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Einleitung

Einleitung

Diese Kurzanleitung beschreibt die Inbetriebnahme eines SD2S als U/f-Umrichter.

Die Antriebsfunktion ,HSPAM / UF “ erméglicht einen einfachen sensorlosen Betrieb
von Asynchronmotoren. Je nach Geratetyp kénnen dabei Ausgangsfrequenzen von bis
zu 2000 Hz bzw. 10000 Hz ausgegeben werden.
» SD2, SD2S mit fester Zwischenkreisspannung:

max. Ausgangsfrequenz = 2000 Hz
» SD2T, SD2S mit geregelter Zwischenkreisspannung:

max. Ausgangsfrequenz = 10000 Hz

Bei der U/f-Steuerung handelt es sich um ein rein gesteuertes System ohne Lage- und
Drehzahlmessung. Da kein Messsystem vorhanden ist, erscheint in der Anzeige der
aktuellen Motordrehzahl immer der jeweilige Drehzahlsollwert.

Optional kann die aktuelle Motordrehzahl Uber ein entsprechendes Messsystem aus-
gewertet werden und zur Kontrolle der Zustande ,Sollwert Erreicht“ und ,,Drehzahl Null
herangezogen werden.

U/f-Struktur
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Abb. 1. Struktureller Aufbau der U/f-Steuerung
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Gerateanschluss und Softwarestart

Gerateanschluss und Softwarestart

‘g Lesen Sie die Hardware- und Softwarebeschreibung zu Ihrem Gerat und be-
achten Sie die darin enthaltenen Sicherheitshinweise.

Software installieren

2 Installieren Sie die neueste Version der Software drivemaster2 auf Ihrem PC.
Diese ist im Download-Bereich der SIEB & MEYER-Webseite unter www.sieb-
meyer.de zu finden. (Bitte melden Sie sich als Gast an.)

SD2S anschlieRen und einschalten

Folgende Anschliisse missen mindestens verdrahtet werden:
» Einspeisung (einphasig/dreiphasig)
»  Motorphasen (U, V, W, PE)
»  OSSD (Sicherheitsschaltung)
- Anschluss ohne Sicherheitsfunktion:
X10 (0362140xy — 0362143xy): Pin 1 und Pin 3 zu Pin 6 briicken
X43 (0362145xy — 0362148xy): Pin 1 und Pin 3 zu Pin 5 briicken
»  Kommunikation mit dem PC (z. B. USB-Schnittstelle)
» externer Ballastwiderstand, wenn vorhanden

@3 Wir empfehlen zusétzlich den digitalen Eingang D-IN2 mit einer Schnellhalt-
funktion zu verdrahten.

© Schalten Sie nun das Geréat ein.
Der Geratetreiber wurde bereits mit der Softwareinstallation kopiert. Nach dem
Einschalten wird der Treiber fir den SD2S automatisch vom Betriebssystem aus-
gewahlt.
Bei USB-Verbindung kann die Treiberinstallation einige Zeit dauern. Wenn der
Teiber korrekt installiert wurde, erscheint im Geratemanager ,LibUsb-Win32 SM2
TUSB3410".

Software starten

¢ Starten Sie die Software drivemasterZ.

© Wahlen Sie im Startbildschirm die Option ,Verbindung zum Geréat einrichten” und
stellen Sie die Kommunikation ein.

Bestatigen Sie mit der Schaltflache ,Gerate suchen + verbinden®.

Der angeschlossene SD2S wird von der Software gefunden und erscheint als On-
line-Gerat in der Oberflache.

LNV

Je nach Auslieferungszustand des Gerates gibt es nun die folgenden Mdglichkeiten:
1. Das Gerat ist vollstandig parametriert (inkl. Reglerabgleich) ausgeliefert worden.
a) Das voreingestellte Projekt wird aus dem Gerat geladen. Das Gerat ist be-
triebsbereit.
2. Das Gerat wurde ohne Parametersatz ausgeliefert.
a) Der Parametersatz muss entsprechend dem Datenblatt des Motorherstellers
erstellt werden. Die Reglerparameter missen eingestellt werden.

SD2S Einstellanleitung - U/f-Betrieb 7
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b) Ein vorhandener Parametersatz muss in das Gerat geschrieben werden.
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Parametersatz erstellen

Parametersatz erstellen

Wenn das Gerat ohne Parametersatz ausgeliefert wurde, wird nach der Geratesuche
das folgende Fenster angezeigt.

V1 SIEB & MEYER AG - drivemaster2 - V1.8 - [ Build 164 - 21.07.2010 ]

- Projekt Bearbeiten Lader Einstellungen Extras Hilfe
(T - s By By fe e el - B0 BE - = F O IR
-E-E_f Gerateiibersicht !}} Diagnose ]

- User Level; admin <8 e

SIEB & MEYER m

{1 D2 0-03621 400C
= 7" Drv: 0A-03621 40DC-A

Ubersicht

.| H‘J leerer Parametersatz

Der Parametersatz ist nicht initialisiert. Um einen
gultigen Parametersatz zu erhalten kinnen Sie ...

|7 Eine Parameterdatei ffnen ..

<, Einen Parametersatz erstellen ... \

\
Parametersatz
& Hinzulfiig e

Projekt: Online Projekt: Host: localhost

Pow: 0-Drv: 04 - Online

Server: S&M USB Server ¥2.0 (GUI)

=

N IRVRYS

Klicken Sie auf die Schaltflache ,Einen Parametersatz erstellen ...“. Ein entsprech-
ender Assistent wird gedffnet. Dieser fihrt Sie schrittweise durch die Parameter-
satzerstellung.

Schritt 1 — Grundgerét: Der Basisantrieb wird von der Software erkannt.

Schritt 2 — Basisdaten: Wahlen Sie die Antriebsfunktion ,HSPAM / UF “ aus.
Schritt 3 — Motorauswahl: Wahlen Sie die Option ,Motordaten einzeln eingeben’

aus und bearbeiten Sie das Feld ,Motortyp®.

SD2S Einstellanleitung - U/f-Betrieb



Parametersatz erstellen

©  Schritt 4 — Motordaten: Geben Sie die Werte aus dem Datenblatt des Motorher-
stellers ein. Fur die Parametrierung der U/f-Steuerung werden die hervorgehobe-
nen Motordaten (fett gedruckt) zwingend bendétigt.

SIEB & MEYER AG - drive: :

Einen neuen Antrieb anlegen ...

3. Motorauswahl 4. Motordaten 5. Messsystem

Geben Sie die einzelnen Motorparameter ein. Jeder Parameter ist fiir den Betrieb des
Antriebes norwendig und muss gesetzt werden.

Motorparameter

Nennstrom 3.54 Aeff -
Spitzenstrom »14.14 Aeff A ‘
12t-Zeit 5.0 8 3 ‘
Minimale Drehzahl 0.00 U/min
Maximale Drehzahl |60000.00 U/min
Anzahl Polpaare 1
Massentragheitsmoment 0.0010 kgm2/1000
Statorwiderstand ( Phase /Phase ) 1.000 Ohm 2

@) Hilfe €2 Zuiiick Weiter £ X Abbruch

©  Schritt 5 — Motormesssystem: Wahlen Sie ein Motormesssystem aus (z. B. sen-

sorlos).

9  Schritt 6 — Regler: Geben Sie die Parameter der U/f-Kennlinie ein.

SIEB & MEYER AG - drivemaster: @

Einen neuen Antrieb anlegen ...

5. Messsystem 6. Regler 7. Betriebsart

Geben Sie die Nennspannung fiir die UF-Kennlinie aus dem Datenblatt ihres Motors ein.
Die Spannung muss in einem Bereich von 5. 10 Vac bis 707. 11 Vac liegen.

U/F-Kennlinie
Nennspannung o
229.81 |Vac Leerlaufabsenkung auf l
__---|s0.0 % - --=-%
Min.Spannung -
5.00 Vac
f
5 Hz Nennfrequenz 1000 Hz Max.Drehzahl
Nenndrehzahl [59000 | U/min 60000 U/min
Mit Schlupfkompensation (V] Nennschlupf 1000 Ujmin
@) Hilfe €2 Zuiiick Weiter £ X Abbruch

- Min. Spannung: Zunachst wird die Minimalspannung der U/f-Kennlinie para-
metriert. Diese Spannung wird auch bei kleinsten Drehzahlen nicht unter-
schritten und sorgt dafiir, dass stets geniigend Magnetisierung vorhanden ist.

- Nennfrequenz / Nenndrehzahl: Anschlieffend wird im Nennpunkt des Motors
der Nennschlupf bestimmt. Wenn gewdinscht, kann der Nennschlupf fir die
Schlupfkompensation genutzt werden.

- Leerlaufabsenkung in %: AbschlieRend kann noch die Absenkung der Span-
nung im Leerlauf parametriert werden. Hieraus ergibt sich auch automatisch
die Lastkompensation, welche bei Nennbelastung die Absenkung wieder auf-

hebt.

¢  Schritt 7 — Betriebsart: Die Betriebsart ist immer ,Geschwindigkeitsmodus 1. Wah-
len Sie die Ansteuerung entsprechend der Anbindung.
2  Wenn Sie die Parametrierung mit dem Assistenten abgeschlossen haben, wahlen
Sie das Menu ,Lader — Parameter in Antrieb schreiben “ oder die Schaltflache

- — . N
@-_. Die Parameter werden nun in das Gerat geladen.

10
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Parametersatz erstellen

@’ Falls die Systemsoftware in lhrem Gerat nicht zur Parametrierung passt, wird
eine entsprechende Meldung angezeigt. Fiihren Sie in diesem Fall ein Up-
date der Systemsoftware wie im Dialogfenster beschrieben durch.

Zu jeder neuen Version der drivemaster2-Software wird immer die neueste
Systemsoftware mitgeliefert.

SD2S Einstellanleitung - U/f-Betrieb 11
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Reglerparameter

Nach der Parametrierung mit dem Assistenten ist der Antrieb fiir den Betrieb des Mo-
tors ausreichend eingestellt. Abhangig von der jeweiligen Anwendung missen aber
noch zusatzliche Einstellungen in den Reglerparametern vorgenommen werden.

Im folgenden werden die Reglereinstellungen fur den U/f-Betrieb erlautert.

4.1 U/f-Kennlinie

Bei der U/f-Steuerung wird die Motorspannung proportional zur Drehfeldfrequenz des
Motors Uber eine Tabelle eingestellt. Die Ausgangsspannung ist abhéngig vom aktuel-
len Drehzahlsollwert und wird automatisch auf den richtigen Wert gesetzt. Hierbei wird
auch ein Schwanken der Versorgungsspannung berlcksichtigt und ausgeglichen.

Es gibt die folgenden beiden Mdéglichkeiten, die U/f-Kennlinie zu parametrieren:

1. Es ist nur die Nennspannung bei Nennfrequenz gegeben. In diesem Fall liefert der
Parameterassistent die passende Kennlinie. Weitere Eingaben sind nicht nétig.

2. Es ist eine vollstandige U/f-Kennlinie gegeben. In diesem Fall kann diese U/f-
Kennlinie Uber die entsprechende Parameterseite in der drivemaster2-Software
eingegeben werden.

Tl Gerdtelibersicht fu Parameter I A Diagnose |

(=R dive LI/F Kennlirie 1 Q
- ‘5.' Konfiguration
& ': Uberwachungen Kennlinie
- Analogsignale 240
@24 Digitalsignale —
] "&} Motorpoti zﬁg //"/ |
- # Encodemachbildung o
=7 Regler 180 sl
‘ ~{c, Drehzahlsollwerte g 160 /
D7 Geschwindigkeitsregler % 1404 e
5,/?' Stromregler g 1204 =
= UF -Kennlinie £ 100 b
i} Kompensation & 80 /"'
p )
>
b
204 -~
0 T pr— Y ; ~— 7 X i Y i
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000
Frequenz [Hz]
[ :}Kupieleﬁ ] [ o Piiifen ]
Knickpunkt 1 |2 3 [4 |5 B [7 E
Frequenz [Hz] 5 1000 1000 1000 1000 1000 1000
Spannung [¥ac] 5.0 2298 229.8 2298 2298 229.8 2298 2298

Achten Sie darauf, dass die Spannung der U/f-Kennlinie als AC-Spannung
eingegeben werden muss.

4.2 Kompensation

Auf der Parameterseite ,Kompensation“ werden Last- und Schlupfkompensation einge-
stellt.

SD2S Einstellanleitung - U/f-Betrieb 13
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=
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Lastkompensation

Fir die Kompensation kénnen Sie die folgenden Modi einstellen:

» FC2-Lastkompensation: kompatibel zu alteren Gerate und zur FC2-Serie
Dieser Modus sollte nur zur Ubernahme alter Parametersétze genutzt werden.

» Lastkompensation: Standardlastkompensation

(g;‘ Bei der U/f-Steuerung kann zwischen der FC2-Lastkompensation und der
Standardlastkompensation gewechselt werden. Die Werte werden entspre-
chend umgerechnet.

Die Standardlastkompensation bietet durch die Leerlaufabsenkung die Mdglichkeit, die
U/f-Kennlinie im Leerlauf auf einen bestimmten Prozentsatz abzusenken. Durch die
Lastanhebung kann die U/f-Kennlinie bei Nennlast wieder auf 100 % angehoben wer-
den.

Beispiele

Absenkung im Leerlauf

» Leerlaufabsenkung auf: 80 %

» Lastanhebung um: 20 %

» Kennlinie im Leerlauf = 80 %

»  Kennlinie im Nennpunkt = 100 %

il Gerdtetibersicht I«_L Parameter Lf} Diagnose !
E]ﬁ PO0: diive Il Kompensation [2)
2~ _] Konfiguration
i I,'f.L Antrieb
4 Leistungsnetateil Kompensationsmode |Lastkompensation Y-
o [l Leistungsendstufe
i M Motor
i % Motormesssystem m
i % Antriebssteuerung Nsoll Ujmin, fsoll | 7 u
¢ ) Benutzemechte @ ’3’ £ i g &
& 'f! Ubenwachungen . £
u_'\ &nalogsignale
h;' Digitalsignale 3 +
#-% Motorpoti *
3} ﬁ Encodemachbildung eestulbeenkeg ol
E]Tﬁ Regler 80.0 %
1=, Drehzahlsolwerte
% Eeschwi?digkeilsleg!et Schiupfkompensation Lastanhebung um
- tromregler
| i i 000,000 0. o
: :li UFKenniinie Eg 1000.00: Uj/min 20.0 %
8 M . ompensation 2.47 Aeff Inenn-cos phi = 2.47 Aeff
In
&
< T »

Absenkung im Leerlauf mit Uberkompensation
» Leerlaufabsenkung auf: 80 %

» Lastanhebung um: 40 %

» Kennlinie im Leerlauf = 80 %

»  Kennlinie im Nennpunkt = 120 %

@ Bei Uberkompensation durch die Lastanhebung wird eine héhere Spannung
ausgegeben als in der U/f-Kennlinie angegeben ist.

SD2S Einstellanleitung - U/f-Betrieb
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Reglerparameter

Schlupfkompensation

Die Schlupfkompensation dient dazu, den Schlupf eines Asynchronmotors gesteuert
auszugleichen.

Die passende Einstellung ergibt sich aus den im Parmeterassistenten eingegebenen
Daten (Nennschlupf, Nennstrom und Leistungsfaktor cos phi).

Alternativ kann der Schlupf auch mit einem externen Messgeréat bestimmt werden. Ge-

hen Sie hierzu wie folgt vor:

2 Belasten Sie den Antrieb mit Nennlast.

© Zeichnen Sie den Wirkstrom des Antriebs auf und messen Sie extern die reale
Drehzahl.

© Tragen Sie beide Werte in die Eingabefelder unter dem Punkt ,Schlupfkompensa-
tion“ ein.

Geschwindigkeitsregler

Der Geschwindigkeitsregler kann nur genutzt werden, wenn ein Geschwindigkeits-
messsystem vorhanden ist. Dieses Messsystem muss zunachst auf der Seite ,Motor-
messsystem* korrekt parametriert werden.

% Gerdleibersicht (1 Parameter | 73 Disg ]
=] % Gerat Geschwindigkeitsregler [2]

- [l Konfiguration
3} 53'! Ubenwachungen

@"_ v Analogsignale

28 Digi
2] “..d_* D\gltalswgpa\e Sollwert 1 N Deehik
- Motorpoti @
- ﬁ, Encodemachbildung *
=7 Regler

o
[Gesmvwndigkeitsregier aktiv |V ]

1z, Drehzahlsoliwerte ]

8+ Geschwindigkeitsregler
g Stromregler Geschwindigkeitsregelung ; @l
il UF-Kennlinie nur bei konstantem Sollwert -

b Kompensation

+
-

VerstarkungKp  Filterzeit
1.000 512.000 |ms

Nachstellzeit Tn

512.00 ms
Tacho

Der Geschwindigkeitsregler ist als Bypassregler ausgelegt. Er kann durch seine Struk-
tur nur mit einer Verstarkung (Kp) zwischen 0.0 und 1.0 arbeiten.

Da die zur Verfigung stehenden Messsysteme Uber eine geringe Dynamik verfligen,
kénnen nur sehr grolte Nachstellzeiten (Tn) verwendet werden. Diese liegen im Be-
reich von 128 ms bis 1000 ms.

Filterzeit und Nachstellzeit sollten idealerweise gleich grof3 sein.

SD2S Einstellanleitung - U/f-Betrieb 15
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4.4

4.4.1

16

Stromregler

Uber die Parameterseite ,Stromregler wird die Strombegrenzung angegeben und eine
Haltefunktion gewahlt. Zudem kann das stromgefihrter Anfahren und Bremsen sowie

die Fangschaltung aktiviert und konfiguriert werden.

1) Gerdtelibersicht {5 Parameter I
E--ﬁ PO0: drive

-j_' Konfiguration

411 Oberwachungen

& Analogsignale

& ’)d_'_‘ Digitalsignale

Stromregler [2]

Stromgefihrter Anlauf / Bremsen

[¥] Anlauffunktion aktiv

I-Soll Endstufe
[+ i Encodemachhildung @ / =
Bl Regler =
# Begrenzung Verstarkung Kp
|, Drehzahlsollwerte 3
{Z UF Kennirie 3.00 Aeff .000 veffjaeff
b Kompensation Haltefunktion Nachstellzeit Tn
'"&1 Gesc.hwmd\gkewlsregler Halestani = 1.000 e
BN Motorpoti
Haltestrom
Stromistwert
140 Aeff
@

Fangen

[¥] Fangen aktiv

Anlaufstrom Umschaltschwelle [¥] Nur in Sollwertrichtung
500 Aeff 500.000 | Ujmin ) Mach jedem Austiudeln
- @) Bei jedem Regler Ein
Fangstrom Fangzeit
1.20 Aeff 1000 ms
< m »
Strombegrenzung

Die U/f-Steuerung arbeitet ohne Stromregler (auf3er im Stillstand). Damit ist keine her-
kdmmliche Strombegrenzung verfligbar. Der Scheinstrom wird trotzdem Uber die Be-
schleunigungs- und Bremsrampen indirekt begrenzt.

Bei der indirekten Strombegrenzung wird abhéangig vom aktuellen Strom die aktuelle
Beschleunigung angepasst. Dadurch wird indirekt die Solldrehzahl, die Drehfrequenz,
die Spannung und damit letztendlich der Strom begrenzt.

Die Begrenzungskennlinie fir die Beschleunigung sieht wie folgt aus:

Beschleunigen /
Bremsen

100%

-100% =

Der Parameter ,Begrenzung® gibt |,,ox an. Der Wert ergibt sich aus den im Parmeteras-
sistenten eingegebenen Daten und kann ggf. angepasst werden.

SD2S Einstellanleitung - U/f-Betrieb



Reglerparameter

Beispiel
[tl{‘ﬂ
1’25 ' Imax-
0’75 ' 1“18)(-
n
n_soll_|_begrenzung
0 U/min t;
| [l i wvv Vi Vil

I 1 <0,75 - lnax

Volle Beschleunigung ist zugelassen
Il 0,75 * Imax < I < Inax

Beschleunigung wird reduziert.
11 Imax < 1<1,25 * I hax

Statt zu beschleunigen wird gebremst.
v 1>1,25 - | hax

Volle Bremsrampe wird genutzt.
\Y, Inax <1<1,25 - |hax

Reduzierte Bremsrampe wird genutzt.
\i 0,75 " Inax < | < lmax

Es wird wieder beschleunigt, jedoch reduziert.
Vi 1 <0,75 - I hax

Volle Beschleunigung ist wieder zugelassen.
Beim Bremsen kehrt sich das Schema um und es wird ggf. beschleunigt:
Betriebszustand 1<0,75 - Iax 0,75 * Imax < | < lmax | Tmax <1< 1,25 - lnax 1>1,25 - Imax

Beschleunigung

volle Beschleunigung

reduzierte Beschleu-
nigung

reduziertes Bremsen

volles Bremsen

konstante Dreh-

konstante Drehzahl

konstante Drehzahl

reduziertes Bremsen

volles Bremsen

zahl
Bremsen volles Bremsen reduziertes Bremsen | reduzierte Beschleu- | volle Beschleunigung
nigung
4.4.2 Haltefunktion

Um den Motor im Stillstand (0 Hz) in seiner Lage zu halten, kann zwischen den Modi
Haltestrom oder Haltespannung gewahlt werden. Beide Modi sind mit oder ohne Zeit-
begrenzung wahlbar.

Haltestrom

Im Modus ,Haltestrom® wird Uber einen PIl-Stromregler eine Spannung am Motor ein-
gestellt, welche den gewlinschten Strom erzeugt.

SD2S Einstellanleitung - U/f-Betrieb
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Reglerparameter ﬁ

Die Parametrierung des Stromreglers ist unkritisch und kann immer mit einer Verstar-
kung Kp von 3 V/A und einer Nachstellzeit Tn von 10 ms vorgegeben werden.
Haltestrom mit Zeitbegrenzung

Im Modus ,Haltestrom® wird Uber einen PI-Stromregler eine Spannung am Motor ein-
gestellt, welche den gewlinschten Strom erzeugt.

Die Parametrierung des Stromreglers ist unkritisch und kann immer mit einer Verstar-
kung Kp von 3 V/A und einer Nachstellzeit Tn von 10 ms vorgegeben werden.

Der Haltestrom wird nach Erreichen des Sollwertes Null auf eine bestimmte Zeit be-
grenzt. Er dient in diesem Fall nur dazu, den Motor sicher zum Stillstand zu bringen.
Haltespannung

Im Modus ,Haltespannung® wird iber einen festen Spannungswert ein Strom erzeugt.
Der Haltestromregler ist in diesem Modus nicht aktiv, d. h. es existiert keine Strombe-
grenzung (auch nicht indirekt).

Die Haltespannung kann den Motor dauerhaft in seiner Lage halten.

Haltespannung zu grof

Wird der Wert flr die Haltespannung zu grof gewahlt, flie3t ein zu grof3er Strom
im Motor und es kann zu Gerateschaden kommen. Eine der folgende Fehlermel-
dungen erscheint:

» E45 — Kurzschluss Leistungsendstufe

» E29 - Motorauslastung zu hoch (Motor I%t)

» E30 - Auslastung Leistungsendstufe zu hoch (I%)

Wenn der Wert fiir die Haltespannung lhres Motors ungewiss ist, nutzen Sie die
Funktion ,Haltestrom®.

Haltespannung mit Zeitbegrenzung

Im Modus ,Haltespannung mit Zeitbegrenzung“ wird Uber einen festen Spannungswert
ein Strom erzeugt. Der Haltestromregler ist in diesem Modus nicht aktiv, d. h. es exis-
tiert keine Strombegrenzung (auch nicht indirekt).

Die Haltespannung wird nach Erreichen des Sollwertes Null auf eine bestimmte Zeit
begrenzt. Sie dient in diesem Fall nur dazu, den Motor sicher zum Stillstand zu brin-
gen.

Haltespannung zu grof

Wird der Wert flir die Haltespannung zu grofR gewahlt, flie3t ein zu groRer Strom
im Motor und es kann zu Gerateschaden kommen. Eine der folgende Fehlermel-
dungen erscheint:

»  E45 - Kurzschluss Leistungsendstufe

» E29 - Motorauslastung zu hoch (Motor %)

» E30 - Auslastung Leistungsendstufe zu hoch (I%t)

Wenn der Wert fiir die Haltespannung lhres Motors ungewiss ist, nutzen Sie die
Funktion ,Haltestrom®.
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Stromgefluhrter Anlauf / stromgefiihrtes Bremsen

Im unteren Drehzahlbereich ist die mittels U/f-Kennlinie erreichte Spannung oft nicht
ausreichend, um den vollen Magnetisierungsstrom einzupréagen. Deshalb kann beim
Beschleunigen und Bremsen im unteren Drehzahlbereich ein fester Anlaufstrom einge-
pragt werden.

Der Anlaufstrom sollte zwischen Magnetisierungsstrom und Nennstrom liegen und
kann frei gewahlt werden. Zusatzlich muss eine Schwelle angegeben werden, ab der
auf die U/f-Spannungskennlinie umgeschaltet wird.

Stromgefiihrtes Anlaufen und Bremsen beim U/f-Betrieb:

CH1| ¥ | N-Soll v CH3 ¥ |15 v | 28Ams
CH2 [V | Ueff-Motor v | 1102V CH4 ¥ |Iw v
10
9 : f :
3 Anlaufstrom : : : Bremsstrom
, : : : ‘
6

0 1.000 2 dOU 3.000 4.000 S,dOU 6 600 7.000

Fangen

Wenn der Regler aktiviert wird wahrend die Spindel trudelt, wird die Spindel zunachst
auf Null abgebremst. Im schlimmsten Fall wird der Fehler E45 ,Kurzschluss Leistungs-
endstufe” ausgeldst. Um dieses Verhalten zu verhindern, kann die Spindel ,eingefan-
gen“ werden.

.Fangen® bedeutet, dass die aktuelle Drehzahl bestimmt wird und von hier aus die
neue Zieldrehzahl angefahren werden kann.

Typische Werte:

»  Fangstrom = 50 % des Nennstroms

» Fangzeit = 1000 ms
Ist ein Messsystem parametriert, wird die aktuelle Drehzahl nicht gesucht sondern
direkt vom Messsystem Ubernommen. Fur das Suchen wird daher keine Zeit be-
notigt.

@ Damit die Funktion ,Fangen® richtig ausgefihrt wird, muss der Stromregler
korrekt parametriert sein.

Die folgenden Konfigurationen fir das ,Fangen® sind méglich:

Konfiguration Beschreibung i ke

O Nur in Sollwertrichtung Die Spindel wird nach jedem Aktivieren der 0 2 x trangen

Endstufe ,eingefangen®.

SD2S Einstellanleitung - U/f-Betrieb 19
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Konfiguration Beschreibung tmin tmax

O Nach jedem Austrudeln
® Bei jedem Regler Ein

O Nur in Sollwertrichtung Die Spindel wird ,eingefangen®, wenn sie zu- 0 2 % tangen

® Nach jedem Austrudeln vor mit Austrudeln gestoppt wurde.

O Bei jedem Regler Ein

M Nur in Sollwertrichtung Die Spindel wird nach jedem Aktivieren der 0 trangen
Endstufe ,eingefangen”. Die aktuelle Drehzahl
wird dabei nur in Richtung des aktuellen Soll-
® Bei jedem Regler Ein wertes gesucht.

O Nach jedem Austrudeln

M Nur in Sollwertrichtung Die Spindel wird ,eingefangen®, wenn sie zu- 0 trangen
vor mit Austrudeln gestoppt wurde. Die aktuel-
le Drehzahl wird dabei nur in Richtung des ak-
O Bei jedem Regler Ein tuellen Sollwertes gesucht.

® Nach jedem Austrudeln

(g;‘ Die Spindel trudelt beim Ausschalten des Reglers nur aus, wenn auf der Pa-
rameterseite ,Antriebssteuerung” unter ,Antriebsverhalten bei ... ,Regler Aus'
Kommando* die Reaktion ,Ausschalten (Austrudeln des Motors)“ ausgewahlt
ist.

Bitte deaktivieren Sie die Motorrelais nach dem Ausschalten des Reglers
erst, wenn die Meldung ,M01 — Meldung Leistungsendstufe aktiv“ zuriickge-
setzt wurde.

Ablauf der Funktion ,Fangen®:

e Motor
einge-
fangen

|
n_soll

Fangstrom

N

} } — >
Regler Reg ot
Aus Ein i
<€——Austrudeln > Fangzeit —————»
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4.5 Drehzahlsollwerte

Auf der Seite ,Drehzahlsollwerte” wird der Sollwertgenerator parametriert.

5f] Gerdleiibersicht [l P t L} Diag |

= B P o
- @ Konfiguration
3} 53'! Ubenwachungen
@-{h Analogsignale
EJ-"‘..dﬂ Digitalsignale N-Soll

\? i 5 T N-Soll Regler
-8 Motorpoti e—H /Z( _/— § @
- # Encodemachbidung i f i
=7 Regler = <
AN D chzahlscliweils Richtungssperre Ausblendgeschw. 1 Max. Begrenzung Beschleunigungsrampe
.7y Geschmindigkeilsregler Positiv = 10000.00 | Ujmin 60000.00 | Ufmin 6000 ms
ﬁ 5"0""39[5'_ Ausblendbereich 1 Min. Begrenzung Bremsrampe
wilZ UF-Kennlinie 1000.00 |Ufmn  [0.00 U/min 5000 =
b Kompensation
Drehrichtung Ausblendgeschw. 2 NMin-Mode Schnellhaltrampe
cw [+ 0.00 Ujmin N-Soll=0 - 6000 ms

Ausblendbereich 2
{ ;y’ 0.00 Ufmin

Drehrichtung

Der Parameter gibt die Drehrichtung flr rotative Motoren an:
»  Drehung im Uhrzeigersinn = CW (Clock Wise)
»  Drehung gegen den Uhrzeigersinn = CCW (Counter Clock Wise)

@ Die in der Software angegebene Drehrichtung sollte stets mit der tatsachlich
Drehrichtung des Motors Ubereinstimmen. Ist dies nicht der Fall, missen
zwei Motorphasen getauscht werden.

Richtungssperre

Wenn nur eine Drehrichtung des Motors zulassig ist, kann die andere Drehrichtung
Uber diesen Parameter gesperrt werden. Folgende Einstellungen sind mdéglich:

» Keine: Sowohl positive als auch negative Drehzahlen werden gefahren.

»  Positiv: Positive Drehzahlen werden nicht gefahren.

» Negativ: Negative Drehzahlen werden nicht gefahren.

Ausblendbander

Mit Hilfe der Ausblendbander kann verhindert werden, dass bestimmte Geschwindig-
keiten dauerhaft gefahren werden. Diese kénnen z. B. Resonanzen einer Maschine
sein.

Beispiel

»  Ausblendgeschwindigkeit: 10000 U/min

»  Ausblendbereich: 500 U/min

» max. zulassige Geschwindigkeit unterhalb der Ausblendgeschwindigkeit =
9500 U/min

» min. zulassige Geschwindigkeit oberhalb der Ausblendgeschwindigkeit =
10500 U/min

SD2S Einstellanleitung - U/f-Betrieb 21
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Drehzahlvorgaben innerhalb des Ausblendbandes (9500 — 10500 U/min) werden
unterdrickt:

Ausblendband

A

11000 -+

10000 -

n_soll
9000 >

Max. Begrenzung

Der Parameter gibt die maximal mdgliche Drehzahl in Umdrehungen pro Minute an.

Min. Begrenzung

Der Parameter gibt die minimal mdgliche Drehzahl in Umdrehungen pro Minute an.

NMin-Mode

Uber diesen Parameter kann eingestellt werden, welche Solldrehzahl ausgegeben
wird, wenn eine Zieldrehzahl unterhalb der Minimaldrehzahl angewahit wurde.

Rampen

Die Rampen dienen zur Begrenzung der Beschleunigung Uber den Geschwindigkeits-
bzw. Drehzahlsollwert und werden in Millisekunden angegeben. Der Parameter stellt
eine Zeit dar, die bendtigt wird, um aus dem Stand die Geschwindigkeits- bzw. Dreh-
zahlskalierung zu erreichen. Eine Rampe von z. B. 6000 ms ergibt bei einer Drehzahls-
kalierung von 60000 1/min eine maximale Beschleunigung von 167 1/s> bzw.

10000 1/min
S .

»  Beschleunigungsrampe
Der Parameter gibt die Zeit fir eine Beschleunigung von 0 auf die Begrenzungs-
drehzahl/-geschwindigkeit an: (v (t + At)| - |v (t)| > 0)

» Bremsrampe
Der Parameter gibt die Zeit fir einen Bremsvorgang auf Drehzahl/Geschwindig-
keit 0 an: (v (t+ At)| - |v (t)] < 0)

»  Schnellhalterampe
Der Parameter gibt die Zeit fur einen Schnellhaltebremsvorgang auf Drehzahl/
Geschwindigkeit 0 an: (Jv (t + At)] - |v (1)] < 0)

Im Bereich von 0 bis 6,25 % der Drehzahlskalierung werden die Rampenzei-
ten automatisch verdoppelt, d. h. es wird nur die halbe Beschleunigung bzw.
Verzogerung gefahren.

SD2S Einstellanleitung - U/f-Betrieb
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Fehlerbehandlung

Fehlerbehandlung

Folgende Probleme kdénnen bei der Inbetriebnahme entstehen:

spannung zu niedrig

Code Beschreibung Mégliche Ursache Abhilfe
- Drehrichtung Spindel/Motor falsch Motorphasen falsch verdrahtet Verdrahtung der Motorphasen (U, V,
W) nach Datenblatt korrigieren
Motormesssystem falsch verdrahtet |Verdrahtung des Motormesssystems
nach Datenblatt korrigieren
Software: Drehrichtungsbit falsch Parameter ,Drehrichtung* (CW/
gesetzt CCW) in drivemaster2 andern (Para-
meterseite ,Geschwindigkeitsregler)
Software: Digitaler Eingang ,Ge- digitalen Eingang ,Geschwindig-
schwindigkeitsrichtung” ist gesetzt keitsrichtung® korrigieren
analoger Geschwindigkeitssollwert | analogen Geschwindigkeitssollwert
falsch korrigieren
Software: analoger Geschwindig- analoger Geschwindigkeitssollwert:
keitssollwert invertiert Parameter ,Inverter” korrigieren (Pa-
rameterseite ,Analoge Eingange")
E31 Drehzahlfehler bzw. Schlupf zu grof3 | Software: Einstellungen fir Fehler Parameter ,E31 - Abschaltschwelle”
(nur bei Synchronmotoren) E31 falsch anpassen (Parameterseite ,Fehler)
Motorphasen falsch verdrahtet Verdrahtung der Motorphasen (U, V,
W) nach Datenblatt korrigieren
Motormesssystem falsch verdrahtet |Verdrahtung des Motormesssystems
nach Datenblatt korrigieren
E34 Netzteilladetuberwachung -> Haupt- |Beim Einschalten steht SAFETY an. |Sicherstellen, dass SAFETY vor

dem Einschalten des Gerates aus
ist.

Digitale Ein-/Ausgange funktionieren
nicht.

Spannungsversorgung der Ein-/
Ausgange fehlt.

Stecker X15, Pin 9 an 24 V anschlie-
Ren

Analoge Ausgéange funktionieren
nicht.

Analoge Ausgéange sind Uberlastet.

Sicherstellen, dass analoge Ausgan-
ge mit max. 1 mA belastet werden.

SD2S Einstellanleitung - U/f-Betrieb
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