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Dokumentation zur Applikationssoftware Liftantriebe
 Technische Änderungen vorbehalten. 3/75 V.02-10/12-B52X_44.00
 1 Allgemeine Informationen
 1.1 Hinweise Die folgende Dokumentation der Applikation versteht sich als Ergänzung zu der funktionalen – und sicherheitstechnischen Dokumentation der Firma Danfoss. Operating Instruction VLT AutomationDrive LD302 Produkthandbuch VLT AutomationDrive FC302 FC 300 Projektierungshandbuch Aktuelle Dokumentation der Firma Danfoss finden Sie im Internet unter: http://www.danfoss.com/Germany/BusinessAreas/DrivesSolutions/Documentation/tecnicalLiterature.htm Den aktuellen Stand der folgenden Dokumentation ist zu finden unter: http://www.iba-lift.de
 1.2 Anwendung Diese Anleitung ist gültig für Frequenzumrichter betriebene Seilaufzüge.
 1.3 Haftungsausschluss Trotz sorgfältiger Prüfung des Inhaltes dieser Anleitung können Abweichungen zur beschriebenen Hard- und Software vorkommen. IbA Lift Components übernimmt keine Gewähr über die Richtigkeit des Inhaltes dieser Anleitung. IbA Lift Components GmbH haftet nicht für Schäden auf Grund von nicht bestimmungsgemäßer Verwendung oder als Folge von nicht autorisierten Reparaturen bzw. Veränderungen. Zur bestimmungsgemäßen Verwendung gehört auch das Beachtung und Einhalten der
 - Danfoss Handbücher - gesetzlichen Unfallverhütung – und Umweltvorschriften - Aufzugsvorschriften
 - technischen Daten und Umweltbedingungen - Forderung an geschulten und qualifizierten Personal für Anschluss, Inbetriebnahme und Instandhaltung des
 Antriebes - vorliegenden Dokumentation
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 Technische Änderungen vorbehalten. 4/75 V.02-10/12-B52X_44.00
 1.4 Piktogramme Die Anleitung enthält Warn – und Sicherheitshinweise in Form von Pictogrammen die auf Gefahren und Tipps hinweisen.
 Gefahr ! Gefahr durch gefährliche, elektrische Spannung! Tod oder schwere Körperverletzung kann auftreten.
 Gefahr ! Tod, schwere Verletzung oder erheblicher Sachschaden ist möglich!
 Information ! Anwendungstipps und wichtige Zusatzinformation!
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 Technische Änderungen vorbehalten. 5/75 V.02-10/12-B52X_44.00
 2 Sicherheitshinweise
 Beachten Sie die Sicherheitshinweise der Danfoss Handbücher:
 Operating Instruction VLT AutomationDrive LD302 Produkthandbuch VLT AutomationDrive FC302 FC 300 Projektierungshandbuch
 Entladedauer! Frequenzumrichter enthalten Zwischenkreis-Kondensatoren, die selbst dann aufgeladen bleiben können, wenn das vom Wechselstromnetz getrennt wird! Bei Betrieb mit permanenterregten Synchronmaschinen besteht die Gefahr der Rückwärtsspeisung über den Motoranschluss!
 Unerwarteter Anlauf ! Wenn der Frequenzumrichter an ein Wechselstromnetz angeschlossen wird, kann der Motor jederzeit starten bzw. Bremse oder Ventil öffnen. Stellen Sie sicher, das die Bremsen - bzw. Ventilansteuerung des Antriebsaggregates vorschriftengerecht durch die Aufzugssteuerung erfolgt ! Beachten Sie das alle Sicherheitsschalter in ordnungsgemäßer Funktion sind und der Leistungsfluss zum Motor unterbrochen wird ! Beachten Sie weiterhin die Ergänzung zur Dokumentation VLT LiftDrive „Safe Stop in Aufzugsanlagen“!
 Qualifiziertes Personal ! Alle Projektierungs -, Inbetriebnahme und Wartungsarbeiten sind nur durch qualifiziertes Personal vorzunehmen.
 Qualifiziertes Personal sind Personen, die Aufgrund ihrer Ausbildung, Erfahrung sowie Kenntnissen über die einschlägigen Normen der und Bestimmungen, Unfallverhütungsvorschriften und Betriebsverhältnissen in der Lage sind Tätigkeiten auszuführen und dabei mögliche Gefahren erkennen und vermeiden können.
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 3 Netz – und Motoranschluss / Erdung
 Bitte beachten Sie besonders die Sicherheitshinweise des Danfoss Produkt und Projektierungshandbuches VLTAutomationDrive LD 302.
 Das Motorkabel muss abgeschirmt und beidseitig aufgelegt sein. Der Frequenzumrichter steht bei Netzanschluss unter lebensgefährlicher Spannung. Durch unsachgemäße Installation des Motors oder des VLT Frequenzumrichters können bei einem Ausfall des Gerätes, schwere Personenschäden oder sogar tödliche Verletzungen verursacht werden. Befolgen Sie daher stets die Anweisungen des Danfoss Produkthandbuches sowie die jeweils gültigen nationalen bzw. internationalen Vorschriften und Sicherheitsbestimmungen. Die Inbetriebnahme ist nur durch geschultes Personal vorzunehmen.
 Es ist dafür Sorge zu tragen, dass gemäß den örtlichen und nationalen Vorschriften eine ordnungsgemäße Erdung des Gerätes erfolgt. Der Ableitstrom gegen Erde ist größer 3,5 mA. Der Querschnitt des Erdungskabels muss mindestens 10 mm2 betragen.
 Der Schirm des Motor - und Geberkabels ist beidseitig zu erden.
 Die Erdungsverbindung zwischen Motor und LD 302 muss mit der geringst möglichen HF-Impedanz ausgeführt sein. Schlechte Erdverbindungen können zu hohen Störströmen über den Geberkabelschirm führen. Dadurch werden die Funktionssicherheit und die Regeleigenschaft verschlechtert, was zu höheren Fahrgeräuschen führen kann
 Beachten Sie die weiteren Hinweise des Danfoss Produkthandbuches.
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 Technische Änderungen vorbehalten. 7/75 V.02-10/12-B52X_44.00
 4 Funktionsbeschreibung
 Hier finden Sie die Beschreibung der Prioritäten der Geschwindigkeiten, es werden die Abhängigkeiten der Ein- und Ausgänge sowie die Parametrierung erklärt.
 4.1 Allgemeine Fahrkurven
 Der LD 302 generiert mit einstellbarem konstantem Ruck verschliffene S-Fahrkurven. Damit ist höchster Fahrkomfort in jeden Fahrkurvenbereich gewährleistet. Allgemeine Fahrkurve mit Fahrt auf Einfahrgeschwindigkeit Par 19-50 = 0, 1 oder 4 Anhand des folgenden Diagramms soll dargestellt werden, wie die allgemeine Verfahrensweise ist, wenn der LD 302 nicht direkt in die Haltestelle einfährt, sondern zuerst noch auf der Einfahrgeschwindigkeit verbleibt.
 Beschreibung der Kurvenpunkte: t0 - Start der Fahrt, Motor wird bestromt, Bremsenlüftzeit wird abgewartet die Lastmessung. Der Ausgang X59.4 „Regelung aktiv“ schaltet auf 24 V. t1 - Beginn der Fahrbewegung, Geschwindigkeit steigt mit dem parametriertem Anfahrruck an. t2 - Bei erreichen der eingestellten Beschleunigung wird mit dieser konstant weiter beschleunigt. t3 - Die konstante Beschleunigung wird mit dem Beschleunigungsruck vermindert. t4 - Die Nenndrehzahl wird mit Beschleunigung 0 mm/s2 erreicht. t5 - Je nach eingestelltem Einfahrmodus (Par 19-50= 0 oder 1), wird die Verzögerung eingeleitet. Die Verzögerung wächst mit dem Verzögerungsruck an. t6 - Bei erreichen der eingestellten Verzögerung wird mit dieser konstant weiter verzögert. t7 - Die konstante Verzögerung wird mit dem Einfahrruck vermindert. t8 - Erreichen der Einfahrgeschwindigkeit, mit der ab jetzt weiter verfahren wird. t9 - Mit der fallenden Flanke des Einfahrsignals wird die Positionierung eingeleitet. t10 - Aufzug steht in der Zielposition, Bremse fällt ein, nach der doppelten Bremsenlüftzeit wird
 der Motor stromlos geschaltet. Der LD 302 nimmt den Ausgang „X59.4 Umrichter aktiv“ zurück und meldet „X59.7 Position erreicht“ und wartet auf das deaktivieren der Freigabe. Nach wegschalten der Freigabe nimmt der LD 302 das Signal „Position erreicht“ ebenfalls zurück.
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 Technische Änderungen vorbehalten. 8/75 V.02-10/12-B52X_44.00
 Allgemeine Fahrkurve mit Direkteinfahrt Par 19-50 = 2,3 oder 5 Im Gegensatz zu der Einfahrt mit Schleichfahrt positioniert hier der LD 302 aus der Konstantfahrtgeschwindigkeit. Dazu muss dem LD 302 mitgeteilt werden welche Fahrtstrecke noch bis zur Zielposition zurück zu legen ist (Synchronisierpunkt). Dies geschieht mit dem Zuschalten von Ve (Einfahrmodus = 2, Par 19-50) oder mit dem Abschalten von V4, V3 oder V2 (Einfahrmodus = 3 oder 5, Par 19-50 ). Die Übergabe des Synchronisierpunktes muss mit hoher Genauigkeit erfolgen. Der LD 302 rechnet dann den, zu den eingestellten Ruck – und Verzögerungswerten, passenden Bremspunkt aus. Bei fallender Flanke Ve wird dann kurz vor dem Ziel (Par. 19-19) eine Feinpositionierung der Fahrkurve überlagert. Anhand des folgenden Diagramms soll dargestellt werden, wie die allgemeine Verfahrensweise ist, wenn der LD 302 direkt in die Haltestelle einfährt.
 Beschreibung der Kurvenpunkte: t0 - Start der Fahrt, Motor wird bestromt, Bremsenlüftzeit wird abgewartet. Der Ausgang X59.4 „Regelung aktiv“ schaltet auf 24 V. t1 - Beginn der Fahrbewegung, Geschwindigkeit steigt mit dem parametriertem Anfahrruck an. t2 - Bei erreichen der eingestellten Beschleunigung wird mit dieser konstant weiter beschleunigt. t3 - Die konstante Beschleunigung wird mit dem Beschleunigungsruck vermindert. t4 - Die Nenndrehzahl wird mit Beschleunigung 0 mm/s2 erreicht. t5 - Wenn unter P19-50 = 2,3 oder 5 die Direkteinfahrt eingestellt ist, wird die Positionierung aus der schnellen Konstantfahrtgeschwindigkeit eingeleitet. Die Verzögerung wächst mit dem Verzögerungsruck an. Der Synchronisierpunkt sollte immer größer sein als der sich aus Par. 19-31, 19-34 und 19-35 resultierende Bremsweg. Auf Grund der Systemtotzeiten sollte der in der Aufzugssteuerung eingestellte Synchronisierpunkt (bei V4, V3 oder V2 aus) 2 bis 5 cm größer sein, als der im LD 302 unter P19-16 eingestellte. t6 - Bei erreichen der eingestellten Verzögerung wird mit dieser konstant weiter verzögert. t7 - Die konstante Verzögerung wird mit dem Verzögerungsruck vermindert. t8 - Noch vor Erreichen der Bündigstellung wird mit der fallenden Flanke des Einfahrsignals die Feinpositionierung eingeleitet. t9 - Aufzug steht in der Zielposition, Bremse fällt ein, nach der doppelten Bremsenlüftzeit wird
 der Motor stromlos geschaltet. Der LD 302 nimmt den Ausgang „X59.4 Umrichter aktiv“ zurück und meldet „X59.7 Position erreicht“ und wartet auf das deaktivieren der Freigabe. Nach wegschalten der Freigabe nimmt der LD 302 das Signal „Position erreicht“ ebenfalls zurück.
 Die Synchronisierpunkte für die Zwischengeschwindigkeiten werden getrennt eingestellt. Für V3 in Par. 19-17 und für V2 in Par. 19-18.
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 4.2 Abhängigkeiten der Ein- und Ausgänge Hier werden die Abhängigkeiten der Ein- und Ausgänge erläutert. Für einen ordnungsgemäßen Betrieb ist es erforderlich, dass die Aufzugsteuerung diese Abhängigkeiten berücksichtigt.
 Die positionsgenaue Einfahrt in die Haltestelle wird bei der negativen Flanke des Einfahrgeschwindigkeitssignals durchgeführt. Detektiert der LD 302 eine fallende Flanke am Eingang Einfahrgeschwindigkeit, so wird intern auf den Positioniermodus umgeschaltet und der LD 302 positioniert auf die aktuelle Position plus den im Einfahrweg (P19-19) eingetragenen Weg. Daher ist es wichtig, dass dieses Signal direkt aus den Schachtsignalen abgeleitet ist und nicht durch eine vorgeschaltet Steuerung (Zykluszeit) zeitlich versetzt ausgegeben wird. Ist der Positioniermodus aktiviert worden, so wird jegliche Änderung an den Geschwindigkeits- sowie Richtungseingängen ignoriert. Durch das Wegschalten der Freigabe (Klemme 27 und X57.1) kann dieser Vorgang abgebrochen werden.
 4.2.1 Start - und Stoppsequenz Die im Folgenden beschriebenen Ansteuerungen gelten nur für den Betriebsmodus (Modusanwahl 19-00 = 2). Generell erfolgt die Ansteuerung nach folgenden Ablaufschemen. Startsequenz:
 Start
 FreigabeI1+27+37
 Störung ausgeben
 J
 N
 Geschwindig-keit I2..I8
 J
 N
 Richtungangewählt
 J
 N
 Motor bestromen
 Bremse öffnen
 Motorstromfließt ?
 J
 N
 Öffnungszeit abgelaufen
 J
 N
 Motor stromlosschalten
 Richtungauf und ab
 Richtungab
 J
 J
 N
 N
 Geschwindig-keit I2..I8
 Geschwindigkeitsetzen
 KeineRichtung
 N
 Richtungs-wechsel ?
 Abbremsen auf0 mm/s
 Fahrbefehldurchführen
 Abbremsen auf0 mm/s
 J
 N
 FreigabeI1+27+37
 J
 N
 Bremse schließen
 Motor stromlos
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 Stoppsequenz mit Einfahren in die Haltestelle:
 JJN
 N
 Fallende FlankeEinfahrsignal
 Positioniermodus
 Positionerreicht
 FreigabeI1+27+37
 Bremseschließen
 Zielpos = Aktuelle Pos. +Einfahrweg
 Bremse schließen
 Motor stromlos
 Motor stromlos
 Fahrtbeenden
 Schliesszeit abgelaufen?
 Position erreichtausgeben
 FreigabeI1+27+37
 Position erreichtlöschen
 J
 N
 J
 N
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 4.3 Ansteuerung der Fahrkurven
 4.3.1 Einfahr Modi 0 bis 5 , Ausgabe mit „Position erreicht“ Signal
 4.3.1.1 Ansteuerung 1 aus n
 Es existieren sechs verschiedene Einfahrmodi, Eingabe in Par. 19-50. Dies dient dazu den LD 302 an die verwendete Aufzugsteuerung, d.h. die Priorität der Geschwindigkeitseingänge, anzupassen. Der Unterschied liegt in der Priorität der Geschwindigkeiten. Im Einfahrmodus „0 oder 2“ hat die Einfahrgeschwindigkeit die niedrigste Priorität, im Einfahrmodus „1 oder 3“ hat diese die höchste Priorität.
 Bei den Einfahrmodi 0 bis 3 ist gemein, dass eine fallende Flanke am Eingang Einfahrgeschwindigkeit (X57.2) das Einfahren in die Haltestelle auslöst, egal welche Geschwindigkeitsanwahl anliegt und welche Geschwindigkeit gerade gefahren wird. Ausnahme bildet einzig die Nachregelgeschwindigkeit (X57.6), bei der das Einfahren mittels fallender Flanke Ve in die Haltestelle gesperrt ist.
 Im Einfahrmodus „4 oder 5“ werden die Geschwindigkeiten über eine binäre Ansteuerung angewählt.
 Bei Wahl der Einfahrmodi „0,1 und 4“ fährt der Umrichter mit Ve ein. Wenn die Wahl des Einfahrmodus auf „2,3 und 5“ fällt so fährt der LD 302 immer direkt ein. Fahrkurve bei Einfahrmodus (P19-50) = 0 oder 2 mit Signalen.
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 Fahrkurve bei Einfahrmodus (P19-50) = 1 oder 3 mit Signalen.
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 4.4 Priorität der Geschwindigkeiten Geschwindigkeiten bei Einfahrmodus (P19-50) = ‘0 oder 2‘ Geschwindigkeits-Eingänge
 Resultierende Geschwindigkeit
 Einfahr (X57.2)
 V1 (X57.8)
 Inspekt. (X57.7)
 Nachregln (X57.6)
 V2 (X57.5)
 V3(X57.4)
 V4 (X57.3)
 Einfahrgeschwindigkeit (P19-22) 1 X X X X X X V1 Geschwindigkeit (19-28) 0 1 X X X X X Inspekt. geschwindigkeit (P19-23) 0 0 1 X X X X Vnach Geschwindigkeit (P19-26) 0 0 0 1 X X X V3 Geschwindigkeit (P19-25) 0 0 0 0 1 X X V2 Geschwindigkeit (P19-24) 0 0 0 0 0 1 X V4 Geschwindigkeit (P19-21) 0 0 0 0 0 0 1
 Geschwindigkeiten bei Einfahrmodus (P19-50) = ‘1 oder 3‘ Geschwindigkeits-Eingänge
 Resultierende Geschwindigkeit
 V1 (X57.8)
 Inspekt. (X57.7)
 Nachregln (X57.6)
 V2 (X57.5)
 V3(X57.4)
 V4 (X57.3)
 Einfahr (X57.2)
 V1 Geschwindigkeit (19-28) 1 X X X X X X Inspektionsgeschwindigkeit (P19-23) 0 1 X X X X X Vnach Geschwindigkeit (P19-26) 0 0 1 X X X X V3 Geschwindigkeit (P19-25) 0 0 0 1 X X X V2 Geschwindigkeit (P19-24) 0 0 0 0 1 X X V4 Geschwindigkeit (P19-21) 0 0 0 0 0 1 X Einfahrgeschwindigkeit (P19-22) 0 0 0 0 0 0 1
 1 – ein 24V-Signal steht an 0 – ein 24V-Signal steht nicht an X – der Zustand ist beliebig
 Bei Anwahl der Einfahrmodi 0 bis 3, löst eine fallende Flanke am Eingang Einfahrgeschwindigkeit -unabhängig von der angewählten Geschwindigkeit- stets die Positionierung auf die Haltestelle aus (Einfahrweg Par. 19-19).
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 4.4.1.1 Ansteuerung binär
 Geschwindigkeiten bei Einfahrmodus P19-50 = ‘4 oder 5‘ (binär kodierte Ansteuerung) Geschwindigkeits-Eingänge
 Resultierende Geschwindigkeit
 (X57.2)
 (X57.3)
 (X57.4)
 Einfahrgeschwindigkeit (P19-22) 1 0 0 Inspektionsgeschwindigkeit (P19-23) 0 1 0 V2 Geschwindigkeit (P19-24) 0 0 1 Nachregelgeschwindigkeit (P19-26) 1 0 1 V3 Geschwindigkeit (P19-25) 0 1 1 V4 (P19-21) 1 1 0
 1 – ein 24V-Signal steht an 0 – ein 24V-Signal steht nicht an X – der Zustand ist beliebig
 4.4.1.2 1 - und 2-Draht Fahrtrichtungswechsel
 Für die Fahrtrichtungsanwahl stehen zwei Eingänge (32 Aufwärts, 33 Abwärts) zur Verfügung. Es besteht aber auch die Möglichkeit eine Ein-Draht Richtungsanwahl zu realisieren, indem man Klemme 33 (Abwärts) fest mit 24V brückt. Klemme 32 Klemme 33 Richtung
 0 0 Keine Fahrt 1 0 Aufwärts 0 1 Abwärts 1 1 Aufwärts
 Bei einer Ein-Draht Richtungsanwahl kann es anlagenspezifisch vorkommen, dass die Fahrtrichtungsanwahl „AUF“ und „AB“ gedreht sind. Über den Parameter 19-05 kann man die Fahrtrichtung mit dem Datenwert ’1’ ändern.
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 4.4.2 Fahrtrichtungsgesteuert „Simple Control“ Fahrkurve bei Ansteuerung mit P19-86 = 1 und Einfahrmodus P19-50 = 0.
 Legende:
 Eingänge Ausgänge
 Signal Klemme Signal Klemme
 Richtung auf : 32 Schütze ein : X59.4 oder Relais 1 01/02 bei Par.19-67=3
 Richtung ab : 33 Mech. Bremse : 29 oder Relais 2 04 / 05 Geschwindigkeitsanwahl: Position erreicht : X59.7 V4 : X57.3 Geschwindigkeitslevel 1: X59.2 V3 : X57.4 Geschwindigkeitslevel 2: X59.3 V2 : X57.5 Übergeschwindigkeit : X59.1 Vinsp : X57.7 Einfahrgeschwindigkeit Ve : X57.2 Freigabe : X57.1 / 27
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 4.4.3 Einfahr Modi 6 bis 7 , Ausgabe mit „Stillstandssignal“
 4.4.3.1 Ansteuerung
 4.4.3.2 Binäre Ansteuerung Modus 6
 Geschwindigkeits-Eingänge
 Resultierende Geschwindigkeit
 (X57.4)
 (X57.3)
 (X57.2)
 keine 0 0 0 Nachregelgeschwindigkeit (P19-26) 0 0 1 Einfahrgeschwindigkeit (P19-22) 0 1 0 Inspektionsgeschwindigkeit (P19-23) 0 1 1 V1 Geschwindigkeit (P19-28) 1 0 0 V2 Geschwindigkeit (P19-25) 1 0 1 V3 Geschwindigkeit (P19-24) 1 1 0 V4 Geschwindigkeit (P19-21) 1 1 1
 1 – ein 24V-Signal steht an 0 – ein 24V-Signal steht nicht an
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 Klemme 32 Klemme 33 Richtung
 0 0 Keine Fahrt 1 0 Aufwärts 0 1 Abwärts 1 1 Abwärts
 Bei einer Ein-Draht Richtungsanwahl kann es anlagenspezifisch vorkommen, dass die Fahrtrichtungsanwahl „AUF“ und „AB“ gedreht sind. Über den Parameter 19-05 kann man die Fahrtrichtung mit dem Datenwert ’1’ ändern.
 4.4.3.3 1 aus n Ansteuerung Modus 7
 Geschwindigkeits-Eingänge
 Resultierende Geschwindigkeit
 Nachregln (X57.6)
 Einfahr (X57.2)
 Inspekt. (X57.7)
 V2 (X57.5)
 V3(X57.4)
 V4 (X57.3)
 Vnach Geschwindigkeit (P19-26) 1 X X X X X Einfahrgeschwindigkeit (P19-22) 0 1 X X X X Inspektionsgeschwindigkeit (P19-23) 0 0 1 X X X V2 Geschwindigkeit (P19-24) 0 0 0 1 X X V3 Geschwindigkeit (P19-25) 0 0 0 0 1 X V4 Geschwindigkeit (P19-21) 0 0 0 0 0 1
 1 – ein 24V-Signal steht an 0 – ein 24V-Signal steht nicht an X – der Zustand ist beliebig
 Klemme 32 Klemme 33 Richtung
 0 0 Keine Fahrt 1 0 Aufwärts 0 1 Abwärts 1 1 Abwärts
 Bei einer Ein-Draht Richtungsanwahl kann es anlagenspezifisch vorkommen, dass die Fahrtrichtungsanwahl „AUF“ und „AB“ gedreht sind. Über den Parameter 19-05 kann man die Fahrtrichtung mit dem Datenwert ’1’ ändern.
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 4.5 DCP 3 / 4 Ansteuerung 19-66 Dig_Serial 0 Legt die Art der Ansteuerung fest.
 0 = diskrete parallele Ansteuerung (Einfahrmodi Par. 19-50 und Simple Control 19-86 ) sind aktiv. 1 = DCP3, alle Geschwindigkeiten und Einfahrwege bleiben gültig. 2 = DCP4, alle Geschwindigkeiten mit Ausnahme von Vmax, V4 und Vi verlieren Ihre Bedeutung.
 19-19 Einfahrweg 50.0 Nimmt bei DCP4 die Funktion eines Vorhalteweges in mm ein.
 19-22 V0 50 Nimmt bei DCP4 die Funktion einer Vorhaltegeschwindigkeit in mm/sek. ein.
 19-69 DCP4 Abgleich Position 0 Abgleich der Positionierung Restwegerfassung bei DCP4. Eingabe = 1, dann bitte Aufzug beliebig, jedoch ohne Notstop verfahren Anzeige = XXXX, Korrekturfaktor zur Eingabe in Par. 19-72 ermittelt 19-72 DCP4 Restwegkorrektur 1 Abgleich der Restwegerfassung bei DCP4. Hier erfolgt die Eingabe der unter Par. 19-69 ermittelten Korrekturwerte. Die Werte sollten sich um 1 bewegen.
 Überprüfen Sie die Anlagendaten bei Abweichungen.

Page 19
                        

Dokumentation zur Applikationssoftware Liftantriebe
 Technische Änderungen vorbehalten. 19/75 V.02-10/12-B52X_44.00
 4.6 Nachregulieren
 Das Nachregulieren bei Unbündigstellung der Kabine wird durch Ansteuerung der Freigabe Klemme 27 und X57.1 sowie der Vnach X57.3 eingeleitet. Die Fahrtrichtung muss von der Steuerung vorgegeben werden (Klemme 32 und / oder 33). Die Bremsansteuerung wird, wie im Kapitel „Bremsenansteuerung“ beschrieben, vollzogen. Nach Wegnahme der Vn positioniert der Umrichter den im Parameter 19-27 eingestellten Weg und lässt bei erreichter Position die Bremse einfallen.
 1. Parameter 19-26 „Nachreguliergeschwindigkeit Vnach“ legt die Fahrgeschwindigkeit beim
 Nachregulieren fest. 2. Parameter 19-27 „Nachregulierweg “ in 1/10 mm
 3. Beschreibung der Parameter 19-13 Bremsanzugsverzögerung, 19-14 Bremsenlüftzeit und 19-15 Bremsenabfallzeit siehe Kapitel Bremsenansteuerung.
 Motorstrom Drehzahl Ausgang Bremse ein Klemme 29 Ausgang Regelung aktiv X59.4 Ausgang Position erreicht X59.7 Eingang Nachregulieren X57.3 Eingang Freigabe X57.1
 Positionierweg P. 19-27
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 4.7 Bremsenansteuerung
 Die Ablaufsteuerung für die mechanische Bremse des Antriebes durch den LD 302 stellt folgende Funktionen bereit: 1. Parameter 19-13 „Bremsanzugsverzögerung“ stellt sicher, dass die Bremse erst dann öffnet wenn der
 Motor in der Lage ist das Haltemoment aufzubringen. Bei der Verwendung von Asynchronmotoren wird abhängig von der Motorleistung eine Zeit von 300 bis ca. 1500 ms vom LD 302 zugewiesen.
 2. Parameter 19-14 „Bremsenlüftzeit“ stellt sicher, dass der Antrieb nicht gegen die Bremse verfährt. Der LD 302 wartet nach Ausgabe von 24 V an Klemme 29 die in Par. 19-14 eingestellte Zeit ab, bis der Antrieb verfahren wird.
 3. Parameter 19-15 „Bremsenabfallzeit“ stellt sicher, dass bei Erreichen der Bündigstellung der Motor solange weiter bestromt wird bis die mechanische Bremse geschlossen ist. Der LD 302 bestromt nach Ausgabe von 0 V an Klemme 29 den Motor weiterhin bis die eingestellte Bremsenabfallzeit abgelaufen ist. Erst dann wird an Klemm X59.7 „Position erreicht“ ausgegeben. Daraufhin sollte die Aufzugssteuerung die Schütze öffnen. Ein zu frühes Öffnen der Schütze kann zwei Probleme verursachen:
 a. verstärkter Kontaktabbrand an den Schützen b. ungewolltes Rückdrehen oder Überdrehen des Antriebes, besonders bei Antrieben ohne
 Selbsthemmung.
 Bei Betrieb mit Asynchronmotoren und Betrieb ohne Motorschütze ist die Motorphasenüberwachung zu aktivieren. Par. 4-48 = 1 Abschaltung nach 100 ms / 4-58=2 Abschaltung nach 1000 ms In allen anderen Fällen erfolgt die Überwachung des Motorstromes zum Öffnen der Bremse nur wenn in Par. 19-16 Drehmomentvorsteuerung ein Zahlenwert > +/- 10 % eingegeben ist. ACHTUNG: Par. 19-16 Eingabe Zahlenwert > +/- 10 %
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 4.7.1 Bremsfunktionskontrolle
 Die Überwachung der Bremslüftkontakte wird mit Par. 19-65 aktiviert. Bei einem Einfall der Bremskontakte während der Fahrt wird die Fahrt zu Ende geführt bevor ein Fehler signalisiert wird. Die unten aufgeführten Signalverläufen zeigen die Funktion nach Eingabe 19-65 = 5 oder 6. 19-65 Bremsüberwachung 0 Aktiviert die Überwachung der Bremslüftkontakte.
 Eingabe = 0 , Überwachung deaktiviert Eingabe = 1 , Überwachung 1-kanalig, Schließer, Eingang X57.10. Eingabe = 2 , Überwachung 1-kanalig , Schließer, Eingang 57.10, verriegelt. Eingabe = 3 , Überwachung 2-kanalig, Schließer , Eingang X57.9 und 10. Eingabe = 4 , Überwachung 2-kanalig, Schließer, Eingang X57.9 und 10 verriegelt. Eingabe = 5 , Überwachung 2-kanalig, Öffner, Eingang X57.9 und 10. Eingabe = 6 , Überwachung 2-kanalig, Öffner, Eingang X57.9 und 10 verriegelt. Durch Ausschalten der Spannung wird der Umrichter wieder entsperrt.
 19-XX Bremsüberwachungszeit 0 Überwachungszeit in ms für die Bremslüftkontakte.
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 Signallaufplan bei Bremslüftfehler beim Start und Anhalten des Aufzuges, am Beispiel Fahrmodus Par. 19-86=1 und Par. 19-50=0
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 Signalverlauf bei Bremslüftfehler während der Fahrt, am Beispiel Fahrmodus Par. 19-86=1 und Par. 19-50=0
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 4.8 Motoranpassung AMA (nicht für Synchronmaschinen) Für eine optimale Regelung des Motors benötigt der Frequenzumrichter die Daten des einsträngigen Ersatzschaltbildes des Motors.
 Im Gerät sind Daten einiger Motoren hinterlegt (Siehe Motortabelle). Sollte der verwendete Motor nicht Bestandteil dieser Daten sein, können die Werte für die Parameter 1-30 bis 1-35 beim Motorenhersteller angefragt werden.
 Sollten die Daten insbesondere bei älteren Motoren nicht verfügbar sein, können diese mittels der automatischen Motoranpassung (AMA) ausgemessen werden.
 Wählen Sie hierfür die automatische Adaption, so können Sie zwischen einer kompletten Adaption (Datenwert ‘1‘), bzw. einer reduzierten Adaption (Datenwert ‘2‘) wählen. Sie sollten immer mit einer kompletten Adaption beginnen. Lediglich bei einem Misserfolg der kompletten Adaption sollten Sie die reduzierte Adaption durchführen.
 Wichtig für den korrekten Ablauf der Adaption ist in jedem Fall, dass die Adaption an einem kalten Motor durchgeführt wird und eine direkte Verbindung zwischen LD 302 und Motor besteht, welche nicht durch zusätzliche Kontaktwiderstände wie lose Schraubverbindungen, bzw. abgenutzte Schützkontakte negativ beeinflusst wird.
 Bei den nun folgenden Messungen wird die Bremse nicht angesteuert, d.h. der Aufzug wird sich nicht bewegen. Ebenfalls ist es notwendig, dass der LD 302 mit dem Motor verbunden wird, was mittels Aktivierung z.B. Rückholfahrt (Ansteuerung Umrichter Eingang X57.7 oder X57.2 + X57.1 und Klemme 27) geschieht.
 Geben Sie zuerst die Motortypenschilddaten ein. Ändern Sie nun den Parameter 19-63 (Motoranpassung) auf den Datenwert ‘1‘, d.h. komplette Adaption einstellen. Der LD 302 meldet nun (‘Hand ON betätigen‘), die Hand ON-Taste an der Bedieneinheit braucht nicht betätigt zu werden sondern aktivieren Sie nun die Rückholsteuerung. Es spielt keine Rolle welche Richtung dabei gewählt wird, da der Lift nicht verfahren wird und die Bremse während des gesamten Vorgangs geschlossen bleibt. Halten Sie nun diese solange betätigt, bis die Meldung ‘AMA mit OK Taste beenden‘ erscheint. Dieser Vorgang kann bis zu 10 Minuten dauern. Beenden Sie nun die Rückholfahrt. Die ‚OK Taste’ an der Bedieneinheit braucht nicht betätigt zu werden.
 Wenn Sie die Meldung ‘AMA mit OK Taste beenden‘ erhalten haben, wurde die Adaption erfolgreich beendet. Speichern Sie nun die gefundene Einstellung durch gleichzeitige Betätigung der Tasten OK und CANCEL.
 Achtung: Um den LD 302 fahrbereit zu schalten muss zum Abschluss „Taste Auto ON“ betätigt werden.
 Sollten Sie die Meldung ‘Fehler STOP->Ende‘ erhalten haben, so ist die Messung fehlgeschlagen. Wiederholen Sie den Vorgang erneut. Sollte auch bei abermaligem Versuchen diese Meldung erscheinen, so versuchen Sie die reduzierte Motoradaption indem Sie statt des Datenwertes ‘1‘, den Datenwertes ‘2‘ im Parameter 19-63 eintragen und damit die Adaption wiederholen.
 Automatische Motoranpassung für Asynchronmotoren (AMA)
 Quick Menü Taste betätigen, dann 01 Benutzer Menü auswählen
 Aktion Eingabe
 Motordaten eingeben Par. 1-20; 1-22; 1-23; 1-24; 1-25
 AMA anwählen Par. 19-63 = 1
 Rückholsteuerung betätigen
 Messzeit abwarten nach einigen Minuten erscheint "AMA mit OK - Taste beenden"
 Messwerte speichern gleichzeitig OK und CANCEL betätigen
 Auto On Taste betätigen
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 4.9 Motortemperaturüberwachung
 Parameter Motortemperatur (bitte benutzen Sie das Main Menu) 19-70 Thermischer Motorschutz 0 Eingabe 19-70 = 0 schaltet die Motortemperaturüberwachung ab.
 19 – 70 = 1 aktiviert die Temperaturüberwachung.
 Ein in der Motorwicklung eingewickelter Thermistorsensor oder Klixon-Thermoschalter kann direkt am LD 302 aufgelegt und von diesem, ausgewertet werden. Die Abschaltung erfolgt bei Widerstandswerten > 3kOhm (siehe Auslösekennlinie). Wird kein derartiger Schutz verwendet, so ist der Thermistoreingang Klemme 53 mit Klemme 50 zu brücken.
 Auslösekennlinie
 Wird während einer Fahrt eine Übertemperatur im Motor festgestellt, so wird dies als Warnung in der Anzeige des LD 302 angezeigt. Die begonnene Fahrt wird jedoch noch zu Ende geführt. Anschließend gibt der LD 302 eine Störung aus (Übertemperatur) und sperrt jegliche Fahrt. Ein Fortsetzen des Betriebs ist erst wieder möglich, wenn die kritische Motortemperatur unterschritten wurde.
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 4.10 Lastfreies Schalten der Hauptschütze
 Der LD 302 Ausgang ist schaltfest, d.h. es kann selbst unter Volllast am Ausgang geschaltet werden. Jedoch sollte dies mit Rücksicht auf die Lebensdauer der Hauptschütze vermieden werden. Um ein lastfreies schalten der Hauptschütze zu ermöglichen, sollte die Aufzugsteuerung folgende Abläufe einhalten.
 Einschaltsequenz Ausschaltsequenz
 4.11 Betrieb ohne Motorschütze Der LD 302 ist für den Betrieb ohne Motorschütze zugelassen.
 Beachten Sie unbedingt die Konformitätsaussage des TÜV und die „Zusatzdokumentation Safe Stop in Aufzügen“ der Firma Danfoss.
 Start
 Haupschützeangezogen?
 J
 N
 Haupschützeeinschalten
 Freigabe + Fahrbefehleeinschalten
 Position erreicht ="1"
 Haupschützeausschalten
 Freigabe + Fahrbefehleausschalten
 Ende
 Position erreicht ="0"
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 4.12 Notbetrieb an USV Für den Notbetrieb bei Netzspannungsausfall ist der Betrieb an einer 230 V USV vorgesehen. Der Notbetrieb an USV wird dem Umrichter über Eingang X57.8 mitgeteilt. Der LD 302 signalisiert dann mittels Ausgang X59.1 in welcher Richtung der Antrieb lastarm bewegt werden kann. Der Parameter P19-84 = 1 schaltet diese Funktion frei. Der Ausgang X59.1 ist in seiner Funktion entsprechend belegt. Bei DCP Ansteuerung wird die Lastrichtung immer angezeigt. Achtung: die Bremsenlüftzeit 19-14 muss genügend groß gewählt sein, so das die Last nicht bei noch eingefallener Bremse gemessen wird.
 19-84 Funktion Ausgang 1 0 Die Funktion des Ausganges X59.1 wird mit der Eingabe in Par. 19-84
 verändert. Eingabe = 0 , Funktion unverändert, Übergeschwindigkeit Eingabe = 1 , X59.1 signalisiert die Lastrichtung Eingabe = 2 , X59.1 invertiert die signalisierte Lastrichtung Gleichzeitig zu X59.1 wird mit der Eingabe das DCP – Bit für die Lastrichtung invertiert.
 19-85 Anzeige Lastrichtung X Zeigt die aktuelle Lastrichtung an.
 Anzeige -1 : Lastrichtung mit Blick auf die Treibscheibe : gegen den Uhrzeigersinn Anzeige 19-85 = 1, X59.1 = 0, DCP erweiterter Status Bit10 Lastrichtung = 0 , Lastrichtung aufwärts Anzeige 1 :Lastrichtung mit Blick auf die Treibscheibe : im Uhrzeigersinn Anzeige 19-85 = -1, X59.1 = 1, DCP erweiterter Status Bit10 Lastrichtung = 1, Lastrichtung abwärts Achtung: bei leerer Kabine (Gegengewicht schwerer) muss Par. 19-85 = 1 sein. Wenn nicht, dann Par. 19-84 = 2 eingeben.
 Any status Output Input
 Geschwindigkeit bei USV Betrieb
 Power on Veva X57.8 Dir_load X59.1 Auf/Ab 32/33 Freigabe X57.1 Motorstrom Bremse 29 Position erreicht
 Halteweg Par. 19-19
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 4.13 Drehmomentvorsteuerung (verbesserte Lastübernahme bei Start)
 4.13.1 Analoge Drehmomentvorsteuerung (Par. 19-17 = 0) Für die Drehmomentvorsteuerung durch eine Lastwiegeeinheit wird der Analogeingang 54 benutzt. Der Eingang 54 ist geeignet für Eingangsgrößen 0 bis 10 V oder 0 bis 20 mA. Mit dem Dippschalter A54 muss entsprechend die Eingangsschaltung des Umrichters auf die gewählte Schnittstelle angepasst werden (siehe nebenstehendes Bild). Bei Stromschnittstelle des Dippschalter auf „I“ und bei Spannung auf „U“ stellen.
 Parameter Drehmomentvorsteuerung ( Main Menu) 6-20 Klemme 54 Niederspannung 0,07 Niedrigster Wert des Eingangssignales bei leerer Kabine in V. 6-21 Klemme 54 Höchstspannung 10 Höchster Wert des Eingangssignales bei Überlast in V. 6-22 Klemme 54 Niederstrom 0,14 Niedrigster Wert des Eingangssignales bei leerer Kabine in mA. 6-23 Klemme 54 Höchststrom 20 Höchster Wert des Eingangssignales bei Überlast in mA. 6-26 Filterzeit Klemme 54 0,5 Filterzeit des Analogwertes 0,5 sek. 19-16 Max. Drehmoment xx Legt Höhe und Richtung des Vorsteuerdrehmomentes bei niedrigsten Wert Klemme 54 fest. Eingabebereich von -100 % bis 100 %. 19-17 Quelle Startmoment 0 Legt den Analogeingang 54 aus Quelle fest Das in Par. 19-16 eingegebene Moment steuert der Umrichter bei minimalen Analogeingang – also auch bei offener Klemme 54 – vor. Positive Eingabe wenn die Kabine bei Blick auf die Treibscheibe links ist. Negative Werte wenn Kabine rechts. Höhe des Wertes ca. : Konstantfahrtstrom / Nennstrom des Motors * 0,8 In der Regel liegt dieser Wert zwischen 40 % und 70 %.
 Anschlussklemmen:
 Hinweis zur Einstellung der Lastwiegeeinheit: Bei leerer Kabine sollte 0 V bzw. 0 mA an Klemme 54 anliegen. Bei beladener Kabine nahezu der maximale Ausgangswert.
 Blick auf die Treibscheibe Kabine links = Eingabe positiver Werte Gegengewicht
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 4.13.2 Drehmomentvorsteuerung über DCP (Telegramm I8)
 19-16 Max. Drehmoment xx Legt Höhe und Richtung des Vorsteuerdrehmomentes bei niedrigsten Wert Klemme 54 fest. Eingabebereich von -100 % bis 100 %. Die Höhe und Vorzeichen des Einstellwertes ist wie bei der analogen
 Drehmomentvorsteuerung vorzunehmen. 19-17 Quelle Startmoment 1 Legt die DCP Schnittstelle als Quelle fest
 4.13.3 Interne Drehmomentvorsteuerung 19-16 Max. Drehmoment xx Legt Höhe und Richtung des Vorsteuerdrehmomentes bei überschreiten der Schlupfgrenze fest. In dieser Betriebsart werden nur positive Werte
 eingeben. Je nach Auslastung der Maschine 30 bis 70 %. 19-17 Quelle Startmoment 2 Legt die interne Lastmessung als Quelle fest 19-07 Encoder resol 4 Erhöhung der Geberauflösung zur genaueren Messung des Bremsenschlupfes. Eingabe 4 = sechzehnfache Auflösung 32-60 P-Anteil Lageregler 30 P-Anteil Lageregler entsprechend der Erhöhung von 19-07 verringern um
 Regeleigenschaften nicht zu verändern (19-07 = 4 > 32-60=30 / 19-07=5>32-60=15)
 19-97 Bremsenschlupf 0,08 Zeigt während der Fahrt den aktuellen Schlupfwert in °an. Im Stillstand der Anlage wird Grenzwert des Schlupfes eingegeben.
 In der Regel ca. 50 % des während der Fahrt bei leerer Kabine gemessenen Wertes.
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 4.14 Richtungswechselzähler Das Einstellen der Richtungswechselzähler erfolgt kodiert über das Setup – Programm LiftDrive. Der Anfangswert des Zähler 2 sowie die Warn- und Sperrwerte werden kodiert in nacheinander in Par. 19-71 eingegeben. 19-71 Richtungszähler setzen XX Die Eingabe erfolgt kodiert. Enthalten in der Eingabe ist die Information,
 ob Richtungswechselzähler 1, Richtungswechselzähler 2 oder die Warnschwelle für Richtungswechselzähler 1 gesetzt werden soll.
 Der Eingabewert wird von der Anwendung überprüft. Bei erfolgreicher Eingabe wird der Parameter auf „0“ gesetzt. Sollten die Eingabedaten nicht plausibel sein, erscheint der Wert -1. Die Daten werden durch die Tastenkombination „[OK]+[CANCEL]“ übernommen.
 !! Ab der Aktivierung von Richtungswechselzähler 1 gibt Digitalausgang 59.2 nur noch die Zählerwarnung aus. Wird der Zähler deaktiviert (durch Werkseinstellung), gibt X 59.2 einen geschwindigkeitsabhängigen Wert aus.
 19-93 Richtungszähler 1 XX Richtungswechselzähler 1 ist in der Werkseinstellung deaktiviert. Er kann durch Eingabe in Parameter 19-71 (Zaehler setzen) aktiviert werden. Der Wertebereich für diesen Zähler ist 1 bis 16 000 000. Nach jeder Fahrt mit geänderter Richtung wird der Zählerwert Parameter 19-93 (Richtungs Zaehler 1) um eins reduziert.
 Warnschwelle: Wenn der Zählwert die Warnschwelle unterschritten hat, wird dies mittels Digitalausgang X59.2 signalisiert. Weiterhin erscheint am LCP eine Meldung im Stillstand, wenn keine weiteren Warnungen vorliegen. Das Erreichen der Warnschwelle wird im Ereignisspeicher festgehalten.
 Zählerstand Null: Der Aufzug verfährt nicht mehr im Normalbetrieb. Ein Signal wird am Digitalausgang X59.2 ausgegeben. Lediglich mittels Ve (V0) und Rückholgeschwindigkeit kann die Kabine noch bewegt werden. Um die Sperre aufzuheben, muss mittels Parameter 19-71 ein neuer Wert für Zähler 1 eingegeben werden.
 Richtungswechselzähler 1 kann nur durch eine Werkseinstellung (alle Daten gehen verloren) wieder deaktiviert werden.
 Die Werkseinstellung des Umrichters lässt sich durch gleichzeitiges Betätigen der Tasten „OK“ und „CANCEL“ während Spannung ein des Umrichter durchführen. Die Tasten bitte 30 Sekunden lang nach Spannung ein betätigen.
 19-94 Richtungszähler 2 XX Richtungswechselzähler 2 ist immer aktiv. Die Zählrichtung ist positiv.
 Der Anzeigeparameter P19-94 hat einen Wertebereich von 0 bis 2147483646. Nach Erreichen des Maximalwertes beginnt der Zähler wieder bei Null. Mittels Parameter 19-71 kann der Richtungswechselzähler 2 im Bereich von 1 bis 16 000 000 vorbelegt werden.
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 5 Prinzipschaltbild
 5.1 Prinzipschaltbild diskrete, parallele Ansteuerung
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 5.2 Betrieb mit Motorschütze
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 5.3 Prinzipschaltbild Fahrtrichtungsgesteuert „Simple Control“ Par. 19-50 =0 und Par. 19-86 =1
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 5.4 Prinzipschaltbild DCP 3 und DCP 4 Ansteuerung
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 6 Die grafische Bedieneinheit LCP 102
 Folgend finden Sie Basisfunktions-Erklärung der LCP Bedieneinheit für Aufzüge. Details zur LCP Bedieneinheit finden Sie im Produkthandbuch FC 300.
 6.1 Statusanzeigen
 LED Anzeigen
 LED ON muss leuchten, signalisiert Spannung ein. Gleichzeitig leuchtet die Hintergrundbeleuchtung des Displays.
 Wenn nicht, dann Netzanschluss Frequenzumrichter und 24 V DC Versorgung überprüfen.
 LED Warn (ausgenommen bei Nutzung des Safe Stopp, Klemme 37) und LED Alarm sollten nicht leuchten (Details siehe Danfoss Handbuch).
 Ist das LCP Display nicht gesteckt, so ist der Zustand der LEDs weiterhin an derselben Position durch den Frequenzumrichter angezeigt.
 Werden bestimmte Grenzwerte überschritten, leuchtet die Alarm- und/oder Warn-LED auf.
 Eine Warnung bleibt so lange bestehen, bis die Ursache nicht mehr zutrifft. Der Motor kann dabei eventuell weiter betrieben werden. Warnmeldungen können, müssen aber nicht unbedingt kritisch sein.
 „Auto On“ LED muss leuchten, sonst Taste Auto On betätigen.
 Drehgeber Plausibilität
 Status – Pfeil in Zeile 1 a signalisiert die über den Geber ermittelte Drehrichtung (Plausibilitätsprüfung). Somit ist ein erster Rückschluss auf die Geber –Funktion möglich.
 Ansteuerungszustand
 Die „000000000.bin – Reihe“ in Zeile 1 b signalisiert den Zustand der Steuersignale Klemme X57 von rechts beginnend mit Klemme X57.1 (ca. 5 Sekunden Reaktionszeit).
 In den Einfahrmodi 4 & 5 ist die Geschwindigkeitszuordnung entsprechend anders.
 Motorstrom
 0.00A in Zeile 1 b zeigt den momentanen Motorstrom an.
 Alarm Log zeigt die letzten 10 Frequenzumrichter Fehler an. Über die OK Taste wird die Fehlerbeschreibung ausgegeben.
 Statusanzeige Modus
 000000000000bin 0.00A
 Statusanzeige
 1 = 24 V an X57.1 , Freigabe 1 = 24 V an X57.2 , Einfahrgeschwindigkeit Ve 1 = 24 V an X57.3 , Nenngeschwindigkeit Vn 1 = 24 V an X57.4 , Erste Zwischengeschwindigkeit V3 1 = 24 V an X57.5 , Zweite Zwischengeschwindigkeit V2 1 = 24 V an X57.6 , Nachreguliergeschwindigkeit Vnach 1 = 24 V an X57.7 , Inspektionsgeschwindigkeit Vi 1 = 24 V an X57.8 , Evakuierungsgeschwindigkeit, Veva 1 = 24 V an X57.9 , nc 1 = 24 V an X57.10 , nc
 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 bin
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 6.2 Parametereingabe Speichern der Eingaben durch gleichzeitige Betätigung der Tasten OK und CANCEL.
 Nach dem Speichern, auch Speichern über Parameter 19-64 = “1“, immer die Status Taste zur Kontrolle betätigen.
 Quick Menu Taste führt über Benutzer Menu 1 zum Quick Menu für Aufzüge (Standardparameter) Main Menu Taste führt zu allen Parametergruppen, Gruppe 19 beinhaltet alle Aufzugsparameter.
 Back Taste: Cursor springt zurück im Menü Cancel Taste: Eingabe wird rückgängig gemacht OK Taste: Eingabe Pfeil Tasten: Manövrieren den Cursor
 6.3 Werkseinstellung Schalten Sie den Umrichter aus. Die Werkseinstellung des Umrichters lässt sich durch gleichzeitiges Betätigen der Tasten „OK“ und „Off“ während Spannung ein des Umrichter durchführen. Die Tasten bitte 15 Sekunden lang nach Spannung ein betätigen. Im LCP werden Sie nach kurzer Zeit das zurücksetzen des Umrichters in die Werkseinstellung sehen.
 Achtung: alle veränderten Einstellwerte gehen verloren.
 6.4 Quick Menü
 Der LD 302 bietet ein strukturiertes Quick Menü in Abhängigkeit von Synchronmotor und Asynchronmotor zur einfachen Parametrierung des Umrichters für Aufzüge. Alle erforderlichen Eingaben sind entsprechend der Motorzuordnung zusammen gefasst.
 Es können alle üblichen Parameter für den Antrieb, für den Geber, für die Fahrgeschwindigkeiten und für den Komfortbereich eingegeben werden.
 Alternativ können Sie alle Parameter im Hauptmenü über die Menü – Taste parametrieren.
 Der LD 302 erwartet minimal die Eingabe der relevanten Motordaten bevor der Motor bestromt werden kann.
 000000000000bin 0.00A
 Statusanzeige
 Status
 Quick Menü
 Parameterauswahl
 OK OK
 Parametereinstellung
 OK
 Main Menu
 Parameterauswahl
 OK OK
 Parametergruppe Parametereinstellung
 OK
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 6.5 Zugriffsschutz Bedieneinheit LCP 102
 1. Aktivieren des Zugriffsschutz Main Menu Taste Par. 0-60 = XXXX Password definieren und eingeben (bitte das Password notieren). Par. 0-61 = 1 [nur lesen] Spannung aus / ein , Zugriffschutz ist eingeschaltet. 2. Zugriffsschutz abschalten
 Main Menu Taste Irgendein Parameter anwählen Anzeige „Zugriffsschutz“ erscheint Nach einigen Sekunden erfolgt Eingabeaufforderung: Password XXXXXXXXXXX das oben eingegebene Password in den 4 rechten Stellen eingeben. Damit ist das LCP 102 bis zum nächsten Spannung „AUS / EIN“ frei geschaltet. Dauerhaft frei schalten durch: Par. 0-61 = 0 [vollständig]
 6.6 Sichern und Herstellen des Datensatzes mittels LCP
 Nach erfolgter Einstellung der Anlage besteht die Möglichkeit, den Datensatz der MCO und den des LD 302 in das LCP zu sichern.
 Parameter Wert Bemerkung
 00-50 LCP Kopie 1 Kopiert die Daten des Umrichters in das LCP
 Durch „Optimierungen“ des Fahrkomforts an der Baustelle kann es passieren, dass die Basis-Parameter verstellt und so die Anlage nicht mehr ordentlich verfahren werden kann. Hiernach kann der zuvor gespeicherte Datensatz wieder hergestellt werden. Nach der Wiederherstellung ist die Spannung zu schalten.
 Parameter Wert Bemerkung
 00-50 LCP Kopie 3 Wiederherstellen der Daten des Umrichters aus dem LCP
 Wenn der Parametersatz eines anderen Umrichter überspielt werden soll, so sind folgende Punkte zu beachten:
 a. Die Liftsoftware und Firmware muss identisch sein. Vergleiche Parameter 15-43, 15-61 und 19-90. b. Die übertragenen Motordaten müssen zum Umrichter passen (Leistungsschritte -2 / +1). Werden diese Grenzen überschritten, so schreibt der Umrichter Motor-Basisdaten in Par. 1-20 bis 1-25.
 Überprüfen Sie vor dem Verfahren der Kabine die Motor - und Anlagenparameter !
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 7 Inbetriebnahme
 Gefahr! Auf Grund von fehlerhaften Einstellungen, defekten Komponenten oder falschem Anschluss können unerwartete und gefährliche Zustände auftreten !! Der Bediener muss vor jedem Verfahren des Aufzuges sicherstellen, dass weder Personen noch Sachgegenstände gefährdet werden. Die Not-Aus-Funktionen und die mechanischen Sicherheitssysteme müssen installiert und funktionsfähig sein.
 Bitte beachten Sie die Informationen des Danfoss Projektierungs – und Produkthandbuches VLT AutomationDrive FC 300 und die Sicherheitshinweise. Überprüfen Sie ob das Gerät entsprechend der Beschreibung montiert und angeschlossen ist. Stellen Sie sicher das dieses Gerät entsprechend der Beschreibung angesteuert wird.
 Nur geschultes Personal darf dieses Gerät bedienen. Beachten Sie die geltenden Arbeitsschutzrichtlinien
 7.1 Einschalten der Spannung
 Berührung elektrischer Teile, auch nach Trennen des Gerätes vom Netz, kann tödlich sein.
 Restspannung nach Trennen vom Netz !
 Bei Verwendung von LD 302 Geräten bis zu einer Leistung von 7,5 kW: Wartezeit bis zu 4 Minuten > 7,5 kW: Wartezeit von min. 15 Minuten
 Überprüfen Sie vor dem Verfahren ob alle Parametereingaben mit Ihren Anlagendaten übereinstimmen!
 Eine nicht ordnungsgemäße Erdung des Motors oder Schirmung des Geberkabels kann Brummgeräusche, höhere Motorströme, Fehlfunktion oder nicht begründete Fehlermeldungen zur Folge haben.
 Die LCP Bedieneinheit signalisiert Ihnen nach ca. 20 sek den Betriebszustand „Betriebsmodus“.
 Sollte die Hinterleuchtung des LCP-Displays und auch die Status LEDs des LD 302 nicht erleuchten, so liegt ein Kurzschluss der 24 V Versorgung des LD 302 vor. Überprüfen Sie in diesen Fall den Anschluss des Umrichters.
 Der LD 302 HDR wird zur Verminderung der Ladeströme des Gleichspannungszwischenkreises über eine Ladeschaltung eingeschaltet. Trotzdem werden die Gleichspannungskondensatoren mit jedem Einschalten belastet. Vermeiden Sie daher funktional bedingtes Schalten des Frequenzumrichtereinganges.
 Maximale Anzahl der Einschaltungen pro Minute bis FC/LD 302 7k5 <= 2 Schltg/min Maximale Anzahl der Einschaltungen pro Minute über FC/LD 302 > 1 Schltg/min Maximale Anzahl der Einschaltungen pro Minute über FC 302 >= 90 kW = 0,5 Schltg/min
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 7.2 Bremswiderstand Weiter Informationen entnehmen Sie bitte den Beilagen, sowie den Einbauanleitungen und der Datenblätter des jeweiligen Widerstandherstellers.
 Beachten Sie die EINBAU - und WARTUNGSANLEITUNG des Herstellers der Bremswiderstände. Der korrekte Einbau und die korrekte Wartung dienen Ihrer Sicherheit, sowie der Sicherheit der Aufzugnutzer und der Betriebsumgebung. Außerdem helfen sie mit die Erwartungen an die Einsatzdauer zu verlängern. SICHERHEITS INFORMATIONEN Der Anschluss dieses Widerstandes kann eine gefährliche Situation auslösen und muss deshalb korrekt und von technisch qualifizierten und kompetenten Personen erfolgen. Alle elektrischen Anschlüsse zum Bremswiderstand müssen isoliert sein und vor jedem Einbau und jeder Wartung abgeklemmt sein. Widerstände werden im normalen Betrieb heiß. Verwenden Sie Hinweis- und Warnschilder, wo erforderlich. Vermeiden Sie die Nähe zu brennbaren Materialien. Keine Abdeckungen anbringen. Für ausreichende Belüftung ist zu sorgen.
 Ein Überzug auf Ölbasis, der die speziellen Edelstahl Spiral Elemente während der Produktion schützt, kann bei der ersten Inbetriebnahme eine geringe Rauchentwicklung verursachen.
 GEFAHREN RISIKO Nach dem Einbau besteht die Möglichkeit, dass der Widerstand an gefährlicher Spannung arbeitet und hohe Temperaturen erzeugt werden. Fehlerzustände in dem Schaltkreis die den Widerstand speisen oder Fehler des Widerstandes selbst können zu sehr hohen Temperaturen führen. Zugang nur für qualifiziertes Personal.
 EINBAU • Sowohl die Temperatur der zirkulierenden Luft als auch die Umgebungstemperatur des Gehäuses können
 gefährlich heiß werden. Deshalb ist es äußerst wichtig, dass eine freie Luftzirkulation um das Gehäuse erfolgen kann.
 • Der minimale Abstand zu anderen Einbauten ist der Einbau – und Wartungsanleitung des Bremswiderstandherstellers zu entnehmen. Sollte jedoch in keinen Fall weniger als 250mm betragen.
 • Die Ventilationsöffnungen im Gehäuse dürfen nicht bedeckt oder beklebt werden. • Beim Einbau in Schaltschränke o.ä. ist es unbedingt erforderlich, diese extra zu belüften. Eine
 Zwangskühlung sollte eingebaut werden, wenn die natürliche Luftzirkulation nicht ausreicht. • Entzündliche Materialien dürfen nicht in Kontakt mit oder in die Nähe des Gehäuses gelangen. Dies ist speziell
 bei der Oberfläche des Widerstandes zu beachten. • Der Widerstand sollte wenn möglich auf eine flache Oberfläche montiert werden, idealer weise horizontal. • Die Kabelzuführung und der Anschlussblock müssen niedriger liegen, vor allem wenn das Gehäuse vertikal
 montiert wird. (Siehe Abbildungen)
 KORREKTER EINBAU NICHT KORREKTER EINBAU
 Bodenplatte nach unten Bodenplatte noch oben verhindert Luftfluss Kabelanschluss seitlich oder nach unten Kabelanschluss noch oben, Gehäuse über-einander,
 verhindert Luftzufuhr
 ✔ ✕
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 • Vor Beginn des Einbaus ist darauf zu achten, dass die elektrische Spannungsversorgung abgeklemmt ist. • Das Gehäuse über dem Anschlussblock entfernen um Zugang zu den Klemmen zu erhalten • Montieren Sie die Bodenplatte • Die Kabelzuführung erfolgt über die Durchbrüche, gegebenenfalls müssen Löcher in die Abdeckung gebohrt
 werden. • Schließen Sie den Bremswiderstand mit entsprechend dimensionierten hitzebeständigen Kabeln an. Die
 Polarität am Widerstand ist nicht wichtig. • Das Gehäuse kann heiß werden, benutzen Sie es nicht um irgendwelche Kabel daran oder darauf zu
 befestigen. • Schließen sie den Thermoschalter an. • Stellen Sie sicher, dass alle angeschlossenen Kabel (inklusive der Erdung) fest kontaktiert sind, bevor Sie die
 Abdeckung der Kabelanbindung wieder schließen. • Stellen Sie vor der Inbetriebnahme sicher, dass keine Gegenstände die einwandfreie Ventilation verhindern. Achtung: bei Verwendung von zwei Widerständen sind diese parallel zu Schalten!
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 Prinzipielle Anschluss Vorschläge
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 WARTUNG Es ist nur ein geringer Wartungsaufwand erforderlich, jedoch sollte eine Inspektion in vernünftigen Zeitabständen sicherstellen, dass der Bremswiderstand weiterhin zuverlässig funktioniert. Vor Beginn von Wartungsarbeiten ist sicherzustellen, dass die elektrische Verbindung unterbrochen ist und die Kabel isoliert sind. • Prüfen Sie dass alle Öffnungen im Gehäuse frei und nicht abgedeckt sind • Entfernen Sie das Gehäuse und entfernen Sie mit einer weichen Bürste alle Ablagerungen von Staub und
 Schmutz von der Edelstahlspirale • Überprüfen Sie die Festigkeit aller Kabelverbindungen • Überprüfen Sie ob alle wichtigen Kabel sauber und unbeschädigt sind. • Schließen Sie das Gehäuse wieder. Hinweise zum Umweltschutz Der Betrieb dieser luftgekühlten Bremswiderstände hat kaum einen Einfluss auf die Umwelt. Alle zur Herstellung verwendeten Materialien sind nicht gefährlich. Recycling Alle Metall Komponenten können der Wiederverwertung zugeführt werden. Die restlichen Komponenten können nicht wiederverwertet werden und müssen vorschriftsmäßig entsorgt werden.
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 7.3 Synchronmaschine mit ENDAT / SSI / SinCos – Geber
 7.3.1 Eingabe der Motordaten
 Motordaten (bitte benutzen Sie das Quick Menu) 19-01 Motornummer 0 Auswahl von Standardmotoren. Eingabe 0 = kein Standardmotor.
 Hiernach müssen die folgenden Werte eingegeben werden. Hinweis: nach Eingabe der Motornummer „speichern“. Hiermit wird die weitere Eingabe auf den jeweiligen Motortyp übersprungen.
 1-10 Motorart 1 Geben Sie eine 1 für PM – Motor ein. Hinweis: nach Eingabe der Motorart „speichern“. Hiermit wird die weitere Eingabe auf den jeweiligen Motortyp beschränkt.
 1-24 Motornennstrom 11 Geben Sie den Motornennstrom in A ein.
 1-25 Motornenndrehzahl 168 Geben Sie die Motornenndrehzahl in 1/min ein.
 1-26 Motornennmoment 250 Geben Sie die Motornennmoment in Nm ein. 1-30 Statorwiderstand 1,35 Geben Sie die Statorwiderstand in Ohm ein, d.h. der halbe an den Klemme U – V gemessene Wert.
 1-37 Motorinduktivität 15,5 Geben Sie die Motorinduktivität D-Achse in mH ein.
 1-39 Motorpolzahl 20 Geben Sie die Motorpolzahl ein.
 1-40 Gegen - EMK 50 Geben Sie den verketteten Effektivwert Gegen-EMK des Motor in V / 1000 Upm ein. Herstellerangabe Gegen-EMK pro Phase bezogen auf
 Nenndrehzahl=176 V Berechnung des verketteten Effektivwertes: = 176 * 1000 * 1,73 / 168 = 1812 V / 1000 Umdrhg.
 In Ausnahmefällen bitte folgende Parameter erhöhen!
 4-16 Momentengrenze motorisch 200 Definiert die Momentengrenze für den motorischen Betrieb. Die Momentengrenze ist im Drehzahlbereich bis einschließlich Motornenndrehzahl aktiv.
 4-17 Momentengrenze generator. 200 Definiert die Momentengrenze für den generatorischen Betrieb. Die Momentengrenze ist im Drehzahlbereich bis einschließlich Motornenndrehzahl aktiv.
 4-18 Stromgrenze 200 Definiert die Stromgrenze für den motorischen und generatorischen Betrieb. Die Einstellung sollte nicht niedriger als die der Momentengrenzen sein.
 Speichern der Eingabe durch gleichzeitige Betätigung der „OK“ und „Cancel“ Tasten.
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 7.3.2 Motordaten Tabelle
 Motorliste - Ziehl Abegg – gelistet im Umrichter (noch nicht verfügbar)
 Motor Pnenn Inenn Nnenn Tnenn Stator Induktivität Pole Back EMK
 power current revolution torque resistor inductance poles back EMF
 Type KW A 1/min Nm R1(Ohm) Ld (mH) Anzahl V/1000 rpm
 19-01 LD 302 Par. 1-24 Par. 1-25 Par. 1-26 Par. 1-30 Par. 1-37 Par. 1-39 Par. 1-40
 39 160.20 3,3 9 240 130 3,,36 16,7 20 908
 40 160.20 5,2 13 384 130 1,58 7,6 20 626
 41 160.30 2,8 10,5 192 195 2,98 16,7 20 1126
 42 160.30 3,5 13 240 195 2,07 11,6 20 937
 43 160.30 4,4 16 300 195 1,39 7,8 20 796
 44 160.30 5,6 19,5 384 195 0,91 5,1 20 626
 45 160.40A 5,2 14 192 260 2,21 13,3 20 1162
 46 160.40A 6,5 16,5 240 260 1,56 9,3 20 973
 47 160.40A 8,2 20 300 260 1,05 6,4 20 807
 48 160.40A 10,5 25 384 260 0,67 4,0 20 640
 49 200.15C-20 2,5 9 96 250 6,22 37,1 20 1766
 50 200.15C-20 4,4 11,3 168 250 2,79 17,4 20 1267
 51 200.15C-20 4,3 11,5 186 220 2,7 16,8 20 1060
 52 200.15C-20 5 14,5 192 250 2,29 13,3 20 1063
 53 200.15C-20 6,8 18,5 258 250 1,37 8,1 20 818
 54 200.15C-20 7,9 20,5 300 250 1,13 6,6 20 744
 55 200.20C-20 3,3 11 96 330 4,66 30,8 20 1874
 56 200.20C-20 4,1 12,5 120 330 3,46 22,7 20 1629
 57 200.20C-20 5,8 16 168 330 2,08 13,7 20 1256
 58 200.20C-20 6,6 18 192 330 1,58 10,5 20 1099
 59 200.20C-20 8,9 24 258 330 0,92 6,1 20 831
 60 200.20C-20 10,4 27,5 300 330 0,71 4,7 20 732
 61 200.30C-20 4,8 14 96 475 3,09 23,4 20 2054
 62 200.30C-20 6 16,5 120 475 2,25 17 20 1730
 63 200.30C-20 6,7 17 168 380 1,58 12,2 20 1318
 64 200.30C-20 8,4 21,5 168 475 1,35 10,1 20 1328
 65 200.30C-20 9,6 24,5 192 475 1,05 7,9 20 1180
 66 200.30C-20 12,8 31 258 475 0,67 5,1 20 945
 67 200.30C-20 14,1 35 300 450 0,461 3,5 20 784
 68 200.40C-20 6 17,5 96 600 2,21 18,4 20 2108
 69 200.40C-20 7,5 20 120 600 1,63 13,4 20 1788
 70 200.40C-20 10,6 27 168 600 0,94 7,9 20 1359
 71 200.40C-20 12,1 32 192 600 0,67 5,6 20 1153
 72 200.40C-20 16,2 39 258 600 0,448 3,8 20 945
 73 200.40C-20 18,8 44 300 600 0,352 3,0 20 830
 74 225.30-20 3,2 11 60 500 2,86 28,9 20 2855
 75 225.30-20 5 15,5 96 500 1,43 14,7 20 1964
 76 225.30-20 6,3 17,5 120 500 1,2 11,9 20 1716
 77 225.30-20 8,2 23 156 500 0,66 6,6 20 1320
 78 225.30-20 10 25 192 500 0,54 5,5 20 1216
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 Motor Pnenn Inenn Nnenn Tnenn Stator Induktivität Pole Back EMK
 power current revolution torque resistor inductance poles back EMF
 Type KW A 1/min Nm R1(Ohm) Ld (mH) Anzahl V/1000 rpm
 19-01 LD 302 Par. 1-24 Par. 1-25 Par. 1-26 Par. 1-30 Par. 1-37 Par. 1-39 Par. 1-40
 79 225.40-20 4,5 16 60 710 2,86 28,9 20 2855
 80 225.40-20 7 22,5 96 710 1,43 14,7 20 1964
 81 225.40-20 8 22,5 108 710 1,43 14,9 20 1954
 82 225.40-20 9 25 120 710 1,2 9,0 20 1644
 83 225.40-20 11,5 33,5 156 710 0,66 6,6 20 1320
 84 225.40-20 12,5 33,5 168 710 0,66 6,6 20 1318
 85 225.40-20 13 33 192 650 0,539 5,5 20 1216
 86 225.60B-20 7 23 60 1120 1,92 22,0 20 2999
 87 225.60B-20 11 35 96 1120 0,86 9,8 20 1982
 88 225.60B-20 12,5 35 108 1120 0,86 9,8 20 1986
 89 225.60B-20 14 42 120 1120 0,563 6,7 20 1629
 90 225.60B-20 18 53,5 156 1120 0,37 4,3 20 1309
 91 225.60B-20 20 53,5 168 1120 0,37 4,3 20 1308
 92 225.60B-20 20 53,5 192 1000 0,29 3,3 20 1144
 93 225.60B-20 25 65 240 1000 0,214 2,4 20 973
 94 225.60B-20 31,5 70 336 900 0,147 1,7 20 819
 95 250.60B-20 10 30 60 1600 1,36 20,9 20 3258
 96 250.60B-20 16 43 96 1600 0,645 9,9 20 2235
 97 250.60B-20 20 52,5 120 1600 0,431 6,6 20 1831
 98 250.60B-20 26 68 156 1600 0,263 4,0 20 1419
 99 250.60B-20 32 80 192 1600 0,193 2,9 20 1216
 100 250.60B-20 38 92 240 1500 0,132 2,0 20 1009
 101 250.60B-20 37 85 252 1400 0,132 2,0 20 1009
 102 250.60B-20 42 94 336 1200 0,086 1,3 20 819
 103 250.80C-20 19 58 84 2100 0,533 8,4 20 2286
 104 250.80C-20 25 70 114 2100 0,325 5,1 20 1776
 105 250.80C-20 30 80 138 2100 0,239 3,7 20 1529
 106 250.80C-20 27 64 156 1650 0,239 3,7 20 1519
 107 250.80C-20 33 81 192 1650 0,164 2,4 20 1270
 108 250.80C-20 42 102 240 1650 0,106 1,7 20 1009
 109 250.80C-20 54 137 312 1650 0,06 0,9 20 771
 110 250.100C-20 22 62 78 2650 0,503 8,3 20 2551
 111 250.100C-20 30 82 108 2650 0,285 4,7 20 1906
 112 250.100C-20 37 98 132 2650 0,196 3,2 20 1586
 113 250.100C-20 33 77 150 2100 0,196 3,3 20 1592
 114 250.100C-20 42 98 192 2100 0,127 2,1 20 1270
 115 250.100C-20 58 139 264 2100 0,071 1,2 20 963
 116 250.100C-20 69 167 312 2100 0,05 0,8 20 793
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 Motorliste - Ziehl Abegg – nicht gelistet im Umrichter
 Motor Pnenn Inenn Nnenn Tnenn Stator Induktivität Pole Back EMK
 power current revolution torque resistor inductance poles back EMF
 Type KW A 1/min Nm R1(Ohm) Ld (mH) Anzahl V/1000 rpm
 Par. 1-24 Par. 1-25 Par. 1-26 Par. 1-30 Par. 1-37 Par. 1-39 Par. 1-40
 SM160.20 2,6 6,6 240 105 3,751 17,2 20 894
 SM160.20 4,2 10 384 105 1,588 7,5 20 590
 SM160.30 2,8 7 192 140 3,401 21,4 20 1144
 SM160.30 3,5 8,3 240 140 2,38 12,7 20 952
 SM160.30 4,4 10 300 140 1,645 8,9 20 796
 SM160.30 5,6 12,5 384 140 1,082 5,6 20 626
 SM160.40 3,7 8,7 192 185 2,581 14,9 20 1180
 SM160.40 4,6 10,5 240 185 1,719 10,1 20 973
 SM160.40 5,8 13 300 185 1,147 6,6 20 796
 SM160.40 7,4 16,5 384 185 0,733 4,2 20 626
 200.15B-20 1,6 5,3 84 180 9,51 58,2 20 1977
 200.15B-20 3,2 9,5 168 180 2,7 16,8 20 1061
 200.15B-20 3,5 9,5 186 180 2,7 16,8 20 1060
 200.15B-20 4,3 11,5 186 220 2,7 16,8 20 1060
 200.15B-20 4,9 13 258 180 1,776 10,6 20 845
 200.15B-20 5,7 14 300 180 1,329 6,9 20 732
 200.20B-20 2,1 6,7 84 240 7,04 45,5 20 2060
 200.20B-20 4,2 10,8 168 240 2,79 17,4 20 1267
 200.20B-20 4,7 11,7 186 240 2,267 14,9 20 1181
 200.20B-20 6,5 16 258 240 1,31 8,3 20 885
 200.20B-20 7,5 17,5 300 240 0,992 6,6 20 784
 200.30B-20 3,3 10,5 84 380 4,09 31,8 20 2121
 200.30B-20 4,8 13 120 380 2,54 20,0 20 1687
 200.30B-20 6,7 17 168 380 1,58 12,1 20 1318
 200.30B-20 7,6 19 192 380 1,24 9,7 20 1180
 200.30B-20 10,3 25 258 380 0,71 5,4 20 885
 200.30B-20 10,7 25 258 340 0,551 4,2 20 952
 700.09AL-30 3 7,6 60 500 4,616 73,7 30 3996
 700.09AL-30 5 11,5 96 500 2,09 33,4 30 2691
 700.12AL-30 4,5 11,5 60 750 1,833 33,8 30 3921
 700.12AL-30 7,5 18 96 750 0,779 14,0 30 2518
 700.12AL-30 12 29 156 750 0,288 5,2 30 1537
 700.12AL-30 13 32,5 168 750 0,238 4,3 30 1403
 700.14AL-30 5,5 13 60 850 1,833 33,8 30 3921
 700.14AL-30 8,5 20,5 96 850 0,779 14,0 30 2518
 700.14AL-30 14 33,5 156 850 0,288 5,2 30 1537
 700.14AL-30 15 36,5 168 850 0,238 4,3 30 1403
 700.14AL-30 17 40,5 192 850 0,189 3,5 30 1269
 700.14AL-30 17,5 43 240 700 0,115 2,2 30 980
 700.16AL-30 6,5 16,5 60 1000 1,333 25,9 30 3691
 700.16AL-30 10 25 96 1000 0,555 11,0 30 2402
 700.16AL-30 16 41,5 156 1000 0,201 4,0 30 1442
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 Motor Pnenn Inenn Nnenn Tnenn Stator Induktivität Pole Back EMK
 power current revolution torque resistor inductance poles back EMF
 Type KW A 1/min Nm R1(Ohm) Ld (mH) Anzahl V/1000 rpm
 Par. 1-24 Par. 1-25 Par. 1-26 Par. 1-30 Par. 1-37 Par. 1-39 Par. 1-40
 700.16AL-30 17,5 49 168 1000 0,159 3,1 30 1287
 700.16AL-30 18 50 192 900 0,121 2,4 30 1115
 700.16AL-30 20 50 240 800 0,093 1,8 30 961
 700.16AL3-30 7,2 19 60 1150 1,333 25,9 30 3691
 700.16AL3-30 11,6 29 96 1150 0,555 11,0 30 2402
 700.16AL3-30 18,8 48 156 1150 0,201 4,0 30 1442
 700.16AL3-30 20 55 168 1150 0,159 3,1 30 1287
 860.28AL-30 9,2 25,5 40 2200 1,244 30,3 30 5091
 860.28AL-30 17 43 75 2200 0,418 10,0 30 2980
 860.28AL-30 22 53,5 96 2200 0,28 6,8 30 2402
 860.28AL-30 30 68,5 132 2200 0,168 4,1 30 1883
 860.28AL-30 37 80,5 160 2200 0,124 3,0 30 1614
 860.28AL-30 36 80 180 1900 0,085 2,1 30 1346
 860.28AL-30 39 80 196 1900 0,085 1,9 30 1345
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 7.3.3 Eingabe der Geberdaten
 Geber ENDAT / SSI / SinCos Inkremental(Quick Menu)
 Parameter Eingabe Bemerkung
 32-00 Inkrementalgeber Signal 2 Geben Sie die Signalform des Inkrementalgebers ein.
 1 = 5 V TTL ; 2 = CosSin Geber 1 Vss
 32-01 Inkremente 2048 Geben Sie die Auflösung des Inkrementalgebers ein.
 19-03 Encoder Autotun 0 Der Umrichter ermittelt den Drehsinn des Gebers und des Motors. Entsprechend des ausgemessenen Drehsinns wird Par. 19-06 automatisch gesetzt. Geben Sie eine 1 ein und starten Sie mittels Rückholsteuerung, der Aufzug wird nur wenige Zentimeter verfahren.
 19-04 Fahrtrichtung 0 Zur Änderung der Fahrtrichtung Kabine geben Sie eine 1 ein.
 19-05 Geberrichtung 0 Zur Änderung des Motordrehsinns geben Sie eine 1 ein.
 19-06 Geberüberwachung 1 Geberüberwachung deaktiviert = 0 /aktiviert = 1 (Main Menu). 19-07 Encoder resol 4 Auflösung Geber, bei TTL Eingabe 2 = vierfache Auflösung Eingabe 3 = achtfache Auflösung
 Eingabe 4 = sechzehnfache Auflösung
 19-08 Wahl des Gebers 1 Eingabe 0 = Inkrementalgeber / 1 = SSI Absolutwertgeber SSI / 2 = Endat Absolutwertgeber (ab MCO Firmware > 5.05 oder v99.22)
 Achtung: Spannung aus - einschalten nach Wahl des Gebers
 19-09 Geber Offset 0 Eingabe Geber-Offset, Wertebereich : 0 – 8192 Eingabe bei Inkrementalgeber = 0. Eingabe des Wertes bei bekannten Geber – Offset (360 °entspricht Eingabe
 8192) Absolutwert anzeigen:
 Eingabe -1, Parameter 19-98 wird kontinuierlich aktualisiert (Kontrolle des Absolutwertgebers)
 Offset ausmessen: Eingabe -2 und anschließend speichern, der Geberoffset wird mit der nächsten Rückholfahrt ermittelt (z.B. nach Geberwechsel).
 19-98 Anzeige Rotorlage Abs. X Anzeige der vom Absolutwertgeber ermittelten Rotorlage nach Power on.
 Bemerkung: Achten Sie darauf, dass die zwei oberen Status LED’s an Stecker X55 für die Geberspuren A&/A, B&/B kontinuierlich leuchten. Funktionskontrolle des Gebers: Der Wert in Par. 34-50 muss bei aufwärts Bewegung der Kabine erhöht
 bzw. bei abwärts Bewegung verringert angezeigt werden. Achtung: zeitverzögerte Anzeige.
 Speichern der Eingabe durch gleichzeitige Betätigung der „OK“ und „Cancel“ Tasten.
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 7.3.4 Start - und Regelparameter SM
 Start – Übernahme SM
 19-13 Bremsanzugverzug 0 Vormagnetisierungszeit des Motors für SM = 0, Bremsanzugverzug in ms
 19-14 Bremsenlüftzeit xx Bestimmt die Bremsenlüftzeit und den Wirkungszeitraum der folgenden Startparameter ca. 500 ms.
 19-40 Kp Start 50 P-Anteil Drehzahlregler, Start.
 19-41 Kp Fahrt 50 P-Anteil Drehzahlregler, Fahrt.
 19-42 Tn bei Start 35 I-Anteil Drehzahlregler in ms, Start .
 19-43 Tn bei Fahrt 200 I-Anteil Drehzahlregler in ms, Fahrt
 19-44 Filterzeit Start 1 Filterzeit Gebersignal Start, Eingabe in ms. Je kleiner der Wert desto schneller, härter die Lastübernahme. 19-45 Filterzeit Fahrt 10 Filterzeit Gebersignal Fahrt, Eingabe in ms.
 19-46 Lageregler Posi_P-Start 0,3 Eingabe 0,1 = Lageregler Start ist deaktiviert
 Standardeinstellung 0,2 bis 0,5. Je größer der Wert desto härter die Lastübernahme.
 7.4
 Beachten Sie das Kapitel 4.13 Drehmomentvorsteuerung
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 Asynchronmaschine mit Inkrementalgeber Der LD 302, ein Hochleistungsumrichter mit Servoeigenschaften, verwendet zur Motorregelung das Flux -Vektor - Regelungsprinzip. Es basiert auf einer hochgenauen und schnellen Stromerfassung des Motors und den Ersatzschaltbilddaten (ESB-Daten) des verwendeten Motors.
 Es existieren drei Wege die ESB – Daten zu ermitteln: a. Die ESB – Daten sind bekannt (Herstellerangabe). Zuerst sind die Motortypenschilddaten Par. 1-20 bis 1-
 25 einzugeben und dann die ESB-Daten Par 1-30 bis 1-35.
 b. Die ESB-Daten sind nicht bekannt. Die Motortypenschilddaten Par. 1-20 bis 1-25 und der cos phi 19-02 werden eingegeben. Mit der Eingabe 19-63 = 3 werden die ESB-Daten berechnet und in Par 1-30 bis 1-35 automatisch eingetragen.
 c.Die ESB-Daten sind nicht bekannt und ein Sondermotor wird benutzt. Zuerst sind die Motortypenschilddaten Par. 1-20 bis 1-25 einzugeben und dann betätigen Sie die Rückholsteuerung. Die ESB-Daten werden dann bei ruhenden Motor und eingefallener Bremse ausgemessen. Messzeit ca. 2 min.
 Nach jeder Änderung der Parameter 1-20 bis 1-25 und 19-02 müssen die ESB-Daten mit der Eingabe Par. 19-63 = 3 neu berechnet werden !!
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 7.4.1 Eingabe der Motordaten
 Motordaten (bitte benutzen Sie das Quick Menu) 19-01 Motornummer 0 Auswahl von Standardmotoren. Eingabe 0 = kein Standardmotor.
 Hiernach müssen die folgenden Werte eingegeben werden. Hinweis: nach Eingabe der Motornummer „speichern“. Hiermit wird die weitere Eingabe auf den jeweiligen Motortyp übersprungen.
 1-10 Motorart 0 Geben Sie eine 0 für ASM – Motor ein. Hinweis: nach Eingabe der Motorart „speichern“. Hiermit wird die weitere Eingabe auf den jeweiligen Motortyp beschränkt.
 1-20 Motorleistung 5,5 Geben Sie die Motornennleistung in kW ein.
 1-22 Motornennspannung 400 Geben Sie die Motornennspannung in V ein.
 1-23 Motornennfrequenz 50 Geben Sie die Motornennfrequenz in Hz ein.
 1-24 Motornennstrom 11 Geben Sie den Motornennstrom in A ein.
 1-25 Motornenndrehzahl 1430 Geben Sie die Motornenndrehzahl in 1/min ein.
 19-02 cos phi 84 Geben Sie den cos phi mal 100 ein. Mit der Eingabe werden aus den eingegeben Motordaten die Ersatzschaltbild Daten des Motors berechnet und übertragen, siehe Par 1-30 bis 1-35. Nach Änderung der Motordaten die Berechnung der Ersatzschaltbilddaten mit AMA 19-63= 3 erneut durchführen.
 19-63 Motoranpassung AMA 0 Automatische Motoranpassung bei Eingabe der 1.
 Betätigen Sie dann die Rückholsteuerung. Die Motordaten werden bei stehenden Motor und eingefallener Bremse ausgemessen. Insbesondere bei älteren Motoren ist es wichtig die korrekten Ersatzschaltbild Daten zu verwenden.
 Nach Änderung der Motordaten die Berechnung der Ersatzschaltbilddaten mit AMA 19-63= 3 erneut durchführen.
 In Ausnahmefällen bitte folgende Parameter erhöhen!
 4-16 Momentengrenze motorisch 200 Definiert die Momentengrenze für den motorischen Betrieb. Die Momentengrenze ist im Drehzahlbereich bis einschließlich Motornenndrehzahl aktiv. Für die Modernisierung 270 einstellen!!
 4-17 Momentengrenze generator. 200 Definiert die Momentengrenze für den generatorischen Betrieb. Die Momentengrenze ist im Drehzahlbereich bis einschließlich Motornenndrehzahl aktiv.
 4-18 Stromgrenze 200 Definiert die Stromgrenze für den motorischen und generatorischen Betrieb. Die Einstellung sollte nicht niedriger als die der Momentengrenzen sein. Für die Modernisierung auf maximalen Wert
 einstellen!!
 Speichern der Eingabe durch gleichzeitige Betätigung der „OK“ und „Cancel“ Tasten.
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 7.4.2 Motordaten Liste
 Motorliste - OMS – gelistet im Umrichter 19-01 Motortype power frequency voltage
 Lfd.Nr. ASM KW Hz V
 1 VAF112M/4A-11H 4,2 60 400
 2 VAF112L/4L-11LH 5,5 60 400
 3 free
 4 VAF132M/4D-21LH 11 60 400
 5 VAF160M/4B-21H 15 70 400
 6 VAF160L/4F-21H 20 70 400
 7 VAF112L/4L-11LH 3,8 40 400
 8 free
 9 VAF132M/4D-11H 7,5 40 400
 10 VPF 112L/4C-11SH 7,5 60 400
 11 VAF160L/4F-21LH 17 60 400
 12 VAF160L/4F-21LH 12 40 400
 13 VAF132M/4D-11LH 15 87 400
 14 VAF132M/4D-21LH 11 60 400
 15 VPF 112L/4C-11SH 8,7 70 400
 16 VAF160M/4B-21 18,6 87 400
 17 free
 18 VAF160M/4E-21H 15 60 400
 19 free
 20 VAF160L/4D-21LH 14,5 40 400
 21 VAF160L/4D-21LH 20,5 60 400
 22 VAFU 132S/4S-21H 5,5 50 400
 23 VAFU 132M/4D-21LH 7,5 50 400
 24 VAF132M/4C-21H 9 60 400
 25 VAFU 132S/4B-21H 7,7 70 350
 26 free
 27 VAF160L/4D-21LH 30 87 400
 28 VAFU 132M/4D-21LH 5 33,3 400
 29 VAFU 132S/4E-11SH 7,5 60 400
 30 VAF 160C/4D-21H 13 50 380
 31 VAF 180 L/4D-21LH 26 50 400
 32 VAF200L/4E-21LH 36 60 400
 33 VAF 160L/4C-21H 17 50 380
 34 VAF 160L/4F-21H 14 50 380
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 7.4.3 Eingabe Geberdaten
 Inkrementalgeber 5 V TTL / CosSin 1 Vss (Quick Menu)
 Parameter Eingabe Bemerkung
 32-00 Inkrementalgeber Signal 2 Geben Sie die Signalform des Inkrementalgebers ein. 1 = 5 V TTL ; 2 = CosSin Geber 32-01 Inkremente 1024 Geben Sie die Auflösung des Inkrementalgebers ein.
 19-03 Encoder Autotun 0 Der Umrichter ermittelt den Drehsinn des Gebers und des Motors. Entsprechend des ausgemessenen Drehsinns wird Par. 19-06 automatisch gesetzt. Geben Sie eine 1 ein und starten Sie mittels Rückholsteuerung, der Aufzug wird nur wenige Zentimeter verfahren.
 19-04 Fahrtrichtung 0 Zur Änderung der Fahrtrichtung Kabine geben Sie eine 1 ein.
 19-05 Geberrichtung 0 Zur Änderung des Motordrehsinns geben Sie eine 1 ein.
 19-06 Geberüberwachung 1 Geberüberwachung aktiviert = 1 (Main Menu).
 19-07 Encoder resol 2 Auflösung Geber, bei TTL Eingabe 2 = vierfache Auflösung Eingabe 3 = achtfache Auflösung
 Eingabe 4 = sechzehnfache Auflösung
 Bemerkung: Achten Sie darauf, dass die zwei oberen Status LED’s an Stecker X55 für die Geberspuren A&/A, B&/B kontinuierlich leuchten. Funktionskontrolle des Gebers: Der Wert in Par. 34-50 muss bei aufwärts Bewegung der Kabine erhöht bzw. bei abwärts Bewegung verringert angezeigt werden. Achtung: zeitverzögerte Anzeige.
 7.4.4 Hinweis-Tabelle ASM Inkremental -Geber Zustand Maßnahme Eine oder alle 3 LEDs an der MCO für die Geberspurkontrolle leuchten nicht oder Geberfehler wird angezeigt.
 Geber bzw. Geberverdrahtung überprüfen. Gebereinstellung Par. 32-00 prüfen.
 Eine oder alle drei LEDs an der MCO 305 flackern Geberfehler wird angezeigt .
 Geberverdrahtung kontrollieren, den Geberschirm kontrollieren. Wahrscheinlich A fehlerhaft mit B oder /B; oder /A fehlerhaft mit B oder /B bzw. mit Z&/Z vertauscht.
 Antrieb fährt nicht oder nur langsam mit Warnung “W 12 Momentgrenze“ oder „A61 Drehgeberabweichung“ bzw. Schleppfehler, alle LEDs leuchten konstant. Der Status – Pfeil Geberrichtung ändert sich nicht bei Drehrichtungsumkehr.
 Inkrementalgebersignal Par. 32-00 und Auflösung prüfen Par. 32-01.Gebereinstellung Par. 32-00 prüfen. Geberverdrahtung kontrollieren, den Geberschirm kontrollieren. Geber Tuning 19-04 ausführen.
 Antrieb fährt nicht oder nur langsam mit Warnung “W 12 Momentgrenze“ oder „A61 Drehgeberabweichung“ oder zu hohen Motorstrom, alle LEDs leuchten konstant. Der Status – Pfeil Geberrichtung ist plausibel.
 Motoranschluss U, V , W kontrollieren und gegebenenfalls korrigieren oder Geber Tuning 19-04 ausführen. Anzahl der Inkremente in Par. 32-01 prüfen. Geberverdrahtung kontrollieren, besonders den Geberschirm kontrollieren. Erdungsanschluss der Maschine kontrollieren (min. 10 mm2). Motordaten Par. 1-20 bis 1-25 und Ersatzschaltbilddaten Par 1-30 bis 1-35 prüfen. Eventuell AMA durchführen.
 Antrieb dreht beim Start etwas zurück Parameter 19-40 KP-Start erhöhen Antrieb fährt nicht oder schwingt Parameter 19-41 KP-Fahrt erhöhen Antrieb brummt beim Start Parameter 19-40 KP-Start verringern Antrieb brummt bei der Fahrt und/oder Warnung „ W13 Überstrom“ wird angezeigt.
 Parameter 19-41 KP-Fahrt verringern, Geberkabelschirmung und Erdungsanschluss des Motors prüfen.
 Antrieb verfährt in die falsche Richtung. Par. 19-05 ändern.
 Sollte der Geber defekt sein, so besteht die Möglichkeit den Antrieb ohne Geber zu verfahren .
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 7.4.5 Start - und Regelparameter ASM
 Start – Übernahme ASM
 19-13 Bremsanzugverzug xx Vormagnetisierungszeit des Motors, abhängig von der Motorgröße ,
 Bremsanzugverzug in ms. Der Umrichter berechnet die passende Zeit.
 19-14 Bremsenlüftzeit xx Bremsenlüftzeit, je nach Bremsentyp 300 ms
 19-40 Kp Start 50 P-Anteil Drehzahlregler, Start.
 19-41 Kp Fahrt 50 P-Anteil Drehzahlregler, Fahrt
 19-42 Ti Start 2000 I-Anteil Drehzahlregler, Start
 19-43 Ti Fahrt 2000 I-Anteil Drehzahlregler, Fahrt
 19-44 Filterzeit Start 10 Filterzeit Gebersignal Start, Eingabe in 1/10 ms.
 19-45 Filterzeit Fahrt 100 Filterzeit Gebersignal Fahrt, Eingabe in 1/10 ms.
 19-46 Lageregler P-Start 0,1 Eingabe 0,1 = Lageregler Start muss deaktiviert sein.
 7.5 Aufzugparameter
 7.5.1 Anlagenparameter
 Anlagenparameter (Quick Menu)
 19-10 Treibscheibendurchmesser 400 Geben Sie den Treibscheibendurchmesser in mm ein. 19-11 Getriebeübersetzung 100 Geben Sie die Getriebeübersetzung mal 100 ein.
 19-12 Seilaufhängung 1 Geben Sie die Aufhängung des Aufzuges ein.
 19-50 Einfahrmodus 0 0 = höchste Priorität Ve / 1 = niedrigste Priorität Ve 2 = höchste Priorität Ve Direkteinfahrt / 3 = niedrigste Priorität Ve Direkteinfahrt 4 = binäre Ansteuerung / 5= binäre Ansteuerung Direkteinfahrt
 19-38 Fahrkomfort 0 „0“ entspricht normaler Fahrkomfort, „1“ ergibt eine sanft beschleunigende Fahrkurve und eine „2“ eine forsche Fahrweise.
 Dieser Parameter stellt im Hintergrund alle Ruck – und Beschleunigungswerte (Par. 19-30 bis 19-35) um. Es können jedoch auch alle Werte einzeln verändert werden.
 19-20 Maximale Geschwindigkeit 1000 Geben Sie die max. Geschwindigkeit des Aufzuges in mm/sek. ein. Aus der Maximalen Drehzahl, der Getriebeübersetzung, der Treibscheibe und der Aufhängung wird die maximale Geschwindigkeit vom Umrichter auf 125 % der Nenndrehzahl des Motors begrenzt. 19-21 Vn Nenngeschwindigkeit 1000 Geben Sie die Nenngeschwindigkeit des Aufzuges in mm/sek. ein.
 19-22 Ve Einfahrgeschwindigkt. 100 Geben Sie die Einfahrgeschwindigkeit des Aufzuges in mm/sek. ein.
 19-23 Vi Inspektionsgewindigkt. 300 Geben Sie die Inspektionsgeschwindigkeit des Aufzuges in mm/sek. ein. Achtung: Inspektionsgeschwindigkeit wird mit 3 kHz betrieben. 19-24 V3 Zwischengeschwindigkt. 100 V3 Zwischengeschwindigkeit des Aufzuges in mm/sek.
 19-25 V2 Zwischengeschwindigkt. 100 V2 Zwischengeschwindigkeit des Aufzuges in mm/sek.
 19-26 Vnach Nachregeschdigkt. 100 Geben Sie die Vn Nachreguliergeschwindigkeit in mm/sek. ein.
 Speichern der Eingabe durch gleichzeitige Betätigung der „OK“ und „Cancel“ Tasten.
 Beachten Sie das Kapitel 4.13 Drehmomentvorsteuerung
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 7.5.2 Anfahren und Beschleunigen
 Anfahren und Beschleunigen (Main Menu)
 19-30 Beschleunigung 700 Dies ist die maximale Beschleunigung mit der der Lift auf die angewählte Geschwindigkeit beschleunigt.
 19-32 Anfahrruck 600 Der Anfahrruck ist ein wesentliches Komfortmerkmal. Der Par. 19-38 bietet an alle Ruckwerte gemeinsam zu ändern. Hier können Sie den Wert separat ändern. Sanft: < 300 mm/s3 Normal: 600mm/s3
 Forsch: > 1000mm/s3
 19-33 Beschleunigungsruck 600 Der Beschleunigungsruck wirkt beim Erreichen der Konstantfahrt. Der Par. 19-38 bietet an alle Ruckwerte gemeinsam zu ändern. Hier kann der Wert separat geändert werden. Sanft: < 300 mm/s3 Normal: 600mm/s3
 Forsch: > 1000mm/s3
 19-40 Kp bei Start (SM) 50 Proportionalanteil des Reglers im Start, erhöhen Sie diesen Wert wenn (ASM) 100 der Antrieb beim Start zurück dreht.
 19-42 KI bei Start (SM) 120 I - Anteil des Reglers im Start, verringern Sie diesen Wert wenn der (ASM) 2000 Antrieb beim Start zurückdreht.
 19-55 Anfahrbeschleunigung 20 Eingabe der Anfahrbeschleunigung für die lineare Anfahrrampe in mm/s2
 19-56 Anfahrgeschwindigkeit 50 Eingabe der Anfahrgeschwindigkeit für die lineare Anfahrrampe in mm/s
 19-57 Anfahrzeit 0 Eingabe der linearen Anfahrzeit in ms. Eingabe 0 bedeutet, dass keine lineare Anfahrrampe gefahren wird. Bei Aufzügen mit Haftreibung Wert 800 eingeben.
 Speichern der Eingabe durch gleichzeitige Betätigung der „OK“ und „Cancel“ Tasten.
 Im Falle von hoher Haftreibung, z.B.
 Rucksackaufhängung, erhöhen des Parameters 19-57 auf 800.

Page 58
                        

Dokumentation zur Applikationssoftware Liftantriebe
 Technische Änderungen vorbehalten. 58/75 V.02-10/12-B52X_44.00
 7.5.3 Bremswege und Abstellen
 Wie oben beschrieben wird die Verzögerung durch das Zuschalten von Ve oder die Wegnahme von V4, V3 oder V2 eingeleitet. Die Feinpositionierung erfolgt immer nach fallender Flanke Ve.
 Achtung: die Parameter 19-31, 19-34 und 19-35 verändern den Bremsweg !
 Anlagenparameter (Main Menu) 19-15 Bremsenabfallzeit 600 Geben Sie die Bremsenabfallzeit in ms ein. Nach dem Ausschalten der
 Bremse bestromt der LD 302 den Motor um die eingestellte Zeit weiterhin. Eine zu kurze Zeit kann zum Wegdrehen des Antriebes führen.
 19-19 Einfahrweg 600 Geben Sie hier den Einfahrweg in 10tel mm ein, welcher der Lift nach fallender Flanke Ve zurück zu legen hat. Diese Positionierung aus langsamer Geschwindigkeit erfolgt auch bei Direkteinfahrt aus V4
 19-27 V_nach Weg 10 Geben Sie hier den Einfahrweg beim Nachregulieren in 10tel mm ein,
 welcher der Lift nach fallender Flanke Vnach zurück zu legen hat. 19-31 Verzögerung 1000 Dies ist die maximale Verzögerung mit der der Lift auf die
 angewählte Geschwindigkeit abbremst.
 19-34 Verzögerungsruck 1000 Mit dem Verzögerungsruck wird das Abbremsen eingeleitet. Der Par. 19-38 bietet an alle Ruckwerte gemeinsam zu ändern. Bedenken Sie, dass dieser Wert den Bremsweg beeinflusst Hier können Sie den Wert separat ändern. Sanft: < 600 mm/s3 / Normal: 1000mm/s3 / Forsch: > 1400mm/s3
 19-35 Einfahrruck 400 Der Einfahrruck wirkt beim Erreichen der Einfahrgeschwindigkeit. Der Par. 19-38 bietet an alle Ruckwerte gemeinsam zu ändern. Bedenken Sie dass dieser Wert den Bremsweg beeinflusst Hier kann der Wert separat geändert werden. Sanft: < 200 mm/s3 / Normal: 400mm/s3 / Forsch: > 600mm/s3
 19-58 Verz. mech. Bremse 100 Verzögerter Einfall in ms der mechanischen Bremse nach Erreichen der Bündigstellung
 19-59 Drehmomentrampe ab 500 Drehmomentrampe ab in ms zum Ausschalten des Motors 19-99 Bremsweg XXX Zeigt nach dem Start den Bremsweg der angesteuerten Geschwindigkeit
 vom Verzögerungspunkt bis zum Erreichen der Vo an. Die eingestellten Ruck -und Verzögerungswerte werden berücksichtigt.
 Speichern der Eingabe durch gleichzeitige Betätigung der „OK“ und „Cancel“ Tasten.
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 7.6 Weitere Parameter (Taktfrequenz, Filter)
 Weitere Parameter (Main Menu)
 19-68 Entprellzeit Freigabe 5 Verzögerungszeit in ms zur Unterdrückung von Freigabeprellen der Schütze
 14-01 Taktfrequenz 12 Taktfrequenz des Umrichters, 12 kHz ist empfohlen. Bei Änderung des Wertes wird nach Spannung Ein /Aus die neue Taktfrequenz aktiviert. Standardbetrieb (alle Geschwindigkeiten außer Inspektions-Geschwindigkeit Vi X57.7)
 14-50 EMV - Filter 1 Nach Eingabe einer Null wird der interne Filter abgeschaltet. Damit werden die Ableitströme gegen Erde verringert (FI Schutzschalter). Solange der Par 14-50 = 0 ist wird der Antrieb mit 3 kHz Taktfrequenz für alle Geschwindigkeiten betrieben.
 19-47 Schlepptoleranz min. XX Schlepptoleranz minimal in mm. Legt die Schleppgrenze für den Start und Stopppunkt fest. Mit der Eingabe Null ist nur der Parameter 19-48 aktiv.l
 19-48 Schlepptoleranz max. XX Schlepptoleranz maximal in mm. Legt die Schleppgrenze für die
 Konstantfahrt fest. In der Beschleunigungs – und Verzögerungsphase wird die Schleppgrenze durch Interpolation der Min. – Maximalwerte festgelegt.
 19-67 Funktion Relais 1 0 Einstellung des Relais 1 für die Funktion Kurzschlussmodul für SM- Motore. Hier werden die Kontakte 01 – 02 geschaltet Datenwert ’0’ keine Aktion; Datenwert ’1’ Kontakt offen bei Spannung „AUS“; Datenwert ’2’ Kontakt offen bei Notabschaltung, Fahrt nicht regulär beendet (Rückhol- Inspektionssteuerung)
 19-86 Enable SC 0 Funktion Simple Control 0 = Standard Speed Control 1 = Start des Aufzuges über “Auf” / “Ab” Signal
 7.6.1 Open Loop Notbetrieb
 Anlagenparameter (Quick Menu) Dieser Betrieb gestattet einen Betrieb unter Last um die Kabine in eine Parkposition zu verfahren. Diese Funktion ist für PM als auch für ASM Motoren verfügbar. 19-62 Gebereberlos 0 Für den Notbetrieb oder zur Prüfung des Antriebes kann Open Loop,
 19-62 =“1“, gefahren werden. Sollte der Antrieb brummen dann 19-41 KP-Fahrt verringern
 Hilfestellung zur Fehlereinengung: Verfährt der Antrieb im Open Loop ruhig, so ist von einer ordnungsgemäßen Motorverdrahtung und einwandfreien Motordaten auszugehen, d.h. der Fehler liegt beim Geber. Bei Anwahl der Fahrt aufwärts sollte der Motor ein Rechtsdrehsinn haben (Blick auf die Antriebswelle des Motors im Uhrzeigersinn). Bitte den Drehsinn korrigieren durch Motorphasentausch bzw. Par. 19-06 = 1 Geberrichtung. Vor Umschaltung auf Betriebsmodus unbedingt den Par. 19-62 wieder auf „0“ setzen.
 Speichern der Eingabe durch gleichzeitige Betätigung der „OK“ und „Cancel“ Tasten.
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 7.6.2 Notbetrieb an USV Für den Hochlauf des Umrichters an 230 V AC USV wird die Zusatzplatine BC benötigt. Die BC - Leiterkarte wird im Schaltschrank montiert. Alternativ kann mittels Transformator die Eingangsspannung angehoben werden, üblicher Wert für den Transformator 230/400. Aufgrund der einphasigen Einspeisung stark abgegebene Leistung stark reduziert. Das automatische Verfahren im USV Betrieb in Richtung der Last wird nur im DCP Modus bereitgestellt. Die vom Umrichter ermittelte Lastrichtung wird per DCP Protokoll der Steuerung mitgeteilt.
 Für den USV Betrieb muss die Evakuierungsfahrt X57.8 aktiv sein.
 USV Parameter (Main Menu) 19-84 Funktion Ausgang 1 0 Die Funktion des Ausganges X59.1 wird mit der Eingabe in Par. 19-84
 verändert. Eingabe = 0 , Funktion unverändert, Übergeschwindigkeit Eingabe = 1 , signalisiert die Lastrichtung Eingabe = 2 , signalisiert die invertierte Lastrichtung Gleichzeitig zu X59.1 wird mit der Eingabe das DCP – Bit für die Lastrichtung invertiert.
 19-85 User Parameter 1 Zeigt die Lastrichtung an. Signalisiert werden: Bei leerer Kabine eine 1, bei voller Kabine abwärts eine -1. Wenn nicht, dann bitte die Ansteuerung der Fahrtrichtung und Par 19-05 Fahrtrichtung ändern.
 Speichern der Eingabe durch gleichzeitige Betätigung der „OK“ und „Cancel“ Tasten.
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 8 Parameterliste Aufzugssoftware
 Liste 19 – XX Parameter (bitte benutzen Sie das Main Menu)
 19-01 Motornummer 0 Auswahl von Standardmotoren. Eingabe 0 = kein Standardmotor.
 19-02 cos phi 84 Geben Sie den cos phi mal 100 ein. Mit der Eingabe werden aus den eingegeben Motordaten die Ersatzschaltbild Daten des Motors berechnet und übertragen,
 siehe Par 1-30 bis 1-35. Nach Änderung der Motordaten die Berechnung der Ersatzschaltbilddaten mit AMA 19-63= 3 erneut durchführen.
 19-03 Encoder Autotun 0 Der Umrichter ermittelt den Drehsinn des Gebers und des Motors. Entsprechend des ausgemessenen Drehsinns wird Par. 19-06 automatisch gesetzt. Geben Sie eine 1 ein und starten Sie mittels Rückholsteuerung, der Aufzug wird nur wenige Zentimeter verfahren.
 19-04 Fahrtrichtung 0 Zur Änderung der Fahrtrichtung Kabine geben Sie eine 1 ein.
 19-05 Geberrichtung 0 Zur Änderung des Motordrehsinns geben Sie eine 1 ein.
 19-06 Geberüberwachung 1 Geberüberwachung aktiviert = 1 (Main Menu).
 19-07 Encoder resol 2 Auflösung Geber, bei TTL Eingabe 2 = vierfache Auflösung Eingabe 3 = achtfache Auflösung
 Eingabe 4 = sechzehnfache Auflösung
 19-08 Wahl des Gebers 1 Eingabe 0 = Inkrementalgeber / 1 = SSI Absolutwertgeber SSI / 2 = Endat Absolutwertgeber (ab MCO Firmware > 5.05 oder v99.22)
 Mit der Eingabe 1 oder 2 wird die Rotorlage-Ermittlung nach Power on abgeschaltet. Achtung: Nach Wahl des Gebers Spannung aus / ein schalten
 19-09 Geber Offset 0 Eingabe Geber-Offset, Wertebereich : 0 – 8192 Eingabe bei Inkrementalgeber = 0. Eingabe des Wertes bei bekannten Geber – Offset (360 °entspricht Eingabe
 8192) Absolutwert anzeigen:
 Eingabe -1, Parameter 19-98 wird kontinuierlich aktualisiert (Kontrolle des Absolutwertgebers)
 Offset ausmessen: Eingabe -2 und anschließend speichern, der Geberoffset wird mit der nächsten Rückholfahrt ermittelt (z.B. nach Geberwechsel).
 19-10 Treibscheibendurchmesser 400 Geben Sie den Treibscheibendurchmesser in mm ein.
 19-11 Getriebeübersetzung 100 Geben Sie die Getriebeübersetzung mal 100 ein.
 19-12 Seilaufhängung 1 Geben Sie die Aufhängung des Aufzuges ein.
 19-13 Bremsanzugsverzug 300 Die Zeit bestimmt die Vormagnetisierung des Motors bevor die
 Bremse gelüftet wird. der Umrichter berechnet überschlägig an Hand der Motordaten den Wert (z.B. 11 kW Par. 19-13 =600 und 20 kW Par. 19-13 = 800).
 Bei SM 19-13 = 0 eingeben.
 19-14 Bremslüftzeit 300 Um ein Fahren gegen die Bremse zu vermeiden, wird nach dem Einschalten der Bremse erst nach der Bremsenlüftzeit verfahren. 19-15 Bremsenabfallzeit 600 Geben Sie die Bremsenabfallzeit in ms ein. Nach dem Ausschalten
 der Bremse bestromt der LD 302 den Motor um die eingestellte Zeit weiterhin. Eine zu kurze Zeit kann zum Wegdrehen des Antriebes führen.
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 19-16 Max. Drehmoment 0 Legt Höhe und Richtung des Vorsteuerdrehmomentes vor Öffnen der Bremse fest. Damit fließt auch bei Synchronmotoren Motorstrom vor
 Öffnen der Bremse. Bei Eingabewerten > +/- 15 % erwartet der Umrichter einen minimalen Strom vor Öffnen der Bremse (Kontrolle des Motoranschlusses) . Eingabebereich von -100 % bis 100 %. Dieses Moment steuert der Umrichter bei offenen Analogeingang 54 vor. Positive Eingabe bedeutet Drehmomentrichtung im Uhrzeigersinn bei Blick auf die Treibscheibe.
 19-17 Quelle Startmoment 0 Geben Sie die Quelle des Vorsteuermomentes an. 0 = Analog Eingang Klemme 54 1 = DCP Schnittstelle Telegramm I8 2 = Interne Ermittlung 19-19 Einfahrweg 50.0 Geben Sie den Einfahrweg in mm ein.
 19-20 Maximale Geschwindigkeit 1000 Geben Sie die max. Geschwindigkeit des Aufzuges in mm/sek. ein.
 19-21 V4 1000 Geben Sie die Nenngeschwindigkeit des Aufzuges in mm/sek. ein.
 19-22 V0 100 Geben Sie die Einfahrgeschwindigkeit des Aufzuges in mm/sek. ein.
 19-23 Vi 300 Geben Sie die Inspektiongeschwindigkeit des Aufzuges in mm/sek. ein.
 19-24 V3 100 Geben Sie die V3 Zwischengeschwindigkeit des Aufzuges in mm/sek. ein.
 19-25 V2 100 Geben Sie die V2 Zwischengeschwindigkeit des Aufzuges in mm/sek. ein.
 19-26 Vn 100 Geben Sie die Vn Nachreguliergeschwindigkeit in mm/sek. ein.
 19-27 V_nach Weg 1.0 Geben Sie den Positionierweg für die Nachgeschwindigkeit in mm ein.
 19-28 V1 100 Geben Sie die V1 Zwischengeschwindigkeit des Aufzuges in mm/sek. ein. 19-30 Beschleunigung 700 Geben Sie die Beschleunigung in mm/s2 ein.
 19-31 Verzögerung 1000 Geben Sie die Verzögerung in mm/s2 ein.
 19-32 Anfahrruck 400 Geben Sie den Anfahrruck in mm/s3 ein.
 19-33 Beschleunigungsruck 700 Geben Sie den Beschleunigungsruck in mm/s3 ein.
 19-34 Verzögerungsruck 1000 Geben Sie den Verzögerungsruck in mm/s3 ein.
 19-35 Einfahrruck 400 Geben Sie den Einfahrruck in mm/s3 ein.
 19-38 Fahrkomfort 0 „0“ entspricht normaler Fahrkomfort, „1“ ergibt eine sanft beschleunigende Fahrkurve und eine „2“ eine forsche Fahrweise. Dieser Parameter stellt im Hintergrund alle Ruck – und Beschleunigungswerte (Par. 19-30 bis 19-35) um. Es können jedoch auch alle Werte einzeln verändert werden.
 19-40 Kp Start 50 P-Anteil Drehzahlregler, Start. Höhere Werte führen zu einer härteren Lastübernahme. 19-41 Kp Fahrt 50 P-Anteil Drehzahlregler, Fahrt. Zu hohe Werte können zum Brummen
 führen.
 19-42 Tn bei Start 50 I-Anteil Drehzahlregler, Start. Kleinere Werte ergeben schnellere Lastübernahme. 19-43 Tn bei Fahrt 200 I-Anteil Drehzahlregler, Fahrt
 19-44 Filterzeit Start 1 Filterzeit Gebersignal Start, Eingabe in ms. Bei schlechten Gebersignal Wert erhöhen.
 19-45 Filterzeit Fahrt 10 Filterzeit Gebersignal Fahrt, Eingabe in ms. Bei schlechten Gebersignal Wert erhöhen. 19-46 Lageregler P-Start 0,1 Eingabe 0,1 = Lageregler Start ist deaktiviert. Praktischer Wertebereich von 0,1 bis 0,5. Höhere Werte ergeben eine härtere Lastübernahme. 19-47 Schlepptoleranz min. XX Schlepptoleranz minimal in mm. Legt die Schleppgrenze für den Startpunkt
 fest.

Page 63
                        

Dokumentation zur Applikationssoftware Liftantriebe
 Technische Änderungen vorbehalten. 63/75 V.02-10/12-B52X_44.00
 19-48 Schlepptoleranz max. XX Schlepptoleranz maximal in mm. Legt die Schleppgrenze für die Konstantfahrt fest. In der Beschleunigungs – und Verzögerungsphase wird die Schleppgrenze durch Interpolation der Min. – Maximalwerte festgelegt.
 19-50 Einfahrmodus 0 Legt das Ansteuerungsprofil fest (siehe Kapitel 4.3) .
 19-55 Lin. Anfahrbeschleunigung 20 Eingabe der Anfahrbeschleunigung für die lineare Anfahrrampe in mm/s2
 19-56 Lin. Anfahrgeschwindigkeit 50 Eingabe der Anfahrgeschwindigkeit für die lineare Anfahrrampe in mm/s
 19-57 Lin. Anfahrzeit 0 Eingabe der linearen Anfahrzeit in ms. Eingabe 0 bedeutet, dass keine lineare Anfahrrampe gefahren wird. Bei Aufzügen mit Haftreibung Wert 800 eingeben.
 19-58 Verz. mech. Bremse 100 Verzögerter Einfall in ms der mechanischen Bremse nach Erreichen der Bündigstellung
 19-59 Drehmomentrampe ab 500 Drehmomentrampe ab in ms zum Ausschalten des Motors 19-60 Testfahrmodus 0 0 = Modus ist deaktiviert.
 1 = es wird eine Treibscheibenumdrehung verfahren. Vi oder V0 muss angesteuert werden.
 19-62 Geberlos 0 Eingabe 19 – 62 = 1 ist geberloser Notbetrieb. Bitte Anlage mit Rückhol verfahren. Diese Funktion ist für PM als auch für ASM Motoren verfügbar.
 Sollte der Antrieb brummen dann 19-41 KP-Fahrt verringern Hilfestellung zur Fehlereinengung: Verfährt der Antrieb im Open Loop ruhig, so ist von einer
 ordnungsgemäßen Motorverdrahtung und einwandfreien Motordaten auszugehen, d.h. der Fehler liegt beim Geber. Bei Anwahl der Fahrt aufwärts sollte der Motor ein Rechtsdrehsinn haben (Blick auf die Antriebswelle des Motors im Uhrzeigersinn). Bitte den Drehsinn korrigieren durch Motorphasentausch bzw. Par. 19-06 = 1 Geberrichtung.
 Achtung: zur Ausführung der Funktion nicht speichern.
 19-63 Motoranpassung AMA 0 Eingabe = 1, reduzierte Motoranpassung Eingabe =2, automatische volle Motoranpassung (Standard) 1. Betätigen Sie dann die Rückholsteuerung. Die Motordaten werden bei stehenden Motor und eingefallener Bremse ausgemessen. Insbesondere bei älteren Motoren ist es wichtig die korrekten Ersatzschaltbild Daten zu verwenden. Eingabe = 3, Berechnung der ESB – Daten aus den eingegeben Motordaten
 19-64 Speichern 100 Speichert die Parameter nach Eingabe der 1. 19-65 Bremsüberwachung 0 Aktiviert die Überwachung der Bremslüftkontakte.
 Eingabe = 0 , Überwachung deaktiviert Eingabe = 1 , Überwachung 1-kanalig, Schließer, Eingang X57.10. Eingabe = 2 , Überwachung 1-kanalig , Schließer, Eingang 57.10, verriegelt. Eingabe = 3 , Überwachung 2-kanalig, Schließer , Eingang X57.9 und 10. Eingabe = 4 , Überwachung 2-kanalig, Schließer, Eingang X57.9 und 10 verriegelt. Eingabe = 5 , Überwachung 2-kanalig, Öffner, Eingang X57.9 und 10. Eingabe = 6 , Überwachung 2-kanalig, Öffner, Eingang X57.9 und 10 verriegelt. Durch Ausschalten der Spannung wird der Umrichter wieder entsperrt.
 19-XX Bremsüberwachungszeit 0 Überwachungszeit für die Bremslüftkontakte.
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 19-66 Dig_Serial 0 Legt die Art der Ansteuerung fest.
 0 = diskrete parallele Ansteuerung (Einfahrmodi Par. 19-50 und Simple Control 19-86 ) sind aktiv. 1 = DCP3 2 = DCP4
 19-67 Funktion Relais 1 0 Funktion des Relais 1 0 = kann über den Umrichter frei programmiert werden. 1 = Relais 1 signalisiert Betriebsbereit 2 = Relais 1 steuert Kurzschluss-Schütz 3 = Relais 1 spiegelt den Ausgand X59.4
 19-68 Entprellzeit Freigabe 5 Verzögerungszeit in ms zur Unterdrückung von Freigabeprellen der Schütze. 19-69 DCP4 Abgleich Position 0 Abgleich der Positionierung Restwegerfassung bei DCP4. Eingabe = 1, dann bitte Aufzug beliebig kurz verfahren Anzeige = XXXX, Korrekturfaktor zur Eingabe in Par. 19-72 ermittelt
 19-70 Thermischer Motorschutz 0 Eingabe 19-70 = 0 schaltet die Motortemperaturüberwachung ab. 19 – 70 = 1 aktiviert die Temperaturüberwachung.
 19-71 Richtungszähler setzen XX Die Eingabe erfolgt codiert. Enthalten in der Eingabe ist die Information, ob Richtungswechselzähler 1, Richtungswechselzähler 2 oder die Warnschwelle für Richtungswechselzähler 1 gesetzt werden soll. Der Eingabewert wird von der Anwendung überprüft. Bei erfolgreicher Eingabe wird der Parameter auf „0“ gesetzt. Sollten die Eingabedaten nicht plausibel sein, erscheint der Wert -1. Die Daten werden durch die Tastenkombination „[OK]+[CANCEL]“ übernommen.
 19-72 DCP4 Restwegkorrektur 1 Abgleich der Restwegerfassung bei DCP4. Hier erfolgt die Eingabe der unter Par. 19-69 ermittelten Korrekturwerte. Die Werte sollten sich um 1 bewegen.
 Überprüfen Sie die Anlagendaten bei Abweichungen.
 19-73 Interner Parameter 0 Interne Funktion
 19-80 Fehlernummer 0 Fehlerspeicher der MCO Steuerkarte. Hier werden Applikationsfehler abgelegt. Eingabebereich 1 bis 10.
 19-81 Fehlercode 0 Hier wird der Fehlercode zu den Fehlernummern angezeigt. 19-82 Fehlerzeit 0 Fehlerzeit zu den Fehlernummern. 19-83 Reset Errorlog 0 Eingabe der 1 setz den Fehlerspeicher zurück. 19-84 Funktion Ausgang 1 0 Funktion Ausgang X59.1. Änderung der Lastrichtung.
 Eingabe 1 aktiviert X59.1 als Lastausgang. Eingabe 2 invertiert die signalisierte Lastrichtung.
 19-85 Lastrichtung 0 Anzeige der Lastrichtung. Leere Kabine, Last nach oben : 19-85 = 1,
 keine Last:19-85 = 0, volle Kabine , Last nach unten: 19-95 = -1 19-86 Enable SC 0 Ansteuerung über Richtungssignale. 0 = Standardansteuerung 1 = Freigabefunktion über Richtungseingänge 19-88 Fast Boot 0 Eingabe 19-88 = 0 entspricht normaler Hochlaufzeit des Liftprogrammes nach Power on.
 Eingabe 19-88 = 1 verkürzte Hochlaufzeit, die Parameter im 19 er Bereich werden erst nach Tastaturbetätigung geschrieben.
 19-90 Softwareversion 0 Liftsoftware – Version 19-93 Richtungszähler 1 XX Richtungswechselzähler 1, siehe Detailbeschreibung 19-94 Richtungszähler 2 XX Richtungswechselzähler 2, siehe Detailbeschreibung
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 19-97 Bremsenschlupf XX Anzeige des Bremsenschlupfes und Eingabe der Grenzwerte. 19-98 Abs. Encoder Pos XX Zeigt den vom Absolutwertgeber übertragenen Wert. 19-99 Bremsweg XXX Zeigt nach dem Start den Bremsweg der angesteuerten Geschwindigkeit vom Verzögerungspunkt bis zum Erreichen der Vo an. Die eingestellten Ruck -und Verzögerungswerte werden berücksichtigt.
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 9 Fehlersuche und –behebung
 Der LD 302 besitzt keinerlei programmierbare Sicherheitsfunktionen.
 Lediglich der Betrieb ohne Motorschütze ist als sicherheitsrelevante Funktion als Hardwarelösung enthalten. Hierzu ist die Konformitätsaussage zur Baumusterprüfung Reg.-Nr.: 44 799 10 381250 000 und die „Ergänzung zur Dokumentation VLT LiftDrive für die Verwendung des Safe Stop in Aufzugsanlagen“ zu beachten.
 Der LD 302 ist kein sicherheitsrelevantes Bauteil entsprechend der EN 81-A3
 9.1 Fehlerliste
 Eine Warnung oder ein Alarm wird durch die entsprechende LED auf der Frontseite des Frequenzumrichters signalisiert und mit einem Code im Display angezeigt. Eine Warnung bleibt so lange bestehen, bis die Ursache nicht mehr zutrifft. Der Motor kann dabei Eventuell weiter betrieben werden. Warnmeldungen können, müssen aber nicht unbedingt kritisch sein.
 Bei einem Alarm schaltet der Frequenzumrichter den Ausgang für die mechanische Bremse ab, sperrt den Wechselrichter, die Ausgänge X59.5 „Bereit“ und X59.4 „Regelung aktiv“ werden ausgeschaltet und er wechselt in den Zustand Störung/Alarm. Nach zurück nehmen der „Freigabe“, X57.1, durch die Steuerung führt der Umrichter einen internen „Reset“ durch, startet neu und gibt am Ausgang X59.5 das Signal „Bereit“ aus.
 Wird beim Neustart eine anliegende Störung, wie z.B. Erdschluss, festgestellt muss diese von Hand mittels „Reset-Taste“ quittiert werden. Anschließend den LD 302 mit der „Auto On – Taste“ wieder betriebsbereit schalten. Erst dann wird am Ausgang X59.5 das Signal „Bereit“ auf 24V gesetzt. Wenn sich ein Alarm nicht quittieren lässt, kann dies daran liegen, dass die Ursache noch nicht beseitigt ist.
 Wenn die Applikationssoftware Liftantriebe, MCO 305, Störungen feststellt werden diese wie Alarme behandelt.
 Die Fehler und Alarmmeldungen des Umrichters werden im Display unter „Alarm Log“ und die Fehler der Liftanwendung unter den Parametern 19-80 bis 19-82 angezeigt. „Alarm Log“ zeigt eine Liste der letzten 10 Alarme an. Der letzte Fehler hat die Nummer „0“. Um zusätzliche Informationen zu einem Alarmzustand zu erhalten, markieren Sie mithilfe der Pfeiltasten die betreffende Alarmnummer und drücken „OK“. Hierdurch erhalten Sie die Alarmdetails, die für die Ursachenanalyse hilfreich sind.
 Angezeigter Alarm im LCP Angezeigte Alarme nach betätigen der Alarm Log Taste
 Angezeigte Betriebszeit in Sekunden des letzten Alarmes „0“
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 Um eine zeitliche Vorstellung über den Fehlereintritt zu haben ist der Zeitpunkt mit den Betriebsstunden unter Parameter 15-00 abzugleichen. Beispiel:
 Parameter 15-00 = 12h
 Alarm Log Zeit = 43200 sec
 Fehlerauftritt: 43200 / 3600 = 12 h, nach Umrichterlaufzeit unter Spannung
 Der Fehler trat also gerade auf.
 Die Vorgehensweise für die Liftalarme in Parameter 19-80 ist identisch. Mittels Par. 19-80 den Fehler anwählen, Fehlerursache des angewählten Fehlers in Par 19-81 feststellen und mit der Zeit Anzeige in Par. 19-82 den Zeitpunkt des Fehlers bestimmen. Der letzte Fehler hat hier jedoch abweichend zu denen des Frequenzumrichters die Nummer „1“ und der Zeitpunkt des Fehlerauftritts wird für die Liftalarme in Stunden angezeigt.
 Parameter Wert Bemerkung
 19-80 Ereign. Speicher 1 Anzeige einer Liste der letzten 10 Alarme / Fehler. Der letzte Fehler hat die Nummer „1“. Markieren der betreffenden Alarmnummer mithilfe der Pfeiltasten und „OK“ drücken. 19-81 Fehlercode 0 Sie erhalten z.B. durch Fahrtabbruch durch die Sicherheitskette Angaben zum MCO 305 Fehlercode 207 - Fehler Übergeschwindigkeit 208 oder 8 - Schleppfehler 210 oder 92 - Geberfehler 211 - Überlast Lastwiegung 217 - Fehler Bremslüftkontakte im Stillstand
 218 - Fehler Bremslüftkontakte beim Start 219 - Fehler Bremslüftkontakte während der Fahrt 220 - Fehler Bremslüftkontakte beim Anhalten
 237 - Applikations- time out (Watchdog) usw. 239 - Time out Klemme 37 > 2sec 240 - Time out Schnellstart > 5 sec 246 - Encoderfehler SSI 247 - Encoderfehler ENDAT 248 - Startzeit ohne Geschwindigkeit überschritten 19-82 Fehlerzeit 0 Zeigt den Zeitpunkt in Stunden an, wann der Fehler ab Inbetriebnahme aufgetreten ist.
 Die Störungsnummer „3 - Kein Motor“ führt zu einen „Schleppfehler“ und wird entsprechend angezeigt und behandelt.

Page 68
                        

Dokumentation zur Applikationssoftware Liftantriebe
 Technische Änderungen vorbehalten. 68/75 V.02-10/12-B52X_44.00
 9.2 Alarm – und Fehlermeldungen Auszug aus: Produkthandbuch MG.33.AH.03 - VLT® AutomationDrive FC 300
 Nr. Beschreibung Warnung Alarm/
 Abschaltung Alarm/
 Abschaltblockierung Parameter Sollwert
 1 10 Volt niedrig X 2 Signalfehler (X) (X) 6-01 Signalausfall Funktion 3 Kein Motor (X) 1-80 Funktion bei Stopp 4 Netzunsymmetrie (X) (X) (X) 14-12 Netzphasen-Unsymmetrie 5 DC-Spannung hoch X 6 DC-Spannung niedrig X 7 DC-Überspannung X X 8 DC-Unterspannung X X 9 WR-Uberlast X X 10 Motortemp. ETR (X) (X) 1-90 Thermischer Motorschutz 11 Motor Thermistor (X) (X) 1-90 Thermischer Motorschutz 12 Moment.grenze X X 13 Überstrom X X X 14 Erdschluss X X X 15 Inkompatible Hardware X X 16 Kurzschluss X X 17 Steuerwort-Timeout (X) (X) 8-04 Steuerwort Timeout- Funktion 22 Mech. Bremse (X) (X) Parametergruppe 2-2* 23 Interne Lüfter X 25 Bremswiderstand Kurzschluss X 26 Bremswiderstand Leistungsgrenze (X) (X) 2-13 Bremswiderst. Leistungsüberwachung 27 Bremse IGBT-Fehler X X 28 Bremstest Fehler (X) (X) 2-15 Bremswiderstand Test 29 Kühlkörpertemp. X X X 30 Motorphase U fehlt (X) (X) (X) 4-58 Motorphasen Überwachung 31 Motorphase V fehlt (X) (X) (X) 4-58 Motorphasen Überwachung 32 Motorphase W fehlt (X) (X) (X) 4-58 Motorphasen Überwachung 33 Inrush-Fehler X X 34 Feldbus-Kommunikationsfehler X X 36 Netzausfall X X 37 Phasenunsym. X 38 Interner Fehler X X 39 Kühlkörpergeber X X 40 Digitalausgang 27 ist überlastet (X) 5-00 Schaltlogik, 5-01 Klemme 27 Funktion 41 Digitalausgang 29 ist überlastet (X) 5-00 Schaltlogik, 5-02 Klemme 29 Funktion 45 Erdschluss 2 X X X 46 Versorgung Leistungsteil X X 47 24-V-Versorgung - Fehler X X X 48 1,8-V-Versorgung – Fehler X X 49 Drehzahlgrenze X 50 AMA-Kalibrierungsfehler X 51 AMA-Motordaten überprüfen X 52 AMA Motornennstrom überprüfen X 53 AMA-Motor zu gros X 54 AMA-Motor zu klein X 55 AMA-Daten außerhalb des Bereichs X 56 AMA Abbruch X 57 AMA-Timeout X 58 AMA-Interner Fehler X X 59 Stromgrenze X 60 Ext. Verriegelung X X 61 Istwertfehler (X) (X) 4-30 Drehgeberüberwachung Funktion 62 Ausgangsfrequenz Grenze X 63 Mechanische Bremse (X) 2-20 Bremse offnen bei Motorstrom 64 Motorspannung X 65 Steuerkarte Übertemperatur X X X 66 Temperatur zu niedrig X 67 Optionskonfiguration wurde geändert X 68 Sicherer Stopp (X) (X) 5-19 Klemme 37 Sicherer Stopp 69 Leistungsteil Übertemp. X X 70 Ungültige FC-Konfiguration X 73 Sicherer Stopp Autom. Wiederanlauf (X) (X)1) 5-19 Klemme 37 Sicherer Stopp 76 Leist.-teil Konf. X 77 Red.Leistung X 14-59 Anzahl aktiver Wechselrichter 78 Drehgeber-Fehler (X) (X) 4-34 Drehgeberüberwachung Funktion 79 Ungültige Leistungsteilkonfiguration X X 80 Initialisiert X 81 CSIV beschädigt X 82 CSIV-Param. X 85 Profibus/Profisafe-Fehler X 90 Drehgeber Überwachung (X) (X) 17-61 Drehgeber Überwachung 91 Analogeingang 54, falsche Einstellungen X S202 250 Neues Ersatzteil X 14-23 Typencodeeinstellung 251 Typencode neu X X
 Tabelle 6.1 Alarm-/Warncodeliste aus VLT® AutomationDrive FC 300 Produkthandbuch
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 Die mit GELB gekennzeichneten Störungen sind auf WARNUNG gesetzt. Die mit BLAU gekennzeichneten Störungen sind deaktiviert.
 (X) Parameterabhängig 1) Kann nicht automatisch quittiert werden über 14-20 Quittierfunktion
 LED-Anzeige Warnung gelb Alarm blinkt rot
 Abschaltblockierung gelb und rot
 Fehlersuche und –behebung MCO 305 Auszug aus: Programmable Motion Controller – MCO 305 - Produkthandbuch.
 Alle Meldungen werden im LCP-Display in Kurzform angezeigt.
 Fehlernr. LCP Display Fehlertext 102 Zu viele CAN-Objekte Es sind keine weiteren CAN-Objekte verfügbar (CANINI). 103 Ungültige Achsennr. Achse ist nicht im System. 105 Fehler nicht zurückgesetzt Fehler nicht quittiert. 106 Referenzpunkt nicht erreicht Fehler bei Referenzpunktbewegung. 107 Referenzpunktgeschwindigkeit 0 Geschwindigkeit der Referenzpunktbewegung 0 108 Positionsfehler Positionsfehler. 109 Index nicht gefunden Indeximpuls (Drehgeber) nicht gefunden. 110 Unbekannter Befehl. Unbekannter Befehl. 111 SW-Endbegrenzung Software-Endbegrenzung aktiviert. 112 Unbek. Param. Ungültige Parameternummer. 113 FU nicht aktiviert VLT-Fehlerzustand 114 Zu viele Schleifen. Z u viele Verschachtelungen. 115 Par.-speichern fehlgeschlagen INLONG-Befehl hat ungültigen String 116 Param.speicher Parameter im Speicher sind defekt. 117 Progr. speicher Programme im Speicher sind defekt. 118 Reset durch CPU Reset durch CPU. 119 Abbruch durch Benutzer Abbruch durch Benutzer. 121 Keine weiteren SDO-Kanäle Anzahl der SDO-Kanäle überschritten. 125 HW-Endbegrenzung Endschalter aktiviert. 149 Zu viele Interrupts. Max. Zahl von Interruptfunktionen überschritten. 150 Keine ext. 24 V Externe 24-V-Versorgung fehlt. 151 Zu viele GOSUB Zu viele verschachtelte GOSUB-Befehle. 152 Zu viele Returns Zu viele RETURN-Befehle. 154 Digitalausgang überlastet Digitalausgang überlastet. 155 Verknüpfungsfehler LINKGPAR fehlgeschlagen. 156 Ungültiges Doppelarg. Eine Gleitkommafunktion wurde mit einem ungültigen Argument aufgerufen. 160 Internet Interruptfehler Interrupt ist aufgetreten, aber die Interrupt-Adresse ist nicht mehr gültig. 162 Speicherfehler Fehler bei Prüfung 170 Zu viele DIM-Arrays Zu viele DIM-Arrays definiert. 171 Array zu klein Array zu klein 175 Außerhalb des Array-Speichers Kein Speicherplatz mehr für den neuen vom DIM definierten Array. 176 Falsche Arraygröße Arraygröße entspricht nicht der Größe des vorhandenen Arrays. 179 Warte-Index-Timeout Timeout beim Warten auf Index. 184 Zu viel ONTIME Zu viele ONTIME- oder ONPERIODS-Interrupts. 187 Nicht genug Speicherplatz Nicht genug Speicherplatz für Variablen 188 Fehler bei CAN-Führung Ein Führungsfehler ist aufgetreten. 189 Sende-/Empfangsfehler CAN Sende- oder Empfangsfehler CAN. 190 Speicher gesperrt Speicher gesperrt 191 Ungültige Kurvennr. Ungültige Kurvennr. in SETCURVE. 192 Drehgeberfehler Drehgeberfehler 193 Stapelüberlauf Stapelüberlauf: Zu viele lokale Variablen oder verschachtelte Funktionsaufrufe 194 Außerhalb des dynamischen Speichers Außerhalb des dynamischen Speichers 195 Zu viele Testindizes Zu viele Testindizes im Datenprotokollbefehl 196 Code zu alt Code ist zu alt für die aktuelle Firmware 198 Verletzung des Endschalters Falsche Richtung nach Abschaltung des Endschalters und Fehlerrücksetzung 199 Int MCO-Fehler Int MCO- Fehler
 Tabelle 7.1 Warnungen und Fehlermeldungen aus: Programmable Motion Controller – MCO 305 - Produkthandbuch.
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 Ausführungen der Alarm-/Warnmeldungen aus VLT® AutomationDrive FC 300 Produkthandbuch und Fehlermeldungen aus: Programmable Motion Controller – MCO 305 - Produkthandbuch. (Fehler Nr. 102 – 199)
 WARNUNG 1 10 Volt niedrig: Die Spannung von Klemme 50 an der Steuerkarte ist unter 10 Volt. Die 10-Volt-Versorgung ist überlastet. Verringern Sie die Last an Klemme 50. Max. 15 mA bzw. minimal 590 Ohm Last.
 WARNUNG/ALARM 2 Signalfehler:
 Das Signal an Klemme 53/54 ist kleiner als 50 % des Wertes, eingestellt in Par. 6-12 Klemme 53 Skal. Min.Strom bzw. Par. 6-22 Klemme 54 Skal. Min.Strom.
 WARNUNG/ ALARM 3 Kein Motor:
 Am Ausgang des Frequenzumrichters ist kein Motor angeschlossen.
 WARNUNG/ALARM 4 Netzunsymmetrie:
 Versorgungsseitiger Phasenausfall oder zu hohes Ungleichgewicht in der Netzspannung. Diese Meldung wird im Fall eines Fehlers im Eingangsgleichrichter des Frequenzumrichters angezeigt. Kontrollieren Sie die Versorgungsspannung und die Versorgungsströme zum Frequenzumrichter.
 WARNUNG 5 DC-Spannung hoch:
 Die Zwischenkreisspannung (Gleichstrom) ist höher als die Überspannungsgrenze des Steuersystems. Der Frequenzumrichter ist weiterhin aktiv.
 WARNUNG 6 DC-Spannung niedrig
 Die Zwischenkreisspannung (DC) liegt unter dem Spannungsgrenzwert des Steuersystems. Der Frequenzumrichter ist weiterhin aktiv.
 WARNUNG/ALARM 7 DC-Überspannung:
 Überschreitet die Zwischenkreisspannung den Grenzwert, schaltet der Frequenzumrichter nach einiger Zeit ab.
 Mögliche Abhilfen: Bremswiderstand anschließen bzw. Verdrahtung überprüfen Verzögerung verringern. Auslegung Bremswiderstand prüfen.
 WARNUNG/ALARM 8 DC-Unterspannung:
 Wenn die Zwischenkreisspannung (VDC) unter den „Unteren Spannungsgrenzwert“ (siehe Tabelle) sinkt, prüft der Frequenzumrichter, ob eine externe 24 V-Versorgung angeschlossen ist. Wenn keine externe 24 V-Versorgung angeschlossen ist, schaltet der Frequenzumrichter nach einer festgelegten Zeit (geräteabhängig) ab.
 Siehe Allgemeine technische Daten, um die Versorgungsspannung mit den Kenndaten des Frequenzumrichters abzugleichen.
 WARNUNG/ALARM 9 Wechselrichter-Überlast:
 Der Frequenzumrichter schaltet aufgrund von Überlastung (zu hoher Strom über zu lange Zeit) ab. Der Zähler für elektronischen Wechselrichterschutz gibt bei 98 % eine Warnung aus und schaltet bei 100 % mit einem Alarm ab. Der Frequenzumrichter kann erst zurückgesetzt werden, wenn der Zähler unter 90 % gefallen ist. Der Motor ist zu lange Zeit mit mehr als 100 % belastet worden.
 WARNUNG/ALARM 10 Motortemperatur-ETR:
 Der Motor ist laut der elektronisch thermischen Schutzfunktion (ETR) überhitzt. In Par. 1-90 kann gewählt werden, ob der Frequenzumrichter eine Warnung oder einen Alarm ausgeben soll. Ursache des Problems ist, dass der Motor zu lange mit niedriger Drehzahl oder mehr als 100 % Motorstrom belastet war. Prüfen Sie Last, Motor und Motorparameter. WARNUNG/ALARM 11 Motor-Thermistor:
 Der Thermistor bzw. die Verbindung zum Thermistor ist zu hochohmig. Der Frequenzumrichter gibt während der Fahrt eine Warnung , im Stillstand des Aufzuges einen Fehler aus. Bei wieder regulärem Widerstand des Thermistors (Abkühlung des Motors) wird der Betrieb automatisch freigegeben. Überprüfen Sie Last und Motor und prüfen Sie, ob der Thermistor korrekt zwischen Klemme 53 (Analogspannungseingang) und Klemme 50 (+ 10 Volt-Versorgung) angeschlossen ist. WARNUNG/ALARM 12 Drehmomentgrenze:
 Das Drehmoment ist höher als der Wert in Par. 4-16 Momentengrenze motorisch (bei motorischem Betrieb) bzw. in Par. 4-17 Momentengrenze generatorisch
 (bei generatorischem Betrieb).
 Die Drehmomentgrenze kann auch hervorgerufen werden durch: 1. Die Motordaten sind nicht korrekt. Überprüfen Sie die Einstellung der Parameter. Falls Sie keine Standardmotoren für Frequenzumrichterbetrieb verwenden, dann führen Sie eine Automatische Motoranpassung mittels Parameter 19-03 durch.
 2. Das Beschleunigungsmoment ist zu hoch. Verringern Sie die Werte für Beschleunigung Par. 19-30 bzw. wenn nötig für die Verzögerung Par. 19-31. Alternativ erhöhen Sie die Grenzwerte für die Beschleunigung Par. 4-16 oder Verzögerung Par. 4-17.
 3. Der Regelparameter Kp-Fahrt 19-41 ist zu hoch. Verringern Sie 19-41 schrittweise.
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 WARNUNG/ALARM 13 Überstrom:
 Die Spitzenstromgrenze des Wechselrichters (ca. 200 % des Nennstroms) ist überschritten. Die Warnung dauert ca. 8-12 s, wonach der Frequenzumrichter abschaltet und einen Alarm ausgibt. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus, und prüfen Sie, ob die Drehrichtung der Motorwelle geändert werden kann und ob die Motorgröße dem Frequenzumrichter entspricht.
 Bei Auswahl der erweiterten mechanischen Bremssteuerung kann die Abschaltung extern zurückgesetzt werden.
 ALARM 14 Erdschluss:
 Es ist ein Erdschluss zwischen den Ausgangsphasen und Erde entweder im Kabel zwischen Frequenzumrichter und Motor oder im Motor vorhanden. Den Frequenzumrichter ausschalten und den Erdschluss entfernen.
 ALARM 16 Kurzschluss:
 Es liegt ein Kurzschluss im Motorkabel, im Motor oder an den Motorklemmen vor. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus, und beheben Sie den Kurzschluss.
 WARNUNG/ALARM 17 Steuerwort-Timeout:
 Es besteht keine Kommunikation mit dem Frequenzumrichter. Die Warnung wird nur aktiv, wenn Par. 8-04 Steuerwort Timeout-Funktion nicht auf AUS eingestellt ist.
 Wenn Par. 8-04 Steuerwort Timeout-Funktion auf Stopp und Abschaltung gesetzt wird, wird eine Warnung angezeigt. Der Frequenzumrichter führt eine Rampe Ab durch und schaltet mit einem Alarm ab. Par. 8-03 Steuerwort Timeout-Zeit kann möglicherweise erhöht werden.
 WARNUNG 23 Interne Lüfter:
 Die Funktion ist ein zusätzlicher Schutz, mit der geprüft wird, ob Lüfter vorhanden sind und laufen. Die Warnung kann in Par. 14-53 Lüfterüberwachung
 Lüfterüberwachung deaktiviert [0] werden.
 WARNUNG 24 Externe Lüfter:
 Die Funktion ist ein zusätzlicher Schutz, mit der geprüft wird, ob Lüfter vorhanden sind und laufen. Die Warnung kann in Par. 14-53 Lüfterüberwachung
 Lüfterüberwachung deaktiviert [0] werden.
 WARNUNG 25 Bremswiderstand Kurzschluss:
 Der Bremswiderstand wird während des Betriebs überwacht. Bei einem Kurzschluss wird die Bremsfunktion abgebrochen und die Warnung ausgegeben. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus, und tauschen Sie den Bremswiderstand aus (siehe Par. 2-15 Bremswiderstand Test). Regulärer Aufzugsbetrieb ist nicht mehr möglich.
 Warnung: Bei einem Kurzschluss des Bremstransistors besteht das Risiko einer erheblichen Leistungsübertragung zum Bremswiderstand.
 WARNUNG/ALARM 26 Bremswiderstand Leistungsgrenze:
 Die auf den Bremswiderstand übertragene Leistung wird als Mittelwert für die letzten 120 Sekunden anhand des Widerstandswerts des Bremswiderstands (Par. 2-11 Bremswiderstand (Ohm)) und der Zwischenkreisspannung in Prozent ermittelt. Die Warnung ist aktiv, wenn die übertragene Bremsleistung höher ist als 90 %. Wenn in Par. 2-13 Bremswiderst. Leistungsüberwachung Alarm [2] ausgewählt wurde, schaltet der Frequenzumrichter mit einem Alarm ab, wenn die abgeführte Bremsleistung über 100 % liegt.
 WARNUNG/ALARM 27 Bremse IGBT-Fehler:
 Während des Betriebs wird der Bremstransistor überwacht. Bei einem Kurzschluss wird die Bremsfunktion abgebrochen und die Warnung ausgegeben. Der Frequenzumrichter kann weiterhin betrieben werden, aufgrund des Kurzschlusses wird jedoch eine hohe Leistung an den Bremswiderstand abgegeben, auch wenn dieser nicht gebremst wird.
 Schalten Sie den Frequenzumrichter aus. Überprüfen Sie den Bremswiderstand.
 Warnung: Bei einem Kurzschluss des Bremstransistors besteht das Risiko einer erheblichen Leistungsübertragung zum Bremswiderstand.
 WARNUNG/ALARM 28 Bremstest Fehler:
 Fehler im Bremswiderstand: Der Bremswiderstand ist nicht angeschlossen/funktioniert nicht.
 ALARM 29 Umrichter Übertemperatur:
 Bei Schutzart IP20 oder IP21/NEMA 1, liegt die Abschaltgrenze für die Kühlkörpertemperatur bei 95 °C +5 °C. Der Temperaturfehler kann erst dann quittiert werden, wenn die Kühlkörpertemperatur 70 °C + 5 °C wieder unterschritten hat.
 Mögliche Ursachen: Umgebungstemperatur zu hoch oder Motorkabel zu lang
 ALARM 30 Motorphase U fehlt:
 Motorphase U zwischen Frequenzumrichter und Motor fehlt. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus, und prüfen Sie Motorphase U.
 ALARM 31 Motorphase V fehlt:
 Motorphase V zwischen Frequenzumrichter und Motor fehlt. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus, und prüfen Sie Motorphase V.
 ALARM 32 Motorphase W fehlt:
 Motorphase W zwischen Frequenzumrichter und Motor fehlt. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus, und prüfen Sie Motorphase W.

Page 72
                        

Dokumentation zur Applikationssoftware Liftantriebe
 Technische Änderungen vorbehalten. 72/75 V.02-10/12-B52X_44.00
 ALARM 33 Inrush Fehler:
 Zu viele Einschaltungen haben innerhalb zu kurzer Zeit stattgefunden. Die zulässige Anzahl Einschaltungen innerhalb einer Minute ist im Kapitel Allgemeine
 technische Daten aufgeführt.
 WARNUNG/ALARM 36 Netzausfall:
 Diese Warnung/dieser Alarm ist nur aktiv, wenn die Versorgungsspannung des Frequenzumrichters unterbrochen wurde und Par. 14-10 Netzausfall-Funktion nicht auf AUS steht. Überprüfen Sie Überprüfen Sie die Sicherungen des Frequenzumrichters.
 ALARM 37 Phasenunsymmetrie:
 Es liegt eine Stromunsymmetrie zwischen den Leistungseinheiten vor.
 ALARM 38 Interner Fehler:
 Wenn dieser Alarm ausgegeben wird, müssen Sie sich möglicherweise mit Ihrem Danfoss-Lieferanten in Verbindung setzen. Einige typische Alarmmeldungen:
 0 Die serielle Kommunikationsschnittstelle kann nicht initialisiert werden. Schwerer Hardwarefehler 256 Die EEPROM-Leistungsdaten sind defekt oder zu alt 512 Die EEPROM-Daten auf der Steuerkarte sind defekt oder zu alt 513 Timeout beim Lesen von EEPROM-Daten 514 Timeout beim Lesen von EEPROM-Daten 515 AOC erkennt EEPROM-Daten nicht 516 Schreiben in EEPROM nicht möglich, da ein Schreibvorgang durchgeführt wird 517 Timeout für den Schreibvorgang 518 Fehler im EEPROM 519 Fehlende oder ungültige BarCode-Daten in EEPROM 1024– 1279 CAN-Telegramm kann nicht gesendet werden (1027 zeigt einen möglichen Hardwarefehler an). 1281 Timeout beim digitalen Signalprozessor 1282 Die Versionen der Power Micro-Software stimmen nicht überein 1283 Die Versionen der EEPROM-Leistungsdaten stimmen nicht überein 1284 Softwareversion des digitalen Signalprozessors kann nicht gelesen werden 1299 Options-Software in Steckplatz A ist zu alt 1300 Options-Software in Steckplatz B ist zu alt 1311 Options-Software in Steckplatz C0 ist zu alt 1312 Options-Software in Steckplatz C1 ist zu alt 1315 Options-Software in Steckplatz A nicht unterstützt (nicht zulässig) 1316 Options-Software in Steckplatz B nicht unterstützt (nicht zulässig) 1317 Options-Software in Steckplatz C0 nicht unterstützt (nicht zulässig) 1318 Options-Software in Steckplatz C1 nicht unterstützt (nicht zulässig) 1536 Es wurde eine AOC-Ausnahme festgestellt. Fehlerbehebungsinformationen in LCP 1792 DSP Watchdog ist aktiv. Behebung von Fehlern bei der Übertragung von MOC-Leistungsdaten 2049 Leistungsdaten neu gestartet 2315 Fehlende Software-Version von Antrieb 2816 Stapelüberlauf an Steuerkartenmodul 2817 Planung langsame Aufgaben 2818 Schnelle Aufgaben 2819 Parameter-Thread 2820 LCP-Stapelüberlauf 2821 Überlauf an der seriellen Schnittstelle 2822 Überlauf an der USB-Schnittstelle 3072- Parameterwert liegt nicht im zulässigen Grenzwertbereich. 5122 Führen Sie eine Initialisierung durch. Parameternummer, die den Alarm ausgelöst hat: Ziehen Sie vom Code den Wert 3072 ab. Beispiel: Fehlercode 3238: 3238-3072 = 166 (außerhalb des Grenzwertbereichs) 5125 Option in Steckplatz C0: Hardware mit Steuerkartenhardware nicht kompatibel
 ALARM 39 Kühlkörpergeber
 Kein Istwert von Kühlkörpertemperaturgeber. Das Signal vom IGBT-Temperaturfühler steht am Leistungsteil nicht zur Verfügung. Es kann ein Problem mit dem Leistungsteil, der Gate-Ansteuerkarte oder dem Flachbandkabel zwischen Leistungsteil und Gate-Ansteuerkarte vorliegen.
 WARNUNG 40 Digitalausgang 27 ist überlastet
 Überprüfen Sie die Last an Klemme 27, oder beseitigen Sie den Kurzschluss. Par. 5-00 Schaltlogik und Par. 5-01 Klemme 27 Funktion prüfen.
 WARNUNG 41 Digitalausgang 29 ist überlastet:
 Überprüfen Sie die Last an Klemme 29, oder beseitigen Sie den Kurzschluss. Par. 5-00 Schaltlogik und Par. 5-02 Klemme 29 Funktion prüfen.
 ALARM 45 Erdschluss 2:
 Es fließt ein Ableitstrom von den Ausgangsphasen zur Erde, entweder im Kabel zwischen Frequenzumrichter und Motor oder im Motor selbst. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus, und beseitigen Sie den Erdschluss. Dieser Alarm wird bei der Inbetriebnahmefolge erkannt.
 WARNUNG 47 24-V-Versorgung - Fehler:
 Die externe 24-V-DC-Steuerversorgung ist möglicherweise überlastet. Wenden Sie sich andernfalls an Ihren Danfoss-Lieferanten.
 WARNUNG 48 1,8-V-Versorgung - Fehler: Wenden Sie sich an den Danfoss-Service.
 WARNUNG 49 Drehzahlgrenze:
 Die Drehzahl liegt nicht innerhalb des in Par. 4-11 Min. Drehzahl [UPM] und Par. 4-13 Max. Drehzahl [UPM] angegebenen Bereichs.
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 ALARM 50 AMA Kalibrierungsfehler:
 Der Motor ist für die Frequenzumrichtergröße nicht geeignet. Die AMA erneut in Par. 1-29 Autom. Motoranpassung starten, eventuell mit reduzierter AMA-Funktion. Wenn der Fehler weiter auftritt: die Motordaten überprüfen.
 ALARM 51 AMA Motordaten überprüfen:
 Die Einstellung von Motorspannung, Motorstrom und Motorleistung ist vermutlich falsch. Prüfen Sie die Richtigkeit der Einstellungen.
 ALARM 52 AMA Motornennstrom niedrig:
 Die Einstellung des Motorstroms ist vermutlich zu niedrig. Überprüfen Sie die Einstellungen.
 ALARM 53 AMA Motor zu groß:
 Bitte überprüfen Sie die Leistung des Motors am Typenschild und die Einstellungen in Par. 1-20. Eventuell ist der Motor zu groß für diesen Umrichter.
 ALARM 54 AMA Motor zu klein:
 Der angeschlossene Motor ist für die Durchführung einer AMA wahrscheinlich zu klein.
 ALARM 55 AMA-Daten außerhalb des Bereichs:
 Die im Motor gefundenen Parameterwerte liegen außerhalb des zulässigen Bereichs.
 ALARM 56 AMA Abbruch durch Benutzer: AMA wurde durch den Benutzer abgebrochen.
 ALARM 57 AMA-Timeout:
 Versuchen Sie einen Neustart von AMA, bis die AMA ausgeführt wird. Wiederholter AMA-Betrieb kann zu einer Erwärmung des Motors führen, was wiederum eine Erhöhung des Widerstands Rs und Rr bewirkt. Im Regelfall ist dies jedoch nicht kritisch.
 ALARM 58 AMA-Interner Fehler: Wenden Sie sich an den Danfoss-Service.
 WARNUNG 59 Stromgrenze:
 Der Ausgangsstrom hat den Grenzwert in Par. 4-18 Stromgrenze überschritten. Verringern Sie die Werte für Beschleunigung Par. 19-30 bzw. wenn nötig für die Verzögerung 19-31. Alternativ erhöhen Sie die Grenzwert Par. 4-18. Überprüfen Sie Motor und Last.
 ALARM 61 Drehgeberabweichung:
 Die im Parameter 4-31 Grenze für die Regelabweichung wurde überschritten. KP Start und KP Fahrt sind ebenso zu prüfen, wie der Drehgeberanschluss und Drehgeberfunktion. WARNUNG 62 Ausgangsfrequenz Grenze:
 Die Ausgangsfrequenz überschreitet den eingestellten Wert in Par. 4-19 Max. Ausgangsfrequenz. Dies ist eine Warnung im VVCplus - Modus und ein Alarm (Abschaltung) im Flux-Modus.
 ALARM 63 Mechanische Bremse Fehler:
 Der Motorstrom hat während der eingestellten Startverzögerung (Par. 1-71) nicht den Wert zum Lüften der mech. Bremse (Par. 2-20) überschritten. WARNUNG 64 Motorspannung Grenze:
 Die Last- und Drehzahlverhältnisse erfordern eine höhere Motorspannung als die aktuelle Zwischenkreisspannung zur Verfügung stellen kann.
 WARNUNG/ALARM/ABSCHALTUNG 65 Steuerkarte Übertemperatur:
 Es wurde eine Übertemperatur an der Steuerkarte festgestellt. Die Abschalttemperatur der Steuerkarte beträgt 80 °C.
 WARNUNG 66 Temperatur zu niedrig:
 Die Kühlkörpertemperatur liegt bei 0 °C. Da auch ein Ausfall der Temperaturfühler nicht ausgeschlossen werden kann, laufen die eingebauten Lüfter auf maximaler Drehzahl (Netzteil oder Steuerkarte sind möglicherweise sehr heiß).
 ALARM 67 Option Konfiguration wurde geändert:
 Eine oder mehrere Optionen sind seit dem letzten Netz-Aus hinzugefügt oder entfernt worden.
 WARNUNG 68 Sicherer Stopp:
 Die Funktion „Sicherer Stopp“ wurde durch die Steuerklemme 37 aktiviert (Signal 0 V). Nach Deaktivieren des sicheren Stopps wird der Normalbetrieb wieder aufgenommen. Warnung: Automatischer Wiederanlauf erfolgt!
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 ALARM 69 Umrichter Übertemperatur
 Der Temperaturfühler am Leistungsteil ist entweder zu heiß oder zu kalt.
 Fehlersuche und -behebung: Die Funktion der Türlüfter überprüfen. Sicherstellen, dass die Filter für die Türlüfter nicht blockiert sind. Richtige Installation des Bodenblechs bei Frequenzumrichtern mit IP21 und IP54 (NEMA 1 und NEMA 12) sicherstellen.
 ALARM 70 Ungültige FC-Konfiguration:
 Die aktuelle Kombination aus Steuerkarte und Leistungskarte ist ungültig.
 WARNUNG 73 Sicherer Stopp, autom. Wiederanlauf
 Sicherer Stopp aktiviert. Achtung: Wenn automatischer Wiederanlauf aktiviert ist, kann der Motor nach Beheben des Fehlers unvermutet anlaufen.
 ALARM 80 Gerät initialisiert:
 Die Parametereinstellungen wurden nach manuellem Reset (3-FingerMethode) mit der Standardeinstellung initialisiert.
 WARNUNG 90 Drehgeber:
 Der Drehgeber ist nicht (richtig) angeschlossen. Die Verkabelung insbesondere die Abschirmung ist zu prüfen. Fehler 105 Fehler nicht zurückgesetzt:
 Es wurde versucht, einen Bewegungsbefehl auszuführen, obwohl eine tatsächliche Fehlermeldung nicht quittiert wurde.
 Fehler 107 Referenzpunktgeschwindigkeit 0 (Fehler Übergeschwindigkeit):
 Es wurde eine erhöhte Geschwindigkeit festgestellt.
 Fehler 108 Positionsfehler (Schleppfehler):
 Der Drehgeber ist nicht (richtig) angeschlossen. Die Verkabelung insbesondere die Abschirmung ist zu prüfen. Fehler 115 Fehler bei Parameterspeicherung:
 Wenden Sie sich an Ihren Danfoss Service.
 Fehler 116 Parameter im Speicher sind defekt:
 Wenden Sie sich an Ihren Danfoss Service.
 Fehler 117 Programme im Speicher sind defekt:
 Wenden Sie sich an Ihren Danfoss Service.
 Fehler 119 Abbruch durch Benutzer:
 Das Autostart-Programm wurde vom Benutzer abgebrochen. Oder die Taste [CANCEL] wurde beim Einschalten gedrückt und ein Master-Reset ausgelöst.
 Fehler 150 Externe 24 V Versorgung:
 Die externe 24 V Versorgung der MCO ist fehlerhaft. Überprüfen Sie die Versorgungsspannung. (nur bei externer Versorgung der MCO Leiterkarte)
 Fehler 154 Digitalausgang überlastet:
 Digitalausgang überlastet.
 Fehler 162 Speicherfehler:
 Nach Speichern (Programm oder Parameter) wurde während der Prüfung ein Fehler gefunden. Manuell (3-Finger-Methode) löschen und Speichern des der Parameter erneut versuchen. Falls dies keinen Erfolg hat, den Danfoss Service zurate ziehen.
 Fehler 192 Encoderfehler:
 Überprüfen Sie den Encoder und dessen Verdrahtung. Status der Gebersignal LEDs beachten. Fehler bei Drehgeberüberwachung: offener Stromkreis oder Kurzschluss laut LED-Anzeige. Ein Fehler wird angezeigt, auch wenn kein Drehgeber angeschlossen ist.
 Fehler 199 MCO interner Fehler:
 Falls dieser Fehler auftreten sollte, wenden Sie sich bitte an Ihren Danfoss Service und geben Sie die angezeigte Fehlernummer der technischen Kundendienstabteilung an.
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 ALARM 250 Neues Ersatzteil:
 Die Leistungskarte oder Schaltnetzteilkarte wurde ausgetauscht. Der Typencode des Frequenzumrichters muss in EEPROM wiederhergestellt werden. Wählen Sie den richtigen Typencode in Par. 14-23 Typencodeeinstellung vom Typenschild des Geräts. Wählen Sie abschließend unbedingt „In EEPROM speichern“.
 ALARM 251 Typencode neu:
 Der Frequenzumrichter hat einen neuen Typencode.



						
LOAD MORE                    

                                    


                
                    
                    
                                        
                

                

                        


                    

                                                    
                                Danfoss Frekvensomformere & Softstartere VLT Drives · Danfoss Frekvensomformere & Softstartere – VLT Drives VLT® MICRO DRIVE FC-51 VLT® Micro Drive er en universel frekvensomformer

                            

                                                    
                                Guia de Programacion VLT Danfoss

                            

                                                    
                                Danfoss VLT Drives Danfoss Drives Prisliste 2014 VLT ...drives.danfoss.dk/uploadedfiles/content/files/documents/pe/vlt... · Danfoss A/S tager forbehold for eventuelle trykfejl i

                            

                                                    
                                Projektierungshandbuch VLT AutomationDrive FC 301/302 0,25 ... · 11.2.2 VLT® Drehgeber-Option MCB 102 157 ... 12.13 Danfoss FC-Steuerprofil 191 12.13.1 Steuerwort gemäß FC-Profil

                            

                                                    
                                DANFOSS VLT FC100

                            

                                                    
                                VLT serie 5000 - Danfoss

                            

                                                    
                                Danfoss VLT Drives Catálogo de productos VLT®refrigeracionyproyectos.com/catalogos/Final_Web_Product_Catalogue...Danfoss VLT Drives ... Funciona perfectamente incluso en configuraciones

                            

                                                    
                                Operating Instructions VLT AutomationDrive FC 301/302 …data.spangler-automation.org/.../Danfoss/DAN.T.FC-300.pdf · VLT® AutomationDrive FC 301/302 ... 7.3 Warning and Alarm Types

                            

                                                    
                                Danfoss vlt-5000

                            

                                                    
                                Danfoss VLT Drives VLT® Product Catalogue

                            

                                                    
                                DANFOSS VLT Micro Variador Frecuencia

                            

                                                    
                                Danfoss VLT Drives Catálogo de productos VLT® - … · Danfoss VLT Drives ... VLT® Micro Drive Un convertidor de frecuencia compacto de uso general para ... motor (apantallado

                            

                                                    
                                Danfoss VLT 2800 Quick Guide

                            

                                                    
                                Danfoss VLT AutomationDrive FC 301/302 Selection Guide

                            

                                                    
                                Danfoss Vlt Hvac

                            

                                                    
                                Vlt micro drive - Danfoss

                            

                                                    
                                Danfoss VLT Micro Drive FC51 Manual

                            

                                                    
                                Danfoss Vlt Hvac Drive

                            

                                                    
                                Danfoss VLT Drives Industrial Product Catalogpatelautomation.com/images/pdf/Danfoss Ac Drives Catlog.pdf · Danfoss VLT Drives Industrial Product Catalog MAKING MODERN LIVING POSSIBLE

                            

                                                    
                                VLT® Decentral Drive FCD 302 - Danfoss

                            

                                                    
                                Danfoss _ VLT AQUA Drive

                            

                                                    
                                VLT Danfoss FC200

                            

                                                    
                                Quick Guide VLT 2800 - Danfoss

                            

                                                    
                                Danfoss Vlt Aqua Drive Fc202

                            

                                                    
                                Danfoss VLT FC300 VLT Automation Drive DKDPB13C102

                            

                                                    
                                Danfoss VLT 8000 Aqua

                            

                                                    
                                Danfoss VLT 2800

                            

                                                    
                                VLT® 5000 Crane - Danfoss

                            

                                                    
                                Bien Tan Danfoss VLT 5000 Serie

                            

                                                    
                                Danfoss VLT MCD 200 Compact Starterscontrol-techniques.ir/wp-content/uploads/2018/01/Danfoss-VLT-MC… · The VLT® Compact Starter MCD 200 from Danfoss includes two families of soft

                            

                                                    
                                Guide rapide VLT 2800 - Danfoss

                            

                                                    
                                Danfoss VLT MicroDrive FC51 Manual

                            

                                                    
                                VLT® DeviceNet MCA 104 - Danfoss

                            

                                                    
                                Manual Danfoss VLT Micro.pdf

                            

                                                    
                                Danfoss VLT LD 302 HDR - Iba Liftiba-lift.de/data/pdf/dokumentation_software_b108_en.pdf · Danfoss VLT LD 302 HDR Software B108x IbA Lift Components GmbH Lindenstraße 39b D-16556

                            

                        
                    

                                    

            

        

    

















    
        
            
                	About us
	Contact us
	Term
	DMCA
	Privacy Policy



                	English
	Français
	Español
	Deutsch


            

        

        
            
                Copyright © 2022 VDOCUMENTS

            

                    

    








    


