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Konformitatserklérung

EMK erklért hiermit, dass die EMK - HVAC Produktreihe den einschldgigen Sicherheitshestimmungen der Niederspannungsrichtlinie
2006/95/EC und der EMV-Direktive 2004/108/EC entspricht und gemaf3 folgenden harmonisierten EU-Normen entwickelt und hergestellt
wurde:

£ Drehzahlverénderbare elektrische Antriebe. Anforderungen an die Sicherheit. Elektrische, thermische

EN 61800-5-1: 2003 und energetische Anforderungen.

EN 61800-3 2. Ausgabe: 2004 __|Drehzahlveranderbare elektrische Antriebe. EMV-Anforderungen einschlielich spezieller Priifverfahren.

Grenzwerte flir Oberschwingungsstréme, verursacht von an das Niederspannungsnetz angeschlossenen

EN61000-5-12 Geraten und Einrichtungen mit einem Eingangsstrom > 16 A und <= 75 A pro Phase. Die Anforderungen
werden ohne Einsatz von Netzdrosseln erfiillt, geméaf3 den THC-Werten in Tabelle 3 fiir Werte von RSCE

> 185 fiir alle zum Betrieb mit einer 400 Volt Dreiphasenstromversorgung vorgesehene Einheiten.

EN 55011: 2007 Grenzwerte und Messverfahren zur Bestimmung elektromagnetischer Abstrahlungen (EMV) von indust-

: riellen, wissenschaftlichen und medizinischen (ISM) Gerdten
EN60529:1992 Spezifikationen fiir Schutzarten durch Gehduse

Elektromagnetische Kompatibilitat

Alle EMK Systeme wurden unter Bertlicksichtigung striktester EMV-Richtlinien entwickelt. Alle fiir einen Einsatz in der EU vorgesehenen
Gerdte sind mit einem internen EMV-Filter ausgestattet. Dieser soll die tiber die Verkabelung zurtick in die Stromversorgung geleiteten
Emissionen zwecks Erfillung harmonisierter EU-Normen reduzieren.

Der Installateur hat sicherzustellen, dass die Ausriistung bzw. das System, in die das Produkt integriert wird, den EMV-Normen des jewei-
ligen Landes entspricht. In der Européischen Union missen Gerate, in die dieses Produkt eingebaut ist/wird, der EMV-Richtlinie 2004/108/
EU entsprechen. Wird der EMK Umrichter mit einem internen oder optionalen externen Filter eingesetzt, kdnnen folgende EMV-Kategorien
gemaf EN61800-3:2004 erfillt werden:

EMV-Kategorie

Umrichtertyp/Nennleistung 3
Cl )
Alle Modelle ZUSétZ“EH‘ngtemer Keine zusatzliche Filterung erforderlich

FITH3-X34-XXXX-XXXXX Ver

- -
Bei Motorkabeln iiber 100 m muss ein dv-/dt-Ausgangsfilter verwendet werden. Siehe dazu den EMK Katalog
INWEeIS fiir Umrichter.

Alle Rechte vorbehalten. Ohne ausdriickliche schriftliche Genehmigung des Herausgebers darf kein Teil dieser Bedienungsanleitung in
irgendeiner Form bzw. mit Hilfe irgendwelcher Mittel, ob elektrischer oder mechanischer Art, vervielfaltigt oder (ibertragen werden; Dies
schlief3t das Fotokopieren, das Aufzeichnen sowie den Einsatz von Informationsspeicher- oder Datenwiedergewinnungssystemen mit ein.

Copyright EMK © 2015

Alle EMK EMK HVAC Geréate sind mit einer 1-Jahrigen-Garantie ab Kaufdatum gegen Defekte gewéhrleistet. Der Hersteller haftet nicht
fiir Schaden, die wahrend oder aufgrund des Transports, des Empfangs, der Installation oder Inbetriebnahme entstehen. Eine Haftung ist
ebenfalls ausgeschlossen bei Schaden und Folgen, die durch unsachgemafle, fahrlassige oder inkorrekte Installation oder Einstellung der
Betriebsparameter des Frequenzumrichters, einer inkorrekten Installation, inakzeptable Staubanhaufungen, Feuchtigkeit, korrodierende
Substanzen, (iberméaf3ige Vibrationen/Erschitterungen oder Umgebungstemperaturen entstehen, die auf3erhalb der Konstruktionsspezi-
fikation liegen.

Der regional zustandige Vertriebshandler kann nach seinem Ermessen andere Bedingungen und Konditionen anbieten und ist in sémtlichen
die Garantie betreffenden Fallen erster Ansprechpartner.

Diese Bedienungsanleitung enthilt die Originalanweisungen. Alle nicht-englischen Versionen sind Ubersetzungen dieser Original-
anweisungen.

Zum Zeitpunkt der Drucklegung dieser Anleitung waren sdmtliche darin enthaltenen Angaben korrekt. Im Interesse seines Engagements
fiir kontinuierliche Verbesserungen behélt sich der Hersteller das Recht vor, Spezifikationen oder Leistungen des Produkts oder den Inhalt
dieser Bedienungsanleitung ohne vorherige Ankiindigung zu &ndern.

Zum Zeitpunkt der Drucklegung dieser Anleitung waren sdmtliche darin enthaltenen Angaben korrekt. Im Interesse seines Engagements
fiir kontinuierliche Verbesserungen behalt sich der Hersteller das Recht vor, Spezifikationen oder Leistung des Produkts oder den Inhalt
dieser Bedienungsanleitung ohne vorherige Ankiindigung zu &ndern.

Diese Bedienungsanleitung gilt fiir die Firmware-Version 2.02.
Bedienungsanleitung Revision 2.00-EMK

EMK verfolgt eine Politik der kontinuierlichen Verbesserung, und obgleich alle Anstrengungen unternommen wurden, um prézise und aktu-
elle Angaben zur Verfligung zu stellen, dienen die in dieser Bedienungsanleitung enthaltenen Informationen lediglich der Orientierung und
stellen keinen Teil irgendeines Vertrages dar.
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1. Einleitung

1.1 Wichtige Sicherheitsinformationen

Lesen und beachten Sie die folgenden WICHTIGEN SICHERHEITSINFORMATIONEN sowie alle Warn- und Vorsichtshinweise an anderen Stel-
len sorgfaltig durch.

£\

Gefahr: Weist auf die Gefahr eines elektrischen Schlages hin, Gefahr: Weist auf eine potenzielle Gefahrensituation (au-
die ohne entsprechende Vorbeugungsmaf3nahmen zu Schaden Ber elektrisch) hin, die ochne entsprechende Vorbeugungs-
an der Ausriistung oder gar Verletzungen und Tod fiihren kann. maf3nahmen zu Sachschaden flihren kann.

Dieser Frequenzumrichter (EMK) ist fiir die Integration in komplette Ausriistungen oder Systeme als Teil einer festen Installation vor-
gesehen. Bei unsachgemaf3er Installation kann das Gerat ein Sicherheitsrisiko darstellen. Der EMK Umrichter verwendet hohe elekt-
rische Spannungen und Strome, fiihrt ein hohes Maf3 an gespeicherter elektrischer Energie und wird fiir das Steuern und Regeln von
Maschinen und Anlagen genutzt, die aufgrund ihrer Bauart Verletzungen verursachen kdnnen. Elektroinstallation und Systemdesign
erfordern besondere Aufmerksamkeit, damit Gefahren sowohl beim normalen Betrieb als auch im Falle einer Funktionsstérung ver-
mieden werden kénnen. Dieses Produkt darf nur von qualifiziertem Fachpersonal eingebaut und gewartet werden.

Systemdesign, Installation und Inbetriebnahme darf nur von Personen erfolgen, die aufgrund ihrer Kenntnisse und praktischen Er-
fahrung dazu geeignet sind. Diese Sicherheitsinformationen und die Anweisungen dieser Anleitung sind sorgfaltig durchzulesen und
alle Informationen im Hinblick auf den Transport, die Lagerung und Verwendung des EMK Umrichters zu beachten, einschlief3lich der
angegebenen Umweltbeschrankungen.

Fiihren Sie keine Durchschlagpriifung oder Stehspannungspriifung am EMK Umrichter durch. Vor jeglichen elektrischen Messungen
ist das Gerat von der Stromversorgung zu trennen. Das Produkt ist mit internen Uberspannungsableitern ausgestattet, die es gegen
leitungsgebundene Uberspannungen schiitzen soll, die wiederum ein Scheitern des Hochspannungstests verursachen.

Gefahr eines elektrischen Schlages! Vor dem Beginn jeglicher Arbeiten an den EMK Frequenzumrichter ist dieser SPANNUNGSFREI zu
schalten. Die Klemmen und Innenkomponenten des Geréats stehen bis zu 10 Minuten nach der Trennung vom Netz immer noch unter
Hochspannung. Priifen Sie vor dem Beginn jeglicher Arbeiten mit einem Multimeter, ob alle Leistungsklemmen spannungsfrei sind.

enn der Umrichter (iber Steckverbinder mit dem Netz verbunden ist, darf die Verbindung frithestens 10 Minuten nach der Netzab-|
schaltung getrennt werden.

Uberpriifen Sie die Kabelverbindungen und die korrekte Erdung gemaf3 ortlichen Vorschriften oder Empfehlungen. Der Fehlerstrom
des Umrichters kann bei 3,5 mA und dar(ber liegen; dazu muss das Erdungskabel fiir den maximalen Netzfehlerstrom ausgelegt
sein, der normalerweise durch Sicherungen oder Motorschutzschalter begrenzt wird. In der Netzversorgung zum Umrichter miissen
ausreichend bemessene Sicherungen oder Leitungsschutzschalter geméf3 den regional geltenden Gesetzen bzw. Bestimmungen
eingebaut sein.

Nicht an den Steuerleitungen arbeiten, solange die Spannungsversorgung am Frequenzumrichter oder externen Steuerleitungen anliegt.

In der Européischen Union miissen alle Geréte, Anlagen und Maschinen, in denen dieses Produkt zur Anwendung kommt, der Maschi-
nensicherheitsrichtlinie 98/37/EC entsprechen. Vor allem der Maschinenhersteller ist dafiir verantwortlich, einen Haupt-Netzschalter
zur Verfligung zu stellen und zu gewahrleisten, dass die elektrische Anlage der Norm EN60204-1 entspricht.

Das durch die Steuereingabefunktionen des EMK Umrichters, wie z. B. Stopp/Start, Vorwérts/Riickwarts und Hochstdrehzahl, gege-
bene Maf3 an Integritét reicht fiir den Einsatz bei sicherheitskritischen Anwendungen ohne unabhéngige Schutzkanale nicht aus. Alle
Anwendungen, bei denen eine Fehlfunktion zu Verletzungen oder Tod fiihren kann, miissen einer Risikobewertung unterzogen und ggf.
durch zusétzliche Ma3nahmen gesichert werden.

Der angetriebene Motor kann, wenn das Freigabesignal aktiv ist, beim Einschalten der Stromversorgung starten.

Die STOPP-Funktion fiihrt nicht zur Beseitigung einer potenziell tddlichen Hochspannung. Schalten Sie den Umrichter SPANNUNGS-
FREI und warten Sie 10 Minuten, bevor Sie irgendwelche Arbeiten daran vornehmen. Fiihren Sie niemals irgendwelche Arbeiten an
Umrichter, Motor oder Motorkabeln durch, wéhrend die Versorgungsspannung anliegt.

Der EMK Umrichter lasst sich so programmieren, dass der angetriebene Motor mit einer Drehzahl oberhalb oder unterhalb der Bemes-
sungsdrehzahl bei Netzhetrieb betrieben wird. Holen Sie die Bestatigung der Hersteller des Motors und der angetriebenen Maschine
hinsichtlich der Eignung fiir den Betrieb oberhalb des beabsichtigten Drehzahlbereichs ein, bevor Sie die Maschine in Betrieb nehmen.

Vermeiden Sie die Aktivierung der automatischen Fehler-Reset-Funktion fiir Systeme, wenn dies zu einer potenziell gefahrlichen
Situation fiihren kann.

EMK Umrichter sind fiir den Einsatz in Innenrdumen konzipiert.

Stellen Sie beim Einbau des Umrichters sicher, dass fiir ausreichend Kiihlung gesorgt ist. Fiihren Sie, wenn sich der Umrich-
ter in Einbauposition befindet, keine Bohrarbeiten durch, da Bohrstaub und Bohrspane zu einer Beschadigung fiihren kénnen.

Das Eindringen leitfahiger oder entflammbarer Fremdkérper ist zu verhindern. Es diirfen keine brennbaren Materialien in der
Nahe des Umrichters gelagert werden.

Die relative Feuchtigkeit darf 95 % (nicht-kondensierend) nicht iibersteigen.

Versorgungsspannung, -frequenz und Anzahl der Phasen (1 oder 3) miissen den Werkseinstellungen des EMK Umrichters entsprechen.

In keinem Fall die Hauptstromversorgung an die Ausgangsklemmen U, V oder W anschlief3en.

Installieren Sie keinerlei automatische Schaltgerate zwischen Umrichter und Motor. Dies kann zu einer Ausldsung des Motor-
schutzes und einem Betriebsausfall fiihren.

Wenn sich Steuerleitungen in der Nahe von Leistungskabeln befinden, so muss ein Mindestabstand von 100 mm eingehalten
werden. Die Leitungen sollten sich zudem in einem Winkel von 90° kreuzen.

Alle Klemmen miissen mit dem vorgesehenen Drehmoment angezogen werden.

Fiihren Sie niemals Reparaturen am EMK Umrichter durch. Kontaktieren Sie bei vermuteten Fehlern oder Stérungen lhren

regionalen EMK Vertriebspartner zur weiteren Unterstiitzung.
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2. Allgemeine Informationen und Bemessungsdaten
2.1. Umrichter-Modellnummern

Versorgungsspan- |empf. Motorleistung| Ausgangsstrom [A] | BaugrofBe Schutzart EMK Produktschliissel
nung

1x200-240V +10% 0,75 43 2 1P20 FITH3-212-0043-2XXFL

48 -62Hz 1.5 7 2 1P20 FITH3-212-0070-2XXFL

22 10,5 2 1P20 FITH3-212-0105-2XXFL

1x200-240V +10% 0,75 4,3 2 P66 FITH3-212-0043-6XXFK

48 -62Hz 1.5 7 2 IP66 FITH3-212-0070-6XXFK

22 10,5 2 P66 FITH3-212-0105-6XXFK

1x200-240V +10% 0.75 43 2 P66 FITH3-212-0043-6DXFK

48 -62Hz 1.5 7 2 P66 FITH3-212-0070-6DXFK

22 10,5 2 P66 FITH3-212-0105-6DXFK

0.75 22 2 1P20 FITH3-234-0022-2XXFL

1,5 41 2 IP20 FITH3-234-0041-2XXFL

3x380-480V+10% 22 58 2 1P20 FITH3-234-0058-2XXFL

48 -62Hz 4 95 2 1P20 FITH3-234-0095-2XXFL

516 14 3 1P20 FITH3-334-0140-2XXFL

7.5 18 3 1P20 FITH3-334-0180-2XXFL

il 24 & 1P20 FITH3-334-0240-2XXFL

0,75 22 2 IP66 FITH3-234-0022-6XXFK

1.5 41 2 P66 FITH3-234-0041-6XXFK

22 58 2 P66 FITH3-234-0058-6XXFK

3x 38% 4520;’ =10% 3 17 2 IP66 FITH3-234-0077-6XXFK

“osnz 4 95 2 P66 FITH3-234-0095-6XXFK

B 14 3 IP66 FITH3-334-0140-6XXFK

7.5 18 3 IP66 FITH3-334-0180-6XXFK

1 24 3 IP66 FITH3-334-0240-6XXFK

0,75 22 2 P66 FITH3-234-0022-6DXFK

1.5 41 2 IP66 FITH3-234-0041-6DXFK

22 58 2 IP66 FITH3-234-0058-6DXFK

3x 38% "gzo'}l’ =10% 3 17 2 IP66 FITH3-234-0077-6DXFK

oz 4 95 2 P66 FITH3-234-0095-6DXFK

510) 14 3 P66 FITH3-334-0140-6DXFK

7.5 18 3 IP66 FITH3-334-0180-6DXFK

1 24 3 IP66 FITH3-334-0240-6DXFK

15 30 4 IP55 FITH3-434-0300-5XXFK

18,5 39 4 IP55 FITH3-434-0390-5XXFK

22 46 4 IP55 FITH3-434-0460-5XXFK

30 61 o) IP55 FITH3-534-0610-5XXFK

37 72 5 IP55 FITH3-534-0720-5XXFK

3x380  4BOV =10% 45 90 5 IP55 FITH3-534-0900-5XXFK

z 55 110 6 IP55 FITH3-634-1100-5XXFK

75 150 6 IP55 FITH3-634-1500-5XXFK

90 180 6 IP55 FITH3-634-1800-5XXFK

110 202 7 IP55 FITH3-734-2020-5XXFK

132 240 7 IP55 FITH3-734-2400-5XXFK

160 302 7 IP55 FITH3-734-3020-5XXFK

3x380-480V+10% 200 400 8 P20 FITH3-834-3700-2XXFK

48-62Hz 250 480 8 P20 FITH3-834-4500-2XXFK

www.emk-motor.de
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2.2. ldentifikation des Umrichters nach Modellnummer
Jeder Umrichter kann iiber seine Modellnummer identifiziert werden, siehe Tabelle unten. Diese Nummer finden Sie auf dem Lieferetikett
sowie dem Typenschild. Die Modellnummer enthélt Informationen zum Umrichter sowie samtliche Optionen.

FIT E 3 = 1 1 2 0043 - 2 X X F L
Display
Produktbezeichnung L =LED,
K =Klartext

Produktfamilie E, HVAC und P Netzfilter X = ohne, F = integriert

Generation Bremschopper X = ohne, B = integriert
Schalterkombination
Platzhalter X=ohne, S =integriert, D = integr. Hauptschalter

(HVAC)
Baugrofie1- 8 Schutzartkennziffer 2 = IP20, 5 = IP55, 6 = IP66
Anzahl der Eingangsphasen 1~ oder 3~ Platzhalter

Spannungskennziffer 2 =230V, oder 4 = 400 V

omes

Angabe des B
Platzhalter

3. Mechanische Installation

3.1. Vor der Installation
»Nehmen Sie den EMK Umrichter aus der Verpackung und priifen Sie ihn auf eventuelle Beschadigungen. Sollten Sie welche feststel-
len, benachrichtigen Sie umgehend den Spediteur.
« Priifen Sie das Leistungsschild des Umrichters, um sicherzustellen, dass er den richtigen Typ und die korrekten Leistungsanforde-
rungen flir lhre Anwendung aufweist.
» Um mdgliche Unfalle oder Schaden zu vermeiden, lagern Sie den EMK Umrichter bis zur Verwendung in seiner Verpackung. Der
Lagerort muss sauber und trocken sein und eine Umgebungstemperatur von -40 °C bis +60 °C aufweisen.

3.2. Allgemeines
« Der EMK Umrichter muss senkrecht auf einer ebenen, flammwidrigen und vibrationsfreien Montageflache unter Verwendung der
integrierten Montagebohrungen installiert werden.
« Lagern Sie niemals brennbare Materialien in der Nahe des Umrichters.
« Gewdhrleisten Sie, dass die in den Abschnitten 3.7, 3.6 und 3.7 beschriebenen minimalen Kiihlluftzwischenrdume stets frei bleiben.
« Die Umgebungstemperatur darf die in Abschnitt 12.1 angegebenen Grenzwerte nicht iberschreiten.
» Sorgen Sie flr eine geeignete saubere Kiihlluft, die frei von Feuchtigkeit und Verunreinigungen ist.

3.3. Mechanische Abmessungen/Gewicht
3.3.1.1P20 Einheiten

i N = ’1 J
) ZA11 i
( )
i it i
—
D @l ) B
& Fossoosss0o5] c -
e |
e . o
6861600 \ ¢
U = g ! — F
& == = 1
G E b H -
Um- A B C D E F G H | J Gewicht
richt-
ergro-mm in [mm| in [mm| in {mm| in [mm| in [mm| in [mm]| in {mm]| in {mm| in {[mm| in | Kg |Pfund
e
2 [2211870]207]8,15]137(5,39/209 (82353 |021[185|728] 110 |450] 63 |2,48] 55 [022] 10 [039] 18 | 4
3 126111028/2461969| - | - [2471972| 6 [024]205/8.07/131 15161 80 {315]55 1022( 10 [039]35 [ 77
Montageschrauben alle Baugréfien 4 x M5 (#8)
Drehmomente - Klemmen Anzugsdrehmoment Steuerklemmen: alle Baugrofden: 0,5Nm (4,5 Lb-Zoll)
Anzugsdrehmoment Leistungsklemmen: Baugréfie 2: 1.0 Nm (9 lb-Zoll)

6

EMK FIT HVAC H3 Bedienungsanleitung 2.01



3.3.2.1P66 Einheiten

X
Bl — -
A
[}
D |B
A
. A
A
E
vy v
< F >
< i}
Um- A B D E F G H | J Gewicht
richt-
ergro- mm| in [mm| in [mm| in {mm| in [mm| in {[mm| in {mm| in {mm| in |{mm| in | Kg [Pfund
e
2A | 257 110121220 [ 867|200 | 787|284 112 |239|9.41]188 [740] 176 {693] 42 {01785 [033]| 48 [ 106
2B | 257 [10,12] 220 [ 8,67 | 200 | 7.87 | 28,4 1.12 | 260 |10,24| 188 [7,40| 176 [693] 42 {017 | 85 [0,33]| 55 | 121
3 | 310 112,20[276.5[10.89]251,519.90(33.4 [ 1,31 | 273 [10.75] 211 [829/198 [778| 42 |0.17 |85 10.33]1 85 | 18.7
Montageschrauben Alle Baugrofien 4 x M4 (#8)
Steuerklemmen
o 0,5Nm (7 lb-Zoll)
Drehmomente - Klemmen Anzugsdrehmoment |—alle Baugrdfien - -
Leistunasanschliisse Baugrof3e 2:1,0 Nm (9 b Zoll)
9 Baugréf3e 3:1,0 Nm (3 Lb Zoll)
3.3.3.1P55 Einheiten
- . ow 2 ] K3
o o1
C B
B v
Um- A B D E F G H | J Gewicht
richt-
ergro- mm| in [mm| in [mm| in |{mm| in [mm| in [mm]| in |[mm| in [mm]| in {mm| in | Kg |Pfund
e
4 | 450 (1732 428 |16,46] 433 |16.65| 8 [ 031252 {992 171 [6.73] 110 [433[425|017| 75 [030] 12 | 254
5 [54021,26| 515 |20,28] 520 |20,47| 8 |0.31]270 [10,63| 235 [9,25] 175 [6.89/4.25[0,17 | 7.5 {0,30] 23,1 50,9
6 | 865 [34,06] 830 |32,68| 840 [33,07] 10 |0.39 | 330 [12.99] 330 {12.99| 200 | 7.87 [11.00{0.44| 11 |0.43] 55 | 1212
7 11280150,39[1245 149,021255 [49.411 10 10,39 | 360 114,171 330 112,991 200 | 7.87 [11,0010,44( 11 10,43[ 89 1196,2
Montageschrauben BaugréBBen4 &5 M8 (5/16 UNF)
Baugréfen6 &7 |M10(3/8 UNF)
- alle Baugré- | Baugro- . .
Drehrt:o_men Anzugsdreh- | Steuer- |Baugréfen:|Leistungs-| e 4 Be5 Baugrdfe 6 Baugroe 7
moment | klemmen [0,5Nm (4,5|klemmen:| 2Nm (19 |4Nm (36,5 15Nm (11 :
Klemmen Lb Zoll) bZol) | (b-Zol) | lb-ft) 15 Nm (11 -
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3.4. Anweisungen fiir die Gehdusemontage (IP20 Einheiten)

» Gemé&B IEC-664-1sind IP20 Einheiten fiir Umgebungen mit Verschmutzungsgrad 1 geeignet. Bei Umgebungen mit Verschmutzungs-
grad 2 oder hoher sollte der Umrichter in einem Schaltschrank mit geeigneter Schutzart installiert werden, der eine Umgebung mit
Verschmutzungsgrad 1 gewahrleistet.

» Das Gehé&use sollte aus einem wéarmeleitfahigen Material bestehen.

« Bei der Montage des Umrichters sind, wie unten gezeigt, entsprechende Bellftungsfreirdume einzuhalten.

« Werden beliiftete Gehduse verwendet, sollten diese unbedingt Liiftungsschlitze oben und unten aufweisen, um eine ausreichende Luft-
zirkulation zu gewahrleisten. Luft muss unterhalb des Umrichters eingesogen werden und tiber dem Umrichter wieder austreten kénnen.
« In allen Umgebungen, wo dies notwendig ist, sollte das Gehduse so ausgelegt sein, dass das Gerat gegen Flugstaub, dtzende Gase
oder Flissigkeiten, leitende Verunreinigungen (wie Kondensation, Kohlestaub und Metallpartikel) und Spriihnebel oder Spritzwasser
aus allen Richtungen geschitzt ist.

« In Umgebungen mit hoher Feuchtigkeit, hohem Salzgehalt oder hohem chemischen Gehalt muss ein passend abgedichtetes Gehéau-
se (nicht beliiftet) verwendet werden.

Gehadusekonstruktion und -layout miissen so ausgelegt sein, dass angemessene Beliiftungswege und -absténde gewahrleistet werden
und die Luft durch den Kiihlkdrper des Umrichters zirkulieren kann. EMK empfiehlt folgende Mindestgro3en fiir Umrichter, die in nicht-
beliifteten Metallgehdusen montiert werden:

Um- X \4 Z Emp-
richter- [oberhalb & |beide Seiten  |dazwischen fohlener
grof3e |unterhalb Luftstrom |
mm  [in mm in mm in CFM (ft¥/
min)
3 75 2 50 1.97 46 1.81 11
4 100 1394 50 1.97 52 205 126

Hinweis:

Bei der Abmessung Z wird davon ausgegangen, dass die Umrichter
nebeneinander und ohne Zwischenraum montiert sind.

Der typische Warmeverlust des Umrichters entspricht 2 % der
Betriebslast.

Die 0. a. Abmessungen dienen nur als Richtwerte. Die Umgebungs-
temperatur des Umrichters MUSS sich innerhalb des angegebenen
Bereichs bewegen, alternativ muss die Leistung des Umrichters
reduziert werden.

3.5. Umrichtermontage — IP20 Einheiten

8

+ |P20 Einheiten sind fir die Installation in einem Schaltschrank vorgesehen.
» Bei einer Montage mithilfe von Schrauben:
o Markieren Sie die Bohrlocher, indem Sie entweder den Umrichter als Schablone oder die 0. a. Abmessungen verwenden.
o Stellen Sie sicher, dass kein Bohrstaub in den Umrichter eindringt.
o0 Befestigen Sie das Gerat mit M5 Schrauben an der Riickplatte des Schaltschranks.
o Positionieren Sie den Umrichter und ziehen Sie die Montageschrauben fest.
« Bei einer Montage per DIN-Schiene (nur Baugrofie 2):
o Installieren Sie den Umrichter zunachst (iber die entsprechende Aussparung oben an der DIN-Schiene.
o Driicken Sie dann den unteren Teil des Umrichters auf die DIN-Schiene, bis der untere Clip horbar einrastet.
o Falls notwendig, driicken/ziehen Sie den Clip mit einem Schraubendreher etwas nach unten, um die Montage zu erleichtern.
0 Um den Umrichter von der Schiene abzunehmen, driicken/ziehen Sie die Arretierlasche mit einem Schraubendreher nach
unten und heben Sie zuerst die untere Seite des Umrichters aus der Schiene.

EMK FIT HVAC H3 Bedienungsanleitung 2.01



3.8. Leitlinien fiir die Montage (IP66 Einheiten)
« Stellen Sie vor der Montage sicher, dass der gewéhlte Installationsort die unter Abschnitt 12.1 angegebenen Umgebungsbedingun-
gen fiir den Umrichter erfiillt.
+ Der Umrichter ist senkrecht an einer ebenen Oberflache zu installieren.
+ Diein der nachfolgenden Tabelle angegebenen Mindest-Montageabstande sind einzuhalten.
« Installationsort und Befestigungsmittel sollten fiir das Gewicht der Umrichter geeignet sein.

Umrichter- (X Y
68 . . .
mm in mm in
200 7.87 10 0.39
3 200 7.87 10 0,39

Der typische Wérmeverlust des Umrichters entspricht 2 % der
Betriebslast.

Die 0. a. Abmessungen dienen nur als Richtwerte. Die Umge-
bungstemperatur des Umrichters MUSS sich innerhalb des
angegebenen Bereichs bewegen, alternativ muss die Leistung
des Umrichters reduziert werden.

Durchmesser fiir Kabeleinfiihrungen

Baugrofe Netzkabel | Motorkabel Steu(;gsitun-
2 M25 (PG21) M25 (PG21) M20 (PG13.5)
3 M25 (PG21) M25 (PG21) M20 (PGI3.5)

« Markieren Sie die Bohrlécher, indem Sie entweder den Umrichter als Schablone oder die 0. a. Abmessungen verwenden.

« Zur Einhaltung der Schutzart miissen die entsprechenden Kabelverschraubungen verwendet werden. Die Aussparungen fiir Strom-
und Motorkabel sind bereits ins Gehause integriert. Die empfohlenen Grof3en der Kabelverschraubungen finden Sie oben. Aussparun-
gen fir Steuerkabel konnen wie erforderlich gebohrt werden.

3.7. Montageanweisungen fiir IP55 Einheiten
« Stellen Sie vor der Montage sicher, dass der gewéhlte Installationsort die unter Abschnitt 12.1 angegebenen Umgebungsbedingun-
gen flir den Umrichter erfiillt.
« Der Umrichter ist senkrecht an einer ebenen Oberflache zu installieren.
« Die in der nachfolgenden Tabelle angegebenen Mindest-Montageabsténde sind einzuhalten.
« Installationsort und Befestigungsmittel sollten fiir das Gewicht der Umrichter geeignet sein.
+ IP55 Einheiten miissen nicht, aber kénnen in einem Schaltschrank installiert werden.

Umrichter-  |X Y
lgréfe oberhalb & unterhalb |beide Seite
mm in mm in
2 (IP66) 200 59 10 0,394
3(IP66) 200 59 10 0,394
4 (IP55) 200 79 10 0.394
5 (IP55) 200 79 10 0,394
6 (IP55) 200 79 10 0.394
7 (IP55 200 79 10 0.394
Der typische Warmeverlust des Umrichters entspricht ca. 2 % der
Betriebslast.

Die 0. a. Abomessungen dienen nur als Richtwerte. Die Umge-
bungstemperatur des Umrichters MUSS sich innerhalb des
angegebenen Bereichs bewegen oder eine kontinuierliche
Leistungsabstufung vorsehen.

r
|
|

Y b

» Markieren Sie die Bohrlécher, indem Sie entweder den Umrichter als Schablone oder die 0. a. Abmessungen verwenden.

« Zur Einhaltung der Schutzart missen die entsprechenden Kabelverschraubungen verwendet werden. Die Abmessungen sind
entsprechend der Anzahl und Grof3e der erforderlichen Kabelverbindungen zu wahlen. Die Umrichter werden mit einer einfachen
ungebohrten Durchflihrungsplatte geliefert, die dann entsprechend mit Bohrungen angepasst werden kann. Vor Beginn des Bohr-
vorgangs ist der Umrichter von der Durchfiihrungsplatte abzunehmen.

www.emk-motor.de 9



3.8. Entfernen der Klemmenahdeckung
Alle IP55 &IPG6 Einheiten verwenden an den Abdeckungen Vierteldrehverschliisse. Siehe dazu die nachfolgenden Diagramme. Sie zeigen die Drehverschliis-
se in der offenen bzw. geschlossenen (verriegelten) Position. Die Verschliisse lassen sich einfacher bewegen, wenn Sie leicht gegen die Abdeckung drticken.

Offnen/VerschlieRen der Klemmenabdeckung mit Drehverschliissen

e {Ds

Geschlossene (verriegelte) Position

Offene (unverriegelte) Position

3.9. Routineméalige Wartung
Der Umrichter ist in den Routinewartungsplan zu integrieren, um stets optimale Betriebsbedingungen zu gewéhrleisten. Dazu gehdren:
« Die Umgebungstemperatur muss gleich dem oder niedriger als der im Abschnitt 12.1 Umgebung angegebene Wert sein, unter
Anwendung des entsprechenden Reduzierungsfaktors.
« Die Lufter des Kiihlkérpers (falls montiert) drehen sich chne Probleme und sind staubfrei.
» Bei einer Montage in einem Gehause:
0 Das Gehduse muss staub- und kondensationsfrei sein.
o Stellen Sie sicher, dass die Beltftung ausreichend ist und mit sauberer Luft erfolgt.
o0 Jegliche Gehauseliifter und Luftfilter missen sauber sein und den erforderlichen Luftfluss gewahrleisten.
+ AuBerdem sollten alle elektrischen Verbindungen gepriift werden, um sicherzustellen dass alle Schraubklemmen fest angezogen
sind und die Versorgungsleitungen keine Anzeichen von Hitzeschaden aufweisen.

3.10. IP66 (Nema 4X) Durchfiihrungsplatte und Verriegelung

Zur Aufrechterhaltung der entsprechenden IP/NEMA-Schutzart ist ein geeignetes Kabelverschraubungssystem zu verwenden. Je nach
Systemkonfiguration sind Kabeleinfiihrungen zu bohren. Richtwerte finden Sie in der nachfolgenden Tabelle:

Bitte bohren Sie vorsichtig, um zu verhindern, dass Bohrspane/Partikel im Produkt zurlickbleiben.

Kabeldurchfiihrungen - empfohlene Lochgréfen/Typen:

Mindest-Schutzart Locharéie PG-Gréfen M-GréBen
Baugréf3e 2 IP66 3x20,5mm 3PGI35 3xM20
Baugréf3e 3 PGB 1x20,5mmand2x28.3 mm 1PG13,5and 2 PG21 1xM20 und 2 x M25

« Ein UL-konformer Eintrittsschutz (, Typ"“) ist nur dann gegeben, wenn die Kabel mittels einer/eines UL-anerkannten Durchftihrbuch-
se bzw. Einflhrstutzens fiir ein flexibles Rohrsystem installiert werden, das den erforderlichen Schutzgrad erfiillt.

« Bei Elektroinstallationsrohrsystemen mussen alle Durchfiihrungen die per NEC vorgeschriebenen Werte aufweisen.

« Nicht fiir starre Kabelrohrsysteme vorgesehen.

Netztrennschalter-Verriegelung - IP66 mit integrierter Trennfunktion
Bei den Modellen mit Schalter &sst sich der Netztrennschalter mit Hilfe eines standardmafigen 20 mm-Vorhangeschlosses in , 0ff" (Aus)
-Stellung verriegeln (Vorhdngeschloss nicht im Lieferumfang enthalten).

IP66/Nema 12 - Verriegelung

IP66/Nema 4X - Verriegelung
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4. Elektrische Installation
4.1. Erdung des Umrichters

Diese Anleitung dient als Richtlinie fir eine ordnungsgeméfe Installation. EMK Ltd iibernimmt keine Verantwortung fir die Ein-
haltung bzw. Nichteinhaltung der fir die korrekte Installation dieses Umrichters oder der dazugehdrigen Ausristungen geltenden
nationalen oder regionalen Vorschriften. Eine Nichteinhaltung dieser Vorschriften kann zu Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Der EMK Umrichter verflgt tiber Hochspannungskondensatoren, die auch nach dem Trennen der Hauptversorgung ei-
nige Zeit bendtigen, um sich zu entladen. Trennen Sie vor dem Beginn jeglicher Arbeiten die Hauptversorgung von den
Netzeingangen. Warten Sie dann zehn (10) Minuten, bis sich die Kondensatoren auf sichere Spannungspegel entladen
haben. Eine Nichtbefolgung dieser Vorsichtsmafinahme kann schwere Verletzungen oder gar Tod zur Folge haben.
Diese Ausrtistung darf nur von qualifiziertem Fachpersonal installiert, eingestellt und gewartet werden, das mit
der Bauweise und dem Betrieb der Ausriistung sowie den damit verbundenen Gefahren vertraut ist. Bevor Sie fort-
fahren, lesen Sie diese Anleitung und alle anderen zutreffenden HandbUcher sorgfaltig durch. Eine Nichtbefolgung
dieser Vorsichtsmafinahme kann schwere Verletzungen oder gar Tod zur Folge haben.

>B B

4.1.1. Erdungsrichtlinien

Die Erdungsklemme jedes EMK Umrichters muss einzeln und DIREKT an die Erdungssammelschiene (liber den EMV-Filter, wenn installiert)
angeschlossen werden. Die Erdungsanschliisse des EMK Umrichters diirfen dabei nicht von einem Umrichter zum anderen bzw. zu einem
anderen Gerdt bzw. von einem solchen ausgehend durchgeschleift werden. Die Erdschleifenimpedanz muss den jeweiligen regionalen Si-
cherheitsvorschriften entsprechen. Fiir die Einhaltung der UL-Vorschriften missen fiir alle Erdverbindungen UL-konforme Ringkabelschu-
he verwendet werden. Die volle Funktionsfahigkeit aller Erdverbindungen ist regelméafig zu prifen.

4.1.2. Schutzerdung
Der Querschnitt der Potenzialausgleichsleitung muss fiir die Netzanschlussleitung dimensioniert sein.

4.1.3. Motorerdung
Die Motorerdung muss mit einer der Erdungsklemmen des Umrichters verbunden werden.

4.1.4. Erdschlussiiberwachung
Umrichter kdnnen einen Fehlerstrom gegen Erde verursachen. EMK Umrichter wurden gemaf internationalen Normen fiir den geringst-
moglichen Fehlerstrom entwickelt. Die Stromstérke héngt dabei von Ldnge und Typ des Motorkabels, der effektiven Taktfrequenz, den
verwendeten Erdungsanschliissen sowie dem installierten Funkentstérfilter (RFI) ab. Bei Verwendung eines Fehlerstrom-Schutzschalters
(FI-Schalter) gelten folgende Bedingungen:

« Esist ein Gerat vom Typ B zu verwenden.

« Das Gerdt muss fiir den Schutz von Ausriistungen mit einem Gleichstromanteil im Fehlerstrom geeignet sein.

« Fir jeden EMK Umrichter ist ein Fehlerstrom-Schutzschalter zu verwenden.
Umrichter mit EMV-Filter produzieren typischerweise einen hoheren Fehlerstrom gegen Masse (Erde).
Die EMK Produktpalette ist mit Uberspannungs-Schutzkomponenten flir die Eingangsversorgungsspannung ausgestattet, um den Umrich-
ter gegen Stdrimpulse der Netzspannung zu schiitzen, die typischerweise von Blitzschldgen oder Schaltvorgéngen von Hochleistungsge-
raten an derselben Versorgung ausgehen.

4.1.5. Schirmanschluss (Kabelschirm) - IP66 Einheiten

Zwecks der Einhaltung der EMV-Vorschriften fiir Umrichter mit Schaltschrankmontage sollten die Abschirmungen von Versorgung- und
Motorkabeln Gber geeignete EMV-Kabelverschraubungen mit der Kabelabschirmung/der Durchfiihrungsplatte verbunden werden. Dabei
ist ein direkter metallischer 360° Kontakt zwischen Abschirmung und Verschraubung sicherzustellen.

Dazu ist der Kabelmantel dort zu entfer-
nen, wo die Abschirmung durch die
Verschraubung verléuft.

| (I |
[ __ 1 |

Durchfiihrungsplatte

\EMV—Kabelverschraubung

Geschirmtes Kabel
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4.1.6. Schirmanschluss (Kabelschirm) - IP55 Einheiten

Zwecks der Einhaltung der EMV-Vorschriften fiir in geschlossenen Gehausen installierte Umrichter sollten die Abschirmungen von Strom-
und Motorkabeln (iber geeignete EMV-Kabelverschraubungen mit der Kabelabschirmung/der Durchfiihrungsplatte verbunden werden.
Dabei ist ein direkter metallischer 360° Kontakt zwischen Abschirmung und Verschraubung sicherzustellen.
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4.1.7. Empfohlene Installation zwecks Einhaltung der EMV-Vorschriften — gehdusemontierte Einheiten

(\/ Metal Back-Panel
Site Ground Bus-Bar bonded to Metal Back-Panel
panel which is bonded to main power ground.
8H Fflter e Ensure Filter chassis is making metal-metal contact with
Option 2
Mounting panel.

* Twisted-Pair shielded cables for analog control and motor

feedback signals. -
oox
Lijg\:

Whenever possible use Shielded motor cables-
maintaining shield as far as possible along the cable.

360° bonding
EMC cable gland
(Best-Practice)
(Shield to Motor
Chassis)

4.1.8. Vorsichtsmaf3nahmen bei der Verkabelung

SchlieBBen Sie den EMK Umrichter gemaf3 den Anweisungen in Abschnitt 4.7 an und stellen Sie sicher, dass die Anschliisse des Motorklemmenkas-
tens korrekt sind. Es sind zwei Anschlusskonfigurationen moglich: Stern und Dreieck. Es muss absolut sichergestellt sein, dass der Motor entspre-
chend der Spannung angeschlossen wird, mit der er betrieben wird. Weitere Infos finden Sie in Abschnitt 4.4 Anschliisse des Motorklemmkastense.

Es wird empfohlen, die Leistungsverkabelung mit einem 4-adrigen PVC-isolierten geschirmten Kabel vorzunehmen, das geméaf3 den regio-
nal geltenden Industrie-Vorschriften und Verfahrensregeln verlegt wird.
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4.2. Spannungsversorgungsanschliisse
« Die Versorgungsleitungen sind bei einphasigen Umrichtern mit den Klemmen L1 und L2, bei dreiphasigen Geréten mit den Klemmen L1, L2
und L3 zu verbinden. Die Phasenfolge ist hier nicht von Bedeutung.
+ Zwecks Einhaltung der CE, C Tick und EMV-Vorschriften verwenden Sie nur abgeschirmte symmetrische Kabel.
+ Gemaf3 IEC61800-5-1ist eine ortsfeste Installation gefordert.
« Bei Einheiten ohne internen Netztrennschalter muss eine geeignete Trennvorrichtung zwischen EMK Umrichter und der Spannungsver-
sorgung installiert werden. Diese muss den drtlichen Sicherheitsnormen (z. B. in Europa der Maschinenrichtlinie EN60204-1) entsprechen.
« Alle Kabel sind entsprechend den drtlichen Vorschriften zu bemessen.
+ Zum Schutz des Versorgungskabels sind gemaf den Daten in Abschnitt 12.4 geeignete Sicherungen zu installieren. Alle Sicherungen sind
entsprechend den értlichen Vorschriften zu bemessen. Im Allgemeinen sind Sicherungen vom Typ gG (IEC 60269) oder UL-Typ ausreichend,
in manchen Féllen kdnnen aber auch solche vom Typ aR erforderlich sein. Die Ansprechzeit der Sicherungen muss unter 0,5 Sekunden liegen.
« Wo es die lokalen Richtlinien erlauben, kénnen anstatt Sicherungen auch Leitungsschutzschalter der Charakteristik B mit gleichen Werten
verwendet werden, vorausgesetzt das Schaltvermdgen ist fiir die Installation ausreichend.
« Wird die Versorgungsspannung abgeschaltet, so sind mindestens 30 Sekunden bis zu einem erneuten Einschalten abzuwarten. Nach dem
Abschalten der Spannung miissen mindestens 10 Minuten verstreichen, bis die Klemmenabdeckungen entfernt werden diirfen.
+ Der maximale zuldssige Kurzschlussstrom der EMK Versorgungsspannungsklemmen gemaf IEC60439-1 betragt 100 kA.

4.3. Anschluss von Umrichter und Motor
+Im Gegensatz zum Betrieb direkt Giber das Versorgungsnetz erzeugen Frequenzumrichter am Motor standesgemaf3 schnell schaltende Aus-
gangsspannungen (PWM). Fiir Motoren, die flir den Betrieb mit drehzahlvariablen Antrieben gewickelt wurden, sind keine weiteren vorbeu-
genden Maf3nahmen zu treffen. Falls jedoch die Qualitat der Isolierung unbekannt sein sollte, ist der Hersteller des Motors zu kontaktieren,
da eventuell vorbeugende Ma3nahmen notwendig sind.
+ Der Motor ist tiber ein geeignetes Drei-oder Vierleiterkabel an die Klemmen U, V und W des EMK Umrichters anzuschlief3en. Bei Verwendung
eines Dreileiterkabels muss der Erdleiter mindestens den gleichen Querschnitt aufweisen und aus dem gleichen Material bestehen wie die
drei Phasen. Wenn Vierleiterkabel verwendet werden, muss der Erdleiter mindestens den Querschnitt der Phasenleiter besitzen und aus dem
gleichen Material bestehen.
« Die Motorerdung muss mit einer der Erdungsklemmen des Umrichters verbunden werden.
« Zwecks Erflillung der europdischen EMV-Vorschriften ist ein geeignetes abgeschirmtes Kabel zu verwenden. Als Mindestanforderung gelten
geflochtene oder verdrillte geschirmte Kabel, bei denen die Abschirmung mindestens 85 % der Kabeloberflache abdeckt und die eine niedrige
HF-Signalimpedanz besitzen. Eine Installation in einem geeigneten Stahl- oder Kupferrohr ist ebenfalls zuldssig.
+ Der Kabelschirm sollte mittels einer EMV-gerechten Verschraubung am Motor angeschlossen werden, um eine grof3fléachige Verbindung
zum Motorgehause herzustellen.
+ Wird der Umrichter in einem Stahl-Schaltschrank eingebaut, muss der Kabelschirm mit geeigneten Klemmen oder Verschraubungen direkt
auf der Montageplatte und so nahe wie maglich am Umrichter befestigt werden.

4.4. Anschliisse des Motorklemmkastens

Die meisten Allzweckmotoren sind fiir den Betrieb an einer umschaltbaren Spannungsversorgung gewickelt. Entsprechende Angaben finden sich
auf dem Typenschild. Die Betriebsspannung wird normalerweise als STERN- oder DREIECKS-Konfiguration bei der Installation ausgewahlt. STERN
bietet stets den hoheren Spannungswert der beiden.

Versorgungsspan- Spannung geméaf3 Typen-
g ild Anschluss
DELTA A
230 2307400
400/480 400/690 Dreieck
575 575/1000
400 2307400
Stern
575 330/575

4.5. Thermischer Motoriiberlastschutz

4.5.1. Interner thermischer Uberlastschutz ;

Der Umrichter besitzt eine interne Schutzfunktion gegen thermische Motoriiberlast. Ubersteigt der Wert (iber einen bestimmten Zeitraum
100 % des in P1-08 festgelegten Parameters (z. B. 110 % fiir 60s), kommt es zu einer Fehlerabschaltung und der Meldung ,l.t-trP",
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4.5.2. Motorthermistoranschluss
Wird ein Motorthermistor verwendet, sollte der Anschluss folgendermaf3en durchgefiinrt werden:

Steuerklemmen Zusatzliche Infos

3/4|5/6|7|8|9/10/11|12|13 « Kompatibler Thermistor: PTC-Typ, 2,5 kQ Auslosewert
. NP N - - - ; « Es muss eine Einstellung fiir P1-13 gewéhlt werden, die Di-
\V ® ® ® ® @ ® ® gitaleingang 5 als externe Abschaltfunktion definiert, z. B.
1 1 | _ 1 P13=6. Weitere Infos finden Sie in Abschnitt 9.1.

-

4.8. Steuerklemmenanschluss
« Alle analogen Signalkabel sollten geschirmt sein. Es werden deshalb verdrillte Leiterpaare empfohlen.
» Alle Strom- und Steuerkabel sind, wo méglich, getrennt und in keinem Fall parallel zu verlegen.
« Fur Signalpegel verschiedener Spannungen, z. B. 24 V DC und 110V AC, sollte nicht das gleiche Kabel verwendet werden.
+ Das maximale Anzugsdrehmoment fiir Steuerklemmen betragt 0,5 Nm.
* Durchmesser fiir die Kabeleinfiihrung der Steuerleitung: 0,05-2,5 mm2/30-12 AWG.

4.7. Schaltbild
4.7.1. Leistungsanschliisse

Fir sine einphasige versor | v~ Sonieen Sie g Mo-
gung, Klemmen LI/L und —E—\,'; /L v tor an die Klemmen U,
IlgﬁiNéine dreiphasige Versor- =l . L2/N w — \EIJii vly’lgtndrerdyng muss
primalieds —=—{w g

von Bedeutung.

|}ﬁ

o

m
81
3
I

Erdschutz-/Masseleiter.
Der Umrichter muss mit - DC-
Masse  verbunden/geerdet
werden.

4.1.2. Steuerklemmenanschliisse & Werkseinstellungen

Offen  |Geschlossen| — *24vde
+24V DC Versorgung (100 mA) !__ @ = oy
Digitaleingang 1 Stopp BetrieD
(Freigabe) | o — 2| o1
Analoger Vorein- —
Digitaleingang 2| Drehzahl- gestellte o @ il
sollwert | Drehzahl1 o a| oi3
Analoger Analoger s | a0
Digitaleingang 3| Drehzahl- [Drehzahlsoll- @
sollwert 1 wert 2 @ 6 | Diajain
Digitaleingénge: 8 - 30 Volt DC
= Q| ] Ausgangsdrehzahl
Analogeingang 1 g 8| Ao >—=e gang
Analogausgang: 010 Volt/4-20 mA, 20 mA ’ B r—e
max. @ 10 | DIS/MI2 Ausgangsstrom
|0 Volt Versorgung/Externer Eingang |
Analogeingang 2 @ i Wi » o
Analogausgang: 0—10 Volt/4-20 mA, 20 mA 12| s+
max.
Externer Hardware-Aktivierungsstromkreis @ B s
Relaiskontakte @ [ Mc In-Ordnung /
250 VAC/30VDC . I._. ’
5A n/wx. 8 15| Ru-ho Fehler
16 | RL1-NC
17 RL2-A k—.
/ In Betrieb
18 RL2-B
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4.8. Safe Torque Off - Sicher abgeschaltetes Moment

Der Begriff Safe Torque OFF wird im Verlaufe dieses Abschnitts mit ,STO" abgekiirzt.

4.8.1. Verantwortlichkeiten

Der Systemingenieur tragt die Verantwortung fiir die Risikobewertung des gesamten Systems, die Definition und Erfiillung der Anforderungen der ,Si-
cherheitsleittechnik", in die der Umrichter integriert wird, sowie die vollstandige Verifizierung der Funktion, darunter die STO-Bestétigungsdiagnostik.
Er hat dazu eine umfassende Risiko- und Gefahrenanalyse zur Bestimmung méglicher Gefahrdungen, der Risikokategorien sowie mdglicher Maf3nah-
men zu deren Reduzierung durchzufiihren. Die Beurteilung der STO-Funktion wird durchgeftihrt, um ihre Eignung fiir die jeweilige Risikokategorie zu
gewahrleisten.

4.8.2. Das bietet die STO-Funktion

Damit soll verhindert werden, dass durch den Umrichter in Abwesenheit der STO-Eingangssignale (Klemme 12 bzw. 13) ein Drehmoment er-
zeugt wird. Dies ermdglicht die Integration des Geréats in ein umfassendes Sicherheitsleitsystem unter Erflillung aller STO-Anforderungen.]
Die STO-Funktion macht normalerweise elektromechanische Schiitze mit Hilfskontakten zur Gegenpriifung liberfliissig, die normalerwei-
se fiir solche Sicherheitsfunktionen notwendig sind.2

Dieser Umrichter ist standardmaéfig mit dieser Funktion versehen und erfillt so die ,Safe torque off"-Vorgabe gemaf IEC 61800-5-2:2007.
Die STO-Funktion entspricht dazu einem unkontrollierten Stopp geméaf3 Kategorie 0 (Not-Aus) der Norm |IEC 60204-1. Dies bedeutet, der
Motor wird bei Aktivierung der STO-Funktion kontinuierlich abgebremst. Diese Methode sollte auf ihre Eignung flr das jeweilige System,
das der Motor antreibt, gepriift werden.

Die STO-Funktion wird als Failsafe-Methode auch in den Situationen angesehen, wo kein STO-Signal anliegt und ein einzelner Fehler im
Umrichter aufgetreten ist. Die Eignung des Umrichters hierflir wurde mit folgenden Sicherheitsnormen bestatigt:

SIL (Safety Integrity dap:: Hgéﬂ?ﬁ;ﬂ:ﬂg ozr SFF (Safe failure fraction|Voraussichtliche Lebens-

Level) 9 Hour) p %) dauer

EN61800-5-2 2 12309 (D12 von 50 20 Jahre
0,
PL (Performance Level) el (Eauimo) sl

EN IS0 13849-1 PLd 1

SILCL

EN 62061 SILCL2

Hinweis: Die oben genannten Werte kénnen vielleicht nicht realisiert werden, wenn der Umrichter nicht geméf3 Abschnitt 12.1 Umgebung
installiert wurde.

4.8.3. Das bietet die STO-Funktion nicht

Vor dem Beginn jeglicher Arbeiten den EMK Umrichter SPANNUNGSFREI machen. Die STO-Funktion schiitzt nicht
vor latent verbliebenden Hochspannungen an den Stromklemmen des Umrichters.

Hinweis: Die STO-Funktion schiitzt nicht gegen einen unerwarteten Neustart des Umrichters. Sobald die relevanten
Signale bei den STO-Eingangen auflaufen, ist (je nach Parametereinstellungen) ein automatischer Neustart moglich.
Aus diesem Grund sollte die Funktion nicht flr kurzzeitige, nicht-elektrische Maschinenoperationen (wie Reinigung
oder Wartung) verwendet werden.

2Hinweis: Bei manchen Anwendungen sind zwecks Erfiillung der Systemsicherheitsfunktion zusatzliche Maf3-
nahmen erforderlich. Die STO-Funktion kann nicht zur Motorbremsung verwendet werden. Wenn hierfiir Bedarf
besteht, sollte fir Notfélle eine alternative Methode wie eine Zeitverzogerung per Sicherheitsrelais oder eine
mechanische Bremse verwendet werden oder es sollten dhnliche Verfahren gepriift werden, dieAbwégung sollte
lauf die erforderliche Sicherheitsfunktion beim Bremsen ausgerichtet sein

Bei Verwendung von Permanentmagnetmotoren und im unwahrscheinlichen Fall eines gleichzeitigen Defekts meh-
rerer Ausgangsleistungsgerate kann es sein, dass die Motorwelle effektiv um 180/p Grad (wobei p fiir die Anzahl der
Motorpolpaare steht) rotiert.

>B BB

4.8.4. STO-Betrieb
Wenn die STO-Eingdnge bestromt sind, befindet sich die STO-Funktion im Standby. Erhalt der Umrichter dann einen Befehl/ein Signal zum
Anlaufen (je nach der in P1-13 ausgewahlten Methode), erfolgen Start und Betrieb normal.

Wenn die STO-Eingange nicht bestromt sind, ist die STO-Funktion aktiviert und stoppt den Umrichter (Freilauf). Der Umrichter befindet sich

dann effektivim Safe Torque Off-Modus.
Um diesen Zustand zu deaktivieren, missen alle Fehlermeldungen zurtickgesetzt und der STO-Eingang des Umrichters erneut bestromt werden.
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4.8.5. STO-Status und -Uberwachung
Die Statustiberwachung des STO-Eingangs kann auf vielerlei Weise erfolgen, darunter:
Umrichter-Display
Wenn der STO-Eingang im normalen Umrichterbetrieb (AC-Netzstrom liegt an) nicht bestromt ist (STO-Funktion aktiviert), wird auf dem
Display die Meldung ,InHibit" angezeigt (Hinweis: Wurde eine Fehlerabschaltung des Umrichters ausgeldst, wird anstelle von ,InHibit" eine
entsprechende Meldung angezeigt.
Umrichter-Ausgangsrelais
« Umrichterrelais 1: Ist P2-15 auf 13 eingestellt, wird das Relais bei aktivierter STO-Funktion gedffnet.
+ Umrichterrelais 2: Ist P2-18 auf 13 eingestellt, wird das Relais bei aktivierter STO-Funktion getffnet.

STO-Fehlercodes

Fehlercodes | Code Nummer Beschreibung Abhilfemafinahme
" Bei einem der beiden internen Kanale des STO- o .
,Sto-F 29 Schaltkreises wurde ein Fehler festaestellt Wenden Sie sich an lhren EMK Vertriebspartner,

4.8.6. Ansprechzeit der STO-Funktion
Dies ist der Zeitraum vom Auftreten eines sicherheitsrelevanten Ereignisses der (aller) Komponenten bis zur Wiederherstellung des siche-
ren Zustands durch das System. (Stopp-Kategorie 0 gemaf3 IEC 60204-1)

+ Die Ansprechzeit vom stromlosen Zustand der STO-Eingédnge bis zu einem Zustand des Umrichters, bei dem kein Drehmoment im
Motor generiert wird (STO aktiv), betragt weniger als 1 ms. ; ;
« Die Ansprechzeit vom stromlosen Zustand der STO-Eingénge bis zur Anderung des Uberwachungsstatus betrégt weniger als 20 ms.
« Die Ansprechzeit von der Erkennung eines Fehlers im STO-Schaltkreis durch den Umrichter bis zu seiner Anzeige (iber das Display/
den Digitalausgang (Nicht ok) betragt weniger als 20 ms.
4.8.7. Aktivieren der STO-Funktion
Die STO-Funktion ist unabhangig vom Betriebsmodus des Umrichters bzw. den vom Bediener vorgenommenen Parameterénderungen stets aktiviert.
4.8.8. Testen der STO-Funktion
Die STO-Funktion sollte vor einer Inbetriebnahme des Systems stets auf korrekte Funktion gepriift werden. Dazu gehéren folgende Tests:
« Bei stillstehendem Motor und einem an den Umrichter gesendeten Stopp-Befehl (gemaf3 der iiber P1-13 gewahlten Konfiguration):
o Schalten Sie die STO-Eingénge stromlos (Das Umrichter-Display zeigt ,InHibit" an).
0 Geben Sie den Startbefehl (geméf der tiber P1-13 gewéhlten Konfiguration) und priifen Sie, ob der Umrichter auch weiterhin , InHibit"
anzeigt und der Vorgang geméf3 der Beschreibung im Abschnitt 4.8.4 STO-Betriebund 4.8.5 STO-Status und -Uberwachung abléuft.
« Mit dem Motor im Normalbetrieb (liber den Umrichter):
o Schalten Sie die STO-Eingénge stromlos.
o Priifen Sie, ob der Umrichter auch weiterhin ,InHibit" anzeigt, der Motor stoppt und der Vorgang gemaf der Beschreibung im
Abschnitt 4.8.4 STO-Betriebund 4.8.5 STO-Status und -Uberwachung ablauft.

4.8.9. Elektrischer STO-Anschluss

Die STO-Verkabelung muss vor versehentlichen Kurzschliissen und unerlaubten Anderungen geschiitzt werden, die ein Fehlschlagen des
STO-Signals verursachen kénnen. Fiir weitere Infos siehe die Diagramme unten.

Neben den Verkabelungsanweisungen fiir den STO-Schaltkreis beachten Sie unbedingt die Informationen in Abschnitt 4.1.1 Erdungsrichtlinien.

Der Umrichter sollte wie nachfolgend gezeigt verkabelt werden. Die am STO-Eingang anliegende 24 VDC Signalquelle kann tiber die 24 VDC
Versorgung des Umrichters oder eine externe 24 VDC Stromversorgung bereitgestellt werden.
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4.8.8.1. Empfohlene STO-Verkabelung )
Bei einer externen 24 VDC Stromversorgung. Uber die 24 VDC Versorgung des Umrichters

Protective Capped Trunking
or equivalent to prevent
STO Cable short circuit to an
external Voltage source.

Safety
relay

Protective Capped Trunking
or equivalent to prevent
STO Cable short circuit to an
external Voltage source.

Safety relay

Protected
shielded cables

- Twisted-Pair L;, =
- Shielded cables® =

+

10 11 12 13 123 5 910 1112 13
%% %% q&%%%vm%%%%%'%

'\Die Drahte sollten

wie oben gezeigt
gegen Kurzschluss
gesichert werden.

Hinweis: Die maximale Kabellange zwischen Spannungsquelle und Umrichterklemmen darf 25 Meter nicht (ibersteigen.

4.8.9. Spezifikationen fiir eine externe Stromversorgung.

Spannungswert (nominal) |24 VDC
ik .high" 18-30 VDC (STO im Standby)

ISTO Logik .hig
Stromverbrauch (Maximum) {100 mA

4.8.10. Spezifikationen fiir das Sicherheitsrelais.
Das Sicherheitsrelais muss zumindest die Sicherheitsstandards des Umrichters erfiillen

SIL2 oder PLd SC3 oder hdher (mit zwangsgefiihrten Kontakten

4.8.11. Wartung der STO-Funktion.
Die STO-Funktion sollte Teil der routinemafigen Wartung des Steuersystems sein und regelméfig (mindestens einmal pro Jahr) und speziell
nach jeglichen Anderungen des Sicherheitssystems oder Wartungsarbeiten auf ihre Funktionalitat getestet werden.

Werden Fehlermeldungen angezeigt, lesen Sie in Abschnitt 13.1 Fehlermeldungen weiter.
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5. Verwenden der OLED-Tastatur (Standardausstattung bei IP55 & IP66 Einheiten)

Die Konfiguration des Umrichters bzw. die Uberwachung seines Betriebs erfolgt tiber die integrierte Tastatur mit sieben Tasten (Start, Stopp,
Navigation, Auf, Ab, Hand, Auto)

Tastatur und mehrzeiliges OLED-Textdisplay.

5.1. Tastatur-Layout und -Funktion

OLED-Display

Wichtige Display-Parameter Steuertastatur
Zeigt, welcher der verfugbaren Bietet Zugriff auf die

Parameter aktuell auf dem Haupt- Umrichterparameter bzw. die
display angezeigt wird, z. B. Steuerung des Umrichters im
Motordrehzahl, Stromstéarke etc. manuellen Modus (Hand).

Betriebsinformationen

Echtzeit-Anzeige wichtiger 3Tkw 4UDU

Betriebsdaten, z. B. Ausgangsstrom und
Leistung

Navigationstaste

Fur die Anzeige von Echtzeitdaten, den
Zugriff auf die Parameterkonfiguration
und das Speichern von Anderungen

Start-Taste
Wird im manuellen Modus (Hand) zum
Start des Umrichters verwendet.

Auf-Taste

Zur Erhéhung der Drehzahl im
Echtzeitmodus bzw. der
Parameterwerte im
Bearbeitungsmodus

Stopp-/Reset-Taste

Fur den Neustart nach einer
Fehlerabschaltung des Umrichters.
Wird im manuellen Modus (Hand) zum
Stoppen des Umrichters verwendet.

Ab-Taste

Zur Verringerung der Drehzahl im
Echtzeitmodus bzw. der
Parameterwerte im
Bearbeitungsmodus

Taste ,,Hand“

Zur Aktivierung der Tastatursteuerung
des Umrichters. Taste ,Auto”

Zur Aktivierung des Auto- oder

Remote-Modus des Umrichters.

5.2. Auswahl der Sprache

Sprache auswahlen Sprache auswahlen

Espafiol Espafiol

37 kw 400V 3Ph English > English

| |
STO P I Deutsch } Deutsch
| |

Die Start-und Auf-Taste Sprache mit der Auf-/Ab-Taste Mit der Navigationstaste
gleichzeitig fir mehrals 1's auswahlen. bestétigen.
driicken und halten.

5.3. Betriebsdisplays des Umrichters

‘ ‘ Ausgangsfrequenz ‘ Unterspannung

INHIBIT | STOP |, 23,7Hz U-Volt

37 kw 400V 3Ph ‘ 37 kw 400V 3Ph 12,3 Press STOP key to reset

‘ 24,2A W

Wird angezeigt, wenn der Wird angezeigt, wenn Umrichter in Betrieb, Display zeigt Beispiel fur ein
Hardware- Umrichterleistung anliegt und Ausgangsdaten Fehlerabschaltungs-Display mit
Aktivierungsstromkreis offen der Motor gestoppt ist Ursache
ist
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STOP

5.4, Zugriff auf/Andern von Parameterwerten

‘ Maximaldrehzahl

P1-01

‘ Maximaldrehzahl

50 Hz

| Maximaldrehzahl

37 kW 400V

3ph | 50 Hz

| P1-01 1200 10

| 45Hz

| P1-01 1200

[2 ]

Navigationstaste fiir mehrals 1 s
driicken und halten

Den gewiinschten Parameter mit
der Auf-/Ab-Taste auswihlen.

Navigationstaste
driicken/loslassen, wenn der
gewlinschte Parameter
angezeigt wird

Den Parameterwert mit der
Auf-/Ab-Taste einstellen.

5.5. Zuriicksetzen der Parameter auf die Werkseinstellungen

STOP

37 kw 400V 3Ph

‘ Load default parameters

| P-DEF

‘ Press STOP key to Reset

Die Auf-/Ab-, Start- und Stopp-
Tasten gleichzeitig fiir mehr als
2 sdriicken und halten.

Das Display zeigt ,P-Def”. Der
Umrichter wird auf die
Werkseinstellungen

zurlickgesetzt. Stopp-Taste
driicken.

Hinweis: Bei einer Konfiguration von P2-39=1 kénnen keine Parameter zuriickgesetzt werden (Parameter gesperrt).

5.8. Zuriicksetzen der Parameter auf die Benutzereinstellungen

Die aktuellen Parametereinstellungen des Umrichters kénnen intern als Standardkonfiguration gespeichert werden. Dies hat keinerlei Einfluss
auf das oben beschriebene Zuriicksetzen der Parameter auf die Werkseinstellungen.

P6-29 (Benutzerparameter als Standard speichern) kann aktiviert (auf 1 eingestellt) werden, um eine Speicherung der aktuellen Parameterwerte als Stan-
dardeinstellungen zu erméglichen. Auf die Parametermeniigruppe 6 kann nur mit erweiterten Benutzerprivilegien zugegriffen werden (Standard P1-14=201).

STOP

400V

‘ Load default parameters

U-DEF

3Ph ‘ Press STOP key to Reset

Das Display zeigt ,P-Def”. Der
Umrichter wird auf die
Werkseinstellungen
zuriickgesetzt. Stopp-Taste
driicken.

Die Auf-/Ab-, Start- und Stopp-
Tasten gleichzeitig fur mehr als
2 s driicken und halten.

Hinweis: Bei einer Konfiguration von P2-39=1 kdnnen keine Parameter zuriickgesetzt werden (Parameter gesperrt).
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5.7. Umschalten zwischen den Modi ,Hand" und , Auto"

STOP |, STOP

400V 3Ph | 37 kW 400V

Die aktive Steuerquelle wird auf Im Modus ,Hand“ ist ein Betrieb
dem OLED-Display angezeigt. des Umrichters direkt Gber die
Uber die Tasten ,Hand“ bzw. Tastatur moglich.
»Auto” kénnen Sie zwischen Die Betriebssteuerung ,Auto” wird

manuellem und automatischem (ber Parameter P1-12

Betrieb umschalten. (Steuermodus) konfiguriert.
5.8. Tastaturkiirzel
Funktion Display zeigt... Display zeigt...
Motor rated voltage Voreingestellte Drehzahl 1
A
Schnelle Auswahl von P1 07 PZ 01
Parametergruppen = -

Hinweis:
Parametergruppenzugriff muss
aktiviert sein

P1-14 =101
oder
P1-14 =201
Motor rated voltage ‘ Maximum Speed Limit
A
o 400V 50 OHz
Niedrigsten Gruppenparameter |—| I—I |—|
B -

Maximum Speed Limit Maximum Speed Limit

50.0Hz 3 0 Hz

. P1-01 1200 10 ‘ P1-01 1200
Parameter auf den Mindestwert

einstellen

Maximum Speed Limit

50.0Hz

P1-01 1200

Einstellen einzelner Ziffern eines
Parameterwerts

www.emk-motor.de 21



6. Verwenden von Tastatur & LED-Display bei den IP20 Baugréfien2 & 3
Die Konfiguration des Umrichters bzw. die Uberwachung seines Betriebs erfolgt iiber die Tastatur bzw. das Display.

6.1. Tastatur-Layout und -Funktion - standardméafige LED-Tastatur

NAVIGATION

Fir die Anzeige von Echtzeitdaten, den Zugriff auf
die Parameterkonfiguration und das Speichern von
Anderungen

AUF

Zur Erhdhung der Drehzahlim Echtzeitmodus bzw. der
Parameterwerte im Bearbeitungsmodus

AB

Zur Verringerung der Drehzahlim Echtzeitmodus bzw.
der Parameterwerte im Bearbeitungsmodus

RESET/STOPP

Fur den Neustart nach einer Fehlerabschaltung des
Umrichters. Wird im Tastatur-Modus zum Stoppen des
Umrichters verwendet.

L

START

Wird im Tastatur-Modus zum Starten des Umrichters
oder zur Umkehrung der Drehrichtung verwendet
(wenn der bidirektionale Tastaturmodus aktiviert ist)

6.2. Andern von Parametern

Verfahren Display
Umrichter einschalten 5,: DP
Taste ° fur mehr als 2 s driicken und halten P "D ,

Taste

u driicken

P i-0¢2

Mit den Tasten u u

te Parameter auswahlen

Gewiinschten Parameter auswahlen, z.B.. P1-02

nd n lasst sich der gewtinsch-

Fi-03 ete.

P I-0¢2

Taste

° driicken

o
Lol

Mit den Tasten u

Wert einstellen, z.B.10

und n den gewiinschten

.0

Taste

driicken

P i-0¢2

Der Parameterwert wird a

Taste fiir mehr als 2 s driicken und halten, um zum
a Betriebsmodus zuriickzukehren.

ngepasst und automatisch gespeichert.

StoP
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6.3. Erweiterte Tastaturkiirzel

Funktion

Wenn das Display Fol-
gendes zeigt...

Driicken Sie...

Ergebnis

Beispiel

Schnelle Auswahl von
Parametergruppen

PX'XX

Q-0

Die ndchsthéhere
Parametergruppe wird
ausgewahlt

Display zeigt P I~ I

+ u driicken

Display zeigt P2- 0 |

Hinweis: Parametergrup-
penzugriff muss aktiviert
sein P1-14 =101

PX'XX

Q.

Die néchstniedrigere
Parametergruppe wird
ausgewahlt

Display zeigt PE-ch
+ n dricken

Display zeigt P01

Niedrigsten Gruppenpara-
meter auswéhlen

PX'XX

ANV

Der erste Parameter einer
Gruppe wird ausgewahlt

Display zeigt PI- 10

+ driicken

Display zeigt P 1=

Parameter auf den Min-
destwert einstellen

Beliebiger numerischer
Wert (bei der Anderung
eines Parameterwerts)

0.

Parameter ist auf den
Mindestwert eingestellt

Beim Bearbeiten von P1-01:

Display zeigt 500

+ n driicken

Display zeigt oo

Einstellen einzelner Zif-
fern eines Parameterwerts|

Beliebiger numerischer
Wert (bei der Anderung
eines Parameterwerts)

@.Q

Es kénnen einzelne Para-
meterstellen bearbeitet
werden

Beim Bearbeiten von P1-10:
Display zeigt 0
+ driicken
Display zeigt _ i}
drucken
Display zeigt 0
+ driicken
Display zeigt - I

driicken

Display zeigt | {0J
Etc.

6.4. Betriebsdisplays des Umrichters

IDisplay Status

SEoP

Umrichterversorgung liegt an, es werden aber keine Freigabe-/Betriebssignale gesendet

RUko-E

Motor-Autotuning wird durchgefihrt.

Wahrend des Umrichterbetriebs kénnen folgende

am Gerat ausgewahlt werden. Mit jedem

H x.x Umrichter in Betrieb, Display zeigt die Ausgangsfrequenz (Hz)
H X.X Umrichter in Betrieb, Display zeigt den Motorstrom (A)
P X.X Umrichter in Betrieb, Display zeigt die Motorleistung (kW)
T x.x Umrichter in Betrieb, Display zeigt die vom Kunden ge-

wahlten Einheiten, siehe Parameter P2-21 und P2-22

Option ausgewahlt.

Betriebsdaten durch kurzes Driicken der Taste °

Driicken dieser Taste wird die jeweils ndchste

EEL-cM

Netzversorgung liegt nicht an, nur eine externe 24 Volt Antriebseinspeisung

I nh bE

Hardware fiir die Ausgangsleistung eingeschrankt, Hardware-Aktivierungsstromkreis offen. Fiir die STO-Eingénge
(Klemmen 12 und 13) werden, wie in Abschnitt 4.7.2 Steuerklemmenanschlisse & Werkseinstellungen gezeigt,
externe Verbindungen benétigt.

P-dEF

Ricksetzen der Parameter auf die Werkseinstellungen

U-der

Ricksetzen der Parameter auf die Bedienereinstellungen

In Abschnitt 13.1 auf Seite 55 finden Sie Infos zu Umrichter-Fehlercodes.
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7. Inbetriebnahme
7.1, Allgemeines
Folgende Richtlinien gelten fir alle Anwendungen.

7.1.1. Eingabe der Typenschilddaten des Motors
Die Informationen auf dem Typenschild des Motors des EMK HVAC Umrichters sollen:
« Einen méglichst effizienten Motorbetrieb ermdglichen N
« Den Motor gegen mégliche Beschadigungen bei einem Betrieb mit Uberlast schiitzen.
Aus diesem Grund mussen folgende Daten vom Typenschild des Motors in die Parameter programmiert werden:
P1-07 Motorhemessungsspannung. Dies ist die Betriebsspannung des Motors fiir die aktuelle Anschlusskonfiguration (Stern oder Dreieck). Die Aus-
gangsspannung des EMK Umrichters darf niemals die Eingangsspannung Gbersteigen.
P1-08 Motorbemessungsstrom. Dies ist der auf dem Typenschild des Motors angegebene Volllaststrom.
P1-09 Motorbemessungsfrequenz. Dies ist die Standard-Betriebsfrequenz des Motors, normalerweise 50 oder 60Hz
P1-10 Motorbemessungsdrehzahl. Dieser Parameter kann wahlweise auf die auf dem Typenschild des Motors angegebenen U/Min eingestellt wer-
den. Wird dieser Parameter eingestellt, werden alle drehzahlrelevanten Werte in U/Min angezeigt. Wird dieser Parameter auf 0 eingestellt, werden
alle drehzahlrelevanten Werte in Hz angezeigt.

7.1.2. Mindest- und Maximalfrequenz/-drehzahl

EMK HVAC Umrichter sind werkseitig auf den Betrieb des Motors von null auf die Bemessungsfrequenz eingestellt (50 oder 60 Hz). Dieser Betriebs-
bereich ist im Allgemeinen fiir eine grof3e Bandbreite an Anforderungen geeignet, in manchen Fallen aber missen diese Grenzwerte vielleicht
beschrankt werden, z. B. wo durch die Maximaldrehzahl eines Liifters/einer Pumpe eine ibermafiger Fluss entsteht oder ein Betrieb unterhalb einer
bestimmten Drehzahl nicht erforderlich ist. In diesen Féllen kénnen folgende Parameter an die Anforderungen der Anwendung angepasst werden:
P1-01 Maximalfrequenz. Diese sollte der Bemessungsfrequenz des Motors entsprechen. Wenn ein Betrieb oberhalb dieser Frequenz gewiinscht wird,
muss vom Hersteller des Motors bzw. der angeschlossenen Liifter- oder Pumpeneinheit bestatigt werden, dass dies zuldssig ist und keine Bescha-
digung an der Ausriistung verursacht. .

P1-02 Mindestfrequenz. Mit diesem Wert wird ein Betrieb des Motors bei niedriger Drehzahl und ein mégliches Uberhitzen verhindert. Bei manchen
Anwendungen, wie die Zirkulation von Wasser mithilfe einer Pumpe in einem Boiler, muss vielleicht eine spezielle Drehzahl eingestellt werden, um
ein Trockenlaufen des Systems zu verhindern.

7.1.3. Rampenzeiten fiir Beschleunigung und Verzégerung

Die Rampenzeiten fiir Beschleunigung und Verzdgerung der EMK HVAC Umrichter sind werkseitig auf 30 Sekunden eingestellt. Der Standardwert
eignet sich fiir die meisten Anwendungen, kann aber durch Anderung der Parameter P1-03 und P1-04 konfiguriert werden. Dabei ist darauf zu ach-
ten, dass die angetriebene Last mit den angegebenen Rampen kompatibel ist und keine Fehlausldsungen aufgrund von zu kurzen Rampenzeiten
auftreten.

Die Uiber den Parametersatz konfigurierten Rampenzeiten weisen auf eine Rampensteigung von 0 Hz auf die Motorbemessungsdrehzahlin P1-09 hin.
Beispiel: Die Rampensteigung = 30 Sekunden P1-09 (Motorbemessungsdrehzahl) = 50 Hz, unter der Annahme, dass der Motor mit 25 Hz betrieben
und der Umrichter den Befehl fiir eine Beschleunigung auf 50 Hz erhlt. Die Zeit bis zum Erreichen der 50 Hz betragt 30 Sekunden (P1-03)/50 (P1-09)
*25 (erforderliche Drehzahlénderung) = 15(s)

P1-03 Beschleunigungsrampe: Die Zeit fiir die Beschleunigung des Motors von 0 Hz auf die Bemessungsdrehzahl, P1-09 in Sekunden.

P1-04 Verz6gerungsrampe: Die Zeit fiir die Verzdgerung des Motors von der Bemessungsdrehzahl, P1-09 auf 0 Hz in Sekunden.

7.1.4. Auswahl des Stopp-Modus

EMK HVAC Umrichter kénnen so eingestellt werden, dass zum Stoppen des Motors eine bestimmte Verzégerung verwendet wird oder man dem
Motor erlaubt, auszulaufen bzw. im Freilauf zum stehen zu kommen. Die Standardauswahl ist ein Rampenstopp, der (iber den Parameter P1-05
programmiert wird.

P1-05 Auswahl des Stopp-Modus: Bestimmt, auf welche Weise der Motor gestoppt wird, wenn der Freigabeeingang am Umrichter deaktiviert wird.
Ein Rampenstopp (P1-05 = 0) wird mit dem in P1-04 eingegebenen Verzogerungswert durchgefiihrt. Bei einem Freilaufstopp (P1-05 = 1) kann der
Motor von alleine auslaufen (unkontrolliert).

7.1.5. Energieoptimierung

Mit dieser Funktion soll der Gesamtenergieverbrauch von Umrichter und Motor bei konstanten Drehzahlen und leichten Lasten reduziert werden.
Sieist fiir Anwendungen gedacht, bei denen der Umrichter zu gewissen Zeiten mit konstanten Drehzahlen und leichten Motorlasten betrieben wird.
P1-06 Energieoptimierung: 0 = deaktiviert, 1 = aktiviert.

7.1.6. Spannungsanhebung

Die Spannungsanhebung wird zur Erhéhung der bei niedrigen Ausgangsfrequenzen angelegten Motorspannung verwendet, um das Drehmoment bei niedriger
Drehzahl und das Anlaufmoment zu verbessern. Eine iiberméfige Spannungsanhebung kann héhere Motorstréme und -temperaturen verursachen, was wie-
derum eine Zwangsheliftung erforderlich macht.

Der Standardwert fiir die Spannungsanhebung ist je nach Umrichtergrofe auf zwischen 0,5 und 2,5 % eingestellt und fir die meisten Anwendungen geeignet.
P1-11 Spannungsanhebung: Als Prozentsatz der Motorbemessungsspannung P1-07 eingestellt
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8. Parameter .
8.1. Parametersatz - Uberblick
Der EMK HVAC Umrichter bietet 7 Gruppen mit erweiterten Parametern:

« Gruppe 1-Standardparameter

« Gruppe 2 - Erweiterte Parameter

« Gruppe 3 - Benutzerdefinierte PID-Steuerparameter

* Gruppe 4 — Motorsteuerparameter

« Gruppe 5 - Feldbuskommunikationsparameter

+ Gruppe 8 — Parameter fiir anwendungsspezifische Funktionen

« Gruppe 0 - Uberwachungs- und Diagnoseparameter (schreibgeschiitzt)

Bei der Erstinbetriebnahme des EMK Umrichters oder nach einem Reset auf die Werkseinstellungen kann nur auf Gruppe 1zugegriffen werden. Um den
Zugriff auf die Parameter der hoherstufigen Gruppen zu ermdglichen, muss fiir P1-14 und P2-40 der gleiche Wert eingestellt werden (Standardwert = 101).
Dadurch sind die Parametergruppen 1-5 und 8 sowie die ersten 39 Parameter der Gruppe 0 verflighar. Diese sind in der nachfolgenden Tabelle aufgefiihrt.
Fiir den Zugriff auf alle Parametergruppen bzw. -bereiche muss fir P1-14 und P6-30 der gleiche Wert eingestellt werden (Standardwert = 201). Eine Be-
schreibung der erweiterten Parameter finden Sie in der Bedienungsanleitung fiir fortgeschrittene Benutzer.

Die Werte in Klammern () sind die Standardeinstellungen fiir Modelle mit in PS angegebener Motorleistung.

8.2. Parametergruppe 1- Standardparameter

Par. _[Parametername [Minimum [Maximum [Standard [Einheiten
P1-01 i L [P1-02 [500 [50 (60) [Hz/U/Min

IMaximaldrehzah
Maximale Ausgangsfrequenz oder Motorhochstdrehzahl Hz oder U/Mm Wenn P1-10 >0, werden d|e Wertein U/Mm emgegeben/ange
zeigt Hinweis: Die maximale Ein rtvon e« - - 04

P1-02 |Mindestdrehzahl
M|ndestdrehzahl—Hz oder U/M|n Wenn P1-10 >0, werden die Werte in U/Min eingegeben/angezeigt

P1-03 lo ls000 30 [Sekunden
Beschleunigungsrampenzeit von 0 auf die Bemessungsdrehzahl(P-1-09) in Sekunden.

P1-04 |Verzégerungsrampenzeit lo lsooo 30 [Sekunden
Verzogerungsrampenzeit von der Nenndrehzahl (P-1-09) bis zum Stillstand in Sekunden. Wenn auf null eingestellt, wird die hdchste
Rampenzeit ohne Fehlerabschaltung aktiviert.

P1-05 |Auswahl des Stopp-Modus o i o E
0: Rampenstopp: Ist kein Freigabesignal vorhanden, wird der Umrichter mit der Rampengeschwindigkeit in P1-04 (siehe oben) gestoppt.
1: Freilaufstopp: Ist kein Freigabesignal vorhanden, lauft der Umrichter im Freilauf bis zum Stillstand.

2: AC-Motorflusshremsunag:

P1-06 |Reserviert E E E E

P1-07 a lo |[umrichterunabhéngig] [[umrichterunabhanaig] [Volt
Dieser Parameter ist auf die Bemessungsspannung des Motars (Typenschild) in Volt einzustellen.

P1-08 |Motorbemessungsstrom [umrichterunabhéngig] |Umrichterbemessungs- (100 % Umrichterbemes- |A
Dieser Parameter ist auf den Bemessungsstrom des Motors (Typenschild) einzustellen.

P1-09 z [25 [500 50 (60) [Hz
Dieser Parameter ist auf die Bemessungsfrequenz des Motors (Typenschild) einzustellen.

P1-10 L lo [30000 lo [u/Min

Dieser Parameter kann optional auf die Bemessungsdrehzahl des Motors (Typenschild) eingestellt werden. Wird dieser Parameter auf den Stan-

dardwert Null eingestellt, werden alle drehzahlrelevanten Werte in Hz angezeigt und die Schlupfkompensation des Motors deaktiviert. Mit der

Eingabe des Werts des Typensch|lds wird d|e Schlupfkompensanon aktiviert und das EMK Display zeigt d|e Motordrehzahl in geschatzten U/Mm
n. Alle drehzahlrt Par Min ndM rehzahl hzah nf Mi

Drehmomentanhebunu 0 |[umrichterunabha [umnchterunabhan ig] [%
Mit dieser Funktion wird die anliegende Motorspannung bei niedrigen Ausgangsfrequenzen erhéht, um das Anlaufmoment zu erhghen. Eine
(ibermaBige Drehmomentanhebung kann héhere Motorstrome und -temperaturen verursachen, was wiederum eine Zwangsheltftung erfor-

derlich macht. Im Allgemeinen wird mit den Standardeinstellungen ( F"_": 0 ) die beste Performance erzielt. Dabei passt der EMK Umrichter

P1-12

diesen Parameter automatisch an die wérirend eines Autotuninu»V0|é angs (siehe Parameter P4-02) gemessenen Motorwerte an.
|Auswahl des Steuermodus 0 o |

0: Klemmensteuerung. Der Umrichter wird tiber die Digital- und Analogeingange gesteuert.

1: Tastatursteuerung in eine Richtung. Der Umrichter kann iiber eine interne oder Remote-Tastatur nur in Vorwartsrichtung
betrieben werden.

2: Tastatursteuerung in eine Richtung. Wie oben.

3: PID-Steuerung. Die Ausgangsfrequenz wird tiber den internen PID-Regler gesteuert.

4: Feldbus-Steuerung per gewahltem Feldbus (Parameter der Gruppe 5) —auf3er BACnet (siehe Option 6)

5: Slave-Modus. Der Umrichter fungiert als Slave eines im Master-Modus angeschlossenen EMK Geréts.

P1-13

6: BACMMM&E&LK&T&MMS Slave in einem BACnet-Netzwerk
Digitaleingangsfunktion o [14 [ [

Definiert die Funktion der Digitaleingdnge. Wenn auf 0 eingestellt, werden die Eingéange vom Benutzer iiber die Parameter der
Gruppe 9 oder die SPS-Funktion der EMKTools Studio-Software definiert. Wenn auf andere Werte als O eingestellt, erfolgt die Konfi-
uuratmn tber die Def|n|t|0nstabellefurD|Q|tale|n dnge (siehe Abschnitt 9.1 Konfigurationsparameter fiir Digitaleingdnge P1-13

P-4

i o 30000 0 B
Parameterzugriffssteuerung. Es gelten folgende Einstellungen:
P1-14 <> P2-40 and P1-14 <> P6-30: Zugriff nur auf die Parametergruppe 1
P1-14 = P2-40 (101 Standard): Zugriff auf die Parametergruppen 0 -5 und 8
P1-14 = P6-30 (201 Standard): Zugriff auf die Parametergruppen 0 —9
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9. Digitaleingangsfunktionen
9.1. Konfigurationsparameter fiir Digitaleingange P1-13

P1-13 *@) Lokale (Hand-)| Digitaleingang1 [Digitaleingang 2| Digitaleingang| Analogeingang1 [Analogeingang PETETIER
Steuerung (Klemme 2) (Klemme 3) | 3 (Klemme 4) (Klemme 6) 2 (Klemme 10) 9
0 Alle Funktionen werden vom Benutzer (iber die Parameter der Gruppe 9 oder die SPS-Funktion
der EMKTools Studio-Soft iniert.
0: Stopp 0: Normalbetrieb 2}55;3;: Wenn Ei ;
e Ret . C: Voreinstellung 1/| ., Analogeing. 1 Analogeing.2 |Wenn Eingang
C: Betrieb/Freigabe PID Sollwert 2 C: Lokale Steu- geschlossen ist:
5 Iggrlggte- Drehzahlsoll-
0:Keine Funktion | OF Stopp (Deakti- S'teuerung . ) wert = Ana-
2 C: Momentanstart vierung) C: Lokale Steu- Analogeing. 1 Analogeing.2 | logeingang 2
Analogein- ' C: Betriebsfreigabel ™~ Starthefehl =
gang 2 0: Remote- Eingang 1
0: Stopp 0: Vorwérts Steuerung . . .
3 C:Betrieb/Freigabe | C:Riickwarts | C:Lokale Steu- Analogeing. | Analogeing.2- |Im PID Modus ist
orung der Analog.em-
0: Brandmodus 0 | & Remote- Igang o
0: Stopp e Steuerung . ) stwerte zu
4 C: Betrieb/Freigabe C: Norrml)be_ C: Lokale Steu- Analogeing. 1 Analogeing. 2 verwenden.
' trieb” ’
erung
O: Voreingestellte] 0: Remote- 0: Externe Feh-
5 0: Stopp Drehzahl 1 Steuerung Analogeing. 1 lerabschaltung
C: Betrieb/Freigabe|C: Voreingestellte| C: Lokale Steu- geing. C: Normalbe-
Drehzahl 2 erung trieb s
0O: Stopp (Deakti-| 0:Remote- 0O: Vorein- V‘g‘ﬁ%ﬁ;gﬁ:ﬁ%ﬁ
6 0: Keine Funktion C: vierung) Steuerung Analogeing. 1 stellung 1 9 Drehzahl- '
) Momentanstart | C:Betriebsfrei- | C: Lokale Steu- geing. C:Voreinstellung| 1 vort =
Voreingestellte gabe Ierunu - . Vil — voreingestellte
Drehzahlen 0:Remote 0: Vorein Drehzahl 1/2
0: Stopp 0O: Vorwarts Steuerung . stellung 1 "
u C: Betrieb/Freigabe| C:Riickwarts | C:Lokale Steu- Analogeing. 1 C:Voreinstellung Startbefehl B
Eingang 1
erung 2
.| O:Remote- 0O: Vorein-
. )
8 0: Stopp O'Er?\‘%{:mg?bu; Steuerung Analogeing. 1 stellung 1
C: Betrieb/Freigabe ' trieb "0 C: Lokale Steu- ' C:Voreinstellung
erung 2
. 0: Remote-
0: Normalbetrieb
0: Stopp } Steuerung . .
9*@ . ; . C: Voreinstellung| . . Analogeing. 1 Analogeing. 2
C: Betrieb/Freigabe 1/PID Sollwert 2 C: Lo:fLEﬁHSteu
. . 0: Remote- 0: Externe Feh-
10%® 0: Stopp gj\’)g:;]ﬁsl?;tlﬂﬁg Steuerung Analogeing. 1 lerabschaltung !
C: Betrieb/Freigabe 1'/PID Sollwert 2 C: Lokale Steu- ’ C:Normalbe- |Wenn Eingang 3
erung trieb geschlossen ist:
) 0: Remote- Drehzahlsoll-
Tastatur-Dreh- . . 0: Stopp (Deakti-
0: Keine Funktion C: ; Steuerung . ) wert = Tastatur
L zahlsollwert Momentanstart c Bet‘/rlieeLLjs?zi abe C: Lokale Steu- Analogeing. | Analogeing.2 Startbefehl =
’ 9 erung Einstellung per
0: Remote- P2-37
0: Stopp 0: Vorwarts Steuerung . .
12 C: Vorwartslauf C:Rickwarts | C: Lokale Steu- Analogeing. 1 Analogeing. 2
erung
0: Stopp 0: Brandmodus |0: Remote-Steu- . .
13 C: Vorwartslauf C: qumﬂbe- erung C: Lokale Analogeing. 1 Analogeing. 2
trieh "0 Steuerung
T Analogein- | Analogein- | Vorei tellt
Dlgltalemgang 3 natogein na UEEZIH orslrneghe;i e
Aus Aus Aus Voreingestellte
. . . Drehzahl 1
. Voreingestellte
Ein Aus Aus Drehzahl 2
. Voreingestellte
Aus Ein Aus
Drehzahl 3
0: Stopp 0: Vorwarts ) ) Voreingestellte
I C: Betrieb C: Ruckwarts Ein Ein Aus Drehzahl 4
A A i Voreingestellte
us us n Drehzahl 5
y X Voreingestellte
Ein Aus Ein Drehzahl 6
X X Voreingestellte
Aus Ein Ein Drehzahl 7
. X X Voreingestellte
Ein Ein Ein Drelzahl 8
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Anmerkungen

*(1): Die angezeigte Logik basiert auf der Standardeinstellung. Der Brandmodus kann iber Parameter P8-09 konfiguriert werden.

*(2): Standardeinstellung fiir P1-13 =1

*(3): Befindet sich der Umrichter im PID-Modus (P1-12 = 3) und es wurde eine digitale Voreinstellung gewahlt (P3-05 = 0), kann P1-13 auf 1, 9 oder
10 eingestellt werden, was die Auswahl zweier unabhéngiger Sollwerte tiber Digitaleingang 2 ermdglicht. Die digitalen Voreinstellungen 1 und 2
werden Ciber P3-06 bzw. P3-15 vorgenommen.

Hinweis: Der Anschluss fr die ,Motorthermistor-Fehlabschaltung” bzw. seine Konfiguration erfolgt tiber Analogeingang 2 bzw. Parameter P2-33
( PEc-EHR ).DerEingang fiir die externe Fehlerabschaltung wird fir den Thermistoreingang nicht langer verwendet (Dieses Verfahren
unterscheidet sich von den FITP-und FITE-Umrichtern).

10. Erweiterte Parameter
10.1. Parametergruppe 2 - erweiterte Parameter

IPar. _|Parametername Minimum | [Einheiten |
P2-01 [Voreingestellte Drehzahl 1 -P1-01 P1-01 50 (60) [Hz/U/Min
P2-02 |Voreingestellte Drehzahl 2 -P1-01 P1-01 40 Hz/U/Min
P2-03 Voreingestellte Drehzahl 3 -P1-01 P1-01 25 Hz/U/Min |
P2-04 |Voreingestellte Drehzahl 4 -P1-01 P1-01 P1-01 Hz/U/Min

Voreingestellte Drehzahlen kénnen gewéhlt werden durch:

- Konfigurieren von P1-13 auf eine Option, die eine Logikauswahl per Digitaleingang erméglicht (siehe Abschnitt 9.1)

« Einstellen der benutzerdefinierten Logikparameter in Gruppe 9

- Konfigurieren der SPS-Funktion Uber die EMKTools Studio Software-Suite.

P2-05 [Voreingestellte Drehzahl 5 (Reinigungs-Drehzahl 1) lp1-o1fp1-01 o [Hz/U/Min
Die voreingestellte Drehzahl 5 wird bei aktivierter Pumpenreinigungsfunktion automatisch gewahlt. Ist diese Funktion deaktiviert,
kann die voreingestellte Drehzahl 5 wie bei den Werten 1—4 ausgewahlt werden.

P2-06 [Voreingestellte Drehzahl 6 (Reinigungs-Drehzahl 2) [p1-o1 _[P1-o1 o [Hz/U/Min
Die voremgestellte Drehzahl 6 wird hel aktlwerter Pumpenre|n|gungsfunkt|on automatisch gewahlt. Ist diese Funktion deaktiviert,
kann die vorein Drehzah n1-4ausgewahlt werden.

P2-07 [Voreingestellte Drehzahl 7 (Boost- Drghzahl1[Pumpenruhrggschwmdlgke it) [p1-01 Ip1-01 o [Hz/U/Min
Die voremgestellte Drehzahl 7 wird bel akthlerter Start/Stopp Boostfunktlon oder bei der Stir - Funktlon automatisch gewahlt.
Istd ewdhlt werden

Drehz hl t- Dr hz 12) T [Hz/U/Min
Die voreingestellte Drehzahl 8 wird bei aktivierter Start / Stopp Boostfunktion, oder bei der Stir - Funktion automatisch gewahlt.
Ist diese Funktion deaktiviert, kann die voreingestellte Drehzahl 8 wie bei den Werten 1 — 4 ausgewahlt werden.

P2-09 [Mittelpunkt Aushlendfrequenz P1-o2 TP1-o1 o [Hz/U/Min
Definiert den Mittelpunkt des Ausblendfrequenzbands. Die Breite des Aushlendfrequenzbands definiert sich folgendermaf3en:
Unterer Schwellwert = P2-09 - P2-10/2

Oberer Schwellwert = P2-09 + P2-10/2

Alle flir Vorwértsdrehzahlen definierten Ausblendfrequenzbénder werden auch fiir negative Drehzahlen verwendet.

P2-10 |Ausblendfrequenzband To [P1-01 o [Einheiten
Definiert die Breite des Aushlendfrequenzbands. Dabei gelten folgende Angaben:

Unterer Schwellwert = P2-09 - P2-10/2

Oberer Schwellwert = P2-09 + P2-10/2

Alle flir Vorwértsdrehzahlen definierten Ausblendfrequenzbénder werden auch fiir negative Drehzahlen verwendet.

P2-11 |Funktion Analogausgang 1 (Klemme 8) Eiﬁ [12 I8 L
Digitalausgangsmodus. Logik 1 = +24V DC

Die Einstellungen 4 bis 7 verwenden die einstellbaren Grenzparameter P2-16 und P2-17. Der Ausgang schaltet zu Logik 1 (24 Volt DC) bzw. wird auf
Logik 0 zurlickgesetzt, wenn der gewdhlte Analogwert den oberen (P2-16) bzw. unteren Schwellwert (P2-17) ibersteigt bzw. unterschreitet.

0: Umrichter freigegeben (in Betrieb). Logik 1, wenn der EMK Umrichter freigegeben (in Betrieb) ist

1: Umrichter in Ordnung. Logik 1, wenn der Umrichter keine Fehler aufweist

2: Mit Sollfrequenz (Drehzahl). Logik 1, wenn die Ausgangsfrequenz mit dem Sollwert (ibereinstimmt

3: Ausgangsfrequenz > 0,0. Logik 1, wenn die Motordrehzahl nicht nullist

4: Ausgangsfrequenz >= Schwellwert. Logik 1, wenn die Motordrehzahl den einstellbaren Schwellwert iibersteigt

5: Ausgangsstrom >= Schwellwert. Logik 1, wenn der Motorstrom den einstellbaren Schwellwert Gbersteigt

6: Ausgangsdrehmoment (Motor) >= Schwellwert. Logik 1, wenn der Motorstrom den einstellbaren Schwellwert (ibersteigt

7: Analogeingang 2 Signalstarke >= Schwellwert. Logik 1, wenn das an Analogeingang 2 gesendete Signal den einstellbaren Schwellwert iibersteigt
Analogausgangsmodus (Format tiber P2-12)

8: Ausgangsfrequenz (Motordrehzahl). 0 his P-01

9: Ausgangsstrom (Motor). 0 bis 200 % von P1-08

10: Ausgangsdrehmoment (Motor). 0-165 % des Motor-Bemessungsdrehmoments

11: Ausgangsleistung (Motor). 0—150 % der Motorbemessungsleistung

12 : PID-Ausgabe. 0 - 100 % steht fiir den Ausgangswert des internen PID-Reglers

P2-08 |V

P2-12 [Format Analogausgang 1 (Klemme 8) l - uo-oJ
U 0- 10 =0bis10v,
U i0-0=10bis0v,
A 0-20=0bis 20 mA
A 20-0 =20 bis 0 mA
A Y-20 =4 bis20 mA
A 20-4 =20 bis 4 mA
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P2-13 |Funktion Analogausgang 2 (Klemme 11) lo 12 -

Digitalausgangsmodus. Logik 1 = +24V DC

Die Einstellungen 4 bis 7 verwenden die einstellbaren Grenzparameter P2-19 und P2-20. Der Ausgang schaltet zu Logik 1(24 Volt
DC) bzw. wird auf Logik O zuriickgesetzt, wenn der gewahlte Analogwert den oberen (P2-19) bzw. unteren Schwellwert (P2-20)
libersteigt bzw. unterschreitet.

0: Umrichter freigegeben (in Betrieb). Logik 1, wenn der Umrichter freigegeben (in Betrieb) ist

1: Umrichter in Ordnung. Logik 1, wenn der Umrichter keine Fehler aufweist

2: Sollfrequenz erreicht(Drehzahl). Logik 1, wenn die Ausgangsfrequenz mit dem Sollwert tibereinstimmt

3: Ausgangsfrequenz > 0,0. Logik 1, wenn die Motordrehzahl nicht null ist

4: Ausgangsfrequenz >= Schwellwert. Logik 1, wenn die Motordrehzahl den einstellbaren Schwellwert (ibersteigt

5: Ausgangsstrom >= Schwellwert. Logik 1, wenn der Motorstrom den einstellbaren Schwellwert Gibersteigt

6: Ausgangsdrehmoment (Motor) >= Schwellwert. Logik 1, wenn der Motorstrom den einstellbaren Schwellwert (ibersteigt
7: Analogeingang 2 >= Schwellwert. Logik 1, wenn das an Analogeingang 2 gesendete Signal den einstellbaren Schwellwert
libersteigt

Analogausgangsmodus (Format {iber P2-14)

8: Ausgangsfrequenz (Motordrehzahl). O his P-01

9: Ausgangsstrom (Motor). 0 bis 200 % von P1-08

10: Reserviert. Keine Funktion

11: Ausgangsleistung (Motor). 0150 % der Motorbemessungsleistung

12 : PID-Ausgabe. 0 - 100 % steht fiir den Ausgangswert des internen PID-Reglers

P2-14 [Format Analogausgang 2 (Klemme 11) F F uo-o [

! 0- 10 =0 bis 10V.

u

U i0-0=10bis0V,
A 0-20=0bis 20 mA
A 20-0=20bis0 mA
A H-20 =4bis 20 mA
A 20-4 =20 bis 4 mA

P2-15 [Funktion Relaisausgang 1 (Klemmen 14, 15 und 16) lo [14 [ L

Zur Auswahl der Relaisausgang 1 zugewiesenen Funktion. Das Relais besitzt NO- und NC-Kontakte. Logik 1 zeigt an, dass das Relais
aktiv ist. Deshalb ist der NO-Kontakt geschlossen (Klemmen 14 und 15 sind verbunden) und der NC-Kontakt ist offen (Klemmen 14
und 16 sind nicht mehr verbunden).

Die Einstellungen 4, 5, 6, 7 und 14 verwenden die einstellbaren Grenzparameter P2-16 und P2-17. Der Ausgang schaltet zu Logik

1 (24 Volt DC) bzw. wird auf Logik O zurlickgesetzt, wenn der gewahlte Analogwert den oberen (P2-16) bzw. unteren Schwellwert
(P2-17) Uibersteigt bzw. unterschreitet.

0: Umrichter freigegeben (in Betrieb). Logik 1, wenn der Motor freigegeben ist

1: Umrichter in Ordnung. Logik 1, wenn Spannung anliegt und kein Umrichterfehler vorliegt

2: Mit Sollfrequenz (Drehzahl). Logik 1, wenn die Ausgangsfrequenz mit dem Sollwert Gbereinstimmt

3: Ausgangsfrequenz > 0,0. Logik 1, wenn die Umrichter-Ausgangsfrequenz des Motors 0 Hz tibersteigt

4: Ausgangsfrequenz >= Schwellwert. Logik 1, wenn die Motordrehzahl den einstellbaren Schwellwert tibersteigt

5: Ausgangsstrom >= Schwellwert. Logik 1, wenn der Motorstrom den einstellbaren Schwellwert iibersteigt

6: Ausgangsdrehmoment (Motor) >= Schwellwert. Logik 1, wenn der Motorstrom den einstellbaren Schwellwert Ubersteigt

7: Analogeingang 2 >= Schwellwert. Logik 1, wenn das an Analogeingang 2 gesendete Signal den einstellbaren Schwellwert
libersteigt

8: Reserviert. Keine Funktion

9: Brandmodus aktiv. Logik 1, wenn der Umrichter im Brandmodus betrieben wird (Brandmoduseingang ist aktiv).

10: Wartung erforderlich. Logik 1, wenn der Wartungs-Timer abgelaufen ist und auf eine bevorstehende Wartung hinweist.

11: Umrichter verfiigbar. Logik 1, wenn sich der Umrichter im Auto-Modus befindet, keine Fehlerabschaltungen vorliegen und der
Sicherheitsschaltkreis aktiviert ist, was darauf hinweist, dass der Umrichter fir den automatischen Betrieb bereit ist.

12: Fehlerabschaltung Umrichter. Logik 1, wenn eine Fehlerabschaltung des Umrichters ausgelést wurde und das Display einen
Fehlercode zeigt.

13: Inhibit-Status der Hardware. Logik 1, wenn sowohl die Hardware-Freigabeeingange (STO) aktiv sind als auch der Umrichter
betriebshereit ist

14: PID-Fehler >= Schwellwert. Der PID-Fehler (Abweichung zwischen Ist- und Sollwert) ist gro3er als oder gleich dem program-
mierten Schwellwert

P2-16 |[Einstellbarer Schwellwert 1 Obergrenze (AQ1/R01) [P2-17 200 [ioo [%
Fiir die Einstellung des oberen Schwellwerts tiber P2-11 und P2-15 siehe P2-11 oder P2-15
P2-17 |[Einstellbarer Schwellwert 1 Untergrenze (AQ1/RO1) o [P2-16 o [%

Fir die Einstellung des unteren Schwellwerts iiber P2-11 und P2-15 siehe P2-11 oder P2-15.
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IPar. |
P2-18

[Parametername [Mini i i
Funktion Relaisausgang 2 (Klemmen 17 und 18) lo 14 0 -

Zur Auswahl der Relaisausgang 2 zugewiesenen Funktion. Das Relais besitzt zwei Ausgangsklemmen. Logik 1 weist darauf hin,
dass das Relais aktiv ist, weshalb Klemmen 17 und 18 verbunden werden.

Die Einstellungen 4, 5, 6, 7 und 14 verwenden die einstellbaren Grenzparameter P2-19 und P2-20. Der Ausgang schaltet zu Logik
1 (24 Volt DC) bzw. wird auf Logik 0 zurlickgesetzt, wenn der gewahlte Analogwert den oberen (P2-19) bzw. unteren Schwellwert
(P2-20) (ibersteigt bzw. unterschreitet.

0: Umrichter freigegeben (in Betrieb). Logik 1, wenn der Motor freigegeben ist

1: Umrichter in Ordnung. Logik 1, wenn Strom anliegt und kein Umrichterfehler vorliegt

2: Mit Sollfrequenz (Drehzahl). Logik 1, wenn die Ausgangsfrequenz mit dem Sollwert (ibereinstimmt

3: Ausgangsfrequenz > 0,0 Hz. Logik 1, wenn die Umrichter-Ausgangsfrequenz des Motors 0 Hz Uibersteigt

4: Ausgangsfrequenz >= Schwellwert. Logik 1, wenn die Motordrehzahl den einstellbaren Schwellwert iibersteigt

5: Ausgangsstrom >= Schwellwert. Logik 1, wenn der Motorstrom den einstellbaren Schwellwert (ibersteigt

6: Ausgangsdrehmoment (Motor) >= Schwellwert. Logik 1, wenn der Motorstrom den einstellbaren Schwellwert iibersteigt

7: Analogeingang 2 >= Schwellwert. Logik 1, wenn das an Analogeingang 2 gesendete Signal den einstellbaren Schwellwert
libersteigt

8: Steuerung Hilfspumpe 1(DOL)

9: Brandmodus aktiv. Logik 1, wenn der Umrichter im Brandmodus betrieben wird (Brandmoduseingang ist aktiv).

10: Wartung erforderlich. Logik 1, wenn der Wartungs-Timer abgelaufen ist und auf eine bevorstehende Wartung hinweist.

11: Umrichter verfiigbar. Logik 1, wenn sich der Umrichter im Auto-Modus befindet, keine Fehlerabschaltungen vorliegen und der
Sicherheitsschaltkreis aktiviert ist, was darauf hinweist, dass der Umrichter fir den automatischen Betrieb bereit ist.

12: Fehlerabschaltung Umrichter. Logik 1, wenn eine Fehlerabschaltung des Umrichters ausgelést wurde und das Display einen
Fehlercode zeigt.

13: Inhibit-Status der Hardware. Logik 1, wenn sowohl die Hardware-Freigabeeingénge (STO) aktiv sind als auch der Umrichter
betriebshereit ist

14: PID-Fehler >= Schwellwert. Der PID-Fehler (Abweichung zwischen Ist- und Sollwert) ist grof3er als oder gleich dem program-
mierten Schwellwert

P2-19 |Einstellbarer Schwellwert 2 Obergrenze (AO2/R02) [P2-20 200 [100 %
Fir die Einstellung des oberen Schwellwerts tiber P2-13 und P2-18 siehe P2-13 oder P2-18.
P2-20 [Einstellbarer Schwellwert 2 Untergrenze (A02/R02) o lP213 o %
Fiir die Einstellung des oberen Schwellwerts Gber P2-13 und P2-18 siehe P2-13 oder P2-18.
P2-21 |Anzeige Skalierfaktor [-30.000 [30.000 [0.000 |
Bestimmt die Anzeigeskalierung.
Die in P2-22 gewéhlte Variable wird mit dem in P2-21 eingestellten Faktor skaliert.
P2-22 i i lo 3 lo L
Verwendeter Quellwert fiir die Anzeige von Kundeneinheiten auf dem Umrichter-Display.
0: Motordrehzahl
1: Motorstrom
2: Analogeingang 2
3: P0-80 gewahlter interner Wert
Hin- [P2-21 & P2-22 ermdglichen dem Benutzer die Programmierung des EMK Displays zur Darstellung einer alternativen Ausgabeeinheit,
weis: |die (ber einen bestehenden Parameter skaliert wurde (zum Beispiel zur Anzeige der Forderbandgeschwindigkeit in Metern pro Sekunde
basierend auf die Ausgangsfrequenz).
Diese Funktion ist deaktiviert, wenn P2-21 auf O eingestellt ist. Wenn P2-21 auf >0 eingestellt ist, wird die Variable aus P2-22 mit dem in
P2-21 gewahlten Faktor multipliziert und wahrend des Betriebs auf dem Umrichter-Display angezeigt.
P2-23 |Nulldrehzahl-Haltezeit |0 |60 |0,2 |Sekunden
Bestimmt die Zeit, wahrend der die Umrichterausgangsfrequenz im gestoppten Zustand auf null gehalten wird, bis der Umrichterausgang deaktiviert wird.
P2-24

Effektive Schaltfrequenz 4 [umrich- ([umrich- |kHz
terunab terunab-
ig]

Effektive Endstufenschaltfrequenz. Bei hoheren Frequenzen reduziert sich die Gerauschbildung des Motors bzw. verbessert sich die Ausgangsstrom-
kurve, alterdmgs auf Kosten zunehmender Warmeverluste im Umnchter Hinweis: Wenn die Elnstellung fiir P2-24 uber den Mlndestwert hlnaus
hé iellei Hi D -A

Uber diesen Parameter l4sst sich eine alternative Verzégerungsrampe in den EMK Umrichter programmieren.

Diese Rampe wird bei Stromausfall Giber P2-38 = 2 automatisch gewahlt.

Wenn P2-25 auf 0,0 eingestellt ist, wird der Umrichter per Freilauf gestoppt.

Die Rampe kann auch (ber die vom Benutzer definierten Logikparameter in Menti 9 (P9-02) oder per Konfiguration der SPS-Funktion tiber
die EMKTools Studio Software-Suite eingestellt werden.

P2-26

Drehstartaktivierung lo ) i E

Wenn aktiviert, untersucht der Umrichter, ob der Motor beim Start bereits zu rotieren beginnt und wenn ja, mit welcher Drehzahl
bzw. in welche Richtung. Der Umrichter Gibernimmt dann mit der aktuellen (erkannten) Drehzahl die Steuerung des Motors. Der
Start des Umrichters kann sich bis zum Abschluss der Drehstartfunktion leicht verzégern.

0: Deaktiviert

1: Aktiviert

2: Aktivierung aufgrund von Fehlerabschaltung, Spannungsabfall oder Freilaufstopp

P2-27

lo [250 lo [Sekunden|

Mit diesem Parameter wird die Zeitspanne festgelegt, fiir die der Umrichter mit der Mindestdrehzahl betrieben werden kann.

Danach wird der EMK Ausgang deaktiviert und das Display zeigt SkndbY Ist P2-27 = 0,0, ist die Funktion deaktiviert.
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E E | . . . .
|Slave-Drehzahlskalierung lo 3 o -

P2-28

Nur aktivim Tastaturmodus (P1-12 = 1 oder 2) und Slave-Modus (P1-12=5). Der Tastaturwert kann mit einem voreingestellten
Skalierfaktor multipliziert oder einem analogen Trimm oder Offset justiert werden.

0: Deaktiviert. Keine Skalierung/kein Offset angewandt.

1: Tatsdchliche Drehzahl = digitale Drehzahl x P2-29

2: Tatsachliche Drehzahl = (digitale Drehzahl x P2-29) + Wert des Analogeingangs 1

3: Tatséchliche Drehzahl = (digitale Drehzahl x P2-29) x Wert des Analogeingangs 1

P2-29 [Slave-Drehzahlskalierfaktor [500  [500 % [100
Zusammen mit P2-28 verwendeter Slave-Drehzahlskalierfaktor.
P2-30 |[Format Analogeingang 1 (Klemme 6) l 3 [vo-no|
U 0- {0 =0bis10 Volt Signal (unipolar)
4 {0-0 =10bhis 0 Volt Signal (unipolar)
- {0~ 10 =-10bis +10 Volt Signal (bipolar)
A g-20 =0bis20mA Signal
b y-20 = 4bis20 mA Signal; Der EMK Umrichter schaltet ab und zeigt Fehlercode den Y- 20F , wenn die Signalstérke unter 3 mA abfallt
~ 4-20 =4his 20 mA Signal; Der EMK Umrichter fahrt entlang einer Rampe auf die voreingestellte Drehzahl 4 (P2-04), wenn
die Signalstérke unter 3 mA abfallt
b 20-4  =20his 4 mA Signal; Der EMK Umrichter schaltet ab und zeigt den Fehlercode 4-2gF , wenn die Signalstérke
unter 3 mA abfallt
~ 20-4 =20bis 4 mA Signal; Der EMK Umrichter fahrt entlang einer Rampe auf die voreingestellte Drehzahl 4 (P2-04), wenn
die Signalstarke unter 3 mA abfallt
P2-31 [Skalierung Analogeingang 1 lo [2000  Tioo %
P2-31 wird zur Skalierung des Analogeingangs vor seiner Anwendung als Sollwert auf den Umrichter verwendet.
Beispiel:
Wenn P2-30 auf 0- 10V eingestellt ist und der Skalierfaktor auf 200 %, sorgt ein 5 V Eingangssianal dafilr, dass der Umrichter mit maximaler Drehzahl lduft (P1-01).
P2-32 i 1 -500 500 0 %
P2-32 definiert einen Versatz fiir den Analogeingang als Prozentsatz des kompletten Eingangsbereichs. Stellt einen Versatz als
Prozentsatz des vollen Eingangsbereichs ein, der vom Analogeingangssignal abgezogen wird.
Beispiel:
Wenn P2-30 auf 0 - 10V eingestellt ist und der Analog-Offset auf 10 % eingestellt wird, wird 1V (10 % von 10 Volt) vor der Anwen-
dung des eingehenden Analogwerts abgezogen.
P2-33 [Format Analogeingang 2 (Klemme 10) | | | U0-m |
U 0- 10 =0bis10 Volt Signal (unipolar)
U 10-0 =10bis 0 Volt Signal (unipolar)
Pkc-th = Motor PTC-Thermistoreingang
A 0-20 =0bis20 mA Signal
£ y-pg  =4bis20mASignal; Der EMK Umrichter schaltet ab und zeigt den Fehlercode 4-20F , wenn die Signalstarke unter 3 mA abfallt
r 4-20  =4bis20mA Signal; Der EMK Umrichter fahrt entlang einer Rampe auf die voreingestellte Drehzahl 4, wenn die Signalstérke unter 3 mA abféllt
b 20-4  =20bis4mA Signal; Der EMK Umrichter schaltet ab und zeigt den Fehlercode H- £0F , wenn die Signalstérke unter 3 mA abféllt
~ 20-4 =20bis 4 mA Signal; Der EMK Umrichter fahrt entlang einer Rampe auf die voreingestellte Drehzahl 4, wenn die
Signalstérke unter 3 mA abfallt
P2-34 |Skalierung Analogeingang 2 o [2000 [ioo [%
P2-34 wird zur Skalierung des Analogeingangs vor seiner Anwendung als Parameter auf den Umrichter verwendet.
Beispiel:
Wenn P2-34 auf 010V eingestellt ist und der Skalierfaktor auf 200 %, sorgt ein 5 V Eingangssignal dafilr, dass der Umrichter mit maximaler Drehzahl luft (P1-01).
P2-35 ingang 2 -500 500 0 %
P2-35 definiert einen Versatz fiir den Analogeingang als Prozentsatz des kompletten Eingangsbereichs. Stellt einen Versatz als
Prozentsatz des vollen Eingangsbereichs ein, der vom Analogeingangssignal abgezogen wird.
Beispiel:
Wenn P2-33 auf 0 - 10V eingestellt ist und der Analog-Offset auf 10 %, wird 1V (10 % von 10 Volt) vor der Anwendung des eingehen-
den Analogwerts abgezogen
P2-36 [Auswahl des Startm L E [Auto-TF

Dient zur Definition des Umrichterverhaltens in Relation zum aktivierten Digitaleingang sowie der Konfiguration der Funktion fiir den automati-
schen Neustart.

EdYE-r  :Nachdem Einschalten oder einem Reset startet der Umrichter nicht, wenn Digitaleingang 1 geschlossen bleibt. Um diesen starten
zu kénnen, muss der Eingang nach dem Einschalten/Reseten erneut geschlossen werden.

AlEo=0 :Nach dem Einschalten oder einem Reset startet der Umrichter automatisch, wenn Digitaleingang 1 geschlossen bleibt.

Alko- | bis ALUEG=5 :Nach einer Fehlerabschaltung werden in Abstanden von 20 Sekunden 5 Neustartversuche unternommen, Der
Umrichter muss ausgeschaltet werden, um den Zahler zurlicksetzen zu kénnen. Die Anzahl der Neustartversuche wird registriert,
wenn der Umrichter auch beim letzten Versuch nicht startet, wird eine Fehlerabschaltung durchgefiihrt, die einen manuellen
Reset durch den Benutzer erfordert.

GE_FAHR! Mit den,Auto’*  Modiwird ein automatischer Start des Umrichters durchgefiihrt, was Folgen fiir System- und Personalsicher-
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P2-37

E E |.. . . .
Hand-/T r-/Feldbus-Startm lo 7 2 £

Die Optionen O bis 3 sind nur aktiv, wenn P1-12 = 1 oder 2 (Tastaturmodus). Bei diesen Einstellungen muss zur Aktivierung des
Umrichters die Startaste auf der Tastatur gedriickt werden.

0: Mindestdrehzahl. Nach einem Stopp oder Neustart wird der Umrichter zu Beginn stets mit der Mindestdrehzahl P1-02 betrieben.
1: Letzte Drehzahl. Nach einem Stopp oder Neustart kehrt der Umrichter zur letzten Tastatur-Solldrehzahl vor dem Stopp zur(ick.
2: Aktuelle Drehzahl. Ist der EMK Umrichter mit mehreren Drehzahlsollwerten konfiguriert (normalerweise Hand-/Auto- oder
lokale/Remote-Steuerung), wird er beim Umschalten des Tastaturmodus durch einen Digitaleingang weiterhin mit der letzten
Drehzahl betrieben.

3: Voreingestellte Drehzahl 4. Nach einem Stopp oder Neustart wird der EMK Umrichter zu Beginn stets mit der voreingestellten
Drehzahl 4 (P2-04) betrieben.

Die Optionen 4 bis 7 sind nur in dem Steuermodi aktiv. In diesem Modi gestartete Umrichter werden iiber den digitalen Freigabee-
ingang der Steuerklemmen betrieben.

4: Mindestdrehzahl (Klemmenaktivierung). Nach einem Stopp oder Neustart wird der Umrichter zu Beginn stets mit der
Mindestdrehzahl P1-02 betrieben.

5: Letzte Drehzahl (Klemmenaktivierung). Nach einem Stopp oder Neustart kehrt der Umrichter zur letzten Tastatur-Solldreh-
zahl vor dem Stopp zurtick.

6: Aktuelle Drehzahl (Klemmenaktivierung). Ist der EMK Umrichter mit mehreren Drehzahlsollwerten konfiguriert (norma-
lerweise Hand-/Auto- oder Lokal/Remote-Steuerung), wird er beim Umschalten des Tastaturmodus durch einen Digitaleingang
weiterhin mit der letzten Drehzahl betrieben.

7: Voreingestellte Drehzahl 4 (Klemmenaktivierung). Nach einem Stopp oder Neustart wird der EMK Umrichter zu Beginn stets
mit der voreingestellten Drehzahl 4 (P2-04) betrieben.

P2-38

Stopp-Modus Netzausfall lo ) lo E
Steuert das Verhalten des aktivierten Umrichters bei einem Netzausfall.

0: Ride-Through Hauptnetz. Der Frequenzumrichter versucht bei Netzausfall den Betrieb durch die Energieriickfiihnrung des
Lastmotors aufrecht zu erhalten. Bei einem kurzfristigen Netzausfall und einer ausreichenden zurtickgefiihrten Energie wird der
Umrichter nach wiederhergestellter Netzversorgung neu gestartet.

1: Freilaufstopp: Der EMK Umrichter nimmt eine sofortige Deaktivierung des Ausgangs zum Motor vor, um ein Bremsen der Last
im Freilauf zu ermdglichen. Wird diese Einstellung mit hohen Trégheitsbelastungen verwendet, muss ggf. die Drehstart-funktion
(P2-26) aktiviert werden.

2: Schneller Rampenstopp. Der Umrichter wird (iber die mit der schnellen Verzdgerung P2-25 programmierten Rampenzeit
gestoppt.

P2-39

Parameterzugriffssperre lo [ lo [
0: Entsperrt. Alle Parameter kénnen angezeigt bzw. gedndert werden.
1: Gesperrt. Parameterwerte kdnnen angezeigt. aber nicht geéndert werden.

P2-40

Zugriffscode Erweitertes Menii o 9999 [i01 E
Definiert den Code fiir P1-14, mit dem auf Parametergruppen oberhalb Gruppe 1 zugegriffen werden kann.

10.2. Parametergruppe 3 - PID-Steuerung

Par.
P3-01

Parametername [Minimum [Maximum|Standard [Einheiten
IPID Proportionalverstérkung 0.1 30 I -

PID-Regler — Proportionalverstérkung. Der unverzégerte Fehler zwischen Ist- und Sollwert des PID-Reglers wird mit P3-01
multipliziert, um die Ausgabe fiir den PID-Regler zu erhalten. Hohere Werte der Proportionalverstérkung flihren zu wesentlichen
Anderungen der Umrichterausgangsfrequenz aufgrund von Modifikationen der PID-Soll- oder -Istwertsignale. Ein zu hoher Wert
kann zu Instabilitat fiihren.

P3-02

PID-Integralzeit o [30 [i [Sekunden
Die Integralzeit (P3-02) ist die Zeitkonstante flir Summenfehler. Hohere Werte sorgen flir ein gedampfteres Ansprechverhalten.
Niedrigere Werte hieten eine schneller Systemreaktion, kénnen aber auch Instahilitdt verursachen.

P3-03

P3-04

sung dieser Einstellung auBerhalb des Standardwerts ist gréf3te Vorsicht walten zu lassen..
IPID-Betriebsmodus

PID-Differentialzeit _ o [ ] [Sekunden
PID-Differentialzeitkonstante. Diese reprasentiert die Anderungsgeschwindigkeit des Istwertsignals tiber die Zeit bzw. dient zur
Verlangsamung der Anderungsgeschwindigkeit des PID-Reglers, insbesondere bei Annéherung an den Sollwert. Eine kiirzere Zeit
vermeidet ein Uberschwingen, kann aber zu langsameren Ansprechzeiten und Instabilitat fihren.

Hinweis: P3-03 ist per Standard auf 0 eingestellt, wodurch die Differentialzeitkonstante deaktiviert ist. Bei einer Anpas-

o [ o l
0: Direktbetrieb. Die Steigerung des Istwertsignals flihrt zu einer Reduzierung der Motordrehzahl.
1: Umkehrbetrieb. Die Steigerung des Istwertsianals fiihrt zu einer Erhéhuna der Motordrehzahl.

P3-05

IPID-Sollwertauswahl lo [2 o L
Auswahl der Quelle des PID-Referenz/-Sollwert

0: Digitaler Sollwert. P3-06 wird verwendet.

1: Sollwert Analogeingang 1

2: Sollwert Analogeingang 2

P3-06

Digitaler PID-Referenzwert lo [ioo lo [%
Bei P3-05 = 0, wird mit diesem Parameter der digitale Sollwert fiir den PID-Regler vorgegeben.

P3-07

IPID-Ausgang - Obergrenze [P3-08  Tioo [100 %

Definiert den maximalen Ausgangswert des PID-Reglers.
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P3-08 |PID-Ausgang - Untergrenze. lo p3-07_ [0 %
Definiert den Mindestausgangswert des PID-Reglers
P3-09 |Auswahl der PID-Ausgabegrenze lo [3 lo E
0: Schwellwerte Digitalausgang. Der Ausgabebereich des PID-Reglers ist durch die Werte in P3-07 & P3-08 beschrankt.
1: Analogeingang 1 fiir eine variable Obergrenze. Der Ausgabebereich des PID-Reglers ist durch die Werte in P3-08 & das an
Analogeingang 1 gesendete Signal beschréankt.
2: Analogeingang 1 fiir eine variable Untergrenze. Der Ausgabebereich des PID-Reglers ist durch den Wert in P3-07 & das an
Analogeingang 1 gesendete Signal beschrankt.
3: Zum Wert von Analogeingang 1 hinzugefiigter PID-Ausgangswert. Der Ausgangswert fiir den PID-Regler wird zum auf
Analogeingang 1 angewandten Drehzahlsollwert addiert.
P3-10 |Auswahl der PID-Istwertquelle lo [5 lo E

Definiert die Quelle des Istwerts des PID-Reglers (Standort des Istwertsensors)

0: Analogeingang 2: 0100 %

1: Analogeingang 1: 0100 %

2: Motorstrom: 0100 % des Werts fiir P1-08

3: Zwischenkreisspannung: 01000 Volt = 0-100 %

4: Analogeingang 1 - Analogeingang 2: Differenz zwischen Analog 1-Analog 2 = 0—100 %

P3-11

5: Grof3erer Wert zwischen AnInl und Anin2 : Es wird immer der jeweils hdhere Wert von Analogeingang 1 bzw. 2 verwendet
PID-Fehler bei der Rampenaktivierung lo [25 o %
Definiert den Schwellwert fir einen PID-Fehler. Wenn der Unterschied zwischen Soll- und Istwert unter dem eingestellten
Schwellwert liegt, werden die internen Rampenzeiten deaktiviert, um dem Umrichter ein schnelleres Reagieren auf kleinere
Fehler zu ermdglichen. Bei schweren PID-Fehlern werden die Rampenzeiten zur Begrenzung der Anderungsrate der Motordreh-
zahl aktiviert.

Ein Wert von 0 bedeutet, dass die Umrichterrampen stets aktiviert sind. Mit diesem Parameter kann der Benutzer die internen
Umrichterrampen deaktivieren, wenn ein besseres Ansprechverhalten der PID-Steuerung gefordert ist. Durch ausschliefliche
Deaktivierung der Rampen bei kleineren Fehlern wird das Risiko von Fehlerabschaltungen durch Uberstrom oder Uberspannung
verringert.

P3-12

Anzeigeskalierung Istwert [o.000 [50.000 Jo.0o0 [
Wendet einen Skalierfaktor auf den angezeigten PID-Istwert an, wodurch der Benutzer die tatsachliche Signalstarke des Messum-
formers, z. B. 0—10 bar etc.. darstellen kann.

P3-13

Aufwachpegel PID-Neustart |0 |100 |0 %

Legt einen Fehlerwert fest (Unterschied zwischen PID-Soll- und Istwert), tiber dem der PID-Regler aus dem Standby-Modus
laktiviert wird.

P3-14

Aktivierungsdrehzahl Standby [o P11 fo [Hz/U/Min
Definiert den Drehzahlwert, bei dem der Umrichter in den Standby-Modus wechselt. Zur Aktivierung der Standby-Funktion muss
P2-27 mit einem Wert (Zeit) programmiert werden. Der Umrichter wechselt in den Standby-Modus, wenn sich die Motordrehzahl
fiir die Dauer der unter P2-27 eingestellten Zeit unterhalb des Werts in P3-14 bewegt.

P3-15

Digitaler PID-Sollwert 2 lo [100 lo %
Wenn P3-05 = 0 und der digitale Sollwert 2 ausgewahlt ist (siehe Abschnitt 9.1 Konfigurationsparameter fiir Digitaleingdnge P1-
13), wird mit diesem Parameter die digitale Voreinstellung fiir den PID-Regler ausgewahlt.

P3-16 [Pumpen-Anfiillzei 0 l60o lo [Sekunden|
Wenn der Umrichter im PID-Steuermodus aktiviert ist, wird der PID-Istwert mit der unter P3-16 eingegebenen Zeit iberwacht.
Wenn dieser Wert den unter P3-17 eingestellten Schwellwert nicht (ibersteigt, bevor der Timer unter P3-16 ablauft, wird eine ,Pr-
Lo" (niedriger Druck) -Fehlerabschaltung ausgeldst.

P3-17 [Rohrbruch-Schwellwert lo [ioo [00% 1%

PID-Istsollwert fiir die Rohrbrucherkennung. Im PID-Direktmodus sollte der PID-Istwert gréf3er oder gleich diesem Schwellwert
sein, bevor die Pumpenanfiillzeit (P3-16) ablauft. Im PID-Umkehrmodus sollte der PID-Istwert weniger oder gleich diesem Schwell-
wert sein, bevor die Pumpenanfiillzeit (P3-16) ablauft.

P3-18

einschlieBlich des Integral-Ergebnisses) auf O gesetzt.

IPID-Reset-Steuerung o i lo L
Dieser Parameter wird zur Steuerung des Riicksetzverhaltens der PID-Regelschleife verwendet.

0: Diese Regelschleife wird so lange ausgefiihrt, wie die P-Verstarkung (P3-01) nicht null ist.

1: Die PID-Regelschleife wird nur ausgefiihrt, wenn der Umrichter aktiviert ist. Wenn dieser nicht lauft, wird die PID-Ausgabe

10.3. Parametergruppe 4 - Hochleistungs-Motorsteuerung
A Eine inkorrekte Einstellung der Parameter in Meniigruppe 4 kann zu einem unerwarteten Verhalten des Motors und der

verbundenen Geréte fiihren. Deshalb sollte diese Konfiguration nur durch erfahrene Benutzer erfolgen.

Par. _|Parametername Minimum [Maximum|Standard [Einheiten
P4-01 [Motorsteuermodus 0 5 0 0

0: ECO Vektordrehzahlsteuerung (VT). Geeignet fiir die Steuerung von Liiftern mit variablem Drehmoment (Zentrifugalliifter)
und Pumpen mit Standard (IM) -Motoren.

1: ECO Vektordrehzahlsteuerung (CT). Konstantes Drehmoment fiir entsprechende Lasten wie Verdréangerpumpen mit Standard
(IM) -Motoren.

2: Vektorsteuerung (IM). Steuermodus fiir IM-Motoren

3: ACPM-Vektorsteuerung. Steuermodus flir Permanentmagnetmotoren

4: BLDC-Vektorsteuerung. Steuermodus fir biirstenlose Gleichstrommotoren

5:SynRM-Vektorsteuerung. Steuermodus fir Synchron-Reluktanzmotoren
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IPar. |
P4-02

E | . . .
Autotune-Aktivierung lo I 0 -

Bei Einstellung auf 1 fiihrt der Umrichter umgehend eine automatische Einstellung (Autotune) ohne Rotation durch, um die Motorpara-
meter fiir eine optimale Steuerung und Effizienz zu messen. Danach wird der Parameter normalerweise wieder auf 0 zuriickgesetzt.

P4-03 [Pr

rtionalverstarkun ktordrehzahlr rs [0.1 [400 [50 1%

Dient zur Einstellung der Proportionalverstarkung des Drehzahlreglers. Hohere Werte bieten eine bessere und schnellere Ausgangsfre-
quenzregelung. Ein zu hoher Wert kann zu Instabilitat fiihren oder Uberstromabschaltungen auslgsen. Fiir Anwendungen, die eine optima-
le Performance erfordern, sollte der Wert an die zu betreibende Last angepasst werden. Dies geschieht durch die langsame Steigerung des
Werts und die Uberwachung der tatséchlichen Ausgangsdrehzahl der Last bis zum Erreichen des gewiinschten dynamischen Verhaltens,
und zwar mit einem méglichst geringem oder keinem Uberschwingen, bei dem die Ausgangsdrehzahl den Sollwert iibersteigen wiirde.

Im Allgemeinen sollte die Werksemstellung fiir die melsten Lufter und Pumpenanwendungen ausremhend sein. Bei Lasten mit hoher
(grofle e e 4 3

P4-04[In

Iggralkgnggg Ig gg_s ng;grdrghzghlrgglgrs
Dient zur Einstellung der Integralkonstante des Drehzahlreglers. Kleinere Werte ermdglichen ein besseres Ansprechverhalten der
Motorlastanderungen, stellen aber auch ein Instabilitatsrisiko dar. Fiir eine bestmégliche dynamische Performance sollte der Wert an
die zu betreibende Last angepasst werden.

P4-05 [Motorleistungsfaktor Cos @ |0 |0,99 | |
Im Vektordrehzahl- oder -drehmomentmodus ist dieser Parameter auf den Wert des Typenschilds einzustellen.

P4-07 [Maxi : t lo [i50 [110 [%-
Dieser Parameter definiert den maximalen Motorstrom bzw. Drehmomentgrenzwert des Umrichters.

P4-12 (Aufrechterhaltung des thermischen Speichers des Motors |0 |I |0 |

0: Deaktiviert.
1: Aktiviert. Alle EMK Umrichter bieten einen elektronischen thermischen Uberlastungsschutz fiir den verbundenen Motor. Ein interner
Uberlastakkumulator iiberwacht den Motorausgabestrom kontinuierlich und Lost bei Uberschreiten der thermischen Grenze eine

Abschaltung aus. Ist P4-12 deaktiviert werden die Werte des Akkumulators bei Netztrennung nicht gespeichert.

10.4. Parametergruppe 5 - Kommunikationsparameter

Par. _|Parametername [Minimum [Maximum[Standard [Einheiten
P5-01 Umrichter-Feldbusadresse/MAC ID lo 63 - I
Dient zur Einstellung der Feldbus-Adresse fiir den EMK Umrichter.
Wird Modbus RTU verwendet, dient dieser Parameter zur Einstellung der Knotenadresse. Weitere Infos finden Sie in Abschnitt 11.2.
Wird BACnet MS/TP verwendet, dient dieser Parameter zur Einstellung der MAC-ID. Weitere Infos finden Sie in Abschnitt 11.3.
P5-03 - - e
Wird die Modbus/BACnet Kommunikation verwendet, dient dieser Parameter zur Einstellung der Baudrate. 9,6 khps, 19,2 kbps, 38,4 kbps, 57,6 kbps, 115 kbps, 76,8 kbps
P5-04 [Modbus RTU-/BACnet-Datenformat l l [r-1 T
Dient zur Einstellung des erwarteten Modbus- oder BACnet-Telegrammdatenformats wie folgt.
n= { :Keine Paritat, 1 Stoppbit
n=c' :Keine Paritit, 2 Stoppbits
0= 1" :Ungerade Paritat, 1 Stopphit
E‘ |_:Gerade Paritit, ] Stoppbit
P5-05 [5 [ [Sekunden|
Dient zur Einstellung der Uberwachungszeit fiir den Kommumkatmnskanal Wenn |nnerhatb dieser Ze|t keln gliltiges Telegramm be|m EMK Umrmhter
eingeht. wird davon ausgegangen das i
P5-06 -
Steuert das Umrichterverhalten nach einem Kommunikationsfehler geméf3 den o. a. Parametereinstellungen (P5-06).
0: Fehlerabschaltung & Freilaufstopp
1: Rampenstopp, dann Fehlerabschaltung
2: Nur Rampenstopp (keine Fehlerabschaltung)
3: Betrieb mit der voreingestellten Drehzahl 4
P5-07 [Feldbus-Rampensteuerung |0 |I |0 |
Legt fest, ob die Brems- bzw. Beschleunigungsrampe direkt tiber den Feldbus oder die internen Umrichterparameter P1-03 und
P1-04 gesteuert wird.
0: Deaktiviert. Rampen werden iiber die internen Umrichterparameter gesteuert.
1: Aktiviert. Rampen werden direkt iiber den Feldbus gesteuert.
P5-08 [Feldbusmodul PDO4 lo [z i L

Bei Verwendung einer optionalen Feldbus-Schnittstelle bestimmt dieser Wert die Parameterquelle fiir das 4. Prozessdatenwort,
das vom Umrichter wahrend der zyklischen Datenkommunikation an den Netz-Master gesendet wird:

0: Ausgangsdrehmoment — Ausgangsleistung in kW mit einer Dezimalstelle, z. B. 500 = 50 %

1: Ausgangsleistung — Ausgangsleistung in kW mit einer Dezimalstelle, z. B. 400 = 4 %

2: Status Digitaleingang - Bit O weist auf den Status von Digitaleingang 1, Bit 1 auf den von Digitaleingang 2 hin etc.

3: Signalstarke Analogeingang 2 — 0 bis 1000 = 0 bis 100 %

4: Temperatur Umrichterkiihlkdrper — O bis 100 = 0 bis 100°C

5: Benutzerregister 1 - Zugriff erfolgt Giber das SPS-Programm oder die Parameter der Gruppe 9

4: Benutzerregister 2 - Zugriff erfolgt tiber das SPS-Programm oder die Parameter der Gruppe 9

7:P0-80 Wert - der PO-80 Wert kann iiber P6-28 eingestellt werden
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P5-09 |BACnet Device Instance Number (Low) 0 65535 |1 b

P5-10 igh) o 63 lo -
Bei Verwendung von BACNet MS/TP ermdglichen diese Parameter im Verbund die Programmierung einer eindeutigen Geréatein-
stanznummer in dem Umrichter. Weitere Infos zur Verwendung von BACNet MS/TP finden Sie in Abschnitt 11.3.

P5-11 i [127 [127 L
Dieser Parameter definiert die maximale Adresse der BACnet-Master flir das aktuelle lokale MSTP BACnet Netz. Weitere Infos
finden Sie in Abschnitt 11.3.
Bei Abfrage des ndchsten master im Netz, wird dabei nicht der in P5-11 gesetzte Wert angefordert.
Beispiel:
Wenn dieser Wert auf 50 eingestellt ist, der Umrichter die Kommunikation abgeschlossen hat und die Kontrolle an den ndchsten
Master weitergibt, fragt er zunéchst Adresse 50 ab, bevor er dann zu Adresse O zuriickkehrt.

P5-12 |Feldbusmodul PDO3 o [z lo L

Bei Verwendung einer optionalen Feldbus-Schnittstelle bestimmt dieser Wert die Parameterquelle fiir das 3. Prozessdatenwort,
das wahrend der zyklischen Datenkommunikation vom Umrichter an den Netz-Master gesendet wird:

0: Motorstrom — mit einer Dezimalstelle, z. B. 100

1: Ausgangsleistung — Ausgangsleistung in kW mit einer Dezimalstelle, z. B. 400 = 4 %

2: Status Digitaleingang — Bit 0 weist auf den Status von Digitaleingang 1, Bit 1 auf den von Digitaleingang 2 hin etc.

3: Signalstarke Analogeingang 2 - 0 bis 1000 = O bis 100 %

4: Temperatur Umrichterkiihlkdrper — 0 bis 100 = 0 bis 100°C

5: Benutzerregister 1-Zugriff erfolgt tiber das SPS-Programm oder die Parameter der Gruppe 9

4: Benutzerregister 2 - Zugriff erfolgt Giber das SPS-Programm oder die Parameter der Gruppe 9

7:P0-80 Wert - der P0-80 Wert kann iiber P6-28 eingestellt werden

P5-13

[Feldbusmodul PDI4 o i ] S
Bei Verwendung einer optionalen Feldbus-Schnittstelle bestimmt dieser Wert die Parameterquelle fiir das 4. Prozessdatenwort,
das wahrend der zyklischen Datenkommunikation vom Netz-Master an den Umrichter gesendet wird:

0: Benutzer-Rampenzeit —in Sekunden mit zwei Dezimalstellen.

1: Benutzerregister 4 — Zugriff erfolgt Gber das SPS-Programm oder die Parameter der Gruppe 9

P5-14

Feldbusmodul PDI3 [o [2 [o [

Bei Verwendung einer optionalen Feldbus-Schnittstelle bestimmt dieser Wert die Parameterquelle fiir das 3. Prozessdatenwort,
das wahrend der zyklischen Datenkommunikation vom Netz-Master an den Umrichter gesendet wird:

0: Nicht verwendet - keine Funktion

1: Benutzer PID-Wert -0 bis 1000 = 0 bis 100 %

2: Benutzerregister 3 — Zugriff erfolgt Giber das SPS-Programm oder die Parameter der Gruppe 9

10.5. Parametergruppe 8 - Anwendungsfunktionsspezifische Parameter

Par.
P8-01

Parameternam: [Minimum [Maximum|Standard[Einheiten
-Rii tion lo 60000 [0 Min

Mit diesem Parameter kann eine Periode der Inaktivitat fiir die Rihrfunktion eingestellt werden. Das heif3t, wenn der Umrichter
langer als fur die eingestellte Zeit im Standby-Modus verbleibt, wird die Funktion aktiviert und der Umrichter arbeitet fr die
unter P8-02 eingestellte Zeit mit der voreingestellten Drehzahl 7 (P2-07). So wird verhindert, dass sich Sedimente ablagern und
Verstopfungen der Pumpe verursachen.

P8-02

-Rii tion [ lsoo0  Tio [Sek
Definiert die Zeit, wéhrend der das Riihrwerk nach seiner Aktivierung betrieben wird (auf3er der Zeit fir die Verzégerungsrampe).

P8-03

- tion lo 3 lo L
Uber diesen Parameter werden die Umrichterbedingungen konfiguriert, die eine automatische Pumpenreinigung auslésen. Wenn
aktiviert, arbeitet die Pumpe fiir die unter P8-04 eingestellte Zeit mit der voreingestellten Drehzahl 5 (P2-05), dann die unter
P8-04 eingestellte Zeit mit der voreingestellten Drehzahl 6 (P2-06), vorausgesetzt P2-06 <> 0, und wechselt dann wieder in den
Normalbetrieb. Wahrend des Reinigungszyklus wird die unter P8-05 eingestellte Rampenzeit zur Beschleunigung bzw. Bremsung
verwendet und iiberschreibt P1-03 und P1-04.
Wo mdglich, kdnnen P2-05 und P2-06 auf negative Werte eingestellt werden, um die Pumpe mit Riickwartslauf zu betreiben.
Idealerweise sollte die hdchstmdgliche Drehzahl gewéhlt bzw. P8-05 angepasst werden, um eine kurze Beschleunigungszeit zu
ermoglichen und alle Fehlerabschaltungen resultierend durch Uberstrom zu vermeiden.
0: Deaktiviert
1: Nur beim Start aktiv. Die Pumpenreinigungsfunktion wird immer beim Start der Pumpe durchgefiihrt.
2: Aktiv beim Start und einer Uberschreitung des Drehmoments. Die Pumpenreinigungsfunktion wird immer beim Start der
Pumpe durchgefihrt und wenn der Umrichter wéhrend des normalen Betriebs eine mdgliche Verstopfung der Pumpe erkennt.
Dazu muss die Lastprofiltiberwachung aktiv und korrekt konfiguriert sein. Siehe dazu P8-06.
3: Nur aktiv bei einer Uberschreitung des Drehmoments. Die Pumpenreinigungsfunktion wird nur ausgefiihrt, wenn der
Umrichter wahrend des normalen Betriebs eine mégliche Verstopfung der Pumpe erkennt. Dazu muss die Lastprofiliiberwachung
aktiv und korrekt konfiguriert sein. Siehe dazu P8-06.
Hinweis: Die Pumpenreinigungsfunktion kann auch tiber einen mit den Parametern der Gruppe 9 konfigurierten Digitaleingang

P8-04

aktiviert werden.

Reinigungszeit lo oo o [Sek
Bestimmt die Dauer des Pumpenreinigungszyklus. Wird eine bidirektionale Reinigung gewéhlt, muss das Zeitintervall fiir beide
Richtungen eingestellt werden.

P8-05

Rampenzeit Reinigungsfunktion [o lsooo 130 [Sek
Diese unabhéngige Rampenzeit wird nur fiir die automatische Pumpen-Reinigungsfunktion (siehe P8-03) bzw. flir die Beschleuni-
gung des Motors verwendet.
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E E |.. . . .
-06 |Aktivierung Lastiiberwachung lo 3 o -

P8-06

Mit diesem Parameter wird die Lastprofiliiberwachungsfunktion (Laststromiiberwachung) aktiviert, mit der ein Riemenbruch bei
riemenbetriebenen Lifteranwendungen, trockenlaufende Pumpen, Pumpenverstopfungen oder beschadigte Schaufelréder in
Pumpenanwendungen erkannt werden kénnen.

0: Deaktiviert

1: Aktivierung Niedriglasterkennung (Riemendefekt/Pumpe im Trockenlauf/beschédigtes Schaufelrad)

2: Aktivierung Hochlasterkennung (Pumpenverstopfung)

3: Aktivierung Niedrig- und Hochlasterkennung

Durch die Anpassung von Parameter P8-06 (<>0) wird der Motor bei der ndchsten Umrichteraktivierung (Eingangs-
aktivierung) automatisch mit dem programmierten Frequenzbereich betrieben. Vor der Aktivierung dieser Funktion
stellen Sie sicher, dass die Konfiguration der Anwendung einen sicheren Betrieb {iber diesen Frequenzbereich
ermdglicht.

P8-07

ite [oa [50 i A

Mit diesem Parameter wird eine Bandbreite fiir das mit P8-06 erstellte Lastprofil definiert. Wenn P8-06 auf einen entsprechenden Wert
zur Erkennung einer Hoch-/Niedriglastbedingung konfiguriert wurde und der Umrichter langer als fiir die unter P8-08 eingestellte Zeit
auf3erhalb der mit P8-07 definierten Bandbreite arbeitet, wird eine Fehlerabschaltung durchgefiihrt. Der unter P8-07 eingegebene Wert

P8-08

bewegt sich zwischen dem Betriebsstrom und Abschaltungswert, weshalb die Gesamtbandbreite der Funktion 2 x P8-07 entspricht.

IAbschaltverzégerung der Lastiiberwachung [Sek
Mit diesem Parameter wird ein Zeitlimit fir das mit P8-06 erstellte Lastprofil definiert. Wenn P8-06 auf einen entsprechenden
Wert zur Erkennung einer Hoch /N|edr|glastbed|ngung konﬁgunert wurde und der Umnchter langer als fur d|e unter P8-08 einge-

P8-09 B!

Wenn der Brandmodus einem Digitaleingang des Umrichters zugewiesen wurde, wird die Logikkonfiguration flir den Eingang tber
P8-09 eingestellt, um eine NO- bzw. NC-Aktivierung zu ermdglichen. Im Standardmodus ist die Eingangslogik deaktiviert (0), was
zu einer Auslosung des Brandmodus fiihrt (Offner-Aktivierung).

Die Eingangskonfiguration fiir den Brandmodus wird mit Parameter P1-13 oder individuell durch den Benutzer iiber P8-32 vorge-
nommen.

0: Offner-Aktivierung

1: Schlief3er-Aktivierung

P8-10 [p1-o1 [P1-o1[5 [Hz/U/Min |
Wenn auf einen anderen Wert als null eingestellt, wird mit diesem Parameter im Brandmodus eine feste Betriebsfrequenz/-
drehzahl definiert. Der Umrichter wird so lange mit dieser Frequenz betrieben, bis das Brandmodussignal deaktiviert wird oder der
Umrichter den Betrieb nicht mehr fortsetzen kann.

Wenn P8-10 auf null eingestellt und der Brandmodus aktiviert ist, wird der Umrichter je nach Parametereinstellungen und gewahl-
tem Digitaleingang weiter mit dem gewahlten Drehzahlwert betrieben.

P8-11 - lo i lo L
Mit diesem Parameter wechselt der Umrichter bei einer Fehlerabschaltung automatisch in den Bypass-Modus. Wenn aktiviert,
werden Standardrelais 1 und 2 des Umrichters ausschlieBlich fiir die Bypass-Steuerung verwendet.

0: Deaktiviert
1: Aktiviert

P8-12 [Brandmodus-Bypass lo [ lo E
Mit diesem Parameter wechselt der Umrichter automatisch in den Bypass-Modus, wenn ein fiir den Brandmodus konfigurierter
Umrichtereingang aktiv wird. Wenn aktiviert, werden Standardrelais 1 und 2 des Umrichters ausschlie3lich fiir die Bypass-Steue-
rung verwendet.

0 = Deaktiviert
1 = Aktiviert
P8-13 [Umschaltzeit Bypass-Schiitz o [30 [2 [Sek

Dieser Parameter ist aktiv, wenn die Bypass-Funktion aktiviert wurde. Mit Parameter P8-05 wird eine Zeitverzdgerung bzw. Um-
schaltzeit fiir die Schaltvorgénge zwischen den Umrichterrelais eingestellt, die die Bypass-Schaltung steuern.

? Es muss unbedingt auf eine prézise Einstellung von P8-13 geachtet werden, um ein gleichzeitiges Schalten von Umrichter

und Netz-Schiitzen im Schaltkreis zu verhindern.
Bei der Konfiguration der Bypass-Funktion wird die mechanische und elektrische Verriegelung von Umrichter und
Netz-Schiitzen gemé&f regionalen Normen empfohlen

P8-14

Auswahl Pumpenkaskadenschaltung o ) lo [
Mit diesem Parameter wird die Pumpenkaskadierung des Umrichters aktiviert.

0: Deaktiviert

1: Einzelner Umrichter mit direkter Netzanschluss-Kaskade (max. 4 am Versorgungsnetz angeschlossene Pumpen)

2: Mehrere Umrichter (Optiflow) liber ein Master-Gerat mit Kaskadensteuerung (nur giiltig mit Optibus Masteradresse
P5-01=1)

P8-15

Anzahl der Hilfspumpen [ 4 [ [
Der Parameter ist gliltig, wenn P8-14 zwecks Aktivierung der Pumpenkaskadierung auf 1 oder 2 eingestellt ist. Mit P8-15 wird die

Anzahl der Hilfspumpen (P8-14 = 1) oder Slave-Umrichter im Netzwerk (P8-14 = 2) eingestellt, die fiir die Pumpenzuschaltung
verfiigbar sind. Mit dem Wert O wird die Pumpenzuschaltung deaktiviert.

o

P8-16

Um einen ausgeglichenen Betrieh jeder Pumpe in der Zuschaltungskaskade zu gewahrleisten, kann (iber P8-16 eine Laufzeithe-
grenzung eingestellt werden. Wenn auf einen anderen Wert als O (deaktiviert) eingestellt, wird der Betrieb abwechselnd mit allen
Pumpen vorgenommen, um sicherzustellen. dass die Betriebszeit jeder Pumpe nicht den Wert unter P8-16 Gbersteigt.
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P8-17

E E | . . . .
-17 |Startdrehzahl Hilfspumpe lp8-18 P1-01 49 Hz/U/Min

Dieser Parameter definiert die Drehzahl, mit der die Hilfspumpen im Kaskadierungs- oder Optiflow-Modus gestartet werden.
Wenn dieser Schwellwert Giberschritten wird, wird zur nachsten Pumpe umgeschaltet. Die Kaskadierungs-Einschwingzeit muss
ablaufen, bevor zusatzliche Pumpen zu- oder abgeschaltet werden kdnnen. Die Einschaltprioritat erhalt immer diejenige Pumpe
mit den wenigsten Betriebsstunden.

P8-18

Stoppdrehzahl Hilfspumpe lo [Pg-17_ [30 [Hz/U/Min
Dieser Parameter definiert die Drehzahl, mit der die Hilfspumpen im Kaskadierungs- oder Optiflow-Modus gestoppt werden. Wenn
dieser Schwellwert unterschritten wird, wird eine der aktiven Pumpen abgeschaltet. Die Kaskadierungs-Einschwingzeit muss
ablaufen, bevor zusatzliche Pumpen zu- oder abgeschaltet werden kdnnen. Die Einschaltprioritat erhalt immer diejenige Pumpe
mit den meisten Betriebsstunden.

P8-19

= = > 10 500 80 Sel
Mit diesem Parameter wird eine Zeitverzdgerung eingestellt, die es nach dem Zu- oder Abschalten von Kaskadenpumpen ver-
hindert, dass weitere Geréate zu- oder abgeschaltet werden. Mit ihm soll eine ad&quate Einschwingzeit beim Ubergang zwischen
Kaskadenpumpen gewahrleistet werden.

P8-20

- -Takt-Reset lo i lo L
Der Master-Umrichter iberwacht und verwaltet die Laufzeiten fir alle verfligharen Zuschaltpumpen. Alle Takt-Displays kdnnen
(iber P0-20 angezeigt werden. P8-20 ist der Master-Reset zur Ausfiihrung aller Timer fir die Pumpenkaskadierungsfunktion (alle

Takte auf 0)

10.6. Parametergruppe 0 - Uberwachungsparameter (schreibgeschiitzt)

Par.__[Parametername [Einheiten
P0-01 |Wert Analogeingang 1 %

Zeigt den Wert des Analogeingang 1 (Klemme 6). unter Ber(cksichtigung der Skalierung und des Offsets. i
P0-02 i g2 %

Zeigt den Wert des Analogeingang 2 (Klemme 10), unter Beriicksichtigung der Skalierung und des Offsets.

P0-03 [Status Digitaleingang [Binar
Zeigt den Status der Digitaleingénge des Umrichters, einschlief3lich des erweiterten E/A-Moduls (falls installiert).
1. Eintrag: 00000 ... 11111. Status des Digitaleingangs des Umr|chters MSB steht fur D|g|talemgangl LSB fur Dlgltalemgang 5
2. Eintrag: E 000 ... E 111. Status des erweiterten Ein . ht fii B fii n
P0-04 [Drehzahlregelwert
Zeigt den Sollwert-Referenzeingang fiir den internen Drehzahlregler des Umrichters.
P0-06 |[Digitaler Drehzahlwert [Hz/U/Min
Zeigt den Drehzahlwert des internen motorisierten Potentiometers (Tastaturmaodus)
P0-07 |Feldbus-Drehzahlwert [Hz/U/Min
Zeigt den Sollwert, der von der aktiven Feldbus-Schnittstelle an den Umrichter gesendet wird.
P0-08 |PID-Wert [%
Zeigt den Sollwert fiir den PID-Regler.
P0-09 |PID-Istwert [%
Zeigt das Istwertsignal an den PID-Regler.
PO-10 [PID-Ausgangswert [%
Zeigt den Ausgangswert des PID-Reglers
PO-11  [Motorspannung v
Zeigt die momentane Ausgangsspannung vom Umrichter an den Motor.
P0-13 |[Fehlerabschaltungsprotokoll [%
Zeigt die letzten vier Fehlercodes des Umrichter. Weitere Infos finden Sie in Abschnitt 13.1 Fehlermeldungen
PO-14 [Magnetisierungsstrom (Id) [A
Zeigt den Magnetisierungsstrom des Motaors, falls die automatische Einstellung (Autotune) erfolgreich durchgefiihrt wurde.
P0-16 [Welligkeit der Zwischenkreisspannung Vrms
Zeigt die Welligkeit der Zwischenkreisspannung. Dieser Parameter wird vom EMK - Umrichter fir verschiedene interne Schutz-
und Uberwachungsfunktionen verwendet.
PO-17 [Statorwiderstand (Rs) [ohm
Zeigt den gemessenen Statorwiderstand des Motors, falls die automatische Einstellung (Autotune) erfolgreich durchgefiihrt wurde
P0-19 |Kaskaden-Laufzeitprotok [Std.
Laufzeitwerte fiir im Kaskadenmodus verwendete drehzahlgeregelte und DOL-Pumpen. Protokoll mit 5 Eintragen.
0 = Master,1=DOLI,2=D0L2, 3 =DOL3, 4 = DOL4. Takte kdnnen tber P8-20 (Reset Master-Takt) zuriickgesetzt werden.
P0-20 [Zwischenkreisspannung [Volt
Zeigt die momentane Zwischenkreisspannung des Umrichters
P0-21 [Umrichtertemperatur [c
Zeigt die vom Umrichter gemessene momentane Kiihlkérpertemperatur.
P0-22 |[Zeit bis zur ndchsten Wartung |Stund_gn
Zeigt, wie viel Zeit bis zur ndchsten Routinewartung verbleibt. Das Wartungsintervall basiert auf dem in P6-24 eingegebenen
\Wert und der Zeit, die seit seiner Aktivierunag/Zuriicksetzung vergangen ist.
P0-23 [Zeit Kiihlkérpertemperatur >80° C [HH:MM:SS
Display mit zwei Eintrégen. Das erste Display zeigt die Stunden. Das zweite Display zeigt die Minuten und Sekunden. Zeigt die Zeit in
Stunden und Minuten, die der EMK Umrichter mit einer Kiihlkérpertemperatur von tiber 80°C betrieben wurde. Dieser Parameter wird fiir
versch|edene interne Schutz- und Uberwachungsfunktionen verwendet.
P0-24 >80°C [HH:MM:SS

Display mit zwei Eintrdgen. Das erste Display zeigt die Stunden. Das zweite Display zeigt die Minuten und Sekunden.
Zeigt die Zeit in Stunden und Minuten, die der EMK Umrichter mit einer Umgebungstemperatur von iiber 80°C betrieben wurde.
Dieser Parameter wird fiir verschiedene interne Schutz- und Uberwachungsfunktionen verwendet.
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[Parametername [Einheiten |

P0-25 |Geschtzte Rotordrehzahl |Hz
Zeigt die geschétzte Rotordrehzahl des Motors

P0-26 |[kWh-Zahler [kwh
Display mit zwei Eintrdgen. Das erste Display zeigt die vom Benutzer zurlicksetzbare Zeit (Reset mit P6-23). Das zweite Display
zeigt die nicht zurlicksetzbare Zeit. Zeigt die vom Umrichter verbrauchte Energie in kWh. Wenn der Wert 1000 erreicht wird, wird
dieser auf O zuriickgesetzt bzw. die Einstellung fiir P0-27 (MWh Z&hler) wird erhoht.

P0-27 [MWh-Zahler [Mwh
Display mit zwei Eintragen. Das erste Display zeigt die vom Benutzer zuriicksetzbare Zeit (Reset mit P6-23). Das zweite Display
zeigt die nicht zurlicksetzbare Zeit. Zeigt die vom Umrichter verbrauchte Energie in MWh. I

P0-28 i -

Zeigt die Softwareversion des Umrichters: Display mit vier Eintragen:
Erstes Display =10 Version, zweites Display = 10 Checksum, drittes Display = DSP Version, viertes Display = DSP Checksum

P0-29 [Umrichtertyp L
Zeigt die Typendetails des Umrichters: Display mit drei Eintrdgen: Erstes Display = Baugréf3e und Eingangsspannungspegel,
Zweites Display = Bemessungsleistung, Drittes Display = Ausgabephasenzahler

PO-30 i -

Zeigt die Ser|ennummer des Umrichters. Display mit zwei Eintragen: Erstes Display = Seriennummer (MSB). zweites Display = Seriennummer (LMSB)

PO-31 [HH:MM:SS
Display mit zwei Eintrdgen. Das erste Display zeigt die Stunden. Das zweite Display zeigt die Minuten und Sekunden.

Zeigt die Gesamtbetriebsstunden des Umrichters.

P0-32 i i 1 [HH:MM:SS
Display mit zwei Eintragen. Das erste Display zeigt die Stunden. Das zweite Display zeigt die Minuten und Sekunden. Zeigt die Gesamtbe-
triebsstunden des Umrichter seit dem letzten Fehler. Laufzeituhr durch Umrichterdeaktivierung (oder Fehlerabschaltung) gestoppt. Wird
bei der ndchsten Aktivierung nur zurtickgesetzt, wenn eine Fehlerabschaltung aufgetreten ist. Ein Reset erfolgt ebenfalls bei der ndchsten
Aktivierung, falls ein Stromausfall eingetreten ist.

P0-33 i i 2 [HH:MM:SS
Display mit zwei Eintragen. Das erste Display zeigt die Stunden. Das zweite Display zeigt die Minuten und Sekunden. Zeigt die Gesamtbetriebs-
stunden des Umrichter seit dem letzten Fehler. Laufzeituhr durch Umrichterdeaktivierung (oder Fehlerabschaltung) gestoppt. Wird bei der
nachsten Aktivierung nur zurlickgesetzt, wenn eine Fehlerabschaltung aufgetreten ist (nicht bei Abschaltung durch Unterspannung). Wird
beim Hoch-/Herunterfahren nicht zurtick vA i denn, vor dem Abschalten ist eine Fehlerabschaltung aufgetreten.

P0-34 [Gesamtbetriebsstunden seit der letzten Deaktivierung [HH:MM:SS
Display m|t zwei Emtragen Das erste Display zelgt die Stunden Das zwelte Dlsplay zelgt die Minuten und Sekunden.

a t d a befehls

P0-35 |Liifterbetriebsstun [HH:MM:SS
Zeigt die Gesamtbetrlebsstunden der internen Kiihllifter des EMK Umrichters. Display mit zwei Eintrégen. Das erste Display
zeigt die vom Benutzer zurlicksetzbare Zeit (Reset mit P6-22). Das zweite Display zeigt die nicht zuriicksetzbare Zeit.

Diese Informationen werden fiir die Wartungsplanung verwendet.

PO-36 i i -
Diagnoseprotokoll fiir die Zwischenkreisspannung. Werte werden alle 256 ms mit 8 Stichproben protokolliert. Die Protokollie-
rung wird bei einer Umrichterabschaltung aufgehoben.

PO-37 igkei i i -
Diagnoseprotokoll fiir die Welligkeit der Zwischenkreisspannung. Werte werden alle 20 ms mit 8 Stichproben protokolliert. Die
Protokollierung wird bei einer Umrichterabschaltung aufgehoben.

PO0-38 iihlké ) -
Diagnoseprotokoll fiir die Kiihlkdrpertemperatur. Werte werden alle 30 ms mit 8 Stichproben protokolliert. Die Protokollierung
wird bei einer Umrichterabschaltung aufgehoben.

P0-39 [Protokoll Umgebungstemperatur (30 ms) 8
Diagnoseprotokoll fiir die Umgebungstemperatur des Umrichters. Werte werden alle 30 ms mit 8 Stichproben protokolliert. Die
Protokollierung wird bei einer Umrichterabschaltung aufgehoben.

PO-40 |Protokoll Motorstrom (256 ms) L
Diagnoseprotokoll fiir den Motorstrom. Werte werden alle 256 ms mit 8 Stichproben protokolliert. Die Protokollierung wird bei einer Umrichterabschaltung aufgehoben.

Hinweis: Diese Parameter (PO-41 bis PO-46) zeigen, wie oft wahrend der gesamten Lebensdauer eines Umrichters kritische Fehler aufge-

treten sind. Daraus lassen sich nitzliche Diagnosedaten ableiten.

P0-41 |Zeit bis zur ndchsten Wartung Stunden

P0-42 |Zéhler Uberspannungsfehler =

P0-43 |[Zahler Unterspannungsfehler -

P0-44 [Zahler Kiihlkérpertemperaturfehler -

P0-45 [Zahler Kurzschlussfehler Brems-Ch r -

P0-46 |Zahler Umgebungstemperaturfehler =

Hinweis: Diese Parameter (PO-41 bis PO-46) zeigen, wie oft wahrend der gesamten Lebensdauer eines Umrichters kritische Fehler aufge-

treten sind. Daraus lassen sich nitzliche Diagnosedaten ableiten.

PO-47 [za - ikati [

Zeigt die Zahl der Kommunikationsfehler in Meldungen, die der E/A-Prozessor vom Leistungsprozessor seit dem letzten Start erhalten hat.

P0-48 [Za - ikati -

Zeigt die Zahl der Kommunikationsfehler in Meldungen, die der Leistungsprozessor vom E/A-Prozessor seit dem letzten Start erhalten hat.

P0-49 [Za e -

Dieser Parameter wird bei jedem Fehler der Modbus RTU Kommunikationsleitung inkrementiert. Diese Werte kénnen fiir Diagno-
sezwecke verwendet werden.
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11. Serielle Kommunikation
11.1. RS-485 Kommunikation
Der EMK HVAC Umrichter besitzt im Anschlussgehause eine RJ45 Buchse. Damit kann per Kabelverbindung ein Umrichternetzwerk einge-
richtet werden. Die Buchse verfligt (iber zwei unabhangige RS485 Anschliisse, einen fiir das Optibus Protokoll von EMK und einen flir das
Modbus RTU/BACnet. Die Anschliisse kdnnen gleichzeitig verwendet werden.

Die Signalanlage des RJ45 Anschlusses sieht wie folgt aus:

Nicht verwendet

Nicht verwendet

0 Volt
Optibus/Remote-Tastatur/PC-Verbindung -
Optibus/Remote-Tastatur/PC-Verbindung +
+24 Volt Stromversorgung Remote-Tastatur
RS 485- Modbus RTU/BACnet

RS 485+ Modbus RTU/BACnet

ONONBWN =

=

Warnung:

Es handelt sich hier nicht um eine
Ethernet Verbindung. Deshalb
niemals direkt mit einem Ethernet
Port verbinden.

« Die Optibus Datenverhindung wird nur fiir EMK Peripheriegerate und die interne Umrichterkommunikation verwendet.
« Die Modbus Schnittstelle ermdglicht den Anschluss an das in Abschnitt 11.2 beschriebene Modbus RTU Netz.

11.2. Modbus RTU-Kommunikation
11.2.1. Modbus-Telegrammstruktur
Der EMK HVAC Umrichter unterstitzt die Master/Slave Modbus RTU-Kommunikation (iber die Befehle 03 (Read Multiple Holding Regis-
ters) und 06 (Write Single Holding Register). Viele Master-Geréate behandeln die erste Registeradresse als Register 0; Sie miissen deshalb
vielleicht den Wert 1von den Registernummerninfos in Abschnitt 11.2.2 subtrahieren, um die korrekte Adresse zu erhalten. Die Telegramm-
struktur lautet wie folgt-

. Befehl03—Read Holding Registers
Master-Telegramm Lange |_Slave-Antwort Lange
Slave-Adresse 1 Byte Slave-Adresse 1 Byte
Funktionscode (03) 1 Byte Funktionscode (03) 1 Byte
1. Registeradresse 2 Byte Startadresse 1 Byte
Anzahl Register 2 Byte 1. Registerwert 2 Byte
CRC-Priifsumme 2 Byte 2. Registerwert 2 Byte
Etc
CRC-Prifsumme 2 Byte
Befehl 06 — Write Single Holding Register
5 m Lénge | |Slave-Antwort dnge |
Slave-Adresse 1 Byte Slave-Adresse 1 Byte
Funktionscode (06) 1 Byte Funktionscode (06) 1 Byte
Registeradresse 2 Byte Registeradresse 2 Byte
Wert 2 Byte Registerwert 2 Byte
CRC-Prifsumme 2 Byte CRC-Priifsumme 2 Byte

11.2.2. Modbus-Steuerung & Registeriiberwachung
Es folgt eine Liste der fiir den EMK HVAC Umrichter verfligharen Modbus-Register.

« Wenn Modbus RTU als Feldbusoption konfiguriert ist, kann auf alle gelisteten Register zugegriffen werden.

+ Mit Register 1 und 2 kann der Umrichter gesteuert werden, vorausgesetzt Modbus RTU ist als primare Befehlsquelle ausgewahlt
(P1-12 = 4) und im Optionssteckplatz ist kein Feldbus-Optionsmodul installiert.

« Mit Register 4 kénnen Sie die Beschleunigungs- und Bremsrampen des Umrichters steuern, vorausgesetzt die Feldbus-Rampen-
steuerung ist aktiviert (P5-07 = 1)
» Register 6 bis 24 kénnen unabhéngig von der Einstellung unter P1-12 gelesen werden.

R

egisternummer

res B nteres B

Kommandosteuerwort

Lesen / Schreiben

R/W

Anmerkungen
Kommandosteuerwort zur Steuerung des EMK Umrichters im
Modbus RTU-Betrieb. Die Funktionen der Steuerwortbits lauten
wie folgt:

Bit O: Start-/Stopp. Einstellung 1= Umrichterstart. Einstellung 0 =
Umrichterstopp.

Bit 1: Schnellstoppanfrage. Einstellung 1= Umrichterstopp iiber die
2. Bremsrampe.

Bit 2: Reset-Anfrage. Einstellung 1 = Zurticksetzen aller aktiven
Fehler/Fehlerabschaltungen des Umrichters.

Dieses Bit muss nach dem Loschen der Fehler auf null gesetzt
werden.

Bit 3: Freilaufstoppanfrage. Einstellung 1 = Freilaufstopp.
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[Registernummer [Oberes Byte [Unteres Byte [Lesen /Schreiben |
Kommandosteuerwort zur Steuerung des EMK Umrichters im
Modbus RTU-Betrieb. Die Funktionen der Steuerwortbits lauten
wie folgt:
Bit 0: Start-/Stopp. Einstellung 1 = Umrichterstart. Einstellung 0 =
Umrichterstopp.
1 Kommandosteuerwort R/W Bit 1: Schnellstoppanfrage. Einstellung 1= Umrichterstopp tiber die
2. Bremsrampe.
Bit 2: Reset-Anfrage. Einstellung 1 = Zuriicksetzen aller aktiven
Fehler/Fehlerabschaltungen des Umrichters.
Dieses Bit muss nach dem Léschen der Fehler auf null gesetzt
n. Bit 3: Freilauf nfrage. Ein ng 1 = Freilauf: .
Sollwert muss in Hz bis auf eine Dezimalstelle genau, z. B. 500 = 5
2 Drehzahlsollwert RIW Hz, an den Umrichter gesendet werden.
3 Reserviert RIW Keine Funktion
Dieses Register steuert die Beschleunigungs-/Bremsrampenzeiten
K bei aktivierter Feldbus-Rampensteuerung (P5-08 = 1), und zwar
4 Rampenzeiten RIW unabhangig von der Einstellung unter P1-12. Der Dateneingabebe-
reich liegt zwischen 0 und 60000 (0.00s bis 600.00s)
Dieses Register enthalt 2 Bytes.
Das untere Byte enthalt folgendes 8 Bit Umrichter-Statuswort:
Umrichter- Bit 0: 0 = Umrichter deaktiviert (gestoppt), 1 = Umrichter aktiviert (in Betrieh)
6 Fehlercode status R Bit 1: 0 = Umrichter ok, 1 = Umrichter-Fehlerabschaltung aufgetreten
Das obere Byte enthélt die jeweilige Fehlernummer fiir die Umrich-
ter-Abschaltung. Eine Liste der Fehlercodes sowie Diagnoseinfos
finden Sie in Abschnitt 13.1 Fehlermeldungen
Ausgangsfrequenz des Umrichters bis auf eine Dezimalstelle
7 Ausgangsfrequenz R genau, 7 B.123 = 12.3 Hz
8 Ausgangsstrom R AuBs%aOr%g:ss]tOroSrr/;des Umrichters bis auf eine Dezimalstelle genau,
Motordrehmoment des Umrichters bis auf eine Dezimalstelle
9 Ausgangsdrehmoment R wenau. z. B. 474 = 474.%
. Ausgangsleistung des Umrichters bis auf eine Dezimalstelle
10 Ausgangsleistung R genau, 2 B1100 = 11 kW
o Reprasentiert den Status der Umrichtereingdnge, wobei Bit 0 =
1 Status Digitaleingang R Digitaleingana 1 etc.
Analogeingang 1 Signalstérke in % bis auf eine Dezimalstelle
2 Analogstufe R genau.z. B.1000 = 100.0%
Analogeingang 2 Signalstarke in % bis auf eine Dezimalstelle
21 Analogstufe 2 R enau, z. B, 1000 = 10,0 %
22 Voreingestellte Rampendrehzahl R Interner Frequenz-Sollwert des Umrichters
23 Zwischenkreisspannungen R Gemessene Zwischenkreisspannung in Volt
24 Umrichtertemperatur R Gemessene Kiihlkdrpertemperatur in °C
11.2.3. Modbus-Parameterzugriff

Alle benutzerdefinierbaren Parameter (Gruppen 1 bis 5) sind @iber Modbus verfiigbar, auBBer denen, die direkten Einfluss auf die Modbus
Kommunikation usw. nehmen.

+ P5-01 Umrichter-Feldbusadresse

+ P5-03 Modbus RTU Baudrate

+ P5-04 Modbus RTU Datenformat
Alle Parameterwerte konnen je nach Betriebsmodus vom Umrichter abgerufen bzw. darauf geschrieben werden. Nicht alle Parameter
kénnen tiberschrieben werden, wahrend der Umrichter aktiv ist.
Beim Zugriff auf Umrichterparameter via Modbus entspricht die Registernummer des Parameters der Parameternummer,
z.B. Parameter P1-01 = Modbus-Register 101.
Modbus RTU unterstiitzt sechzehn Ganzzahlwerte. Bei Verwendung einer Dezimalstelle im Parameter wird der Registerwert demnach mit
zehn multipliziert, z. B. Lesewert P1-01 = 500, ergo 50,0 Hz.
Genauere Infos zur Kommunikation mit dem EMK Umrichter via Modbus RTU erhalten Sie von Ihrem EMK Vertriebspartner.
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11.3. BACnet MSTP

11.3.1. Uberblick

Der EMK HVAC Umrichter verflgt (iber eine Schnittstelle fiir die direkte Kommunikation mit einem BACNet MS/TP Netzwerk. Die Verbin-
dung erfolgt per RJ45 Port. Optional ist ein Adapter (OPT-2-BNTSP-EMK) mit Schraubklemmenverbindung verflighar.

11.3.2. Elektrischer Anschluss
Die BACNet MS/TP Verbindung sollte per RJ45 Anschluss erfolgen. Die Stiftbelegungen finden Sie in Abschnitt 11.1.
Die Verbindung zu BACNet Netzwerken lasst sich mit dem optionalen OPT-2-BNTSP-EMK Adapter mit Schraubklemmen vereinfachen. Die
Verbindung wird folgendermaf3en hergestellt:
+ BACNet MS/TP Netzwerke erfordern drei Kontakte, umden Betrieb zu ermdglichen.
0 RSR85+
0 RS485-
00 Volt gemeinsam
« Die Verbindung sollte iiber eine geeignete, geschirmte und verdrillte Zweidrahtleitung mit einem Wellenwiderstand von 120 R er-
folgen.
« Eine der Leitungen wird flir den Anschluss an die RS485+ und RS485- Schnittstelle jedes Umrichters verwendet.
* Mit einem Leiter der verbleibenden Leitung werden alle O Volt Anschlussklemmen verbunden.
« Die Kabelabschirmung ist mit einem geeigneten Erdungspunkt zu verbinden, um Interferenzen zu vermeiden.
» Die Anschlisse fiir 0 Volt gemeinsam, RS485- und RS485 diirfen niemals mit Masse verbunden werden.
« Alle verbundenen Geréte verwenden den gleichen Masseanschluss.
+ Zwecks Rauschminderung ist am Ende des Netzwerks ein Abschlusswiderstand zu installieren.

1.3.3. Schnlttstellenformat

Protokoll : BACnet MS/TP

Physikalisches Signal : RS485, Halbduplex

Schnittstelle : RJ45

Baudrate : 9600 bps, 19200 bps, 38400 bps, 76800 bps
Datenformat : 8NT1, 8N2, 8E1, 801

11.3.4. BACNet MS/TP Parameter
Die folgenden Parameter werden zur Konfiguration des Umrichters beim Anschluss an ein BACNet MS/TP Netzwerk verwendet:

Par. Parametername |Beschreibung
P1-12 |Steuerquelle i

M
Dieser Parameter W|rd zur Deﬂnmon der MAC ID des Umru:hters im MS/TP Netzwerk verwendet. Jeder
P5-01  |Umrichteradresse |Umrichter in einem Netzwerk muss Uber einen eindeutigen Wert verfiigen. Standardmafig sind alle
Umrichter auf MAC ID 1 konfiguriert
P5.03 |Baudrate Dieser Parameter wird zur Definition der Kommunikations-Baudrate verwendet. Er sollte mit dem Wert
des BACnet Systems (ibereinstimmen. Die automatische Baudrateneinstellung wird nicht unterstitzt. |
Dieser Parameter wird zur Definition des RS485 Kommunikationsdatenformats verwendet. Dies sind die
moglichen Einstellungen:
n-1: Keine Paritat, 1 Stoppbit (Standard)
P5-04 |Datenformat n-2: Keine Paritat, 2 Stoppbits
0-1: Ungerade Paritat, 1 Stopphit
E-1: Gerade Paritat, 1 Stopphit
Dieser Wert sollte mit dem des BACnet Netzwerk tibereinstimmen.
Dieser Parameter bestimmt, ob die Verzgerungs-/Beschleunigungszeit tiber die internen Umrichter-
parameter (P1-03: Beschleunigungszeit, P1-04: Bremszeit) oder direkt tiber das BACNet MSTP Netzwerk
gesteuert wird. In den meisten Féllen ist erstere Option die beste Lésung.

: Feldbus-Rampen-
P50 steuerung
E@?Qﬁcteljl%vtcoew P5-09 und P5-10 werden zur Konfiguration der Geréteinstanz-ID des Umrichters verwendet.
BACnet Device Instanz-1D = (P5-10 * 65536) + P5-09. Der zuldssige Einstellbereich lautet: 0 ~ 4194304,

P5-09

P5-10 . Standardwert ist 1.
Instance ID High
P5-11 __[Max Master BACnet MS/TP Max Master einstellen, Bereich 1 ~ 127. Standard ist 127.
11.3.5. BACNet MSTP-Inbetriebnahme

Um den Umrichter an ein BACNet MSTP Netzwerk anzuschlief3en bzw. damit betreiben zu kénnen, fithren Sie folgende Schritte aus:
1. P1-14 =101 einstellen, um Zugriff auf die erweiterten Parameter zu haben
2. Fiir jeden Umrichter Giber P5-01 eine eindeutige MAC ID festlegen
3. Erforderliche MSTP-Baudrate tiber P5-03 einstellen
4. Erforderliches Datenformat Uber P5-04 auswahlen
5. Eindeutige BACNet Device Instance ID flr jeden Umrichter tiber die Parameter P5-09 und P5-10 einstellen
6. Steuerung per BACNet tiber P1-12 = 6 auswéhlen
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11.3.6.

Objektverzeichnis

Bindrwertobjekt:

Tabelle der Bindrwertobjekte
Instance ID Objektname Zugriff Beschreibung Aktiver/inaktiver Text
BVO Start-/Stopp-Status R Dieses Objekt weist auffen Betriebsstatus des Umrich- RUN/STOP:
. Dieses Objekt zeigt eine mdgliche Fehlerabschaltung des
BV1 Trip State R Umrichters an, TRIP/OK
X Dieses Objekt zeigt an, ob der Umrichter im Hand- oder
BV2 Hand-Modus R Auto-Modus betrieben wird. HAND/AUTO
L Dieses Objekt weist auf eine Hardwarebeschrankung des
BV3 Inhibit-Modus R Unnrichters hin. INHIBIT/OK
BV4 Netzausfall R Dieses Objekt zeigt einen mdglichen Netzausfall an. YES/NO
Dieses Objekt zeigt an, dass sich der Umrichter im Brand-
BVS Brandmodus R modus befindet. ON/OFF
- Dieses Objekt zeigt an, ob der Umrichter ein Aktivierungs-
BV6 Aktivierungsstatus R <ignal erhalten hat. YES/NO
Dieses Objekt zeigt an, dass sich der Umrichter im exter-
BV7 Externer 24V Modus R nen 24V Modus befindet. YES/NO
BV8 Wartung erforderlich R Dieses Objekt zeigt an, ob eine Umrichterwartung ansteht. YES/NO
BV9 Reinigungsmodus R Dieses Objekt zeigt an, ob die Pumpenreinigung aktiviert ist. ON/OFF
Dieses Objekt zeigt an, ob sich der Umrichter im Klem-
BVIO Klemmenmodus R mensteuermodus befindet ON/OFF
. Dieses Objekt zeigt an, ob sich der Umrichter im Bypass-
BV Bypass-Modus R Modus befindet. ON/OFF
BV12 Digitaleingang 1 R Status Digitaleingang 1 ON/OFF
BV13 Digitaleingang 2 R Status Digitaleingang 2 ON/OFF
BV14 Digitaleingang 3 R Status Digitaleingang 3 ON/QFF
BV15 Digitaleingang 4 R Status Digitaleingang 4 ON/OFF
BV16 Digitaleingang 5 R Status Digitaleingang 5 ON/OFF
BVI7 Digitaleingang 6 R Status Digitaleingang 6 ON/OFF
BV18 Digitaleingang 7 R Status Digitaleingang 7 ON/OFF
BV19 Digitaleingang 8 R Status Digitaleingang 8 ON/OFF
BV20 Relaisausgang | R Status Relaisausgang 1 CLOSED/OPEN
BV21 Relaisausgang 2 R Status Relaisausgang 2 CLOSED/OPEN
BV22 Relaisausgang 3 R Status Relaisausgang 3 CLOSED/OPEN
BV23 Relaisausgang 4 R Status Relaisausgang 4 CLOSED/OPEN
BV24 Relaisausgang 5 R Status Relaisausgang 5 CLOSED/OPEN
BV25 Start-/Stopp-Befehl C Steuerobjekt Umrichterbetrieb RUN/STQP:
BV26 Schneller Stopp C Aktivierungsobjekt Schneller Stopp ON/OFF
Objekt fiir das Fehlerabschaltungs-Reset (steigende
BV27 Reset Fehlerabschaltung C Flanke aktiv) ON/OFF
. Aktivierungsobjekt Freilaufstopp (liberschreibt den
BV28 Freilaufstopp C schnellen Stopp) ON/OFF
BV29* Befehl Relais 1 C Status Benutzerdefinierter Relaisausgang 1 CLOSED/OPEN
BV30* Befehl Relais 2 c Status Benutzerdefinierter Relaisausgang 2. CLOSED/OPEN
BV31* Befehl Relais 3 C Status Benutzerdefinierter Relaisausgang 3. CLOSED/OPEN
BV32* Befehl Relais 4 C Status Benutzerdefinierter Relaisausgang 4. CLOSED/OPEN
BV33* Befehl Relais 5 C Status Benutzerdefinierter Relaisausgang 5. CLOSED/OPEN

*Diese Funktion ist nur aktiv, wenn der Relaisausgang vom Benutzer konfiguriert werden kann (fiir weitere Infos siehe die EMK HVAC Para-

meterliste).
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Analogwertobjekt

abelle der Analogwertobjekte

|_Instance ID | Zugriff ibung Aktiver/inaktiver Text |
AVO Motorfrequenz R Motorausgangsfrequenz Hertz
AV1 Motordrehzahl R Motorausgangsdrehzahl (O wenn P1-10=0) U/MIN
AV2 Motorstrom R Motorausgangsstrom A
AV3 Motorleistung R Motorausgangsleistung Kilowatt
AV4 Reserviert R Reserviert NONE
AVS Zwischenkreisspannung R Zwischenkreisspannung Volt
AVB Umrichtertemperatur R Umrichtertemperaturwert C
AVT Umrichterstatus R Umrichterstatuswort NONE
AV8 Femera%ffdhea“”"gs' R Fehlerabschaltungs-Code Umrichter NONE
AV9 Analogeingang 1 R Wert Analogeingang | Prozent
AV10 Analogeingang 2 R Wert Analogeingang 2 Prozent
AV11 Analogausgang | R Wert Analogausgang 1 Prozent
AV12 Analogausgang 2 R Wert Analogausgang 2 Prozent
AV13 PID-Wert R Sollwert PID-Regler Prozent
AV14 PID-Istwert R Istwert PID-Regler Prozent
AV15 Drehzahlwert C Drehzahlwertobjekt Hertz
AV16 Benutzer-Rampenzeit W Benutzer-Rampenwert Sekunde
AVIT Benutzer PID-Sollwert W Benutzer-Sollwert PID-Regler Prozent
AV18 Benutzer PID-Istwert W Benutzer-Istwert PID-Regler Prozent
AVI9 Kilowattstunden R Kilowattstunden (kanr:N\éor?eE)enutzer zurlickgesetzt Kilowattstunden
AV20 Megawattstunden R Megawattstunden (kan‘zgrodngnl?enutzer zurlickgesetzt Megawattstunden
AV21 kWh Meter R Kilowattstundenzahler (kann nicht zuriickgesetzt werden) Kilowattstunden
AV22 MWh Meter R Megawattstundenzah‘/lfgr((;(sr?)n nicht zurtickgesetzt Megawattstunden
AV23 Gesamthetriebsstunden R Gesamtbetriebsstunden ab Herstellungsdatum Stunden
AV24 Aktuelle %Ztnrlebsstun- R Betriebsstunden seit der letzten Aktivierung Stunden

11.3.7. Zugriffstyp
R - Lesezugriff
W- Lese- oder Schreibzugriff
C - Kommandierbar

11.3.8. Unterstiitzter Service:
» WHO-IS (Antwort: I-AM, wird auch beim Start und Reset gesendet)
» WHO-HAS (Antwort: I-HAVE)
» Leseeigenschaft
« Schreibeigenschaft

+ Geratekommunikationssteuerung

« Gerdte-Neuinitialisierung
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11.3.9. Support-Matrix Objekt/Eigenschaft

Eigenschaft Objekttyp
Geréat Bindrwert Analogwert
X X

X

I0bjektbezeichner
Objektname
IObjekttyp
Systemstatus
Handlername
IEirmware-Revision
Anwendungssoftware-Revision
Protokollversion
Protokollrevision
Unterstitzte Protokolldienste
Unterstiitzte Protokollobjekttypen
IObjektliste

assi -Lénge

Unterstiitze Segmentierung
IAPDU-Timeout

Anzahl der APDU-Versuche
Max Master

Max. Info-Frames
\Gerdteadressenanbindung
Datenbankrevision
Aktueller Wert

X
IStatus-Flags N
X
X

X X

X X

XX [x[xxfxoxox|x [x X [x [x [x [x [x |x |x |x

Event-Status
Auf3er Betrieb
Einheiten
Priority-Array X
Relinquish Default x* x
Mritét X
|Aktiver Text x
Inaktiver Text x

X |x |x |x [x

X
*

*Nur kommandierbare Werte

11.3.10. Konformitétserklarung zur BACnet-Protokollimplementierung

Datum: 19. Februar 2013
Handlername: EMK Ltd
Produktname: EMK HVAC
Produktmodellnummer: ODV-3-XXXXXX-XXXX-XX
Anwendungssoftwareversion: 2.00
Firmware-Revision: 2.00

BACnet Protokollrevision: 7
Produktbeschreibung: EMK EMK Eco

BACnet Standardisiertes Gerateprofil (Anhang L):

[0BACnet Operator Workstation (B-OWS)

[JBACnet Advanced Operator Workstation (B-AWS)

[OBACnet Operator Display (B-OD)

[0BACnet Building Controller (B-BC)

[OBACnet Advanced Application Controller (B-AAC)

V BACnet Application Specific Controller (B-ASC)

[JBACnet Smart Sensor (B-SS)

[OBACnet Smart Actuator (B-SA)

Liste aller unterstiitzten BACnet BIBBS (Interoperability Building Blocks) (Anhang K):
DS-RP-B, DS-WP-B, DM-DDB-B, DM-D0OB-B, DM-DCC-B, DM-RD-B

Segmentierungskapazitat:
[JUbermittlung segmentierter Meldungen Fenstergrof3e
[0 Empfang segmentierter Meldungen Fenstergrof3e

Unterstiitzte Standardobjekttypen:

Ein Objekttyp wird unterstiitzt, wenn er fiir das Gerat vorgesehen ist. Fiir jeden unterstiitzten Standardobjekttyp sind folgende Daten be-
reitzustellen:

1) Ob Objekte dieses Typs mithilfe des CreateObject Service dynamisch erstellt werden kénnen

2) Ob Objekte dieses Typs mithilfe des CreateObject Service dynamisch geldscht werden kénnen

3) Liste der unterstiitzten optionalen Eigenschaften

4) Liste aller schreibbaren Eigenschaften, wo nicht anderweitig gemaf dieses Standards vorgesehen

5) Liste aller Eigenschaften, die bedingt schreibbar sind, wo nicht anderweitig geméaf dieses Standards vorgesehen

6) Liste aller proprietaren Eigenschaften fiir alle Eigenschaftenbezeichner, Datentypen und Bedeutungen

7) Liste aller Eigenschaftsbereichsheschréankungen
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O BACnet IP, {Anhang J

C1BACnet IP, (Anhang J), Fremdgerat

[11S0 8802-3, Ethernet (Klause

JATA 878.1,2,5 Mb. ARCNET (Klausel 8&

C1ATA 878.1, EIA-485 ARCNET (Klausel 8), Baudrate(n):

V MS/TP Master (Klausel 9), Baudrate(n): 9600, 19200, 38400, 76800
[OMS/TP Slave (Klausel 9), Baudrate n}g:

[ Poaint-To-Point, EIA 232 (Klausel 10), Baudrate(n):
[ Paint-To-Point, Modem, (Klausel 10), Baudrate(n):
O LonTalk, Klausellthedium:

[0BACnet/ZigBee (ANHANG O)

[0 Andere:

Data Link La{er-Optionen:

Geréiteadressenanbindun(?:
Wird die statische Gerateadressenanbindung unterstiitzt? (Dies ist aktuell fir die Zwei-Wege-Kommunikation mit MS/TP Slaves und ande-
rDeerGeréten e&f’(\)‘rderlich.)

a ein

Netzwerkoptionen:
O Router, Klausel 6 - Liste aller Routing—KonfiFE;urationen, z.B. ARCNET-Ethernet, Ethernet-MS/TP etc.
O Anhan%/H, BACnet Tunnelling Router over |

[0BACnet/IP Broadcast Management Device (BBMD)
Unterstiitzt das BBMD Registrierungen tiber Fremdgerate? OJda O Nein
Unterstiitzt das BBMD NAT (Network Address Translation)? OJda O Nein

Netzwerksicherheitsoptionen:

[ Ungesichertes Gerat kann ohne BACnet Netzwerksicherheitsfunktion betrieben werden

O Gesichertes Gerat ist mit der BACnet Netzwerksicherheitsfunktion (NS-SD BIBB) kompatibel
[0 Mehrere anwendungsspezifische Schliissel:

O Untersttzt Versch leselun‘g (NS-ED BIBB)

[0 Schliissel-Server (NS-KS BIBB)

Unterstiitzte Zeichensatze:

Support fiir mehrere Zeichensétze bedeutet nicht, dass diese alle %eichzeitigunterstﬂtzt werden.
V ANSI X3.4 O IBM(MmrosofﬂM DBCS 1SO 8859-1

[11S0 10646 (UCS-2) [11S0 10646 (UCS-4) 0JIS X 0208

Ist dieses Produkt ein Kommunikations-Gateway, beschreiben Sie die Typen der Ausriistungen/Netzwerke (auf3er BACnet), die der
Gateway unterstiitzt.

12. Technische Daten
12.1. Umgebung

1P20 | -10..50°C ohne Leistungsreduzierung
Umgebungstemperaturbereich Betriebsbereit :Egg -10...40°C ohne Leistungsreduzierung
Lagerung Alle -40°C..60°C
Maximale Einsatzhéhe Betrieb Alle 1000 m ohne Leistungsreduzierung
Relative Feuchtigkeit Betrieb Alle =< 95 % (nicht kondensierend)

In Abschnitt 12.5 auf Seite 45 finden Sie Infos zur Leistungsreduzierung.
12.2. EinFq/langsspannungsbereiche

Je nach Modell und Bemessungsleistung sind die Umrichter fiir eine Direktverbindung mit folgenden Versorgungen ausgelegt:
Modellnummer Versorgungsspannung Phasen Frequenz
FITH3-21X-XXXX-XXXXX 200-240 Volt +/-10 % 1 50-60Hz
FITH3-23X-XXXX-XXXXX 200240 Volt +/-10% 3 50-60Hz
FITH3-43X-XXXX-XXXXX 380480 Volt +/-10% 3 50-60Hz
FITH3-53X-XXXX-XXXXX. 480 -525 Volt +/-10% 3 50-60Hz
FITH3-63X-XXXX-XXXXX 500-600Volt +/-10% 3 50-60Hz

12.3. Phasenasymmetrie o R .

Alle dreiﬂhasiger} EMK HVAC Einheiten verfu?en liber eine Phasenasymmetrieliberwachung. Die maximal zuldssige Spannungsasymmet-
rie zwischen zwei Phasen betrdgt 3 % des Volllastbetriebs.

Fudr Eing?ngs%ersorgungen mit einer Asymmetrie von mehr als 3 % muss die Umrichterleistung, wie in Abschnitt 12.5 auf Seite 45 gezeigt,
reduziert werden.

12.4. Ausgangsleistungs und Stromwerte )
In den folgenden Tabellen finden Sie die Ausgangsstromwerte flr die verschiedenen EMK HVAC Modelle. Es wird empfohlen, den geeigne-
ten EMK Umrichter basierend auf dem Stromwert unter Motorvolllast auszuwahlen.

12.4.1.200 - 240 Volt, einphasige Modelle

Frame |OutputCurrent| Typical Power |Nominal In-|Fuse or MCB Maximum cable Size Maximum Motor
|__size | Capacity Rating  [putCurrent| (TypeB) Cablelength |
A kW HP A sg.mm AWG m ft
2 4.3 0.75 1 8.5 10 8 8 100 330
2 17 1.5 2 15.2 25 8 8 100 330
2 10.5 22 3 19.3 25 8 8 100 330
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12.4.2. 380 - 480 Volt, dreiphasige Modelle

Baugré- |Ausgangsstrom| Typischer Leistungs- | Nennein- |Sicherung oder . .| Maximale Motor-Kabel-
8 [leistung R gangsstrom| MCB (Typ B) Maximale Kabelgriofie x
A kW PS A mma2 AWG m ft

2 2.2 0.75 1 2 10 8 8 100 330
2 4] 1.5 2 37 10 8 8 100 330
2 58 2.2 3 52 10 8 8 100 330
2 9.5 4 5 8.6 10 8 8 100 330
3 14 55 75 12.4 16 8 8 100 330
3 18 75 10 14 16 8 8 100 330
4 24 11 15 21.6 25 16 5 100 330
4 30 15 20 27 32 16 5 100 330
4 39 185 25 35.1 40 16 5 100 330
4 46 22 30 414 50 16 5 100 330
5 61 30 40 482 63 35 2 100 330
5 72 37 50 58 80 35 2 100 330
5 90 45 60 759 100 35 2 100 330
6 110 55 75 112.5 125 150 300MCM 100 330
6 150 75 100 1532 200 150 300MCM 100 330
6 180 90 150 183.17 250 150 300MCM 100 330
17 202 110 175 2059 250 150 300MCM 100 330
17 240 132 200 2445 315 150 300MCM 100 330
7 302 160 250 3078 400 150 300MCM 100 330
8 370 200 300 370 500 240 450MCM 100 330
8 450 250 350 450 500 240 450MCM 100 330

Hinweis:

- Die hier angegebene maximale Motorkabellénge bezieht sich auf eine geschirmte Leitun?. Bei ungeschirmten Produkten vergré-
Bert sich dieser Wert um 50 %. Bei Verwendung der von EMK empfohlenen Ausgangsdrossel kann sich dieser auf 100 % vergrof3ern.
« Der PWM-Ausgangsschaltprozess tber einen Wechselrichter mit langem Motorkabel kann je nach Motorkabelldnge und -induktanz
zu einer Steigerung der Spannung an den Motorklemmen fiihren. Spannungsanstieg und Spitzenspannung kénnen die Lebensdauer
des Motors beeintrachtigen. EMK empfiehlt den Einsatz einer Ausgangsdrossel fiir Motorkabellangen von 50 m oder mehr, um eine
langie Motorlebensdauer zu gewéhrleisten. o )

« Alle Versorgungs- und Motorkabelgréf3en sind entsprechend den értlichen Vorschriften zu hemessen.

12.5. Informationen zur Leistungsreduzierung . . . o

Eine Reduzierung des Ausgangsstroms des Umrichters muss bei folgenden Betriebshedingungen berticksichtigt werden:
» Umgebungstemperatur Uber 40°C

« Hohe (iber 1000 m R ) .

« Effektive Schaltfrequenz Giber der Mindesteinstellun

Unter o. g. Bedingungen sind folgende Reduzierungsfaktoren anzuwenden:

12.5.1. Reduzierung in Abhangigkeit der vorhandenen Umgebungstemperatur

Gehausetyp Maximaltemperatur Ohne Abstufung bis zum maximal zulassigen Wert
bstufung

IP55 40°C 1.5 % per °C 50°C

IP66 40°C 2,5 % per °C 50°C

12.5.2. Reduzierung in Abhéngigkeit der Aufstellungshéhe

Gehausetyp Maximale Hohe ohne Abstufung|Abstufung bis zum |maximal zuldssigen Wert [maximal zuléssigen Wert (nicht
(UL-approbiert) i
2000 m

UL-approbiert)
IP55 1000 m 1%pro100m 4000 m
P66 1000 m 1%pro100m [2000 m 4000 m

12.5.3. Reduzierung in Abhéangigkeit der Schaltfrequenz

Schaltfr nz (wo verfiighar)
(Gehéusetyp  l4kHz z 12 kHz 16 kHz 24 kHz 32 kHz
IP55 |- 10 % 10 % 15% 25 % -

IP66 - [10% 25% 35% 50 % 50 %

12.5.4. Beispiel fiir eine Leistungsreduzierung in der Praxis

Ein 4 kW Umrichter mit Schutzart IP66 kann bei einer Hohe bis zu 2000 m ti. d. M. mit einer Schaltfrequenz von 12 kHz und einer Umgebungs-
temperatur von 45°C verwendet werden. ) . ) )
Aus der Tabelle oben wird ersichtlich, dass der Umrichter einen Nennstrom von 9,5 A bei 40°C Umgebungstemperatur bietet.
éusngch% g}]us%]d/l\e Reduzierung fur die Schaltfrequenz berticksichtigt werden, 12 kHz, 25 % Abstufung
WD AX o =1,
;Hjt)\re%%?éjang %a}f Gleiche fiir die héhere Umgebungstemperatur durch, 2,5 % pro °C tiber 40°C =5x2,5% =12,5%
JAXGl0 7% =0,
Erganzend muss nun die Leistung aufgrund der Aufstellungshdhe wie folgt reduziert werden: 1000 m =10x1% = 10 % anwenden
6,2Ax90% =55 A Dauerstrom verfiigbar. } . R .
Wenn der erforderliche Motostrom diesen Wert ibersteigt, miissen Sie entweder:
- Die Schaltfrequenz reduzieren . . ) )
- Ewelnlutmnch er mit mehr Leistung verwenden und die Berechnung wiederholen, um einen ausreichenden Ausgangsstrom zu ge-
wahrleisten.
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13. Problembehebung
13.1. Fehlermeldungen

Fehler-|Nr.| OLED-Meldung Beschreibung Abhilfemafinahme

| codes

| No-flt [00 |Kein Fehler Kein Fehler In P0-13 angezeigt. wenn im Protokoll keine Fehler erfasst wurden

0-1 (03 |Fehlerabschaltung [Momentaniiberstrom |Fehler tritt bei der Umrichterfreigabe auf
Uberstrom am Umrichterausgang. |Priifen Sie Motor und Verkabelung auf Kurzschliisse bei Phase-/Phase- und Phase-/

Masse-Verhindungen.
Prifen Sie die Last auf mechanische Probleme wie Stau, Verstopfung oder Stillstand.
Priifen Sie die Ubereinstimmung der Parameter auf dem Typenschild des Motors, P1-07, P1-08, P1-09.
Reduzieren Sie den Spannungs - Boost in P1-11.
Erhdhen Sie die Rampen-Beschleunigungszeit in P1-03.
Ist der angeschlossene Motor mit einer Haltebremse ausgestattet, muss diese
Ikorrekt verbunden, gesteuert und freigegeben werden.

It.trp |04 [Fehlerabschaltung |Fir den Umrichter wurde |Priifen Sie, ob die Dezimalstellen blinken (Umrichter iiberlastet) und erhéhen
Uberlast nach Bereitstellung >100|Sie entweder die Beschleunigungzeit oder reduzieren Sie die Last.

% des Werts in P1-08 Stellen Sie sicher, dass die Motorkabellange des jeweiligen Umrichters die
(iber einen gewissen Zeit-|Spezifikationen in Abschnitt 12.4 erfullt.
raum eine Fehlerabschal-| Priifen Sie auf korrekte Eingabe der Parameter auf dem Typenschild des
tung wegen Uberlast Motors, P1-07, P1-08, P1-09.

" lausgeldst. Prilfen Sie die Last auf mechanische Probleme wie Stau, Verstopfung oder &hnliche mechanische Fehler.

PS-trp (05 |Hardware-Uber- Momentanuberstrom  [Priifen Sie Motor und Verkabelung auf Kurzschliisse bei Phase-/Phase- und Phase-/
strom am Umrichterausgang. [Masse-Verbindungen.. Trennen Sie den Motor von der Verkabelung und fihren

Sie einen erneuten Test durch. Wenn die Fehlerabschaltung auch ohne Motor
erfolgt, muss zundchst das gesamte System erneut gepriift und ggf. der Umrichter
_ gewechselt werden P5-trP.
0-Volt |06 (Uberspannung Zwischenkreisiiber- Der Wert der Zwischenkreisspannung kann iiber P0-20 angezeigt werden.

spannung Ein Verlaufsprotokoll wird in 256 ms Intervallen gespeichert und bei einer Fehler-
abschaltung in Parameter P0-36 ,eingefroren".
Dieser Fehler wird in der Regel durch zu viel generatorischer Energie von der Last
zurlick zum Umrichter verursacht.
Tritt der Fehler beim Stoppen oder wahrend der Verzégerung auf, erhdhen Sie die
Rampenzeit P1-04.
Wenn Sie im PID-Modus arbelten stellen Sie die Aktivierung der Rampenzeiten
durch Reduzi

U-Volt |07 |Unterspannung Zwischenkreisunter-  |Dieser Fehler tritt regelméfig he|m Abschalten der Spannungsversorgung auf.

spannung Wenn dies wahrend des Betriebs passiert, priifen Sie die Eingangsspannung und
, Schiitze etc
0-t |08 |Fehlerabschaltung |Ubertemperatur des  [Die Kiihlkérpertemperatur kann iiber P0-21 angezeigt werden.
Ubertemperatur Kiihlkérpers Ein Verlaufsprotokoll wird in 30ms Intervallen gespeichert und bei einer Fehlerab-
schaltung in Parameter P0-38 ,eingefroren”,
Priifen Sie die Umgebungstemperatur des Umrichters.
Stellen Sie sicher, dass der interne KiihLliifter des Umrichters einwandfrei arbeitet.
Prifen Sie, ob die in Abschnitt 3.4, 3.6 und 3.7 beschriebenen Abstande um den
Umrichter herum eingehalten wurden und der Luftstromweg von und zum Umrich-
ter nicht blockiert ist.
Verringern Sie die effektive Schaltfrequenz in Parameter P2-24.
Reduzieren Sie die Last des Mators/Umrichters.
U-t |09 |Fehlerabschaltung |Untertemperatur des |Dieser Fehler tritt bei einer Umgebungstemperatur unter -10°C auf. Fiir einen Start
Untertemperatur __|Umrichters des Umrichters muss dieser Wert auf Gber -10°C erhdht werden.

P-Def (10 |Laden der Standard- |Die werkseltlgen Para Drucken Sie dle Stopp Taste Der Umnchter kannjetzt fur die gewunschte An-
parameter

E-trip |11 |Externe Fehlerab- Externe Fehlerabschal Externe FehlerabschaltungfurSteueremgangsklemmen angefordert Verschiedene
schaltung tung des Digitalein- Einstellungen in P1-13 erfordern einen NC-Kontakt fir die externe Fehlerabschaltung

gangs des Umrichters bei einem Problem mit einem externen Gerat. Falls ein Motorthermis-
tor angeschlossen ist, priifen Sie auf eine mdgliche Ubertemperatur des Aggregats.
SC-0bs|12 |Fehler bei der seriellen [Kommunikationsfehler |Die Kommunikation mit dem PC bzw. der Tastatur ist unterbrochen. Priifen
Optibus Kommunikation| Sie alle Kabel und Verbindungen zu externen Geréten.

FLt.DC |13 |Ubermafige Ubermaf3ige Span- Die Brummspannung des Zwischenkreises kann tiber P0-16 angezeigt werden.
Gleichstrom-Span-  [nungswelligkeit des  |Ein Verlaufsprotokoll wird in 20ms Intervallen gespeichert und bei einer Fehlerab-
nungswelligkeit internen Zwischen- schaltung in Parameter P0-37 ,eingefroren”.

kreises. Priifen Sie, ob alle drei Versorgungsphasen prasent sind und die 3 % Abweichungstoleranz erfiillen.
Reduzieren Sie die Last des Mators.
Besteht die Fehlfunktion auch weiterhin, kontaktieren Sie Ihren EMK Vertriebshéndler.

P-Loss |14 |Verlust der Ein- Fehlerabschaltung Der Umrichter ist auf den dreiphasigen Betrieb ausgelegt. Die Verbindung zu
gangsphase wegen des Verlustsder  |einer der Phasen wurde unterbrochen.

Eingangsphase
hO-I |15 |Momentanuber- Momentaniberstrom  [Siehe dazu Fehler 3 oben.
strom am Umrichterausgang.
Th-Flt (16 |[Thermistorfehler Defekter Thermistoram [Wenden Sie sich an lhren EMK Vertriebspartner.
Kiihlkérper.
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Fehler-|Nr.| OLED-Meldung Beschreibung Abhilfema3nahme

| codes

Data-F |I7 |Datenfehler des Interner Speicherfehler.[Parameter nicht gespeichert, Werkseinstellungen werden geladen.

E/A-Prozessors Besteht die Fehlfunktion auch weiterhin, kontaktieren Sie Ihren autorisierten EMK
Vertriebspartner.
4-20F (18 |4-20 mA Signal 4-20 mA Signal Die Stérke des Referenzsignals von Analogeingang 1 oder 2 (Klemme 6 oder 10) ist
auBerhalb des verloren unter den Mindestwert von 3 mA (bei Signalformat 4-20 mA) gefallen. Priifen Sie
Wertebereichs die Signalquelle und die Verkabelung der Umrichterklemmen.
Data-E (19 [Datenfehler des M/C-{Interner Speicherfehler.[Parameter nicht gespeichert, Werkseinstellungen werden geladen.
Prozessors Besteht die Fehlfunktion auch weiterhin, kontaktieren Sie Ihren autorisierten EMK
Vertriebspartner.
U-Def |20 |Standard-Benutzer- |Standard-Benutzerpa- |Der Standard-Benutzerparameter wurde geladen. Stopp-Taste driicken. Standards
parameter rameter Vier Schaltflachen — siehe Abschnitt 5.6
F-Ptc (21 |Uberhitzung der Ubertemperatur der  |Die angeschlossene Motor-PTC hat eine Fehlerabschaltung des Umrichters ausge-
Motor-PTC Motor-PTC L6st (Analogeingang 2 fiir PTC-Gerat konfiguriert).
Fan-F 122 [Kiihllifterfehler Kihllifterfehler Priifen und ersetzen Sie ggf. den internen Kihllifter des Umrichters.
0-heat [23 [Umgebungstempe- [Umgebungstemperatur|Die gemessene Temperatur um den Umrichter herum liegt iber dem Betriebswert.
ratur hoch zu hoch Stellen Sie sicher, dass der interne Kuhllifter des Umrichters einwandfrei arbeitet.
Prifen Sie, ob die in Abschnitt 3.4, 3.6 und 3.7 beschriebenen Abstande um den
Umrichter herum eingehalten wurden und der Luftstromweg von und zum Umrich-
ter nicht blockiert ist.
Steigern Sie den Kiihlluftstrom zum Umrichter.
Verringern Sie die effektive Schaltfrequenz in Parameter P2-24.
_ Reduzieren Sie die Last des Motors/Umrichters.
0-Torg |24 Maximales Drehmo-  [Uberstromfehler Die Uberwachungsfunktion hat Stromwerte iber dem normalen Betriebswert fir
ment iiberschritten die Anwendung entdeckt.
Prifen Sie, ob die mechanische Last gedndert wurde oder eine Blockierung vorliegt.
Bei Pumpenanwendungen priifen Sie auf mdgliche Verstopfungen.
Bei Liifteranwendungen priifen Sie ruktionen roms vom/zum Lifter.
U-Torg |25 |Ausgangsdrehmo- |Unterstromfehler Die Uberwachungsfunktion hat Stromwerte unter dem normalen Betriebswert fiir die
ment zu niedrig Anwendung entdeckt.
Priifen Sie auf mechanische Ursachen fiir den Lastverlust (z. B. Riemenbruch).
Priifen Sie auf eine korrekte Verkabelung zwischen Motor und Umrichter.
Out-F |26 |Umrichter-Aus- Umrichter-Ausgangsfehler|Priifen Sie das Motorkabel und die Anschliisse an den Motor und Umrichterklemmen..
gangsfehler
STO-F |29 |Interner STO- Wenden Sie sich an lhren EMK Vertriebspartner
Schaltkreisfehler

ATF-01 |40 |Autotuning-Fehler 1 |Autotuning-Fehler Der gemessene Statorwiderstand des Motors fluktuiert zwischen den Phasen. Priifen
Sie, ob der Motor korrekt verkabelt wurde und fehlerfrei arbeitet. Priifen Sie die
Wicklungswidersténde.

ATF-02 (41 |Autotuning-Fehler 2 Der gemessene Statorwiderstand des Motors ist zu hoch. Priifen Sie, ob der Motor
korrekt verkabelt wurde und fehlerfrei arbeitet. Priifen Sie, ob die Bemessungsleis-
tung mit der des verbundenen Umrichters bereinstimmt.

ATF-03|42 [Autotuning-Fehler 3 Die gemessene Motorinduktanz ist zu niedrig. Priifen Sie, ob der Motor korrekt verka-
belt wurde und fehlerfrei arbeitet.

ATF-04|43 |Autotuning-Fehler 4 Die gemessene Motorinduktanz ist zu hoch. Priifen Sie, ob der Motor korrekt verkabelt
wurde und fehlerfrei arbeitet. Priifen Sie, ob die Bemessungsleistung mit der des
verbundenen Umrichters (ibereinstimmt.

ATF-05|44 |Autotuning-Fehler 5 Die gemessenen Motorparameter sind nicht konvergent. Priifen Sie, ob der Motor
korrekt verkabelt wurde und fehlerfrei arbeitet. Priifen Sie, ob die Bemessungsleis-
tung mit der des verbundenen Umrichters {ibereinstimmt.

Pr-lo (48 [Rickdruckniedrig  [Niedriger Druck beider [Priifen Sie das Pumpensystem auf Undichtigkeiten oder gebrochene Rohrlei-
Leitungsfillfunktion  [tungen.
Priifen Sie, ob die Leitungsfiillfunktion korrekt konfiguriert wurde (P3-16 &
P3-17)
Out-F |49 |Verlust der Aus- Verlust der Motoraus-  |Die Verbindung zu einer der Motorausgangsphasen wurde unterbrochen.
gangsphase gangsphase
SC-FO01|50 |Fehler bei der Mod-  [Fehler bei der Modbus
bus Kommunikation [Kommunikation
erkannt
SC-F03|52 |Optionsmodulfehler |Fehler beim installierten |Die interne Kommunikation zum installierten Kommunikationsmodul ist
Kommunikationsmodul |unterbrochen. Priifen Sie das Modul auf korrekte Installation.
SC-F04|53 |Fehler bei der Fehlerabschaltung Die interne Kommunikation zum installierten E/A-Optionsmodul ist unter-
E/A-Karten-kommu- [durch E/A-Karten- brochen.
nikation kommunikation Priifen Sie das Modul auf korrekte Installation.

SC-F05|54 [Fehler beider BAC-  |Fehlerabschaltung Wahrend des Watchdog-Zeitraums in P5-05 ist kein giiltiges BACnet Tele-

net Kommunikation |durch den Verlustder |gramm eingegangen.
BACnet Kommuni- Priifen Sie den Netzwerk-Master bzw. die SPS auf korrekte Funktion.
kation Priifen Sie die Verkabelung.

Steigern Sie den Wert fiir P5-05 entsprechend.
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