH
Beijing Representative Office
No. 36 Xiaoyun Road ¢ Chaoyang District
CHN-10027 Beijing, PR. China
fon: +86 10 84475815 + 819 « fax: +86 10 84475868
net: www.keb.cn « mail: hotline@keb.cn

Société Francaise KEB
Z.1. de la Croix St. Nicolas ¢ 14, rue Gustave Eiffel
F-94510 LA QUEUE EN BRIE
fon: +33 1 49620101 « fax: +33 1 45767495
net: www.keb.fr « mail: info@keb.fr

KEB (UK) Ltd.
6 Chieftain Buisiness Park, Morris Close
Park Farm, Wellingborough GB-Northants, NN8 6 XF
fon: +44 1933 402220 « fax: +44 1933 400724
net: www.keb-uk.co.uk ¢ mail: info@keb-uk.co.uk

KEB ltalia S.r.l.
Via Newton, 2 «1-20019 Settimo Milanese (Milano)
fon: +39 02 33500782 « fax: +39 02 33500790
net: www.keb.it « mail: kebitalia@keb.it

KEB - YAMAKYU Ltd.
15-16, 2-Chome, Takanawa Minato-ku
J-Tokyo 108-0074
fon: +81 33 445-8515 « fax: +81 33 445-8215
mail: ky-sales@f4.dion.ne.jp

KEB - YAMAKYU Ltd.
711, Fukudayama, Fukuda
J-Shinjo-Shi, Yamagata 996 - 0053
fon: +81 233 29-2800 « fax: +81 233 29-2802
mail: ky-sales@f4.dion.ne.jp

KEB Nederland
Leidsevaart 126 « NL-2013 HD Haarlem
fon: +31 23 5320049 « fax: +31 23 5322260
mail: vb.nederland@keb.de

KEB Portugal
Avenida da Igreja — Pavildo A n. ° 261 Mouquim
P-4770 - 360 MOUQUIM V.N.F.

fon: +351 252 371318 + 19 « fax: +351 252 371320

mail: keb.portugal@netc.pt

KEB Taiwan Ltd.
No.8, Lane 89, Sec.3; Taichung Kang Rd.
R.O.C.-Taichung City / Taiwan
fon: +886 4 23506488 « fax: +886 4 23501403
mail: kebtaiwan@seed.net.tw

KEB Sverige
Box 265 (Bergavagen 19)
S-4393 Halso
fon: +46 31 961520 « fax: +46 31 961124
mail: thomas.crona@keb.de

KEBCO Inc.
1335 Mendota Heights Road
USA-Mendota Heights, MN 55120
fon: +1 651 4546162 « fax: +1 651 4546198
net: www.kebco.com « mail: info@kebco.com
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