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Sicherheitshinweise

Gefahr!
A Gefahrliche elektrische Spannung!

Vor Beginn der Installationsarbeiten

® Gerat spannungsfrei schalten

® Gegen Wiedereinschalten sichern
® Spannungsfreiheit feststellen

e Erden und kurzschlieBen

e Benachbarte, unter Spannung stehende Teile abdecken oder
abschranken.

¢ Die fiir das Gerat angegebenen Montagehinweise (AWA)
sind zu beachten.

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

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

¢ Die Funktionserde (FE, PES) muss an die Schutzerde (PE) oder
den Potenzialausgleich angeschlossen werden. Die
Ausflihrung dieser Verbindung liegt in der Verantwortung des
Errichters.

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

e Finrichtungen der Automatisierungstechnik und deren
Bedienelemente sind so einzubauen, dass sie gegen
unbeabsichtigte Betatigung geschiitzt sind.

e Damitein Leitungs- oder Aderbruch auf der Signalseite nicht zu
undefinierten Zustanden in der Automatisierungseinrichtung
fhren kann, sind bei der E/A-Kopplung hard- und software-
seitig entsprechende Sicherheitsvorkehrungen zu treffen.

e Bei 24-Volt-Versorgung ist auf eine sichere elektrische
Trennung der Kleinspannung zu achten. Es diirfen nur
Netzgerate verwendet werden, die die Forderungen der
|EC 60364-4-41 bzw. HD 384.4.41 S2 (VDE 0100 Teil 410)
erfillen.

e Schwankungen bzw. Abweichungen der Netzspannung vom
Nennwert dirfen die in den technischen Daten angegebenen
Toleranzgrenzen nicht tberschreiten, andernfalls sind
Funktionsausfalle und Gefahrenzustande nicht
auszuschlieBen.

e NOT-AUS-Einrichtungen nach [EC/EN 60204-1 missen in allen
Betriebsarten der Automatisierungseinrichtung wirksam
bleiben. Entriegeln der NOT-AUS-Einrichtungen darf keinen
Wiederanlauf bewirken.

Einbaugerate fiir Gehduse oder Schranke diirfen nur im
eingebauten Zustand, Tischgerate oder Portables nur bei
geschlossenem Gehduse betrieben und bedient werden.

Es sind Vorkehrungen zu treffen, dass nach
Spannungseinbriichen und -ausfallen ein unterbrochenes
Programm ordnungsgemal wieder aufgenommen werden
kann. Dabei diirfen auch kurzzeitig keine gefahrlichen
Betriebszusténde auftreten. Ggf. ist NOT-AUS zu erzwingen.

An Orten, an denen in der Automatisierungseinrichtung
auftretende Fehler Personen- oder Sachschaden verursachen
kénnen, missen externe Vorkehrungen getroffen werden, die
auch im Fehler- oder Storfall einen sicheren Betriebszustand
gewahrleisten beziehungsweise erzwingen (z. B. durch
unabhangige Grenzwertschalter, mechanische Verriegelungen
USW.).

Wahrend des Betriebes kénnen Frequenzumrichter ihrer
Schutzart entsprechend spannungsfiihrende, blanke,
gegebenenfalls auch bewegliche oder rotierende Teile
sowie heiBe Oberflachen besitzen.

Das unzulassige Entfernen der erforderlichen Abdeckung, die
unsachgemaBe Installation und falsche Bedienung von Motor
oder Frequenzumrichter, kann zum Ausfall des Geréts fiihren
und schwerste gesundheitliche Schaden oder Materialschaden
verursachen.

Bei Arbeiten an unter Spannung stehenden
Frequenzumrichtern sind die geltenden nationalen
Unfallverhiitungsvorschriften (z. B. BGV A3; alt VBG 4) zu
beachten.

Die elektrische Installation ist nach den einschlagigen
Vorschriften durchzufiihren (z. B. Leitungsquerschnitte,
Absicherungen, Schutzleiteranbindung).

Alle Arbeiten zum Transport, zur Installation, zur
Inbetriebnahme und zur Instandhaltung diirfen nur von
qualifiziertem Fachpersonal durchgefiihrt werden (IEC 60364
bzw. HD 384 oder DIN VDE 0100 und nationale
Unfallverhiitungsvorschriften beachten).

Anlagen, in die Frequenzumrichter eingebaut sind, miissen
ggf. mit zusatzlichen Uberwachungs- und Schutzeinrichtungen
geméaB den jeweils giiltigen Sicherheitsbestimmungen,

z. B. Gesetz iiber technische Arbeitsmittel,
Unfallverhitungsvorschriften usw. ausgertistet werden.
Veranderungen der Frequenzumrichter mit der Bediensoftware
sind gestattet.

Wahrend des Betriebes sind alle Abdeckungen und Tiren
geschlossen zu halten.



Der Anwender muss in seiner Maschinenkonstruktion
MaBnahmen berlicksichtigen, die die Folgen bei Fehlfunktion
oder Versagen des Antriebsreglers (Erhdhung der
Motordrehzahl oder plétzliches Stehenbleiben des Motors)
begrenzen, so dass keine Gefahren fiir Personen oder Sachen
verursacht werden konnen, z. B.:

— Weitere unabhéngige Einrichtungen zur Uberwachung
sicherheitsrelevanter GroBen (Drehzahl, Verfahrweg,
Endlagen usw.).

— Elektrische oder nichtelektrische Schutzeinrichtungen
(Verriegelungen oder mechanische Sperren)
systemumfassende MaBnahmen.

— Nach dem Trennen der Frequenzumrichter von der
Versorgungsspannung diirfen spannungsfiihrende
Geréteteile und Leistungsanschllisse wegen méglicherweise
aufgeladener Kondensatoren nicht sofort beriihrt werden.
Hierzu sind die entsprechenden Hinweisschilder auf dem
Frequenzumrichter zu beachten.
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Zu diesem Handbuch

Das vorliegende Handbuch beschreibt die Frequenzumrichter der
Geratereihe M-Max. Es weist spezielle Informationen aus, die Sie
fir die Projektierung, die Installation sowie den Betrieb der
Frequenzumrichter MMX benétigen. Alle Angaben hierzu
beziehen sich auf die angegebenen Hard- und Software-Versi-
onen.

Lesen Sie dieses Handbuch bitte sorgfaltig durch, bevor Sie die
Frequenzumrichter installieren und in Betrieb nehmen.

Wir setzen voraus, dass Sie Uber physikalische Grundkenntnisse
verfiigen und mit der Handhabung in elektrischen Anlagen,

Maschinen und dem Lesen technischer Zeichnungen vertraut sind.

Alle Angaben in diesem Handbuch beziehen sich auf die
hier dokumentierten Hard- und Software-Versionen.

Lesekonventionen

In diesem Handbuch werden Symbole eingesetzt, die folgende
Bedeutung haben:

» zeigt Handlungsanweisungen an

—> machtSie aufinteressante Tipps und Zusatzinformationen
aufmerksam.

v Achtung!

warnt vor leichten Sachschaden.

A Warnung!

warnt vor schweren Sachschaden und
leichten Verletzungen.

A Gefahr!

warnt vor schweren Sachschaden und
schweren Verletzungen oder Tod.

Fiir eine gute Ubersichtlichkeit finden Sie auf den linken Seiten im
Kopf die Kapiteliiberschrift und auf den rechten Seiten den aktu-
ellen Abschnitt. Ausnahmen sind Kapitelanfangsseiten und leere
Seiten am Ende eines Kapitels.

=—> In einigen Abbildungen sind teilweise zum Zwecke der
besseren Veranschaulichung das Gehause des Frequenz-
umrichters sowie andere sicherheitsrelevante Teile
weggelassen worden. Der Frequenzumrichter ist jedoch
immer nur mit einem ordnungsgemal angebrachten
Gehéuse und allen notwendigen sicherheitsrelevanten
Teilen zu betreiben.

—> Beriicksichtigen Sie bitte die Hinweise zur Installation in
der Aufstellanweisung AWA8230-2416.

—> Dieses Handbuch wurde in elektronischer Form erstellt.
Eine gedruckte Ausgabe kdnnen Sie auf Wunsch
bestellen.

Weitere Informationen zu den hier beschriebenen Gerate-
reihen finden Sie im Internet unter:

www.moeller.net = Support = Download Center
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Abkiirzungen und Symbole

In diesem Handbuch werden Symbole und Abkiirzungen einge-
setzt, die folgende Bedeutung haben:

EMV elektromagnetische Vertraglichkeit

FS Frame Size (BaugroBe)

GND Ground, 0-V-Potenzial

IGBT Insulated Gate Bipolar Transistor

PDS Power Drives System (Antriebssystem)

PES PE-Anschluss fiir abgeschirmte Leitungen (EMV)
PNU Parameternummer

uL Underwriters Laboratories

Die Frequenzumrichter der Geratereihe M-Max sind in zwei Span-
nungsklassen unterteilt:

* 200V (MMX12..., MMX32...)
e 400V (MMX34...)

Diese Spannungsklassen basieren auf den genormten Nennwerten
der Netzspannung (IEC 60038, VDE 017-1) an der Ubergabestelle
des Energieversorgers (EVU):

® 200V —>230V +10 % (50/60 Hz)
® 400V —> 400V +10 % (50/60 Hz)

Das weite Toleranzband der Frequenzumrichter M-Max beriick-
sichtigt dabei einen in Verbrauchernetzen zuldssigen Spannungs-
abfall von zusatzlich 4 % (Un - 14 %) und in der 400-V-Klasse die
nordamerikanische Netzspannung von 480 V +10 % (60 Hz).

Die zuldssigen Anschlussspannungen der Geratereihe M-Max sind
im Abschnitt zu den technischen Daten im Anhang aufgelistet.

MaBeinheiten

Alle in diesem Handbuch aufgefiihrten physikalischen GroBen
berlicksichtigen das internationale metrische System SI (Systéme
international d'unités). Fir die UL-Zertifizierung wurden diese
GroBen teilweise mit angloamerikanischen Einheiten erganzt.

Tabelle 1:  Beispiele fir die Umrechnung von MaBeinheiten
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Bezeichnung angloamerikanischer SI-Wert Umrechnungswert US-amerikanische
Wert Bezeichnung

Lange 1 inch (") 25,4 mm 0,0394 inch (Zoll)

Leistung 1HP=1,014 PS 0,7457 kW 1,341 horsepower

Drehmoment 1 Ibf in 0,113 Nm 8,851 pound-force inches

Temperatur 1 °F (Tf) -17,222 °C (T¢) Tr=Tc x 9/5 + 32 Fahrenheit

Drehzahl 1 rpm 1 min-! 1 revolutions per minute

Gewicht 11b 0,4536 kg

2,205

pound
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1 Geratereihe M-Max

Systemiibersicht

Abbildung 1:  Systemiibersicht

() Frequenzumrichter MMX-....

(@ Netzdrossel DEX-LN..., Motordrossel DEX-LM3..., Sinusfilter SFB400...
(3 Bremswiderstand DE4-BR1...

(@ Kommunikationsmodul MMX-COM-PC




Geratereihe M-Max
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Uberpriifen der Lieferung

—> Bevor Sie die Verpackung 6ffnen, iiberpriifen Sie bitte
anhand des Typenschilds auf der Verpackung, ob es sich
bei dem gelieferten Frequenzumrichter um den Typ
handelt, den Sie bestellt haben.

Die Frequenzumrichter der Reihe M-Max werden sorgfaltig
verpackt und zum Versand gegeben. Der Transport darf nur in der
Originalverpackung und mit geeigneten Transportmitteln erfolgen.
Beachten Sie bitte die Aufdrucke und Anweisungen auf der
Verpackung sowie die Handhabung fiir das ausgepackte Gerat.

Abbildung 2:  Lieferumfang

Offnen Sie die Verpackungen mit einem geeigneten Werkzeug und
Uberprifen Sie bitte die Lieferung nach Erhalt auf eventuelle
Beschddigungen und auf Vollstandigkeit hin.

Die Verpackung muss folgende Teile enthalten:

einen Frequenzumrichter M-Max,

einen Zubehdrsatz zur EMV-gerechten Installation,

die Montageanweisung AWA8230-2416,

einen Datentréger (CD-ROM) mit Dokumentationen und Para-
metrier-Software.
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Bemessungsdaten und Typen-

Bemessungsdaten und Typenschild

Die Bemessungsdaten des Frequenzumrichters M-Max sind auf

dem Typenschild an der Seite des Gerdts aufgefihrt.
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Abbildung 3:  Das Typenschild an der Seite des Geréts
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Abbildung 4:  Typenschild des Frequenzumrichters M-Max (Beispiel)

Die Beschriftung des Typenschilds hat folgende Bedeutung

(Beispiel):

AWBS230-1603

schild
Beschriftung Bedeutung
MMX34AA3D3F0-0 Typenbezeichnung:

MMX = Frequenzumrichter der Geratereihe
M-Max

3 = Dreiphasen-Netzanschluss

4 = Spannungsklasse 400 V

AA = Auspragung (Software-Version A und
alphanumerische Anzeige)

3D3 = 3,3 A Bemessungsstrom
(3-dezimal-3)

F = Funk-Entstorfilter integriert

0 = Schutzart IP20

-0 = keine integrierte Optionsbaugruppe

Input

Bemessungsdaten des Netzanschlusses:
Dreiphasen-Wechselspannung (Ue 3~ AC),
Spannung 380 —480 V, Frequenz 50/60 Hz,
Eingangsphasenstrom (4,0 A)

Output

Bemessungsdaten der Lastseite (Motor):
Dreiphasen-Wechselspannung (0 - U),
Ausgangsphasenstrom (3,3 A), Ausgangs-
frequenz (0 - 320 Hz)

Motor

zugeordnete Motorleistung

1,1 kW bei 400 V/1.5 HP bei 460 V fir einen
vierpoligen, innen- oder oberflachenge-
kiihlten Drehstrom-Asynchronmotor

(1500 min-" bei 50 Hz/1800 rpm bei 60 Hz)

SIN

Seriennummer

—

Der Frequenzumrichter ist ein elektrisches
Betriebsmittel.

Lesen Sie das Handbuch (hier AWB8230-
1603) vor dem elektrischen Anschluss und
der Inbetriebnahme.

Max Amb. 50 °C

Die maximal zulassige Umgebungstempe-
ratur im Betrieb darf +50 °C nicht tber-
schreiten.
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Geratereihe M-Max

Typenschliissel

Der Typenschliissel und die Typenbezeichnung der Frequenzum-
richterreihe M-Max sind wie folgt aufgebaut:

MMX 3 4 AA 1D3 F 0 -0 Erlauterung

0 = keine Optionsbaugruppe integriert
1 = Optionshaugruppe integriert

0 = Schutzart IP20

1 = Schutzart IP21, NEMA 1
2 = Schutzart IP54, NEMA 12
3 = Schutzart NEMA 3R

4 = Schutzart IP55, NEMA 4

F = Funk-Entstorfilter (intern)

N = ohne internen Funk-Entstorfilter (No filter)

Betriebshemessungsstrom
1D3 = 1,3 A (D = dezimal)
011=11A

AA = Auspragung (Software-Version, Anzeigeeinheit)

Spannungsklasse

1=100V (110 V-15 % bis 115V +10 %)
2 =200V (208 V -15 % bis 240 V +10 %)
4 =400V (380 V-15 % bis 480 V +10 %)

1 = einphasiger Netzanschluss

3 = dreiphasiger Netzanschluss

MMX = Frequenzumrichter der Gerétereihe M-Max

Abbildung 5:  Typenschlissel der Frequenzumrichter M-Max

06/09 AWB8230-1603de
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Beispiele

Beschriftung

Bedeutung

MMX12AA1D7F0-0

Frequenzumrichter der Geratereihe M-Max:

1 = Einphasen-Netzanschluss

2 = Bemessungsspannung 230 V

AA = Software-Version

1D7 = 1,7 A (Bemessungsstrom)

F = integrierter Funk-Entstorfilter

0 = Schutzart IP20

-0 = keine integrierte Optionsbaugruppe

MMX32AA2D4F0-0

Frequenzumrichter der Geratereihe M-Max:

3 = Dreiphasen-Netzanschluss

2 = Bemessungsspannung 230 V

AA = Software-Version

2D4 = 2,4 A (Bemessungsstrom)

F = integrierter Funk-Entstorfilter

0 = Schutzart IP20

-0 = keine integrierte Optionshaugruppe

MMX34AA012F0-0

Frequenzumrichter der Geratereihe M-Max:

3 = Dreiphasen-Netzanschluss

4 = Bemessungsspannung 400 V

AA = Software-Version

012 = 12 A (Bemessungsstrom)

F = integrierter Funk-Entstérfilter

0 = Schutzart IP20

-0 = keine integrierte Optionshaugruppe

Bemessungsdaten und Typen-
schild

11
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Geratereihe M-Max

Allgemeine Bemessungsdaten

06/09 AWB8230-1603de

Technische Daten Einheit  Wert
Allgemeines
Normen und Bestimmungen EMV: IEC/EN61800-3,
Sicherheit: IEC/EN61800-5, UL508C
Zertifizierungen und Herstellererkldrungen zur Konformitat EMV: CE, CB, c-Tick
Sicherheit: CE, CB, UL, cUL
Fertigungsqualitat RoHS, 1SO 9001
Klimafestigkeit < 95 %, mittlere relative Feuchte, nicht kondensierend (EN50178)
Luftqualitat
Chemische Dampfe |IEC721-3-3: Gerat im Betrieb, Klasse 3C2
Mechanische Partikel IEC721-3-3: Gerat im Betrieb, Klasse 352
Umgebungstemperatur
Betrieb °C -10 — +50"
Lagerung °C -40 - +70
Aufstellungshdhe H 0 — 1000 m tiber NN, diber 1000 m mit 1% Leistungsreduzierung je
100 m, maximal 2000 m, bei maximal +50 °C Umgebungstemperatur
Einbaulage senkrecht (+ 90 Grad seitliche Drehung)
Schutzart IP 20
Berlihrungsschutz BGV A3 (VBG4, finger- und handriickensicher)
Uberspannungskategorie / Verschmutzungsgrad
Schockfestigkeit IEC 68-2-27
Lagerung und Transport: 15 g, 11 ms (in der Verpackung)
UPS-Falltest (fiir anwendbare UPS-Gewichte)
Vibrationen EN 60068-2-6
3 — 150 Hz, Schwingungsamplitude 1 mm (Peak) bei 3 — 15,8 Hz,
maximale Beschleunigungsamplitude 1 g bei 15,8 — 150 Hz
Funkstdrgrad mit internem EMV-Filter C2: Klasse A in 1. Umgebung (Wohnbereich mit gewerblicher Nutzung)
(maximale Motorleitungslange) C3: Klasse A in 2. Umgebung (Industrie)
MMX12, MMX32 C2 (5 m), C3 (30 m)
MMX34 C2 (5 m), C3 (30 m)
Leistungsteil
Bemessungsbetriebsspannung bei 50/60 Hz
MMX12 Ue 1 AC 230V (177 — 264 +0 %)
MMX32 Ue 3 AC230V (177 — 264 £0 %)
MMX34 Ue 3 AC400V (323 —528 +0 %)
Netzform (Wechselspannungsnetz) mittelpunktgeerdetes Sternnetz (TN-S-Netz)
Phasengeerdete Wechselstromnetze sind nicht zulassig.
Netzeinschalthaufigkeit maximal einmal pro Minute
Netzstrom THD >120 %
Kurzschlussstrom maximal < 50 kA
Netzfrequenz fin 50/60 Hz (45 — 66 Hz +0 %)
Taktfrequenz (Schaltfrequenz des Wechselrichters) fPwm 1 kHz — 16 kHz (WE: 6 kHz)")
Betriebsmodus U/f-Kennliniensteuerung (WE), sensorlose Vektorregelung (open loop)
Ausgangsspannung Uy 3 ACUe
Ausgangsfrequenz fy 0 —320 Hz (WE: 0 — 50 Hz)
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Bemessungsdaten und Typen-
schild

Technische Daten Einheit Wert

Frequenzauflésung (Sollwert) Hz 0,01

Bemessungsstrom le 100 % Dauerstrom bei maximal +50 °C Umgebungstemperatur
Uberlaststrom 150 % fiir 60 s alle 600 s

Anlaufstrom

200 % flir 2s alle 20 s

Bremsmoment maximal 30 % My fiir alle BaugréBen
bis maximal 100 % My ab BaugréBe MMX34...4D3... mit externem
Bremswiderstand

Steuerteil

Steuerspannung (Ausgang) V DC 24, maximal 50 mA

Sollwertspannung (Ausgang) V DC 10, maximal 10 mA

Eingang, digital, parametrierbar

6 x, maximal +30 V DC, Rj > 12 kQ

Zuldssige Restwelligkeit bei externer Steuerspannung (+24 V)

maximal 5 % AUy/U,

Eingang, analog, parametrierbar

1x0-+10 VDG, R; > 200 kQ
1x0(4)—20mA, Rg ~ 200 Q

Auflésung Bit 10
Ausgang, analog, parametrierbar 1x0 (4)—20 mA, Rg <500 Q
Auflésung Bit 10

Ausgang, digital, parametrierbar

1 x Transistor, offener Kollektor, 48 V DC, maximal 50 mA

Ausgang Relais, parametrierbar

1 x SchlieBer 250 V AC, maximal 2 A/250 V DC, maximal 0,4 A

Ausgang Relais, parametrierbar

1 x Wechsler 250 V AC, maximal 2 A/250 V DC, maximal 0,4 A

Serielle Schnittstelle

RS485/Modbus RTU

1) Bei MMX34AA014F0-0 ist die maximal zulassige Umgebungstemperatur auf +40 °C und die maximale Taktfrequenz (fpwm) auf 4 kHz begrenzt.

13
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Technische Daten

Typenbezeichnung Bemessungs- Uberlast- Zugeordnete Motorleistung BaugroBe

strom strom (150 %)

le l1s0 P p

(230V, 50 Hz) (230V, 60 Hz)

[A] [A] [kw] [AID [HP] [A]D
Netzanschlussspannung: 1 AC 230 V, 50/60 Hz (177 — 264 V +0 %, 45 — 66 Hz £0 %)
MMX12AA1D7F0-0 1,7 2,6 0,25 1,4 -2 -2 FS1
MMX12AA2D4F0-0 24 3,6 0,37 2 112 2,2 FS1
MMX12AA2D8F0-0 2,8 4,2 0,55 2,7 112 2,2 FS1
MMX12AA3D7F0-0 3,7 5,6 0,75 3,2 3/4 3,2 FS1
MMX12AA4D8F0-0 4,8 7,2 11 4,6 1 4,2 FS2
MMX12AA7DOF0-0 7 10,5 1,5 6,3 2 6,8 FS2
MMX12AA9D6F0-0 9,6 14,4 2,2 8,7 3 9,6 FS3
Netzanschlussspannung: 3AC 230 V, 50/60 Hz (177 — 264 V £0 %, 45 — 66 Hz +0 %)
MMX32AA1D7F0-0 1,7 2,6 0,25 1,4 - - FS1
MMX32AA2D4F0-0 24 3,6 0,37 2 112 2,2 FS1
MMX32AA2D8F0-0 2,8 4,2 0,55 2,7 112 2,2 FS1
MMX32AA3D7F0-0 3,7 5,6 0,75 3,2 3/4 3,2 FS1
MMX32AA4D8F0-0 4,8 7,2 1.1 4,6 1 4,2 FS2
MMX32AA7DOF0-0 7 10,5 1,5 6,3 2 6,8 FS2
MMX32AA9D6F0-0 9,6 14,4 2,2 8,7 3 9,6 FS3

1) Motorbemessungsstrome fir normale vierpolige innen- und oberflachengekihlte Drehstrom-Asynchronmotoren (1500 min-! bei 50 Hz, 1800 min-!
bei 60 Hz)

2) Keine normierte Motorleistung zugeordnet

Typenbezeichnung Bemessungs- Uberlast- Zugeordnete Motorleistung BaugroBe

strom strom (150 %)

le l1s0 P p

(400V, 50 Hz) (460 V, 60 Hz)

(A] [A] [kw] [A]D [HP] [A]D
Netzanschlussspannung: 3AC 400 V, 50/60 Hz (323 — 528 V £0 %, 45 — 66 Hz +0 %)
MMX34AA1D3F0-0 1,3 2 0,37 11 112 11 FS1
MMX34AA1DIF0-0 1,9 29 0,55 1,5 3/4 1,6 FS1
MMX34AA2D4F0-0 24 3,6 0,75 1,9 1 2,1 FS1
MMX34AA3D3F0-0 3.3 5 11 2,6 1-12 3 FS1
MMX34AA4D3F0-0 43 6,5 1,5 3,6 2 34 FS2
MMX34AA5D6F0-0 5,6 84 2,2 5 3 4.8 FS2
MMX34AA7D6F0-0 7,6 11,4 3 6,6 5 7,6 FS3
MMX34AA9DOF0-0 9 13,5 4 8,5 5 7,6 FS3
MMX34AA012F0-0 12 18 5,5 1.3 7-112 1 FS3
MMX34AA014F0-0 14 21 7,52 (15,2)3) 102) 14 FS3

1) Motorbemessungsstrome fir normale vierpolige innen- und oberflachengekihlte Drehstrom-Asynchronmotoren (1500 min-! bei 50 Hz, 1800 min-!
bei 60 Hz)

2) Zugeordnete Motorleistung bei einer maximalen Umgebungstemperatur von +40 °C und einer maximalen Taktfrequenz von 4 kHz
3) Betrieb mit reduziertem Lastmoment (etwa -10 % My)
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Benennung des M-Max

Benennung des M-Max

Die folgende Zeichnung zeigt ein M-Max-Gerét.

Abbildung 6:  Bezeichnungen am M-Max

(1 Befestigungsldcher (Schraubenbefestigung)

(@ Entriegelung (Demontage von der Montageschiene)

(® Aussparung fiir die Montage auf der Montageschiene (DIN EN 50022-35)
@) Installationszubehér EMV

(5 Anschlussklemmen des Leistungsteils

(6) Abdeckklappe der Steuerklemmen

(@ Schnittstelle fiir Optionen

Bedieneinheit

(@ Anzeigeeinheit (LCD)

15
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Geratereihe M-Max

Merkmale

Die Frequenzumrichter der Reihe M-Max wandeln Spannung und Frequenzwerten. Diese einstellbare Ausgangsspannung ermog-
Frequenz eines vorhandenen Wechselstromnetzes in eine Gleich- licht die stufenlose Drehzahlverstellung von Drehstrom-Asyn-
spannung um und erzeugen aus dieser Gleichspannung eine drei- chronmotoren.

phasige Wechselspannung mit einstellbaren Spannungs- und

S I I
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Abbildung 7:  Blockschaltbild, Baugruppen der Frequenzumrichter M-Max

(1) Einspeisung L1, L2/N, L3, PE, Netzanschlussspannung Ue bei 50/60 Hz:

MMX12: 200-V-Klasse, einphasiger Netzanschluss (1 AC 230 V)
MMX32: 200-V-Klasse, dreiphasiger Netzanschluss (3 AC 230 V)
MMX34: 400-V-Klasse, dreiphasiger Netzanschluss (3 AC 400 V)

@ Interner Funk-Entstorfilter, Kategorie C2 und €3, gemaB IEC/EN61800-3. EMC-Verbindung des internen Funk-Entstdrfilters mit PE

(3 Gleichrichterbriicke, einphasig (MMX1...) oder dreiphasig (MMX3...), wandelt die Wechselspannung des elektrischen Netzes in eine Gleichspan-
nung um.

(® Gleichspannungs-Zwischenkreis mit Ladewiderstand, Kondensator und Schaltnetzteil
Zwischenkreisspannung Upc ~ V2 X Ue (Netzanschlussspannung)

(5) Wechselrichter. Der mit IGBT aufgebaute Wechselrichter wandelt die Gleichspannung des Zwischenkreises (Upc) in eine variable dreiphasige Wech-
selspannung (Uy) mit variabler Frequenz (fp) um. Sinusbewertete Puls-Weiten-Modulation (PWM) mit U/f-Steuerung, umschaltbar auf sensorlose
Vektorregelung

(® Motoranschluss U/T1, V/T2, W/T3 mit Ausgangsspannung Uy (0 bis 100 % Ue) und Ausgangsfrequenz f; (0 bis 320 Hz)

Ausgangsstrom (I):

MMX12:1,7A-9,6 A

MMX32:1,7A-9,6 A

MMX34: 1,3A-14 A

100 % bei einer Umgebungstemperatur von +50 °C mit einer Uberlastfahigkeit von 150 % fiir 60 s, alle 600 s und einem Anlaufstrom von 200 %
fir2salle20s

(@) Bedieneinheit mit LCD-Anzeige, Steuerspannung, Steuerklemmen und Schnittstelle

Bremstransistor, Anschliisse R+ und R- fiir externen Bremswiderstand (nur bei MMX34)

(@ Drehstrom-Asynchronmotor
Stufenlose Drehzahlsteuerung von Drehstrom-Asynchronmotoren fiir zugeordnete Motorleistungen (P;):

MMX12: 0,25 - 2,2 kW (230 V, 50 Hz) / 0,25 — 3 HP (230 V, 60 Hz)
MMX32: 0,25 -2,2 kW (230 V, 50 Hz) / 0,25 — 3 HP (230 V, 60 Hz)
MMX34: 0,37 - 7,5 kW (400 V, 50 Hz) / 0,5 — 10 HP (460 V, 60 Hz)

16
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Auswahlkriterien

Auswabhlkriterien

Die Auswahl des Frequenzumrichters (3) erfolgt gemaB der Versor-
gungsspannung Uy des speisenden Netzes (1) und dem Bemes-
sungsstrom des zugeordneten Motors (2). Dabei muss die Schal-
tungsart (A /") des Motors zur Versorgungsspannung (1)
gewahlt werden. Der Ausgangsbemessungsstrom le des Frequenz-
umrichters muss groBer oder gleich dem Motorbemessungsstrom
sein.

@®
®
@
T \
O | | o
[ 2307400V A/Y || 4.0/23A]
\ 075kW |[ cos¢ 0.67]
\ 1410 minT || 50 Hz |
o | | o

-----

Abbildung 8:  Auswahlkriterien

Bei der Auswahl des Antriebs mussen folgende Kriterien bekannt
sein:

* Art des Motors (Drehstrom-Asynchronmotor),

¢ Netzspannung = Bemessungsspannung des Motors
(z.B.3~400V),

e Motorbemessungsstrom (Richtwert, abhangig von der Schal-
tungsart und der Anschlussspannung),

e Lastmoment (quadratisch, konstant),

e Anlaufmoment,

¢ Umgebungstemperatur (Bemessungswert +40 °C).

—> Bei der Parallelschaltung mehrerer Motoren am Ausgang

des Frequenzumrichters addieren sich die Motorstrome
geometrisch — getrennt nach Wirk- und Blindstromanteil.
Bemessen Sie den Frequenzumrichter so groB, dass der
Gesamtstrom vom Frequenzumrichter geliefert werden
kann. Gegebenenfalls miissen hier zur Dampfung und
Kompensation der abweichenden Stromwerte Motor-
drosseln oder Sinusfilter zwischen Frequenzumrichter und
Motor geschaltet werden.

Die Parallelschaltung mehrerer Motoren im Ausgang des
Frequenzumrichters ist nur bei U/f-Kennliniensteuerung
zulassig.

Schalten Sie wahrend des Betriebs einen Motor an den
Ausgang des Frequenzumrichters, so nimmt der Motor ein
Mehrfaches seines Nennstromes auf. Dimensionieren Sie
den Frequenzumrichter so, dass der Anlaufstrom plus die
Summe der Strome der laufenden Motoren den
Ausgangsbemessungsstrom des Frequenzumrichters
nicht iberschreitet.

Das Schalten im Ausgang des Frequenzumrichters ist nur
bei U/f-Kennliniensteuerung zulassig.

17
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Geratereihe M-Max

Spannungsklasse 230 V: 50/60 Hz ®
Netzanschlussspannung 208 V -15 % — 240 V +10 %

06/09 AWB8230-1603de

Motorleistung @ Motorleistung @ Typenbezeichnung ® Typenbezeichnung ® Bemessungsstrom
(230 V, 50 Hz) (230 V, 60 Hz) (bei Uy =1 AQ) (bei Uy = 3 AQC) des MMX
P le P le le

[kw] [A]D [HP] [A]D [A]

0,25 14 - - MMX12AA1D7F0-0 MMX32AA1D7F0-0 1.7

0,37 2 112 2,2 MMX12AA2DAF0-0 MMX32AA2DAF0-0 2,4

0,55 2,7 112 2,2 MMX12AA2D8F0-0 MMX32AA2D8F0-0 2,8

0,75 3,2 3/4 3,2 MMX12AA3D7F0-0 MMX32AA3D7F0-0 3,7

1,1 4,6 1 4,2 MMX12AA4D8F0-0 MMX32AA4D8F0-0 4,8

1,5 6,3 2 6,8 MMX12AA7D0OFO0-0 MMX32AA7DOF0-0 7

2,2 8,7 3 9,6 MMX12AA9D6F0-0 MMX32AA9D6F0-0 9,6

1) Motorbemessungsstrome fiir normale vierpolige, innen und auBenbeliiftete Drehstrom-Asynchronmotoren mit 1500 min-1 (bei 50 Hz) und
1800 min-" (bei 60 Hz)

Spannungsklasse 400 V: 50/60 Hz ®
Netzanschlussspannung 380 V -15 % — 480 V +10 %

Motorleistung @ Motorleistung @ Typenbezeichnung ® Bemessungsstrom
(400 V, 50 Hz) (460 V, 60 Hz) (bei Uy = 3 AQ) des MMX
P le P le le

[kw] [A]D [HP] [A]D [A]

0,37 1,1 112 1.1 MMX34AA1D3F0-0 1.3

0,55 1,5 3/4 1,6 MMX34AA1D9F0-0 1,9

0,75 1,9 1 2,1 MMX34AA2D4AF0-0 2,4

1,1 2,6 1-1/2 3 MMX34AA3D3F0-0 3,3

1,5 3,6 2 34 MMX34AA4D3F0-0 4,3

2,2 5 3 4,8 MMX34AA5D6F0-0 5,6

3 6,6 5 1,6 MMX34AA7D6F0-0 7,6

4 8,5 5 1,6 MMX34AA9D0OFO0-0 9

5,5 11,3 7-112 " MMX34AA012F0-0 12

7,52 (15,23 10 14 MMX34AA014F0-0 14

1) Motorbemessungsstrome fiir normale vierpolige, innen und auBenbeliiftete Drehstrom-Asynchronmotoren mit

1500 min-" (bei 50 Hz) und 1800 min-! (bei 60 Hz)
2) Zugeordnete Motorleistung bei einer maximalen Umgebungstemperatur von +40 °C und einer maximalen Takt-

frequenz von 4 kHz

3) Betrieb mit reduziertem Lastmoment (etwa -10%)
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BestimmungsgemaBer Einsatz

BestimmungsgemaBer Einsatz

Die Frequenzumrichter der Reihe M-Max sind keine Haushaltsge-
rate, sondern als Komponenten ausschlieBlich fiir die Weiterver-
wendung zur gewerblichen Nutzung bestimmt.

Die Frequenzumrichter der Reihe M-Max sind elektrische Betriebs-
mittel zur Steuerung von drehzahlveranderbaren Antrieben mit
Drehstrommotoren und fir den Einbau in eine Maschine oder zum
Zusammenbau mit anderen Komponenten zu einer Maschine oder
Anlage bestimmt.

Bei Einbau in Maschinen ist die Inbetriebnahme der Frequenzum-
richter solange untersagt, bis festgestellt wurde, dass die zugeord-
nete Maschine die Schutzanforderungen der Maschinenrichtlinie
89/392/EWG erfiillt (entspricht EN 60204). Die Verantwortung fiir
die Einhaltung der EG-Richtlinien in der Maschinenanwendung
liegt beim Weiterverwender.

Die am Frequenzumrichter M-Max angebrachten CE-Priifzeichen
bestatigen, dass die Gerate in der typischen Antriebskonfiguration
den Niederspannungs- und EMV-Richtlinien der Europaischen
Union entsprechen (Richtlinie 73/23/EEC, ergéanzt durch 93/68/
EEC und Richtlinie 89/336/EWG, erganzt durch 93/68/EEC).

Frequenzumrichter der Reihe M-Max sind in der beschriebenen
Systemkonfiguration fiir den Betrieb an 6ffentlichen und nichtof-
fentlichen Netzen geeignet.

Der Anschluss an IT-Netze (Netze ohne Bezug zum Erdpotenzial)
ist nur bedingt zuldssig, da die gerateinternen Filterkondensatoren
das Netz mit dem Erdpotenzial (Gehause) verbinden. Bei erdfreien
Netzen kann dies zu Gefahrensituationen oder Schaden am Gerat
flhren (Isolationstiberwachung erforderlich).

Am Ausgang des Frequenzumrichters (Klemmen U, V, W)
diirfen Sie nicht:

—_

e eine Spannung oder kapazitive Lasten (z. B. Phasen-
ausgleichskondensatoren) anschlieBen,

e mehrere Frequenzumrichter parallel verbinden,

e eine direkte Verbindung zum Eingang (Bypass)
herstellen.

Halten Sie die technischen Daten und Anschlussbedingungen ein.
Die Angaben dazu befinden sich auf dem Leistungsschild des
Frequenzumrichters und in der Dokumentation.

Jede andere Verwendung gilt als sachwidrig.

Wartung und Inspektion

Bei Einhaltung der allgemeinen Bemessungsdaten (siehe
Abschnitt , Bemessungsdaten und Typenschild”, Seite 12) und
unter Berlicksichtigung der speziellen technischen Daten (siehe
Abschnitt , Spezielle technische Daten” im Anhang) der jeweiligen
LeistungsgrdBen sind die Frequenzumrichter der Reihe M-Max
wartungsfrei.

Austausch und Reparatur einzelner Baugruppen des Frequenzum-
richters M-Max sind nicht vorgesehen.

Sollte der Frequenzumrichter M-Max durch duBere Einfliisse
zerstort werden, ist eine Reparatur nicht méglich. Entsorgen Sie
das Gerat unter Beriicksichtigung der jeweils giiltigen Umwelt-
schutzgesetze und Verordnungen zur Entsorgung elektrischer bzw.
elektronischer Gerate.

Service und Garantie

Sollten Sie irgendein Problem mit Ihrem Moeller-Frequenzum-
richter M-Max haben, so wenden Sie sich bitte an Ihren lokalen
Vertriebspartner.

Halten Sie bitte die folgenden Daten bzw. Informationen bereit:

e die genaue Typbezeichnung des Frequenzumrichters
(siehe Typenschild),

e das Kaufdatum,

e eine genaue Beschreibung des Problems, das im Zusammen-
hang mit dem Frequenzumrichter aufgetreten ist.

Sollten einige der auf dem Typenschild abgedruckten Informati-
onen nicht leshar sein, so geben Sie bitte nur die deutlich lesbaren
Daten an.

Aussagen zur Garantie finden Sie in den allgemeinen Geschéftsbe-
dingungen (AGB) der Firma Moeller.

24-Stunden-Hotline: +49 (0) 1805 223 822
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2 Projektierung

Einleitung

Dieses Kapitel beschreibt auszugsweise die wichtigsten Merkmale
im Energiekreis eines Antriebssystems (PDS = Power Drive
System), die Sie bei der Projektierung beriicksichtigen sollten.
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Abbildung 9:  Antriebssystem (PDS)

(1) Netzformen, Netzspannung, Netzfrequenz, Wechselwirkungen mit Kompensationsanlagen

(@ Sicherungen und Leitungsquerschnitte, Leitungsschutz

(3 Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen zum Schutz von Personen und Nutztieren

(@ Netzschiitz

(5 Netzdrossel, Funk-Entstérfilter, Netzfilter

(® Frequenzumrichter: Aufbau, Installation; Leistungsanschluss; EMV-MaBnahmen; Schaltungsbeispiele
(@ Motordrossel; du/dt-Filter, Sinus-Filter

Motorschutz; Thermistor

(@ Leitungslangen, Motorleitungen, Abschirmung (EMV)

Motor und Applikation, Parallelbetrieb mehrerer Motoren an einem Frequenzumrichter, Bypass-Schaltung; Gleichstrombremsung
(1) Bremswiderstand; dynamisches Bremsen
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Projektierung

Elektrisches Netz

Netzanschluss und Netzform

Die Frequenzumrichter der Reihe M-Max diirfen uneingeschrankt
an allen sternpunktgeerdeten Wechselstromnetzen (siehe hierzu
IEC 60364) angeschlossen und betrieben werden.

YY1 N 4 4 W— |
/YY) L2 /YTYN L2
— VY |3 — Y Y |3
N PEN
PE

Abbildung 10: Wechselstromnetze mit geerdetem Mittelpunkt
(TN-/TT-Netze)

—> Beriicksichtigen Sie bei der Projektierung eine symmetri-
sche Aufteilung auf die drei AuBenleiter, falls mehrere
Frequenzumrichter mit einphasiger Einspeisung ange-
schlossen werden. Der Summenstrom aller einphasigen
Verbraucher darf dabei nicht zu einer Uberlastung des
Neutralleiters (N-Leiter) fiihren.

Der Anschluss und Betrieb von Frequenzumrichtern an asymmet-
risch geerdeten TN-Netzen (phasengeerdetes Dreiecknetz
.Grounded Delta”, USA) oder nicht geerdeten bzw. hochohmig
geerdeten (liber 30 Q) IT-Netzen ist nur bedingt zuldssig.

Werden die Frequenzumrichter der Reihe M-Max an ein asymme-
trisch geerdetes TN-Netz oder an ein IT-Netz (nicht geerdet,
isoliert) angeschlossen, muss der interne Funk-Entstorfilter abge-
schaltet werden (Herausdrehen der mit EMC gekennzeichneten
Schraube, siehe Abschnitt ,, Elektrische Installation”, Seite 37).
Die erforderliche Filterwirkung zur elektromagnetischen Vertrag-
lichkeit (EMV) ist hierbei nicht mehr vorhanden.

—> MaBnahmen zur elektromagnetischen Vertraglichkeit
sind in einem Antriebssystem generell und zwingend
notwendig, um die gesetzlichen Vorschriften der EMV-
und Niederspannungs-Richtlinie zu erfiillen.

Gute ErdungsmaBnahmen sind dabei Voraussetzung fiir
den wirkungsvollen Einsatz weiterer MaBnahmen wie
Schirmung oder Filter. Ohne entsprechende ErdungsmaB-
nahmen ertibrigen sich weitere Schritte.

06/09 AWB8230-1603de

Netzspannung und Frequenz

Die genormten Nennspannungen (IEC 60038, VDEO17-1) der
Energieversorger (EVU) gewahrleisten an der Ubergangsstelle
folgende Bedingungen:

¢ Abweichung vom Bemessungswert der Spannung:
hdchstens 10 %

e Abweichung in der Spannungssymmetrie: hochstens +3 %

e Abweichung vom Bemessungswert der Frequenz:
hochstens +4 %

Das weite Toleranzband des Frequenzumrichters M-Max ber{ick-
sichtigt dabei als Bemessungswert sowohl die europdischen
(EU: Uy = 230 V/400 V, 50 Hz) als auch die amerikanischen
(USA: Upn = 240 V/480 V, 60 Hz) Normspannungen:

e 230V, 50 Hz (EU) und 240 V, 60 Hz (USA) bei MMX12 und
MMX32,
e 400V, 50 Hz (EU) und 480 V, 60 Hz (USA) bei MMX34...

Beim unteren Spannungswert wird zudem der in Verbraucher-
netzen zulassigen Spannungsabfall von 4 % berlicksichtigt, insge-
samt also Uy - 14 %.

e 200-V-Gerateklasse (MMX12, MMX32):

208V -15% —240V +10 % (177 V-0 % — 264 V +0 %)
¢ 400-V-Gerateklasse (MMX34):

380V -15% — 480V +120 % (323 V-0 % — 528 V +0 %)

Der zuldssige Frequenzbereich ist dabei 50/60 Hz (45 Hz -0 % —
66 Hz +0 %).

Spannungssymmetrie

Durch ungleichmaBige Belastung der Leiter und durch das direkte
Schalten groBer Leistungen kann es in dreiphasigen Wechsel-
stromnetzen zu Abweichungen von der idealen Spannungsform
und zu unsymmetrischen Spannungen kommen. Diese Unsymme-
trien in der Netzspannung kénnen bei dreiphasig gespeisten
Frequenzumrichtern zu einer unterschiedlichen Belastung der
Dioden im Netzgleichrichter und in Folge davon zu einem vorzei-
tigen Ausfall dieser Dioden fiihren.

—> Berlicksichtigen Sie bei der Projektierung fiir den
Anschluss von dreiphasig gespeisten Frequenzumrichtern
(MMX32, MMX34) nur solche Wechselstromnetze, deren
zuldssige Unsymmetrie in der Netzspannung = +3 %
betragt.

Sollte diese Bedingung nicht erfiillt sein oder Symmetrie am
Anschlussort nicht bekannt sein, empfiehlt sich der Einsatz einer
zugeordneten Netzdrossel (siehe Anhang, Abschnitt , Netzdros-
seln™)
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Klirrfaktor (THD)

Der Klirrfaktor THD (Total Harmonic Distortion = gesamte harmo-
nische Verzerrung) ist ein MaB fir die auftretenden harmonischen
Verzerrungen (Oberwellen) der sinusformigen (netzseitigen)
EingangsgroBen beim Frequenzumrichter. Die Angabe erfolgt in
Prozent, bezogen auf den Gesamtwert.

K = - . 100%

U1 = Grundschwingung
Klirrfaktor k = 0,1 > K =10 % ~ -20 dB (Klirrddmpfung)

THD (Total Harmonic Distortion) = gesamte harmonische Verzerrung

Bei den Frequenzumrichtern der Reihe M-Max ist der zuldssige
Wert fiir den Klirrfaktor THD >120 %.

Blindleistungs-Kompensationseinrichtungen

Eine netzseitige Kompensation ist fiir die Frequenzumrichter der
Reihe M-Max nicht erforderlich. Sie nehmen aus dem speisenden
Wechselspannungsnetz nur eine sehr geringe Grundschwingungs-
Blindleistung auf (cos ¢ ~ 0,98).

In Wechselstromnetzen mit nicht verdrosselten Blind-
strom-Kompensationseinrichtungen kénnen Strom-
schwingungen (Oberwellen), Parallelresonanzen und
nicht definierte Verhaltnisse hervorgerufen werden.

—_

Berlicksichtigen Sie bei der Projektierung fir den
Anschluss von Frequenzumrichtern an Wechselstrom-
netzen mit nicht definierten Verhaltnissen den Einsatz von
Netzdrosseln.

Elektrisches Netz

Netzdrosseln

Eine Netzdrossel (auch Kommutierungsdrossel genannt) erhoht
die Induktivitdt der Netzzuleitung. Dadurch werden die Strom-
flusszeit verlangert und Netzspannungseinbriiche gedampft.

Beim Frequenzumrichter begrenzt eine Netzdrossel die Netzriick-
wirkungen auf zulassige Werte. Die ins Netz zuriick gespeisten
Oberschwingungsstréme (,, Netzriickwirkungen®) werden redu-
ziert. Der netzseitige Scheinstrom verringert sich in Folge dadurch
um bis zu etwa 30 %.

Zum Frequenzumrichter hin dampfen die Netzdrosseln Stérungen
aus dem Versorgungsnetz. Die Spannungsfestigkeit des Frequenz-
umrichters wird dadurch erhéht und die Lebensdauer verlangert
(Dioden des Netzgleichrichters, Zwischenkreiskondensatoren).

Fur den Betrieb des Frequenzumrichters M-Max ist der
Einsatz von Netzdrosseln nicht notwendig.

Wir empfehlen dennoch, stets eine Netzdrossel vorzu-
schalten, da in den meisten Féllen die Netzqualitét nicht
bekannt ist.

-

Berticksichtigen Sie bei der Projektierung, dass eine Netz-
drossel nur einem einzelnen Frequenzumrichter zur Ent-
kopplung zugeordnet wird. Es sollte also maglichst ver-
mieden werden, eine groBe Netzdrossel fiir mehrere
kleine Frequenzumrichter einzusetzen.

Beim Einsatz eines Anpasstransformators (einem
einzelnen Frequenzumrichter zugeordnet) kann auf den
Einsatz einer Netzdrossel verzichtet werden.

Netzdrosseln werden gemal dem netzseitigen Eingangsstrom (I )
des Frequenzumrichters ausgelegt. Netzdrosseln und die Zuord-
nung zum Frequenzumrichter M-Max sind im Anhang aufgefihrt.
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Sicherheit und Schalten

Sicherungen und Leitungsquerschnitte

Die fiir den netzseitigen Anschluss zugeordneten Sicherungen und
Leitungsquerschnitte sind abhdngig vom Netzbemessungsstrom
I LN des Frequenzumrichters (ohne Netzdrossel).

Achtung!

Berticksichtigen Sie bei der Auswahl des Leitungsquer-

schnittes den Spannungsabfall bei Belastung.

Die Berticksichtigung weiterer Normen (z. B. VDE 0113
oder VDE 0289) liegt in der Verantwortung des Anwen-

Vv

ders.

Die empfohlenen Sicherungen und die Zuordnung der Frequenz-
umrichter sind im Anhang auf Seite 114 ff. aufgefiihrt.

Es miissen die nationalen und regionalen Vorschriften (z. B.
VDE 0113, EN 60204) beachtet und die geforderten Approbati-
onen am Einsatzort (z. B. UL) erflillt werden.

Beim Betrieb in einer UL-approbierten-Anlage dirfen ausschlieB-
lich UL-approbierte Sicherungen, Sicherungsunterteile und
Leitungen verwendet werden.

Die Ableitstréme gegen Erde (nach EN 50178) sind groBer als
3,5 mA. Die mit PE gekennzeichneten Anschlussklemmen und das
Gehause miissen mit dem Erdstromkreis verbunden sein.

Die Ableitstrome der einzelnen LeistungsgréBen sind im Anhang
unter den speziellen technischen Daten auf Seite 109 ff. aufge-
flhrt.

Achtung!
Die vorgeschriebenen Mindestquerschnitte von PE-Leitern
(EN 50178, VDE 0160) miissen eingehalten werden.

Vv

Wabhlen Sie den Querschnitt des PE-Leiters in der Motor-
leitung mindestens so groB wie den Querschnitt der
Phasenleitungen (U, V, W).

-_

Kabel und Sicherungen

Die Querschnitte der zu verwendenden Kabel und die Sicherungen
zum Leitungsschutz sollten Sie in Ubereinstimmung mit den értli-
chen Normen wahlen.

Bei einer Installation gemaB den UL-Vorschriften missen von den
UL zugelassene Sicherungen und zugelassene Kupferkabel mit
einer Hitzebestandigkeit von +60/75° C verwendet werden.

Verwenden Sie Stromkabel fiir die Festinstallation mit Isolierungen
entsprechend den vorgegebenen Netzspannungen. Auf der Netz-
seite ist ein geschirmtes Kabel nicht erforderlich.

Auf der Motorseite ist ein vollstandig (360°) niederohmig abge-
schirmtes Kabel erforderlich. Die Lange des Motrorkabels ist von
der Funkstorklasse abhangig und betrdgt beim M-Max maximal
30 m.
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Fehlerstromschutzschalter (RCD)

RCD (Residual Current Device): Reststromschutzgerdt, Fehler-
stromschutzeinrichtung (FI-Schutzschalter)

Fehlerstromschutzeinrichtungen schiitzen Personen und Nutztiere
gegen das Vorhandensein (nicht das Entstehen) von unzulassig
hohen Beriihrungsspannungen. Sie verhindern gefahrliche, zum
Teil todliche Verletzungen bei Stromunfallen und dienen zusatzlich
der Brandverhiitung.

Warnung!

Beim Frequenzumrichter diirfen nur allstromsensitive
Fehlerstromschutzeinrichtungen (RCD, Typ B) eingesetzt
werden (EN 50178, IEC 755).

Kennzeichnung auf der Fehlerstrom-Schutzeinrichtung
allstromsensitiv (RCD, Typ B) El

Frequenzumrichter arbeiten intern mit gleichgerichteten Wechsel-
stromen. Im Fehlerfall kénnen diese Gleichstrome die Auslésung
eine RCD-Schutzeinrichtung vom Typ A blockieren und somit die
Schutzfunktion aufheben.

V

Achtung!

Fehlerstromschutzeinrichtungen (RCD) diirfen nur netz-
seitig zwischen dem speisenden Wechselstromnetz und
dem Frequenzumrichter installiert werden.

Es kann zu sicherheitsrelevanten Ableitstrdmen bei der Handha-
bung und beim Betrieb eines Frequenzumrichters kommen, wenn
der Frequenzumrichter (aufgrund eines Fehlers) nicht geerdet ist.

Ableitstrome zur Erde werden beim Frequenzumrichter hauptsach-
lich durch Fremdkapazitaten verursacht; zwischen den Motor-
phasen und der Abschirmung des Motorkabels sowie (iber die
Y-Kondensatoren der Funk-Entstorfilter. Die GroBe der Ableit-
strome ist in der Gewichtung dabei abhangig von der:

e Lange des Motorkabels,

Abschirmung des Motorkabels,

Hohe der Taktfrequenz (Schaltfrequenz des Wechselrichters),
Ausflihrung des Funk-Entstorfilter,

ErdungsmaBnahmen am Standort des Motors.

Der Ableitstrom zur Erde ist bei einem Frequenzumrichter
groBer als 3,5 mA. GemaB den Anforderungen der

EN 50178 muss daher eine verstarkte Erdung (PE) ange-
schlossen werden. Der Kabelquerschnitt muss wenigstens
10 mm?2 betragen oder aus zwei getrennt angeschlos-
senen Erdkabeln bestehen.

-

Sofern Sie Fehlerstromschutzeinrichtungen einsetzen,
missen diese geeignet sein fiir:

¢ den Schutz von Installationen mit Gleichstromanteil im
Fehlerfall (RCD, Typ B),

o hohe Ableitstrome (300 mA),

 kurzeitiges Ableiten von Impulsstromspitzen.
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Netzschiitz

Das Netzschiitz ermdglicht ein betriebsmaBiges Ein- und Aus-
schalten der Versorgungsspannung des Frequenzumrichters sowie
die Abschaltung im Fehlerfall.

Das Netzschiitz wird gemal dem netzseitigen Eingangsstrom (I n)
des Frequenzumrichters und der Gebrauchskategorie AC-1

(IEC 60947) ausgelegt. Netzschiitze und die Zuordnung zum
Frequenzumrichter M-Max sind im Anhang aufgefiihrt.

—> Beriicksichtigen Sie bitte bei der Projektierung, dass bei
frequenzgeregelten Antrieben der Tipp-Betrieb nicht iiber
das Netzschiitz des Frequenzumrichters erfolgt, sondern
iber einen Steuereingang des Frequenzumrichters.

Die maximal zulassige Einschalthaufigkeit der Netzspan-
nung beim Frequenzumrichter M-Max ist einmal pro
Minute (Normalbetrieb).
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EMV-MaBnahmen

Bei der Projektierung von Antriebssystemen (PDS = Power Drive
System) mit Frequenzumrichtern sollten Sie MaBnahmen zur elek-
tromagnetischen Vertraglichkeit (EMV) berticksichtigen. Nachbes-
serungen und Anderungen bei der Montage und Installation sowie
Nachbesserungen am Aufstellort sind mit zusétzlichen und oft
auch héheren Kosten verbunden.

Frequenzumrichter arbeiten im Wechselrichter mit schnellen elek-
tronischen Schaltern (IGBT). Aus diesem Grunde kann es in einem
PDS mit Frequenzumrichtern zu Funkstdrungen kommen, die sich
auf andere in der Nahe befindliche elektronische Gerate (z. B.
Funkempfanger, Messgeréte, SPS) stérend auswirken. Zum Schutz
vor diesen Hochfrequenzstdrungen sollten Sie diese (empfindliche)
Gerdte rdumlich getrennt und abgeschirmt von einem frequenzge-
regelten PDS aufbauen.

In Europa ist die Einhaltung der EMV-Richtlinien verpflichtend.

Die EMV-Produktnorm fiir Antriebssysteme (PDS) ist die Norm
IEC/EN 61800-3. Sie betrachtet das komplette Antriebssystem
(PDS), von der netzseitigen Einspeisung (iber den Frequenzum-
richter bis hin zum Motor, inklusive Kabel (siehe Abbildung 9,
Seite 21). Ein Antriebssystem kann dabei aus mehreren Antrieben
bestehen. Fachgrundnormen einzelner Komponenten sind hierbei
nicht giltig.

Eine Erklarung zur Konformitét (CE) bezieht sich immer auf ein
Jtypisches” Antriebssystem: Frequenzumrichter mit gegebener
Kabelldnge, zugeordnetem Motor und Funk-Entstdrmalnahmen
flir einen einzelnen Antrieb. Die Verantwortlichkeit fiir das
komplette Antriebssystem (PDS) liegt beim Errichter (beispiels-
weise Maschinenbauer).

Die Frequenzumrichter M-Max erfiillen mit den integrierten Funk-
Entstorfiltern die Anforderungen der EMV-Produktnorm

I[EC/EN 61800-3 fiir den sensiblen Wohnbereich (Erste Umgebung)
und somit auch die héheren Grenzwerte im Industriebereich
(Zweite Umgebung).

06/09 AWB8230-1603de
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Motor und Applikation

Motorauswahl
Allgemeine Empfehlungen zur Motorauswahl:

e Verwenden Sie fiir das frequenzgeregelte Antriebssystem (PDS)
dreiphasig gespeiste Wechselstrommotoren mit Kurzschluss-
laufer und Oberflachenkiihlung; auch Drehstrom-Asynchron-
motor oder Normmotor genannt. Andere Auspragungen wie
AuBenlaufermotor, Schleifringldufermotor, Reluktanzmotor,
Synchron- oder Servomotor kénnen auch mit einem Frequenz-
umrichter betrieben werden, erfordern aber in der Regel eine
zusatzliche Projektierung in Absprache mit dem Motorher-
steller.

e Verwenden Sie nur Motoren mit mindestens der Warmeklasse F
(155 °C maximale Dauertemperatur).

e Vorzugsweise sollten Sie 4-polige Motoren auswahlen
(Synchrone Drehzahl: 1500 min-" bei 50 Hz bzw. 1800 min-1 bei
60 Hz).

e Berlicksichtigen Sie die Betriebsbedingungen fiir den S1-Betrieb
(IEC 60034-1).

e Bei einem Parallelbetrieb mehrerer Motoren an einem Frequen-
zumrichter sollten die Motorleistungen nicht mehr als drei Leis-
tungsklassen auseinander liegen.

e Vermeiden Sie eine Uberdimensionierung des Motors.

Bei einer Unterdimensionierung im Vektorbetrieb darf die
Motorleistung nur eine Leistungsstufe kleiner sein.

Motoren parallel schalten

Die Frequenzumrichter der Reihe M-Max ermdglichen den paral-
lelen Betrieb mehrerer Motoren in der Betriebsart U/f-Steuerung:

e Betriebsart U/f-Steuerung: mehrere Motoren mit gleichen oder
unterschiedlichen Bemessungsdaten. Die Summe der Motor-
strome ist kleiner als der Bemessungsstrom des Frequenzum-
richters.

e Betriebsart U/f-Steuerung: paralleles Schalten mehrerer
Motoren. Die Summe der Motorstréme im Betrieb plus der
Einschaltstrom des Motors, der zugeschaltet wird, muss kleiner
als der Bemessungsstrom des Frequenzumrichters sein.

Werden beim Parallelbetrieb unterschiedliche Motordrehzahlen
gefordert, kann dies nur (iber die Polpaarzahl und/oder Getriebe-
Ubersetzungen erreicht werden.

Motor und Applikation

QN Q12
F1 E|E| F2 E|

i

Abbildung 11: Parallelschalten mehrerer Motoren an einem Frequenz-
umrichter

Achtung!

Falls Sie mehrere Motoren an einem Frequenzumrichter
parallel schalten, missen Sie die Schiitze der einzelnen
Motoren nach der Gebrauchskategorie AC-3 auslegen.

V

Die Auswahl der Motorschtitze erfolgt gemaB dem
Bemessungsstrom des zu schaltenden Motors.

Durch das Parallelschalten der Motoren verringert sich der
Anschlusswiderstand am Ausgang des Frequenzumrichters. Die
Gesamtstatorinduktivitat wird geringer und die Streukapazitat der
Leitungen gréBer. Dadurch wird die Stromverzerrung gegeniiber
dem Einzelmotoranschluss gréBer. Um die Stromverzerrung zu
verkleinern, sollten Sie Motordrosseln (siehe (1) in Abbildung 11)
im Ausgang des Frequenzumrichters einsetzen (siehe auch
Abschnitt ,Motordrosseln”, Seite 119).

—> Die Stromaufnahme aller parallel angeschlossenen
Motoren darf den Ausgangsbemessungsstrom Iy des
Frequenzumrichters nicht Uberschreiten.

—> Beim Parallelschalten mehrerer Motoren kdnnen Sie den
elektronischen Motorschutz nicht verwenden. Sie miissen
jeden Motor einzeln mit Thermistoren und/oder Bimetall-
relais schiitzen.

—> Der Einsatz von Motorschutzschaltern im Ausgang von

Frequenzumrichtern kann zu undefinierten Abschal-

tungen flhren.
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Motor und Schaltungsart

o . . U, [v
Entsprechend den Bemessungsdaten im Leistungsschild kann die 2 V1§ |
Statorwicklung des Motors in Stern oder Dreieck geschaltet a00d -~ @ @ ‘
werden. | e l
| ,’ | !
VA 1
e I |
o | o 2301~/ 10 | |
[ 230A7400Y V]| 35/2A] | | i
\ S1 0,75 kw]] cos ¢ 0.79] i ! |
\ 1430 mpm || 50 Hz| 0 1 ? | .
o | | o 50 8 ¢l
Abbildung 12: Beispiel fiir ein Motortypenschild Abbildung 14: U/f-Kennlinie

(1) Sternschaltung: 400 V, 50 Hz
(@ Dreicksschaltung: 230 V, 50 Hz
| (3) Dreiecksschaltung: 400 V, 87 Hz

ut | v wi Ut | v wi
%g_% % Die nachfolgende Tabelle 2 zeigt die Zuordnung der mdglichen
w2zl v w2 lul v Frequenzumrichter in Abhangigkeit von der Netzspannung und
* A der Schaltungsart.

Abbildung 13: Schaltungsarten: Stern, Dreieck

Der Drehstrommotor mit dem Leistungsschild nach Abbildung 12
kann in Stern- oder in Dreieckschaltung betrieben werden.

Die Betriebskennlinie wird dabei durch das Verhaltnis von Motor-
spannung und Motorfrequenz bestimmt.

Tabelle 2:  Zuordnung der Frequenzumrichter zum Motorbeispiel
(Abbildung 11)

Frequenzumrichter MMX12AA3D7... MMX32AA3D7... MMX34AA2D4... MMX34AA4D3...
Bemessungsstrom 3,7A 3,7A 2,4A 43 A
Netzsspannung 1AC230V 3AC230V 3 AC400V 3 AC 400V
Motorschaltung Dreieck Dreieck Stern Dreieck
U/f-Kennlinie ® ® ©) ®

Motorstrom 35A 35A 20A 35A
Motorspannung 3 ACO bis 230 V 3 ACO bhis 230 V 3 AC 0 bis 400 V 3ACObis230V
Motordrehzahl 1430 min-"! 1430 min-! 1430 min-! 2474 min-1 1
Motorfrequenz 50 Hz 50 Hz 50 Hz 87 Hz")

1) Beachten Sie die zuldssigen Grenzwerte des Motors!
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87-Hz-Kennlinie
In der Dreiecksschaltung mit 400 V und 87 Hz wiirde der Motor in
Abbildung 12 die V3-fache Leistung abgeben (~ 1,3 kW).

Wegen der hoheren thermischen Belastung empfiehlt es sich, nur
die nachstgroBere, listenmaBige Motorleistung (1,1 kW) auszu-
nutzen. Damit hat der Motor (in diesem Beispiel) immer noch eine
1,47-fach hohere Leistung gegeniiber der Listenleistung

(0,75 kw).

Mit der 87-Hz-Kennlinie arbeitet der Motor auch im Bereich von 50
bis 87 Hz mit ungeschwachtem Feld. Das Kippmoment bleibt in
gleicher Hohe wie beim Netzbetrieb mit 50 Hz.

—> Die Warmeklasse des Motors muss beim 87-Hz-Betrieb
mindestens F sein.

Bypass-Betrieb

Wollen Sie einen Motor wahlweise (iber den Frequenzumrichter
oder direkt von der Netzspannung speisen, so sind die Einspeise-
zweige mechanisch zu verriegeln.

Achtung!
Das Umschalten zwischen Frequenzumrichter und Netz-

Vv

spannung darf nur im spannungsfreien Zustand erfolgen.

Vorsicht!

Sie diirfen die Ausgange des Frequenzumrichters

(U, V, W) nicht mit der Netzspannung verbinden (Gefahr
der Zerstorung, Brandgefahr)

A\

L1L21L3

KIFE

=
i

T1 [u]v]w

mi (M

Abbildung 15: Bypass-Motorsteuerung (Beispiel)

Motor und Applikation

Achtung!
S1 darf nur im stromlosen Zustand des Frequenzumrich-
ters T1 schalten.

Vv

-

Schiitze und Schalter (S1) im Ausgang des Frequenzum-
richters und fiir den Direktstart missen nach der
Gebrauchskategorie AC-3 zum Bemessungsstrom des
Motors ausgelegt sein.

Anschluss von EX-Motoren

Beachten Sie beim Anschluss von explosionsgeschiitzten Motoren
bitte folgende Hinweise:

e Der Frequenzumrichter muss auBerhalb des EX-Bereichs instal-
liert werden.

e Beachten Sie die branchen- und landesspezifischen Vorschriften
fiir explosionsgeschitzte Bereiche (ATEX 100a).

e Beachten Sie die Vorschriften und Hinweise des Motorherstel-
lers hinsichtlich des Betriebs am Frequenzumrichter — beispiels-
weise wenn Motordrosseln (du/dt-Begrenzung) oder Sinusfilter
vorgeschrieben sind.

e Temperaturiiberwachungen in den Motorwicklungen (Ther-
mistor, Thermo-Click) diirfen nicht direkt am Frequenzumrichter
angeschlossen werden, sondern miissen iber ein fiir den EX-
Bereich zugelassenes Ausldsegerat angeschlossen werden.
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3 Installation

Einleitung MaBnahmen zur Kiihlung
Dieses Kapitel beschreibt die Montage und den elektrischen Um eine ausreichende (thermische) Luftzirkulation zu gewahr-
Anschluss der Frequenzumrichterreihe M-Max. leisten, ist oberhalb des Frequenzumrichters M-Max ein Freiraum
von mindestens 100 mm und unterhalb davon ein Freiraum von
—>  Decken oder kleben Sie wéhrend der Installation und mindestens 50 mm erforderlich.
Montage des Frequenzumrichters samtliche Beliiftungs- Der erforderliche Luftkiihlstrom betrégt 10 m3/h in den BaugréBen
schlitze ab, damit keine Fremdkérper eindringen konnen. FS1 und FS2 sowie 30 m3/h in der BaugroBe FS3 (siehe hierzu den
Abschnitt ,,Abmessungen und BaugréBen” im Anhang auf
—> Fihren Sie sémtliche Arbeiten zur Installation nur mit dem Seite 112).

angegebenen, fachgerechten Werkzeug ohne Gewaltan-
wendung aus.

A
s|5
Montageanleitung \ ﬁ rA*ﬁ
Die Anweisungen zur Montage in diesem Handbuch gelten fiir Y
Frequenzumrichter der Reihe M-Max mit der Schutzart 1P20. f
Um die Anforderungen gemaB NEMA 1 (IP21) zu erfiillen, miissen f
Sie, je nach GehausegroBe, das optionale Gehdusezubehor MMX- 1
IP21-FS1, MMX-IP21-FS2 oder MMX-IP21-FS3 verwenden. J ‘% ; 059
Die erforderlichen Installationsanweisungen sind in der Aufstell- LA]‘ i
anweisung AWA8230-2417 abgebildet. 7
Einbaulage FS1, FS2: 10 m3/h; FS3: 30 m3/h
Die vertikale Einbaulage darf um bis zu 90° geneigt sein. Abbildung 17: Freirdume zur Luftkihlung
Der frontseitige Abstand sollte 15 mm nicht unterschreiten.
O —>  Bitte beachten Sie, dass die Montage ein einwandfreies
Ve Offnen und SchlieBen der Steuerklemmenabdeckung
=g ermdglicht.
/ . : :
7[ /’ —> Die Frequenzumrichter der Reihe M-Max werden durch
o’ %\ Luftkiihlung mit einem internen Liifter gekihlt.
— - =90
N

Abbildung 16: Einbaulage

—> Eine um 180° gedrehte Montage (auf den Kopf gestellt)
ist nicht zulassig.
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2\

\g
i
v

N =20 | 1%
N = 0.498"
7
O =40-°C 9 > 40 °C (max. 50 °C)

frwm = 4 kHz (P11.9) fewm > 4 kHz (P11.9)

Abbildung 18: Seitliche Freirdume

Bis zu einer Umgebungstemperatur von +40 °C, einer Aufstell-
hohe bis zu 1000 m und einer Taktfrequenz bis zu 4 kHz benétigen
die Frequenzumrichter der Reihe M-Max keinen seitlichen
Abstand.

Hohere Umgebungstemperaturen (bis maximal +50 °C), Taktfre-
quenzen fpywi (bis maximal 16 kHz) und Aufstellhéhen (bis zu
2000 m) erfordern einen seitlichen Abstand von mindestens

20 mm.

—> Die Taktfrequenz (fpyym) kdnnen Sie unter Parameter
P11.9 anpassen.

—> Gerdte mit hohen magnetischen Feldern (z. B. Drosseln
oder Transformatoren) sollten nicht in unmittelbarer Nadhe
des M-Max-Gerats montiert werden.

Befestigung

Sie kdnnen einen Frequenzumrichter der Reihe M-Max mit
Schrauben oder auf einer Montageschiene befestigen.

—> Montieren Sie den Frequenzumrichter ausschlieBlich auf
einem nicht brennbaren Befestigungsuntergrund (z. B.
auf einer Metallplatte).

—> Abmessungen und Gewichte des Frequenzumrichters

M-Max finden Sie im Anhang.
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Befestigung mit Schrauben

Die Anzahl und die Anordnung der erforderlichen Bohrungen
(BefestigungsmaBe a1 und b1 in Abbildung 19) sind auch auf der
Grundplatte des M-MAX-Gerats aufgedruckt.

al

0

b1

<
|::> 0

_N__fd
- 7
0.275"

Abbildung 19: MontagemaBe

Y
A

Montieren Sie zuerst die Schrauben an den angegebenen Posi-

tionen. Setzen Sie dann den Frequenzumrichter auf die vorberei-
tete Wandbefestigung und ziehen Sie alle Schrauben fest an. Das
maximal zuldssige Anzugsmoment fiir die Befestigungsschrauben

betragt 1,3 Nm.
@ =wms
e 93

OO000000

@:I\M

1,3 Nm (11.5 Ib-in)

1,3 Nm (11.5 Ib-in)

Abbildung 20:  Anordnung fiir die Montage mit Schrauben
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Befestigung auf Montageschiene
Alternativ zur Schraubbefestigung konnen Sie die Befestigung

auch auf einer Montageschiene gemaB IEC/EN 60715 vornehmen.

' "
"
A

'
~
A A

Abbildung 21: Montageschiene gemaB I[EC/EN 60715

Setzen Sie den Frequenzumrichter von oben auf die Montage-
schiene [1] und drlicken Sie ihn zum Einrasten an [2].

[

@/

Abbildung 22: Befestigung auf Montageschiene

Montageanleitung

Demontage von Montageschiene

Zur Demontage miissen Sie die durch Federkraft gehaltene Verrie-
gelung herunterdriicken. Dazu ist an der oberen Kante des
M-MAX-Gerats eine markierte Aussparung vorgesehen.

Zur Entriegelung empfiehlt sich ein Schraubendreher mit flacher
Klinge (z. B. Klingenbreite 5 mm).

m \\

]
7 @ =5

=0.197"

g ol -

NP E]

Abbildung 23: Demontage
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Kabelfangblech (Zubehor)

Im Lieferumfang des M-Max ist ein Zubehdrsatz mit Kabelfang-
blech und Biigeln enthalten. Sie konnen damit bei Bedarf die
Anschlussleitungen direkt am Frequenzumrichter abfangen und
abgeschirmte Leitungen EMV-gerecht befestigen.

Montieren Sie zuerst das Kabelabfangblech fiir die Anschlusslei-

tungen im Leistungsteil [1] und anschlieBend das Kabelabfang-
blech [2] fiir die Steuerleitungen. Die erforderlichen Montage-
schrauben (M4) sind im Lieferumfang enthalten.

[3] = Kabelschellen im Leistungsteil.

—> Montieren Sie das Kabelfangblech vor der elektrischen
Installation.
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Abbildung 24: Montage von Kabelfangblech und Biigel
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EMV-gerechte Installation

In einem Antriebssystem (PDS) mit Frequenzumrichtern sollten Sie
MaBnahmen zur elektromagnetischen Vertrdglichkeit (EMV)
bereits bei der Projektierung beriicksichtigen, da erforderliche
Anderungen bei der Montage und Installation bzw. Nachbesse-
rungen am Aufstellort mit zusatzlichen und hoheren Kosten
verbunden sind.

Technologisch und systembedingt flieBen in einem Anbtriebs-
system beim Betrieb eines Frequenzumrichters hochfrequente
Ableitstrome. Daher miissen alle ErdungsmaBnahmen nieder-
ohmig und groBflachig erfolgen.

Bei Ableitstromen groBer als 3,5 mA muss nach VDE 0160 bzw.
EN 60335 entweder

e der Schutzleiter-Querschnitt =10 mm?2 sein,
e der Schutzleiter auf Unterbrechung hin iberwacht werden oder
e zusatzlich ein zweiter Schutzleiter verlegt werden.

Fir die EMV-gerechte Installation empfehlen wir die folgenden
MaBnahmen:

e Einbau des Frequenzumrichters in ein metallisch leitfahiges
Gehduse mit guter Anbindung an das Erdpotenzial,
® abgeschirmte Motorleitungen (kurze Leitungslangen).

Erden Sie in einem Antriebssystem alle leitfahigen Komponenten
und Gehause Uber eine moglichst kurze Leitung mit gréBtmdg-
lichem Querschnitt (Cu-Litze).

EMV-MaBnahmen im Schaltschrank

Fir den EMV-gerechten Aufbau verbinden Sie alle metallischen
Teile der Geréte und des Schaltschranks groBfléchig und hochfre-
quenzleitfahig miteinander. Montageplatten und Schaltschrank-
tliren sollten mit dem Schrank Uber groBflachig kontaktierte und
kurze HF-Litzen verbunden werden. Verzichten Sie dabei auf
lackierte Oberflachen (Eloxal, gelb chromatiert). Eine Ubersicht
aller EMV-MaBnahmen zeigt lhnen die Abbildung 25 auf Seite 36.

» Bauen Sie den Frequenzumrichter maglichst direkt (ohne
Abstandhalter) auf einer Metallplatte (Montageplatte) auf.

» Fiihren Sie die Netz- und Motorleitungen im Schaltschrank
moglichst dicht am Erd-Potenzial. Freischwebende Leitungen
wirken wie Antennen.

» Falls Sie HF-fiihrende Leitungen (z. B. abgeschirmte Motorlei-
tungen) und entstorte Leitungen (z. B. Netzzuleitung, Steuer-
und Signalleitungen) parallel verlegen, sollte der Abstand
mindestens 300 mm betragen, um ein Uberstrahlen elektro-
magnetischer Energie zu verhindern. Auch bei gréBeren Unter-
schieden im Spannungspotenzial sollten Sie eine getrennte
Kabelfiihrung wahlen. Erforderliche Leitungskreuzungen
zwischen den Steuer- und Leistungsleitungen sollten immer im
rechten Winkel (90 Grad) erfolgen.

» Verlegen Sie Steuer- und Signalleitungen nicht in einem Kanal
mit den Leistungsleitungen. Analoge Signalleitungen (Mess-
werte, Soll- und Korrekturwerte) miissen Sie abgeschirmt
verlegen.

EMV-gerechte Installation

Erdung

Im Schaltschrank sollte die Erdanbindung (PE) vom speisenden
Netz an einem zentralen Erdungspunkt (Montageplatte) ange-
schlossen sein. Alle Schutzleiter sollten sternférmig von diesem
Erdungspunkt aus verlegt werden und alle leitfahigen Kompo-
nenten des PDS (Frequenzumrichter, Motordrossel, Motorfilter,
Netzdrossel) angebunden sein.

Vermeiden Sie Erdungsschleifen beim Einbau mehrerer Frequenz-
umrichter in einen Schaltschrank. Sorgen Sie auBerdem fiir eine
einwandfreie und groBflachige Erdung aller metallischen und zu
erdenden Gerate mit der Montageplatte.

Schirmung

Nicht abgeschirmte Leitungen wirken wie Antennen (Senden,
Empfangen). Verlegen Sie fiir einen EMV-gerechten Anschluss
storungsaussendende Leitungen (z. B. Motorleitungen) und
storempfindliche Leitungen (analoge Signal- und Messwerte)
stets abgeschirmt voneinander.

Die Wirksamkeit einer abgeschirmten Leitung wird bestimmt
durch eine gute Schirmanbindung und einen niedrigen Schirm-
widerstand.

Verwenden Sie nur Schirme mit verzinntem oder vernickeltem
Kupfergeflecht. Schirme aus Stahlgeflecht sind nicht geeignet.

=—> Steuer- und Signalleitungen (analog, digital) sollten
immer einseitig, in unmittelbarer Nahe ihrer speisenden
Spannungsquelle geerdet werden (PES).
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W2 U2 V2
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Abbildung 25: EMV-gerechter Aufbau

Beispiel: M-Max

|
-

24V DC

@ Leistungsleitung: L1, L2/N, L3 und U/T1, V/T2, W/T3, R+, R-
@ Steuer- und Signalleitungen: 1 bis 26, A, B, Feldbusanschaltungen

GroBflachige Verbindung aller metallischen Schrankteile
Montageflachen von Frequenzumrichter und Kabelschirm miissen farbfrei sein.

JU;

115 VAC
230 VAC
400 V AC
480 V AC

15 VAC
230V AC
400 V AC
480 V AC

Kabelschirm von Leitungen im Ausgang des Frequenzumrichters groBflachig mit Erdpotenzial (PES) verbinden

GroBflachiges Kontaktieren des Kabelschirms am Motor
GroBflachige Erdanbindung aller metallischen Teile
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Elektrische Installation

A\

Warnung!

Verdrahtungsarbeiten diirfen erst dann durchgefiihrt
werden, nachdem der Frequenzumrichter korrekt
montiert und befestigt wurde.

AN

Gefahr!
Unfallgefahr durch Stromschlag!

Fihren Sie die Verdrahtung nur spannungsfrei aus.

Achtung!
Brandgefahr!

Verwenden Sie nur solche Kabel, Schutzschalter und
Schiitze, die den angegebenen zuldssigen Stromnennwert
aufweisen.

Achtung!

Die Erdableitstrome sind bei Frequenzumrichtern groBer
als 3,5 mA (AC). GemaB der Produktnorm IEC/EN 61800-
5-1 muss daher eine zusétzliche Schutzleitung ange-
schlossen werden oder der Querschnitt des Schutzleiters
mindestens 10 mm2 betragen.

Gefahr!

Auch nach dem Abschalten der Versorgungsspannung
stehen die Bauteile im Leistungsteil des Frequenzumrich-
ters noch bis zu 5 Minuten unter Spannung (Entladezeit
der Zwischenkreiskondensatoren).

Beachten Sie den Warnhinweis!

JAYAN

DANGER

—_

Fuhren Sie die folgenden Arbeitsschritte mit dem angege-
benen Werkzeug und ohne Gewaltanwendung aus.

Elektrische Installation
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Anschluss am Leistungsteil

Die nachfolgende Abbildung zeigt den allgemeinen Anschluss des
Frequenzumrichters im Leistungsteil.

06/09 AWB8230-1603de

3AC, PE

Abbildung 26: Anschluss am Leistungsteil

Klemmenbezeichnung im Leistungsteil
e L1, L2/N, L3: Anschlussklemmen fiir die Versorgungsspannung
(Eingang, Netzspannung):
— Einphasige Wechselspannung: Anschluss an L1 und L2/N bei
MMX12...
— Dreiphasige Wechselspannung: Anschlussan L1, L2/N, L3 bei
MMX32... und MMX34...

e U/T1, VIT2, W/T3: Anschlussklemmen fir die dreiphasige Zulei-
tung zum Drehstrommotor (Ausgang, Frequenzumrichter)

® R+, R-: Anschlussklemmen fiir externen Bremswiderstand (nur
bei MMX34..., Ausgang Bremstransistor)

® @, PE: Anschluss fiir die Schutzerde (Bezugspotenzial). PES bei
montiertem Kabelfangblech fiir abgeschirmte Leitungen.

—> Der Frequenzumrichter muss grundsatzlich tber einen
Erdungsleiter (PE) mit dem Erdpotenzial verbunden
werden.

=™~ P72

1.3 Nm
(0.96 Ib-ft)

Abbildung 27: Erdanschluss

(W=

0.17

MMX12... MMX32..., MMX34...
Input Input Output
@ o L1 [L2IN @ o [L1 JLN] 13] |U/T1\V/T2\W/T3|/I?@
'
T
t
PE L1 PE [ WA

Der Erdanschluss ist direkt mit den Kabelabfangblechen
verbunden.

Die abgeschirmte Leitung zwischen Frequenzumrichter und Motor
sollte moglichst kurz sein. Verbinden Sie den Schirm beidseitig und
groBflachig mit der Schutzerde PES (Protective Earth Shielding).
Am Frequenzumrichter konnen Sie die Schirmung der Motorlei-
tung direkt am Kabelfangblech (360 Grad Uberdeckung) mit der
Schutzerde verbinden.

PE LI L2 I3
PE U V W PE R+ R
ks H HHE k. ks A H A i,
= H H H H < < H H H <
©n B HHH < <= HHE <=~
ve H HHH v 3y H HAH vo
i y i i
s ~ T\
B8 5 RIR aR o SIE
Y ) Y Y

Abbildung 28: Anschluss im Leistungsteil
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Verhindern Sie ein Aufflechten der Schirmung — beispielsweise
durch Verschieben der getrennten Kunststoffummantelung tber
das Schirmende oder durch eine Gummitiille am Schirmende.
Alternativ kdnnen Sie zusatzlich zur groBflachigen Kabelschelle
auch das Schirmgeflecht am Ende verdrillen und mit einem Kabel-
schuh an der Schutzerde anbinden. Um EMV-Stérungen zu
vermeiden, sollte dieser verdrillte Schirmanschluss moglichst kurz
ausgeflhrt werden (siehe Abbildung 30).

RRRRRA
RRLLLK]

— PES
Abbildung 29: Abgeschirmte Anschlussleitung

Fiir die Motorleitung empfehlen sich grundsétzlich abgeschirmte,
vieradrige Kabel. Die griin-gelbe Leitung dieses Kabels verbindet
dabei die Schutzleiteranschliisse von Motor und Frequenzum-
richter und minimiert dadurch die Belastung des Schirmgeflechts
aufgrund hoher Ausgleichsstrome.

Das verdrillte Schirmgeflecht sollte mittels eines Ringkabelschuhs
(siehe Abbildung 27, Seite 38) an PES angeschlossen werden.

\t':’&v
preee

Abbildung 30: Anschluss bei verdrilltem Kabelschirm
Richtwert fiir den verdrillten Kabelschirm:
b=1/5a

Elektrische Installation

Die nachfolgende Abbildung zeigt den Aufbau einer vieradrigen,
abgeschirmten Motorleitung (empfohlene Auspragung).

Abbildung 31: Vieradrige, abgeschirmte Motorleitung

(1 Cu-Abschirmgeflecht

(@ PVC-AuBenmantel

(3 Litze (Cu-Drahte)

(@ PVC-Aderisolierung, 3 x schwarz, 1 x griin-gelb
(5 Textilband und PVC-Innenmaterial

Sind in einem Motorabgang zusatzliche Baugruppen (zum Beispiel
Motorschiitze, Motorschutzrelais, Motordrossel, Sinusfilter oder
Klemmen) angeordnet, so unterbrechen Sie den Schirm der Motor-
leitung in der Nahe dieser Baugruppen. Kontaktieren Sie ihn groB-
flachig mit der Montageplatte (PES). Freie, d. h. nicht abge-
schirmte Anschlussleitungen, sollten nicht langer als etwa

300 mm sein.
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Anordnung und Anschluss der Leistungsklemmen

Die Anordnung und GroBe der der Anschlussklemmen ist abhangig
von der BaugroBe des Leistungsteils (FS1, FS2, FS3).

06/09 AWB8230-1603de

Die anschlieBbaren Querschnitte, Anzugsdrehmomente der
Schrauben und die zugeordneten Sicherungen sind nachfolgend
aufgelistet.

T T
= M3 -
T
mm?2 AWG mm Nm ft-lbs mm
MMX12AA1D7F0-0  0,2-2.5 24-12 8 0,5-0,6 037-044 0,6x35 FS1
MMX12AA2D4F0-0 L1 L2IN U1 VIT2 WIT3
MMX12AA2D8F0-0
MMX12AA3D7F0-0 |/‘||
MMX32AA1D7F0-0  0,2-2.5 24-12 8 0,5-0,6 037-044  0,6x3,5 FS1
MMX32AA2D4F0-0 L1 LN 13, UM1 VT2 WIT3
MMX32AA2D8F0-0
MMX32AA3D7F0-0 |/‘|
MMX34AA1D3F0-0
MMX34AA1D9F0-0 @) @)
MMX34AA2D4F0-0
MMX34AA3D3F0-0
MMX12AA4D8F0-0  0,2-2,5 24-12 8 05-0,6 037-044  0,6x3,5 FS2
MMX12AA7DOF0-0 1 LN UIT1 VIT2 WIT3
MMX32AA4D8F0-0  0,2-2.5 24-12 8 05-0,6 037-044  0,6x3,5 FS2
MMX32AA7DOF0-0 LN 13 UIT1 VT2 WIT3
MMX34AA4D3F0-0  0,2-25 24-12 8 05-0,6 037-044  0,6x35 Fs2
MMX34AA5D6F0-0 L1 LN 13 R+ R U1 VM2 W3
MMX12AA9D6F0-0  0,2—4 24-10 8 0,5-0,6 037-044  0,6x3,5 FS3
L1 L2IN U/T1 VIT2 WIT3
@0 o o O|®
MMX32AA011F0-0 02-4 24-10 8 05-06 037-044 06x3,5 FS3
L1 L2IN 13 U/T1 VIT2 WIT3
@0 O 0 0|®
MMX34AA7D6F0-0 02-4 24-10 8 05-06 037-044 06x3,5 FS3

MMX34AA9D0F0-0
MMX34AA012F0-0
MMX34AA014F0-0

L1 L2/N L3 R+ R- UM VT2 W/T3

I s s

@0 O O O|®
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Anschluss am Steuerteil

Die Steuerklemmen sind unter der frontseitigen Abdeckklappe
angeordnet.

Abbildung 32: Position der Steuerklemmen

Den im Lieferumfang enthalten Kabelfangbiigel kénnen Sie auf
das Kabelfangblech des Leistungsteils montieren.

Die Steuerleitungen sollten abgeschirmt und verdrillt ausgefiihrt
sein. Der Schirm wird einseitig aufgelegt (PES) — beispielsweise auf
den Kabelfangbiigeln am Frequenzumrichter.

Verhindern Sie ein Aufflechten der Schirmung, beispielsweise
durch Verschieben der durchgetrennten Kunststoffummantelung
iber das Schirmende oder durch eine Gummitiille am Schirmende.

RRXLSY
902020
15

059

Abbildung 33: Verhindern der Auffflechtung der Schirmung

Elektrische Installation

Alternativ konnen Sie zusatzlich zur groBflachigen Kabelschelle
auch das Schirmgeflecht am Ende verdrillen und mit einem Kabel-
schuh an der Schutzerde anbinden. Zur Vermeidung von EMV-
Storungen sollte dieser verdrillte Schirmanschluss méglichst kurz
ausgeflhrt werden (siehe hierzu Abbildung 30 auf Seite 39.).

Abbildung 34: Beispiel fiir eine einseitige Anbindung (PES) am
Frequenzumrichter

Am anderen Ende der Steuerleitung sollten Sie durch eine Gummi-
tllle ein Aufflechten verhindern. Das Schirmgeflecht darf hier
keine Verbindung zur Schutzerde herstellen, da sonst die Probleme
einer Storschleife entstehen.

+ 10V AI1 GND 24V DIT  DI2

(1 [2]3][6]8]
o7
I8

ROLO

R1 FWD  REV

Abbildung 35: Beispiel fiir ein isoliertes Ende der Steuerleitung
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Anordnung und Anschluss der Steuerklemmen

Die nachfolgende Abbildung zeigt die Anordnung und Bezeich-

nung der Steuerklemmen des M-Max.

Abbildung 36: Anordnung und Bezeichnung der Steuerklemmen

Tabelle 3:  Mdgliche GréBen und Auspragungen der Anschlusslei-

tungen an den Steuerklemmen

T STy
T Ty T

mm? mm? mm

y*

Nm ft-lbs

3 0> !

0,25-0.5 0,14-15 26-16 5

0,22-0,25 0,16-0,18 04x2,5

42

AI2_GND GND DI4 DI5 DI6_AO DO R13 R14 R24
4 5 13 14 15 16 18 20 2 23 26
OO O0OO0OO0OO0O0O0 o O o O
1T 2 3 6 7 8 9 10 25 24
OO0 O0OO0O0OO0OO0O0 o O o 0
+10V AIT GND 24V GND DI DI2 DI3 A B R22 R21
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Funktion der Steuerklemmen

Die werksseitig eingestellten Funktionen sowie die elektrischen
Anschlussdaten aller Steuerklemmen sind in der nachfolgenden

Tabelle aufgefiihrt.

Tabelle 4:

Werkseitig eingestellte Funktionen der Steuerklemmen

Elektrische Installation

Anschlussklemme

Signal

Werkseinstellung

Beschreibung

1 +10V Sollspannung des Ausgangs Maximallast 10 mA, Bezugspotenzial GND
2 Al1 Analogsignal Eingang 1 Frequenzsollwert") 0—+10V (R; > 200 kQ)
3 GND Bezugspotenzial oV
6 24V Steuerspannung fir DI1 bis DI6, Maximallast 50 mA, Bezugspotenzial GND
Ausgang (+24 V)
7 GND Bezugspotenzial oV
8 DI Digitaleingang 1 Start-Freigabe FWD, vorwérts!)  0—+30V (Rj > 12 kQ)
9 DI2 Digitaleingang 2 Start-Freigabe REV, riickwérts)  0—+30V (Rj > 12 kQ)
10 DI3 Digitaleingang 3 Festfrequenz BO 0-+30V (Ri> 12 kQ)
4 Al2 Analogeingang 2 Pl-Istwert?) 0(4)—20 mA (Rg = 200 Q)
5 GND Bezugspotenzial oV
13 GND Bezugspotenzial oV
14 Dl4 Digitaleingang 4 Festfrequenz B1 0-+30V (Ri =12 kQ)
15 DI5 Digitaleingang 5 Fehlerquittierung?) 0-+30V (Ri =12 kQ)
16 DI6 Digitaleingang 6 PI-Regler deaktiviert! 0-+30V (Ri =12 kQ)
18 AO Analogausgang Ausgangsfrequenz!) 0 (4) — 20 mA (R = 500 Q)
20 DO Digitalausgang Aktiv = READY ") offener Kollektor, maximale Last 48 V, 50 mA,
Bezugspotenzial GND
A A RS485-Signal A BUS-Kommunikation Modbus RTU
B RS485-Signal B BUS-Kommunikation Modbus RTU
22 R13 Relais 1, SchlieBer Aktiv = RUN) maximale Schaltbiirde:
250 V AC/2 A oder 250 V DC/0,4 A
23 R14 Relais 1, SchlieBer Aktiv = RUN") maximale Schaltbiirde:
250 V AC/2 A oder 250 V DC/0,4 A
24 R21 Relais 2, Wechsler Aktiv = FAULT" maximale Schaltbiirde:
250 V AC/2 A oder 250 V DC/0,4 A
25 R22 Relais 2, Wechsler Aktiv = FAULT") maximale Schaltbiirde:
250 V AC/2 A oder 250 V DC/0,4 A
26 R24 Relais 2, Wechsler Aktiv = FAULT" maximale Schaltbiirde:

250 V AC/2 A oder 250 V DC/0,4 A

1) programmierbare Funktion (siehe Parameterliste im Anhang, Seite 121)
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Analoge Eingdnge

Der Frequenzumrichter M-Max hat zwei analoge Eingange fiir die
Vorgabe des Frequenzsollwertes und die Istwertrlickfiihrung zum
Pl-Regler:

e Klemme 2 (Al1), Spannungssignal 0 (2) = +10V,
Eingangswiderstand 200 kQ

e Klemme 4 (Al2), Stromsignal 0 (4) — 20 mA,
Blirdewiderstand 200 Q

Abgleich und Parametrierung der analogen Eingange sind im
Abschnitt , Analog-Eingang (P2)", Seite 71, beschrieben.

In der Werkseinstellung ist der Analogeingang Al1 (Klemme 2) fir
den Frequenzsollwert eingestellt (P6.2). Die Sollwertvorgabe kann
dabei beispielsweise iiber ein externes Potentiometer erfolgen
(empfohlener Festwiderstand: 1 kQ bis 10 k). Der Festwider-
stand des Sollwert-Potentiometers wird vom Frequenzumrichter
iber die Klemme 1 mit +10 V versorgt (maximale Belastbarkeit:
10 mA). Bezugspunkte (GND) fir die analogen Sollwertsignale
sind die Klemmen 3, 5, 7 oder 13.

d}ﬁzoom %7
= 200 Q

5 5|V = g g el

lifa]l o] [5]e]

32 gE | 32

g "R “IR

° < s

o o

57 AS

[5—

Abbildung 37: Analoge Sollwerteingange Al1 und Al2
Anschlussbeispiel: Potentiometer (4,7 kQ)
M22-R4K7; Artikel-Nr. 229490
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H:IZOO kQ

"] GND
.|
soll [
0.+10V Al

_—@ﬂ_

Abbildung 38: Analoges Sollwertsignal —z. B. von einer iibergeord-
neten Steuerung (SPS)

Analoger Ausgang

An der Klemme 18 stellt der Frequenzumrichter ein analoges
Stromsignal (4 — 20 mA) zur Verfligung. In der Werkseinstellung
ist dieses Signal proportional zur Ausgangsfrequenz (0 — frmax)-
Abgleich und Parametrierung des Analogausgangs sind im
Abschnitt , Analog-Ausgang (P4)", Seite 76, beschrieben.

v

<'_

GND

AO
<500 Q
GND

AOQ
<500 Q

ul

—_

(o]
ul
N
oo

5(< =
IS
2ls 3
S 2
S5
= R~500 Q
© +
0. +10V

Abbildung 39: Analog-Ausgang AO (Anschlussbeispiele)

Uber einen Biirdewiderstand (500 Q, 0,25 W) kénnen Sie das
Stromsignal in ein proportionales Spannungssignal umformen.
Hinweis: Anstelle von 500 Q kdnnen Sie auch zwei 1 kQ (Stan-
dardwert) Widersténde zu jeweils 0,125 W parallel schalten.
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Digitale Eingdnge
Bereich der digitalen und analogen Ein- und Ausgange.

Abbildung 40: Steuerklemmen (digitale und analoge Ein-/Ausgange)

Der Frequenzumrichter hat sechs digitale Eingange (DI1 bis DI6)
die in ihrer Funktion und Wirkungsweise identisch sind. Die
Ansteuerung erfolgt mit +24 V. Dazu kénnen Sie die gerateinterne
Steuerspannung von Klemme 6 (+24 V, maximal 500 A) oder eine
externe Spannungsquelle (+24 V) verwenden, deren Restwellig-
keitkleiner als +5 % AU,/U; ist. Die parametrierbaren Funktionen
sind im Abschnitt , Digital-Eingang (P3)", Seite 73, beschrieben.

2l g g ¢ g 2
l6 |7 )89 10]1a|15]16]13]
S EEEEEEEE
000000 |esm
Ri>12kQ

Abbildung 41: Digitale Eingange mit interner Versorgungsspannung

+24V
ov ‘
(é:S%AUl;a) o =) ) % t%
| | = = & =
|7‘8‘9‘10‘14‘15‘16‘13|
g 5 5 8 3 8| 3 £

Abbildung 42: Digitale Eingdnge mit externer Versorgungsspannung

Elektrische Installation

Die werksseitig eingestellten Funktionen und die elektrischen
Anschlussdaten sind im Abschnitt , Funktion der Steuerklemmen”,
Seite 43, aufgefiihrt.

Digitaler Ausgang (Transistor)

Der Transistor-Ausgang (Open Collector) schaltet die Klemme 20
auf das interne Bezugspotenzial GND. Der maximal zulassige Last-
strom betragt 50 mA (+48 V).

Als Versorgungsspannung kénnen Sie die gerateinterne Steuer-
spannung von Klemme 6 (+24 V, maximal 500 mA) oder eine
externe Spannungsquelle (+24 V) aufschalten, deren Restwellig-
keit kleiner als +5 % AU,/U; ist. Die parametrierbaren Funktionen
sind im Abschnitt , Digital-Ausgang (P5)", Seite 77, beschrieben.
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Abbildung 43: Digitaler Ausgang DO (Wirkweise)
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Abbildung 44: Anschlussbeispiele (Koppelrelais mit Freilaufdiode:
ETS4-VS3; Artikel-Nr. 083094)
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Digitale Ausgange (Relais)
Die nachfolgende Abbildung zeigt die Anordnung der Anschluss-
klemmen fiir die beiden Relais-Kontakte.
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Abbildung 45: Relais-Ausgange mit Anschlussbeispielen: Koppelrelais mit Schutzbeschaltung

Die beiden Relais-Ausgdnge (Klemmen 22 bis 26) ermdglichen
dem Frequenzumrichter galvanisch getrennte Riickmeldungen in
Steuerkreise mit anderen Potenzialen:

e maximale Schaltleistung: 250 V DC, 0,4 A (Gleichspannung)
¢ maximale Schaltleistung: 250 V AC, 2 A (Wechselspannung)

—>  Wird bei einer Fehlermeldung die Versorgungsspannung
des Frequenzumrichters abgeschaltet, 6ffnet der SchlieBer
R22/R24 wieder (Relais fallt ab).

Die parametrierbaren Funktionen der beiden Relais RO1 und RO2

sind im Abschnitt , Digital-Ausgang (P5)", Seite 77, beschrieben.

—> Bei Spannungen groBer als 24 V sollten Sie die Anschluss-
leitungen der Relais in der rechts angeordneten Offnung
(Gehduse) fixieren.

Die parametrierbaren Funktionen sind im Abschnitt , Digital-
Ausgang (P5)", Seite 77, beschrieben.

In der Werkseinstellung meldet der SchlieBer R13/R14 (Klemme
22/23) von Relais RO1 den Betrieb (RUN).

Der SchlieBer R22/R24 (Klemme 25/26) von Relais RO2 meldet
einen erkannten Fehler (ERROR = FAULT).
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Serielle Schnittstelle A-B

Die nachfolgende Abbildung zeigt die Anschllsse der seriellen
Schnittstelle und die Position des Mikro-Schalters fir den Bus-
Abschlusswiderstand.

Elektrische Installation

Al2 GND GND DI4 DI5 DI6 A0 DO R13 R14 R24

4 5 13 14 15 16 18 20 22 23 26

OO O OO0 OO0 O O O O

1 2 3 6 7 8 9 10 25 24

O D D D) Dy D D) D) O O )0

+10V Al GND 24V GND DI1 DI2 DI3 A B R22 R21
A-B: 120 Q

Abbildung 46: Serielle Schnittstelle mit Mikroschalter S1 (Bus-Abschluss

Die beiden Steuerklemmen A und B ermdglichen den Anschluss
einer verdrillten und abgeschirmten RS485-Zweidrahtleitung.
Der am Ende einer Datenleitung erforderliche Bus-Abschlusswi-
derstand ist im Frequenzumrichter eingebaut und kann iiber den
Mikroschalter S1 angeschlossen werden.

widerstand)

—> Die Netzwerkleitung muss an jedem physikalischem Ende
mit einem Bus-Abschlusswiderstand (120 Q) beschaltet
werden, um Reflexionen und damit verbundene Ubertra-
gungsfehler zu vermeiden.
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Abbildung 47: Zweidraht-RS485-Anschaltung
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Abbildung 48: Bus-Anschaltung mit mehreren Teilnehmern

Die Parametrierung der seriellen Schnittstelle ist im Kapitel , Seri-

elle Schnittstelle (Modbus RTU)“beschrieben.
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Blockschaltbild

Die beiden nachfolgenden Bilder zeigen alle Anschlussklemmen
des Frequenzumrichters M-Max und die Werkseinstellungen.
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Abbildung 49: Blockschaltbild MMX12
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Abbildung 50: Blockschaltbild MMX32 und MMX34
() Anschlussklemmen R+ und R- fiir externen Bremswiderstand (Option), nur bei
MMX34...4D3..., MMX34...5D6..., MMX34...7D6..., MMX34...9D0, MMX34...012... und MMX34...014...
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Isolationspriifung

Die Frequenzumrichter der Reihe M-Max werden geprift ausgelie-
fert und erfordern keine zusatzlichen Priifungen.

Vorsicht!

An den Steuer- und Anschlussklemmen des Frequenz-
umrichters diirfen mit einem Isolationspriifgerat keine
Priifungen des Isolationswiderstands durchgefiihrt
werden.

A Warnung!

Warten Sie mindestens 5 Minuten nach Abschalten der
Versorgungsspannung, bevor Sie einen Anschluss der
Anschlussklemmen (L1, L2/N, L3, U/T1, VT2, W/T3,
R+, R-) des Frequenzumrichters trennen.

Falls Isolationspriifungen im Leistungskreis des PDS gefordert
werden, miissen Sie die nachfolgend genannten MaBnahmen
berlicksichtigen.

Uberpriifung der Motorkabelisolation

Trennen Sie das Motorkabel von den Anschlussklemmen U/T1,
VIT2 und W/T3 des Frequenzumrichters und vom Motor (U, V, W).
Messen Sie den Isolationswiderstand des Motorkabels zwischen
den einzelnen Phasenleitern sowie zwischen jedem Phasenleiter
und dem Schutzleiter.

Der Isolationswiderstand muss groBer als 1 M sein.

Uberpriifung der Netzkabelisolation

Trennen Sie das Netzkabel vom Stromversorgungsnetz und von
den Anschlussklemmen L1, L2/N und L3 des Frequenzumrichters.
Messen Sie den Isolationswiderstand des Netzkabels zwischen
den einzelnen Phasenleitern sowie zwischen jedem Phasenleiter
und dem Schutzleiter.

Der Isolationswiderstand muss groBer als 1 MQ sein.

Uberpriifung der Motorisolation

Trennen Sie das Motorkabel vom Motor (U, V, W) und &ffnen Sie
die Briickenschaltungen (Stern oder Dreieck) im Motorklemm-
kasten. Messen Sie den Isolationswiderstand der einzelnen Motor-
wicklungen. Die Messspannung muss mindestens der Nennspan-
nung des Motors entsprechen, sie darf jedoch 1000 V nicht
tberschreiten.

Der Isolationswiderstand muss groBer als 1 MQ sein.

—> Beriicksichtigen Sie die Hinweise des Motorherstellers zur
Priifung des Isolationswiderstands.

06/09 AWB8230-1603de
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4 Betrieb

Checkliste zur Inbetriebnahme

Bevor Sie den Frequenzumrichter in Betrieb nehmen, sollten Sie
die folgenden Punkte (Checkliste) priifen:

Nr. Tatigkeit Bemerkung

1 Die Montage und Verdrahtung sind gemaB der Aufstellanweisung (—> AWA8230-2416) erfolgt.

2 Etwaige Riickstande der Verdrahtung, Leitungsstiicke sowie samtliche verwendeten Werkzeuge
wurden aus der Umgebung des Frequenzumrichters entfernt.

3 Alle Anschlusssklemmen im Leistungsteil und im Steuerteil sind mit dem angegebenen Drehmo-
ment angezogen.

4 Die an den Ausgangsklemmen des Frequenzumrichters (U/T1, V/T2, W/T3, R+, R-) angeschlossenen
Leitungen sind nicht kurzgeschlossen und nicht mit Erde (PE) verbunden.

5 Der Frequenzumrichter ist ordnungsgemal geerdet (PE).

6 Alle elektrischen Anschlisse im Leistungsteil (L1, L2/N, L3, U/T1, V/T2, W/T3, R+, R-, PE) sind
ordnungsgemaB ausgefihrt und wurden den Anforderungen entsprechend ausgelegt.

7 Jede Phase der Versorgungsspannung (L1, L2, L3) ist mit einer Sicherung abgesichert.

8 Der Frequenzumrichter und der Motor sind auf die Netzspannung angepasst
(=> Abschnitt , Bemessungsdaten und Typenschild”, Seite 9).

9 Die Qualitat und die Menge der Kihlluft entsprechen der geforderten Umgebungsbedingung fir
den Frequenzumrichter.

10 Alle angeschlossenen Steuerleitungen gewahrleisten die Stopp-Bedingungen (beispielsweise
Schalter in Stellung AUS und Sollwert = null).

1 Die werkseitig voreingestellten Parameter wurden anhand der Parameterliste
(=> Abschnitt , Parameterliste”, Seite 121) kontrolliert.

12 Die Wirkrichtung einer angekoppelten Maschine erlaubt den Motorstart.

13 Alle NOT-AUS- und Schutzfunktionen befinden sich im ordnungsgemaBen Zustand.
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Warnhinweise zum Betrieb

Beachten Sie bitte folgende Hinweise.

Gefahr!
Die Inbetriebnahme darf nur durch qualifiziertes Fachper-
sonal vorgenommen werden.

Gefahr!
Gefahrliche elektrische Spannung!

Die Sicherheitsvorschriften der Seiten | und Il miissen
beriicksichtigt werden.

Gefahr!

Die Bauteile im Leistungsteil des Frequenzumrichters
stehen unter Spannung, wenn die Versorgungsspannung
(Netzspannung) angeschlossen ist. Zum Beispiel die Leis-
tungsklemmen L1, L2/N, L3, R+, R-, U/T1, V/T2, W/T3.

Die Steuerklemmen sind vom Netzpotenzial isoliert.

An den Relaisklemmen (22 bis 26) kann eine geféhrliche
Spannung anliegen, auch dann, wenn der Frequenzum-
richter nicht mit Netzspannung versorgt wird (zum
Beispiel bei der Einbindung der Relaiskontakte in Steue-
rungen mit 230 V AC).

Gefahr!

Auch nach dem Abschalten der Versorgungsspannung
stehen die Bauteile im Leistungsteil des Frequenzumrich-
ters noch bis zu 5 Minuten unter Spannung (Entladezeit
der Zwischenkreiskondensatoren).

Warnhinweis beachten!

JAYA

DANGER

Gefahr!

Der Motor kann nach dem Abschalten (Fehler, Netzspan-
nung aus) beim Wiederaufschalten der Versorgungsspan-
nung automatisch starten, falls die Funktion fir den auto-
matischen Neustart aktiviert wurde.

(—=> Parameter P6.13)

V

Achtung!

Auf der Netzseite diirfen Schiitze und Schaltgerate nicht
wahrend des Motorbetriebes gedffnet werden. Ein Tipp-
Betrieb iiber das Netzschiitz ist nicht zulassig.

Auf der Motorseite diirfen Schiitze und Schaltgerate
(Reparatur- und Wartungsschalter) niemals im Betrieb des
Motors geoffnet werden, wenn der Frequenzumrichter in
der Betriebsart Drehzahlsteuerung (sensorloser Vektor,
P11.8 = 1) eingestellt ist.

Ein Tipp-Betrieb des Motors lber Schiitze und Schalt-
gerate im Ausgang des Frequenzumrichters ist nicht
zulassig.

Achtung!

Priifen Sie, dass durch den Start des Motors keine Gefahr-
dungen entstehen. Koppeln Sie die angetriebene
Maschine ab, wenn bei einem falschen Betriebszustand
eine Gefahrdung entsteht.

—> Die Start-Taste ist nur dann funktionsbereit, wenn die
Betriebsart KEYPAD aktiviert ist. Die Stopp-Taste ist in
allen Betriebsarten aktiv.

—> Sollen Motoren mit Frequenzen betrieben werden, die

hoher als die standardmaBigen 50 bzw. 60 Hz liegen, so
missen diese Betriebsbereiche vom Motorhersteller zuge-
lassen sein. Andernfalls kann es zu einer Beschadigung
der Motoren kommen.
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Inbetriebnahme iiber Steuerklemmen (Werkseinstellung)

Die Frequenzumrichter der Geraterehe M-Max sind werksseitig
eingestellt und kdnnen bei Anschluss der fiir die Netzspannung
zugeordneten Motorleistung direkt iiber die Steuerklemmen
gestartet werden (siehe untenstehendes Anschlussbeispiel).

—> Sie kénnen diesen Abschnitt tiberspringen, wenn Sie fiir
einen optimalen Betrieb direkt die Parameter des
Frequenzumrichters auf die Motordaten (Leistungsschild)
und die Applikation anpassen méchten.

Nachfolgend ist ein vereinfachtes Anschlussbeispiel bei Werksein-
stellung dargestellt.

Inbetriebnahme (iber Steuer-
klemmen (Werkseinstellung)

Anschlussbeispiel Klemme Bezeichnung
L1 Einphasiger Netzan- Dreiphasiger Netzanschluss
11 2 13 PE schluss (MMX12) (MMX32, MMX34)
‘ ‘ ‘ ‘ L2IN
L3 -
L1 N PE
| | | > e > PE Erdanschluss
S Hl=
i loml | ee 6 s |9 6 Steuerspannung +24 V (Ausgang, maximal 500 mA)
8 FWD, Startfreigabe Rechtsdrehfeld
9 REV, Startfreigabe Linksdrehfeld
u Anschluss fiir dreiphasigen Wechselstrommotor
3] v (Drehstrommotor)
2 w
+
o PE
3 Sollwertspannung +10 V (Ausgang, maximal 10 mA)

|

Bezugspotenzial GND (0 V)

Frequenzsollwert f-Soll (Eingang 0 —+10 V)

SchlieBen Sie den Frequenzumrichter gemaB dem Anschluss-
beispiel fiir die einfache Inbetriebnahme mit der vorgegebenen
Werkseinstellung an (siehe obiges Anschlussbeispiel).

Falls die Anschliisse des Sollwert-Potentiometers nicht
eindeutig den Klemmen 1, 2 und 3 zugeordnet werden
konnen, sollten Sie das Potentiometer auf etwa 50 %
einstellen, bevor Sie das erste Mal eine Startfreigabe
(FWD/REV) geben.

—_

Mit Anlegen der vorgegebenen Versorgungsspannung an die
Anschlussklemmen L1 und L2/N (MMX12) bzw. L1, L2/N und L3
(MMX32, MMX34) wird die LCD-Anzeige beleuchtet und werden
alle Segmente kurz angezeigt.

Der Frequenzumrichter fiihrt bei anliegender Versorgungsspan-
nung automatisch einen Selbsttest durch.

Durch Pfeilspitzen A in der oberen Statuszeile der LCD-Anzeige
wird der Betriebszustand angezeigt:

e READY = startbereit (ordnungsgemaBer Betriebszustand)
e STOP = Stopp (kein Startbefehl)

Die Pfeilspitzen ¥ in der unteren Statuszeile zeigen die Steuer-
befehle an. In der Werkseinstellung erfolgt die Ansteuerung iiber
die Steuerklemmen (I/0 = Control Input/Output).

Die Markierung FWD (Forward) kennzeichnet hierbei die Basis-
drehfeldrichtung (Phasenfolge fiir ein Rechtsdrehfeld) an den
Anschlussklemmen U/T1, V/T2 und W/T3.

In der LCD-Anzeige werden im automatischen Wechsel mit M1.1
und 0,00 Hz die Betriebsdaten der Ausgangsfrequenz angezeigt.
Die Pfeilspitze « an der linken Statuszeile weist dabei auf die
Menlebene MON (Monitor = Betriebsdatenanzeige).
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Betrieb

READY RUN STOP ALARM _ FAULT READY RUN STOP ALARM _ FAULT
-~ Ta -~ — -~ Ta -

REF REF - e
om0 | Inlnl
DN I Y A o | i NANENY

PAR| ' « Anzeige im automatischen Wechsel -» PR 1o -

FLT | FLT| Hz |
. A — | . A S — |

FWD REV /IO KEYPAD BUS FWD REV /0 KEYPAD BUS

Abbildung 51: Betriebsdatenanzeige (startbereit)

Durch Betatigung der OK-Taste kdnnen Sie den

Anzeigemodus auf den Wert der Ausgangsfrequenz
(0,00 Hz) fixieren.

Die Startfreigabe erfolgt durch Ansteuerung eines der digitalen

Eingange mit +24 V:

¢ Klemme 8: FWD = Rechtsdrehfeld (Forward Run)
e Klemme 9: REV = Linksdrehfeld (Reverse Run)

Die Steuerbefehle sind gegeneinander verriegelt (exklusives Oder)
und erfordern eine ansteigende Spannungsflanke.

Die Startfreigabe (FWD, REV) wird in der oberen Statuszeile (LCD-
Anzeige) durch den Wechsel der Pfeilspitze A von STOP auf RUN
angezeigt.

Bei einer Startfreigabe mit Linksdrehfeld (REV) wird die Frequenz
mit einem Minuszeichen angezeigt.

READY RUN STOP ALARM _ FAULT

|' A T a -
REF - o |
NION| 4 o , -' -’ '—, |
PAR| I '— 1 —' !
FLTI Hz |
-y v 1
FWD REV /0 KEYPAD BUS

Abbildung 52: Betrieb (RUN) diber Steuerklemmen (I/0) mit Linksdreh-
feld (REV) (z. B. -12,34 Hz)

Die Ausgangsfrequenz (0 — 50 Hz) und damit die Drehzahl des
angeschlossenen Drehstrommotors (0 — nyotor.) kGnnen Sie nun
mit dem Sollwert-Potentiometer iber die Klemme 2 einstellen
(proportionales Spannungssignal 0 — +10 V). Die Anderung der
Ausgangsfrequenz erfolgt dabei zeitlich verzogert gemal der
vorgegebenen Beschleunigungs- und Verzdgerungszeiten. In der
Werkseinstellung sind diese Zeiten auf 3 Sekunden eingestellt.

Die Beschleunigungs- und Verzdgerungsrampen geben die zeit-
liche Anderung der Ausgangsfrequenz vor: von null auf fyax
(WE = 50 Hz) bzw. von fmax zurtick auf null.

Abbildung 53 auf Seite 55 zeigt beispielhaft den Verlauf, wenn
das Freigabesignal (FWD/REV) angeschaltet wird und die maxi-
male Sollwertspannung (+10 V) anliegt. Der Motor folgt in seiner
Drehzahl der Ausgangsfrequenz, in Abhéngigkeit vom Last- und
Tragheitsmoment (Schlupf), von null bis npax.

Wird im Betrieb das Freigabesignal (FWD, REV) abgeschaltet, so
wird der Wechselrichter sofort gesperrt (STOP) und die Ausgangs-
frequenz auf null gesetzt. Der Motor lauft ungefiihrt aus (siehe (1)
in Abbildung 53, Seite 55).

©

Einen gefiihrten Auslauf kénnen Sie mit Hilfe des Parameters P6.8
(Stopp-Funktion) einstellen (P6.8 = 1).

Der Stopp-Befehl kann auch (iber die STOP-Taste der
Bedieneinheit gegeben werden. Die STOP-Taste istin
allen Betriebsarten aktiv.

Die zugehérige Verzogerungszeit wird in Parameter P6.6 einge-
stellt. Die Beschleunigungszeit ist in Parameter P6.5 eingestellt.

Die Hinweise zur Einstellung und die Beschreibung der hier aufge-
fihrten Parameter sind im Abschnitt , Drives-Steuerung (P6)”,
Seite 78, beschrieben.
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klemmen (Werkseinstellung)

FWD
REV
+24V
| | t
| |
RUN STOP
| |
f A | ¥
| |
R
\
finax ~ Nmax i | \
! \
! | |
| | \
| | \\
: : @
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Abbildung 53: Start-Stopp-Befehl bei maximaler Sollwertspannung, Beschleunigungsrampe 3 s

Alternativ zum Betrieb liber Steuerklemmen konnen Sie durch

einen einfachen Wechsel der Steuerebene und der Sollwertvor-
gabe den Frequenzumrichter auch ohne Anschluss der Steuer-

klemmen betreiben.

Die nachfolgende Kurzanleitung zeigt die hierzu erforderlichen
Schritte auf.
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Kurzanleitung

Die Kurzanleitung (siehe Abbildung auf Seite 57) beschreibt
grafisch die wenigen Schritte bis zum Motorstart.

Mit Betatigung der Taste LOC/REM kénnen Sie von
e den Steuerklemmen (I/0) auf die Bedieneinheit
(KEYPAD) wechseln.

Der Start-Befehl kann nun tber die Start-Taste der
@ Bedieneinheit vorgegeben werden.

Den geforderten Frequenzsollwert kdnnen Sie im
o Menii REF einstellen. Die Anwahl erfolgt tiber die
Taste BACK/RESET (der Pfeil an der linken Seite der
LCD-Anzeige blinkt daraufhin).

Mit der Pfeiltaste ~ wechseln Sie dann von der
AN Meniiebene MON auf REF (Reference, Sollwertvor-
gabe).

Mit der Taste OK wird die Sollwertvorgabe aktiviert
und der Frequenzsollwert (0,00 Hz) angezeigt.

Betatigen Sie erneut die OK-Taste, bis die Ziffernan-
zeige blinkt.

blinkender Anzeige méglich. Die Aktivierung erfolgt mit

—> Eine Anderung des Frequenzsollwertes (REF) ist nur bei
der Taste OK.

Mit den beiden Pfeiltasten ~ bzw. ™ kdnnen Sie
P (bei Blinken der Frequenzanzeige (0,00 Hz) den
geforderten Frequenzsollwert einstellen (Frequency
set value).

Durch Tippen der Pfeiltasten kénnen Sie den Wert
N | um jeweils eine Einheit verandern. Halten Sie die
Pfeiltasten gedriickt, so andert sich der Wert auto-
matisch (logarithmische Zunahme).

Durch eine erneute Betatigung der OK-Taste wird
der eingestellte Wert gespeichert (Set/Save), auch

dann, wenn die Versorgungsspannung abgeschaltet
wird. Der gespeicherte Wert wird kontinuierlich

(ohne Blinken) angezeigt.
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Inbetriebnahme (iber Steuer-
klemmen (Werkseinstellung)

READY RUN STOP ALARM __ FAULT
-
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Start (Stop): _[~ FWD/REV > RUN

R11 = Frequency set value Stop
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N

e e G
V'S A

REF! 4 N )
- Nelzlnl
PAR| ~ '-'I U R
FLTI Hz/\v\/ ‘\|
WO RV U0 KEVPAD | BUS
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Start > RUN

Stop
0 Hz

Set/Save
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5 Fehler- und Warnmeldungen

Einleitung

Die Frequenzumrichter der Reihe M-Max besitzen intern mehrere
Uberwachungsfunktionen. Bei erkannten Abweichungen vom
optimalen Betriebszustand wird zwischen Fehler- (FAULT) und
Warnmeldungen (ALARM) unterschieden.

Fehlermeldungen

Fehler konnen Fehlfunktionen und technische Defekte verursa-
chen. Zum Schutz vor Schaden wird beim Erkennen eines Fehlers
der Wechselrichter (Ausgang des Frequenzumrichters) automa-
tisch gesperrt. Der angeschlossene Motor lauft dann frei aus.

Die Fehlermeldungen werden im Display mit einer Pfeilspitze A
unter FAULT und dem Fehlercode F... (F1 = erster Fehler, F2 =
zweiter Fehler usw.) angezeigt.

READY  RUN  STOP  ALARM _ FAULT
Y Y
REF - P — |
“ F 108
PAR| -’
FLT| 4 |
. S (S |
FWD REV  1/0  KEYPAD BUS

Abbildung 54: Beispiel fir eine Fehlermeldung

Fehlerspeicher (FLT)

Im Fehlerspeicher (FLT) kénnen Sie die letzten neun Fehler nach-
einander aufrufen und sich anzeigen lassen. Falls ein aktiver Fehler
vorliegt, wird die entsprechende Fehlernummer (z. B. F1 09 =
Unterspannung) abwechselnd mit dem Hauptmenii angezeigt.

Wenn Sie zwischen den Fehlern wechseln, blinken die Fehlercodes
der aktiven Fehler. Sie kdnnen die aktiven Fehler zurlicksetzen,
indem Sie die STOP-Taste eine Sekunde lang driicken. Fehler, die
nicht zurlickgesetzt werden konnen, blinken weiterhin.

Auch wenn aktive Fehler vorliegen, haben Sie die Mdglichkeit, in
der MenUstruktur zu navigieren. Der Fehlercode wird jedoch auto-
matisch wieder angezeigt, falls keine Taste der Bedieneinheit
betatigt wird. In dem Wertemenii werden die Betriebsstunden,
Betriebsminuten und Betriebssekunden zum Fehler angezeigt.

Warnmeldungen

Eine Warnmeldung warnt vor mdglichen auftretenden Schaden
und weist auf drohende Fehler hin, die allerdings noch unter-
bunden werden kénnen. Zum Beispiel bei einem Gibermdssigen
Anstieg der Temperatur.

Warnmeldungen werden im Display mit einer Pfeilspitze A unter
ALARM und AL mit ihrer zugehérigen Code-Nummer angezeigt.
Die Code-Nummern fiir Fehler- und Warnmeldungen sind iden-
tisch.

READY  RUN  STOP  ALARM _ FAULT
a  a T Ta
REF - - e |
ol L1 =
W TTL LI
FLT| |
v _ vy
FWD REV /0 KEYPAD BUS

Abbildung 55: Beispiel fiir eine Warnmeldung

—> Bei einer Warnmeldung bleibt der Frequenzumrichter
weiterhin aktiv (READY, RUN).

In dem abgebildeten Beispiel (AL 50 = Stromsollwertsignal

4-20 mA unterbrochen) stoppt der Antrieb infolge des fehlenden
Sollwertes. Wird durch die Warnmeldung keine weitere MaB-
nahme (z. B. eine Abschaltung) eingeleitet, kann in dem Beispiel
AL 50 bei Wiederkehr des Stromsignals (beispielsweise ein
Kontaktfehler in der Signalleitung) der Antrieb automatisch wieder
anlaufen.

Die Alarmmeldung (AL) wird im Wechsel mit dem betriebsmaBig
aktiven Anzeigewert angezeigt.

Die nachfolgende Tabelle 5 zeigt die Fehlercodes, ihre mdglichen
Ursachen und weist Sie auf KorrekturmaBnahmen hin.
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Tabelle 5 Liste der Fehler- (F) und Warnmeldungen (AL)
Anzeige Bezeichnung Mogliche Ursache Hinweise
01 Uberstrom o Der Frequenzumrichter hat einen zu hohen e Belastung priifen
Strom (> 4 x ly) im Motorkabel entdeckt. * MotorgroBe priifen
o plotzlicher Lastanstieg e Kabel priifen
o Kurzschluss im Motorkabel (==> Parameter P6.6)
® ungeeigneter Motor
02 Uberspannung e Die DC-Zwischenkreisspannung hat die Bremszeit verlangern
internen Sicherheitsgrenzwerte tiberschritten.
o zu kurze Verzdgerungszeit
o hohe Uberspannungsspitzen im Netz
03 Erdschluss e Durch Strommessung wurde beim Start ein Motorkabel und Motor priifen
zusatzlicher Ableitstrom ermittelt.
o |solationsfehler in den Kabeln oder im Motor
08 Systemfehler o Bauteilfehler Fehler zuriicksetzen und neu starten.
o Fehlfunktion Sollte der Fehler erneut auftreten, wenden Sie sich bitte
an die nachste Moeller-Vertretung.
09 Unterspannung Die DC-Zwischenkreisspannung hat die internen * Im Falle eines kurzfristigen Spannungsausfalls Fehler
Sicherheitsgrenzwerte iberschritten. zurlicksetzen und den Frequenzumrichter neu starten.
Wahrscheinliche Ursache: e Die Versorgungsspannung priifen. Ist sie in Ordnung,
® zu geringe Versorgungsspannung liegt ein interner Fehler vor.
o interner Geratefehler Wenden Sie sich in diesem Fall bitte an die nachste
e Spannungsausfall Moeller-Vertretung.
13 Untertemperatur Die Temperatur des IGBT-Schalters liegt unter Umgebungstemperatur prifen
-10 °C.
14 Ubertemperatur Die Temperatur des IGBT-Schalters liegt iber ¢ Ungehinderten Kiihlluftstrom sicherstellen
120 °C. ¢ Umgebungstemperatur priifen
Eine Ubertemperaturwarnung wird ausgegeben, e Sicherstellen, dass die Schaltfrequenz im Verhaltnis
falls die IGBT-Schaltertemperatur 110 °C (iber- zur Umgebungstemperatur und zur Motorlast nicht zu
steigt. hoch ist
15 Motor blockiert Der Motorblockierschutz wurde ausgeldst. Motor priifen
16 Motor-Uber- Das Motortemperaturmodell des Frequenzumrich-  Motorlast senken
temperatur ters hat eine Motoriiberhitzung festgestellt. Der Falls der Motor nicht (iberlastet ist, Temperaturmodell-
Motor ist (iberlastet. parameter priifen.
22 EEPROM-Prif- e Fehler beim Speichern von Parametern Wenden Sie sich an die nachste Moeller-Vertretung.
summenfehler e Fehlfunktion
o Bauteilfehler
e Fehler in der Mikroprozessor-Uberwachung
25 Watchdog Fehler in der Mikroprozessor-Uberwachung Fehler zuriicksetzen und neu starten.
o Fehlfunktion Sollte der Fehler erneut auftreten, wenden Sie sich bitte
e Bauteilfehler an die ndchste Moeller-Vertretung.
34 Interner Kommuni- Stérungen aus der Umgebung oder fehlerhafte Sollte der Fehler erneut auftreten, wenden Sie sich bitte
kationsfehler Hardware an die nachste Moeller-Vertretung.
35 Applikationsfehler Die Applikation funktioniert nicht. Wenden Sie sich bitte an die nachste Moeller-Vertretung.
50 4 mA-Fehler Ausgewahlter Signalbereich 4 — 20 mA Stromquelle und -kreis des Analogeingangs priifen
(Analogeingang) —> Parameter P2.1
o Strom kleiner als 4 mA.
e Signalleitung gebrochen geldst
o Signalquelle fehlerhaft
51 Externer Fehler Fehlermeldung am Digitaleingang. Der Digitalein- e Programmierung Uberpriifen und Gerat priifen, auf
gang wurde als Eingang fiir externe Fehlermel- das die Fehlermeldung hinweist.
dungen programmiert. Der Eingang ist aktiv. ¢ Auch Verkabelung des entsprechenden Gerats prifen.
53 Feldbusfehler Die Kommunikationsverbindung zwischen dem Installation priifen.

Master-Gerat und demFeldbus des Antriebs ist
unterbrochen.

Falls die Installation in Ordnung ist, wenden Sie sich bitte
an die nachste Moeller-Vertretung.
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Fehler quittieren (Reset) In der Werkseinstellung kénnen Sie den Fehler auch durch ein
Durch Abschalten der Versorgungsspannung wird die Fehlermel- 24-V-DC-Signal an der Klemme 15 (DI5 = Reset) quittieren. Die
dung (F, FAULT) quittiert und zuriickgesetzt. Der Fehlercode mit Anzeige des Fehlercodes wird dabei nicht geldscht.

den zugehdrigen Betriebszeiten (d = Tag, H = Stunde, M =

Minute) bleibt gespeichert (FLT). Die nachfolgende Tabelle zeigt die erforderlichen Handhabungen

zur Quittierung einer Fehlermeldung tber die Bedieneinheit.

=—> Istin der Meniiebene der Fehlerspeicher (FLT) aktiviert,
und halten Sie im Stopp-Zustand die STOP-Taste fiinf
Sekunden lang gedriickt, so wird der Inhalt des Fehler-
speichers geldscht.

Element der Bedieneinheit Erklarung
READY FUN iOP_‘ALA M paur F1 = aktuelle Fehlermeldung (blinkende Anzeige)
el o - - 09 = Unterspannung (Beispiel)
\ o 4 ) __J
T Y By
PAR| ~ , , '-, —,I
Y
FLT| {
I . A (O |
FWD REV 110 KEYPAD BUS
Mit der Taste BACK/RESET oder durch Ansteuern der Klemme DI5 (Reset) quittieren Sie die
o Fehlermeldung.

READY RUN STOP ALARM _ FAULT

—_ 2 e

Reset 4|

TWo RV o KePA> 05 [6]
iz 2
ZIR
v
[@Y_R% _STOP__ ALARM__FAULT Die quittierte Fehlermeldung wird mit READY und dem Fehlercode angezeigt.
P a -
REF - - o
N N n]
SR I B N
FLTI4v - _!
FWD T REV 0 KEYPAD  BUS

Mit Betatigung der OK-Taste wird die Anzahl der Betriebstage (z. B. d = 13 Tage) bis zu dieser

Fehlermeldung angezeigt.
Mit der Pfeiltaste ™ konnen Sie sich auch die zugehdrigen Betriebsstunden (H) und Betriebs-

minuten (M) anzeigen lassen.

READY RUN STOP ALARM _ FAULT

G —
REF
e 13l
PAR| ,-, J —'
FLTI 4 |
. A (O |
FWD REV 110 KEYPAD BUS
Mit der Taste BACK/RESET verlassen Sie das Fehlerregister (FLT).
o Die Pfeilspitze < wechselt auf die Ebene MON.

Mit der OK-Taste kdnnen Sie jetzt die Betriebsdatenanzeige aktivieren oder tber die Pfeiltasten

N\ bzw.  eine andere Meniiebene anwahlen.
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6 Parameter

Bedieneinheit Tabelle 6:  Die Elemente der Bedieneinheit

Die folgende Abbildung zeigt und benennt die Elemente der inte- Element der Bedieneinheit  [Erderang

grierten Bedieneinheit des M-Max.

Lo soe_aun pur Hinterleuchtete Flissigkristall-
1 = anzeige (LCD)
M°N|< '%'lf, - -“ '| Klartext mit alphanumerischen
PAR| L | el
arl mAV s % kHz °C°F rpm MkWh eichen
READY _ RUN _ STOP _ ALARM _FAULT B
VN VN VN VN VN
REF| 4 Setzt die Fehlermeldung zuriick
D s (Reset)
par| ¢ w' w' _'I '_'I _’ Aktiviert die Auswahl der Menii-
fui| ( MAV'S % k Hz °C °F rpm Mk W h ebenen.
A Y v Vv d Wechsel zwischen den verschie-
FWD REV /0 KEYPAD  BUS LoC

REM denen Steuerebenen

(I/0 — KEYPAD — BUS)
Funktion und Parameter anwahlen
; \ AN Zahlenwert erhohen

Auswahl bestatigen und aktivieren

(speichern)
Anzeige fixieren

Funktion und Parameter anwahlen
Zahlenwert reduzieren

Stoppt den laufenden Motor (in
@ jeder Betriebsart aktiv).

Bei aktivierter Auswahl der Men(i-
ebene (Pfeil an der linken Seite
blinkt) kann der Inbetriebnahme-
assistent gestartet werden (Taste
5 Sekunden lang gedriickt halten).

Abbildung 56: Ansicht der Bedieneinheit mit LCD-Anzeige, Funktions-
tasten und Schnittstelle

Motorstart mit der vorgewahlten
@ Drehrichtung (nur in der Steuer-
ebene KEYPAD aktiv)

- Schnittstelle fiir Kommunikation
(Option: MMX-COM-PC)

Betriebsarten aktiv, unabhdngig vom

—_ @ Die Funktion der STOP-Taste ist in allen
gewdhlten Steuerplatz (I/O — KEYPAD — BUS)

—> Mit Betdtigung (Antippen) der Pfeiltasten wird der aktive
Wert, die Parameternummer oder die Funktion um eine
Einheit erhoht bzw. verringert.

Wenn Sie eine der beiden Pfeiltasten gedriickt
AN N | halten, erhohen bzw. verringern sich die jewei-
ligen Einheiten automatisch (logarithmische
Anderung).
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Anzeigeeinheit

Nachfolgend ist die Anzeigeeinheit (LCD-Anzeige mit allen Anzei-

geelementen) zu sehen.

®
RO RN SToP AARM FAUT
< _ )
ol -0 00
ORI ) 1] . e | @
FLTI‘ mAV s % k Hz°C°F rpom MkWh |

FWD REV /0 KEYPAD BUS

@

Abbildung 57: LCD-Anzeige (Bereiche)

Die Anzeigeeinheit besteht aus einer hinterleuchteten Flissigkris-
tallanzeige (LCD). Sie ist in vier Bereiche aufgeteilt.

Tabelle 7:  Die Bereiche der LCD-Anzeige

Bereich Beschreibung

(1) Statusanzeige Die Pfeilspitzen A an der oberen Kante
zeigen Informationen zum Antrieb an.

e READY = startbereit

e RUN = Betriebsmeldung

o STOP = Stopp, Stoppbefehl aktiviert

o ALARM = Alarmmeldung aktiviert

e FAULT = Der Antrieb wurde wegen einer

Fehlermeldung gestoppt.

(@ Klartextanzeige  Zwei 14- und drei 7-Segment-Blocke fiir die
Anzeige von:

e AL = Alarmmeldung

F = Fehlermeldungen

M = Messwerte (Betriebsdaten)

P = Parameternummern

S = Systemparameter

- = Linksdrehfeld (REV)

In der unteren Zeile werden die jeweiligen
zugehorigen MaBeinheiten angezeigt.

(3® Meniiebene Die Pfeilspitze « zeigt auf das angewahlte
Hauptmend:

e REF = Sollwertvorgabe (Reference)

e MON = Betriebsdatenanzeige (Monitor)
o PAR =Parameterebenen

o FLT = Fehlerspeicher (FAULT)

@) Steuerbefehle Die Pfeilspitze ¥ zeigt auf die angewahlte
Drehfeldrichtung und die aktive Steuerebene:
o FWD = Rechtsdrehfeld (Forward Run)

e REV = Linksdrehfeld (Reverse Run)

e |/0 = Uber die Steuerklemmen (Input/
Output)

KEYPAD = (iber die Bedieneinheit

BUS = iiber Feldbus (Schnittstelle)

06/09 AWB8230-1603de

Allgemeine Hinweise zur Meniifiihrung

Mit Anlegen der vorgegebenen Versorgungsspannung an die
Anschlussklemmen L1 und L2/N (MMX12) bzw. L1, L2/N und L3
(MMX32, MMX34) fiihrt der Frequenzumrichter automatisch
folgende Funktionen aus:

¢ Die Beleuchtung der LCD-Anzeige wird eingeschaltet und alle
Segmente werden kurzzeitig angesteuert.

¢ Nach dem Selbsttest werden Startbereitschaft und ordnungs-
gemaBer Betriebszustand in der oberen Statuszeile der LCD-
Anzeige durch eine Pfeilspitze A unter READY angezeigt.

Die Pfeilspitze unter STOP signalisiert, dass kein Startbefehl
(FWD bzw. REV) anliegt.

* Die Pfeilspitze ¥ in der unteren Statuszeile zeigt mit der Werks-
einstellung auf 1/0 (Control Input/Output) die Ansteuerung liber
Steuerklemmen an. Die Pfeilspitze iiber FWD (Forward) signali-
siert die Basisdrehfeldrichtung (Phasenfolge fiir ein Rechtsdreh-
feld an den Ausgangsklemmen U/T1, V/T2 und W/T3).

¢ Anzeige der Betriebsdaten M1.1 und 0,00 Hz (Ausgangs-
frequenz) im automatischen Wechsel. Die Pfeilspitze < an der
linken Statuszeile weist dabei auf die Meniiebene MON
(Monitor = Betriebsdatenanzeige).

READY RUN STOP ALARM FAULT

VN
REF
Y. by |
SN B A
FLTI |
> _ Yy
FWD REV II0 KEYPAD BUS
N/
Anzeige im automatischen Wechsel
N
READY RUN STOP ALARM FAULT
[~ A o .
REF - e
e aTal]
PAR| ,-'I '—' '—, |
FLT Hz |
. AU, G —
FWD REV II0 KEYPAD BUS

Abbildung 58: Betriebsdatenanzeige (startbereit)

Der Frequenzumrichter ist nun betriebsbereit und kann mit den
vorgegebenen Werten der Werkseinstellung bei Anschluss der
zugeordneten Motorleistung Gber die Steuerklemmen gestartet
werden (siehe Abschnitt , Inbetriebnahme Uber Steuerklemmen
(Werkseinstellung)”, Seite 53).

Durch Betatigung der OK-Taste kénnen Sie die wech-
selnde Anzeige auf die Ausgangsfrequenz (0,00 Hz)
fixieren.
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Parameter einstellen

Die nachfolgende Tabelle zeigt beispielhaft allgemeine Handha-
bungen zum Auswahlen und Einstellen der der Parameter.

Bedieneinheit

Reihen-  Befehle Anzeige Beschreibung
folge
0 Messwert 1.1
READY__ RUN _STOP _ ALARM _FAULT Die Anzeige wechselt automatisch mit dem Wert der Ausgangsfre-
- 7 quenz 0.00 Hz (bei STOP).
el M
PAR| 1
FLTI |
v
Wb TR W0 KewAD | EUS
1 Mit Betatigung der Taste BACK/RESET aktivieren Sie die Meniiebene
BACK q g
RESET READY_ RUN _STOP  ALARM FAUIT, (Pfeil blinkt).
REF |
MON 4:/3 |
PAR|
FLTI - |
TWo TR W0 KewRD | BUS
Mit den beiden Pfeiltasten kénnen Sie die einzelnen Hauptmeniis
AN anwahlen (geschlossener Kreis):
e REF = Sollwertvorgabe (Reference)
e MON = Betriebsdatenanzeige (Monitor)
v e PAR = Parameterebenen
I~ o FLT = Fehlerspeicher (FAULT)
‘= Mit der Taste OK 6ffnen Sie das angewahlte Hauptmen.
2 Vom ausgewahlten Hauptmen( wird stets der numerisch erste Wert
READY__ RUN _STOP _ ALARM__FAULT angezeigt.
) — - | Beispiel: Hauptmenii PAR, Parameter P1.1
MON| L [ | Die Anzeige wechselt dabei automatisch zwischen der Parameter-
PAR| p I ’I I | nummer und dem eingestellten Wert.
FLTI - |
TWD T REV WO KEYPAD  BUS

NG

Anzeige im automatischen Wechsel

/l\

READY RUN STOP ALARM __ FAULT

a - T Ta

V'S
REF , |
MON| | |
PAR| <
FLT |
> _ vy
FWD REV 0 KEYPAD  BUS

Mit der OK-Taste aktivieren Sie den angewadhlten Parameter.
Der Wert (1) blinkt.
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Parameter
Reihen-  Befehle Anzeige Beschreibung
folge
3 READY _ RUN_ _STOP _ ALARM _FAULT Bei blinkendem Parameterwert kénnen Sie mit den beiden Pfeil-
- T tasten den Wert innerhalb des zuldssigen Bereichs andern.
L — REF ~ 4/
A NION| ,
AN
PAR| < ~
FLTI / |
v
" TWo R W0 KevwAD HUS
N~——
Mit der OK-Taste bestétigen Sie den angewahlten Wert.
READY__ RUN  _STOP _ ALARM__FAULT Die Anzeige wechselt jetzt wieder automatisch zwischen dem neuen
REF -, -~ | Wert und der zugehdrigen Parameternummer.
SR
PAR| y 1
FLT| |
v
TWo RV 10 KevPAD | BUS
4 Die anderen Parameter im Hauptmen(i PAR kénnen Sie Uber die
AN READY_ RUN  _STOP _ ALARM__FAULT beiden Pfeiltasten anwahlen (geschlossener Kreis, Beispiel: Werks-
REF — ‘e | einstellung).
SoPan
PAR| 4 - |
FLT| | P11.7
v
WD T REV WO KEYPAD  BUS
P2.1
Qe READY_RUN _STOP _ ALARM__FAULT
VN -~
REF - - | P1.1
won '.., '_,' ,_' | 4
PAR|q - 54.2
FLT| |
v
TWo T RV 10 KEYPAD U5
S1.1
5 Mit Betatigen der Taste BACK/RESET verlassen Sie das Hauptmenii
BACK feni ; : ;
RESET READY_RUN__STOP ALARM._FAULT, PAR (Pfeilspitze blinkt, siehe Reihenfolge 1).
REF |
MON |
PAR :4‘:—
FLT |
v
TWD T REV WO KEYPAD  BUS
—> Alle Einstellungen werden automatisch mit Betatigen der

OK-Taste gespeichert.

Parameter, die in den nachfolgenden Tabellen in der

Spalte , Zugriffsrecht RUN" mit dem Zeichen v gekenn-
zeichnet sind, kdnnen im Betrieb (RUN-Modus) geandert
werden.
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Parametermenii (PAR)

Im Parametermeni (PAR) erhalten Sie Zugriff auf alle Parameter
des M-Max (siehe Parameterliste im Anhang auf Seite 121).

READY RUN STOP ALARM  FAULT
[& — — —a— — — _i
REF oo,
SoP
PAR| 4 1
FLT| |
y___ ¥ _  __ _ _
FWD REV 110 KEYPAD BUS
N2
Anzeige im automatischen Wechsel
/I\
READY RUN STOP ALARM  FAULT
a T Ta - _i
REF
MON| ,, |
PAR| <
FLT| |
y___ ¥ _  __ __ _
FWD REV 110 KEYPAD BUS

Abbildung 59: Parametermeni (P1.1 = 1, Schnellkonfiguration)

Das Parametermenti startet immer mit dem Parameter P1.1.

In der Werkseinstellung (Auslieferungszustand oder mit Aktivie-
rung von 54.2 = 1) ist stets zu Beginn die Schnellkonfiguration
(P1.1 = 1) aktiviert.

Schnellkonfiguration

In der Schnellkonfiguration werden Sie von einem Schnellstart-
Assisten durch alle wesentlichen Einstellungen, die vorgenommen
werden missen bzw. die Sie fiir lhre Applikation prifen sollten,
geflhrt (siehe A in Abbildung 60). Die dabei aufgerufenen Para-
meter sind in Tabelle 8, Seite 70, in der Spalte ,Basis (Standard-
betrieb)” aufgefiihrt.

—> Der Vorgang ist gefihrt, von Parameter zu Parameter.
Ein Riicksprung ist hier nicht méglich.

Wenn Sie die OK-Taste gedriickt halten, werden alle Para-
meter der Schnellkonfiguration automatisch bis zur
Frequenzanzeige M1.1 durchlaufen.

Bei der Schnellkonfiguration aktiviert die OK-Taste
die einzelnen Parameterwerte und schaltet dann
zum nachsten Parameter weiter. Jeder Parameter
zeigt dabei immer im automatischen Wechsel den
eingestellten Wert an. Mit erneuter Betétigung der
OK-Taste aktivieren Sie den Wert (Wert blinkt).

Mit den beiden Pfeiltasten ~ und v
kénnen Sie in der Schnellkonfiguration
lediglich die Werte des angewahlten Para-
meters dndern.

A 2

Parametermenii (PAR)

Die Schnellkonfiguration ist mit dem automatischen Wechsel zur
Frequenzanzeige M1.1 abgeschlossen. Durch eine erneute Anwahl
des Hauptmeniis PAR koénnen Sie die Parameter der Schnellkonfi-
guration bei Bedarf wieder aufrufen.

Neben den Parametern der Schnellkonfiguration werden dann
auch die Systemparameter S1.1 bis S4.2 (siehe Abschnitt , System-
parameter in der Schnellkonfiguration”, Seite 122) angezeigt.
Mit P1.1 = 0 aktivieren Sie den Zugriff auf alle Parameter (freie
Parametrierung, siehe B in Abbildung 60).

Sie verlassen damit die Schnellkonfiguration und die gefiihrte
Einstellung durch den Schnellstart-Assistenten.
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P1.1=0 [ (D)
=
P1.2=0 | (2
1221 PlL1=0 | @
P1.2=2 P1.2=1
P11-3 P1.2=2
P1.1=3

P6.1

)
»
o
w
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1
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[ J@
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Abbildung 60: Schematische Darstellung der Parameterzugriffe

A gefiihrter Zugriff auf selektierte Parameter durch den Schnellstart-

Assistenten
B freier Zugriff auf alle Parameter
(1 Auswahl der Parameterbereiche
P1.1 =1 (Werkseinstellung)
Mit dem Schnellstart-Assistenten werden Sie zu ausgewahlten
Parametern gefiihrt (vorgegebener Parameterwechsel)

P1.1 = 0 ermdglicht den Zugriff auf alle Parameter (freie Parame-

teranwahl).

(2 Auswahl voreingestellter Parameterwerte zu verschiedenen Appli-

kationen (siehe Tabelle 8 auf Seite 70)

P1.2 = 0: Basis, keine Voreinstellung

P1.2 = 1: Pumpenantrieb

P1.2 = 2: Liifterantrieb

P1.2 = 3: Fordereinrichtung (hohe Belastung)

(3) Abschluss der Schnellkonfiguration und automatischer Wechsel zur

Frequenzanzeige
Die erneute Anwahl der Meniiebene PAR erlaubt jetzt die freie

Anwahl der ausgewahlten Parameter der Schnellkonfiguration und

der Systemparameter (S).

(@ Freie Anwahl aller Parameter (P1.1 = 0) durch die beiden Pfeil-
tasten ™ und v
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Parameter-Auswahl (P1)

In der Parameter-Auswahl (P1) haben Sie die Méglichkeit,
zwischen der werkseitig eingestellten Schnellkonfiguration
(P1.1 = 1) mit reduziertem Parametersatz, allen Parametern
(P1.1 = 0) sowie den voreingesetellten Applikationsparametern
(P1.2) zu wahlen.

Die Einstellung der Parameter bei der Schnellkonfiguration und der
Applikation ist gefiihrt durch einen Schnellstart-Assistenten (siehe
Abschnitt , Parametermenii (PAR)", Seite 67). Hierbei muss jeder

aufgeflihrte Parameter seriell bearbeitet werden, bis zur Frequenz-

anzeige M1.1.

Ein Riicksprung zu einem vorangegangenen Parameter ist nicht
maglich. Erst nach Abschluss des Schnellstart-Assistenten (M1.1)

konnen Sie die Parameter erneut und dann auch einzeln aufrufen.

Parametermenii (PAR)

Alle wesentlichen Einstellungen, die vorgenommen werden
missen bzw. die Sie fir lhre Applikation priifen sollten, werden
dabei aufgerufen. Nach Abschluss des Schnellstart-Assistenten
(Frequenzanzeige M1.1) kénnen Sie jeden Parameter wieder indi-
viduell aufrufen.

—> MitP1.1 =0 (alle Parameter) und P1.2 = 1, 2 oder 3
konnen Sie die voreingesetellten Applikationswerte mit
allen Parametern verbinden.

Mit jeder Aktivierung des Applikationsmentis werden alle
Parameterwerte in die Werkseinstellung gesetzt.

PNU ID Zugriffsrecht ~ Wert Beschreibung Werkseinstellung
RUN
P1.1 115 v Parameterbereiche 1
0 alle Parameter
Alle Parameter werden angezeigt und kdnnen geandert werden.
1 nur Parameter der Schnellkonfiguration
Nur die selektierten Parameter der Schnellkonfiguration werden
angezeigt und konnen geandert werden.
P1.2 540 Applikationen 0
0 Basis
1 Pumpenantrieb
2 Lifterantrieb
3 Fordereinrichtung (Hochlast)
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Die nachfolgende Tabelle zeigt die voreingestellten Applikations-
parameter von Parameter P1.2.

06/09 AWB8230-1603de

Tabelle 8:  Voreingestellte Applikationsparamter von Parameter P1.2
Parameter
Basis Pumpenantrieb Liifterantrieb Fordereinrichtung Bezeichnung
(Standardantrieb) (hohe Last)
P1.1 1 =nur Parameter der 1 =nur Parameter der 1 =nur Parameter der 1 = nur Parameter der ~ Parameterbereich
Schnellkonfiguration Schnellkonfiguration Schnellkonfiguration Schnellkonfiguration
P1.2 0 = Basis 1 = Pumpe 2 = Lfter 3 = Fordern Applikation
P6.1 1 = Steuerklemmen 1 = Steuerklemmen 1 = Steuerklemmen 1 = Steuerklemmen Steuerebene
(I/0) (I/0) (1/0) (I/0)
P6.2 3 = Al1 (analoger Soll- 3 = Al1 (analoger Soll- 3 = Al1 (analoger Soll- 3 = Al1 (analoger Soll-  Sollwertvorgabe (0 — 10 V)
wert 1) wert 1) wert 1) wert 1) von Klemme 2
P6.3 0,00 Hz 20,00 Hz 20,00 Hz 0,00 Hz Minimale Frequenz
P6.4 50,00 Hz 50,00 Hz 50,00 Hz 50,00 Hz Maximale Frequenz
P6.5 3,0s 505 20,0s 1,0s Beschleunigungszeit
P6.6 3,0s 50s 20,0s 1,0s Verzdgerungszeit
P6.8 0 = freier Auslauf 1 = Rampe 0 = freier Auslauf 0 = freier Auslauf Stopp-Funktion
(Verzogerung)
P7.1 le le le le Motornennstrom
(= Geratenennstrom)2)
P7.3 1440 min-! 1440 min-! 1440 min-! 1440 min-! Motornenndrehzahl (rpm)2)
P7.4 0,85 0,85 0,85 0,85 Leistungsfaktor des Motors
(cos @)?)
P7.5 2307400 V1) 230/400 V1) 230/400 V1) 230/400 V1) Motornennspannung
P7.6 50,00 Hz 50,00 Hz 50,00 Hz 50,00 Hz Motornennfrequenz
P11.7 0 = nicht aktiv 0 = nicht aktiv 0 = nicht aktiv 1 = aktiv Momenterhdhung
M1.1 0,00 Hz 0,00 Hz 0,00 Hz 0,00 Hz Ausgangsfrequenz

1) 230V =MMX12..., MMX32...
400 V = MMX34...

2) Abhéangig von der LeistungsgroBe
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Analog-Eingang (P2)

In der Parametergruppe P2 konnen Sie die analogen Eingange
abgleichen: 200 kQ

e Al1 (Klemme 2): Spannungssignal 0 — +10 V.
Werkseinstellung: Frequenzsollwert (f-Soll) proportional zur
Ausgangsfrequenz f-Out = 0 — fax (P6.4)

o Al2 (Klemme 4): Stromsignal 4 - 20 mA.

Al
Al2

", ] GND
-

N

E=N

200 Q

| GND
]

Werkseinstellung: Prozessvariable 0 — 100 % als Istwert fiir den
PI-Regler (PI-Ist)

f-Soll

|

Pl-Ist
>

Bezugspotenzial fir die analogen Eingange (Al1, Al2) ist GND
(Klemmen 3, 5, 7, 13).

0.+10V 0(4)..20 mA

Abbildung 61: Analoge Eingange Al1 und Al2

—> Die Zuordnung der analogen Eingange (Al1, Al2) kénnen
Sie unter den Parametern P6.2 (Sollwertvorgabe) und
P9.6 (PI-Regler, Istwert) einstellen.

PNU ID Zugriffsrecht  Wert Beschreibung Werkseinstellung
RUN
P2.1 379 v Al1-Signalbereich (Analog Input) 0
0 0—+10V, Spannungssignal
1 2—+10V, Spannungssignal (lebender Nullpunkt, live-zero)
P2.2 380 v Al1, Mindestwert 0,00
Skalierung (-100,00 % — 100,00 %) der analogen Eingangsspan-
nung (A1 = +10 V) im Nullbereich (minimaler Ansprechwert).
—> Abschnitt , Skalierter Wertebereich (Al1, Al2)”, Seite 72
P2.3 381 v Al1, Hochstwert 100,00
Skalierung (-100,00 % — 100,00 %) der analogen Eingangsspan-
nung (Al1 = +10 V) im Endwertbereich (hdchster Endwert).
—> Abschnitt , Skalierter Wertebereich (Al1, Al2)", Seite 72
P2.4 378 v Al1, Filterzeitkonstante 0,1
0,0 keine Filterfunktion
0,1-10,0 s, Filterzeitkonstante fiir die analoge Eingangsspan-
nung (Al1 = +10 V)
—> Abschnitt , Filterzeitkonstante, Seite 72
P2.5 390 v Al2-Signalbereich (Analog Input) 3
2 0—20 mA, Stromsignal
3 4 — 20 mA, Stromsignal (lebender Nullpunkt, live-zero)
P2.6 391 v Al2, Mindestwert 0,00
Skalierung (-100,00 % — 100,00 %) des analogen Eingangs-
stromes (A2 = 20 mA) im Nullbereich (minimaler Ansprechwert).
—> Abschnitt , Skalierter Wertebereich (Al1, Al2)", Seite 72
P2.7 392 v Al2, Hochstwert 100,00
Skalierung (-100,00 — 100,00 %) der analogen Eingangsstromes
(AI2 = 20 mA) im Endwertbereich (h6chster Endwert).
—> Abschnitt , Skalierter Wertebereich (Al1, Al2)", Seite 72
P2.8 389 v Al2, Filterzeitkonstante 0,1

0,0 keine Filterfunktion

0,1 — 10,0 s Filterzeitkonstante fiir den analogen Eingangsstrom
(A2 =20 mA)

—> Abschnitt , Filterzeitkonstante”, Seite 72
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Skalierter Wertebereich (Al1, Al2)
Die nachfolgenden Grafiken zeigen beispielhaft den Kurvenverlauf
der skalierten und der nicht skalierten Eingangssignale.

Beispiel A
P2.2 (P2.6) =30 %, P2.3 (P2.7) =80 %

Das eingehende, analoge Eingangssignal 0 — +10 V (4 — 20 mA)
wird hier im gewahlten Bereich von 30 bis 80 % genutzt. Dieser
eingeschrankte Signalbereich wird als 0 bis 100 % Eingangssignal
(Alscal ) vorgegeben:

— als Frequenzsollwert von 0 — fax (P6.4)
— als Prozessvariable von 0 — 100 % Istwert fir den Pl-Regler

Algcal. &
100 %

0 r ' ' o
0 30 80 100 [%]

Abbildung 62: Skalierte analoge Eingangssignale

Beispiel B
P2 (P2.6) = -30 %, P2.3 (P2.7) = 100 %

Das eingehende, analoge Eingangssignal 0 — +10 V (4 — 20 mA)
wird hier im gewahlten Bereich von 0 bis 30 % nicht bewertet. Im
Verhéltnis zum 30 %-Signal wird daftir ein konstantes Offset-
Signal von (hier) 23 % vorgegeben. Das skalierte Eingangssignal
(Alscal) betragt somit 23 bis 100 %:

— als Frequenzsollwert: 23 % fmax — fmax (P6.4)
— als Prozessvariable: 23 % — 100 % Istwert fiir den PI-Regler

Algcal, &
100 %t -———=—————————-

23 %
30 0 100 %]

Abbildung 63: Skalierte analoge Eingangssignale mit Offset
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Filterzeitkonstante
Mit der Filterzeitkonstante kénnen Stérungen des eingehenden
Analogsignals herausgefiltert werden.

Die Filterzeitkonstante ist in der Werkseinstellung mit 0,1 Sekun-
den aktiv. GroBere Werte kdnnen Sie unter den Parametern P2.4
(Al1) und P2.8 (Al2) einstellen. Der hier eingestellte Zeitwert gilt
jeweils fiir 63 % des maximalen Sollwertes (+10 V, 20 mA).

Lange Filterzeiten flihren zu einer Verzogerung der
analogen Signalverarbeitung.

-

Sie konnen die Filterzeitkonstante deaktivieren, indem Sie unter
den Parametern P2.4 bzw. P2.8 den Wert 0,0 einstellen.

Al1 4
A2
®
100 % H-Y-f -\ /- A~
@
63 %[----- 3
1 -
Alt thsl
AI2

Abbildung 64: Filterzeitkonstante

(1) Analogsignal mit Stdrungen (ungefiltert)
(@ Gefiltertes Analogsignal
(3 Filterzeitkonstante bei 63 % Sollwert
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Digital-Eingang (P3)

In der Parametergruppe P3 kénnen Sie den digitalen Eingangen
DI1 bis DI6 unterschiedliche Funktionen zuweisen.

=
4

24V ‘ ‘

Reset —

o

> —
;LLJLLE -
o [y R o

o
l6 |7 ]8]9]10]1a]15]1]
DI1 DI2 D3 DI4 DI5 DI6

Abbildung 65: Digitale Eingdnge (Werkseinstellung)

Die Funktionen kénnen mehrfach zugewiesen werden.
Die zugewiesene Funktion wird aktiviert, wenn die Steu-
erklemme mit +24 V (Bezugspotenzial GND) angesteuert
wird (ansteigende Flanke, drahtbruchsicher).

-_

Parametermenii (PAR)

In der Werkseinstellung ist der Betrieb des M-Max Uber Steuer-
klemmen (I/0) aktiv:

DI1 (Klemme 8): FWD (Forward = Startfreigabe Rechtsdrehfeld)
DI2 (Klemme 9): REV (Reversion = Startfreigabe Linksdrehfeld)
DI3 (Klemme 10): FF1 (Festfrequenz 1 = 10 Hz)

DI4 (Klemme 14): FF2 (Festfrequenz 2 = 15 Hz)

DI5 (Klemme 15): Reset (Fehlermeldung ALARM quittieren)
DI6 (Klemme 16): PI-Off (Sperre des PI-Reglers)

e 6 o o o o
~ o~~~ —~ —~
=

—> Die gemeinsame Ansteuerung von Klemme 10 (FF1) und
Klemme 14 (FF2) aktiviert in der Werkseinstellung die
Festfrequenz FF3 (15 Hz).

Der Betrieb (ber die Steuerklemmen (I/0) kann mit der Taste LOC/
REM oder iiber den Parameter P6.1 = 1 (Steuerklemmen) aktiviert
werden.

PNU ID Zugriffsrecht ~ Wert

RUN

Beschreibung

Werkseinstellung

P3.1 300 v

Start-Stopp-Logik (ansteigende Flanke) 3

0 DI1 (FWD), DI2 (REV), REAF
REAF (Restart after Fault) = Neustart nach einer Fehlermeldung
Funktion wie P3.1 =3
Der automatische Neustart nach einer Fehlermeldung (FAULT)
bedingt die Einstellung P6.13 = 1.
Die ansteigende Flanke der Steuerspannung an Klemme 8 (DI1)
bzw. Klemme 9 (DI2) wird hierbei nicht kontrolliert.

1 DI1 (FWD) + DI2 = REV (siehe Beispiel A, Seite 72)

2 DI1 (Impuls Start), DI2 (Impuls Stopp)
Start- und Stoppbefehl tiber die Klemmen 8 (DI1 = Start) und
9 (DI2 = Stopp) durch einen kurzeitigen Impuls (+24 V).
(siehe Beispiel B, Seite 72)

3 DI1 (FWD), DI2 (REV)
DI1 (Klemme 8) startet den Antrieb mit Rechtsdrehfeld (FWD) und
DI2 (Klemme 9) mit Linksdrehfeld (REV). Beide Steuerbefehle sind
gegeneinander verriegelt (Exklusiv-Oder).

P3.2 403 v Startsignal 1

0 deaktiviert

1 aktiviert Uber Klemme 8 (DI1)
aktiviert Uber Klemme 9 (DI2)

aktiviert Gber Klemme 10 (DI3

aktiviert Uber Klemme 14 (D14

SOl U B~ WN

(
aktiviert tber Klemme 15 (DI5
aktiviert tber Klemme 16 (DI6

)
)
)
)

P3.3 404 v

Startsignal 2

Zuordnung der Funktion zu den Steuerklemmen wie P3.2

P3.4 412 v

Reversieren (Wechselt die Drehfeldrichtung von FWD nach REV.) 0

Zuordnung der Funktion zu den Steuerklemmen wie P3.2
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PNU

Zugriffsrecht ~ Wert
RUN

Beschreibung

Werkseinstellung

P3.5

405

v

externer Fehler (High-Signal)

Zuordnung der Funktion zu den Steuerklemmen wie P3.2
Fehlermeldung bei Anschaltung von +24 V an die zugeordnete
Steuerklemme (DI1 bis DI6).

P3.6

406

externer Fehler (Low-Signal)

Zuordnung der Funktion zu den Steuerklemmen wie P3.2
Fehlermeldung bei Abschaltung bzw. Unterbrechung (drahtbruch-
sicher) der anliegenden Steuerspannung (+24 V) von der zugeord-
neten Steuerklemme (DI1 bis DI6).

P3.7

414

Fehlerquittierung (Reset)

Zuordnung der Funktion zu den Steuerklemmen wie P3.2
Quittiert eine angezeigte Fehlermeldung (Reset) bei Anschaltung
von +24 V an die zugeordnete Steuerklemme (DI1 bis DI6).

P3.8

407

Startfreigabe

Zuordnung der Funktion zu den Steuerklemmen wie P3.2
Drehrichtungsunabhangige Startfreigabe bei Anschaltung von
+24 V an die zugeordnete Steuerklemme (DI1 bis DI6).

P3.9

419

Festfrequenz BO

Zuordnung der Funktion zu den Steuerklemmen wie P3.2

Die bindre Verkniipfung von drei Digital-Eingangen erméglicht
den Aufruf von sieben Festfrequenzen (acht Festfrequenzen, falls
der Parameter P6.2 = 0 eingestellt ist).

Die Begrenzung der Festfrequenzen erfolgt gemaB den Parame-
tern P6.3 (Minimale Frequenz) und P6.4 (Maximale Frequenz).
Der Wechsel zwischen den einzelnen Festfrequenzen erfolgt mit
den in P6.5 und P6.6 eingestellten Beschleunigungs- und Verzo-
gerungszeiten.

Eingang Festfrequenz

BO B1 B2 (Werkseinstellung)

FFO, P10.1 =5 Hz, nur wenn
P6.2=0

X FF1, P10.2 = 10 Hz

FF2, P10.3 = 15 Hz

X X FF3, P10.4 = 20 Hz

FF4, P10.5 = 25 Hz

FF5, P10.6 = 30 Hz

FF6, P10.7 = 40 Hz

X | X | X| X

FF7, P10.8 = 50 Hz

P3.10

420

Festfrequenz B1

Zuordnung der Funktion zu den Steuerklemmen wie P3.2

P3.11

421

Festfrequenz B2

Zuordnung der Funktion zu den Steuerklemmen wie P3.2

P3.12

1020

Pl-Regler deaktivieren

Zuordnung der Funktion zu den Steuerklemmen wie P3.2
Mit Anschalten von +24 V-Spannung wird der PI-Regler iiber die
zugeordnete Steuerklemme (D11 bis DI6) gesperrt.
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Beispiel A: P3.1 =1 (P6.8 = 0)

DI1 (FWD)

[

DI2 (REV)

FWD

=

fOUI
(Motor)

REV

Abbildung 66: DI1 (FWD) + DI2 = REV

Fiir den Betrieb ist immer die Startfreigabe Uber die Klemme 8
(DI1) erforderlich:

¢ Ansteuerung Klemme 8 (DI1) = Startfreigabe Rechtsdrehfeld
(FWD)

¢ Ansteuerung Klemme 8 (DI1) plus Klemme 9 (DI2) = Startfrei-
gabe Linksdrehfeld (REV)

Die separate Ansteuerung von Klemme 9 (DI2) ermdglicht hier
keine Startfreigabe.

Parametermenii (PAR)

Beispiel B: P3.1 =2

+24V
Stopp
J y S
Start Stopp OFF = FWD
e S A NV
Start

LT ) [

DI DI2 DI3
P3.4=3

:
]

Abbildung 67: Beispiel: Start-Stopp-Impuls

Standardansteuerung fiir einen Antrieb mit Tastschalter (Offner,
SchlieBer) und Selbstschaltung

Mit Parameter P3.1 = 2 kann diese Ansteuerung Gber die
Klemmen 8 (DI1) und 9 (DI2) nachgebildet werden.

Mit Parameter P3.4 = 3 kann Uber die Klemme 10 (DI3) auch die
Drehrichtungsumkehr (FWD — REV) aktiviert werden
(Wendestarter).
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Analog-Ausgang (P4)

An Klemme 18 wird ein analoges Stromsignal von 4 — 20 mA

ausgegeben. Das Signal ist proportional zur Ausgangsfrequenz

f-Out = O - fmax (P64) o]
Der maximal zuldssige externe Biirdewiderstand ist 500 Q % 2 %
(20 mA an 500 @ A 10V, siehe Abbildung 68) | 5 | 18 |
Bezugspotenzial fir den analogen Ausgang (AO) ist GND 3
(Klemmen 3, 5, 7, 13). Der Analog-Ausgang arbeitet unabhangig -
von der angewdhlten Steuerebene und Betriebsart. 0 (4)...20 mA

Abbildung 68: Analog-Ausgang AO

PNU ID Zugriffsrecht ~ Wert Beschreibung Werkseinstellung
RUN
P4.1 307 v AO-Signal (Analog Output) 1
0 deaktiviert (es wird kein Stromsignal ausgegeben)
1 Ausgangsfrequenz f-Out = 0 — fax (P6.4)
2 Ausgangsstrom I3 = 0 — Iy Motor (P7.1)
3 Drehmoment My = 0 — 100 % (berechneter Wert)
4 PI-Regler, Ausgang (0 — 100 %)
P4.2 310 v AO, Mindestwert 1
0 0 mA
1 4 mA (live-zero)

—> Das 4 mA-Ausgangssignal wird vom Frequenzumrichter
nicht iberwacht.
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Digital-Ausgang (P5)

Die Frequenzumrichter der Reihe M-Max haben drei digitale
Ausgange in unterschiedlicher Auspragung:

o Relais RO1: SchlieBer R13-R14, Klemmen 22 und 23,

e Relais RO2: Wechsler R21-R22 (Offner, Klemmen 24 und 25)/
R22-R24 (SchlieBer, Klemmen 25 und 26),

e Transistor-Ausgang DO: Klemme 20 (offener Kollektor, schaltet
nach GND)

Hinweise zum elektrischen Anschluss sind auf Seite 46 und 47
aufgefiihrt.

Die unter P5.1 aufgelisteten Meldungen kdnnen mehrfach zuge-
ordnet werden. Sie sind unabhangig von der angewahlten Steu-
erebene und Betriebsart.

Parametermenii (PAR)

GND

I~

€
EEEEREL
[2] 3] 5] 4] 26] [ 20]
Run Error Ready
I
E:I—X
+
+24V

Abbildung 69: Digitale Ausgange

PNU ID Zugriffsrecht ~ Wert Beschreibung
RUN

Werkseinstellung

P5.1 314 v RO1-Signal (Relais Output 1)

0 Nicht verwendet

1 Startbereit: Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit.

2 Betrieb (RUN): Der Wechselrichter des Frequenzumrichters ist frei-

gegeben (FWD, REV).

Fehlermeldung: Es wurde ein Fehler erkannt (FAULT).

4 Fehlermeldung invertiert: Ein erkannter Fehler fihrt nicht zur

Abschaltung.

5 Warnung (ALARM): Eine Warnung fiihrt nicht zur Abschaltung des

Frequenzumrichters, sondern meldet ein bestimmtes Ereignis
(siehe Schutzfunktionen P8.1 bis P8.6).

6 Reversieren: Der Befehl zum Drehrichtungswechsel (FWD <= REV)

wurde erteilt.

7 Sollwert erreicht: Die Ausgangsfrequenz (f-Out) hat den einge-

stellten Frequenzsollwert erreicht.

8 Motorregler aktiv: Ein Grenzwertregler wurde aktiviert
(z. B. Stromgrenze, Drehmomentgrenze).

P5.2 313 v R0O2-Signal (Relais Output 2)

Zuordnung der Funktion wie P5.1

P5.3 312 v DO-Signal (Digital Output)

Zuordnung der Funktion wie P5.1
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Drives-Steuerung (P6)

In der Parametergruppe P6 konnen Sie die Betriebsbedingungen
fir die Frequenzumrichter M-Max festlegen.

06/09 AWB8230-1603de

PNU

ID

Zugriffsrecht
RUN

Wert

Beschreibung

Werkseinstellung

P6.1

125

v

Steuerebene auswahlen

Steuerklemmen (I/0)
Mit der Taste LOC/REM konnen Sie direkt zwischen 1/0 und
KEYPAD wechseln

Bedieneinheit (KEYPAD)
Die Taste LOC/REM ist hier ohne Funktion.

Schnittstelle (BUS)
Mit der Taste LOC/REM kaénnen Sie direkt zwischen BUS und
KEYPAD wechseln.

—> Die Auswahl der Steuerebenen kann direkt tiber die Taste

READY RUN STOP ALARM _ FAULT

LOC/REM zwischen der in P6.1 ausgewahlten Steuer- [« —a T T

ebene und der Bedieneinheit erfolgen. vou| < [ 17/ . | |

. , o n oo |

Die (iber den Parameter P6.1 oder die Taste LOC/REM ausge- | |

wahlte Steuerebene wird an der unteren Seite in der LCD-Anzeige " « /% L
WD~ REV \1/07 KEYPAD  BUS

angezeigt (siehe Abbildung 70).

Abbildung 70: Beispiel: Steuerebene I/0 aktiviert

PNU ID Zugriffsrecht ~ Wert Beschreibung Werkseinstellung
RUN
P6.2 117 v Sollwertvorgabe 3
0 Festfrequenz (FFO)
Den Wert kdnnen Sie in Parameter P10.1 einstellen.
1 Bedieneinheit
Fiir die Sollwertvorgabe (iber die beiden Pfeiltasten muss die
Meniiebene REF angewahlt sein.
READY RUN STOP ALARM  FAULT
[ —a
REF /4‘\: |
MON| |
PAR|
FLTI |
_____ Y
FWD REV 110 KEYPAD BUS
Hinweis: Das Verhalten beim Durchlaufen von Sollwert null
(Stopp oder Drehrichtungsumkehr) kdnnen Sie in P6.14 einstellen.
2 Schnittstelle (BUS)
Sollwertvorgabe (iber Modbus RTU (Steuerklemmen A und B)
3 Al1 (analoger Sollwert 1)
Spannungssollwert: 0 (2) — +10 V an Steuerklemme 2
Skalierung und Filterung: P2.1 bis P2.4
4 Al2 (analoger Sollwert 2)

Stromsollwert: 0 (4) — 20 mA an Steuerklemme 4
Skalierung und Filterung: P2.5 bis P2.8
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Parametermenii (PAR)

PNU ID Zugriffsrecht  Wert Beschreibung Werkseinstellung
RUN
P6.3 101 - Minimale Frequenz 0,00
0,00 - P6.4 [Hz]
P6.4 102 - Maximale Frequenz 50,00
P6.3 —320 Hz
P6.5 103 - Beschleunigungszeit 3,0
0,1 —3000 s (siehe Abbildung 71 unten)
P6.6 104 - Verzégerungszeit 3,0
0,1—3000 s (siehe Abbildung 71 unten)
for & /‘
[Hz] A
[76] - A ‘
S0 |
S i
e ! | I
e | | !
O] I} A S S oo ‘
o 1 |
P6.3 i : “ B
L Des] |t
v U T—

Abbildung 71: Beschleunigungs- und Verzdgerungszeit

Bezugspunkte fiir die in Parameter P6.5 und P6.6 eingestellten Beschleunigungs- und Verzégerungszeiten sind immer 0 Hz (P6.3) und

die maximale Ausgangsfrequenz fmax (P6.4).

() Bei Einstellung einer minimaler Ausgangsfrequenz (P6.3 groBer als 0 Hz) reduzieren sich die Beschleunigungs- und Verzégerungszeit

des Antriebs auf t1 bzw. t;.
Die Werte fiir die Beschleunigungszeit t1 und die
Verzogerungszeit tp berechnen sich wie folgt:

(P6.4 - P6.3) x P6.5
- P6.4

(P6.4 - P6.3) x P6.6
P6.4

t

—> Die eingestellten Beschleunigungs- (P6.5) und Verzége-
rungszeiten (P6.6) gelten fiir alle Anderungen des
Frequenzsollwertes.

Wird die Startfreigabe (FWD, REV) abgeschaltet, wird die
Ausgangsfrequenz (fout) unverzégert auf null gesetzt. Der
Motor lauft ungefiihrt aus.

Falls ein gefiihrter Auslauf gefordert wird (mit Wert von
P6.6), so muss Parameter P6.8 = 1 sein.

Anlaufreibung und Lasttragheit kdnnen zu langeren
Beschleunigungszeiten des Antriebs fiihren als in P6.5
eingestellt. Durch groBe Schwungmassen oder ange-
trieben durch die Last kann die Verzdgerungszeit des
Antriebs groBer sein als in P6.6 eingestellt.
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PNU ID

Zugriffsrecht
RUN

Wert

Beschreibung

Werkseinstellung

P6.7 505

Start-Funktion

Rampe (Beschleunigung)
Die Beschleunigungszeit mit dem unter Parameters P6.5 einge-
stellten Wert

Fangschaltung

Starten auf einen laufenden Motor. Durch Aufschalten eines
kleinen Stromwertes wird ein kleines Drehmoment gebildet.
Mit einem Frequenzsuchlauf (beginnend bei der maximalen
Frequenz P6.4) wird dazu die korrekte Drehfeldfrequenz ermittelt.
AnschlieBend wird die Ausgangsfrequenz, entsprechend den
eingestellten Beschleunigungs- (P6.5) und Verzégerungszeiten
(P6.6), auf die vorgegebene Sollwertfrequenz angepasst.

Diese Funktion sollten Sie verwenden, wenn der Motor bereits
beim Startbefehl dreht, zum Beispiel bei Strdmungsmaschinen
(Pumpe, Lufter) und bei kurzen Unterbrechungen der Eingangs-
spannung.

P6.8 506

Stopp-Funktion

Freier Auslauf
Der Motor lauft nach Abschalten der Startfreigabe (FWD/REV)
ungefiihrt aus (Austrudeln).

Rampe (Verzogerung) = generatorisches Bremsen
Verzdgerungszeit mit dem unter P6.6 eingestellten Wert

Wird die beim generatorischen Bremsen vom Motor zurtickge-
speiste Energie zu hoch, muss die Verzogerungszeit verlangert
werden. Bei Gerdten mit internem Bremstransistor kann iiber
einen externen Bremswiderstand (Option) die Gberschiissige
Energie abgebaut werden (siehe Abschnitt , Bremsen (P12)",
Seite 94)

P6.9 500

Kurvenform, zeitliche S-Form

0,0

Lineare Beschleunigungs- und Verzogerungszeit gemaB P6.5 und
P6.6

0,1-10,0s

Zeitlich verschliffener Ubergang zu Anfang und am Ende der
Beschleunigungs- (P6.5) und Verzégerungsrampen (P6.6).
Die hier eingestellte Zeit gilt fiir beide Rampen (siehe hierzu
Abbildung 72).

0,0

f

P6.4

P6.3

fi

P6.4

P6.3

Abbildung 72: S-formiger Verlauf der Beschleunigungs- und Verzégerungsrampen
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PNU ID Zugriffsrecht  Wert Beschreibung Werkseinstellung
RUN
P6.10 717 - Wartezeit vor einem automatischen Neustart 0,50
0,10-10,00s

Aktiv, wenn P6.13 =1
Wartezeit bis zum automatischen Neustart, nachdem der erkannte
Fehler wieder verschwunden ist

P6.11 718 - Priifzeit (iber drei automatische Neustarts 30,00

0,00-60,00 s

Aktiv, wenn P6.13 = 1

Zeitliche Uberwachung des automatischen Neustarts

Die Priifzeit beginnt mit dem ersten automatischen Neustart.
Treten wahrend der Prifzeit mehr als drei Fehlermeldungen auf,
wird der Fehlerstatus aktiviert. Andernfalls wird der Fehler nach
Ablauf der Prifzeit quittiert und die Priifzeit erst mit dem nachsten
Fehler neu gestartet.

P6.12 719 - Start-Funktion bei automatischem Neustart 0
0 Rampe
1 Fangschaltung
2 gemaB P6.5 (Beschleunigungsrampe)
P6.13 731 - Automatischer Neustart nach einer Fehlermeldung 0
0 Nicht aktiv
1 Aktiv, aktiviert die Funktion REAF (siehe P3.1 = 0, Seite 73).
P6.14 1600 v Sollwertvorgabe Bedieneinheit (UP — STOP — DOWN) 1
Sollwertvorgabe, wenn P6.2 = 1 und Meniiebene REF aktiv
0 Wechselt die Drehrichtung (FWD <= REV) beim Durchlaufen von
Sollwert null.
1 Stoppt den Antrieb bei Sollwert null und erfordert eine erneute

Betatigung der Start-Taste.

[P6.10] [P6.10] [P6.10 (D) Erster automatischer Neustart
r_j ‘~_> (@ Zweiter automatischer Neustart

(3) Abschaltung durch einen erkannten Fehler
(® Motor-Stopp-Signal

5 [ Tl
v
@ [ [
START !—I
st —— | i —
FAULT I I
RESET [_L

TEST = (iberwachte Priifzeit
FAULT = Abschaltung mit Fehlermeldung
RESET = Fehlermeldung (FAULT) zurlicksetzen

Abbildung 73: Automatischer Neustart nach einer Fehlermeldung (zwei Startversuche)
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Motor (P7)

Fir ein optimales Betriebsverhalten sollten Sie hier die Leistungs-
schildangaben des Motors eintragen. Sie bilden die Basiswerte fiir
die Steuerung des Motors (elektrisches Abbild, siehe hierzu
Abschnitt , U/f-Kennlinie (P11)", Seite 91).

A A
O | | o
\ 230/400 V I 4023A |
\ 0,75 KW ][ cos ¢ 0.67 \
\ 1410 min1 || 50 Hz |
O | | o
—
< Y
Sagli>N
S Y P7.4 Y
“(/% P73 P76

&

Abbildung 74: Motorparameter vom Leistungsschild

—>  Inder Werkseinstellung (siehe 1)) sind die Motordaten auf
die Bemessungsdaten des Frequenzumrichters eingestellt
und von der LeistungsgroBe abhangig.

06/09 AWB8230-1603de

Schaltungsart der Statorwicklungen des Motors
Berticksichtigen Sie bei der Auswahl der Leistungsdaten die
Abhangigkeit der Schaltungsart von der Hohe der speisenden
Netzspannung:

e 230V (P7.5) = Dreieckschaltung —> P7.1 =4 A
e 400V (P7.5) = Sternschaltung —> P7.1=2,3 A

ut vy wt ut vy wt
[e] [e] [e]
W2 o2l v2 w2 lu2l v2

U, =400V

>_

Abbildung 75: Schaltungsarten (Dreieck, Stern)

Beispiel

Einphasiger Anschluss des Frequenzumrichters MMX12AA4DS. ..
an eine Netzspannung von 230 V. Die Statorwicklung des Motors
wird in Dreieck geschaltet (Motorbemessungsstrom 4 A gemaB
Leistungsschild in Abbildung 74). Siehe 1) in der Werkseinstellung.

Erforderliche Anderungen fiir das elektrische Abbild des Motors:
P7.1=4.0,P7.3=1410, P7.4 = 0,67
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Parametermenii (PAR)

PNU ID Zugriffsrecht  Wert Beschreibung Werkseinstellung
RUN

P7.1 113 - Motornennstrom 4,81
Einstellbereich: 0,2 x le — 1,5 x lg [A]
le = Bemessungsstrom des Frequenzumrichters
(=> Leistungsschild Motor)

P7.2 107 - Strombegrenzung 5,281
Einstellbereich: 0,2 x le — 2 x lg [A]
Werkseinstellung: 1,1 x lg

P73 112 - Motornenndrehzahl 14407
Einstellbereich: 300 — 20000 rpm ( min-1)
(=> Leistungsschild Motor)

P7.4 120 - Leistungsfaktor des Motors (cos @) 0,851
Einstellbereich: 0,30 — 1,00 (= Leistungsschild des Motors)

P7.5 110 - Motornennspannung 230"
Einstellbereich: 180 — 500 V (= Leistungsschild des Motors)
Beachten Sie die Hohe der speisenden Netzspannung und die
Schaltungsart der Statorwicklung!

P7.6 11 - Motornennfrequenz 50,001)
Einstellbereich: 30 — 320 Hz (= Leistungsschild des Motors)

1) Beispiel:

Werte der Werkseinstellung MMX12AA4D8. .. in Zuordnung zum Leistungsschild der Abbildung 74

Einphasiger Anschluss des Frequenzumrichters (MMX12...) an eine Netzspannung von 230 V

Die Statorwicklung des Motors wird in Dreieck geschaltet (Motornennstrom 4 A).

Erforderliche Anderungen der Parameter fiir das elektrische Abbild des Motors: P7.1 = 4,0, P7.3 = 1410, P7.4 = 0,67
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Schutzfunktionen (P8)

In dem Parameterbereich P8 kdnnen Sie die Reaktion des Frequen-
zumrichters auf externe Einfliisse einstellen und den Schutz des
Antriebssystems (PDS) erhohen:

e ( = deaktiviert, keine Reaktion

e 1 =Warnung (z. B. Warnmeldung AL 50)

e 2 = Fehler (Stoppmodus nach Fehlermeldung gemaB
Parameter P6.8, z. B. F...50)

Die Fehler- (FAULT) und Warnmeldungen (ALARM) sind in
Kapitel 5 beschrieben.

06/09 AWB8230-1603de

PNU ID Zugriffsrecht ~ Wert Beschreibung
RUN

Werkseinstellung

P8.1 700 - Reaktion auf 4-mA-Sollwertfehler

Bei Verwendung des 4-20-mA-Sollwertsignals wird eine Warnung
bzw. eine Fehlermeldung (F... 50) ausgegeben, wenn das Signal
fiir 5 Sekunden unter 3,0 mA bzw. fiir 0,5 Sekunden unter 0,5 mA

fallt.
0 deaktiviert
1 Warnung (AL 50)

Hinweis: Bei wieder hergestelltem Signalstrom lduft der Antrieb
automatisch an, sofern durch die Warnmeldung keine Abschaltung
erfolgt ist.

2 Fehler (F... 50), Stopp-Funktion gemal P6.8

P8.2 727 - Reaktion auf Unterspannungsfehler

Unterspannungsfehler im Zwischenkreis durch zu geringe netzsei-
tige Versorgungsspannung, beispielsweise durch Anschluss von
230 V an ein 400-V-Gerat oder aufgrund des Ausfalls einer Phase

0 deaktiviert

1 Warnung (AL 09)
Hinweis: Fiir den Wiederanlauf muss erneut ein Startsignal
(START-Taste, ansteigende Flanke an den Steuerklemmen)
gegeben werden.

2 Fehler (F... 09), Stopp-Funktion gemal P6.8

P8.3 703 - Erdschlussschutz

Die Erdschlussiiberwachung prift die Stréme in den Motorphasen
und ist standig aktiv. Sie schiitzt den Frequenzumrichter vor
Erdschliissen mit hohen Strémen.

0 deaktiviert
1 Warnung (AL 03)
2 Fehler (F... 03), Stopp-Funktion gemaB P6.8
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Parametermenii (PAR)

PNU

Zugriffsrecht
RUN

Wert

Beschreibung

Werkseinstellung

P8.4

709

Blockierschutz

Der Blockierschutz ist von der Funktion her ein Uberstromschutz.
Er schiitzt den Motor vor kurzzeitigen Uberlastungen (z. B. block-
ierte Motorwelle) und wird durch Parameter P7.2 eingestellt.
Hinweis: Bei groBen Motorleitungslangen und kleinen Motorleis-
tungen (schlechter Wirkungsgrad cos @) kann ein héherer (kapazi-
tiver) Motorstrom flieBen und eine vorzeitige Ausldsung hervor-
rufen. Abhilfe: Motordrossel oder Sinusfilter.

deaktiviert

Warnung (AL 15)

Fehler (F... 15), Stopp-Funktion gemalB P6.8

P8.5

713

Unterlastschutz

Der Unterlastschutz (iberwacht die Belastung des angeschlossenen
Motors im Bereich von 5 Hz bis zur Nennfrequenz (50/60 Hz).

Bei aktiviertem Unterlastschutz kdnnen beispielsweise der Abriss
von Antriebsriemen oder der Trockenlauf einer Pumpe ohne zusatz-
liche Sennsorik erkannt und gemeldet werden.

Dazu wird der Ausgangsstrom des Frequenzumrichters iiberwacht.
Eine Meldung erfolgt, wenn innerhalb von 20 Sekunden weniger als
50 % des Nennwertes erreicht werden. Unterhalb von 5 Hz liegt die
Uberwachungsgrenze bei 10 %.

deaktiviert

Warnung (AL 17)

Fehler (F...17), Stopp-Funktion gemaB P6.8

P8.6

704

Motortemperaturschutz

Der Motortemperaturschutz soll den Motor vor Uberhitzung
schitzen. Er basiert auf einem Warme-Rechenmodell und
verwendet den Motorstrom (P7.1) zur Bestimmung der Motorlast
(siehe Abbildung 77, Seite 86)

deaktiviert

Warnung (AL 16)

Fehler (F... 16), Stopp-Funktion gemaB P6.8

P8.7

705

Motorumgebungstemperatur

Einstellbereich: -20 °C — +100 °C

40

P8.8

706

Kiihlungsfaktor bei Nullfrequenz

Einstellbereich: 0,0 — 150 %

Der Kiihlungsfaktor des Motors bei Nullfrequenz definiert das
Verhaltnis zur Kiihlung des Motors bei Nennfrequenz ohne Fremd-
|ufter bei Nennstrom (siehe Abbildung 76, Seite 86).

40,0

P8.9

707

Zeitkonstante Motortemperatur

Einstellbereich: 1 —200 min

Die Temperaturzeitkonstante bestimmt den Zeitraum, in dem das
Warme-Rechenmodell 63 % seines Endwertes erreicht. Es ist von
der Bauform des Motors abhangig und je nach Hersteller ver-
schieden. Je groBer der Motor ist, desto groBer ist die Zeitkon-
stante.

45
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Warmeschutz des Motors (P8.6 — P8.9)

—> Der Motortemperaturschutz basiert auf einem berech-
neten Temperaturmodell und verwendet den in P7.1
eingestellten Motorstrom zur Bestimmung der Motorlast.
Er verwendet keine Temperaturmessung im Motor.

Achtung!

Das berechnete Temperaturmodell kann den Motor nicht
schiitzen, falls der Kiihlluftstrom zum Motor beeintrach-
tigt wird — beispielsweise durch einen blockierten Luftein-
tritt.

Vv

Das Temperaturmodell basiert auf der Annahme, dass der Motor
bei Nenndrehzahl und einer Umgebungstemperatur von 40 °C,
mit 105 % Nennlast, eine Wicklungstemperatur von 140 °C
erreicht.

Die Kiihlleistung, ohne externe Fremdkiihlung, ist dabei eine Funk-
tion der Drehzahl (entspricht der Ausgangsfrequenz des Frequenz-
umrichters). Auch bei stehendem Motor (Nullfrequenz) wird Giber
die Gehauseoberflache noch Warme abgefiihrt.

Bei einer hohen Belastung des Motors kann der aufgenommene
Strom des Motors héher sein als der Nennstrom. Der vom
Frequenzumrichter gelieferte Strom kann hoher sein als der Nenn-
strom des Motors. Falls die Last derart hohe Strdme erfordert,
besteht die Gefahr einer thermischen Uberlastung des Motors.
Dies ist insbesondere bei niedrigen Frequenzen (< 25 Hz) der Fall.
Hierbei reduzieren sich die Kiihlwirkung (Drehzahl des Motorliif-
ters) und die Belastbarkeit des Motors (siehe Datenblatt des
Motors) gleichermaBen. Bei Motoren, die mit einem Fremdlifter
ausgestattet sind, ist die Lastreduzierung bei niedrigen Drehzahlen
geringer.

Uber die Parameter P8.6 bis P8.9 kann beim Frequenzumrichter
M-Max ein Motortemperaturschutz eingestellt werden und der
Motor somit vor Uberhitzung geschiitzt werden. Dabei handelt es
sich um einen berechneten Temperaturschutz. Eine direkte Tem-
peraturerfassung in den Wicklungen des Motors (siehe Thermistor-
schutz) bietet einen hoheren Schutz.

Die Reaktion des Frequenzumrichters M-Max auf eine ermittelte
thermische Uberlast kénnen Sie (iber den Parameter P8.6 ein-
stellen. Uber den Parameter P8.8 kdnnen Sie die Kiihlleistung
(Pcool) am Motor bei Nullfrequenz (Stillstand) einstellen. Beachten
Sie hierzu die Angaben des Motorherstellers.

Magliche Einstellwerte sind 0 bis 150 % der Kiihlleistung bei
Nennfrequenz fy (siehe Leistungsschild des Motors = P7.6).

—> Bei deaktivierter Schutzfunktion (P8.6 = 0) wird das
Temperaturmodell des Motors auf null zurlickgesetzt.

Der thermische Strom Iy, entspricht hierbei dem Laststrom bei
maximaler thermischer Belastbarkeit des Motors. Im Dauerbetrieb,
mit Nennfrequenz (fy = P7.6) und Nennbelastung, entspricht der
Wert von ly, dem Nennstrom des Motors (siehe Leistungsschild des
Motors = P7.1).
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Abbildung 76: Motorkuhlleistung

Die Zeitkonstante fiir die Motortemperatur (P8.9) legt fest, wie
lange es dauert, bis die Temperatur im Motor 63 % des Endwertes
erreicht hat. In der Praxis ist diese Temperaturzeitkonstante
abhangig von der Art und Bauform des Motors. Sie variiert
zwischen den unterschiedlichen Baugr6Ben bei gleicher Wellen-
leistung und zwischen den verschiedenen Motorherstellern.

Je groBer ein Motor ist, desto groBer ist die Zeitkonstante.

Den werkseitigen eingestellten Wert (P8.9 = 45 min) kdnnen Sie
im Bereich zwischen 1 und 200 Minuten einstellen. Richtwert ist
die zweifache tg-Zeit eines Motors. Die tg-Zeit gibt den Zeitraum in
Sekunden an, wahrend dem ein Motor bei sechsfachem Nenn-
strom sicher betrieben werden kann (siehe hierzu das Datenblatt
des Motors, Herstellerangabe).

Wenn der Antrieb gestoppt wird, wird die Zeitkonstante intern auf
das Dreifache des eingestellten Parameterwertes (P8.9) erhoht.
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Abbildung 77: Berechnung der Motortemperatur

(1) Motorstrom I/It

(@ Auslosewert Abschaltung (Fehlermeldung) oder Warnung
gemaB P8.6

(3 Berechneter Wert fiir die Motortemperatur Q = (I/I7)2 x (1 - e¥T)
(@ Motortemperatur 9 (Beispiel)
P8.9 = Zeitkonstante Motortemperatur (T)
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PI-Regler (P9) Die Quelle fiir den Sollwert (w) kdnnen Sie unter Parameter P6.2
auswahlen, den Eingang fiir die Rickfihrlung des Istwertes (x)
unter P9.6. Der standige Soll-/Istwert-Vergleich des Pl-Reglers
erkennt eine Abweichung (e = w - x) im Prozess und eliminiert
diese vollstandig.

Der im M-Max integrierte Pl-Regler kann fiir Prozessregelungen
mit Riickfiihrung genutzt werden. Er muss dazu unter Parameter
P9.1 aktiviert werden.

PNU ID Zugriffs- Wert Beschreibung Werks-
recht RUN einstel-
lung
P9.1 163 v PI-Regler 0
0 deaktiviert
1 zur Antriebsregelung

Der PI-Regler generiert intern die Ausgangsfrequenz fiir den Motor.

Durch kontinuierliches Vergleichen von Istwert (Riickfiihrsignal aus dem Prozess)
mit dem Sollwert (Drehzahlvorgabe fiir den Prozess) wird vom PI-Regler die erfor-
derliche Motorfrequenz bestimmt.

Hinweis: Die Zeiten fir Beschleunigung (P6.5) und Verzdgerung (P6.6) sollten
hierbei auf null gesetzt werden.

2 fir externe Anwendung
Das Ausgangssignal des PI-Reglers beeinflusst nicht die Ausgangsfrequenz fiir den
Motor.
Das Ausgangssignal des PI-Reglers kann als analoges Ausgangssignal (AO,
Klemme 18, siehe P4.1) unabhangig von der Motorsteuerung des Frequenzumrich-
ters genutzt werden.

P9.2 118 v PI-Regler, P-Verstarkung 100,0

0,0 —1000 %

Proportionaler Verstarkungsfaktor des PI-Reglers

Die Regelabweichung (e = w - x  0) wird mit diesem Faktor multipliziert.

Der werksseitig eingestellte Wert von 100 % bewirkt bei einer Regelabweichung
von 10 % eine Anderung des Reglerausgangs um 10 %.

Hinweis: Bei einem zu groB eingestelltem Verstarkungsfaktor schwingt der
Regler.

P9.3 119 v PI-Regler, |-Zeitkonstante 10,0

0,00-320,0s

Im integralen Anteil des PI-Reglers werden die Regelabweichungen ber die Zeit
summiert. Je langer eine Regelabweichung ansteht, desto groBer wird die Stell-
groBe des I-Reglers.

Bei einem hier eingestellten Wert von einer Sekunde andert sich der Regleraus-
gang pro Sekunde um den durch die Verstarkung (P9.2) beeinflussten Wert
(Verstarkung x Abweichung/Sekunde).

Hinweis: Bei einem zu klein eingestellten Zeitwerten wird der Vorzeichenwechsel
bei Regelabweichung verhindert und damit einen Abgleich auf null.

P9.4 167 v PI-Regler, Sollwert (w) iber Bedieneinheit 0,0

0,0-100,0 %
Sollwertvorgabe fiir den PI-Regler iiber die Bedieneinheit. Die Einstellung erfolgt
bei angewahltem Parameter direkt mit den Pfeiltasten ~ bzw. .

P9.5 332 v PI-Regler, Sollwertquelle 0
0 Bedieneinheit
1 Schnittstelle (BUS)
2 Al

Klemme 2, Analog-Eingang 1: 0 (2) - +10 V
Bezugspunkt GND: Klemmen 3, 5, 7, 13

3 Al2
Klemme 4, Analog-Eingang 2: 0 (4) — 20 mA
Bezugspunkt GND: Klemmen 3, 5, 7, 13
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PNU ID Zugriffs- Wert

recht RUN

Beschreibung Werks-
einstel-
lung

P9.6 334 v

PI-Regler, Istwert (x) 0

deaktiviert

Al
Klemme 2, Analog-Eingang 1: 0 (2) — +10 V
Bezugspunkt GND: Klemmen 3, 5, 7, 13

Al2
Klemme 4, Analog-Eingang 2: 0 (4) — 20 mA
Bezugspunkt GND: Klemmen 3, 5, 7, 13

P9.7 336 v

PI-Regler, Istwertbegrenzung, Minimum 0,0

0,0 —100,0 %
Die Skalierung des analogen Eingangs erfolgt fiir den Minimalwert iiber den Para-
meter P2.2 bzw. P2.6.

P9.8 337 v

Pl-Regler, Istwertbegrenzung, Maximum 100,0

0,0 —100,0 %
Die Skalierung des analogen Eingangs erfolgt fiir den Maximalwert iiber den Para-
meter P2.3 bzw. P2.7.

PIX 4
(%]

oo

P9.7 | 1

| o

1oV
20 mA

All OV
A2 0mA

P9.9 340 v

PI-Regler, Regelabweichung invertieren 0

e =W - X (Sollwert - Istwert)

e = Regelabweichung

w = Sollwert (FiihrungsgroBe)

x = Istwert (RegelgroBe, Prozessvariable)

Keine Invertierung bei positiver Regelabweichung (+e)
-> Pl-Ausgangswert wird erhoht

Invertierung bei positiver Regelabweichung (+e)
-> Pl-Ausgangswert wird reduziert

88



06/09 AWB8230-1603de

Festfrequenzsollwerte (P10)

In der Parametergruppe P10 konnen Sie acht verschiedene Festfre-
quenzsollwerte (FFO bis FF7) einstellen. Die Auswahl erfolgt binar-
codiert Uber die digitalen Eingangen DI1 bis DI6 (siehe Abschnitt
.Digital-Eingang (P3)", Seite 73).

Die Festfrequenzen besitzen gegeniiber allen anderen Sollwerten
die héchste Prioritat und kdnnen zu jeder Zeit ohne separate Frei-
gabe abgerufen werden.

In der Werkseinstellung kénnen die Festfrequenzen FF1 = 10 Hz,
FF2 = 15 Hz und FF3 = 20 Hz Uber die Digitaleingange DI3
(Klemme 10) und D14 (Klemme 14) aufgerufen werden.

+24v‘ ‘ ‘ ‘

—| o~
[
[y

l6 |7 ]8]9|10]1]
DIT DI2 D3 DI4

FWD_—~
REV

Abbildung 78: Festfrequenzen FF1, FF2 und FF3 (= FF1 + FF2)
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—> Der maximal zuldssige Einstellwert fiir eine Festfrequenz
wird durch den Parameter P6.4 (maximale Frequenz)
begrenzt. Die minimale Festfrequenz kann mit Hilfe des
Wertes von P6.3 (minimale Frequenz) eingestellt werden.

Der Wechsel zwischen den einzelnen Festfrequenzwerten erfolgt
mit den unter P6.5 und P6.6 eingestellten Beschleunigungs- und
Verzdgerungszeiten. Bei Abschaltung der Freigaben FWD bzw.
REV wird die Ausgangsfrequenz direkt gesperrt (ungefihrter
Auslauf). Mit P6.8 = 1 wird der Antrieb gefiihrt verzogert (7).

Sie konnen die Festfrequenz auch direkt einer Funktion zuordnen
(siehe Parametergruppe P3) und so die Ansteuerung auf zwei
Klemmen reduzieren, zum Beispiel bei einer Fordereinrichtung:

Klemme 8: FWD + FF1 = Transport unter Volllast (z. B. 50 Hz)

Klemme 9: REV + FF2 = schneller, unbelasteter Riicklauf
(z.B. 70 Hz)

—> Die Festfrequenzwerte kdnnen im Betrieb (RUN) gedndert
werden.

fmax Ve J’ **************

(50 HZ) //

20 Hz
15Hz F-————+ AR

10Hz F-—- A

0 Hz

DI3 FF1

FF1

D4 | I

DIt | FWD

® [re8=1

Abbildung 79: Beispiel: Aktivierung der Festfrequenzen in der Werkseinstellung
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PNU ID Zugriffs- Wert Beschreibung Werkseinstellung
recht RUN
P10.1 124 v Festfrequenz FFO 5,00

0,00 Hz bis zum maximalen Frequenzwert (P6.4)
Dieser Wert ist nur aktiv, wenn fir die Sollwertvorgabe der Para-
meter P6.2 = 0 eingestellt wurde.

P10.2 105 v Festfrequenz FF1 10,00

0,00 Hz bis zum maximalen Frequenzwert (P6.4)
Dieser Wert kann in der Werkseinstellung direkt Gber DI3
(Klemme 10) aufgerufen werden.

P10.3 106 v Festfrequenz FF2 15,00

0,00 Hz bis zum maximalen Frequenzwert (P6.4)
Dieser Wert kann in der Werkseinstellung direkt ber DI4
(Klemme 14) aufgerufen werden.

P10.4 126 v Festfrequenz FF3 20,00

0,00 Hz bis zum maximalen Frequenzwert (P6.4)

Dieser Wert kann durch gemeinsames Ansteuern der Klemmen 10
und 14 (DI3 und DI4) in der Werkseinstellung direkt aufgerufen
werden.

P10.5 127 v Festfrequenz FF4 25,00

0,00 Hz bis zum maximalen Frequenzwert (P6.4)

Zur Aktivierung muss Parameter P3.11 einem dritten Digital-
Eingang zugeordnet werden. Zum Beispiel P3.11 = 5:

DI5 (Klemme 15).

Dieser Wert kann dann direkt iiber DI3 aufgerufen werden.
Hinweis: DI5 (Klemme 15) ist in der Werkseinstellung mit der
Fehlerquittierung (Reset) belegt. Es empfiehlt sich, P3.11 = 0 zu
setzen.

P10.6 128 v Festfrequenz FF5 30,00

0,00 Hz bis zum maximalen Frequenzwert (P6.4)

Zur Aktivierung muss Parameter P3.11 einem dritten Digital-
Eingang zugeordnet werden. Zum Beispiel P3.11 = 5:

DI5 (Klemme 15, siehe Hinweis zu P10.5).

Dieser Wert kann durch gemeinsames Ansteuern der Klemmen 10
(DI13) und 15 (DI5) aufgerufen werden.

P10.7 129 v Festfrequenz FF6 40,00

0,00 Hz bis zum maximalen Frequenzwert (P6.4)

Zur Aktivierung muss Parameter P3.11 einem dritten Digital-
Eingang zugeordnet werden. Zum Beispiel P3.11 = 5:

DI5 (Klemme 15, siehe Hinweis zu P10.5).

Dieser Wert kann durch gemeinsames Ansteuern der Klemmen 14
(D14) und 15 (DI5) aufgerufen werden.

P10.8 130 v Festfrequenz FF7 50,00

0,00 Hz bis zum maximalen Frequenzwert (P6.4)

Zur Aktivierung muss Parameter P3.11 einem dritten Digital-
Eingang zugeordnet werden. Zum Beispiel P3.11 = 5:

DI5 (Klemme 15, siehe Hinweis zu P10.5).

Dieser Wert kann durch gemeinsames Ansteuern der Klemmen 10
(DI3), 14 (D14) und 15 (DI5) aufgerufen werden.
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Parametermenii (PAR)

U/f-Kennlinie (P11)

—> Die Nenndaten der U/f-Kennlinie werden automatisch
Die U/f-Kennlinie (Spannungs/Frequenz-Kennlinie) kennzeichnet zugewiesen und entsprechen den Werten der Parameter
ein Steuerverfahren des Frequenzumrichters, bei dem die Motor- P7.5 (Motornennspannung) und P7.6 (Motornenn-
spannung in einem bestimmten Verhaltnis zur Frequenz gesteuert frequenz).
wird. lSt da; Spannungs/Frequng-VerhaItms konstant (jineare Falls Sie fiir die U/f-Kennlinie andere Werte bendtigen, so
Kennlinie), ist auch der Magnetisierungsfluss des angeschlossenen ) . . .
" ; mussen Sie zuerst die Parameter P7.5 und P7.6 einstellen,
Motors annahernd konstant und damit ebenfalls das Drehmo- T .
ment bevor Sie die hier aufgefiihrten Parameter der U/f-Kenn-
' linie andern.
In der Standardanwendung entsprechen die Eckwerte der U/f-
Kennlinie den Bemessungsdaten des angeschlossenen Motors
(siehe Leistungsschild des Motors):
o Eckfrequenz P11.2 = Motornennfrequenz P7.6 = maximale
Frequenz P6.4
e Ausgangsspannung P11.3 = Motornennspannung P7.5
PNU ID Zugriffs- Wert Beschreibung Werks-
recht RUN einstellung
P11.1 108 - U/f-Kennlinie, Charakteristik 0
0 linear
Die Ausgangsspannung andert sich linear mit der Ausgangsfrequenz: von null
bis zur Spannung P11.3 bei der Eckfrequenz P11.2.
Bei Vorgabe einer minimalen Frequenz (P6.3) wird eine dem linearen Kennli-
nienverlauf entsprechende Spannung ausgegeben.
Das zwischen null und Eckfrequenz linear verlaufende U/f-Verhaltnis bleibt
konstant.
Mit Parameter P11.6 kann der Spannungswert im linearen U/f-Verhéltnis
tiber den gesamten Stellbereich prozentual angehoben werden.
1 quadratisch
Die Ausgangsspannung andert sich quadratisch mit der Ausgangsfrequenz:
von null bis zur Spannung P11.3 bei der Eckfrequenz P11.2.
Bei Vorgabe einer minimalen Frequenz P6.3 wird eine dem quadratischen
Kennlinienverlauf entsprechende Spannung ausgegeben. Das zwischen null
und der Eckfrequenz quadratisch verlaufende U/f-Verhaltnis bleibt konstant.
Mit Parameter P11.6 kann der Spannungswert im quadratischen U/f-
Verhéltnis iber den gesamten Stellbereich prozentual angehoben werden.
2 parametrierbar
In Verbindung mit den Parametern P11.4, P11.5 und P11.6 kénnen das
U/f-Verhaltnis und damit der Kennlinienverlauf frei parametriert werden.
Ui Ui Uk
(%] (%] [%]
PII3— ‘ PSS -—— - P~ ‘
| | |
1 1 Frish - 1
| | | |
| i Pite)] 1 |
| i | |
PIT6 ‘ - PIT6 | - ? ‘ -
P11.2] flHd f [z f lHa)
linear quadratisch parametrierbar
P11.1=0 P11.1=1 P11.1=2
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Parameter
PNU ID Zugriffs- Wert Beschreibung Werkseinstellung
recht RUN
P11.2 602 - Eckfrequenz 50,00
30,00 — 320,00 Hz
Bei der Eckfrequenz erreicht die Ausgangsspannung ihren maximalen
Nennwert P11.3. Zum Beispiel: 400 V bei 50 Hz.
Wird die maximale Ausgangsfrequenz (P6.4) auf hohere Werte einge-
stellt, bleibt die Ausgangsspannung ab der hier eingestellten Eckfre-
quenz konstant.
Ab dieser Eckfrequenz ist das Spannungs/Frequenz-Verhaltnis nicht
mehr konstant. Der Magnetisierungsfluss des angeschlossenen
Motors wird mit zunehmender Frequenz reduziert (Feldschwache-
bereich).
U g
(%]
P3|~~~ ‘ -_———
| |
1 l
| |
| |
P11.6 ; : >
P11.2 [P6.4] 1 IHZ]
Beispiel: lineare U/f-Kennlinie mit Eckfrequenz und Feldschwache-
bereich
P11.3 603 > Ausgangsspannung 100,00
10,00 — 200,00 % der Netzspannung
In der Standardanwendung ist der hier eingestellte Wert gleich 100 %
der speisenden Netzspannung und entsprechend der unter P7.5
eingestellten Motornennspannung (= Leistungsschild des Motors).
P11.4 604 - U/f-Kennlinie, mittlerer Frequenzwert 50,00
0,00 —P11.2 [Hz]
Festlegung eines Frequenzwertes zum unter P11.5 eingestellten Span-
nungswert
Definiertes Verhaltnis (Knickpunkt) der parametrierten U/f-Kennlinie
(P11.1 = 2, siehe Kennlinie P11.1 = 2)
P11.5 605 - U/f-Kennlinie, mittlerer Spannungswert 100,00
0,00-P11.3 %
Festlegung eines Spannungswertes zum unter P11.4 eingestellten
Frequenzwert
Definiertes Verhaltnis (Knickpunkt) der parametrierten U/f-Kennlinie
(P11.1 = 2, siehe Kennlinie P11.1 = 2)
P11.6 606 > Ausgangsspannung bei 0 Hz 0,00

0,00 — 40,00 %

Festlegung einer Startspannung bei 0 Hz (Nullfrequenzspannung)
Hinweis: Eine hohe Startspannung ermdglicht ein hohes Drehmo-
ment beim Start.

V/ Achtung: Ein hohes Drehmoment bei kleiner Drehzahl fiihrt zu
einer hohen thermischen Belastung des Motors. Bei zu hohen Tempe-
raturen sollte der Motor daher mit einem Fremdliifter ausgestattet
werden.
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PNU ID Zugriffs- Wert Beschreibung Werkseinstellung
recht RUN
P11.7 109 - Momenterhdhung 0
0 nicht aktiv
1 aktiv

Automatische Erhéhung der Ausgangsspannung (Boost) bei hoher
Drehmomentbelastung und kleiner Drehzahl (z. B. Schweranlauf)

\V/ Achtung: Ein hohes Drehmoment bei kleiner Drehzahl fiihrt zu
einer hohen thermischen Belastung des Motors. Bei zu hohen Tempe-
raturen sollte der Motor daher mit einem Fremdliifter ausgestattet
werden.

P11.8 600 - Motorsteuermodus 0

0 Frequenzsteuerung (U/f-Kennlinie)
Die Sollwertvorgabe (I/0 — KEYPAD — BUS) steuert die Ausgangs-
frequenz des Frequenzumrichters (Auflésung der Ausgangsfrequenz =
0,01 Hz).
Hinweis: In diesem Modus kénnen mehrere Motoren, auch unter-
schiedlicher Leistung, parallel im Ausgang des Frequenzumrichters
angeschlossen sein.

1 Drehzahlsteuerung (sensorloser Vektor)
Die Sollwertvorgabe (/0 — KEYPAD — BUS) steuert die Motordrehzahl
in Abhangigkeit vom Lastmoment.
Hinweis: In diesem Modus darf nur ein Motor mit der zugeordneten
LeistungsgroBe (Strom) im Ausgang des Frequenzumrichters ange-
schlossen sein.
Hinweis: Die Drehzahlsteuerung bedingt ein genaues elektrisches
Abbild des angeschlossenen Motors. Die Leistungsschildangaben des
Motors miissen dazu in der Parametergruppe P7 eingestellt werden.

P11.9 601 - Taktfrequenz 6,0

1,5-16,0 kHz

Durch Verwendung einer hohen Schaltfrequenz kdnnen die Magneti-
sierungsgerausche im Motor reduziert werden.

Hinweis: Hohe Schaltfrequenzen verringern die Leistung des
Frequenzumrichters.
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Bremsen (P12)

Durch das elektrische Bremsen (DC-Bremsung, Gleichstrombrem-
sung) des Motors konnen unerwiinschte Nachlaufwege und Nach-
laufzeiten verkirzt werden. In der Parametergruppe P12 kdnnen
Sie die Gleichstrombremsung und den internen Brems-Chopper
einstellen.

06/09 AWB8230-1603de

Vv

Achtung!

Die Gleichstrombremsung bewirkt eine zusatzliche Erwar-
mung des Motors. Konfigurieren Sie das Bremsmoment,
eingestellt {iber den Bremsstrom (P12.1) und die Brems-
dauer (P12.2 und P12.4), deshalb mdglichst gering.

PNU

ID

Zugriffs- Wert
recht RUN

Beschreibung Werkseinstel-
lung

P12.1

507

DC-Bremsung, Strom le

Einstellwert fiir den Gleichstrom, der dem Motor wahrend der DC-Brem-
sung zugefiihrt wird.

Der Wert ist abhangig vom Bemessungsstrom le des Frequenzumrichters:
0,2xle—2xlo[A]

Der Parameter ist nur aktiv, sofern fiir P12.2 oder P12.4 ein Wert > 0
eingegeben wird.

P12.2

516

DC-Bremsung, Bremszeit beim Start 0,00

0,00 - 600,00 s
Die Zeit der DC-Bremsung (3) wird mit dem Startbefehl (FWD, REV) akti-
viert.

fa

fout 1

FWD
REV

-

t

Nach Ablauf der hier eingestellten Zeit startet der Frequenzumrichter auto-
matisch mit der unter P6.5 eingestellten Beschleunigungszeit. Die Drehzahl
des Motors (2) folgt dem Verlauf der Ausgangsfrequenz (1.
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PNU ID Zugriffs- Wert Beschreibung Werkseinstel-
recht RUN lung
P12.3 515 = DC-Bremsung, Startfrequenz bei Verzdgerungsrampe 1,50

0,00 - 10,00 Hz

Die hier eingestellte Ausgangsfrequenz (fout) aktiviert automatisch die DC-
Bremsung nach einem Stoppbefehl (FWD/REV abgeschaltet).
Vorraussetzung: P6.8 = 1 (Stopp-Funktion Rampe)

Nach dem Stoppbefehl wird die Ausgangsfrequenz (1) abgesengt, gemaB
der unter P6.6 eingestellten Verzogerungszeit. In Abhangigkeit von Trag-
heit und Lastmoment wird die Drehzahl des Motors (2) dabei entsprechend
reduziert und ab dem hier eingestellten Frequenzwert mit Gleichstrom
gebremst.

Die Dauer der DC-Bremsung (3) kénnen Sie unter P12.4 einstellen.

fa
® P68 =1
fout Fm=mm====
@}\\
PN
\
[ \
| A\
izl | B
! \
| \
| \ -
|
l t
fﬂ |
FWD }
REV

95



96

06/09 AWB8230-1603de

Parameter
PNU ID Zugriffs- Wert Beschreibung Werkseinstel-
recht RUN lung
P12.4 508 - DC-Bremsung, Bremszeit bei STOP 0,00
0,00 — 600,00 s
Dauer der DC-Bremsung nach dem Stoppbefehl
Mit P6.8 = 1 (Stopp-Funktion Rampe) erfolgt die Aktivierung der DC-Brem-
sung bei der unter P12.3 eingestellten Ausgangsfrequenz mit der hier
eingestellten Bremszeit.
Mit P6.8 = 0 (freier Auslauf) erfolgt die Aktivierung der DC-Bremsung (3)
direkt mit dem Stopp-Befehl. Wenn die Ausgangsfrequenz (1) gréBer oder
gleich der Motornennfrequenz (P7.6) ist, wird fiir die Dauer der Bremszeit
der hier eingestellte Wert berlicksichtigt.
Falls die Ausgangsfrequenz kleiner oder gleich 10 % der Motornennfre-
quenz (P7.6) ist, reduziert sich die Dauer der DC-Bremsung entsprechend
bis auf 10 % des hier eingestellten Wertes.
fA 0
P7.6 | === L @
C ‘\\\
|
fa o 100% !
[
|
1 |
|
|
|
|
|
10 % [
9@
N @ -
£ L 10% !
FWD ‘
REV
t
P12.5 504 - Brems-Chopper 0
Diese Funktion ist nur bei den dreiphasigen Frequenzumrichtern
MMX34...3D4... (3,4 A) bis MMX34...014... (14 A) aktiviert.
Diese LeistungsgroBen haben einen internen Bremstransistor, der bei
groBen Schwungmassen oder kurzen Verzdgerungszeiten iiber einen
externen Hochlastwiderstand (Anschluss Klemmen R+ und R-) die iber-
schussige Bremsenergie abfihren kann.
Hinweis: Bei Frequenzumrichtern ohne Bremstransistor ist dieser Para-
meter nicht sichtbar.
0 Brems-Chopper deaktiviert
1 Automatische Aktivierung im Betrieb (RUN)
2 Automatische Aktivierung im Betrieb (RUN) und bei Stopp (STOP)
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Systemparameter —> Die S-Parameter sind nicht sichtbar (d. h. ausgeblendet),
Die Systemparameter (S-Parameter) informieren den Anwender sofern Sie den Schnellstart-Assistenten aktiviert haben
iiber geratespezifische Einstellungen. (P1.1 =1, siehe Abschnitt ,Parametermeni (PAR)”,
Seite 67).
PNU ID Zugriffsrecht ~ Wert Beschreibung Werkseinstellung
RUN
Hard- und Software-Informationen
S1.1 833 - X Software-Paket
$1.2 834 - XX Leistungsteil, Software-Version
$1.3 835 - X.XX Steuerteil, Software-Version
S1.4 836 - X.XX Firmware-Schnittstelle
S1.5 837 - XXXX Applikation ID
S1.6 838 - X.XX Revision der Applikation
S1.7 839 - XX Systembelastung
Prozentuale Belastung [%]
Kommunikation
Informationen zur Schnittstelle RS485 (Steuerklemmen A, B)
S2.1 808 = XX.Yyy Kommunikationsstatus 0,000

xx = Anzahl der Fehlermeldungen (0 bis 64)
yyy = Anzahl der korrekten Meldungen (0 bis 999)

S2.2 809 - Feldbusprotokoll 0
0 Feldbus deaktiviert
1 Modbus RTU

S2.3 810 - Slave-Adresse 1

Teilnehmeradresse 1 bis 255

S2.4 811 - Baudrate 5

Ubertragungsgeschwindigkeit (1 Baud = 1 Symbol pro Sekunde)
Die Baudrate muss auf der Sende- und Empfangsseite gleich sein.

0 =300 Baud
1 = 600 Baud
2 = 1200 Baud
3 = 2400 Baud
4 = 4800 Baud
5 = 9600 Baud
S2.5 812 - Anzahl der Stoppbits 1
0 = 1 Stoppbit
1 = 2 Stoppbits
S2.6 813 - Paritatstyp 0
0 = keine Funktion (gesperrt)
S2.7 814 - Zeitlberschreitung Kommunikation 0
0 = nicht verwendet
1 =1s
2 =25

...255 = his 255 s
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Parameter
PNU ID Zugriffsrecht  Wert Beschreibung Werkseinstellung
RUN
S2.8 815 - Kommunikationsstatus zuriicksetzen 0
0 = nicht verwendet
1 = setzt den Parameter S2.1 zuriick
Summenzahler
S3.1 827 = = MWh-Zahler 0,000
$3.2 828 - - Betriebstage [d] 0
S3.3 829 - Betriebsstunden [h] 0
Benutzereinstellungen
S4.1 830 = 0-15 Kontrast der Anzeige 15
S4.2 831 - Werkseinstellung (WE) 0
0 = Werkseinstellung oder gednderte Werte (Benutzereinstellung

der Parameter)

= stellt fiir alle Parameter die Werkseinstellung wieder her
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Betriebsdatenanzeige (MON)

Mit Anlegen der vorgegebenen Versorgungsspannung (L1, L2/N,
L3) wird die LCD-Anzeige beleuchtet (= Power ON) und alle
Segmente kurz angezeigt. Danach wird im automatischen Wechsel
die Parameternummer (M1.1) und der zugehdrige Anzeigewert

(0.00) angezeigt.

READY RUN STOP ALARM  FAULT READY RUN STOP ALARM  FAULT
e =~ —a -~ —
MZE;“ n 1 | | « Anzeige im automatischen Wechsel - MZE,: ) 510710070 |
PAR| U 'I J PAR| ,-,I ,-' '—' |
FLTI | FLT| Hz |
> v ~>_ v

FWD REV I/0 KEYPAD BUS FWD REV 110 KEYPAD BUS

Abbildung 80: Betriebsdatenanzeige

In der Meniiebene MON (Monitor) kdnnen Sie die gewtinschte
Betriebsdatenanzeige (Parameternummer M...) (iber die Pfeil-
tasten ~ und v auswahlen. Die Anzeige von Parameternummer
und Anzeigewert wechselt automatisch und kann mit der OK-
Taste auf den ausgewdhlten Anzeigewert fixiert werden. Falls Sie
eine andere Betriebsdatenanzeige aufrufen mochten, miissen Sie
erneut die OK-Taste betdtigen. Die Auswahl erfolgt dann wieder
Uber die Pfeiltasten ~ bzw. " und die Festlegung wieder mit der -
OK-Taste. Unter der jeweiligen Betriebsdatenanzeige wird die
zugehdrige Einheit angezeigt.

—> Mit Abschalten der Versorgungsspannung wird die ausge-
wahlte Einstellung der Betriebsdatenanzeige geldscht.
Beim Wiedereinschalten der Versorgungsspannung
werden stets die Parameternummer (M1.1) und der
Anzeigewert (0.00) im automatischen Wechsel angezeigt.

Die Werte der Betriebsdatenanzeige kénnen nicht von
Hand (d. h. durch Werteeingabe) geandert werden.

—> Die Auswahl der Betriebsdatenanzeige kann im Betrieb

(RUN) erfolgen.
PNU ID Bezeichnung Anzeige- Einheit Beschreibung
wert
M1.1 1 Ausgangsfrequenz 0.00 Hz Frequenz zum Motor
M1.2 25 Frequenzsollwert 0.00 Hz Frequenzsollwert
M1.3 2 Motorwellendrehzahl 0 rpm Berechnete Drehzahl des Motors (min-1)")
M1.4 3 Motorstrom 0.00 A Gemessener Motorstrom
M1.5 4 Motordrehmoment 0.0 % Berechnetes Verhaltnis von Drehmoment zu Nenn-
moment des Motors")
M1.6 5 Motorleistung 0.0 % Berechnetes Verhaltnis von abgegebener Leistung zur
Nennleistung des Motors?)
M1.7 6 Motorspannung 0.0 \ Gemessene Ausgangsspannung zum Motor
M1.8 7 DC-Zwischenkreisspannung 000 Vv Gemessene Zwischenkreisspannung
(abhdngig von der Versorgungsspannung)
M1.9 8 Geratetemperatur 00 °C Gemessene Kiihlkdrpertemperatur
M1.11 13 Analog-Eingang 1 0.0 % Wert an Al1
M1.12 14 Analog-Eingang 2 0.0 % Wert an Al2
M1.13 26 Analog-Ausgang 1 0.0 % Wert an AO1
M1.14 15 Digital-Eingang 0 = Status DI1, DI2, DI3
M1.15 16 Digital-Eingang 0 = Status DI4, DI5, DI6
M1.16 17 Digital-Ausgang 1 - Status RO1, RO2, DO

929



Parameter 06/09 AWB8230-1603de

PNU ID Bezeichnung Anzeige- Einheit Beschreibung

wert
M1.17 20 PI-Sollwert 0.0 % Prozent des maximalen Sollwertes
M1.18 21 PI-Riickmeldung 0.0 % Prozent des maximalen Istwertes
M1.19 22 PI-Fehlerwert 0.0 % Prozent des maximalen Fehlerwertes
M1.20 23 Pl-Ausgang 0.0 % Prozent des maximalen Ausgangswertes

1) Die berechneten Motordaten (M1.3, M1.5 und M1.6) basieren auf den in Parametergruppe P7 eingegebenen Werten
(=> Abschnitt , Motor (P7)", Seite 82).

2) Die berechnete Motortemperatur (M1.10) berlicksichtigt das Temperaturmodell der Schutzfunktion in Parametergruppe P8
(=> Abschnitt , Schutzfunktionen (P8)", Seite 84)

=—> Unter den Systemparametern S3.1 bis S4.1 (siehe
Abschnitt , Systemparameter”, Seite 97) kdnnen Sie sich
die Betriebsdaten des Frequenzumrichters M-Max
anzeigen lassen und den Kontrast der Anzeigeeinheit
anpassen.

Beispiel Statusanzeigen

Die Statusanzeigen der digitalen Ein- und Ausgange sind dquiva-
lent. Sie erméglichen zu kontrollieren, ob ein ausgegebenes Steu-
ersignal (beispielsweise von einer externen Steuerung) die
Eingange (DI1 bis DI6) des Frequenzumrichters aktiviert. Sie haben
hiermit ein einfaches Mittel zur Verdrahtungskontrolle (Draht-
bruch).

Die nachfolgende Tabelle zeigt einige Beispiele.
Anzeigewert:

e 1 = aktiviert = High
¢ 0 = nicht aktiviert = Low

PNU ID Anzeige- Beschreibung
wert

M1.14 15 0  Esist kein digitaler Eingang (DI1, DI2, DI3) angesteuert.

1 DI3 (Klemme 8) ist angesteuert.

10  DI2 (Klemme 9) ist angesteuert.

100  DI1 (Klemme 10) ist angesteuert.

101  Die Klemmen DI3 und DI1 sind angesteuert.

111 Die Klemmen DI3 und DI2 und DI1 sind angesteuert.
M1.15 16 1 DI14 (Klemme 14) ist angesteuert.
10 DI15 (Klemme 15) ist angesteuert.
100  DI16 (Klemme 16) ist angesteuert.

M1.16 17 1 DO (Klemme 20). Der Transistor ist aktiv und hat Klemme 20 mit GND
verbunden.

10  Relais RO2 ist angesteuert.
Die Klemmen 25 (R22) und 26 (R24) sind verbunden (geschlossener
Wechsler).

100  Relais RO1 ist angesteuert.
SchlieBer Klemme 22 (R13) und 23 (R14) ist geschlossen.
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Sollwertvorgabe (REF)

Sollwertvorgabe (REF)

REF: Sollwertvorgabe (Reference) iiber die Bedieneinheit

Die Einstellungen des Frequenzsollwertes Uber die Bedieneinheit
sind in ihrer Wirkung vergleichbar mit der Funktion eines elektro-

nischen Motorpotentiometers. Der eingestellte Wert bleibt auch
einem Abschalten der Versorgungsspannung erhalten.

-

Ein unter REF eingestellter Frequenzsollwert ist nur bei
aktivierter Steuerebene KEYPAD wirksam.

Die nachfolgende Tabelle zeigt beispielhaft die Vorgabe des
Frequenzsollwertes Uber die Bedieneinheit.

Reihen- Befehle

folge

Anzeige

Beschreibung

1

LOC
REM

BACK
RESET

J—
FWD REV 110 KEYPAD BUS

Aktivieren Sie mit der Taste LOC/REM die Steuerebene KEYPAD.

Mit Betatigung der Taste BACK/RESET aktivieren Sie die Meni-
ebene (Pfeil blinkt).

Mit den Pfeiltasten ~\ bzw. \ kénnen Sie dann den Men(-
punkt REF anwahlen.

Mit der OK-Taste aktivieren Sie die Sollwertvorgabe REF.

READY  RUN  STOP , AIARM FAULT
[~ =~ \ T

REF o - |-
N Nelzlnis
PAR| - / I\

J—
FWD REV 110 KEYPAD BUS

Im Mentipunkt REF wird der gespeicherte Frequenzsollwert
angezeigt (Werkseinstellung 0,00 Hz).

Zur Anderung des Frequenzsollwertes miissen Sie die Fingabe
mit der OK-Taste aktivieren. Die aktivierte Eingabe wird durch
das Blinken der Ziffern (Hz) angezeigt.

Hinweis: Anderungen des Frequenzsollwertes sind nur bei blin-

kender Ziffernanzeige (Hz) méglich; auch im RUN-Modus. Bei
konstanter Anzeige ist der Wert gespeichert.

Hinweis: Im STOP-Modus wird immer auf die Drehfeldrichtung
FWD hingewiesen (Basiswert). Erst mit dem Freigabesignal wird
die angewdhlte Drehfeldrichtung markiert. Bei REV wird dem
angezeigten Frequenzsollwert ein Minuszeichen vorangestellt.

3a

READY RUN STOP ALARM _ FAULT

A  a -

—
FWD REV 110 KEYPAD BUS

Mit der Pfeiltaste ~ kénnen Sie (bei blinkender Ziffernanzeige)

den Frequenzsollwert einstellen:

o erhohen bei Drehfeldrichtung FWD, bis zur maximalen
Frequenz (P6.4),

e reduzieren bei Drehfeldrichtung REV, vom eingestellten
Frequenzsollwert bis 0 Hz,

e reduzieren bei Drehfeldrichtung REV, vom eingestellten
Frequenzsollwert bis 0 Hz und, falls P6.14 = 0, automatische

Umkehr der Drehrichtung auf FWD und erhéhen bis zur maxi-

malen Frequenz (P6.4).

3b

READY RUN STOP ALARM  FAULT

a T a -

vl ee b N ML

PAR| - | e

FLTI Hz

—
FWD REV 110 KEYPAD BUS

Mit der Pfeiltaste  konnen Sie (bei blinkender Ziffernanzeige)

den Frequenzsollwert einstellen:

o erhcéhen bei Drehfeldrichtung REV, bis zur maximalen
Frequenz (P6.4),

e reduzieren bei Drehfeldrichtung FWD, vom eingestellten
Frequenzsollwert bis 0 Hz,

o reduzieren bei Drehfeldrichtung FWD, vom eingestellten
Frequenzsollwert bis 0 Hz und, falls P6.14 = 0, automatische

Umkehr der Drehrichtung auf REV und erhéhen bis zur maxi-

malen Frequenz (P6.4).
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7 Serielle Schnittstelle (Modbus RTU)

Einleitung

Die folgende Abbildung zeigt die Position der Anschlussklemmen
fur die serielle Schnittstelle A-B.

Abbildung 81: Serielle Schnittstelle A-B (RS485, Modbus RTU)

Auf der Datenleitung kann es stets nur eine Nachricht geben. Ein
Slave kann hierbei keine Ubertragung einleiten, sondern nur auf
eine Anforderung vom Master mit einer Antwort reagieren. Ein
Querverkehr zwischen den einzelnen Slaves ist nicht moglich.

—>  Weitere Informationen zu Modbus finden Sie im Internet
unter www.modbus.org.

Der elektrische Anschluss zwischen Master und den parallel
geschalteten Slaves erfolgt tiber eine serielle Schnittstelle mit einer
Zweidraht-RS485-Leitung.

Modbus ist ein offenes Kommunikationsprotokoll, das auf einer
sogenannten Master-Slave-Kommunikation basiert. Der Master
(SPS, PC, Host-Computer) initiiert und steuert dabei den gesamten
Datenverkehr.

Zwischen Master und Slave (untergeordneter Teilnehmer) sind
hierbei nur zwei Dialogarten mdglich:

¢ Der Master sendet eine Nachricht an einen einzelnen Slave und
erwartet eine Antwort.

e Der Master sendet eine Nachricht an alle Slaves und erwartet
keine Antwort (Rundsendebetrieb = Broadcast).

AI2_GND GND DI4 DI5 DI6_AO DO R13 R14 - R4
4 5 13 14 15 16 18 20 2 23 26
OO0 O0O0O0OO0O0 O O o O

1 2 3 6 7 8 9 10 25 24
©OO0OOO0OO0O0O0O0 O O o O
+10V Al GND 24V GND DIT DI2 DI3 A B R22 R21

A-B: 120 Q

Abbildung 82: Mikroschalter S1-2 in Stellung ON (A-B: 120 Q)

Fir den Betrieb am Modbus-Netzwerk muss jeder Frequenzum-
richter eine eindeutige Adresse besitzen. Die Einstellungen der
Frequenzumrichter M-Max fiir den Betrieb im Modbus-Netzwerk
kénnen Sie in den Systemparametern (Gruppe S2...) vornehmen.

PNU ID Zugriffs- Bezeichnung
recht RUN

Wertebereich Werksein-  Eigene
stellung Einstellung

S2.1 808 - Kommunikationsstatus

Format xx.yyy

xx = Anzahl der Fehlermeldungen
(0-64)

yyy = Anzahl der korrekten Meldungen
(0-999)

S2.2 809 - Fehlerbusprotokoll

0 = Feldbus deaktiviert 0
1 = Modbus

52.3 810 - Slave-Adresse

1-255 1

S2.4 811 - Baudrate

0=300 5
1 =600

2=1200

3 = 2400

4 = 4800

5=9600

S2.5 812 - Anzahl der Stoppbits

0 = 1 Stoppbit 1
1 = 2 Stoppbit
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PNU ID Zugriffs- Bezeichnung Wertebereich Werksein-  Eigene
recht RUN stellung Einstellung
S2.6 813 - Paritatstyp 0 = keine Funktion (gesperrt) 0
S2.7 814 - Zeitiiberschreitung Kommu- 0 = nicht verwendet 0
nikation T=1s
2=2s
... 2555
S2.8 815 - Kommunikationsstatus 0 = nicht verwendet 0
zurlicksetzen 1 = setzt den Parameter S2.1 zuriick
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Betriebsart Modbus RTU

Die Betriebsart Modbus RTU (Remote Terminal Unit = fernbe-
dientes Endgerat) ibertrdgt die Daten in binarer Form (hoher
Datendurchsatz) und bestimmt das Ubertragungsformat der
Datenanfrage und der Datenantwort. Jedes gesendete Nachrich-
tenbyte enthalt dabei zwei hexadezimale Zeichen (0... 9, A ... F).

Die Datennachricht ist in ihrer maximalen Lange begrenzt und
setzt sich aus folgenden Elementen zusammen:

Einleitung

Slave-Adresse Funtions-Code Data CRC

1 Byte 1 Byte N x 1 Byte 2 Bytes

Die Gerdteadresse spezifiziert das Gerat und kann beim M-Max

unter Parameter 52.3 (Slave-Adresse) im Bereich von 1 bis 255
vergeben werden. Die Gerateadresse 0 wird vom Master als

Broadcast-Nachricht verwendet. Der Funktions-Code definiert den

Typ der Nachricht. Beim M-Max kénnen folgende Aktionen ausge-
flhrt werden:

Funktions-Code Bezeichnung

Beschreibung

[hex]

03 Read Holding Registers Auslesen der Ausgaberegister im Slave (Prozessdaten, Parameter, Konfiguration)
04 Read Input Register Lesen der Eingaberegister im Slave (Prozessdaten, Parameter, Konfiguration)

06 Preset Single Register Voreinstellung eines einzelnen Registers.

Bei einem allgemeinen Telegramm (Broadcast) wird diese Einstellung in allen Slaves
durchgefiihrt. Das Register wird zum Vergleich zuriickgelesen.

Die Lange des Datenblocks (Data: N x 1 Byte) ist abhangig vom
Funktions-Code. Es setzt sich aus je zwei hexadezimalen Zeichen-
satzen im Bereich von 00 bis FF zusammen. Der Datenblock bein-
haltet zusatzliche Informationen fiir den Slave, um die vom Master
im Funktions-Code festgelegte Aktion durchfiihren zu kénnen.
Zum Beispiel: Benennung der Einzel- und Registeradressen, die
Anzahl der zu bearbeitenden Parameter, Istwert-Datenbytes.

Die Telegramme im Modbus RTU beinhalten eine zyklische Fehler-
priifung (CRC = Cyclical Redundancy Check). Dieses CRC-Feld
besteht aus zwei Bytes, die einen bindren 16-Bit-Wert enthalten.
Die CRC-Fehlerprifung wird immer und unabhangig vom Paritats-
priifverfahren fir die einzelnen Zeichen des Telegramms durchge-
flihrt. Das CRC-Ergebnis wird vom Master an das Telegramm
angehangt. Der Slave fiihrt wahrend des Telegrammempfangs
eine Neuberechnung durch und vergleicht den errechneten Wert
mit dem tatsachlichen Wert im CRC-Feld. Sind die Werte nicht
identisch, wird ein Fehler gesetzt.

Achtung!

Fehlermeldungen eines Slaves werden zyklisch vom
Master abgefragt. Bei geratespezifischen und sicherheits-
relevanten Fehlermeldungen empfiehlt es sich, diese
direkt dber Steuerklemmen zu melden (z. B. Stormelde-
relais des Frequenzumrichters).

Vv

Beispiel: Ein Kurzschluss in der Motorleitung im Ausgang
des Frequenzumrichters schaltet direkt die mechanische
Bremse ein.

Modbus-Prozessdaten

Prozessdaten sind ein Adressbereich fiir die Feldbussteuerung
(BUS). Die Feldbussteuerung ist aktiv, sofern der Wert von Para-
meter 6.1 (Steuerebene) auf den Wert 3 (= BUS) gesetzt ist.

PNU ID Zugriffsrecht ~ Wert Beschreibung Werkseinstellung
RUN
P6.1 125 v Steuerebene auswahlen 1
1 Steuerklemmen (1/0)
Mit der Taste LOC/REM konnen Sie direkt zwischen 1/0 und
KEYPAD wechseln.
2 Bedieneinheit (KEYPAD)
Die Taste LOC/REM ist hier ohne Funktion.
3 Schnittstelle (BUS)

Mit der Taste LOC/REM kdnnen Sie direkt zwischen BUS und

KEYPAD wechseln.
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RTU)

Die folgenden Tabellen zeigen die Inhalte der Prozessdaten in der
Werkseinstellung.

06/09 AWB8230-1603de

Ausgangsprozessdaten

ID Modbus-Register Bezeichnung StellgroBe Typ

2101 32101, 42101 Statuswort (BUS) (1) (siehe Seite 107) Binarcode
2102 32102, 42102 Allgemeines Statuswort (BUS) Binarcode
2103 32103, 42103 Istdrehzahl (BUS) (2) (siehe Seite 107) 0,01 %

2104 32104, 42104 Motorfrequenz 0,01 +/- Hz
2105 32105, 42105 Motordrehzahl 1 +/- 1/min
2106 32106, 42106 Motorstrom 0,01 A

2107 32107, 42107 Motordrehzahl 0,1 +/- % (des Nennwertes)
2108 32108, 42108 Motorleistung 0,1 +/- % (des Nennwertes)
2109 32109, 42109 Motorspannung 0,1 v

2110 32110, 42110 Zwischenkreisspannung (DC) 1 V

2111 32111, 42111 Aktiver Fehler Fehlercode
Eingangsprozessdaten

ID Modbus-Register Bezeichnung StellgroBe Typ

2001 32001, 42001 Steuerwort (BUS) (3) (siehe Seite 107) Binarcode
2002 32002, 42002 Allgemeines Steuerwort (BUS) Binarcode
2003 32003, 42003 Drehzahlsollwert (BUS) @) (siehe Seite 107) 0,01 %

2004 32004, 42004 PI-Regler, Sollwert 0,01 %

2005 32005, 42005 Pl-Istwert 0,01 %

2006 32006, 42006

2007 32007, 42007

2008 32008, 42008

2009 32009, 42009

2010 32010, 42010

2011 32011, 42011
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Bit-Definition

Einleitung

Bit Beschreibung: Wert = 0 Beschreibung: Wert = 1

RUN Stopp Betrieb, Laufmeldung

DIR Rechtsdrehfeld (FWD) Linksdrehfeld (REV)

RST Die ansteigende Flanke dieses Bits setzt den Die ansteigende Flanke dieses Bits setzt den

aktiven Fehler zuriick (Reset). aktiven Fehler zuriick (Reset).

RDY Antrieb nicht bereit Startbereit (Ready)

FLT Kein Fehler Fehler erkannt (FAULT)

w Keine Warnung Warnung aktiv (ALARM)

AREF Beschleunigungsrampe Frequenz-Istwert gleich Sollwertvorgabe
VA - Nulldrehzahl
Ausgangsprozessdaten

Statuswort (1)

Informationen zu Geratestatus und Meldungen sind im Statuswort
angegeben. Das Statuswort setzt sich aus 16 Bits zusammen.

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
VA AREF W FLT DIR RUN RDY
Istdrehzahl (Frequenz-Istwert) 2
Die Istdrehzahl des Frequenzumrichters liegt im Wertebereich
zwischen -10.000 und 10.000. In der Applikation wird dieser Wert
prozentual im Frequenzbereich zwischen der eingestellten
Mindest- und Hochstfrequenz skaliert.
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
MSB - - - - LSB
Eingangsprozessdaten
Steuerwort (3)
Die ersten drei Bits dienen zur Steuerung des Frequenzumrichters.
Den Inhalt kénnen Sie fiir Ihre eigene Applikation anpassen und
dann als Steuerwort an den Frequenzumrichter M-Max senden.
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

RST DIR RUN

Drehzahlsollwert (Frequenz-Sollwert) ()

Sollwert 1 wird normalerweise als Drehzahlsollwert fiir den

In der Applikation wird dieser Wert prozentual im Frequenzbereich
zwischen den eingestellten Mindest- und Hochstfrequenzen

Frequenzumrichter verwendet. Der zuldssige Wertebereich liegt skaliert.

zwischen 0 und 10.000.
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
MSB - - - - LSB
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Anhang

Spezielle technische Daten

Die nachfolgenden Tabellen zeigen die technischen Daten der
Frequenzumrichter M-Max in den einzelnen LeistungsgréBen mit
der zugeordneten Motorleistung.

=—> Die Zuordnung der Motorleistung erfolgt gemaB dem
Bemessungsstrom.

—> Die Motorleistung kennzeichnet die abgegebene Wirkleis-
tung an der Antriebswelle eines normalen, vierpoligen,
innen oder auBenbeliifteten Drehstrom-Asynchronmotors
mit 1500 min-T (bei 50 Hz) und 1800 min-1 (bei 60 Hz)

Umdrehungen.
Geratereihe MMX12
MMX12 Einheit 1D7 2D4 2D8 3D7 4D8 7D0 9D6
Bemessungsstrom (le) A 1,7 2,4 2,8 3,7 4,8 7 9,6
Uberlaststrom fiir 60 s alle 600 s bei 50 °C A 2,6 3,6 4,2 5,6 7,2 10,4 14,4
Anlaufstrom fiir 2 s alle 20 s bei 50 °C A 3,4 4,8 5,6 7.4 9,6 14 19,2
Scheinleistung bei Nennbetrieb 230V kVA 0,68 0,96 1,12 1,47 1,91 2,79 3,82
240V kVA 0,71 0,99 1,16 1,54 1,99 2,91 3,99
Zugeordnete Motorleistung (230 V) kW 0,25 0,37 0,55 0,75 1,1 1,5 2,2
HP 131 112 112 3/4 1 2 3
Netzseite (Primarseite):
Anzahl der Phasen einphasig (L und N) oder zweiphasig (z. B. L1 und L2)
Bemessungsspannung (Upn) v 208 V-15 % — 240 V +10 %, 50/60 Hz
(177 — 264V £0 %, 45 — 66 Hz £0 %)
Eingangsstrom (I.n) A 4,2 5.7 6,6 8,3 11,2 14,1 15,8
Ableitstrom zur Erde (PE)
OrdnungsgemaBer Anschluss mA 2,7 34
Phase unterbrochen mA 46 40,2
Nulleiter unterbrochen mA 59,75 77,4
Bremsmoment
Standard max. 30 % My
Gleichstrombremsung maximal 100 % Bemessungsstrom le, einstellbar
Taktfrequenz kHz 6 (einstellbar 1 — 16)
Verlustleistung bei Bemessungsstrom (lg) W 17,9 24,6 29,2 40,2 49,6 66,8 78,1
Wirkungsgrad n 0,93 0,93 0,95 0,95 0,95 0,96 0,96
Liifter (gerateintern, temperaturgesteuert) v v v v v v v
BaugroBe FS1 FS1 FS1 FS1 FS2 FS2 FS3
Gewicht kg 0,55 0,55 0,55 0,55 0,7 0,7 0,99

1) Richtwert, keine genormte LeistungsgroBe
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Geratereihe MMX32

MMX32 Einheit 1D7 2D4 2D8 3D7 4D8 7D0 9D6
Bemessungsstrom (le) A 1,7 2,4 2,8 3,7 4,8 7 9,6
Uberlaststrom fiir 60 s alle 600 s bei 50 °C A 2,6 3,6 4,2 5,6 7,2 10,4 14,4
Anlaufstrom fiir 2 s alle 20 s bei 50 °C A 34 4,8 5,6 74 9,6 14 19,2
Scheinleistung bei Nennbetrieb 230V kVA 0,68 0,96 1,12 1,47 1,91 2,79 3,82
240V kVA 0,71 0,99 1,16 1,54 1,99 2,91 3,99
Zugeordnete Motorleistung (230 V) kw 0,25 0,37 0,55 0,75 11 1,5 2,2
HP 131 1/2 1/2 3/4 1 2 3

Netzseite (Primdrseite):

Anzahl der Phasen dreiphasig (L1, L2, L3)

Bemessungsspannung (Uin) v 208V -15 % — 240 V +10 %, 50/60 Hz

(177 — 264 V +£0 %, 45 — 66 Hz +0 %)

Eingangsstrom (I n) A 2,7 3,5 3,8 4,3 6,8 8,4 13,4
Ableitstrom zur Erde (PE)

OrdnungsgemaBer Anschluss mA

Eine Phase unterbrochen mA

Zwei Phasen unterbrochen mA
Bremsmoment

Standard maximal 30 % My

Gleichstrombremsung maximal 100 % Bemessungsstrom le, einstellbar
Taktfrequenz kHz 6 (einstellbar 1 — 16)
Verlustleistung bei Bemessungsstrom (lg) W 17,4 23,7 28,3 37,9 48,4 63,8 84
Wirkungsgrad n 0,93 0,94 0,95 0,95 0,96 0,96 0,96
Liifter (gerateintern, temperaturgesteuert) v v v v v v v
BaugroBe FS1 FS1 FS1 FS1 FS2 FS2 FS3
Gewicht kg 0,55 0,55 0,55 0,55 0,7 0,7 0,99

1) Richtwert, keine genormte LeistungsgréBe
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Geratereihe MMX34

MMX34 Einheit 1D3 1D9 2D4 3D3 4D3 5D6 7D6 9D0 012 014"
Bemessungsstrom (le) A 1.3 1,9 2,4 3,3 43 5,6 7,6 9 12 14
Uberlaststrom fiir 60 s A 2 2.9 3,6 5 6,5 8,4 11,4 13,5 18 21
alle 600 s bei 50 °C
Anlaufstrom fiir 2 s alle A 2,6 3,8 4,8 6,6 8,6 11,2 15,2 18 24 28
20 s bei 50 °C
Scheinleistung bei Nenn- 400V~ kVA 0,9 1,32 1,66 2,29 2,98 3,88 5,27 6,24 8,32 9,7
betrieb
480V kVA 1,08 1,56 2 2,74 3,57 4,66 6,32 7,48 9,98 11,64
Zugeordnete Motor- 400V kW 0,37 0,55 0,75 1.1 1,5 2,2 3 4 5,5 7,52
leistung
460V HP 112 3/4 1 1-1/2 2 3 43) 5 7-112 10
Netzseite (Primarseite)
Anzahl der Phasen dreiphasig (L1, L2, L3)
Bemessungs- \ 380V -15% —480V + 10 %, 50/60 Hz
spannung (Upn) (323 —528 V +0 %, 45 — 66 Hz +0 %)
Eingangsstrom (I.n) A 2,2 2,8 3,2 4 5,6 7.3 9,6 11,5 14,9 18,7

Ableitstrom zur Erde (PE)

OrdnungsgemaBer mA 48
Anschluss

Eine Phase unter- mA 109,5
brochen

Zwei Phasen unter- mA 110,2
brochen

Bremsmoment maximal 30 % My
Standard

Brems-Chopper mit > = = ® maximal 100 % Bemessungsstrom le mit externem Brems-
externem Bremswi- widerstand.
derstand

Minimaler Bremswi- Q - - - - 55 55 35 35 35 35
derstand

Einschaltschwelle fiir V DC - - - - 765 765 765 765 765 765
den Bremstransistor

Gleichstrom- maximal 100 % Bemessungsstrom le, einstellbar
bremsung

Taktfrequenz kHz 6 (einstellbar 1 — 16) 1-4

Verlustleistung bei w 21,7 29,7 31,7 51,5 66,4 88,3 116,9 136,2 1851  223,7
Bemessungsstrom (le)

Wirkungsgrad n 0,94 0,95 0,95 0,95 0,96 0,96 0,96 0,97 0,97 0,97

Liifter (gerateintern, v v v v v v v v v v
temperaturgesteuert)

BaugréBe FS1 FS1 FS1 FS1 FS2 FS2 FS3 FS3 FS3 FS3
Gewicht kg 0,55 0,55 0,55 0,55 0,7 0,7 0,99 0,99 0,99 0,99

1) Die Bemessungsdaten des MMX34AA014... sind begrenzt auf 4 kHz bei einer maximalen Umgebungstemperatur von +40 °C.
2) Zugeordnete Motorleistung bei reduziertem Lastmoment (etwa -10 %)
3) Richtwert, keine genormte GroBe
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Anhang

Abmessungen und BaugréBen
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Abbildung 83: Abmessungen und BaugréBen (FS = Frame Size)
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Tabelle 9:  Abmessungen und BaugroBen

Abmessungen und BaugréBen

Modell

a

[mm]

al

[mm]

b

[mm]

b1

[mm]

b2

[mm]

C

[mm]

1]

[mm]

BaugroBe

MMX12AA1D7F0-0
MMX12AA2D4F0-0
MMX12AA2D8F0-0
MMX12AA3D7F0-0

MMX32AA1D7F0-0
MMX32AA2D4F0-0
MMX32AA2D8F0-0
MMX32AA3D7F0-0

MMX34AA1D3F0-0
MMX34AA1D9F0-0
MMX34AA2D4F0-0
MMX34AA3D3F0-0

66
(2.6)

(1.57)

157
(6.18")

147
(5.79")

32
(3.9

102
(4.02")

(0.18")

FS1

MMX12AA4D8F0-0
MMX12AA7DOF0-0

MMX32AA4D8F0-0
MMX32AA7DOF0-0

MMX34AA4D3F0-0
MMX34AA5D6F0-0

90
(3.54")

62,5
(2.46")

195
(7.68")

182
(7.17")

(1.26")

105
(4.14")

FS2

MMX12AA9D6F0-0

MMX32AA9D6F0-0

MMX34AA7D6F0-0
MMX34AA9DOF0-0
MMX34AA012F0-0
MMX34AA014F0-0

100
(3.94")

75
(2.95")

253
(9.96")

242
(9.53")

(1.34")

112
(4.41")

(2.17")

FS3

1inch (1) = 25,4 mm, 1 mm = 0,0394 inch
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Kabel und Sicherungen

Die Querschnitte der zu verwendenden Kabel und die Sicherungen
zum Leitungsschutz sollten Sie in Ubereinstimmung mit den értli-
chen Normen wahlen.

Bei einer Installation gemaB den UL-Vorschriften missen von den
UL zugelassene Sicherungen und zugelassene Kupferkabel mit
einer Hitzebestandigkeit von +60/75 °C verwendet werden.

Tabelle 10:  Absicherung und maximale Leitungsquerschnitte

Verwenden Sie Stromkabel fiir die Festinstallation mit Isolierungen
entsprechend den vorgegebenen Netzspannungen. Auf der Netz-
seite ist ein geschirmtes Kabel nicht erforderlich. Auf der Motor-
seite ist dagegen ein vollstdndig (360°), niederohmig abge-
schirmtes Kabel erforderlich.

Die Lange des Motorkabels ist von der Funkstorklasse abhangig;
sie betragt beim M-Max maximal 30 m.

F1,Q1 = L1, L2/N, L3
1~ 3~

p—

mm?2

AWG"

uv,w R+, R- PE

mm2 AWG" mm2 AWG" mm?2 AWG"

MMX12AA1D7F0-0
MMX12AA2D4F0-0
MMX12AA2D8F0-0
MMX12AA3D7F0-0

10A - 2x1,5 2x16

3x1,5 3x16 - - 1,5 16

MMX32AA1D7F0-0 = 6A
MMX32AA2D4F0-0
MMX32AA2D8F0-0
MMX32AA3D7F0-0
MMX34AA1D3F0-0
MMX34AA1D9F0-0
MMX34AA2D4F0-0
MMX34AA3D3F0-0

3x1,5 3x16

3x1,5 3x16 > = 1,5 16

MMX12AA4D8F0-0
MMX12AA7DOF0-0

20A - 2x2,5 2x14

3x2,5 3x14 - - 2,5 14

MMX32AA4D8F0-0 -
MMX32AA7DOF0-0

10 A 3x1,5 3x16

3x1,5 3x16 - - 1,5 16

MMX34AA4D3F0-0
MMX34AA5D6F0-0

3x1,5 3x16

3x1,5 3x16 2x15 2x16 1,5 16

MMX12AA9D6F0-0 32 A0 = 2x6 2x10

3x6 3x10 > = 6 10

MMX32AA9D6F0-0 =
MMX34AA7D6F0-0
MMX34AA9DOF0-0
MMX34AA012F0-0

20A 3x25 3x14

3x25 3x14 2x25 2x14 2,5 14

MMX34AA014F0-0 - 25A 3x4 3x12

3x4 3x12 3x4 2x12 4 12

1) 30 A bei AWG

AWG = American Wire Gauge (codierte Kabelbezeichnung fiir den nordamerikanischen Markt)
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Tabelle 11:  Zugeordnete Sicherungen

Kabel und Sicherungen

Typenbezeichnung

Maximal zulassige

Netzanschlussspannung

éll—'-'i.'l%

T

M-Max
Uiy VDE uL? Typbezeichnung Moeller
vl [A] [A]

MMX12AA1D7F0-0 1AC240V +10 % 10 10 FAZ-B10/N

MMX12AA2D4F0-0 1AC240V +10 % 10 10 FAZ-B10/N

MMX12AA2D8F0-0 1AC240V +10 % 10 10 FAZ-B10/N

MMX12AA3D7F0-0 1AC240V +10 % 10 10 FAZ-B10/N

MMX12AA4D8F0-0 1AC240V +10 % 20 20 FAZ-B20/N

MMX12AA7DOF0-0 1AC240V +10 % 20 20 FAZ-B20/N

MMX12AA9D6F0-0 1AC240V +10 % 32 30 FAZ-B32/N

MMX32AA1D7F0-0 3AC240V +10 % 6 6 FAZ-B6/3 PKMO0-6.3
MMX32AA2D4F0-0 3AC240V +10 % 6 6 FAZ-B6/3 PKMO0-6.3
MMX32AA2D8F0-0 3AC240V +10 % 6 6 FAZ-B6/3 PKMO0-6.3
MMX32AA3D7F0-0 3AC240V +10 % 6 6 FAZ-B6/3 PKMO0-6.3
MMX32AA4D8F0-0 3AC240V +10 % 10 10 FAZ-B10/3 PKMO-10
MMX32AA7D0OF0-0 3AC240V +10 % 10 10 FAZ-B10/3 PKMO-10
MMX32AA9D6F0-0 3AC240V +10 % 20 20 FAZ-B20/3 PKMO-20
MMX34AA1D3F0-0 3AC480V +10 % 6 6 FAZ-B6/3 PKMO0-6.3
MMX34AA1D9F0-0 3AC480V +10 % 6 6 FAZ-B6/3 PKMO0-6.3
MMX34AA2D4F0-0 3AC480V +10 % 6 6 FAZ-B6/3 PKMO0-6.3
MMX34AA3D3F0-0 3AC480V +10 % 6 6 FAZ-B6/3 PKMO0-6.3
MMX34AA4D3F0-0 3AC480V +10 % 10 10 FAZ-B10/3 PKMO-10
MMX34AA5D6F0-0 3 AC480V +10 % 10 10 FAZ-B10/3 PKMO-10
MMX34AA7D6F0-0 3AC480V +10 % 20 20 FAZ-B20/3 PKMO0-20
MMX34AA9DOF0-0 3AC480V +10 % 20 20 FAZ-B20/3 PKMO0-20
MMX34AA012F0-0 3AC480V +10 % 20 20 FAZ-B20/3 PKMO0-20
MMX34AA014F0-0 3 AC480V +10 % 25 25 FAZ-B25/3 PKMO-25

1) Fuse UL-rated, class J, 600 V

2) ln 10 kA
3) len 50 kA
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Netzschiitze
DILM12-XP1 S
—> Die hier aufgefiihrten Netzschitze berticksichtigen den 6’]? +‘T‘|
eingangsseitigen Netzbemessungsstrom I des Frequen- PIDILEM NI
zumrichters ohne Netzdrossel. Die Auswahl erfolgt nach DILM 13
dem thermischen Strom (AC-1).
DILEM
v Achtung!
Der Tipp-Bereich lber das Netzschiitz ist nicht zulassig
(Pausenzeit = 60 s zwischen Aus- und Einschalten). DILM12-XP1
) LL+
—> Technische Daten zu den Netzschiitzen entnehmen Sie PIDILEM 5{‘
bitte dem Hauptkatalog HPL, Leistungsschiitze DILEM Q
und DILM?7.
Abbildung 84: Netzschiitz bei einphasigem Anschluss
Typenbezeichnung Bemessungsspannung Nenneingangs-  Typenbezeichnung des Konventioneller
strom ohne zugeordneten Netz- thermischer Strom
M-Max (50 Hz) (60 Hz) Netzdrossel schiitzes (DILEM, DILM7)
Ith = le AC-1 bei
+50 °C
Uy ULn ILn In In
[A] [A] [A]
MMX12AA1D7F0-0 1AC230V 1AC240V 4,2 DILEM-10") | DILM7 20 21
MMX12AA2D4F0-0 1AC230V 1AC240V 5.7 DILEM-10") | DILM7 20 21
MMX12AA2D8F0-0 1AC230V 1AC240V 6,6 DILEM-10") | DILM7 20 21
MMX12AA3D7F0-0 1AC230V 1AC240V 83 DILEM-10") | DILM7 20 21
MMX12AA4D8F0-0 1AC230V 1AC240V 11,2 DILM7 21
MMX12AA7DOF0-0 1AC230V 1AC240V 14,1 DILM7 21
MMX12AA9D6F0-0 1AC230V 1AC240V 15,8 DILM7 21
MMX32AA1D7F0-0 3AC230V 3AC240V 2,7 DILEM-10 20
MMX32AA2D4F0-0 3AC230V 3AC240V 3,5 DILEM-10 20
MMX32AA2D8F0-0 3AC230V 3AC240V 3,8 DILEM-10 20
MMX32AA3D7F0-0 3AC230V 3AC240V 4,3 DILEM-10 20
MMX32AA4D8F0-0 3AC230V 3AC240V 6,8 DILEM-10 20
MMX32AA7D0OFO0-0 3AC230V 3AC240V 8,4 DILEM-10 20
MMX32AA9D6F0-0 3AC230V 3AC240V 13,4 DILM7 21
MMX34AA1D3F0-0 3 AC400V 3AC480V 2,2 DILEM-10 20
MMX34AA1D9F0-0 3 AC400V 3AC480V 2,8 DILEM-10 20
MMX34AA2D4F0-0 3 AC400V 3AC480V 3,2 DILEM-10 20
MMX34AA3D3F0-0 3 AC400V 3AC480V 4 DILEM-10 20
MMX34AA4D3F0-0 3 AC400V 3AC480V 5,6 DILEM-10 20
MMX34AA5D6F0-0 3 AC400V 3AC480V 7.3 DILEM-10 20
MMX34AA7D6F0-0 3 AC400V 3AC480V 9,6 DILEM-10 20
MMX34AA9D0OF0-0 3 AC400V 3AC480V 11,5 DILM7 21
MMX34AA012F0-0 3 AC400V 3AC480V 14,9 DILM7 21
MMX34AA014F0-0 3 AC400V 3AC480V 18,7 DILM7 21

1) Beim Einsatz von DILEM-10 empfiehlt sich der Einsatz von Parallelverbindern (P1DILEM) zur gleichmaBigen Belastung der Strombahnen.
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Netzdrosseln

Die Zuordnung der Netzdrosseln erfolgt gemaB den Nennein-

gangsstromen des Frequenzumrichters (ohne vorgeschaltete Netz-

drossel).

Abbildung 85: Netzdrosseln DEX-LN...

Netzschiitze

—> Arbeitet der Frequenzumrichter an seiner Bemessungs-
stromgrenze, so wird, bedingt durch die Netzdrossel, die

maximal mdgliche Ausgangsspannung des Frequenz-
umrichters U; auf etwa 96 % der Netzspannung Uiy

herabgesetzt.

Netzdrosseln reduzieren die Hohe der Stromoberwellen

bis zu etwa 30 % und erhéhen die Lebensdauer von

Frequenzumrichtern und vorgeschalteten Schaltgeraten.

Technische Daten zu den Netzdrosseln der Reihe
DEX-LN entnehmen Sie bitte der Montageanweisung

AWA8240-1711.

Typenbezeichnung Bemessungs- Maximale Nenneingangs-  Typenbezeichnung der Bemessungs-
spannung Eingangsspan- strom ohne zugeordneten Netzdrossel ~ strom der Netz-
M-Max nung Netzdrossel bei einer Umgebungstem-  drossel
peratur von
40 °C 50 °C 40 °C 50 °C
ULn ILn I In
vl [A] [A] [A]
MMX12AA1D7F0-0 1AC230V 240V +10 % 4,2 DEX-LN1-006 6
MMX12AA2D4F0-0 1AC230V 240V +10 % 57 DEX-LN1-006 6
MMX12AA2D8F0-0 1AC230V 240V +10 % 6,6 DEX-LN1-006 |[DEX-LN1-009 6 9
MMX12AA3D7F0-0 1AC230V 240V +10 % 83 DEX-LN1-009 9
MMX12AA4D8F0-0 1AC230V 240V +10 % 11,2 DEX-LN1-013 13
MMX12AA7DOF0-0 1AC230V 240V +10 % 14,1 DEX-LN1-018 18
MMX12AA9D6F0-0 1AC230V 240V +10 % 15,8 DEX-LN1-018 18
MMX32AA1D7F0-0 3AC230V 240V +10 % 2,7 DEX-LN3-004 4
MMX32AA2D4F0-0 3AC230V 240V +10 % 3,5 DEX-LN3-004 4
MMX32AA2D8F0-0 3AC230V 240V +10 % 3,8 DEX-LN3-004 4
MMX32AA3D7F0-0 3AC230V 240V +10 % 43 DEX-LN3-004 | DEX-LN3-010 4 10
MMX32AA4D8F0-0 3AC230V 240V +10 % 6,8 DEX-LN3-010 10
MMX32AA7D0OF0-0 3AC230V 240V +10 % 8,4 DEX-LN3-010 10
MMX32AA9D6F0-0 3AC230V 240V +10 % 13,4 DEX-LN3-016 16
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Typenbezeichnung Bemessungs- Maximale Nenneingangs-  Typenbezeichnung der Bemessungs-
spannung Eingangsspan- strom ohne zugeordneten Netzdrossel ~ strom der Netz-
M-Max nung Netzdrossel bei einer Umgebungstem-  drossel
peratur von
40 °C 50 °C 40 °C 50 °C
Uiy ILn In In
vl [A] [A] [A]
MMX34AA1D3F0-0 3 AC400V 480V +10 % 2,2 DEX-LN3-004 4
MMX34AA1DIF0-0 3 AC400V 480V +10 % 2,8 DEX-LN3-004 4
MMX34AA2D4F0-0 3 AC400V 480V +10 % 3,2 DEX-LN3-004 4
MMX34AA3D3F0-0 3 AC400V 480V +10 % 4 DEX-LN3-004 4
MMX34AA4D3F0-0 3 AC400V 480V +10 % 5,6 DEX-LN3-006 6
MMX34AA5D6F0-0 3 AC400V 480V +10 % 7.3 DEX-LN3-010 10
MMX34AA7D6F0-0 3 AC400V 480V +10 % 9,6 DEX-LN3-010 10
MMX34AA9DOF0-0 3 AC400V 480V +10 % 11,5 DEX-LN3-016 16
MMX34AA012F0-0 3 AC400V 480V +10 % 14,9 DEX-LN3-016 16
MMX34AA014F0-0 3 AC400V 480V +10 % 18,7 DEX-LN3-025 25
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Motordrosseln

Abbildung 86: Motordrosseln DEX-LM...

Tabelle 12: Zuordnung der Motordrosseln bei Frequenzumrichtern der 200-V-Klasse (maximale Anschlussspannung: 750 V £0%, maximal zuldssige
Frequenz: 200 Hz)

Die Motordrossel wird im Ausgang des Frequenzumrichters ange-
ordnet. Ihr Bemessungsstrom muss immer gleich oder groBer dem
Bemessungsstrom des Frequenzumrichters sein.

Netzschiitze

—> Bei parallelem Anschluss mehrerer Motoren im Ausgang
der Motordrossel muss der Bemessungsstrom der Motor-
drossel groBer sein als der Summenstrom aller Motoren.

Typenbezeichnung Bemes- Typenbezeichnung der Bemessungs-  zugeordnete Motor-  zugeordnete Motor-

sungs- zugeordneten Motor- strom der leistung leistung
M-Max strom drossel (bis 50 °C) Motordrossel

(230 V, 50 Hz) (230 V, 60 Hz)

le I P Im P Im

[A] [A] [kw] [A]) [HP] [A])
MMX12AA1D7F0-0 1,7 DEX-LM3-005 5 0,25 1,4 -
MMX12AA2D4F0-0 2,4 DEX-LM3-005 5 0,37 2 112 2,2
MMX12AA2D8F0-0 2,8 DEX-LM3-005 5 0,55 2,7 112 2,2
MMX12AA3D7F0-0 3,7 DEX-LM3-005 5 0,75 3,2 3/4 3,2
MMX12AA4D8FO0-0 4,8 DEX-LM3-005 5 1,1 4,6 1 4,2
MMX12AA7DOF0-0 7 DEX-LM3-008 8 1,5 6.3 2 6,8
MMX12AA9D6F0-0 9,6 DEX-LM3-011 11 2,2 8,7 3 9,6
MMX32AA1D7F0-0 1,7 DEX-LM3-005 5 0,25 1,4 -
MMX32AA2D4F0-0 2,4 DEX-LM3-005 5 0,37 2 112 2,2
MMX32AA2D8F0-0 2,8 DEX-LM3-005 5 0,55 2,7 112 2,2
MMX32AA3D7F0-0 3,7 DEX-LM3-005 5 0,75 3,2 3/4 3,2
MMX32AA4D8F0-0 4,8 DEX-LM3-005 5 1,1 4,6 1 4,2
MMX32AA7D0F0-0 7 DEX-LM3-008 8 1,5 6.3 2 6,8
MMX32AA9D6F0-0 9,6 DEX-LM3-011 11 2,2 8,7 3 9,6

1) Die Bemessungsstrome der zugeordneten Motorenleistungen gelten fiir normale vierpolige, innen und auBenbeliiftete Drehstrom-Asynchronmotoren
mit 1500 min-! (bei 50 Hz) und 1800 min-! (bei 60 Hz) Umdrehungen.
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Tabelle 13: Zuordnung der Motordrosseln bei Frequenzumrichtern der 400-V-Klasse (maximale Anschlussspannung: 750 V £0%, maximal zuldssige
Frequenz: 200 Hz)

Typenbezeichnung Bemes-  Typenbezeichnung der Bemessungs- zugeordnete zugeordnete

sungs- zugeordneten Motordrossel strom der Motorleistung Motorleistung
M-Max strom Motordrossel

bis 40 °C bis 50 °C 40 °C |50 °C (400 V, 50 Hz) (460 V, 60 Hz)

le I I P Im P Im

[A] [A] [A] [kw] [AI" [HP] Al
MMX34AA1D3F0-0 1.3 DEX-LM3-005 5 0,37 1,1 12 1.1
MMX34AA1D9F0-0 1,9 DEX-LM3-005 5 0,55 1,5 3/4 1,6
MMX34AA2D4F0-0 2,4 DEX-LM3-005 5 0,75 1,9 1 2,1
MMX34AA3D3F0-0 33 DEX-LM3-005 5 1.1 2,6 1-1/2 3
MMX34AA4D3F0-0 43 DEX-LM3-005 5 1,5 3,6 2 3,4
MMX34AA5D6F0-0 5,6 DEX-LM3-005 | DEX-LM3-008 5 l 8 2,2 5 3 48
MMX34AA7D6F0-0 1,6 DEX-LM3-008 8 3 6,6 = =
MMX34AA9D0OFO0-0 9 DEX-LM3-011 11 4 8,5 5 7,6
MMX34AA012F0-0 12 DEX-LM3-0112) | DEX-LM3-016 1" l 16 55 11,3 7-1/2 1"
MMX34AA014F0-0 143) DEX-LM3-016 16 7,53 15,23) 10 14

1) Die Bemessungsstrome der zugeordneten Motorenleistungen gelten fiir normale vierpolige, innen und auBenbeliiftete Drehstrom-Asynchronmotoren
mit 1500 min-1 (bei 50 Hz) und 1800 min-1 (bei 60 Hz) Umdrehungen.

2) Bei Motornennstrédmen gréBer als 11 A muss hier DEX-LM3-016 (16 A) eingesetzt werden.

3) Reduzierte Bemessungsdaten: Umgebungstemperatur maximal +40 °C, maximale Taktfrequenz: 4 kHz, seitlicher Montageabstand (links und rechts)
>10 mm
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Parameterliste

Schnellkonfiguration (Basis)

meter).

In Paramter P1.2 kdnnen Sie mit dem Schnellstart-Assistenten auf

—> Beim ersten Einschalten oder nach der Aktivierung der

Tabelle 8, Seite 70).

Werkseinstellung (54.2 = 1) werden Sie vom Schnellstart-

Assisten schrittweise durch die vorgegebenen Parameter
geflhrt. Sie kdnnen die eingestellten Werte mit der OK-
Taste bestatigen oder auf lhre Applikation und die Motor-

daten anpassen.

Der Schnellstart-Assistent beendet diesen ersten Durchlauf mit

Parameterliste

Der Schnellstart-Assistent kann im ersten Parameter (P1.1) durch
Eingabe einer Null abgeschaltet werden (Zugriff auf alle Para-

eine vorgegebene Applikationseinstellung wechseln (siehe

dem automatischen Wechsel zur Frequenzanzeige (M1.1 =

0,00 Hz).

PNU ID Zugriffs- Bezeichnung Wertebereich Werks- Seite  Eigene
recht RUN einstel- Einstel-
lung lung

P1.1 115 v Parameterbereiche 0 = alle Parameter 1 69
1 = nur Parameter der Schnellkonfiguration

P1.2 540 Applikationen 0 = Basis 0 69
1 = Pumpenantrieb
2 = Liifterantrieb
3 = Fordereinrichtung (Hochlast)

P6.1 125 v Steuerebene 1 = Steuerklemmen (1/0) 1 78
2 = Bedieneinheit
3 = Schnittstelle (BUS)

P6.2 117 v Sollwertvorgabe 0 = Festdrehzahl (FFO bis FF7) 3 78
1 = Bedieneinheit (UP/DOWN)
2 = Schnittstelle (BUS)
3 = Al1 (analoger Sollwert 1)
4 = Al2 (analoger Sollwert 2)

P6.3 101 Minimale Frequenz 0,00 — P6.4 Hz 0,00 79

P6.4 102 Maximale Frequenz P6.3 — 320 Hz 50,00 79

P6.5 103 Beschleunigungszeit 0,1-3000s 3,0 79

P6.6 104 Verzogerungszeit 0,1-3000s 3,0 79

P6.8 506 Stopp-Funktion 0 = freier Auslauf 0 80
1 = Rampe (Verzégerung)

P7.1 113 Motornennstrom 0,2xle—2xle le 83
(=> Leistungsschild des Motors)

P7.3 112 Motornenndrehzahl 300 — 20000 rpm (min-") 1440 83
(=—> Leistungsschild des Motors)

P7.4 120 Leistungsfaktor des 0,30-1,00 0,85 83

Motors (cos @) (=—> Leistungsschild des Motors)

P7.5 110 Motornennspannung 180 - 500V 230 83
(=—> Leistungsschild des Motors) 400

P7.6 1M Motornennfrequenz 30-320 Hz 50,00 83
(=> Leistungsschild des Motors)

P11.7 109 Momenterhdhung 0 = nicht aktiv 0 93
1 = aktiv

M1.1 1 Ausgangsfrequenz Hz 0,00 99

Mit erneuter Anwahl der Parameterebene (PAR) werden neben
den selektierten Parametern der Schnellkonfiguration in weiteren
Durchldufen immer auch die Systemparameter (S) angezeigt.
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PNU ID Zugriffs- Bezeichnung Wertebereich Werks- Seite  Eigene
recht RUN einstel- Einstel-
lung lung
$1.1 833 - Software-Package - - 97
$1.2 834 = Power-Software-Version = - 97
$1.3 835 - Steuerteil Software- - - 97
Version
S1.4 836 - Firmware-Schnittstelle - - 97
S1.5 837 - Applikation ID - - 97
S1.6 838 - Revision der Applikation - - 97
S1.7 838 - Systembelastung - - 97
S2.1 808 - Kommunikationsstatus RS485 im Format xx.yyy 97
xx = Anzahl der Fehlermeldungen
(0-64)
yyy = Anzahl der korrekten Meldungen
(0-999)
S2.2 809 - Fehlerbusprotokoll 0 = FB deaktiviert 0 97
1 = Modbus
S2.3 810 - Slave-Adresse 1-255 1 97
S2.4 811 = Baudrate 0=300 97
1 =600
2=1200
3 =2400
4 = 4800
5=9600
S2.5 812 - Anzahl der Stoppbits 0=1 1 97
1=2
S2.6 813 - Paritatstyp 0 = keine (gesperrt) 0 97
S2.7 814 - Zeitliberschreitung 0 = nicht verwendet 0 97
Kommunikation 1=1s
2=25
S2.8 815 - Kommunikationsstatus 0 = nicht verwendet 0 98
zuriicksetzen 1 = setzt den Parameter S2.1 zuriick
S3.1 827 = MWh-Zahler MWh - 98
S3.2 828 - Betriebstage d = 98
S3.3 829 - Betriebsstunden h - 98
S4.1 830 = Kontrast der Anzeige 0-15 7 98
54.2 831 - Werkseinstellung (WE) 0 = Werkseinstellung oder geanderte 0 98

Werte

1 = stellt fiir alle Parameter die Werksein-

stellung wieder her
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Alle Parameter

—> Beim ersten Einschalten oder nach der Aktivierung der

Werkseinstellung (54.2 = 1) miissen Sie fiir den Zugriff auf
alle Parameter den Parameter P1.1 auf O stellen.

Parameterliste

PNU ID Zugriffs- Bezeichnung Wertebereich Werks- Seite  Eigene
recht RUN einstel- Einstel-
lung lung
Parameter-Auswahl
P1.1 115 v Parameterbereiche 0 = alle Parameter 1 69
1 = nur Parameter der Schnellkonfiguration
P1.2 540 Applikationen 0 = Basis 0 69
1 = Pumpenantrieb
2 = Liifterantrieb
3 = Fordereinrichtung (Hochlast)
Analog-Eingang
P2.1 379 v Al1-Signalbereich 0=0-10V 0 71
1=2-10V
P2.2 380 v Al1, Mindestwert -100,00 — 100,00 % 0,00 71
P2.3 381 v Al1, Hochstwert -100,00 — 100,00 % 100,00 71
P2.4 378 v Al1, Filterzeitkonstante 0,0-10,0s 0,1 71
P2.5 390 v Al2-Signalbereich 2=0-20mA 3 71
3=4-20mA
P2.6 391 v Al2, Mindestwert -100,00 — 100,00 % 0,00 71
P2.7 392 v Al2, Hochstwert -100,00 — 100,00 % 100,00 71
P2.8 389 v Al2, Filterzeitkonstante 0,0-10,0s 0,1 71
Digital-Eingang
P3.1 300 v Start-Stopp-Logik 0 = DI1 (FWD), DI2 (REV) und REAF 3 73
1=DI1 + DI2 (= REV)
2 = DI1 (Impuls Start), DI2 (Impuls Stopp)
3 =DI1 (FWD), DI2 (REV)
P3.2 403 v Startsignal 1 0 = deaktiviert 1 73
1=DI
2 =DI2
3=DI3
4=Dl4
5=DI5
6=DI6
P3.3 404 v Startsignal 2 wie P3.2 2 73
P3.4 412 v Reversieren wie P3.2 0 73
P3.5 405 v Externer Fehler wie P3.2 0 74
(High-Signal)
P3.6 406 v Externer Fehler wie P3.2 0 74
(Low Signal)
P3.7 414 v Fehlerquittierung wie P3.2 5 74
P3.8 407 v Startfreigabe wie P3.2 0 74
P3.9 419 v Festdrehzahl BO wie P3.2 3 74
P3.10 420 v Festdrehzahl B1 wie P3.2 4 74
P3.11 421 v Festdrehzahl B2 wie P3.2 0 74
P3.12 1020 v Pl-Regler deaktivieren wie P3.2 6 74
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Anhang
PNU ID Zugriffs- Bezeichnung Wertebereich Werks- Seite  Eigene
recht RUN einstel- Einstel-
lung lung
Analog-Ausgang
P4.1 307 v AO-Signal 0 = deaktiviert 1 76
1 = Ausgangsfrequenz (0 — frmax)
2 = Ausgangsstrom (0 — IN Motor)
3 = Drehmoment (0 — My)
4 = PIl-Regler, Ausgang
P4.2 310 v A0, Mindestwert 0=0mA 1 76
1=4mA
Digital-Ausgang
P5.1 314 v RO1-Signal 0 = nicht verwendet 2 77
1 = startbereit
2 = Betrieb (RUN)
3 = Fehlermeldung (FAULT)
4 = Fehlermeldung (invertiert)
5 = Warnung (ALARM)
6 = Reversieren (FWD <> REV)
7 = Sollwert erreicht
8 = Motorregler aktiv
P5.2 313 v RO2-Signal wie P5.1 3 77
P5.3 312 v DO1-Signal wie P5.1 1 77
Drives-Steuerung
P6.1 125 v Steuerebene 1 = Steuerklemmen (I/0) 1 78
2 = Bedieneinheit (KEYPAD)
3 = Schnittstelle (BUS)
P6.2 117 v Sollwertvorgabe 0 = Festfrequenz (FF0) 3 78
1 = Bedieneinheit (UP/DOWN)
2 = Schnittstelle (BUS)
3 = Al1 (analoger Sollwert 1)
4 = A2 (analoger Sollwert 2)
P6.3 101 Minimale Frequenz 0,00 — P6.4 Hz 0,00 79
P6.4 102 Maximale Frequenz P6.3 — 320 Hz 50,00 79
P6.5 103 Beschleunigungszeit 0,1-3000s 3,0 79
P6.6 104 Verzdgerungszeit 0,1-3000s 3,0 79
P6.7 505 Start-Funktion 0 = Rampe (Beschleunigung) 0 80
1 = Fangschaltung
P6.8 506 Stopp-Funktion 0 = freier Auslauf 0 80
1 = Rampe (Verz6gerung)
P6.9 500 Kurvenform, 0,0 = linear 0,0 80
zeitliche S-Form 0,1-10,0 s (S-formig)
P6.10 717 Wartezeit vor einem auto- 0,10 — 10,00 s 0,50 81
matischen Neustart
(=>P6.13=1)
P6.11 718 Priifzeit Giber drei auto- 0,00 - 60,00 s 30,00 81
matische Neustarts
(=>P6.13=1)
P6.12 719 Start-Funktion bei auto- 0 = Rampe 0 81
matischem Neustart 1 = Fangschaltung
2 = gemaB P6.5
P6.13 731 Automatischer Neustart 0 = nicht aktiv 0 81

1 = aktiv (=> REAF)
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Parameterliste

PNU ID Zugriffs- Bezeichnung Wertebereich Werks- Seite  Eigene
recht RUN einstel- Einstel-
lung lung
P6.14 1600 v Sollwertvorgabe Bedie- 0 = wechselt die Drehrichtung (FWD <> 1 81
neinheit REV) beim Durchlaufen von Sollwert null
(UP — STOP — DOWN) 1= stoppt den Antrieb bei Sollwert null
Motor
P7.1 113 Motornennstrom 02xle—2x%lo 1.1 x e 83
(=—> Leistungsschild des Motors)
P7.2 107 Stromgrenze 02xle—2x%lo 1,5 % lg 83
P7.3 112 Motornenndrehzahl 300 — 20000 min-" 1440 83
(=—> Leistungsschild des Motors)
P7.4 120 Leistungsfaktor des 0,30-1,00 0,85 83
Motors (cos @) (=—> Leistungsschild des Motors)
P7.5 110 Motornennspannung 180 - 500V 230 83
(=> Leistungsschild des Motors) 400
P7.6 1M1 Motornennfrequenz 30320 Hz 50,00 83
(=> Leistungsschild des Motors)
Schutzfunktionen
P8.1 700 Reaktion auf 4 mA-Soll- 0 = deaktiviert 1 84
wertfehler 1= Warnung
2 = Fehler, Stopp gemaB P6.8
P8.2 727 Reaktion auf Unterspan-  wie P8.1 2 84
nungsfehler
P8.3 703 Erdschlussschutz wie P8.1 2 84
P8.4 709 Blockierschutz wie P8.1 1 85
P8.5 713 Unterlastschutz wie P8.1 0 85
P8.6 704 Motortemperaturschutz wie P8.1 2 85
P8.7 705 Motorumgebungstempe-  -20 — +100 °C 40 85
ratur
P8.8 706 Kiihlungsfaktor bei Null- 0,0-150 % 40,0 85
frequenz
P8.9 707 Zeitkonstante Motortem- 1 — 200 min 45 85
peratur
PI-Regler
P9.1 163 v PI-Regler 0 = deaktiviert 0 87
1 = zur Antriebsregelung
2 = flr externe Anwendung
P9.2 118 v PI-Regler, P-Verstarkung 0,0 -1000 % 100,0 87
P9.3 119 v Pl-Regler, I-Zeitkonstante 0,00 —320,0 s 10,00 87
P9.4 167 v PI-Regler, Sollwert (iber 0,0-100,0 % 0,0 87
Bedieneinheit
P9.5 332 v Pl-Regler, Sollwertquelle 0 = Bedieneinheit 0 87
1 = Schnittstelle (BUS)
2=AN
3=A2
P9.6 334 v Pl-Regler, Istwert 0 = deaktiviert 2 88
1=Al
2=A12
P9.7 336 v PI-Regler, Istwertbegren- 0,0 —100,0 % 0,0 88

zung, Minimum
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Anhang
PNU ID Zugriffs- Bezeichnung Wertebereich Werks- Seite  Eigene
recht RUN einstel- Einstel-
lung lung
P9.8 337 v Pl-Regler, Istwertbegren- 0,0-100,0 % 100,0 88
zung, Maximum
P9.9 340 v Pl-Regler, 0 = keine Invertierung 0 88
Regelabweichung inver- (Istwert < Sollwert == PI-Ausgangswert
tieren erhohen)
1 = Invertierung
(Istwert < Sollwert => PI-Ausgangswert
reduzieren)
Festfrequenz
P10.1 124 v Festfrequenz FFO 0,00 — P6.4 Hz 5,00 90
P10.2 105 v Festfrequenz FF1 0,00 — P6.4 Hz 10,00 90
P10.3 106 v Festfrequenz FF2 0,00 — P6.4 Hz 15,00 90
P10.4 126 v Festfrequenz FF3 0,00 — P6.4 Hz 20,00 90
P10.5 127 v Festfrequenz FF4 0,00 — P6.4 Hz 25,00 90
P10.6 128 v Festfrequenz FF5 0,00 — P6.4 Hz 30,00 90
P10.7 129 v Festfrequenz FF6 0,00 — P6.4 Hz 40,00 90
P10.8 130 v Festfrequenz FF7 0,00 — P6.4 Hz 50,00 90
U/f-Kenlinie
P11.1 108 U/f-Kennlinie, Charakte- 0 = linear 0 91
ristik 1 = quadratisch
2 = parametrierbar
P11.2 602 Eckfrequenz 30,00 — 320,00 Hz 50,00 92
P11.3 603 Ausgangsspannung 10,00 — 200,00 % der Motornenn- 100,00 92
spannung (P6.5)
P11.4 604 U/f-Kennlinie, mittlerer 0,00 — P11.2 [HZ] 50,00 92
Frequenzwert
P11.5 605 U/f-Kennlinie, mittlerer 0,00 - P11.3 [Hz] 100,00 92
Spannungswert
P11.6 606 Ausgangsspannung bei0 0,00 — 40,00 % 0,00 92
Hz
P11.7 109 Momenterhdhung 0 = nicht aktiv 0 93
1 = aktiv
P11.8 600 Motorsteuermodus 0 = Frequenzsteuerung (U/f) 0 93
1 = Drehzahlsteuerung (sensorloser
Vektor)
P11.9 601 Taktfrequenz 1,5-16,0 kHz 6.0 93
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Parameterliste

PNU ID Zugriffs- Bezeichnung Wertebereich Werks- Seite  Eigene
recht RUN einstel- Einstel-
lung lung
Bremsen
P12.1 507 DC-Bremsung, Strom A, abhéngig von le le 94
P12.2 516 DC-Bremsung, Bremszeit 0,00 — 600,00 s 0,00 94
bei Start
P12.3 515 DC-Bremsung, Startfre- 0,00 — 10,00 Hz 1,50 95
quenz bei Verzdgerungs-
rampe
P12.4 508 DC-Bremsung, Bremszeit 0,00 — 600,00 s 0,00 96
bei STOP
(P12.5) 504 Brems-Chopper (nur bei eingebautem Bremstransistor 0 96

sichtbar)

0 = deaktiviert

1 =im RUN aktiv

2 = in RUN und STOP aktiv
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PNU ID Zugriffs- Bezeichnung Wertebereich Seite  Eigene
recht RUN Einstel-
lung
System
Hard- und Software-Informationen
S1.1 833 Software-Paket - 97
$1.2 834 Leistungsteil-Software- - 97
Version
S1.3 835 Steuerteil Software- - 97
Version
S1.4 836 Firmware-Schnittstelle - 97
$1.5 837 Applikation ID - 97
S1.6 838 Revision der Applikation - 97
S1.7 839 Systembelastung % 97
Kommunikation
S2.1 808 Kommunikationsstatus Format xx.yyy 97
xx = Anzahl der Fehlermeldungen
(0-64)
yyy = Anzahl der korrekten Meldungen
(0-999)
S2.2 809 Fehlerbusprotokoll 0 = Feldbus deaktiviert 97
1 = Modbus
S2.3 810 Slave-Adresse 1-255 97
524 811 Baudrate 0=300 97
1 =600
2 =1200
3 =2400
4 = 4800
5 = 9600
$2.5 812 Anzahl der Stoppbits 0 = 1 Stoppbit 97
1 = 2 Stoppbit
S2.6 813 Paritatstyp 0 = keine (gesperrt) 97
S2.7 814 Zeitliberschreitung 0 = nicht verwendet 97
Kommunikation 1=1s
2=2s
... 2555
S2.8 815 Kommunikationsstatus 0 = nicht verwendet 98
zuriicksetzen 1 = setzt den Parameter S2.1 zurlick
Summenzahler
S3.1 827 MWh-Zahler MWh 98
$3.2 828 Betriebstage d 98
S3.3 829 Betriebsstunden h 98
Benutzereinstellungen
S4.1 830 Kontrast der Anzeige 0-15 928
$4.2 831 Werkseinstellung (WE) 0 = Werkseinstellung oder gednderte 928

Werte
1 = stellt fiir alle Parameter die Werks-
einstellung wieder her
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Parameterliste

PNU ID Bezeichnung Wertebereich Werks- Seite  Mess-
einstel- werte
lung

Anzeigewert

M1.1 1 Ausgangsfrequenz Hz 0,00 99

M1.2 25 Frequenzsollwert Hz 0,0 99

M1.3 2 Motorwellendrehzahl rpm (berechneter Wert, min-1) 0 99

M1.4 3 Motorstrom A 0,00 99

M1.5 4 Motordrehmoment % (berechneter Wert) 0,0 99

M1.6 5 Motorleistung % (berechneter Wert) 0,0 99

M1.7 6 Motorspannung \ 0,0 99

M1.8 7 DC-Zwischenkreisspannung % 000,0 99

M1.9 8 Geratetemperatur °C 00 99

M1.11 13 Analog-Eingang 1 % 0,0 99

M1.12 14 Analog-Eingang 2 % 0,0 99

M1.13 26 Analog-Ausgang 1 % 0,0 99

M1.14 15 Digital-Eingang Status DI1, DI2, DI3 0 99

M1.15 16 Digital-Eingang Status DI4, DI5, Dl6 0 99

M1.16 17 Digital-Ausgang Status RO1, RO2, DO 1 99

M1.17 20 PI-Sollwert % 0,0 99

M1.18 21 PI-Riickmeldung % 0,0 99

M1.19 22 Pl-Fehlerwert % 0,0 99

M1.20 23 Pl-Ausgang % 0,0 99
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Stichwortverzeichnis
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im Steuerteil ......... 41
Antriebssystem .. ... 21
Anzeigeeinheit . . ... 64
Applikationen . ...... .. 68
Aufstellanweisung (AWA8230-2416) ............... 5
Aufstellhéhe ....... ... 32
Ausgangsbemessungsstrom .. ... ... 17
AWASB230-2416 ... 8
BaugroBe . ...t 6,112
Bedieneinheit . ........ .. ... . 63
Befestigung

auf Montageschiene ....................... 33

mit Schrauben . .......... ... .. ... 32
Bemessungsdaten . ... 9,12
Bemessungsstrom . ... 17
Betriebsart

Modbus ........ .. 105
Betriebsdatenanzeige .............. .00 64, 99
Blindleistungs-Kompensationseinrichtungen ........ 23
Blockschaltbild .. ........... ... ... 48
Bus-Abschlusswiderstand ...................... 47
Bypass-Betrieb . . . ... 29
Datentrager ...t 8
Drehzahlsollwert ........... .. ... ... . it 107
Einbaulage ........... .. 31
Eingangsprozessdaten ........................ 107
EMV 6

-gerechte Installation ...................... 35

-MaBnahmen ........ ... .. 26

-MaBnahmen im Schaltschrank . .............. 35

-Richtlinien ......... ... .. 26
Erdableitstrome ............ ... .. ..l 37
Erdung . ..o 37
Erdungsleiter ... 38
Erdungspunkt ........ ... 35
Fehler

zurlicksetzen ... 59
Fehlercodes . ....... ..., 59
Fehlerpriifung

zyklische . ... 105
Fehlerspeicher . ..... ... 59, 64
Fehlerstromschutzschalter ...................... 24

Festfrequenzen............ ... oo, 89
Filterzeitkonstante .............. .. ... ... .t 72
FI-Schutzschalter siehe Fehlerstromschutzschalter
Frequenzumrichter M-Max

Auswahlkriterien .. ... o 17
Baugruppen ... 16
bestimmungsgemaBer Einsatz . . .............. 19
Einsatz von Netzdrosseln ................... 23
Merkmale .......... ... ... ... 16
Serviceund Garantie ....................... 19
Wartung und Inspektion .................... 19
FS(FrameSize) .. ... 6
Funkstérungen
mogliche . ... o 26
Gebrauchskategorie AC-1 ...................... 25
GND(Ground) .........ccviiiiiiii 6
Hotline . ... 19
IGBT (Insulated Gate Bipolar Transistor) . ............ 6
Inbetriebnahme
Checkliste .............c i it 51
Installation . ... 31
EMV-gerechte . ... 35
Isolationswiderstand ............... ... ... ... 50
Istdrehzahl ...... ... 107
Kabelfangblech ........... ... ... ... ... ... 34
Kabelfangbleche ........... ... ... ... ... ... 41
Kabelfangbiigel ........... ... ... ... ..., 41
Kennlinie
87-Hz o 29
Uf-linear ..o 91
U/f - parametrierbar ....................... 91
Uff-quadratisch .......................... 91
Klartextanzeige ..........ovviiiiiinnenniinn.. 64
Klirfaktor . ........ oo 23
Kommutierungsdrossel, siehe Netzdrossel .......... 23
Kihlung ..o 31
Lastmoment . ... .. 17
Leitungsquerschnitte ........... ... ... ..l 24
Lieferumfang ............ ... 8
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