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Piktogramme

Wichtiger Hinweis! Unbedingt beachten. Nichbeachtung
kann Fehlfunktionen oder Beschadigungen zur Folge haben.

Gefahr durch elektrische Spannung ! Lebensgefahr bei
falschem Verhalten!

Nutzlicher Hinweis, Tipp.
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1 Wichtige Hinweise

1.1 Sicherheitshinweise

Wahrend des Betriebs kénnen Stromrichter ihrer Schutzart entsprechend spannungsfiihrende,
blanke, sowie heil3e Oberflachen besitzen.

Bei unzulassigem Entfernen von Gehauseteilen, bei unsachgeméaflem Einsatz, bei falscher
Installation oder Bedienung, besteht die Gefahr von Tod oder schweren gesundheitlichen oder
materiellen Schaden.

Alle Arbeiten zum Transport, zur Installation und Inbetriebnahme sowie zur Instandhaltung sind
von qualifiziertem Fachpersonal auszufihren.

Qualifiziertes Fachpersonal im Sinne dieser grundsatzlichen Sicherheitshinweise sind Personen,
die mit der Aufstellung, Montage, Inbetriebnahme und Betrieb des Produktes vertraut sind und
Uber die ihrer Tatigkeit entsprechende Qualifikation verfligen.

Stromrichter sind Komponenten, die zum Einbau in elektrische Anlagen und Maschinen bestimmt
sind. Die Inbetriebnahme, d.h. Aufnahme des bestimmungsgemalien Betriebes, ist nur unter
Einhaltung der EMV-Richtlinie (89/336/EWG) erlaubt.

Die technischen Daten sowie die Angaben zu AnschluZbedingungen sind dem Typenschild und
der Dokumentation zu entnehmen und unbedingt einzuhalten.

1.2 Nachristung von Altanlagen

Sollten Sie beabsichtigen, eine Altanlage mit einem Frequenzumrichter nachzuriisten, so erkundigen
Sie sich bei lnrem Motorlieferanten, ob der alte Motor bereits eine Wicklungsisolation hat, die fur
Umrichterbetrieb geeignet ist.

Bei Motoren, die urspriinglich nicht fir Umrichterbetrieb konzipiert wurden, empfehlen wir eine
zusétzliche externe Drossel zu installieren. Im Zweifelsfalle sprechen Sie uns bitte an. Wir helfen lhnen
gerne weiter.

1.3 Einbau des Gerates

Achten Sie insbesondere darauf, daf? sich Signal- und Starkstromleitungen weder kreuzen, noch
parallel im gleichen Kabelkanal verlaufen. Eine raumliche Trennung ist aus EMV-Griinden
empfehlenswert, um mdogliche Stoérbeeinflussungen auszuschliel3en.

Fur den Gerateeinsatz auf3erhalb des Schaltschrankes erhalten Sie bei uns passende
Klemmenabdeckungen mit Zugentlastung. Bei Umrichtern mit integrierten Schiitzen ist die
Klemmenabdeckung mit Zugentlastung standardmafig enthalten.

Fur einen fingersicheren Betrieb auRerhalb des Schaltschrankes ist die Montage der optional
erhéltlichen Klemmenabdeckungen zwingend erforderlich.

Montieren Sie den Bremswiderstand auf3erhalb des Schaltschrankes, um die im Schaltschrank
installierte Elektronik nicht mit unnétiger Warme zu belasten.
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1.4 Installation des Bremswiderstandes

Warnhinweis !

Aufgrund der Warmeentwicklung des Bremswiderstandes darf dieser nur im Bereich von nicht
brennbaren Oberflachen montiert werden. Oberhalb des Bremswiderstandes durfen sich keine
brennbaren Gegenstande befinden. Dies ist insbesondere auch bei der Montage von Geraten mit
integriertem Bremswiderstand zu beachten!

Damit die Beliftung nicht behindert wird, mul3 Gber und unter dem Bremswiderstand ein Luftraum von
mindestens 50 cm frei gelassen werden.

Der Bremswiderstand ist so zu montieren, dafd sich der Kabelaustritt seitlich  befindet.

=/ X ¥

Werden die obigen Hinweise nicht eingehalten, beste ht BRANDGEFAHR !

Es wird empfohlen, Bremswiderstande mit integrierter Temperaturiiberwachung einzusetzen. Diese
sind bei RST optional (gegen Aufpreis) erhaltlich.

Hierfur gilt nachfolgender Schaltungsvorschlag:

PE
 — L1
— L2
— L3

+

RB

PE

z.B. 230V AC
e.g. 230V AC

brw_ueb.skd

Bei Geraten mit integriertem Bremswiderstand sowie bei externen Bremswiderstanden mit zulassigen
Einschaltdauern > 20% bzw. hoherer Leistung ist diese Uberwachung bereits werksseitig vorgesehen.
Einzelheiten hierzu sind dem Kapitel 4.2.1.5 zu entnehmen.
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1.5 Beliftung im Schaltschrank

Uber und unter dem Umrichter miissen mindestens 10 cm freier Luftraum sein, um eine ausreichende
Luftkonvektion zu gewéhrleisten.

Lassen Sie auRerdem im Boden des Schaltschranks und in der Schaltschrankabdeckung Luftlécher
z.B. durch Verwendung von Lochblechen, wie sie von den meisten Schaltschrankherstellern passend
zu ihren Modellen angeboten werden. Dies férdert den Luftaustausch mit der AuRenluft und verhindert
auch im Hochsommer ein thermisches Aussteigen der Elektronik. Unter Umstanden sollte eine
Zusatzluftung im Schaltschrank integriert werden.

Die Temperatur im Schaltschrank sollte 50T nicht U bersteigen; bei hdheren Temperaturen kann fir
die einwandfreie Funktion der Elektronik keine Garantie mehr tibernommen werden.

Frequenzumrichter mit integriertem Bremswiderstand diirfen nur au3erhalb des Schaltschranks
montiert werden. Es gelten die Sicherheitshinweise aus Abschnitt 1.4 .

Angaben zur Verlustleistung der Geréte finden Sie in Abschnitt 3 .

1.6 Beschaltung der Schitzspulen

Zur Vermeidung von induktiven Spannungsspitzen beim Schalten der Schitze sollten Sie grundsatzlich
die Schiitzspulen entweder mit Varistoren oder mit RC-Gliedern beschalten.

1.7 Montageplatte der Schiitze

Die Montageplatte muf3 gut geerdet sein.

Bei sehr gro3en Anlagenleistungen, wo durch das Schalten der Schiitze erhebliche mechanische
Vibrationen im Schaltschrank auftreten, sollten Sie die Schitze Uber Schwingmetalle gedampft
montieren.

1.8 Erdung

Verwenden Sie grundsatzlich abgeschirmte Kabel und Leitungen fiir alle Verbindungen auf3erhalb
des Schaltschrankes, also :

- Motorkabel

- Impulsgeberkabel

- Kabel zum Bremswiderstand

- Kabel zum Motorkaltleiter (falls am Umricher verdrahtet)

- DCP Verbindungskabel

- AnschluBkabel fur Schachtkopierung

Das Impulsgeberkabel muf3 abgeschirmt bis zum entsprechenden Stecker am Frequenzumrichter
geflhrt werden.

Das Motorkabel sollte méglichst getrennt von den anderen Kabeln verlegt werden.
Zur Herstellen der Erdverbindung miissen die Schirmgeflechte der Kabel mit Metallschellen auf die

PE-Grundplatte geklemmt werden. Die Kabelabschirmungen missen einen festen Kontakt mit
der Schelle haben.

ketall-
schiene

PE-Potential
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1.9 Fehlerstrom-Schutzschalter (FI-Schalter)

Die Aufzugsanlage sollte nicht Gber einen Fehlerstrom-Schutzschalter (FI-Schalter) betrieben werden,
da der Ableitstrom der Funkentstérkondensatoren den Schalter zum Auslésen bringen kann. Sollte es
aufgrund der Gegebenheiten der Anlage trotzdem notwendig werden, einen Fl-Schalter einzubauen,
so durfen nur allstromsensitive Typen (Typ B) gemaR DIN-VDE 0644-100 eingesetzt werden.

1.10 Kaltleiterschutz des Motors

Eine Auswertung des Motorkaltleiters (PTC) ist im Geréat integriert. Die Aktivierung muf3 im
Einstellmenu erfolgen (siehe Abschnitt 9.6.5), standardmafig ist diese deaktiviert.

1.11 Motorschutzschalter

Motorschutzschalter sind bei geregelten Aufzugsanlagen als Absicherung grundsatzlich ungeeignet
und sollten daher nicht eingesetzt werden.

1.12 Netzruckwirkungen

Zur Optimierung maoglicher Netzriickwirkungen, insbesondere in Verbindung mit Gruppenantrieben,
empfehlen wir den Einbau von dreiphasigen Kommutierungsdrosseln. Diese sind auf Anfrage bei RST
Elektronik erhaltlich.

Netz
¥
3 3
I I I Netzeingangs-
drosseln
3 3 3
FRC-Q FRC-Q FRC-Q

1.13 Blindstromkompensation

Kondensatoren zur Blindstromkompensation direkt an den Motorklemmen zerstdren den
Frequenzumrichter, da sie durch die hohe Schaltfrequenz der Transistoren einen Quasi-Kurzschluf3
bilden.

Kompensationsmaflinahmen sind, wenn iberhaupt, immer am Hauptanschlufl3 des Gebaudes
durchzufihren, nie im Maschinenraum.

2 Garantie

Gewabhrleistung und Garantieanspriiche sind in unseren Allgemeinen Geschéaftsbedingungen geregelt.
Dariiber hinausgehende Anspriiche bedurfen einer gesonderten Vereinbarung.
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RST ELEKTRONIK GMBH

Hersteller-Erkldrung im Sinne der
EG-EMV-Richtlinie 89/336/EWG

Hiermit erklaren wir, dass die nachfolgend bezeichneten Frequenzumrichter, die geforderten
EMV-Bestimmungen gemdss Richtlinie 89/336/EWG in allen Punkten erfullen.

Geréte-Typ: FRC-F1...F7 und FRC-Q8...Q11

Beschreibung: Frequenzumrichter fur Aufzugantriebe

- 21.08.2006
Datum
Adresse: Tannenstrasse 11 - D-74229 Oedheim/Germany AG Heilbronn HRB 3509
Telefon: +49 (0) 7136/99 12-0 - Fax +49 (0) 7136/99 12-10 Geschéftsfihrer: Hans Dekan
www.rstelektronik.de - Gerichtstand: Heilbronn UST-ID-Nr.: DE 145781903
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3 Technische Daten

Technische Anderungen vorbehalten.

3.1 Netzanschlufl}

Spannung 180V ... 480V BaugroRe 1-7
L1, L2, L3 180V ... 480V Baugrofle 8-11
180V ... 550V BaugrofRe 8-11 (Sonderausfuhrung)

Frequenz 50 ...60 Hz
Spannung 230V +-10% Lafter bei BaugrofRe 6 — 11
Lufteranschluf 50 ... 60 Hz
Absicherung/ maximaler F1 10A trage, 10 mm?
Klemmenquerschnitt F2. F3 16A trage, 10 mm?

F4 25A trage, 10 mm?®

F5 35A trage, 10 mm?®

F6 40A trage, 10 mm?

F7 50A trage, 16 mm?®

F8 63A trage, 35 mm?®

F9 80A trage, 35 mm?®

F10 100A trage, 50 mm?

F11 125A trage, 50 mm®

3.2 BaugrofRen

Frequenzumrichter Motorleistung | Verlustleistung | Bremswiderstand
Typ IN“max in [A]eff Pwelle in [kW] in [W] in[ ]
(bei 400V Netz) (ED =20%, SD = 120s)
FRC-F1 8/16 ca. 4 170 68
FRC-F2 12 /24 ca. 5,5 240 47
FRC-F3 16/32 ca. 7,5 300 33
FRC-F4 24/ 48 ca. 11l 480 22
FRC-F5 32/64 ca. 15 660 18
FRC-F6 40/80 ca. 18,5 800 15
FRC-F7 48/ 96 ca. 22 1000 12
FRC-Q8 60/120 ca. 30 1200 9
FRC-Q9 75/150 ca. 37 1480 7,2
FRC-Q10 90/180 ca. 45 1800 6
FRC-Q11 110/ 208 ca. 55 2200 4,8
9 548 _872.doc Seite: 12
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Hinweise :

Die oben genannten Strom- und Leistungsangaben gel  ten fiir eine Aufstellhbhe
von max. 1000 m. Bei gréReren Hohen reduziert sich  die Ausgangsleistung um 10%
pro 1000 m.

Bei Fahrgeschwindigkeiten > 1,6 m/s und/oder Fahrze iten > 30 Sekunden sind
Bremswiderstande mit hdherer Leistung bzw. Einschal tdauer (ED) einzusetzen !

Bei der Auslegung von Bremswiderstanden ist zu beachten, dass der Anlagenwirkungs-
grad von entscheidender Bedeutung ist. Die hier aufgelisteten Bremswiderstande sind fur
den Standardeinsatz ausgelegt. Weitergehende anlagenspezifische Auslegungen erhalten
Sie auf Anfrage.

3.3 Umagebungsbedingungen

Betriebstemperatur 10...50C
Kihlverfahren Luftzirkulation Baugrofile 1-5
interner Lufter Baugrofie 6-11
relative Luftfeuchte 90% Betauung nicht zulassig
Montagehdhe (m tber NN) 2000 ab 1000 m Leistungsreduzierung um 1%
pro 100 m

9_548_872.doc
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3.4 Ein/ Ausgange

Digital - und Analogeingénge

Digitaleingangl +24V/10mA Programmierbar

Digitaleingang2 (s. Abschnitt 9.6.4 )
Digitaleingang3 Notstrombetrieb (s. Abschnitt 9.10 )
Analogeingang +10V Analoge Lastmessung

Fahrbefehle +24V/10mA Vo0, V1, V2, V3, V4, VN
Richtungssignale RO, RU

Reglerfreigabe GS

Digital — und Relaisausgéange

Relais EU maximaler Einfahriberwachung
Relais TU Schaltstrom* Stormeldung
Relais ZB 250V~ /8A Ansteuerung Bremse
Relais ZS 24V- 1 8A Ansteuerung Fahrschiitze bzw. Signal
48V-/0,8A ,Motor bestromt*
Digitalausgang BU +24V/50mA Verzdgerungsiberwachung
Impulsgeber
Versorgungsspannung 5V/15V/-15V Maximaler Ausgangsstrom
+-5% Imax=150 mA
TTL (5V) 500-4096 Nuax = 3000 rpm
HTL (+15V) Impulse,
Sinus (1Vss) s_tufenlos Strichzahl <=2048:
einstellbar
Nyax = 3000 rpm
Strichzahl > 2048:
Nyax = 1500 rpm

Ausgénge fur Schachtkopierung der Steuerung
Schachtkopierung A +5V/ 30mA Inkrementalgebersignal A entkoppelt
Schachtkopierung B (+15V optional) Inkrementalgebersignal B entkoppelt

Eingang Motorkaltleiter
Kaltleiteranschluf3 Schaltpunkt Standard-Kaltleiter
3 kOhm

* Angabe gilt nur fir ohmsche Lasten

Sofern mit den Relaiskontakten induktive Lasten geschaltet werden, miissen diese mit einer
Schutzbeschaltung (RC-Glied, Freilaufdiode) versehen werden. Ansonsten kénnen die Relaiskontakte
aufgrund von Funkenbildung vorzeitig verschleil3en.
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3.5 Lieferumfanqg / Zubehor

Umrichter mit integriertem Netzfilter

Geratebeschreibung

Zugentlastung Q8..Q11

Standard-Lieferumfang

Zugentlastung F1 ..F7

Bremswiderstand

Netz-Eingangsdrossel

Ausgangsdrossel

Terminal zur Umrichterferneinstellung

Zubehor,
mufd separat bestellt werden

Einstellsoftware Power-Control

Download
www.rst-elektronik.de

Hinweis : Sofern der Umrichter auf3erhalb des Schaltschranks

empfehlen wir die Bestellung der Zugenlastung (Zube  hor F1..F7) !

3.6 Abmessungen

Detaillierte MaRzeichnungen finden Sie auf den nachfolgenden Seiten.

Frequenzumrichter Male in mm
(Hohe x Breite x Tiefe)

FRC-F1 358 x 266 x 200
FRC-F2 358 x 266 x 200
FRC-F3 358 x 266 x 200
FRC-F4 358 x 266 x 200
FRC-F5 421 x 330 x 221
FRC-F6 421 x 330 x 221
FRC-F7 537 x 330 x 221
FRC-Q8 725 x 545 x 306
FRC-Q9 725 x 545 x 306
FRC-Q10 765 x 625 x 314
FRC-Q11 765 x 625 x 314

montiert wird,

9_548_872.doc
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Alle Abmessungen in mm
Gewicht:  ca. 14 kg

Technische Anderungen vorbehalten

All dimensions in mm
Gewicht:  ca. 14 kg

Specification subject to change without notice

VVVF for elevators

Tannenstr. 11

Email:

D-74229 Oedheim

Tel: +49-7136-2 00 41
Fax:  +49-7136
info@rst-elektronik.de
ELEKTRONIK GMBH ' internet: www.rst-elektronik.de

-2 32 82

=

RS 232

Encoder

i d

2] [

sefuws][eres s3]

- MTA [N

€0 B s

L

Anschlisse RB, + und - fuhren nach
dem Ausschalten noch Spannung!
Wartezeit: 3 Minuten

Do not touch the connectors RB, +

and - ater switching off the device
within the first 3 minutes!

Y\

22.5 225
T
330 (max.)
Magstab  1:2 ‘
FRC-F1..F4 |DINISO
2768 m Zchngs.-Nr.: 5.576.31
Datum Name
Bearb. | 27.06.03 | Miller Abmessungen
Gepr. ) )
Norm Dimensions
Blatt
_ Datei: 1
31 Tannenstr. 11, D-74229 Oedheim 5-576-31.skd 18I
Tel. 07136 /2 00 41, Fax 2 32 82 :

lindex Revi And.Nr.| FreigabeName]
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Datum Name
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Alle Abmessungen in mm All dimensions in mm ngﬂ: Abmessu.ngen
Gewicht:  ca. 22 kg Weight:  appr. 22 kg Dimensions
Technische Anderungen vorbehalten Specification subject to change without notice gi . Elektronik GmbH G Ratet: o
lindex| Rev.| And.Nr.| Freigabe [Name) 1 8Bl
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4 |nstallation

Beachten Sie bitte auch die Hinweise aus Abschnitt 1!

Achtung Lebensgefahr !

Elektrische Anschliisse niemals unter Spannung verdrahten oder Iésen. Vor jedem Eingriff ist das
Gerat vom Netz zu trennen. Nach dem Abschalten der Netzspannung fiihrt der Zwischenkreis noch
mehrere Minuten Spannung ! Eine Wartezeit von mindestens 3 Minuten ist einzuhalten.

Ein Betrieb des Umrichters mit entfernter Gehduseabdeckung ist unzulassig, da die
Berihrungssicherheit nicht mehr gewahrleistet ist !

4.1 Schachtinstallation

411 Bremswege / Blindigschalter

Abschaltpunkte fiir Schnellfahrt V4 und Schleichfahrt VO fur alle Haltestellen (auf und ab) auf genau
gleiche Wege einstellen (s. nachfolgende Tabelle).

Bundigschalter _ unabhéangig von V4 auf ca. 5-8 cm vor Bindigstellung, exakt symmetrisch aus beiden
Richtungen, einstellen.

ErfahrungsgemaR sind abhangig von der Fahrgeschwindigkeit folgende Abstande sinnvoll :

Geschwindigkeit Abschaltweg Lénge der Fahne bzw.
Magnethalterung

0,5-1,25 m/sec ca.5cm 2x5cm=10cm

15-25m/sec ca. 8 cm 2x8cm=16cm

Hinweis: Bei Direkteinfahrt werden keine VO-Abschaltpunkte bendtigt !

4.1.2 Direkteinfahrt

4.1.2.1 Einfahrt ohne Referenzsignal

Hierflr benétigen Sie lediglich einen Abschaltpunkt fur die Schnellfahrt (V4). Die Anhalteposition
kénnen Sie mit dem Parameter B (Bremsrampe) einstellen. Wahrend des Abbremsens ist ein
Lageregler aktiv, der die Position exakt ausregelt.

Voraussetzungen fir eine optimale Direkteinfahrt :

Der Abschaltpunkt fir V4 muf3 in allen Haltestellen exakt gleich sitzen, nur so ist eine
gleichbleibende Haltegenauigkeit garantiert.

Die Vorgabe des Bremskommandos aus der Steuerung muf3 zeitlich exakt reproduzierbar sein !
Beispiel : Fahrgeschwindigkeit v = 2 m/sec =2 mm/msec

Eine zeitliche Schwankung von 1 msec wuirde hier eine Ungenauigkeit von 2 mm erzeugen !

4.1.2.2 Einfahrt mit Referenzsignal

Erfahrungsgeman ist eine exakte Direkteinfahrt aufgrund verschiedener EinfluRgré3en (Seilschlupf,
Softwarelaufzeiten, ..) nur in den seltensten Fallen mdglich. Die meisten Aufzugssteuerungen bieten
ein Signal an, welches in einem parametrierbaren Abstand zur Biindigposition (meist im Zonenbereich)
aktiviert wird. Dieses Signal kann durch den Umrichter genutzt werden, um die Verzégerungsrampe so
zu korrigieren, daf die exakte Bundigstellung erreicht wird. (siehe Abschnitt 9.6.1.5 )
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Bremswegtabelle:

Bremsweg [m]

v [m/sec] a=-0,6 m/sec a=-0,8 m/sec a=-1 m/sec a=-1 ,2 m/sec
0,5 0,76 0,71 0,68 0,65
0,6 0,91 0,84 0,79 0,76
0,7 1,08 0,98 0,92 0,87
0,8 1,26 1,13 1,05 1,00
0,9 1,47 1,30 1,20 1,13

1 1,68 1,48 1,35 1,27
1,1 1,92 1,67 1,52 1,41
1,2 2,17 1,87 1,69 1,57
1,3 2,44 2,09 1,88 1,73
1,4 2,72 2,32 2,07 191
15 3,03 2,56 2,28 2,09
1,6 3,34 2,81 2,49 2,28
1,7 3,68 3,08 2,72 2,47
1,8 4,03 3,36 2,95 2,68
1,9 4,40 3,65 3,20 2,89

2 4,78 3,95 3,45 3,12
2,1 5,19 4,27 3,72 3,35
2,2 5,60 4,60 3,99 3,59
2,3 6,04 4,94 4,28 3,83
2,4 6,49 5,29 4,57 4,09
2,5 6,96 5,66 4,88 4,35
2,6 7,44 6,04 519 4,63
2,7 7,95 6,43 5,52 4,91
2,8 8,46 6,83 5,85 5,20
2,9 9,00 7,25 6,20 5,49

3 9,55 7,68 6,55 5,80
3,1 10,12 8,12 6,92 6,11
3,2 10,70 8,57 7,29 6,44
3,3 11,31 9,04 7,68 6,77
3,4 11,92 9,52 8,07 7,11
3,5 12,56 10,01 8,48 7,45
3,6 13,21 10,51 8,89 7,81
3,7 13,88 11,03 9,32 8,17
3,8 14,56 11,56 9,75 8,55
3,9 15,27 12,10 10,20 8,93

4 15,98 12,65 10,65 9,32
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4.2 Anschlul3 des Umrichters

4.2.1 Starkstromanschlisse

4.2.1.1 Schutzleiter
- Grundsatzlich muf3 der Umrichter geerdet werden ! Die Erdung muf3 tUber einen

Schutzleiteranschlu von mindestens 10 mm 2 (Kupferleitung) erfolgen (DIN EN 50178), auch bei
geringerem Querschnitt der Netzzuleitung.
Der PE-Anschlu3 des Umrichters muf3 mit der Haupterde des Schaltschranks verbunden werden.
Der Schutzleiter ist sternférmig zu verlegen. Verbinden Sie die Schutzleiteranschliisse aller
Komponenten (Bremswiderstand, Drossel, Motor etc.) mit dem Sternpunkt (Haupterde). Dieser
sollte mdglichst nahe am Umrichter  angeordnet sein.

Querschnitt Mindestquerschnitt PE-Leitung

NetzanschluRleitung

<10 mm® 10 mm® . Mindestquerschnitt kann durch Parallelschalten
eines zweiten Leiters zum Schutzleiter realisiert werden.

>10 mm° Querschnitt der Netzanschluf3leitung

4.2.1.2 Netzanschluf
Verwenden Sie einen ausreichenden Leitungsquerschnitt  (Infos finden Sie in der VDE 0100 Teil 523)

4.2.1.3 Gerételufter
Ab BaugréRe F6 muf3 die Versorgungsspannung fir den Geréateliifter vom Anlagenbetreiber extern
bereitgestellt werden. Der Lifter benétigt die Netzspannung 230V~/50Hz (60Hz). Die
Spannungsversorgung fur den Lifter ist mit einer Sicherung (max. 6A) abzusichern.
Der Lifteranschlul? erfolgt an den mit L, N oder Al, A2 bezeichneten Klemmen des Klemmenblocks.
Der AnschlulR an PE ist nicht zwingend erforderlich, erfolgt gegebenenfalls an der PE-Klemme.

4.2.1.4 Motorphasen
Verwenden Sie einen ausreichenden Leitungsquerschnitt  (Infos finden Sie in der VDE 0100 Teil 523)

Verdrahten Sie die Motorphasen U, V, W mit einem abgeschirmten Kabel . Achten Sie darauf, dass
das Schirmgeflecht méglichst nahe am Umrichter fest und méglichst grof3flachig mit PE verbunden ist
(mit Metallschelle, siehe Abschnitt 1.8 ).

4.2.1.5 Bremswiderstand
Verdrahten Sie den Bremswiderstand (Anschlisse + und RB ) mit einem abgeschirmten Kabel .
Achten Sie darauf, dass das Schirmgeflecht mdglichst nahe am Umrichter fest und méglichst
grof3flachig mit PE verbunden ist (mit Metallschelle, siehe Abschnitt 1.8 ).

Schlie3en Sie eine vorhandene Temperaturiiberwachung des Bremswiderstandes an den Klemmen 20
(+24V) und 25 (DigIn2) an.

Aktivierung der Temperaturiiberwachung des Bremswiderstandes:

Drucken Sie fur 3 Sekunden gleichzeitig die Tasten ,E* und ,,C* (Aktivierung des
Servicemends)

Stellen Sie im Menu ,Erweitert®  ,Service* ,Fehlerauslésung” den Parameter ,BRW-
Protect* auf 1

Der Digitaleingang 2 (DigIn2) an Klemme 25 ist nun fest mit dieser Funktion belegt.
Wird der Temperaturfiihler des Bremswiderstandes nicht angeschlossen bzw. 16st dieser aufgrund

einer detektierten Ubertemperatur aus, so erscheint die Fehlermeldung ,BRW-Uebertemp.".
Dieser Fehler fuhrt zur Abschaltung des Bremswiderstandes und kann nicht quittiert werden.
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422 Schwachstromanschliisse

4.2.2.1 Drehzahlgeber

4.2.2.1.1 Rechteckgeber
Verdrahten Sie den Inkrementalgeber mit einem abgeschirmten Kabel . Achten Sie darauf, dass das
Schirmgeflecht maoglichst nahe am Umrichter fest und méglichst gro3flachig mit PE verbunden ist (mit
Metallschelle).
Achten Sie darauf, das der Inkrementalgeber korrekt am Umrichter angeschlossen ist. Die
Klemmenbelegung ist wiefolgt:

Klemme Funktion Bemerkung

30 + 5V Versorgungsspannung fur TTL-Geber
31 + 15V Versorgungsspannung fir HTL-Geber
66 GND Gebermasse

27 Signalspur A

28 Signalspur B

62 frei

63 frei

23 frei

4.2.2.1.2 Sinusgeber
Verbinden Sie den Sinusgeber mit der 15-poligen D-SUB Buchse am Frontschild des Umrichters

(rechts neben dem Display). Der Umrichter muf3 hierbei ausgeschaltet sein !

Die Pinbelegung der D-SUB-Buchse ist wiefolgt:

D-Sub Pin Funktion Bemerkung

1 + 5V Versorgungsspannung (Optional +15V)
2 GND Gebermasse

3 Sin A+ Sinusspur A

4 Sin A- Sinusspur A

5 Data+ Daten (nur bei ECN1313)

6 Sin B+ Sinusspur B

7 Sin B- Sinusspur B

8 Data- Daten (nur bei ECN1313)

9 Sense+ Spannungsrickfiihrung

10 frei

11 Sense- Spannungsrickfiihrung

12 R+ Nullimpuls

13 R- Nullimpuls

14 Clock Ubertragungstakt (nur bei ECN1313)
15 Clock- Ubertragungstakt (nur bei ECN1313)

Hinweis: Da bei Sinusgebern mit relativ kleinen Pegeln gearbeitet wird, muf3 auf eine saubere,
luckenlose Abschirmung geachtet werden. Sofern Sie den Geber bei uns beziehen, ist das
Anschlusskabel bereits vorkonfektioniert. Falls Sie kein vorkonfektioniertes Geberkabel verwenden,
muf3 darauf geachtet werden, dass abgeschirmte Stecker verwendet werden und die Abschirmung
korrekt angeschlossen ist (siehe Abschnitt 1.8) .
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4.2.2.2 Fahrbefehlseingange

4.2.2.2.1 Allgemein
Die Fahrbefehlseingange sind fir eine Betriebsspannung +24V ausgefuhrt. Die +24V Steuerspannung

wird vom Gerét bereitgestellt, kann aber auch extern eingespeist werden.
Der Eingangsstrom bei +24 V  betragt etwa 10 mA, der Schaltpegel betragt ca. 12 V.

Hinweis: Das Bezugspotential der internen Spannungen ist standardmafig nicht mit PE verbunden.
Die Verbindung kann hergestellt werden, indem die auf dem nachfolgend markierten Bild markierte
Kunststoffschraube durch eine Metallschraube ersetzt wird.

o
Schraube
Screw
o
[ ] -
o o o
4.2.2.2.2 Ubersicht
Klemme Funktion Bemerkung
15 VO Schleichfahrt
16 Vi Inspektionsgeschwindigkeit
17 V2 Zwischengeschwindigkeit
18 V3 Zwischengeschwindigkeit
19 V4 Schnellfahrt
20 +24V Versorgungsspannung Fahrbefehle
50 VN Nachregulierung
51 RU Fahrtrichtung unten
52 RO Fahrtrichtung oben
53 GS Reglerfreigabe
55 GND Masse Fahrbefehle

Anmerkungen:
Uber Anschlu? GS (KI. 53) wird die Endstufe verzégerungsfrei stromlos geschaltet (siehe Abschnitt

4.2.2.3.2).

4.2.2.2.3 Drehrichtungsvorgabe

Der Umrichter kann wahlweise mit 1 oder 2 Richtungssignalen betrieben werden. Die gewiinschte
Konfiguration erfolgt per Software (siehe Abschnitt 9.6.4.3.2)

1 Richtungssignal:
Uber den AnschluR RO (KI. 52) erfolgt die Drehrichtungsvorgabe:

RO Reaktion
0 Fahrt nach unten
1 Fahrt nach oben
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2 Richtungssagignale:
Uber die Anschliisse RU (KI. 51) und RO (KI. 52) erfolgt die Drehrichtungsvorgabe:

RU RO Reaktion

0 0 keine bzw. Stop

0 1 Fahrt nach oben
1 0 Fahrt nach unten
1 1 keine bzw. Stop

Fallt ein Richtungssignal wahrend der Fahrt weg, leitet der Umrichter eine Verzégerungsrampe ein
und hélt an. Ein Wechsel der Richtungssignale wéahrend der Fahrt fiihrt bis zu einer Drehzahl von 10%
der V4 in zu einem direkten Wechsel des Sollwertvorzeichens. Bei hdheren Drehzahlen wird der
Richtungswechsel vom Gerét aus Sicherheitsgriinden ignoriert.

4.2.2.2.4 Vorgabe Uber potentialfreie Kontakte, int _erne Steuerspannung

Klemmen-Nr. | 15| 16| 17| 18 19| 50| 51| 52| 53| 55| 20
Fahrbefehl VO [V1|V2|V3|V4|[VN|RU|RO|GS]| P f+av

—e—90—90 90— o0 o
potentialfreie Kontakte

4.2.2.2.5 Vorgabe Uber potentialfreie Kontakte, ext erne Steuerspannung

KlemmenNr. | 15[ 16] 17 [ 18] 19|50 [ 51 [52] 5355 [ 20
Fahrbefehl vo|[vi|v2]va|va|[uN[RU[RO[GS] W [saav

Steuerspannung +24V extern

+ 0 O -
24VDC

Wichtiger Hinweis !
Das Pluspotential der 24 V Versorgungsspannung von Steuerung und Umrichter darf nicht miteinander

verbunden werden, sondern nur das Bezugspotential (Masse).
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4.2.2.3 Signalablaufe

4.2.2.3.1 Ablauf bei Normalfahrt (Beispiel Aufwarts  fahrt mit V4)

Erlauterungen zum Anfahren:  Das zeitliche Eintreffen der Fahrkommandos spielt keine Rolle .
Sobald der Umrichter Reglerfreigabe (GS), Richtungssignal (RO oder RU) und einen
Geschwindigkeitsbefehl (V4) erhélt, schaltet dieser die Relais ZS (Hauptschiitze) (1) ein. Nach der Zeit
ZB auf wird das Relais ZB geschaltet (Bremse getffnet) und der Hochlauf gestartet.

@)

GS

V4

VO

ZS

ZB

Erlduterungen zum Anhalten:  Nach Wegfall des V4-Kommandos wird die Verzdgerung eingeleitet,
nach Wegfall des V0O-Befehls erfolgt die Fahrt auf Drehzahl 0. Die Relais ZS und ZB werden nach dem
Anhalten abgeschaltet, wobei die Verzdgerungszeiten parametrierbar sind.

va [

vo | |
zB |
GS |
zs |

_
il e

RO |
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4.2.2.3.2 Ablauf bei Inspektion

Hinweise: Beim Loslassen des Inspektionstasters schliel3t die Steuerung die Bremse und 6ffnet die

Hauptschiitze . Der Sollwert lauft innerhalb von 500 msec auf 0. Das Relaistiming (ZB, ZS) des
Umrichters spielt in diesem Fall keine Rolle .

Fahrbefehl aus
Steuerung

RU /RO ]

ZS h

V1 l

GS l

ZB

Wichtiger Hinweis !

Bevor die Fahrschiitze 6ffnen, muf} die Reglerfreigabe (Eingang GS, Klemme 53) am Umrichter
weggenommen werden, damit das Schiitz stromlos schaltet. Hierfir dirfen nicht die Hilfskontakte der
Fahrschiitze verwendet werden, da diese nicht immer voreilend schalten. Durch Parallelschalten

eines von uns freigegebenen Kleinrelais  zu den Fahrschitzen wird ein korrektes Timing
eingehalten.

Bei Gearless-Anwendungen ist grundsétzlich ein elek
Informationen auf Anfrage) !

tronisches Hilfsrelais einzusetzen (néhere

4.2.2.3.3 Ablauf bei Nachregeln

Hinweise: Beim Erreichen der Biindigposition schlie3t die Steuerung die Bremse und 6ffnet die

Hauptschitze . Der Sollwert lauft innerhalb von 200 msec auf 0. Das Relaistiming (ZB, ZS) des
Umrichters spielt in diesem Fall keine Rolle .

Fahrbefehl aus Fahrbefehl aus

Steuerung Steuerung

(2.B. VN) (z.B.VN)
o | . |
zs |
WN
GS | |
7B t>1sec

[ —ey

Halten Sie zwischen zwei Nachregelvorgdngen eine Pausenzeit von mindestens 1 sec ein, damit sich

die Seile und die Mechanik beruhigen kdnnen. Andernfalls kann es vorkommen, daf3 der Aufzug
stéandig nachregelt, ohne zur Ruhe zu kommen.
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4.2.2.3.4 Ablauf mit Signal ,Motor bestromt"

Erlauterungen zum Anfahren:

Die Aufzugssteuerung aktiviert die Fahrschiitze und legt das Freigabesignal GS an (1).

Der Umrichter schaltet daraufhin die Endstufe ein und bestromt den Motor (2).

Nachdem das Drehmoment aufgebaut ist, schaltet der Umrichter das Signal ,Motor bestromt*
(3) -> Relais ZS zieht an .

Sobald die Steuerung dieses Signal erhélt, wird die Bremse gedffnet und die Fahrkommandos
angelegt.

Der Sollwerhochlauf im Umrichter wird gestartet (4).

“ O

(Datei: Signaldiagramm_Motorbestromt_Anfahren.sdr)

Erlauterungen zum Anhalten:

Die Aufzugssteuerung schlief3t nach Wegnahme des Fahrkommandos nach einer
einstellbaren Zeit die Bremse (1).

Nach Ablauf einer weiteren Zeit nimmt die Steuerung das Freigabesignal GS weg (2),
wodurch der Motorstrom vom Umrichter abgeschaltet wird.

Sobald der Strom Null ist, nimmt der Umrichter das Signal ,Motor bestromt* weg (3) -> Relais
ZS fallt ab.

Die Steuerung 6ffnet daraufhin die Fahrschitze.

(Datei: Signaldiagramm_Motorbestromt_Anhalten.sdr)
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4.2.2.4 Digitaleingdnge

Klemme Funktion Bemerkung
21 Analog IN1 Analogeingang 0 - 10 V, Lastmessung analog
22 Digital IN3 Digitaleingang + 24 V fur Evakuierungsbetrieb
24 Digital IN1 Digitaleingang + 24V (programmierbar)
25 Digital IN2 Digitaleingang + 24V (programmierbar)
60, 61 GND Masse
4.2.2.5 Eingang Motorkaltleiter
Klemme Funktion Bemerkung
35 TMS+ Motorkaltleiter (PTC)
36 TMS- Motorkaltleiter (PTC)
4.2.2.6 Relaisausgénge
4.2.2.6.1 Anschlu3kontakte
Klemme Funktion Bemerkung
3 Schliel3er Relais TU (Stérmeldungen)
4 Arbeiter Relais TU (Stérmeldungen)
5 Offner Relais TU (Stérmeldungen)
7 Arbeiter Relais ZS (Steuerung Fahrschiitze bzw. Signal ,Motor bestromt*)
8 Schliel3er Relais ZS (Steuerung Fahrschiitze bzw. Signal ,Motor bestromt")
10 Arbeiter Relais ZB (Steuerung Bremse)
11 Schliel3er Relais ZB (Steuerung Bremse)
12 Offner Relais EU (Signal fir friihéffnende Tiiren)
13 Arbeiter Relais EU (Signal fir friihtffnende Tiiren)
14 Schliel3er Relais EU (Signal fur friih6ffnende Tiiren)

4.2.2.6.2 Schaltzustande

Relais Zustand Verbindung Klemme

EU Umrichter spannungslos 13 -14
Drehzahl > Parameter EU 13 —14
Drehzahl < Parameter EU 13 —-12
Storung 13 —-12

TU Umrichter spannungslos 4 — 5
Umrichter in Betrieb und o.k. 4 - 3
Stbrung 4 - 5

ZS Fahrt aktiv 7 — 8

ZB Fahrt aktiv 10 —11

9_548_872.doc
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4.2.2.7 Inkrementalgebersignale fir Schachtkopierun

g der Aufzugssteuerung

Einige Aufzugssteuerungen verwenden zur Schachtkopierung die Ausgangssignale des
Inkrementalgebers. Der Umrichter stellt die entkoppelten Gebersignale an den Klemmen 29 und 64

bereit.
Klemme Funktion Bemerkung
29 Signal A Standard +5V , optional +15V
64 Signal B Standard +5V , optional +15V
65, 66 GND Masse

4.2.2.8 Digitalausgange
Klemme Funktion Bemerkung
58 Digital Out 1 Ausgang ,Bremsuberwachung*
59 Digital Out 2 Ausgang ,Umrichter bereit"
56 Digital Out 3 Ausgang ,Lastrichtung*
60, 61 GND Masse

Anmerkungen:

betriebsbereit ist.

Nach dem Einschalten benétigt das Gerat aufgrund interner Selbsttests einige Sekunden bis zur
Betriebsbereitschaft. Wahrend dieser Zeit werden keine Fahrbefehle aus der Steuerung akzeptiert.
Uber die Klemme 59 (Umrichter bereit) wird ein "+24"-Signal ausgegeben, sobald das Gerat

4.2.2.9 RS-485-Schnittstelle / DCP-Betrieb /Termina__lanschluf?
Klemme Funktion Bemerkung
32 RS485-Z Halbduplex-Schnittstelle
33 RS485-Y
67 RS485-A Halbduplex-Schnittstelle
68 RS485-B

verbunden werden.

Zur Realisierung der DCP-Verbindung mussen Klemme 67 und Klemme 68 mit der Steuerung

Sofern die DCP-Schnittstelle nicht genutzt wird, besteht die Moglichkeit, an der RS-485 Schnittstelle
ein Terminal zur Umrichterferneinstellung anzuschlieRen. Das Terminal ist bei RST erhaltlich.
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FRC-Q / FRC-F

interner Lufter

fiur Phasenwachter beim FRC-F

Geber
Encoder

Digitale Ein-Ausgé
Digital I/0

ange

Relaisausgange
Relay outputs

3
Netz g internal fan Brems-Chopper o TO
Line 5% Brake chopper
GE
B [mmmen oo B | erc |_ ( \ _‘ \ T ’_ ( |
&< Motor
L1|L2|L3 PEI N I ?% 83 PE | - RB|PE| |U |V|VV|PE| BH%?H Qﬁéﬁj |35|36| Q4VGS|§§|V1|."|RO|RU| |3 |4 |5 ||6 |7‘ 8 9|10|11 12|13|14‘
4 1 1
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(%]
q == N g 5! 1
1 1 1 N 20 o | a2
; ; ; L ° 3 sg IZ51 52|
KL 2 ) 3 S 53 o O >
A 32 B |55 E% <]
NI o g Es 28 5 2§
S1 52 < 0 £
K1 4 > K2 2'8 %u‘] ]lfgl lBS[
S o 5 5S¢
) « &2 | =1 |25]
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RN K2 \ -\ I « |E | |
L ] L
KGS
Bremswiderstand v v <| ~ |7 v <| ~ ;
Brake resistor
L1 L2 L3 PE N L N PE Steuel"ung
230V, 50/60Hz 1
VR Lift control
3 PE Geber
-~ Encoder
K1, K2:  Hauptschitze
Main contactors Bremse
Brake
KGS: Kleinrelais
Small relay |
Mafstab
Fur KGS kein Schiitz verwenden! Der Kontakt des KGS FRC Q
muR beim Abschalten des Sicherheitskreises schneller FRC-F e, 3.099.36
abfallen als die Kontakte von K1 und K2. Ansonsten T e
entstehen Funken an den Hauptkontakten der Schiitze. T _— .
% T Prinzipschaltbild
For KGS don’t use a contactor! The contact of KGS mu st 35 14.11.03| Ki_|Norm Schematic diagram
drop faster than than the contacts of K1 and K2 whe n 34 01.10.03| Ki
interrupting the safety circuit. Otherwise there wi Il be 33 25.09.01] Ki _ Blatt
sparks on the main contacts of the contactors. 32 01.03.00{ Ki ) Datei: 1
31 08.09.98| Ki | Tannenstr. 11, D-74229 Oedheim 3-099-36.skd 18l
Iindex] Rev.] And.Nr.| Freigabe [Namg Tel. 07136 /2 00 41, Fax 2 32 82 |
9 548_872.doc Seite: 32




IRST

5 Allgemeine Hinweise zur Bedienung des Umrichters

5.1 Bedienelemente

Die Benutzerschnittstelle des Frequenzumrichters besteht aus einem 4-zeiligen LCD-Display, einer
Tastatur mit 4 Tasten, einem 9-poligen SUB-D Stecker und einer USB-Buchse zum Anschlul3 eines
Laptop oder PC.

Tannenstr. 11
D-74229 Oedheim

Tel: +49-7136-2 00 41
Fax: +49-7136-2 32 82
Email: info@rst-elektronik.de

ELEKTRONIK GMBH  Internet: www.rst-elektronik.de

RS 232 Encoder

C E
OOOO|-~

Derzeit werden folgende Sprachen unterstiitzt:
- Deutsch
- Englisch
- Turkisch
- Spanisch
- Franzosisch
- Polnisch
- Griechisch

Die Bedienung erfolgt iiber 4 Tasten, wobei folgende Zuordnung gilt:

Taste "E™: Auswahl des angezeigten Menipunktes und Aufruf von Untermeniis; Bestatigung
von Eingaben und Abspeichern von gednderten Parametern (,Enter*).

Taste "C": Verlassen von Untermeniis; Verwerfen von Anderungen (,Cancel*).

Taste " Bewegung innerhalb einer Menliebene; Erhéhen von Werten

Taste " Bewegung innerhalb einer Menuliebene; Verringern von Werten

5.2 Eingabe von Parameterwerten

Coschw, Die Eingabe von Werten zur Parameteranderung ist tber die Tastatur
VO 100 rpm sehr einfach mdglich. )
T Durch Druck auf "E" wird der "Anderungsmodus" aktiviert. Das Display
-> Schleichfahrt . . . s . .

zeigt nun in der ersten Zeile den gewahlten Parameter mit seinem
aktuellen Wert und bietet diesen in der zweiten Zeile zur Anderung an.

VO 100 rpm
100 rpm
---------------------- Mit der Taste ™ " kann der Wert erhdht werden. Die Taste "

-> Schieichfahrt vermindert ihn. Die Schrittweite der Anderung erhoht sich dynamisch,
wenn die Taste dauernd gedrickt bleibt. Durch dieses Verfahren sind
auch Parameterverdnderungen uber einen sehr gro3en Zahlenbereich
bequem durchfihrbar.
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Zu den Gerateparametern wird teilweise in der untersten Displayzeile ein Hilfetext angezeigt.
Der Einstellbereich ist durch den Minimal- bzw. Maximalwert des jeweiligen Parameters begrenzt.

Hat der Parameter den gewiinschten Wert, wird er mit "E" ibernommen. Ein Druck auf "C" fihrt zum
Abbruch der Aktion.

Hinweis: Wahrend einer Fahrt sind aus Sicherheitsgr ~ inden keine Parameterdnderungen
mdglich !

5.3 Navigation im Menu

Von der Standardanzeige aus gelangt man mit der Taste "E" in die erste Menliebene des Hauptmenuis
(Meni ,Einstellen®).

Bereit
Orpm OA

FRC
Einstellen

FRC
Anzeigen

FRC
Erweitert

Mit den Pfeiltasten kann man sich in dieser Meniiebene bewegen. Das Menli ist ringférmig angelegt,
d.h. ein Druck auf" " flhrt von ,Erweitert” wieder zu ,Einstellen”.

Diese ringférmige Struktur findet sich auch in allen Untermenis wieder.

Die Taste "E" verzweigt jeweils in den ersten Menlpunkt des angewahlten Hauptmeniis. Hier kann
man wieder mit den Pfeiltasten die einzelnen Menlpunkte durchblattern und mit "E" das gewahlte
Unterment aufrufen.

An jedem Punkt des Menis gelangt man mit der Taste "C" eine Hierarchiestufe zurtick. "C" verzweigt
dabei immer an den Ausgangspunkt des Uibergeordneten Menus, an dem mit "E" in das Untermenu

verzweigt wurde.

Von der ersten Menuebene (Hauptmen) aus fihrt "C" wieder zurtick zur Standardanzeige.
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6 Storungsmeldungen

Betriebsstérungen werden im Display blinkend dargestellt.

Tach;*;;tggﬁ"g o Die Ursache der Stérung wird in der zweiten Zeile des Displays im
______________________ Klartext ausgegeben.

1 aktueller Fehler

Unter Umsténden erkennt der Umrichter gleichzeitig mehrere Fehlerzusténde. In diesem Fall wird die
Liste der aufgetretenen Fehler im Display dargestellt. Mit den Pfeiltasten kann diese Liste
durchgeblattert werden. Eine detaillierte Auflistung aller Fehlermeldungen finden Sie im Abschnitt
12.1.

6.1 Quittierung von Stérungen

Nach einer Stérungsquittierung kehrt das Gerat in den normalen Betriebszustand zuriick und zeigt im
Display die Standardanzeige, sofern die Stérungsursache beseitigt ist. Folgende
Quittierungsmoglichkeiten sind maglich:

6.1.1 Manuelle Quittierung mittels Geratetastatur

Betétigung der Enter-Taste ("E") am Umrichter. Steht die Fehlerursache noch an (z.B.
,Ubertemperatur®), 14Rt sich die Storungsmeldung auf dem Display zwar léschen, jedoch bleibt das
TU-Relais abgefallen (Sicherheitskreis offen). Der Fehler ist im Hintergrund noch aktiv. Die Anzeige
des Fehlers kann im Meni ,Anzeigen” — ,aktuelle Fehler* wieder aktiviert werden.

6.1.2 Externe Quittierung durch ein +24V Signal

Anlegen einer +24V Spannung am entsprechend konfigurierten Digitaleingang. Der Umrichter reagiert
aus Sicherheitsgrinden nur auf die positive Spannungsflanke (keine ,Dauerquittierung” moglich).

6.1.3  Quittierung durch das Gerat selbst per Auto-F  ehlerreset

StandardmaRig ist im Umrichter ein automatischer Fehlerreset aktiviert, der maximal 3 Fehlversuche
nacheinander zulasst, bis das Geréat im Fehlerzustand verbleibt.

7 Grafische Darstellung der Menustruktur

Das Mendi ist hierarchisch aufgebaut und fal3t zusammengehdorige Funktionen und Parameter unter
leicht verstéandlichen Oberbegriffen zusammen. Zur Erleichterung der Einstellung werden nur die
Menus angezeigt, die fir die jeweilige Geratebetriebsart erforderlich sind.

Nachfolgend finden Sie eine Gesamtibersicht des Umrichtermenis

9 548 _872.doc Seite: 35



IRST

Einstellen
0A 0 rpm

Menudbersicht fur Betriebsart Vektor Asynchron

Einstellen

Anlagedaten ASM

| MOT

UMOT

n MOT

f MOT

cos(phi)

HTI'L HSinus |

JeeacTt Fescc--=<

Getriebe

Treibscheibe

Aufhangung

Geschwindigkeiten|

VO

V1

V2

V3

V4

VN

VE

0

BU

* nur bei
Einheiten = m/s

nP

DCP04

Stop mit VO
VMAX LR

Wegreserve

Zeiten/Wege

HLV4

BV4

EH

SF

zs

ZB zu

ZB auf

* nur bei

.
¢+ Ansteuerung = DCP

™ Anveigen |
Al

1 nzeigen

Ist/Sollwerte

n-ist

n-soll

Mist
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Uzwk

Us
KK-Termp.

Regeldifferenz.

Balkenanzeige

—| Ein/Ausgange
Fahrbefehle

Digitaleingange
Digitalausgange

Relaisausgange

DCP-Diagnose
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Fehler

DCP-Fahrbefehle

DCP Senden

DCP Empfangen

Restw eg

DCP04VLage
Treib.(Calc)

Fehlerspeicher
aktuelle Fehler

Codezahl

Deutsch

Englisch

Spanisch

Franzosisch

Polnisch

Turkisch

Griechisch

U/min

Betriebsart
Vektor Asynchron
Vektor Synchron

Open Loop3

* nur bei
Ansteuerung = DCP

DCPO1

DCPO03

DCP04

Erweitert

n_P

nl

Halte_P

Halte_|

K START

K STOP

MV

Werkseinstellung

Laden(1)

Kopieren

Fahrkune

AR

VA

AR_TYP
V31

V32

V33

SC

RSC

TV4->Vz

HL V3

BV3

HL V2

BV2

S-Ref

Uberwachungen

Bremse Start

—| Sonderfunktionen!

Motortest

Ein/Ausgénge

—| Gebereingang

normal

invertiert

-
KN

Digi

italeingange

—| Digin 1

Bremse Start

]

Digin 2

Fehlerquit.
Schiitziib.
Bremse Start

Fahrbefehle

BaCo3Menu_7.sdr
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Einstellen
0A 0 rpm

Mendudbersicht fur Betriebsart Vektor Synchron

Einstellen

Anlagedaten SM

I_MOT

Polpaare

Geber

Gebertyp -|Sinus SS|

|—| Sinus enca

cos(phi)

Geber

- [

Getriebe

Treibscheibe

Aufhangung

Geschwindigkeiten|

Vo

V1

V2

V3

V4

VN

VE
0

BU

* nur bei
Einheiten = /s

n_P

nl

Halte_ P

Halte_|

Stop mit VO

VMAXLR

Wegreserve

*

Zeiten/Wege

HL V4

BV4

EH

SF

ZS

ZB zu

ZB auf

nur bei
Ansteuerung = DCP

M a1

1__Anzeigen
Ist/Sollwerte Codezahl
n-ist
n-soll
Mist Deutsch
Fist Englisch
Uzwk Spanisch
Us Franzosisch
KK-Temp. Polnisch
Regeldifferenz. Turkisch

—| Ein/Ausgéange
Fahrbefehle

DCP-Diagnose

Qualitit

Fehler

DCP-Fahrbefehle

DCP Empfangen

Restw eg

DCPO4VLage

Treib.(Calc) * nur bei

r "
. .
. .
. .
. .
. .
. .
. .
. .
. .
. .
. .
. .
: .

'
H DCP Senden :
: :
. .
. .
. .
. .
. .
. .
. .
. .
. .
. .
. .
M .

Fehlerspeicher
aktuelle Fehler

Betriebsart

Vektor Asynchron
Vektor Synchron

Open Loop3

DCPO1

DCP03

DCP04

Ansteuerung = DCP

=1
=4
o

Softw are

Gearlesstyp

System Erweitert

Fahrkune

Uberwachungen

Bremse Start

Sonderfunktionen!

1 Reger | AR
P VA
ol AR_TYP
Halte_P V31
Halte._| V32
oA V33
K START SC
K STOP RSC
™ , TV4->Vz
HL V3
BV3
Laden(1) HL V2
Kopieren BV2
S-Ref
|_Ein/Ausg5'\nge

Encoder input|

Digitaleingange

Fehlerquit.

Schiitziib.

Bremse Start

Fehlerquit.

[ Schiitziib.

Bremse Start

BaCo3Menu_7.sdr
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Einstellen
0A 0 rpm

Mendiibersicht fir Betriebsart Open Loop3

Einstellen

| Anlagedaten ASM

|_MOT
U_MOT

n_MOT
f_MOT

cos(phi)

J Peccoocss

Getriebe

Aufhangung

' Treibscheibe

Geschwindigkeiten|

* nur bei

Einheiten = Vs

Open Loop3

U Start

R1MessEn.

DCP04

Stop mit VO
VMAXLR

Wegreserve

Zeiten/Wege

HL V4

BV4

EH

SF

ZS

ZB zu

ZB auf

* nur bei
Ansteuerung = DCP

1__Anzeigen

[ Anzeigen |

Ist/Sollwerte

n-ist

n-soll

Mist

Fist

Uzwk

Us

KK-Temp.

Regeldifferenz.

Balkenanzeige

—| Ein/Ausgange

Digitaleingange
Digitalausgange

Relaisausgange

DCP-Diagnose

Qualitit

Fehler

DCP-Fahrbefehle

DCP Senden

DCP Empfangen

Restw eg

DCP04VLage

Treib.(Calc)

Fehlerspeicher
Statistik

aktuelle Fehler

Codezahl

Deutsch

Englisch

Spanisch

Franzosisch

Polnisch

Tirkisch

Griechisch

U/min

Betriebsart
Vektor Asynchron

* nur bei
Ansteuerung = DCP

DCPO1

DCP03

DCP04

Erweitert

Werkseinstellung

Laden(1)

Kopieren

Fahrkunve

AR

VA

AR_TYP
V31

V32

V33
SC

RSC

TV4->Vz
HL V3

BV3

HL V2

BV2

S-Ref

Bremse Start

Sonderfunktionen

Ein/Ausgange

Digitaleingange

Fehlerquit.

Schiitziib.

Bremse Start

Fehlerquit.

M Schiitziib.

Bremse Start

BaCo3Menu_7.sdr
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8 Inbetriebnahme

8.1 Netzspannung einschalten

Setup — warten Nach dem Einschalten durchlauft das Gerat einen Selbsttest.

FkkkkkxkkFxkkKK

Die Betriebsbereitschaft wird durch diese Standardanzeige dargestellt:
Bereit In der Standardanzeige wird in der ersten Displayzeile der aktuelle

Orpm 0A Betriebszustand des Geréates dargestellt, die zweite Zeile beinhaltet

""""""""""""" Angaben zur aktuellen Motordrehzahl bzw. Kabinengeschwindigkeit und

dem momentan flielRenden Motorstrom.

8.2 Auswahl der Betriebsart

8.2.1 Vektorregelung mit Asynchronmaschine

System

Betriebsart Hinweis: Bei dieser Betriebsart benétigen Sie einen Inkrementalgeber
---------------------- (Sinus oder Rechteck).

TG Im Men System-Betriebsart kann dieser Modus eingestellt bzw.
Vektor Asynchron kontrolliert werden.

8.2.2 Open Loop3

System L . : s . .
Betriebsart Hinweis: Bei dieser Betriebsart bendtigen Sie keinen Inkrementalgeber.

Im Meni System-Betriebsart kann dieser Modus eingestellt bzw.
kontrolliert werden.

Betriebsart
Open Loop 3

8.2.3 Vektorregelung mit Synchronmaschine

System

Betricbsart Hinweis: Bei dieser Betriebsart benétigen Sie einen Heidenhain-
---------------------- Absolutwertgeber (EnDat oder SSI).

_ Im Menu System-Betriebsart kann dieser Modus eingestellt bzw.
Betriebsart .
Vektor Synchron kontrolliert werden.
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8.3 Anpassen der Umrichterparameter an die Anlage

FRC-F
Einstellen

Einstellen
Anlagedaten

Durch zweimaliges Betétigen der Enter-Taste (,E*) gelangen Sie ins
Menu Anlagedaten.

Damit die Motorregelung im optimalen Betriebspunkt arbeitet, miissen die
Anlagedaten eingegeben werden.

Hinweis: Die erforderlichen Anlagedaten sind abhéngig von der
eingestellten Geratebetriebsart.

8.3.1.1 Betriebsart Open Loop

Siehe Abschnitt 9.9.

8.3.1.2 Betriebsart Vektorregelung mit Synchronmasc hine

Siehe Abschnitt 9.8.

8.3.1.3 Betriebsart Vektorregelung mit Asynchronmas

chine

Anlagedaten ASM
I_MOT 32A

Anlagedaten ASM

U_MOT 400V

Anlagedaten ASM

n_MOT 1350rpm

Anlagedaten ASM
f_MOT 50Hz

Anlagedaten ASM

cos(phi) 80

Anlagedaten ASM

Geber 1024

Anlagedaten ASM

Nennstrom des Motors

Nennspannung des Motors

Nenndrehzahl des Motors

Nennfrequenz des Motors

Leistungsfaktor des Motors. Der Wert auf dem Motortypenschild muf3 mit

100 multipliziert werden.

Geberstrichzahl

TTL: +5V Geber (Versorgungsspannung an Klemme 30)

Gebertyp HTL: +15V Geber (Versorgungsspannung an Klemme 31)
""""""""""" Sinus: +1Vss Sinusgeber (Versorgungsspannung tber D-SUB Buchse)
Gebertyp Gebertyp Gebertyp

HTL(15V) TTL(5V) Sinus(1Vss)

Bitte beachten Sie, dass der Versorgungsspannungsan
Umrichterklemme angeschlossen ist (Klemme 30 = +5V,

Hinweis: Klemme 31 fuhrt nur Spannung, wenn der Geb

schlu3 des Gebers an der richtigen
Klemme 31 = +15V).

ertyp auf "HTL(15V)" eingestellt ist.

9_548_872.doc
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Allgemeine Hinweise zur Anpassung des Umrichters an den Motor:

Einige Antriebshersteller (z.B. Fa. Schindler) ,stempeln” ihre Antriebe grundsatzlich mit der
Synchrondrehzahl (kein Schlupf). Diese darf nicht verwechselt werden mit der Nenndrehzahl , die
der Antrieb unter Last erreicht. Der Schlupf, d.h. die Differenz zwischen Synchrondrehzahl und
Nenndrehzahl betragt bei eintourigen Motoren fiir Frequenzumrichterbetrieb ca. 2,5-4 %. Bei
50 Hz Motoren mit 2 Polpaaren entspricht dies einer Nenndrehzahl von ca. 1440 — 1465 U/min . Bei
polumschaltbaren Motoren betragt der Schlupf etwa 5 — 8 %, was einer Nenndrehzahl von 1380 —
1425 U/min entspricht.

Fur ein einwandfreies Fahrverhalten muR am Umrichte  r die Nenndrehzahl eingestellt werden,
die nicht zu verwechseln ist mit der tatsachlich ge fahrenen Drehzahl (V4). Diese ist bei 50 Hz
Motoren immer kleiner als 1500 U/min !

8.4 Durchfuhrung einer ersten Fahrt

Fahrkommando aus der Steuerung vorgeben. StandardméaRig sind fur eine Fahrt mit
Inspektionsgeschwindigkeit V1 folgende Kommandos erforderlich:

Bereit
Orpm O0A
Fahrt auf V1 Fahrt auf : GS, RO und V1
300rpm 17 A Bei Aufwartsbewegung der Kabine muf eine positive Drehzahl im Display
angezeigt werden.
Fahrt ab V1 Fahrt ab : GS, RU und V1

-300rpm 17 A

Bei Abwartsbewegung ist der Wert negativ.

Tip zur Uberpriifung des Inkrementalgebers (nur bei Betriebsart Vektor Asynchron):

Nachdem die anlagenspezifischen Daten korrekt eingegeben wurden, empfiehlt es sich, vor der
ersten Fahrt die prinzipielle Funktion des Inkrementalgebers zu prifen. Dies laf3t sich relativ einfach
bewerkstelligen:

— Aufruf der Standardanzeige am Geratedisplay. Falls Sie in einem
Orpm 0A Untermenti sind, so oft die ,C* -Taste driicken, bis nachstehende Anzeige
—————————————————————— sichtbar wird.

Kurzes Offnen der Bremse, sodaR Kabine einige cm nach oben driftet

o und gleichzeitiges Beobachten der Anzeige. Hier mulR3 eine positive
231rpm 0A Drehzahl sichtbar sein. Falls die Drehzahl negativ ist, miissen die
---------------------- Geberspuren am Gerét vertauscht werden (Klemme 27, 28 bzw. 62, 63).
Falls keine Drehzahl angezeigt wird, mul’ der Geberanschluf3 und die
Geberdaten (Strichzahl und Versorgungsspannung) im Menl
Anlagedaten tGberpruft werden.

Falls die Zuordnung zwischen Motordrehfeld (Anschliisse U, V, W) und Inkrementalgeberspuren
fehlerhaft ist oder fehlerhafte bzw. keine Inkrementalgeberinmpulse erkannt werden, fahrt der etwa
2 Sekunden lang und schaltet dann mit Fehlermeldung (,Tacho verpolt* bzw. ,kein Anlauf*) ab (siehe
Fehlersuchanleitung Abschnitt 12.1 ).
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9 Das Menu

9.1 Einheitenauswahl

Die Einstellung der Geschwindigkeiten und der Rampen kann wahlweise bezogen auf die
Motordrehzahl (U/min) oder auf die Kabinengeschwindigkeit (m/sec) erfolgen.

Folgende Parameter werden abhéngig von der gewéhlten Einheitendarstellung parametriert:

Bezug auf: Motor oder Kabine
Fahrgeschwindigkeiten: ~ U/min oder m/sec
Sollwertrampen: msec oder mm

Fur die Einheitendarstellung in Meter/Sekunde missen die erforderlichen Anlagedaten
(Getriebelibersetzung, Treibscheibendurchmesser und Aufhangung) korrekt eingegeben werden.

Werksseitig ist die Einheitendarstellung in U/min eingestellt. Die nachstehenden Abbildungen zeigen
jeweils die Darstellung in U/min.

Die Umschaltung auf Meter/Sekunde ist im Abschnitt 9.4.3 néaher erlautert.

System
Einheiten

Einheiten
Umdrehungen/min

Einheiten
Meter/sec
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9.2 Einstellen - Programmierung des Umrichters

FRC
Einstellen

9.2.1 Einstellung der Fahrgeschwindigkeiten

Enstollon Hier werden die verschiedenen Fahrgeschwindigkeiten eingestellt.
Geschw. Werksseitig werden die Geschwindigkeiten in rpm (Umdrehungen pro
""""""""""" Minute) angegeben. Dieser Wert bezieht sich auf die Drehzahl der
Motorwelle. Wahlweise kénnen die Geschwindigkeiten in mm/Sekunde
eingestellt werden (Abschnitt 9.4.3) .

V4

ya V3 N\
yd V2 N\
/. v \

/ VO EBLLJJ’ ; VN
— N

Geschwindigkeiten

Mit der Taste "E" verzweigen Sie die in die Parameterebene der einzelnen Geschwindigkeiten. Mit "C"
gelangen Sie zurtick ins Hauptmen.

Folgende Geschwindigkeiten kdnnen eingestellt werden:

Geschw. . .
VO  100.0rpm Vo: Schleichfahrt.

Geschw. V1 Geschwindigkeit bei Inspektionsfahrt.

Geschw. ] o _

V2 1000rpm V2: 1. Zwischengeschwindigkeit.
Geschw. . L .

V3 1380rpm V3: 2. Zwischengeschwindigkeit.
Geschw. .

va 1380rpm V4: Schnellfahrt.

Geschw. VN:  Geschwindigkeit zum Nachregeln.

Geschw. VE: Evakuierungsgeschwindigkeit (weitere Informationen zur
Evakuierung finden Sie in Abschnitt 9.10 ).
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EU: Unterstiitzung der Funktion "friih 6ffnende Tiren". Wird beim

Geschw. Bremsen die hier eingestellte Geschwindigkeit unterschritten, zieht das

EU 300rpm

...................... zugehorige Relais "EU" an. Die Steuerung kann dieses Signal auswerten,
um das Offnen der Turen durchzufiihren. Beim Uberschreiten dieser

Geschwindigkeit fallt das Relais "EU" wieder ab.

Geschw. BU: Bremsiiberwachung. Beim Unterschreiten dieser Drehzahl wird der
BU  300rpm Ausgang Digital Out 1 (Klemme 58) aktiviert und beim Uberschreiten

wieder zuriickgesetzt. Dadurch ist der Steuerung eine Uberwachung des
Verzdgerungsvorgangs maoglich.

Bei Einfahrt mit friintffnenden Tiren die Schaltschwelle EU fiir die Einfahrgeschwindigkeit so
wahlen, dal die Sicherheitsanforderungen gemaf den geltenden Vorschriften eingehalten werden.

Bei Einsatz der Funktion Nachregeln , die Nachregeldrehzahl VN auf ca. 3% - 5% der Nenndrehzahl

einstellen.

Hinweis: Zwischen den einzelnen Nachregelvorgangen ist unbedingt eine Pause von mindestens
1 sec einzulegen, damit sich die Mechanik und vor allem die Seile beruhigen kénnen.

Die Umrechnung von Motordrehzahl (U/min) in Kabinengeschwindigkeit (m/sec) und umgekehrt

erfolgt nach folgenden Formeln:

n[1/min] * pi * DD[m] _ VKN[m/sec] * KZU * IW * 60
VKN[m/sec] = n[1/min] = :
KZU * IW * 60 pi * DD[m]
n: Motordrehzahl in Umdr/Min
VKN: Kabinengeschwindigkeit in m/sec
KzU: Aufhédngung
IW: Getriebelbersetzung
DD:  Treibscheibendurchmesser in m
Seite: 44
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9.2.2 Einstellung der Zeiten/Wege

Eg:tséﬁy\fvlge Mit diesen Parametern wird unter anderem die Form der Sollwertkurve

______________________ festgelegt.

Mit der Taste "E" erreichen Sie die einzelnen Parameter zur Einstellung. Mit "C" gelangen Sie zuriick
ins Hauptmena.

\%)
S
= -
SF| AR | HL_V4 - B V4 | |EH| | ZS
ZB zU
T auf
t=0

Wahlweise kénnen die Sollwertrampen in Millisekunden oder in Millimeter eingestellt werden (siehe
Abschnitt 9.4.3 ).

Folgende Parameter stehen zur Verfiigung:

Zeiten/Wege Beschleunigungsrampe auf Geschwindigkeit V4
HL_V4 2500ms

Zeiten/Wege Bremsrampe von V4 auf Stillstand bei Direkteinfahrt. Bei Fahrt auf VO
B_v4  2500ms wird der eingestellte Wert proportional zum Verhéltnis V4/VO0 verkdirzt.
Zeiten/Wege Zeitdauer der Bremsrampe "Elektrisch Halt". Mit Wegnahme des

EH 1000ms Fahrbefehls VO beginnt diese Rampe. Die Zeit EH definiert, wann der

Stillstand nach Wegnahme von VO erreicht ist.

éeFite”/nggms Verzégerung des Fahrkurvenbeginns nach Fahrbefehlsvorgabe.
%gitenlwsgoe Zeit vom Schliel3en der Bremse bis zum Abschalten des Relais ZS
ms

(Hauptschiitz) beim Anhalten.

Zeiten/Wege Zeit vom Anhalten (Sollwert 0) bis zum Schliel3en der Bremse

ZBzu ~ 200ms (Abschalten Relais ZB).

Zeiten/Wege Zeit ab Fahrbefehlsvorgabe bis zum Offnen der Bremse (Einschalten
ZB auf  100ms Relais ZB)

Timingdiagramme zum Signalablauf befinden sich in Abschnitt 4.2.2.3
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9.2.3 Einstellung des Drehzahlreglers

Einstellen
Regler

Hier beeinflussen Sie das Verhalten der Drehzahlregler.

Mit der Taste "E" erreichen Sie die einzelnen Parameter zur Einstellung. Mit "C" gelangen Sie zurtick
ins Hauptmena.

Erklérung der Begriffe P (Proportional) und | (Integral) —Verstarkung des Reglers:

- Uber den P-Faktor kann eine schnelle Reaktion auf Drehzahlabweichungen definiert werden,
d.h. dieser ist fir die unmittelbare Reaktion des Reglers zustandig..Hohe Werte fihren zu
einem rauhen Lauf (Vibrationen, Brummen).

Die I-Komponente ist fiir die Genauigkeit des Reglers zustandig. Durch die I-Komponente
erzeugt der Regler kontinuierlich steigendes Drehmoment, solange eine Soll-
Istwertabweichung (Regeldifferenz) vorhanden ist. Wie schnell das Drehmoment ansteigt,
hangt vom I-Anteil ab — je kleiner der I-Anteil (Integrationszeit), desto schneller der
Drehmomentaufbau.

Die werksseitigen Voreinstellungen wurden relativ ,weich” gewahlt, sodaf} der Regler auf jeden Fall im
stabilen Bereich arbeitet. Im Allgemeinen wird mit der werksseitigen Grundeinstellung ein
zufriedenstellendes Fahr- und Regelverhalten erreicht. Die Reglereinstellung mul3 nur in
Ausnahmeféllen optimiert werden.

Zur Reglerstruktur des Umrichters:
Um alle Bereiche einer Fahrt optimal ausregeln zu kénnen, werden mehrere Regler eingesetzt:

Halteregler (Halte P, Halte 1): Dient lediglich zum Festhalten des Antriebs beim Offnen der Bremse.
Dieser Regler tbernimmt die komplette Last und muf3 daher sehr schnell reagieren, um ein
Wegdrehen des Antriebs zu verhindern. Sollte mit den Werkseinstellungen keine optimale
Lastiibernahme stattfinden, kann das Verhalten durch Verkleinerung des I-Anteils (Halte_I) verbessert
werden.

Drehzahlregler (n P, n 1): Wirksam wahrend der Fahrt. Die Verstarkung kann ab einer
parametrierbaren Drehzahlschwelle (GA) umgeschaltet werden. Die Verstarkungswerte sind fiir
Hochlauf und Verzogerung getrennt einstellbar (K START, K STOP).

Lageregler (LR): Beim Anhalten ist ein Lageregler aktiv.

V
GA
(K START) i
(K sTop) (LR)|

DI > (n_P, n_I) - >
(Halte_P)
(Halte_lI)

Regler )

n_pP 60 Proportionalverstarkung des Drehzahlreglers.
Regler

n_| 500 Integrationszeit des Drehzahlreglers.
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Regler

Halte_P 60
Regler

Halte_ | 250

Regler
K START  100%

Regler
K STOP 100%

Proportionalverstarkung des Haltereglers.

Integrationszeit des Haltereglers.

Umschaltschwelle fiir Drehzahlreglerverstéarkung

Verstarkungserhéhung des Start-Reglers bezogen auf den Drehzahlregler

Verstarkungserhéhung des Stop-Reglers bezogen auf den Drehzahlregler

Drehmoment-Vorsteuerung wahrend der Beschleunigung und
Verzogerung. Uberschwinger bzw. Unterschwinger nach den Rampen
kénnen mit diesem Parameter beseitigt werden.
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9.3 Anzeigen — Abfragen von Betriebsgrofien

In diesem Menu werden Betriebsgrofen des Umrichters angezeigt.

FRC
Anzeigen

9.3.1

Ist- und Sollwerte

9.3.1.1 Drehzahl

Ist/Sollwerte
n-ist  1252rpm

Ist/Sollwerte
n-soll  1250rpm

Aktuelle Motordrehzahl

Aktueller Drehzahlsollwert

9.3.1.2 Motorstrom und Drehmoment

Ist/Sollwerte
M-ist 23%

Ist/Sollwerte
l-ist 18A

9.3.1.3 Weitere GroRen

Ist/Sollwerte
U_zwk 563V

Ist/Sollwerte
U_s 86%

Ist/Sollwerte
KK-Temp. 42°C

Drehmomentabgabe des Umrichters  bezogen auf sein maximales
Drehmoment. Hinweis: Bei Lastfahrten (z.B. ,leer ab") sollte das
maximale angezeigte Drehmoment nicht gro3er als 80 % sein, um
ausreichende Regelreserven sicherzustellen.

Motorstrom (effektiv) in Ampere.

Zwischenkreisspannung des Umrichters

Standerspannung des Motors. in %, bezogen auf den maximal
ausgebbaren Wert.

Kuhlkorpertemperatur

9_548_872.doc
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9.3.1.4 Grafikanzeige der Abweichung Solldrehzahl-l  stdrehzahl

TSUSollwerie In diesem Menu kann das Fuhrungsverhalten des Reglers, d.h. dessen
Regeldifferenz Genauigkeit anhand einer Balkenanzeige bewertet werden. Im
""""""""""" Ruhezustand wird ein Strich dargestellt. Jeder zusatzliche Strich bedeutet
eine Abweichung zwischen Soll- und Istdrehzahl von 5 Umdrehungen.

+ Ruhezustand, keine Regeldifferenz

+ Fahrt (Beispieldarstellung), Drehzahlabweichung nist-nsoll = -15 U/min
Die Ist-Drehzahl des Antriebs ist hier 15 U/min kleiner als der Sollwert.

9.3.2 Ein- /Ausgange

9.3.2.1 Fahrbefehle

Ein-/Ausgange

Fanhrbefehle(Klemmen) Die an den Klemmen eingelesenen Fahrbefehle werden in Klartext
angezeigt.

Fahrbefehle

GS RO V4 V0

9.3.2.2 Digitaleingange

Ein-/Ausgange
Digitaleingange Die eingelesenen Digitaleingange werden in Klartext angezeigt.

Digitaleingédnge
Dinl Din2

9.3.2.3 Digitalausgénge

Ein-/Ausgénge
Digitalausgénge Die aktivierten Digitalausgdnge werden in Klartext angezeigt.

Digitalausgénge
Doutl
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9.3.2.4 Relaisausgange

Ein-/Ausgénge
Relaisausgange

Relaisausgange
ZS ZB

9.3.3

Fehlerspeicher

Anzeigen
Fehlerspeicher

StorNr05/10: 65432
Unterspannung ZWK

Infos mit <E>

UnterspannungZWK
1=10A S(23)
Uist=50% Vsoll=100rpm
UZWK=342V T=42 C

Fehlerspeicher
...loeschen ? <E>

Fehlerspeicher
..wird geloescht

Die aktivierten Relaisausgange werden in Klartext angezeigt.

Das Gerét besitzt einen Speicher, in dem die 10 letzten Stérungen
abgelegt werden. Dieser Speicher kann hier abgerufen werden.

Beim Aufruf der Funktion wird die zuletzt aufgetretene Stoérung (mit der
héchsten Ordnungsnummer) angezeigt. Mit der Taste " " blattern Sie
den Fehlerspeicher nach "unten" zu den alteren Stérungen durch. Die
alteste Stérung hat immer die Nummer 1.

Jede Stoérung wird mit ihrer Ordnungsnummer und der Anzahl der Fahrten
zum Zeitpunkt der Stdérung dargestellt.

Beispiel links: Stérung Nummer 5, ,Unterspannung", aufgetreten bei
65432 Fahrten

Mit der E-Taste kdnnen weitere Informationen zum Fehlerzeitpunkt
abgefragt werden.

Beispiel links: Zum Fehlerzeitpunkt wurden folgende GréRen gemessen:
Strom = 10 Ampere

Ausgangsspannung = 50 %

Solldrehzahl = 100 Umdrehungen/Minute

Zwischenkreisspannung = 342 Volt

Temperatur=42T

Hinweis: Sofern im Display unten rechts das Symbol [ ] angezeigt wird,
handelt es sich um mehrere Fehler, die zum selben Zeitpunkt aufgetreten
sind. Diese kénnen mit den Pfeiltasten abgefragt werden.

Beim Verlassen des Menis mit der ,C* Taste besteht die Moglichkeit,
den Fehlerspeicher durch Betatigung der Enter-Taste ,E* zu l6schen.
Dies ist jedoch nur méglich bei ausgeschalteter Endstufe, also nicht
wahrend einer Fahrt. Beim Verlassen der Léschabfrage mit der ,,C* -
Taste wird der Speicher nicht geléscht.
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9.34

9.3.5

Statistikdaten

Anzeigen
Statistik

Statistik

Betriebszeit 1400 min

Statistik
Zeit aktiv. 239 min

Statistik
Fahrtenzahl. 67890

Statistik
Runli1.9 32

Statistik
Runl1.5-1.9 132

Statistik
Runl0.75-1.5 88

Statistik
Zeit Tmax Omin

Aktuelle Fehler

Anzeigen
aktuelle Fehler

*kk Storung *kk
UnterspannungZWK

Aus diesen Daten ist die Auslastung des Umrichters ersichtlich

Betriebszeit, in der das Gerat am Netz eingeschaltet war.

Zeit, in der die Endstufe aktiv war, d.h. Fahrten durchgefihrt wurden.

Anzahl der durchgefiihrten Fahrten. Das Ein- und Ausschalten der
Endstufe wird jeweils als Fahrt interpretiert.

Anzahl der durchgefiihrten Fahrten, in denen der 1,9 —fache
Geratenennstrom erreicht oder tberschritten wurde.

Anzahl der durchgefiihrten Fahrten, in denen der 1,5 bis 1.9 —fache
Geratenennstrom erreicht wurde.

Anzahl der durchgefiihrten Fahrten, in denen 0,75 bis 1.5 des
Geratenennstroms erreicht wurde.

Zeit, in der das Gerat bei Maximaltemperatur betrieben wurde.

Dieses Men dient zur Aktivierung der Fehleranzeige, nachdem diese mit
der ,E“-Taste in den Hintergrund verlagert wurde. Falls aktuelle Fehler
anstehen, wird dies in der untersten Displayzeile angezeigt.
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9.4 Systemeinstellungen

Hier werden geratespezifische Einstellungen getroffen, die anlagenunabhéangig sind.

FRC
System

System
Codezahl

System
Sprache

System
Einheiten

System
Betriebsart

System
Ansteuerung

9.4.1 PalRwortschutz des Gerates

System Die Geréateparameter sind durch eine maximal 4-stellige Codezahl gegen
Codezahl unbefugte Veranderungen schitzbar. Ist eine Codezahl definiert, fiihrt der
Versuch, einen Parameter zu verandern, zunachst zur Abfrage der
Codezahl. Erst wenn diese korrekt eingegeben wird, kbnnen Parameter

Codezahl verandert werden.
Eingeben

Mit folgenden Meniipunkten wird die Codezahl verwaltet:

Codezahl 0 Abfrage einer bereits zuvor definierten Codezahl. Das Gerat fordert zur
Eingabe der Codezahl auf. Mit "E" ist der Eingabemodus zu aktivieren
und die Codezahl einzugeben.

Codezahl Stimmt die eingegebene Codezahl mit der im Gerét gespeicherten
ok... Uberein, wird eine entsprechende Meldung ausgegeben.

Codozahl Anderenfalls wird auf den Eingabefehler hingewiesen.
Fehler

Mit "C" gelangen Sie wieder zuriick.

Codezanl Neueingabe einer Codezahl bzw. Anderung einer bereits definierten
Andern Codezahl. Das Gerat fordert zur Eingabe einer Codezahl auf.
Codesanl— 0 Mit "E" ist in den Eingabemodus zu wechseln und die Codezahl

0 einzugeben.

= Das Gerét fordert zur Wiederholung der Codezahl auf. Mit "E" ist in den
odezahl . . .
Wiederholen Eingabemodus zu wechseln und die Codezahl erneut einzugeben.
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Codezahl
ok...

Codezahl
Fehler

Stimmen beide Codezahlen Uberein, wird eine entsprechende Meldung
ausgegeben und die Codezahl aktiviert.

Anderenfalls wird auf den Eingabefehler hingewiesen und die
eingegebene Codezahl verworfen.

Der Wert "0" fur die Codezahl schaltet die Codezahltberprufung ab. Jeder von "0" verschiedene Wert
kann als Codezahl verwendet werden.
Werksseitig ist das Gerét nicht durch eine Codezahl verriegelt.

9.4.2 Einstellung der Sprache

System
Sprache

Sprache
Deutsch

- Deutsch

- Englisch

- Turkisch

- Spanisch

- Franzdsisch
- Polnisch

- Griechisch

Hier wird die Landessprache eingestellt, in der alle Texte und Meldungen
auf dem Display ausgegeben werden.

Die ausgewahlte Sprache wird mit "E" aktiviert.

Zur Zeit werden folgende Sprachen unterstitzt:
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9.4.3 Auswabhl der Einheitendarstellung (U/min oder m/sec)

Die Einstellung der Geschwindigkeiten und der Rampen kann wahlweise bezogen auf die
Motordrehzahl (U/min) oder auf die Kabinengeschwindigkeit (m/sec) erfolgen.

9.4.4

System
Einheiten

Einheiten
Umdrehungen/min

Einheiten
Meter/sec

Einheiten
ok..

Einstellen
Anlagedaten

Anlagedaten
Getriebe 2650

Anlagedaten
Treibscheibe 560 mm

Erw.Anlagedaten
Aufhang. 1

WerksmaRig ist die Einheitendarstellung in U/min eingestellt.

Die Umstellung der Einheiten in Meter/Sekunde erfolgt durch Betétigen
der ,E"-Taste.

Im Meni Einstellen — Anlagedaten (siehe Abschnitt 8.3 )werden jetzt 3
weitere Parameter angezeigt:

Hier muf3 die Getriebelibersetzung * 100 eingegeben werden.
Beispiel: Getriebelibersetzung = 53:2 --> Eingabewert 26,5 * 100 = 2650

Hier muf3 der Treibscheibendurchmesser in mm eingegeben werden.

Hier muf3 die Kabinenaufhangung eingegeben werden.
Beispiel: 1:1 --> Eingabewert 1, 2:1 --> Eingabewert 2

Auswahl! der Geratebetriebsart

System
Betriebsart

Betriebsart
Vektor Asynchron

Betriebsart
Open Loop 3

Betriebsart
Vektor Synchron

Folgende Betriebsarten sind einstellbar:

Feldorientierter Betrieb mit Asynchronmaschine

F/U-Steuerung mit Asynchronmaschine (siehe Abschnitt 9.9.1 )

Feldorientierter Betrieb mit Synchronmaschine, Gearless (siehe
Abschnitt 9.8 ).

9_548_872.doc

Seite: 54



IRST

9.45 Auswahl der Gerateansteuerung

System
Ansteuerung

Ansteuerung
Klemmen

Ansteuerung
DCPO1

Ansteuerung
DCPO03

Ansteuerung
DCP04

9.5 Infomeni

Hier kann zwischen DCP und Klemmenansteuerung gewahlt werden
(siehe Abschnitt 9.7 )

Parallele Fahrbefehlsansteuerung

Ansteuerung seriell iber DCP01 Protokoll

Ansteuerung seriell iber DCP03 Protokoll

Ansteuerung seriell iber DCP04 Protokoll

Hier kdnnen Informationen zum Gerat entnommen werden, die vor allem bei telefonischen Rickfragen

interressant sind.

FRC
Info

FRC3 - 16A

Q1-Q7

Software
Basis. 18.055.01

Gearlesstyp
GLAT1/60

UmrichterbaugrofRe mit Nennstrom.

Leistungsteilversion.

Anzeige von Hardwarekomponenten fir Sinusgeberbetrieb.

Geratesoftwareversion.

Falls werksseitig ein Gearless-Datensatz programmiert wurde, wird dieser
hier angezeigt.
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9.6 Erweitertes Einstellmenu

Hier sind Funktionen untergebracht, fir den Standardbetrieb des Umrichters nicht bzw. nur selten
bendtigt werden.

FRC
Erweitert

Erweitert
Erw.Fahrkurve

Erweitert
Erw. Regler

Erweitert
Werkseinstellung

Erweitert
Ein-/Ausgange

Erweitert
Uberwachungen

Erweitert
Sonderfunktionen

9.6.1 Erweiterte Fahrkurveneinstellungen

Erweitert
Fahrkurve

9.6.1.1 Einstellung des Anfahrverlaufs

Folgende Parameter beeinflussen das Anfahrverhalten:

Fahrkurve

AR 1000ms Gesamtdauer des Anfahrens bis zum Ubergang in die
---------------------- Beschleunigungsrampe.
Fahrkurve
VA Loomm Anfahrdrehzahl
VA
AR
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— Auswahlmdglichkeit zwischen statischem oder dynamischem Anfahrruck
ARTYP. 1 Statisch (0):  Erst nach verstreichen der Zeit AR beginnt die

...................... Sollwerthochlauframpe.

Dynamisch (1): Sobald die Istdrehzahl eine minimale Schwelle (VA/2)
Uberschritten hat, beginnt die Sollwerthochlauframpe.

Durch geeignete Wahl der Anfahr-Parameter kann ein "weiches" Anfahren erzielt werden. Der Aufzug
wird sanft und ohne Ruck aus der Haftreibung befreit.

9.6.1.2 Zusatzliche Zwischengeschwindigkeiten

Fahrkurve 3. Zwischengeschwindigkeit
V31l 1000rpm
Fahrkurve 4. Zwischengeschwindigkeit
V32 1000rpm
Fahrkurve 5. Zwischengeschwindigkeit
V33 1000rpm
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9.6.1.3 Spitzbogenkorrektur

Das Gerét arbeitet mit einer automatischen Spitzbogenkorrektur, die unabhangig von Stockwerksfahrt
oder Langfahrt konstante Schleichwege fahrt.

SC = 1000 R_SC

SC=0 \
z N
/—J/ AN

|
©)

Wegfall Fahrkommando

Bei Wegfall des Fahrkommandos (3) wéhrend der Beschleunigungsrampe wird eine Spitzbogenfahrt
eingeleitet. Die Kurvenform dieser Spitzbogenfahrt 1ait sich jedoch mittels den Parametern SC und R-
SC nur maf3geblich beeinflussen, wenn das Fahrkommando frith wegfallt, sodal3 noch ausreichend
Wegreserven fir den gewlinschten Kurvenverlauf vorhanden sind. Fallt das Fahrkommando kurz vor
Erreichen der Endgeschwindigkeit weg, so bestehen keine Variationsmdglichkeiten im Kurvenverlauf.

Erw Fahrkurve (1) Hohe Werte fur SC fuhren zu einer hohen Endgeschwindigkeit und

sc 500 entsprechend kurzen Fahrzeiten.

""""""""""" (2) Niedrige Werte fur SC verlangsamen die Fahrt und erhdhen die
Fahrzeit.

Er_ws'gahrk”%gms Mit R_SC kann die Rundung am Umkehrpunkt eingestellt werden. R=0:

______________________ keine Rundung R=1000: max. Rundung

Hinweis: Die Spitzbogenfahrt ist ausschlief3lich fur die Schnellfahrtgeschwindigkeit V4
vorgesehen !

Der zurtickzulegende Weg der Spitzbogenberechnung wird aus V4 und B_V4 ermittelt.
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9.6.1.4 Geschwindigkeitsiibergange

Standardmafiig dient als Basis fiir die Sollwertrampen die Schnellfahrtgeschwindigkeit V4. Das heif3t
HL und B beziehen sich auf diese Geschwindigkeit. Soll auf eine andere Geschwindigkeit z.B. V2
gefahren werden, so erfolgt die Berechnung der Hochlaufzeit so, daR3 die Beschleunigung dieselbe ist,
als wenn auf V4 gefahren wirde. Die Folge sind um das Verhéltnis der angewéhlten Geschwindigkeit
zu V4 verkilrzte Rampenzeiten. Bei Geschwindigkeitsiibergdngen mit geringer Differenz bedeutet
dies, daR entsprechend kleine Rampenzeiten, verbunden mit kleinen Rundungen erzeugt werden, was
zu einem unangenehmen Fahrgefuhl fuhren kann.

Mit den nachfolgenden Parametern kann diese Berechnung auf Basis der konstanten Beschleunigung
umgangen werden und es kdnnen die gewiinschten Teilbereiche der Fahrkurve inidivid uell
eingestellt werden.

Die Aktivierung erfolgt durch Eingabe von Werten, die grof3er als 500 msec sind , bei kleineren
Werten werden diese automatisch zu Null gesetzt und der Fahrkurvenrechner ignoriert diese.

Erw.Fahrkurve Mit diesem Parameter kann die Ubergangszeit (unabh&ngig von der
TV4->Vz  Oms Geschwindigkeitsdifferenz) von V4 auf eine der

""""""""""" Zwischengeschwindigkeiten V3 oder V2 eingestellt werden.
Erw.Fahrkurve Hier kdnnen die Rampenzeiten bzw. Wege auf die jeweilige

HL_V3  Oms Zwischengeschwindigkeit individuell eingestellt werden.

Erw.Fahrkurve
B_V3 oms

Erw.Fahrkurve
HL_V2 Oms

Erw.Fahrkurve
B_V2 Ooms

9.6.1.5 Direkteinfahrt mit Referenzsignal

Erw.Fahrkurve Steht ein Referenzsignal zur Verfigung, welches ausgewertet werden
S-Ref  100mm soll, muR hier der Abstand des Referenzsignals von der Biindigposition
eingegeben werden.

Aktivierung der Referenzfunktion:

Durch Einstellung des Parameter S_REF auf Werte > 0 wird die Funktion aktiviert.

Die erforderlichen Anlagedaten (Getriebetibersetzung, Treibscheibendurchmesser und Aufhangung)
mussen korrekt eingegeben werden (siehe Abschnitt 9.4.3 ).

Die Referenzfunktion ist nur fur die Geschwindigkeiten V3 und V4 mdglich !

Klemmenfunktionalitét:

Sofern die Funktion aktiviert ist, wird die VO Klemme fiir den Anschlul3 des Referenzsignals genutzt.
Die Geschwindigkeit VO entféllt somit! . Zu beachten ist, dass einige Steuerungen
(falschlicherweise) fur die Inspektionsfahrt die VO Geschwindigkeit benutzen — dies ist bei aktivierter
Referenzfunktion nicht mehr méglich. In diesem Fall muf3 V1 benutzt werden.

Referenzsignal der Aufzugssteuerung:

Beim Erreichen der Zone muR das Referenzsignal auf +24 V geschaltet werden und bis zum
Fahrtende auf High bleiben.
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9.6.2

Erweiterte Reglereineinstellungen

Erweitert
Erw.-Regler

Erw.-Regler
LR 100%

Erw.-Regler

IMAX_MOT 200%

Erw.-Regler
Strom_P 15

Erw.-Regler
Strom_| 4000

Erw.-Regler
Igsoll_T1 0

Erw.-Regler
TA 5000us

Erw.-Regler
f_PWM 15kHz

Erw.-Regler
Lv 500%

Bei Fahrt auf Stop, d.h. beim Anhalten oder bei Direkteinfahrt ist ein
Lageregler aktiv, der standig die Istposition mit der Sollposition vergleicht
und entsprechende Abweichungen kompensiert. Dies ist die
Grundvoraussetzung fur eine exakte Einfahrt in die Haltestelle. Durch
Erhéhen des Parameters LR kann der Lageregler verstarkt und
Positionsabweichungen schneller ausgeregelt werden. Durch Einstellung
0 wird der Lageregler komplett abgeschaltet.

Hinweis: Eine zu hohe Verstarkung kann zu Schwingungen beim
Anhalten fihren.

Begrenzung des maximalen Motorstroms.

Proportionalverstarkung Stromregler.
Hinweis: Parameter nur nach Ricksprache mit RST Elektronik verandern.

I-Verstarkung Stromregler.
Hinweis: Parameter nur nach Ricksprache mit RST Elektronik verandern.

Die StellgréRe des Drehzahlreglers kann geglattet werden, um ein
ruhigeres Verhalten zu erreichen.
Hinweis: Zu hohe Werte kénnen zu Schwingungen fiuhren.

Bei Verwendung von Gebern mit niedriger Impulszahl kann die Abtastzeit
des Drehzahlreglers ernéht werden, um eine bessere Drehzahlauflésung
zu erhalten. Wird die Abtastzeit zu grol3 gewahlt, kann dies zu
Regelschwingungen fiihren.

Hinweis: Parameter nur nach Ricksprache mit RST Elektronik verandern.

PWM-Frequenz des Umrichters

Lastvorsteuerung: Vorgabe eines Grund-Drehmomentes beim Offnen der
Bremse (statische Lastkompensation). Der Lastausgleich wird prozentual
eingegeben.

LV = 500 bedeutet Gewichtsausgleich, also keine Lastvorsteuerung.
Werte < 500 bewirken eine Vorsteuerung "abwarts".

Werte > 500 bewirken eine Vorsteuerung "aufwarts".

Hierbei entspricht eine Differenz von 100 einem Vorsteuermoment von
10%.

Beispiel:
LV =400 -> Vorsteuermoment 10% in Abwartsrichtung
LV =700 -> Vorsteuermoment 20% in Aufwartsrichtung
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9.6.3 Auswahl der Werkseinstellung

Erweitert
Werkseinstellung

Werkseinstellung
Laden(1) 0

Werkseinstellung
Kopieren

In diesem Menil haben Sie die Mdglichkeit, die Werkseinstellung durch
die Eingabe einer "1" unter dem Menupunkt "Laden" aufzurufen. Zum
dauerhaften Abspeichern dieser Werte muf3 unter dem Menipunkt
.kopieren “ eine ,1“ eingegeben werden.

Achtung, die urpriinglichen Geréateeinstellungen werd en hierdurch
Uberschrieben !

9.6.4 Konfiguration der Ein- und Ausgdnge

Erweitert
Ein-/Ausgénge

9.6.4.1 Gebereingang

Ein-/Ausgénge
Gebereingang

Gebereingang
T-1 0

Gebereingang
Normal

Gebereingang
Invertiert

9.6.4.2 Digitaleingange

Ein-/Ausgénge
Digin 1

Digin 1
Feherquittng(0)

Digin 1
Schutziberw. (1)

In diesem Menil haben Sie die Mdglichkeit, die Ein- und Ausgéange des
Gerates zu konfigurieren.,

Hier kann eine Filterung des Tachosignals eingestellt werden. Gestorte
Gebersignale kénnen somit geglattet werden.

Hinweis: Anlagenabhangig kann ein hoher Filterungsgrad (z.B. T Filter =
4) zur Verschlechterung der Regeleigenschaften und damit zu
Schwingungen fuhren.

Hier kann die Drehrichtungszuordnung der Gebersignale gedreht werden.
Der gleiche Effekt kann durch Tausch der Drahte A und B, bzw. —A und
—B, an den Umrichterklemmen erreicht werden.

Hinweis: Beim Betrieb mit Synchronmaschinen (siehe Abschnitt 9.8.2 )
wird dieser Parameter automatisch ermittelt und darf deshalb nicht
verandert werden !

Hier kdnnen die 2 Digitaleingdnge des Umrichters konfiguriert werden:
Funktionalitat von Digitaleingang 1 :

Funktion ,externer Fehlerquittierungseingang “. Eine Stdrung kann
durch ein externes +24 V Signal an diesem Eingang quittiert werden.

Funktion ,Uberwachung der Fahrschiitze *“. Uber Hilfskontakte der
Fahrschiitze werden diese im Stillstand (500 msec nach Offnen des ZS-
Relais) auf Abfall geprift, d.h. der Pegel am Digitaleingang muf3 0 V
betragen.
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Digin 2
Bremse Start

Digin 2

“ Ein-/Ausgénge

9.6.4.3.1 Codierung

9.6.4.3 Fahrbefehle

Fahrbefehle
Parallel

Fahrbefehle
Parallel

Fahrbefehle
Binar

Funktion ,Uberwachung der Bremsoffnung bei Start  “. Uber ein +24 V
Signal wird dem Umrichter mitgeteilt, daR die Bremse geoffnet ist.

Funktionalitat von Digitaleingang 2
(siehe Digitaleingang 1)

Hier kann ausgewahlt werden zwischen paralleler und binarer
Fahrbefehlscodierung:

Parallele Ansteuerung (Standard).

Binadre Codierung.

Zur Binarcodierung der Fahrbefehle werden die Umrichtereingénge V1, V2, V3, V4 verwendet. Die
Zuordnung sieht folgendermaf3en aus:

Fahrstufe KI. 16 KI. 17 KI. 18 KI.19 Bemerkung
Umrichter (V1) (V2) (V3) (V4)
STOP 0 0 0 0 Kein Fahrtkommando
VO 1 0 0 0 Einfahrgeschwindigkeit
\A 0 1 0 0 Inspektionsgeschwindigkeit
V31 1 1 0 0 Zwischengeschwindigkeit V31
VN 0 0 1 0 Nachreguliergeschwindigkeit
VO 1 0 1 0 Einfahrgeschwindigkeit
V32 0 1 1 0 Zwischengeschwindigkeit V32
V33 1 1 1 0 Zwischengeschwindigkeit V2
V2 0 0 0 1 Zwischengeschwindigkeit V33
V3 1 0 0 1 Zwischengeschwindigkeit V3
V4 0 1 0 1 Schnellfahrtgeschwindigkeit V4

9.6.4.3.2 Konfiguration der Richtungssignale

Fahrbefehle
Nur RO(1) 0

Hier kann der Umrichter fiir den Betrieb mit nur einem Richtungssignal
konfiguriert werden. Der Parameter mul3 hierzu auf 1 gesetzt werden.
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9.6.4.4 Ausgange

Ein-/Ausgange
Ausgange

Ausgange

ZS=ImotOn 1

Hier kann die Funktion der Umrichterausgange (derzeit nur ZS-Relais)
definiert werden.

Durch Eingabe einer 1 wird Uiber das ZS-Relais ein Signal ausgegeben,
wenn der Motor bestromt ist und Drehmoment zur Verfiigung steht (s.
Abschnitt 4.2.2.3.4 ).

9.6.5 Weitere Uberwachungen

Erweitert
Uberwachungen

Ueberwachungen
Laufzeit O

Ueberwachungen
Schutzib. 0

Ueberwachungen
Bremse Start 0

Ueberwachungen
PTC Motor 0

Laufzeitiberwachung . Hier kann eine Laufzeitiberwachung aktiviert
werden, d.h. bei Uberschreitung der eingestellten Fahrzeit schaltet das
Gerat mit der entsprechenden Fehlermeldung ab. Die minmale Laufzeit
betragt 20 sec, bei kleineren Werten wird die Laufzeitiberwachung
deaktiviert und 0 angezeigt.

Hier wird die Uberwachungsfunktion der Fahrschiitze  aktiviert, sofern
ein entsprechender Digitaleingang mit dieser Funktion konfiguriert wurde
(siehe Abschnitt 9.6.4.2 ).
Hier wird die Uberwachungsfunktion fiir das Bremse-Offnen aktivier t
(siehe Abschnitt 9.6.4.2 ).

Hier wird die Uberwachungsfunktion fiir den Motorkaltleiter aktivi ert.

9.6.6 Sonderfunktionen

9.6.6.1 L6sen aus dem Fang

Sonderfunktionen
V1MaxRuck 0

Bei Eingabe einer 1 wird fir die Fahrgeschwindigkeit V1 ein
Sollwertsprung vorgegeben. Durch diesen wird ruckartig Drehmoment
aufgebaut, wodurch die Kabine besser aus dem Fang geltst werden
kann. Weiterhin wird der maximale Umrichterstrom ausgegeben. Diese
Funktion mul3 nach jedem Startversuch neu aktiviert werden, d.h. der
Wert fiir VIMaxRuck wird nach jedem Startversuch auf 0 gesetzt.

9.6.6.2 Automatische Messung der Motorcharakteristi k

Sonderfunktionen
Autotuning 0

9.6.6.3 Automatischer Test der Motorverbindung bei

Durch Eingabe einer 1 wird eine Messung der Motorcharakteristik und
eine automatische Einstellung des Reglers aktiviert. Diese ermdglich die
optimale Drehmomentausnutzung der Maschine. Die Messung bitte nur
in Rucksprache mit RST-Elektronik durchfuhren.

Fahrtbeginn

Sonderfunktionen
Motortest 1

Durch Eingabe einer 1 wird bei jeder Fahrt die Verbindung zum Motor
gepruft. Verdrahtungsfehler, offene Schitze und defekte Motoren werden
hierdurch sofort erkannt.
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9.6.6.4 Bestimmung des Winkeloffsets bei Synchronma schinen

Sonderfunktionen

Einph.On 1 Siehe Abschnitt 9.8.2 .

9.6.6.5 Auswertung einer analogen Lastmesseinheit

Sonderunkionen Durch Auswertung eines analogen Lastmessignals 0-10V kann der
Lastmessung Umrichter bereits vor dem Offnen der Bremse ein Drehmoment
------------------ ausgeben, welches ein Wegdrehen des Antriebs verhindert..

Ein Anbieter analoger Lastmesseinrichtungen ist zum Beispiel die Firma AVERDI GmbH in Berlin.
Um eine Lastvorsteuerung zu erméglichen, sind 2 Kalibriermessungen erforderlich: Eine Messung mit

leerer Kabine und eine Messung mit Halblast oder noch besser mit Vollast. Der Umrichter fuhrt die
Messung automatisch durch.

9.6.6.5.1 Kalibrierung bei leerer Kabine

Bitte fahren Sie die Kabine in Schachtmitte, um den Fehler durch das Seilgewicht zu minimieren.

Lastmessung Die Aktivierung der Messung erfolgt durch Setzen des Parameter Iq Leer
Iq Leer 100% auf 100

Danach Rickholkommando vorgeben — der Umrichter fuhrt eine Lastmessung innerhalb der ndchsten
3 Sekunden durch.

Lastmessung Nach erfolgter Messung wird der Parameter von 100 auf den ermittelten
lgLeer  -46% Wert gesetzt.

Der Lastpunkt fir die leere Kabine ist nun ermittelt !

9.6.6.5.2 Kalibrierung bei Last in der Kabine

:-aStmess””g Die Vorgehensweise ist dieselbe wie unter Punkt 9.6.6.5.1 beschrieben.
g Last 100%

______________________ Sie missen lediglich den Paramerter Ig Last verwenden.

9.6.6.5.3 Weitere Hinweise zur Kalibrierung

Zur Kalibrierung der Lastpunkte mul3 die Kabine jeweils in Schachtmitte gefahren werden, um den
Fehler durch das Seilgewicht zu minimieren.

Wichtig ist, dass der Halteregler so parametriert ist, dass die Kabinenbewegung am Ende der
Wartezeit (3 Sekunden) korrekt ausgeregelt ist. Dies sollte nach einigen hundert Millisekunden der Fall
sein.Mit einer zu weichen Haltereglereinstellung ist keine Lastkalibrierung méglich !

9.6.6.5.4 Freischalten der Funktion

Lastmessung Nach erfolgter Kalibrierung muf3 die analoge Lastvorsteuerung mittels
Enable 1 Parameter Enable = 1 freigegeben werden.
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9.7 Betrieb mit DCP-Schnittstelle

9.7.1 Allgemeines zum DCP-Betrieb

Das DCP-Protokoll ist ein speziell fir die Aufzugsanwendung entwickeltes RS-485 Protokoll zum
Datenaustausch zwischen Steuerung und Frequenzumrichter. Mit diesem Telegramm ist nicht nur eine
Fahrt- bzw. Positionskontrolle, sondern auch eine Fernbedienung des Umrichters von der Steuerung
aus moglich.

9.7.2  Verdrahtung

Die Umrichterklemmen 67 (RS485-A), 68 (RS485-B) und 65 bzw. 66 (GND) missen mit den
entsprechenden Anschliissen der Steuerung verbunden werden. Zur seriellen Verbindung von
Steuerung und Umrichter wird ein abgeschirmtes 4-Adriges verdrilltes Kabel empfohlen (Twisted-Pair
Leitung).

Die Relais werden im Telegramm durch Steuerbits ersetzt und miissen deshalb nicht mehr verdrahtet
werden.

Das Signal ,Reglerfreigabe“ GS mulR aus Sicherheitsgriinden weiterhin an der AnschluZklemme 53
angeschlossen werden.

9.7.3 Aktivierung der DCP Ansteuerung

Bitte wahlen Sie die gewiinschte DCP-Betriebsart (siehe im Abschnitt

System
Ansteuerung 9-4-5)-
Nach Umstellen der Ansteuerquelle auf DCP mulR3 das Gerat aus- und
nach etwa 30 sec wieder eingeschaltet werden. Jetzt erwartet der
Umrichter Telegramme von der Steuerung.
9.74 DCPO1
Ansteuerung Die Ansteuerung der Fahrbefehle erfolgt Giber das DCP-Protokoll und

DCPO1 nicht mehr tUber die Fahrbefehlsklemmen.
""""""""""" Die Ruckmeldung fir Bremse und Fahrschiitze werden ebenfalls tiber
das DCP-Protokoll Ubertragen.

9.7.5 DCPO3

Ansteuerung Erweiterte Version des DCPO1 Telegramms mit h6herem Datendurchsatz

DCPO3
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9.7.6 DCP0O4

Ansteuerung
DCP04

9.7.6.1 Allgemeines zum DCP04 Betrieb

In dieser Betriebsart werden die Weginformationen von der Aufzugssteuerung im Umrichter
weiterverarbeitet.

Damit der Umrichter eine korrekte Umrechnung der Kabinendaten auf die Motorbewegung
durchfiihren kann, missen folgende Anlagedaten korrekt eingegeben werden:
Getriebelbersetzung
Treibscheibendurchmesser
Aufhéngung

Sollten nicht alle Daten bekannt sind, gibt der Umrichter in einem Diagnosemend einen
Einstellvorschlag fir den Treibscheibenduchmesser aus.

Vor Fahrtbeginn findet ein Datenaustausch zwischen Steuerung und Umrichter statt:

Die Steuerung teilt dem Umrichter den Gesamtfahrweg mit. Der Umrichter berechnet daraus das
optimale Fahrprofil und teilt der Steuerung seinen Bremsweg fiir diese Fahrt mit. Diese kann somit
sehr flexibel auf eingehende Rufe reagieren.

Wahrend der Fahrt wird der Umrichter permanent mit Kabinenpositionsdaten versorgt, sodal ein
direktes Einfahren in die Haltestelle mdglich ist.

Wichtig ! Fur eine optimale Einfahrkurve muf3 darauf geachtet werden, dal® der Drehzahlregler (Menu
Einstellen — Regler ) korrekt eingestellt ist. Die Verstarkungswerte sollten erfahrungsgemars in
folgendem Bereich liegen:

Betrieb mit Asynchronmaschinen:
n_P: 50 ... 100
n_l: 50...200

Betrieb mit Synchronmaschinen:
n_P: 100 ... 300
n_I: 5..10
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9.7.6.2 Inbetriebnahme

Nachdem Sie die Anlagedaten korrekt eingegeben haben, mul3 zuerst tberprift werden, ob die
Gebersysteme von Umrichter und Steuerung korrekt abgeglichen sind.

Anzeigen Um dies sicherzustellen, fahren Sie bitte zunéchst mehrmals einige

DCP-Diagnose Meter in dieselbe Richtung mit Riickholung oder Inspektion und
kontrollieren Sie jeweils im Anzeigemeni den berechneten

Treibscheibendurchmesser des Umrichters. Dieser sollte méglichst

DCP-Diagnose genau mit dem parametrierten Wert Ubereinstimmen.
Treib.(Calc) 562 mm

Einstellen

A Falls nicht, stellen Sie bitte im Menu Einstellen — Anlagedaten den
nlagedaten . . .
______________________ vorgeschlagenen Treibscheibendurchmesser ein.

Anlagedaten
Treibscheibe 562 mm

9.7.6.3 DCP4-Einstellmo6glichkeiten

FRC Bei aktivierter DCP04 Ansteuerung wird das entsprechende Einstellmeni
Einstellen freigeschaltet.

Einstellen

DCP04

DCP04 Hier 1&Rt sich der Anhalteverlauf einstellen.

Stop mit VO 0

Stopmitv0 =1 StopmitV0 = 0

Direkteinfahrt mit kurzem ,Schleichweg* Direkteinfahrt zeitoptimiert

Hinweis: Die Einstellung StopmitV0 = 1 ergibt das bessere Fahrgefiihl, da die Beschleunigung in der
kurzen Konstantphase abklingt, wodurch sich bereits vor dem Anhalten die Mechanik beruhigen kann.
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9.7.7 Verbindungsiuberwachung

*kk A *kk . . . -
DCPS_gr‘g;g Werden keine oder gestorte Telegramme wahrend einer Fahrt

______________________ empfangen, schaltet der Umrichter auf Stérung. Der Stérmeldekontakt
wird wieder freigegeben, sobald fehlerfreie Telegramme von der
Steuerung empfangen werden. Die Stérungsanzeige am Display kann in
diesem Fall mit der Enter-Taste quittiert werden.

*** Warnung ***
DCP-Verbindung Im Stillstand wird bei fehlerhafter Verbindung eine Warnung ausgegeben.

9.7.8 DCP-Diagnose

Dieses Menti ist nur freigeschaltet, wenn der Umrichter Gber das DCP-Protokoll angesteuert wird
(siehe Abschnitt 9.7 ).

DCP-Diagnose Hier wird die Verbindungsqualitat in Promille angezeigt.

Qualitat ~ 1000% Beispiel:

""""""""""" 1000% : Fehlerquote O Promille

998 % : Fehlerquote 2 Promille (von 1000 Telegrammen sind 2 gestort)

geE“(',efCS 0570 Hier sind diverse Telegrammfehlerzéahler enthalten, die genauen
---------------------- AufschluRR Gber den aktuellen Telegrammstatus geben.
ggig"’{}fewh"e Fahrbefehle, die der Umrichter aus den DCP Kommandos generiert.

DCP-Senden

00 00 00 . _

---------------------- Telegramme, die der Umrichter zu Steuerung sendet.
DCP-Empfangen . . "

00 00 00 00 00 Telegramme, die der Umrichter von der Steuerung empféangt.

DCP-Diagnose N .
Restweg 1234 mm Restweg, der von der Steuerung tibertragen wird.

DCP-Diagnose
DCPO04VKorr 0 Ausgangsgrofie der DCP Lageregelung

DCP-Diagnose . .
Treib.(Calc) 237 mm Berechneter Treibscheibenduchmesser
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9.8.1

9.8 Betrieb mit Synchronmaschinen / Gearless

Einstellen der Anlagedaten

Bereit
0 rpm 0A

FRC-F

Einstellen
Anlagedaten

Anlagedaten
I_MOT 32A

Synchronmaschine
Polpaare 2

Synchronmaschine
Geber 1024

Gebertyp
Sinus EnDat

Gebertyp
Sinus SSI

Synchronmaschine
RhoOffset 0

Durch zweimaliges Betétigen der Enter-Taste (,E*) gelangen Sie ins
Menu Anlagedaten. Diese mussen zunachst korrekt eingegeben werden.

Nennstrom des Motors

Polpaar zahl des Motors.

Geberstrichzahl, Anzahl der Sinusperioden / Umdrehung.

Verwendung des ECN1313 oder ECN113 Absolutwertgebers mit EnDat
Schnittstelle von Heidenhain.

Verwendung des ECN1313 oder ECN113 Absolutwertgebers mit SSI
Schnittstelle von Heidenhain.

Winkeloffset zwischen Gebernullpunkt und elektrischem Nullpunkt der
Motorwicklung.

Hinweis:Dieser Parameter wird vom Gerat bei der Einphasung (s.u.)
automatisch ermittelt und darf nach einer korrekten Einphasung nicht
mehr verandert werden.
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9.8.2 Einphasung — Ermitteln des Winkeloffsets

Damit die Synchronmaschine betrieben werden kann , muf3 vor der ersten Fahrt der Winkeloffset
zwischen Gebernullpunkt und elektrischem Nullpunkt der Motorwicklung gemessen werden
(Einphasung ).

Wichtiger Hinweis: Die Messung muf3 bei freidrehende ~ m Motor und ohne Last (Schlaffseil)
stattfinden. Bereits geringe Reibmomente kénnenda s Messergebnis so verfalschen, dass kein
ordnungsgemaller Betrieb mdglich ist 1!

Folgende Schritte sind durchzufiihren:

Aktivierung der Einphasung:

Ervveitert Im Men( Erweitert — Sonderfunktionen muf3 die Messung durch Eingabe
Sénderfunktinen einer 1 aktiviert werden.
E_V“Cr?gnmasghine Vorgabe von Fahrkommands mittels Rickholsteuerung.
inph.On
< Info > _ Motor dreht sich, bis Messung beendet ist, Status der Messung wird am
Einphasung aktiv . .
______________________ Display angezeigt.
< Info >
Fahrb. wegnehmen! Jetzt alle Fahrbefehle wegnehmen.
AT Gemessener Winkeloffset wird angezeigt

Rho: Wert = -3204 MefRergebnis abspeichern durch Betatigen der ,E*-Taste. Mittels der ,,C*-
""""""""""" Taste kann der Vorgang abgebrochen werden.

< Info >
Rho speichern ...

Der Antrieb ist nun fahrbereit.

Zur Uberpfriifung der Funktion erneut Fahrkommandos vorgeben. Der Antrieb muf sich
ordnungsgemal drehen

9.8.3 Prifen der Drehrichtungszuordnung

Prufen, ob die Drehrichtung mit der Vorgabe Ubereinstimmt, d.h. ob bei Vorgabe RO der Motor in die
Aufwartsrichtung dreht. Falls ja, ist der Kalibriervorgang beendet, falls nein, drehen Sie bitte 2
Motorphasen (z.B. U und V) und starten die Messung erneut (siehe ,Einphasung” ).
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9.9 Open-Loop Betrieb

Wichtige Hinweise :

- Der Betrieb ohne Geberriickfihrung kann zu einer std  rkeren Erwdrmung des Motors sowie
zu einem schlechteren Fahrverhalten als bei Betrieb mit feldorientierter Vektorregelung
fuhren.

Die Haltegenauigkeit beim U/F-Betrieb wird prinzipb ~ edingt immer etwas schlechter sein als
beim Betrieb mit feldorientierter Vektorregelung.
Die maximale Fahrgeschwindigkeit betragt bei Open-L ~ oop Betrieb 1 m/s.

9.9.1 Open-Loop 3

9.9.1.1 Parameteribersicht

Enstellen Das Einstellmenti befindet sich im Menu Einstellen — Open-Loop 3 .
Open-Loop 3 Hinweis: Das Meni wird nur angezeigt, wenn zuvor die Betriebsart auf
""""""""""" Open-Loop 3 eingestellt wurde. Es besteht aus folgenden Parametern:

Open-Loop 3
U_Start 3000 Startspannung (automatische Einstellung).
Open-Loop 3 Aktivierung der automatischen Motormessung und Parametrierung.

R1MessEn 0

9.9.1.2 Einstellung des Umrichters

9.9.1.2.1 Aktivierung der Betriebsart

Zunachst mul der Umrichter auf die entsprechende Betriebsart eingestellt werden. Wechseln Sie
hierzu ins Menu System-Betriebsart.

System
Betriebsart

Betriebsart Wahlen Sie die Betriebsart Open-Loop 3 .
Open-Loop 3
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9.9.1.2.2 Eingabe der Anlagedaten

Anlagedaten
I_MOT 32A Nennstrom des Motors

Anlagedaten
U_MOT 400V

Nennspannung des Motors

Anlagedaten
n_MOT 1350rpm

Nenndrehzahl des Motors

Anlagedaten
¢ MgT 50Hz Nennfrequenz des Motors

ﬁgé?gﬁgatenso Leistungsfaktor des Motors. Der Wert auf dem Motortypenschild muR mit

...................... 100 multipliziert werden.

9.9.1.2.3 Automatische Messung der Motorparameter

Das Gerét fihrt eine Messung der Motorcharakteristik durch und stellt die entsprechenden Parameter
fur die Motorsteuerung automatisch ein. Es besteht die Mdglichkeit, die Motorparameter einmalig oder
bei jeder Fahrt zu messen wobei standardmaRig die einmalige Messung eingestellt ist.

Einstellen Wechseln Sie ins Meni Einstellen — Open-Loop 3. Mittels der E-Taste
Openloop3 gelangen Sie ins Menu. Wahlen Sie den Parameter R1MessEn aus.
Open-Loop 3

R1MessEn 1

Durch Eingabe einer ,1" wird die Messung aktiviert.

Open-Loop 3 Fahrkommando vorgeben. Nach dem Einschalten der Endstufe bestimmt

RiMessEn 0 das Gerét innerhalb einiger Millisekunden den Standerwiderstand und die
erforderliche Startspannung des Motors.

AnschlieRend wird die Fahrt ausgefuhrt und der Parameter R1MessEn

auf 0 gesetzt.

Hinweis:

Normalerweise ist es ausreichend, die Motorparameter einmalig bei der Inbetriebnahme zu messen.
Falls jedoch bei Erwarmung des Motors eine deutliche Verschlechterung des Fahrverhaltens eintritt,
liegt dies an der Temperaturabhéngigkeit der Motorparameter.

Open-Loop 3 In diesem Fall haben Sie die Mdglichkeit, durch Eingabe einer ,2" eine
R1MessEn 2 Permanentmessung zu aktivieren, die dazu fiihrt, dass das Gerat bei
“““““““““““ jedem Start eine Messung durchfiihrt. Erwarmungsbedingte Anderungen
der Motorparameter werden somit erfal3t und ausgeglichen.

Fahrt in beide Richtungen durchfiihren.

Hinweis:
Sollte das Drehmoment nicht ausreichen (z.B. Motor bleibt bei Schleichfahrt stehen), so muf3 die
Startspannung erhéht werden.

Open-Loop 3
U_Start 3000
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9.10 Notstromevakuierung mit USV

9.10.1 Allgemein

Beim Ausfall der Netzspannung kann mit dem Umrichter eine Fahrt mit reduzierter Geschwindigkeit
ausgefihrt werden. Maximal mogliche Fahrtdauer und Geschwindigkeit hangen in erster Linie von der
verwendeten USV ab. Die Frequenzumrichter sind im Evakuierungsbetrieb fiir den kostengiinstigen
Einsatz von einphasigen unterbrechungsfreien Stromversorgungen ausgelegt. Die Einspeisung erfolgt
hierbei direkt an den Phasen L1 und L2; eine aufwendige Ladeschaltung fir den Zwischenkreis und
das Akkumanagement entfallt hierdurch.

9.10.2 Verdrahtung

In der nachstehenden Abbildung ist das Prinzipschaltbild einer automatischen Umschaltung auf USV-
Betrieb sowie das Zuriickschalten auf Netzbetrieb dargestellt. Zur Uberwachung der Netzspannung
dient ein Phaseniiberwachungsrelais des Typs PTW-3uP, welches iber RST Elektronik bezogen
werden kann.
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Funktionsweise:

Im Normalbetrieb ist das interne Relais an den Klemmen 11-12-14 angezogen. Somit ist auch das
Netzschitz K14 im Eingriff. Da die beiden Schitze K12 und K14 niemals gleichzeitig angezogen sein
dirfen, sind sie dreifach gegeneinander verriegelt: zum einen Uber den internen Umschalter des PTW-
3uP zum anderen (iber die gegenseitige Schiitzverriegelung unter Zuhilfenahme der Offner-
Hilfskontakte sowie Uber eine Anzugsverzégerung der Schiitze (ca. 3 ... 5 s).

Fallt die Netzspannung aus, so fallt das interne Relais der Phaseniiberwachung und somit K14 ab.
Zeitverzogert zieht K12 an und versorgt den Umrichter einphasig aus der USV uber die
Eingangsphasen L1 und L2. Uber den SchlieRer-Hilfskontakt von K12 wird die umrichterinterne 24V-
Versorgungsspannung an Klemme 22 (Digital IN3) angelegt. Hierdurch wird dem Umrichter
signalisiert, dass Notstrombetrieb herrscht. Die Unterspannungsiiberwachung wird fur diesen
Betriebsfall deaktiviert.
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Kehrt die Netzspannung zurtick, so schaltet das PTW-3uP zurtick auf Normalbetrieb: K12 fallt ab und
K14 zieht zeitverzégert an.

Da das PTW-3uP so programmiert ist, dal3 ein vélliges Abschalten aller 3 Phasen keinen Fehler
auslost, wirde ein Ausfall der Phasen L2 und L3 nicht erkannt werden. Verbindet man jedoch den
Anschluss "0" mit dem Neutralleiter, wird auch dieser Betriebszustand berticksichtigt.

Fallt dagegen L1 aus, fehlt dem PTW-3pP die Versorgungsspannung. Auch in diesem Fall fallt das
interne Relais wie gewiinscht ab. Eine Anzeige des Betriebszustandes kann hierbei jedoch nicht mehr
erfolgen.

9.10.3 Dimensionierung der USV

Fur die Bestimmung der erforderlichen Scheinleistung der USV muss zunachst der Motorwirkungsgrad
anhand der Typenschildangaben bestimmt werden:

P

hy . ; [1]
\/§>UM Xy X0y

hw Motorwirkungsgrad

Pum Motornennleistung

Um Motornennspannung

Im Motornennstrom

COS | m Motorverschiebungsfaktor

Die erforderliche Scheinleistung der USV fiir den Evakuierungsbetrieb in die nachste Etage unter
Nennlast mit 5% der Nenngeschwindigkeit berechnet sich Uberschlagig wie folgt:

2
Ssv > 22 11 =R, [2]
y

Sysv Scheinleistung der USV
Pv Motornennleistung bei Nenngeschwindigkeit und Nennlast
hy Motorwirkungsgrad

Folgende Bedingungen sind einzuhalten:

* Der berechnete Motorwirkungsgrad betragt mindestens 75%.

* Der Betrieb erfolgt mit feldorientierter Regelung, d.h. kein Open-Loop-Mode.

* Die Ausgangsspannung der USV betragt auch unter Last mindestens 220V~.

* Der Crest-Faktor (Verhéltnis des Spitzenstroms zum Effektivstrom) der USV betragt mindestens 3:1
(Achtung: beim Spitzenstrom handelt es sich nicht um den effektiven Anlauf- oder
Beschleunigungsstrom).

* Weitere Verbraucher, wie z.B. Steuerung, Kabinenlicht, Schachtbeleuchtung, usw. sind zuséatzlich zu
berucksichtigen.

* Soll nicht die nachstmégliche Haltestelle angefahren werden, so muss die Uberbriickungszeit der
USV unter Volllast gro3er als jene Zeit sein, welche zum Durchfahren des Schachtes mit
Evakuierungsgeschwindigkeit bendtigt wird.
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9.10.4 Besonderheiten des Umrichters bei Evakuierun q

Uber High-Pegel (+24V) am Digitaleingang Digital IN3 (Klemme 22) wird dem Umrichter mitgeteilt,
dass Evakuierungsbetrieb vorliegt.

Der Umrichter besitzt einen Digitalausgang DigOut3 (Klemme 56), Giber den die Lastverhdaltnisse nach
dem Bremse-Offnen signalisiert werden:
High-Pegel (+24V): Kabine ist schwerer als Gegengewicht . Empfohlene Richtung = AB
Low-Pegel (0V): Kabine ist leichter als Gegengewicht . Empfohlene Richtung = AUF

Durch steuerungsseitige Auswertung dieses Signals kann eine Evakuierung in die ,leichtere* Richtung
erfolgen.

Fiur den Evakuierungsbetrieb qilt folgendes:
Die Unterspannungs-Uberwachung des Zwischenkreises wird unterdriickt, wenn Digital IN3
aktiviert ist.
Vor dem Anlegen der Fahrkommandos  mul der Evakuierungsbetrieb Uber Digital IN3
aktiviert werden.
Die maximale Drehzahl wird durch den Parameter VE (Evakuierungs-Fahrgeschwindigkeit)
bestimmt. Bei Vorgabe einer héheren Geschwindigkeit wird die Drehzahl auf VE begrenzt.

10 Wartung und Instandhaltung

Da die modernen elektronischen Bauelemente sehr langzeitstabil sind und naturgemaf keinerlei
mechanischer Abnitzung unterliegen, sind im Normalfall keine besonderen Wartungs- und
Instandhaltungsarbeiten am Frequenzumrichter notwendig.

Im Rahmen der Ublichen Aufzugswartung sollten jedoch die Anschlu3klemmen auf festen Sitz, sowie
die Relaiskontakte an den Ausgaberelais auf Abbrand tberprift werden.

Bei schmutziger und staubreicher Umgebung, inshesondere bei Industrieaufziigen z.B. im Bereich der
Chemie und ahnlicher Industrien, mussen ferner zur Vermeidung von Kriechstrémen und
Uberschlagen evtl. Staubablagerungen auf den Platinen und in den Starkstromteilen gelegentlich
abgeblasen werden.

Ferner ist daflir Sorge zu tragen, dal? die Rippen der Kuhlkdrper nicht durch Staubablagerungen
verstopft sind. In normalen Wohn- und Birogeb&auden treten derartige Probleme jedoch in aller Regel
nicht auf.

Bei Impulsgebern, die nicht direkt an die Maschine angeflanscht oder eingebaut sind, sondern tiber
Antriebsriemen (meist Zahnriemen) nur indirekt mit der Motorwelle verbunden sind, muf3 in
regelméaRigen Abstanden die Riemenspannung Uberprift werden.
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11 Umrichter mit integrierten Fahrschitzen

11.1 Allgemeines

Der Frequenzumrichter ist auch mit integrierten Fahrschiitzen lieferbar. Die Fahrschiitze entsprechen
der Gebrauchskategorie AC3 und sind mit Hilfskontakten ausgeristet.

Es wird ein Plug&Play-System angeboten, bei dem man den Frequenzumrichter mit der Steuerung
mittels Steckverbindung verbindet. Somit werden Verdrahtungsfehler auf der Baustelle vermieden.
Mittlerweile existieren Schnittstellen zu vielen namhaften Steuerungsbauern.

Das gesamte Gerdt ist in einem Gehéause untergebracht, so dal’ es aulRerhalb des Schaltschranks an
der Wand befestigt werden kann. Bis Baugrof3e 6 ist der Bremswiderstand im Gerati  ntegriert.

Warnhinweis: Aufgrund der Warmeentwicklung des Bremswiderstandes darf das Gerat nur auf einer
nicht brennbaren Oberflache (z.B. Betonwand) montiert werden. Damit die Beliiftung des
Bremswiderstandes nicht behindert wird, muf? Gber und unter dem Gerat ein Luftraum von mindestens
50cm frei gelassen werden.

Oberhalb des Gerétes / Bremswiderstandes durfen sich keine brennbaren Gegenstande befinden!

Werden die obigen Hinweise nicht eingehalten, beste ht BRANDGEFAHR !

11.2 Technische Daten

Die Strome entsprechen denen des Standardgerates.

Baugrolie Abmessungen

Breite Hohe max. Tiefe
FRC-F1...F6 400 mm 725 mm 275 mm
FRC-F7 400 mm 863 mm 275 mm

11.2.1 Gehéuse
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11.2.2 Befestigung der Kabel

Die Leitungszufiihrung erfolgt an der unteren Offnung. StandardméRig befindet sich ein
Kabelbefestigungsblech auf der Unterseite der Montageplatte des Gerates.

Das Kabelbefestigungsblech dient zur Zugentlastung der Kabel und zusatzlich zur Kontaktierung der
Abschirmung der geschirmten Kabel. Die Kabel werden am Kabelbefestigungsblech wie folgt befestigt:

ungeschirmte Kabel:
Befestigung mit beiliegenden Kabelbindern in den ausgestanzten Offnungen.

geschirmte Kabel:
- Kabelschirm freilegen.
passende Kabelschelle aus dem beiliegenden Sortiment auswahlen.
beiliegende Blechmuttern an den gewiinschten Stellen so einschieben, dal die glatte Flache
nach oben zeigt.
Schelle mit den beiliegenden M4-Schrauben an den Blechmuttern befestigen.

Das Geberkabel wird unten am Gehause eingefiihrt und der Schirm oben beim Stecker geerdet.

Hinweis: Sofern ein Sinusgeber verwendet wird, muf3 der Kabelschirm ebenfalls tiber eine
geeignete Schelle geerdet werden. Die Schirmung nu  r Uber die Befestigung des SUB-D
Anschlusses ist nicht ausreichend !

11.2.3 Verdrahtung

Die Netzzuleitung wird an Klemme ,L1-L2-L3-PE" angeschlossen. Bei Geraten mit integrierten
Sicherungsautomaten muf3 der Neutralleiter an der entsperchend gekennzeichneten blauen Klemme
angeschlossen werden.

Die Leitung des Bremswiderstandes wird an den Klemmen ,RB* und ,+“ und ,PE" angeschlossen. Bei
Geraten mit integriertem Bremswiderstand ist keine externe Verdrahtung nétig.

Die Motorleitung wird direkt an die mit ,U-V-W" bezeichneten Schiitzkontakte und an der PE-Klemme
angeschlossen.

Die Steuerkabel missen bei Plug&Play-Geréaten lediglich in der Steuerung eingesteckt werden.
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12 Fehler und Warnungen

Hinweis: Nachfolgende Zusammenstellung beinhaltet die gangigsten Fehler und Warnungen.

12.1 Fehlermeldungen am Umrichter

12.1.1 Tacho verpolt
Auslésung:
Vorzeichen von Soll-und Istwert stimmt nicht Giberein.

Ursachen bzw. Abhilfe:

Zuordnung von Motordrehfeld und Inkrementalgeberspuren stimmt nicht . Bei Aufwéartsbewegung der
Kabine mul eine positive Drehzahl im Display angezeigt werden.

Impulsgeberspur A und B, bzw.-A und —B tauschen oder 2 Motorphasen drehen.

12.1.2 Kein Anlauf
Auslosung:
Es wird trotz Solldrehzahlvorgabe und 100 % Drehmoment keine Istbewegung erkannt.

Ursachen bzw. Abhilfe:

Der Inkrementalgeber ist nicht korrekt angeschlossen oder defekt. Kontrollieren Sie, ob bei Bewegung
der Kabine eine Drehzahl im Display angezeigt wird.

Die Strichzahl des Inkrementalgebers ist falsch parametriert.

Die Bremse 6ffnet nicht, d.h. der Motor ist Uiberlastet.

Der Motor entwickelt zu wenig Drehmoment , da der Umrichter nicht korrekt an den Motor angepalf3t
ist.

12.1.3 Ubergeschwindigkeit
Auslosung:
Istdrehzahl ist groBer als V4 + 20 %

Ursachen bzw. Abhilfe:

Unkontrollierte Bremséffnung ohne Umrichtertéatigkeit.

Offnen der Fahrschiitze wahrend der Fahrt.

Tacho defekt oder Stérungseinkopplung auf der Tacholeitung .

12.1.4 Regelabweichung
Auslésung:
Die Abweichung zwischen Soll- und Istwert ist zu grof3.

Ursachen bzw. Abhilfe:

Motor falsch an den Umrichter angepasst.
Motor Uberlastet.

Umrichter zu Kklein.

Netzspannung zu gering

Anlagedaten mit Motortypenschild vergleichen.

12.1.5 Uberstrom
Auslosung:
Stromwert Ubersteigt den maximalen Umrichterstrom.

Ursachen bzw. Abhilfe:

Kurzschlu3 im Ausgangskreis des Umrichters, z.B. durch Motorschaden oder falsche Verdrahtung.
Verdrahtung prifen.

Motor durchmessen.
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12.1.6 Uberspannung Zwischenkreis
Auslésung:
Zwischenkreisspannung steigt Uiber einen gewissen Wert an.

Ursachen bzw. Abhilfe:

Die Energie im Bremsberieb kann nicht mehr aus dem Zwischenkreis abgefiihrt werden kann.
Eventuell ist der Bremswiderstand falsch angeschlossen oder defekt.

Erhdhte Netzspannungen.

Resonanzen in Verbindung mit Blindstromkompensationsanlagen.

12.1.7 Unterspannung Zwischenkreis
Auslésung:
Zwischenkreisspannung sinkt unterhalb eines gewissen Wertes ab.

Ursachen bzw. Abhilfe:

Zu kleine Netzspannungen (z.B. Notstrombetrieb bei Uberlastung des

Generators, Baustrombetrieb mit zu kleinem AnschluBquerschnitt, Netzspannungsabsenkungen in
Gebieten mit ,weichem Netz").

12.1.8 Motoranpassung
Auslésung
Bei der Stromreglereinstellung trat ein Fehler auf.
Verbindung Motor-Umrichter unterbrochen.

Ursachen bzw. Abhilfe:

Fahrschitze nicht angezogen.
Kontakte der Fahrschitze verbraucht.
Verdrahtungsfehler.

12.1.9 Motortemperatur
Auslosung:
Der Widerstand zwischen den AnschluB3lemmen 35 und 36 ist gro3er als 3 kOhm, d.h. der
Motorkaltleiter hat angesprochen

Ursachen bzw. Abhilfe:

Motor Uberhitzt

Falls kein Motorkaltleiter angeschlossen ist, muf3 eine Drahtbriicke zwischen den Klemmen 35 und 36
eingelegt sein.

+24 V Sicherung im Geréat defekt

12.1.10 Temperatur KK. (Ubertemperatur)
Ausldsung
Temperatur steigt iber Grenzwert.

Ursachen bzw. Abhilfe:

Zu hohe Umgebungstemperatur.
Fehlende Luftéffnung im Schaltschrank.
Umrichter zu klein ausgelegt.

12.1.11 DCP-Error
Auslésung:
Fehlerhafte bzw. keine Telegramme von der Steuerung

Ursachen bzw. Abhilfe:
DCP-Verbindungskabel verdrillt und abgeschirmt ?
Abschirmungen grof3flachig auf PE gelegt ?
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12.1.12 Laufzeitfehler
Auslésung:
Die programmierte Laufzeitiiberwachung hat angesprochen.

Ursachen bzw. Abhilfe:
Laufzeitiberwachung deaktiveren oder Zeit erhdhen.

12.1.13 Schutzuberwachung
Auslosung:
Fahrschitzes sind 0,5 sek nach Abschaltung des ZS-Relais noch angezogen

Ursachen bzw. Abhilfe:
Prufen, ob die Schiitze spater als 0,5 sec nach Abschalten des ZS-Relais noch angezogen sind.

12.1.14 Leistungsteil
Auslésung:
Die Fehlermeldung wird von den Leistungsmodulen des Umrichters ausgeldst.

Ursachen bzw. Abhilfe:

Schalten der Fahrschitze unter Strom.

Starke EMV-Einflisse.

Umrichter defekt

Abschirmungen und RC-Beschaltung der Schitze kontrollieren.

Prufen, ob sich in der N&he des Umrichters starke Stérquellen befinden (z.B. grof3e Maschinen, ..).
Umrichter tauschen.

12.1.15 Einphasung
Ursachen bzw. Abhilfe:

Bei der Einphasung der Synchronmaschine ist ein Fehler aufgetreten.
Rucksprache mit RST.

12.1.16 Erdschluf3
Auslésung:
Der gemessene Erdschlu3strom Ubersteigt den maximal zuldssigen Wert.

Ursachen bzw. Abhilfe:

Starke EMV-Einflisse

Motor defekt.

Abschirmungen und RC-Beschaltung der Schitze kontrollieren.

Prufen, ob sich in der N&he des Umrichters starke Stérquellen befinden (z.B. grof3e Maschinen, ..).
Motor durchmessen.

12.1.17 Uberlast Motor
Auslésung:
Das Grenzlastintegral des Motors wurde Uberschritten.

Ursachen bzw. Abhilfe:
Falsche Parametrierung.
Inkrementalgeber defekt.
Motor eventuell zu klein.
Parametrierung prufen.
Rucksprache mit RST.
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12.1.18 Sinusamplitude
Auslésung:
Amplitude der Sinussignale auBerhalb des Toleranzbereichs.

Ursachen bzw. Abhilfe:

Sinusgeber defekt.

D-SUB Stecker falsch konfiguriert oder nicht gesteckt.
Prufen der Sinusgeberverdrahtung.

Rucksprache mit RST.

12.1.19 EnDat BUS OPEN, EnDat Timeout , EnDat CRC
Auslésung:
Fehler bei der Initialisierung des Absolutwertgebers.

Ursachen bzw. Abhilfe:

Absolutwertgeber defekt.

SSI-Protokoll eingestellt.

D-SUB Stecker falsch konfiguriert oder nicht gesteckt.
Prufen der Sinusgeberverdrahtung.

Rucksprache mit RST.

12.1.20 EnDat STRICHZAHL
Auslosung:
Eingestellte Geberstrichzahl ist falsch.

Ursachen bzw. Abhilfe:
Parameter korrigieren.

12.1.21 SSI BUS OPEN, SSI Timeout
Auslésung:
Fehler bei der Initialisierung des Absolutwertgebers.

Ursachen bzw. Abhilfe:

EnDat-Protokoll eingestellt.

Absolutwertgeber defekt.

D-SUB Stecker falsch konfiguriert oder nicht gesteckt.
Prufen der Sinusgeberverdrahtung.

Rucksprache mit RST.

12.1.22 n-Max Synchron
Auslosung:
Maximal zuldssige Drehzahl fir Gearless-Antrieb wurde tberschritten.

Ursachen bzw. Abhilfe:
Rucksprache mit RST.

12.1.23 Ueberlast FU
Auslésung:

Wahrend der Konstantfahrt hat der Umrichter einen Stromanstieg auf das 1,5 fache des
Umrichternennstroms erkannt.

Ursachen bzw. Abhilfe:
Bremse fallt wahrend der Fahrt ein.
Rucksprache mit RST.
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12.1.24 Timeout ZS=Imot
Auslésung:
Nur bei Nutzung der Funktion ,Motor bestromt®.
Anfahren: Nach Vorgabe des GS-Signals werden von der Steuerung keine Fahrbefehle innerhalb von
5 Sekunden angelegt.
Anhalten: Nach Wegnahme des Fahrkommandos wird das GS —Signals nicht innerhalb von 5
Sekunden von der Steuerung weggenommen.

Ursachen bzw. Abhilfe:
Korrektur der Zeiten in der Steuerung.

12.1.25 SSC-Error
Auslosung:
Umrichterinterner Fehler

Ursachen bzw. Abhilfe:
Umrichter aus- und nach etwa 30 sec wiedereinschalten. Bei Wiederauftreten Platinendefekt.

12.1.26 Keine Einmessung
Auslosung:

Umrichter wird in Open-Loop 3 Betriebsart betrieben, ohne dal’ der Motor eingemessen wurde (siehe
Abschnitt 9.9.1.2.3)

Ursachen bzw. Abhilfe:
Automatische Messung der Motorparameter aktivieren

12.1.27 Ueberspg. Netz, Unterspg. Netz, Drehfeld Ne tz
Auslésung:
Phaseniiberwachung (soweit vorhanden) im Umrichter hat angesprochen.

Ursachen bzw. Abhilfe:
Rucksprache mit RST

12.1.28 DCP04 Restweg
Auslésung:
Nur bei Betriebsart DCP04. Restweg nimmt negative Werte an, Restweg andert sich wahrend der
Verzdgerung nicht innerhalb 100 msec, Restweg vergréRert sich wahrend der Bremsrampe.

Ursachen bzw. Abhilfe:

Ubertragungsfehler im DCP-Protokoll. Kontrolle, ob DCP-Leitung abgeschirmt ist und der Schirm
korrekt mit PE verbunden ist. Riicksprache mit RST.

12.1.29 Timeout Bremse Start
Auslésung:

Sofern Bremskontroller qktiviert ist und innerhalb 5 Sekunden nach dem Schalten des ZB-Relais keine
Ruckmeldung tUber das Offnen der Bremse erfolgt ist.

Ursachen bzw. Abhilfe:
Kontrolle der Bremse, Kontrolle der Verdrahtung.
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12.2 Warnungen am Umrichter

12.2.1 Kuehlk.temp

Die Kuhlkdrpertemperatur hat die Vorwarngrenze Uberschritten.

12.2.2 Motordaten o.k. ?
Es wurde bei der Parametrierung der Anlagedaten kein Schlupf berticksichtigt. Eventuell wurde die
Synchrondrehzahl (z.B. 1500) anstelle der Nenndrehzahl (z.B. 1450) parametriert (siehe Abschnitt
8.3.1.3).

12.2.3 Kein Refsignal
Direkteinfahrt mit Referenzsignal: Es wurde innerhalb der zulassigen Zeit kein Referenzsignal erkannt.

12.2.4 Eehler Lastmess.
Kalibrierung der analogen Lastmessung: Ausgangsspannung der Lastmesseinheit bei Beladung sind
nicht ausreichend gréRer als bei leerer Kabine. Somit keine korrekte Kalibrierung méglich.

12.2.5 Keine +5V

Interne Geratespannung +5 V fehlt. Schmelzsicherung kontrollieren, externer Kurzschluf3.

12.2.6 Keine +15V
Interne Geratespannung +15 V fehlt. Schmelzsicherung kontrollieren.

12.2.7 Keine +24V

Interne Geratespannung +24 V fehlt. Schmelzsicherung kontrollieren.

12.2.8 DCP- Verbindung
Die DCP-Verbindung zur Steuerung ist gestort bzw. unterbrochen.

12.2.9 Fahrbefehle 1?

Wahrend der Einphasung (Synchronmaschine) wurden die Fahrkommandos vorzeitig weggenommen,
sodal} die Messung nicht beendet werden konnte.

12.2.10 Kontrollzeiten !?
Beim Anhalten nimmt die Steuerung das GS-Signal weg, bevor der Umrichter die Endstufe
abgeschaltet hat. Notwendige MalRBnahme: Die Zeiten fir den Schitzabfall in der Steuerung miissen
vergroRert werden.
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13 Werksseitige Einstellungen, Parameteriubersicht

Einstellparameter Displaytext Wertebereich Grundeinst. Bemerkung
Geschwindigkeiten
Schleichfahrt VO 1-630 100 U/min wahlweise in mm/sec
Inspektion V1 1-1500 300 U/min wahlweise in mm/sec
1. Zwischengeschw. V2 1 -3000 1000 U/min wahlweise in mm/sec
2. Zwischengeschw. V3 1-3000 1380 U/min wahlweise in mm/sec
Schnellfahrt V4 50 - 3000 1380 U/min wahlweise in mm/sec
Nachregeln VN 1-270 75 U/min wahlweise in mm/sec
Evakuierung VE 1-630 100 U/min wahlweise in mm/sec
Einfahriberwachung EU 0 - 1800 300 U/min wahlweise in mm/sec
Bremsiiberwachung BU 0 - 1800 300 U/min wahlweise in mm/sec
Zeiten/Wege
Hochlauf HL_V4 1000 — 10000 2500 msec wahlweise in mm
Bremsrampe B_V4 1000 — 10000 2500 msec wahlweise in mm
Elektrisch Halt EH 300 - 3000 1000 msec wahlweise in mm
Startzeit Fahrkurve SF 100 - 30000 300 msec
Abfallzeit Fahrschutze ZS 100 - 1000 300 msec
Zeit Bremse zu ZB_zu 0 - 1000 200 msec
Zeit Bremse auf ZB_auf 0 - 3000 100 msec
Regler
Drehzahlregler n_P 2-200 60
Drehzahlregler n_| 40 - 9999 500 msec
Anfahrregler K_START 50 - 500 100 %
Anfahrregler K_STOP 50 - 500 100 %
Halteregler Halte_P 0 - 10000 60
Halteregler Halte_| 1-9999 250
Grenze Anfahrregler GA 0 - 3000 50 U/min
Drehomentvorsteuerung MV 0 - 500 100
Anlagedaten Asynchron
Motor-Nennstrom I_MOT 2-200 FRC-Nennnstrom Motor-Typenschild
Motor-Nennspannung U_MOT 150 - 700 400 V Motor-Typenschild
Motor-Nenndrehzahl n_MOT 50 - 3000 1350 U/min Motor-Typenschild
Motor-Nennfrequenz f_MOT 20 - 100 50 Hz Motor-Typenschild
cos (phi) cos(phi) 30-99 80 Motor-Typenschild
Strichzahl Geber Geber 500 - 4096 1024 Rechteckgeber
Gebertyp Gebertyp TTL TTL/HTL/Sinus
Anlagedaten synchron
Motor-Nennstrom I_MOT 2-200 FRC-Nennnstrom Motor-Typenschild
Motor-Polpaarzahl Polpaare 1-100 2 Motor-Typenschild
Strichzahl Geber Geber 500 - 4096 1024 Sinusgeber
Gebertyp Sinus EnDat / Sinus SSI
Rotorwinkeloffset RhoOffset -8192 - 8192 0 Messung automatisch
Getriebeubersetzung Getr.ub. 0-5000 0 reale Ubersetzung*100
Treibscheibendurchmesser D-Treib. 0-1000 0 mm
Aufhéngung Aufhéng. 0-5 0
Open-Loop 3
Startspannung U_Start 0-32000 4000 automatische Ermittlung
Motorwiderstand R1_Motor 700 automatische Ermittlung
DCP04
Einfahrverlauf StopmitV0 0-1 0
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Eweiterte Meniis

Erweitert Fahrkurve

Anfahrruckzeit AR 100 - 3000 500 msec
Anfahrrucktyp (statisch, AR_TYP 0-1 1 Standard: dynamisch
dynamisch)

Anfahrruckgeschw. VA 1-180 10 U/min wahlweise in mm/sec
Zwischengeschw. V31 1-3000 1380 U/min wahlweise in mm/sec
Zwischengeschw. V32 1-3000 1380 U/min wahlweise in mm/sec
Zwischengeschw. V33 1-3000 1380 U/min wahlweise in mm/sec

Spitzbogenkorrektur SC 0 - 1000 500

Rundung Spitzbogenkorrektur R_SC 0 - 1000 300
Rampenzeit bei T V4->Vz 0 - 5000 0 Ubergéange V4 <-> V3 oder V2
Geschw.lUbergangen
Hochlaufzeit auf Geschw. V3 HL_V3 0 - 5000 0 wahlweise in mm
Hochlaufzeit auf Geschw. V2 HL_V2 0 - 5000 0 wahlweise in mm
Bremsrampe von Geschw. V3 B_V3 0 - 5000 0 wahlweise in mm
Bremsrampe von Geschw. V2 B_V2 0 - 5000 0 Wabhlweise in mm
Referenzweg S-Ref 0 - 500 0 mm Positionskorrektur bei Direkteinfahrt
Erweitert Regler
Lageregler LR 0-300 100 % Verstarkung Lageregler
Abtastzeit TA 1000 - 10000 5000 usec
Maximaler Motorstrom IMAX_MOT 100 - 300 195 %
P-Verstarkung Stromregler Strom_P 1-300 15
I-Verstarkung Stromregler Strom_| 1-32767 4000
Drehmomentgléattung Igsoll_T1 0-5 0
Lastvorsteuerung LV 100 - 900 500
Schaltfrequenz f PWM 4-15 15
Ein-/Ausgange
Gebereingang T-1 0-4 0 Glattung Drehzahl-Istwert
Gebereingang Richtungssinn 0-1 0 normal / invertiert
Funktion Digitaleingang 1 Diginl 0-1 0 Fehlerreset/Schutziberwachung
Funktion Digitaleingang 2 Digin2 0-1 0 Fehlerreset/Schutziiberwachung
Codierung Fahrbefehle Fahrbefehle 0-1 0 Parallel/Binar
Konfiguration Richtungssignale nur RO 0-1 0 RO oder RO+RU
Ausgéange ZS=ImotOn 0-1 0 Signal Motor bestromt
Uberwachungen
Laufzeitliberwachung Laufzeit 0-600 0 sec nur fir Schitzausfihrung
Schitziberwachung Schitzub. 0-1 0 Uberwachung Schiitzabfall
Bremskontrolle bei Start BremseStart 0-1 0
Motorkaltleiter PTC Motor 0-1 0
Sonderfunktionen
Losbrechmoment fiir Fangprobe V1MaxRuck 0-1 0 nur bei V1 mdglich
Test Motorverbindung Motortest 0-1 1 Test freigegeben
Analoge Lastmessung

Arbeitspunkt Last IgLast 0-100 Automatische Messung

Arbeitspunkt Leer IgLeer 0-100 Automatische Messung
Enable Lastvorsteuerung Enable 0-1 0 Freigabe mit 1
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