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Zielgruppe

Dieses Benutzerhandbuch ist fur die Verwendung in Verbindung mit dem im Lieferumfang des Produkts enthaltenen Schnellstart-
Benutzerhandbuch vorgesehen. Es stellt zusdtzliche Informationen fur die erweiterte Produktanwendungen und -verwendung bereit.
Der Leser sollte mit dem Inhalt des Schnellstart-Benutzerhandbuch schon vertraut sein, insbesondere mit allen darin enthaltenen
Sicherheitshinweise und Installationsrichtlinien.
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Konformitatserklérung

esco antriebstechnik gmbh erklart hiermit, dass die escodrives S3 Produkireihe den einschlagigen Sicherheitsbestimmungen der
folgenden Richtlinien entspricht:

2014/30/EU (EMV) und 2014,/35/EU (LVD)

Entwickelt und hergestellt in Ubereinstimmung mit den folgenden harmonisierten europdischen Normen:

EN 61800-5-1: 2007 Drehzahlverdnderbare elekirische Antriebe. Anforderungen an die Sicherheit. Elekirische,
thermische und energetische Anforderungen.

EN 61800-3: 2004 /A1 2012 Drehzahlverdnderbare elekirische Antriebe. EMV-Anforderungen einschlieBlich spezieller

Prifverfahren

EN 55011: 2007 Grenzwerte und Messverfahren zur Bestimmung elektromagnetischer Abstrahlungen (EMV)
von industriellen, wissenschaftlichen und medizinischen (ISM) Geraten

EN60529: 1992 Spezifikationen fur Schutzarten durch Gehduse

Elektromagnetische Kompatibilitat

Alle escodrives-Systeme wurden unter Beriicksichtigung strikter EMV-Richtlinien entwickelt. Alle Ausfihrungen, die fir den Betrieb an
einer einphasigen 230 Volt- oder dreiphasigen 400 Volt-Versorgung geeignet und fir die Nutzung innerhalb der Europaischen Union
bestimmt sind, verfigen tber einen internen EMV-Filter. Dieser reduziert die Uber die Verkabelung zuriick in die Stromversorgung
geleiteten Emissionen zwecks Erfillung harmonisierter EU-Normen.

Es liegt in der Verantwortung des Installateurs, sicherzustellen, dass das Gerat bzw. das System, in welches das Produkt eingebaut
wird, den jeweiligen EMV-Normen des Landes sowie der relevanten Kategorie entspricht. In der Européischen Union missen
Cerdte, in die dieses Produkt eingebaut wird, der EMV-Richtlinie 2004 /108 /EG entsprechen. Diese Bedienungsanleitung stellt die
entsprechenden Anweisungen bereif, um die Umsefzung der geltenden Standards zu gewdhrleisten.

Copyright esco antriebstechnik gmbh © 2021

Alle Rechte vorbehalten. Ohne ausdriickliche schriffliche Genehmigung des Herausgebers darf kein Teil dieser Bedienungsanleitung in
irgendeiner Form bzw. mit Hilfe irgendwelcher Mittel, ob elekirischer oder mechanischer Art, vervielféltigt oder tbertragen werden. Dies
schlieBt das Fotokopieren, das Aufzeichnen sowie den Einsatz von Informationsspeicher- oder Datenwiedergewinnungssystemen mit ein.

12 Monate Garantie

Alle escodrives-Einheiten sind mit einer 12-monatigen Garantie ab Kaufdatum gegen Herstellungsdefekte gewdhrleistet. Der
Hersteller haftet nicht fur Schaden, die wéhrend oder aufgrund des Transports, des Empfangs, der Installation oder Inbetriebnahme
entstehen. Der Hersteller tbernimmt auch keine Haftung fir Schéden oder Folgen, die durch unangemessene, fahrlassige

oder unsachgemdafe Installation, falsche Einstellung der Betriebsparameter des Frequenzumrichters, falsche Anpassung des
Frequenzumrichters an den Motor, falsche Installation, unzuléssige Staubanhéufung, Feuchtigkeit, korrodierende Substanzen,
ibermafige Vibrationen,/Erschitterungen oder Umgebungstemperaturen auBerhalb der Konstruklionsspezifikation entstehen.

Der regional zusténdige Vertriebshandler kann nach seinem Ermessen andere Bedingungen und Konditionen anbiefen und ist in
samilichen die Garantie befreffenden Féllen immer der erste Ansprechpartner.

Diese Bedienungsanleitung stellt die , Originalanweisungen” dar. Alle nicht-englischen Versionen sind
Ubersetzungen dieser ,, Originalanweisungen”.

Zum Zeitpunkt der Drucklegung dieser Anleitung waren sémiliche darin enthaltenen Angaben korrekt. Im Interesse seines
Engagements fir kontinuierliche Verbesserungen behlt sich der Hersteller das Recht vor, Spezifikationen oder Leistung des Produkis
oder den Inhalt dieser Bedienungsanleitung ohne vorherige Ankiindigung zu éndem.

Diese Bedienungsanleitung gilt fir die Firmware-Version 3.09
Bedienungsanleitung Revision 1.23

esco anfriebstechnik gmbh verfolgt eine Politik der kontinuierlichen Verbesserung, und obgleich alle Anstrengungen unternommen
wurden, um korrekte und aktuelle Angaben zur Verfigung zu stellen, dienen die in dieser Bedienungsanleitung enthaltenen
Informationen lediglich der Orientierung und stellen keinen Bestandteil irgendeines Vertrags dar.

Spannung Uberschreiten kann (in der Regel IT-Versorgungsnetze oder Marineschiffe) ist es wichtig, dass der inferne EMV-
Filter und Uberspannungsschutz Varistor(wo vorhanden) nicht an der Masse angeschlossen ist. Im Zweifelsfall wenden Sie
sich an lhren Vertriebspartner.

Diese Anleitung dient lediglich als Richtlinie fir eine ordnungsgemdBe Installation. esco antriebstechnik gmbh Gbernimmt
A keine Verantwortung fur die Einhaltung bzw. Nichteinhaltung der fur die korrekte Installation dieses Umrichters bzw. der

dazugehsrigen Betriebsmittel geltenden nationalen oder regionalen Vorschriften. Eine Nichteinhaltung dieser Vorschriften
kann zu Verletzungen und/oder Sachschéden fihren.

f Bei der Installation des Frequenzumrichters an einer Stromversorgung, bei der die Phase-Erde-Spannung die Phase-Phase-

Der escodrives-Umrichter enthélt Hochspannungskondensatoren, die auch nach dem Trennen von der Hauptversorgung

A einige Zeit zur Enfladung benstigen. Trennen Sie vor Beginn jeglicher Arbeiten die Hauptversorgung von den
Netzeingangen. Warten Sie dann zehn (10) Minuten, bis sich die Kondensatoren auf sichere Spannungsniveaus enfladen

haben. Eine Nichtbefolgung dieser VorsichtsmaBnahme kann schwere Verletzungen oder sogar den Tod zur Folge haben.

welches mit ihrer Bauweise und ihrem Betrieb sowie den damit verbundenen Gefahren vertraut ist. Bevor Sie fortfahren,
lesen Sie diese Anleitung und alle anderen zutreffenden Handbicher sorgféltig durch. Eine Nichtbefolgung dieser
VorsichtsmaPnahme kann schwere Verletzungen oder sogar den Tod zur Folge haben.

f Diese Ausristung darf nur von qudlifiziertem Fachpersonal installiert, eingestellt, betrieben und gewartet werden,

www.esco-antriebstechnik.de Version 1.23 | escodrives S3 P66 fir den AuBenbereich Bedienungsanleitung | 3
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1. Sicherheitshinweise

1.1. Wichtige Sicherheitshinweise

lesen und beachten Sie die folgenden SICHERHEITSRELEVANTEN HINWEISE sowie alle Wam- und Vorsichtshinweise an anderen Stellen.

Gefahr: Weist auf die Gefahr eines elektrischen
A Schlages hin, der ohne entsprechende

Vorbeugungsmaf3nahmen zu Schiaden am Gerat

oder gar zu Verletzungen und zum Tod fiihren kann.

Dieser Frequenzumrichter (escodrives) ist fur die fachménnische
Integration in komplette Gerdte oder Systeme als Teil einer festen
Installation vorgesehen. Bei unsachgemaBer Installation kann das
Gerdt ein Sicherheitsrisiko darstellen. Der escodrives-Umrichter
verwendet hohe elekirische Spannungen und Stréme, fuhrt ein
hohes Maf an gespeicherter elektrischer Energie und wird fur
das Steuern und Regeln von Maschinen und Anlagen genutzt,
die aufgrund ihrer Bauart Verletzungen verursachen kénnen.
Elekiroinstallation und Systemaufbau erfordern besondere
Aufmerksamkeit, damit Gefahren sowohl beim normalen Betrieb
als auch im Fall einer Funktionsstérung vermieden werden
kannen. Dieses Produkt darf nur von qualifizierten Elektrikern
installiert und gewartet werden.

Systemdesign, Installation, Inbetriebnahme und Wartung des
Systems durfen nur von Personen vorgenommen werden,

die Uber die erforderlichen Kenntnisse und prakfische
Erfahrung verfigen. Diese Sicherheitsinformationen und die
Anweisungen dieser Anleitung sind sorgféltig durchzulesen
und alle Informationen im Hinblick auf den Transport, die
Lagerung, die Installation und Verwendung des escodrives-
Umrichters zu beachten, einschlieBlich der angegebenen
Umweltbeschrénkungen.

Fuhren Sie keine Durchschlagprifung oder
Stehspannungsprifung am escodrives-Umrichter durch. Vor
ieglichen elekirischen Messungen ist der escodrives-Umrichter
von der Stromversorgung zu frennen.

Gefahr eines elekirischen Schlags! Vor dem Beginn jeglicher
Arbeiten den escodrives-Umrichter SPANNUNGSFREI schalten.
Die Anschlisse und Innenkomponenten des Gerdifs stehen bis
zu 10 Minuten nach der Trennung vom Netz immer noch unter
Hochspannung. Prifen Sie vor dem Beginn jeglicher Arbeiten
mit einem geeigneten Multimeter, ob alle Netzanschlisse des
Umrichters spannungsfrei sind.

Wenn der Umrichter tber Steckverbinder mit dem Netz
verbunden ist, darf die Verbindung frihestens 10 Minuten nach
der Nefzabschaltung gefrennt werden.

Sorgen Sie dafir, dass das Gerét korrekt geerdet ist. Das
Erdungskabel muss fur den maximalen Netzfehlerstrom
ausgelegt sein, der normalerweise durch Sicherungen oder
Motorschutzschalter begrenzt wird. In der Netzversorgung zum
Umrichter missen ausreichend bemessene Sicherungen oder
Leitungsschutzschalter gemé&B den regional geltenden Gesetzen
bzw. Bestimmungen eingebaut sein.

Uberprifen Sie die Kabelverbindungen und die korrekte
Erdung geméP den érilichen Vorschriften oder Empfehlungen.
Der Fehlerstrom des Umrichters kann bei 3,5 mA und dariber
liegen. AuPerdem muss das Erdungskabel fir den maximalen
Netzfehlerstirom ausgelegt sein, der normalerweise durch
Sicherungen oder Motorschutzschalter begrenzt wird. In der
Netzversorgung zum Umrichter missen ausreichend bemessene
Sicherungen oder Leitungsschutzschalter geméB den regional
geltenden Gesetzen bzw. Bestimmungen eingebaut sein.

Arbeiten Sie nicht an den Steuerleitungen des Gerdts, solange
Strom am Frequenzumrichter oder den externen Steuerleitungen
anliegt.
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Gefahr: Weist auf eine potenzielle Gefahrensituation
& (auBer elektrisch) hin, die ohne entsprechende
Vorbeugungsmaf3nahmen zu Sachschéden fihren kann.

Innerhalb der Europdischen Union missen alle Maschinen,

in denen dieses Produkt zur Anwendung kommt, der
Maschinensicherheitsrichtlinie 2006,/42 /EG entsprechen. Der
Maschinenhersteller ist insbesondere dafir verantwortlich, einen
Hauptnetzschalter zur Verfigung zu stellen und zu gewdhrleisten,
dass die elekirische Anlage der Norm EN60204-1 entspricht.

Das durch die Steuereingabefunktionen des escodrives-
Umrichters, wie z. B. Stopp/Start, Vorwarts /Riickwérts und
Hachstdrehzahl, gegebene Maf3 an Integritéit reicht fur den
Einsalz bei sicherheitskritischen Anwendungen ohne unabhéingige
Schutzkanéle nicht aus. Alle Anwendungen, bei denen eine
Fehlfunktion zu Verletzungen oder Tod fuhren kann, missen

einer Risikobewertung unterzogen und ggf. durch zusétzliche
MaPBnahmen gesichert werden.

Der angefriebene Motor kann, wenn das Freigabesignal akfiviert
ist, beim Einschalten der Stromversorgung starten.

Die STOPP-Funkfion fuhrt nicht zur Beseitigung einer potenziell
tédlichen Hochspannung. Schalten Sie den Umrichter
SPANNUNGSFREI und warten Sie 10 Minuten, bevor Sie
irgendwelche Arbeiten daran vornehmen. Fihren Sie niemals
irgendwelche Arbeiten an Umrichter, Mofor oder Motorkabeln
durch, solange der Eingangsstrom noch anliegt.

Der escodrives-Umrichter lgsst sich so programmieren, dass der
angetriebene Motor mit einer Drehzahl oberhalb oder unterhalb
des erreichten Wertes betrieben wird, wenn der Motor direkt an die
Nefzversorgung angeschlossen ist. Lassen Sie sich vom Hersteller
des Motors und der angetriebenen Maschine die Eignung fur den
Betrieb oberhalb des beabsichtigten Drehzahlbereichs bestétigen,
bevor Sie die Maschine in Betrieb nehmen.

Vermeiden Sie die Akfivierung der automatischen Fehler-Reset-
Funktion fur Systeme, wenn dies zu einer potenziell gefahrlichen
Situation fuhren kann.

Stellen Sie beim Einbau des Umrichters sicher, dass fir eine
ausreichende Kuhlung gesorgt ist. Fithren Sie keine Bohrarbeiten
durch, wenn sich der Umrichter an seinem Platz befindet, da
Bohrstaub und Bohrspéine zu einer Beschadigung fihren kénnen.

Das Eindringen leitféhiger oder entflammbarer Fremdkérper ist zu
verhindern. Es dirfen keine brennbaren Materialien in der Néhe
des Umrichters gelagert werden.

Die relative Luftfeuchtigkeit darf 95 % (nicht kondensierend) nicht
ibersteigen.

Stellen Sie sicher, dass Versorgungsspannung, -frequenz und
Anzahl der Phasen (1 oder 3) den Bemessungswerten des
escodrives-Umrichters enfsprechen.

Schlieen Sie niemals die Hauptstromversorgung an die
Ausgangsklemmen U, V oder W an.

Installieren Sie keinerlei automatische Schaligerdite zwischen
Umrichter und Mofor.

Wenn sich Steverleitungen in der Néhe von Leistungskabeln
befinden, muss ein Mindestabstand von 100 mm eingehalten
werden. Die Leitungen sollten sich zudem in einem Winkel von
Q0° kreuzen. Alle Anschlisse missen mit dem vorgesehenen
Drehmoment angezogen werden.

Fuhren Sie niemals Reparaturen am escodrives-Umrichter durch.
Kontakfieren Sie bei eventuellen Fehlern oder Stérungen Ihren
regionalen esco Vertriebspartner zur weiteren Unferstiitzung.

www.esco-antriebstechnik.de



2, Allgemeine Informationen und Bemessungswerte

Dieses Kapitel enthélt Informationen iber den escodrives S3, einschlieBlich Hinweisen zur Identifikation des Umrichters.

2.1. Identifikation des Umrichters nach Modellnummer

Jeder Umrichter kann tber seine Modellnummer identifiziert werden, siehe Tabelle unten. Diese Nummer finden Sie auf dem
Lieferetikett sowie dem Typenschild. Die Modellnummer enthélt Informationen zum Umrichter sowie sémtliche Optionen.

ED S3 S -2 | 022 P L | -1PO -66N1 |
Produktreihe Schutzklasse leer = IP20
Serie -66N1 = IP66 ohne Schalter
-66S1 = IP66 mit Schalter
Anzahl der -1PO = Einphasig
Ausgangsphasen leer = Dreiphasig
Anzahl der Eingangsphasen Filtertyp M = kein Filter
S = Einphasig L = Integriertes EMV Filter C1
Leer = Dreiphasig
Eingangsspannung -1=110-115Vv P = integriertes Display
-2 =200 - 240V Nennausgangsleistung [kwW] / 10
-4 =380 -480V (Ausnahme: >037< entspricht 4,0kW)
2.2. IP66 Antriebsvarianten
@&2@ ®
q b |d D
A = IP66 nicht geschaltet B = IP66 geschaltet
o0 . ( N\
2.3. Erlciuterung des Typenschilds Made n the UK
IP66 / NEMA 4X

Das Typenschild stellt folgende Informationen bereit.

BT [——

escodrives S3
EDS3x-xxxxPL-xx

n m \i [ F(Hz) | 1(A) | kW | HP
o Modellcode Von vorne 9 input | 200-240 [ 1 | 500 | a7 | T
gesehen auf Output | 0-250 | 3 | 0500 | 23 | -
9 Gehdusetyp und IP-Schutzart der rechten Risk of Electric Shock O
Seite Power down for, Read lijlser Guide Before
i - i : 5min before installationor servicing
e Flrmwore \/erswon removing SCCR:For rating and
cover CAGTION protection refer to User Guide
e Seriennummer
e Technische Daten —

Versorgungsspannung

Technische Daten — EH[ & c € ‘@”‘

Maximaler dauverhafter 1?

Ausgangsstrom Serial No.: 11111111111 s/ware 3.08
www.escodrives.com 918070

J
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2.4. Umrichter-Modellnummern

110 - 115 £ 10 % einphasiger Eingang - 230 V dreiphasiger Ausgang (Spannungsverdoppler)

Modellnummer

N/A

N/A

EDS3S-2004PL-66N1 /ST
EDS3S-2007PL-66N1 /S1
EDS3S-2015PL-66N1/S1

EDS3S-2022PL-66N1/S1
EDS3S-2037PL-66N1/S1

Modellnummer

Modellnummer

0.5

Ausgangsstrom

(A)

2.3
4.3
58

2.3
4.3
7
7
10.5
15.3

1

1
]

W NN

EDS3-2004PL-66N1/S1
EDS3-2007PL-66N1/S]1

EDS3-2015PL-66N1 /S1
EDS3-2022PL-66N1 /ST
EDS3-2037PL-66N1/S1
EDS3-2055PL-66N1/S1
EDS3-2075PL-66N1/S1
EDS3-2110PL-66N1/S1

Modellnummer

EDS3-2004PM-66N1 /ST
EDS3-2007PM-66N1 /S1

0.37
0.75
1.5
1.5
2.2
4.0
55
75

380 - 480V £ 10 % - dreiphasiger Eingang, dreiphasiger Ausgang

EDS3-4007PL-66N1/S1
EDS3-4015PL-66N1/S1

EDS3-4022PL-66N1/S1
EDS3-4037PL-66N1/S1
EDS3-4055PL-66N1/S1
EDS3-4075PL-66N1/S1
EDS3-4110PL-66N1/S1
EDS3-4150PL-66N1/S1
EDS3-4185PL-66N1 /ST
EDS3-4220PL-66N1 /S1

| escodrives S3 1P66 fur den AuBenbereich Bedienungsanleitung

0.75
1.5
1.5
2.2

4
55

| Version 1.23
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4.1
4.1
58
Q.5

14

18
24
30
39
46
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3. Mechanische Installation

3.1. Allgemeines

= Der escodrives-Umrichter muss senkrecht auf einer ebenen, flammwidrigen und vibrationsfreien Montageflache unter Verwendung
der infegrierfen Montagebohrungen installiert werden.

® lagemn Sie niemals brennbare Materialien in der Nahe des Umrichters.

= Gewadhrleisten Sie, dass die Kuhllufizwischenrdume stets frei bleiben, wie beschrieben im Abschnitt 3.4. Leitlinien fur die Montage
(IP6O-Einheiten).

= Die Umgebungstemperatur des escodrives-Umrichters darf die angegebenen Grenzwerte nicht Gberschreiten, wie ausgefihrt in
Abschnitt 10.1. Umgebungsbedingungen.

3.2. UL-konforme Installation

Siehe Abschnitt 10.4. Zusatzliche Informationen zur UL-Konformitét auf Seite 53 finden Sie zuséitzliche Infos zu UL-gerechten
Installationen.

3.3. Mechanische Abmessungen - IP66 (NEMA 4x) Einheiten in Gehédusen

[ ] :

—

52
—

@i
K ?

omvicnergrige A |8 | e [ o | & | ocowi |
1

232 Q.13 161 6.34 162 6.37 189 /44 148.5 585 2.3 5
2 257 10.12 188 74 182 716 200 7.87 178 700 3.5 77
3 310 12.2 211 8.3 235 Q.25 252 9.92 197 775 6.6 14.5
4 360 14.17 240 Q.44 271 10.67 300 11.81 227 8.94 Q.5 209

Alle Baugréfen ‘ 4 x M4 (#8) 1,2,3 0.5 Nm (4.4 Ib-in) 0.8 Nm (7 Ib-in)
4 0.5 Nm (4.4 |b-in) 2 Nm (19 Ib-in)

www.esco-antriebstechnik.de Version 1.23 | escodrives S3 P66 fir den AuBenbereich Bedienungsanleitung | 7
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3.4. Leitlinien fir die Montage (IP66-Einheiten)

= Stellen Sie vor der Montage sicher, dass der
gewdhlte Installationsort die angegebenen
Umgebungsbedingungen fir den Umrichter erfillt, wie
beschrieben in Abschnitt 10.1. Umgebungsbedingungen.

= Der Umrichter ist senkrecht auf einer ebenen

Oberflache zu installieren. Die in der

nachfolgenden Tabelle angegebenen

Mindest-Montageabsténde sind einzuhalten. 4 YD

Installationsort und Befestigungsmittel sollten fir

das Gewicht der Umrichter geeignet sein.

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

= Zur Einhaltung der Schutzklasse des Umrichters mussen
geeignete Kabeldurchfihrungen verwendet werden. Die
Aussparungen fir Strom- und Motorkabel sind bereits ins
Gehduse integriert. Die empfohlenen Grafen fir die
Kabeldurchfihrungen finden Sie unten. Durchfihrungen fur Steuerkabel kénnen je nach Anforderungen gebohrt werden.

= Der Montageort sollte schwingungsfrei sein.

= Montieren Sie den Umrichter niemals in Bereichen mit tbermaBiger Feuchtigkeit, in der Luft befindlichen aggressiven Chemikalien
oder potenziell gefshrlichen Staubpartikeln.

® Das Gerdt nicht in der Nahe von Warmequellen mit hoher Abstrahlung installieren.

= Den Umrichter niemals direkter Sonneneinstrahlung aussetzen. Falls notwendig, einen geeigneten Sonnenschutz installieren.

= Der Montageort muss frostgeschitzt sein.

= Achten Sie darauf, den Lufifluss durch den Kuhlkérper des Umrichters nicht einzuschréinken. Der Umrichter erzeugt eine hohe

Waérme, die auf natiirliche Weise abgeleitet werden muss. Aus diesem Grund muss das Gerét mit ausreichendem Abstand zu

festen Gegenstéinden installiert werden.

Wenn der Standort extremen Umgebungsdruck- und Temperaturschwankungen unterliegt, ist in der Durchfihrungsplatte ein

geeignetes Druckausgleichsventil zu installieren.

HINWEIS Wenn der Umrichter fir einen Zeitraum von mehr als 2 Jahren gelagert wurde, missen vor einem emeuten Betrieb die
Zwischenkreiskondensatoren neu reformiert werden.

Umrichter | X oberhalb und unterhalb
8B | mm | in | mm

1

2

3

200 /.87 10 0.39
200 /.87 1 0.39
200 /.87 1 0.39
4 200 787 10 0.39
Oben genannte Werte sind nur Richtwerte und die Betriebsumgebungstemperatur des Umrichters
darf die Grenzwerte in Abschnitt 10.1 Umgebungsbedingungen NIEMALS Gber- oder unterschreiten.

3.5. DurchfGhrungsplatte und Verriegelung

Zur Aufrechterhaltung der entsprechenden IP/NEMA-Schutzart ist ein geeignetes Kabelverschraubungssystem zu verwenden. Die
Durchfthrungsplatte besitzt vorgeformte Lécher fur die Kabeldurchfihrung von Leistungs- und Motoranschlissen, die geeignet sind fir
Kabeldurchfohrungen wie in der folgenden Tabelle dargestellt. Wo zuséizliche Lacher erforderlich sind, kénnen diese in geeigneter
GréBe gebohrt werden. Bitte bohren Sie vorsichtig, um zu verhindern, dass Bohrspéne /Partikel im Produkt zuriickbleiben.

o O

Empfohlene Kabelverschraubungstypen und LochgréBen IP66 / NEMA 4X Durchfihrungsplatte

Netz- und Motorkabel

Empfohlene PG- | Alternative metrische

UmrichtergréBe | LochgréBe

Verschraubung Verschraubung
Baugrsfe 1 22 PG16 M20
BaugréBen 2 und 3 27 PG2I M25
BaugroBe 4 37 PG29

= Fin Ul-konformer Eintrittsschutz (,Typ”) ist nur dann gegeben, wenn die Kabel
mittels einer/eines UL-anerkannten Durchfihrbuchse bzw. Einfuhrstutzens fur ein
flexibles Rohrsystem installiert werden, das den erforderlichen Schutzgrad erfullt.

® Bei Elektroinstallationsrohrsystemen missen alle Durchfthrungen die per NEC
vorgeschriebenen Werte aufweisen.

= Nlicht fur die Installation mit starren Kabelrohrsystemen vorgesehen.
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Netztrennschalter und Verriegelung

Bei geschalteten Modellen lasst sich der Netzirennschalter mithilfe eines standardmafigen 20 mm-Vorhéngeschlosses (nicht im
Lieferumfang enthalten) in , Off” (Aus)-Stellung verriegeln.

IP66 / NEMA 4X - Verriegelung der Einheit

3.6. Entfernen der Anschlussabdeckung

Fur den Zugriff auf die Anschlussklemmen muss die vordere Abdeckung des Umrichters wie dargestellt entfernt werden.

IP66 / NEMA 4X - Einheiten

Das Entfernen der Schrauben an der Vorderseite des Produktes erlaubt den Zugriff auf die Anschlussklemmen, wie unten dargestellt.

it il

n uolD|IPISU] AYISIUDYIDIW
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3.7. RoutineméBige Wartung

Der Umrichter ist in den Routinewartungsplan zu integrieren, um stets optimale Betriebsbedingungen zu gewdhrleisten. Dazu gehéren
folgende Aspekte:

= Die Umgebungstemperatur muss gleich dem oder niedriger als der Wert sein, der angegeben wird im Abschnitt 10.1.
Umgebungsbedingungen.

= Die Lifter des Kuhlkarpers (falls montiert) drehen sich ohne Probleme und sind staubfrei.

= Das Gehduse, in dem der Umrichter installiert ist, muss frei von Staub und Kondensation sein; auBerdem sollten Lofter und Luftfilter
auf einen korrekten Luftstrom gberprift werden.

Auberdem sollten alle elekirischen Anschlisse Uberprift werden, um sicherzustellen, dass alle Schraubanschlisse fest angezogen sind
und die Versorgungsleitungen keine Anzeichen von Hitzesché&den aufweisen.
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4. Stromversorgung & Steuerkabel

H [ogp>j4anays @ BunbiosiaAawoug

4.1. Anschlusspositionen
4.1.1. Anschlusspositionen - BaugréBe 1

Einphasige Versorgung Dreiphasige Versorgung

[ 00 100 JEEOEEE66666§

12345678 910M1

4.1.2. Anschlusspositionen - BaugréBen 2, 3 und 4

Einphasige Versorgung Dreiphasige Versorgung

ee::::::eee W
L |

’

lolol lolol

loio1

06666666668

1.2 3 45 678 910

L1 L2/N L3 EMC O+ BR - O
OP > 0
0®

L LN 13 BMC O+ BR - O
? ——

O ®

\ &),
\&)/

A - Stromversorgungsanschlisses - siehe Abschnitt 4.4. Stromversorgungsanschlisse fir mehr Informationen
B - Motoranschlisses - siehe Abschnitt 4.5. Motoranschlisse fir mehr Informationen
C - Steueranschlisse - siehe Abschnitt 4.10. Steuerklemmenanschlisse fir mehr Informationen

D - Bremswiderstand - siehe Abschnitt 4.13. Optionaler Bremswiderstand fir mehr Informationen
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4.2. Anschlussplan

Alle Positionen der Stromanschlisse sind direkt auf dem Produkt markiert. DC + / BR / DC- Klemmen sind
nicht verfugbar bei Modellen der Baugréfe 1.

4.2.1. IP66 (Nema 4X) Nicht Geschaltete Einheiten

- p N
~ Netzanschluss {1- oder 3-phasig) > Stromversorgungsanschlisse
Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 4.4. auf Seite 13
L1/L 12/N 13 — \ J
pE | > ( Schutzleiteranschluss (PE) J
Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 4.3. auf Seite 13
( Schalten / Trennen )
I — Stellen Sie sicher, dass mindestens 30 Sekunden
L vergangen sind zwischen jedem Einschalten! )
( Sicherungen/ Leistungsschalter A
Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 4.4.2. auf Seite 13
— > <
Externe Netzdrossel (optional)
Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 4.4.3. auf Seite 14
_»
A Darf mit Modellen der Baugréfe 4 nicht verwendet werden!
e N
\)<\ Externer EMV-Filter (optional)
— Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 4.12. auf Seite 18
\/—\

L1/l 12/N 13 @

EDS3 IP66 (NEMA 4X) Nicht-geschaltet

DC DC
u v W@ + BR -

Externer Ausgangsfilter (optional)
I—— = Ausgangsdrossel (Lastdrossel)
= du/dt-Filter
= Sinusfilter

-1 -F—e > 3
' [
' [
! ..
' X Bremswiderstand mit thermischem Uberlastschutz
, ' > Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 4.13. auf Seite 18
. .
' [
' 1 \ J/
| L
l:—/ﬁ::
L [
' [
' [
' [
' . r ~N
' [
' [
' [
' [
! ! Abgeschirmtes Motorkabel mit PE-Anschluss
:_ | _ 1. _L! — Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 4.5. auf Seite 14

ur v wi

\Y/ ‘ J
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4.2.2. Stromanschlisse - IP66 (NEMA 4X) geschaltete Einheiten

~ Netzanschluss (1- oder 3-phasig)

L1/l 12/N 13

IRl

PE

| S—

ND @
N
%% ®

/L 12/N L3
EDS3 IP66 (NEMA 4X) Geschaltet

u v W@ DC g DC

."'"""""('(""""'":‘

> Stromversorgungsanschliisse
[ Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 4.4. auf Seite 13
| > Schutzleiteranschluss (PE) ]
Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 4.3. auf Seite 13
» Sicherungen/ Leistungsschalter
Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 4.4.2. auf Seite 13
e N
Externe Netzdrossel (optional)
Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 4.4.3. auf Seite 14
'
A Darf mit Modellen der Baugréf3e 4 nicht verwendet werden!
e N
Externer EMV-Filter (optional)
— Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 4.12. auf Seite 18
e N
Integrierter Netztrennschalter
. i®
@GN
Stellen Sie sicher, dass mindestens 30 Sekunden zwischen
den einzelnen Einschaltungen liegen!
Externer Ausgangsfilter (optional)
I = Ausgangsdrossel (Lastdrossel)
= du/dt-Filter
= Sinusfilter
e N
Bremswiderstand mit thermischem Uberlastschutz
— Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 4.13. auf Seite 18
e N
Abgeschirmtes Motorkabel mit PE-Anschluss
— Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 4.5. auf Seite 14
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4.3. Schutzleiteranschluss (PE)

Erdungsrichtlinien

Die Erdungsklemme jedes escodrives Umrichters muss einzeln und DIREKT an die Erdungssammelschiene (iber den Filter, wenn
installiert) angeschlossen werden. Die Erdungsanschliisse des escodrives Umrichters dirfen dabei nicht von einem Umrichter zum
anderen bzw. zu einem anderen Geréit bzw. von einem solchen ausgehend durchgeschleift werden. Die Erdschleifenimpedanz muss
den jeweiligen regionalen Sicherheitsvorschriften entsprechen. Zur Einhaltung der UL-Vorschriften missen fir alle Erdverbindungen UL-
konforme Ringkabelschuhe verwendet werden.

Die Erdung des Umrichters muss mit der Systemerdung verbunden werden. Die Erdungsimpedanz muss den Anforderungen der
nationalen und lokalen Sicherheitsrichtlinien und /oder elekirischen Vorschriften der Industrie entsprechen. Die Funktionstuchtigkeit aller
Erdungsanschlisse ist regelmaBig zu tberprifen.

Schutzleiter

Der Querschnitt des Schutzleiters muss mindestens gleich dem Querschnitt der Netzanschlussleitung sein.

Sicherheitserdung

Hierbei handelt es sich um die gesetzlich vorgeschriebene Schutzerdung fir den Umrichter. Einer dieser Punkte muss mit Stahl eines
benachbarten Gebaudes (Balken, Tréiger), einem Erdspie im Boden oder einer Stromschiene verbunden werden. Die Erdungspunkte
missen den Anforderungen der jeweils geltenden nationalen und regionalen industriellen Sicherheitsvorschriften und,/oder
elekirischen Vorschriften entsprechen.

Motorerdung

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

Erdschlussiberwachung

Alle Umrichter kénnen einen Ableitstrom gegen Erde verursachen. escodrives-Umrichter wurden geméB internationalen Normen
fur den geringsimoglichen Ableitsirom entwickelt. Die Stromstarke héngt dabei von Léinge und Typ des Motorkabels, der effekiven
Takifrequenz, den verwendeten Erdungsanschlussen sowie dem installierten EMV-Filter ab. Bei Verwendung eines Fehlerstrom-
Schutzschalters (FI-Schalter) gelten folgende Bedingungen:

= Esist ein Gerat vom Typ B zu verwenden.
= Das Gerdf muss fur den Schutz von Ausristungen mit einem Gleichstromanteil im Ableitstrom geeignet sein.

® Fir jeden escodrives-Umrichter ist jeweils ein Fehlerstrom-Schutzschalter zu verwenden.

Schirmanschluss (Kabelschirm)

Die Klemme fur die Sicherheitserdung bietet einen Erdungspunkt fur die Kabelabschirmung des Motors. Die Kabelabschirmung des
Motors, der an diese Klemme angeschlossen ist [Antriebsseite), muss auch mit dem Motorrahmen (Motorseite) verbunden werden.
Verwenden Sie einen Schirmanschluss oder eine EMI-Klemme, um den Schirm mit dem Schutzleiteranschluss zu verbinden.

4.4. Stromversorgungsanschlisse

4.4.1. Kabelauswahl
* Fir eine einphasige Versorgung sollte die Stromversorgung an die Klemmen L1,/1 und 12/N angeschlossen werden.

* Fir eine dreiphasige Versorgung sollte die Stromversorgung an die Klemmen L1, L2 und L3 angeschlossen werden. Die
Phasenfolge ist hier nicht von Bedeutung.

= Zwecks Einhaltung der CE EMV-Vorschriften siehe Abschnitt 4.12. EMV-konforme Installation auf Seite 18.

= GemaP IECO1800-5-1 ist eine ortsfeste Installation mit einer geeigneten Trennvorrichtung gefordert, die zwischen dem escodrives-

Umrichter und der AC-Stromquelle installiert ist. Die Trennvorrichtung muss den 6rtlichen Sicherheitsnormen (z. B. in Europa die
Maschinenrichlinie EN60204-1) entsprechen.

= Alle Kabel sind enfsprechend den &rilichen Vorschriften zu bemessen. Richtlinien zu den maximalen Abmessungen finden sich in
Abschnitt 10.2. Bemessungstabellen.

4.4.2. Auswahl von Sicherungen/ Leistungsschaltern

= Zum Schutz des Eingangsstromkabels sind geeignete Sicherungen zu installieren, gemé&f den Daten in Abschnitt 10.2.
Bemessungstabellen. Alle Sicherungen missen den geltenden 6rilichen Vorschriften entsprechen. Im Allgemeinen sind Sicherungen
vom Typ gG (IEC 60269) oder UL-Typ-J ausreichend, in manchen Féllen kénnen aber auch solche vom Typ aR erforderlich sein.
Die Ansprechzeit der Sicherungen muss unter 0,5 Sekunden liegen.

= Wenn die lokalen Richtlinien dies erlauben, kénnen anstatt Sicherungen auch Leitungsschutzschalter vom Typ B MCB mit gleichen
Werten verwendet werden, vorausgesetzt das Schaltvermégen ist fur die Installation ausreichend.

= Der maximal zul&ssige Kurzschlusssirom der escodrives-Versorgungsspannungsklemmen gemaf IEC60439-1 betragt 100 kA.
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4.4.3. Optionale Eingangsdrossel
» Die Eingangsdrossel nicht mit Modellen der BaugréBe 4 verwenden!

= Es wird empfohlen, bei Umrichtern der Baugréfien 1, 2 und 3, bei denen einer oder mehrere der folgenden Umsténde auftreten,
eine optionale Eingangsdrossel in der Netzleitung zu installieren:

o Die eingehende Netzimpedanz ist niedrig oder der Fehler-/Kurzschlussstrom ist hoch.

o Die Versorgung ist anféllig fir Spannungseinbriiche oder partielle Stromausfile.

o Das Netz weist eine Phasenasymmetrie (dreiphasige-Umrichter) auf.

o Die Stromversorgung des Umrichters erfolgt tber eine Sammelschiene oder ein Birstengetriebe (iblicherweise Briickenkréne).

® Fir alle anderen Installationen wird eine Eingangsdrossel empfohlen, um den Umrichter vor Stérungen der Stromversorgung zu
schutzen. Die Teilenummern sind in der Tabelle aufgefuhrt

230 Volt 1 Auf Anfrage
1 Phase 2 Auf Anfrage
00 Vol 1 Auf Anfrage

4 f
3 Phosoe 2 Auf Anfrage

3 Auf Anfrage

4.5. Motoranschlisse

* |m Gegensatz zum Betrieb direkt iber das Versorgungsnetz erzeugen Frequenzumrichter am Motor standesgemdaf schnell
schaltende Ausgangsspannungen (PWM]. Fir Motoren, die fir den Betrieb mit drehzahlvariablen Antrieben gewickelt wurden,
sind keine weiteren vorbeugenden MaPnahmen zu treffen. Falls jedoch die Qualitat der Isolierung unbekannt sein sollte, ist der
Hersteller des Motors zu kontaktieren, da eventuell vorbeugende Mafinahmen notwendig sind.

= Der Motor ist Uber ein geeignetes Drei- oder Vierleiterkabel an die Klemmen U, V und W des escodrives-Umrichters
anzuschliePen. Bei Verwendung eines Dreileiterkabels, bei dem die Schirmung als Erdleiter funkfioniert, muss diese mindestens den
gleichen Querschnitt aufweisen wie der Phasenleiter, wenn sie aus dem gleichen Material besteht. Wenn Vierleiterkabel verwendet
werden, muss der Erdleiter mindestens den Querschnitt der Phasenleiter besitzen und aus dem gleichen Material bestehen.

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

® Maximal zulassige Motorkabellange fir alle Modelle: 100 Meter geschirmt bzw. 150 Meter ungeschirmt.

= Wo mehrere Motoren Uber parallele Kabel mit einem einzelnen Umrichter verbunden sind, muss eine Ausgangsdrossel installiert werden.

4.6. Anschlisse des Motorklemmenkastens

Installieren Sie keinerlei mechanischen oder elekiromechanischen Schaligeréte zwischen Umrichter und Motor. Wo nahe am Motor ein
Trennschalter installiert ist, sollte dieser mit der Umrichtersteuereinheit verriegelt sein, um sicherzustellen, dass der Umrichter bei isoliertem
Motor deaktiviert ist. Die meisten Allzweckmotoren sind fir den Betrieb mit einer dualen Spannungsversorgung gewickelt. Entsprechende
Angaben finden sich auf dem Typenschild des Motors. Die Betriebsspannung wird normalerweise als STERN- oder DREIECKS-
Konfiguration bei der Installation des Motors ausgewdhlt. Die STERN-Variante bietet stets den hdheren Spannungswert von beiden.

230 230 / 400
Dreieck
A
400 400 / 690
400 230 / 400 STim

4.7. Verkabelung der Steuerklemmen

= Alle analogen Signalkabel missen ausreichend abgeschirmt sein. Es werden deshalb verdrillle Doppelkabel empfohlen.

= Alle Strom- und Steverkabel sind, wo méglich, getrennt und in keinem Fall parallel zu verlegen.

= Fir Signalpegel verschiedener Spannungen, z. B. 24 V DC und 110 V AC, darf nicht das gleiche Kabel verwendet werden.
* Das maximale Anzugsdrehmoment fir Steuerklemmen betréigt 0,5 Nm.

= Durchmesser fur die Kabeleinfuhrung der Steuerleitung: 0,05 - 2,5 mm?/30 - 12 AWG.
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4.8. Verwendung des Riickwartslaufs/ 0/ Vorwiértslauf-Wahlschalters (nur Versionen mit

lokaler Steuerung)

Durch Anpassung der Parametereinstellungen kann der escodrives fir verschiedene Anwendungen, und nicht nur fir Vorwéirts- oder
Ruckwartslauf, konfiguriert werden. Dies kénnte Ublicherweise fir Hand-/Aus-/Auto-Anwendungen (auch bekannt als Lokal-/

Fernsteuerung) fur die HYAC- und Pumpenindustrie der Fall sein. Der integrierte Schalter wird parallel mit Umrichterklemme 2 (T2) und

3 (T3) als Digitaleingang 1 und 2 betrieben. Der Schalter ist per Standard akfiviert.

4.8.1. Geschaltete Einheiten: Standardfunktionen und Steuerschalter

Schalterposition Anmerkungen
Werksseitige
Standardkonfiguration.
Vorwarts- oder Rickwdartslauf
mit Drehzahlsteuerung durch
Ruckwartslauf Vorwadrtslauf | Zur Einstellung der Ausgangsfrequenz lokales Potentiometer.
4.8.2. Konfiguration der Schalterversion
Klemme 2 +24VDC i 23
ODER ? Umrichter — N
St ki
P-64=0 | °'! Schalier Ruckwaris CUSrEEm™EN | O DER @ ODER @
ODER Externer
Schalter vorwdrts Schaltkontakt Ruckwartslauf Vorwdrtslauf
+24 VDC o o
Umrichter A/ NZ A/
DI ? Steuerklemmen
P-64=1 _ Nur Klemme 2
Externer
Schaltkontaki Antriebsschalter ist deaktiviert
+24VDC 2290
Kl 2 Umrichter TN
DIl emme Steverklemmen
P-64=2 _ ODER ODER
Schalter vorwarts Externer
Schaltkontakt Vorwdrtslauf
+24YDC 2290
Klemme 2 ? Umrichter z—
Steverklemmen
UND D @
Schalter
s Externer
DI vorwar Schaltkontakt Vorwértslauf
P-64=3 _ ODER EYIYe PN
Klemme 2 Umrichter —
ND ? Steuerklemmen
Y ODER UND
Schalter c
Rickwarts aerner e
Schaltkoniaki Ruckwartslauf
+24VDC 2.9
| ) Umrichter N
DI1 Klemme ? Steverklemmen
P-64=4 _ UND UND
Schalter vorwadirts Externer
Schaltkontakt Vorwdrtslauf
+24VDC 9
Kl B Umrichter A/
DI2 emme @ Steverklemmen
P-65=0 _ ODER ODER
Schalter Riickwérts Externer
Schaltkontakt Ruckwartslauf
+24VDC o o
Umrichter A/ A/
DI2 ? Steverklemmen
P-65=1 _ Nur Klemme 3
Externer
Schaltkontaki Antriebsschalter ist deaktiviert
+24VDC i
Kl 3 Unmrichter —
DI2 emme ? Steverklemmen
P-65=2 _ UND UND
Schalter Rickwarts Exierner
Schaltkontaki Ruckwartslauf
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4.9. Verwendung des internen Potentiometers (nur Versionen mit lokaler Steuerung)

Bei geschalteten Umrichtern kann das integrierte Potentiometer (angezeigt) dazu verwendet werden, das an Analogeingang
anliegende Signal und damit auch die Ausgangsfrequenz (Motordrehzahl) direkt zu steuern.

Um das integrierte Potentiometer als Signalquelle fir Analogeingang 1 auszuwéhlen, stellen Sie P-16 auf 8 In-pot ein.

i I

—))
O
(elfela]

) CellvJ

©
@

4.10. Stevuerklemmenanschlisse

(') 1 (+24V DC/ 100mA) A
L, '\/N\’ ~ T ' DO mode
2(DI1) ’ g ! 24V DC
3 (Dl 2) (AO/ DO*) 8 AO mode:
! e 0-10V
010V 0T T (OV/ COM) 9
0/4-20 mA |:> - 4(A12/ DI 3%
20-4 mA s .
! P 5 (+10V DC/ 10mA
---------- . - / 10mA) 10 (RL-COM)
Toov| » () 6(Al'1/ DI 4%)
10-0V »
0/4-20 mA |:O— ’/ L~ 11 (RL-NO)
20-4 mA
‘ 7 (0V/ COM)

HINWEIS

* Gestrichelte Linien zeigen den Anschluss fir analoge Ein- und Ausgénge im Digitalmodus

+24V DC
DI 1
DI 2

Al2/DI3

+10V DC
Al'l /Dl 4
OV / COM
AO
OV / COM
RL-COM
RL-NO

HINWEIS

24 Volt DC Ausgang
Digitaleingang 1 (Run Enable)
Digitaleingang 2

Analogeingang 2 / Digitaleingang 3

+10 Volt DC-Ausgang
Analogeingang 1 / Digitaleingang 4
0 Volt Gemeinsam

Analogausgang

0 Volt Gemeinsam

Relaisausgang Gemeinsam

Relaisausgang NO-Kontakt

Digitaleingéinge: Logik hoch = 8-30 V DC (max. 30 V DC)
Analogausgang: O — 10 Volt / 4-20 mA (20 mA max.)
Relaisausgang: 6A/250V AC, 5A/30V DC (resistive Last)
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+24V DC Versorgung des Umrichters (100 mA)
STOPP BETRIEB
VORWARTS RUCKWARTS

Voreingestellte

Drehzahl 1 (P-20)
+10V DC Versorgung des Umrichters (10 mA)
Drehzahlsollwert 1 (0-10 V)
0V gemeinsam fur Al/AO/DI/DO
Motordrehzahl (O-10 V)
0V gemeinsam fur Al/AO,/DI/DO

All-Referenz

Umrichter defekt Umrichter intakt
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4.10.1. Analogausgang

Die Analogausgangsfunktion kann tber den Parameter P-25 konfiguriert werden, der in Abschnitt 6.2. Parameterliste auf Seite 23
beschrieben wird.

Der Ausgang bietet je nach Parameterauswahl zwei Betriebsmodi:
* Analogmodus

o Der Ausgang ist ein O — 10 Volt DC Signal, 20 mA max. Laststrom.
= Digitalmodus

o Der Ausgang ist ein 24 Volt DC Signal, 20 mA max. Lastsfrom.

4.10.2. Relaisausgang

Die Relaisausgangsfunktion kann iber den Parameter P-18 konfiguriert werden, der in Abschnitt 6.2. Parameterliste auf Seite 23
beschrieben wird.

4.10.3. Analogeingénge

Es sind zwei Analogeingéinge verfigbar, die ggf. auch als Digitaleingénge genutzt werden kénnen. Die Signalformate werden wie
folgt per Parameter ausgewdahlt:

= Analogeingang 1 Formatauswahl Parameter P-16.
* Analogeingang 2 Formatauswahl Parameter P-47.

Diese Parameter werden in Abschnitt 6.3.3 Ein- und Ausgangsfunktionen auf Seite 28 ausfihrlich beschrieben.

2-Draht
Analogspannungs-
oder Stromstérkensignal

Anschluss des lokalen
Potentiometers - Al1

10-0V
0/4-20 mA + -
20-4 mA

3-Draht Umformer

2-Draht oder
schleifengespeister
Umformer

™
o

+10V DC

O
a
>
©
+

* (2avpc\ - * (24vpc\ -

Sensor Sensor

0/4-20 mA 0/4-20 mA

Die Funkiion des Analogeingangs, z. B. fir Drehzahlsollwert oder PID-Istwert, wird Gber den Parameter P-15 definiert. Die Funkfion
dieser Parameter und der verfigbaren Optionen wird in Abschnitt 7. Makrokonfigurationen des analogen und digitalen Eingangs auf
Seite 40 erlgutert.

4.10.4. Digitaleingéinge

Es sind bis zu vier Digitaleingénge verfigbar. Die Funktion der Eingénge wird ber die Parameter P12 und P-15 definiert, die in
Abschnitt 7. Makrokonfigurationen des analogen und digitalen Eingangs auf Seite 40 erléutert werden.
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4.11. Thermischer Motoriberlastschutz

4.11.1. Interner thermischer Uberlastschutz

Der Umrichter besitzt eine interne Schutzfunktion gegen thermische Motoriberlast. Ubersteigt der Wert iiber einen bestimmten Zeitraum
100 % des in P-08 festgelegten Parameters (z. B. 150 % fur 60 Sek.), kommt es zu einer Fehlerabschaltung und der Meldung ,|.t-trP”.
4.11.2. Motorthermistor-Anschluss

Wird ein Motorthermistor verwendet, sollte der Anschluss folgendermaBen durchgefuhrt werden:

Motorthermistor- S .
Anschluss Zusatzliche Informationen

Kompatibler Thermistor: PTC-Typ, 2,5 kQ Auslésewert.

= s muss eine Einstellung fur P-15 gewahlt werden,
die Digitaleingang 3 als externe Abschaltfunktion
definiert, z. B. P-15 = 3. Siehe Abschnitt /.
Makrokonfigurationen des analogen und digitalen
Eingangs auf Seite 40 fir weitere Informationen.

® P47 einstellen = "PEc-ER"

Siehe Abschnift 7. Makrokonfigurationen des analogen und digitalen Eingangs fir weitere Informationen zur Konfiguration der
Eingangsfunktionen.

4.12. EMV-konforme Installation

. Maximal zuldssiger Wert
Versorgungskabeltyp Motorkabeltyp Steuerkabel Mu:i)r(:\r:l: :Ai:::ll(zigll;:ge

cre Geschirmt! Geschirmt" M / 5M7
C2 Geschirmt? Geschirmt!® Geschirmt* 5M / 25M7
C3 Ungeschirmt® Geschirmt? 25M / 100M7

Ein geschirmtes Kabel fir eine Festinstallation mit der jeweils verwendeten Hauptversorgungspannung. Kabel mit geflochtener oder
verdrillter Abschirmung, bei denen der Schirm mindestens 85 % der Kabeloberfléiche abdeckt, die eine niedrige HF-Signalimpedanz
haben. Eine Installation eines Standardkabels in einem geeigneten Stahl- oder Kupferrohr ist im Allgemeinen ebenfalls zuléssig.

Ein geeignetes Kabel mit konzentrischem Schutzleiter fur eine Festinstallation mit der jeweils verwendeten Hauptversorgungspannung.
Eine Installation eines Standardkabels in einem geeigneten Stahl- oder Kupferrohr ist im Allgemeinen ebenfalls zuléssig.

Ein geeignetes Kabel fiir eine Festinstallation mit der jeweiligen Hauptversorgungspannung. Ein abgeschirmtes Kabel ist nicht
erforderlich.

Ein geschirmtes Kabel mit niederohmiger Schirmung. Fir Analogsignale wird ein verdrilltes Doppelkabel empfohlen.

Der Kabelschirm sollte mittels einer EMV-gerechten Verschraubung am Motor angeschlossen werden, um eine groBfléchige
Verbindung zum Motorgehduse herzustellen. Wird der Umrichter in einem Schaltschrank aus Stahl eingebaut, muss der
Kabelschirm mit geeigneten EMV-Klammern oder Verschraubungen direkt auf der Montageplatte und so nahe wie méglich am
Umrichter befesfigt werden. Bei IP66-Umrichtern verbinden Sie die Schirmung des Motorkabels mit der internen Erdungsklemme.

Hier wird lediglich der Standard fur leitungsgefihrte Emissionen der Kategorie C1 erfllt. Fir die Einhaltung der Kategorie C1 fir
gestrahlte Emissionen sind zusatzliche Mafinahmen erforderlich. Kontaktieren Sie bitte Thren Vertriebspartner fir weitere Unterstitzung.
Der einphasige 230-V-Eingang der Baugrafe 3 ist nicht C 1-konform.

7 Zulassige Kabelléinge mit zusétzlichem externem EMV-Filter,

4.13. Optionaler Bremswiderstand

escodrives S3 Finheiten der BaugréBe 2 und gréBer verfugen tber einen integrierten Bremstransistor. So kann bei Anwendungen, die
ein hoheres Bremsdrehmoment erfordem, ein externer Widerstand an den Umrichter angeschlossen werden.

Der Bremstransistor isf, wie in den Diagrammen im Abschnitt 4.2. Anschlussplan, mit den Klemmen ,+" und ,BR" zu verbinden.

Der Spannungspegel an diesen Klemmen kann 800 V DC berschreiten.
A Auch nach dem Trennen von der Hauptversorgung kann der Umrichter noch unter Spannung stehen.

Warten Sie deshalb 10 Minuten nach dem Abschalten, bis die Einheit vollstéindig entladen ist, und nehmen Sie erst dann
Anschlisse an diesen Klemmen vor.

Geeignefe Widerstdnde bzw. Tipps zu deren Auswahl erhalten Sie von Ihrem esco Héndler. Der Bremswiderstand wird hier tber die
Einstellung P-34 > O akiiviert. Siehe Abschnitt 6. Parameter fir weitere Informationen.
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Dynamischer Bremstransistor mit thermischem Uberlastschutz

m

L/l 12/N 13

m
O
wn
w

Thermischer Uberlast-/Bremswiderstand mit internem Ubertemperaturschalter

www.esco-antriebstechnik.de

Es wird dringend empfohlen, den Frequenzumrichter mit einem Hauptschitz
auszustatten und einen zusatzlichen thermischen Uberlastschutz fur den
Bremswiderstand vorzusehen und zu verwenden.

Widerstandes &ffnet, da der Umrichter sonst die Hauptzufuhr nicht
unterbrechen kann, wenn der Bremschopper in einer fehlerhaften Situation
geschlossen (kurzgeschlossen) bleibt.

f Das Schitz sollte so verdrahtet sein, dass es bei Uberhitzung des

Es wird auch empfohlen, den thermischen Uberlastschutz als externe
Auslésung an einen Digitaleingang des Umrichters anzuschliefen.

K1 - Hauptschiitz

Optional wiring

Der Spannungspegel an diesen
Klemmen kann 800 V DC

Uberschreiten.

Auch nach dem Trennen von der
Hauptversorgung kann der Umrichter
noch unter Spannung stehen.

Warten Sie deshalb 10 Minuten
nach dem Abschalten, bis die Einheit
vollstandig entladen ist und nehmen
Sie erst dann Anschlisse an diesen
Klemmen vor.
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5. Betrieb

5.1. Verwalten des Tastenfelds

Die Konfiguration des Umrichters bzw. die Uberwachung seines Betriebs erfolgt tber das Tastenfeld bzw. Display.

NAVIGATION

Zur Anzeige von Echizeitdaten, fir den Zugriff auf die
Parameterkonfiguration und das Speichern von Anderungen.

AUF

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

AB

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

RESET/STOPP

verwendet.

Zum Rucksetzen nach einer Fehlerabschaltung des Umrichters.
Wird im Tastenfeld-Modus zum Stoppen des Umrichters L

START

Wird im Tastenfeld-Modus zum Starten des Umrichters oder
zur Umkehrung der Rotationsrichtung verwendet (wenn der
bidirektionale Tastenfeld-Modus aktiviert ist).

5.2. Betriebsanzeigen

H 50.0

Ol A

@

Umrichter

gestoppt/
deaktiviert

Umrichter ist
gestartet/in Betrieb,
Display zeigt die
Ausgangsfrequenz

(Hz)

Navigationstaste
maximal 1 Sekunde
dricken.

Das Display zeigt
die Motorstromstéirke
(A) an

Navigationstaste
maximal 1 Sekunde
driscken.

Das Display zeigt
die Motorleistung
(kW) an

Wenn P-10 > 0, die
Navigationstaste
maximal 1 Sekunde
driscken, um die
Motordrehzahl (U/

Min) anzuzeigen

Der Antrieb befindet
sich im Brandmodus
und kann nicht
zurickgesetzt werden
bis der Brandmodus
deaktiviert ist

5.3. Anderung von Parametern

P-01

£3

F-08

P-0

¢ ) o]

©

|

0

©

[A

3

Ollela

@

@

Navigationstaste
for mehr als 2
Sekunden gedriickt
halten

Den gewinschten
Parameter mit der
Auf-/Ab-Taste

auswdhlen

Navigationstaste
maximal 1 Sekunde
driscken

Den Wert mit der
Auf-/Ab-Taste

anpassen

Maximal T Sekunde
driscken, um zum
Parameterment
zurickzukehren

Fir mehr als 2
Sekunden gedriickt
halten, um zum
Betriebsdisplay
zuriickzukehren
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5.4. Nur-Lese-Zugriff auf Parameter

S5koF F-00 oo-0i POO-08 330 SkoF
RREE E A EEHEREEEE

@

@

(e

@

@

Navigationstaste
for mehr als 2
Sekunden gedriickt
halten

P-00 mit der Auf-/

Ab-Taste auswdhlen

Navigationstaste
maximal 1 Sekunde
driicken

Den gewinschten
Parameter fur den
Lesezugriff mit der

Auf-/Ab-Taste

auswdhlen

Navigationstaste
maximal 1 Sekunde
dricken, um den
Wert anzuzeigen

Navigationstaste
for mehr als 2
Sekunden gedriickt
halten, um zum
Befriebsdisplay
zuriickzukehren

5.5. Parameterriicksetzung

P-dEF

SkoP

)
if

¢Jo])a

(@)

Stopp-Taste dricken.

Das Display zeigt
,5EoP" an.

Um die Parameterwerte
auf ihre werksseifigen
Standardeinstellungen
zurickzusetzen, halten
Sie die Tasten Auf, Ab
und Stopp fir mehr als
2 Sekunden gedrijckt.
Das Display zeigt

, P-dEF" an.

5.6. Fehlerriicksetzung

-
[y

StoF

o Jo]a

e

Stopp-Taste dricken.

Das Display zeigt
J5EaP” an.

www.esco-antriebstechnik.de
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5.7. LED-Display
escodrives S3 verfugt Uber ein sechsstelliges LED-Display mit 7 Segmenten. Zur Anzeige bestimmter VWarnungen werden folgende
Methoden verwendet:

5.7.1 LED Display-Layout

H.8H.BH.68.8.48.
VYV YV

a b ¢ d e f

5.7.2 LED Display-Auslegung

LED-Segmente

a,b,cdef Gemeinsam blinkend Uberlast, Motorausgangsstrom tbersteigt P-08
aundf Abwechselnd blinkend Netzverlust (Eingangs-Wechselspannung entfernt)
a Blinkend Notfallmodus aktiv
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6. Parameter

6.1. Standardparameter

Der Parametersatz ist gemdf folgender Struktur in Gruppen unterteilt:

Parametergruppe Bereich Zugriffsebene Zugriffstyp
POO POO-01 bis PO0-20 Erweitert Lesezugriff

POO-21 bis POO-50 Fortgeschritten Lesezugriff
Standardparameter P-O1 bis P-14 Standard Lese-/Schreibzugriff
Erweiterte Parameter P-15 bis P-50 Erweitert Lese-/ Schreibzugriff
Fortgeschrittene Parameter P-51 bis P-60 Fortgeschritten Lese-/Schreibzugriff

Der Zugriff auf alle Parametergruppen wird wie folgt Uber die Einstellung P-14 gesteuert:
P-14 = P-37 (Werkseinstellung: 101) Zugriff auf erweiterte Parameter
P-14 = P-37 + 100 (Werkseinstellung: 201) Zugriff auf fortgeschrittene Parameter

Um eine mégliche Beschadigung des Umrichters und der angeschlossenen Maschinen zu vermeiden, werden bestimmte Parameter
wahrend des Betriebs des Antriebs gesperrt, um eine Anderung zu verhindern. In dem Fall, dass der Umrichter akfiviert ist und der
Benutzer versucht, den Parameter zu &ndern, wird auf der linken Seite des Displays ein ,L” angezeigt.

6.2. Parameterliste

6.2.1. Standardparameter

Funktion Seite Nr.
Héchstfrequenz/Drehzahlbegrenzung 26
Mindestfrequenz,/Drehzahlbegrenzung 26
Beschleunigungsrampenzeit 26
Bremsrampenzeit 26
Anhaltemodus,/Netzausfall 27
Energieoptimierung 27
Motorbemessungsspannung / kE (PM / BLDC) 35
Motorbemessungsstrom 35
Motorbemessungsfrequenz 35
Motorbemessungsdrehzahl 25
Niedrigfrequenz-Drehmomentanhebung 25
Primare Befehlsquelle 28
Anwendungsmodus 27
Zugriffscode fur erweitertes Meni 30

6.2.2. Erweiterte Parameter

Funktion Seite Nr.
Digitaleingangsfunkfion 30
Analogeingang 1 Format 28
Effektive Schaltfrequenz 28
Relaisausgangsfunktion 20
Relais-Schwellwert 29
Voreingestellte Frequenz / Drehzahl 1 30
Voreingestellte Frequenz / Drehzahl 2 30
Voreingestellte Frequenz / Drehzahl 3 30
Voreingestellte Frequenz / Drehzahl 4 30
Zweite Rampenzeit 27
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Funktion Seite Nr.
Analogausgangsfunktion 30
Ausblendfrequenz-Bandbreite 32
Ausblendfrequenz-Mittelpunkt 32
V/F-Spannungsanpassung 32
V/F-Frequenzanpassung 32
Start-/Neustart-/Notfallmodus-Konfiguration 31
Tastenfeld Startmodus 31
Index 1: Gleichstromeinspeisungsdauer 32
Index 2: Gleichstromeinspeisung Bremsstrom 32
Rotierenden Start akfivieren 32
Bremschopper akiiv (nicht bei Grofie 1) 33
Skalierung Analogeingang 1/Slave-Drehzahlskalierung 29
Kommunikationskonfiguration 34
Zugriffscode fir erweitertes Meni 30
Parametersperre 30
Offset Analogeingang 1 29
Index 1: Anzeige Skalierfakfor 33
Index 2: Anzeige Skalierquelle 33
PI-Proportionalverstarkung 33
Pl-Integralzeit 33
PI-Betriebsmodus 33
Quellenauswahl der Pl-Referenz (Sollwert) 33
Digitaler Pl-Referenzwert 34
PI-Rickmeldequelle 34
Signalformat fir Analogeingang 2 29
Timer fur Standby-Modus 34
Aufwachwert fur Pl-Fehler 34
Relaisausgangshysterese 29

6.2.3. Fortgeschrittene Parameter

Funktion Seite Nr.
Motorstevermodus 35
Autotune-Akfivierung 35
Steuerungsmodus fir die Vektordrehzahl P-gain 35
Maximaler Stromgrenzwert 34
Motorstatorwiderstand 35
Motorstatorinduktivitat (d) 35
Motorstatorinduktivitét (q) 35
Voreinstellung Injekfionsfrequenz,/Drehzahl 32
Einspeisungsgleichsirom 32
Uberlastverwaltung 36
Ethernet-Serviceoption 36
Zeitlimit fur Ethernet-Dienste 36
Modbus-Modusauswahl 36
IP66 Quelle fur DI 36
IP66 Quelle fir DI2 36
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6.3. Parameterfunktionen

In den folgenden Abschnitten werden die Parameter fir bestimmte Funktionen der Umrichter-Firmware erléutert. Die Parameter werden
entsprechend ihrer Funktion gruppiert.

6.3.1. Grundlegende Funktionen

Motortypenschildeinstellungen (relevante Parameter)

Beschreibung Minimum | Maximum | StandardmdBige | Einheiten
Motorbemessungsspannung / kE ‘ o 250 / 500 | 230/ 400 ‘ \"

Bei Induktionsmotoren ist dieser Parameter auf die Bemessungsspannung des Motors (Typenschild) in Volt einzustellen.

Fur Permanentmagnet- oder birstenlose Motoren sollte sie bei Bemessungsdrehzahl auf Gegen-EMK eingestellt werden.
Motorbemessungsstrom ‘ Abhgingig von der Bemessungsleistung des Umrichters ‘ A
Dieser Parameter ist auf den Bemessungsstrom des Motors (Typenschild) einzustellen.

Motorbemessungsfrequenz ‘ 10 500 50 (60) ‘ Hz

Dieser Parameter ist auf die Bemessungsfrequenz des Motors (Typenschild) einzustellen.

Bei der Inbetriebnahme des Umrichters missen bestimmte Daten zum Motor eingegeben werden, damit eine optimale Steuerung des
angeschlossenen Motors durch den Umrichter gewdhrleistet und Schéden am Motor verhindert werden.

Fur Standardindukiionsmotoren gelten die nachfolgend aufgefuhrten Parameter.

Infos zu alternativen Motortypen finden Sie im jeweiligen Abschnitt fir den Motortyp.

Betrieb in U/ Min (relevante Parameter)

Beschreibung Minimum | Maximum | Standardméfige | Einheiten

Motorbemessungsdrehzahl o 30000 o RPM

Dieser Parameter kann optional auf die Bemessungsdrehzahl des Motors (Typenschild) eingestellt werden. Wird dieser Parameter auf
den Standardwert Null eingestellt, werden alle drehzahlrelevanten Werte in Hz angezeigt und die Schlupfkompensation des Motors (bei
der die Motordrehzahl unabhéngig von der Last auf einem konstanten Wert gehalten wird) deakfiviert. Mit der Eingabe des Werts des
Typenschilds wird die Schlupfkompensation aktiviert und das escodrives-Display zeigt die Motordrehzahl in geschétzten U/Min an. Alle
drehzahlrelevanten Parameter wie Mindest- und Maximaldrehzahl, voreingestellie Drehzahl usw. werden ebenfalls in U/Min angezeigt.

HINWEIS Wenn der P-09-Wert verdndert wird, wird der P-10-Wert auf O zurickgesetzt.

Der escodrives S3 nutzt normalerweise Frequenzen fur alle drehzahlrelevanten Parameters, z. B. die minimale und maximale
Ausgangsfrequenz. Es ist ebenfalls maglich, direkt mit U/Min zu arbeiten, indem Sie den obigen Parameter auf die jeweilige
Bemessungsdrehzahl des Typenschilds des angeschlossenen Motors einstellen.

Wird dieser Parameter auf den Standardwert Null eingestellt, werden alle drehzahlrelevanten Werte in Hz angezeigt und die
Schluptkompensation des Motors deakiiviert. Mit der Eingabe des Werts des Typenschilds wird die Schlupfkompensation aktiviert
und das escodrives-Display zeigt jetzt auch die Motordrehzahl in geschétzten U/Min an. Alle drehzahlrelevanten Parameter wie
Mindest- und Maximaldrehzahl, voreingestellte Drehzahl usw. werden ebenfalls in U/Min angezeigt.

HINWEIS Wenn der P-09-Wert veréndert wird, wird der P-10-Wert auf O zurickgesetzt.

Niedrigfrequenz-Drehmomentanhebung (relevante Parameter)

Beschreibung Minimum | Maximum | StandardmdBige | Einheiten

Niedrigfrequenz-Drehmomentanhebung ‘ 0.0 ‘ Umrichterabhéngig %

Das Niedrigfrequenz-Drehmoment kann tber diesen Parameter gesteigert werden. Eine tberméige Spannungsanhebung (Boost)
kann zu einem hohen Motorstrom bzw. einem erhshten Risiko der Abschaltung durch Uberstrom,/Motoriiberlastung fihren (siehe dazu
Abschnitt 11.1. Fehlercodemeldungen).

Dieser Parameter wird wie folgt in Kombination mit P-51 (Motorsteuermodus) verwendet:
P-51 P-11

0 0 Die Spannungsanhebung wird geméf Autotune-Daten automatisch berechnet.

>0 | Spannungsanhebung = P-11 x P-07. Diese Spannung wird bei O Hz angelegt und bis P-09 / 2 linear reduziert.

1 Alle | Spannungsanhebung = P-11 x P-O7. Diese Spannung wird bei O Hz angelegt und bis P-09 / 2 linear reduziert.
2,34 Alle | Boost-Strompegel = 4*P-11*P-08.

Bei IM-Motoren gilt: Wenn P-51 = 0 oder 1, kann eine geeignete Einstellung fur gewshnlich durch den Betrieb des Motors bei sehr niedrigen
oder keinen Lastbedingungen bei ungefshr 5 Hz gefunden werden sowie durch Anpassung von P-11, bis der Motorstrom ungeféhr dem
Magnetisierungsstrom entspricht (falls bekannt) oder dieser in dem unten dargestellten Bereich liegt.

BaugraPe 1: 60 - 80 % des Motorbemessungsstroms  Baugréfe 2: 50 - 60 % des Motorbemessungsstroms
Baugréfe 3: 40 -~ 50 % des Motorbemessungssiroms  BaugréBe 4: 35 - 45 % des Motorbemessungsstroms
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Die Niedrigfrequenz-Drehmomentanhebung wird verwendet, um die anliegende Motorspannung und somit die Stromstarke bei
niedrigen Ausgangsfrequenzen zu erhdhen. Dies kann eine niedrige Drehzahl und ein niedriges Anlaufdrehmoment optimieren. Eine
Drehmomentanhebung kann bei niedriger Drehzahl den Motorstrom erhdhen, was wiederum zu einem Anstieg der Motortemperatur
fuhrt bzw. eine Zwangsbeliftung oder zusdizliche Kihlung des Motors erforderlich macht. Im Allgemeinen: Je niedriger die
Motorleistung, desto hsher die Anhebungseinstellung, die sicher verwendet werden kann.

Fur IM-Motortypen (P-51 = 0 oder 1) bestimmt der eingegebene Wert die an den Motor bei O Hz relativ zu P-07 Einstellung
angelegte Spannung, z. B.

= P-O7 =400V

= P11 =2%

= An den Motor angelegte Ausgangsspannung bei 0,0 Hz =2 % x 400V =8 V.

Diese Spannungsanhebung wird danach um bis zu 50 % der Motorbemessungsdrehzahl (P-09) linear reduziert.

Bei Nutzung alternativer Motorentypen (P-51 = 2, 3 oder 4) wird dieser Parameter zur Einstellung einer zusatzlichen Stromanhebung
verwendet, die in den Motor injiziert wird. Der aktuelle Anhebungsstrom wird als 4*P-11*P-08 definiert.

Dieser zusatzliche Strom wird zwischen O Hz und 10 % der Bemessungsfrequenz injiziert. Oberhalb dieses Punkis wird die
Stromanhebung gemdB nachfolgendem Diagramm reduziert.

k-———--- T -
1 |
1 |
1 |
1 |
A ! :
1 |
P-1 L !
1 1
[ |
0 -
0 10%* P-09 20%* P-09
Hz

Drehzahlbegrenzungen (relevante Parameter)

Diese Parameter definieren den Bereich der Ausgangsfrequenz und damit den Drehzahlbereich des Umrichters.
Wie oben beschrieben:

= Wenn P-10 =0, Werte sind in Hz

= Wenn P-10 = O, Werte sind in U/Min

Je nach ausgewdahltem Drehzahlsollwert sieht der Betrieb folgendermafen aus:

Fur analogen Drehzahlsollwert: Das Anlegen eines O % Analogsignals ergibt den Drehzahlsollwert von P-02. Das Anlegen eines 100
% Analogsignals ergibt den Drehzahlsollwert von P-O1. Die Skalierung zwischen diesen beiden Punkien ist linear.

Die Skalierung kann an Analogeingang 1 nur mit der auf Seite 29 beschriebenen Al Skalier- und Offset-Funktion angepasst
werden.

Der fir den Drehzahlsollwert verwendete Wert:

Beschreibung Minimum | Maximum | StandardméBige | Einheiten

Hochstfrequenz/Drehzahlbegrenzung ‘ P-02 ‘ 500.0 ‘ 50.0 (60.0) ‘ Hz/U/min.

Maximale Ausgangsfrequenz oder Motorhéchstdrehzahl — Hz oder U/Min. Falls P-10 > O, wird der eingegebene Wert in
Umdrehungen pro Minute dargestellt.

Mindestfrequenz/Drehzahlbegrenzung ‘ 0.0 ‘ P-01 ‘ 20.0 ‘ Hz/U/min.

Mindestdrehzahlbegrenzung — Hz oder U/Min. Falls P-10 > O, wird der eingegebene Wert in Umdrehungen pro Minute dargestellt.

Beschleunigungs- und Verzégerungszeit (relevante Parameter)

Beschreibung Minimum | Maximum | StandardméBige | Einheiten

Beschleunigungsrampenzeit ‘ 0.00 ‘ 600.0 ‘ 5.0 ‘ s

Beschleunigungsrampenzeit von Null Hz / U /min bis zur Bemessungsdrehzahl (P-09) in Sekunden.
0.00 ‘ 600.0

Bremsrampenzeit 5.0 ‘ s

Verzégerungsrampenzeit von der Standardfrequenz (P-O9) bis zum Stillstand in Sekunden. P-24 wird verwendet, wenn der Wert auf 0,00
eingestellf ist.
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2. Verzégerungszeit

Par. | Beschreibung | Minimum | Maximum |Siandurdm&ﬁige| Einheiten

2. Rampenzeit (Schneller Stopp) | 000 | 60000 | 00 | s

Uber diesen Parameter ldsst sich eine alternative Verzégerungsrampe in den escodrives-Umrichter programmieren, die durch die
Digitaleingéinge ausgewdshlt werden kann (abhangig von der Einstellung von P-15) oder automatisch im Falle eines Netzausfalls
ausgewdhlt werden kann, falls P-05 = 2 oder 3 befragt.

Der Umrichter wird per Freilauf gestoppt, wenn der Wert auf 0,00 eingestellt wird.

Anhaltemodus
Par. | Beschreibung | Minimum | Maximum | StandardmaBige | Einheiten
Anhaltemodus/Netzausfall ‘ o ‘ 4 ‘ o ‘ -
Wahlt den Unterbrechungsmodus des Umrichters und das Antwortverhalten bei einem Netzausfall wéihrend des laufenden Betriebs aus.
Einstellung | Deaktivierung Bei Netzausfall
0 | Rampensiopp (P-04) ohechanoling s Bonebe
1 Freilauf Freilauf
2 Rampenstopp (P-04) Schneller Rampenstopp (P-24), Freilauf falls P-24 = 0
3 Rampenstopp (P-04) mit AC-Motorflussbremsung Schneller Rampenstopp (P-24), Freilauf falls P-24 = 0
4 Rampenstopp (P-04) Keine MaBnahme

Energieoptimierung
Dieser Parameter dient zur Konfiguration der Energiesparfunkfionen des Umrichters, und zwar wie folgt:

Motorenergieoptimierung: Reduziert Energieverluste des Motors unter Teillastbedingungen durch Verringerung der
Motorfluktuation. Diese Funktion sollte nicht fur Anwendungen verwendet werden, die groPe und plétzliche Lastéinderungen
aufweisen, oder fir PI-Steueranwendungen, da dies eine instabile Steuerung oder Uberstromauslésung verursacht.

Energieoptimierung des Umrichters: Reduziert Energieverluste des Umrichters bei htheren Ausgangsfrequenzen durch die
Verringerung von Schaltverlusten. Dies kann unter leichten Lastbedingungen zu Schwingungen oder Instabilitcit des Motors fuhren.

Beschreibung Minimum Einheiten
Energie Optimierer o 3 () =
Einstellung | Motor Energie Optimierer | Antrieb Energie Optimierer
o Deakiiviert Deakfiviert
1 Akfiviert Deakfiviert
2 Deakfiviert Akfiviert
3 Akfiviert Akfiviert

Anwendungsmakros (relevante Parameter)

Beschreibung Minimum | Maximum | Standardméfige | Einheiten

Anwendungsmodus 0 2 (0] -

Bietet eine schnelle Einrichtung zur Konfiguration von Schlusselparametern fir die gewiinschte Umrichteranwendung. Die Parameter
werden entsprechend der Tabelle voreingestellt.

0: Industriemodus. Nur fur Allzweckanwendungen gedacht.
1: Pumpenmodus. Fir Kreiselpumpenanwendungen gedacht.

2: Liftermodus. Fir Lifteranwendungen gedacht.

Einstellung | Anwendung | Stromgrenze | Drehmomentkennlinie Rotierender | Reaktion auf thermischen
(P-54) Start (P-33) | Uberlastgrenzwert

(P-60 Index 2)

0 Allgemeines 150% Konstant O: Aus O: Fehlerabschaltung

1 Pumpe 10% Variabel 0O: Aus K Rgduzierung des
maximalen Stromgrenzwerts

2 Lufter 110% Variabel 2: Ein I Rgduzierung des
maximalen Stromgrenzwerts
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6.3.2 Steuermodi

Par.

Beschreibung | Minimum | Maximum |Siandurdm&ﬂige| Einheiten

Primére Befehlsquelle ‘ o ‘ 9 ‘ () ‘ -

0: Klemmensteuerung. Der Umrichter reagiert direkt auf an die Steuerklemmen gesendete Signale.

1: Tastenfeldsteuerung - unidirektional. Der Umrichter kann ber ein internes Tastenfeld oder externe Fernbedienungs-Tastatur
nur in Vorwdrtsrichtung gesteuert werden.

2: Tastenfeldsteuerung - bidirektional. Der Umrichter kann ber ein internes Tastenfeld oder externe Fernbedieungs-Tastatur in
Vorwdrts- oder Ruckwartsrichtung gesteuert werden. Das Driicken der START-Taste auf der Tastatur fuhrt zu einem Hin- und Herschalten
zwischen Vorwarts- und Rickwarts-Lauf.

3: Modbus RTU-Steuerung mit aktivierten internen Rampen. Steuerung per Modbus RTU (RS485) mithilfe interer
Beschleunigungs-/Verzégerungsrampen. 4: Modbus RTU-Steuerung mit deakiivierten internen Rampen. Steuerung per Modbus RTU-
Schnittstelle (RS485) mithilfe von iber Modbus aktualisierte Beschleunigungs-/Verzégerungsrampen.

5: PI-Steuerung. Benuizer-Pl-Steuerung mit externem Rickmeldesignal.

6: Zum Wert von Analogeingang 1 addierte PI-Steuerung. PI-Steuerung mit externem Rickmeldesignal und Summierung
mit Analogeingang 1.

7: CANopen-Steuerung mit aktivierten internen Rampen. Steverung tber CAN (RS485) mithilfe interner
Beschleunigungs-/Verzégerungsrampen.

8: CANopen-Steuerung mit deaktivierten internen Rampen. Steverung tber CAN-Schnittstelle (RS485) mit via CAN
aktualisierten Beschleunigungs-/Verzégerungsrampen.

9: Slave-Modus. Steuerung Uber verbundenen escodrives-Umrichter im Masfer-Modus. Slave-Umrichteradresse muss > 1 sein.

HINWEIS Wenn P-12 =1, 2, 3, 4, 7 8 oder 9, muss an den Steuerklemmen trotzdem noch ein Aktivierungssignal bereitgestellt werden,
Digitaleingang 1.

6.3.3 Ein- und Ausgangsfunktionen

Analogeingénge - Format (relevante Parameter)

Par.

Beschreibung | Minimum | Maximum |Siandurdm&ﬂige| Einheiten

Analogeingang 1 Format ‘ Siehe unten ‘ In-pot ‘ -

U 8- 10 = unipolar O bis 10 Volt Signal. Der Umrichter wird bei Mindestdrehzahl (P-02) bleiben, nachdem die Analogreferenz nach
Anwendung von Skalierung und Rickmeldung = < 0,0 % betragt. 100% Signal bedeutet, dass die Ausgangsfrequenz/-drehzahl der in
P-O1 eingestellte Wert ist.

b 8- {0 = unipolar O bis 10 Volt Signal, bidirekfionaler Betrieb. Der Umrichter wird den Motor in umgekehrter Drehrichtung betreiben,
wenn die Analogreferenz nach Anwendung von Skalierung und Offset = < 0,0 % betréigt. Z. B. fur bi-direktionale Steuerung eines O —

10 Volt Signals, stellen Sie P-35 = 200,0 %, P-39 = 50,0 % ein.
A 8-20 =0 bis 20 mA Signal.

b H-20 = 4 bis 20 mA Signal, der escodrives erféhrt eine Fehlerabschaltung und zeigt den Fehlercode H4-20F an, 500 ms nach dem
der Signalpegel unter 3mA fallt.

r H-20 = 4 bis 20 mA Signal, escodrives wird mit der voreingestellien Drehzahl 1 (P-20) betrieben, wenn die Signalstérke unter 3 mA
abfallt.

£ 20-4 =20 bis 4 mA Signal, der escodrives erféhrt eine Fehlerabschaltung und zeigt den Fehlercode H-20F an, 500 ms nach dem
der Signalpegel unter 3mA fallt..

r 20-4 =20 bis 4 mA Signal, escodrives wird mit der voreingestellien Drehzahl 1 (P-20) betrieben, wenn die Signalstérke unter 3 mA
abfallt.

4 10-0=10 bis O Volt Signal {unipolar). Der Umrichter wird bei Maximalfrequenz/-drehzahl betrieben, wenn die Analogreferenz
nach Anwendung von Skalierung und Rickmeldung = <0,0 % betrégt.

! n-Pot = Integriertes Potentiometer.

Effektive Schaltfrequenz 4 32 8 kHz

Stellt die maximale effekiive Schaltfrequenz des Umrichters ein. Wenn , ~Ed" angezeigt wird, ist die Schaltfrequenz durch tberhshte
Kihlksrpertemperatur des Umrichters auf den Wert von POO-32 reduziert worden.
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Beschreibung Minimum | Maximum | StandardméBige | Einheiten

Analogeingang 2 Format - - Uo-10- -

L 8- 10 =0 bis 10 Volt Signal.
A 8-20 =0 bis 20 mA Signal.

b 4-20 = 4 bis 20 mA Signal, der escodrives erféhrt eine Fehlerabschaltung und zeigt den Fehlercode H-20F an, 500 ms nach dem
der Signalpegel unter 3mA f4llt.

r H-20 = 4 bis 20 mA Signal, escodrives wird mit der voreingestellten Drehzahl 1 (P-20) befrieben, wenn die Signalstérke unter 3 mA
abfallt.

b 20-4 =20 bis 4 mA Signal, der escodrives erféhrt eine Fehlerabschaltung und zeigt den Fehlercode H4-20Fan, 500 ms nach dem
der Signalpegel unter 3mA fallt.

r 20-4 =20 bis 4 mA Signal, escodrives wird mit der voreingestellien Drehzahl 1 (P-20) betrieben, wenn die Signalstérke unter 3 mA
abfell.

PEc-th = fir die Motorthermistormessung zu verwenden, giltig mit beliebigen Einstellungen fir P-15, die Eingang 3 als externer Fehler
ausweisen. Fehlerabschaltungsstufe: 1,5 kQ, Reset 1 kQ.

Anadlogeingéinge - Al1-Skalierung & Offset (relevante Parameter)

Beschreibung StandardmdBige | Einheiten
Skalierung Analogeingang 1/ Slave-Drehzahlskalierung ‘ 0.0 ‘ 2000.0 100.0 %

Skalierung Analogeingang 1 Skalierung. Der Wert des analogen Eingangssignals wird durch diesen Fakior multipliziert, wenn
z. B. P-16 auf ein Signal von 0-10 V und der Skalierfaktor auf 200 % eingestellt ist, sorgt ein 5 V Eingangssignal dafir, dass der Umrichter
mit maximaler Frequenz/Drehzahl I&uft (P-O1).

Slave-Drehzahlskalierung. Beim Betrieb im Slave-Modus (P-12 = 9) ist die Betriebsdrehzahl des Umrichters gleich der Master-
Drehzahl, multipliziert mit diesem Fakfor, begrenzt durch die minimalen und maximalen Drehzahlen.

Offset Analogeingang 1 ‘ -500.0 500.0 0.0 %

Stellt einen Offset fur den Analogeingang als Prozentsatz des kompletften Eingangsbereichs ein, der auf das analoge Eingangssignal
angewandt wird. Dieser Parameter arbeitet in Verbindung mit P-35 und der resultierende Wert kann in POO-01 angezeigt werden.

Der resultierende Wert wird als Prozentsatz definiert, entsprechend der folgenden Aussage:

POO-01 = (angewandter Signalwert (%) - P-39) x P-35).

Relaisausgangsfunktionen (relevante Parameter)

Beschreibung Minimum | Maximum | Standardméfige | Einheiten

Relaisausgangsfunktion o 12 1 -

Zur Auswahl der dem Relaisausgang zugewiesenen Funktion. Das Relais besitzt zwei Ausgangsklemmen. Logik 1 weist darauf hin, dass
das Relais aktiv ist, weshalb Klemmen 10 und 11 verbunden werden.

0: Umrichter arbeitet. logik 1, wenn der Motor akiiviert ist.

1: Umrichter intakt. Logik 1, wenn Strom am Umrichter anliegt und kein Fehler vorliegt.

2: Bei Drehzahl. logik 1, wenn die Ausgangsfrequenz dem Sollwert entspricht.

3: Fehlerabschaltung des Umrichters. Logik 1, wenn der Umrichter einen Fehler aufweist.

4: Motordrehzahl >= Grenzwert. logik 1, wenn die Ausgangsfrequenz den einstellbaren Schwellwert aus P-19 ibersteigt.
5: Motorstrom >= Grenzwert. logik 1, wenn der Motorstrom den einstellbaren Schwellwert aus P-19 bersteigt.

6: Motordrehzahl < Grenzwert. logik 1, wenn die Ausgangsfrequenz unter dem einstellbaren Schwellwert aus P-19 liegt.
7: Motorstrom <Grenzwert. logik 1, wenn der Motorstrom unter dem einstellbaren Schwellwert aus P-19 liegt.

8: Analogeingang 2 >= Grenzwert. logik 1, wenn das an Analogeingang 2 gesendete Signal den einstellbaren Schwellwert aus
P-19 tbersteigt.

9: Umrichter betriebsbereit. logik 1, wenn der Umrichter betriebsbereit ist, kein Fehler vorhanden.
10: Brandmodus aktiv. logik 1, wenn der Brandmodus akfiviert ist.

11: Ausgangsfrequenz > Grenzwert und nicht im Brandmodus. Aus Einstellung 4 &éndert sich jedoch der Status des
Ausgangsrelais nicht, wenn der Antrieb im Brandmodus ist.

12: Feldbus. Der Status wird durch Bit 8 des Feldbussteuerworts gesteuert. Der Feldbustyp wird mit P-12 ausgewdhlt.
Relais-Schwellwert | 00 | 2000 | 1000 | %

Anpassbarer Schwellwert, der in Verbindung mit den Einstellungen 4 bis 8 aus P-18 verwendet wird.

Relaisausgangshysterese ‘ 0.0 ‘ 100.0 ‘ 0.0 ‘ %

Stellt die Hysterese-Ebene fiir P-19 ein, um das Ausgangsrelais vor dem Klappern zu bewahren, wenn es sich dicht am Schwellenwert befindet.
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Analogausgangsfunktionen (relevante Parameter)

Beschreibung Einheiten

Analogausgangsfunktion ‘ (0] ‘ 12 8 -

Digitalausgangsmodus. Logik 1 =+24 DC

0: Umrichter arbeitet. Logik 1, wenn der escodrives-Umrichter aktiviert (in Betrieb) ist.

1: Umrichter intakt. logik 1, wenn der Umrichter keine Fehler aufweist.

2: Bei Drehzahl. logik 1, wenn die Ausgangsfrequenz dem Sollwert entspricht.

3: Fehlerabschaltung des Umrichters. logik 1, wenn der Umrichter einen Fehler aufweist.

4: Motordrehzahl >= Grenzwert. logik 1, wenn die Ausgangsfrequenz den einstellbaren Schwellwert aus P-19 tbersteigt.
5: Motorstrom >= Grenzwert. logik 1, wenn der Motorstrom den einstellbaren Schwellwert aus P-19 tbersteigt.

6: Motordrehzahl < Grenzwert. logik 1, wenn die Ausgangsfrequenz unter dem einstellbaren Schwellwert aus P-19 liegt.
7: Motorstrom <Grenzwert. logik 1, wenn der Motorstrom unter dem einstellbaren Schwellwert aus P-19 liegt.
Analogausgangsmodus

8: Motordrehzahl. O bis P-01, Auflasung O,1 Hz.

9: Motorstrom. O bis 200 % von P-08, Auflasung 0,1 A.

10: Motorleistung. O - 200 % der Moforbemessungsleistung.

11: Motordrehmoment. O - 200 % von P-08, Auflésung 0,1 A.

12: Feldbus. Der Ausgangszustand wird digital durch das Bit @ des Feldbussteuerworts gesteuert. Der Feldbustyp wird mit P-12 ausgewdhlt.

Relais-Schwellwert 0.0 200.0 100.0 %

Anpassbarer Schwellwert, der in Verbindung mit den Einstellungen 4 bis 8 aus P-25 verwendet wird.

6.3.4. Alilgemeine Funktionen
Parameterzugriffssteuerung und -verriegelung (relevante Parameter)

Beschreibung Minimum | Maximum | StandardméBige | Einheiten

Zugriff auf das erweiterte Meni ‘ o ‘ 65535 ‘ (0] ‘ -

Erlaubt Zugriff auf erweiterte und fortgeschrittene Parametergruppen. Dieser Parameter muss auf den in P-37 programmierten Wert
eingestellt werden (Standard: 101), um erweiterte Parameter anzusehen und anzupassen, sowie auf den Wert von P-37 + 100, um die
fortgeschrittenen Parameter anzusehen und anzupassen. Falls gewiinscht, muss der Code vom Benutzer in P-37 geéindert werden.

Zugriffscode fiir erweitertes Menii ‘ o ‘ 9999 ‘ 101 ‘ -

Definiert den Zugriffscode der in P-14 eingegeben werden muss, um auf Parameter oberhalb P-14 zugreifen zu kénnen.

Parametersperre ‘ (0] ‘ 1 ‘ o ‘ -

0: Entsperrt. Alle Parameter kénnen angezeigt und gedndert werden.

1: Gesperrt. Parameterwerte kénnen angezeigt, aber nicht geéindert werden, mit Ausnahme von P-38.

Lokal/Fernbedienung (relevante Parameter)

Beschreibung Minimum | Maximum | StandardmiBige | Einheiten

Digitaleingangsfunktion o 19 o -

Definiert die Funktion der Digitaleingéinge in Abhangigkeit von der Kontrollmoduseinstellung in P-12. Siehe Abschnitt 7.
Makrokonfigurationen des analogen und digitalen Eingangs fur weitere Informationen.

Voreingestellte Drehzahlen (relevante Parameter)

Beschreibung Minimum | Maximum | StandardmdBige | Einheiten

Auswahl der Digitaleingangsfunktion o 19 o -

Definiert die Funktion der Digitaleingéinge in Abhangigkeit von der Kontrollmoduseinstellung in P-12. Siehe Abschnitt 7.
Makrokonfigurationen des analogen und digitalen Eingangs fur weitere Informationen.

Voreingestellte Frequenz / Drehzahl 1 -P-01 P-01 5.0 Hz/U/min.
Voreingestellte Frequenz / Drehzahl 2 -P-01 P-01 25.0 Hz/U/min.
Voreingestellte Frequenz / Drehzahl 3 -P-01 P-01 40.0 Hz/U/min.
Voreingestellte Frequenz / Drehzahl 4 -P-01 P-01 P-09 Hz/U/min.

Voreingestellte Drehzahlen/Frequenzen, die in Abhdngigkeit von der Einstellung von P-15 durch die digitalen Eingénge ausgewdhlt
wurden.

Wenn P-10 = O, werden die Werte in Hz eingegeben. Wenn P-10 > 0, werden die Werte in U/min eingegeben.

HINWEIS Wird der Wert von P-09 gedndert, werden alle Werte auf die werksseitigen Standardeinstellungen zuriickgesetzt.
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Startmodus, automatischer Neustart und Notfallmodus (relevante Parameter)

Par. | Beschreibung | Minimum | Maximum |Siandurdm&ﬂige| Einheiten

Digitaleingangsfunktion ‘ o ‘ 19 ‘ 0 ‘ -

Definiert die Funktion der Digitaleingange in Abhéngigkeit von der Kontrollmoduseinstellung in P-12. Siehe Abschnitt 7.
Makrokonfigurationen des analogen und digitalen Eingangs fir weitere Informationen.

Index 1: Startmodus/ Automatischer Neustart

Weihlt aus, ob der Umrichter automatisch starten soll, wenn der aktive Eingang vorhanden und wahrend des Startens gesperrt ist.
Konfiguriert auBerdem die Funkfion fur den automatischen Neustart.

Ed3E-r: Nach dem Einschalten oder einem Reset startet der Umrichter nicht, wenn Digitaleingang 1 geschlossen bleibt. Um den
Umrichter starten zu kénnen, muss der Eingang nach dem Einschalten,/Ricksetzen geschlossen werden.

AUko-0: Nach dem Einschalten oder einem Reset startet der Umrichter automatisch, wenn Digitaleingang 1 geschlossen wird.

AUko- ! bis Ata-5: Nach einer Fehlerabschaltung werden in Absténden von 20 Sekunden 5 Neustartversuche unternommen. Die
Anzahl der Neustartversuche wird registriert und wenn der Umrichter auch beim letzten Versuch nicht startet, wird eine Fehlerabschaltung

ausgegeben, die einen manuellen Reset durch den Benutzer erfordert. Der Umrichter muss ausgeschaltet werden, um den Zahler
zuriicksetzen zu kénnen.

Index 2: Eingangslogik im Notfallbetrieb o 1 o -

Definiert die Bedienlogik, wenn eine Einstellung in P-15 verwendet wird, die den Notfallbetriebsmodus integriert, z. B. Einstellungen 15,

16 und 17.
0: n.C: Normalerweise geschlossener (NC) Eingang. Brandmodus akiiv, wenn der Eingang offen ist.
1: n.O: Normalerweise offener (NO) Eingang. Brandmodus aktiv, wenn der Eingang geschlossen ist.

2: F-N.C: Normalerweise geschlossener (NC) Eingang, feste Geschwindigkeit. Brandmodus akfiv, wenn der Eingang
offen ist. Die Geschwindigkeit im Brandmodus ist die voreingestellte Geschwindigkeit 4 (P-23).

3: F-N.O: Normalerweise offener (NO) Eingang, feste Geschwindigkeit. Brandmodus akiiv, wenn der Eingang
geschlossen ist. Die Geschwindigkeif im Brandmodus ist die voreingestellte Geschwindigkeit 4 (P-23).

Index 3: Eingangs-Latch im Notfallbetrieb o 1 o -

Definiert den Eingangstyp, wenn eine Einstellung in P-15 verwendet wird, die den Notfallbetriebsmodus integriert, z. B. Einstellungen 15,

16 und 17.

0: Aus. Der Umrichter bleibt nur solange im Notfallbetriebsmodus wie das Eingangssignal fir den Notfallmodus aufrechterhalten bleibt
(normalerweise offener oder normalerweise geschlossener Betrieb wird abhéingig von der Einstellung in Index 2 unterstitzt).

1: Ein. Der Notfallbetriebsmodus wird durch ein momentanes Signal am Eingang akiiviert. NO- oder NC-Betrieb wird je nach
Einstellung fur Index 2 unterstitzt. Der Umrichter wird solange im Notfallbetriebsmodus bleiben, bis er deaktiviert oder ausgeschaltet wird.

Tastenfeld Startmodus 0o 7 1 -

Dieser Parameter ist nur im Tastatursteuerungsmodus (P-12 = 1 oder 2) oder Modbus-Modus (P-12 = 3 oder 4] aktiv. Wenn die Einstellungen
0, 1, 4 oder 5 verwendet werden, sind die Start- und Stopptasten des Tastenfeldes aktiv, und die Steuerklemmen 1 und 2 missen
miteinander verbunden werden. Die Einstellungen 2, 3, 6 und 7 erlauben dem Umrichter, direkt Uber die Steuerklemmen gestartet zu werden,
und die Start- und Stopptasten der Tastatur werden ignoriert.

0: Mindestdrehzahl, Start iiber Tastenfeld

1: Letzte Drehzahl, Start Gber Tastenfeld

2: Mindestdrehzahl, Klemmenstart

3: Letzte Drehzahl, Klemmenstart

4: Aktuelle Drehzahl, Start iiber Tastenfeld

5: Voreingestellte Drehzahl 4, Start iiber Tastenfeld
6: Aktuelle Drehzahl, Klemmenstart

7: Voreingestellte Drehzahl 4, Klemmenstart

Notfallmodus

Die Notfallmodusfunktion wurde entwickelt, um den dauerhaften Betrieb des Umrichters unter Notfallbedingungen sicherzustellen, bis der

Umrichter nicht mehr Iéinger in der Lage ist, den Betrieb aufrechtzuerhalten. Der Eingang fur diese Funktion kann gemaf der Einstellung fur

P-30 Index 2 Normalerweise offen (Geschlossen zur Akiivierung des Modus) oder Normalerweise geschlossen (Gesffnet zur Aktivierung
des Modus) sein. Dabei kann es sich um einen tber P-30 Index 3 gewdhlten Moment- oder Dauereingang handeln.

Dieser Eingang kann an ein Brandmeldesystem angeschlossen werden, sodass im Falle eines Feuers im Gebéude der
Umrichterbetrieb so lange wie méglich aufrechterhalten wird, um Rauch zu entfernen oder die Luftqualitét im Gebdude zu erhalten.

Die Notfallmodusfunktion wird aktiviert, wenn P-15 = 15, 16, 17 oder 18 befrégt, mit Digitaleingang 3, der fur die Aktivierung des
Noffallbefriebs zugewiesen wurde.

Der Notfallmodus deaktiviert die folgenden Schutzfunktionen im Umrichter: O-t (Ubertemperatur Kihlkérper), U-t (Untertemperatur des
Umrichters), Th-Flt (Fehlerhafter Thermistor am Kuhlkérper), E-trip (Externe Fehlerabschaltung),

4-20 F (4-20 mA Fehler), Ph-Ib (Phasenasymmetrie), P-Loss (Fehler bei Verlust der Eingangsphase), SC-trp (Fehler durch
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Kommunikationsunterbrechung), I_t-trp (Fehlerabschaltung durch akkumulierte Uberlast).
Die folgenden Fehler fihren zu einer Fehlerabschaltung des Umrichters, automatischer Zuriicksetzung und Neustart:

O-Volt (Zwischenkreisiberspannung), U-Volt (Zwischenkreisunterspannung), h O-I (Fehler durch schnellen Uberstrom), O-I
[Momentaniberstrom am Umrichterausgang), Out-F (Umrichter-Ausgangsfehler, Ausgangsstufen-Fehler).

Schaltfrequenzauswahl (relevante Parameter)

Einheiten
kHz

Maximum
32 8

Stellt die maximale effekfive Schaltfrequenz des Umrichters ein. Wenn ,rEd" angezeigt wird, ist die Schaltfrequenz durch tberhshte
Kohlkérpertemperatur des Umrichters auf den Wert von POO-32 reduziert worden.

Minimum StandardmaBige

Beschreibung

Effektive Schaltfrequenz 4

Ausblendfrequenz (relevante Parameter)

Maximum Einheiten

0.0 P-01 Hz / U/Min
0.0 P-01 0.0 Hz / U/Min

Die Ausblendfrequenzfunktion wird verwendet, um zu verhindern, dass der escodrives-Umrichter mit einer bestimmten Ausgangsfrequenz
arbeitet, beispielsweise mit einer, die mechanische Resonanzen in einer bestimmten Maschine verursacht. Parameter P-27 definiert

den Mittelpunkt des Ausblendfrequenzbandes und wird in Verbindung mit P-26 verwendet. Die escodrives-Ausgangsfrequenz

steigt durch das definierte Band um die in P-03 und P-04 eingestellten Werte, und innerhalb des definierten Bandes wird sie keine
Ausgangsfrequenz halten. Wenn die Frequenzreferenz innerhalb des Bandes auf den Umrichter angewandt wird, verbleibt die
Ausgangsfrequenz des escodrives im Rahmen des maximalen,/minimalen Grenzbereichs des Bandes.

Minimum

StandardmaBige
0.0

Beschreibung

Ausblendfrequenz-Bandbreite

Ausblendfrequenz-Mittelpunkt

U/F Charakteristische Anpassung der Spannung (relevante Parameter)

Beschreibung Minimum | Maximum | Standardméfige | Einheiten
U/F Charakteristische Anpassung der Spannung o P-07 o \"
U/F Charakteristische Anpassung der Spannung 0.0 P-09 0.0 Hz

Dieser Parameter stellt in Verbindung mit P-28 einen Frequenzpunkt ein, bei dem die in P-29 eingestellle Spannung auf den Motor
angewandt wird. Bei der Nutzung dieser Funkfion ist hinsichtlich des Vermeidens von Uberhitzung und Motorschaden Vorsicht geboten.

DC-Einspeisung Bremsstrom (relevante Parameter)

Par. | Beschreibung Minimum | Maximum | Standardméfige | Einheiten
Index 1: Gleichstromeinspeisungsdauer 0.0 25.0 0.0 s
Index 2: Gleichstromeinspeisung Bremsstrom (0] 2 o -
Bestimmt durch Aufotune, Anpassung ist normalerweise nicht erforderlich.
Voreinstellung Injektionsfrequenz/Drehzahl ‘ 0.0 ‘ P-01 ‘ 0.0 ‘ Hz / U/Min

Stellt die Geschwindigkeit des Einspeisungsgleichstroms wéhrend des Bremsens auf Stopp ein und erlaubt dem Gleichstrom, eingespeist
zu werden, bevor der Umrichter - falls gewiinscht - die Drehzahl Null erreicht.

00 | 1000 | 200 | %

Stellt die Ebene des Bremsstroms der Gleichstromeinspeisung ein, die entsprechend der in P-32 und P-58 eingestellten Bedingungen
angewandt wird.

Einspeisungsgleichstrom ‘

Rotierender Start (relevante Parameter)

n 19jawWIn.Ind

Beschreibung

Rotierenden Start aktivieren

Minimum

0

Maximum

StandardmaBige
0

Einheiten

0: Deaktiviert

1: Aktiviert. Wenn aktiviert, versucht der Umrichter zu untersuchen, ob der Motor beim Start bereits zu rotieren anféingt und beginnt,
den Motor mit seiner akiuellen Drehzeit zu steuern. Eine kurze Verzégerung kann bei sich nicht drehenden Motoren beobachtet werden.

2: Aktiviert bei Fehlerabschaltung, Spannungsabfall oder Freilaufstopp. Der rotierende Start wird nur bei den

folgenden aufgefihrten Ereignissen akiiviert, ansonsten ist er deakfiviert.
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Dynamische Bremsung (relevante Parameter)

Beschreibung Minimum Einheiten

Bremschopper aktiv (nicht GréBe 1) (0] 4 o -

0: Deaktiviert

1: Aktiviert mit Software-Schutz. Bremschopper akfiviert mit Software-Schutz fir einen Widerstand mit einer Bemessungsleistung
von 200 W.

2: Aktiviert ohne Software-Schutz. Akiiviert den infernen Bremschopper ohne Software-Schutz. Es sollte ein externes Gerét zum
thermischen Schutz installiert werden.

3: Aktiviert mit Software-Schutz nur bei Drehzahlénderung. Als Finstellung 1 ist der Bremschopper jedoch nur fir die
Daver der Anderung des Sollwerts der Frequenz aktiviert, und wird wéhrend des Betriebs mit konstanter Drehzahl deaktiviert.

4: Aktiviert ohne Software-Schutz nur bei Drehzahlénderung. Wie Einstellung 2, wobei der Bremschopper nur wahrend
einer Anderung des Frequenz-Sollwertes akfiv wird; wihrend des Betriebes bei konstanter Drehzahl ist er inakfiv.

Anzeigenskalierung (relevante Parameter)

Beschreibung StandardmdBige | Einheiten
Index 1: Anzeige Skaliersteuerung 0.000 16.000 0.000 -
Index 2: Anzeige Skalierquelle o 3 () -

Erlaubt dem Benutzer, den escodrives zu programmieren, um eine alternative Ausgangseinheit anzuzeigen, die entweder von der
Ausgangsfrequenz [Hz), der Motordrehzahl (U/Min) oder dem Signalwert der PI-Rickmeldung bei Betrieb im PI-Modus skaliert wird.

Index 1: Wird verwendet, um die Skalierungs-Multiplikatoren einzustellen. Der gewdahlte Quellenwert wird mit diesem Fakior multipliziert.

Index 2: Definiert die Skalierungsquelle wie folgt:

0: Motordrehzahl. Die Skalierung wird auf die Ausgangsfrequenz angewandt, wenn P-10 = O; oder auf die Motordrehzahl, wenn
P-10> O ist.

1: Motorstrom. Die Skalierung wird auf den Wert des Motorstroms (Ampere) angewandt.

2: Analogeingang 2 Signalstérke. Die Skalierung wird auf die Signalstérke von Analogeingang 2 angewandt, intern
reprasentiert als O - 100 %.

3: Pl-Istwert. Die Skalierung wird auf den in P-46 ausgewdhlten Pl-Istwert angewandt, intern représentiert als O - 100 %.

PI-Regelung (relevante Parameter)

Beschreibung StandardmdBige | Einheiten

Pl-Proportionalverstédrkung ‘ 0.0 ‘ 30.0 ‘ 1.0 ‘ -

Pl-Regler — Proportionalverstarkung. Hohere Werte fishren hier zu wesentlichen Anderungen der Umrichterausgangsfrequenz aufgrund
von geringen Modifikationen des Ruckmeldesignals. Ein zu hoher Wert kann zu Instabilitat fuhren.

Pl-Integralzeit | 00 | 300 | 10 | s

Integralzeit des Pl-Reglers. Hohere Werte sorgen fir ein gedampfteres Ansprechverhalten bei Systemen, bei denen der Gesamtprozess
langsam anspricht.

Pl-Betriebsmodus ‘ (0] ‘ 3 ‘ o ‘ -

0: Direktbetrieb. Diesen Modus verwenden, wenn das Istwert-Signal abféllt und die Motordrehzahl ansteigen soll.

1: Umkehrbetrieb. Diesen Modus verwenden, wenn das Istwert-Signal abféllt und die Motordrehzahl sinken soll.

2: Direktbetrieb, Aufwecken bei voller Drehzahl. Als Einstellung O, aber beim Neustart aus dem Standby wird der PI-
Ausgang auf 100 % eingestellt.

3: Umkehrbetrieb, Aufwecken bei voller Drehzahl. Als Einstellung O, aber beim Neustart aus dem Standby wird der PI-
Ausgang auf 100 % eingestellt.

Quellenauswahl der Pl-Referenz (Sollwert) o 1 o -

Zur Auswahl der Quelle von PI-Wert/-Sollwert.
0: Digitale Voreinstellung. P-45 wird verwendet.

1: Analogeingang 1. Analogeingang 1 Signalstérke, Signalwert lesbar in POO-01 wird als Sollwert genutzt.
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Beschreibung Minimum | Maximum | StandardméBige | Einheiten

Digitaler Pl-Referenzwert | 00 | w000 | 00 | %

Wenn P-44 = O ist, wird mit diesem Parameter der digitale Sollwert fur den Pl-Regler als Prozentsatz des Rickmeldesignals voreingestellt.

Pl-Rickmeldequelle ‘ 0 ‘ 5 ‘ () ‘ -

Wahlt die Quelle des fur die PI-Steuerung genutzten Rickmeldesignals aus.
0: Analogeingang 2 (Klemme 4) Signalwert lesbar in POO-02.

1: Analogeingang 1 (Klemme 6) Signalwert lesbar in POO-O1.

2: Motorstrom skaliert als % von P-08.

3: Zwischenkreisspannung skaliert O - 1000 Volt = 0 - 100 %.

4: Analog 1 - Analog 2 Der Wert des Analogeingangs 2 wird von Analog 1 subtrahiert, um ein Differentialsignal zu erhalten. Der
Mindestwert ist O.

5: GroBter (Analog 1, Analog 2) Der gréBte von zwei analogen Eingangswerten wird immer fur die PI-Rickmeldung verwendet.

Standby-Modus & Wake Up (relevante Parameter)

Beschreibung Minimum | Maximum | StandardméBige | Einheiten

Timer fiir Standby-Modus | 00 | 250 | 00 | s

Wenn der Standbymodus durch die Einstellung P-48 > 0,0 aktiviert ist, schaltet der Umrichter nach einem Zeitraum des Betriebs bei
Mindestdrehzahl (P-02) fur die in P-48 eingestellte Zeit in den Standbymodus. Im Standbymodus zeigt das Display Standby an und der
Ausgang zum Motor wird deakfiviert.

Aufwachwert fir Pl-Fehler ‘ 0.0 ‘ 100.0 ‘ 5.0 ‘ %

Wenn der Umrichter im PI-Steuerungsmodus arbeitet (P-12 = 5 oder 6) und der Standbymodus akiiviert (P-48 > 0,0) ist, donn kann P-49
verwendet werden, um die Pl-Fehlerebene zu definieren (z.B. den Unterschied zwischen Sollwert und Istwert), die benétigt wird, bevor
der Umrichter nach Wechseln in den Standbymodus neu startet. Dies erlaubt dem Umrichter, kleine Istwertfehler zu ignorieren und im
Standbymodus zu verbleiben, bis der Istwert hinreichend abféllt.

Konfiguration der seriellen Kommunikation

Beschreibung Minimum | Maximum | StandardméBige | Einheiten
Konfiguration der seriellen Kommunikation Siehe unten

Index 1: Umrichteradresse 1 63 1 -
Index 2: Kommunikationstyp & Baudrate 9.6 1000 115.2 kbps
Index 3: Zeitiberschreitung Kommunikationsausfall 0 60000 300 ms

Dieser Parameter besitzt drei Unter-Einstellungen, die zur Konfiguration der seriellen Modbus RTU-Kommunikation verwendet werden.
Diese Unter-Parameter lauten:

Index 1: Umrichteradresse: Bereich: O — 63, Standard: 1

Index 2: Kommunikationstyp & Baudrate: \Wshlt die Baudrate und den Netzwerktyp fir den internen RS485-
Kommunikationsport aus.

Fur Modbus-RTU: Baudraten 9,6, 19,2, 38,4, 57,6, 115,2 Kbps sind verfugbar.
Fur CAN: Baudraten 125, 250, 500 und 1000 Kbps sind verfigbar.

Index 3: Zeitiiberschreitung Kommunikationsausfall: Definiert die Zeit, in welcher der Umrichter in Betrieb isf, ohne ein
gultiges Befehlstelegramm zu empfangen, nachdem der Umrichter aktiviert wurde. Dies gilt nur fir Modbus RTU und Bus Netzwerke (z.
B. Tastatursteuerung oder Master/Slave-Betrieb). Die Funktion CAN-Kommunikationsausfall wird tber die CAN-Objekte 100Ch und
100Dh akiiviert. Einstellung O deakiiviert die Laufzeitiberwachung. Die Einstellung eines Wertes von 30, 100, 1000 oder 3000 definiert
die Zeitbegrenzung in Millisekunden fur den Betrieb. Ein £, Suffix wahlt Fehlerabschaltung bei Kommunikationsverlust aus. Ein ,r, -Suffix
bedeutet, dass der Umrichter per Freilauf stoppt (Ausgang sofort deaktiviert), aber keine Fehlerabschaltung stattfindet.

Strombegrenzung (relevante Parameter)

Beschreibung Minimum StandardmaBige | Einheiten

Maximaler Stromgrenzwert 0.0 175.0 150.0 %

Definiert die maximale Strombegrenzung in den Vektorsteuerungsmodi
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6.3.5. Erweiterte Funktionen

Autotune (relevante Parameter)

Beschreibung Minimum | Maximum | Standardméfige | Einheiten

Avutotune der Motorparameter o 1 0 -

0: Deaktiviert

1: Aktiviert. Wenn aktiviert, misst der Umrichter sofort die erforderlichen Daten fir optimalen Betrieb aus dem Motor aus. Stellen Sie
sicher, dass alle motorbezogenen Parameter korrekt eingestellt sind, bevor Sie diesen Parameter erstmals aktivieren.

Dieser Parameter kann verwendet werden, um die Leistung zu optimieren, wenn P-51 = O.
Autotune ist nicht erforderlich, wenn P-51 = 1.

Fur die Einstellungen 2 - 5 von P-51 MUSS ein Autotuning durchgefihrt werden, NACHDEM alle anderen erforderlichen
Motoreinstellungen eingegeben sind.

Motorsteuerungsmethoden

escodrives S3 ist kompatibel mit folgenden Motortypen:

= Asynchrone Induktionsmotoren (IM)

= Synchrone Wechselstrom-Permanentmagnetmotoren (PM)
= Birstenlose Gleichstrommotoren (BLDC)

= Synchron-Reluktanzmotoren (SynRM)

= line Start-Permanentmagnetmotoren (LSPM)

Fur jeder Motortyp mussen der korrekte Betriebsmodus und das korrekfe Inbetriebnahmeverfahren gemaf3 den folgenden Abschnitten
ausgewdhlt werden.

HINWEIS Ausfihrliche Informationen zu den verschiedenen Motortypen finden Sie auf den folgenden Seiten.

Parameter

Beschreibung Minimum | Maximum | Standardméfige | Einheiten
Motorbemessungsspannung / kE ‘ o ‘ 250 / 500 ‘ 230 / 400 ‘ \'

Bei Induktionsmotoren ist dieser Parameter auf die Bemessungsspannung des Motors (Typenschild) in Volt einzustellen.

Fur Permanentmagnet- oder birstenlose Motoren sollte sie bei Bemessungsdrehzahl auf Gegen-EMK eingestellt werden.

Motorbemessungsstrom ‘ Abhgingig von der Bemessungsleistung des Umrichters ‘ A

Dieser Parameter ist auf den Bemessungsstrom des Motors (Typenschild) einzustellen. Dieser Parameter kann nicht tber den
Dauerbemessungsstrom des Umrichters hinaus konfiguriert werden.

Wenn der auf dem Motortypenschild abgebildete Wert eingegeben wird, wird der Warmeiberlastungsschutz akfiviert.
Motorbemessungsfrequenz ‘ 10 ‘ 500 ‘ 50 (60) ‘ Hz

Dieser Parometer ist auf die Bemessungsfrequenz des Motors (Typenschild) einzustellen.

Motorsteuermodus ‘ o ‘ 5 ‘ o ‘ -

0: Induktionsmotor, Vektordrehzahlsteuerung
1: Induktionsmotor, V/F-Modus

2: PM-Motor, Vektordrehzahlsteuerung

3: BLDC-Motor, Vektordrehzahlsteuerung

4: SynRM-Motor, Vektordrehzahlsteuerung

5: LSPM-Motor, Vektordrehzahlsteuerung

Aktivierung der automatischen Einstellung der Motorparameter (] 1 o -

Dieser Parameter kann verwendet werden, um die Leistung zu optimieren, wenn P-51 = 0. Autotune ist nicht erforderlich, wenn P-51

= 1. Fur die Einstellungen 2 - 5 von P-51 MUSS ein Autotuning durchgefuhrt werden, NACHDEM alle anderen erforderlichen
Motoreinstellungen eingegeben sind.

0: Deaktiviert

1: Aktiviert. Wenn akiiviert, misst der Umrichter sofort die erforderlichen Daten firr optimalen Betrieb aus dem Motor aus. Stellen Sie
sicher, dass alle motorbezogenen Parameter korrekt eingestellt sind, bevor Sie diesen Parameter ersimals aktivieren.

Steuerungsmodous fiir die Vektordrehzahl P-gain ‘ 0.0 ‘ 200.0 ‘ 50.0 ‘ %
Einzelner Parameter fir die Optimierung des Vekiordrehzahlreglers. Wirki sich gleichzeitig auf P- & I-Bedingungen aus. Nicht akiiv, wenn P-51 = 1.
Motorstatorwiderstand ‘ 0.00 ‘ 655.35 ‘ - ‘ Q
Motorstatorwiderstand in Ohm. Bestimmt durch Autotune, Anpassung ist normalerweise nicht erforderlich.

Motorstatorinduktivitt (d) | o000 | 65535 | - | mH
Bestimmt durch Autotune, Anpassung ist normalerweise nicht erforderlich.

Motorstatorinduktivitét (q) ‘ 0.00 ‘ 655.35 ‘ - ‘ mH

Bestimmt durch Autotune, Anpassung ist normalerweise nicht erforderlich.
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Uberlastverwaltung (relevante Parameter)

Par. | Beschreibung Minimum | Maximum | StandardméfBige | Einheiten

Index 1: Speicherung der thermischen Uberlast

0: Deaktiviert

1: Aktiviert. Im akfivierten Zustand wird die vom Umrichter berechnete Motorschutzinformation beibehalten, nachdem die
Netzstromversorgung vom Umrichter gefrennt wurde.

Index 2: Thermische Uberlastreaktion () 1 (] 1

0: Fehlerabschaltung. \Wenn der Uberlastakkumulator den Grenzwert erreicht, erféhrt der Umrichter eine , Ittrp”-Fehlerabschaltung,
um eine Beschadigung des Motors zu vermeiden.

1: Keine Fehlerabschaltung, Reduzierung des maximalen Stromgrenzwerts. \Wenn der Uberlastakkumulator 90 %
erreicht, wird die Ausgangstromgrenze intern auf 100 % von P-08 reduziert, um eine , It.irp” Fehlerabschaltung zu vermeiden. Der Wert
wird wieder auf die Einstellung von P-54 zurickgesetzt, wenn der Akkumulator 10 % erreicht.

Ethernet-Parameter

Beschreibung Minimum | Maximum | StandardmdBige | Einheiten
Ethernet Service Option ‘ (0] ‘ 1 ‘ o ‘ -

O: Deaktiviert 1: Aktiviert

Zeitlimit fir Ethernet-Dienste ‘ o ‘ 60 ‘ () ‘ Minuten
O: Deakfiviert >0: Dienstverfigbarkeit in Minuten

Modbus-Modusauswahl ‘ (o} ‘ 1 ‘ 0 ‘ -

O: Standard 1: Erweitert!

1 Modbus-Nachrichten mit einer anderen Knotenadresse werden nicht als gillige Nachrichten behandelt, so dass unter diesen Bedingungen ein Kommunikationsverlustfehler auftitt.

Parameter fiir Umrichter mit Drehrichtungsschalter

Beschreibung Minimum | Maximum | StandardméBige | Einheiten
IP66; Digitaleingang 1 - Beschaltung o ‘ 4 o ‘ -
Nur bei IP66-Antrieben mit Schalter sichtbar

0: Klemme 2 ODER Vorwértsschalter ODER Riickwdértsschalter 3: Klemme 2 UND (Vorwartsschalter ODER Rickwdrtsschalter)

1: Nur Klemme 2 4: Klemme 2 UND Vorwartsschalter

2: Klemme 2 ODER Vorwartsschalter

IP66; Digitaleingang 2 - Beschaltung (0] 2 o -

Nur bei IP66-Antrieben mit Schalter sichtbar
0O: Klemme 3 ODER Schalter auf Rickwarts

1: Nur Klemme 3

2: Klemme 3 UND Schalter auf Rickwdrts

6.4 Inbetriebnahme verschiedener Motortypen

Asynchrone Induktionsmotoren (IM) Vektorsteuerung

Die werkseitig eingestellten Parameter des escodrives S3 sind fir den Betrieb mit IM-Motoren gedacht, wobei die
Bemessungsleistung des Motors ungeféhr die gleiche oder etwas weniger ist als der fir den Umrichter angegebene Wert. In diesem
Fall sollte es maglich sein, den Motor zwecks Anfangstests ohne jegliche Parameteranpassung zu betreiben.

Um eine optimale Leistung zu erzielen, sind die Umrichterparameter auf die Motorbemessungswerte auszurichten. Dadurch wird auch
ein korrekter Schutz des Motors vor Uberlastungsschéden gewdhrleistet.

Zu den einzustellenden grundlegenden Parametern gehdren:
= P-07 : Motorbemessungsspannung (V)

= P-08 : Motforbemessungsstrom (A)

= P-09 : Motforbemessungsfrequenz (Hz)

Dazu kann Folgendes eingestellt werden:

= P-10: Motorbemessungsdrehzahl (U,/Min)

Wenn dieser Parameter angepasst wird, wird die Schlupfkompensation aktiviert. Mit ihr soll die Motordrehzahl relativ zur angelegten
Last kompensiert werden. Wenn die Einheit also bei unterschiedlichen Lasten mit einer konstanten Drehzahl betrieben wird, sollte die
Geschwindigkeit der Motorwelle in etwa gleich bleiben.
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Um die Leistung des Motors weiterhin zu verbessern, sollten folgende zusdtzliche Schritte befolgt werden:
® Fihren Sie ein Autotuning durch.
o Dies erfordert den Zugriff auf erweiterte Parameter, P-14 = P-37 + 100 (Werkseinstellung: 201).

o Nachdem der korrekte Wert auf dem Typenschild eingegeben wurde, kann der Umrichter einige zusdizliche elekirische
Charakteristika des Motors messen, um die Steuerung des verbundenen Motors weiter zu opfimieren.

o Dies wird tber Einstellung P-52 = 1 sichergestellt.
Das Autotune-Verfahren beginnt UNMITTELBAR nach Einstellung dieses Parameters!

o Der Umrichterausgang wird aktiviert und ggf. beginnt die Welle sich zu drehen. Es ist wichtig, die notwendige Sicherheit zu
gewdhrleisten, bevor das Autotune-Verfahren gestartet wird.

o Bei IM-Motoren dauert das Autotune-Verfahren lediglich einige Sekunden, wobei lediglich der Statorwiderstand des Motors
gemessen wird. Parameter P-55 wird mit dem neuen Wert aktualisiert.

= Finstellung der Niedrigfrequenz-Drehmomentanhebung

o IM-Motoren benétigen zusatzliche Spannung bei Niedrigfrequenz, um Betrieb und Drehmoment bei niedrigen Drehzahlen zu
verbessern.

o Dies lasst sich durch die Anpassung von P-11 bewerkstelligen.
o Wird dieser Wert zu hoch eingestellt, kann es zu einer Motoriberhitzung oder Uberstrom—Feh|erobscho|fung kommen.

» Drehzahlregulierung und -ansprechen auf Lastéinderungen kénnen verbessert werden, indem Sie P-11 Vekforverstarkung auf Motor
und angeschlossene Last einstellen.

o Hshere Werte bieten einen dynamischeren Betrieb, aber mit dem Risiko eines Stabilitéitsverlusts.

Synchrone Wechselstrom-Permanentmagnetmotoren (PM), BLDC- und LSPM-Motoren
Geeignete Motortypen

escodrives S3 bietet fur Wechselstrom-Permanentmagnetmotoren (inklusive BLDC- und LSPM-Typ) eine Steuerung mit offenem
Regelkreis, die den Einsatz hocheffizienter Motoren in einfachen Anwendungen erméglicht. Es werden sowohl Motoren mit internen
als auch externen Magneten unterstiizt.

Der Betrieb ist mit Motoren zuléssig, die folgende Kriterien erfillen:
* Die Gegen-EMK des Motors ist >=1V / Hz.

o HINWEIS Der Betrieb von Motoren mit einem Gegen-EMK-Verhalinis von <1V,/Hz ist mit einem verringerten Drehzahlbereich
moglich.

= Maximale Motorfrequenz 360 Hz.
* Die Gegen-EMK darf die AC-Versorgungsspannung wéhrend des Motorbetriebs nicht Gbersteigen.
o Warnung! Wenn die Gegen-EMK 800 V tberschreitet, kann der Umrichter permanent geschadigt werden!

Inbetriebnahmeverfahren
Bei Einsatz von Permanentmagnetmotoren lauten die Schritte zur Inbetriebnahme wie folgt:
® Geben Sie die Gegen-EMK bei Bemessungsfrequenz,/-drehzahl iber Parameter P-07 ein.

o Dieser Parameter darf nicht auf die Motorbemessungsspannung eingestellt werden, sondern die tatsdchliche Gegen-EMK, die
von den Moformagneten auf die Ausgangsklemmen des Umrichters ausgeibt wird.

o Manchmal ist es notwendig, diese Daten von einer Spannungskonstante und der Bemessungsbetriebszahl abzuleiten, z. B.

= Wenn der Motor eine Bemessungsdrehzahl von 2500 U/Min, Gegen-EMK-Konstante von 80 V / 1000 U/Min, P-07 =
(2500 * 80) / 1000 = 200 V besitzt.

= Alternativ kénnen Sie den Wert beim Motorhersteller anfordern oder per Direkimessung mit einem Oszilloskop ablesen.
» Geben Sie die Motorbemessungsstromstérke in P-08 ein.

o Dieser Parameter muss unbedingt korrekt eingestellt werden, um eine permanente Beschadigung des Motors durch iberméBige
Stromstéirken zu vermeiden.

o Dazu wird diese Stromstérke von der Autotune-Funktion verwendet, um die korrekten Induktivitétswerte zu bestimmen.
= Geben Sie die Motorbemessungsfrequenz in P-09 ein.
= Geben Sie optional die Motorbemessungsdrehzahl in P-10 ein.
= Aktivieren Sie den erweiterten Parameterzugriff, indem Sie P-14 = P-37 + 100 (Standard: 201) einstellen.
= Wihlen Sie den geeigneten Motortyp in P-51
o Fir die PM-Motorsteuerung P-51 = 2
o Fir die BLDC-Motorsteverung P-51 = 3
o Fir die LSPM-Motorsteverung P-51 =5
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Fihren Sie ein Autotuning durch.
o Das Autotune-Verfahren MUSS durchgefihrt werden.
o Dies wird tber Einstellung P-52 = 1 sichergestellt.

o Das Autotune-Verfahren beginnt UNMITTELBAR nach Einstellung dieses Parameters! Der Umrichterausgang wird aktiviert und
ggf. beginnt die Welle sich zu drehen. Es ist wichtig, die notwendige Sicherheit zu gewdahrleisten, bevor das Autotune-Verfahren
gestarfef wird.

o Bei PM-Motoren misst das Autotune-Verfahren den Widerstand des Motorstators sowie die Induktivitdtswerte von Q- und
D-Achse. Parameter P-55, P-56 und P-57 werden nach Abschluss der Messungen aktualisiert.

Danach sollte der Betrieb des Motors méglich sein.
Niedrigdrehzahl und Motorstart sollten sich per Einstellung von P-11 weiter optimieren lassen.

o Im PM-Motorsteuerungsmodus passt P-11 den zusétzlich in den Motor bei Niedrigfrequenz injizierten Strom an, um
Rotorausrichtung und einen zuverldssigen Anfahrprozess zu gewdahrleisten.

Drehzahlregulierung und -ansprechen auf Lastéinderungen kénnen verbessert werden, indem Sie P-53 Vekiorverstérkung auf Motor
und angeschlossene Last einstellen.

o Hohere Werte bieten einen dynamischeren Betrieb, aber mit dem Risiko eines Stabilitétsverlusts.

Synchron-Reluktanzmotoren (SynRM)

Geeignete Motortypen

escodrives S3 bietet fir Wechselstrom-Synchron-Reluktanzmotoren eine Steuerung mit offenem Regelkreis, die den Einsatz

hocheffizienter Motoren in einfachen Anwendungen erméglicht.

Inbetriebnahmeverfahren

Bei Einsatz von Synchron-Reluktanzmotoren lauten die Schritte zur Inbetriebnahme wie folgt:

Geben Sie die Motorbemessungsspannung in Parameter P-07 ein.

Geben Sie die Motorbemessungsstromstérke in P-08 ein.

Geben Sie die Motorbemessungsfrequenz in P-09 ein.

Geben Sie optional die Motorbemessungsdrehzahl in P-10 ein.

Akiivieren Sie den erweiterten Parameterzugriff, indem Sie P-14 = P-37 + 100 (Standard: 201) einstellen.
Wehlen Sie die SynRM-Motorsteuerung per Einstellung P-51 = 4.

Fihren Sie ein Autotuning durch.

o Fir SynRM-Motoren MUSS das Autotune-Verfahren durchgefihrt werden.

o Dies wird tber Einstellung P-52 = 1 sichergestellt.

o Das Autotune-Verfahren beginnt UNMITTELBAR nach Einstellung dieses Parameters!
o

Der Umrichterausgang wird aktiviert und ggf. beginnt die Motorwelle sich zu drehen. Es ist wichtig, die notwendige Sicherheit
zu gewdhrleisten, bevor das Autotune-Verfahren gestartet wird.

o Bei SynRM-Motoren misst das Autotune-Verfahren die fir einen korrekten Betrieb erforderlichen Motordaten.
Danach sollte der Betrieb des Motors méglich sein.
Niedrigdrehzahl und Motorstart sollten sich per Einstellung von P-11 weiter optimieren lassen.

o Im SynRM-Motorsteuerungsmodus passt P-11 den zusdtzlich in den Motor bei Niedrigfrequenz injizierten Strom an, um
Rotorausrichtung und einen zuverléssigen Anfahrprozess zu gewdhrleisten.

Drehzahlregulierung und -ansprechen auf Lasténderungen kénnen verbessert werden, indem Sie P-53 auf Motor und
angeschlossene Last einstellen.

o Hshere Werte bieten einen dynamischeren Betrieb, aber mit dem Risiko eines Stabilitétsverlusts.
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Wert Analogeingang 1 (%)

6.5. P-00 Lesezugriff Statusparameter

| Par. | Beschreibung | Explanation |

100 % = Maximale Eingangsspannung.

Wert Analogeingang 2 (%)

100 % = Maximale Eingangsspannung.

Drehzahlregelwert (Hz / U/Min)

Angezeigt in Hz, falls P-10 = O, andernfalls in U/Min.

Status Digitaleingang

Status des Digitaleingangs des Umrichters.

Pl-Ausgang (%)

Zeigt den Wert des Benutzer-PI-Ausgangs an.

Welligkeit der Zwischenkreisspannung (V)

Gemessene Welligkeit des Zwischenkreises.

Motorspannung (V)

Wert der auf den Motor angewandten RMS-Spannung.

Zwischenkreisspannung (V)

Interne Zwischenkreisspannung.

Kuhlksrper-Temperatur (°C)

Temperatur des Kihlkarpers in °C.

Betriebsstunden ab Herstellungsdatum (Stunden)

Nicht betroffen durch die Wiederherstellung der werksseitigen Standardparameter.

Gesamtbetriebsstunden seit der letzten
Fehlerabschaltung 1 (Stunden)

Laufzeituhr durch Umrichterdeaktivierung (oder Fehlerabschaltung) gestoppt. Wird bei der
néchsten Aktivierung nur zuriickgesetzt, wenn eine Fehlerabschaltung aufgetreten ist. Ein
Reset erfolgt ebenfalls bei der néchsten Akivierung, falls ein Stromausfall eingetreten ist.

Gesamtbetriebsstunden seit der letzten
Fehlerabschaltung 2 (Stunden)

Laufzeituhr durch Umrichterdeaktivierung (oder Fehlerabschaltung) gestoppt. Wird bei
der néchsten Akfivierung nur zuriickgesetzt, wenn eine Fehlerabschaltung aufgetreten ist
(nicht bei Abschaltung durch Unterspannung) - wird beim Hoch-/Herunterfahren nicht
zuriickgeselzt, es sei denn, vor dem Abschalten ist eine Fehlerabschaltung aufgetrefen.

Fehlerabschaltungsprotokoll

Zeigt letzte 4 Fehlerabschaltungen mit Zeitstempel an.

Gesamtbetriebsstunden seit der letzten
Deaktivierung (Stunden)

Laufzeituhr durch Umrichterdeaktivierung gestoppt. Zuriicksetzung des Wertes bei
ndchster Aktivierung.

Protokoll der Zwischenkreisspannung (V)

Letzte 8 Werte vor der Fehlerabschaltung, 256 ms Samplezeit.

Kihlksrper-Temperaturprotokoll (°C)

Letzte 8 Werte vor der Fehlerabschaltung, 30s Samplezeit.

Motorstromprotokoll (A)

Letzte 8 Werte vor der Fehlerabschaltung, 256 ms Samplezeit.

Protokoll der Welligkeit der
Zwischenkreisspannung (V)

Letzte 8 Werte vor der Fehlerabschaltung, 22 ms Samplezeit.

Protokoll interne Umrichtertemperatur (°C])

Letzte 8 Werte vor der Fehlerabschaltung, 30 s Samplezeit.

Innentemperatur (°C)

Aktuelle interne Umgebungstemperatur in °C.

CAN-Prozessdateneingang

Eingehende Prozessdaten (RX PDO1) fur CAN: PIT, PI2, PI3, Pl4.

CAN-Prozessdatenausgang

Ausgehende Prozessdaten (TX PDO1) fur CAN: PO1, PO2, PO3, PO4.

Akkumulierte Zeit mit dem Kihlksrper > 85°C
(Stunden)

Akkumulierte Gesamtbetriebsstunden und -minuten bei einer Kuhlksrpertemperatur

iber 85°C.

Akkumulierte Zeit bei einer internen Temperatur
des Umrichters von > 80°C (Stunden)

Akkumulierte Gesamtbetriebsstunden und -minuten bei einer internen
Umgebungstemperatur des Umrichters iber 80° C.

Geschatzte Rotordrehzahl (Hz)

In den Vektorkontrollmodi, geschéitzte Rotordrehzahl in Hz.

kKWh-Zahler / MWh-Zahler

Gesamtanzahl der vom Unmrichter verbrauchten kWh / Mwh.

Betriebszeit des Lifters (Stunden)

Zeit, angezeigt in SS:MM:ss. Erster Wert zeigt die Zeit in Std. an, driicken Sie ,UP”, um
MM:ss anzuzeigen.

Softwareversion

Versionsnummer und Prifsumme. , 1" auf LH-Seite indiziert den | /O-Prozessor, ,2" die
Leistungsstufe.

Unmrichtertyp

Antriebsleistung, Umrichtertyp und Softwareversionscodes.

Umrichter-Seriennummer

Einmalige Umrichter-Seriennummer.

Motorstrom Id / Iq

Zeigt den Magnetisierungsstrom (Id) und Drehmomentstrom (Ig) an. ,UP” driicken, um
Ig anzuzeigen.

Tatsachlicher Effekiivwert Schaltfrequenz (kHz)

Tatsachliche, vom Umrichter genutzte Schaltfrequenz.

O-I Fehlerzahler

O-Volt Fehlerz&hler

U-Volt Fehlerzahler

Kihlksrper O-Temperatur-Zahler

B O-| Fehlerzahler

Interner O-Temperatur-Zéhler

Modbus RTU-Fehlerzéahler

CAN-Fehlerzéhler

Zahler | /O-Kommunikationsfehler

Z&hler DSP-Kommunikationsfehler

Diese Parameter protokollieren die Anzahl an auftretenden, spezifischen Fehlern und
sind nutzlich fur Diagnosezwecke.

Gesamte Umrichterlebensdauer (Stunden)

Gesamte Lebenszeit des Umrichters mit angelegter Spannung.

Phase U Offsetstrom und Bezugsstrom

Interner Wert.

Phase V Offsetsirom und Bezugsstrom

Interner Wert.

Phase W Offsetstrom und Bezugsstrom

Interner Wert.

Index 1: Gesamtaktivierungszeit Notfallmodus
Index 2: Akiivierungszéhler Notfallmodus

Gesamtaktivierungszeit des Notfallmodus.
Zeigt an, wie oft der Notfallbetriebsmodus akiiviert wurde.

Oszilloskopkanal 1 und 2

Zeigt Signale fur Oszilloskopkansle 1 und 2.

Oszilloskopkanal 3 und 4

Zeigt Signale fur Oszilloskopkanale 3 und 4.

Bootloader und Motorsteuerung

Interner Wert.
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7. Makrokonfigurationen des analogen und digitalen Eingangs

7.1. Ubersicht

Der escodrives S3 nutzt einen Makro-Ansatz, um die Konfiguration der analogen und digitalen Eingéinge zu vereinfachen. Es gibt

zwei Hauptparameter, welche die Eingangsfunktionen und das Umrichterverhalten bestimmen:

P-12  Wahlt die Hauptsteuerquelle des Umrichters aus und bestimmt, wie die Ausgangsfrequenz des Umrichters primér gesteuert wird.

P-15  Weist den analogen und digifalen Eingéingen die Makrofunktionen zu.

Zuséizliche Parameter kénnen dann verwendet werden, um die Einstellungen weiter anzupassen, z. B.

P-16 Wird verwendet, um das Format des analogen Signals auszuwdéhlen, das mit dem Analogeingang 1 verbunden wird, z. B. O -
10 Volt, 4 - 20 mA.

P-30 Bestimmt, ob der Antrieb automatisch nach dem Einschalten starten soll, wenn der aktive Eingang vorhanden ist.

P-31  Wenn der Tastenfeldmodus aktiviert ist, bestimmt dieser bei welcher Ausgangsfrequenz/Drehzahl der Umrichter nach dem
Aktivierungsbefehl starten soll und auch, ob dafir die Start-Taste auf dem Tastenfeld gedriickt werden muss oder ob der aktive
Eingang allein den Umrichter startet.

P-47 Wird verwendet, um das Format des analogen Signals zu auszuwdahlen, dass mit dem Analogeingang 2 verbunden wird, z.
B.O- 10 Volt, 4 - 20 mA.

7.2. Schaltbild - Beispiel

Die Tabellen unten bieten einen Uberblick tber die Funkfionen jeder Klemmenmakrofunkfion sowie ein vereinfachtes Anschlussdiagramm fiir jede.

Diagramm 1 Diagramm 2 Diagramm 3 Diagramm 4

™ ™
a a

Y@l OV / COM
+24V DC
DI 2
+10V DC
Al'l
Y@l OV / COM

>
O
O
~
>
o
N

™
o

)
[a)

+24V DC

Diagramm 13 Diagramm 14 Diagramm 16

QO
) — mmg
ala < ola| o
n

N
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7.3. Makrofunktionen FGhrungsschlissel

Die nachfolgende Tabelle ist als Schlissel fur die folgenden Seiten zu verwenden.

Funkfion Erkldrung

STOPP Verriegelter Eingang; Offnen Sie den Kontakt, um den Umrichter zu stoppen

BETRIEB Verriegelter Eingang; Schliefen Sie den Kontakt, um zu starten; der Umrichter arbeitet so lange, wie die
Eingabe beibehalten wird

VORWARTSU Verriegelter Eingang; Wahlt die Richtung der Motorrotation VORWARTS

RUCKWARTSCU Verriegelter Eingang; Wahlt die Richtung der Motorrotation RUCKWARTS

VORWARTSLAUFU | Verriegelter Eingang, SchlieRen fir Betrieb in Vorwdrtsrichtung, Offnen for STOPP

RUCKWARTSLAUFO | Verriegelter Eingang, SchlieBen fir Betrieb in Rickwdartsrichtung, Offnen fir STOPP

AKTIVIERT Hardware-akiivierter Eingang.
P-31 bestimmt im Tastenfeld-Modus, ob der Umrichter sofort startet oder ob die Taste Start auf dem
Tastenfeld gedrickt werden muss.
In anderen Modi muss dieser Eingang vorhanden sein, bevor der Startbefehl iber die Feldbusschnittstelle
ausgefihrt wird.

START® NO-Betrieb, Steigende Flanke; SchlieBen Sie voribergehend, um den Umrichter zu STARTEN (NC-STOP-
Eingang muss beibehalten werden)

- Gleichzeitiges Anlegen der beiden Eingéinge wird voribergehend den Umrichter STARTEN (NC-STOP-

Eingang muss beibehalten werden)

STOPP! NC-Betrieb, Fallende Flanke, Offnen Sie voribergehend, um den Umrichter zu STOPPEN

START! NO-Befrieb, Steigende Flanke; SchlieBen Sie voribergehend, um den Umrichter in Vorwértsrichtung zu

VORWARTSLAUFU | STARTEN (NC-STOP-Eingang muss beibehalten werden)

S'.I:ART_[ NO-Betrieb, Steigende Flanke; SchlieBen Sie voribergehend, um den Umrichter in Rickwértsrichtung zu

RUCKWARTSLAUFO | STARTEN (NC-STOP-Eingang muss beibehalten werden)

- Wenn beide Eingdnge voribergehend gleichzeitig akiiv sind, nutzt der Umrichter die Schnellstopp-

Rampenzeit P-24 nicht mehr

SCHNELLER STOPP | NC-Betrieb, Fallende Flanke, Offnen Sie voribergehend, um beim Umrichter SCHNELLSTOPP auszuldsen,

1 (P-24) indem man die Schnellstopp-Rampenzeit P-24 verwendet

E-TRIP NC-Betrieb, Eingang zur externen Fehlerabschaltung. Wenn der Eingang kurzzeitig 6ffnet, findet eine
Fehlerabschaltung am Umrichter mit der Anzeige E-Er P oder PEc-Eh statt, abhdngig von der Einstellung
in P-47.

Notfallmodus Aktiviert Notfallmodus

Analogeingang Al1 | Analogeingang 1, Signalformat unter Verwendung von P-16 ausgewdhlt

Analogeingang Al2 | Analogeingang 2, Signalformat unter Verwendung von P-47 ausgewdhlt

AIl1 REF Analogeingang 1 liefert den Drehzahlsollwert

AIl2 REF Analogeingang 2 liefert den Drehzahlsollwert

P-xx REF Drehzahlsollwert der ausgewdhlten, voreingestellten Drehzahl

PR-REF Voreingestellte Drehzahlen P-20 — P-23 werden fir den Sollwert verwendet, ausgewdhlt anhand anderem
Digitaleingangsstatus

PI-REF Pl-Regelung Drehzahlsollwert

PIFB Analogeingang wird verwendet, um ein Feedback-Signal an den internen Pl-Regler zu liefern

KPD REF Tastatur-Drehzahlsollwert ausgewdhlt

FB REF Ausgewdhlter Drehzahlwert des Feldbus (Modbus RTU / CANopen / Master abhéingig von Einstellung
P-12)

(NO) Fingang ist normalerweise offen; kurzzeitig schlieBen, um die Funkfion zu akfivieren

(NC) Eingang ist normalerweise geschlossen; kurzzeitig sffnen, um die Funktion zu akfivieren

DREHZAHL Normalerweise offen, ansteigende Flanke, Eingang kurzzeitig schlieBen, um Motordrehzahl um den Wert

ERHOHEN T in P-20 zu erhéhen

DREHZAHL Normalerweise offen, ansteigende Flanke, Eingang kurzzeitig schlieBen, um Motordrehzahl um den Wert

REDUZIEREN1 in P-20 zu verringern
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7.4. Makrofunktionen - Klemmenmodus (P-12 = 0)

| on | o2 | oi3/AR D14/ ANl
(0] 1 o 1 (0] 1 o 1

Diagramm

STOPP BETRIEB | VORWARTS U | RUCKWARTS O | Al1 REF P-20 REF Analogeingang Al l 1
STOPP BETRIEB AlT REF PR-REF P-20 P-21 Analogeingang Al
STOPP |  BETRIEB pi2 | b3 | PR P-20 - P-23 POl 2
0) 0 P-20
1 0 P-21
0] 1 P-22
1 1 P-23
STOPP BETRIEB Al P-20 REF E-TRIP OK Analogeingang All
STOPP BETRIEB All Al2 Analogeingang Al2 Analogeingang Al l 4
STOPP | VORWARTSLAUF STOPP _BETRIEB All P-20 REF Analogeingang Al 1
O RUCKWARTS O
Moeeees SCHNELLER STOPP (P-24)------ A
STOPP BETRIEB | VORWARTS U | RUCKWARTS U E-TRIP OK Analogeingang Al
STOPP | VORWARTSLAUF STOPP _BETRIEB E-TRIP OK Analogeingang Al
O RUCKWARTS O
Moeeees SCHNELLER STOPP (P-24)------ A
STOPP | BETRIEB | VORWARTS | RUCKWARTS
© 0 0 P-20
1 0 P-21
0 1 pP-22
1 1 P-23
STOPP | START STOPP | START DI3 PR 2
VORWARTSLAUF RUCKWARTS
O O
Moeeeee SCHNELLER STOPP (P-24)------ & 0 0 P-20
1 0 P-21
0 1 p-22
1 1 P-23
(NO) START 1 STOPP (NC) Al REF P-20 REF Analogeingang Al 5
(NO) START 1 STOPP (NC) (NO) _ START Analogeingang Al 6
VORWARTSLAUF RUCKWARTS
(@) Jd
A SCHNELLER STOPP (P-24) - eenmeemeemeeemev A
STOPP BETRIEB | SCHNELLER OK AlT REF P-20 REF Analogeingang Al 7
STOPP (P-24)
(NO) START STOPP (NC) (NO) _START KPD REF P20 REF 13
VORWARTSLAUF RUCKWARTS
U (@)
Mo SCHNELLER STOPP (P-24)---------nmmmmmmmeeev ~
STOPP BETRIEB DI2 E-TRIP OK DI2 | DI4 | PR 11
0] 0 P-20
1 0 P-21
0 1 p-22
1 1 P-23
STOPP BETRIEB P-23 REF Al Notfallmodus Analogeingang Al 1
STOPP BETRIEB P-23 REF P-21 REF Notfallmodus VORWARTS RUCKWARTS
STOPP |  BETRIEB DI2 Notfallmodus pi2 | pia | PR
0 0 P-20
1 0 P-21
0 1 pP-22
1 1 P-23
STOPP BETRIEB | VORWARTS U | RUCKWARTS U Notfallmodus Analogeingang Al 1
STOPP BETRIEB Al1 REF PR1 REF | Keine Funkiion | Notfallmodus Al 1

Wenn P-15 = 19 ist, haben P-30 Index 2 und Index 3 keine Auswirkung. Wenn der Brandmodus-
Eingang eingeschaltet ist, lduft der Antrieb unabhéngig davon, ob der Run-Eingang vorhanden ist. Die
Geschwindigkeitsreferenz im Brandmodus ist immer die voreingestellte Geschwindigkeit 4, (P-23.)
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7.5. Makrofunktionen - Tastenfeldmodus (P-12 = 1 oder 2)

DI3 / AI2 DI4 / All .
Diagramm
STOPP AKTIVIERT - DREHZAHL - DREHZAHL | VORWARTS | RUCKWARTS 8
ERHOHEN 1 REDUZIEREN 1 O o
o START »
STOPP AKTIVIERT Pl Speed Reference 2
STOPP AKTIVIERT - DREHZAHL - DREHZAHL KPD REF P-20 REF 8
ERHOHEN 1 REDUZIEREN 1
h START. “
STOPP AKTIVIERT - DREHZAHL E-TRIP OK - DREHZAHL 9
ERHOHEN 1 REDUZIEREN 1
& START N
STOPP AKTIVIERT - DREHZAHL KPD REF Al REF All 10
ERHOHEN 1
STOPP AKTIVIERT | VORWARTS U | RUCKWARTS O | KPD REF Al1 REF All 1
STOPP AKTIVIERT | VORWARTS U | RUCKWARTS E-TRIP oK KPD REF P-20 REF 11
STOPP | VORWARTSLAUF STOPP | RUCKWARTSLAUF E-TRIP OK KPD REF P-20 REF 1
(@)
Nomoooeeee SCHNELLER STOPP (P-24)--------—- &
STOPP | VORWARTSIAUF STOPP RUCKWARTSLAUF | KPD REF Al REF All ]
O (@)
STOPP AKTIVIERT - DREHZAHL E-TRIP oK - DREHZAHL
ERHOHEN 1 REDUZIEREN 1
STOPP AKTIVIERT PR REF KPD REF Notfallmodus P-23 P-21 2
STOPP AKTIVIERT P-23 REF KPD REF Notfallmodus VORWARTS U | RUCKWARTS U 2
STOPP AKTIVIERT KPD REF P-23 REF Notfallmodus VORWARTS U | RUCKWARTS U 2
STOPP AKTIVIERT Al REF KPD REF Notfallmodus All ]
STOPP BETRIEB Al REF PR1 REF | Keine Funktion ‘ Notfallmodus All 1
9, 10, 11, 12, 13 = Verhalten wie per Einstellung O
Bei P15=4 im Tastenfeldmodus werden DI2 &DI4 per Flanke ausgelst. Die digitale Potentiometerdrehzahl
wird fiir jede steigende Flanke einmal gesteigert bzw. verringert. Der Schritt jeder Drehzahlénderung wird
Uber den Absolutwert der voreingestellten Drehzahl 1 (P-20) bestimmt.
HINWEIS Die Drehzahlénderung erfolgt nur wéhrend des Normalbetriebs (kein Stopp-Befehl etc.). Das digitale
Potentiometer wird zwischen Mindest- (P-02) und Maximaldrehzahl (P-01) eingestellt.
Wenn P-15 = 19 ist, haben P-30 Index 2 und Index 3 keine Auswirkung. Wenn der Brandmodus-
Eingang eingeschaltet ist, lGuft der Antrieb unabhéngig davon, ob der Start-Eingang vorhanden ist. Die
Geschwindigkeitsreferenz im Brandmodus ist immer die voreingestellte Geschwindigkeit 4, in P-23.

7.6. Makrofunktionen - Feldbus-Steuerungsmodus (P-12 =3, 4, 7, 8 oder 9)
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DI3 / AI2 DI4 / Al
I A AN N N N N A s
STOPP AKTIVIERT FB REF (Feldbus-Drehzahlsollwert, Modbus RTU / CAN / Master-Slave, 14
definiert durch P-12)
STOPP AKTIVIERT Pl-Drehzahlwert 15
STOPP AKTIVIERT FB REF P-20 REF E-TRIP OK Analogeingang Al'l 3
STOPP AKTIVIERT FB REF PR REF P-20 P-21 Analogeingang All ]
~—-START (P-12 = Nur 3 oder 4)----"
STOPP AKTIVIERT ‘ FB REF ‘ AlT REF E-TRIP OK Analogeingang All 3
A_---START (P-12 = Nur 3 oder 4)----"
STOPP | AKTIVIERT | FBREF | KPDREF E-TRIP oK Analogeingang Al 3
~—--START (P-12 = Nur 3 oder 4)----"
STOPP AKTIVIERT E-TRIP OK Analogeingang All 16
STOPP AKTIVIERT PR REF FB REF Notfallmodus P-23 P-21 2
STOPP AKTIVIERT P-23 REF FB REF Notfallmodus Analogeingang All 1
STOPP AKTIVIERT FB REF P-23 REF Notfallmodus Analogeingang All 1
STOPP AKTIVIERT All REF FB REF Notfallmodus Analogeingang All 1
2,4,8,9, 10, 11, 12, 13, 19 = Verhalten wie per Einstellung 0
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7.7. Makrofunktionen - PI-Sieuerungsmodus durch Nutzer (P-12 =5 oder 6)

H sBbupbuiz ua|pyibip pun uabojpub sap usauoypinbiyuoijo.n|PW

DI3 / AI2 DI4 / All
n—n—n—n— Zeeren
STOPP BETRIEB PI REF P-20 REF 4
STOPP BETRIEB PI REF AlT REF Al2 (PI FB) All 4
STOPP BETRIEB PI REF P-20 E-TRIP ‘ OK Al (PI FB) 3
(NO) START (NC) STOPP AI2 (Pl FB) All 12
(NOJ START (NC) STOPP PI REF P-20 REF Al (PI FB) 5
(NOJ START (NC) STOPP E-TRIP OK Al (PI'FB)
STOPP BETRIEB VORWARTS | RUCKWARTS AlI2 (PI FB) All 4
O (©)
STOPP BETRIEB VORWARTS | RUCKWARTS PI REF PRT REF All ]
O (@)
STOPP BETRIEB - E-TRIP OK Al (PI'FB) 16
STOPP BETRIEB P-23 REF PIREF Notfallmodus All (P FB) 1
STOPP BETRIEB P-23 REF P-21 REF Notfallmodus All (P FB) 1
STOPP BETRIEB P-21 REF P-23 REF Notfallmodus Al (PI FB) 1
STOPP BETRIEB Al REF PI REF Notfallmodus All (PI FB) 1
2,9, 10, 11, 12, 13, 19 = Verhalten wie per Einstellung O
P1 Sollwertquelle wird Gber P-44 ausgewdhlt (Standard ist ein fester Wert in P-45, Al 1 kann ebenfalls
— ausgewdhlt werden).
P1 Die Rickfihrungsquelle wird iiber P-46 ausgewdéhlt (Standard ist Al 2, andere Optionen kénnen
ausgewdhlt werden).
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8. Modbus RTU-Kommunikation

8.1. Einleitung

Der escodrives S3 kann iber die RI45-Buchse vorne am Gerat mit einem Modbus RTU-Netzwerk verbunden werden.

8.2. Modbus RTU Spezifikationen

Protokoll Modbus RTU
Fehlerprifung CRC
Baudrate 9600bps, 19200bps, 38400bps, 57600bps, 115200bps (Standard)
Datenformat 1 Start-Bit, 8 Daten-Bits, 1 Stopp-Bit, keine Paritéit
Physikalisches Signal RS 485 (2-Draht)
Benutzerschnitistelle RI45
Unterstitzte Funktionscodes 03 Lesen mehrerer Halteregister
06 Schreiben einzelner Halteregister
16 Schreiben mehrerer Halteregister (nur unterstitzt fur die Register 1 - 4)

8.3. RJ45-Anschlusskonfiguration

Fur vollstaindige Modbus RTU-Registerkarteninformation
wenden Sie sich bitte an lhren esco Vertriebspartner.
Lokale Kontakte kénnen tber den Besuch unserer
Website gefunden werden:

www.esco-antriebstechnik.de

Bei Nutzung der MODBUS-Steuerung kénnen die
Analog- und Digitaleingénge konfiguriert werden, wie
dargestellt in Abschnitt 7.6. Makrofunktionen - Feldbus-
Steverungsmodus (P-12 =3, 4, 7, 8 oder 9).

HINWEISE

F

T

* Verwenden Sie ein 3- oder 4-adriges Paarweise-Verdrillles-Kabel.

RS485 + und RS485- missen paarweise verdrillt sein.

CAN -

CAN +

0 Volts

-RS485 (PC)

+24 Volt

-RS485 (Modbus RTU)

1
2
3
4
I +RS485 (PC)
6
7
8

+RS485 (Modbus RTU)

Warnung: Es handelt sich hier nicht um eine
Ethernet-Verbindung. Nicht direkt mit einem
Ethernet-Port verbinden.

Stellen Sie sicher, dass das Ne tzwerk fur den Antrieb abgehért wird werden so kurz wie méglich gehalten.

¢ SchlieBen Sie den Schirm des Netzwerkkabels an die Steuerseite an. SchlieBen Sie ihn nicht an der Antriebsseite anl

* 0 Volt Masse muss angeschlossen sein bei allen Geraten und mit der Masse O Volt der Steuerung verbunden sein.

¢ Schliefen Sie nicht die OV Masse des Netzwerks an die Erde Netzversorgung an.

www.esco-antriebstechnik.de
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8.4. Modbus-Registerkarte

Register

Nummer

= uolPIUNWWO)-N1Y SNGPOW

20
21
22
23
24
2001
2002
2003
2004
2005
2006
2007
2008
2009
2010
2011
2012
2013
2014
2015

2016

POO-01

POO-02
POO-03
PO0O-08
POO-09

PO0O-08
POO-09
POO-01

POO-02

POO-05
POO-20
POO-07

Unterstitzie
Typ Funktionscodes Bereich
mmm High-Byte
R/W

R/W
R/W

o

-~ x© x© A XD

-~ x© x© XN N AN 0 N o AH”ow o A O A

AN

AN VA N U N U N U N N N U N U N N N N N N AN

AN

Umrichtersteuerbefehl

Modbus Drehzahlsollwert

Beschleunigungs- und
Verzégerungszeit

Umrichter-
status

Fehlercode

Ausgangsfrequenz (Motor)

Ausgangsstrom (Motor)

Status Digitaleingang

Wert Analogeingang 1
Wert Analogeingang 2
Drehzahlsollwert
Zwischenkreisspannung
Umrichtertemperatur
Statuswort 2
Motorausgangsdrehzahl
Motorausgangsstrom
Motorausgangsleistung
E / A-Statuswort
Motorausgangsdrehmoment
Zwischenkreisspannung
Kohlkérpertemperatur
Analogeingang 1
Analogeingang 2
Analogausgang
Pl-Ausgang
[nnentemperatur
Motorausgangsspannung

P66 Potentiometer
Eingangs-Wert

Fehlercode

0..5000
0..60000

0..20000
0..480

0.15

0..1000
0..1000
0..1000
0..1000
0..100

16 Bit Wort.

Bit O: Niedrig = Stopp, Hoch = Betrieb ermsglichen
Bit 1: Niedrig = Verzégerungsrampe 1 (P-04),

Hoch = Verzégerungsrampe 2 (P-24)

Bit 2: Niedrig = keine Funkfion, Hoch = Fehler zuriicksetzen

Bit 3: Niedrig - keine Funktion, Hoch = Freilaufstoppanfrage

Bit 8: Relay control, 0 = Open, 1 = Close
Bit @ : DO Control, 1 = Off, 0= On
Sollwertfrequenz x10, z. B. 100 = 10,0 Hz

Rampenzeit in Sekunden x 100, z. B. 250 = 2,5
Sekunden

Niederwertiges Byte = Umrichter-Fehlercode, siehe
Abschnitt 11.1. Fehlercodemeldungen
Hochwertiges Byte = Umrichterstatus wie folgt:

O: Umrichter arbeitet

1: Fehlerabschaltung Umrichter

5: Standby-Modus

6: Antrieb bereit
Ausgangsfrequenz in Hz x 10, z. B. 100 = 10,0 Hz

Ausgangsstrom (Motor) in Ampere x 10, z. B. 10=1,0
Ampere

Zeigt den Status der 4 Digitaleingdnge an
Niedrigstes Bit = 1 Eingang 1

Analogeingang: % der Vollskala x 10, z. B. 1000 = 100 %
Analogeingang: % der Vollskala x 10, z. B. 1000 = 100 %
Zeigt den Sollwert der Frequenz x10 an, z. B. 100 = 10,0 Hz

Zwischenkreisspannung in Volt
Umrichter-Kuhlkérpertemperatur in °C
Siehe unten

Geschwindigkeit in Hz mit einer Dezimalstelle
Strom in A mit einer Dezimalstelle
Leistung in KWW mit einer Dezimalstelle
Siehe unten

0,0% bis +/- 200,0%

0 - 1000V

Temperatur in © C.

0 ~ 4096 (12 Bit)

0 ~ 4096 (12 Bit)

0,0 bis 100,0%

0,0 bis 100,0%

Temperaturin © C.

0 - 500V

0 ~ 4096 (12 Bit)

Informationen zur Code-Definition finden Sie im
Benutzerhandbuch

Alle durch den Nutzer konfigurierbaren Parameter sind als Halteregister zuganglich und kénnen mithilfe des geeigneten Modbus-
Befehls gelesen oder geschrieben werden. Die Registernummer fur jeden Parameter von P-04 bis P-60 ist definiert als 128 +

Parometernummer, so lautet z. B. die Registernummer fur Parameter P-15 128 + 15 =

143. Die interne Skalierung wird bei einigen

Parametern verwendet. Fir weitere Details hierzu kontaktieren Sie bitte Ihren Vertriebspartner von esco antriebstechnik gmbh.
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8.4.1. Register 2001 Definition - Neues Statuswort

I T L

0 Bereit aieses Bit wird gesefzt, wenn keine Fehlerauslésung und kein Netzverlust, sowie die
ardware aktiviert sind

1 Lauft Dieses Bit wird gesetzf, wenn der Antrieb lguft

2 Ausgeldst Dieses Bit wird gesetzt, wenn sich der Antrieb im Fehlerzustand befindet

3 In Bereitschaft Dieses Bit wird gesetzf, wenn sich der Antrieb im Standby-Modus befindet

4 Brandmodus Dieses Bit wird gesetfzt, wenn der Brandmodus akfiv ist

5 Reserviert Lesen Sie als O

6 | Geschwindigkeitssollwert erreicht [Antrieb I&uft) | Dieses Bit wird gesetzt, wenn der Antrieb akfiviert ist und den Drehzahlsollwert erreicht hat

7 Unterhalb der Mindestgeschwindigkeit Dieses Bit wird gesetzt, wenn der Antrieb aktiviert ist und die Geschwindigkeit unter P-O2 liegt

8 Uberlast Dieses Bit wird gesetzt, wenn der Motorstrom > P-O8 ist

9 Netzverlust Dieses Bit wird gesetzt, wenn ein Netzausfall auftritt

10 Kihlksrpertemp. > 85 ° C. Dieses Bit wird gesetzt, wenn die Kihlkérpertemperatur des Antriebs tber 85 © C liegt

n Steverplatine > 80 ° C. Dieses Bit wird gesetzf, wenn die PCB-Temperatur tber 80 ° C liegt

12 Schaltfrequenzreduzierung Dieses Bit wird gesetzt, wenn die PWM-Schalifrequenz-Absenkung akiiv ist

13 Umgekehrte Drehrichtung Dieses Bit wird gesetzt, wenn sich der Motor in Rickwdrtsdrehung befindet (negative Drehzahl)

14 Reserviert Lesen Sie als O

15 Live Toggle Bit Dieses Bit schaltef jedes Mal um, wenn dieses Register gelesen wird

8.4.2. Register 2005 Definition - 10 Status Word

D e

o DI Status Dieses Bit wird gesetzt, wenn der Digitaleingang 1 geschlossen ist
DI2 Status Dieses Bit wird gesetzt, wenn der Digitaleingang 2 geschlossen ist
2 DI3 Status Dieses Bit wird gesetzt, wenn der Digitaleingang 3 (Al-2) geschlossen ist
DI4 Status Dieses Bit wird gesetzt, wenn der Digitaleingang 4 (Al-1) geschlossen ist
4,5 Reserviert Llesen Sie als O
6 IP66 Schalter auf Vorwdrts Dieses Bit wird gesetzf, wenn der IP66 Vorwarts-Schalter geschlossen ist
7 IP66 Schalter auf Ruckwdrts Dieses Bit wird gesetzt, wenn der IP66 Schalter Rickwarts geschlossen ist
8 Status des digitalen Ausgangs gbessge(]sngt;/vci)ritgesetzt, wenn der digitale Ausgang aktiv (24 V) oder der analoge
9 Relaisausgangsstatus Dieses Bit wird gesetzt, wenn das Benutzerrelais geschlossen ist
10, 11 Reserviert Lesen Sie als O

12 | Analogeingang 1 Signal verloren (4-20mA] | Dieses Bit wird gesetzf, wenn ein Signalverlust des Analogeingangs 1 auftritt (4..20mA).
13 | Analogeingang 2 Signal verloren (4-20mA) | Dieses Bit wird gesetzf, wenn ein Signalverlust des Analogeingangs 2 auftritt (4..20mA).

14 Reserviert lesen Sie als O

15 IP66 Potentiometereingang > 50% Dieses Bit wird gesetzf, wenn der IP66-integrierte Poti-Eingangswert > 50% ist
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9. CAN-Kommunikation

9.1. CAN-Kommunikation

Das CAN-Kommunikationsprofil des escodrives S3 wird geméP der Spezifikation DS301 Version 4.02 der CAN in Automation
[www.can-cia.de) implementiert. Spezifische Gerdteprofile wie DS402 werden nicht unterstizt.

Die CAN-Kommunikationsfunktion wird nach dem Start standardméBig aktiviert. Um allerdings Steuerfunktionen mit CAN nutzen zu
kénnen, wird folgende Einstellung benstigt: P-12 =7 oder 8.

Die Baudrate der CAN-Kommunikation l&sst sich tber den Parameter P-36 einstellen (Index 2). Zu den verfigbaren Baudraten
geharen: 125 kbps, 250 kbps, 500 kbps, T Mbps (Standardeinstellung 500 kbps).

Die Knoten-ID wird tber den Umrichteradressparameter P-36 (Index 1) sowie den Standardwert 1 eingerichtet.

Die Tabellen unten zeigen die zur Adressierung jedes Parameters notwendigen Indizes und Subindizes. Alle benutzerdefinierbaren
Parameter sind tber CAN verfugbar, aufer denen, die direkten Einfluss auf die Kommunikation nehmen.

Alle Parameterwerte kénnen je nach Betriebsmodus vom Umrichter abgerufen bzw. darauf geschrieben werden. Manche kénnen
vielleicht nicht gedndert werden, wéhrend der Umrichter akiiv ist.

Der escodrives S3 bietet folgende standardméBige COB-ID bzw. Funkfionen:

NMT 000h Netzwerkverwaltung.
Synchronmeldung.
$ 080h
yne Die COB-ID kann auf einen anderen Wert konfiguriert werden.
Notfall 080h + Knotenadresse Notmeldung.
PDO1 (TX) 180h + Knotenadresse Prozessdatenobijek.
PDOT (RX) 200h + Knofenadresse PDO1 wird im Voraus abgebildet und standardméBig akiviert.
A q Die COB-ID kann auf einen anderen Wert konfiguriert werden.
ALOZ T 280l Nsiemerel ese PDO2 wird im Voraus abgebildet und standardmaBig deaktiviert.
PDO2 (RX) 300h + Knotenadresse Ubertragungsmodus, COB-ID und Abbildung lassen sich konfigurieren.
SDO (TX) 580h + Knotenadresse Der SDO-Kanal kann fur den Zugriff auf die Antriebsparameter
SDO (RX) 600h + Knotenadresse verwendet werden.
Guarding- und Heartbeat-Funktionen werden unterstitzt.
Felerkonirolle /00 + Knofenadresse Die COB-ID kann auf einen anderen Wert konfiguriert werden.
HINWEIS

= Der escodrives S3 SDO-Kanal unterstiitzt lediglich die beschleunigte Ubertragung.

® Der escodrives S3 unterstitzt lediglich bis zu 2 Prozessdatenobjekte (PDO). Alle PDOs werden im Voraus abgebildet; allerdings ist
PDO?2 standardmafig deakiiviert. Die nachfolgende Tabelle enthélt standardméBige PDO-Abbildungsinfos.

= Die Kundenkonfiguration {Abbildung) wird beim Herunterfahren NICHT gespeichert. Dies bedeutet, dass die CANopen-
Konfiguration mit dem Abschalten des Umrichters auf den Standard zuriickgesetzt wird.

9.1.1. PDO-Standardabbildung

-m Abgebildetes Objekt m Abgebildete Funktion Ubertragungstyp

2000h 16 vorzeichenlos Steverbefehlsregister™
RX 2 2001h Ganzzahl 16 Drehzahlsollwert 254
PDOI 3 2003h 16 vorzeichenlos Benutzer-Rampenreferenz Sofort gultig
4 0006h 16 vorzeichenlos Dummy
1 200Ah 16 vorzeichenlos Umrichter-Statusregister
™ 2 200Bh Ganzzahl 16 Motordrehzahl Hz 254
DO : Nach Empfang senden
3 200Dh 16 vorzeichenlos Motorstrom RX PDO 1
4 2010h Ganzzahl 16 Umrichtertemperatur
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-m Abgebildetes Objekt m Abgebildete Funktion Ubertragungstyp

0006h 16 vorzeichenlos Dummy
RX 2 0006h 16 vorzeichenlos Dummy -
PDO2 3 0006h 16 vorzeichenlos Dummy
4 0006h 16 vorzeichenlos Dummy
1 2011h 16 vorzeichenlos Zwischenkreisspannung
X 2 2012h 16 vorzeichenlos Status Digitaleingang e
PDO2 3 2013h Ganzzahl 16 Analogeingang 1 (%)
4 2014h Ganzzahl 16 Analogeingang 2 (%)

* Die Umrichtersteuerung ist nur méglich, wenn P-12=7 oder 8 und P-31 =0, 1, 4 oder 5 ist.

9.1.2. PDO Ubertragungstyp
Fur jede PDO kannen unterschiedliche Ubertragungstypen gewdhlt werden. Fur RX PDO werden folgende Modi unterstitzt:

Ubertragungstyp m Beschreibung

0 240 Synchron Die empfongen.(.en Daten werden mit der ndchsten Synchronmeldung zum akfiven Steverregister
des Umrichters tbertragen.

Die empfangenen Daten werden ohne Verzégerung zum aktiven Steuerregister des Umrichters

254,255 Asynchron ibertragen.

Fur TX PDO werden folgende Modi unterstitzt:

0 Axvklisch svnchron TX PDO wird nur gesendet, wenn sich die PDO-Daten gedndert haben. Die PDO wird bei
ZyKisen sy Empfang des SYNC-Obijekts Ubertragen.
: TX PDO wird synchron und zyklisch tbertragen. Der Ubertragungstyp bezeichnet die Anzahl der
1-240 Zjidlkeh symelien SYNC-Obiekte, die erforderlich sind.
254 Asynchron TX PDO wird nur Gbertragen, wenn die entsprechende RX PDO empfangen wurde.
255 Asynchron TX PDO wird nur ibertragen, wenn der PDO-Datenwert gecindert wurde.

9.1.3. CAN Open - Tabelle der spezifischen Objekte

1000h 0 Gerdtetyp R U32 N 0
100Th 0 Fehlerregister R us N 0
1002h 0 Hersteller Statusregister R u16 N 0
1005h 0 COB-ID Sync RW u32 N 00000080h
1008h 0 Hersteller Geratename R String N EDS3
100%h 0 Hersteller Hardware-Version R String N XXX
100Ah 0 Hersteller Software-Version R String N XXX
100Ch 0 Guard-Zeit (1ms) RW ul1é N 0
100Dh 0 Lebenszeitfaktor RW us N 0
1014h 0 COB-ID EMCY RW u32 N 00000080h+Node ID
1015h 0 Notfallsperrzeit {100us) RW u16 N 0
1017h 0 Heartbeat-Zeit Hersteller (1 ms) RW ulé N 0
0 Anzahl der Eintrage fir Identitatsobjekie R us N 4
1 Handler-ID R u32 N 0x000003TA
1018h 2 Produkicode R u32 N Umrichterabhéngig
3 Revisionsnummer R u32 N XXX
4 Seriennummer R U32 N Umrichterabhéngig
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mmmm-

SDO Parameter Anzahl der Einfrége
1200h 1 COB-ID Client -> Server (RX) R U3z N 00000600h+Node 1D
2 COB-ID Server -> Client (TX) R u32 N 00000580h+Node ID
0 RXPDO1 Komm&)gikg:torg;peorometer Anzahl R us N 5
1400h 1 RX PDOT COB-ID RW U32 N 40000200h+Node ID
2 RX PDO Ubertragungstyp RW u32 N 254
0 RX PDO2 Kommgg;kg:ctargsgpeorometer Anzahl R U8 N 5
1401h 1 RX PDO2 COB-ID RW U32 N C0000300h+Node ID
2 RX PDO2 Ubertragungstyp RW us N 0
0 RX PDO1 Abbildung/Anzahl der Eintréige RW us N 4
1 RXPDO1 1. abgebildetes Objekt RW u32 N 20000010h
1600h 2 RXPDO1 2. abgebildetes Objekt RW U32 N 20010010h
3 RX PDO1 3. abgebildetes Objekt RW u32 N 20030010h
4 RXPDO1 4. abgebildetes Objekt RW U32 N 00060010h
0 RXPDO2 1 Abbildung/Anzahl der Eintréige RW us N 4
1 RXPDO2 1. abgebildetes Objekt RW U32 N 00060010h
1601h 2 RX PDO2 2. abgebildetes Objekt RW U32 N 00060010h
3 RX PDO2 3. abgebildetes Objekt RW U32 N 00060010h
4 RX PDO2 4. abgebildetes Objekt RW u32 N 00060010h
0 TXPDO1 KommdugirkgtrliorgzpeorometerAnzoh\ R Us N 3
1800h ] TXPDO1 COB-ID RW U32 N 40000180h+Node ID
2 TX PDO1 Ubertragungstyp RW us N 254
3 TXPDO1 Sperrzeit (100 ps) RW ul16 N 0
0 TXPDO2 Kommgg:kgligzpeorometer Anzahl R Us N 3
180Th ] TX PDO2 COB-ID RW U32 N C0000280h+Node ID
2 TX PDO?2 Ubertragungstyp RW us N 0
3 TX PDO2 Inhibit fime {100 ps) RW ulo N 0
0 TXPDO1 Abbildung,/Anzahl der Eintrage RW us N 4
1 TXPDO1 1. abgebildetes Objekt RW U32 N 200A0010h
1AOOh 2 TXPDO1 2. abgebildetes Objekt RW u32 N 200B0O010h
3 TXPDO1 3. abgebildetes Objekt RW u32 N 200D0010h
4 TXPDO1 4. abgebildetes Objekt RW u32 N 20100010h
0 TX PDO2 Abbildung/Anzahl der Eintréige RW us N 4
1 TX PDO2 1. abgebildetes Objekt RW U32 N 20110010h
1AOTh 2 TX PDO2 2. abgebildetes Objekt RW u32 N 20120010h
3 TX PDO?2 3. abgebildetes Objekt RW U32 N 20130010h
4 TX PDO?2 4. abgebildetes Objekt RW U32 N 20140010h
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9.2. Zusatzliche Informationen zu CAN, Modbus oder beiden

9.2.1 Umrichtersteuerwort - Format

High-Byte ‘ Low-Byte

Bit O:  Start-/Stopp-Befehl: Auf 1 setzen, um den Umrichter zu aktivieren. Einstellung O = Umrichterstopp.
Bit 1:  Schnellstoppanfrage. Auf 1 setzen, damit der Umrichter mit der 2. Bremsrampe stoppt.

Bit 2:  Resef-Anfrage. Einstellung 1 = Zuriicksetzen des Umrichters bei aktiver Fehlerabschaltung.

Der Bediener muss dieses Bit bei Umrichternormalbetrieb l6schen, um einen unerwarteten Reset zu verhindern.
Bit 3: Freilaufstoppanfrage. Einstellung 1 = Freilaufstopp.

Im Normalbetrieb hat Bit 3 die héchste Prioritét und Bit O die niedrigste (Bit 3>Bit 1>Bit O). Wenn der Bediener z. B. den Befehl
0x0009 definiert, wird der Antrieb im Freilauf gestoppt. Fir einen normalen Betrieb/Start stellen Sie dieses Register auf 1.

HINWEIS Start/Stopp (Bit O), schneller Stopp (Bit 1) und Freilaufstopp (Bit 3) funktionieren nur mit der Einstellung P-31=0 oder 1.
Ansonsten wird die Start-/ Stopp-Funktion iber die Steuerklemmen des Umrichters kontrolliert. Die Reset-Funkfion (Bit 2 ist stéindig
akfiviert, wenn der Umrichter im Modbus Steuermodus (P-12=3 oder 4) betrieben wird.

9.2.2 Drehzahlsollwert - Format

Der Drehzahlsollwert wird mit einer Dezimalstelle ibertragen (200 = 20,0 Hz). Der maximale Drehzahlsollwert wird durch P-Ol
begrenzt. Register 2 oder 5 kann fur die Steverung des Drehzahlsollwerts verwendet werden, allerdings sollte, um ein unerwartetes
Verhalten zu vermeiden, fir das jeweilige Steuersystem nur ein Drehzahlsollwert verwendet werden.

9.2.3 Rampenzeiten firr Beschleunigung und Verzégerung

Dieses Register ist nur bei P-12 = 4 aktiv und stevert die Beschleunigungs-/Verzégerungsrampenzeiten. Der gleiche Wert wird
gleichzeitig auf die Beschleunigungs-/Verzégerungsrampenzeiten angewendet. Der Wert hat zwei Dezimalstellen, z. B. 500 = 5,00 s.

9.2.4 Umrichterstatus und Fehlercodewort

Ein hochwertiges Byte fuhrt zur Ausgabe eines Umrichterfehlercodes. (Giltig bei Fehlerabschaltung des Umrichters, siehe 11.1.
Fehlercodemeldungen fir weitere details)

Ein niederwertiges Byte fuhrt zur Anzeige folgender Umrichterstatusinfos:
Bit 0: O = Umrichter gestoppt, 1 = Umrichter arbeitet

Bit 1: O =OK, 1 = Fehlerabschaltung Umrichter

Bit 5: O =OK, 1 =im Standby-Modus

Bit 6: O = Umrichter nicht betriebsbereit, 1 = Umrichter betriebsbereit (keine Fehlerabschaltung, Hardware aktiviert und kein
Netzausfall)
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10. Technische Daten

10.1. Umgebungsbedingungen

-20 ... 40°C (frost- und kondensationsfrei)
-40 ... 60°C

2.5% / 100m

Q5 %, nicht kondensierend

IP66 escodrives S3-Produkte sind fir den Betrieb in 353 /
3C3-Umgebungen ausgelegt gemah IEC 60721-3-3.

Umgebungstemperaturbereich fir den Betrieb
Umgebungstemperaturbereich fur die Lagerung

Maximale Einsatzhshe: 2000 m. Abstufung oberhalb von 1000 m
Maximale Luftfeuchtigkeit

Umweltbedingungen

10.2. Bemessungstabellen
BaugréBe Eingangs- Sicherung/MCB Maximaler Ausgangs- Empfohlener
strom (Typ B) Kabelquerschnitt strom Bremswiderstand

110 - 115 (+/- 10 %) V einphasiger Eingang, 230 V dreiphasiger Ausgang (Spannungsverdoppler)

200 - 240 (+/- 10%) V einphasiger Eing

1 0.37 0.5 34 6 6 8 8 2.3 -

1 0.75 1 56 10 10 8 8 4.3 -

2 1.5 8.9 16 15 8 8 7 100
2 2.2 12.1 16 17.5 8 8 10.5 50
3 4 209 32 30 8 8 18 25
3 55 75 26.4 40 35 8 8 24 20
4 75 10 33.3 40 45 16 5 30 15
4 11 15 50.1 63 /0 16 5 46 10

2 2.2 3 75 16 10 8 8 58 200
2 4 5 1.5 16 15 8 8 Q.5 120
3 55 /5 172 25 25 8 8 14 100
3 75 10 21.2 32 30 8 8 18 80
3 11 15 275 40 35 8 8 24 50
4 15 20 34.2 40 45 16 3 30 30
4 18.5 25 441 50 60 16 5 39 22
4 22 30 519 63 70 16 5 46 22

HINWEIS Die dargestellten Abmessungen entsprechen den maximal méglichen KabelgraBen, die an den Umrichter angeschlossen
werden durfen. Kabel sollten zum Zeitpunkt der Installation gemaB den lokalen Verkabelungsanforderungen oder Richtlinien
ausgewdhlt werden.

10.3. Einphasiger Betrieb von dreiphasigen Umrichtern

Alle fur eine dreiphasige Netzversorgung ausgelegten Umrichter (z. B. die Modellcodes EDS3-xxxx-xxxx), auPer BaugréPe 4,
kénnen in einphasigen Netzen mit bis zu 50 % des Bemessungsausgangssiroms betfrieben werden.

In solchen Fallen sollte die Wechselstromversorgung nur an die Stromklemmen L1 (L) und L2 (N) angeschlossen werden.
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10.4. Zusdatzliche Informationen zur UL-Konformitét

escodrives S3 ist auf die Einhaltung der UL-Anforderungen ausgelegt. Eine aktuelle Liste UL-konformer Produkte finden Sie in der UL-
Zulassung NMMS.E494838. Um eine vollstandige Einhaltung der Vorschriften sicherzustellen, muss Folgendes vollstandig beachtet

<
o
o
[}
>

Anforderungen an die Eingangsstromversorgung
Versorgungsspannung | 200 — 240 VAC Volt fur Einheiten, die mit 230 Volt bewertet wurden, Abweichung von +/- 10 % erlaubt. 240 Volt VAC Maximum.
380 - 480 RMS Volt fir Einheiten mit 400 Volt Nennspannung, Abweichung von +/- 10 % zul&ssig, maximal 500 Volt Effektivwert.

Asymmetrie Maximal 3 % Spannungsabweichung zwischen Phase-zu-Phase-Spannungen zuléssig.

Alle escodrives S3 Einheiten verfugen tber eine Phasenasymmetrieberwachung. Eine Phasenasymmetrie von > 3 % fihrt
zu einer Fehlerabschaltung des Umrichters. Fir Eingangsversorgungen mit einer Versorgungsasymmetrie von mehr als 3

% (ublicherweise der indische Subkontinent & Teile von Asien und Ozeanien, einschlieBBlich China) empfiehlt esco die
Installation von Eingangsdrosseln.

Frequenz 50 - 60 Hz + / - 5% Abweichung
Kurzschlussleistung Spannungswert Min. kW (PS) Max. kW (PS) Maximale Versorgung
Kurzschlussstrom
1nsv 0.37 (0.5) 11 (1.5) 100 kA RMS (AC)
230V 0.37 (0.5) 1 (15) 100 kA RMS (AC)
400 / 460V 0.75 (1) 22 (30) 100 kA RMS (AC)

Alle Umrichter in der oberen Tabelle sind geeignet fur die Nutzung an einem Stromnetz, das in der Lage ist, nicht mehr
als die oben angegebenen maximalen Kurzschlussstromwerte in Ampere zu liefern, symmetrisch mit der angegebenen
maximalen Versorgungsspannung, sofern mit Sicherungen der Klasse J geschiitzt.

Mechanische Installation Requirements

Alle escodrives S3-Einheiten sind fir die Installation innerhalb kontrollierter Umgebungen bestimmt, welche die in Abschnitt 10.1 aufgefihrten
Grenzbedingungen erfillen. Siehe 10.1. Umgebungsbedingungen.

Der Umrichter kann in dem in Abschnitt 10.1 angegebenen Umgebungstemperaturbereich betrieben werden. Siehe 10.1. Umgebungsbedingungen.
Anforderungen an die elektrische Installation

Der eingehende Netzanschluss muss erfolgen gemdf Abschnitt 4.4. Stromversorgungsanschlisse.

Geeignete Netz- und Motorkabel sollten ausgewdhlt werden geméaf den Daten angegeben in Abschnitt 10.2. Bemessungstabellen, sowie
geméB dem National Electrical Code oder anderen anwendbaren, lokalen Kodizes.

Motorkabel ‘ Es muss 75 °C Kupfer verwendet werden.
Netzkabelverbindungen und Anzugsdrehmomente sind aufgefuhrt in Abschnitt 3.3. Mechanische Abmessungen - IP66 (NEMA 4x| Einheiten in Gehéusen.

Ein integrierter , Solid State”-Kurschlussschutz bietet keinen Nebenstromkreisschutz. Ein Nebenstromkreisschutz muss in Ubereinstimmung mit dem
NEC und zuscitzlichen lokalen Kodizes bereitgestellt werden. Bemessungswerte sind dargestellt in Abschnitt 10.2. Bemessungstabellen.

Ein voribergehender Uberspannungsschutz muss auf der Netzseite des Gerdts installiert sein und 480 Volt (Phase zu Erdung) sowie 480 Volt
(Phase zu Phase] befragen, geeignet fir die Uberspannungskategorie Il sein und muss Schutz bei einer BemessungsstoPspannung mit einer
Spannungsspitze bieten, die 4 kV widersteht.

Fur alle Sammelschienen und Erdungsanschlisse sind UL-gelistete Kabelschuhe zu verwenden.

Allgemeine Anforderungen
Der escodrives S3 bietet Motoriberlastschutz gemaB NEC (USA).

e Dort, wo kein Motorthermistor angeschlossen oder verwendet wird, muss die Riickhaltung des thermischen Uberlastspeichers durch die
Einstellung P-50 = 1 akfiviert werden.

* Dorf, wo ein Motorthermistor angeschlossen und mit dem Umrichter verbunden ist, muss der Anschluss entsprechend der Informationen erfolgen,
die dargestellt werden in Abschnitt 4.11.2. Motorthermistor-Anschluss.

10.5. EMV-Filter trennen

Umrichter mit EMV-Filter produzieren typischerweise einen hsheren Ableitstrom

gegen Masse (Erde). Bei Anwendungen, wo eine Fehlerabschaltung auftreten
kann, kann der EMV-Filter gefrennt werden, indem die EMV-Schraube am
Produkt vollstéindig entfernt wird.

Entfernen Sie die Schraube wie rechts dargestellt.

Die escodrives Produktpalette ist mit Uberspannungs-Schutzkomponenten
fur die Eingangsversorgungsspannung ausgestattet, um den Umrichter
gegen Stérimpulse der Netzspannung zu schitzen, die typischerweise von

Blitzschlégen oder Schaltvorgéngen von Hochleistungsgerdten an derselben

Versorgung ausgehen.

uajp aYdsiuydaj

Am Antrieb sollte keine Hochspannungsprifung durchgefihrt werden.
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11. Problembehebung

11.1. Fehlercodemeldungen

Fehlercode | Nr.
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Beschreibung
Kein Fehler
Bremskanal-Uberstrom

Uberlast des Bremswiderstands

Uberstrom am Ausgang

Motor thermisch tberlastet (12t)

Zwischenkreis-Uberspannung

Zwischenkreis-Unterspannung

Kuhlkérper-Ubertemperatur

Untertemperatur

Die werksseitigen Standard-
parameter wurden geladen

Externe Fehlerabschaltung
Bus-Kommunikationsverlust

Gleichstrom-Welligkeit zu hoch

Fehlerabschaltung bei Verlust
einer Eingangsphase

Uberstrom am Ausgang

Defekter Thermistor am Kuhlkérper
Interner Speicherfehler (10)

4-20 mA Signal verloren

Interner Speicherfehler (DSP)

Abschaltung Motor PTC-
Thermistor

Kuhllofterfehler (nur IP6G6)

Interne Umrichtertemperatur zu

hoch
Ausgangsfehler
Autotune-Fehler

Fehler durch Modbus-

Kommunikationsverlust

Fehlerabschaltung wegen Ausfall
der CAN-Kommunikation

Vorgeschlagene AbhilfemaBnahme
Nicht erforderlich.
Zustand des externen Bremswiderstands sowie der Verbindung (Verdrahtung) tberprifen.

Der Umrichter hat sich per Fehlerabschaltung ausgeschaltef, um Schaden am
Bremswiderstand zu verhindern.
Momentaniiberstrom am Umrichterausgang. UberméBige Last oder Schockbelastung des Motors.

HINWEIS Der Umrichter kann nach einer Fehlerabschaltung nicht sofort zurickgesetzt
werden. Eine integrierte Zeitverzégerung soll die Fehlerbehebung erméglichen bzw. eine
Beschadigung des Umrichters verhindern.

Fur den Umrichter wurde nach Bereitstellung >100 % des Werts in P-O8 Uber einen gewissen
Zeitraum eine Fehlerabschaltung ausgel®st, um einen Motorschaden zu verhindem.

Uberprifen Sie, ob die Versorgungsspannung innerhalb der erlaubten Toleranz fur den
Umrichter liegt. Falls der Fehler bei Verzégerung oder Stoppen auftritt, erhshen Sie die
Verzégerungszeit in P-O4 oder installieren Sie einen geeigneten Bremswiderstand und
akfivieren Sie die dynamische Bremsfunktion mit P-34.

Die eingehende Versorgungsspannung ist zu niedrig. Dieser Fehler fritt routineméBig beim
Abschalten des Stroms vom Umrichter auf. Wenn dies wihrend des Betriebs passiert,
prifen Sie die Eingangsspannung sowie alle Komponenten in der Zuleitung fur die
Netzeinspeisung Richtung Umrichter.

Der Umrichter ist zu heif. Uberprifen Sie, ob die Umgebungstemperatur um den
Umrichter herum innerhalb seiner Spezifikationen liegt. Stellen Sie sicher, dass
ausreichende Kuhlluft um den Umrichter herum zirkulieren kann.

Dieser Fehler tritt bei einer Umgebungstemperatur unter -10°C auf. Fur einen Start des
Umrichters muss dieser Wert auf tber -10°C erhsht werden

E-Trip bei Digitaleingang 3 angefragt. Ein normalerweise geschlossener Kontakt hat sich
geofinet. Falls ein Motorthermistor angeschlossen ist, prifen Sie, ob der Motor zu heif ist.

Uberpriifen Sie die Kommunikationsverbindung zwischen dem Umrichter und externen
Gerdgten. Stellen Sie sicher, dass jeder Umrichter im Netzwerk seine eigene Adresse besitzt.

Uberprifen Sie, ob alle eingehenden Versorgungsphasen vorhanden und symmetrisch sind.

Uberprifen Sie, ob alle eingehenden Versorgungsphasen vorhanden und symmetrisch
sind.
Auf Kurzschlisse an Motor- und Verbindungskabel tberprifen.

HINWEIS Der Umrichter kann nach einer Fehlerabschaltung nicht sofort zuriickgesetzt
werden. Eine infegrierte Zeitverzégerung soll die Fehlerbehebung erméglichen bzw. eine
Beschadigung des Umrichters verhindern.

Stopp-Taste driicken. Wenn der Fehler weiterhin besteht, kontaktieren Sie bitte Ihren Handler.
Uberprifen Sie den/die analogen Eingangsanschluss(e).
Stopp-Taste driicken. Wenn der Fehler weiterhin besteht, kontaktieren Sie bitte Ihren Handler.

Ubertemperatur des angeschlossenen Motorthermistors, tberprifen Sie die
Verkabelungsanschlisse und den Motor.

Uberprifen/ersetzen Sie den Kihllifter.

Umgebungstemperatur des Umrichters ist zu hoch, Gberpriifen Sie, ob angemessene
Kohlung bereitgestellt wird.

Weist auf einen Fehler am Ausgang des Umrichters hin, wie eine fehlende Phase, nicht
ausgeglichene Motorphasenstrome usw. Prifen Sie Motor und Anschlusse.

Die durch Autotune gemessenen Motorparameter sind nicht korrek.

Uberprifen Sie das Motorkabel und die Anschliisse auf Kontinuitcit.

Uberprifen Sie, ob alle drei Phasen des Motors vorhanden und symmetrisch sind.
Uberprifen Sie das eingehende Modbus RTU-Anschlusskabel.

Uberprifen Sie, ob mindestens ein Register innerhalb der in P-36 Index 3 eingestellten
Time-Out-Begrenzung zyklisch abgefragt wird.

Uberprifen Sie das eingehende CAN-Anschlusskabel.

Uberprifen Sie, ob die zyklischen Kommunikationen innerhalb der in P-36 Index 3
eingestellten Time-Out-Begrenzung stattfinden.

HINWEIS Nach einer Uberstrom- oder Uberlastauslésung (3, 4, 5, 15) darf der Frequenzumrichter, um Beschadigungen zu vermeiden,
erst nach Ablauf der Nachstellzeit zuriickgesetzt werden.
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11.2. Fehlerriicksetzung

Wenn eine Fehlerabschaltung des Umrichters auftritt, wird eine Fehlermeldung angezeigt. Die Einheit kann dann folgendermafien
zuriickgesetzt werden:

= Entfernen Sie die Eingangssiromversorgung und warten Sie, bis das Netz vollstéindig getrennt ist. Verbinden Sie die
Stromversorgung erneut.

= FEntfernen Sie den Aktivierungseingang und legen Sie ihn dann wieder an.
= Dricken Sie die Stopp-/Reset-Taste.
= Wenn Modbus oder CAN verwendet wird, setzen Sie das Reset-Bit im Steuerwort von O auf 1.

Bei O-l, hO-I oder L.i-trp Fehlerabschaltungen kénnen, um Schaden durch eine wiederholte Aktivierung des Umrichters in eine
Fehlerbedingung zu vermeiden, diese Abschaltungen nicht sofort zuriickgesetzt werden. Bevor ein Reset moglich ist, muss zuerst eine
Zeitverzoégerung geméP der folgenden Tabelle abgelaufen sein.

Erste Fehlerabschaltung 2 Sekunden Verzégerung bevor ein Reset maglich ist
Zweite Fehlerabschaltung 4 Sekunden Verzégerung bevor ein Reset méglich ist
Dritte Fehlerabschaltung 8 Sekunden Verzégerung bevor ein Reset maglich ist
Vierte Fehlerabschaltung 16 Sekunden Verzégerung bevor ein Reset méglich ist
Funfte Fehlerabschaltung 32 Sekunden Verzégerung bevor ein Reset méglich ist
Nachfolgende Fehlerabschaltungen | 64 Sekunden Verzégerung bevor ein Reset méglich ist
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12. Notizen
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