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Kapitel 1: VORWORT UND ALLGEMEINES
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1. Vorwort und Alilgemeines

1.1 Kurzbeschreibung

Dreiphasen-Frequenzumformer FU3AM zur stufenlosen Drehzahlsteuerung bzw. —regelung
von Drehstrom-Asynchronmotoren. Er zeichnet sich durch zahlreiche Features aus wie z.B.:
weiter Eingangsspannungsbereich

Eingangsseitiges Netzfilter bereits integriert

digitale Tachorickflihrung (optional)

temperaturiberwachte Endstufe mit geregeltem Lufter

Phasenstromiberwachung der Motorwicklung

Eingang fur beliebigen Motortemperaturfihler

Uber- und Unterspannungsilberwachung des Zwischenkreises

Ausregelung von Zwischenkreisschwankungen

Soll-Ist-Uberwachung der Drehzahl im Regler-Mode

Aluminiumprofilgehduse zur Schaltschrankmontage

Steckbare Anschlussklemmen (Schraub-, bzw. Federkraftanschluss)

Integriertes Schaltnetzteil zur Elektronik-Versorgung

L IR JEE Z2ER ZNE JER JEE JER JER JEE 2R JER 2

1.2 Vorteile:

+ Kompakte platzsparende Ausfiihrung
+ Hervorragende Regeleigenschaften in weitem Regelbereich
+ Vielfaltige Moglichkeiten der Sollwertvorgabe:
¢ Durch Analogspannung
¢ Mittels programmierbarer Festdrehzahlen
¢ Uber digitales Steuerwort
¢ Sichere Netztrennung durch integriertes Netzschiitz (extern ansteuerbar, mit Meldekon-
takt)

+ Betrieb an handelstibliche Normmotoren

+ Sinusférmige Erregung des Motors, d.h. guter Rundlauf auch bei kleinen Drehzahlen

+ Potenzialgetrennte Regelelektronik

¢ Uberlastsicher durch Uberstromabschaltung

¢ Elektronischer Drehrichtungswechsel

+ Kurze Inbetriebnahmezeiten, bei Verwendung vorkonfektionierter und vorgeprufter Ka-
belsatze.

¢ Servicefreundliche Anschlusstechnik

+ Display zeigt alle Geratezustéande auf einen Blick

¢ Ubersichtliche Gerateprogrammierung mittels ANTEK UniDesk

¢ PC-Schnittstelle: normgerechte RS-232-Buchse

¢ Funkentstorklasse , A"

¢ UL-CSA-Approbation

1.3 Lieferumfang

Frequenzumformer zum Einbau in Schaltschrank. Der Frequenzumformer ist funktions- und
dauerlaufgepruft.
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1.4 Rechtliche Bestimmungen

Haftung

Die in dieser Betriebsanleitung angegebenen Informationen, Daten und Hinweise waren zum
Zeitpunkt der Drucklegung auf dem neuesten Stand. Aus den Angaben, Abbildungen und
Beschreibungen dieser Betriebsanleitung kénnen keine Anspriche auf bereits gelieferte
Frequenzumformer geltend gemacht werden.

Die in dieser Betriebsanleitung dargestellten verfahrenstechnischen Hinweise und Schal-
tungsausschnitte sind Vorschlage, deren Ubertragbarkeit auf die jeweilige Anwendung Uber-
prift werden muss. Fir die Eignung der angegebenen Verfahren und Schaltungsvorschlage
Ubernimmt die Firma ANTEK GmbH keine Gewahr.

Es wird keine Haftung Gbernommen fir Schaden und Betriebsstérungen, die entstehen
durch:

¢ Missachten dieser Betriebsanleitung
¢ eigenmé&chtige Veranderungen am Frequenzumformer

+ Bedienungsfehler

¢ unsachgemaBes Arbeiten an und mit dem Frequenzumformer

+ Betrieb des Frequenzumformers in einer anderen als hier beschriebenen Einbau- oder
Anschlussart

Gewahrleistung
Melden Sie Mangel sofort nach Feststellung des Fehlers beim Hersteller an.
Die Gewahrleistung erlischt bei:

+ sachwidriger Verwendung des Frequenzumformers
¢ unsachgemaBem Arbeiten an und mit dem Frequenzumformer

¢ eigenméachtigen Veranderungen am Frequenzumformer

1.5 Definition verwendeter Begriffe

Qualifiziertes Personal

Qualifiziertes Personal sind Personen, die aufgrund ihrer Ausbildung, Erfahrung, Unterwei-
sung sowie Kenntnisse Uber einschlagige Normen und Bestimmungen, Unfallverhitungsvor-
schriften und Betriebsverhaltnisse von dem fir die Sicherheit der Anlage Verantwortlichen
berechtigt worden sind, die jeweils erforderlichen Tatigkeiten auszufiihren und dabei mégli-
che Gefahren erkennen und vermeiden kénnen.

(Definition fur Fachkrafte nach IEC 364)

Betreiber
Betreiber ist jede natlrliche oder juristische Person, die den Antriebsregler Frequenzumfor-
mer verwendet oder in deren Auftrag der Frequenzumformer verwendet wird.

Seite 6 von 30 Technische Unterlagen FUSAM-03



Kapitel 2: SICHERHEITSHINWEISE ﬁh’ EK

ANTRIEBE & ELEKTRONIK

2. Sicherheitshinweise

2.1 Betriebsanleitung
Die vorliegende Betriebsanleitung dient zum sicherheitsgerechten Arbeiten an und mit dem
Frequenzumformer. Sie enthélt Sicherheitshinweise, die beachtet werden mussen.

Neben den grundsétzlichen Sicherheitshinweisen in diesem Kapitel, missen auch die Si-
cherheitshinweise im fortlaufenden Text beachtet werden.

Mit diesen Sicherheitshinweisen wird kein Anspruch auf Vollstéandigkeit erhoben. Bei Fragen
und Problemen sprechen Sie bitte den Hersteller an.

Alle Personen, die am und mit dem Frequenzumformer arbeiten, missen bei ihren Arbeiten
die Betriebsanleitung verfigbar haben und die fir sie relevanten Angaben und Hinweise
beachten.

Die Betriebsanleitung muss stets komplett und im einwandfrei lesbaren Zustand sein.

2.2 Symbolik
In dieser Anleitung werden wichtige Erklarungen mit folgenden Symbolen hervorgehoben:

Achtung: Diese Erklarung weist auf Gefahren hin, die u.U. Personen- oder Sachschéaden zur
Folge haben kdnnen.

Aufmerksamekeit erforderlich / Priifen: Bitte legen Sie besonderes Augenmerk auf den be-
schriebenen Sachverhalt.

Information: Hier erhalten Sie weitergehende Informationen zum Produkt.

2.3 Aligemeine Sicherheitshinweise

Der Frequenzumformer entspricht zum Zeitpunkt der Auslieferung dem Stand der Technik
und gilt grundsétzlich als betriebssicher. Von dem Antriebsregler gehen Gefahren aus wenn:

¢ nicht qualifiziertes Personal an und mit dem Frequenzumformer arbeitet,

> ©0b

+ der Frequenzumformer in nicht vorgesehener Art und Weise eingebaut oder angeschlos-
sen wird

¢ der Frequenzumformer sachwidrig verwendet wird.

Dann besteht Gefahr fir:

+ Personen

+ den Frequenzumformer

+ andere Sachwerte des Betreibers.

Die Anlagen, in die der Frequenzumformer eingebaut wird, missen so projektiert sein, dass
sie bei ordnungsgemaBer Aufstellung und bei bestimmungsgemaBer Verwendung im fehler-
freien Betrieb ihre Funktionen erfiillen und keine Gefahr fiir Personen verursachen. Dies gilt

auch fir das Zusammenwirken des Frequenzumformers mit der Gesamtanlage. Bei Anwen-
dungen in Anlagen und Steuerungen mit sicherheitstechnischen Anforderungen sowie bei
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der Installation, sind die einschlagigen Gesetze und Vorschriften zu beachten
(z.B. EN 57100, EN 60204).

Treffen Sie zusétzliche MaBnahmen, um Folgen von Fehlfunktionen einzugrenzen, die Ge-
fahren fir Personen verursachen kénnen:

+ weitere unabhéangige Einrichtungen, welche mogliche Fehlfunktion des Frequenzumfor-
mers absichern.

¢ elektrische oder nichtelektrische Schutzeinrichtungen (Verriegelung oder mechanische
Sperren)

+ systemumfassende MaBnahmen

Sorgen Sie durch geeignete MaBnahmen dafiir, dass bei Stérungen des Frequenzumfor-
mers keine Sachschaden entstehen.

Bei Arbeiten an unter Spannung stehenden Geréten sind die geltenden Unfallverhtungs-
vorschriften unbedingt zu beachten.

Reparaturen am Gerat oder dessen Komponenten dirfen aus Griinden der Sicherheit und
Erhaltung der dokumentierten Systemdaten und Funktionen nur durch den Hersteller erfol-
gen.

Far eine ungeeignete, falsche manuelle oder automatische Einstellung der Parameter fir
den Antrieb wird keine Haftung tbernommen.

2.4 Pflichten des Betreibers
Der Betreiber bzw. sein Sicherheitsbeauftragter ist verpflichtet:
+ das Einhalten aller relevanten Vorschriften, Hinweise und Gesetze zu kontrollieren,

+ zu gewabhrleisten, dass nur qualifiziertes Personal an und mit dem Frequenzumformer
arbeitet,

+ zu gewahrleisten, dass das Personal die Betriebsanleitung bei allen entsprechenden Ar-
beiten verflgbar hat und

¢ nichtqualifiziertem Personal das Arbeiten an und mit dem Frequenzumformer zu untersa-
gen.

+ Der Betreiber ist daftr verantwortlich, dass der Motor, der Umrichter und Zusatzgerate
nach den anerkannten technischen Regeln im Aufstellungsland, sowie anderen regional
gultigen Vorschriften, aufgestellt und angeschlossen werden. Dabei sind die Kabeldimen-
sionierung, Abschirmung, Erdung, Abschaltung, Trennung und der Uberstromschutz be-
sonders zu berlcksichtigen.

2.5 Personal

Nur qualifiziertes Personal darf an und mit dem Frequenzumformer arbeiten.

2.6 Hinweise zum Auspacken, Aufstellen und Einbau

Nach dem Auspacken bzw. vor der ersten Inbetriebnahme ist der Frequenzumformer auf
evitl. Transportschaden zu prifen.

Alle Steck- und Schraubverbindungen sind auf festen Sitz zu prufen.
Mindestanforderungen far Aufstellort:
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+ Der Raum soll méglichst staubfrei sein (bei Schaltschranken mit Lifter ist ein Staubfilter
vorzusehen).

+ Zulassige Umgebungstemperatur und Luftfeuchte darf nicht Gberschritten werden (ggf.
MaBnahmen zur Klimatisierung vorsehen).

+ Der Umformer verursacht Verlustleistung und erwarmt die Umgebung. Auf ausreichenden
Abstand zu warmeempfindlichen Geréaten ist zu achten.

+ Bei verunreinigter Kihlluft (Staub, Flusen, aggressive Gase und Fette), die die Funktion
des Frequenzumformers beeintrachtigen kénnte missen ausreichende GegenmaBnah-
men getroffen werden, z.B. separate Luftfihrung, Einbau von Filtern, regelmaBige Reini-
gung, etc.

+ Die Gerate sind fir die Montage auf einer Montageplatte im Schaltschrank vorgesehen.
+ Die Montage muss senkrecht erfolgen.

+ Auf ungehinderten Zutritt der Kihlluft und Austritt der Abluft achten. Fir Zu- und Abluft
mussen Freirdume eingehalten werden.

+ Wird der Frequenzumformer dauerhaft Schwingungen oder Erschitterungen ausgesetzt,
sind gegebenenfalls Schwingungsdampfer notwendig.
2.7 Elektrische Installation

+ Der Frequenzumformer enthalt elektrostatisch gefahrdete Bauelemente. Vor Montage-
und Servicearbeiten im Bereich der Anschlussklemmen muss sich das Personal von elek-
trostatischen Aufladungen befreien. Die Entladung kann durch vorheriges BerUhren einer
geerdeten Metallflache erfolgen.

¢ Zum Schutz der Zuleitung ist die entsprechende Leitungsschutz-Sicherung erforderlich

¢ Der Motor sollte einen Temperaturfihler besitzen. Die Auswertung kann vom FU3AM o-
der einem geeigneten Auswertegerat Gbernommen werden.

¢ Steuerleitungen und Leistungskabel sind immer getrennt und in rAumlichem Abstand zu
verlegen.

+ Der Sollwerteingang ist mit abgeschirmten Leitungen zu verlegen.
¢ Zuleitungsquerschnitte fur Zuleitung und Motorleitung mindestens 1,5 mm?2!

+ Vor Ort glltige Sicherheitsbestimmungen beachten
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2.8 EMV - gerechte Verdrahtung

Um die elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) in Ihren Schaltschrénken in elektrisch rau-
er Umgebung sicherzustellen, sind bei der Konstruktion und dem Aufbau folgende EMV-
Regeln zu beachten:

¢ Alle metallischen Teile des Schaltschrankes sind groBflachig und gut leitend miteinander
zu verbinden. (Nicht Lack auf Lack!) Falls nétig Kontakt- oder Kratzscheiben verwenden.
Die Schranktr ist Gber die Massebander (oben, mittig, unten) méglichst kurz mit dem
Schrank zu verbinden.

¢ Signalleitungen und Leistungskabel sind raumlich getrennt voneinander zu verlegen um
Koppelstrecken zu vermeiden. Mindestabstand: 20 cm:

+ Signalleitungen maéglichst nur von einer Ebene in den Schrank fuhren.
Ungeschirmte Leitungen des gleichen Stromkreises (Hin- und Ruckleiter) sind méglichst
zu verdrillen.

¢ Schutze, Relais und Magnetventile im Schrank, gegebenenfalls in Nachbarschrénken,
sind mit Léschkombinationen zu beschalten; z.B. mit RC-Gliedern, Varistoren, Dioden.

@0 Die Schirme von Signalleitungen sind beidseitig (Quelle und Ziel), groBflachig und gut

leitend auf Erde’ zu legen. Bei schlechtem Potenzialausgleich zwischen den Schirman-
bindungen, muss zur Reduzierung des Schirmstromes ein zuséatzlicher Ausgleichsleiter
von mindestens 10mm? parallel zum Schirm verlegt werden.

¢ Verdrahtungen nicht frei im Schrank verlegen, sondern méglichst dicht am Schrankge-
hause bzw. an Montageblechen fihren. Dies gilt auch fir Reservekabel. Diese missen
mindestens an einem Ende auf Erde liegen, besser an beiden Enden (zusétzliche
Schirmwirkung).

+ Unnétige Leitungsléangen sind zu vermeiden. Koppelkapazitaten und -induktivitaten wer-
den dadurch klein gehalten.

¢ Der Schirm von Zuleitungen z.B. Resolver- oder Inkrementalgeberkabel muss auf Ge-
hausemasse gelegt werden. In dem Bereich, wo Kabel in das Geh&use gefihrt wird, ist
die Isolation auf etwa 2 cm zu entfernen, um das Schirmgeflecht freizulegen. Das
Schirmgeflecht darf beim Abisolieren nicht verletzt werden. Das Kabel ist an der abisolier-
ten Stelle durch mit Erde verbundene Anschlussklemmen oder Zugbugel zu fihren.

Zugbugel

'Als Erde werden allgemein alle metallisch leitfahigen Teile bezeichnet, die mit einem Schutzleiter ver-
bunden werden kénnen, z.B. Schrankgehause, Motorgehduse, Fundamenterde usw.
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2.9 Betrieb des Frequenzumformers

Betreiben Sie den Frequenzumformer nur im einwandfreien Zustand. Die zulassigen Ein-
satzbedingungen und Leistungsgrenzen mussen eingehalten werden.

Nachrustungen, Veradnderungen oder Umbauten des Frequenzumformer sind grundsatzlich
verboten. Sie bedirfen auf jeden Fall der Riicksprache mit dem Hersteller.

Der Frequenzumformer ist ein Betriebsmittel zum Einsatz in industriellen Anlagen. Wahrend
des Betriebs haben diese Betriebsmittel gefahrliche, spannungsfihrende Teile. Wahrend
des Betriebs missen deshalb alle Abdeckungen am Antriebsregler angebracht sein, um den
Berlhrungsschutz zu gewéhrleisten.

Die Baugruppen sind mit elektrostatisch sensitiven CMOS- und MOS-Bauteilen bestuckt.
Vorsicht mit elektrostatischen Ladungen.

2.10 Wichtiger Hinweis zur Schutzerdung

Wegen der Ableitstrome des bendtigten Netzfilters (>3,5 mA) Uber den Schutzleiter (PE)
muB nach DIN VDE 0160 der Zuleitungsquerschnitt des Schutzleiters zum Schaltschrank
mindestens 10 mm?2 Cu betragen, oder es muf3 ein zweiter Schutzleiter elektrisch parallel
verlegt werden.

Bei gréBeren Anschlussleistungen muB der Mindestquerschnitt des Schutzleiters in entspre-
chender Relation zum Querschnitt der AuBenleiter stehen (siehe DIN 57100 Teil 540).

Die Ableitstréme des Filters kénnen bis zu 100 mA betragen. Der Betrieb mit FI-
Schutzschaltern <100mA ist deshalb nicht mdglich.

2.11 Wichtiger Hinweis zur Leitungsfiihrung

Steuerleitungen und Leistungskabel sind immer getrennt und in raumlichem Abstand zu ver-
legen.
Tacho-, Sollwert- und analoge Steuereingange sind mit abgeschirmten Kabeln zu verlegen.
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3. Technische Daten

3.1 Technische Daten FU3AM

Typ FUSAM
Eingangsspannungsbereich Unet: VAC 3x 380 -10% ... 480 +10%;
Eingangsfrequenz: Hz 45 ... 66
Nenneingangsstrom In: AAC 3x 3
Spitzeneingangsstrom: AAC 3x5
Anschlussleistung kVA 2,1
Absicherung extern': A Motorschutzschalter
(z.B. ABB MS116-4)

24 VDC Versorgung f. Netzschiitz: VDC 24 £10%
Nennausgangsspannung Ua 0...Ue
Nennausgangstrom la: AAC 3x 3
Spitzenausgangsstrom: AAC 3x 5
Ausgangsfrequenz fou: Hz 0...160
Nennausgangsleistung S: kVA 2,1
min. Ausgangsinduktivitat L: mH 2
Regelbereich mit Impulsgeber (Strichzahl 1:100
> 100)
Taktfrequenz Endstufe: kHz 4, 8, bzw. 16
Einbau: senkrecht
Umgebungstemperatur: °C 5...40
Luftfeuchte % max. 90 nicht kondensierend!
Anschlussklemmen:
Eingang und Motoranschluss: Phoenix Contact PC4HV-7,62
Netzsch(tz und Steuerklemmen: Wieland 8513BFK
Parameter: SUB-D 9-polig (Buchsenstecker)
Schutzart: IP 20
Abmessung (BxHxT): mm 70x235x170
Normen und Richtlinien: DIN 57110b

EN 60204

Funkentstérung
Approbation

EN 55011b, Klasse A
UL-CSA (E181898)

Technische Spezifikationen beziehen sich auf 400 VAC Netzeingangsspan-
nung, Taktfrequenz 4 kHz, 1000 m Aufstellhéhe, soweit nicht anders ange-

geben.
3.2 Grenzwerte
UzK

Kuhlkérpertemperatur
Lufttemperatur

" Hinweis:

max. ~ 790 VDC
min. ~ 400 VDC
80°
70°

Im Gerat befindet sich keine Sicherung fir die Netzeinspeisung. Unbedingt Motorschutz-

schalter vorsehen, da das Gerét sonst nicht geschitzt ist.
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. . . A
Verlustleistungsdiagramm: _Ve\;:lustlelstung ’
In

Taktfrequenz Endstufe

I I I >
0 3

Ausgangsstrom in A
3.3 Leistungsreduzierung

Bei Aufstellhéhen Gber 1000 m oder bei Temperaturen Uber 40°C ist die Ausgangsleistung
der Umrichter entsprechend den nachstehenden Diagrammen zu reduzieren.

Leistungsreduzierung bei Aufstellhéhe tGber 1000m Leistungsreduzierung bei Temperaturerhhung
A A
100 — 100 —
80 — 80 —
Ausgangs- Ausgangs-
leistung 60 - leistung 60 -
in % in %
40 - 40
20 20
0 \ \ \ \ > 0 \ \ \ N
0 1000 2000 3000 4000 5000 0 40 50 60 70
Aufstellhnéhe in m Temperaturin °C
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3.4 Abmessungen

70

170

FU x AM

235
220

5,5

f————

"_I

_( 3)--

JJ"\Scheibe und Federring

Inbus-Schraube M5x20 mit

unverlierbar

T
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4. Anschlussbeschreibung

4.1 Alle Anschliisse auf einen Blick

r 7777777777777 1
F | T
_ A K1 2 X2
L 3 T~ X1 o -
4 % 4 ’W \\
NetzanschluB L2~ f 3 Kz 3 v@)MotommschuB
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PE | | ] 7
| ; |
\ ! !
| ; |
\ B» \
; X5
X3 S ) 9 FSW_9
+VDC [ 4 i :gwfg
Netzschiitz —YPC | 2 6 FSW_6 Sollwert
HKT [ 2 5 oW 10-Bit
HK2 [ SW_o '
4 FSW_4 Paralleleingang
| 3 FSW_3
| 2 FSW_2
: w‘ ~GND
| !
- FUSAM |
| !
X4 \
Reset Stérung | 15 [
Digitale Reglerfreigabe | 14
St%uef* links / rechts | 13 X6
- 1 (SHo) |12 6
eingdnge Y ((SWJ% 1 (= el
o | 10 4 fniener
Digitale com + | 9 [ = sicherheit
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— 11— 4 |
Impulsgebertacho @7%7 5 19 GND (0V) |
MotorschutzkonmktEEGNMDW: f B :
\ !
L. - - ________ ]
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4.2 Klemmenanordnung
E Derateoberseite)

x
w

X1

I—‘T\)Oo-b|

Steckerbezeichnung

X1: Netzanschluss (siehe Kap.: 4.3)

X2: Motoranschluss (siehe Kap.: 4.4)

X3: Netzschitz (siehe Kap.: 4.5)

X4: Steueranschluss (siehe Kap.: 4.6)

X5: Sollwert Paralleleingang (siehe Kap.: 4.7)
X6: Briickenverbindungsstecker (siehe Kap.: 4.8)

(Gerateunterseite)

00O )
OO0,
00O
00O

9
X5

4

1
6

X6

| 000000 [ 000000000 | 00000000000000O0 |

A=
LI L1 1 [
X
N
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4.3 Netzanschluss Stecker X1 auf Gerateoberseite

4
F
X1 3 LBA%\ X1
2 b 4
L2~ 1.3
1 2
L
X1-2 L1
X1-3 L2 Eingangsspannung
X1-4 L3
Kabelquerschnitt: 1,5 ... 4mm? (AWG 15 ... 10)
Anzugsmoment: 0,6Nm
4.4 Motoranschluss Stecker X2 auf Gerateunterseite
100 X2
4 FW
2 1 AV
3 :l X2 2 U
4 :l 1 — \’/
FUSAM
X2-1 PE
X2-2 U Motoranschluss
X2-3 V Achtung! Motorleitung immer abgeschirmt ausfihren.
X2-4 W Schirm beidseitig groBflachig auf PE legen.
Achtung! Keine kapazitive Last anschlieBen. Motorleitung durch
Ferritring entkoppeln
Kabelquerschnitt: 1,5 ... 4mm?2 (AWG 15 ... 10)
Anzugsmoment: 0,6Nm
4.5 Anschluss Netzschiitz X3 auf Gerateoberseite :
49
X3 |o e
1|0 :
X1 %
X3-1 Hilfskontakt Meldekontakt (N.O.) =
X3-2 Hilfskontakt Meldekontakt (N.O.) y3 xoo
X3-3 oV Netzschitz Spule S i
X3-4 +VDC Netzschitz Spule (Erregerspannung ° i
von extern) ]

Kabelquerschnitt: 0,4 ... 1,5mm?2 (AWG 21 ... 16) ein-/feindrahtig m
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4.6 Steueranschluss X4

15| o
8
8
X4 |8
8
o
o
o
o
1
X4-1 GND
X4-2 Thermo Eingang f. Motor-Thermokontakt
=]
6
@ L 47k 56k§
5 100k
" 10k %ki
H Tﬁ T
Beliebiger Thermokontakt (Offner oder SchlieBer) oder Thermofihler
oo |(NTC oder PTC) gegen GND
X4-5 GND
X4-6 Soll analoger Sollwert (Bezug GND)
0...10VDC Eingangswiderstand = 100kOhm
X4-3 GND
X4-4 Tacho Eingang f. Pulsgebertacho (2-Draht-Technik)
15V
i IR
N 10n
X4
Spezieller Pulsgeber fir ANTEK-Antriebe
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X4-7 Soll-Ist-OK Meldekontakt (potenzialfrei): Solldrehzahl erreicht (nur im Regler-Mode)
X4-8 Bereit Bereitmeldekontakt (potenzialfrei)
X4-9 COM+ Bezugspunkt fir X4-8 und X4-7 (potenzialfrei)

X4

Belastbarkeit der Meldeausgange: 0,2A, 35VDC bzw. 25VAC
X4-10 GND Bezugsmasse fur X4-11 ... X4-15

X4-11 N2 oder SW_1 |Festdrehzahl N2 oder digitaler Sollwert, Bit 1

X4-12 N1 oder SW_0 |Festdrehzahl N1 oder digitaler Sollwert, Bit O

12 ‘l%ﬂ)n ﬁm " éw

11
10 J%mn ﬁm " éw

He HR
o]

X4

Bei Parameter ,Sollwertquelle” -> ,analog“: N1, N2
Bei Parameter ,Sollwertquelle” -> ,digital“: SW_0, SW_1

Festsollwerte:

Mit den Eingangssignalen Festdrehzahl N1 und Festdrehzahl N2 lassen
sich durch Binarcodierung 3 feste Drehzahlen oder die analoge Soll-
wertvorgabe auswahlen.

Logikdiagramm: | Festdrehzahl N1 | Festdrehzahl N2

Analoger Sollwert LOW LOW
Festsollwert n1 HIGH LOW
Festsollwert n2 LOW HIGH
Festsollwert n3 HIGH HIGH

Parametrierung der Festsollwerte siehe Kap.: 6.2.3

Low 0 ... +2VDC oder offen

X4-13 L/R High: Llnkslauf Low: Rechtslauf
X4-14 RF Reglerfreigabe
X4-15 Reset Low-High-Flanke = Stérungsreset

Low =0 ... +2VDC oder offen
High = +15 ... 30 VDC

8mm

Kabelquerschnitt: 0,4 ... 1,5mm?2 (AWG 21 ... 16) ein-/feindrahtig O:I)
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4.7 Digitaler 10-Bit Sollwert Paralleleingang X5

©

o
o
X518
(o] -
: I T M
e in im ﬁaw s Lw i f
- e 10k pe
X5-1 GND Bezugspotenzial fur digitale Jig Ll %M = %“” + i
Sollwerteingange N g W
X5-2 SW_2 digitaler Sollwert, Bit 2 5| T be ™ 4, T 1
X5-3 SW_3 digitaler Sollwert, Bit 3 4] zobe ™ L, 1 8
X5-4 SW 4 digitaler Sollwert, Bit 4 — 3] T, 0 * I T
X5-5 SW_5 digitaler Sollwert, Bit 5 2] T, e O 0 T %
X5-6 SW_6 digitaler Sollwert, Bit 6 -
X5-7 SW_7 digitaler Sollwert, Bit 7 X5
X5-8 SW_8 digitaler Sollwert, Bit 8
X5-9 SW_9 digitaler Sollwert, Bit 9

Hinweis: Aus Kompatibilitdtsgriinden sind die Eingdnge SW_0 und SW_1 auf X4-12 und
X4-11 zu finden.
Falls nur 8 Bit benutzt werden sollen, muss SW_0 und SW_1 auf Low (bzw. offen) sein.
Low =0 ... +2VDC oder offen
High = +15 ... 30 VDC

8mm

Kabelquerschnitt: 0,4 ... 1,5mm?2 (AWG 21 ... 16) ein-/feindrahtig O:I)

4.8 Bruckenverbindungsstecker zur Einfehlersicherheit X6
Brickenverbindungsstecker zum Verdrahten der Einfehlersicherheit

[ d]e]>[o]o
L0 L) L
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5. Inbetriebnahme

5.1 Einschaltreihenfolge

e Hauptspannung und Netzsch(tz einschalten
e Nur bei Erstinbetriebnahme: Gerét auf die jeweiligen Bedingungen parametrieren.
e Reglerfreigabe und Sollwert vorgeben

nachdem das Gerat eingeschaltet wurde, d.h. nachdem Hauptspannung und Netzschiitz

Q ACHTUNG! An den Steuersteckern X4 und X5 diirfen erst Spannungen angelegt werden,
eingeschaltet wurden und das Gerét ,Bereit” meldet.

5.2 Display

Das 7-Sement-Display zeigt den momentanen Geratezustand an. (Der Geratezustand ist
auch Uber die Bediensoftware ,,UniDesk* zu erkennen)

©

Display aus: Hauptspannung ausgefallen oder zu niedrig oder Netz-
schitz aus. Geréat auBBer Betrieb

0- nicht Bereit: Keine Stérung, jedoch ist die Hauptspannung zu ge-
ring. In diesem Zustand wartet der Umrichter darauf, dass sich die
Hauptspannung aufbaut.

S—
o D e—

1- Bereit: Keine Stérung. Der Antrieb kann sofort gestartet werden.

I-l o em—

2- Rechtslauf: Keine Stérung. Der Umrichter erzeugt ein Rechtsdreh-
feld.

|
.

3- Linkslauf: Keine Stérung. Der Umrichter erzeugt ein Linksdrehfeld.

F1- Unterspannung: Die Zwischenkreisspannung hat einen kritischen
Wert unterschritten. (Dieser Fehler wird nur wéahrend Reglerfreigabe
ausgel6st) Antrieb abgeschaltet.

Spannungsversorgung kontrollieren. (3.1)

F2- Uberspannung: Die Zwischenkreisspannung hat einen kritischen
Wert Uberschritten. Antrieb abgeschaltet.

Spannungsversorgung kontrollieren, Bremsenergie des Motors pri-
fen.(3.1)

° I ° | o — —I
. |~| oI emmm—
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per oder die Innenluft des Umformers wurde zu heif3. Antrieb abge-

, , F3- Ubertemperatur des Kiihlkdrpers oder der Innenluft: Der Kithlkér-
’ schaltet. Fir ausreichende Kuihlung des Umrichters sorgen.

, , F4- Uberstrom: Entweder wurde der eingestellte Spitzenstrom kurzzei-
tig oder der Dauerstrom Uber eine gewisse Zeit Gberschritten. Antrieb
abgeschaltet. Belastung des Motors prufen.

F5- Endstufe: Im Leistungsteil des Umformers ist ein Fehler aufgetre-
ten. Antrieb abgeschaltet.

Falls dieser Fehler wiederholt auftritt, bitte den Hersteller informieren.
Verkabelung und Motor prifen.

F6- Prozessor. Im Mikroprozessor des Umformers ist ein Fehler aufge-
treten. Antrieb abgeschaltet.

Falls dieser Fehler wiederholt auftritt, bitte den Hersteller informieren.

L] L
| o — | o —

——
S—
EE—

F7- Ubertemperatur Motor: Motor wurde zu heiB. Antrieb abgeschaltet.
Belastung des Motors prifen, fir Kihlung des Motors sorgen, Parame-
ter kontrollieren.

I
. I
E— ~|
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6. Service — Information

6.1 Parameteriibersicht

Nr. Parameter Erkléarung

30 Betriebsart

31 f-Takt Taktfrequenz Endstufe

32 U-0 Anfangsspannung

33 U-50 Spannung bei 50Hz

34 f-Nenn Ausgangfrequenz bei max. Sollwertvorgabe

35 Offset Offset Sollwert

36 MUL n-Soll Multiplikator fiir Sollwert

37 N1 Festsollwert1

38 N2 Festsollwert2

39 N3 Festsollwert3

40 tH Sollwertrampe bei Beschleunigen

41 tR Sollwertrampe bei Bremsen

42 n-Nenn Nenndrehzahl bei Drehzahlreglerbetrieb

43 Polzahl Motorpolzahl

44 Strichzahl Strichzahl Impulsgeber

45 t-n-Ist Drehzahlistwertfilter

46 KPn KP-Drehzahlregler

47 Kin KI- Drehzahlregler

48 EinfluB EinfluB Drehzahlregler

49 Schwelle-Soll- | Schaltschwelle Soll-Ist-Uberwachung
Ist

50 t-Soll-Ist Verzdgerungszeit Meldeausgang Soll-Ist-Uberwachung

51 [-max Spitzenstrom

52 I-Cont. Dauerstrom

53 t-1-Ist Stromistwertfilter

54 t-1-red Umschaltzeit Stromschwelle

55 Autoreset O=kein Autoreset

57 Temp. Mot. Schwelle Motortemperatur

58 Mot.-Sens. Temperatursensor Motor

65 Sollwertquelle | Sollwertvorgabe Uber Analogspannung/Festsollwerte oder Gber digita-

len Eingdngen SW_0... SW_9

Technische Unterlagen FUSAM-03
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6.2 Konfiguration und Wissenswertes iiber Parameter
Alle Parameter dirfen nur bei Reglersperre verandert werden!

6.2.1 Betriebsart

6.2.1.1 Statisch

Der Umrichter arbeitet gesteuert, d.h. je nach Eingangssollwert wird eine Ausgangsspan-
nung laut Kennlinie (siehe Kap. 6.2.2) ausgegeben.

6.2.1.2 Reglerbetrieb

Fur Reglerbetrieb ist eine Riickfiihrung mit Impulsgeber nétig. Uber Parameter n-Nenn, Pol-
zahl wird der Motor und die gewlinschte Nenndrehzahl eingestellt. Parameter Strichzahl de-
finiert die Geberauflésung des angebauten Impulsgebers zur Drehzahlrtickfiihrung. Die Re-
geleigenschaften kénnen mit den Parametern KPn (Proportionalanteil) und Kin (Integralan-
teil) beeinflusst werden.

Falls die Ruckfuhrung jittert, d.h. nicht vorhandene Drehzahlschwankungen anzeigt, kénnen
diese mit dem Drehzahlistwertfilter geglattet werden . Der Parameter ,t-n-Ist’ gibt die Zeit-
kostante dieses Filters an.

Die StellgréBe des Drehzahlreglers beeinflusst die Kennlinie des Umrichters, jedoch missen
zu groBe Kennlinienverschiebungen vermieden werden, sonst kdnnte der Motor Uber sein
Kippmoment geraten. Die Begrenzung erfolgt mit dem Parameter ,Einfluss’

Die beiden Parameter ,Schwelle-Soll-Ist’ und ,t-Soll-Ist’ betreffen den Meldekontakt ,Soll-Ist-
OK'. Mit ,Schwelle-Soll-Ist” wird die maximal zuldssige Drehzahlabweichung vom Sollwert
festgelegt. ,t-Soll-Ist’ definiert, wie lange eine zu hohe Drehzahlabweichung toleriert wird
(z.B. beim Anlauf). In der Betriebsart statisch ist der Meldeausgang stéandig geschlossen.

6.2.1.3 F-Takt

Uber Parameter f-Takt lasst sich die Taktfrequenz der Endstufe einstellen.
Niedere Taktfrequenz besserer Geratewirkungsgrad

Hoéhere Taktfrequenz kleinere Stromrippel

weniger Betriebsgerausche
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6.2.2 Kennlinie

Die Kennlinie des Frequenzumformers muss auf den angeschlossenen Motor angepasst
werden:

Uout A

Uin S

U-504 .

U-0

I >
0 Hz 50 Hz fknick frenn fout

Das Diagramm zeigt den Zusammenhang zwischen Ausgangsfrequenz (fou) und Ausgangs-
spannung (Uout). Dabei wird die Position und Steilheit der Kennlinie durch die beiden Para-
meter U-0 (Spannung bei foii=0Hz, auch Boost genannt) und U-50 (Spannung bei fo.:==50Hz,
kann i.d.R. dem Motorentypenschild entnommen werden)

Ein hoher eingestellter U-0 bewirkt ein verbessertes Anlaufverhalten, fuhrt jedoch auch zu
starkerer Motorerwarmung.

Diese Kennlinie wird linear fortgesetzt, bis zur Begrenzung durch die zur Verfigung stehen-
de Eingangsspannung (Uin). An dieser Stelle ergibt sich die Knickfrequenz (fxnick).

Oberhalb des Knickpunktes steht (physikalisch bedingt) nicht mehr das Nennmoment des
Motors zur Verflgung.

6.2.3 Sollwertanpassung, Festsollwerte und Rampen

Mit den Parametern ,Offset’ und ,MUL N-Soll’ ist eine Anpassung des analogen Sollwerts
maoglich. Der Parameter ,Offset’ verschiebt den Sollwert (z.B. zum Nullabgleich); der Para-
meter ,MUL N-Soll’ stellt den Bewertungsfaktor fir den Sollwert dar.

Sollwert

Multiplikator

Offset®

I I I [

Analoge Eingangsspannung

Zu Beachten ist, dass der physikalische Bereich der Sollwertspannung auf 0...10V begrenzt
bleibt.
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Mit den Parametern ,N1’, N2’ und ,N3’ werden Festsollwerte programmiert. Siehe dazu auch
Kap. 4.6.

Weiterhin besteht die Maglichkeit, den Sollwert digital vorzugeben (vgl. auch Kap. 4.7). Uber
die 8 parallelen Eingangsbit kann ein Wert von 0 (0%) bis 255 (100%) vorgegeben werden.
Das Bitmuster am Eingang wird unmittelbar (ohne Handshake) Gbernommen.

Die Hochlauf- und Ricklauframpe werden in den Parametern ,tH’ und ,tR’ festgelegt. Sie
definieren die Zeit (in Sekunden) fir die Beschleunigung von 0 auf ,f-Nenn’ bzw. umgekehrt.

6.2.4 Autoreset

Die Funktion Autoreset setzt das Geréat nach dem Auftreten eines Fehlers und nach Ablauf
einer einstellbaren Wartezeit automatisch zuriick. 0 = Autoreset aus.

6.2.5 Motortemperatur Uberwachung

Das Gerat kann unterschiedliche Sensoren zur Motortemperaturmessung auswerten.
Einstellung Uber Parameter Temp.Mot. bzw. Mot-Sens.

6.2.6 Luftersteuerung

Jeder Lufter ist ein VerschleiBteil insbesondere in verschmutzter Umgebung (Staub). Wird

der Kuhlkorperlifter nur zugeschalten wenn die natirliche Konvektion nicht mehr ausreicht,
so verlangert sich die Lebensdauer um ein vielfaches. Die Schaltschwellen sind vom Werk
fest vorgegeben.

6.2.7 Betriebsstundenzahler

Der Betriebsstundenzéahler zahlt mit einer Auflésung 0,01 Stunden die Prozessorbetriebszeit.
Der Betriebsstundenzdhler kann nur Uber einen Hardware-Zugriff (d.h. vom Werk) geléscht
werden.

Geht die Achse auf Stérung wird generell der Betriebsstundenzéhler mit dem Fehler gespei-
chert, somit ist eine eindeutige Fehlerzeitzuordnung gewahrleistet.

6.2.8 Uberstromabschaltung

Der Motorstrom wird sténdig Uberwacht. Um Stérungen in der Messung auszufiltern durch-
lauft der Messwert einen Filter. Die Filterkonstruktion lasst sich mit Parameter t-1-Ist einstel-

@I_@n. Ubersteigt der Motorstrom den Spitzenstrom (I-max) wird das Gerat abgeschaltet.
Ubersteigt der durchschnittliche Motorenstrom (ber eine gewisse Zeit die Dauerstromgrenze
(I-Cont.) wird das Gerat abgeschaltet. Die Zeitkonstante lasst sich mit Parameter t-I-red ein-
stellen.
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7. Fehlersuche und Stérungsbeseitigung

7.1 Riicksetzen von Stérungen

¢ AUS/ EIN der Hauptspannungen
¢ Pos. Flanke auf Steuereingang ,Reset Stérung”

7.2 Mogliche Fehlerursachen

Einige mdgliche Fehlerursachen sind in der nachfolgenden Tabelle aufgefiihrt.

Fehler Mégl. Ursache Behebung
Display aus Hauptspannung fehlt Spannung priifen
Display zeigt 0 Hauptspannung zu klein Spannung priifen

Display zeigt Fehlercode

Siehe Kap. 5.2

Siehe Kap. 5.2

Motor lauft nicht an, obwohl
Display 2 (Rechtslauf) bzw. 3
(Linkslauf) anzeigt

Sollwert zu gering

Sollwert vorgeben

Leitungsfehler

Verkabelung (insbes. Motor-
phasen) kontrollieren

U-0 zu gering (bei kleinen
Drehzahlen)

U-0 korrigieren

Antriebsregler schwingt
(Drehzahlregler-Betrieb)

Regler falsch eingestellt

KPn, Kin und ggf. t-n-Ist op-
timieren

Motor lauft unrund

EMV

Bezugsmasse der analogen bzw.
digitalen Eingdnge anbinden

Schirmung der analogen bzw.
digitalen Eingange, Sensorsigna-
le und Motorleitung groBflachig
erden

Wenn Sie das Gerat zur Prifung oder Reparatur einsenden geben Sie bitte folgendes an:

¢ Art des Fehlers
Begleitumstande

.
¢ eigene vermutete Fehlerursache
¢ vorausgegangene ungewdhnliche Vorkommnisse
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8. Bediensoftware

8.1 UniDesk

Um den Frequenzumformer FU3SAM parametrieren und tberwachen zu kénnen, wird die
ANTEK Monitorsoftware UniDesk benétigt. Auf www.antek-online.de steht stets die aktuelle
UniDesk-Version zum Download bereit.

RE
File Options Protocol Language Help
w1 R3485
& H I Ju% %gj @| = g
|
i | il
£ FU3AM CONNECTED: COM 1 ="F Measurements:
o Softwarskennung 105 © Betriebsstunden 268 h
v.QD Hardwarestatus 302 o Slas Obertemp Mot.
{Parameter o Solwert 0 %
5 4] Soliwerte / Integratoren / Betriebsart s LZK 568 W
& 030 Betriebsart Diehzahl & |Fhase i &
W 031 skt BkHz ® fout 0 %
& 035 Offset i % o L-out i Y
& 036 Mul NSol 1 & Regler i %
& 037 N1 % % o st 0 %
& 033 N2 50 % o TempKK 24 ‘T
& 03 N3 100 % © Temp Mot 513 DIG
& 00 H 0 s o TempLuft £l T
& 041 R 0 H
# 085 Solwertquele digital
= 4] Motorparameter
& 042 nrenn 1500 min1
& 043 Polzahl 4
& 044 Stichzahl 100 s
=-4] Reglerparameter
& 032 UD 16 v
& 033 U50 230 K
& 031 Memn 55 Hz
& 045 breist 100 DIG
& 046 KPn 013
& 047 Kin 50 DIG
& 043 Einfll 20 %
= 4] Referenzmeldungen
& 043 Schwells Solblst 15 %
& 050 t5olist 5 H
=4 Kontrollfunktionen
& 051 IMax 5 A
& 052 |Cont 3 A
& 053 st 2 DIG
& 054 bed 128 DIG
& 055 Autoresel 1] H
& 057 Temp Mot 250 DIG
& 093 Mot Sens FTC
& 082 Liifter Ein 40 C
& 083  Liifter Aus 5 C

Nahere Information zu UniDesk ist in der Datei ,,UniDesk_Beschreibung.pdf* enthalten, die
dem Programmpacket beiliegt. Zum Betrachten ist der kostenlose Acrobat Reader
(www.adobe.de/acrobat) erforderlich.

8.2 Serielle Schnittstelle

Die Kommunikation von UniDesk und Regelgeréat erfolgt Gber eine handelstibliche RS232-
Verbindungsleitung (DTE — DCE, nicht gekreuzt) mit 9-poligem Sub-D -Stecker

Antriebsregler
E=T

]
XD e
GND| o

=
=3

Buchsenstecker
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9. Anderungsverzeichnis

9.1 Dokumentation

Dokumentenname | Anderung

R0086DE.doc Urversion

R0086aDE.doc Kap. 5.1: Warnhinweis Einschaltreihenfolge
Kap. 8.1: Downloadhinweis

R0086bDE.doc Kap. 4.6.: Zeichnung (X4-10,11,12) korrigiert
Kap. 8.1.: Downloadlink aktualisiert

R0086¢cDE.doc Kap. 9: Anderungsverzeichnis eingefligt

R0086dDE.doc Kap. 4.6., 4.7.: 10-Bit digitale Sollwertvorgabe

9.2 Gerat

Firm- |HW- |Para- |Anderung

ware |Stat. |meter

1.04 | 0301 Urversion

1.05 |0302 e HW-Workaround wg. Infineon-Fehler (Errata Sheet C508-4E, ES-
AA, AA, Release 1.8, Item OTP.1) Restspannung vor dem Ein-
schalten.

e  SW: Normierung U/f-Kennlinie fir hohe Frequenzen korrigiert
1.06 |0303 Firmware 1.06: 10-Bit digitale Sollwertvorgabe
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Ableitstrom 11
Ausgangsfrequenz 12, 25
Ausgangsspannung 25
Bediensoftware 21, 28
Betreiber 6, 8
Boost 25
Display 21, 27
Drehrichtungswechsel 5
Einbaurack 9
Einfluss 24
elektrostatisch 9, 11
EMV 10, 27
Endstufe 5, 12, 22
Erschitterungen 9
Festdrehzahl 19
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