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Parameterliste ﬂ Rietschle

Para- Parame- Einstell- Még- Parameter-Beschreibung Werk Uber-
meter- ter-Name barer liche Wert1 nahme
Num- Bereich Aus Status
mer wahl
1.020 Minimal- 0-400 Die Minimal-Frequenz ist die Frequenz, die vom Typab- Immer
Frequenz [HZ] Antriebsregler geliefert wird, sobald er freigege- héngig

ben ist und kein zusétzlicher Sollwert ansteht.
Diese Frequenz wird unterschritten, wenn:
a) wahrend aus dem Stillstand des Antriebs,
beschleunigt wird.

b) der FU gesperrt wird. Die Frequenz reduziert
sich dann bis auf 0 Hz, bevor er gesperrt ist.
c) der FU reversiert (1.150). Das Umkehren des
Drehfeldes erfolgt bei 0 Hz.

d) die Standby-Funktion (3.070) aktiv ist.

1.021  Maximal- 5-400 Die Maximal-Frequenz ist die Frequenz, die der Siehe  Immer
Frequenz [Hz] Antriebsregler maximal ausgibt, in Abhangigkeit  Leis-
vom Sollwert. tungssc
hild
1.050 Bremszeit 0,1 - Die Bremszeit 1 ist die Zeit, die der Antriebsreg- Typab- Immer
1 1000 [s] ler braucht, um von der max. Frequenz (1.021) = héngig

auf 0 Hz abzubremsen.
Wenn die eingestellte Bremszeit nicht eingehal-
ten werden kann, wird die schnellst mogliche
Bremszeit realisiert.

1.051 Hochlauf- 0,1- Die Hochlaufzeit 1 ist die Zeit, die der Antriebs- Typab- Immer
zeit 1 1000 [g] regler braucht um von 0 Hz auf die max. Fre-  hédngig
quenz zu beschleunigen.
Die Hochlaufzeit kann durch bestimmte Um-
stidnde verlangert werden, z. B. Uberlast des
Antriebsreglers.

1.052 Bremszeit 0- 1000 Die Bremszeit 2 ist die Zeit, die der Antriebsreg- 10 Immer
2 [s] ler braucht, um von der max. Frequenz (1.021)
auf 0 Hz abzubremsen.
Wenn die eingestellte Bremszeit nicht eingehal-
ten werden kann, wird die schnellst mégliche
Bremszeit realisiert.

1.053 Hochlauf- 0 - 1000 Die Hochlaufzeit 2 ist die Zeit, die der Antriebs- 10 Immer
zeit 2 [s] regler braucht um von 0 Hz auf die max. Fre-
quenz zu beschleunigen.
Die Hochlaufzeit kann durch bestimmte Um-
stédnde verldngert werden, z. B. Uberlast des
Antriebsreglers.

1.054  Auswahl 0-9 Auswahl des genutzten Rampenpaares. 0 Immer
Rampe 0 Bremszeit 1 (1.050) / Hochlaufzeit 1 (1.051)
1 Bremszeit 2 (1.052) / Hochlaufzeit 2 (1.053)
2 Digitaleingang 1 (False = Rampenpaar 1/ True
= Rampenpaar 2)

3 Digitaleingang 2 (False = Rampenpaar 1/ True
= Rampenpaar 2)

4 Digitaleingang 3 (False = Rampenpaar 1 / True
= Rampenpaar 2)

5 Digitaleingang 4 (False = Rampenpaar 1/ True
= Rampenpaar 2)

6 Kundenspez. SPS
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Para- Parame- Einstell-
meter- ter-Name barer
Num- Bereich
mer

1.100 Betriebs- 0-3
art

1.130 Sollwert- 0-10
quelle

1.131 SW- 0-15
Freigabe
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Parameterliste

Méog- Parameter-Beschreibung Werk Uber-
liche Wert1 nahme
Aus Status
wahl

7 Analogeingang 1

8 Analogeingang 2

9 Virtueller Ausgang 1

Nach erfolgter Software- (1.131) und Hardware- 0 Immer
Freigabe gilt.

0 Frequenzstellbetrieb, mit dem Sollwert der ge-
wéhlten Sollwertquelle (1.130)

1 PID Prozessregler, mit dem Sollwert des PID-
Prozessreglers (3.050 — 3.071)

2 Festfrequenzen, mit den in den Parametern
2.051 - 2.057 festgelegten Frequenzen

3 Auswahl Gber Kundenspez. SPS

Bestimmt die Quelle von dem der Sollwert gelesen 1 Immer
werden soll.

Internes Poti
Analogeingang 1
Analogeingang 2

MMI/PC
SAS
Motorpoti (MOP)

Summe Analogeingange 1 und 2
PID Festsollwerte (3.062 bis 3.069)
Feldbus
Kundenspez. SPS

WARNUNG! Nach erfolgter Anderung kann der 0 Immer
Motor ggf. direkt anlaufen!
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0 Digitaleingang 1

1 Digitaleingang 2

2 Digitaleingang 3

3 Digitaleingang 4

4 Analogeingang 1 (muss in Parameter 4.030
gewahlt werden)

5 Analogeingang 2 (muss in Parameter 4.050
gewahlt werden)

6 Feldbus

7 SAS

8 Digitaleingang 1 rechts / Digitaleingang 2 links
1.150 muss auf ,,0 eingestellt werden

9 Autostart
10 Kundenspez. SPS
11 Festfrequenz-Eingénge (alle Eingénge, die im

Parameter 2.050 ausgewahlt wurden)
12 Internes Poti
13 Folientastatur
14 MMI/PC
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Parameterliste ﬂ Rietschle

Para- Parame- Einstell- Még- Parameter-Beschreibung Werk Uber-
meter- ter-Name barer liche Wert1 nahme
Num- Bereich Aus Status
mer wahl
15 Virtueller Ausgang 1
1.132  Anlauf- 0-8 Auswahl des Verhaltens auf die Regelfreigabe (Para- 0 Immer
schutz meter 1.131).

Keine Wirkung, wenn Autostart gewahlt wurde.

0  Sofortstart bei High-Signal am Starteingang der
Regelfreigabe

1 Start nur bei steigender Flanke am Starteingang
der Regelfreigabe

Digitaleingang 1 (Funktion aktiv bei High-Signal

Digitaleingang 2 (Funktion aktiv bei High-Signal

Digitaleingang 3 (Funktion aktiv bei High-Signal

Digitaleingang 4 (Funktion aktiv bei High-Signal
Kundenspez. SPS
Analogeingang 1
Analogeingang 2

1.150 Drehrich- 0-13 Auswahl der Drehrichtung. 1 Immer

tung 0  Abhingig vom Vorzeichen des Sollwertes: > 0 =
vorwaérts; < 0 = rlickwérts

1 nur Vorwarts (keine Anderung der Drehrichtung
moglich)
2 nur Riickwérts (keine Anderung der Drehrich-
tung mdglich)
3 Digitaleingang 1 (0 V = Vorwarts, 24 V = Riick-

0 N O ok DN

warts)

4 Digitaleingang 2 (0 V = Vorwarts, 24 V = Riick-
warts)

5 Digitaleingang 3 (0 V = Vorwarts, 24 V = Rick-
warts)

6 Digitaleingang 4 (0 V = Vorwarts, 24 V = Rick-
warts)

7 Kundenspez. SPS

8 Analogeingang 1

9 Analogeingang 2

10 Folientastatur Taste Drehrichtung

11 Folientastatur Taste 1 rechts / 2 links (immer)

12 Folientastatur Taste 1 rechts / 2 links (liber
stopp)

13 Virtueller Ausgang 1

1.180  Quittier- 0-7 Auswabhl der Quelle fiir die Fehlerquittierung. Auto- 3 Immer
funktion Quittierung siehe 1.181.

Fehler kénnen erst quittiert werden, wenn der Fehler
nicht mehr ansteht.
Bestimmte Fehler kdnnen nur durch Aus- und Ein-
schalten des Reglers quittiert werden,
siehe Liste der Fehler in der Betriebsanleitung.
0 keine manuelle Quittierung moéglich

1 steigende Flanke am Digitaleingang 1
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Para- Parame- Einstell- Még- Parameter-Beschreibung Werk Uber-
meter- ter-Name barer liche Wert1 nahme
Num- Bereich Aus Status
mer wahl
2 steigende Flanke am Digitaleingang 2
3 steigende Flanke am Digitaleingang 3
4 steigende Flanke am Digitaleingang 4
5 Folientastatur
6 Analogeingang 1
7 Analogeingang 2
1.181 Auto- 0-1000 Neben der Quittierfunktion (1.180) kann auch 0 Immer
Quittie- [s] eine automatische Fehlerquittierung gewahit
rung werden.

0 = keine automatische Quittierung
> 0 = Zeit fur die automatische Rucksetzung
des Fehlers in Sekunden

1.182 Auto- 0-500 Neben der Auto-Quittierfunktion (1.181) kann 5 Immer
Quitt Anz hier die Anzahl der maximalen Autoquittierun-
gen begrenzt werden.
0 = keine Begrenzung der automatischen Quit-
tierungen
> 0 = Anzahl der maximal erlaubten automati-
schen Quittierungen

2.050 Festfre- 0-3 Auswahl der genutzten Digitaleingange fur die Festfre- 1 Immer
quenz quenzen.
Mod 0 Digital In 1 (Festfrequenz 1) (2.051)
1 Digital In 1, 2 (Festfrequenzen 1 - 3) (2.051 bis
2.053)
2 Digital In 1, 2, 3 (Festfrequenzen 1 - 7) (2.051
bis 2.057)
3 Folientastatur Taste 1 = Frequenz 1/ Taste 2 =
Frequenz 2
2.051 Festfre- -400 - Die Festfrequenz 1, die in Abh&ngigkeit von 34 Immer
quenz 1 400 [HZz] dem Schaltmuster an den in Parameter 2.050

eingestellten Digitaleingdngen 1 — 3 ausgege-
ben werden soll.
Siehe Betriebsanleitung Kapitel 5.2.1 Festfre-

quenz.
2.052  Festfre- -400 - Die Festfrequenz 2, die in Abh&ngigkeit von 67 Immer
quenz 2 400 [HZz] dem Schaltmuster an den in Parameter 2.050

eingestellten Digitaleingdngen 1 — 3 ausgege-
ben werden soll.
Siehe Betriebsanleitung Kapitel 5.2.1 Festfre-

quenz.
2.053  Festfre- -400 - Die Festfrequenz 3, die in Abhangigkeit von 50 Immer
quenz 3 400 [Hz] dem Schaltmuster an den in Parameter 2.050

eingestellten Digitaleingdngen 1 — 3 ausgege-
ben werden soll.
Siehe Betriebsanleitung Kapitel 5.2.1 Festfre-

quenz.
2.054  Festfre- -400 - Die Festfrequenz 4, die in Abhangigkeit von 0 Immer
quenz4 400 [Hz] dem Schaltmuster an den in Parameter 2.050

eingestellten Digitaleingdngen 1 — 3 ausgege-
ben werden soll.
Siehe Betriebsanleitung Kapitel 5.2.1 Festfre-
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Para- Parame- Einstell- Még- Parameter-Beschreibung Werk Uber-
meter- ter-Name barer liche Wert1 nahme
Num- Bereich Aus Status
mer wahl
quenz.
2.055  Festfre- -400 - Die Festfrequenz 5, die in Abh&ngigkeit von 0 Immer
quenz5 400 [HZz] dem Schaltmuster an den in Parameter 2.050

eingestellten Digitaleingdngen 1 — 3 ausgege-
ben werden soll.
Siehe Betriebsanleitung Kapitel 5.2.1 Festfre-

quenz.
2.056  Festfre- -400 - Die Festfrequenz 6, die in Abhangigkeit von 0 Immer
quenz6 400 [Hz] dem Schaltmuster an den in Parameter 2.050

eingestellten Digitaleingdngen 1 — 3 ausgege-
ben werden soll.
Siehe Betriebsanleitung Kapitel 5.2.1 Festfre-

quenz.
2.057  Festfre- -400 - Die Festfrequenz 7, die in Abhangigkeit von 0 Immer
quenz 7 400 [Hz] dem Schaltmuster an den in Parameter 2.050

eingestellten Digitaleingdngen 1 — 3 ausgege-
ben werden soll.
Siehe Betriebsanleitung Kapitel 5.2.1 Festfre-

quenz.
2.150 MOP DI 0-8 Auswahl Quelle zur Erhéhung/Reduzierung des Soll- 0 Immer
Auswahl wertes (Motorpotentiometer).

0 Digitaleingang 1 + / Digitaleingang 2 -
1 Digitaleingang 1 + / Digitaleingang 3 -
2 Digitaleingang 1 + / Digitaleingang 4 -
3 Digitaleingang 2 + / Digitaleingang 3 -
4 Digitaleingang 2 + / Digitaleingang 4 -
5 Digitaleingang 3 + / Digitaleingang 4 -
6 Analogeingang 1 + / Analogeingang 2 - (Aus-
wahl in Parameter 4.030 / 4.050)

7 Kundenspez. SPS
8 Folientastatur Taste 1 - / Taste 2 +
2.151 MOP 0-100 Schrittweite, in der der Sollwert pro Tasten- 1 Immer
Schritt- [%] druck verandert werden soll.
weite
2.152 MOP 0,02 - Gibt die Zeit an, in der sich der Sollwert auf- 0,04 Immer
Schrittzeit 1000 [s] summiert bei dauerhaft anliegendem Signal.
2.153 MOP 0,02 - Gibt die Zeit an, bis das anliegende Signal als 0,3 Immer
Reakt.Zei 1000 [s] dauerhaft gilt.
t
2.154 MOP 0-1 Legt fest, ob der Sollwert des Motorpotis auch nach 0 Immer
Spei- Netzausfall erhalten bleibt.
chernd 0 deaktiviert
1 aktiviert
3.050 PID-P 0-100 Verstarkungsfaktor Proportionalanteil des PID- 0,25 Immer
Verstérk. Reglers.
3.051 PID-I 0-100 Verstarkungsfaktor Integralanteil des PID- 0,25 Immer
Verstérk. [1/8] Reglers.
3.052 PID-D 0-100 [s] Verstarkungsfaktor Differenzialanteil des PID- 0 Immer
Verstérk. Reglers.
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Para-
meter-
Num-
mer
3.060

3.061

3.062
3.063
3.064
3.065
3.066
3.067
3.068

3.069

© Gardner Denver Deutschland GmbH

Elmo
Rietschle

Parame-
ter-Name

PID-
Istwert

PID-
Invers

PID-
Festsollw.
1

PID-
Festsollw.
2

PID-
Festsollw.
3

PID-
Festsollw.
4

PID-
Festsollw.
5

PID-
Festsollw.
6

PID-
Festsollw.
7

PID-
Festsoll
Mod

Einstell-

barer

Bereich

0-2

0-1

0-100
(%]

0-100
[%]

0-100
[%]

0-100
(%]

0-100
[%]

0-100
[%]

0-100
(%]

0-2

Mébg-
liche
Aus

wabhl

Parameterliste

Parameter-Beschreibung Werk Uber-
Wert1 nahme
Status

Eingangsquelle, aus der der Istwert des PID Prozess- 1 Immer

0
1
2

regler eingelesen wird.
Analogeingang 1
Analogeingang 2
Kundenspez. SPS

Die Istwertquelle (Parameter 3.060) wird Invertiert. 0 Immer

0
1

deaktiviert
aktiviert

PID-Festsollwert 1, der in Abhangigkeit vom 0 Immer
Schaltmuster an den in Parameter 3.069 einge-
stellten Digitaleingdngen 1 — 3 ausgegeben
werden soll (muss in Parameter 1.130 gewahlt
werden).

PID-Festsollwert 2, der in Abhangigkeit vom 0 Immer
Schaltmuster an den in Parameter 3.069 einge-
stellten Digitaleingdngen 1 — 3 ausgegeben
werden soll (muss in Parameter 1.130 gewahlt
werden).

PID-Festsollwert 3, der in Abhangigkeit vom 0 Immer
Schaltmuster an den in Parameter 3.069 einge-
stellten Digitaleingdngen 1 — 3 ausgegeben
werden soll (muss in Parameter 1.130 gewahlt
werden).

PID-Festsollwert 4, der in Abhangigkeit vom 0 Immer
Schaltmuster an den in Parameter 3.069 einge-
stellten Digitaleingdngen 1 — 3 ausgegeben
werden soll (muss in Parameter 1.130 gewahlt
werden).

PID-Festsollwert 5, der in Abhangigkeit vom 0 Immer
Schaltmuster an den in Parameter 3.069 einge-
stellten Digitaleingdngen 1 — 3 ausgegeben
werden soll (muss in Parameter 1.130 gewahlt
werden).

PID-Festsollwert 6, der in Abhangigkeit vom 0 Immer
Schaltmuster an den in Parameter 3.069 einge-
stellten Digitaleingdngen 1 — 3 ausgegeben
werden soll (muss in Parameter 1.130 gewahlt
werden).

PID-Festsollwert 7, der in Abhangigkeit vom 0 Immer
Schaltmuster an den in Parameter 3.069 einge-
stellten Digitaleingdngen 1 — 3 ausgegeben
werden soll (muss in Parameter 1.130 gewahlt
werden).

Auswahl der genutzten Digitaleingénge fur die Festfre- 0 Immer

0
1

2

quenzen.
Digital In 1 (PID-Festsollwert 1) (3.062)

Digital In 1, 2 (PID-Festsollwert 1 - 3) (3.062 bis
3.064)

Digital In 1, 2, 3 (PID-Festsollwert 1 - 7) (3.062
bis 3.068)
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Parameterliste ﬂ Rietschle

Para- Parame- Einstell- Még- Parameter-Beschreibung Werk Uber-
meter- ter-Name barer liche Wert1 nahme
Num- Bereich Aus Status
mer wahl
3.070 PID- 0 - 1000 Wenn der Antriebsregler, die eingestellte Zeit 0 Immer
Standby- [s] mit seiner minimal Frequenz (Parameter 1.020)
zeit féhrt, wird der Motor gestoppt (0 Hz), siehe
auch Kap. 5.2.1 PID-Prozessregelung.
0 = deaktiviert
>0 = Wartezeit bis zur Aktivierung der Standby-
funktion
3.071 PID- 0 - 50 [%] Aufweckbedingung des PID Reglers aus der 0 Immer
Standbyh Standbyfunktion.
yst. Wenn die Regeldifferenz gréBer als der einge-

stellte Wert in % ist, startet die Reglung wieder,
siehe auch Betriebsarten-PID-Regler.

3.072 PIDTro- 0-32767 Uberwachung des PID-Istwertes von dem An- 0 Immer
cken. Zeit [s] fangswert 0 % auf eine Erhéhung von 5 % be-
zogen auf den auf die eingestellte Zeit
3.073 PIDSol- 0-100 Angabe des min PID-Sollwertes bezogen auf 0 Immer
wert min [%0] den PID-Istwert (Grenzwertangabe)
3.074 PIDSoll- 0-100 Angabe des max PID-Sollwertes bezogen auf 100 Immer
wert max [%0] den PID-Istwert (Grenzwertangabe)
4.020 All- 1-2 Typ des Analogeingang 1. 1 Immer
Emgiangs— 1 Spannungseingang
P 2 Stromeingang
4.021 All- 0-100 Legt den minimalen Wert des Analogeingang 1 0 Immer
Norm. [%] prozentual vom Bereichsendwert fest.
Low Beispiel: 0...10 V bzw. 0...20 mA =0 %...100
%
2...10V bzw. 4...20 mA =20 %...100 %
4.022 All- 0-100 Legt den maximalen Wert des Analogeingang 1 98 Immer
Norm. [%] prozentual vom Bereichsendwert fest.
High Beispiel: 0...10 V bzw. 0...20 mA =0 %...100
%
2...10V bzw. 4...20 mA =20 %...100 %
4.023 All- 0-100 Totgang in Prozent des Bereichsendwertes der 0 Immer
Totgang [%0] Analogeingange.
4.024 All- 0,02 -1 Filterzeit der Analogeingange in Sekunden. 0,02 Immer
Filterzeit [s]
4.030 All- 0-1 Funktion der Analogeingang 1. 0 Immer
Funktion 0 Analogeingang
1 Digitaleingang
4.033 Al1-phys 0-10 Auswahl verschiedener anzuzeigender physikalischer 0 Immer
Einheit GroBen.
0 %
1 bar
2 mbar
3 psi
4 Pa
5 m3/h
6 I/min
7 °C
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Para-
meter-
Num-
mer

4.034
4.035
4.036

4.050

4.051
4.052

4.053
4.054

4.060

4.063

4.064
4.065

4.066

Elmo
Rietschle

Parame-
ter-Name

Al1-phys
min
Al1-phys
max
Al Zeit
Drahtbr
Al2-
Eingangs-
typ

Al2-
Norm.
Low

Al2-
Norm.
High

Al2-
Totgang
Al2-
Filterzeit

Al2-
Funktion

Al2-phys
Einheit

Al2-phys
min
Al2-phys
max
Al2 Zeit

Einstell-
barer
Bereich

-10000 -
10000

-10000 -
10000

0 - 32767

[s]
1-2

0-100
(%]

0-100
(%]

0-10

-10000 -

10000

~10000 -

10000

0 - 32767

© Gardner Denver Deutschland GmbH
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Parameterliste

Parameter-Beschreibung

°F
m
mm

Auswahl der unteren Grenze einer anzuzeigen-
den physikalischen GroBe.

Auswahl der oberen Grenze einer anzuzeigen-
den physikalischen GroBe.

Uberwachung des analogen Eingangs 1 auf
Drahtbruch nach eingestellten Zeit.

Typ des Analogeingang 2.
Spannungseingang
Stromeingang

Legt den minimalen Wert der Analogeingénge
prozentual vom Bereichsendwert fest.
Beispiel: 0...10 V bzw. 0...20 mA =0 %...100
%
2...10V bzw. 4...20 mA =20 %...100 %
Legt den maximalen Wert der Analogeingange
prozentual vom Bereichsendwert fest.
Beispiel: 0...10 V bzw. 0...20 mA =0 %...100
%
2...10V bzw. 4...20 mA = 20 %...100 %
Totgang in Prozent des Bereichsendwertes der
Analogeingénge.

Filterzeit der Analogeingange in Sekunden.

Funktion der Analogeingang 2.
Analogeingang
Digitaleingang

Auswahl verschiedener anzuzeigender physikalischer

GroBen.
%
bar
mbar
psi
Pa
m3/h
I/min
°C
°F
m
mm

Auswahl der unteren Grenze einer anzuzeigen-
den physikalischen GréBe.

Auswahl der oberen Grenze einer anzuzeigen-
den physikalischen GréBe.

Uberwachung des analogen Eingangs 2 auf

9/22

Werk Uber-
Wert1 nahme
Status

0 Immer
100 Immer
0,5 Immer
2 Immer

0 Immer
98 Immer
0 Immer
0,02 Immer
0 Immer

0 Immer

0 Immer
100 Immer
0,5 Immer
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Parameterliste ﬂ Rietschle

Para- Parame- Einstell- Még- Parameter-Beschreibung Werk Uber-
meter- ter-Name barer liche Wert1 nahme
Num- Bereich Aus Status
mer wahl
Drahtbr [s] Drahtbruch nach eingestellten Zeit.
4.100 AO1- 4.100 Auswahl des Prozesswertes, der am Analogausgang 5 Immer
Funktion ausgegeben wird.

Je nach gewahltem Prozesswert muss die Normierung
(4.101/4.102) angepasst werden.

0 nicht belegt / Kundenspez. SPS
1 Zwischenkreisspannung
2 Netzspannung
3 Motorspannung
4 Motorstrom
5 Istfrequenz
6 extern durch Drehzahlsensor (wenn vorhanden)
gemessene Drehzahl
7 aktueller Winkel oder Position (wenn vorhanden)
8 IGBT Temperatur
9 Innentemperatur
10 Analogeingang 1
11 Analogeingang 2
12 Sollfrequenz
13 Motorleistung
14 Drehmoment
15 Feldbus
16 PID-Sollwert
17 PID-Istwert
18 Frequenzsollwert n. Rampe
19 Drehzahl-Istwert
20 Frequenz-Istwert Betrag
21 Drehmoment Betrag
22 Frequenzsollwert n. Rampe Betrag
23 Frequenz-Sollwert Betrag
24 Drehzahl-Istwert Betrag
4101 AO1- -32767 - Beschreibt, welcher Bereich auf die 0 - 10V 0 Immer
Norm. 32767 Ausgangsspannung bzw. 0 — 20 mA Ausgangs-
Low strom aufgel®st werden soll.
4.102 AO1- -32767 - Beschreibt, welcher Bereich auf die 0-10V  Typab- Immer
Norm.- 32767 Ausgangsspannung bzw. 0 — 20 mA Ausgangs- héangig
High strom aufgelést werden soll.
4.110 DI1- 0-1 Mit diesem Parameter kann der Digitaleingang 1 inver- 0 Immer
invers tiert werden.
0 Inaktiv
1 Aktiv
4111 Di2- 0-1 Mit diesem Parameter kann der Digitaleingang 2 inver- 0 Immer
invers tiert werden.
0 Inaktiv
1 Aktiv
4112 DI3- 0-1 Mit diesem Parameter kann der Digitaleingang 3 inver- 0 Immer
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e Parameterliste

Para- Parame- Einstell- Még- Parameter-Beschreibung Werk Uber-
meter- ter-Name barer liche Wert1 nahme
Num- Bereich Aus Status
mer wahl
invers tiert werden.
0 Inaktiv
1 Aktiv
4113 Di4- 0-1 Mit diesem Parameter kann der Digitaleingang 4 inver- 0 Immer
invers tiert werden.
0 Inaktiv
1 Aktiv
4.150 DO1- 0-51  Auswahl der ProzessgroBe, auf die der Ausgang schal- 18 Immer
Funktion ten soll.
0 nicht belegt / Kundenspez. SPS
1 Zwischenkreisspannung
2 Netzspannung
3 Motorspannung
4 Motorstrom
5 Frequenz-Istwert
[§) —
7 -
8 IGBT Temperatur
9 Innentemperatur
10 Fehler (NO)
11 Fehler invertiert (NC)
12 Endstufen Freigabe
13 Digitaleingang 1
14 Digitaleingang 2
15 Digitaleingang 3
16 Digitaleingang 4
17 Betriebsbereit
18 Bereit
19 Betrieb
20 Betriebsbereit + Bereit
21 Betriebsbereit + Bereit + Betrieb
22 Bereit + Betrieb
23 Motorleistung
24 Drehmoment
25 Feldbus
26 Analogeingang 1
27 Analogeingang 2
28 PID-Sollwert
29 PID-Istwert
30 STO-Kanal 1
31 STO-Kanal 2
32 Frequenzsollwert n. Rampe
33 Frequenzsollwert
34 Drehzahl-Istwert
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. El
Parameterliste ﬂ Rietschle

Para- Parame- Einstell- Még- Parameter-Beschreibung Werk Uber-
meter- ter-Name barer liche Wert1 nahme
Num- Bereich Aus Status
mer wahl
35 Frequenz-Istwert Betrag
36 Drehmoment Betrag
37 Frequenzsollwert n. Rampe Betrag
38 Frequenz-Sollwert Betrag
39 Drehzahl-Istwert Betrag
50 Motorstromgrenze aktiv
51 Soll-Ist Vergleich Para. 6.070 - 6.071
4151 DO1-On -32767 - Uberschreitet die eingestellte ProzessgréBe die 0 Immer
32767 Einschaltgrenze, so wird der Ausgang auf 1
gesetzt.
4152 DO1-Off -32767 - Uberschreitet die eingestellte ProzessgréBe die 0 Immer
32767 Einschaltgrenze, so wird der Ausgang auf 1
gesetzt.
4170 DO2- 0-51  Auswahl der ProzessgroBe, auf die der Ausgang schal- 18 Immer
Funktion ten soll.
nicht belegt / Kundenspez. SPS
Zwischenkreisspannung
Netzspannung
Motorspannung
Motorstrom

Frequenz-Istwert

IGBT Temperatur
Innentemperatur
Fehler (NO)
Fehler invertiert (NC)
Endstufen Freigabe
Digitaleingang 1
Digitaleingang 2
Digitaleingang 3
Digitaleingang 4
Betriebsbereit
Bereit
Betrieb

calacrdnldocevoaswn o

20 Betriebsbereit + Bereit

21 Betriebsbereit + Bereit + Betrieb
22 Bereit + Betrieb

23 Motorleistung

24 Drehmoment

25 Feldbus

26 Analogeingang 1

27 Analogeingang 2

28 PID-Sollwert

29 PID-Istwert
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e Parameterliste

Para- Parame- Einstell- Még- Parameter-Beschreibung Werk Uber-
meter- ter-Name barer liche Wert1 nahme
Num- Bereich Aus Status
mer wahl
30 STO-Kanal 1
31 STO-Kanal 2
32 Frequenzsollwert n. Rampe
33 Frequenzsollwert
34 Drehzahl-Istwert
35 Frequenz-Istwert Betrag
36 Drehmoment Betrag
37 Frequenzsollwert n. Rampe Betrag
38 Frequenz-Sollwert Betrag
39 Drehzahl-Istwert Betrag
50 Motorstromgrenze aktiv
51 Soll-Ist Vergleich Para. 6.070 - 6.071
4171 DO2-On -32767 - Uberschreitet die eingestellte ProzessgréBe die 0 Immer
32767 Einschaltgrenze, so wird der Ausgang auf 1
gesetzt.
4172 DO2-Off -32767 - Uberschreitet die eingestellte ProzessgréBe die 0 Immer
32767 Einschaltgrenze, so wird der Ausgang auf 1
gesetzt.
4.190 Rel.1- 0-51  Auswahl der ProzessgroBe, auf die der Ausgang schal- 19 Immer
Funktion ten soll.
nicht belegt / Kundenspez. SPS
Zwischenkreisspannung
Netzspannung
Motorspannung
Motorstrom

Frequenz-Istwert

IGBT Temperatur
Innentemperatur
Fehler (NO)
Fehler invertiert (NC)
Endstufen Freigabe
Digitaleingang 1
Digitaleingang 2
Digitaleingang 3
Digitaleingang 4
Betriebsbereit
Bereit
Betrieb

R W W S N W W W U U - O —
© ® N oA ON 20 © N RGND-=O

20 Betriebsbereit + Bereit

21 Betriebsbereit + Bereit + Betrieb
22 Bereit + Betrieb

23 Motorleistung

24 Drehmoment
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. El
Parameterliste ﬂ Rietschle

Para- Parame- Einstell- Még- Parameter-Beschreibung Werk Uber-
meter- ter-Name barer liche Wert1 nahme
Num- Bereich Aus Status
mer wahl
25 Feldbus
26 Analogeingang 1
27 Analogeingang 2
28 PID-Sollwert
29 PID-Istwert
30 STO-Kanal 1
31 STO-Kanal 2
32 Frequenzsollwert n. Rampe
33 Frequenzsollwert
34 Drehzahl-Istwert
35 Frequenz-Istwert Betrag
36 Drehmoment Betrag
37 Frequenzsollwert n. Rampe Betrag
38 Frequenz-Sollwert Betrag
39 Drehzahl-Istwert Betrag
50 Motorstromgrenze aktiv
51 Soll-Ist Vergleich Para. 6.070 - 6.071
4191 Rel.1-On -32767 - Uberschreitet die eingestellte ProzessgréBe die 0 Immer
32767 Einschaltgrenze, so wird der Ausgang auf 1
gesetzt.
4192 Rel.1-Off -32767 - Uberschreitet die eingestellte ProzessgréBe die 0 Immer
32767 Einschaltgrenze, so wird der Ausgang auf 1
gesetzt.
4193 Rel.1-On 0- 10000 Gibt die Dauer der Einschaltverzégerung an. 0 Immer
Verzdg [s]
4194 Rel.1-Off 0- 10000 Gibt die Dauer der Ausschaltverzdgerung an. 0 Immer
Verzdg [s]
4.210 Rel.2- 0-51  Auswahl der ProzessgréBe, auf die der Ausgang schal- 0 Immer
Funktion ten soll.
nicht belegt / Kundenspez. SPS
Zwischenkreisspannung
Netzspannung
Motorspannung
Motorstrom

Frequenz-Istwert

IGBT Temperatur
Innentemperatur
Fehler (NO)
Fehler invertiert (NC)
Endstufen Freigabe
Digitaleingang 1
Digitaleingang 2
Digitaleingang 3

O RN ©®oN® RN ®N 2O
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e Parameterliste

Para- Parame- Einstell- Még- Parameter-Beschreibung Werk Uber-
meter- ter-Name barer liche Wert1 nahme
Num- Bereich Aus Status
mer wahl

16 Digitaleingang 4

17 Betriebsbereit

18 Bereit

19 Betrieb

20 Betriebsbereit + Bereit

21 Betriebsbereit + Bereit + Betrieb

22 Bereit + Betrieb

23 Motorleistung

24 Drehmoment

25 Feldbus

26 Analogeingang 1

27 Analogeingang 2

28 PID-Sollwert

29 PID-Istwert

30 STO-Kanal 1

31 STO-Kanal 2

32 Frequenzsollwert n. Rampe

33 Frequenzsollwert

34 Drehzahl-Istwert

35 Frequenz-Istwert Betrag

36 Drehmoment Betrag

37 Frequenzsollwert n. Rampe Betrag

38 Frequenz-Sollwert Betrag

39 Drehzahl-Istwert Betrag

50 Motorstromgrenze aktiv

51 Soll-Ist Vergleich Para. 6.070 - 6.071
4211 Rel.2-On -32767 - Uberschreitet die eingestellte ProzessgréBe die 0 Immer

32767 Einschaltgrenze, so wird der Ausgang auf 1
gesetzt.
4212 Rel.2-Off -32767 - Uberschreitet die eingestellte ProzessgréBe die 0 Immer
32767 Einschaltgrenze, so wird der Ausgang auf 1
gesetzt.
4.213 Rel.2-On 0 - 10000 Gibt die Dauer der Einschaltverzégerung an. 0 Immer
Verzdg [s]
4.214 Rel.2-Off 0- 10000 Gibt die Dauer der Ausschaltverzégerung an. 0 Immer
Verzdg [s]
4230 VO Funk- 0-51  Auswahl der ProzessgroBe, auf die der Ausgang schal- ~ ?7?7? 2?77
tion ten soll.

0 nicht belegt / Kundenspez. SPS

1 Zwischenkreisspannung

2 Netzspannung

3 Motorspannung

4 Motorstrom

5 Frequenz-Istwert

6 -
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Parameterliste ﬂ Rietschle

Para- Parame- Einstell- Még- Parameter-Beschreibung Werk Uber-
meter- ter-Name barer liche Wert1 nahme
Num- Bereich Aus Status
mer wahl

7 —

8 IGBT Temperatur

9 Innentemperatur

10 Fehler (NO)

11 Fehler invertiert (NC)

12 Endstufen Freigabe

13 Digitaleingang 1

14 Digitaleingang 2

15 Digitaleingang 3

16 Digitaleingang 4

17 Betriebsbereit

18 Bereit

19 Betrieb

20 Betriebsbereit + Bereit

21 Betriebsbereit + Bereit + Betrieb

22 Bereit + Betrieb

23 Motorleistung

24 Drehmoment

25 Feldbus

26 Analogeingang 1

27 Analogeingang 2

28 PID-Sollwert

29 PID-Istwert

30 STO-Kanal 1

31 STO-Kanal 2

32 Frequenzsollwert n. Rampe

33 Frequenzsollwert

34 Drehzahl-Istwert

35 Frequenz-Istwert Betrag

36 Drehmoment Betrag

37 Frequenzsollwert n. Rampe Betrag

38 Frequenz-Sollwert Betrag

39 Drehzahl-Istwert Betrag

50 Motorstromgrenze aktiv

51 Soll-Ist Vergleich Para. 6.070 - 6.071
4.231 VO On  -10000 - Uberschreitet die eingestellte ProzessgréBe die 0 Immer

10000 [s] Einschaltgrenze, so wird der Ausgang auf 1
gesetzt.
4.232 VO Off  -10000 - Uberschreitet die eingestellte ProzessgréBe die 0 Immer
10000 [s] Einschaltgrenze, so wird der Ausgang auf 1
gesetzt.
4.233 VOOn 0-32767 Gibt die Dauer der Einschaltverzégerung an. 0 Immer
Verzog. [s]
4.234 VO Off 0-32767 Gibt die Dauer der Ausschaltverzdgerung an. 0 Immer
Verzog. [s]
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5.010

5.011

5.070
5.071

5.075

5.080

5.081

5082

Elmo
Rietschle

Parame-
ter-Name

Externer
Fehler1

Externer
Fehler2

Motor-
strom-
grenze
Motor-
strom-
grenze
Getriebe-
faktor
Block.Erk
ennung

Block.Zeit

Anlauf-
fehler_akt

Einstell-
barer
Bereich

0-7

0-7

0-250
(%]

0-100 [s]

0-1000

0-1

1-50([s]

0-1
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Parameterliste
Méog- Parameter-Beschreibung Werk Uber-
liche Wert1 nahme
Aus Status
wahl
Auswahl der Quelle Uber den ein Externer Fehler ge- 4 Immer

meldet werden kann.

Wenn an dem gewéhlten Digitaleingang ein High-
Signal anliegt, schaltet der Antriebsregler mit Fehler Nr.

23 Externer Fehler 1.

Mit Hilfe der Parameter 4.110 bis 4.113 DIx-Invers
kann die Logik des Digitaleingangs invertiert werden.

0

N o ok WN =

nicht belegt / Kundenspez. SPS
Digitaleingang 1
Digitaleingang 2
Digitaleingang 3
Digitaleingang 4
Virtueller Ausgang 1
Analogeingang 1
Analogeingang 2

Auswahl der Quelle Uber den ein Externer Fehler ge- 0 Immer

meldet werden kann.

Wenn an dem gewéhlten Digitaleingang ein High-
Signal anliegt, schaltet der Antriebsregler mit Fehler Nr.

24 Externer Fehler 2.

Mit Hilfe der Parameter 4.110 bis 4.113 DIx-Invers
kann die Logik des Digitaleingangs invertiert werden.

0

N O oA WN =

nicht belegt / Kundenspez. SPS
Digitaleingang 1
Digitaleingang 2
Digitaleingang 3
Digitaleingang 4
Virtueller Ausgang 1
Analogeingang 1
Analogeingang 2

Hier kann eine Motorstromgrenze, in % vom 0 Immer
eingestellten Motornennstrom vorgegeben wer-
den.

Hier kann die Dauer einer Motorstromgrenze, in 1 Immer
S vorgegeben werden.

Mit diesem Parameter kann der Drehzahl- 1 Immer
Istwert angepasst werden

Mit diesem Parameter kann die Blockiererkennung 0 Immer

0
1

aktiviert werden.
Inaktiv
Aktiv

Gibt die Zeit an, nach der eine Blockierung er- 2 Immer
kannt wird.

Einschaltkriterium: wenn die Istfrequenz kleiner ist als 1 Immer
10 % von der Sollfrequenz innerhalb 30 Sekunden

0

oder nach halber Rampenzeit.
Inaktiv
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. El
Parameterliste ﬂ Rietschle

Para- Parame- Einstell- Mog- Parameter-Beschreibung Werk  Uber-
meter- ter-Name Dbarer liche Wert1 nahme
Num- Bereich Aus Status
mer wahl
1 Aktiv
5090 Par.satz 0-10 Mit diesem Parameter kann man einen Parameter- 0 Immer
Wechsel satzwechsel durchflihren
0 Inaktiv
1 Datensatz 1 aktiv
2 Datensatz 2 aktiv
3 Digitaleingang 1
4 Digitaleingang 2
5 Digitaleingang 3
6 Digitaleingang 4
7 Kundenspez. SPS
8 Virtueller Ausgang 1
9 Analogeingang 1
10 Analogeingang 2
5.100 Techn.Pa 0 Immer
ram.1
5.101 Techn.Pa 0 Immer
ram.2
5.102 Techn.Pa 0 Immer
ram.3
5.103 Techn.Pa 0 Immer
ram.4
5.104 Techn.Pa 0 Immer
ram.5
5.105 Techn.Pa 0 Immer
ram.6
5.106 Techn.Pa 0 Immer
ram.7
5.107 Techn.Pa 0 Immer
ram.8
5.108 Techn.Pa 0 Immer
ram.9
5.109 Techn.Pa 0 Immer
ram.10
5.110 Techn.Pa 0 Immer
ram.11
5.111 Techn.Pa 0 Immer
ram.12
5.112 Techn.Pa 0 Immer
ram.13
5.1183 Techn.Pa 0 Immer
ram.14
5.114 Techn.Pa 0 Immer
ram.15
5.115 Techn.Pa 0 Immer
ram.16
5.116 Techn.Pa 0 Immer
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e Parameterliste

Para- Parame- Einstell- Még- Parameter-Beschreibung Werk Uber-
meter- ter-Name Dbarer liche Wert1 nahme
Num- Bereich Aus Status
mer wahl
ram.17
5.117 Techn.Pa 0 Immer
ram.18
5.118 Techn.Pa 0 Immer
ram.19
5.119 Techn.Pa 0 Immer
ram.20
6.050 SAS / 0-31 0 Immer
SPF-Adr
6.060 Feldbus- 0-31 0 Inbetrie
adresse b-
nahme
6.061  Feldbusb 0-8 2 Inbetrie
audr. b-
nahme
6.062 Bus Ti- 0-100 [s] 5 Immer
meout
6.063  Sprache 0-1 Hnnmnnmmniminicht mehr vorhan- 0 Immer
Feldbus den!itmn
6.070 Abw.Soll- 0-100 [%] 0 Immer
Istwert
6.071 Toleranz- 0 - 32767 0 Immer
bereich [s]
6.072 Soll- 0-400 0 Immer
Vergl.wert [Hz]
6.080 Prozessd 1-41 1 Immer
aOut 3
6.081 Prozessd 1-41 2 Immer
aOut 4
6.082 Prozessd 1-41 6 Immer
aOutbh
6.083 Prozessd 1-41 5 Immer
a Out 6
6.084 Prozessd 1-41 15 Immer
aOut7
6.085 Prozessd 1-41 16 Immer
aOut 8
6.086 Prozessd 1-41 11 Immer
aOut9
6.087 Prozessd 1-41 13 Immer
a Out 10
6.110 Prozessd 0-6 0 Immer
aln3
6.111  Prozessd 0-6 1 Immer
aln4
6.112 Prozessd 0-6 2 Immer
alnb
6.113  Prozessd 0-6 2 Bereit
alné
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Parameterliste ﬂ Rietschle

Para- Parame- Einstell- Még- Parameter-Beschreibung Werk Uber-
meter- ter-Name barer liche Wert1 nahme
Num- Bereich Aus Status
mer wahl
33.001 Motortyp 1-2 Auswahl des Motortyps, Regelungsart (Parameter 1 Bereit
34.010) entsprechend wahlen.
1 Asynchronmotor
2 Synchronmotor
33.010 I12T-Fakt.- 0-1000 Hier kann die prozentuale Strom-Schwelle (be- 0 Bereit
Motor [%] zogen auf den Motorstrom 33.031) zum Start
der Integration eingestellt werden.
33.011 12T Zeit 0-1200 Zeit, nachdem der Antriebsregler mit I°T ab- 30 Bereit
[s] schaltet.
33.015 R- 0-200 Wenn nétig kann mit diesem Parameter das 100 Bereit
Optimie- [%0] Anlaufverhalten optimiert werden.
rung
33.031 Motor- 0-150 Hiermit wird der Nenn-Motorstrom | M,N fir = Gerate- Bereit
strom [A] entweder Stern- oder Dreieckschaltung einge- /Motora
stellt. bhéngig
33.082 Motor- 0 -55000 Hier muss ein Leistungswert [kW] PM,N einge- Gerate- Bereit
leistung (W] stellt werden, der der Motornennleistung ent-  /Motora
spricht. bhangig
33.034 Motor- 0-80000 Hier ist der Wert aus den Typenschilddaten des Gerate- Bereit
drehzahl [rpm] Motors fir die Motornenndrehzahl n M,N einzu- /Motora
geben. bhéngig
33.035 Motorfre- 10 - 400 Hier wird die Motornennfrequenz f M,N einge- Gerate- Bereit
quenz [Hz] stellt. /Motora
bhangig
33.050 Statorwi- 0,00 - Hier kann der Statorwiderstand optimiert wer- Gerate- Bereit
derstand 100 den, falls der automatisch ermittelte Wert (der /Motora
[Ohm] Motoridentifikation) nicht ausreichen sollten.  bhéngig
33.105  Streu- 0-11[H] Nur fir Asynchronmotoren. Gerédte- Bereit
Induk. Hier kann die Streuinduktivitat optimiert wer-  /Motora
den, falls der automatisch ermittelte bhangig
Wert (der Motoridentifikation) nicht ausreichen
sollte.
33.110 Motor-  0-1500 Nur fir Asynchronmotoren. Gerate- Bereit
spannung I\ Hiermit wird die Nenn-Motorspannung U M,N  /Motora
fir entweder Stern- oder Dreieckschaltung ein- bhangig
gestellt.
33.111  Motor- 0,5-1 Nur fir Asynchronmotoren. Gerdte- Immer
cosphi Hier ist der Wert aus den Typenschilddaten des /Motora
Motors fiir den Leistungsfaktor cosphi einzuge- bhangig
ben.
33.138 Halte- 0 - 3600 Nur fr Asynchronmotoren. 0 Bereit
stromzeit [s] Ist die Zeitspanne, flr die der Antrieb nach Be-

endigung der Bremsrampe mit Gleichstrom
gehalten wird.

34.010 Rege- 100 - 201 Auswahl der Regelungsart. 100 Bereit
lungsart 100 open-loop Asynchronmotor
101 close-loop Asynchronmotor
200 open-loop Synchronmotor
201 close-loop Synchronmotor
34.011 Encoder- 0-2 Auswahl des Gebertyps. 0 Bereit
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e Parameterliste

Para- Parame- Einstell- Még- Parameter-Beschreibung Werk Uber-
meter- ter-Name Dbarer liche Wert1 nahme
Num- Bereich Aus Status
mer wahl
typ A\ WARNUNG! Bei Auswahl des HTL Gebers wer-

den 24 V liber die Schnittstelle ausgegeben. Dies
kénnte bei Verwendung eines TTL Gebers zur Zer-
storung des Gebers fiihren!

0 Inaktiv
TTL- Geber
2 HTL- Geber
34.012 Encoder 0 -10000 Auswahl der Strichzahl des verwendeten Ge- 1024  Immer
Strichz. bers.
34.013 Encode- -360 - Hier kann ein Encoderoffset fir den Geber ein- 0 Immer
roffset 360 [°] gestellt werden.
34.020 Fang- 0-1 Mit diesem Parameter wird die Fangfunktion aktiviert. 0 Immer
funktion 0 Inaktiv
1 Aktiv
34.021 Fangzeit 0-1000 Hier kann die Fangzeit eingetragen werden 100
[ms]
34.030 Schalt- 1-4 Auswahl der Schaltfrequenz des Antriebsreglers. 2 Immer
frequenz 1 16kHz
2 8kHz
4 4kHz
34.090 n-Regler 0- 10000 Hier kann die Regelverstdrkung des Drehzahl- Gerate- Immer
Kp [mA/rad/s reglers optimiert werden, falls die automatisch /Motora
] ermittelten Ergebnisse (der Motoridentifikation) bhangig
nicht ausreichen sollten.
34.091 n-Regler 0-10(s] Hier kann die Nachstellzeit des Drehzahlreglers Geréate- Immer
Tn optimiert werden, falls die automatisch ermittel- /Motora
ten Ergebnisse (der Motoridentifikation) nicht  bhangig
ausreichen sollten.
34.110  Schlupf 0-1,5 Hier kann (bei ASM) die Schlupfkompensation opti- 0 Immer
Trimmer miert bzw. deaktiviert werden.
0 Deaktiviert (Verhalten wie am Netz)
1 Der Schlupf wird kompensiert.
34.120 Quadr. 0-1 Hier kann die Funktion (bei ASM) der Quadratischen 0 Immer
Kennlinie Kennlinie aktiviert werden.
0 Inaktiv
1 Aktiv
34.121 Flussan- 10-100 Hier kann (bei ASM) eingestellt werden, auf wie 50 Immer
passung [%0] viel Prozent der Fluss abgesenkt werden soll.
Durch zu groBe Anderungen, im Betrieb, kann
es zu einer Uberspannungsabschaltung kom-
men.
34.130 Spg.Rege 0-3 Mit diesem Parameter kann (bei ASM) die 0,95 Immer
Ireserve Spannungsausgabe angepasst werden.
35.080 Brem- 0-1 Hier kann die Funktion des Bremschoppers aktiviert 0 Immer
schopper werden.
0 Inaktiv
1 Aktiv
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