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Sicherheit

AWarnung! Der ACS 140 darf nur von Fachpersonal installiert werden.

AWarnung! Ist das Gerat an das Netz angeschlossen, liegen gefahrli-
che Spannungen an. Warten Sie nach dem Abschalten der Spannungsver-
sorgung mindestens 5 Minuten, bevor Sie das Gehause abnehmen. Messen
Sie vor Wartungs- oder Instandsetzungsarbeiten die GS-Zwischenkreisspan-
nung (Ug, Uc.) (siehe G).

AWarnung! An den Netzanschlissen U1, V1, W1 (L,N) und U2, V2, W2
sowie U, U, liegt auch nach Stillstand des Motors noch Spannung an.

AWarnung! Auch wenn der ACS 140 vom Netz genommen wurde,
kénnen an den Relaisanschlissen RO1A, RO1B, RO2A und RO2B noch
gefahrliche externe Spannungen anliegen.

AWarnung! Der ACS 140 kann nicht vor Ort instandgesetzt werden.
Versuchen Sie auf keinen Fall, ein defektes Gerat selbst zu reparieren,
sondern setzen Sie sich mit dem Lieferanten in Verbindung.

AWarnung! Liegt ein externer Einschaltbefehl vor, fahrt der ACS 140
nach einer Unterbrechung der Spannungsversorgung automatisch wieder
hoch.

AWarnung! Sind die Steueranschlisse von zwei oder mehr ACS100/
140/160/400-Geraten parallel geschaltet, muss die Hilfsspannung firr diese
Steueranschlusse einer Quelle entnommen werden, d.h. einem der Gerate
oder einer externen Quelle.

AWarnung! Anderungen an den Parametereinstellungen oder an der
Geratekonfiguration beeinflussen die Funktion und die Leistung des ACS
140. Es muss sichergestellt sein, dass durch diese Anderungen keine Unfall-
gefahr besteht und das Gerat nicht beschadigt werden kann.

AWarnung! Es gibt mehrer automatische Riicksetzfunktionen beim
ACS 140. Wenn sie verwendet werden, wird die Einheit nach einer Stérung
zuriickgesetzt und nimmt den Betrieb wieder auf. Diese Funktionen sollten
nicht verwendet werden, wenn andere Gerate mit dieser Betriebsart nicht
kompatibel sind oder dadurch Gefahrdungen entstehen kénnen.

AWarnung! Der Kiihlkérper kann hohe Temperaturen erreichen
(siehe R).

Hinweis! Weitere technische Informationen erhalten Sie von Ihrem
Lieferanten.
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Installation

Lesen Sie diese Installationsanleitung vor Arbeitsbeginn sorgfaltig durch.
Werden die Warnungen und Anweisungen nicht beachtet, kann dies zu
Betriebsstérungen oder Unfallen flihren.

@ < Umgebungsbedingungen PRUFEN. > Siehe A
v
@ ( ACS 140 INSTALLIEREN. > Siehe B, C

@ ( Abdeckung ENTFERNEN. > Siehe D
v

Warnaufkleber in der Sprache ;
@ < Ihrer Wahl ANBRINGEN. > Siehe E

Netz- und Steueranschlisse ;
@ < FESTLEGEN. ) Siehe F, G, K
@ < Spannungsversorgung PRUFEN. )Siehe H, I
@ C Motor PRUFEN.

( DIP-Schalter PRUFEN. )Siehe K, L

v

@ @annungsversorgung ANSCHLIESSEI\D Siehe F, G

Siehe J

v

< Steuerkabel ANSCHLIESSEN.

@ <Abdeckung WIEDER ANBRINGEN.

Siehe G, K, L

Siehe M

@ < Netzspannung EINSCHALTEN.

Siehe N




Detaillierte Angaben zu den Arbeitsschritten

A Umgebungsbedingungen

ACS 140

Stationarer Betrieb

Lagerung und Transport
in der Schutzverpackung

Aufstellungshdhe

¢ 0..1000 m wenn Py
und I, 100%

¢ 1000...2000 m wenn
Py und 15 1% pro
100 m tiber 1000 m
reduziert werden

Umgebungstemperatur

.

0...40 °C (0...30 °C
wenn fq,=16 kHz)

¢ max.50 °C wenn Py
und I, auf 80%
reduziert werden
und fg, = 4 kHz

-40...+470 °C

Rel. Luftfeuchtigkeit

<95% (Keine
Kondensation)

Verschmutzungsgrad
(IEC 721-3-3)

Elektrisch leitender Staub nicht zulassig.

Der ACS 140 muss, entsprechend der IP-
Klassifizierung, in einer Umgebung mit sauberer und
trockener Luft installiert werden und darf Tropfwasser

nicht ausgesetzt sein.

Die Kuhlluft muss sauber sein und frei von korrosiven
Substanzen und elektrisch leitendem Staub

(Verschmutzungsgrad 2).

Der Aufstellraum muss abschlieBbar oder nur mit
speziellem Werkzeug zu 6ffnen sein.

¢ Chemische Gase:

Klasse 3C2

* Festkorperpartikel:

Klasse 352

Lagerung

* Chemische Gase: Klasse
1C2

* Festkdrperpartikel:
Klasse 1S3

Transport

* Chemische Gase: Klasse
2C2

* Festkdrperpartikel:
Klasse 252




B Abmessungen (mm)
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Bau- (200 V-Serie Gewicht (kg)
groRe
IP 20 h1 h2 h3 d1 (d2) | d1+d2 1~ 3~
A 126 136 146 117 32 149 0,9 0,8
B 126 136 146 17 69 186 12 1,1
C 198 208 218 117 52 169 1,6 1,5
D 225 235 245 124 52 176 19 18
H 126 136 146 119 0 119 0,8 -
400 V-Serie
A 126 136 146 17 32 149 0,8
B 126 136 146 17 69 186 1,1
c 198 208 218 17 52 169 15
D 225 235 245 124 52 176 1,8
H 126 136 146 119 0 119 0,8




C Installation des ACS 140

AWarnung! Vor der Installation des ACS 140 muss sichergestellt sein,
dass die Spannungsversorgung abgeschaltet ist.

Standard-Baureihe (BaugroBen A, B, C und D)

ACS 140 senkrecht aufstellen. Dabei 25 mm freien Raum {ber und unter
dem Gerat lassen. Es muss ausreichend kuhle Luft im Schrank zur Abfuhr
der am Ende des Abschnitts R, “Technische Daten” angegebenen
Verlustleistung (Leistungs- und Steuerstromkreise) vorhanden sein.

Wandmontage

M4-Schrauben verwenden.

DIN-Schiene (35 mm)

Beim Befestigen des Gerats an der DIN-Schiene und beim Abmontieren ist
der Hebel oben am Gerat zu driicken.




Flanschmontage

Der ACS 140 kann so eingebaut werden, dass sich der Kiihlkérper im Luft-

kanal befindet. Die Verlustleistung (Wéarme) des Leistungskreises wird dann
nach aulen abgefiihrt, so dass nur die Verlustleistung des Steuerschaltkrei-
ses im Innern abzufiihren ist (siehe R).

Baureihe ohne Kiihlkorper (Baugrofe H)

AHinweis! Gerate der BaugrofRe H besitzen keinen Kiihlkorper. Der
ACS 140 ohne Kuhlkérper ist fir Anwendungen vorgesehen, fir die ein
externer Kuhlkérper zur Verfligung steht. Es muss sichergestellt werden,
dass am Installationsort eine ausreichende Warmeabfuhr méglich ist.

Anforderungen an die Montageflache

Der ACS 140 ohne Kuhlkdrper muss auf einer unlackierten, sauberen
Metallflache befestigt werden, die folgende Anforderungen erfullt:

* Eine minimale Starke von 3 mm.
* Die Flache muss verwindungsfest und plan sein. (max. Planheitsabwei-
chung 0,1mm, max. Rauheit R, 3,2 mm)

3 mm

1& ’ £/ [0 1]
|

min.
=
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= R @5 oder M4
4 Bohrungen

o




Erforderliches Warmeabfuhrvermégen

Es muss sichergestellt werden, dass die Montageflache die Verlustleistung
(Warme) des Leistungsteils in die Umgebung abfiihren kann. Die
Maximaltemperatur der Montageplatte darf unter keinen Umsténden 80 °C
Uberschreiten.

Die untenstehende Tabelle enthalt die Verlustleistung und die erforderliche
Mindestflache, wenn als Kuihlkorper eine 3 mm starke Metallplatte verwen-
det wird, die die Warme auf beiden Seiten abfiihren kann (max. Umge-
bungstemperatur 40° C). Die 3 mm starke Stahlplatte wird an dieser Stelle
nur beispielhaft aufgefiihrt; es kdnnen externe Kihlkdrper jeder Art verwen-
det werden, sofern diese das erforderliche Warmeabfuhrvermdgen besitzen.

Umrichtertyp Verlustleistung Mindestflaiche H x B
(W) (mm x mm)
ACS 141-H18-1 7 150 x 150
ACS 141-H25-1 10 180 x 180
ACS 141-H37-1 12 200 x 200
ACS 141-H75-1 13 210x 210
ACS 141-1H1-1 19 250 x 250
ACS 141-1H6-1 27 300 x 300
ACS 143-H75-3 14 220 x 220
ACS 143-1H1-3 20 260 x 260
ACS 143-1H6-3 27 300 x 300
ACS 143-2H1-3 39 500 x 500

Mechanische Installation

*  Montageflache reinigen.

* Warmeleitpaste zwischen ACS 140 und Montageflache auftragen.
* M4 -Schrauben verwenden, Anzugsmoment 1-1,5 Nm.

Vier M4-
Schrauken

1+ Warmeleit-
paste

Nach der Montage muss die Warmeabfuhr Gberpriift werden; hierzu die
Temperatur des ACS 140 (Parameter 0110) priifen. Die Warmeabfuhr ist
ausreichend, wenn unter Volllast und bei maximaler Umgebungstemperatur
die Temperatur des ACS 140 nicht iber 85° C steigt.
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D Abdeckung entfernen

1 Die 4 Rastknopfe an den oberen und unteren Ecken des Gerats
gleichzeitig dricken.

2 Abdeckung abnehmen.

E Anbringen des Warnaufklebers

Die Lieferverpackung enthalt Warnaufkleber in unterschiedlichen Sprachen.
Befestigen Sie einen Warnaufkleber in der Sprache lhrer Wahl wie oben
gezeigt innen am Kunststoff-Gehauserahmen; siehe Abschnitt G,
“Anschlisse”.

F Kabelanschliisse

Anschluss Beschreibung Hinweis

L, N 1~ Spannungsversorgung Die untenstehende Abbildung (siehe G) zeigt ein 3~
Gerat.

U1, v1, w1 3~ Spannungsversorgung Nicht bei 1~ Spannungsversorgung verwenden!
PE Schutzerde Kupferleiter mit mind. 4 mm? Starke verwenden.
U2, v2, w2 Motorklemmen Max. Kabellange héngt vom Geratetyp ab, (siehe R)
Uc+,Uc- GS-Zwischenkreisspannung | Fur optionale ACS-Bremseinheit/Chopper.

J__— Motorkabelschirm

Die jeweiligen Vorschriften fiir Kabelquerschnitte beachten. Abgeschirmtes
Motorkabel verwenden.
Motorkabel nicht in der Nahe der Steuerkabel und des Netzkabels verlegen,
um elektromagnetische Stérungen zu vermeiden.

AHinweis! Siehe "ACS 140 EMV-Anweisungen" auf Seite 85.
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H Typenschild und Codeschliissel

Netzspannung: Seriennummer:
ACS 141 =1~ ABB SIN 242A0001
ACS 143 =3~ 2 = Jahr 2002
ABB Oy 42 = Woche 42
ACS 141-xxx-1=200V | Ac5143-1K6-1 Ce A0001=F|rmen-
ACS 141-xxx-3 =400 V  [01[3200..240V |U2 [3°0..U7 interne
f1 [50/60 Hz  [f2 |0..300 Hz Nummer
Leistung: M [53A 12 [43A
1K6 = 1,6 kVA Standard- |S/N 242A0001

Baureihe (BaugroRe A,
B, C und D)

1H6 = 1,6 kVA Baureihe
ohne Kuhlkorper
(Baugroe H)

| Erdfreies Netz

Ist das Gerat in einem erdfreien Speisenetz (IT) angeschlossen, muss
die Erdungsschraube (GND) entfernt werden; andernfalls kann das
Gerat beschadigt werden.

GND

In erdfreien Netzen diirfen keine EMV-Filter verwendet werden, da es lber
die Filterkondensatoren zu einem Erdschluss kommen kann. In erdfreien
Netzen kann das Gerat hierdurch beschadigt werden.

Sicherstellen, dass keine Ubermafigen Stérspannungen in benachbarte Nie-
derspannungsnetze abgegeben werden. In einigen Fallen ist die naturliche
Unterdriickung in Transformatoren und Kabeln ausreichend. Im Zweifelsfall
kann eine statische Schirmung zwischen Primar- und Sekundarwindungen
verwendet werden

J Motor

Sicherstellen, dass der Motor geeeignet ist. Es muss ein Standard Dreh-
strom-Asynchronmotor mit einer Spannung zwischen 200 und 240 V und
einer Nennfrequenz fy von 50 oder 60 Hz angeschlossen werden ,Gruppe
03“. Weichen die Kenndaten des vorgesehenen Motors von diesen Daten
ab, mussen die Parameter in Gruppe 99 geandert werden.

Der Motornennstrom Iy muss geringer sein als der Nennausgangsstrom I,
des ACS 140 (Siehe H und R).



K Steueranschliisse

Der Signaltyp an den Analogeingangen Al1 und Al2 wird mit den DIP-Schal-
tern S1:1 und S1:2 ausgewahlt. S1 aus = Spannungssignal, S1 an = Strom-
signal.

Kennzeich-

Nr. Beschreibung
nung
1 SCR Anschluss fiir Steuerkabelschirm. (Intern an Erde angeschlossen)
2 Al1 Analoger Eingang 1, parametrierbar.
Wert: 0 - 10 V (R; = 190 kQ) (S1:1:U) <=> 0 - 50 Hz Ausgangsfrequenz
0-20 mA (R; =500 Q) (S1:1:1) <=> 0 - 50Hz Ausgangsfrequenz
Aufldsung 0,1 % Genauigkeit 1 %.
3 AGND Analoger Eingangskreis (Intern iber 1 MQ an Gehauseerde angeschlossen.)
4 0oV 10 V/10 mA Referenzspannungsausgang fiir Potentiometer am
Analogeingang, Genauigkeit 2 %.
5 Al 2 Analoger Eingang 2, parametrierbar
Wert: 0- 10 V (R; = 190 kQ) (S1:2:U)
0-20mA (R; =500 Q) (S1:2:1)
Auflosung 0,1 % Genauigkeit 1 %.
6 AGND Analoger Eingangskreis. (Intern tiber 1 MQ an Gehdusemasse
angeschlossen.)
7 AO Analoger Ausgang, parametrierbar. Standard: 0-20 mA (Last < 500 Q) <=>0-
50 Hz
Genauigkeit: +3%
8 | AGND Gemeinsame Erde fiir DI-Signale.
9 122V Hilfsspannungsausgang 12 V DC / 100 mA (Bezug auf AGND).
Kurzschlussfest.
10 | DCOM Gemeinsamer Digitaleingang. Zur Aktivierung eines digitalen Eingangs muss

+ 12V (oder - 12 V) zwischen diesem Eingang und DCOM anliegen. Die 12 V
kénnen vom ACS 140 (X1:9) wie in den Anschlussbeispielen (siehe L) oder
von einer externen 12-24 V Quelle beliebiger Polaritat geliefert werden.

DI Konfiguration Werkseinstellung (0) Werkseinstellung (1)

11 | DI1 Start. Zum Starten aktivieren. Motor | Start. Wenn DI 2 aktiviert ist, startet
lauft an der Rampe auf den der ACS 140 durch einen Startimpuls
Frequenzsollwert hoch. Fir Stop an DI 1.
deaktivieren. Motor lauft aus.

12 | DI2 Drehrichtungswechsel. Zum Um- Stop. Kurzzeitiges Deaktivieren von
kehren der Drehrichtung aktivieren. DI 2 stoppt den ACS 140.

13 |DI3 Tippbetrieb. Aktivieren, um Aus- Drehrichtungswechsel. Zum
gangsfrequenz auf Festdrehzahl zu Umkehren der Drehrichtung
stellen (Standardeinstellung: 5 Hz). aktivieren.

14 | DI 4 Muss deaktiviert sein. Muss aktiviert sein

15 | DI5 Auswahl der Beschleunigungs-/Verzéogerungs-Rampenzeit
(Werkseinstellung 5 s/ 60 s).
Zum Einstellen auf 60 Sek. Rampenzeit aktivieren.

16 | RO1A Relaisausgang 1, parametrierbar (Werkseinstellung: Fehler).

17 TRO 1B k Fehler: RO 1A und RO 1B offen.

— 12-250 V AC/30V DC, 10 mA-2 A
18 | RO 2A Relaisausgang 2, parametrierbar (Werkseinstellung: lauft).
19 | RO 2B L Lauft: RO 2A und RO 2B geschlossen.

12-250 VAC/30VDC, 10 mA-2A

Digitaleingang Impedanz 1,5 kQ.

Leistungsanschlusse: 4 mm?2 einadrig / Anzugsmoment 0,8 Nm.

Steueranschlisse: flexible Adern 0,5 - 1,5 mm?2 (AWG 22...AWG16) /
Anzugsmoment 0,4 Nm.

Verwenden Sie flr 60 °C ausgelegte Kabel bei einer Um?ebungstemperatur

von 45 °C oder niedriger und fiir 75 °C ausgele:
Umgebungstemperatur zwischen 45 °C und 50

te Kabe
%C.

bei einer

Hinweis! DI 4 ist nur aktiv, wenn die Netzspannung vorhanden ist.
(Werksmakro 0 und 1).

Hinweis! Aus Griinden der Fehlersicherheit meldet das Fehlermelderelais

“Fehler”, wenn der ACS 140 abgeschaltet wird.

Hinweis! Die Klemmen 3, 6 und 8 haben das gleiche Potential.

10




L Anschlussbeispiele

ACS 140
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Frequenzsollwert von einer externen Stromquelle

ACS 140

1 ISCR

Al1

0..20mA [T [

AGND

Al2

2
3
SCR 4 [10V
5
6 |AGND

M Abdeckung wieder anbringen

Spannungsversorgung nicht einschalten, bevor die Abdeckung nicht wieder

angebracht ist.




N Einschalten

Wenn der ACS 140 mit Spannung versorgt wird, leuchtet die griine LED auf.

Hinweis! Innerhalb von flinf Minuten darf nicht 6fter als dreimal Spannung

angelegt werden.

Hinweis! Vor der Erh6hung der Motordrehzahl muss geprtift werden, ob der

Motor die richtige Drehrichtung hat.
O Schutzeinrichtungen

Der ACS 140 verfiigt Uber verschiedene Schutzeinrichtungen:

Uberstrom
Uberspannung
Unterspannung
Ubertemperatur
Erdschluss am Ausgang
Kurzschluss am Ausgang

Der ACS 140 verfligt tber die folgenden

Phasenlberwachung am Eingang (3~)
Netzausfall (500 ms)

Kurzschluss an E/A-Anschllssen
Langzeit-Uberstromauslésung 110 %
Kurzzeitstrombegrenzung 150 %
Motoriberlastschutz (siehe P)
Blockierschutz

LED-Warn- und Fehleranzeigen

Lage der LED-Warnanzeigen siehe Abschnitt G.
Falls die Steuertafel ACS 100-PAN angeschlossen ist, siehe

"Diagnose" auf Seite 81.

* ACS 140 kann nicht vollstandig die
Steuersignale befolgen.
» Blinken dauert 15 Sekunden.

Rote LED: aus
Griine LED: blinkt ANORMALER ZUSTAND
ANORMALER ZUSTAND: MOGLICHE URSACHEN:

« Die Beschleunigungs- oder Verzo-
gerungszeit ist zu kurz bezogen auf
das geforderte Lastmoment.

« Kurze Spannungsunterbrechung

+ Start-Signal setzen, um den Antrieb
neu zu starten.

HINWEIS:
Falls der Motor nicht anfahrt, Gberpriifen,
ob die Eingangsspannung im Toleranzbe-
reich liegt.

Rote LED: ein

Griine LED: ein AL

MASSNAHME: MOGLICHE URSACHEN:

* Stop-Signal setzen, um den Fehler zu |+ Kurzzeitiger Uberstrom
quittieren. * Uber-/Unterspannung

* Ubertemperatur

PRUFEN:

* Spannungsversorgungsleitung auf
Stérungen.

Antrieb auf mechanische Schaden, die
méglichweise Uberstrom bewirken.

« Kihlkorper auf Sauberkeit.

* Spannungsversorgung abschalten.

» Warten, bis die LED’s erloschen sind.

* Spannungsversorgung wieder
einschalten.

Vorsicht! Durch diese MalRnahme kann

der Motor anfahren.

Rote LED: blinkt
Griine LED: ein AR
MASSNAHME: MOGLICHE URSACHE:

« Erdschluss
* Kurzschluss

PRUFEN:
« Isolation des Motorstromkreises.

Hinweis! Wenn der ACS 140 einen Fehler feststellt, wird das Fehlerrelais
aktiviert. Der Motor halt an und der ACS 140 erwartet ein Ricksetzsignal.
Falls der Fehler bestehen bleibt und keine externe Ursache ermittelt werden
kann, sollten Sie sich mit Ihrem Handler in Verbindung setzen.
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P Motor-Uberlastschutz

Falls der Ausgangsstrom l,,sq den Nennstrom |e,, des Motors (Parameter
9906) fir langere Zeit Gbersteigt, schiitzt der ACS 140 den Motor durch
automatisches Abschalten vor Uberhitzung.

Die Abschaltzeit hangt von der GréRe der Uberlast (lausg / Ihenn), der
Ausgangsfrequenz und f,¢,, ab. Die angegebenen Zeiten gelten fir einen
“Kaltstart”.

Der ACS 140 ist mit einem Uberlastschutz entsprechend den Richtlinien des
National Electric Code (US) ausgestattet. Die Standardeinstellung fir den
Ubertemperaturschutz des Motors lautet ON. N&heres hierzu siehe Gruppe
30: Fehler-Funktionen auf Seite 65.

lausg / Inenn Auslosezeit
180 s 300s
1.5
/ 600 s
a0
1.0
0.5
0 » Ausgangsfrequenz

0 35 Hz

Q Belastbarkeit des ACS 140

Bei einer Uberlastung lést der ACS 140 aus.

Iausg

t Lastspiel = /T
,lmax
T< 10 min
lo
T
Zeit
Imax/ I2
15 Die max. Umgebungs-
temperatur ist 40 °C.
1,4
13 50 °C sind zulassig,
' wenn |, auf 80 %
1,2 reduziert wird.
1,1
1,0

01 02 03 04 05 Lastspiel
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R Typenreihen und technische Daten

Standard-Baureihe (200 V)

Motornennleistung Py kW 0,12 |08 |0,25 |0,37 |0,55
1~Eingang ACS141- | K18-1 | K25-1 | K37-1 | K75-1 | 1K1-1
3~ Eingang ACS143- | - - - K75-1 | 1K1-1
Baugrofe A
Nenndaten (Siehe H) Einheit
Eingangsspannung U, \% 200 V-240 V 10 % 50/60 Hz
(ACS 141: 1~, ACS 143: 3~)
Ausgangsdauerstrom |, A 1,0 1,4 1,7 2,2 3,0
(4 kHz)
Ausgangsdauerstrom I, A 0,9 1,3 1,5 2,0 2,7
(8 kHz)
Ausgangsdauerstrom |, A 0,8 1.1 1,3 1,7 23
(16 kHz)
Max. Ausgangsstrom Iy ax A 1,5 2,1 2,6 3,3 4.5
(4 kHz)
Max. Ausgangsstrom |y o A 1,4 2,0 2,3 3,0 4,1
(8 kHz)
Max. Ausgangsstrom |y o A 11 1,5 1,9 2,4 3,3
(16 kHz)
Ausgangsspannung U, \ 0-U;3~
Eingangsstrom 14 1~ A 2,7 4,4 54 6,9 9,0
Eingangsstrom I4 3~ A - - - 3,2 4,2
Schaltfrequenz kHz 4 (Standard)
8 (Gerauscharm *) ; 16 (Gerauschlos **)
Schutzgrenzen (Siehe P)
Uberstrom (Spitze) A 3,2 | 45 | 55 | 7.1 | 9,7
Uberspannung:
Ausldsegrenze VvV DC 420 (entspricht 295 V Eing.-Spannung)
Unterspannung:
Auslésegrenze VvV DC 200 (entspricht 142 V Eing.-Spannung)
Ubertemperatur °C 90 (Kuhlkdrper)
Max. Kabelquerschnitte
Max. Motorkabellange m 50 | 50 | 50 | 75 | 75
Leistungsanschlusse mm? 4 Einadrig / Anzugsmoment 0,8 Nm
Steueranschliisse mm? 0,5-1,5 (AWG22...AWG16) / Anzugs-
moment 0,4 Nm
Hauptsicherung 1~ ***, A 6 6 10 10 10
ACS141-
Hauptsicherung 3~ ***, A - - - 6 6
ACS143-
Verlustleistungen
Leistungskreis w 7 10 12 13 19
Steuerkreis w 8 10 12 14 16

* Umgebungstemperatur auf 30 °C oder Py und |, auf 90 % reduzieren (siehe |, (8 kHz)).
** Umgebungstemperatur auf 30 °C und Py und |, auf 75 % reduzieren (siehe |, (16 kHz)).
*** Sicherungstyp: UL-Klasse CC oder T. Fir Geréate, die nicht UL-Richtlinien entsprechen
IEC269 gG.

Verwenden Sie fiir 60 °C ausgelegte Kabel bei einer Umgebungstemperatur von 45 °C
oder niedriger und fiir 75 °C ausgelegte Kabel bei einer Umgebungstemperatur
zwischen 45 °C und 50 °C.
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Standard-Baureihe (200V)

Motornennleistung Py KW 0,75 1,1 1,5 2,2
1~Eingang ACS141- | 1K6-1 2K1-1 2K7-1 4K1-1
3~ Eingang ACS143- | 1K6-1 2K1-1 2K7-1 4K1-1
Baugrofe B C D
Nenndaten (Siehe H) Einheit
Eingangsspannung U, \Y 200 V-240 V 10 % 50/60 Hz
(ACS 141: 1~, ACS 143: 3~)
Ausgangsdauerstrom |, A 43 5,9 7,0 9,0
(4 kHz)
Ausgangsdauerstrom |, A 3,9 53 6,3 8,1
(8 kHz)
Ausgangsdauerstrom |, A 3,2 4,4 53 6,8
(16 kHz)
Max. Ausgangsstrom I, A 6,5 8,9 10,5 13,5
max (4 kHz)
Max. Ausgangsstrom I, A 59 8,0 9,5 12,2
max (8 kHz)
Max. Ausgangsstrom I, A 4,7 6,5 7,7 9,9
max (16 kHz)
Ausgangsspannung U, \% 0-Uq3~
Eingangsstrom 14 1~ A 10,8 14,8 18,2 22,0
Eingangsstrom I4 3~ A 53 7,2 8,9 12,0
Schaltfrequenz kHz 4 (Standard)
8 (Gerauscharm *) ;16 (Gerauschlos **)
Schutzgrenzen (Siehe P)
Uberstrom (Spitze) A 13,8 | 19,0 | 23,5 | 34,5
Uberspannung:
Ausldsegrenze VvV DC 420 (entspricht 295 V Eingangsspannung)
Unterspannung:
Auslésegrenze VvV DC 200 (entspricht 142 V Eingangsspannung)
Ubertemperatur °C 90 95
(Kuhl-kér- | (Kihlkorper)
per)
Max. Kabelquerschnitte
Max. Motorkabellange m 75 | 75 | 75 | 75
Leistungsanschlisse mm? 4 Einadrig / Anzugsmoment 0,8 Nm
Steueranschliisse mm? 0,5-1,5 (AWG22...AWG16) / Anzugsmo-
ment 0,4 Nm
Hauptsicherung 1~ A 16 16 20 25
ACS101- ***
Hauptsicherung 3~ A 6 10 10 16
ACS103- ***
Verlustleistungen
Leistungskreis w 27 39 48 70
Steuerkreis w 17 18 19 20

* Umgebungstemperatur auf 30 °C oder Py und |, auf 90 % reduzieren (siehe I, (8 kHz)).
** Umgebungstemperatur auf 30 °C und Py und I, auf 75 % reduzieren (siehe I, (16 kHz)).
*** Sicherungstyp: UL-Klasse CC oder T. Fir Gerate, die nicht UL-Richtlinien entsprechen

IEC269 gG.

Verwenden Sie fiir 60 °C ausgelegte Kabel bei einer Umgebungstemperatur von 45 °C oder
niedriger und fiir 75 °C ausgelegte Kabel bei einer Umgebungstemperatur zwischen 45 °C und

50 °C.
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Standard-Baureihe (400V)

Motornennleistung | kKW 0,37 |0,55 (0,75 |1, 1,5 2,2
Py
3~ Eingang ACS143-| K75-3 | 1K1-3 | 1K6-3 | 2K1-3 | 2K7-3 | 4K1-3
Baugrofe A B C D
Nenndaten (s. H) Einheit
Eingangsspannung |V 380V - 480V +10 % 50/60 Hz
Uy (ACS 143: 3~)
Ausgangsdauer- A 1,2 1,7 2,0 2,8 3,6 4,9
strom |, (4 kHz)
Ausgangsdauer- A 1.1 1,5 1,8 2,5 3,2 4.4
strom |, (8 kHz)
Ausgangsdauer- A 0,9 0,9 1,5 1,5 2,7 3,7
strom |,
(16 kHz)
Max. Ausgangs- A 1,8 2,6 3,0 4,2 54 7.4
strom Iy max (4 kHz)
Max. Ausgangs- A 1.7 2,3 2,7 3,8 4,8 6,6
strom |y max (8 kHz)
Max. Ausgangs- A 1,3 1,9 2,2 3,1 4,0 54
strom Iy ax (16 kHZz)
Ausgangsspannung |V 0-U4
U
Eingangsstrom I, 3~ [ A 20 [28 [36 [48 |58 |79
Schaltfrequenz kHz 4 (Standard), 8 (Gerauscharm *) ; 16 (Gerauschlos
*)

Schutzgrenzen (Siehe P)
Uberstrom (Spitze) | A 42 | 5.6 | 6.6 | 9.2 | 11.9 | 16.3
Uberspannung:
Auslosegrenze VvV DC 842 (entspricht 624 V Eingangsspannung)
Unterspannung:
Auslosegrenze VvV DC 333 (entspricht 247 V Eingangsspannung)
Ubertemperatur °C 90 (Kuhlkorper) | 95 (Kuhlkorper)
Max. Kabelquer-
schnitte
Max. Motorkabel- m 30 50 75 75 75 75
lange

2

Leistungsanchliisse | mm 4 Einadrig / Anzugsmoment 0.8 Nm

Steueranschliisse mm? 0,5-1,5 (AWG22...AWG16) / Anzugsmoment

0,4 Nm
Hauptsicherung A 6 6 6 6 10 10
3~***  ACS143-
Verlustleistungen
Leistungskreis w 14 20 27 39 48 70
Steuerkreis w 14 16 17 18 19 20

* Umgebungstemperatur auf 30 °C oder Py und |, auf 90 % reduzieren (siehe I, (8 kHz)).

** Umgebungstemperatur auf 30 °C und Py und |, auf 75 % reduzieren, ausgenommen ACS
143-1K1-3 und ACS 143-2K1-3 reduzieren auf 55% (siehe I, (16 kHz)).

*** Sicherungstyp: UL-Klasse CC oder T. Fir Geréate, die nicht UL-Richtlinien entsprechen
IEC269 gG.

Verwenden Sie fiir 60 °C ausgelegte Kabel bei einer Umgebungstemperatur von 45 °C
oder niedriger und fiir 75 °C ausgelegte Kabel bei einer Umgebungstemperatur
zwischen 45 °C und 50 °C.
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Baureihe ohne Kiihlkorper (200V)
Motornennleistung | kKW 0,12 (0,18 (0,25 |0,37 0,55 0,75
Py
1~ Eingang ACS141- | 4181 | H25-1 | H37-1 | H75-1 | 1H1-1 |1H6-1
Baugrofe H
Nenndaten (s. H) Einheit
Eingangsspannung |V 200 V-240 V 10 % 50/60 Hz
Uy (ACS 141: 1~)
Ausgangsdauer- A 1,0 1,4 1,7 2,2 3,0 4,3
strom |, (4 kHz)
Ausgangsdauer- A 0,9 1,3 1,5 2,0 2,7 3,9
strom |, (8 kHz)
Ausgangsdauer- A 0,8 1.1 1,3 1,7 2,3 3,2
strom |,
(16 kHz)
Max. Ausgangs- A 1,5 2.1 2,6 3,3 4.5 6,5
strom Iy max (4 kHz)
Max. Ausgangs- A 1,4 2,0 2,3 3,0 41 5,9
strom |y max (8 kHz)
Max. Ausgangs- A 1.1 1,5 1,9 2,4 3,3 4,7
strom Iy ax (16 kHZz)
Ausgangsspannung |V 0-U;3~
U
Eingangsstrom |4 1~ | A 27 | 44 | 54 | 6,9 | 9,0 | 10,8
Schaltfrequenz kHz 4 (Standard)

8 (Gerauscharm *) ; 16 (Gerauschlos **)
Schutzgrenzen (Siehe P)
Uberstrom (Spitze) | A 3,2 | 45 | 55 | 7.1 | 9,7 | 13,8
Uberspannung: 420 (entspricht 295 V Eingangsspannung)
Auslésegrenze VvV DC
Unterspannung: 200 (entspricht 142 V Eingangsspannung)
Auslésegrenze VvV DC
Ubertemperatur °C 90 (Kuhlkorper)
Max. Kabelquerschnitte
Max. Motorkabel- m 50 50 50 75 75 75
lange
Leistungsan- mm2 4 einadrig / Anzugsmoment 0.8 Nm
schlisse
Steueranschliisse mm? 0,5-1,5 (AWG22...AWG16) / Anzugsmom.0,4 Nm
Hauptsicherung A 6 6 10 10 10 16
1~***, ACS141-
Verlustleistungen
Leistungskreis w 10 12 13 19 27
Steuerkreis w 10 12 14 16 17

* Umgebungstemperatur auf 30 °C oder Py und I, auf 90 % reduzieren (siehe |, (8 kHz)).
** Umgebungstemperatur auf 30 °C und Py und |, auf 75 % reduzieren (siehe I, (16 kHz)).
*** Sicherungstyp: UL-Klasse CC oder T. Fur Gerate, die nicht UL-Richtlinien entsprechen

IEC269 gG.

Verwenden Sie fir 60 °C ausgelegte Kabel bei einer Umgebungstemperatur von 45 °C
oder niedriger und fiir 75 °C ausgelegte Kabel bei einer Umgebungstemperatur
zwischen 45 °C und 50 °C.
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Baureihe ohne Kiihlkérper (400V)

Motornennleistung kW 0,37 0,55 0,75 1,1
Py
3~ Eingang ACS143- | H75-3 1H1-3 1H6-3 2H1-3
BaugroRe H
Nenndaten (s. H) Einheit
Eingangsspanng. U4 | V 380V - 480V +£10 % 50/60 Hz (ACS 143: 3~)
Ausgangsdauer- A 1,2 1,7 2,0 2,8
strom |, (4 kHz)
Ausgangsdauer- A 1.1 1,5 1,8 2,5
strom |, (8 kHz)
Ausgangsdauer- A 0,9 0,9 1,5 1,5
strom |,
(16 kHz)
Max. Ausgangs- A 1,8 2,6 3,0 4,2
strom |y max (4 kHz)
Max. Ausgangs- A 1,7 2,3 2,7 3,8
strom Iy max (8 kHz)
Max. Ausgangs- A 1,3 1,9 2,2 3,1
strom |y ax (16 kHZz)
Ausgangsspannung |V 0-Uy
U
Eingangsstrom I 1~ | A 2,0 | 2,8 | 3,6 | 438
Schaltfrequenz kHz 4 (Standard)

8 (Gerauscharm *) ; 16 (Gerauschlos **)
Schutzgrenzen (Siehe P)
Uberstrom (Spitze) | A 42 | 5,6 | 6,6 | 9,2
Uberspannung:
Ausldsegrenze VvV DC 842 (entspricht 624 V Eingangsspannung)
Unterspannung:
Ausldsegrenze VvV DC 333 (entspricht 247 V Eingangsspannung)
Ubertemperatur °C 90 (Kuhlkorper) | 95(Kuhlk.)
Max. Kabelquer-
schnitte
Max. Motorkabel- m 30 50 75 75
lange
Leistungsan- mm? 4 einadrig / Anzugsmoment 0,8 Nm
schlisse
Steueranschliisse mm? 0,5-1,5 (AWG22...AWG16) / Anzugsmom. 0,4 Nm
Hauptsicherung A 6 6 6 6
3~***  ACS143-
Verlustleistungen
Leistungskreis w 14 20 27 39
Steuerkreis w 14 16 17 18

* Umgebungstemperatur auf 30 °C oder Py und |, auf 90 % reduzieren (siehe I, (8 kHz)).

** Umgebungstemperatur auf 30 °C und Py und |, auf 75 % reduzieren, ausgenommen ACS
143-1H1-3 und ACS 143-2H1-3 reduzieren auf 55% (siehe I, (16 kHz)).

*** Sicherungstyp: UL-Klasse CC oder T. Fir Geréate, die nicht UL-Richtlinien entsprechen

IEC269 gG.

Verwenden Sie fiir 60 °C ausgelegte Kabel bei einer Umgebungstemperatur von 45 °C
oder niedriger und fiir 75 °C ausgelegte Kabel bei einer Umgebungstemperatur
zwischen 45 °C und 50 °C.

Hinweis! Das Ausgangsschutz dient ausschlieRlich als
Sicherheitseinrichtung. Das Schitz darf nicht geschlossen werden, wahrend
der ACS 140 in Betrieb ist.
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S Produktkonformitat
CE-Zeichen

Der ACS 140 entspricht den Anforderungen folgender europaischer Richtli-
nien:

+  Niederspannungsrichtlinie 73/23/EEC mit Anderungen
+  EMV-Richtlinie 89/336/EEC mit Anderungen

Entsprechende Erklarungen und eine Liste der wichtigsten Normen sind auf
Anfrage erhaltlich.

AHinweis! Siehe "ACS 140 EMV-Anweisungen" auf Seite 85.

Ein Frequenzumrichter und ein vollstéandiges Antriebsmodul (Complete
Drive Module (CDM)) oder ein Basisantriebsmodul (Basic Drive Module
(BDM)) wie in IEC 61800-2 definiert, werden nicht als sicherheitsrelevante
Geréate laut Maschinendirektive sowie den zugehérigen harmonisierten Nor-
men betrachtet. CDM, BDM und Frequenzumrichter kénnen als Teil einer
sicheren Einrichtungbetrachtet werden, falls die spezifische Funktion des
CDM, BDM und Frequenzumrichters die jeweilige Sicherheitsnorm erfullt.
Die spezifische Funktion des CDM, BDM und Frequenzumrichters und die
zugehdrigen Sicherheitsnormen sind in der Dokumentation der Ausristung
enthalten.

UL, ULc und ,,C-Tick“- Kennzeichnungl

Der ACS 140 besitzt die UL, cUL und C-Tick Kennzeichnungen fiir alle
Leistungsbereiche, mit Ausnahme der C-Tick Kennzeichnung des ACS 140
in Baugrofe H.

Der ACS 140 ist fir die Verwendung in Leistungskreisen geeignet, die nicht
mehr als 65.000 Ampére, eff., symmetrisch (65 kA) abgeben.

T Umweltinformation

Ein fir die Entsorgung vorgesehenes Gerat enthalt wertvolle Rohstoffe, die
der Wiederverwertung zugefiihrt werden sollten, da hierdurch Energie
gespart und Ressourcen geschont werden. Nahere Informationen zur Ent-
sorgung erhalten Sie von lhrer ABB-Vertretung.
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U Zubehor

ACS 100-PAN
Steuertafel.

PEC-98-0008
Steuertafel-Verlangerungskabel fiir ACS 100 / ACS 140/ ACS 400.

ACS 140 RS485/232 Adapter

ABC-PDP
Der Feldbusadapter fur ProfiBus DP, erfordert die Verwendung des RS485/
232 Adapters.

ABC-DEV
Der Feldbusadapter fiir DeviceNet, erfordert die Verwendung des RS485/
232 Adapters.

ACS 100/140-IFxx-1, ACS 140-IFxx-, ACS 100-FLT-, ACS 140-FLT-
EMV-Eingangsfilter.

ACS-CHK-, SACLxx
Eingangs-/Ausgangsdrosseln.

ACS-BRK-x
Bremseinheiten.

ACS-BRK-xx
Brems-Chopper.

NEMA1/IP21 Installations-Satzt

Der ACS 140 wird vom Programm DriveWare® unterstiitzt.
Nahere Informationen erhalten Sie von Ihrem Handler.
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Programmierung

Steuertafel

Die Steuertafel kann jederzeit am Umrichter aufgesteckt und abgenommen
werden. Mit Hilfe der Steuertafel kdnnen Parameter auf andere ACS 140-
Umrichter mit gleicher Software-Version kopiert werden (Parameter 3301).

Steuerplatz Einheiten
Fehleranzeige FALLT
OUTPUTPAR Drehrichtung
Anzeigemodi
START/STOP — MEND
LOC:HEM

DREH- b @ L1 EINGABE
RICHTUNGS-
WECHSEL -

AUF/ AB
Steuermodi

Bei der Erstinbetriebnahme erfolgt die Steuerung des Antriebs Uber die
Steuerklemmen (Fernsteuerung, REM). Der ACS 140 wird Uber die
Steuertafel gesteuert, wenn die lokale Steuerung (LOC) gewahlt wird.

Um auf lokale Steuerung (LOC) umzuschalten, sind die Tasten MENU und
ENTER gleichzeitig zu driicken und gedriickt zu halten, bis zuerst Loc oder
spater LCr angezeigt wird:

*  Werden die Tasten losgelassen, wahrend Loc angezeigt wird, wird der
Frequenzsollwert der Steuertafel auf den aktuellen externen Sollwert
eingestellt und der Antrieb stoppt.

*  Wenn LCr angezeigt wird, werden der aktuelle Ein-/Aus-Status und der
Frequenz-Sollwert von den Steuerklemmen kopiert.

Der Antrieb kann durch Driicken der Taste START/STOP gestartet und
gestoppt werden.

Durch Driicken der DREHRICHTUNGSWECHSEL-Taste kann die
Drehrichtung der Motorwelle gedndert werden.

Ein Wechsel zurlick zum externen Steuermodus (REM) ist mdglich, indem

die Tasten MENU und ENTER gleichzeitig gedriickt und gehalten werden, bis
rE auf der Anzeige erscheint.

Drehrichtung der Motorwelle

FWD / REV sichtbar + Die Drehrichtung der Motorwelle ist
vor-/riickwarts
« Der Antrieb lauft mit Sollwert

FWD / REV blinkt schnell Der Antrieb beschleunigt/verzégert
FWD / REV blinkt langsam Der Antrieb ist gestoppt
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Anzeigen

Beim Einschalten der Steuertafel wird die Istfrequenz des Ausgangs ange-
zeigt. Sobald die MENU-Taste gedriickt und gehalten wird, erscheint die
AUSGABE-Anzeige (OUTPUT) auf der Steuertafel.

Mit Hilfe der AUF- und AB-Taste kann zwischen der Anzeige von Ausgangs-
frequenz und Ausgangsstrom gewechselt werden.

Durch Dricken der ENTER-Taste kann die Ausgangsfrequenz (LOC) einge-
stellt werden. Mit Driicken der AUF/AB-Tasten wird die Ausgabe sofort geén-
dert. ENTER-Taste erneut driicken, um wieder zur AUSGABE-Anzeige

(OUTPUT) zu wechseln.
= 133,10
1Z-.21

outrutr Wi Q

Loc ]
I

OUTPUT

0 ot

OUTPUT

Meniustruktur

Der ACS 140 hat eine gro3e Anzahl von Parametern. Von diesen sind
anfanglich nur die Grundparameter sichtbar. Die Menufunktion -LG- wird
benutzt, um alle Parameter sichtbar zu machen.

AUSGABE-Anzeige Parameter-Gruppe Parameter
N = e ioe 1 e I
H:,j Hz —@—» '5'5 - 'j'j'l_u:

o T
-i0- [Tatels
Q) <JLa O
i 0103 O
- S
-'l_ E_

Einstellen der Parameterwerte

ENTER-Taste driicken, um den Parameterwert anzuzeigen. Zum Einstellen
eines neuen Wertes die ENTER-Taste driicken und solange halten, bis SET
angezeigt wird.

)

ENTER

-

0

|
ol

PAR

5

0@
— 1O

A

LOSCH
(re)

/

SPEICH
(enTeR)
Ny

Hinweis! SET blinkt, wenn der Parameterwert geandert wurde. SET wird
nicht angezeigt, wenn der Wert nicht geandert werden kann.

Hinweis! AUF/AB-Tasten gleichzeitig driicken, um die Standardeinstellung
des Parameterwertes anzuzeigen.
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Meniifunktionen

Parametergruppen nach der gewiinschten Menifunktion mit AUF/AB
durchsuchen, ENTER-Taste driicken und halten, bis die Anzeige blinkt, um
die Funktion auszuflhren.

Hinweis! Die Kopierfunktion gilt nicht fur alle Parameter. Ausgenommen sind
folgende Parameter: 9905 MOTOR NOM VOLT, 9906 MOTOR NOM CURR, 9907
MOTOR NOM FREQ, 9908 MOTOR NOM SPEED, 5201 STATION ID. Beschreibung
der Parameter siehe “ACS 140 Vollstandige Parameterliste” auf Seite 41.

Parameter von der Steuertafel zum Antrieb kopieren (Auslesen)

Driicken & gedriickt halten

-dL -

MENU

Hinweis! Der Antrieb muss gestoppt sein und sich in lokaler Steuerung
befinden. Der Parameter 1602 PARAMETER SCHLOSS muss auf 1 gesetzt
werden (OFFEN).

Parameter vom Antrieb zur Steuertafel kopieren (Einlesen)

Driicken & gedruckt halten

Hinweis! Der Antrieb muss gestoppt sein und sich in lokaler Steuerung
befinden. Der Parameter 1602 PARAMETER SCHLOSS muss auf 1 gesetzt
werden (OFFEN).

Auswahl zwischen Grund- und Vollmenii

Driicken & gedriickt halten

-1 r_
LUz
MENU
Sichtbar, wenn

Vollmenu aktiviert

Hinweis! Durch das Abschalten wird das Vollmend nicht geléscht.

Diagnoseanzeige

Wenn die rote LED des ACS 140 aufleuchtet oder blinkt, liegt ein Fehler vor.
Die entsprechende Fehlermeldung erscheint auf der Steuertafelanzeige.

Wenn die griine LED des ACS 140 blinkt, liegt ein Alarm vor. Die entspre-
chende Meldung erscheint auf der Steuertafel. Die Alarmmeldungen 1-7 wer-
den durch Tastenbetatigung ausgeldst und nicht durch das Blinken der
grinen LED gemeldet.

Die Alarm- und Fehlermeldungen werden durch Driicken der Tasten MENU,
ENTER gel6scht bzw. durch Driicken der Pfeiltasten auf der Steuertafel.
Wenn das Tastenfeld nicht beriihrt wird und der Alarm bzw. der Fehler noch
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immer vorliegt, erscheint nach einigen Sekunden die Meldung erneut

1 1M
Liu

—~

Fehlercode Alarmcode

Vollstandige Liste der Alarm- und Fehlermeldungen siehe Fehlerdiagnose.
Fehlerquittierung von der Steuertafel

Leuchtet oder blinkt die rote LED des ACS 140, liegt ein Fehler vor.

Zum Quittieren eines Fehlers bei leuchtender roter LED ist die Taste START/
STOP zu betéatigen.
Vorsicht! Bei Fernsteuerung kann dadurch der Antrieb gestartet werden.

Zum Quittieren eines Fehlers bei blinkender roter LED ist die Netzspannung
abzuschalten.

Vorsicht! Durch erneutes Einschalten der Netzspannung wird der Antrieb
eventuell sofort in Betrieb gesetzt.

Der betreffende Fehlercode (siehe Diagnose) blinkt so lange auf dem Display
der Steuertafel, bis der Fehler quittiert oder die Anzeige gel6scht wird.

Durch Driicken einer beliebigen Taste kann die Anzeige ohne Quittieren des
Fehlers geldéscht werden. Das Wort FAULT (Fehler) wird angezeigt.

Hinweis! Wird keine andere Taste innerhalb vom 15 Sekunden gedrickt und
ist der Fehler immer noch aktiv, wird der Fehlercode erneut angezeigt.

Nach einem Netzspannungsausfall geht der Antrieb in die gleiche Bedienart
(LOC oder REM) wie vor dem Spannungsausfall.
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ACS 140 Grundparameter

Der ACS 140 verflgt Uber eine Vielzahl von Parametern. Von diesen sind

anfangs nur die Grundparameter sichtbar.

Das Einstellen von wenigen Grundparametern ist in jenen Anwendungen
ausreichend, bei denen die vorprogrammierten Anwendungsmakros des
ACS 140 alle gewlinschten Funktionen unterstiitzen. Um eine komplette
Ubersicht iiber alle programmierbaren Méglichkeiten zu erhalten, die der
ACS 140 bietet, siehe “ACS 140 Vollstandige Parameterliste” ab Seite 41.

Die folgende Liste enthalt die Grundparameter.

S = Parameter kénnen nur bei gestopptem Antrieb verandert werden.

Code |Bezeichnung |Nutzer| S
Gruppe 99
INBETRIEBNAHME - DATEN
9902 |APPLIC MACRO v
Wahlt ein Anwendungsmakro aus. Um eine detailierte Beschreibung
zu erhalten, lesen Sie bitte das Kapitel “Anwendungsmakros” ab
Seite 29.
0 = WERKSEINSTELLUNG 4 = MOTOR POTI
1 = ABB STANDARD 5 = HAND - AUTO
2 = 3-DRAHT 6 = PID-REGLER
3 = DREHRICHTUNG 7 = VORMAGNETISIERUNG
Grundeinstellung: 0 (WERKSMAKRO)
9905 |MOTOR NENN SPANNG v
Motornennspannung laut Typenschild. Bereich dieser Parameter
hangt vom ACS 140 Typ ab (200/400 V Gerét).
Auswabhl fiir 200 V Geréte: Auswahl flir 400 V Geréate:
200, 208, 220, 230, 240 V 380, 400, 415, 440, 460, 480 V
Werkseinstellung fir 200 V-Gerat: 230 V
\Werkseinstellung fir 400 V-Gerat: 400 V
9906 |MOTOR NENN STROM v
Motornennstrom laut Typenschild. Werte fir diesen Parameter
zulassig von 0,5 * Iy - 1,5 * I, mit |y als Nennstrom des ACS 140.
Werkseinstellung: Iy
9907 |MOTOR NENN FREQ v
Motornennfrequenz laut Typenschild.
Bereich: 0 - 300 Hz
Werkseinstellung: 50,0 Hz
9908 |MOTOR NENN DREHZ v

Motornenndrehzahl laut Typenschild.
Bereich: 0 - 3600 U/min.
Werkseinstellung: 1440

Fortsetzung der Tabelle auf der ndchsten Seite.
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Code |Bezeichnung

|Nutzer| S

Grup

pe 01

BETRIEBSDATEN

0128

LETZTER FEHL
Letzter aufgezeichneter Fehler (0 = kein Fehler). Siehe “Diagnose” ab
Seite 81.

Kann mit der Steuertafel zurlickgesetzt werden, indem die AUF/AB-
Tasten gleichzeitig gedriickt werden, wahrend sich das Gerat im
Parameteréanderungs-Modus befindet.

Grup

pe 10

BEFEHLSEINGABE

1003

DREHRICHTG
Drehrichtungssperre.

1 = VORWARTS
2 = RUCKWARTS
3 = ABFRAGE

Wird ABFRAGE ausgewahlt, dann wird die Drehrichtung entsprechend
der vorgegebenen Drehrichtung gesetzt.

Werkseinstellung: 3 (ABFRAGE)

Grup

pe 11

SOLLWERT - AUSWAHL

1105

EXT SOLLW 1 MAX
Maximale Sollfrequenz in Hz.

Bereich: 0 - 300 Hz

Werkseinstellung: 50 Hz

Grup

pe 12

FESTDREHZAHLEN

1202

FESTDREHZ 1
Bereich fiir alle Festdrehzahlen: 0 - 300 Hz
Werkseinstellung: 5 Hz

1203

FESTDREHZ 2
Werkseinstellung: 10 Hz

1204

FESTDREHZ 3

Werkseinstellung: 15 Hz
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Code |Bezeichnung

|Nutzer| S

Gruppe 13
ANALOGEINGANGE

1301 |MINIMum A1

Minimalwert von Al1 in Prozent. Definiert den relativen Wert des

(Analogeingangs, bei dem die Sollfrequenz den Minimalwert erreicht.

Bereich: 0 - 100 %

Werkseinstellung: 0 %

Gruppe 15
ANALOGAUSGANGE

1503 |AO AUSG MAX

Definiert die Ausgangsfrequenz, bei welcher der Analogausgang
20 mA erreicht.

Bereich: 0 - 300 Hz.
Werkseinstellung: 50 Hz

Hinweis! Die Ausgabe am Analogausgang ist programmierbar. Die
hier angegebenen Werte sind nur glltig, wenn die anderen Parameter
der Analogausgang - Einstellungen nicht verandert wurden. Eine
komplette Ubersicht iiber alle Parameter finden Sie in “ACS 140
\Vollstandige Parameterliste” ab Seite 41.

Gruppe 20
GRENZEN

2003

MAX STROM
Maximaler Ausgangsstrom.

Bereich: 0,5 * Iy - 1,5 * Iy, wobei I der Nennstrom des ACS 140 ist.

Werkseinstellung: 1,5 * Iy

2008

MAX FREQ
Maximale Ausgangsfrequenz.

Bereich: 0 - 300 Hz
Werkseinstellung: 50 Hz

Fortsetzung der Tabelle auf der néchsten Seite.
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Code|

Bezeichnung

|Nutzer| S

Gruppe 21
START/STOP

2102

STOP FUNKTION
Bedingungen, wahrend der Motor stoppt.

1 = AUSTRUDELN
Motor trudelt bis zum Stillstand aus.

2 = RAMPE

Verzdgern Uber Rampe, wie in der aktiven Verzégerungszeit mit
Parameter 2203 VERZOGER ZEIT 1 oder 2205 VERZOGER ZEIT 2
definiert.

Werkseinstellung: 1 (AUSTRUDELN)

Gruppe 22
BESCHL /VERZOGER

2202

BESCHL ZEIT 1
Rampe 1: Zeit von Null bis zur max. Frequenz (0 - MAXUM FREQ).

Der Bereich fiir alle Rampenzeitparameter ist 0,1 - 1800 s.
Werkseinstellung: 5,0 s.

2203

VERZOGER ZEIT 1

Werkseinstellung: 5,0 s.

Rampe 1: Zeit von der max. Frequenz bis Null (MAXIMUM FREQ - 0).

2204

BESCHL ZEIT 2

Werkseinstellung: 60,0 s.

Rampe 2: Zeit von Null bis zur max. Frequenz (0 - MAXIMUM FREQ).

2205

VERZOGER ZEIT 2

Werkseinstellung: 60,0 s

Rampe 2: Zeit von der max. Frequenz bis Null (MAXIMUM FREQ - 0).

Gruppe 26
MOTORSTEUERUNG

2606

U/f VERHALTNIS
U/f - Verhaltnis unterhalb des Feldschwéachpunkts.

1 = LINEAR
2 = QUADRATISCH

QUADRATISCH wird bei Zentrifugen und Lifteranwendungen
bevorzugt, um den Motorwirkungsgrad zu steigern und den
Larmpegel zu senken.

Werkseinstellung: 1 (LINEAR)

LINEAR wird bei Anwendungen mit konstantem Moment bevorzugt.

INFO

Grupp

e 33
RMATIONEN

3301

SW VERSION

Software-Versionscode.

S = Parameter kdnnen nur bei gestopptem Antrieb verandert werden.
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Anwendungsmakros

Anwendungsmakros sind vorprogrammierte Parametereinstellungen. Diese
minimieren die Anzahl von Parametern, die wahrend der Inbetriebnahme
eingestellt werden mussen. Das Makro Werkseinstellung ist das vom Werk
voreingestellte Makro.

Hinweis! Das Werksmakro ist fiir Anwendungen vorgesehen, bei denen
keine Steuertafel zur Verfiigung steht. Bei der Verwendung von Werksma-
kros in Verbindung mit der Steuertafel ist zu beachten, dass die von
Digitaleingang DI4 abhidngigen Parameterwerte nicht mit Hilfe der Steu-
ertafel gedndert werden kénnen.

Parameterwerte

Wenn Sie das Makro mit dem Parameter 9902 APPLIK MAKRO auswahlen,
werden alle anderen Parameter (mit Ausnahme der Gruppe 99
Inbetriebnahmedaten, Parametersperre 1602 und Gruppe 52 Parameter fir
serielle Kommunikation) auf die Werkseinstellungswerte zuriickgesetzt.

Die Werkseinstellungswerte von verschiedenen Parametern hangen vom
ausgewahlten Makro ab. Diese sind in der Beschreibung jedes Makros
aufgelistet. Werkseinstellungswerte fiir andere Parameter siehe “ACS 140
Vollstandige Parameterliste”.

Anschlussbeispiele

Bei den Anschlussbeispielen beachten Sie bitte folgendes:

« Alle angeschlossenen digitalen Eingdnge benutzen negative Logik.
» Der Signaltyp der Analogeingange Al1 und Al2 wird mit den DIP-Schal-
tern S1:1 und S1:2 festgelegt.

Der Frequenzsollwert wird

- DIP-Schalter S1:1 oder $1:2
vorgegeben mit

Spannungssignal (0 - 10 V) aus ' !
z |

Stromsignal (0 - 20 mA) ein r
|
N
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Anwendungsmakro Werkseinstellung (0)

Dieses Makro ist fiir Anwendungen vorgesehen, in denen keine Steuertafel
verfligbar ist. Es enthalt eine konventionelle Zweileiter-Ein-/Ausgabe -
Konfiguration.

Der Wert von Parameter 9902 ist 0. DI4 ist nicht angeschlossen.

Eingangssignale Ausgangssignale DIP-Schalter S$1
+ Start, Stop, Drehrichtung (DI1,2) + Analog Ausg. AO: Frequ.  §1:1:U op N
* Analogsollwert (Al1) * Relais Ausgang 1: Fehler o> :
+ Festdrehzahl 1 (DI3) * Relais Ausgang 2: Lauft !

* Rampenpaar 1/2 Auswahl (DI5)

Steuer-
Klemmen
SCR
Al 1 Externer Sollwert 1; 0...10 V <=>0...50 Hz
AGND
10V  |Referenz-Spannung 10 VDC
Al 2 Nicht benutzt

AGND
AO Ausgangsfrequenz 0...20 mA <=>0...50 Hz
AGND
+12V [+12VDC
DCOM
DI 1 Start/Stop: aktivieren, um den ACS 140 zu starten
DI 2 Vor/Riickw: aktivieren fiir Drehrichtungsumkehr
DI 3 Festdrehzahl 1. Werkseinstellung: 5Hz

Dl 4 Nicht beschalten!*

DI 5 Rampenpaarauswahl. Aktivieren: R.paar 2 ausge-
wahlt. Werkseinstllg: 5 s/60 s (Rampenpaar 1/2)

Funktion

16 [RO 1A — Relais Ausgang 1
17 RO 1B |— Fehler: offen
18 [RO 2A — Relais Ausgang 2
19 [RO2B | Lauft: geschlossen

*Hinweis! DI 4 wird benutzt, um den ACS 140 zu konfigurieren. Er wird nur
einmal eingelesen, wenn die Netzspannung eingeschaltet wird. Alle mit *
gekennzeichneten Parameter werden lber den DI4-Eingang konfiguriert.

Parameter-Werkseinstellungen (0):

*1001 EXT 1 BEFEHLE 2 (DI1,2) 1106 EXT SOLLW 2 AUSW  O(TASTATUR)
1002 EXT 2 BEFEHLE 0 (KEINE AUSW) | *1201 FESTDREHZ AUSW 3 (DI3)

1003 DREHRICHTUNG 3 (ABFRAGE) 1601 EINSCHALTFREIGABE 0 (KEINE AUSW)
1102 EXT1/EXT2 AUSW 6 (EXT1) 2105 VORMAGNETG AUSW O (KEINE AUSW)
1103 EXT SOLLW 1 AUSW 1 (AI1) 2201 BE/VERZO 1/2 AUsW 5 (DI5)
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Anwendungsmakro Werkseinstellung (1)

Dieses Makro ist fir Anwendungen gedacht, in denen keine Steuertafel
verflgbar ist. Es enthalt eine konventionelle Dreileiter-Ein-/Ausgabe -
Konfiguration.

Der Wert von Parameter 9902 ist 0. DI 4 ist angeschlossen.

Eingangssignale Ausgangssignale DIP-Schalter S1
« Start, Stop, Drehrichtg. (DI1,2,3) + Analogausg.AO: Frequenz -
« Analogsollwert (Al1) « Relais Ausgang 1: Fehler S1:1:U 2>
* Auswahl Rampenpaar 1/2 (DI5)  « Relais Ausgang 2: lauft 2» :
Sl Funktionen
Klemmen
—r—1 1 [SCR
L 2 |Al1 Externer Sollwert 1; 0...10 V <=>0...60 Hz
', 73 |AGND
h! 4 [10V  [Referenz-Spannung 10 VDC
5 |Al2 Nicht benutzt
6 |AGND
7 |AO Ausgangsfrequenz 0...20 mA <=> 0...60 Hz
8 |AGND
9 [+12V [+12VDC
10 |DCOM

11 |DI1 Kurzzeitige Aktivierung von DI2 : Start

12 |DI 2 Kurzzeitige Deaktivierung: Stop

13 |DI 3 Vor/Riickw: aktivieren fiir Drehrichtgsumkehr
14 |DI 4 Muss angeschlossen werden!*

15 [DI 5 Auswahl Rampenpaar. Aktiv: Rampenpaar 2 aus-
gewahlt. Werkseinst: 5 s (R.paar 1), 60 s (R.paar 2)

16 RO 1A _k Relais Ausgang 1
17 RO 1B |— Fehler: offen
18 [RO 2A _k Relais Ausgang 2
19 RO 2B |— Lauft: geschlossen

*Hinweis! DI 4 wird benutzt, um den ACS 140 zu konfigurieren. Er wird nur
einmal eingelesen, wenn die Netzspannung eingeschaltet wird. Alle mit *
gekennzeichneten Parameter werden (iber den DI4-Eingang konfiguriert.

Hinweis! Stop-Signal (DI2) unwirksam: START/STOP-Tasten der Steuertafel
sind gesperrt (lokal).

Parameter-Werkseinstellungen (1):

*1001 EXT 1 BEFEHLE 4 (DI1P,2P,P) 1106 EXT SOLLW 2 AUSW O (TASTATUR)
1002 EXT 2 BEFEHLE 0 (KEINE AUSW) | 1201 FESTDREHZ AUSW 0 (KEINE AUSW)
1003 DREHRICHTUNG 3 (ABFRAGE) 1601 EINSCHALTFREIGABE 0 (KEINE AUSW)
1102 EXT1/EXT2 AUSW 6 (EXT1) 2105 VORMAGNETG AUSW O (KEINE AUSW)
1103 EXT soLLw 1 Ausw 1 (AI1) 2201 BE/VERZO 1/2 AuswW 5 (DI5)
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Anwendungsmakro ABB Standard

Dieses universelle Makro bietet eine vielseitig verwendbare Zweileiter-Ein-/
Ausgabe - Konfiguration. Es enthalt zwei weitere Festdrehzahlen im
Vergleich zum Makro Werkseinstellg (0).

Der Wert von Parameter 9902 ist 1.

Eingangssignale

« Start, Stop,Drehrichtung (DI1,2)
* Analogsollwert (Al1)

* Auswahl Festdrehzahl (DI3,4)

* Auswahl Rampenpaar 1/2 (DI5)

Ausgangssignale DIP-Schalter S1
. Analqgausg. AO: I.:requenz s1:1:U | ep b
 Relais-Ausgang 1: Fehler S :
* Relais-Ausgang 2: Lauft Gl |

ey Funktion
Klemmen
SCR
Al 1 Externer Sollwert 1; 0...10 V <=>0...50 Hz
AGND
10V Referenz-Spannung 10 VDC
Al 2 Nicht benutzt
AGND
AO Ausgangsfrequenz 0...20 mA <=> 0...50 Hz
AGND
+12V [+12VDC
DCOM
DI1 Start/Stop: zum Starten aktivieren
DI 2 Vor/Riickw: aktivieren fir Drehrichtgsumkehr
DI 3 Festdrehzahlauswahl*
DI 4 Festdrehzahlauswahl*
DI 5 Rampenpaarauswahl. Aktiv: R.paar 2 ausge-
wahlt. Werkseinst.: 5 s /60 s (R.paar 1/2)
16 |RO 1A _k Relais Ausgang 1
17 [|RO1B | — Fehler: offen
18 |RO 2A _k Relais Ausgang 2
19 |RO2B |— Lauft: geschlossen

*Festdrehzahlauswahl: 0 = offen,

1 = angeschlossen

DI3 DI4 |Ausgabe
0 0 Sollwert tiber Al1
1 0 Festdrehzahl 1 (1202)
0 1 Festdrehzahl 2 (1203)
1 1 Festdrehzahl 3 (1204)

ABB Standard-Parameterwerte:

1001 EXT 1 BEFEHLE 2 (Di1,2)

1106 EXT SOLLW 2 AUSW O (TASTATUR)

1002 EXT 2 BEFEHLE

KEINE AUSW) | 1201 FESTDREHZ AUSW 7 (DI3,4)

1601 EINSCHALTFREIGABE 0 (KEINE AUSW)

1102 EXT1/EXT2 AUSW

EXT1)

2105 VORMAGNETG AUSW O (KEINE AUSW)

1103 EXT SOLLW 1AUSW

(
0 (
1003 DREHRICHTUNG 3 (ABFRAGE)
6 (
1

Al

2201 BE/VERZO 1/2 Ausw 5 (DI5)
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Anwendungsmakro 3-Draht

Dieses Makro ist flir Anwendungen gedacht, bei denen der Antrieb Uber
Drucktasten gesteuert wird. Es bietet zwei weitere voreingestellte
Festdrehzahlen im Vergleich zum Makro Werkseinstellung (1) durch

Benutzung von DI4 und DI5.

Der Wert von Parameter 9902 ist 2.

Eingangssignal Ausgangssignal DIP-Schalter S1

« Start,Stop,Drehrichtg. (DI1,2,3)
« Analogsollwert (Al1)
* Auswahl Drehzahlvorg. (D14,5)

* Analogausg. AO: Frequenz .
* Relais Ausgang 1: Fehler St:1:U f’
* Relais Ausgang 2: Lauft 2>

Sase Funktion
Klemmen
SCR
Al 1 Externer Sollwert 1; 0...10 V <=>0...60 Hz
AGND
10V  |Referenzspannung 10 VDC
Al 2 Nicht benutzt
AGND
AO Ausgangsfrequenz 0...20 mA <=> 0...60 Hz
AGND
+12V [+12VDC
DCOM
DI1 Start: Kurzzeit-Impuls bei aktiviertem DI2

DI 2 Stop: Kurzzeitige Deaktivierung

DI'3 Vor/Ruickw: aktivieren fur Drehrichtgsumkehr
DI 4 Festdrehzahlauswahl*

DI 5 Festdrehzahlauswahl*

RO 1A Relais Ausgang1
RO 1B 3 Fehler: offen
RO 2A _k Relais Ausgang 2
RO 2B |— Lauft: geschlossen

*Festdrehzahlauswahl: 0 = offen,

1 = angeschlossen

Dl4 DI5S |Ausgabe

Vorgabe Uber Al1

Festdrehzahl 2 (1203)

0
1
0
1

0
0 Festdrehzahl 1 (1202)
1
1

Festdrehzahl 3 (1204)

Hinweis! Stop-Signal (DI12) unterdriickt: Steuertafel-START/STOP gesperrt

(lokal).

3-Draht Anwendungsmakro Parameterwerte:
1001 EXT 1 BEFEHLE 4 (11P,2P,3) 1106 EXT SOLLW 2 AUSW O (TASTATUR)
1002 EXT 2 BEFEHLE 0 (KEINE AUSW) | 1201 FESTDREHZ AUSW 8 (DI4,5)
1003 DREHRICHTUNG 3 (ABFRAGE) 1601 EINSCHALTFREIGABE 0 (KEINE AUSW)

1102 EXT1/EXT2 AUSW 6 (EXT1)

2105 VORMAGNETG AUSW 0 (KEINE AUSW)

1103 EXT sOLLW 1 AUsW 1 (AI1)

2201 BE/VERZO 1/2 AUSW O (KEINE AUSW)
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Anwendungsmakro Drehrichtungswechsel

Dieses Makro bietet eine Ein-/Ausgangs-Konfiguration, die angepasst ist an
eine Folge von DI-Steuersignalen fiir den Drehrichtungswechsel des

Antriebs.
Der Wert von Parameter 9902 ist 3.

Eingangssignal Ausgangssignal DIP-Schalter S1
« Start, Stop, Drehrichtg (DI1,2) * Analogausg. AO: Frequenz s1:1:u | o> 0
* Analogsollwert (Al1) » Relais Ausgang 1: Fehler T S :
* Auswahl Festdrehzahl (DI3,4) * Relais Ausgang 2: Lauft 2» |

* Auswahl Rampenpaar 1/2 (DI5)

itlzume;en Funktion
—r—| 1 [SCR
L\ M5 |AI1T  |Externer Sollwert 1; 0...10 V <=> 0...50 Hz

4 110V Referenz-Spannung 10 VDC
5 |AI2 Nicht benutzt

’7 6 |AGND

—@— 7 |AO Ausgangsfrequenz 0...20 mA <=> 0...50 Hz
8 |AGND
9 [+12V [+12VDC
10 |DCOM
11 |DI1 Start Vorw. Gleicher Status an DI1, DI2: Motor stoppt
12 |DI 2 Start Riickwarts
13 |DI3 Festdrehzahlauswahl*
14 DI 4 Festdrehzahlauswahl*
15 |DI5 Rampenpaarauswahl. Aktiv: R.paar 2 ausge-

wahlt. Werkseinst.: 5 s /60 s (R.paar 1/2)

16 |RO 1A _k Relais Ausgang 1
17 RO 1B |— Fehler: offen
18 |RO 2A _k Relais Ausgang 2
19 |RO2B | Lauft: geschlossen

*Festdrehzahlauswahl: 0 = offen, 1

= angeschlossen

DI3 DI4 |Ausgabe

Sollwert tber Al1

0
1
0 Festspannug 2 (1203)
1

0
0 Festspannung 1 (1202)
1
1

Festspannung 3 (1204)

Anwendungsmakro Drehrichtungsumkehr Parameterwerte:

1001 EXT 1 BEFEHLE 9 (DI1V,2R) 1106 EXT SOLLW 2 AUSW O (TASTATUR)
1002 EXT 2 BEFEHLE 0 (KEINE AUSW) | 1201 FESTDREHZ AUSW 7 (DI3,4)
1003 DREHRICHTUNG 3 (ABFRAGE) | 1601 EINSCHALTFREIGABE 0 (KEINE AUSW)

1102 EXT1/EXT2 AUSW 6 (EXT1)

2105 VORMAGNETG AUSW O (KEINE AUSW)

1103 EXT SOLLW 1 AUSW 1 (AI1)

2201 BEIVERZO 1/2 AUSW 5 (DI5)
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Anwendungsmakro Motor-Potentiometer

Dieses Makro unterstltzt eine kostenglinstige Schnittstelle fir SPS, die nur
durch Benutzung von digitalen Signalen die Drehzahl des Antriebs variieren.

Der Wert von Parameter 9902 ist 4.

Eingangssignal Ausgangssignal
« Start, Stop, Drehrichtg. (DI1,2)  + Analogausg. AO: Frequenz
« Sollwert héher (DI3) * Relais Ausgang 1: Fehler
« Sollwert tiefer (DI4) * Relais Ausgang 2: Lauft

« Auswahl Drehzahlvorgabe (DI5)

itleuer- Funktion
emmen
1 [SCR
2 |Al1 Nicht benutzt
3 |AGND
4 M0V Referenz-Spannung 10 VDC
5 |Al2 Nicht benutzt
,7 6 [AGND
—@— 7 |AO Ausgangsfrequenz 0...20 mA <=> 0...50 Hz
| 8 |[AGND
|: 9 [+12V [+12VDC
10 |DCOM
— — 11 |DI1 Start/Stop: aktivieren, um Motor zu starten
- 12 |DI 2 Vorw/Riickw: aktivieren, um Drehrichtung
umzukehren
— 13 |DI3 Sollw hoher: aktivieren, um SW zu erhohen*
g 14 |DI 4 Sollw tiefer: aktivieren,um Sollwert zu
verkleinern*
————[ 15 [RI5  |Festdrehzahl 1
16 |RO 1A Relais Ausgang 1
17 [RO 1B 3 Fehler: offen
18 |[RO 2A Relais Ausgang 2
19 |RO 2B 3 Lauft: geschlossen

*Hinweis!
*  Wenn sowohl DI 3 als auch DI
Sollwert stabil gehalten.

4 aktiviert bzw. deaktiviert sind, wird der

+ Der Sollwert wird bei STOP oder bei Netzspannungsausfall gespeichert.
» Der analoge Sollwert wird nicht beachtet, wenn die Motor-Potentiometer-

funktion ausgewahlt ist.

Motor-Potentiometer Parameterwerte:

1001 EXT 1 BEFEHLE 2 (D11,2)

1106 EXT SOLLW 2 AUSW O (TASTATUR)

1002 EXT 2 BEFEHLE

KEINE AUSW) | 1201 FESTDREHZ AUSW 5 (DI5)

ABFRAGE)

1601 EINSCHALTFREIGABE 0 (KEINE AUSW)

0
1003 DREHRICHTUNG 3
6

1102 EXT1/EXT2 AUSW EXT1)

2105 VORMAGNETG AUSW 0 (KEINE AUSW)

(
(
(
(

1103 EXT SOLLW 1 Ausw 6 (DI3U,4D)

2201 BE/VERZO 1/2 AUSW 0 (KEINE AUSW)
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Anwendungsmakro Hand-/Automatik-Betrieb

Dieses Makro bietet eine Ein-/Ausgabekonfiguration, wie sie normalerweise
in HKL-Anwendungen verwendet wird.

Der Wert von Parameter 9902 ist 5.

Eingangssignale Ausgangssignale DIP-Schalter S1
« Start/Stop(DI1,5), * Analogausg. AO: Frequenz . -
Drehrichtungsumkehr (D12,4) S1:1:U m’ |

+ 2 analoge Sollwerte (Al1,Al2)  + Relais Ausgang 1: Fehler ~ S1:2:1 | m
* Auswahl Steuerungsart (DI3) * Relais Ausgang 2: Lauft -

Steuer-

Klemmen Funktion

~——[ 7 JSCR

AR 2 |AI1 Externer Sollwert 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz
1 (Handbetrieb)

3 |AGND

4 |10V Referenz-Spannung 10 VDC

5 |AlI2 Externer Sollwert 2: 0...20 mA <=> 0...50 Hz
(Automatikbetrieb)

AGND

AO Ausgangsfrequenz 0...20 mA <=> 0...50 Hz

6
7
8 |AGND
9 [+12V [+12VDC

10 |DCOM

11 [DI1 Start/Stop: aktivieren fiir Motorstart (Hand)

12 |DI2 Vorwarts/Ruickwarts: aktivieren fir Drehrich-
tungsumkehr (Hand)

13 |DI3 EXT1/EXT2 Auswahl: aktivieren, um Automa-
tikbetrieb auszuwahlen

14 DI 4 Vorwarts/Riickwarts: aktivieren, um die Dreh-
richtung umzukehren (Auto)

15 |DI5 Start/Stop: aktivieren fiir Motorstart (Auto)

16 |RO 1A _k Relais Ausgang 1
17 |RO1B | — Fehler: offen
18 |RO 2A _k Relais Ausgang 2
19 RO2B |— Lauft: geschlossen

Hinweis! Parameter 2107 START SPERRE muss auf 0 (AUS) gesetzt sein.

Hand-Auto Parameterwerte:

1001 EXT 1 BEFEHLE 2 (011,2) 1106 EXT SOLLW 2 AUSW 2 (AI2)

1002 EXT 2 BEFEHLE 7 (D15,4) 1201 FESTDREHZ AUSW O (KEINE AUSW)
1003 DREHRICHTUNG 3 (ABFRAGE) | 1601 EINSCHALTFREIGABE 0 (KEINE AUSW)
1102 EXT1/EXT2 AUSW 3 (DI3) 2105 VORMAGNETG AUSW 0 (KEINE AUSW)
1103 EXT SoLLW 1 AUSW 1 (AI1) 2201 BE/VERZO 1/2 AUSW O (KEINE AUSW)

36



Anwendungsmakro PID-Regler

Dieses Makro ist fir den Gebrauch in Regelkreisen gedacht, wie z.B.
Druckregelungen, Durchflussregelungen usw.

Der Wert von Parameter 9902 ist 6.

Eingangssignale Ausgangssignale DIP-Schalter S1
« Start/Stop (DI1) * Analogausg. AO: Frequenz . -
« Analog Sollwert(Al1) « Relais Ausgang 1: Fehler S1:1u ' ‘
- Istwert (Al2) « Relais Ausgang 2: Lauft St:2:1 [ 1gp

« Auswahl Steuerplatz (DI2)
 Festdrehzahl (D14,5)

Steuer-
Klemmen
SCR
Al 1 EXT1 (Hand) or EXT2 (PID) Sollwert; 0...10 V
AGND
10V Referenz-Spannung 10 VDC
Al 2 Istwert; 0...20 mA (PID)
AGND
AO Ausgangsfrequenz 0...20 mA <=> 0...50 Hz
AGND
+12V [+12VDC
DCOM
DI 1 Start/Stop: aktivieren zum Start d. Motors*

DI 2 EXT1/EXT2: aktivieren fur Wahl des PID-Reglers*
DI 3 Nicht benutzt

Dl 4 Drei Festdrehzahlen (1 ... 3) werden mit zwei Digi-

taleingdngen DI4 und DI5 ausgewahlt. Nicht
benutzt bei PID-Regler**

15 [DI5 Drei Festdrehzahlen (1 ... 3) werden mit zwei Digi-
taleingdngen DI4 und DI5 ausgewahlt. Nicht
benutzt bei PID-Regler**

Funktion

16 |[RO 1A Relais Ausgang 1
17 [RO1B [N Fehler : offen
18 |[RO 2A _k Relais Ausgang 2
19 [RO2B — Lauft : geschlossen

Hinweis!

* Wenn auf PID Regelung gewechselt wird, muss DI2 aktiviert, d.h. EIN sein,
bevor der Startbefehl tiber DI1 erfolgen kann.
** Die Festdrehzahl wird nicht beachtet, wenn PID-Regler aktiv (PID).

Hinweis! Parameter 2107 START SPERRE muss auf 0 (AUS) gesetzt sein.
Hinweis! Kritische Frequenzen (Gruppe 25) werden ignoriert, wenn PID-
Regler aktiv (PID).

PID-Regler-Parameter (Gruppe 40) gehdren nicht zu den Grundparameter-
einstellungen.
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PID-Regler Parameterwerte:

1001 EXT 1 BEFEHLE

1 (DI11)

2202 BESCHLEU ZEIT 1

10s

1002 EXT 2 BEFEHLE

1 (DI11)

2203 VERZOG ZEIT 1

10s

1003 DREHRICHTUNG

1(VORWARTS)

2606 U/F VERH

2 (QUADRAT)

1102 EXT1/EXT2 AUSW 2 (D12) 3101 ANZAHL QUIT 5

1103 EXT SOLLW 1 Ausw 1 (AI1) 3103 WARTE ZEIT 1.0s
1106 EXT SOLLW 2 AUSW 1 (AI1) 3106 AUT QUIT UNTERSPG 1 (FREIG)
1201 FESTDREHZ AUSW 8 (DI4,5) 4001 PID VERSTARKG 0.7

1601 0 (KEINE 4002 PID INTEG ZEIT 10s
EINSCHALTFREIGABE AUSW)

2105 VORMAGNETG 0 (KEINE 4019 SOLLWERT AUSW 1 (INTERN)
AUSW AUSW)

2201 BE/VERZO 1/2 0 (KEINE 4022 INR. SOLLWERT AUSW 3 (DI3)
AUSW AUSW)
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Anwendungsmakro Vormagnetisierung

Dieses Makro wird bei Anwendungen benutzt, bei denen der Antrieb sehr
schnell anlaufen muss. Der Aufbau des Magnetfeldes im Motor benétigt
immer Zeit. Mit dem Vormagnetisierungsmakro wird die Verzégerung

verkrzt.

Der Wert von Parameter 9902 ist 7.

Eingangssignale Ausgangssignale DIP-Schalter S$1
« Start, Stop, Drehrichtg.(DI1,2)  + Analogausg. AO: Frequenz s14u | o> N
» Analog Sollwert (Al1) * Relais Ausgang 1: Fehler s I
« Auswahl Festdrehzahl (DI3,4)  + Relais Ausgang 2: Lauft 2» :

* Vormagnetisieren (DI5)

Sl Funktion

Klemmen
SCR
Al 1 Externer Sollwert 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz
AGND
10V Referenz-Spannung 10 VDC
Al 2 Nicht benutzt
AGND
AO Ausgangs-Frequenz 0...20 mA <=> 0...50 Hz
AGND
+12V [+12VDC
DCOM
DI 1 Start/Stop: aktivieren fir Motorstart
DI 2 Vor/Riickw: aktivieren fir Drehrichtgsumkehr
DI 3 Festdrehzahlauswahl*
Dl 4 Festdrehzahlauswahl*
DI 5 Vormagnetisieren: aktivieren fur Vormagnet.
RO 1A Relais Ausgang 1
RO 1B 3 Fehler : offen
RO 2A _k Relais Ausgang 2
RO 2B |— Lauft: geschlossen

*Festdrehzahlauswahl: 0 = offen, 1 = angeschlossen

DI3 DI4 |Ausgabe

Sollwert Uber Al1

Festdrehzahl 2 (1203)

0
1
0
1

0
0 Festdrehzahl 1 (1202)
1
1

Festdrehzahl 3 (1204)

Vormagnetisierung Parameterwerte:

1001 EXT 1 BEFEHLE 2 (011,2) 1106 EXT SOLLW 2 AUSW 0 (TASTATUR)
1002 EXT 2 BEFEHLE 0 (K. AUSW) | 1201 FESTDREHZ AUSW 7 (DI3,4)

1003 DREHRICHTUNG 3 (ABFRAGE) | 1601 EINSCHALTFREIGABE 0 (KEINE AUSW)
1102 EXT1/EXT2 AUSW 6 (EXT1) 2105 VORMAGNETG AUSW 5 (DI5)

1103 EXT SOLLW 1 AUSW 1 (TASTATUR) | 2201 BE/VERZO 1/2 AUSW O (KEINE AUSW)
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ACS 140 Volistandige Parameterliste

Anfangs sind nur die sog. Grundparameter (grau in Tabelle 1) sichtbar. Die
Menfunktion -LG- wird benutzt, um alle Parameter sichtbar zu machen.

S = Diese Parameter kénnen nur bei gestopptem Antrieb verandert werden.
M = Der Werkseinstellungswert hangt vom gewahlten Makro ab (*).

Tabelle 1 Alle einstellbaren Parameter.

Code |Name Bereich Auflosung |Werks- Benut-| S | M
einstellung | zer
Gruppe 99
INBETRIEBNAHME - DATEN
9902 |APPLIKATIONSMAKRO [0-7 1 0 v
(WERKSEIN)
9905 [MOTORNENNSPANNG (200, 208,220, (1 V 230/400 V v
230, 240,380,
400, 415,440,
460, 480 V
9906 |MOTORNENNSTROM  (0,5%Iy - 1,5%Iy [0,1 A In v
9907 |MOTORNENNFREQ 0-300 Hz 1Hz 50 Hz v
9908 |MOTORNENNDREHZ  (0-3600 U/min |1 U/min 1440 U/min v
Gruppe 01
BETRIEBSDATEN
0102 |DREHZ 0-9999 U/min [1U/min -
0103 |AUSGANGSFREQ 0-300 Hz 0,1 Hz -
0104 [STROM - 0,1 A -
0105 |DREHMOMENT -100 - 100 % (0,1 % -
0106 |[LEISTUNG - 0,1 kW -
0107 |GS SPANNG 0-679 V 0,1V -
0109 |AUSGANGSSPANNG  |0-480 V 0,1V -
0110 |ACs 140 TEMP 0-150 °C 0,1°C -
0111  |EXT SOLLW 1 0-300 Hz 0,1 Hz -
0112 |EXT SOLLW 2 0-100 % 0,1 % -
0113 |STEUERORT 0-2 1 -
0114 |BETRIEBSZEIT 0-99.99 kh 0,01 kh -
0115 |KWh ZAHLER 0-9999 kWh (1 kWh -
0116 |APPL BLK AUSGANG  [0-100 % 0,1 % -
0117 |DI1-DI4 STATUS 0000-1111 1 -
(0-15 dezimal)
0118 |AI1 0-100 % 0,1 % -
0119 |AI2 0-100 % 0,1 % -
0121 |DI5 & RELAIS 0000-0111 1 -
(0-7 dezimal)
0122 |AO 0-20 mA 0,1 mA -
0124 |ISTWERT 1 0-100 % 0,1 % -
0125 |ISTWERT 2 0-100 % 0,1 % -
0126 |REGELABW -100-100 % 0,1 % -
0127 |ISTWERT -100-100 % 0,1 % -
0128 |LETZTER FEHLER 0-22 1 0
0129 |VORLETZTER FEHLER |0-22 1 0
0130 |ALTESTER FEHLER 0-22 1 0
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Code [Name Bereich Auflésung |Werks- Benut-
einstellung | zer

Gruppe 10

BEFEHLSEINGABE

1001 |EXT1 BEFEHLE 0-10 1 2/4

1002 |EXT2 BEFEHLE 0-10 1 0 (KEINE
AUSW)

1003 |DREHRICHTG 1-3 1 3 (ABFRAGE)

Gruppe 11

SOLLWERT AUSWAHL

1101 |TASTATUR SOLLW 1-2 1 1

AUSW §SOLLW1(HZ)

1102 |EXT1/EXT2 AUSW 1-8 1 6 (EXT1)

1103 |EXT soLLW1 AUSw  [0-11 1 1 (A1)

1104 |EXT SOLLW1 MIN 0-300 Hz 1Hz 0 Hz

1105 |EXT SOLLW1 MAX 0-300 Hz 1Hz 50 Hz

1106 |EXT SOLLW2 AUSW  [0-11 1 0
(TASTATUR)

1107 |EXT SOLLW2 MIN 0-100 % 1% 0 %

1108 |EXT SOLLW2 MAX 0-500 % 1% 100 %

Gruppe 12

FESTDREHZAHLEN

1201 |FESTDREHZ AUSW 0-10 1 3/0

1202 |FESTDREHZ 1 0-300 Hz 0,1 Hz 5 Hz

1203 |FESTDREHZ 2 0-300 Hz 0,1 Hz 10 Hz

1204 |FESTDREHZ 3 0-300 Hz 0,1 Hz 15 Hz

1205 |FESTDREHZ 4 0-300 Hz 0,1 Hz 20 Hz

1206 |FESTDREHZ 5 0-300 Hz 0,1 Hz 25 Hz

1207 |FESTDREHZ 6 0-300 Hz 0,1 Hz 40 Hz

1208 |FESTDREHZ 7 0-300 Hz 0,1 Hz 50 Hz

Gruppe 13 .

ANALOGEINGANGE

1301 |MINIMUM AI1 0-100 % 1% 0 %

1302 |MAXIMUM Al1 0-100 % 1% 100 %

1303 |FILTER A1 0-10 s 0,1s 0,1s

1304 |MINIMUM AI2 0-100 % 1% 0 %

1305 |MAXIMUM AI2 0-100 % 1% 100 %

1306 |FILTER AI2 0-10 s 0,1s 0,1s

Gruppe 14

RELAISAUSGANGE

1401 |RELAISAUSG 1 0-11 1 3
(FEHLER (-1))

1402 |RELAISAUSG 2 0-11 1 2 (LAUFT)

Gruppe 15 .

ANALOGAUSGANGE

1501 |AO WERT 102-130 1 103

1502 |AO WERT MIN * * 0,0 Hz

1503 |AO WERT MAX [ [ 50 Hz

1504 |MINIMUM AO 0,0-20,0 mA |0,1 mA 0 mA

1505 |MAXIMUM AO 0,0-20,0 mA |0,1 mA 20 mA
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Code |[Name Bereich Auflosung (Werks- Benut- M
einstellung | zer
1506 |FILTER AO 0-10 s 0,1s 0,1s
Gruppe 16
SYSTEMSTEUERUNG
1601 |FREIGABE 0-6 1 0 (KEINE v
AUSW)
1602 |PARAMETER SCHLOSS [0-2 1 1 (OFFEN)
1604 |FEHLER QUIT AUSW  [0-7 1 6 (START/
STOP)
1608 |ANZEIGE ALARME 0-1 1 0 (NEIN)
Gruppe 20
GRENZEN
2003 |MAX STROM 0,5%Iy - 1,5%Iy [0,1 A 1.5%Iy
2005 |UBERSPG REGLER 0-1 1 1 (FREIG)
2006 |UNTERSPG REGLER  [0-2 1 1 (FREIG
ZEIT)
2007 |MINIMUM FREQ 0-300 Hz 1Hz 0 Hz
2008 |MAXIMUM FREQ 0-300 Hz 1Hz 50 Hz
Gruppe 21
START/STOP
2101 |START FUNKTION 1-4 1 1 (RAMPE)
2102 [STOP FUNKTION 1-2 1 1 (AUSTRUD.)
2103 |MOMENTVERST STROM |0,5%]\ - 2,0*Iy |0,1 A 1,2%1y
2104 |sTOP DC UBERL ZEIT |0-250 s 0,1s 0s
2105 |VORMAGNET AUSW 0-6 1 0 (KEINE v
AUSW)
2106 |VORMAGNET MAX ZEIT [0-25,0 s 0.1s 20s
2107 |START SPERRE 0-1 1 1 (AN)
Gruppe 22
BESCHLEUNIGEN / VERZOGERN
2201 |BE/VERZO 1/2 Ausw  |0-5 1 5 (DI5) v
2202 |BESCHLEU ZEIT 1 0,1-1800 s 0,1;1s 5s v
2203 |VERZOG ZEIT 1 0,1-1800 s 0,1;1s 5s v
2204 |BESCHLEU ZEIT 2 0,1-1800 s 0,1;1s 60 s
2205 |VERZOG ZEIT 2 0,1-1800 s 0,1;1s 60 s
2206 |RAMPENFORM 0-3 1 0 (LINEAR)
Gruppe 25
KRITISCHE FREQUENZEN
2501 |KRIT FREQ AUSW 0-1 1 0 (AUS)
2502 |KRIT FREQ 1 UNT 0-300 Hz 1Hz 0 Hz
2503 |KRIT FREQ 1 0B 0-300 Hz 1Hz 0 Hz
2504 |KRIT FREQ 2 UNT 0-300 Hz 1Hz 0 Hz
2505 |KRIT FREQ 2 OB 0-300 Hz 1Hz 0 Hz
Gruppe 26
MOTORSTEUERUNG
2603 |IR KOMPENSATION 0-30 V FUR 1 10V
200 V-GERATE;
0-60 V FUR
400 V-GERATE
2604 |IR KOMP BEREICH 0-300 Hz 1Hz 50 Hz

43




Code [Name Bereich Auflésung |Werks- Benut-
einstellung | zer

2605 |SCHALTFREQUENZ 0-2 1 0
(STANDARD)

2606 |U/F VERH 1-2 1 1 (LINEAR)

2607 |SCHLUPFKOMPWERT |0-250 % 1% 0 %

Gruppe 30

FEHLERFUNKTIONEN

3001 |AI<MIN FUNKTION 0-3 1 1 (FEHLER)

3002 |UNTERBR STEUERTA [1-3 1 1 (FEHLER)

3003 |EXTERNER FEHLER 0-5 1 0 (KEINE
AUSW)

3004 [MOT THERM SCHUTZ [0-2 1 1 (FEHLER)

3005 [MOT THERM ZEIT 256-9999s (1s 500s

3006 [MOT LAST KURVE 50-150 % 1% 100 %

3007 [DREHZ NULL LAST 25-150 % 1% 70 %

3008 [KNICKPUNKT 1-300 Hz 1Hz 35 Hz

3009 [BLOCKIER FUNKTION [0-2 1 0 (KEINE
AUSW)

3010 |BLOCKIER STROM 0,5*Iy - 1,5%Iy (0,1 A 1,2% Iy

3011 |BLOCKIER FREQ OB  [0,5-50 Hz 0,1 Hz 20 Hz

3012 |BLOCKIER ZEIT 10-400 s 1s 20 s

3013 |AI1 FEHLERGRENZE ~ |0-100 % 1% 0 %

3014 |AI2 FEHLERGRENZE ~ |0-100 % 1% 0 %

Gruppe 31

AUTOMATISCHES QUITTIEREN

3101 |ANZAHL QUIT 0-5 1 0

3102 |QuIT ZEIT 1,0-180,0s [0,1s 30s

3103 |WARTE ZEIT 0,0-3,0s 0,1s 0s

3104 |AUT QUIT UBERSTROM |0-1 1 0(GESPERRT)

3105 |AUT QUIT UBERSPG  |0-1 1 0(GESPERRT)

3106 |AUT QUIT UNTERSPG  |0-1 1 0(GESPERRT)

3107 |AUTO QUIT AI<MIN 0-1 1 0(GESPERRT)

Gruppe 32

UBERWACHUNG

3201 [UBERW 1 PARAM 102 -130 1 103

3202 [UBERW 1 GRENZE UNT [* * 0

3203 |[UBERW 1 GRENZE OB |[* * 0

3204 |UBERW 2 PARAM 102 - 130 1 103

3205 [UBERW 2 GRENZE UNT [* * 0

3206 [UBERW 2 GRENZE OB |[* * 0

Gruppe 33

INFORMATIONEN

3301 |SW VERSION 0.0.0.0-f.f.fFf |- -

3302 [TEST DATUM yy.ww - -

Gruppe 40

PID-REGLER

4001 |PID VERSTARKG 0,1-100 0,1 1,0

4002 |PID INTEG ZEIT 0,1-320 s 0,1s 60 s

4003 |PID DIFF ZEIT 0-10 s 0,1s 0s
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SERIELLE KOMMUNIKATION

Code |[Name Bereich Auflosung (Werks- Benut-| S | M
einstellung | zer

4004 |PID DIFF FILTER 0-10 s 0,1s 1s

4005 |REGELABW INV 0-1 1 0 (NEIN)

4006 |ISTWERT AUSW 1-9 1 1 (ISTWERT1) v

4007 |ISTW1 EING AUSW 1-2 1 2 (AI12) v

4008 |ISTW2 EING AUSW 1-2 1 2 (AI12) v

4009 |ISTW1 MINIMUM 0-1000 % 1% 0 %

4010 |ISTW1 MAXIMUM 0-1000 % 1% 100 %

4011 |ISTW2 MINIMUM 0-1000 % 1% 0 %

4012 |ISTW2 MAXIMUM 0-1000 % 1% 100 %

4013 |PID SCHLAF WARTEZ |0,0-3600 s 0,1;1s 60 s

4014 |PID SCHLAF PEGEL 0,0-120 Hz 0,1 Hz 0 Hz

4015 |AUFWACH PEGEL 0,0-100 % 0,1 % 0 %

4019 |SOLLWERT AUSW 1-2 1 2 (EXTERN) v

4020 |INT. SOLLWERT1 0,0-100,0 % (0,1 % 40 %

4021 |INT. SOLLWERT2 0,0-100,0 % 0,1 % 80 %

4022 |INT. SOLLWERT AUSW |1-7 1 6 (soLLw1) v

Gruppe 52

Nahere Informationen tber die Parameter in dieser Gruppe siehe ACS 140 RS485 und
RS232 Adapter Installations- und Inbetriebnahmehandbuch.

L]

Grundparameter.
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Gruppe 99: Inbetriebnahmedaten

Die Parameter fiir die Inbetriebnahme sind speziell festgelegte Parameter,
um den ACS 140 einzustellen und die Motordaten einzugeben.

Code (Beschreibung

9902 |APPLIKATIONSMAKRO
Auswahl des Anwendungsmakro. Dieser Parameter wird benutzt, um das
Anwendungsmakro auszuwahlen, welches den ACS 140 fiir eine besondere
Anwendung konfiguriert. Lesen Sie dazu das Kapitel “Anwendungsmakros” auf
Seite 29, um weitere Informationen Uber die verfligbaren Anwendungsmakros
zu erhalten.

9905 |[MOTORNENNSPANNG
Motornennspannung vom Typenschild. Dieser Parameter stellt die maximale
Ausgangsspannung des ACS 140 am Motor ein. MOTORNENNFREQ stellt die
Frequenz ein, bei welcher die Ausgangsspannung gleich der Nennspannung
des Motors ist (MOTORNENNSPANNG). Der ACS 140 kann den Motor mit einer
Spannung versorgen, die nicht héher als die anliegende Netzspannung ist.
Siehe Abbildung 1.

9906 |[MOTORNENNSTROM
Motornennstrom laut Typenschild. Der zulassige Bereich liegt zwischen
0,5- Iy ... 1,5 - Iy des ACS 140.

9907 |[MOTORNENNFREQ
Motornennfrequenz laut Typenschild (Feldschwachepunkt).
Siehe Abbildung 1.

9908 |[MOTORNENNDREHZ
Motornenndrehzahl laut Typenschild.

Ausgangsspannung
A

MOTORNENNSPANNG- — — — — — — — — — — —

»

>
MOTORNENNFREQ Ausgangsfrequen:

Abbildung 1 Ausgangsspannung als Funktion der Ausgangsfrequenz.
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Gruppe 01: Betriebsdaten

Istwert-Signale Uberwachen die ACS 140 Funktionen. Sie beeinflussen nicht
die Leistungsfahigkeit des ACS 140. Die Istwert-Signale sind entweder
gemessen oder vom Antrieb errechnet worden und kénnen nicht vom
Benutzer eingestellt werden.

Code

Beschreibung

0102

DREHZ
Zeigt die errechnete Drehzahl des Motors (U/min).

0103

IAUSGANGSFREQ
Zeigt die Frequenz (Hz), die auf den Motor wirkt.
(Wird auch im OUTPUT Anzeigemodus angezeigt)

0104

STROM
Zeigt den Motorstrom, den der ACS 140 gemessen hat.
(Wird auch im OUTPUT Anzeigemodus angezeigt.)

0105

DREHMOMENT
Ausgangsdrehmoment. Berechneter Wert des Drehmoments an der Motorwelle
in % des Motor-Nennmoments.

0106

LEISTUNG
Zeigt die gemessene Motorleistung in kW.
Hinweis! ACS100-PAN (Steuertafel) zeigt die Einheit (‘kW*) nicht an.

0107

GS SPANNG
Zeigt die GS-Zwischenkreis-Spannung an, die der ACS 140 gemessen hat. Die
Spannung wird in Volt DC angezeigt.

0109

AUSGANGSSPANNG
Zeigt die am Motor anliegende Spannung an.

0110 |ACS 140 TEMP
Zeigt die Kihlkérpertemperatur des ACS 140 in Grad Celsius an.
0111 |EXT SOLLW 1
Zeigt den Wert des Externen Sollwerts 1 in Hz an.
0112 |EXT SOLLW 2
Wenn Parameter 0111 als prozentualer Wert (%) angegeben wird - auf3er, wenn
der PID-Regler aktiviert ist - wird der PID-Sollwertregler angezeigt.
0113 |STEUERORT
Zeigt den aktuellen Steuerort. Alternativen sind:
0 = LOKAL
1=ex11
2 = EXT2
Siehe ANHANG, um eine Beschreibung der einzelnen Steuerorte zu erhalten.
0114 |BETRIEBSZEIT
Zeigt die gesamte Betriebszeit des ACS 140.
0115 |kWh ZAHLER
Zahlt die Kilowattstunden des ACS 140 im Betrieb.
0116 |APPL BLK AUSG
Sollwert in Prozent, ausgegeben von der PID-Regler-Baugruppe. Dieser Wert
ist nur von Bedeutung, wenn das PID-Reglermakro benutzt wird.
0117 |DI1-DI4 STATUS
Status der vier digitalen Eingdnge. Wenn der Eingang aktiviert ist, zeigt das
Display eine 1 an. Wenn der Eingang deaktiviert ist, wird eine 0 angezeigt.
11
g
|
DI4 DI3 DI2 DI1
0118 |A1
Relativer Wert von Analogeingang 1 wird in % angezeigt.
0119 |AI2

Relativer Wert von Analogeingang 2 wird in % angezeigt.




Code

Beschreibung

0121

DI5 & RELAIS
Zustand des Digital-Eingangs 5 und der Relais-Ausgénge. 1 zeigt an, dass die
Relais angezogen sind. 0 zeigt an, dass die Relais abgefallen sind.

DI54

il 1
Relais 2 Zustan
Relais 1 Zustand

0122

AO
\Wert des analogen Ausgangssignals in Milliampere (mA).

0124

ISTWERT 1
Istwert PID-Regler 1 (ACT1), in Prozent angezeigt (%).

0125

ISTWERT 2
Istwert PID-Regler 2 (ACT2), in Prozent angezeigt (%).

0126

REGELABW
Zeigt die Differenz zwischen dem Sollwert und dem Istwert des PID-Reglers in
Prozent angezeigt (%).

0127

ISTWERT
Rickmeldesignal (Istwert) fir den PID-Regler; Anzeige in Prozent (%).

0128

LETZTER FEHLER

Letzter aufgezeichneter Fehler (O=kein Fehler). Siehe “Diagnose” auf Seite 81.
Kann duch gleichzeitiges Dricken der AUF und AB Tasten geldscht werden,
wenn der ACS 140 im Parametereinstellungs-Modus ist.

0129

VORLETZTER FEHLER

Vorletzter aufgezeichneter Fehler. Siehe “Diagnose” auf Seite 81.

Kann duch gleichzeitiges Dricken der AUF und AB Tasten geldscht werden,
wenn der ACS 140 im Parametereinstellungs Modus ist.

0130

ALTESTER FEHLER

Altester aufgezeichneter Fehler. Siehe “Diagnose” auf Seite 81.

Kann duch gleichzeitiges Dricken der AUF und AB Tasten geldscht werden,
wenn der ACS 140 im Parametereinstellungs-Modus ist.
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Gruppe 10: Befehlseingabe

Start-, Stopp- und Drehrichtungs-Befehle kdnnen von der Steuertafel oder
von zwei externen Orten (EXT1, EXT2) gegeben werden. Die Auswahl zwis-

chen den externen Orten erfolgt mit den Parametern 1102 EXT1/EXT2 AUSW.
Weitere Informationen zu den Steuerorten siehe “ANHANG” auf Seite 95.

Code

Beschreibung

1001

EXT1 BEFEHLE
Definiert die Anschlisse und die Quelle von Start/Stop/Drehrichtungs-
Befehlen fur den externen Steuerort 1 (EXT1).

0 = KEINE AUSW
Keine Start/Stop/Drehrichtungs-Befehlsquelle ist fir EXT1 ausgewahit.

1=DI11
Zwei-Draht Start/Stop angeschlossen am Digitaleingang DI1. DI1
deaktiviert = Stop; DI1 aktiviert = Start. *

2=DN,2

Zwei-Draht Start/Stop, Drehrichtung. Start/Stop ist wie oben am
Digitaleingang DI1 angeschlossen. Die Drehrichtung ist am
Digitaleingang DI2 angeschlossen. DI2 deaktiviert = vorwarts; DI2
aktiviert = rickwarts. Um die Drehrichtung zu steuern, muss der Wert
von Parameter 1003 DREHRICHTUNG auf ABFRAGE eingestellt sein.

3=DI1P2P

Drei-Draht Start/Stop. Start/Stop Befehle werden durch Impuls von
Tastern gegeben (das P steht fiir “impuls”). Der Start-Taster ist normal-
erweise ein SchlieBer und an Digitaleingang DI1 angeschlossen. Der
Stop-Taster ist normalerweise ein Offner und an Digitaleingang DI2
angeschlossen. Mehrere Start Taster werden parallel angeschlossen;

* kk

mehrere Stop-Taster werden in Reihe angeschlossen. *,

4 =DI1P2P3

Drei-Draht Start/Stop, Drehrichtung. Start/Stop wird angeschlossen
wie bei DI1P,2P. Drehrichtung wird an Digitaleingang DI3 angeschlos-
sen. DI3 deakiviert = vorwarts; DI3 aktiviert = rlickwarts. Um die Dre-
hrichtung zu steuern, muss der Wert von Parameter 1003
DREHRICHTUNG auf ABFRAGE eingestellt sein. **

5=DI1P,2P,3P

Start vorwarts, Start riickwarts und Stop. Start- und Drehrichtungs-
Befehle werden durch gleichzeitiges Betatigen von zwei getrennten
Tastern gegeben (das P steht fur “Impuls”). Der Stop-Taster ist ein
Offner und an den Digitaleingang DI3 angeschlossen. Der Start Vor-
warts- und der Start Rlckwarts-Taster sind Schlieer und an die Digi-
taleingange DI1 bzw. DI2 angeschlossen. Mehrere Start-Taster
werden parallel angeschlossen; mehrere Stop-Taster werden in Reihe
angeschlossen. Um die Drehrichtung zu steuern, muss der Wert von
Parameter 1003 DREHRICHTUNG auf ABFRAGE eingestellt sein. **

6 =DI5

Zwei-Draht Start/Stop, angeschlossen am Digitaleingang DI5. DI5
deaktiviert = Stop und DI5 aktiviert = Start. *

7=DI54

Zwei-Draht Start/Stop/Drehrichtung. Start/Stop wird am Digitaleingang
DI5 an-geschlossen. Drehrichtung wird am Digitaleingang DI4 ange-
schlossen. D14 de-aktiviert = vorwarts, und DI4 aktiviert = riickwarts.
Um die Drehrichtung zu steuern, muss der Wert von Param 1003 DRE-
HRICHTUNG auf ABFRAGE eingestellt sein.

8 = TASTATUR

Die Start/Stop- und Drehrichtungs-Befehle werden von der Steuertafel
gegeben, wenn der externe Steuerort 1 aktiv ist. Um die Drehrichtung
zu steuern, muss der Wert von Parameter 1003 DREHRICHTUNG auf
ABFRAGE eingestellt sein.
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1001

9=DI1V,2R

Start Vorwarts-Befehl wird gegeben, wenn DI1 = aktiviert und DI2 =
deaktiviert ist. Start Riickwarts-Befehl wird gegeben, wenn DI1 = 0
und DI2 = 1. Anderenfalls wird der Stop Befehl gegeben.

10 = comm
Die Start/Stop und Drehrichtungs Befehle werden durch die serielle
Komunikation gegeben.

*Hinweis! In den Fallen 1, 3, 6 wird die Drehrichtung mit Parameter
1003 DREHRICHTG eingestellt. Ist der Wert 3 (ABFRAGE) ausgewabhlt, ist
die Drehrichtung vorwarts fixiert.

**Hinweis! Vor der Ausgabe eines Start-Befehls muss ein Stop-Signal
aktiviert sein.

1002

EXT2 BEFEHLE

Definiert die Anschliisse und die Quelle von Start/Stop/Drehrichtungs-
Befehlen flur den externen Steuerort 2 (EXT2).

Siehe oben bei Parameter 1001 EXT1 BEFEHLE.

1003

DREHRICHTG

1 = VORWARTS

2 = RUCKWARTS

3 = ABFRAGE

Drehrichtungssperre. Dieser Parameter erlaubt, die Drehrichtung des
Motors auf Vorwarts oder Ruickwarts zu fixieren. Wenn 3 (ABFRAGE)
ausgewahlt ist, wird die Drehrichtung aufgrund des gegebenen
Drehrichtungsbefehls gesetzt.
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Gruppe 11: Sollwertauswahl

Sollwert-Befehle kénnen von der Steuertafel oder von den zwei externen
Steuerorten gegeben werden. Die Auswahl zwischen den beiden externen
Steuerorten wird mit Parameter 1102 EXT1/EXT2 AUSW vorgenommen. Um
mehr Infornationen Uber die Steuerorte zu bekommen, lesen Sie bitte das
Kapitel “ANHANG” auf Seite 95.

Code

Beschreibung

1101

TASTATUR SOLLW AUSW

Auswahl des aktiven Steuertafel-Sollwerts.

1 =soLLw1 (Hz)

Der Steuertafel-Sollwert wird in Hz ausgegeben.

2 = SOLLW2 (%)

Der Steuertafel Sollwert wird in Prozent (%) ausgegeben.

1102

EXT1/EXT2 AUSW

Stellt den Eingang ein, der zur Auswahl des externen Steuerorts benutzt wird,
oder fixiert ihn auf EXT1 oder EXT2. Der externe Steuerort sowohl fiir Start/Stop/
Drehrichtung als auch die Sollwerte wird mit diesem Parameter ausgewahit.

1..5=DI1..DI5

Der externe Steuerort 1 oder 2 wird gesetzt abhangig vom Zustand des
ausgewahlten Digitaleingangs (DI1 ... DI5), wobei deaktiviert = EXT1 und
aktiviert= EXT2 bedeutet.

6 = EXT1

Der externe Steuerort 1 (EXT1) ist ausgewahlt. Die Steuersignalquellen fir EXT1
werden mit Parameter 1001 (Start/Stop/Drehrichtungs- Befehl) und Parameter
1103 (Sollwert) ausgewahlt.

7 = EXT2

Der externe Steuerort 2 (ExT2) ist ausgewahlt. Die Steuersignalquellen fiir ExT2
werden mit Parameter 1002 (Start/Stop/Drehrichtungs-Befehl) und Parameter
1106 (Sollwert) ausgewahlt.

8 = ComM
Die externen Steuerorte 1 oder 2 werden durch die serielle Kommunikation

ausgewahlt.
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1103

EXT SOLLW1 AUSW
Dieser Parameter wahlt die Signalquelle des externen Sollwert 1 aus.

0 = TASTATUR

Sollwert wird von der Steuertafel vorgegeben.

1=Al1

Sollwert wird durch Analogeingang 1 vorgegeben.

2=Al2

Sollwert wird durch Analogeingang 2 vorgegeben.

3 = Al1/J0YST; 4 = Al2/JoYST

Sollwert wird durch Analogeingang 1 (oder dementsprechend 2 ) fiir einen Joy-
stick ausgegeben. Das minimale Eingangsignal betreibt den Antrieb in Rlck-
warts-Drehrichtung mit maximalem Sollwert. Das maximale Eingangssignal
betreibt den Antrieb in Vorwarts-Drehrichtung bei maximalem Sollwert (Siehe
Bild 2). Siehe auch Parameter 1003 DREHRICHTG.

Achtung: Der minimale Sollwert fur Joystick sollte 0,3 V ( 0,6 mA) oder héher
sein. Wenn ein 0 ... 10 V-Signal benutzt wird, wird der ACS 140 in Ruckwarts-
Drehrichtung mit maximalem Sollwert arbeiten, wenn das Signal unterbrochen
wird. Setzen Sie Parameter 3013 MINIMUM Al1 oder 3014 MINIMUM Al2 auf einen
Wert von 3 % oder héher sowie Parameter 3001 AI<MIN FUNKTION auf 1
(FEHLER), und der ACS 140 wird den Antrieb stoppen, falls das Steuersignal
verlorengeht.

EXT SOLLW1 MAX &

EXT SOLLW1 MIN

- EXT SOLLW1 MIN +

Hyterese 4% bezogen
auf den Skalenendwert

- EXT SOLLW1 MAX EXT SOLLW
v 1 MIN

2V [ 4mA- EXT SOLLW
0V /0mA 1 MIN

Abbildung 2 Joystick Steuerung. Maximum fiir externen Sollwert 1 wird mit
Parameter 1105, Minimum mit Parameter 1104 eingestellt.

5 = DI3U,4D(R)

Der Drehzahlsollwert wird Uber die digitalen Eingange als Motor-Potentiometer-
Steuerung ausgegeben. Digitaleingang DI3 erh6ht die Drehzahl (das U steht fur
LAuf* engl. “up”), und Digitaleingang DI4 verkleinert die Drehzahl (das D steht
fur ,Ab“ engl. “down”). (R) zeigt an, dass der Sollwert auf Null zurlickgesetzt
wird, wenn der Stop Befehl gegeben wird. Die Veranderungsrate fur die Sollw-
erte wird von Parameter 2204 BESCHLEU ZEIT 2 gesteuert.

6 = DI3U,4D

Genauso wie oben, mit der Ausnahme, dass der Drehzahl-Sollwert nicht auf
Null zurlickgesetzt wird, wenn der Stop Befehl kommt. Wenn der ACS 140
gestartet wird, wird der Motor an der eingestellten Beschleunigungsrampe auf
den gespeicherten Sollwert hochgefahren.

7 = DI4U,5D

Genauso wie oben, mit der Ausnahme, dass die Digitaleingénge D14 und DI5
benutzt werden.

8= coMM
Der Sollwert wird durch die serielle Kommunikation vorgegeben.
9 = DI3U,4D(R,NC); 10 = DI3U,4D(NC); 11 = DI4U,5D(NC)
Auswahl 9,10,11 jeweils identisch mit Auswahl 5,6,7 mit Ausnahme der
Tatsache, dass der Sollwert nicht kopiert wird, wenn:
» Wechsel von EXT1 zu EXT 2 oder
* Wechsel von EXT2 zu EXT1 oder
» Wechsel von lokaler zu externer Steuerung.

10V / 20mA
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1104 |[EXT SOLLW1 MIN
Stellt den minimalen Frequenzsollwert fiir den externen Sollwert 1 in Hz ein.
Wenn das Analogeingangssignal ein Minimum liefert, ist der externe Sollwert 1
gleich EXT soLLW1 MIN. Siehe Abbildung 3.
1105 |[EXT SOLLW1 MAX
Stellt den maximalen Frequenzsollwert fir den externen Sollwert 1 in Hz ein.
Wenn das Analogeingangssignal ein Maximum liefert,ist der externe Sollwert 1
gleich EXT soLLW1 MAX. Siehe Abbildung 3.
1106 ([EXT SOLLW2 AUSW
Dieser Parameter wahlt die Signalquelle fir den externen Sollwert 2 aus. Die
Alternativen sind die gleichen wie beim externen Sollwert 1. Siehe Parameter
1103 EXT SOLLW1 AUSW.
1107 |[EXT SOLLW2 MIN
Stellt den minimalen Sollwert in % ein. Wenn das analoge Eingangssignal auf
Minimum-Wert ist, dann ist der externe Sollwert 2 gleich EXT sOLLW2 MIN. Siehe
Abbildung 3.
* Wenn das PID-Regler-Makro ausgewahlt ist, dann setzt dieser Parameter
den minimalen Prozesssollwert.
* Wenn ein anderes Makro als das PID-Makro ausgewahlt ist, dann setzt
dieser Parameter den minimalen Frequenzsollwert. Dieser Wert wird in
Prozent der Maximalfrequenz angegeben.
1108 |[EXT SOLLW2 MAX
Stellt den maximalen Sollwert in % ein. Wenn das analoge Eingangssignal auf
Maximum-Wert ist, dann ist der externe Sollwert 2 gleich EXT SOLLW2 MAX.
Siehe Abbildung 3.
* Wenn das PID-Regler-Makro ausgewahlt ist, dann setzt dieser Parameter
den maximalen Prozesssollwert.
* Wenn ein anderes Makro als das PID-Makro ausgewabhlt ist, dann setzt
dieser Parameter den maximalen Frequenzsollwert. Dieser Wert wird in
Prozent der Maximalfrequenz angegeben.
EXT SOLLW
A
EXT SOLLW
MAX
EXT SOLLW
MIN
>
Al min Al max analoges
Eingangssignal
EXT SOLLW
EXT SOLLW
MIN
EXT SOLLW
MAX
>
Al min Al max analoges

Eingangssignal

Abbildung 3 Einstellen von EXT SOLLW MINIMUM und EXT SOLLW MAXIMUM. Der
Bereich des analogen Eingangssignals wird mit den Parametern 1301 und
1302 bzw. 1304 und 1305, abhéngig von den benutzten Analogeingéngen,
eingestellt. 53



Gruppe 12: Festdrehzahlen

Der ACS 140 hat 7 programmierbare Festdrehzahlen mit einem Bereich von
0 bis 300 Hz. Negative Drehzahlwerte kdnnen nicht als Festdrehzahlen
eingegeben werden.

Die Festdrehzahl-Auswahl wird ignoriert, wenn der PID-Prozesssollwert
verwendet wird (siehe PID-Regler-Makro).

Hinweis! Parameter 1208 FESTDREHZ 7 arbeitet auch als sog. Fehler-
drehzahl, die aktiviert werden kann bei Ausfall des Steuersignals. Siehe dazu
auch Parameter 3001 AI<MIN FUNKTION und Parameter 3002 UNTERBR

STEUERTAFEL.
Code [Beschreibung
1201 |FESTDREHZ AUSW
Dieses Parameter definiert, welche Digitaleingange fur die Auswahl der
Festdrehzahlen benutzt werden.
0 = keine Auswahl
Festdrehzahlfunktion nicht méglich.
1..5=DI1...DI5
Festdrehzahl 1 wird mit den Digitaleingédngen DI1 - DI5 ausgewahlt.
Digitaleingang aktiviert = Festdrehzahl 1 aktiviert.
6 =DI1,2
Drei Festdrehzahlen (1 ... 3) werden mit zwei Digitaleingdngen ausgewahit.
Festdrehzahlauswahl mit den Digitaleingangen DI1,2.
Tabelle 2 Festdrehzahlauswahl mit den Digitaleingéngen DI1,2.
DI1 DI2 Funktion
0 0 keine Festdrehzahl
] 0 Festdrehzahl T (1202)
0 1 Festdrehzahl 2 (1203)
] ] Festdrehzahl 3 (1204)
0 = DI deaktiviert, 1 = DI aktiviert
7=DI3,4
Drei Festdrehz. (1..3) werden mit zwei Digitaleing. wie in DI1,2 ausgewahlt.
8=Dl4,5
Drei Festdrehz. (1..3) werden mit zwei Digitaleing. wie in DI1,2 ausgewahit.
9=DI1,23
Sieben Festdrehzahlen (1 ... 7) werden mit drei Digitaleingdngen ausgewahit.
Tabelle 3 Festdrehzahlauswahl mit den Digitaleingéngen DI1,2,3.
DI1 DI2 DI3 Funktion
0 0 0 keine Festdrehzahl
1 0 0 Festdrehzahl 1 (1202)
0 1 0 Festdrehzahl 2 (1203)
] 1 0 Festdrehzahl 3 (1204)
0 0 1 Festdrehzahl 4 (1205)
] 0 il Festdrehzahl 5 (1206)
0 1 1 Festdrehzahl 6 (1207)
] 1 il Festdrehzahl 7 (1208)
0 = DI deaktiviert, 1 = DI aktiviert
10=DI3,4,5
Sieben Festdrehzahlen (1 ... 7) werden mit drei Digitaleingdngen ausgewahilt,
wie bei DI1,2,3.
1202 |FESTDREHZ 1... FESTDREHZ 7
-1208 |Festdrehzahlen 1-7.
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Gruppe 13: Analogeingange

Code

Description

1301

MINIMUM A1
Minimalwert von Al1 (%). Der Wert entspricht dem Minimal-Sollwert, der mit
Parameter 1104 EXT SOLLW1 MIN oder 1107 EXT SOLLW2 MIN eingestellt wird.

Siehe Abbildung 3 auf Seite 53.

1302

MAXIMUM Al1
Maximalwert von Al1 (%). Der Wert entspricht dem Maximal-Sollwert, der mit
Parameter 1105 EXT SOLLW1 MAX oder 1108 EXT SOLLW2 MAX eingestellt wird.

Siehe Abbildung 3 auf Seite 53.

1303

FILTER A1

Filterzeitkonstante fur den Analogeingang Al1. Sobald sich der Analogein-
gangswert andert, laufen 63 % der Veranderung in einer Zeit ab, die in diesem
Parameter festgelegt wird.

Hinweis! Selbst wenn Sie 0 s als Filterzeitkonstante auswahlen, wird das

Signal mit einer Zeitkonstante von 25 ms gefiltert, bedingt durch die Hardware
des Signalinterface. Dieses kann durch keinen Parameter geandert werden.

1304

[%] , .
/ungeflltertes Signal
100+
63
gefiltertes Signal
—— t
Zeitkonstante
IAbbildung 4 Filterzeitkonstante fiir Analogeingang Al1.
MINIMUM AI2

Minimalwert von Al2 (%). Der Wert hangt vom Minimalsollwert ab, der durch die
Parameter 1104 EXT sOLLW1 MIN oder 1107 EXT SOLLW2 MIN eingestellt wird.

1305

MAXIMUM AI2

Maximalwert von Al2 (%). Der Wert hdngt vom Maximalsollwert ab, der durch
die Parameter 1105 EXT soLLW1 MAX oder 1108 EXT SOLLW2 MAX eingestellt
wird.

1306

FILTER AI2
Filterzeitkonstante fur Al2. Lesen Sie dazu Parameter 1303 FILTER Al1.

Beispiel: Um den kleinsten, zulassigen analogen Eingangswert auf 4 mA
einzustellen, wird der Wert fir Parameter 1301 MINIMUM AI1 (1304 MINIMUM
AI2) wie folgt berechnet:

Wert (%) = Gewunschter Minimalwert/ Vollbereich des Analog-

eingangs * 100%
=4 mA/20 mA* 100%
=20%.

Hinweis! Zusétzlich zu dieser Parametereinstellung muss der Analogein-
gang fur ein 0-20 mA Stromsignal konfiguriert werden. Siehe Abschnitt L,
Anschlussbeispiele “Frequenzsollwert von einer Stromquelle”.
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Gruppe 14: Relais-Ausgédnge

Code [Beschreibung

1401 |RELAIS-AUSGANG 1
Relais-Ausgang 1: Inhalt.
\Wahlt aus, welche Information mit dem Relais-Ausgang 1 angezeigt wird.
0 = KEINE AUSW
Relais wird nicht benutzt und ist nicht angezogen.
1 = BEREIT
Der ACS 140 ist funktionsbereit. Das Relais ist angezogen, sofern kein
Betriebsfreigabesignal anliegt oder ein Fehler anliegt. Stop muss ebenfalls aktiv
sein und die Spannung im zulassigen Bereich liegen.
2 = LAUFT
Relais ist angezogen, wenn der ACS 140 lauft.
3 = FEHLER
Relais ist angezogen, wenn Leistung verbraucht wird, und abgefallen, wenn ein
Fehler vorliegt.
4 = FEHLER (-1)
Relais ist angezogen, wenn ein Fehler anliegt.
5 = ALARM
Relais ist angezogen, wenn ein Alarm (AL10 - 22) anliegt.
6 = RUCKWARTS
Relais ist angezogen, wenn der Motor in Riickwartsrichtung dreht.
7 = UBERW1 UBER }
Relais ist angezogen, wenn der erste Uberwachungsparameter (3201) die
Grenze (3203) Uberschreitet. Siehe “Gruppe 32: Uberwachung” auf Seite 70.
8 = UBERW1 UNTER
Relais ist angezogen, wenn der erste Uben/vachur)_gsparameter (3201) die
Grenze (3202) unterschreitet. Siehe “Gruppe 32: Uberwachung” auf Seite 70.
9 = UBERW2 UBER )
Relais ist angezogen, wenn der zweite Uberwachungsparameter (3204) die
Grenze (3206) Uberschreitet. Siehe “Gruppe 32: Uberwachung” auf Seite 70.
10 = UBERW2 UNTER )
Relais ist angezogen, wenn der zweite Uberwachungsparameter (3204) die
Grenze (3205) unterschreitet. Siehe “Gruppe 32: Uberwachung” auf Seite 70.
11 = BEI SOLLWERT
Relais ist angezogen, wenn die Ausgangsfrequenz gleich dem
Frequenzsollwert ist.

1402 |RELAISAUSG 2

Relais Ausgang 2 : Inhalt. Lesen Sie dazu Parameter 1401 RELAISAUSG 1.
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Gruppe 15: Analogausgang

Der Analogausgang wird benutzt, um den Wert jedes Parameters aus der
Betriebsdatengruppe (Gruppe 1) als Stromsignal auszugeben. Die minimalen
und maximalen Ausgangsstromwerte sind einstellbar, ebenso die zulassigen
Minimal- und Maximalwerte fiir die Gberwachten Parameter.

Wenn der maximale Ausgangsstromwert (Parameter 1503) kleiner eingestellt
wird als der minimale Wert (Parameter 1502) ist, dann ist der Ausgangsstrom
umgekehrt proportional zu dem Wert des Uberwachten Parameters.

Code

Beschreibung

1501

AO WERT
Inhalt des Analogausgangs. Nummer jeden Parameters aus der Betriebsdaten-
gruppe (Gruppe 01).

1502

AO WERT MIN
Analogausgang minimaler Wert. Display und Werkseinstellung hangen von
Parameter 1501 ab.

1503

AO WERT MAX
Analogausgang maximaler Wert. Display und Werkseinstellung hadngen von
Parameter 1501 ab.

1504

MINIMUM AO
Minimum des Analogausgangssignals.

1505

MAXIMUM AO
Maximum des Analogausgangssignals.

1506

AO FILTER
Filterzeitkonstante fiir AO.

>
1502 1503
AO Inhalt
AO (mA)
A
1505
1504
|-
Ll
1503 1502
AO Inhalt

Abbildung 5 Skalierung des Analogausgangs.

57



Gruppe 16: Systemsteuerung

Code [Beschreibung
1601 |FREIGABE
Wahlt die Quelle fir das Start-Freigabe-Signal.
0 = KEINE AUSW
Der ACS 140 ist startbereit ohne externes Start-Freigabe-Signal.
1..5=DI1...DI5
Um das Start-Freigabe-Signal zu aktivieren, muss der ausgewahlte Digitalein-
gang aktiviert sein. Wenn die Spannung absinkt und den ausgewahlten Digital-
eingang deaktiviert, 1aRt der ACS 140 den Motor austrudeln und erst wieder
starten, wenn das Start-Freigabe-Signal anliegt.
6 = COMM
Das Start-Freigabe-Signal wird (iber die serielle Kommunikation gegeben.
1602 |PARAMETER SCHLOSS
0 = GESPERRT
Die START/STOP- und RUCKWARTS-Tasten der Steuertafel und die Parame-
terveranderung sind gesperrt. Die Anzeige der Parameterwerte ist freigegeben.
1 =FREI
Bedienung durch die Steuertafel ist freigegeben.
2 = NICHT GESICHERT
Veranderte Werte werden nicht im permanenten Speicher gesichert.
Hinweis! Einstellung 0 (GESPERRT) kann nur im Fernbedienungsmodus gewahlt
werden.
Hinweis! Dieser Parameter wird nicht von der Makroauswahl beeinflusst.
1604 |FEHLER QUITTIEREN AUSW
Quelle, um Fehler zu quittieren.
Hinweis! Das Quittieren von Fehlern ist immer von der Steuertafel aus maoglich.
0 = NUR TASTATUR
Das Quittieren von Fehlern wird nur Uber die Steuertafel-Tastatur ausgefiihrt.
1..5=DI1...DI5
Wenn ein Digitaleingang ausgewahlt ist, wird das Quittieren des Fehlers tber
einen externen Schalter ausgefiihrt. Quittiert wird durch Deaktivierung des
Eingangs.
6 = START/STOP
Das Quittieren des Fehlers wird durch den Stop-Befehl bewirkt.
7 = COMM
Das Quittieren des Fehlers wird {iber die serielle Kommunikation ausgefiihrt.
1608 |ANZEIGE ALARME

Legt fest, ob bestimmte Alarmmeldungen angezeigt werden; siehe “Diagnose”
auf Seite 81.

0 = NEIN
Bestimmte Alarmmeldungen werden unterdriickt.
1=0A

Alle Alarmmeldungen werden angezeigt.
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Gruppe 20: Grenzen

Code

Description

2003

MAX STROM

Maximaler Ausgangsstrom.

Der maximale Ausgangsstrom, den der ACS 140 an den Motor abgibt. Der
Werkseinstellungswert ist 1,5 * I

2005

UBE_RSPG REGLER

DC Uberspannungsregler Freigabe.

Beim schnellem Abbremsen von groen Lasten steigt die DC-Zwischenkreis-
spannung bis an den Grenzwert des Uberspannungsreglers. Der Uberspan-
nungsregler reduziert das Bremsmoment automatisch, damit die Zwischenkreis-|
spannung nicht Gber die Grenze ansteigt.

Achtung! Wenn ein Brems-Chopper und ein Bremswiderstand am ACS 140
angeschlossen sind, muss dieser Parameterwert auf 0 gesetzt werden, um
einen korrekten Betrieb des Choppers zu gewahrleisten.

0 =GESPERRT
1 = FREIG

2006

UNTERSPANNUNGSREGLER
DC Unterspannungsregler Freigabe.

Wenn infolge eines Netzspannungseinbruches die Zwischenkreisspannung
abnimmt, senkt der Unterspannungsregler die Motordrehzahl ab und versucht
damit, die DC-Zwischenkreisspannung oberhalb des Minimalwertes zu halten.
Durch die Reduzierung der Motordrehzahl wird aufgrund des
Tragheitsmomentes der Last der Motor generatorisch. Die in den ACS 140
zuruckflieRende Energie halt den Zwischenkreis geladen und verhindert so eine
Unterspannungsauslésung. Dieses Verfahren verbessert die Uberbriickung von
Spannungsausfallen bei Systemen mit groRem Tragheitsmoment, wie z.B. bei
Zentrifugen und Luftern.

0 = GESPERRT
1 = FREIG (ZEIT)
Freigabe mit 500 ms Zeitbegrenzung fir die Ausfiihrung.

2 = FREIG
Freigabe ohne Zeitlimit fir die Ausfihrung.

2007

MINIMUM FREQ
Minimum des Arbeitsbereichs der Ausgangsfrequenz.

Hinweis! Halten Sie MINIMUM FREQ < MAXIMUM FREQ.

2008

MAXIMUM FREQ
Maximum des Arbeitsbereichs der Ausgangsfequenz.
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Gruppe 21: Start/Stop

Der ACS 140 unterstiitzt verschiedene Start- und Stop-Arten, einschlief3lich
fliegendem Start und Momentenverstarkung beim Anfahren. Der Gleichstrom
kann vor dem Startbefehl (Vormagnetisierung) oder direkt mit dem Startbe-
fehl (Starten mit Gleichstromhaltung) ausgegeben werden.

Gleichstromhaltung kann benutzt werden, wenn der Antrieb iber eine Rampe
gestoppt wird. Wenn der Antrieb durch Austrudeln gestoppt wird, kann die
Gleichstrombremse benutzt werden.

Hinweis! Dauert die Stromaufschaltung bzw. die Vormagnetisierung zu
lange, kann sich der Motor stark erwarmen.

Code [Beschreibung
2101 |START FUNKTION
Bedingungen, wahrend der Motor beschleunigt.
1 = RAMPE
Beschleunigung an der Rampe, wie eingestellt.
2 = FLIEGEND
Fliegender Start. Benutzen Sie diese Einstellung, wenn sich der Motor bereits
dreht und der Antrieb sanft von der momentanen Frequenz gestartet werden
soll.
3 = MOMENTENVERST
Automatische Momentenverstarkung kann bei Antrieben nétig sein, die ein
hohes Anlaufmoment benétigen. Die Momentenverstarkung wird nur zum
Anlauf verwendet. Die Verstarkung wird abgeschaltet, sobald die Ausgangsfre-
quenz 20 Hz Ubersteigt oder gleich dem Sollwert ist. Siehe auch Parameter
2103 MOMENTENVERST STROM.
4 = FLIEG + MOMVERST
Aktiviert sowohl den fliegenden Start als auch die Momentenverstarkung.
2102 |STOP FUNKTION
Bedingungen, wéhrend der Motor verzégert.
1 = AUSTRUDELN
Motor trudelt aus bis zum Stillstand.
2 = RAMPE
Verzdgerung an der Rampe wie in der aktiven Verzégerungszeit 2203 VERZOG
ZEIT 1 oder 2205 VERZOG ZEIT 2 definiert.
2103 |MOMENTENVERST STROM
Maximaler zur Verfugung gestellter Strom wahrend der Momentenverstarkung.
Siehe auch Parameter 2101 START FUNKTION.
2104 |STOP DC AUFSCH ZEIT
Die Gleichspannungsiiberlagerungszeit, nachdem die Modulation gestoppt hat.
Wenn Parameter 2102 STOP FUNKTION auf 1 ist (AUSTRUDELN), benutzt der
ACS 140 die DC Bremse. Wenn Parameter 2102 STOP FUNKTION auf 2 ist
(RAMPE), benutzt der ACS 140 die Gleichstromhaltung nach der Rampe.
2105 |VORMAGNET AUSW
Die Optionen 1-5 wahlen die Quelle fiir den Vormagnetisierungsbefehl. Option 6
wahlt den Start mit Gleichstromhaltung.
0 = KEINE AUSW
Die Vormagnetisierung wird nicht benutzt.
1..5=DI1..DI5
Der Vormagnetisierungsbefehl wird von einem Digitaleingang empfangen.
6 = KONST
\Vormagnetisierungszeitkonstante nach dem Startbefehl. Die Zeitdauer wird mit
Parameter 2106 VORMAGNET MAX ZEIT eingestellt.
2106 |VORMAGNET MAX ZEIT

Maximale Vormagnetisierungszeitdauer.
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Code

Beschreibung

2107

START SPERRE
Steuerung der Startsperre. Startsperre bedeutet, dass ein ausgegebener Start-
Befehl ignoriert wird, wenn:
« ein Fehler quittiert wird oder
« ein Freigabesignal ausgegeben wird, wahrend ein Start-Befehl ansteht oder|
« von lokaler in externe Steuerung gewechselt wird oder
« von externer in lokale Steuerung gewechselt wird oder
* ein Wechsel von EXT1 zu EXT2 stattfindet oder
* ein Wechsel von EXT2 zu EXT1 stattfindet.

0 = AUS

Steuerung der Startsperre ausgeschaltet. Falls ein Start-Befehl ansteht, lauft
der Antrieb nach einer Fehlerquittierung, nach einem Freigabesignal oder nach
einem Wechsel der Betriebsart wieder an.

1=AN

Steuerung der Startsperre eingeschaltet. Falls ein Start-Befehl ansteht, lauft der
Antrieb nach einer Fehlerquittierung, nach einem Freigabesignal oder nach
einem Wechsel der Betriebsart nicht wieder an. Um den Antrieb wieder zu star-
ten, muss erneut ein Start-Befehl ausgegeben werden
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Gruppe 22: Beschleunigen / Verzégern

Zwei Beschleunigungs/Verzégerungs Rampenpaare kdnnen benutzt werden.
Wenn beide Rampenpaare benutzt werden, kann durch einen Digitaleingang
wahrend des Betriebs eine Auswahl zwischen diesen getroffen werden. Der
S-Verschliff der Rampen ist einstellbar.

Code [Beschreibung
2201 |BE/VERZO 1/2 AUSW
\Wahlt die Quelle fir das Signal zur Rampenpaar-Auswahl.
0 = KEINE AUSW
Das Rampenpaar 1 wird benutzt (BESCHLEU ZEIT 1/VERZOG ZEIT 1).
1..5=DI1..DI5
Die Rampenpaar-Auswahl erfolgt durch einen Digitaleingang (DI1 bis DI5).
Digitaleingang deaktiviert = Rampenpaar 1 (BESCHLEU ZEIT 1/VERZOG ZEIT 1)
wird benutzt.
Digitaleingang aktiviert = Rampenpaar 2 (BESCHLEU ZEIT 2/VERZOG ZEIT 2) wird
benutzt.
Hinweis! Die Rampenpaar-Auswahl wird nicht unterstitzt, falls die Steuerung
(iber einen seriellen Anschluss erfolgt.
2202 |BESCHLEU ZEIT 1
Rampe 1: Zeit von Null bis zur Maximalfrequenz (0 - MAXIMUM FREQ).
2203 |VERZOG ZEIT 1
Rampe 1: Zeit von der Maximalfrequenz bis Null (MAXIMUM FREQ - 0).
2204 |BESCHLEU ZEIT 2
Rampe 2: Zeit von Null bis zur Maximalfrequenz (0 - MAXIMUM FREQ).
2205 |VERZOG ZEIT 2
Rampe 2: Zeit von der Maximalfrequenz bis Null (MAXIMUM FREQ - 0).
2206 |RAMPENFORM
Auswahl der Beschleunigungs- und Verzégerungs-Rampenform.
0 = LINEAR

1 = SCHNELLER S-VERSCHLIFF
2 = MITTLERER VERSCHLIFF
3 = LANGSAMER VERSCHLIFF

Ausgangsfrequenz

MAX. FREQUENZ  } _ _

Linear

S- Verschliff

Rampenzeit Zeit

Abbildung 6 Definition der Beschleunigungs- und Verzégerungs-
Rampenzeit.
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Gruppe 25: Kritische Frequenzen

In manchen mechanischen Systemen kdnnen bestimmte Drehzahlbereiche
Resonanzprobleme hervorrufen. Mit dieser Parametergruppe ist es moglich,
zwei verschiedene Drehzahlbereiche einzustellen, die der ACS 140
Uberspringt.

Hinweis! Wenn das PID-Regler-Makro benutzt wird, werden die kritischen
Frequenzen ignoriert.

Code

Beschreibung

2501

KRIT FREQ AUSW

Aktivierung der kritischen Frequenzen.
0 = AUS

1=EN

2502

KRIT FREQ 1 UNT
Beginn kritische Frequenz 1.

Hinweis! Wenn UNT > OB, wird keine kritische Frequenzensperre ausgefihrt.

2503

KRIT FREQ 1 OB
Ende kritische Frequenz 1.

2504

KRIT FREQ 2 UNT
Beginn kritische Frequenz 2.

2505

KRIT FREQ 2 OB
Beginn kritische Frequenz 2.

Hinweis! Wenn UNT> OB, wird keine kritische Frequenzensperre ausgefiihrt.

Beispiel: Ein Luftersytem vibriert stark bei 18 Hz bis 23 Hz und von 46 Hz bis
52 Hz. Setzen Sie die Parameter wie folgt:

KRIT FREQ 1 UNT = 18 Hz und KRIT FREQ 1 OB = 23 Hz
KRIT FREQ 2 UNT = 46 Hz und KRIT FREQ 2 OB = 52 Hz

fAusgang A
[Hz]
52 1 . _ __
46 4 — — —

23 T — ||
18 1 —

[ | fsonl

|
fL' fIH foL f2H Hz]
18 23 46 52

Abbildung 7 Beispiel von kritischen Frequenzeinstellungen in einem Lliifter-
system mit starken Vibrationen im Frequenzbereich von 18 Hz bis 23 Hz und
46 Hz bis 52 Hz.
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Gruppe 26: Motorsteuerung

Code [Beschreibung
2603 |IR-KOMPENSATION Tabelle 4 Typische IR-Kompensationswerte.
IR-Kompensations-
spannung bei 0 Hz. |200 V Gerite
Hinweis! IR-Kompensation |PN / kW 0,1210,18(0,25(0,37 0,55
sollte so niedrig wie mdglich |IR-Kom Y, 30 | 27 | 25 | 23 | 21
gehalten werden, um eine P
Uberhitzung des Motors zu
vermeiden. 200 V Gerite
Lesen Sie dazu Tabelle 4. |P T W 0751 11115 [ 22
N , y y ,
|IR-Komp./V 18 | 16 | 14 | 13
400 V Gerite
|PN kW 0,37|0,55(0,75| 1,1 | 1,5 | 2,2
(IR-Komp./v [ 37 [ 33 | 30 | 27 | 25 | 23
2604 |IR KOMP BEREICH
IR-Kompensationsbereich. Definiert die Frequenz, ab welcher die
IR-Kompensation 0 V betragt.
2605 |SCHALTFREQUENZ
Option reduzierter Motorgerauschpegel
0 = STANDARD (Schaltfrequenz 4 kHz)
1 = REDUZ GERAUSCHP (Schaltfrequenz 8 kHz)
2 = GERAUSCHLOS (Schaltfrequenz 16 kHz)
Hinweis! Wenn die REDUZ GERAUSCHP- Einstellung (8 kHz) benutzt wird, ent-
spricht die maximale Belastbarkeit des ACS 140 dem I, bei 30 °C Umgebungs -
temperatur oder 0,9 * |, bei 40 °C. Wenn die GERAUSCHLOS- Einstellung (16 kHz)
benutzt wird, entspricht die max. Belastbarkeit des ACS 140 0,75 * I, bei 40 °C.
(Ausnahmen: ACS 143-1K1-3, ACS 143-2K1-3, ACS 143-1H1-3 und ACS 143-
2H1-3, bei denen die maximale Belastbarkeit 0,55 * |, bei 30 °C entspricht.)
2606 |U/F VERH
U/f - Verhaltnis unterhalb des Feldschwachepunktes.
1 = LINEAR
2 = QUADRAT
LINEAR wird in Anwendungen mit konstantem Drehmoment, QUADRAT fiir Zentri-
fugen und Lifter angewendet. (QUADRAT lauft bei den meisten Betriebsfrequen-
zen leiser.)
2607 |SCHLUPFKOMPWERT

Bei einem Kafiglaufermotor kommt es unter Last zu Schlupf. Der Schlupf kann
durch die Erhéhung der Frequenz bei steigenden Motordrehmoment ausgegli-
chen werden. Dieser Parameter definiert die Verstarkung fur den Schlupf. 100
% bedeutet voller Schlupfausgleich; 0 % bedeutet kein Schlupfausgleich.
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Abbildung 8 Betrieb der IR-Kompensation.



Gruppe 30: Fehler-Funktionen

Der ACS 140 kann so konfiguriert werden, dass er in bestimmter Art und
Weise auf anormale externe Bedingungen reagiert: Analogeingangsfehler,
externes Fehlersignal und Steuertafelunterbrechungen.

In diesen Fallen kann der Antrieb entweder den Betrieb mit der momentanen
Drehzahl bzw. mit einer eingestellten Festdrehzahl fortsetzen, wahrend ein
Alarm angezeigt wird, oder aber den Fehler ignorieren, oder einen Fehler
feststellen und stoppen.

Die thermischen Motorschutzparameter 3004 - 3008 bieten ein Mittel zur
Veranderungen der Motorlastkurve. Z.B. kdnnte eine Begrenzung der Last
bei Drehzahlen nahe Null nétig sein, wenn der Motor keinen Lufter zur
Kuhlung besitzt.

Der Motorblockierschutz (Parameter 3009 - 3012) beinhaltet Parameter fir
die Blockierfrequenz, Blockierzeit und Uberstrom.

Code |Beschreibung

3001 |AI<MIN FUNKTION
Betrieb, wenn das Al Signal unter die Minimumgrenze fallt.

0 = KEINE AUSW
kein Betrieb.

1 = FEHLER
Es wird eine Fehlermeldung angezeigt, der Motor wird gestoppt und trudelt aus.

2 = FESTDREHZ 7

Eine Warnmeldung wird angezeigt, und die Drehzahl wird gemaR Parameter
1208 FESTDREHZ7 gesetzt.

3 = LETZTE DREHZ

Eine Warnmeldung wird angezeigt, und die Drehzahl des letzten
Betriebszustands des ACS 140 wird beibehalten. Dieser Wert wird aufgrund der
Durchschnittsdrehzahl der letzten 10 Sekunden gesetzt.

Achtung: Wenn Sie FESTDREHZ 7 oder LETZTE DREHZ auswahlen, muss
Uberpruft werden, ob der Antrieb weiter drehen darf, falls das
/Anologeingangssignal unterbrochen wird.

3002 |[UNTERBR STEUERTA
Betrieb, wenn die Verbindung zur Steuertafel unterbrochen wird.

1 = FEHLER
Eine Fehlermeldung wird angezeigt, und der ACS 140 stoppt wie in Parameter
2103 STOP FUNKTION eingestellt.

2 = FESTDREHZ7
Eine Fehlermeldung wird angezeigt, und die Drehzahl wird vorgegeben wie in
Parameter 1208 FESTDREHZ7 eingestellt.

3 = LETZTE DREHZ

Eine Fehlermeldung wird angezeigt, und die Drehzahl des letzten
Betriebszustands des ACS 140 wird gefahren. Dieser Wert wird aufgrund der
Durchschnittsdrehzahl der letzten 10 Sekunden gesetzt.

Achtung: Wenn Sie FESTDREHZ 7 oder LETZTE DREHZ auswahlen, muss
Uberprift werden, ob der Antrieb weiter drehen darf, falls das
/Anologeingangssignal unterbrochen wird.

3003 |EXTERNER FEHLER
Auswahl des externen Fehlereingangs.

0 = KEINE AUSW
Das externe Fehlersignal wird nicht benutzt.

1..5=DI1..D15

Diese Auswahl definiert den Digitaleingang, der fiir ein externes Fehlersignal
benutzt wird. Wenn ein externer Fehler auftritt (d.h. der Digitaleingang ist deak-
tiviert), wird der ACS 140 gestoppt, der Motor trudelt bis zum Stillstand aus und
es wird eine Fehlermeldung angezeigt.
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Code

Beschreibung

3004

MOTOR THERM SCHUTZ
Motor-Ubertemperaturschutz. Dieser Parameter definiert den Betrieb der Motor-
Ubertemperatur-Schutzfunktion, welche den Motor vor Uberhitzung schiitzt.

0 = KEINE AUSW

1 = FEHLER

Zeigt eine Warnmeldung bei Erreichen des Warnwertes (97,5 % des
Nennwertes). Zeigt eine Fehlermeldung und stoppt den ACS 140, wenn die
Motortemperatur den 100 % Wert erreicht.

2 = WARNUNG
Eine Warnmeldung wird angezeigt, wenn die Motortemperatur den Warnwert
erreicht (95 % des Nennwertes).

3005

MOT THERM ZEIT

Zeit fir 63%-Temperaturanstieg. Dies ist die Zeit, in der die Motortemperatur
63 % des endgliltigen Temperaturanstiegs erreicht. Abbildung 9 zeigt das
thermische Motorverhalten bezogen auf die Zeit.

\Wenn der thermische Schutz aufgrund von UL-Anforderungen fiir NEMA-
Motoren gewunscht ist, gilt néherungsweise: MOTOR THERM ZEIT gleich 35 mal t6
(t6 in Sekunden ist die Zeit, die der Motor mit 6-fachem Nennstrom gemafn
/Angaben des Motorherstellers sicher betrieben werden kann). Die thermische
Zeit fUr eine ,Class 10“ - Ausldsekurve betragt 350 s, fir eine ,Class 20*-
Auslosekurve 700 s und fir eine ,Class 30“- Kurve 1050 s.

Motor
Last

Temp.
anstrijeg t

100 %
63 %

Motor therm. Zeit
Abbildung 9 Thermisches Zeitverhalten des Motors.

3006

MOT LAST KURVE

Motorstrom Obergrenze. MOTOR LAST KURVE stellt die maximal erlaubte Motor-
last ein. Wenn auf 100 % eingestellt, ist die maximal erlaubte Last gleich dem
Wert der Daten in Parameter 9906 MOTORNENNSTROM. Die Lastkurve muss
angepasst werden, wenn die Umgebungstemperatur vom Nennwert abweicht.

relativer Ausgangsstrom (%)
zu 9906 MOTORNENNSTROM

150 +

3006 MOT LAST KURVE 100

50
3007 DREHZ NULL LAST

3008 KNICKPUNKT Frequenz
Abbildung 10 Motorlastkurve.

3007

DREHZ NULL LAST
Dieser Parameter definiert den maximal erlaubten Strom bei Drehzahl = Null im
Verhaltnis zu Parameter 9906 MOTORNENNSTROM. Siehe Abbildung 10.

3008

KNICKPUNKT
Knickpunkt der Motorlastkurve. Beachten Sie bitte Abbildung 10 auf Seite 65 als

Beispiel einer Motorlastkurve. Siehe Abbildung 12.
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Code

Beschreibung

3009

BLOCKIER FUNKTION

Dieser Parameter definiert den Betrieb des Blockierschutzes. Der Schutz wird
aktiviert, wenn der Ausgangsstrom im Vergleich zur Ausgangsfrequenz zu hoch
wird. Beachten Sie Abbildung 11.

0 = KEINE AUSW
Blockierschutz nicht benutzt.

1 = FEHLER
Wenn der Schutz aktiv ist, stoppt der ACS 140 und gibt eine Fehlermeldung.

2 = WARNUNG
Eine Warnmeldung wird angezeigt. Die Meldung verschwindet nach der halben
Zeit, die in Parameter 3012 BLOCKIER ZEIT eingestellt ist.

IAUS

77,

ockierberei

3010 BLOCKIER STROM

f

3011 BLOCKIER FREQ OB

Abbildung 11 Motorblockierschutz.

3010

BLOCKIER STROM
Stromgrenze fiir den Blockierschutz. Siehe Abbildung 11.

3011

BLOCKIER FREQ OB
Dieser Parameter stellt die Frequenz fir den Blockierschutz ein.
Siehe Abbildung 11.

3012

BLOCKIER ZEIT
Dieser Parameter stellt den Zeitwert fiir den Blockierschutz ein.

3013

Al1 FEHLERGRENZE
Fehlerpegel fir die Uberwachung an Analogeingang 1.
Siehe Parameter 3001 AI<MIN FUNKTION.

3014

Al2 FEHLERGRENZE
Fehlerpegel fiir die Uberwachung an Analogeingang 2.
Siehe Parameter 3001 AI<MIN FUNKTION.
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lo /I Ausldsezeit

3,5
60 s
3,0 -
90s
2,5
300 s
1.5 600 s
1,0 % ©
0,5
0 > fo/fBri

0o 02 04 06 08 10 12
lo = Ausgangsstrom
In = Nennstrom des Motors
fo = Ausgangsfrequenz
fgrk = Knickpunktfrequenz (Parameter 3008 KNICKPUNKT)

Abbildung 12 Auslésezeiten des Thermischen Schutzes, wenn die
Parameter 3005 MOT THERM ZEIT, 3006 MOT LAST KURVE und 3007 DREHZ NULL
LAST Werkseinstellung haben.
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Gruppe 31: Automatisches Quittieren

Das automatische Quittieren kann benutzt werden, um Uberstrom, Uber-
spannung, Unterspannung und Verbindungsfehler an den Analogeingéngen
automatisch zu quittieren. Die Anzahl der zulassigen automatischen
Quittierungen in einer bestimmten Zeit kann ausgewahlt werden.

AWarnung! Wenn Parameter 3107 AUTO QUIT AI<MIN freigegeben ist,
kann es sein, dass der Antrieb sogar nach einem langen Stop wieder anlauft,
wenn das Signal am Analogeingang wiederkehrt. Stellen Sie sicher, dass die
Verwendung dieser Einstellung keine Personen- oder Sachschaden zur
Folge hat.

Code

Beschreibung

3101

ANZAHL QUIT

Stellt die Anzahl der zulassigen automatischen Quittierungen in einer
bestimmten Zeit ein. Die Zeit wird lUiber Parameter 3102 QuIT zEIT definiert. Der
ACS 140 verhindert zusatzliche automatische Quittierungen und bleibt
gestoppt, bis ein erfolgreiches Quittieren von der Steuertafel oder einem
anderem, in Parameter 1604 FEHLER QUIT AUSW gewahltem Ort ausgefiihrt wird.

3102

WIEDERHOL ZEIT

Die Zeit, in welcher eine begrenzte Anzahl von automatischen Fehler-
Quittierungen erlaubt ist. Die erlaubte Anzahl von Fehlern pro Zeitperiode ist
durch Parameter 3101 ANZAHL QUIT gegeben.

3103

WARTE ZEIT

Dieser Parameter stellt die Zeit ein, die der ACS 140 nach Eintritt eines Fehlers
wartet, bevor er versucht zu quittieren. Wenn Null eingestellt ist, quittiert der
ACS 140 sofort.

3104

AUTO QUIT UBERSTROM

0 = GESPERRT

1 = FREIG

Wenn 1 ausgewahlt ist, wird der Fehler (Motoriiberstrom) automatisch nach der
mit Parameter 3103 WARTE ZEIT eingestellten Zeit quittiert, und der ACS 140
fahrt mit dem normalen Betrieb fort.

3105

AUTO QUIT UBERSPANNG

0 = GESPERRT

1 =FREIG

\Wenn 1 ausgewahlt ist, wird der Fehler (Uberspannung im Gleichspannungs-
zwischenkreis) automatisch nach der mit Parameter 3103 WARTE ZEIT
eingestellten Zeit quittiert, und der ACS 140 fahrt mit dem normalen Betrieb fort.

3106

AUTO QUIT UNTERSPANNG

0 = GESPERRT

1 =FREIG

Wenn 1 ausgewahlt ist, wird der Fehler (Unterspannung im Gleichspannungs-
zwischenkreis) automatisch nach der mit Parameter 3103 WARTE ZEIT
eingestellten Zeit quittiert, und der ACS 140 fahrt mit dem normalen Betrieb fort.

3107

AUTO QUIT AI<MIN

0 = GESPERRT

1 = FREIG

Wenn 1 ausgewabhlt ist, wird der Fehler (Analogeingangssignal unterhalb der
Untergrenze) automatisch nach der mit Parameter 3103 WARTE ZEIT

eingestellten Zeit quittiert.
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Wiederholzeit
S —

X X% Zeit

Jetzt

x = Automatische Quittierung

Abbildung 13 Ablauf der automatischen Quittierfunktion. In diesem Beispiel wird
der Fehler, wenn er zum Zeitpunkt “Jetzt” auftritt, automatisch quittiert, sofern der
Wert von Parameter 3101 ANZAHL QUIT gréer oder gleich 4 ist.

Gruppe 32: Uberwachung

Die Parameter in dieser Gruppe werden zusammen mit den Relaisausgangs-
Parametern 1401 RELAISAUSG 1 und 1402 RELAISAUSG 2 benutzt. Jeder der
beiden Parameter der Betriebsdatengruppe (Gruppe 1) kann tGberwacht werden.
Die Relais kénnen so konfiguriert werden, dass sie anzuziehen, wenn die Werte
der zu uberwachenden Parameter entweder zu hoch oder zu niedrig sind.

Code (Beschreibung

3201 |{UBERW 1 PARAM

Erste Nummer des zu Giberwachenden Parameters aus der Betriebsdaten-
gruppe (Gruppe 01).

3202 (UBERW 1 GRENZE UNT

Erste Uberwachungs-Untergrenze. Die Anzeige dieses Parameters hangt von
dem ausgewahlten, zu Gberwachenden Parameter ab (3201).

3203 UBER)_N 1 GRENZE OB

Erste Uberwachungs-Obergrenze. Die Anzeige dieses Parameters hangt von
dem ausgewahlten, zu Gberwachenden Parameter ab (3201).

3204 |UBERW 2 PARAM

Zweite Nummer des zu (berwachenden Parameters aus der Betriebsdaten-
gruppe (Gruppe 01).

3205 [UBERW 2 GRENZE UNT

Zweite Uberwachungs-Untergrenze. Die Anzeige dieses Parameters héngt von
dem ausgewahlten, zu Gberwachenden Parameter ab (3204).

3206 UBERV\{ 2 GRENZE OB

Zweite Uberwachungs-Obergrenze. Die Anzeige dieses Parameters hangt von
dem ausgewahlten, zu Gberwachenden Parameter ab (3204).
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A
Wert des liberwachten Parameters
OB (3203
UNT (3202)
y
A
angezogen =1
abgefallen =0 >
y
B
angezogen =1
abgefallen = 0 >

A = Parameter 1401 RELAISAUSG 1 (1402 RELAISAUSG 2) Wert ist UBERWA1 UBER oder
UBERWA2 UBER

B = Parameter 1401 RELAISAUSG 1 (1402 RELAISAUSG 2) Wert ist UBERWA1 UNTER oder
UBERWA2 UNTER

Hinweis! Fall UNT < OB reprasentiert eine normale Hysterese.

Fall A: Fiir Uberwachung, wenn/falls das (iberwachte Signal einen
definierten Grenzwert Ubersteigt.

Fall B: Fiir Uberwachung, wenn/falls das (iberwachte Signal einen
definierten Grenzwert unterschreitet.

Abbildung 14 Betriebsdateniiberwachung mit Relaisausgéngen,
wenn UNT< OB.
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Wert des Uberwachten Parameters

UNT (3202) #‘ <H Jﬁ‘ ﬂ

OB (3203) T
e IniminiainimAniaN
e 0 OO0 OO

A = Parameter 1401 RELAISAUSG 1 (1402 RELAISAUSG 2) Wert ist UBERWA1 UBER
oder UBERWA2 UBER

B = Parameter 1401 RELAISAUSG 1 (1402 RELAISAUSG 2) Wert ist UBERWA1 UNTER
oder UBERWA2 UNTER

Hinweis! Fall UNT>OB reprasentiert eine spezielle Hysterese mit zwei separaten
Uberwachungsgrenzen. Je nachdem, ob das (iberwachte Signal den Wert OB
(3203) unterschritten oder den Wert UNT (3202) Uberschriten hat, wird festgelegt,
welcher Grenzwert verwendet wird. Anfanglich wird HIGH verwendet, bis das
Signal den Wert UNT Uiberschreitet. Danach wird der Grenzwert UNT verwendet,
bis das Signal den Wert HIGH unterschritten hat.

A = Das Relais ist zunéchst abgefallen.
B = Das Relais ist zunachst angezogen.

Abbildung 15 Betriebsdateniiberwachung mit Relaisausgéngen, wenn
UNT>OB.
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Group 33: Informationen

Code

Beschreibung

3301

SW VERSION
Software-Version.

3302

TEST DATUM

Zeigt das Prufdatum des ACS 140 (jj.ww) an.
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Gruppe 40: PID-Regler

Das PID-Regler-Makro erlaubt dem ACS 140, einen Sollwert (vorgegeben)
und einen Istwert (aktuell) zu vergleichen und die Drehzahl des Antriebs
automatisch so zu verandern, dass der Istwert gleich dem Sollwert ist.
Abbildung 26 auf Seite 98 (ANHANG) zeigt die Anschllsse der internen
Signale, wenn das PID-Regler-Makro ausgewahlt wurde.

Code

Beschreibung

4001

PID VERSTARKG

Dieser Parameter definiert die Verstarkung des PID-Reglers. Der einstellbare
Bereich ist 0,1... 100. Wenn 1 ausgewahlt ist, bewirkt eine Regelabweichung
von 10 % eine Anderung des PID-Regler-Ausgangs um 10 %.

Tabelle 5 Auswirkung der Verstérkung bei MAXIMUM FREQ 50 Hz.

PID Verstarkung

Frequenzéanderung bei
10% Regelabweichung

Frequenzénderung bei
50% Regelabweichung

0,5

2,5Hz

12,5 Hz

1,0

5Hz

25 Hz

3,0

15 Hz

50 Hz *

* begrenzt durch Parameter 2008 MAXIMUM FREQ.

PID INTEG ZEIT

Integrationszeit des PID-Reglers. Definiert als die Zeit, in der das maximale
/Ausgangssignal erreicht wird, wenn eine konstante Regelabweichung ansteht
und der Verstarkungsfaktor 1 ist. Die Integrationszeit 1 s bedeutet, dass eine
Verdnderung um 100% in 1 s erreicht wird.

4002

Regelabweichung

Verst.{ PID-Regler Ausgang

Verst.{

——;
PID Integrationszeit

4003 |PID DIFF ZEIT

Differenzierzeit des PID-Reglers. Wenn sich die Prozess-Regelabweichung
linear verandert, fligt der D-Anteil dem PID-Reglerausgang einen konstanten
Wert hinzu. Die Ableitung wird mit einem 1-poligen Filter gefiltert. Die

Zeitkonstante des Filters wird mit Parameter 4004 PID DIFF FILTER definiert.

Prozess-Regelabweichung

100 %

Verst.

v
—

-
PID Differenzierzeit

4004 |PID DIFF FILTER
Zeitkonstante fir den Filter des D-Anteils. Durch Erhdéhen der Filterzeit-
konstante ist es mdéglich, die Auswirkungen des D-Anteils zu glatten und die

Gerauschentwicklung zu verringern.
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Code

Beschreibung

4005

REGELABW INV

Invertierung der Regelabweichung. Normalerweise hat ein Rlickgang des Ist-
wertes eine Anhebung der Antriebsdrehzahl zur Folge. Wenn ein Riickgang des
Istwertes eine Verringerung der Drehzahl zur Folge haben soll, dann stellen Sie
REGELABW INV auf 1 (JA) ein.

0 = NEIN
1=0A
4006 |ISTWERT AUSW

Auswahl des PID-Regler-Istwertes (aktuell) . Der Istwert kann eine Kombination
aus zwei Istwerten ACT1 und ACT2 sein. Die Quelle fiir den Istwert 1 wird mit
Parameter 4007 und die Quelle fiir den Istwert 2 wird mit Parameter 4008
ausgewahlt.

1=AcT1

Istwert 1 wird als Istwert benutzt.

2 = ACT1-ACT2

Die Differenz der Istwerte 1 und 2 wird als Istwert benutzt.

3 = ACT1+ACT2

Summe der Istwerte 1 und 2.

4 = ACT1*ACT2

Produkt der Istwerte 1 und 2.

5 = ACT1/ACT2

Quotient der Istwerte 1 und 2.

6 = MIN (A1, A2)

Der kleinere von Istwert 1 und 2.

7 = MAX (A1, A2)

Der groBere von Istwert 1 und 2.

8 = sq (A1-A2)

Quadratwurzel der Differenz der Istwerte 1 und 2.

9 = sqA1 + sqA2

Summe der Quadratwurzeln der Istwerte 1 und 2.

4007

ISTW 1 EING AUSW
Quelle fiir Istwert 1 (ACT1).

1=Al1
Analogeingang 1 wird als Istwert 1 benutzt.
2=Al2

Analogeingang 2 wird als Istwert 1 benutzt.

4008

ISTW 2 EING AUSW
Quelle fiir Istwert 2 (ACT2).

1=Al1
Analogeingang 1 wird als ist Istwert 2 benutzt.
2=A2

Analogeingang 2 wird als Istwert 2 benutzt.
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Code (Beschreibung
4009 |[ISTW1 MINIMUM
Minimalwert fiir Istwert 1 (ACT1). Ist definiert als % der Differenz zwischen
Maximal- und Minimalwert des ausgewahlten Analogeingangs. Der
Einstellbereich ist -1000 bis +1000 %. Beachten Sie Abbildung 16 und Gruppe
13: Parameter zum Einstellen der Maximal- und Minimalwerte fir den
/Analogeingang.
4010 [ISTW1 MAXIMUM
Maximalwert fir Istwert 1 (ACT1). Ist definiert als % der Differenz zwischen
Maximal- und Minimalwert des ausgewahlten Analogeingangs. Der
Einstellbereich ist -1000 bis +1000 %. Beachten Sie Abbildung 16 und Gruppe
13: Parameter zum Einstellen der Maximal- und Minimalwerte fiir den
/Analogeingang.
4011 |ISTW2 MINIMUM
Minimalwert fiir Istwert 2 (ACT2). Beachten Sie Parameter 4009.
4012 |ISTW2 MAXIMUM
Maximalwert firr Istwert 2 (ACT2). Beachten Sie Parameter 4010.
ISTW1 (%)
A
ISTWA
MAXIMUM
ISTWA
MINIMUM
>
Al min Al max Analoges
Eingangs-
signal
1IsSTW1 (%)
A
ISTWA
MINIMUM
ISTWA1
MAXIMUM
>
Al min Al max Analoges
Eingangs-
signal

Abbildung 16 Istwert-Skalierung. Der Bereich des analogen
Eingangssignals wird - abhdngig vom verwendeten Analogeingang - durch
die Parameter 1301 und 1302 bzw. durch die Parameter 1304 und 1305
definiert.
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Code

Beschreibung

4013

PID SCHLAF VERZOG

Zeitverzogerung fur die Schlaf-Funktion, siehe Abbildung 17 . Wenn die
Ausgangs-frequenz des ACS 140 niedriger als die vorgewahlte ist (Parameter
4014 SCHLAF PEGEL) und dieser Zustand langer dauert als mit PID SCHLAF
VERZOG vorgegeben, dann stoppt der ACS 140.

4014

PID SCHLAF PEGEL

Pegel fiir die Aktivierung der Schlaf-Funktion, siehe Abbildung 17 . Wenn die
Ausgangsfrequenz des ACS 140 unter den eingestellten Wert fallt, wird der
Zeitverzogerungszahler der Schlaf-Funktion gestartet. Wenn die
Ausgangsfrequenz des ACS 140 wieder Uber den Schlaf-Pegel steigt, wird der
Zeitverzégerungszahler wieder zurlickgesetzt.

Hinweis! Auch der Schlaf-Pegel-Vergleich wird invertiert, wenn die
Regelabweichung mit Parameter 4005 REGELABW INV invertiert wird.

4015

AUFWACH PEGEL

Pegel fiir die Deaktivierung der Schlaf-Funktion. Dieser Parameter stellt eine
Prozess-Istwertgrenze fiir die Schlaf-Funktion (siehe Abbildung 17). Wenn der
Istwert unter den Pegel fallt, wird die Schlaf-Funktion unterbrochen.

Nicht invertierter Fehlerwert (Parameter 4005=0)
Der verwendete Fehlerwert entspricht folgender Formel:

Grenzwert= Parameter 1107 +
Parameter 4015 * (Sollwert - Parameter 1107) /
(Parameter 1108 - Parameter 1107)

Falls der Istwert kleiner als dieser Wert ist bzw. diesem Wert entspricht, wird die
Schlaf-Funktion deaktiviert. Siehe Abbildung 18.

Invertierter Fehlerwert (Parameter 4005=1)
Der verwendete Fehlerwert entspricht folgender Formel:

Grenzwert = Parameter 1108 +
Parameter 4015 * (Parameter 1108 - Sollwert) /
(Parameter 1108 - Parameter 1107)

Falls der Istwert groRer als dieser Wert ist bzw. diesem Wert entspricht, wird die

Schlaf-Funktion deaktiviert. Siehe Abbildung 19.

Istwert
Zeit
AUFWACH PEGEL |
Parameter 4015
Frequenz |
ty = SCHLAF VERZOG , Parameter 4013 |
\ Zeit
SCHLAF PEGEL STOP START
Parameter 4014

Abbildung 17 Schlaf-Funktion in Betrieb.
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NICHT INVERTIERTER FEHLERWERT

4015
AUFWACH| PEGEL

1108 EXT SOLLW2 MAX

100 % SOLLWERT
%% L _ _ _ VERWENDETER
AUFWACHPEGEL
0% 1107 EXT SOLLW2 MIN

Abbildung 18 Beispiel, wie sich der verwendete Aufwachpegel entsprechend
des Sollwerts veréndert; hier entspricht Parameter 4015 AUFWACH PEGEL
75%, PID-Regelung nicht invertiert.

INVERTIERTER FEHLERWERT

4015
AUFWACH PEGEL
0 % 1108 EXT SOLLW2 MAX
60% —+— —+ —— — — _— VERWENDETER
AUFWACHPEGEL
100 % SOLLWERT

1107 EXT SOLLW 2 MIN

Abbildung 19 Beispiel, wie sich der verwendete Aufwachpegel entsprechend
des Sollwerts veréndert; hier entspricht Parameter 4015 AUFWACH PEGEL
60%, PID-Regelung invertiert.
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Code

Beschreibung

4019

SOLLWERT AUSW
Sollwertauswahl. Definiert die Sollwert-Signalquelle fir den PID-Regler.

Hinweis! Wird der PID-Regler umgangen (Parameter 8121 GEREGEL. BYPASS),
hat dieser Parameter keine Bedeutung.

1 = INTERN
Der Prozess-Sollwert ist ein konstanter Wert, der mit den Parametern 4020 INT.
SOLLWERT1, 4021 INT. SOLLWERT2, 4022 INT. SOLLWERT AUSW eingestellt wird.

2 = EXTERN

Der Prozess-Sollwert wird einer Quelle entnommen, die durch Parameter 1106
EXT SOLLW2 AUSW definiert wird. Der ACS 400 muss sich im externen
Steuermodus befinden (auf dem Display der Steuertafel wird REM angezeigt).*

* Der Prozess-Sollwert fiir den PID-Regler kann auch im Tastatur-Modus von
der Steuertafel ausgegeben werden (auf dem Display der Steuertafel wird LOC
angezeigt), wenn der Sollwert in Prozent angegeben wird, d.h. Wert von
Parameter 1101 TASTAT SW AUSW = 2 (SOLLW2 (%)).

4020,
2021

INT. SOLLWERT1, INT. SOLLWERT2

Definiert einen konstanten Prozess-Sollwert (%) fir den PID-Regler. Der PID-
Regler orientiert sich an einem dieser Werte, wenn Parameter 4019 SOLLWERT
AUSW auf 1 (INTERN) gesetzt ist; siehe auch Parameter 4022 INT. SOLLWERT
AUSW.

4022

INT. SOLLWERT AUSW

\Wahlt den internen Sollwert.

1.5=DI1..5

Der interne Sollwert wird iber einen Digitaleingang (DI1 bis DI5) ausgewabhlt. Ist
der Digitaleingang deaktiviert, wird Parameter 4020 INT. SOLLWERT1 verwendet.
Ist der Digitaleingang aktiviert, wird Parameter 4021 INT. SOLLWERT2 verwendet.
6 = SOLLWERT1

4020 INT. SOLLWERT1 wird als interner Sollwert verwendet.

7 = SOLLWERT2

4021 INT. SOLLWERT2 wird als interner Sollwert verwendet.
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Gruppe 52: Serielle Kommunikation

Die serielle Kommunikationsverbindung des ACS 140 benutzt das
Modicon Modbus-Protokoll. Weitere Informationen zur seriellen
Kommunikation des ACS 140 und der Parameter dieser Gruppe finden Sie
im ACS 140 RS485 und RS232 Adapter Installations- und
Inbetriebnahmehandbuch.
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Diagnose

Allgemeines

Dieses Kapitel beschreibt die verschiedenen Diagnoseanzeigen auf der
Steuertafel und enthalt die haufigsten Ursachen fiir die einzelnen Meldungen.
Wenn der Fehler nicht anhand der hier gegebenen Anweisungen behoben
werden kann, sollten Sie sich an Ihre ABB-Vertretung wenden.

Achtung! Versuchen Sie auf keinen Fall, Messungen vorzunehmen, Teile
auszuwechseln oder andere Wartungsarbeiten durchzufiihren, die nicht in
diesem Handbuch dokumentiert sind. Andernfalls kann nicht nur die Garantie
erléschen, sondern auch die Funktionstlchtigkeit gefahrdet, Ausfallzeiten
erhoéht und zusatzliche Kosten verursacht werden.

Alarm- und Fehlermeldungen

Das siebenstellige Display auf der Steuertafel zeigt mit Hilfe der Codes
“ALxx” bzw. “FLxx” Alarm- und Fehlermeldungen an, wobei xx fir den
jeweiligen Alarm- bzw. Fehlercode steht.

Die Alarme 1-7 werden durch Tastenbetatigung ausgel6st. Die griine LED
blinkt fir AL10-21, was bedeutet, dass der ACS 140 die Bedienkommandos
nicht vollsténdig befolgen kann. Fehler werden durch eine rote LED
angezeigt.

Die Alarm- und Fehlermeldungen werden durch Driicken der Tasten MENU,
ENTER gel6scht bzw. durch Driicken der Pfeiltasten auf der Steuertafel.
Wenn das Tastenfeld nicht bertihrt wird und der Alarm bzw. der Fehler noch
immer vorliegt, erscheint nach einigen Sekunden die Meldung erneut.

Die letzten drei Fehlercodes werden in den Parametern 0128 -0130
gespeichert. Dieser Fehlerspeicher kann Uber die Steuertafel durch
gleichzeitiges Driicken der Pfeiltasten im Parameter-Einstellmodus geldscht
werden.

Fehlerquittierung

Fehler werden durch eine rote, blinkende LED angezeigt und kénnen durch
kurzzeitiges Abschalten der Spannungsversorgung quittiert werden. Andere
Fehler (die durch eine permanent aufleuchtende LED angezeigt werden)
kénnen uber die Steuertafel, einen Digitaleingang, serielle Kommunikation
oder durch kurzzeitiges Abschalten der Spannungsversorgung quittiert
werden. Nach der Beseitigung des Fehlers kann der Motor gestartet werden.

Der ACS 140 kann so konfiguriert werden, dass eine automatische
Fehlerquittierung erfolgt. Siehe Parametergruppe 31 505 AUTOMAT
QUITTIER.

Warnung! Wenn Uber eine externe Quelle ein Startsignal ausgegeben wurde
und dieses noch anliegt, kann der ACS 140 nach der Fehlerquittierung abrupt
starten.

Warnung! Alle in diesem Kapitel beschrieben Elektro- und Wartungsarbeiten
durfen nur von Fachpersonal durchgefiihrt werden. Die auf den ersten Seiten
dieses Handbuchs aufgefiihrten Sicherheitsvorschriften sind zu befolgen.
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Tabelle 6 Alarme.

Code Beschreibung

AL 1 Auf-/Abwartsladen von Parametern fehlgeschlagen.

AL 2 Operation nicht zulassig, wahrend der Start aktiv ist.

AL 3 Operation bei Fernsteuerung nicht zulassig.

AL 5 Start/Stop/Drehrichtung von der Steuertafel werden nicht befolgt. Mégliche
Griinde:

+ Fernsteuerungsmodus: Parameter machen die Tastenbefehle unwirksam
(siehe ANHANG)
* Lokaler Betrieb: START/STOP Uber Ein-/Ausgaben verriegelt.

AL 6 Operation nicht zulassig. Parameter 1602 PARAMETER SCHLOSS ist aktiviert.

AL7 Benutzung des Makro Werkseinstellung blockiert die Operation.

AL10* Uberstrommelder ist aktiv.

AL11* Uberspannungsmelder ist aktiv.

AL12* Unterspannungsmelder ist aktiv.

AL13 Drehrichtung gesperrt. Siehe Parameter 1003 DREHRICHTUNG.

AL14 Unterbrechung der seriellen Kommunikation; sieche ACS 140 RS485 und
RS232 Adapter Installations- und Inbetriebnahmehandbuch.

AL15* Modbus “Ausnahme” Antwort wird gesendet.

AL16 Analog-Eingang 1 unterbrochen. Wert am Analog-Eingang 1 ist kleiner als
MINIMUM Al1 (1301). Siehe auch Parameter 3001 AI<MIN FUNKTION und
3013 Al1 FEHLERGRENZE.

AL17 Analog-Eingang 2 unterbrochen. Wert am Analog-Eingang 2 ist kleiner als
MINIMUM Al2 (1306). Siehe auch Parameter 3001 AI<MIN FUNKTION und 3014
Al2 FEHLERGRENZE.

AL18* Verbindung zur Steuertafel unterbrochen. Steuertafel ist nicht verbunden,
wenn Start/Stop/Drehrichtung oder Sollwertsignal von der Steuertafel
kommt. Siehe Parameter 3002 ST.TAFEL FEHLT und ANHANG.

AL19* Geratelbertemperatur (bei 95 % der Auslésegrenze).

AL20* Motorilibertemperatur (bei 95 % der Auslosegrenze), siehe 3004 MOT THRM
SCHUTZ.

AL21 Motor blockiert. Siehe Parameter 3009 BLOCKIER FUNKT.

Hinweis! Alarme (*) werden nur angezeigt, wenn Parameter 1608 DISPLAY
ALARMS auf 1(JA) gesetzt ist.
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Tabelle 7 Fehler.

Code Beschreibung

FL 1 Uberstrom:
» Evtl. mechanisches Problem.
« Evtl. Beschleunigungs- und/oder Verzdgerungszeiten zu kurz.
« Stoérung der Netzversorgung.

FL2 DC Uberspannung:
« Eingangsspannung zu hoch.
« Verzégerungszeit evtl. zu kurz.

FL3 ACS 140 Ubertemperatur:
« Umgebungstemperatur zu hoch.
« schwere Uberlast.

FL4* Fehlerstrom:
« Erdschluss am Ausgang (200 V Geréte).
« Kurzschluss.
« Stoérung der Netzversorgung.

FL5 Ausgang Uberlastet.

FL6 DC Unterspannung.

FL7 Fehler am Analogeingang 1. Wert von Analogeingang 1 ist kleiner als
MINIMUM Al1 (1301). Siehe auch Parameter 3001 AI<MIN FUNKTION und
3013 Al1 FEHLERGRENZE.

FL 8 Fehler am Analogeingang 2. Wert von Analogeingang 2 ist kleiner als
MINIMUM Al2 (1304). Siehe auch Parameter 3001 AI<MIN FUNKTION und
3014 AI2 FEHLERGRENZE.

FL9 Motorubertemperatur. Siehe Parameter 3004 - 3008.

FL10 Verbindung zur Steuertafel unterbrochen. Steuertafel ist nicht
verbunden, wenn Start/Stop/Drehrichtung oder Sollwert von der
Steuertafel kommt. Siehe Parameter 3002 ST.TAFEL FEHLT und
ANHANG.
Hinweis! Wenn beim Ausschalten des ACS 140 der Fehler FL 10
aktiv ist, dann startet der ACS 140 sofort beim Wiedereinschalten,
falls er sich im Fernsteuerungsmodus (REM) befindet.

FL11 Parameter widersprechen sich. Mégliche Fehlersituationen:
¢ MINIMUM Al1 > MAXIMUM Al1 (Parameter 1301 und 1302)
* MINIMUM Al2 > MAXIMUM Al2 (Parameter 1304 und 1305)
*  MINIMUM FREQ > MAXIMUM FREQ (Parameter 2007 und 2008)

FL12 Motor blockiert. Siehe Parameter 3009 BLOCKIER FUNKTION.

FL13 Unterbrechung der seriellen Kommunikation.

FL14 Externer Fehler ist aktiv. Siehe Parameter 3003 EXTERNER FEHLER.

FL15 Erdschluss am Ausgang (400 V Einheiten).

FL16 * Oberwelligkeit im DC-Zwischenkreis zu groR. Versorgungsspannung
Uberprifen.

FL17 Analog-Eingang auRerhalb des zuldssigen Bereichs.
Eingangsspannung uberpriifen.

FL18 - FL22 * | Geratefehler. Bitte wenden Sie sich an lhren Lieferanten.

Gesamtes Fehler in der seriellen Kommunikation.

Display blinkt |+ Schlechte Verbindung zwischen Steuertafel und ACS 140.

« Parameter fiir die serielle Kommunikation (Gruppe 52) wurden
geandert. Steuertafel nicht abklemmen; Gerat aus- und wieder ein-
schalten.

Hinweis! Fehler (*), die durch eine blinkende rote LED angezeigt werden,
werden durch Aus- und Einschalten des Gerates zurlickgesetzt. Die anderen
Fehler werden durch Driicken der START/STOP Taste zurlickgesetzt. Siehe
auch Parameter 1604.
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ACS 140 EMV-Anweisungen

Verbindliche Installationsanweisungen gemaf EMV-Richtlinie fiir
Frequenzumrichter des Typs ACS 140

Die Anweisungen im ACS 140 Benutzerhandbuch und die firr die Zusatzaus-
ristung geltenden Anweisungen sind zu befolgen.

CE-Plakette

An Frequenzumrichtern des Typs ACS 140 ist eine CE-Plakette angebracht;
damit wird bestatigt, dass die Gerate den Niederspannungs- und EMV-
Richtlinien der EU entsprechen. (Richtlinie 73/23/EEC, erganzt durch 93/68/
EEC und Richtlinie 89/336/EEC, ergénzt durch 93/68/EEC).

Die EMV-Richtlinien definieren die Storfestigkeit und Emissionen elektri-
scher Anlagen, die auf dem Gebiet der EU betrieben werden. Die EMV-Pro-
duktnorm EN 61800-3 beinhaltet die Anforderungen an Frequenzumrichter.
Frequenzumrichter des Typs ACS 140 erfiillen die in EN 61800-3 aufgefihr-
ten Anforderungen fir die 1. und 2. Umgebung.

Produktnorm EN 61800-3 (Elektrische Antriebssysteme mit Drehzahlrege-
lung - Teil 3: EMV Produktnorm einschlief3lich spezifischer Prifverfahren)
beschreibt die 1. Umgebung als Gebiet fiir Wohnbebauung. Sie schlief3t
ebenfalls Einrichtungen ein, die direkt, ohne Zwischentransformator, an eine
Niederspannungsverteilung angeschlossen sind, die Wohngebaude ver-
sorgt. Die 2. Umgebung umfasst andere Einrichtungen als die, die direkt an
eine Niederspannungsverteilung angeschlossen sind, die Wohngebaude
versorgt (Industriegebiete). Beim Einsatz des ACS 140 in der 2. Umgebung
wird kein EMV-Filter bendétigt.

"C-Tick"- Kennzeichnung

An den Frequenzumrichtern des Typs ACS 140 ist eine ,C-Tick"-
Kennzeichnung angebracht (fiir Baureihe ohne Kiihlkdrper angemeldet), um
zu bestatigen, dass die Gerate den in Australien geltenden gesetzlichen
Bestimmungen Nr. 294, 1996, ,Radiocommunication (Compliance Labelling
- Incidental Emissions) Notice“ und dem ,Radiocommunication Act”, 1989,
und den ,Radiocommunication Regulations®, 1993, von Neuseeland
entsprechen.

Die gesetzlichen Vorschriften regeln die grundsatzlichen Anforderungen an
die Stéraussendungen von elektrischen Anlagen in Australien und Neusee-
land. Die Norm AS/NZS 2064 (1997) "Limits and methods of measurement
of electronic disturbance characteristics of industrial, scientific and medical
(ISM) radiofrequency equipment” definiert im Einzelnen die Anforderungen
an einen Frequenzumrichter.

Frequenzumrichter des Typs ACS 143-xKx-3 entsprechen den Normen
AS/NZS 2064 (1997) fur Gerate der Klasse A. Gerate der Klasse A sind fir
den Einsatz in allen Bereichen auRer in hauslicher Umgebung oder in Ein-
richtungen geeignet, die direkt an ein Niederspannungsnetz angeschlossen
sind. Die Norm wird erfillt, sofern folgende Voraussetzungen vorliegen:

»  Der Frequenzumrichter ist mit einem EMV-Filter ausgeristet.

* Die Motor- und Steuerkabel wurden entsprechend den in diesem Hand-
buch enthaltenen Vorschriften tber den Einsatz in 6ffentlichen Nieder-
spannungsnetzen ausgewahlt.

« Die in diesem Handbuch enthaltenen Installationsvorschriften wurden
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Verkabelung

Ungeschirmte Kabel zwischen Kabelklemmen und Schraubanschlissen so
kurz wie moglich lassen. Steuerkabel separat von Leistungskabeln verlegen.

Netzkabel

Als Netzkabel ist ein Dreileiterkabel (Einphasen-Leiter, Nulleiter und
Schutzerde) oder ein Vierleiterkabel (Dreiphasen-Leiter und Schutzerde) zu
empfehlen. Die Netzkabel brauchen nicht abgeschirmt zu sein. Kabel und
Sicherungen entsprechend Eingangsstrom auslegen. Bei der Auslegung
sind immer die behdrdlichen Vorschriften zu befolgen.

Die Netzanschllsse befinden sich oben am Umrichter. Das Netzkabel ist so
zu verlegen, dass der freie Abstand auf beiden Seiten des Umrichters min-
destens 20 cm betragt, um Ausstrahlung vom Umrichter zum Netzkabel zu
vermeiden. Schirmdrahte an die Erdungsklemme des Umrichters anschlie-
3en (oder Erdungsklemme des Eingangsfilters, falls vorhanden) und so ver-
drillen, dass die Lange des Geflechts max. 5 x Breite betragt.

Motorkabel

Das Motorkabel muss ein symmetrisches Dreileiterkabel mit konzentrischer
Schutzerde oder ein Vierleiterkabel mit konzentrischem Schirm sein. Die
Mindestanforderung an die Abschirmung des Motorkabels ist in Abbildung
20 dargestellit.

Schirm aus Kupferdraht Gewundene Kupferfolie

AuRere Isolierung Innere Isolierung

PE, optional

Abbildung 20 Mindestanforderung an Motorkabelschirm (z.B. MCMK, NK
Cables).

Als Faustregel gilt: je besser und dichter der Schirm ist, um so kleiner sind
die ausgestrahlten Emissionen. Eine effektive Abschirmung ist in Abbildung
21 dargestellt.

N _ Geflochtener Metallschirm Innere Isolierung
AuRere Isolierung

Abbildung 21 Effektive Schirmung des Motorkabels (z.B. Olflex-Servo-FD
780 CP, Lappkabel oder MCCMK, NK Cables).

Kabelschirme so verdrillen, dass die Lange des Geflechts max. 5 x Breite
betragt und an der linken unteren Ecke des Kiihlkérpers anschlieRen.

(Anschluss mit L gekennzeichnet).
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Motorseitig ist der Kabelschirm mit einem EMV-Kabelstutzen (z.B. ZEMREX
SCG geschirmte Kabelstutzen) iber den gesamten Kabelumfang (360°) zu
erden. Sonst sind die Kabelschirme gebiindelt und so verdrillt, dass die
Lange des Geflechts max. 5 x Breite betragt, an die PE-Klemme des Motors
anzuschlieflen.

Steuerkabel

Als Steuerkabel sind mehradrige Kabel einzusetzen, deren Schirm aus
umflochtenem Kupferdraht besteht.

Der Schirm ist an Klemme X1:1 anzuschlieRen und so zu verdrillen, dass die
Lange des Geflechts max. 5 x Breite betragt.

Die Steuerkabel sind mdéglichst weit von den Netz- und Motorkabeln zu
verlegen (mindestens 20 cm). Wo sich die Steuer- und Leistungskabel
schneiden, sollte dies in einem Winkel so nahe 90 Grad wie mdglich
erfolgen. Der freie Abstand auf beiden Seiten des Umrichters muss mind.
20 cm betragen, um Ausstrahlung vom Umrichter zum Kabel zu vermeiden.

Fir Analogsignale ist eine doppelt geschirmte verdrillte Doppelleitung zu
verwenden. Fir jedes Signal ist eine einzeln geschirmte Doppelleitung zu
verwenden. Fur unterschiedliche Analogsignale kine gemeinsame
Rickleitung verwenden.

Ein doppelt geschirmtes Kabel ist die beste Alternative fur
Niederspannungssignale, aber ein einfach geschirmtes und verdrilltes
Mehrleitungskabel kann ebenfalls verwendet werden (siehe Abbildung 22).

/4

. =

N —.
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Abbildung 22 Links ein doppelt geschirmtes, verdrilltes Doppelleitungskabel,
rechts ein einfach geschirmtes, verdrilltes Mehrleitungskabel.

Die analogen und digitalen Signale sind in getrennten geschirmten Kabeln
zu Ubertragen.

Sofern die Spannung 48V nicht Ubersteigt, kdnnen relaisgesteuerte Signale
Uber die gleichen Kabel wie digitale Eingangssignale gefiihrt werden. Es
wird empfohlen, relaisgesteuerte Signale Uber verdrillte Kabelpaare zu fiih-
ren.

24 V Gleichspannungs- und 115/ 230 V Wechselspannungssignale
dirfen auf keinen Fall im gleichen Kabel gefiihrt werden.

Hinweis! Befinden sich die Ubergeordnete Steuergerate und der ACS 140
im gleichen Schaltschrank, so missen diese Empfehlungen nicht in vollem
Umfang befolgt werden. Falls der Kunde die gesamte Anlage priifen
mochte, kdnnen durch eine groRziigigere Auslegung dieser Empfehlungen
Kosten eingespart werden, indem beispielsweise fir digitale Eingangs-
signale ungeschirmte Kabel verwendet werden. In jedem Fall muss jedoch
der Kunde die entsprechenden Mdglichkeiten prifen.

Steuertafelkabel

Die Steuertafel darf nur mit dem Kabel an den Umrichter angeschlossen
werden, das mit dem Optionspaket PEC-98-0008 geliefert wird. Mitgelieferte
Anweisungen sind zu beachten.
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Die Steuerkabel sind moglichst weit von den Netz- und Motorkabeln zu
verlegen (mind. 20 cm). Der freie Abstand auf beiden Seiten des Umrichters
muss mind. 20 cm betragen, um Ausstrahlung vom Umrichter zum Kabel zu
vermeiden.

Zusatzliche Anweisungen zur Gewahrleistung der
Konformitat mit Norm EN61800-3, 1. Umgebung,
Eingeschrankte Verfiigbarkeit und AS/NZS 2064,
1997, Klasse A

Hinweis! AS/NZS 2064, 1997, Klasse A gilt fur Umrichter des Typs
ACS 143-xKx-3.

Der zusatzliche EMV-Filter It. Tabelle 8 und 9 ist in jedem Fall zu verwen-
den, und die beiliegenden Anweisungen sind beim Anschluss der Kabel-
schirme zu beachten.

Filter fur normale Kabellangen sind in Tabelle 8 aufgefiihrt, die Filter fur
Uberlange Kabel in Tabelle 9.

Die maximale Lange des Motorkabels ist den Tabellen 8 und 9 zu
entnehmen. Motorseitig ist der Kabelschirm mit einem EMV-Kabelstutzen
(z.B. ZEMREX SCG geschirmte Kabelstutzen) tiber den gesamten
Kabelumfang (360°) zu erden.

Tabelle 8 Max. Lénge des Motorkabels bei Verwendung von Eingangsfilter
ACS100/140-IFAB-1, -IFCD-1 oder ACS140-IFAB-3, -IFCD-3 und einer
Schaltfrequenz von 4 kHz, 8 kHz oder 16 kHz.

ACS100/140-IFAB-1
Umrichtertyp
4 kHz 8 kHz 16 kHz

ACS141-K18-1, -H18-1 30m 20m 10m
ACS141-K25-1, -H25-1 30m 20 m 10m
ACS141-K37-1, -H37-1 30m 20 m 10m
ACS141-K75-1, -H75-1 30m 20 m 10m
ACS141-1K1-1, -1H1-1 30m 20m 10m
ACS141-1K6-1, -1H6-1 30m 20m 10m

Umrichtertyp ACS100/140-IFCD-1
ACS 141-2K1-1 30m 20 m 10m
ACS 141-2K7-1 30m 20m 10m
ACS 141-4K1-1 30m 20m 10m

Umrichtertyp ACS140-IFAB-3
ACS 143-K75-3, -H75-3 30m 20 m 10m
ACS 143-1K1-3, -1H1-3 30m 20 m 10m
ACS 143-1K6-3, -1H6-3 30m 20 m 10m
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ACS100/140-IFAB-1
Umrichtertyp
4 kHz 8 kHz 16 kHz
ACS 143-2K1-3, -2H1-3 30m 20m 10m
Umrichtertyp ACS140-IFCD-3
ACS 143-2K7-3 30 m 20 m 10m
ACS 143-4K1-3 30m 20 m 10m

Tabelle 9 Max. Lénge des Motorkabels bei Verwendung von Eingangsfilter
ACS100-FLT-C oder ACS140-FLT-C und einer Schaltfrequenz von 4 kHz
oder 8 kHz.

ACS100-FLT-C
Umrichtertyp

4 kHz 8 kHz*
ACS 141-K75-1 100 m 100 m
ACS 141-1K1-1 100 m 100 m
ACS 141-1K6-1 100 m 100 m
ACS 141-2K1-1 100 m 100 m
ACS 141-2K7-1 100 m 100 m
ACS 141-4K1-1 100 m 100 m

Umrichtertyp ACS140-FLT-C
ACS 143-xKx-1** 100 m 100 m
ACS 143-xKx-3 100 m 100 m

* Effektiver Motorkabelschirm entsprechend Abbildung 21 erforderlich.

**ACS 143-4K1-1: max. Dauerlast 70 % des Nennwertes.

Fir ACS 141-4K1-1 und ACS 143-4K1-1 ist ein in Abbildung 21 gezeigtes Kabel erforderlich.

Wird der Eingangsfilter ACS100-FLT-C oder ACS140-FLT-C bei 200 V -
Geraten verwendet, muss bei einer Motorkabellange von tuber 50 m die Aus-
gangsdrossel ACS-CHK-B verwendet werden. Bei 200 V-Geraten, die mit
einem Filter des Typs ACS100-FLT-C bzw. ACS140-FLT-C ausgerustet
sind, muss die Ausgangsdrossel ACS-CHK-A installiert werden.

Wird der Eingangsfilter ACS140-FLT-C bei 400 V -Geraten verwendet, muss
bei einer Motorkabellange von 30 bis 50 m die Ausgangdrossel ACS-CHK-B
installiert werden; ist das Motorkabel langer als 50 m, mussen drei Ausgang-
drosseln des Typs SACL22 verwendet werden.

Die Drosseln ACS-CHK-A und ACS-CHK-B werden zusammen mit
Eingangsfilter ACS100-FLT-C geliefert.

Bei Verwendung des Eingangsfilters ACS100-FLT-C oder ACS140-FLT-C
entsprechen die leitungsgebundenen Emissionen den Grenzwerten flr die
uneingeschrankte Verfugbarkeit in der 1. Umgebung gemaR EN 61800-3
(EN 50081-1), vorausgesetzt, dass das Motorkabel effektiv geschirmt (siehe
Abbildung 21) und nicht langer als 30 m ist.
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Zusatzliche Anweisungen zur Gewahrleistung der
Konformitat mit Norm EN61800-3, 1. Umgebung,
Uneingeschrankte Verfiigbarkeit

Der zusatzliche EMV-Filter ACS100-FLT-D, ACS100-FLT-E oder
ACS140-FLT-D ist in jedem Fall zu verwenden, und die beiliegenden
Anweisungen sind beim Anschluss der Kabelschirme zu beachten.

Die maximale Léange des Motorkabels ist der Tabelle 10 zu entnehmen; das
Kabel muss wie in Abbildung 21 gezeigt abgeschirmt sein. Motorseitig ist der
Kabelschirm mit einem EMV-Kabelstutzen (z.B. ZEMREX SCG geschirmte
Kabelstutzen) lGber den gesamten Kabelumfang (360°) zu erden.

Tabelle 10 Max. Lédnge des Motorkabels bei Verwendung von Eingangsfilter
ACS100-FLT-D, -E oder ACS140-FLT-D und einer Schaltfrequenz von
4 kHz.

ACS100-FLT-D ACS100-FLT-E
Umrichtertyp
4 kHz 4 kHz
ACS 141-K75-1 5m -
ACS 141-1K1-1 5m -
ACS 141-1K6-1 5m -
ACS 141-2K1-1 - 5m
ACS 141-2K7-1 - 5m
ACS 141-4K1-1 - 5m
ACS140-FLT-D
Umrichtertyp
4 kHz
ACS 143-xKx-3 5m

Zwei Drosseln des Typs ACS-CHK-A oder ACS-CHK-C sind im Lieferum-
fang des Filterpakets fur einphasige Umrichter des Typs ACS 141-xKx-1 ent-
halten. Das Motorkabel muss zusammen mit dem Schirm durch die Offnung
in der Drossel geflihrt werden. Ebenso mussen alle anderen Steuerkabel
sowie - falls vorhanden - das Kabel der Steuertafel durch eine andere Dros-
sel gefiihrt werden. Bei dreiphasigen Umrichtern des Typs ACS 143-xKx-3
ist im Filterpaket eine Drossel ACS-CHK-A enthalten; das Motorkabel muss
zusammen mit dem Schirm durch die Offnung in der Drossel gefiihrt wer-
den. Die Kabellangen zwischen Umrichter und den Drosseln dirfen 50 cm
nicht Gberschreiten.

Bei Geraten des Typs ACS 141-2K1-1, ACS 141-2K7-1 und ACS 141-4K1-1
muss die Steuertafel - sofern vorhanden - an der vorderen Abdeckung des
Umrichters angebracht werden.
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Zusatzliche Anweisungen zur Gewahrleistung der
Konformitat mit Norm EN61800-3, 2. Umgebung

Der zusatzliche EMV-Filter It. Tabelle 11 ist in jedem Fall zu verwenden, und
die beiliegenden Anweisungen sind beim Anschluss der Kabelschirme zu
beachten.

Die maximale Lange des Motorkabels ist der Tabelle 11 zu entnehmen.
Motorseitig ist der Kabelschirm mit einem EMV-Kabelstutzen (z.B. ZEMREX
SCG geschirmte Kabelstutzen) liber den gesamten Kabelumfang (360°) zu
erden.

Tabelle 11 Max. Lénge des Motorkabels bei Verwendung von Eingangsfilter
ACS100/140-IFAB-1, -IFCD-1, oder ACS140-IFAB-3, -IFCD-3 und einer
Schaltfrequenz von frequency 4 kHz, 8 kHz oder 16 kHz.

ACS100/140-IFAB-1
Umrichtertyp
4 kHz 8 kHz 16 kHz
ACS141-K18-1, -H18-1 50 m 50 m 10m
ACS141-K25-1, -H25-1 50 m 50 m 10m
ACS141-K37-1, -H37-1 50 m 50 m 10m
ACS141-K75-1, -H75-1 75 m 75 m 10m
ACS141-1K1-1, -1H1-1 75m 75m 10m
ACS141-1K6-1, -1H6-1 75 m 75 m 10m
Umrichtertyp ACS100/140-IFCD-1
ACS 141-2K1-1 75m 75m 10m
ACS 141-2K7-1 75 m 75 m 10m
ACS 141-4K1-1 75m 75m 10m
Umrichtertyp ACS140-IFAB-3
ACS 143-K75-3, -H75-3 30m 30m 10m
ACS 143-1K1-3, -1H1-3 50m 50 m 10m
ACS 143-1K6-3, -1H6-3 50 m 50 m 10m
ACS 143-2K1-3, -2H1-3 50 m 50 m 10m
Umrichtertyp ACS140-IFCD-3
ACS 143-2K7-3 50 m 50 m 10m
ACS 143-4K1-3 50 m 50 m 10m

Erdfreie Verteilernetze

Die fir Frequenzumrichter des Typs ACS 140 ausgelegten Eingangsfilter
kénnen nicht in erdfreien Versorgungsnetzen bzw. in industriellen Netzen
mit hohem Ubergangswiderstand eingesetzt werden.

Sicherstellen, dass keine UberméaRigen Emissionen in benachbarte Nieder-
spannungsnetze abgegeben werden. In einigen Fallen ist die natirliche
Unterdriickung in Transformatoren und Kabeln ausreichend. Im Zweifelsfall
kann ein Speisetransformator mit statischer Schirmung zwischen Primar-

und Sekundarwicklung verwendet werden.
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Netzstrom-Oberschwingungen

Die Produktnorm EN 61800-3 verweist auf EN 61000-3-2, in der die
Grenzwerte fir die Emissionen von Netzstrom-Oberschwingungen fir
Gerate festgelegt sind, die an ein 6ffentliches Niederspannungsnetz
angeschlossen sind.

EN 61000-3-2 gilt fir Niederspannungsnetze, die im
Niederspannungsbereich an &ffentliche Versorgungsnetze angeschlossen
sind. Die Produktnorm gilt nicht fir industrielle Niederspannungsnetze, die
im Mittel- oder Hochspannungsbereich an &ffentliche Versorgungsnetze
angeschlossen sind.

Offentliches Niederspannungsnetz

Die Grenzwerte und Anforderungen der EN 1000-3-2 gelten flr Gerate mit
einem Nennstrom <16 A. Der ACS 140 ist ein professionelles Gerat fur den
Einsatz im industriellen und gewerblichen Bereich und nicht fiir den
allgemeinen offentlichen Verkauf bestimmt.

Der ACS 140 mit einer Gesamt-Nennleistung groRer 1 kW entspricht der EN
61000-3-2. Im Leistungsbereich unter 1 kW verwenden Sie bitte
Eingangsdrossel-Kombinationen und die in der Tabelle 12 aufgefiihrten
ACS 140-Typen oder beantragen Sie eine Anschlussgenehmigung beim
zustandigen Versorgungsunternehmen.

Tabelle 12 Kombinationen von Eingangsdrosseiln und ACS 140, die den
Grenzwerten von Klasse A (eingeschrénkte Erhéltlichkeit) der EN 61800-3-2

entsprechen

Typ Eingangsdrossel Eingangsdrossel
(IP21) (IP00)

ACS141-K18-1 ACS-CHK-A3 * SACL21
ACS141-K25-1 ACS-CHK-A3 ** SACL21+SACL21
ACS141-K37-1 ACS-CHK-A3 ** SACL21+SACL21
ACS141-K75-1 ACS-CHK-A3 **
ACS143-K75-3 ACS-CHK-A3
ACS143-1K1-3 ACS-CHK-A3
ACS143-1K6-3 ACS-CHK-A3

* Die Drossel ACS -CHK-A3 enthalt drei einphasige Drosseln, verwenden Sie nur eine
Drossel.

**Die Drossel ACS -CHK-A3 enthélt drei einphasige Drosseln, verwenden Sie zwei Drosseln
in Reihe geschaltet.
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Industrielle Niederspannungsnetze

Wenn der ACS 140 in Industrieanlagen eingesetzt wird, fiir die die EN
61000-3-2 nicht relevant ist, sollte eine geeignete wirtschaftliche Lésung
unter Einbeziehung der gesamten Installation gewahlt werden.

Typischerweise verursacht ein einzelnes Gerat mit geringerer Leistung wie
der ACS 140 keine signifikanten Oberschwingungen im Verteilernetz. Der
Anwender sollte jedoch, bevor er den ACS 140 anschlief3t, die
Oberschwingungsstrome und -spannungen beachten, die innerhalb des
Spannungsversorgungssystems auftreten und die Netzimpedanz
beriicksichtigen. Die H6he der Oberschwingungsstrome des ACS 140 unter
Nennlast-Bedingungen sind auf Anfrage erhaltlich, und die
Bewertungsmethode nach EN 61800-3, Anhang B, kann als Anleitung
verwendet werden.
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ANHANG

Lokale Steuerung gegeniiber Fernsteuerung

Der ACS 140 kann von zwei Fernsteuerorten oder von der Steuertafel be-
dient werden. Abbildung 23 zeigt die Steuerorte des ACS 140.

Die Auswahl zwischen lokaler Steuerung (LOC) und Fernsteuerung (REM)
wird vorgenommen, indem die MENU- und die ENTER-Tasten gleichzeitig
gedriickt werden.

Start/Stop/Drehrichtung,
Tastatur Sollwert 1 (soLLW1, Hz)
oder Tastatur Sollwert 2 (SsoLLW2, %)

17

EXT1 EXT2
Start/Stop/Drehrichtung, Start/Stop/Drehrichtung,
externer Sollwert 1 (Hz) externer Sollwert 2 (%)

Abbildung 23 Steuerorte

Lokale Steuerung

Die Steuerbefehle kommen ausschlief3lich von der Steuertafel, wenn sich der
ACS 140 in lokaler Steuerung befindet. Dieses wir durch das LOC im Display
der Steuertafel angezeigt.

Loc , '

Hz

OUTPUT

Parameter 1101 TASTATUR SOLLW AUSW wird benutzt, um den Tastatur-Soll-
wert auszuwahlen, welcher entweder SoLLw1 (Hz) oder SOLLW2 (%) sein
kann. Wenn SoLLw1 (Hz) ausgewahlt wird, ist der Sollwert eine Frequenz,
die dem ACS 140 in Hz vorgegeben. Wenn SoLLW2 (%) ausgewahlt wird, ist
der Sollwert in Prozent angegeben.

Wenn das PID-Regler-Makro benutzt wird, wird der Sollwert SoLLw?2 direkt
dem PID-Regler in Prozent zugefiihrt. Anderenfalls wird der Sollwert
SoLLw2 (%) in Frequenz umgewandelt, so dal 100 % der MAXIMUM FREQ
(Parameter 2008) entsprechen.
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Fernsteuerung

Wenn sich der ACS 140 in Fernsteuerung befindet (REM), werden die Befeh-
le in erster Linie durch die Analog- und Digitaleingdnge gegeben, obwohl die
Befehle auch noch von der Steuertafel und der seriellen Kommunikation ge-

geben werden kdnnen.

Parameter 1102 EXT1/EXT2 AUSW wahlt zwischen den beiden externen
Steuerorten EXT1 und EXT2 aus.

Die Quelle der Start/Stop/Drehrichtungs-Befehle fir EXT1 wird durch Parame-
ter 1001 ExT1 BEFEHLE definiert. Die Sollwertquelle wird durch Parameter
1103 EXT SoLLw1 Ausw definiert. Der externe Sollwert 1 ist immer ein Fre-
quenzsollwert.

Die Quelle der Start/Stop/Drehrichtungs Befehle fiir EXT2 wird durch
Parameter 1002 EXT2 BEFEHLE definiert. Die Sollwertquelle wird durch
Parameter 1106 EXT SoLLw2 Ausw definiert. Der externe Sollwert 2 kann ein
Frequenzsollwert oder ein ProzeRsollwert sein, abhéngig vom ausgewahlten
Anwendungs-Makro.

Bei Fernsteuerung kann der Festdrehzahlbetrieb mit Parameter 1201
FESTDREHZAHL AUSW programmiert werden. Die Digitaleingdnge kdnnen
benutzt werden, um zwischen dem externen Frequenzsollwert und sieben
einstellbaren Festdrehzahlen (1202 FESTDREHZAHL 1... 1208 FESTDREHZAHL7)
auszuwabhlen.

EXT Sw2| [Ext SW1 xt1/ext2 [FESTDREHZ|TASTATUR
IAUSW IAUSW USWAHL | [AUSWAHL || Sw AUSW
1106 1103 10? 1201 1101
Steuer- | | ! !
Klemmen ! | |
Al1-2 P”'5 I EXT | |
Analog TASTAT I I
Eingange | | ‘ EXT2: ! | Fernsteuerung
AL A2 [AM2DI5 | o ‘ DI-DI5
- | Max Freq
Digital TASTATU Applik. ‘ ‘ " Lokal |
I [ ( IK. OKal -
Eingéinge Lokal i (IglpD) : Festdr.- : :
DI1-DI
° | | [zahlen | !
I I | I
| ! | !
I I | I
I I g I
i SoLLw2 ((o) |
I I I
| ! SoLtw1 (Hz) !
| |
Tastatur : | |
Soll ! ‘ !
| I I
Fern/lokal- 4 — — = = = — = — = — — — — — — T-—-—--- r 7777777
| Start/Stop, Drehrichtund |
T
|
! * Start/Sto
| P
KEINE AUSW I LOKAL ABFRAGE
11-DI5 ExT1 .
T\ N___FERN VORWARTS Drehrichtg
TASTATUR | KEINE AUSW Y | |
DI1-DI5 ) ext2 RUCKW # |
I ! Ifreigegeb
TASTATU gegeben,
| R ! 'DI1-DI5

X ie BT EINSCH FREI
001 1002 1003 601

Abbildung 24 Auswahl von Steuerorten und Steuerquellen.
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Interne Signalanschliisse fiir die Makros

EXT SW2 | |EXT sSw1 XT1/EXT2 | [FESTOREHZ || TASTATUR
IAUSW AUSW IAUSW IAUSW SW AUSW
1106 110? 110? 12q1
g;emu%rén | ‘ EXT1 ‘DI3,4 |
LA EXT1I | |
Analog _ |TASTATUR I I
Eingange ‘ EXT2 ! ! Fernsteuerung
Al1, A2 g .
Al-2.001-5, Fernsteuerung I DI3.4
Digital TABTAT I Max Freq
19" L -
Eingange ——Lokalt | [Festdreh-
DI1-DI5 | | |zahlen
|
|
|
|
I
I
I
Tastatur :
Sollv +
Lokal/Fem|- | — — — — — — = 4~~~ — —__
| Start/Stop, Drehrichtung
T
' KEINE AUSW
DI1-DI5
TASTATUR‘ KEINE AUSW
IDI-DI5 )
| | 'frei
| TASTATUR, | ifreigegeben,
DI1-DI5

|
BEFEHLE BEFEHLE
1001 1002

Abbildung 25 Die Steuersignalanschliisse der Anwendungsmakros
ABB Standard, Drehrichtungsumkehr und Vormagnetisierung.
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Steuer-
Klemmen

EXT Sw2 | [EXT Sw1

Analog
Eingénge
Al1, AI2

Digital

Eingénge | [

DI1-DI5

Tastatur

Soll
Lokal/Fern -

EXT1/EXT2 | |FESTOREHZ || TASTATUR
AUSW AUSW IAUSW IAUSW SW AUSW
1106 1103 1102 120‘1 11q1
| ! D2 D3
j A1 | EXT'I: | |
TASTATUR ! !
| EXTé ! ' Fernsteuerung
T
Al | ‘DIS [
I i
TASTATUII.ROKa‘ Anwend | , Lokal | |
4A|1 " | PD : Festdreh | I
hi
Yo GE—— P | |
A1 ! | |
NP : | |
isTW1 | T
EINGAUS : | [N ! SoLLw2 (d(n) :
4007 A
I TisTwerT | |
‘ AUSW i SoLLw1 (Hz) !
EING AUSW| 14006 |
4008 |, | |
| ! |
;
T I
I
I

|
&

|
KEINE AUSW |

DIt EXT1!

[ TASTATUR
I KEINE AUSW EXT2|
Il

TASTATUR

Drehrichtg

|
"9 VORWARTS T
RUCKWARNS I

| |

‘ DI5

DREHRICHT(3EINSCH FREIG
1003 1601

Abbildung 26 Die Steuersignalanschliisse des PID-Regler Makros.
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