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Sicherheitshinweise

Gefahr!
A Gefahrliche elektrische Spannung!

Vor Beginn der Installationsarbeiten

e Gerat spannungsfrei schalten

e Gegen Wiedereinschalten sichern
e Spannungsfreiheit feststellen

e Erden und kurzschlieBen

e Benachbarte, unter Spannung stehende Teile abdecken
oder abschranken.

e Diefiirdas Gerdtangegebenen Montagehinweise (IL) sind
zu beachten.

¢ Nur entsprechend qualifiziertes Personal gemaR
EN 50110-1/-2 (VDE 0105 Teil 100) darf Eingriffe an
diesem Gerat/System vornehmen.

¢ Achten Sie bei Installationsarbeiten darauf, dass Sie sich
statisch entladen, bevor Sie das Gerat beriihren.

¢ Die Funktionserde (FE, PES) muss an die Schutzerde (PE)
oder den Potenzialausgleich angeschlossen werden. Die
Ausfiihrung dieser Verhindung liegt in der Verantwortung
des Errichters.

¢ Anschluss- und Signalleitungen sind so zu installieren,
dass induktive und kapazitive Einstreuungen keine Beein-
trachtigung der Automatisierungsfunktionen verur-
sachen.

e Einrichtungen der Automatisierungstechnik und deren
Bedienelemente sind so einzubauen, dass sie gegen
unbeabsichtigte Betatigung geschiitzt sind.

e Damit ein Leitungs- oder Aderbruch auf der Signalseite
nicht zu undefinierten Zustdnden in der Automati-
sierungseinrichtung fiihren kann, sind bei der E/A-Kopp-
lung hard- und software-seitig entsprechende Sicher-
heitsvorkehrungen zu treffen.

* Bei24-Volt-Versorgung ist auf eine sichere elektrische
Trennung der Kleinspannung zu achten. Es diirfen nur
Netzgeréte verwendet werden, die die Forderungen der
IEC 60364-4-41 bzw. HD 384.4.41 S2 (VDE 0100 Teil 410)
erfiillen.

¢ Schwankungen bzw. Abweichungen der Netzspannung
vom Nennwert diirfen die in den technischen Daten
angegebenen Toleranzgrenzen nicht {iberschreiten,
andernfalls sind Funktionsausfalle und Gefahrenzustande
nicht auszuschliel3en.

e NOT-AUS-Einrichtungen nach IEC/EN 60204-1 miissen in
allen Betriebsarten der Automatisierungseinrichtung
wirksam bleiben. Entriegeln der NOT-AUS-Einrichtungen
darf keinen Wiederanlauf bewirken.

¢ Einbaugeréte fiir Gehaduse oder Schranke diirfen nur im
eingebauten Zustand, Tischgerate oder Portables nur bei
geschlossenem Gehé&use betrieben und bedient werden.

Es sind Vorkehrungen zu treffen, dass nach Spannungs-
einbriichen und -ausféllen ein unterbrochenes Programm
ordnungsgemall wieder aufgenommen werden kann.
Dabei diirfen auch kurzzeitig keine gefahrlichen Betrieb-
szustdnde auftreten. Ggf. ist NOT-AUS zu erzwingen.

An Orten, an denen in der Automatisierungseinrichtung
auftretende Fehler Personen- oder Sachschaden verur-
sachen konnen, miissen externe Vorkehrungen getroffen
werden, die auch im Fehler- oder Storfall einen sicheren
Betriebszustand gewahrleisten beziehungsweise
erzwingen (z. B. durch unabhéangige Grenzwertschalter,
mechanische Verriegelungen usw.).

Wihrend des Betriebes kénnen Frequenzumrichter ihrer
Schutzart entsprechend spannungsfiihrende, blanke,
gegebenenfalls auch bewegliche oder rotierende Teile,
sowie heiBe Oberflachen besitzen.

Das unzuldssige Entfernen der erforderlichen Abdeckung,
die unsachgemél3e Installation und falsche Bedienung
von Motor oder Frequenzumrichter, kann zum Ausfall des
Gerats fiihren und schwerste gesundheitliche Schaden
oder Materialschaden verursachen.

Bei Arbeiten an unter Spannung stehenden Frequenz-
umrichtern sind die geltenden nationalen Unfall-
verhiitungsvorschriften (z. B. BGV 4) zu beachten.

Die elektrische Installation ist nach den einschlédgigen
Vorschriften durchzufiihren (z. B. Leitungsquerschnitte,
Absicherungen, Schutzleiteranbindung).

Alle Arbeiten zum Transport, zur Installation, zur Inbetrieb-
nahme und zur Instandhaltung diirfen nur von qualifi-
ziertem Fachpersonal durchgefiihrt werden (IEC 60364
bzw. HD 384 oder DIN VDE 0100 und nationale
Unfallverhiitungsvorschriften beachten).

Anlagen, in die Frequenzumrichter eingebaut sind,
miissen ggf. mit zusétzlichen Uberwachungs- und
Schutzeinrichtungen geméal den jeweils giiltigen Sicher-
heitsbestimmungen, z. B. Gesetz iiber technische Arbeits-
mittel, Unfallverhiitungsvorschriften usw. ausgeriistet
werden. Veranderungen der Frequenzumrichter mit der
Bediensoftware sind gestattet.

Wihrend des Betriebes sind alle Abdeckungen und Tiiren
geschlossen zu halten.



Der Anwender muss in seiner Maschinenkonstruktion
MaRBnahmen beriicksichtigen, die die Folgen bei Fehlfunk-
tion oder Versagen des Antriebsreglers (Erhéhung der
Motordrehzahl oder plétzliches Stehenbleiben des
Motors) begrenzen, so dass keine Gefahren fiir Personen
oder Sachen verursacht werden kdnnen, z. B.:

— Weitere unabhéngige Einrichtungen zur Uberwachung
sicherheitsrelevanter GroBen (Drehzahl, Verfahrweg,
Endlagen usw.).

— Elektrische oder nichtelektrische Schutzeinrichtungen
(Verriegelungen oder mechanische Sperren)
systemumfassende MaRBnahmen.

— Nach dem Trennen der Frequenzumrichter von der
Versorgungsspannung diirfen spannungsfiihrende
Gerateteile und Leistungsanschliisse wegen
mdglicherweise aufgeladener Kondensatoren nicht
sofort beriihrt werden. Hierzu sind die entsprechenden
Hinweisschilder auf dem Frequenzumrichter zu
beachten.
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0 Zu diesem Handbuch

0.1 Anderungsprotokoll

0.2 Anwenderhinweis

0 Zu diesem Handbuch
0.1 Anderungsprotokoll

Das vorliegende Handbuch beschreibt die Ausfuhrungen ab Release 008 bei
RAMO und ab Release 007 bei RASP.

Die folgenden Kapitel beschreiben spezielle Informationen fur die Projektie-
rung, die Installation und den Betrieb dieser Rapid-Link-Funktionsmodule.

Gegenlber friiheren Ausgaben hat es folgende wesentliche Anderungen

gegeben:
Redaktions-  Seite  Stichwort neu gean- entfallt
datum dert
04/16 17 Einhaltung der UL-Normen v
10/15 UL-Zulassung v
EMV-MaRnahmen bei RASP v
Vergleichslisten v
06/13 alle vollstandige Uberarbeitung v
04/12 alle vollstandige Uberarbeitung v
12/ alle vollstandige Uberarbeitung v
09/11 alle vollstandige Uberarbeitung v
12/10 Erstauflage - - -

Bitte lesen Sie dieses Handbuch sorgfaltig durch, bevor Sie das System
Rapid Link installieren und in Betrieb nehmen.

Wir setzen voraus, dass Sie Uber physikalische Grundkenntnisse verfugen
und mit der Handhabung in elektrischen Anlagen und dem Lesen technischer
Zeichnungen vertraut sind.

—_—
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Eine Einbindung von RAMO und RASP in der Auspragung 4.0
in bestehende Rapid-Link-Systeme bis zur Auspragung 3.0
erfordert zusatzliche Projektierung- und Installationsmaldnah-
men. Hinweise hierzu finden Sie im vorliegenden Handbuch
oder wenden Sie sich bitte an Ihren lokalen Vertriebspartner.



0 Zu diesem Handbuch
0.3 Lesekonventionen

0.3 Lesekonventionen

In diesem Handbuch werden Symbole eingesetzt, die folgende Bedeutung
haben:

» Zeigt Handlungsanweisungen an.

0.3.1 Warnhinweise vor Sachschéaden

ACHTUNG
Warnt vor moglichen Sachschaden.

0.3.2 Warnhinweise vor Personenschaden

VORSICHT

Warnt vor gefahrlichen Situationen mit moglichen leichten
Verletzungen.

WARNUNG

Warnt vor gefahrlichen Situationen, die moglicherweise zu
schweren Verletzungen oder zum Tod flhren.

GEFAHR

Warnt vor gefahrlichen Situationen, die zu schweren
Verletzungen oder zum Tod flhren.

0.3.3 Tipps
Weist auf nutzliche Tipps hin.

In einigen Abbildungen sind teilweise zur besseren Veranschau-
lichung das Gehause sowie andere sicherheitsrelevante Teile
weggelassen worden. Die hier beschriebenen Komponenten
durfen immer nur mit einem ordnungsgemal angebrachten
Gehause und allen notwendigen sicherheitsrelevanten Teilen
betrieben werden.

vl

% Berucksichtigen Sie bitte die Hinweise zur Installation in den
Montageanweisungen 1L03406019Z und [L03406020Z.
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0.4 Abkiirzungen und Symbole

0 Zu diesem Handbuch
0.4 Abkurzungen und Symbole

Alle Angaben in diesem Handbuch beziehen sich auf die hier
dokumentierten Hard- und Software-Versionen.

Weitere Informationen zu den hier beschriebenen Geratereihen
finden Sie im Internet auf der Eaton Website unter:

www.eaton.de/EatonDE/Produkteundloesungen/Electrical/index.htm
—> Kundensupport = Download Center — Dokumentation

Geben Sie dort im Suchfeld Schnellsuche einen Suchbegriff ein
und klicken Sie auf Suchen.

Alternativ konnen Sie hier mithilfe der Auswabhllisten und den
Eintragen Motoren schalten, schiitzen und antreiben =
Rapid Link und einem Klick auf Suchen die zum Thema

Rapid Link vorhandenen Informationen (Montageanweisungen,
Software, Handblcher, Kataloge, Produktinformation) aufrufen.

In diesem Handbuch werden folgende Symbole und Abkurzungen eingesetzt:

DIP

Dual in-line package (Mikroschalter)

EMS

Elektronischer Motor Starter

EMV

Elektromagnetische Vertraglichkeit

Fkt-Nr.

Funktions-Nummer

FWD

Rechtsdrehfeld (Forward)

LCD

Liquid Crystal Display (Fliissigkristallanzeige)

LOS

Liste Offline-Slaves

Linksdrehfeld (Reverse)

Funktionserde, PE — Anschluss (Erde) des Schirmes (Leitung)

Parameternummer

Werkseinstellung

Das Logo AS-Interface (Actuator-Sensor-Interface, Aktor-Sensor Schnittstelle) symbolisiert
diejenigen Kompanenten, die dem Standard EN 50295 und IEC 6026-2 entsprechen.

g‘]}égw

DESINA

Das DESINA-Logo (DEzentralisierte und Standardisierte INstAlltionstechnik) kennzeichnet
hier diejenigen Komponenten, die der DESINA Spezifizierung entsprechen.

Siehe auch: www.desina.de
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0 Zu diesem Handbuch
0.5 MaBeinheiten

0.5 MaRBeinheiten

Alle in diesem Handbuch aufgefihrten physikalischen Grofen berlcksichti-
gen das internationale metrische System Sl (Systéme international d'unités).
Fur die UL-Zertifizierung wurden diese Grofden teilweise mit angloamerikani-
schen Einheiten erganzt.

Tabelle 1: Beispiele fur die Umrechnung von MalReinheiten

Bezeichnung US-amerikanische angloamerika- SI-Wert Umrechnungswert
Bezeichnung nischer Wert

Lange inch (Zoll) 1inch (") 25,4 mm 0,0394

Leistung horsepower 1HP=1,014 PS 0,7457 kW 1,341

Drehmoment pound-force inches 1 Ibfin 0,113 Nm 8,851

Temperatur Fahrenheit 1 °F(Tg) 17,222 °C (Te) Tr=Tcx9/5+32

Drehzahl revolutions per minute 1 rpm 1 min-t 1

Gewicht pound 11b 0,4536 kg 2,205

8 Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP 04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com



1 System Rapid Link 4.0

1 System Rapid Link 4.0

Rapid Link 4.0 ist ein modernes und effizientes Antriebs- und Automatisie-
rungssystem.

Im Mittelpunkt des innovativen Konzepts Rapid Link 4.0 stehen kunden-
und branchenspezifische Anforderungen fur fordertechnische Applikationen.
Es ist sowohl fur einfache als auch fur komplexe Aufgaben in allen Bereichen
der Fordertechnik geeignet, bevorzugt fur die horizontale Fordertechnik.

Mit dem System Rapid Link 4.0 kdnnen elektrische Antriebe wesentlich
schneller und kostengunstiger installiert und in Betrieb genommen werden
als auf herkommliche zentrale Art und Weise.

Die zeitsparende Installation erfolgt mit Hilfe eines Energie- und eines Daten-
busses, die in allen Modulen des Systems Rapid Link 4.0 steckbar eingesetzt
werden.

In der Variante 4.0 sind die Rapid-Link-Module maf3geschneiderte Losungen
in folgender Auspragung:

Schutzart |1P65,

AS-Interface fur Kommunikation und Diagnose,
steckbare Anschlusstechnik nach ISO 23570,
Vor -Ort- Handbedienung,

Reparatur- und Wartungsschalter (optional),
elektronischer Direkt- und Wendestarter RAMO,
frequenzgesteuerter Drehzahlsteller RASP.
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1 System Rapid Link 4.0
1.1 Systemubersicht

1.1 Systemiibersicht

®

3AC,N,PE
50/60Hz
y

Funktionsmodule:

() Motorstarter RAMO (Motor Control Unit)
- 3-phasiger, elektronischer Direkt- oder Wendestarter

(@ Drehzahlsteller RASP (Speed Control Unit)
-> 3-phasiger, frequenzgesteuerter Motorstarter

Energiebus:

(3 Energieeinspeisung (3 AC N/PE 400/480 V, 50/60 Hz)
® Energieeinspeisung fiir Flachleitung

(® Flachleitung fiir 400/480 V AC

(8 Endstiick fir Flachleitung

(@ Flachleitungsabgang

Energieadapterleitung zum Flachleitungsabgang
(® Rundleitung fiir 400/480 V AC

Abbildung 1: Ubersicht Rapid-Link-Module RA 4.0

Steckbarer Energieabzweig fiir Rundleitung

(D Energieadapterleitung zum steckbaren Rundleitungsabgang
(2 Energieabzweig fiir Rundleitung (Powerbox)

1 Energieadapterleitung (Rundleitung) zur Powerbox

Datenbus:

AS-Interface Einspeisung iiber Kopfleitung
(5 AS-Interface-Flachleitung

Abzweig fiir M12-Steckerleitungen

@@ Verlangerungskabel mit M12-Stecker

Motoranschluss:
Ungeschirmte Motorleitung (bei RAMO)
Abgeschirmte Motorleitung (bei RASP)

Sensor-Anschluss iiber M12-Steckverbindung
@) Externe Bedieneinheit (nur RASP)
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1.2 Uberpriifen der Lieferung

% Bevor Sie die Verpackung offnen, Uberprufen Sie bitte anhand
des Typenschilds auf der Verpackung, ob es sich bei der gelie-
ferten Komponente um den von Ihnen bestellten Typ handelt.

RAMO und RASP werden sorgfaltig verpackt und zum Versand gegeben.
Der Transport darf nur in der Originalverpackung und mit geeigneten Trans-
portmitteln erfolgen. Beachten Sie bitte die Aufdrucke und Anweisungen auf
der Verpackung sowie die Handhabung flr das ausgepackte Gerat.

Offnen Sie die Verpackungen mit einem geeigneten Werkzeug und (iberpri-
fen Sie bitte die Lieferung nach Erhalt auf eventuelle Beschadigungen und
auf Vollstandigkeit hin.

Die Verpackung muss folgende Teile enthalten:

¢ Motor Control Unit:
*  RAMO-D oder RAMO-W,
* die Montageanweisung 1L03406019Z.

bzw.

e Speed Control Unit:
*  RASP-2, RASP-3, RASP-4 oder RASP-5,
* die Montageanweisung [L03406020Z.

Abbildung 2: Lieferumfang (Gerat RAMO oder RASP plus Montageanweisung)

Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP  04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com 1



1 System Rapid Link 4.0
1.3 Bemessungsdaten

1.3 Bemessungsdaten

Die geratespezifischen Bemessungsdaten von RAMO bzw. RASP sind auf
dem Typenschild an der Seite des Gerats aufgeflhrt.

1.3.1 Typenschliissel RAMO

Der TypenschlUssel und die Typenbezeichnung des Motorstarters RAMO
sind wie folgt aufgebaut:

RAMO -D 0 2 AN S -C32 0 S1 Erléuterung

S1 = Standardversion

x = kundenspezifische Version

0 = keine Option (Standardausfiihrung)
R = Reparaturschalter

C32 = steckbare Leistungsanschlisse unten

S=-10-+455°C
Umgebungstemperatur im Betrieb

AS-Interface-Profil
Al1 =7.4 (fiir maximal 31 Teilnehmer)
Al2 = 7.AE (fur maximal 62 Teilnehmer)

Steuerspannung fir externe Motorbremse
0 =keine

2=230V/277V, 50/60 Hz
4=400V/480V, 50/60 Hz

0 = kein Steuerausgang
A = Ausgang fiir Aktoren

D = Direktstarter
W = Wendestarter

RAMO = Motorstarter (Motor Control Unit)

Abbildung 3: Typenschlissel des Motorstarters RAMO
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1.3 Bemessungsdaten

1.3.2 Typenschliissel RASP

Der Typenschlissel und die Typenbezeichnung des Drehzahlstellers RASP
sind wie folgt aufgebaut:

RASP - 2 0 2 A1 S 0 -C32 0 S Erlduterung

S1 = Standardversion

x = Sonderversion

0 =keine Option (Standardausfiihrung)
R = Reparaturschalter

C32 = steckbare Leistungsanschliisse unten

0 = ohne Lifter
L = Lifter

S=0-+40 °C/+55 °C mit Derating
Umgebungstemperatur im Betrieb

AS-Interface-Profil
All = 7.4 (flir maximal 31 Teilnehmer)

Steuerspannung fiir externe Motorbremse
0=keine

2=230V/277V, 50/60 Hz
4=400V/480V, 50/60 Hz

Bremswiderstand
0 = kein Bremswiderstand
1 = Bremswiderstand integriert

Bemessungsstrom
2=24A
3=33A
4=43A
5=56A

RASP = Drehzahlsteller
(Speed Control Unit)

Abbildung 4: Typenschlissel des Drehzahlstellers RASP
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1.4 Technische Daten

Tabelle 2:  Allgemeine Bemessungsdaten (Ubersicht)
Technische Daten Formel-  Einheit Wert
zeichen
RAMO RASP
Allgemeines
Normen und Bestimmungen |EC/EN 60947-4-2 IEC/EN 61800-3
|EC/EN 61800-5-1
Approbationen, Zulassungen CE, CCC, UL CE, UL
Fertigungsqualitat Richtlinie 2002/95/EG (RoHS), Richtlinie 2002/95/EG (RoHS),
ISO 9001 ISO 9001
Schutzart IP65, NEMA 12/NEMA 12K IP65, NEMA 12/NEMA 12K
Einbaulage senkrecht (—> Seite 57) senkrecht (—> Seite 57)
Umgebungstemperatur
Betrieb 9 °C -10 - +55 0 - +40/+55 mit Lufter bei RASP-2,
RASP-3 und RASP-4 oder Derating
Lagerung 9 °C -30-+70 -30-+70
Aufstellhthe H m 0 bis 1000 tiber NN, iiber 1000 m 0 bis 1000 tiber NN, iiber 1000 m
mit je 1 % Leistungsreduzierung je mit je 1 % Leistungsreduzierung je
100 m, maximal 2000 m 100 m, maximal 2000 m
Feuchtigkeit (IEC/EN 50178) Pw % <95, relative Feuchte, nicht konden- < 95, relative Feuchte, nicht konden-
sierend sierend
Vibrationen (IEC/EN 60068-2-6)
Amplitude Hz 3-158 3-158
Schwingungsamplitude: 0,15 mm Schwingungsamplitude: 0,15 mm
Beschleunigung Hz 15,8-150 15,8-150
konstante Beschleunigung 2 g konstante Beschleunigung 2 g
Schockfestigkeit (IEC/EN 60068-2-27) 1000 Schocks pro Achse, 1000 Schocks pro Achse,

Halbsinus 15 g/11 ms

Halbsinus 15 g/11 ms

MTBF e bei 40 °C mittlere Gerate- e bei 40 °C mittlere Gerate-
temperatur: 29 Jahre temperatur: 16 Jahre
e bei 55 °C mittlere Gerate- e bei 55 °C mittlere Gerate-
temperatur: 16,6 Jahre temperatur: 8,5 Jahre
e bei 70 °C mittlere Gerate- e bei 70 °C mittlere Gerate-
temperatur: 9,2 Jahre temperatur: 4,9 Jahre
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Technische Daten Formel- Einheit Wert
zeichen
RAMO RASP
Hauptstromkreis
Einspeisung
Bemessungsbetriebsspannung Ue 3 AC 400/480 3 AC 400/480
Bemessungsspannung fiir Bremsen- Ue 230/277 230/277
steuerung 400/480 400/480
Spannungsbereich Un V 380-10 % - 480 +10 % 380-10 % - 480 +10 %
Frequenzbereich fin Hz 50/60 (47 - 63 Hz +0 %) 50/60 (45 - 66 Hz +0 %)
Netzform Wechselspannung, mittelpunktgeer-  Wechselspannung, mittelpunktgeer-
detes Sternnetz (TN-S-Netz) detes Sternnetz (TN-S-Netz)
Phasengeerdete Wechselstromnetze ~ Phasengeerdete Wechselstromnetze
sind nicht zulassig. sind nicht zulassig.
Netzeinschalthaufigkeit Anzahl - max. einmal pro Minute
Netzstrom THD % - >120
Kurzschlussstrom Ik kA <10 (=> Abschnitt 1.5.1, ,RAMQ", <10 (=> Abschnitt 1.5.2, ,RASP",
Seite 17) Seite 18)
Kurzschlussschutzorgan PKE3/XTUCP-36 PKE3/XTUCP-36
(Einspeisung Energiebus) FAZ-3-B20 oder FAZ-3-C20 FAZ-3-B20 oder FAZ-3-C20
Uberspannungskategorie/ /2 I
Verschmutzungsgrad (DIN/VDE 0110)
BemessungsstoRRspannungsfestigkeit Uimp kv 4 -
Ableitstrom gegen Erde (EN 50178) lpg mA - >35
Leistungsteil
Auspragung RAMO-D: Direktstarter mit Thyris- Frequenzumrichter mit Gleich-
toren und Bypass-Kontakten spannungszwischenkreis und IGBT-
RAMO-W: Wendestarter mit Relais, el e
Thyristoren und Bypass-Kontakten
zweiphasig gesteuert
Lebensdauer (AC3) Anzahl > 10 Millionen Schaltungen -
Ausgangsspannung Uz VAC =UN 0-Un
Ausgangsfrequenz fa Hz =fiN 0 - 50 Hz, max. 320 Hz
Bemessungsstrom le A 6,6 24-33-43-56
Laststrom fir das Steuergerat einer | <06 <06
externen Bremse max. 6 A fiir 120 ms max. 6 A fiir 120 ms
Einstellbarer Motorschutz | A 0.3-66 0,48-112
Uberlastfahigkeit
fir 60 s alle 600 s bei +40 °C I - 3,6-84
fir 2 s alle 20 s bei +40 °C I - 48-11.2
Zugeordnete Motorleistung?) P kw
(mit Motorschutz) bei 400 V, 50 Hz p kW 0,09-3 018-22
bei 440V - 460 V, 60 Hz P HP 0,14-3 0,25-3

Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP 04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com
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Technische Daten Formel- Einheit Wert
zeichen
RAMO RASP
Steuerspannung
externe Steuerspannung U V 24, fur Aktoren (03), 24, fiir Schnellstopp-Funktion tber
maximaler Laststrom 1 A AS-Interface-Stecker
Toleranz % -15-+20
AS-Interface-Spezifikation
Gesamtstromaufnahme aus AS-Interface- | mA 30 + 160 fiir Sensoren 30 + 160 fiir Sensoren
Netzteil (30 V-)
Spezifikation RAMO-...Al1:7.4 RASP-...Al1: 7.4
RAMO-...Al2: 7.A.E
Slave-Adressen Anzahl RAMO-.. .Al1: 31 RASP-...Al1: 31
RAMO-. .. Al2: 62
1/0-Code bzw. E/A-Konfiguration 7 (hex) 7 (hex)
|D-Code 4 (hex) 4 (hex)

1) Zugeordnete Motorleistung fiir normale, innen- und auRenbeliiftete Drehstrom-Asynchronmotoren mit 1500 min- (bei 50 Hz) bzw. 1800 min-1 (bei 60 Hz)

16
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1.5 Einhaltung der UL-Normen

1.5.1 RAMO
Die Motorstarter RAMO-... sind gemafR UL 508 getestet und als , listed”
approbiert.
Tabelle 3:  RAMO-D und RAMO-W
Eigenschaft Wert
Eingangsspannung 480 V AC
Ausgangsspannung 480 V AC
Bemessungsbetriebsspannung fr 277/480V AC; 0,6 A
Bremsensteuerung
Eingangsstrom, maximal 6,6 A
Ausgangsstrom, maximal 6,6 A
Phasen 3
Frequenz 50/60 Hz
Sreuerspannung, externe 24V DC
Eingangsspannung Feldbus 30VDC
Motorschutz integriert
Thermistorliberwachung integriert
SCCR —> Tabelle 4
Schutzart NEMA 12

NEMA 12K (Gerate mit integriertem
Reparaturschalter)

Umgebungstemperatur, maximal 55°C

Tabelle 4:  Short Circuit Current Rating fur Einzel- und Gruppenschutz

Mit Sicherung (UL listed) Leistungsschalter (UL listed)

mit inte- ohne inte- mit inte- ohne inte-

griertem Repa-  grierten Repa-  griertem Repa-  grierten Repa-

raturschalter raturschalter raturschalter raturschalter
Spannung 480 V AC 480V AC 480V AC 480V AC
Kurzschlussstrom, maximal 30A 30A 32A 32A
Interrupting Rating 10 kA 65 kA 10 kA 65 kA

% Gerate mit integriertem Reparaturschalter (...-C32RS1) sind als
~Motor Disconnects” approbiert (,, Lock-out/Tag-out”).
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1.5.2 RASP

Die Drehzahlsteller RASP-... sind gemald UL 61800-5 getestet und als

.listed” approbiert.

Tabelle 5:  RASP-...
Eigenschaft RASP-2... RASP-3... RASP-4... RASP-5...
Eingangsspannung 480V AC 480V AC 480 V AC 480 V AC
Ausgangsspannung, maximal 480 V AC 480V AC 480 V AC 480 V AC
Bemessungsbetriebsspannung  277/480 V AC; 0,6 A 277/480 V AC; 0,6 A 277/480V AC; 0,6 A 277/480 V AC; 0,6 A
flir Bremsensteuerung
Eingangsstrom, maximal 32A 4A 56 A 73A
Ausgangsstrom 21A 3A 34A 48A
Frequenz 50/60 Hz 50/60 Hz 50/60 Hz 50/60 Hz
Phasen 3 3 3 3
Ausgangsfrequenz 0-320 Hz 0-320 Hz 0-320Hz 0-320Hz
Eingangsspannung Feldbus 30VDC 30VDC 30VDC 30V DC
Motorschutz integriert, integriert, integriert, integriert,

bei 105 % Volllast bei 105 % Volllast bei 105 % Volllast bei 105 % Volllast

Thermistoriiberwachung integriert integriert integriert integriert
SCCR —> Tabelle 6 —> Tabelle 6 —> Tabelle 6 —> Tabelle 6
Schutzart NEMA 12 / NEMA 12K NEMA 12 / NEMA 12K NEMA 12 / NEMA 12K NEMA 12 / NEMA 12K
Umgebungstemperatur, 40 °C ohne Lifter; 40 °C ohne Liifter; 40 °C ohne Liifter; 40 °C mit Lifter
maximal 55 °C mit Liifter 55 °C mit Liifter 55 °C mit Liifter

Tabelle 6:  Short Circuit Current Rating fur Einzel- und Gruppenschutz

Mit Sicherung (UL listed) Leistungsschalter (UL listed)

mit inte- ohne inte- mit inte- ohne inte-

griertem Repa-  grierten Repa-  griertem Repa-  grierten Repa-

raturschalter raturschalter raturschalter raturschalter
Spannung 480 V AC 480V AC 480V AC 480 V AC
Kurzschlussstrom, maximal 30A 30A 32A 32A
Interrupting Rating 10 kA 65 kA 10 kA 65 kA

% Gerate mit integriertem Reparaturschalter (...-C32RS1) sind als
.Motor Disconnects” approbiert (, Lock-out/Tag-out”).
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1.6 Auswahlkriterien

Die Auswahl des RAMO bzw. RASP (3) erfolgt gemalR der Versorgungs-
spannung U N des speisenden Netzes (1) und dem Bemessungsstrom des
zugeordneten Motors (2). Dabei muss die Schaltungsart (A /YY) des Motors
zur Versorgungsspannung (1) gewahlt werden. Der Ausgangsbemessungs-
strom lg von RASP muss grofier oder gleich dem Motorbemessungsstrom
sein. Bei RAMO muss die Stromuberwachung auf den Motorbemessungs-
strom eingestellt werden.

®
i \
O | | o
[230/400V A/ ][ 46/26 A
\ 1.1 kW | cos® 0.81]
\ 1430 min-1 || 50 Hz |
o | | o

Abbildung 5:  Auswahlkriterien

Bei der Auswahl des Antriebs mussen folgende Kriterien bekannt sein:

e Art des Motors (Drehstrom-Asynchronmotor),

e Netzspannung = Bemessungsspannung des Motors (z. B. 3~ 400 V),

¢ Motorbemessungsstrom (Richtwert, abhangig von der Schaltungsart
und der Anschlussspannung),

e Lastmoment,

e Anlaufmoment,

¢ Umgebungstemperatur (Bemessungswert +40 °C).

ACHTUNG

Das Ziehen bzw. Stecken der Leistungsanschlisse (Netz,
Motor) wahrend des Betriebs von RAMO und RASP ist nicht
zulassig.
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—_

1.7 Bestimmungsgemaler Einsatz

A

20

Bei der Parallelschaltung mehrerer Motoren am Ausgang von
RAMO und RASP addieren sich die Motorstrome geometrisch —
getrennt nach Wirk- und Blindstromanteil. Bemessen Sie RAMO
und RASP so grof3, dass der Gesamtstrom vom RAMO bzw.
RASP geliefert werden kann. Gegebenenfalls mussen hier zur
Dampfung und Kompensation der abweichenden Stromwerte
Motordrosseln oder Sinusfilter zwischen RAMO bzw. RASP und
Motor geschaltet werden.

Der Parallelbetrieb mehrerer Motoren im Ausgang eines RASP
bzw. RAMO bedingt fir jeden Motor einen separaten Motor-
schutz (z. B. Thermistor).

Nur bei RASP

Die Parallelschaltung mehrerer Motoren im Ausgang des RASP
ist nur bei U/f-Kennliniensteuerung zulassig.

Die Drehzahlsteuerung mit Schlupfkompensation (P11.8) erhoht
die Antriebsdynamik und bewirkt eine Leistungsoptimierung.
Dazu berechnet der Frequenzumrichter ein elektrisches Abbild
des Motors. In dieser Betriebsart darf nur ein Motor im Ausgang
des RASP eingesetzt werden. Der Bemessungsstrom des
Motors muss dem Bemessungsstrom des RASP (gleiche Leis-
tungsgrolde) zugeordnet sein.

GEFAHR

Bei unsachgemalier Projektierung, Installation, Wartung oder
Betrieb der gesamten Anlage oder Maschine, durch Nichtbeach-
ten von Anweisungen in dieser Betriebsanleitung und bei Ein-
griffen durch ungentgend qualifiziertes Personal konnen durch
angeschlossene Stellelemente wie Motoren, Hydraulikaggre-
gate usw. Gefahren entstehen.

RAMO und RASP sind keine Haushaltsgerate, sondern als Kom-
ponenten ausschliellich fur die Weiterverwendung zur gewerb-
lichen Nutzung bestimmt. RAMO und RASP sind elektrische
Betriebsmittel zur Steuerung von drehzahlveranderbaren Antrie-
ben mit Drehstrommmotoren und fur den Einbau in eine
Maschine oder zum Zusammenbau mit anderen Komponenten
zu einer Maschine oder Anlage bestimmt.

Rapid Link ist ausschlieRlich fur das Schalten, Schutzen und
Steuern von Drehstrommotoren in Maschinen und Anlagen vor-
gesehen. Eine andere oder daruber hinausgehende Benutzung
gilt als nicht bestimmungsgemal. Fur aus einem nicht bestim-
mungsgemafem Betrieb resultierende Schaden bestehen keine
Haftungsverpflichtungen.
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1.7.1 BestimmungsgemaBe Energieversorgungssysteme

Folgende Anweisungen in diesem Handbuch zum mechanischen und elektri-
schen Aufbau sowie zur Inbetriebnahme und zum Betrieb sind zu beachten:

Der Anschluss ist nur an Dreiphasen-Drehstromnetze mit geerdetem
Sternpunkt und getrenntem N- und PE-Leiter (TN-S-Netz) zulassig.

Ein erdfreier Aufbau ist nicht zulassig.

Alle Rapid-Link-Funktionsmodule erflllen die sichere Trennung nach
IEC/EN 60947-1, Anhang N, zwischen der AS-Interface-Spannung und
den Spannungen 24 V = und 400/480 V ~.

Die Thermistorkreise bei RAMO und RASP sind doppeltbasisisoliert.
Alle am Energie- und Datenbus angeschlossenen Betriebsmittel missen
ebenfalls die Anforderungen an die sichere Trennung nach IEC/EN
60947-1 Anhang N bzw. IEC/EN 60950 erfullen.

Ein Netzteil flr die 24-V-DC-Versorgung muss sekundarseitig geerdet
sein. Das 30-V-DC-Netzteil fir die AS-Interface-Versorgung (Kopfsteue-
rung, Interface Control Unit) muss die Anforderungen an eine sichere
Trennung nach SELV erflllen.

NOT-AUS-Einrichtungen (nach IEC/EN 60204-1, entspricht

DIN VDE 0113, Teil 1) mUssen vorhanden sein. |hre Funktion darf in
keiner Weise eingeschrankt werden.

In der Anlage mussen wirksame Blitzschutz-MaRnahmen vorgesehen
sein, um Schaden an elektronischen Geraten vorzubeugen.

Der Anschluss an IT-Netze (Netze ohne Bezug zum Erdpotenzial) ist nicht
zulassig, da die gerateinternen Filterkondensatoren das Netz mit dem Erd-
potenzial (Gehause) verbinden.

1.7.2 Maschinenrichtlinie- und CE-Kennzeichnung

Bei Einbau in Maschinen ist die Inbetriebnahme von RAMO und RASP
solange untersagt, bis festgestellt wurde, dass die zugeordnete Maschine
die Schutzanforderungen der Maschinenrichtlinie 89/392/EWG erfullt
(entspricht EN 60204). Die Verantwortung fur die Einhaltung der EG-Richt-
linien in der Maschinenanwendung liegt beim Weiterverwender.

Die an RAMO und RASP angebrachten CE-Prufzeichen bestatigen, dass die
Gerate in der typischen Antriebskonfiguration den Niederspannungs- und
EMV-Richtlinien der Europaischen Union entsprechen (Richtlinie 73/23/EEC,
erganzt durch Richtlinie 93/68/EEC und Richtlinie 89/336/EWG, erganzt durch
Richtlinie 93/68/EEC).
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1.8 Wartung und Inspekti

22

% Am Ausgang von RAMO und RASP
(=> Abschnitt 3.6, ,,Motorabgang”, Seite 73) durfen Sie nicht:
* eine Spannung oder kapazitive Lasten (z. B. Phasenaus-
gleichskondensatoren) anschliefden,
¢ mehrere RAMO und RASP parallel verbinden,
e eine direkte Verbindung zum Eingang (Bypass) herstellen.

Die technischen Daten und Anschlussbedingungen mussen eingehalten
werden. Die Angaben dazu befinden sich auf dem Leistungsschild von
RAMO bzw. RASP und in der Dokumentation.

Jede andere Verwendung gilt als sachwidrig.

on

Bei Einhaltung der allgemeinen Bemessungsdaten (=> Tabelle 2, Seite 14)
und unter BerUcksichtigung der speziellen technischen Daten

(=> Abschnitt 5.4, , Spezielle technische Daten”, Seite 98, und Seite 114)
der jeweiligen LeistungsgrofRen und Auspragung sind RAMO und RASP war-
tungsfrei. AuRere Einfliisse kénnen aber Riickwirkungen auf die Funktion
und Lebensdauer der Komponenten haben. Wir empfehlen daher, regelma-
Rige Kontrollen und die folgenden, allgemeinen Wartungsmaf3nahmen in den
angegebenen Intervallen durchzufihren.

Tabelle 7:  WartungsmafRnahmen und Wartungsintervalle

WartungsmaBnahme Wartungsintervall

Kuhloffnungen (Kihlschlitze) reinigen — nur bei RASP bei Bedarf

Funktion des Liifters kontrollieren — nur bei RASP 6 - 24 Monate (abhangig von der Umgebung)

Steckanschliisse (ASi, Sensor, Netz, Motor usw.) und 6 - 24 Monate (abhangig von der Umgebung)
alle metallischen Oberflachen auf Korrosion priifen

Kondensatoren aufladen, nur bei Lagerung von RASP 12 Monate
—> Abschnitt 1.10, , Service und Garantie”, Seite 23

Austausch und Reparatur einzelner Baugruppen von RAMO oder RASP sind
nicht vorgesehen.
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1.9 Lagerung

Zwischenkreis-Kondensatoren bei RASP

Nach langeren Lagerzeiten oder langeren Stillstandzeiten ohne Spannungs-
versorgung (> 12 Monate) mussen die Kondensatoren im Gleichspannungs-
Zwischenkreis gefuhrtaufgeladen werden, um Beschadigungen zuvermeiden.

Dazu muss RASP mit einem geregelten Gleichspannungs-Netzgerat Uber
zwei Netz-Anschlussklemmen (z. B. L1, L2) eingespeist werden. Um even-
tuell zu hohe Leckstrome der Kondensatoren zu vermeiden, sollte der Ein-
schaltstrom auf etwa 300 bis 800 mA (je nach Leistungsgrolde) begrenzt
werden. RASP darf dabei nicht freigegeben sein (kein Startsignal). Danach
die Gleichspannung auf die Werte der entsprechenden Zwischenkreisspan-
nung (Upc) einstellen und fur etwa zwei Stunden damit versorgen (Regene-
rationszeit), etwa 565 V DC (= 1,42 x U_N) bei dreiphasiger Strangspannung
(400 V).

Wenn die Gerate RAMO oder RASP vor ihrem Einsatz gelagert werden,
so mussen am Lagerort geeignete Umgebungsbedingungen vorherrschen:

e Lagertemperatur: -30 - +70 °C
¢ relative mittlere Luftfeuchtigkeit: < 95 %, nicht kondensierend
(EN 50178)
e Die Lagerung darf nur in geschlossener Originalverpackung erfolgen.
e Die Schutzart IP65 wird nur mit montierten Steckanschllssen erreicht.

Nur bei RASP:

e um Beschadigungen an den Zwischenkreis-Kondensatoren bei RASP
zu vermeiden, sind Lagerzeiten von mehr als 12 Monaten nicht empfeh-
lenswert (siehe oben: Abschnitt ,,Zwischenkreis-Kondensatoren bei
RASP").

1.10 Service und Garantie

Sollten Sie irgendein Problem mit einem RAMO bzw. RASP haben, so wenden
Sie sich bitte an lhren lokalen Vertriebspartner.

Halten Sie bitte die folgenden Daten bzw. Informationen bereit:

e die genaue Typbezeichnung (siehe Typenschild),

e das Kaufdatum,

e eine genaue Beschreibung des Problems, das im Zusammenhang mit
RAMO bzw. RASP aufgetreten ist.

Sollten einige der auf dem Typenschild abgedruckten Informationen nicht
lesbar sein, so geben Sie bitte nur die deutlich lesbaren Daten an.

Aussagen zur Garantie finden Sie in den allgemeinen Geschaftsbedingungen
(AGB) der Firma Eaton Industries GmbH.

24-Stunden-Hotline: +49 (0) 1805 223 822
E-Mail: AfterSalesEGBonn@Eaton.com
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2 Projektierung

2.1 Rapid-Link-Module

2 Projektierung
2.1 Rapid-Link-Module

Die Rapid-Link-Module RAMO und RASP werden in unmittelbarer Nahe der
Antriebe montiert. Auspragung und Montage erfolgen dabei entsprechend
der geforderten Spezifikation und den ortlichen Gegebenheiten.

Der Anschluss an den Energie- und Datenbus ist ohne Unterbrechung an
beliebigen Stellen moglich.

Zur vereinfachten Ubersicht wird nachfolgend ein Beispiel mit RAMO dar-
gestellt.

gﬁrﬁ::___:”g

L &

Abbildung 6: Beispiel fir den Einsatz von RAMO
(@ Sensor (Lichtschranke)

(@ RAMO

(3 Motoranschlussleitung

(® Netzanschluss am Energiebus

(®) AS-Interface

Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP 04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com 25



2 Projektierung
2.1 Rapid-Link-Module

2.1.1 Ausprdgung

Beispiele von auferlich sichtbaren Auspragungen
(=> Abschnitt 1.3.2, , Typenschlissel RASP”, Seite 13)

RAMO-W...-C32R...

e \Wendestarter mit Reparaturschalter
* mit steckbaren Leistungsanschllssen

RAMO-DA...-C320...

e Direktstarter
* mit steckbaren Leistungsanschllssen
e Aktor-Ausgang 03

RASP-...0-C320...

e Drehzahlsteuerung
* mit steckbaren Leistungsanschllssen

RASP-...L-C320...

Drehzahlsteuerung
mit steckbaren Leistungsanschllssen
mit Lufter

"""‘_L """ U
45 mm (1.77") 70 mm (2.76")
— - —
Unterteil ohne Reparaturschalter Unterteil mit Reparaturschalter
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2.1.2 Reparatur- und Wartungsschalter

Die Auspragungen RAMO-...C3xR... und RASP-...C3xR... sind mit einem
Reparatur- und Wartungsschalter (1) ausgerustet, der die Rapid-Link-Module
in allen drei Phasen von der Netzspannung trennt.

D_
D_
D_
D_
D_
D=

O |

Abbildung 7: Reparatur- und Wartungsschalter in
Stellung 0 = OFF

Vor der Aktivierung des Reparatur- und Wartungsschalters muss
der Motor gestoppt werden.

GEFAHR
Bei RASP muss vor dem Beginn von Wartungs- oder Reparatur-

arbeiten die Entladezeit der Zwischenkreisspannung beachtet
werden (fUr mindestens finf Minuten). Dies gilt auch flr Hand-
habungen am Motor.
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2.1 Rapid-Link-Module

Die Schaltstellung des Reparatur- und Wartungsschalters ist in der nach-
stehenden Abbildung dargestellt.

@ =T7mm—=3x
@ =5mm—=4x
@ =028" —» 3x
@ =020" —» 4x

Abbildung 8: RAMO und RASP in der Auspragung ...-C32R...

In der Schaltstellung 0 (= OFF) kann durch Hochziehen der roten SVB-Sperre
(Sperrkranz-Vorhangeschloss-Blockierung) die Position fixiert werden.

Bei Bedarf konnen in die Aussparung der SVB-Sperre bis zu drei Vorhange-
schlosser mit einem Bugeldurchmesser von 7 mm oder bis zu vier Vorhange-
schlosser mit einem Bugeldurchmesser von 5 mm eingehangen werden.

Nach Abschluss der Wartungs- oder Reparaturarbeiten kann der Schalter
wieder entriegelt und in die Stellung | (= ON) gebracht werden. Der Motor-
start erfordert dann einen Startbefehl Uber den Hand- oder Automatikbetrieb
— Je nach gewahlter Betriebsart.
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2.1.3 Leistungsanschliisse
Steckbare Anschlisse im Leistungsteil bei RAMO und RASP:

Abbildung 10: Anschlisse im Leistungsteil bei RASP

() 5-poliger Energiestecker (3 AC 400 V/480 V, N, PE)

PIN Funktion
1 L1

2 L2

3 L3

4 N

5 —

PE PE
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(@ Motorabgangsbuchse (DESINA)

PIN Funktion

1 U1, Motor

(2) Codierung — : ‘L

Ha®

3 W1, Motor 00
@ @n

4 B2, Bremse

5 T1, Thermistor s

6 B1, Bremse

7 V1, Motor

8 T2, Thermistor =

PE PE

(3 Warnhinweis: gefahrliche Spannung — nur bei RASP

WARNUNG
Gefahrliche Spannung durch Zwischenkreiskondensatoren

(Entladezeit beachten).
Warnhinweis beachten!

VANJAN

DANGER
5 MIN

(® Warnhinweis: hohe Temperatur — nur bei RASP

VORSICHT
Hohe Kahlkorpertemperatur.
Nicht berthren!

ACHTUNG Hohe Temperatur

Kiihlkérper nicht bertihren

WARNING HOT SURFACE

Do not touch the heat sink
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2.2 Elektrisches Netz

2.2.1 Netzanschluss und Netzform

Die Rapid-Link-Module RAMO und RASP durfen uneingeschrankt an allen
sternpunktgeerdeten Wechselstromnetzen (siehe hierzu IEC 60364) ange-
schlossen und betrieben werden.

Y'Y | — Y Y |1

— Y Y |2 —/ Y Y |2

[ S ‘o ‘e W— —/ VY |3
N PEN
PE

Abbildung 11: Wechselstromnetze mit geerdetem Mittelpunkt (TN-/TT-Netze)

Der Anschluss und Betrieb an asymmetrisch geerdeten Netzen (phasenge-
erdetes Dreiecknetz ,,Grounded Delta”, USA) oder nicht geerdeten bzw.
hochohmig geerdeten (Uber 30 Q) IT-Netzen ist nicht zulassig.

% MalRnahmen zur elektromagnetischen Vertraglichkeit sind in
einem Antriebssystem generell und zwingend notwendig, um

die gesetzlichen Vorschriften der EMV- und Niederspannungs-
Richtlinie zu erfullen.
Gute Erdungsmafinahmen sind dabei Voraussetzung fur den
wirkungsvollen Einsatz weiterer MaRnahmen wie Schirmung
oder Filter. Ohne entsprechende Erdungsmafinahmen erlbrigen
sich weitere Schritte.

2.2.2 Netzspannung und Frequenz

Die genormten Nennspannungen (IEC 60038, VDEO17-1) der Energiever-
sorger (EVU) gewahrleisten an der Ubergangsstelle folgende Bedingungen:

¢ Abweichung vom Bemessungswert der Spannung:
hochstens £10 %

e Abweichung in der Spannungssymmetrie:
hochstens +3 %

e Abweichung vom Bemessungswert der Frequenz:
hochstens +4 %

Bei dem unteren Spannungswert wird zudem der in Verbrauchernetzen
zulassige Spannungsabfall von 4 % berlcksichtigt, insgesamt also
UN - 14 %:

400V -15 % -400V +10 % (380 V-10 % -480 V +10 %)
(340V-0 % -440 V +0 %) (342 V-520V)

Der zulassige Frequenzbereich ist in allen Spannungsbereichen 50/60 Hz
(45 Hz -0 % - 66 Hz +0 %).
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2.2.3 Spannungssymmetrie

Durch ungleichmaRige Belastung der Leiter und durch das direkte Schalten
groRRer Leistungen kann es in dreiphasigen Wechselstromnetzen zu Abwei-
chungen von der idealen Spannungsform und zu unsymmetrischen Spannun-
gen kommen. Diese Unsymmetrien in der Netzspannung konnen bei drei-
phasig gespeisten Verbrauchern zu einer unterschiedlichen Belastung der
Eingangsphasen und in Folge davon zu einem vorzeitigen Ausfall von nach-
geschalteten Halbleitern fhren, z. B. Dioden bei Netzgleichrichtern, Thyristo-
ren bei EMS.

> BerUcksichtigen Sie bei der Projektierung nur solche Wechsel-
stromnetze, deren zulassige Unsymmetrie in der Netzspannung
= +3 % betragt.

Sollte diese Bedingung nicht erflllt sein oder Symmetrie am Anschlussort
nicht bekannt sein, empfiehlt sich der Einsatz einer Netzdrossel in der netz-
seitigen Einspeisung des Energiebusses.

2.2.4 THD (Total Harmonic Distortion) bei RASP

Der THD-Wert (THD = Total Harmonic Distortion, die totale harmonische Ver-
zerrung) ist in der IEC/EN61800-3 als Verhaltnis des Effektivwertes aller
Oberschwingungsanteile zum Effektivwert der Grundschwingung definiert.

% Zur Reduzierung der THD-Werte (bis zu 30 %) empfiehlt sich
der Einsatz einer Netzdrossel DX-LN...
(=> Abschnitt 2.2.6, ,Netzdrosseln”, Seite 33).

2.2.5 Blindleistungs-Kompensationseinrichtungen

Eine netzseitige Kompensation ist fur RASP nicht erforderlich. Er nimmt aus
dem speisenden Wechselspannungsnetz nur eine sehr geringe Grund-
schwingungs-Blindleistung auf (cos ¢ ~ 0,98).

% In Wechselstromnetzen mit nicht verdrosselten Blindstrom-
Kompensationseinrichtungen konnen Stromschwingungen
(Oberwellen), Parallelresonanzen und nicht definierte Verhalt-
nisse hervorgerufen werden.
BerUcksichtigen Sie bei der Projektierung fur den Anschluss von
RASP an Wechselstromnetzen mit nicht definierten Verhaltnis-
sen den Einsatz von Netzdrosseln.
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2.2.6 Netzdrosseln

2.2.7 Netzschiitz

2 Projektierung
2.2 Elektrisches Netz

Eine Netzdrossel (auch Kommutierungsdrossel genannt) erhoht die Induktivi-
tat der Netzzuleitung. Dadurch werden die Stromflusszeit verlangert und
Netzspannungseinbriche gedampft.

Beim RASP begrenzt eine Netzdrossel die Netzruckwirkungen auf zulassige

Werte. Die ins Netz zurlick gespeisten Oberschwingungsstrome (, Netzrick-
wirkungen”) werden reduziert. Der netzseitige Scheinstrom verringert sich in
Folge dadurch um bis zu etwa 30 %.

Zu RAMO und RASP hin dampfen Netzdrosseln Stérungen aus dem Versor-
gungsnetz. Die Spannungsfestigkeit von Rapid-Link-Modulen RAMO und
RASP wird dadurch erhoht und die Lebensdauer verlangert.

Netzdrosseln werden gemald dem netzseitigen Eingangsstrom (I n) des
Rapid-Link-Energiebusses ausgelegt.

% Far den Betrieb von RAMO und RASP ist der Einsatz von
Netzdrosseln nicht notwendig.

Wir empfehlen dennoch, stets eine Netzdrossel vorzuschalten,
da in den meisten Fallen die Netzqualitat nicht bekannt ist.
BerUcksichtigen Sie bei der Projektierung, dass eine Netzdros-
sel nur einem einzelnen Rapid-Link-Energiebus zur Entkopplung
zugeordnet wird.
Beim Einsatz eines Anpasstransformators kann auf den Einsatz
einer Netzdrossel verzichtet werden.

Ein Netzschutz ermdglicht das betriebsmaliige Ein- und Ausschalten der
Versorgungsspannung sowie die Abschaltung im Fehlerfall.

Das NetzschUtz wird gemald dem netzseitigen Summenstrom (I n) eines
Energiebusses (= 25 A) und der Gebrauchskategorie AC-1 (IEC 60947)
ausgelegt.

% Berlcksichtigen Sie bitte bei der Projektierung, dass ein Tipp-
Betrieb nicht Uber das Netzschutz erfolgen darf, sondern nur fur
ein Rapid-Link-Modul separat Uber dessen AS-Interface-Steuer-
eingang.
Die maximal zulassige Einschalthaufigkeit der Netzspannung ist
einmal pro Minute (Normalbetrieb).
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2.3 Sicherheit und Schutz

2.3.1 Sicherungen und Leitungsquerschnitte

34

Die fur den netzseitigen Anschluss zugeordneten Sicherungen und Leitungs-
qguerschnitte sind abhangig vom Netzbemessungsstrom eines Rapid-Link-
Energiebus.

ACHTUNG

BerUcksichtigen Sie bei der Auswahl des Leitungsquerschnitts
den Spannungsabfall bei Belastung.

Die Berucksichtigung weiterer Normen (z. B. VDE 0113 oder
VDE 0289) liegt in der Verantwortung des Anwenders.

Es mussen die nationalen und regionalen Vorschriften (z. B. VDE 0113,
EN 60204) beachtet und die geforderten Approbationen am Einsatzort
(z. B. UL) erflllt werden.

Beim Betrieb in einer UL-approbierten-Anlage duirfen ausschlieflich
UL-approbierte Sicherungen, Sicherungsunterteile und Leitungen verwendet
werden.

Bei RASP sind die Ableitstrome gegen Erde (nach EN 50178) grofer als
3,5 mA. Die mit PE gekennzeichneten Anschlussklemmen und das Gehause
mussen mit dem Erdstromkreis verbunden sein.

ACHTUNG

Die vorgeschriebenen Mindestquerschnitte von PE-Leitern
(EN 50178, VDE 0160) mussen eingehalten werden.

% Wahlen Sie den Querschnitt des PE-Leiters in der Motorleitung
mindestens so grofd wie den Querschnitt der Phasenleitungen
(U, vV, W).

Die Querschnitte der zu verwendenden Kabel und die Sicherungen zum Lei-
tungsschutz sollten in Ubereinstimmung mit den ortlichen Normen ausge-
wahlt werden.

Bei einer Installation gemaf’ den UL-Vorschriften missen von den UL zuge-
lassene Sicherungen und zugelassene Kupferkabel mit einer Hitzebestandig-
keit von +60/75 °C verwendet werden.

Bei einer Festinstallation mit Isolierungen mussen Stromkabel entsprechend
den vorgegebenen Netzspannungen verwendet werden.

Bei RASP ist auf der Motorseite ein vollstandig (360°) niederohmig abge-
schirmtes Kabel erforderlich. Die Lange des Motorkabels ist von der Funk-
storklasse abhangig und bei RASP auf maximal 10 m begrenzt.
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2.3.2 Auslosestrome bei Kurzschluss

Der Auslosestrom muss auch bei einpoligem Kurzschluss sicher erreicht
werden. Flr den Betrieb ist zu beachten, dass der Summenstrom aller
Motoren (inklusive der Anlaufstrome) bzw. der Ladestrom aller angeschlos-
senen Speed Control Units RASP beim Einschalten der Netzspannung kleiner
bleibt als der Auslosestrom.

Beispiel: 3-poliger Leistungsschutzschalter

In=20bis25A1  Leitungsschutzschalter 20 A,

Charakteristik B
Kurzschlussausldsestrom 130 A (210 A) 60- 100 A 100 - 200 A
Minimaler Strom bei 1-poligem Kurzschluss 150 A (250 A) 110A 220 A
Maximaler Summenstrom aller Motoren 110A (170 A) 55 A 90 A

(inklusive Anlaufstrémen)

1) Die Werte in Klammern gelten, wenn der Kurzschluss-Schnellausléser auf 210 A eingestellt ist.

Beim Einsatz eines 3-poligen Leitungsschutzschalters mit |, = 25 A und der
Charakteristik B oder C ist zu beachten:

* Die Durchlassenergie 12t bei Kurzschluss darf nicht groRer als 29800 A2s
werden.

e An der Einbaustelle darf das Kurzschlussniveau lqc eff daher 10 kA nicht
Uberschreiten (=> Kennlinie in Abbildung 12).
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Abbildung 12: Leitungsschutz mit FAZ-3-B20
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2.3.3 Fehlerstromschutzschalter (RCD)

36

RCD (Residual Current Device): Reststromschutzgerat, Fehlerstromschutz-
einrichtung (FI-Schutzschalter).

Fehlerstromschutzeinrichtungen schitzen Personen und Nutztiere gegen
das Vorhandensein (nicht das Entstehen) von unzulassig hohen Berlhrungs-
spannungen. Sie verhindern gefahrliche, zum Teil todliche Verletzungen bei
Stromunfallen und dienen zusatzlich der Brandverhutung.

ACHTUNG

Fehlerstromschutzeinrichtungen (RCD) durfen nur netzseitig
zwischen dem speisenden Wechselstromnetz und den Rapid-
Link-Modulen RAMO und RASP installiert werden.

WARNUNG
Bei RASP durfen nur allstromsensitive Fehlerstromschutzein-

richtungen (RCD, Typ B) eingesetzt werden (EN 50178, IEC 755).

Kennzeichnung auf der Fehlerstrom-Schutzeinrichtung

allstromsensitiv (RCD, Typ B) El

RASP arbeitet intern mit gleichgerichteten Wechselstromen. Im Fehlerfall
konnen diese Gleichstrome die Auslosung einer RCD-Schutzeinrichtung vom
Typ A blockieren und somit die Schutzfunktion aufheben.

Bei RASP kann es zu sicherheitsrelevanten Ableitstromen im Betrieb kom-
men, wenn der RASP (aufgrund eines Fehlers) nicht geerdet ist.

Ableitstrome zur Erde werden bei RASP hauptsachlich durch Fremdkapazita-
ten verursacht; zwischen den Motorphasen und der Abschirmung des Motor-
kabels sowie Uber die Y-Kondensatoren der internen Funk-Entstorfilter.

Die Grofde der Ableitstrome ist in der Gewichtung abhangig von:

Lange des Motorkabels,

Abschirmung des Motorkabels,

Hohe der Taktfrequenz (Schaltfrequenz des \Wechselrichters),
Ausfuhrung des Funk-Entstorfilters,

Erdungsmalinahmen am Standort des Motors.

% Der Ableitstrom zur Erde ist bei RASP grofser als 3,5 mA.
GemalR den Anforderungen der EN 50178 muss daher eine ver-
starkte Erdung (PE) angeschlossen werden. Der Kabelquer-
schnitt muss wenigstens 10 mm?2 betragen oder aus zwei
getrennt angeschlossenen PE-Leitungen bestehen.
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2.4 Energiebus

Der Energiebus versorgt die Rapid-Link-Module RAMO und RASP mit Ener-
gie. Steckbare Abgange konnen an beliebigen Stellen schnell und fehlerfrei
montiert werden. Der Energiebus kann wahlweise mit einer flexiblen Strom-
schiene (Flachleitung) oder mit handelsiblichen Rundleitungen aufgebaut
sein.

ACHTUNG

e Alle am Energie- und Datenbus angeschlossenen Betriebs-
mittel mussen die Anforderungen an die sichere Trennung
nach IEC/EN 60947-1 Anhang N bzw. IEC/EN 60950 erfullen.

*  Netzteile fur die AS-Interface-Versorgung mussen die

Anforderungen an eine sichere Trennung nach SELV erfullen.

3AC400V~,
50/60 Hz
HE 210A
ar-
gj =25A
4 mm?2
o ,4 mm2 .
15mm2 1.5 mm?2 1.5 mm?2 1.5 mm?2
RAMO RASP, RAMO RASP,
ﬂg%ﬁ S %E -
1.5 mm?2 1.5 mm2 1.5 mm2 1.5 mm2
1 wPES] 1 ePES]
M M M
3~ 3~ 3~ 3~

Abbildung 13: Beispielanordnung des Systems Rapid Link mit RAMO und RASP

Beim Auslegen der Leitungslange des Energiebusses sind folgende
Bedingungen zu beachten:

e Bei einem einpoligen Kurzschluss am Ende des Energiebusses, z. B. im
Motorklemmbrett des letzten Verbrauchers, muss das vorgeschaltete
Schutzorgan auslosen. Die Hohe des Kurzschlusses ist abhangig von:

*  Leitungslange,
°  Leitungsquerschnitt,
°  Kurzschlussstrom an der Einspeisestelle.

¢ Die Hohe des applikationsbedingten Spannungsfalls ist abhangig von:
*  Leitungslange,
°  Leitungsquerschnitt,
*  Strombedarf der Motoren.
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38

Durch Berechnung des Kurzschlussstroms und des Spannungsabfalls nach
DIN VDE 0100 ist sicherzustellen, dass die Schutzfunktionen erflllt werden.

Die Leitungslange des Energiebusses kann wie folgt berechnet werden:

Ug x 1000
——————— —Zy—(Zstich X Istich)
lrm

ZEnergiebus

| Leitungsange (maximal 100 m)

Uo = 230V (Leerlaufspannung einphasig)

Irm = Ausldsestrom des Kurzschlussausldsers
Zy = Vorimpedanz Einspeisung (z. B. 100 mQ)
Zstich = 35,50 mQ/m (Stichleitung 1,5 mm2)
Zenergiebus = 13,40 mQ/m (Energiebus 4,0 mm2)

21,50 mQ/m (Energigbus 2,5 mm?)

3 AC 400 V~, 50/60 Hz
|

HE
m:L|rm
- I -
4 mm2
S
k=)
HES
Y, - <
RAMO| 'k |
{E[ gg\ Istich
1.5 mm2 !
s E
§ 5
Al
Yy

Abbildung 14: Beispiel: RAMO

Anforderungen an das Gruppenschutzorgan bei Kurzschluss:

Der Kurzschlussstrom lx muss grofRer sein als der Auslosestrom des Kurz-
schlussauslosers |rm. Er ist abhangig von der Impedanz bzw. Lange des
Energiebusses und der Stichleitung.

% BerUcksichtigen Sie bei der Auswahl des Leitungsquerschnitts
den Spannungsabfall bei Belastung.
Die Berucksichtigung weiterer Normen (z. B.VDE 0113,VDE 0289)
liegt in der Verantwortung des Anwenders.

Abhangig von der Energiebuslange und der Anordnung der Energieabzweige

darf die Summe der Netzstrome von RAMO und RASP im Dauerbetrieb nicht
groRer als 25 A (Energiebus 4 mm?2) sein.
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2.5 EMV-gerechte Installation bei RASP

Die Verantwortung zur Einhaltung der gesetzlichen Grenzwerte und die
Sicherstellung der elektromagnetischen Vertraglichkeit liegen beim End-
anwender oder Betreiber der Anlage. Er muss MalRnahmen zur Minimierung
oder Beseitigung einer Storaussendung (Emission) in der jeweiligen Umge-
bung treffen. Zum anderen muss er Mdaglichkeiten nutzen, um die Storfestig-
keit (Immission) der Gerate oder Systeme zu erhohen.

% In einem Antriebssystem (PDS) mit RASP sollten Sie Maf3nah-
men zur elektromagnetischen Vertraglichkeit (EMV) bereits bei
der Projektierung berulcksichtigen, da erforderliche Anderungen
bei der Montage und Installation bzw. Nachbesserungen am
Aufstellort mit zusatzlichen und hoheren Kosten verbunden
sind.

Technologisch und systembedingt fliefsen in einem Antriebssystem beim
Betrieb eines Gerates RASP hochfrequente Ableitstrome. Daher mussen alle
Erdungsmaldnahmen niederohmig und grof3flachig erfolgen.

Bei Ableitstromen grofRer als 3,5 mA muss nach VDE 0160 bzw. EN 60335
entweder

e der Querschnitt des Schutzleiters = 10 mm?2 sein,
e der Schutzleiter auf Unterbrechung hin Uberwacht werden oder
e zusatzlich ein zweiter Schutzleiter verlegt werden.

Fur die EMV-gerechte Installation empfehlen wir folgende Mafinahmen:

e Der Einbau sollte in ein metallisch leitfahiges Gehause mit guter
Anbindung an das Erdpotenzial erfolgen.
¢ Verwenden Sie abgeschirmte Motorleitungen (kurze Leitungen).

% Erden Sieineinem Antriebssystem alle leitfahigen Komponenten

und Gehause Uber eine moglichst kurze Leitung mit groRtmaog-
lichem Querschnitt (Cu-Litze).
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2.6 Datenbus AS-i

Abbildung 15: Datenbus AS-i

Der Datenbus AS-i ist eine Systemldsung zur Vernetzung verschiedener Bau-
gruppen. Ein AS-Interface-Netzwerk lasst sich schnell und einfach funktions-
fahig aufbauen.
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2.6.1 Datenleitung

2.6.2 Dateniibertragung

2 Projektierung
2.6 Datenbus AS-i

AS-Interface verwendet eine geometrisch codierte und ungeschirmte Flach-
bandleitung mit einem Querschnitt von 2 x 1,5 mm?Z. Sie Ubertragt alle Daten
und die Energie zwischen der Steuerung und der Peripherie und Gbernimmt
in einem gewissen Rahmen die Stromversorgung der angeschlossenen
Gerate. Die Installation entspricht den Ublichen Anforderungen. Der Aufbau
ist beliebig, die Projektierung dadurch unkompliziert.

Mit dem Zusammenschrauben dringen zwei Metalldorne durch die Umman-
telung der Flachbandleitung in die beiden Adern ein und stellen somit den
Kontakt zur AS-Interface-Leitung her. Das Ablangen, Abisolieren sowie Auf-
bringen von Aderendhulsen, Unterklemmen und Anschrauben entfallt.

0.0

Lt

v @ @ - () Durchdringungsdorne
~ ® @ @ @ Verpolsichere Flachleitung

‘\ 10

Abbildung 16: AS-i-Flachbandleitung

Rapid-Link-Funktionsmodule konnen beliebig oft und an unterschiedlichen
Stellen installiert oder demontiert werden. Die AS-Interface-Flachbandleitung
ist selbstheilend, staubdicht und strahlwassersicher. Das Netz kann eine
Stern-, Linien- oder Baumstruktur aufweisen.

Zur Ubertragung werden die Daten auf die Versorgungsspannung moduliert.
Dabei pragt der Sender eines Teilnehmers Datensignale auf die Leitung ein.
Dies bewirkt eine Anderung der Induktionsspannung in den Datenkopplungs-
spulen. Die Anderung wird entlang der AS-i-Leitung in den Empféangern aller
Teilnehmer erkannt.

2.6.2.1 Standard AS-i-Slaves

Standard AS-i-Slaves mit AS-i-Profil S.7.4 (bei RASP-...Al1S... und
RAMO-...Al1S...) belegen jeweils eine Adresse pro AS-i-Strang.
Es sind bis zu 31 Standard-AS-i-Slaves an einen Strang anschlie3bar.

2.6.2.2 AS-i-Slaves mit erweitertem Adressierbereich

Bei AS-i-Slaves (A/B Slaves) mit erweitertem Adressierbereich mit AS-i-Profil
S-7.A.E (bei RAMO-...AlI2S) kdnnen bis zu 62 Teilnehmer adressiert werden.
Hierbei konnen zusatzlich die Adresse 1A und 1B vergeben werden (maximal
31A bzw. 31B).

% Bei RASP kénnen maximal 31 Teilnehmer an einem AS-i-Strang
angeschlossen (adressiert) werden.

Die Reaktionszeit bei einem Steuerbefehl Gber ein AS-Interface betragt
160 ps pro Teilnehmer; bei 31Teilnehmern somit 5 ms.
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2.6.3 Gateway

2.6.4 Leitungsldnge

2.6.5 Addressierung

Das Gateway stellt die Verbindung zum Feldbus (z. B.PROFIBUS-DP) her und
wickelt als Master die gesamte Kommunikation im AS-Interface-Strang ab.

Die maximale Kabellange betragt in allen Segmenten des AS-i-Kreises
100 m. Der Abstand zwischen einem AS-i-Gateway und einem AS-i-Slave
des Netzwerks kann mit zwei Repeatern um jeweils 100 m auf maximal
300 m erweitert werden.

Bevor eine Datenulbertragung zwischen dem AS-i-/DP-Gateway und den
Rapid-Link-Geraten stattfinden kann, muss jedem Slave eine Adresse zuge-
wiesen werden. Die Rapid-Link-Gerate haben werkseitig die Adresse 0.

Die Adresse eines AS-i-Slaves kann folgendermalen zugewiesen werden:

e offline: Adressierung mit dem Handadressiergerat
e online: Adressierung Uber das AS-i/DP-Gateway

Die Adressen sind zwischen 1A bis 31A und 1B bis 31B einstellbar (ab Ver-
sion AS-i 2.1). Die Adressen der Slaves missen nicht fortlaufend vergeben
werden.

% Hinweise zur Adressierung und Projektierung des AS-Interface
entnehmen Sie bitte dem Handbuch des eingesetzten Gate-
ways.

2.6.6 Austausch von Rapid-Link-Geréaten im AS-i-Kreis

42

Fallt ein Slave durch einen Defekt aus, kann er durch ein baugleiches Gerat
mit der Adresse 0 ersetzt werden. Das Gateway erkennt dies und adressiert
selbstandig den neuen Slave auf die Adresse des defekten Slaves. Gegebe-
nenfalls muss dies am Gateway eingestellt werden.

Sollte das Austauschgerat nicht die werksseitige Adresse 0 haben, muss die
Adresse vom defekten Gerat einprogrammiert werden.

Uber das AS-i Gateway kdnnen Sie die bestehende Adresse des
Rapid Link Idschen und eine neue Adresse vergeben.

% Detaillierte Informationen zur Adressierung und Fehlerbehebung
am Gateway entnehmen Sie bitte dem Handbuch des Herstellers.
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2.7 Sensor-Eingéange I3 und 14

13 und 14 (bei RAMO) 13 und 14 (bei RASP und RA-XM12-Y)
1 L+ +24(Ausgang) L+ +24 (Ausgang)

2 — nichtbelegt _— +24 (Eingang, von Sensor B)

3 |- 0V/(Bezugspotenzial) - 0V (Bezugspotenzial)

4 1 +24(Eingang von Sensor) _— +24 (Eingang von Sensor A)

Abbildung 17: Anschlussbuchsen der Sensor-Eingéange 13 und 14

Die Rapid-Link-Module RAMO und RASP haben zwei M12-Buchsen (I3 und
|4) far den direkten Anschluss von Sensoren. Beispielsweise von:

e optischen (Lichtschranken),
e induktiven (Nahrungsschaltern),
¢ mechanischen (Endschaltern).

8. &

-y

N\
\\
N\
N
N N

Die Lange der Sensor-Anschlussleitungen fur die Eingange I3 und 14 ist auf
maximal 20 m begrenzt. Die Sensoren werden mit 24 V DC aus dem Rapid-
Link-Modulen RAMO und RASP versorgt (AS-Interface Versorgungsspan-
nung). Der Summenstrom der Sensoren ist auf 160 mA begrenzt.

Die Sensorenversorgung ist kurzschlussfest. Bei Uberlast oder Kurzschluss
wird eine Sammelfehlermeldung generiert und mit der rot leuchtenden LED
~Motor” angezeigt. Sobald der Fehler behoben ist, kann mit dem RESET-
Befehl die Fehlermeldung zurlckgesetzt werden. Zusatzlich wird wahrend
eines Kurzschlusses das Bit S1 gesetzt (Peripheriefehler). Es wird nach dem
Beheben des Kurzschlusses automatisch geldscht.

9 Bei RASP durfen keine kapazitiven Sensoren angeschlossen wer-
den, da die hochfrequente Ausgangsspannung des RASP zum
Motor zu einer fehlerhaften Schaltung des Sensors fihren kann.
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Die Eingangssignale der Sensoren an |13 und 14 werden entweder direkt in
der internen Steuerung von RAMO und RASP eingebunden oder Uber AS-
Interface an eine Ubergeordnete, speicherprogrammierbare Steuerung (SPS)
weitergeleitet. Die Signalanpassung und Einbindung in den Ablauf der Steue-
rung erfolgt Gber DIP-Schalter (RAMO: => Abschnitt 5.6.2, ,,DIP-Schalter ein-
stellen”, Seite 103, RASP: => Abschnitt 6.6.3, ,DIP-Schalter einstellen”,
Seite 122).

9 Nur bei RASP!
Mit dem optionalen Y-Verbinder RA-XM12-Y kénnenan diese bei
den M12-Buchsen bis zu vier Sensoren angeschlossen werden.

Y-Verbinder RA-XM12-Y

optische oder induktive
Sensoren
Y 1=160mA; 24V DC

SchlieBer

mechanische Sensoren

Offner

Codierung der
Sensorleitungen

I I

WK =

f—

= E
] —

t———

PSRN

L

i

4

)

4m

/

i

)

/

im

4m

A-codiert
(IEC/EN 60947-5-2)

1 =braun

2 =weill
3=blau

4 = schwarz
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2.8 Aktor-Ausgang O3

% Nur bei RAMO-DA... und RAMO-WA...!
Aktor-Ausgang O3

Der Aktor-Ausgang O3 (M12-Anschlisse => Abbildung 18) ermoglicht die
Ansteuerung von externen Meldeelementen oder Relais. Dazu muss PIN 4
vom ASi-Anschluss mit einer externen Spannung von +24 V DC versorgt
werden. Bezugspunkt ist PIN 2 (0V) des ASi-Anschlusses. Der Anschluss des
Aktors (Meldeleuchte, Relais, Ventil) kann Gber PIN 4 (+24 V, max. 1 A) von
Q3 erfolgen. Bezugspunkt (0V) ist PIN 3 von Q3.

+24'V
ASi:4; \

— RA-XAZ2-M
ASi:ZE ) 2@(1)
ov (3) 4
1 (ASiH)
2 oV
3 (ASi-)
1 28V

03

[ 2\
— &)
z B 3 @/ 4
3 0V (Aktor, verbunden mit OV von AS-i:2)

4 _ +24 V (Ausgang fiir Aktor; maximal zuldssiger Laststrom: 1 A)

Abbildung 18: Anschlussbeispiel Aktor-Ausgang O3

Der Aktor-Ausgang O3 wird direkt Gber das AS-Interface angesteuert
(Die Reaktionszeit betragt bis zu 20 ms).

Die maximal zulassige Lange der Anschlussleitung betragt 20 m.
Der maximal zulassige Laststrom von 1 A darf nicht Uberschritten werden.
Der Ausgang O3 ist kurzschlussfest.

Bei Uberlast oder Kurzschluss wird eine Sammelfehlermeldung generiert
und mit der rot leuchtenden Motor-LED angezeigt. Die Spannung am Aus-
gang O3 (24 V DC) wird automatisch abgeschaltet. Sobald der Fehler beho-
ben ist, kann mit dem Reset-Befehl die Fehlermeldung zurlickgesetzt wer-
den. Zusatzlich wird wahrend eines Kurzschlusses das Bit S1 gesetzt
(Peripheriefehler). Es wird nach Beheben des Kurzschlusses automatisch
geldscht.
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2.9 Gerateliifter-Anschluss F

9 Nur bei RASP!

GeratelUfter-Anschluss F.

Der Geratelufter-Anschluss F (Fan) ist nur bei RASP eingebaut; er ist in der
Auspragung RASP-...SL-C... bereits werksseitig belegt.

F:4
_C
F:3 8
_C
F
1 - nicht belegt
2 - nicht belegt
3 ov Bezugspotenzial
4 T +24V Ausgang fir Lifter,

temperaturgesteuert

Abbildung 19: Anschluss des Geréatellfters F

Die Ausgangsspannung am Geratelufter-Anschluss F betragt 24 V DC und
wird automatisch von RASP gesteuert.

% An den GeratelUfter-Anschluss F durfen nur die Geratelufter des
RASP angeschlossen werden!
Alle anderen Lasten an diesem Anschluss gelten als sachwidrig.
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2.10.1 Motorauswahl

2 Projektierung
2.10 Motor und Applikation

Allgemeine Empfehlungen zur Motorauswahl:

Grundsatzlich kdnnen am Ausgang der Rapid-Link-Module RAMO und
RASP dreiphasig gespeiste Wechselstrommotoren mit Kurzschluss-
laufer und OberflachenklUhlung; auch Drehstrom-Asynchronmotor oder
Normmotor genannt, angeschlossen werden. Andere Auspragungen
wie Auldenlaufermotor, Schleifringlaufermotor, Reluktanzmotor, Syn-
chron- oder Servomotor kdnnen auch betrieben werden, mussen aber
elektrisch und anschlusstechnisch der Charakteristik des Asynchron-
motors entsprechen und vom Hersteller der Motoren fur die Applikation
zugelassen sein.

Beim frequenzgesteuerten RASP sollten nur Motoren mit mindestens
der Warmeklasse F (155 °C maximale Dauertemperatur) angeschaltet
werden.

Vorzugsweise sollten 4-polige Motoren auswahlt werden (synchrone
Drehzahl: 1500 min-! bei 50 Hz bzw. 1800 min-! bei 60 Hz).
Betriebsbedingungen fur den S1-Betrieb gemal’ IEC 60034-1.

Bei einem Parallelbetrieb mehrerer Motoren an einem RAMO und RASP
sollten die Motorleistungen nicht mehr als drei Leistungsklassen aus-
einander liegen.

Der Bemessungsstrom von Motor und RAMO bzw. RASP sollte iden-
tisch sein (Uberdimensionierung des Motors vermeiden!).

2.10.2 Motor und Schaltungsart

Entsprechend den Bemessungsdaten auf dem Leistungsschild kann die
Statorwicklung des Motors in Stern- oder Dreieckschaltung geschaltet

werden.
| o
230 A/400 Y V| 35/2 Al
S1 0,75 kW]| cos¢ 0.79]
1430 rpm || 50 Hz |
| o

Abbildung 20: Beispiel fur ein Motortypenschild

Ut | vty wi ut | vy wi
oo o i i i
w2 Tu2' v2 w2 Tu2t v2

A A

Abbildung 21: Schaltungsarten:

Sternschaltung (links), Dreieckschaltung (rechts)
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Ein Drehstrommotor mit einem Leistungsschild nach Abbildung 20 kann im
System Rapid Link ( U n = 400 V) nur in der Sternschaltung betrieben wer-
den.

Der Bemessungsstrom des Motors von 2 A bei 400 V bedingt ein Rapid-Link-
Modul (RAMO, RASP) mit einem Bemessungsstrom von mindestens 2 A.

Beispiel

e  RAMO-... maximaler Ausgangsstrom 6,6 A,
Strombegrenzung Uber DIP-Schalter eingestellt auf 2,1 A.

e RASP-2... Bemessungsstrom 2,4 A.

% Andere Betriebskennlinien und Betriebsdrehzahlen sind nur mit
dem frequenzgesteuerten Rapid-Link-Modul RASP mdaglich
(=> Abschnitt 6.8.6.6, , U/f-Kennlinie (P11)", Seite 160).

% Hinweise zur Motorschaltung bei:
¢ RAMO (=> Abschnitt 3.6, ,Motorabgang”, Seite 73)
RASP (= Abschnitt 3.6, ,,Motorabgang”, Seite 73,
—> Abschnitt 3.6.3, ,,Motorabgang bei RASP*, Seite 76)

2.10.3 Automatische Verldngerung der Verzogerungszeit bei RASP
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In einem Antriebssystem mit wechselstromgespeisten Motoren fliel3t die
Energie immer vom System mit der hoheren Frequenz zum System mit der
niedrigeren Frequenz. Die Differenz zwischen den Frequenzen ist der
Schlupf. Im Normalfall bedeutet dies, dass die Energie von einem Frequenz-
umrichter zum Motor flief3t.

Ist die Verzogerungszeit am Frequenzumrichter (=» Abschnitt, ,,P6.6",
Seite 151) auf kleine Werte eingestellt, kann beispielsweise aufgrund einer
grof3en Schwungmasse der Motor dieser Verzogerungsrampe nicht folgen.
Die Energieflussrichtung kehrt sich dabei um und die Rotationsenergie aus
dem Motor wird in den Zwischenkreis des Frequenzumrichters zurickge-
speist. Dies fuhrt zu einer Erhdhung der Zwischenkreisspannung und mog-
licherweise auch zu einer Abschaltung aufgrund von Uberspannung.

Zur Sicherstellung eines zuverlassigen Betriebs ohne die hier beschriebene
Abschaltung sind die frequenzgesteuerten Antriebe RASP mit einer Funktion
ausgerustet, die die Verzogerungszeit automatisch an Motor und Last
anpasst. Abschaltungen wegen Uberspannung werden dadurch vermieden.

Die Funktion der automatischen Rampenverlangerung im generatorischen
Betrieb bei RASP kann im Parameter P6.34 abgeschaltet werden.
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2.10.4 Drehrichtungsumkehr

Drehstrommotoren arbeiten mit einem Rechtsdrehfeld (Blick auf die Motor-
welle), wenn die Phasen L1 an U1, L2 an V1 und L3 an W1 angeschlossen
sind. Durch angebaute Getriebe, Ubersetzungen oder geanderte Einbaulagen
kann diese Standard-Drehrichtung der geforderten Produktionsrichtung
entgegengesetzt sein. Eine Umkehr der Drehrichtung ohne Anderung der
Verdrahtung kann bei RAMO-W... und RASP durch den Mikroschalter DIP 7
eingestellt werden.

Mit dem Steuerbefehl FWD wird in der Werkseinstellung (Schalterstellung
unten) ein Rechtsdrehfeld ausgegeben, in der Schalterstellung ,,oben” ein
Linksdrehfeld. Die LED-Anzeige ist dabei fur beide Drehrichtungen FWD.

L1L2L3 FWD N ) on
1] M- K O [
173 7 173 7
Uvw FWD

uvw

Abbildung 22: Beispiel fir einen Wechsel der Phasenfolge
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2.10.5 Schnellstopp
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Der Schnellstopp bezeichnet ein Anhalten des Motors im Automatikbetrieb
dber PIN 4 der Sensor-Eingange:

* 13/14 bei RAMO
* |3a/l4a bei RASP

Die Eingangssignale werden dabei direkt in RAMO bez. RASP verarbeitet.
SPS- und Buszykluszeiten haben keinen Einfluss auf die Abschaltzeiten.

PIN 4 H PIN 4
N
® } ® |
|
|
| |
® } _ ® | |
| |
| | | ‘
\ ! ! \
@ @ @ | @ |

Abbildung 23: Beispiele: Flankengesteuerter Schnellstopp bei Automatikbetrieb
(PIN 4 =13 bzw. 13a)

(@ interne Reaktionszeit

(@ Signal 01 von der SPS {iber AS-Interface

(® internes Signal zum Motorausgang als Reaktion auf die ansteigende Flanke des Sensors an PIN 4
(Stopp) und auf die dann ansteigende Flanke der SPS 01 (Start)

Die Art der Flankensteuerung (ansteigend/abfallend) fur die Sensor-Eingange
13(a)/14(a) wird Uber DIP-Schalter festgelegt:

* DIP 5 bei RAMO (= Seite 105)
* DIP 3 bei RASP (= Seite 123)

Das Eingangssignal PIN 4 (ansteigende Flanke) schaltet den Motorausgang
ab. Wenn der SPS-Ausgang (01) zurlickgesetzt wird (abfallende Flanke), kann
der Motorausgang wieder eingeschaltet werden. Dabei ist es unerheblich, ob
beim Zurlcksetzen bzw. Wiedereinschalten des SPS-Ausgangs das Ein-
gangssignal noch ansteht => Abbildung 23.

Die LED ,FWD" oder , REV" blinkt, wenn der Motorausgang durch den
Schnellstopp ausgeschaltet ist und die SPS das zugehorige Drehrichtungsbit
weiterhin gesetzt hat.

Im Betrieb leuchtet die LED ,,FWD" bzw. ,,REV", wenn die SPS das zugeho-
rige Drehrichtungsbit gesetzt hat.
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Beispiel fiir Schnellstoppfunktion

Vertikalsorter mit 360°-Exzenter:

Der Schnellstopp ermdglicht hier ein genaues Anhalten des Antriebs beim
Erreichen des Endschalters. Durch die Vorverarbeitung in RAMO oder RASP
wird der Motor direkt ausgeschaltet. SPS- und Buszykluszeiten haben keinen
Einfluss auf die Abschaltzeiten.

O PR
<§<

OQ
Fo) @

b @

Abbildung 24: Beispiel fir Exzenterantrieb
(@ oberer Haltepunkt
(@ unterer Haltepunkt

2.10.6 Verriegelter Handbetrieb

Im verriegelten Handbetrieb kann eine Beschadigung des Fordergutes oder
der Anlage durch falsche Handhabung vermieden werden. So konnen bei-
spielsweise Endlagenschalter Uber die Sensor-Eingange 13 und 14 den zulas-
sigen Fahrweg begrenzen. Diese Funktion ermoglicht auch die Justierung
von beispielsweise Lichtschranken, bevor die automatische Steuerung Uber
eine SPS (AS-Interface) in Betrieb genommen wird.

13 13
@ } @ | |
| |7 | |

o T o
® | | \ ® \ I (.

| \ | \ I |7

|
| \ | \ L |
O @ o ©F | @O

Abbildung 25: Verriegelter Handbetrieb (Beispiel: I3 pegelgesteuerter Rechtslauf)
(@ interne Reaktionszeit

(@ Wahlschalter Handbetrieb

(3 Ausgangs-Signal
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Wie in Abbildung 25 dargestellt, ist beim verriegelten Handbetrieb nach einer
ansteigenden Flanke beispielsweise |13 oder bei einem Dauersignal die Dreh-
feldrichtung FWD im Handbetrieb gesperrt. Der Motor kann dann nur noch
im Automatikbetrieb bei RAMO-W und RASP mit entgegengesetzter Dreh-
feldrichtung im Handbetrieb gefahren werden.

Die Drehfeldrichtung FWD ist erst nach Erkennung der abfallenden Flanke I3
beim Linksdrehfeld (REV) wieder per HAND aktiv oder nach Umschalten auf
Automatik und zurtick. Fur den Sensor-Eingang 14 und die Drehfeldrichtung
REV gilt sinngemaf’ das Gleiche.

Bei RAMO-D... und in Abhangigkeit der Schalter DIP 6 und DIP 8

(=> Seite 105) wirkt der verriegelte Handbetrieb ausschlieRlich flanken-
gesteuert. So kann nach Erreichen eines Haltepunktes nur durch kurzes
Umschalten auf ,, Automatik” und wieder zurlck in gleicher Richtung per
Hand weitergefahren werden.

LED-Meldung bei verriegeltem Handbetrieb von RAMO-W und RASP:

e Die LED ,FWD" oder , REV" leuchtet, wenn per Wahlschalter die
zugeordnete Drehrichtung gewahlt wird.

e Die LED ,FWD" oder ,,REV" blinkt, wenn der Wahlschalter betatigt ist,
aber RAMO-W bzw. RASP durch den verriegelten Handbetrieb ausge-
schaltet ist. (Beispiel fur den verriegelten Handbetrieb mit RASP
—> Seite 125).
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Eine an dem Motor angebaute mechanische Federdruckbremse (Scheiben-
oder Federkraftboremse) bremst die Drehbewegung der Motorwelle, wenn
die Versorgungsspannung der Bremsspule abgeschaltet wird. Bei geforder-
ten schnellen Einfallzeiten der Bremse werden Gleichstrom-Luftmagnete
eingesetzt. Die Versorgung dieser Bremsen erfolgt mit Wechselspannung
Uber einen im Motor integrierten Funktionsgleichrichter.

Die Rapid-Link-Module RAMO und RASP haben intern einen schnelleren
elektronischen Schalter fur die Versorgung und Ansteuerung der externen
Motorbremse. Der Anschluss erfolgt an PIN 4 und PIN 6 der Motorabgangs-
buchse. Der maximal zulassige Dauerhaltestrom ist 0,6 A. Flr das Luften
(Offnen) der Bremse stehen maximal 6 A fiir maximal 120 ms zur Verfliigung.

RAMO-xx2; RASP-xx2 RAMO-xx4; RASP-xx4

A& A A

230/277V AC 400/480 V AC
06A 06A

o~
=
S
~
=
A
<

&
&

Abbildung 26: Steuerung der externen Bremse mit 230 V/277 V (links) bzw.
400V/480 V (rechts)

Die Ansteuerung der Bremse erfolgt

¢ bei RAMO automatisch mit dem Startbefehl — im Automatik- und im
Handbetrieb,

e bei RASP Uber den Frequemzumrichter
(=> Abschnitt 6.8.6.8, ,Bremsen (P12)"”, Seite 166).
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GEFAHR
Gefahrliche Berithrungsspannung!

Bei RASP 4.0 mussen vollisolierte Kunststoffstecker im Motor-
abgang benutzt werden!

ACHTUNG

Das metallische Gehause des Motors muss immer geerdet
sein, unabhangig von der Art und Auspragung des Motorkabels!

ACHTUNG

Externe Motorbremsen durfen bei RAMO und RASP nicht
direkt (an U, V bzw. W) im Klemmkasten des Motors ange-
schlossen werden!

2.12 Thermistor- und Motorkabeliiberwachung

Ein im Motor angeordneter Thermistor, das Motorkabel sowie der Steckan-
schluss des Motorkabels werden bei RAMO und RASP an PIN 5 und PIN 8
der Motorabgangsbuchse Uberwacht.

Dazu muss bei RAMO die Drahtbrlcke (=> Abbildung 83, Seite 103) und bei
RASP der DIP-Schalter 1 (=> Abschnitt 6.6.3.1, ,, DIP-Schalter- und Motorka-
beliberwachung (DIP 1)”, Seite 123) gedffnet sein (Werkseinstellung).

Bei geschlossenem Schalter unterdrickt die Stormeldung die Uberwachung.

ACHTUNG

Die OFF-Stellung von DIP-Schalter 1 (RASP) und Drahtbrtcke
(RAMO) darf nur von unterwiesenem Fachpersonal geandert
werden!
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RAMO

7]
S
O

(@) Briicke im Motorstecker:
Es wird nur der gesteckte Zustand des Motorsteckers
tiberwacht.

(@ Briicke im Motor-Klemmkasten:
Es werden der gesteckte Zustand des Motorsteckers und
die Verbindung des Motorkabels {iberwacht.

(3 Thermistor-Anschluss:
Es werden der gesteckte Zustand des Motorsteckers, die
Verhindung des Motorkabels und der Thermistor (bzw.
Temperaturschalter, Thermoklick) im Motor iiberwacht.

Abbildung 27: Uberwachung mittels DIP- und Druckschalter

Drahtbriicke (RAMO) Beschreibung
DIP 1 (RASP)

OFF (Werkseinstellung) PIN 5 und PIN 8 werden tiberwacht.
Bei einer Unterbrechung wird die Sammelstérmeldung aktiviert (Motor-
LED leuchtet).

ON PIN 5 und PIN 8 werden tiberwacht.
Bei einer Unterbrechung wird die Stérmeldung unterdriickt (keine Sammel-
stormeldung Motor-LED).
Im Automatikbetrieb wird das AS-i-Bit 1 an DIO geldscht.
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2.12 Thermistor- und Motorkabeliiberwachung
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3 Installation

3.1 Einleitung

3 Installation
3.1 Einleitung

Dieses Kapitel beschreibt die Montage und den elektrischen Anschluss der
Rapid-Link-Module RAMO und RASP.

—_—

—_—

3.2 Montageanleitung

Decken oder kleben Sie wahrend der Installation und Montage
die Bedien- und Anzeigeelemente sowie die Steckanschllsse
im Steuerteil und Leistungsteil ab, so dass keine Fremdkorper
eindringen konnen.

Bei RASP empfiehlt es sich, auch die Kuhlrippen und den gege-
benenfalls aufgebauten Lifter vor dem Eindringen von Fremd-
korpern zu schutzen.

Fldhren Sie samtliche Arbeiten zur Installation nur mit dem
angegebenen, fachgerechten Werkzeug und ohne Gewaltan-
wendung aus.

Die Anweisungen zur Montage in diesem Handbuch gelten fur die Standard-
ausrustung von RAMO und RASP in der Schutzart IP65.

Die erforderlichen Installationsanweisungen sind in der Montageanweisung
IL0O3406019Z fur RAMO bzw. 1L03406020Z fur RASP abgebildet.

3.2.1 Einbaulage

Die Rapid-Link-Module RAMO und RASP werden vorzugsweise senkrecht

eingebaut.

=900
»/'
v
v
Z

= 90°
Abbildung 28: Einbaulage RAMO Abbildung 29: Einbaulage RASP
maximale Neigung in allen maximale Neigung in allen
Richtungen: 90°, Richtungen: 30°,
nicht um 180° drehen. nicht um 180° drehen
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3.2.2 Freiraume

. ®
) |7 1
i
| O Y
T " oL

Abbildung 30: Freirdume zur thermischen Luftkihlung (Beispiel: RASP)

Je nach Ausfuhrungsvariante sind rund um die Rapid-Link-Module RAMO und
RASP thermische Freiraume vorzusehen, die zuséatzlich bei Auspragungen mit
Reparatur- und Wartungsschalter (RAMO-...R..., RASP-...R...) oder im Bereich
der steckbaren Leistungsanschlisse (2) eine ungehinderte Handhabung ermog-
lichen.

Die nachfolgende Tabelle benennt die empfohlenen minimalen Freimaf3e.

Position  Ausprdgung Freiraum [mm] Freiraum [mm]
RAMO RASP

¢ ohne Reparatur- und Wartungsschalter 25 100
(@ oben _

¢ mit Reparatur- und Wartungsschalter ~150 ~150

¢ ohne Leistungsanschluss 25 100
@) unten —

¢ mit Leistungsanschluss ~100 ~100
® e ohne Liifter 15 25

vorne
e mit Liifter = 50
* ohne Reparatur- und Wartungsschalter ~01) ~01)
o ¢ mit Reparatur- und Wartungsschalter ~150 ~150

@ seitlich :

e ohne Leistungsanschluss ~01) ~01

¢ mit Leistungsanschluss ~100 ~100

1) Bis zu einer Aufstellnghe von 1000 m und bis zu einer Umgebungstemperatur von +40 °C ist kein seitlicher
Abstand erforderlich. Hohere Umgebungstemperaturen (bis maximal +50 °C), Taktfrequenzen fpywm
(bis maximal 16 kHz) und Aufstellhdhen (bis zu 2000 m) erfordern einen seitlichen Abstand von mindestens
20 mm.

% Gerate mit hohen magnetischen Feldern (z. B. Drosseln oder
Transformatoren) sollten nicht in unmittelbarer Nahe von RAMO
oder RASP montiert werden.

58 Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP 04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com



3 Installation
3.2 Montageanleitung

3.2.3 Befestigung
Die Rapid-Link-Module RAMO und RASP werden mit Schrauben befestigt.

% Montieren Sie den RAMO und RASP ausschlie3lich auf einem
nichtbrennbaren Befestigungsuntergrund (z. B. auf einer Metall-
platte).

% Angaben zu den Abmessungen und Gewichten von RAMO und
RASP finden Sie in den Technischen Daten (siehe Seite
(=> Abschnitt 7.1, ,,Abmessungen”, Seite 181).

3.2.3.1 Befestigung mit Schrauben

Das maximal zulassige Anzugsmoment fur die Befestigungsschrauben
betragt 1,3 Nm (11.5 Ib-in).

% Unterlegscheibe und Federring gewahrleisten einen sicheren
Halt bei der Befestigung.

<)
2%/4x 2X/4x 2%/4x
M6 DIN 127, M6 DIN 125, M6
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Senkrechte Anordnung
RA...-C32...

T ey

Bs

‘

',,

245

(2]
o ©—
s

| 1

Abbildung 31: Befestigungsmale (Standard) und Montage
E 4 x Bohrloch mit Gewinde fiir M6-Schraube.

IZ' Bei vormontierten Schrauben sollte von der Montageflache bis zur Unterlegscheibe
ein Freiraum von etwa 12 mm bleiben.

El Die Schrauben mit einem Anzugsdrehmoment von 1,3 Nm festdrehen.

Senkrechte Anordnung, Befestigung mittig
RA...-C32...

245

110 110 ‘

Abbildung 32: Befestigungsmale (mittig)

Zwei M6-Schrauben, Anzugsmoment 1,3 Nm.
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Waagerechte Anordnung

(Unterteil um 90° gedreht)

Lo]

[2]

0
0[®
245
Abbildung 33: Befestigungsmalle (Standard) und Montage
[l Bohrloch mit Gewinde fiir MB-Schraube.
IZl Bei vormontierten Schrauben sollte von der Montageflache bis zur Unterlegscheibe

ein Freiraum von etwa 12 mm bleiben.

E Die Schrauben mit einem Anzugsdrehmoment von 1,3 Nm festdrehen.

Waagerechte Anordnung, Befestigung mittig
(Unterteil um 90° gedreht)

fm——m
|
T
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
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|
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Abbildung 34: Befestigungsmalke (mittig)

Zwei M6-Schrauben, Anzugsmoment 1,3 Nm.
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3.2.4 Position der Leistungsanschliisse

Die standardmaf3ige Anordnung der Leistungsanschlisse ist senkrecht nach
unten in den Auspragungen RAMO-...-C32... bzw. RASP-...-C32...

Eine waagerechte Anordnung konnen unterwiesene Fachkrafte durch Drehung
des schwarzen Gehauseunterteils um jeweils 90° nach links oder rechts herstel-
len. Dazu mussen die vier Schrauben im Gehausedeckel entfernt werden.

Abbildung 35: Demontage des Gehausedeckels

» Den Gehausedeckel seitlich fixieren und mit Vorsicht abheben.

62 Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP  04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com



3 Installation
3.2 Montageanleitung

Abbildung 36: Beispiel: Gehdusedeckel bei einem RASP abheben

ACHTUNG

Nicht mit der Hand oder dem Werkzeug in das geoffnete Unter-
teil bzw. in den Gehausedeckel hineinwirken!

Baugruppen und Verbindungen kénnen sonst beschadigt und
die Funktion beeintrachtigt werden.

Das Gehauseunterteil kann jetzt beispielsweise um 90° gegen den Uhrzei-
gersinn gedreht werden (Linksdrehung). Die Leistungsanschlisse zeigen
jetzt nach rechts. AnschlieRend den Gehausedeckel wieder sorgfaltig auf-
setzen.

9 Achten Sie auf eine ordnungsgemalfie Lage der Gummidich-
tungen (Schutzart IP65) beim Zusammenbau.

Mit den vier Schrauben den Gehausedeckel auf dem Unterteil ordnungsge-
mal3 festschrauben. Die Schrauben sollten Uber Kreuz und in zwei Durch-
gangen festgedreht werden. Zum Beispiel erst alle vier Schrauben (Uber
Kreuz) mit etwa 2 Nm andrehen und anschlieRend (wieder tUber Kreuz) mit
5 Nm festdrehen.
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% Die Schrauben mit dem erforderlichen Werkzeug (TORX 30 IP)
und mit einem Drehmoment von 5 Nm festdrehen.

M40 x 1.5
0.8 Nm
(7.08 Ib-in)

Abbildung 38: Befestigung des M40-Schraubdeckels

% Den M40-Schraubdeckel mit dem erforderlichen Werkzeug und
mit einem Drehmoment von 0,8 Nm festdrehen.
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3 Installation
3.3 Elektrische Installation

A

GEFAHR

Unfallgefahr durch Stromschlag!
Flhren Sie die Verdrahtung nur spannungsfrei aus.

ACHTUNG

Brandgefahr!
Verwenden Sie nur solche Kabel, Schutzschalter und Schutze,
die den angegebenen zulassigen Stromnennwert aufweisen.

A

WARNUNG

Die Erdableitstrome sind bei RASP grofder als 3,5 mA (AC).
GemalR der Produktnorm IEC/EN 61800-5-1 muss daher eine
zusatzliche Schutzleitung am Kuhlkorper des RASP angeschlos-
sen werden.

A

GEFAHR

Auch nach dem Abschalten der Versorgungsspannung stehen
die Bauteile im Leistungsteil des RASP noch bis zu 5 Minuten
unter Spannung (Entladezeit der Zwischenkreiskondensatoren).
Erst nach Ablauf der Entladezeit durfen bei RASP das Motor-
abgangskabel abgelegt bzw. Arbeiten im Motorklemmkasten
vorgenommen werden.

—_

3.4 Energiebus

Fahren Sie die folgenden Arbeitsschritte mit dem angegebenen
Werkzeug und ohne Gewaltanwendung aus.

Der Energiebus kann im System Rapid Link in zwei Auspragungen installiert

werden:

o flexible Stromschiene (RA-C1-7...),
¢ Rundleiter (handelsubliche Kabel).
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3.4.1 Flexible Stromschiene (RA-C1-7...)

Die flexible Stromschiene RA-C1-7... ist durch eine Codierung gegen Verpol-
ung geschutzt. Dazu ist eine Kante der flexiblen Stromschiene keilformig
ausgebildet. Die Leitungsaufnahme in allen Systemkomponenten (Flach-
leitungs-Abgange) ist entsprechend geformt. Die flexible Stromschiene wird
so eingelegt, dass die keilformige Seite dem Scharnier der gedffneten Lei-
tungs-Aufnahme gegendberliegt.

e

L+
PE

L3
L2
L1

00000 00

-
-

Abbildung 39: Codierung flexible Stromschiene RA-C1-7...

(@) Scharnier

L+ und M werden bei den Rapid-Link-Modulen RAMO und
RASP nicht verwendet.

% Am Energiebus mussen RAMO und RASP immer mit funf
Leitern angeschlossen sein: L1, L2, L3, N, PE.

3.4.1.1 Flexible Stromschiene verlegen

66

Die flexible Stromschiene wird abgetrommelt, auf die passende Lange zuge-
schnitten und verlegt. Ein Aufdruck auf einer Seite der Leitung dient als
Orientierungshilfe fur die Codierung. Eine metrische Markierung auf dem
Mantel hilft beim Ablangen.

ACHTUNG

Die flexible Stromschiene ist nicht zum Einziehen geeignet und
darf nicht als Schleppkabel verlegt werden!

Wo keine Kabelkanéle flr Fihrung sorgen, wird die freiliegende flexible
Stromschiene mit Leitungsschellen oder Kabelbindern auf dem Untergrund
befestigt.

> In mechanisch gefahrdeten Bereichen wird eine geschutzte
Verlegung in Kabelkanalen empfohlen.

Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP 04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com




3 Installation
3.4 Energiebus

3.4.1.2 Endstiicke und Durchfiihrungen

Ist die flexible Stromschiene verlegt, missen alle freien Leitungsenden sicher
abgeschlossen und nach IP65 abgedichtet werden. Verwenden Sie hierflr die
Leitungsendstlcke (RA-C1-END1) bzw. Durchfthrungen (RA-C1-DF).

Abbildung 40: Durchftihrung RA-C1-DF fir Flachleitung

Mit der Durchfihrung RA-C1-DF kann die flexible Stromschiene in das Vertei-
lermodul RA-C1-VM-7 in einen Schaltschrank eingefihrt werden,

» Die Leitung auf das gewunschte Mal3 ablangen.

Abbildung 41: RA-C1-CUT
Handwerkzeug zum Ablangen der Flachleitungen

% Zum Ablangen wird das Werkzeug RA-C1-CUT empfohlen.

» Die flexible Stromschiene auf die bendtigte Lange abmanteln:
°  bei Leitungsendstlck auf 19 mm,
*  Dbei Verteilermodul auf 50 mm,
°  Dbei Schaltschrank je nach Bedarf.

% Zum Abmanteln der flexiblen Stromschiene 7 x 4 mm?2 wird das
Werkzeug RA-C1-AZ-4 empfohlen.
Beim Einsatz eines handelstblichen Kabelmessers dirfen Sie
den Gummimantel maximal 0,7 mm tief einritzen, um die Isola-
tion der Leiter nicht zu beschadigen.

—

Abbildung 42: RA-C1-AZ-4
Werkzeug zum Entfernen des Leitungsmantels
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3.4.1.3 Endstiick montieren

68

>

>

Erst das untere (klrzere) Teil des Leitungsendstlcks RA-C1-END1 auf
die vorbereitete flexible Stromschiene aufschieben.

Die einzelnen Leiter bis zum Anschlag in die Isolationskanale des
Leitungsendstlcks einstecken.

Das Ober- und Unterteil mit den beiden Spannschrauben verbinden.
Die flexible Stromschiene erflllt bei ordnungsgemalier Montage die
Schutzart IP65.

— {8

3.4.1.4 Anschliisse Flachleitungsabgang

Die Module fur Einspeisung und Abgange konnen an beliebigen Stellen der
flexiblen Stromschiene montiert werden. Die Leiter der flexiblen Strom-
schiene bleiben unterbrechungsfrei. Die Verbindung wird Uber Kontaktie-
rungsschrauben hergestellt.

PIN Funktion Adernummer
7 x 4 mm?

1 L1 1

2 L2 2

3 L3 3

4 N 4

5 +24 V1) 5

6 oV 6

PE PE griin/gelb

1) Wird nicht genutzt bei RAMO und RASP.

—
No
—
w

sloml
clce) .

g

Abbildung 43: Anschlussbelegung des

Flachleitungs-Abgangs RA-C1-PLF1
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3.4.2 Rundleitung

3.4.2.1 Rundleitungsabgang RA-C2-S1-4

Der Rundleitungsabgang RA-C2-S1-4 ist ein T-Stlck fur die steckbare Ener-
gieadapterleitung RA-C3/C2-1,5HF. Er ermoglicht den direkten Anschluss
eines Rapid-Link-Moduls (RAMO bzw. RASP).

Abbildung 44: Rundleitungsabgang RA-C2-S1-4

Die Leiterkontaktierung im Energiebus erfolgt mit Schneidklemmtechnik.
Die Durchfuhrungen ermaoglichen dabei Leiteraufiendurchmesser von 10 bis
16 mm.

Das Zubehor (Dichteinsatze, Verriegelungsbugel, der fertig verdrahtete
Buchseneinsatz usw.) ist im Lieferunfang enthalten.

» Zur Montage wird der Rundleitungsabgang mit den passenden Schrau-
ben (M5) auf dem Untergrund befestigt.

» Die Rundleitungen auf einer Lange von 130 mm abmanteln (zwei Radial-
schnitte, ein Langsschnitt) — zum Beispiel mit dem Abmantelungswerk-
zeug AM16 der Firma Weidmuller.

% Stellen Sie zum Abmanteln das Messer so ein, dass die Leiter-
isolierung nicht verletzt wird.

» Dichtungen radial einschneiden, um den Leitungsmantel legen und
diese Dichtung in die dafur vorgesehene U-formige Kontur im Leitungs-
abgang einfugen.

% Es sind immer zwei Dichtungspaare fur Leitungsaufiendurchmes-

ser von 10 bis 13 mm und von 13 bis 16 mm im Lieferumfang ent-
halten. Nur diese entsprechend zugeordneten Dichtungseinsatze
gewahrleisten bei ordnungsgemalier Montage die Schutzart IP65.

% Die Rundleitung muss zugfrei verlegt werden.
Pro Klemmstelle darf nur eine Ader installiert werden.
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Abbildung 45: Rundleitungsanschluss

Die einzelnen Adern nacheinander in die Schneidklemmmen einlegen und
mit den Schrauben fixieren.

Die Schrauben [1] bis zum Anschlag eindrehen

(Anzugsmoment 0,5 bis T Nm).

Den Deckel so auf das Unterteil legen, dass dieser ganzflachig aufliegt.
Alle Schrauben mussen dazu komplett eingedreht sein.

Den Deckel mit den vier Schrauben befestigen

(GrolRe POZIDRIVE 2; 1,5 bis 2 Nm).

Zur Sicherstellung der Schutzart IP65 je einen Kabelbinder [2] um die
aulleren Dichtungsringe fest anziehen.

Der beiliegende Verriegelungsbugel fUr den Abgangsstecker an den
zwei Zapfen des Tullengehauses aufstecken.

vV v v v v Vv

% Das offene Ende des letzten Rundleitungsabgangs (am Ende
des Energiebusses) muss mit dem Endstuck RA-C2-SBL ver-
schlossen werden.
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3.4.2.2 Zuordnung der Klemmen und Adern

PIN Funktion
N

L2

n.c.

+24 V1)
oV

L3

I =/,

PE PE DESINA

0| Nl oo &~ W[N] -

1) wird nicht genutzt bei RAMO und RASP

3.4.2.3 Rundleitungsabgang RA-C4-PB65

3 Installation
3.4 Energiebus

Funktion

L1

Der Rundleitungsabgang RA-C4-PB65 (Powerbox) ist eine Kontakteinheit fur
ungeschnittene Rundleitungen von 2,5 bis 6 mmZ2 in der Schutzart IP65.

R

D

FJ

I

i

I

2]
Do

o)

Abbildung 46: Rundleitungsabgang (Powerbox) RA-C4-PB65

% Das |P65-Gehause der Powerbox wird ohne Dichtungen ausge-

liefert (RA-C4-D... oder RA-CU-PB65 erforderlich).

Dichtungen RA-C4-D...

=

Abbildung 47: Gehause-
Durchgangsdichtung

()

Abbildung 48: Blindstopfen
(RA-C4-D0)
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3.5 Energieanschlussstecker RA...C3...

Abbildung 49: Energieanschlussstecker RA...C3...

Der Energieanschlussstecker RA...C3... (Typ: HAN Q5/0) hat folgende

PIN-Belegung:

PIN Funktion Energieanschlussstecker

1 L1

) L2 L1 L2 L3 N PE

] 5 A A A AN
1 2 3 |4 PE

W .

5 - RASP

PE PE

Nach der Installation der Energiebusabgange (RA-C1-PLF1, RA-C2-S1-4,
RA-C4-PB65) kann Uber die zugeordneten Energieadapterleitungen das
Rapid-Link-Modul (RAMO bzw. RASP) an den Energieanschlussstecker ange-
steckt werden.

RA-C3/C1-1,5HF RA-C3/C2-1,5HF RA-C4-PPB/C3-1M5
fir RA-C1-PLF1 fir RA-C2-S1-4 fur RA-C4-PB65

Abbildung 50: Energieanschlussstecker mit Adapterleitung (Eaton)

ACHTUNG

Die Kompatibilitat mit Leitungen anderer Hersteller kann nicht
gewahrleistet werden!
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3.6 Motorabgang

3.6.1 Motorabgangsstecker

Der Anschluss des Motors erfolgt bei RAMO und RASP Uber eine Steck-
buchse. Die PIN-Belegung dieser Motorabgangsbuchse entspricht der
DESINA-Spezifikation fur:

e Drehstrommotor (U1, V1, W1)
e Temperatursensor (T1, T2)
e  Motorbremse (B1, B2)

PIN Funktion PIN-Anordnung
Iy
DESINA
Motorabhgangsbuchse Anschlussstecker

1 U1 Motor

2 Codierung |

3 W 1 Motor

4 B2 Bremse

5 T1 Thermistor

6 B1 Bremse

7 V1 Moator

8 T2 Thermistor

PE PE

3.6.2 Anschlussbeispiele zum Motorabgang

Die nachfolgenden Beispiele zeigen bevorzugte Anschaltungen fur die
Motorabgangsstecker im System Rapid Link.

% Der PE-Anschluss der Motorabgangsbuchse ist immer direkt mit
dem PE-Anschluss des Energiesteckers verbunden.

RAMO-CM1-2MO fir RAMO. .. RASP-CM1-2MO fiir RASP...
Abbildung 51: Motorleitung zur Verbindung des Motorstarters mit dem Motor

ACHTUNG

Die Kompatibilitat mit Leitungen anderer Hersteller kann nicht
gewahrleistet werden!
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3.6.2.1 Motorkabeliiberwachung

PIN 5 und PIN 8 der Motorabgangsbuchse werden zur Uberwachung des
Motorabgangssteckers des Motorkabels und zum Thermistorschutz genutzt.

Die Uberwachung erfolgt in Abhédngigkeit von der Drahtbriicke (@) bei RAMO
(=> Seite 55) bzw. von DIP-Schalter 1 bei RASP (=> Seite 123).

54884

PE

(T1)|(T2) | U

<
=
o
m

Abbildung 52: Allgemeine Motoranschaltung mit Motorabgangsstecker- und
MotorkabelUberwachung

% Zur MotorkabelUberwachung mussen beim Betrieb ohne Ther-
mistor die Kabelenden von PIN 5 und PIN 8 im Klemmkasten
des Motors gebruckt werden (KabelUberwachung, T1-T2).

3.6.2.2 Motorkabel mit Thermistoranschluss
PE

FEE Y

M3~
5 A)

Abbildung 53: Allgemeine Motoranschaltung mit Thermistor-,
Motorabgangsstecker- und MotorkabelUberwachung

Bei Motoren mit Thermistoren oder Temperaturschaltern (Thermo-Click)
mussen die Leistungsenden (Anschluss PIN 5 und PIN 8) im Klemmkasten
des Motors angeschlossen werden (T1-T2).
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Bei Motorleitungen ohne die Leitungen fur PIN 5 und PIN 8 (z. B. 4-adrige
Motorleitungen) mussen die beiden Anschlisse PIN 5 und PIN 8 direkt im
Motorstecker verbunden werden. Im Motorklemmkasten werden hier T1
und T2 mit einem separaten Kabel angeschlossen und mit einem externen
Uberwachungsgerét (z. B. EMT6) verbunden.

Die Uberwachung erfolgt in Abhéngigkeit von Drahtbriicke (@ bei RAMO
(=> Seite 55) bzw. von DIP-Schalter 1 bei RASP (—=> Seite 123).

3.6.2.3 Motorkabel mit Anschluss fiir Motorbremse
Bei Motoren mit angebauter, mechanischer Federdruckbremse kann das
Steuergerat dieser Bremse von RAMO-..2... bzw. RASP-..2... mit 277 V AC
oder von RAMO-...4 bzw. RASP-...4... mit 480 V AC angesteuert werden.
Der Anschluss erfolgt Uber PIN 4 und PIN 6 im Motorstecker (=> Seite 73).

SEA ALK

PE

B2 |B1 [T1 |T2 |U |V |W |PE

LDJ ®

Abbildung 54: Allgemeiner Anschluss mit Bremse
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3.6.3 Motorabgang bei RASP

Die Speed Control Unit RASP ist frequenzgesteuert (integrierter Frequenz-
umrichter) und erfordert im Motorabgang abgeschirmte Motorleitungen.

-
-

=32.8ft)

10m (

:
:

i
ot

Abbildung 55: Abgeschirmte Motorleitung bei RASP.
Maximal zulassige Motorleitungslange: 10 m

Beim Betrieb ohne Thermistor mussen die Kabelenden von
PIN 5 und PIN 8 im Klemmkasten des Motors gebrlckt werden
(=> Abschnitt 3.6.2.1, ,,MotorkabelUberwachung”, Seite 74).

Bei RASP 4.0 muss das Schirmgeflecht der Motorleitung nur
am Motor geerdet werden (PES).

Gefahrliche Beriihrungsspannung

—_
—_
A GEFAHR

Bei RASP 4.0 mussen vollisolierte Kunststoffstecker im Motor-
abgang benutzt werden!

ACHTUNG

Das metallische Gehause des Motors muss immer geerdet sein
— unabhangig von der Art und Auspragung des Motorkabels.
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3.6.4 Abgeschirmte Motorleitung bei RASP

3.6.4.1 Allgemeine Hinweise

Die nachfolgenden Ausfuhrungen beschreiben am Beispiel eines DESINA
MOTORFLEX Kabels mit 4G1.0 2 x (2 x 0,75), die erforderlichen Arbeits-
schritte zur EMV-gerechten Anbindung einer Netzleitung bei RASP.

——— Ty
Ym0
\ —
= - SN e e R
=

O

Abbildung 56: EMV-gerechte Anbindung der geschirmten Motorleitung
(1) 360°-Kontaktsicherung 2

» Abmanteln der Motorleitungsenden (Radial- und Langsschnitt).

% Stellen Sie zum Abmanteln das Messer so ein, dass die Leiter-
isolierung und das Schirmgeflecht unverletzt bleiben.

» Das Schirmgeflecht zurtckschieben und die Einzelleitungen freilegen.

» Die Adern B1 (= N) und B2 (= L) fur die externe Bremse sowie T1 und T2
fur den Thermistor haben eine separate Ummantelung und ein separates
Schirmgeflecht. Diese Leitungen mussen separat abgemantelt werden.

» AnschlieRend das aul’ere Schirmgeflecht der Motorleitung wieder so
weit nach vorne schieben, dass die Schirmgeflechte der Adern B1/B2
und T1/T2 grol3flachig abgedeckt und miteinander verbunden sind.

% Die Schirmenden mit einer Gummitllle bzw. mit Isolier-
oder Textilband umwickeln, damit das Schirmgeflecht nicht
aufspleildt.
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78

» Am Klemmkasten des Motors das Schirmgeflecht des Motorkabels an
das Erdpotenzial anbinden (PES).

B —® O

Abbildung 57: 360°-Schirmkontakt am Motorklemmkasten

(1) 360° Kontaktschirmung fiir das Motorkabel
(@) Befestigungsschelle mit Schraube fiir das Schirmgeflecht

» Die miteinander verdrillten Adern (U, V, W und PE) und die jewelils sepa-
rat verdrillten Adern B1 und B2 sowie T1 und T2 werden an den entspre-
chenden Anschlussklemmen im Motor bzw. im Steckanschluss ange-
schlossen.

Der Untergrund muss farbfrei sein (direkte Kontaktierung).
Die in der Abbildung dargestellte Schirmschelle steht beispielhaft fur die
grof¥flachige Erdanbindung (PES).

Abbildung 58: Anbindung des Schirmgeflechts (PES)
am Motorklemmkasten
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3.6.4.2 Hinweise zum Geratetausch

In den Applikationen, in denen RASP 4.0 altere Versionen (RA-SP.../C1,
RA-SP.../C2, RA-SP...-HE.../C3A) mit metallischen Motorabgangsstecker
ersetzen soll, mussen diese metallischen Motorabgangsstecker durch iso-
lierte Motorstecker (Kunststoffstecker) ersetzt werden:

Beispielsweise Motorkabel und Stecker durch RASP-C... ersetzen.

% Bei Motorleitungslangen, die kirzer als 5 m sind, muss der
metallische Motorstecker (SET-M4/...-HF) nicht ersetzt werden.

Falls in bestehenden Applikationen das vorhandene Motorkabel nicht ersetzt
werden soll bzw. kann, sind folgende MalRnahmen fur einen sicheren Betrieb
moglich:

¢ Das Schirmgeflecht der Motorleitung in der Nahe des metallische Ste-
ckers abmanteln und grofflachig mit PE verbinden (PES => (1) Seite 77)
Nachteil:
Die hohe Schutzart des Motorkabels und damit die hohe Schutzart des
Systems Rapid Link (IP65) wird dadurch an dieser Stelle aufgehoben.

e Der metallische Motorstecker wird durch einen isolierten Motorstecker
ersetzt. Schirm des Motorkabels im Stecker isolieren.

Abbildung 59: Motorkabel im Kunststoffstecker

¢ Den metallischen Stecker durch einen Stecker mit interner PE-Anbin-
dung fur den Kabelschirm ersetzen.

Abbildung 60: Motorkabel mit PE-Anbindung 2

(1) 360°-Kontaktschirmung fiir das Motorkabel
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3.6.4.3 Funktionserde bei RASP
Bei der Speed Control Unit RASP kénnen die Ableitstrome gegen Erde (Ipg)
grof3er als 3,5 mA sein. Gemal EN 50178 muss die PE-Anschaltung mit zwei
PE-Leitern erfolgen oder mit einer PE-Leitung, deren Querschnitt = 10 mm?2
ist. Bedingt durch die |osbaren Energiestecker im System Rapid Link muss
bei RASP der Kuhlkorper Uber eine zweite PE-Leitung dauerhaft mit Erde ver-
bunden sein. Die Anbindung erfolgt dabei Uber die mit dem Erdungssymbol
@ gekennzeichnete Schraube.

PE 210 mm2

1.7 Nm
(15.05 Ib-in)

TORX Plus® 25 IP

Abbildung 61: Funktionserde (Litze oder Rundleiter)

a a
(Litze) (Rundleiter in Verbindung mit
Ferrit-Kernen)

RASP ohne Reparatur- und Wartungsschalter 2 155 mm ~300 mm

RASP mit Reparatur- und Wartungsschalter 2180 mm ~300 mm

% Die Kontaktflachen flr die Erdanbindung des Kuhlkorpers
mussen farbfrei sein.
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3.6.4.4 Betriebssicherheit von Steckverhindern

% Zur Erhohung der Betriebssicherheit der Steckverbindung
(unbeabsichtigtes Losen der Verriegelungsblgel) empfehlen
wir, die Steckverbindungen am Verriegelungsbugel mit einem
Kabelbinder zu sichern.

Abbildung 62: Sicherung des Motorabgangssteckers
durch Kabelbinder
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3.7 Datenbus
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Auf die AS-i-Flachleitung konnen an beliebigen Stellen M12-Abzweige
(ZB2-100-AZ1) montiert werden.

Sowohl die mechanische als auch die elektrische Verbindung wird in einem
Arbeitsgang geschlossen:

» Die schwarze Uberwurfmutter soweit drehen (Isen), bis die Kontakt-
spitzen nicht mehr herausragen.

» Die Zweidraht-Profil-Flachbandleitung einlegen und den Abzweig
zuklipsen.

» Die schwarze Uberwurfmutter festdrehen.

Das Gerat bzw. der Teilnehmer ist betriebsbereit.

&=
Qi
p VWS

Abbildung 63: Abzweig M12 (Bestelltyp: ZB2-100-AZ1)

Die Rapid-Link-Funktionsmodule haben einen AS-i-M12-Steckanschluss,
passend zum Abzweig M12.

PIN Funktion
1 ASi+

2 —

3 ASi-

4 —

% RASP... bietet die Maglichkeit, Uber die AS--Schnittstelle, PIN 2
und PIN 4 mit einer externen Steuerspannung (24 V DC) eine
zweite STOPP-Funktion zu aktivieren (=> Seite 126).

Diese erfordert eine zweite AS-i-Flachleitung und den Anschluss
RA-XAZ2-1M.

Abbildung 64: RA-XAZ2-1M, AS-i-Abzweig

PIN Funktion
1 ASi+

2 oV

3 ASi-

4 +24
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3.7.1 Verlangerungsleitung

3.7.2 Leitungsfiihrung

Die Verbindung vom M12-Abzweig ZB2-100-A21 zu den Rapid-Link-Modulen
RAMO bzw. RASP kann Uber die Verlangerungsleitung RA-XM12-1M erfol-
gen. Die 1 m lange Verbindungsleitung ist mit einer M12-Buchse (Anschluss
RAMO, RASP) und einem M12-Stecker (M12-Abzweig) konfektioniert.

e — =

Abbildung 65: Verlangerungsleitung RA-XM12-1M

% Steuer- und Signalleitungen immer raumlich getrennt von Netz-
und Motorleitungen verlegen.

Der Datenbus (AS-Interface) sowie die Sensor- und Aktorleitungen sollten
nicht direkt parallel zum Energiebus (Netzleitung), zu einer Energieadapterlei-
tung oder zu einer Motorleitung verlegt werden. Die Verlegung in einem
gemeinsamen Kabelkanal bzw. Kabelrohr oder das Zusammenlegen mit
Kabelbindern muss vermieden werden. Kreuzungen von Signal- und Leis-
tungsleitungen sollten moglichst im rechten Winkel erfolgen. Dies erhoht die
Storfestigkeit (EMV) und damit die Betriebssicherheit. Beim frequenzgesteu-
erten RASP sind weitere Mafinahmen fur eine EMV-gerechte Installation
erforderlich (=> Seite 77).

\@ AN 0 7/ w4
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Abbildung 66: Verlegung von Signal- und Leistungsleitungen

(@ Leistungsleitung: Netzanschluss (Energiebus, Adapterleitung), Motorkabel
(@ Steuerleitungen: AS-Interface (Datenbus), Sensor-/Aktoranschluss
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3.8 Isolationspriifung

84

Die Rapid-Link-Module RAMO und RASP werden gepruft ausgeliefert und
erfordern keine zusatzlichen Prifungen.

GEFAHR
An den Steueranschlissen (I3, 14, ASi, 03, F) und Leistungsan-

schlussen (Energie-Anschlussstecker, Motorabgangsstecker)
durfen mit einem Isolationspruifgerat keine Prifungen des Isola-
tionswiderstands durchgefihrt werden.

Falls Isolationsprifungen im Leistungskreis des PDS gefordert werden,
mussen Sie die nachfolgend genannten Mafinahmen berlcksichtigen.

Rapid-Link-Module

Alle Steckanschlisse in Steuer- und Leistungsteil abstecken.

GEFAHR
Warten Sie bei RASP mindestens 5 Minuten nach Abschalten

der Versorgungsspannung, bevor Sie einen Leistungsanschluss
trennen.

Uberpriifung der Motorkabelisolation

Der Motorabgangsstecker muss von dem Rapid-Link-Modul RAMO bzw.
RASP getrennt sein. Der Isolationswiderstand des Motorkabels wird zwi-
schen den einzelnen Phasenleitern sowie zwischen jedem Phasenleiter und
dem Schutzleiter gemessen.

Der Isolationswiderstand muss groRer als 1 MQ sein.
Uberpriifung der Netzkabelisolation

Der Energie-Anschlussstecker muss von dem Rapid-Link-Modul RAMO bzw.
RASP getrennt sein. Der Isolationswiderstand des Netzkabels wird zwischen
den einzelnen Phasenleitern sowie zwischen jedem Phasenleiter und dem
Schutzleiter gemessen.

Der Isolationswiderstand muss groRer als 1 MQ sein.
Uberpriifung der Motorisolation

Das Motorkabel muss im Klemmkasten an allen Anschltssen (U, V, W, BT,
B2, T1, T2, PE) getrennt und die Brlickenschaltungen (Stern oder Dreieck)
gedffnet sein. Der Isolationswiderstand wird zwischen den einzelnen Motor-
wicklungen gemessen. Die Messspannung muss mindestens der Nennspan-
nung des Motors entsprechen, sie darf jedoch 1000 V nicht Uberschreiten.

Der Isolationswiderstand muss grofder als 1 MQ sein.

% Berucksichtigen Sie die Hinweise des Motorherstellers zur
Prufung des Isolationswiderstands.
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4 Betrieb

4.1 Checkliste zur Inbetriebnahme
Vor der Inbetriebnahme der Rapid-Link-Module RAMO und RASP sollten fol-

gende Punkte (Checkliste) gepruft werden:

Nr. Tatigkeit Bemerkung

1 Die Montage und Verdrahtung sind gemal den Montageanweisungen (= 1L.3406019Z und
1L3406020Z) erfolgt.

2 Etwaige Rickstande der Verdrahtung, Leitungsstiicke sowie sémtliche verwendeten Werkzeuge
wurden aus der Umgebung von RAMO, RASP, Motor und Antriebseinheit entfernt.

3 Alle Steckverbindungen im Leistungsteil und Steuerteil sind gemal dem hier vorliegenden Handbuch
hergestellt.
—> Der AS-i-Bus muss auch im Handbetrieb aufgesteckt und mit Spannung versorgt sein.

4 Die an den Rapid-Link-Modulen RAMO und RASP angeschlossenen Leitungen sind nicht kurzge-
schlossen und nicht mit Erde (PE) verbunden, ausgenommen PE-Leitung.

5 Bei der Speed Control Unit RASP ist der Kiihlkdrper ordnungsgeméaR geerdet (PE).

6 Alle elektrischen Anschliisse am Motor sind ordnungsgemal ausgefihrt.
—> Metallische Motorstecker sind bei RASP nur bis zu einer Motorleitungslange von 5 m zuléssig!

7 Jede Phase der Versorgungsspannung (Energiebus: L1, L2, L3) ist mit einer Sicherung abgesichert.

8 Die Rapid-Link-Module RAMO, RASP und der Motor sind auf die Netzspannung angepasst.
—> Abschnitt 1.3, ,Bemessungsdaten”, Seite 12, Schaltungsart (Stern, Dreieck) des Motors
geprift.

9 Die Qualitat und die Menge der Kiihlluft entsprechen der geforderten Umgebungsbedingung fiir
RAMO, RASP und Motar.

10 Alle angeschlossenen Steuerleitungen (I3, 14 und AS-i) gewahrleisten die Stopp-Bedingungen.

1 Die werkseitig voreingestellten Parameter wurden anhand der Parameterliste kontrolliert.

12 Die Wirkrichtung einer angekoppelten Maschine erlaubt den Motorstart.

13 Alle NOT-AUS- und Schutzfunktionen befinden sich im ordnungsgemaRen Zustand.
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4.2 Warnhinweise zum Betrieb
Beachten Sie bitte folgende Hinweise.

GEFAHR

Die Inbetriebnahme darf nur durch qualifiziertes Fachpersonal
vorgenommen werden.

GEFAHR
Gefahrliche elektrische Spannung!

< <

Die Sicherheitsvorschriften der Seiten | und Il mdssen berlck-
sichtigt werden.

ACHTUNG

Kontrollieren Sie vor dem ersten Einschalten der Versorgungs-
spannungen (400 V AC) ob alle Adern korrekt in den richtigen
Klemmen fixiert sind und alle PE- und Erdverbindungen herge-
stellt sind.

GEFAHR

Die Motorabgangsbuchsen stehen unter Spannung, wenn die
Versorgungsspannung (Netzspannung) angeschlossen ist.
Die Steuerklemmen sind vom Netzpotential isoliert.

GEFAHR

Bei RAMO steht auch im AUS-/STOP-Zustand am Ausgang
gefahrliche Spannung bei eingeschalteter Versorgungsspan-
nung an.

GEFAHR

Ziehen Sie den Motor- und Energiestecker nicht im Stromfih-
renden Zustand.

GEFAHR

Auch im ausgeschalteten Zustand steht am Ausgang zur
Bremse gefahrliche Spannung bei eingeschalteter Versorgungs-
spannung an.

> > > P
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4.2.1 Spezifische Warnhinweise zu RAMO

Abbildung 67: Anschlisse im Leistungsteil von RAMO

(@ Energiestecker
(@ Motorabgangsbuchse

Beispiele fiir die Warnhinweise auf der Motor Control Unit RAMO

|L1 |L2 |L3 |PE

NiE

Y
* uljviw PE

Abbildung 68: Direktstarter RAMO-Dx0...-C3...

|L1 |L2 |L3 |(N) |PE

ol LE

Illl" B1 |B2

Abbildung 69: Direktstarter mit Bremsansteuerung RAMO-Dx2...-C3...
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Abbildung 70: Direktstarter mit Reparatur- und
Wartungsschalter RAMO-Dx0...-C3xR...
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Abbildung 71: Direktstarter mit Reparatur- und Wartungsschalter und
Bremsansteuerung RAMO-Dx2...-C3xR...
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Abbildung 72: Wendestarter RAMO-WHxO0...-C3...
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Abbildung 73: Wendestarter mit Bremsansteuerung RAMO-Wx2...-C3...
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Abbildung 74: Wendestarter mit Reparatur- und Wartungsschalter RAMO-Wx0...-C3xR...
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Abbildung 75: Wendestarter mit Reparatur- und Wartungsschalter und
Bremsansteuerung RAMO-Wx2...-C3xR...
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4.2.2 Spezifische Warnhinweise zu RASP

Abbildung 76: Anschlisse im Leistungsteil von RASP und Warnhinweise

(@ Energiestecker

(@ Motorabgangsbuchse

(3 Warnhinweis (Entladezeit der Zwischenkreiskondensatoren)
® Warnhinweis (Ubertemperatur des Kiihlkdrpers)

zu(®

GEFAHR
Bei RASP stehen auch nach dem Abschalten der Versorgungs-

spannung die Bauteile und Anschlisse im Leistungsteil (Ener-
giestecker, Motorabgangsbuchse) noch bis zu 5 Minuten unter
Spannung (Entladezeit der Zwischenkreiskondensatoren).

Warnhinweis beachten!

VAN

DANGER
5 MIN
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zu (@

A

GEFAHR

Am Kuhlkorper des RASP kénnen im Betrieb hohe Temperatu-
ren auftreten.

KUhlkorper nicht berthren!

ACHTUNG Hohe Temperatur

Kiihlkérper nicht bertihren

WARNING HOT SURFACE

Do not touch the heat sink

ACHTUNG

Uberpriifen Sie, ob durch den Start des Motors keine Geféhr-
dungen entstehen. Koppeln Sie die angetriebene Maschine ab,
wenn bei einem falschen Betriebszustand eine Gefahrdung ent-
steht.

Sollen Motoren mit Frequenzen betrieben werden, die hoher als
die standardmafiigen 50 bzw. 60 Hz sind, so mussen diese
Betriebsbereiche vom Motorhersteller zugelassen sein.
Andernfalls kann es zu einer Beschadigung der Motoren kom-
men.
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4.3 Bedien- und Anzeigeelement

4.3.1 Hand-Steuerung

Die Rapid-Link-Module RAMO und RASP haben serienmallig eine Hand-
Steuerung (Vor-Ort-Steuerung). Sie besteht aus einem Schllsselschalter und
in den Auspragungen RAMO-W und RASP aus einem Drehrichtungswahl-
schalter.

Die Hand-Steuerung ermaoglicht:

¢ eine einfache Inbetriebnahme,

e den Vor-Ort-Betrieb bei Einricht- und Wartungsarbeiten,

e den Handbetrieb einer einzelnen Antriebseinheit, unabhangig vom auto-
matischen Betrieb der Gesamtanlage,

e den gesicherten (verriegelten) Handbetrieb innerhalb eines mit Endschal-
tern gesicherten Bereichs (=> Abschnitt 2.7, ,, Sensor-Eingange 13 und
14", Seite 43).

OFF/RESET

Abbildung 77: Schllsselschalter

% Der SchlUssel ist in allen Schalterstellungen rastend und kann in
allen Stellungen gesteckt und gezogen werden.

Der SchlUsselschalter kann in drei verschiedene Stellungen gebracht wer-
den.

Stellung Funktion Beschreibung
Automatik- Automatischer Betrieb tiber AS-Interface durch die Kopfsteuerung (SPS)
@) betrieb
@ Handbetrieb Vor-Ort-Betrieb, auch ohne
AS-Interface-Parameter.

Die AS-Interface-Spannung muss anliegen (LED leuchtet).

Bei RAMO-W und RASP erfolgt die Start-Freigabe mit dem Drehrichtungs-
wahlschalter (FWD, REV).

Bei RAMO-D erfolgt die Start-Freigabe mit dem Schlisselschalter
(Stellung ,,Hand").

OFF/RESET Aus In dieser Position fihren RAMO und RASP keine Steuerbefehle aus,
Reset-Befehl unabhéngig von der Steuerquelle.
Stérmeldungen Motor-LED leuchtet:
e ot > Fehler steht an, Reset nicht erfolgt.
¢ rot blinkend = Fehler behaben, Reset kann erfolgen.
Fir den Reset-Befehl muss diese Position fir etwa 1 Sekunde geschaltet
bleiben.
Bei RASP wird in dieser Schalterstellung ein Reset-Befehl an den Frequenz-
umrichter geschaltet (DI5).
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4.3.2 LED-Anzeigen

94

Bei den Rapid-Link-Modulen RAMO-W... (Wendeschalter) und RASP (Dreh-
zahlsteller) kann im Handbetrieb mit dem Wahlschalter die geforderte Dreh-
feldrichtung ausgewahlt werden:

e FWD = Forward. Freigabe Rechtsdrehfeld
(L1=>U,L2>V, L3>W)

e REV = Reverse. Freigabe Linksdrehfeld
(L1T->W,L2->V, L3>U)

@) OFF O
REV FWD

Abbildung 78: Drehfeldrichtung

Die ausgewahlte und freigegebene Drehfeldrichtung wird durch die grinen
LEDs FWD und REV angezeigt. Der Wahlschalter fur die Drehfeldrichtung
erlaubt drei Schalterstellungen. In der Schalterstellung OFF sind die Rapid-
Link Module im Handbetrieb gesperrt.

% Der Wabhlschalter fur die Drehfeldrichtung ist in allen Stellungen
rastend.

Die im System Rapid Link eingesetzten LEDs sind zum Teil mehrfarbig und
ermaoglichen die Anzeige unterschiedlicher Betriebszustande. Die nachfol-
gende Tabelle zeigt die moglichen Zustande auf:

Tabelle 8: LED-Betriebsanzeigen (Beispiel AS-i-LED)

AS-i-LED Anzeige Beschreibung
Q aus (keine Anzeige) Keine Versorgungsspannung aufgeschaltet.
NV griin Die Datenkommunikation ist aktiv.
(&
NV rot e Der Datenaustausch ist unterbrochen und die Kommunikation tiber
_\O/_ die Datenschnittstelle blockiert.
sy o Der Prozessor fiir die Kommunikation

 wartet auf eine Anfrage oder

 wurde durch die Kommunikationsiiberwachung (Watchdog)
zurlickgesetzt (Reset).

* Die Gerateadresse ist nicht projektiert.

O rot/gelb blinkend e Der Teilnehmer (Slave) wartet auf die Zuweisung der Adresse.
e Der Datenaustausch ist nicht moglich.

O rot/griin blinkend Peripheriefehler (Signal am FID-Eingang erzeugt)
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5 Motorstarter RAMO

5.1 Benennung

® ®

©

Abbildung 79: Ubersicht RAMO

(@ Schliisselschalter fiir Hand- und Automatikbetrieb und Reset
(2 LED-Anzeigen zum Drehfeld der Motorsspannung

— FWD = Rechtsdrehfeld (Forward Run)

— REV = Linksdrehfeld (Reverse Run)

(3 Wabhlschalter fiir die Drehfeldrichtung (FWD, REV) im Handbetrieb, nur bei RAMO-W...
® Aufdruck: Zuordnung der DIP-Schalterstellungen zum Motorstrom-Schutzwert,
unter der Verschlussschraube
(5 Sensor-Eingang 13 (M12-Buchse)
(®) Anschluss AS-Interface (M12-Stecker) mit LED-Anzeige
(@) Aktor-Ausgang 03 (M12-Stecker) mit LED-Anzeige — nur in der Auspragung RAMO-DA... und
RAMO-WA...
Sensor-Eingang 14 (M12-Buchse) mit LED-Anzeige
(9 Zustandsanzeige (LED):
— UV =leuchtet griin, wenn die Versorgungsspannung (400 V AC) und die AS-Interface-Spannung
(24 V DC) anliegen
— Motor = leuchtet rot, wenn RAMO eine Storung erkannt hat

Motorabgangsstecker
@D Blockschaltbild Leistungsanschliisse RAMO-W...
(12 Energiestecker (Versorgungsspannung 3 AC 400 V, N, PE)
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5.2 Merkmale

96

RAMO (Motor Control Unit) ist ein elektronischer Motorstarter (EMS) fur den
direkten Start von Drehstrommotoren bis 6,6 A (2 3 kW bei 400 V). RAMO
schaltet im Energiezweig mit Thyristoren und Relais. Dies ermdglicht eine
Lebensdauer von mehr als 10 Millionen Schaltzyklen.

RAMO ist in zwei Auspragungen erhaltlich:

e RAMO-D... = Direktstarter fur eine Drehrichtung
o RAMO-W... = Wendestarter fur zwei Drehrichtungen (FWD, REV)

Die Drehzahl des gesteuerten Motors ist nach dem Hochlauf konstant und
von der Frequenz der speisenden Versorgungsspannung (Energiebus,
50/60 Hz) vorgegeben. Der dreiphasige Motorschutz ermdglicht den
geschutzten Betrieb von Drehstrommmotoren im Bereich von 0,3 A (2 90 W
bei 400 V) bis 6,6 A (& 3 kW bei 400 V). In Verbindung mit der integrierten
Thermistor-Uberwachung kann ein sogenannter ,, Motorvollschutz” gewahr-
leistet werden.

Der interne Transistorschalter ermaoglicht die Ansteuerung von Federdruck-
bremsen mit Gleichstrom-Luftmagnet. Fir den Bremsgleichrichter wird eine
gesteuerte Versorgungsspannung von 230 V AC bzw. 400 V AC ausgegeben
(=> Abbildung 52, Seite 74).

GEFAHR
Das Offnen des RAMO durch den Anwender ist nicht vorgese-

hen und darf nur im spannungsfreien Zustand erfolgen!
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5.3 Anschliisse

Die Motor Control Unit RAMO wird anschlussfahig ausgeliefert.
Alle AnschlUsse erfolgen Uber steckbare Verbindungen.

3~ 400V, N, PE
50/60 Hz P

Abbildung 80: Anschlisse an RAMO

(@) Energiestecker: Spannungsversorgung (3 AC 400V, N, PE) iiber eine Energieadapterleitung
(=> Abschnitt 3.5, ,Energieanschlussstecker RA...C3...", Seite 72)

(@ AS-Interface, Datenbus zur Steuerung von RAMO im Automatikbetrieb

(® Motoranschluss: Motorabgangsbuchse gemaR DESINA Spezifikation

® Sensor- (13 + 14) und Aktor-Anschliisse (03)
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5.4 Spezielle technische Daten

Die nachfolgenden Tabellen zeigen die technischen Daten der Motor Control
Unit (RAMO) in den einzelnen Leistungsgrofen mit der zugeordneten Motor-
leistung.

Die Zuordnung der Motorleistung erfolgt gemalk dem Bemes-
sungsstrom.

Die Motorleistung kennzeichnet die abgegebene Wirkleistung
an der Antriebswelle eines normalen, vierpoligen, innen- oder
aulRenbellfteten Drehstrom-Asynchronmotors mit 1500 min-'
(bei 50 Hz) und 1800 min-! (bei 60 Hz) Umdrehungen.

%
%

Formel- Einheit RAMO-D RAMO-W
zeichen
Auspragung Direktstarter Wendestarter
L1=>UL12->V,3->W FWD:L1=>U, 12>V, 13>W
REV:L1>W, 2>V, 13>U
Blockschaltbild —> Seite 99 —> Seite 100
Bemessungsstrom (le) e A 6,6
Einstellbarer Motorschutz A 0.3-6,6
Zu_geordnete Motorleistung
bei 440 - 480V, 60 Hz p W 0093
P HP 014-3
Netzseite (Priméarseite)
Anzahl der Phasen 3
Bemessungsspannung Uln V 400V -15% - 480V +10 %, 45 - 66 Hz
Eingangsstrom ILN A 0,3-6,6
Bremsen
Steuerspannung U v RAMO-Dx2...: 230/277 (50/60 Hz) RAMO-WHx2...: 230/277 (50/60 Hz)
(externe Bremse) RAMO-Dx4-. . .: 400/480 (50/60 Hz) RAMO-Wx4-. . .: 400/480 (50/60 Hz)
Laststrom (externe Bremse) | A =0,6 A, max. =6 A fiir 120 ms
Verlustleistung bei Py W max. 8 W, abhéngig von Motorstrom, Bremse und Ausgang 03
Bemessungsstrom (lg)
Gewicht (ohne/mit Reparatur- m kg 1,5/1,7 1,6/1,8
und Wartungsschalter)
Reaktionszeit
Motor einschalten (Automatik)!) ton ms Motor 20-35, Bremse 20-35
Motor ausschalten (Automatik)!) toFF ms Motor 20-35, Bremse 20-35
Motor ausschalten (Schnellstopp) toff ms Motor 20-35, Bremse 20-35
03 einschalten ton ms 2-20
03 ausschalten toFF ms 2-20
Mindestimpulsdauer 13/14 toN ms 5

1) ohne Buslaufzeit, in Abhangigkeit von der Steuerung (SPS)
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5.5 Blockschalthilder
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Optionale Auspragung:

(1) Reparatur- und Wartungsschalter
(@ Ansteuerung externe Bremse (230 V)
(3 AktorAusgang

Abbildung 81: Blockschaltbild RAMO-D...
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Optionale Auspragung:
(@ Reparatur- und Wartungsschalter
(@ Ansteuerung externe Bremse (230 V)
(3 AktorAusgang

Abbildung 82: Blockschaltbild RAMO-W...
Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP 04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com




5.6 Betrieb

5.6.1 LED-Anzeigen

5 Motorstarter RAMO
5.6 Betrieb

Die LED-Anzeigen der Motor Control Unit RAMO zeigen die Betriebs-
zustande an und ermaglichen eine schnelle Diagnose.

LED Zustand

Beschreibung

FWD

Rechtsdrehfeld der Motorspannung (U-V-W)

N
OFF/RESET aus

nicht angesteuert

- éﬁ: griin

aktiviert (RUN-Modus)

angesteuert:

e aber gesperrt durch die Schnellstopp-Funktion der Sensor-Eingénge
(I3, 14).

e aber gesperrt, weil beim Einschalten der Versorgungsspannung
(400 V oder AS-i) der Schliisselschalter in der Stellung HAND stand.
—> Reset-Befehl erforderlich.

Linksdrehfeld der Motorspannung (W-V-U)
Nur bei RAMO-W...!

nicht angesteuert

aktiviert (RUN-Modus)

blinkt griin
% OFF O
REV FWD
‘ REV
aus
griin
blinkt griin

angesteuert:

e aber gesperrt durch die Schnellstopp-Funktion der Sensor-Eingénge
(I3, 14).

e aber gesperrt, weil beim Einschalten der Versorgungsspannung
(400 V oder AS-i) der Schliisselschalter in der Stellung HAND stand.
—> Reset-Befehl erforderlich.

AS-Interface

keine Versorgungsspannung in der AS-i-Elektronik:
AS-i-Anschlussleitungen priifen
AS-i-Netzteil (Kopfsteuerung) priifen

griin

Kommunikation aktiv, normaler Betrieb

rot

keine Kommunikation:

e Kopfsteuerung (Master) im Stopp-Modus.

e RAMO nicht oder mit der falschen Adresse (ID) eingetragen.
e RAMO im Reset-Modus.

blinkt rot/
gelb

AS-i-Adresse = 0
—> AS-i-Adresse einstellen

blinkt rot/
griin

Peripheriefehler (=> Abschnitt 4.3.2, ,LED-Anzeigen”, Seite 94)

Sensor-Eingang I3

aus

e nicht angeschlossen
e nicht angesteuert (kein Eingangssignal)

griin

I3 angesteuert (Eingangssignal)
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LED Zustand Beschreibung
14 Sensor-Eingang 14
aus e nicht angeschlossen
e nicht angesteuert (kein Eingangssignal)
griin 14 angesteuert (Eingangssignal)
03 Aktor-Ausgang 03
Nur bei RAMO-DA.../ RAMO-WA...!
aus ¢ nicht angesteuert
griin 03 angesteuert (Ausgangssignal)
Hinweis:
Fehlt die externe Versorgungsspannung fiir 03 (24 VDC),
wird am Ausgang kein Signal ausgegeben.
uv aus Die Versorgungsspannung 400 V und/oder AS-i (30 V DC) fehlt oder
der Reparaturschalter ist ausgeschaltet.
griin Versorgungsspannung 400 V und AS-i (30 V DC) eingeschaltet.

Sammelstormeldung des RAMO

aus

keine Stdrmeldung

rot

Stdrmeldung:

Ein Fehler wurde erkannt und steht dauerhaft an.

o Motor-Uberlast (Uberstrom)
—> Motor und Antriebseinheit priifen
(Reset bei abgekiihltem Mator)
—> Kurzschuss in der Motorleitung
—> DIP-Schalter (DIP 1- DIP 4) kontrollieren

e Thermistor- / Kabel-Uberwachung
—> Motor und Antriebseinheit priifen
(Reset bei abgekiihltem Motor)
—> keine Motorleitung angeschlossen (Motor-Abgangsbuchse)
—> Briicke T1/T2 im Mator-Klemmkasten fehlt bei Motoren ohne
Temperatursensor
—> Drahtbriicke ((2), Abbildung 83, Seite 103) bei abgesteckter Mator-
leitung, nicht geschlossen (=> nur fiir Service)

e DIP-Schalter (unter der Verschlussschraube) mit ungiiltigen Einstel-
lungen (—> Seite 104)

e Uberlast/Kurzschluss bei den Sensor-Eingéangen 13/14 oder Aktor-
Ausgang 03

e Stromuntergrenze unterschritten (—> Seite 107)

Bei einem kurzeitig aufgetretenen oder behobenen Fehler blinkt diese LED
bis zum Reset-—> Seite 107Befehl (Schliisselschalter).

blinkt rot

Der erkannte Fehler (Ursache der Stérmeldung) wurde behoben.
Mit dem Schliisselschalter kann jetzt in Stellung OFF/RESET die Stérmeldung
quittiert werden (=> Die Motor-LED verlgscht).
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5.6.2 DIP-Schalter einstellen

Vor Inbetriebnahme der Motor Control Unit (RAMO) muss die Stromuberwa-
chung auf den Motornennstrom eingestellt werden. Sie ist im Auslieferzu-
stand deaktiviert und wurde beim Einschalten der Netzspannung direkt eine
Stormeldung hervorrufen (Motor-LED leuchtet). Zum Einstellen der DIP-
Schalter muss die Verschlussschraube (M40 x 1,5) gedffnet werden.

ACHTUNG

Die DIP- und Drahtbrlckenschalter unter der Verschluss-
schraube durfen nur betatigt werden, wenn der Schltsselschal-
ter in der Stellung OFF/RESET steht. Ein Umschalten im Betrieb
kann einen ungewollten Motorstart hervorrufen.

Abbildung 83: DIP-Schalter unter der Verschlussschraube

Verschlussschraube RAMO:

(@ Stromgrenzwerte und Funktionen, DIP-Schalter

(@ Thermistor- und Motorkabeliiberwachung (Drahtbriicke)

(® Quick Stop (—=> Abschnitt 5.6.2.7, ,Bit DQ3 — Quick Stop”, Seite 107)

% Die Drahtbriicke (DIP-Schalter () ist in der Werkseinstellung
geoffnet. Im geschlossenen Zustand wird die Stormeldung der
Thermistor- und Motorkabellberwachung deaktiviert.
(=> Abschnitt 2.12, ,, Thermistor- und Motorkabellberwa-
chung”, Seite 54)
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5.6.2.1 Stromiiberwachung (DIP 1 - DIP 4)

Die Grenzwerte flur die Motorstromuiberwachung werden mit den DIP-Schal-
tern DIP 1 bis DIP 4 eingestellt.

Tabelle 9:  Einstellung der Stromwerte mit DIP-Schaltern

ON
Nlulululs
1 2 3 4
Schalter- Motorstrom zugeordnete zugeordnete
stellung Motorleistung bei Motorleistung bei
400 V, 50 Hz 440V - 480V, 60 Hz
T 1 1 1 keine Funktion = =
(Auslieferungszustand)!)
17011 03A oW 0.14 HP
0111 04A 120 W 0.16 HP
17000 O0B6A 180 W 0.25 HP
0100 O08A 250 W 0,33 HP
17100 10A 370W 0.5HP
0010 12A 370W 0.5HP
17010 15A 550 W 0.75 HP
0110 17A 550 W 0.75 HP
7110 19A 750 W 1 HP
0001 21A 750 W 1 HP
17001 26A 1,1 kw 1.2 HP
0101 3B6A 1,5 kW 2HP
17101 50A 2,2 kW 3HP
0011 B66A 3 kw 3HP

000 0 keine Funktion! = -

1) Deaktivierte Stromiiberwachung.
RAMO kann nicht betrieben werden. Die rote LED im Motorsymbol leuchtet.
Ein Sammelfehler steht an.
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5.6.2.2 Sensor-Eingdnge I3 und 14 (DIP 5)

Die Sensor-Eingange I3 und |4 sind flr Eingangssignale mit ansteigenden
Flanken (SchlieRer, drahtbruchsicher) aufgebaut. Im Auslieferzustand ist der
DIP-Schalter 5 dazu in Stellung O (= OFF) eingestellt. Das Sensorsignal wird
im RAMO und im AS-Interface unverandert verarbeitet.

Bei Verwendung von nach Null schaltenden Sensoren (Offner) muss der DIP-
Schalter 5 in Stellung 1 (= ON) gestellt werden. Fur die RAMO-interne Verar-
beitung wird das Signal dann invertiert. Uber AS-Interface wird das Original-
signal gesendet. Es kann in der Ubergeordneten Kopfsteuerung (Master) bei
Bedarf invertiert werden.

ON
1

0

|3,|4 — > 1
|3,|4 > 0

Abbildung 84: Konfigurieren der Sensor-Eingange 13 und 14

5.6.2.3 Schnellstopp und verriegelter Handbetrieb (DIP 6 und DIP 8)

ON
1
0

Direktstarter RAMO-D

DIP- Konfiguration
Schalter
6 8 Funktionen von I3 und 14 Wiederanlaufbedingungim  Wiederanlaufbedingung im
Handbetrieb Automatikbetrieb
0 0 keine Funktion (Auslieferungs- - -
zustand)
1 0 I3 und |4 stoppen den Motorim  Schliisselschalter-Reset Befehlswechsel iber AS-i
Automatik- und Handbetrieb
0 1 I3 stoppt den Motor im Auto- - Befehlswechsel iber AS-i
matikbetrieb
1113 stoppt den Mator im Auto- Schliisselschalter-Reset und Befehlswechsel tiber AS-i
matik- und Handbetrieb I3 nicht weiter aktiv
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Wendestarter RAMO-W

DIP- Konfiguration
Schalter
6 8 Funktionen von I3 und 14 Wiederanlaufbedingungim  Wiederanlaufbedingung im

Handbetrieb Automatichetrieb

0 0 keine Funktion = =
o

Befehlswechsel tiber AS-i

0 B stoppt den Motor in beiden
Drehrichtungen in Automatik-
betrieb

01 I3 stoppt den Motor bei FWD im ~ — Befehlswechsel tiber AS-i
Automatikbetrieb

14 stoppt den Motor bei REV im
Automatikbetrieb

1113 stoppt den Motorbei FWDim  REV: Drehrichtungswechsel auf  Befehlswechsel tiber AS-i
Automatik- und Handbetrieb FWD

FWD: von REV und Riickgang I3

FWD: Schliisselschalter-Reset
und I3 nicht mehr aktiv

14 stoppt den Motor bei REVim  FWD: Drehrichtungswechsel
Automatik- und Handbetrieb auf REV

REV: von FWD und Riickgang 14

REV: Schlisselschalter-Reset
und 14 nicht mehr aktiv

5.6.2.4 Phasenwechselschalter (DIP 7)
DIP-Schalter 7 wechselt das Drehfeld am Ausgang von RAMO-W von FWD

auf REV (=> Abbildung 17, Seite 43). Die Steuerlogik und die LED-Anzeige
bleiben hierbei in der Funktion FWD.

% Bei RAMO-W... sollte die Anderung der Schalterstellung von
DIP 7 von fachkundigen Anwendern gemals dem Handbuch vor-
genommen werden.

Bei RAMO-D... sollte die Schaltstellung von DIP 7 (unten,
0 = OFF) nicht geandert werden (keine Fehlermeldung, keine
Funktion).

J

DIP7 Konfiguration (nur bei RAMO-W)

1 Wechsel der Phasenfolge (L1 = W und L3> U = REV, Linksdrehfeld)
0 Auslieferungszustand FWD (Rechtsdrehfeld) in der Betriebsart FWD
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5.6.2.5 Uberwachung der Stromuntergrenze (DIP 9)

ON
1

0

DIP9 Konfiguration

1 Uberwachung der Stromuntergrenze aktiviert

0 Uberwachung der Stromuntergrenze deaktiviert (Auslieferungszustand)

Mit DIP 9 = 1 (= ON ) wird eine Fehlermeldung (Motor-LED leuchtet rot) aus-
gegeben, wenn eine Phase (L1, L2, L3) weniger als 25 % des Nennstroms Ig

fuhrt.

5.6.2.6 AS-Interface Diagnose (DIP 10)

| ON DIP
: 0

10

Diagnosestatus Uber AS-Interface-Parameterkanal und Peripherie.

DIP10  Konfiguration

1 Diagnosestatus {iber AS-Interface-Parameterkanal und Peripheriefehlermeldung!) aktiviert.

0 Diagnosestatus {ber AS-Interface-Parameterkanal und Peripheriefehlermeldung’) deaktiviert
(Auslieferungszustand).

1) Beispiel fiir einen Peripheriefehler: Relais-Kontakt im Leistungsteil verschweisst.

5.6.2.7 Bit DQ3 — Quick Stop
In der UL-Ausfihrung mit dem Profil AS-i 7.4 erfolgt die ,,Unterdrickung

Quick Stop” mit Bit DQ3.
Dazu muss der linke DIP-Schalter 1 von Teil (3) in => Abbildung 83, Seite 103

auf ON stehen.

DIP 3.1 D03 Funktion Beschreibung

ON 0 Quick Stop ein Reaktion auf Sensoren

ON 1 Quick Stop aus keine Reaktion auf Sensoren

OFF 0 keine DQ3-Signale werden nicht tbertragen
OFF 1 keine DQ3-Signale werden nicht tbertragen
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5.6.3 AS-i-Ansteuerung

Tabelle 10: Ansteuerung Motorstarter RAMO

Funktion Signal an RAMO
AS-Interface-Ausginge AS-Interface-Eingange
D0o DQ1 D02 D03 DIO DI DI2 DI3
Stillstand 0 0
Linksdrehfeld (REV) 0 1
Rechtsdrehfeld (FWD) 1 0

Stillstand/Reset

Aktor-Ausgang 03 = High

Aktor-Ausgang 03 = Low

Quick Stop ein

Quick Stop aus

Automatikbetrieb

kein Automatikbetrieb

Sammelfehler

kein Sammelfehler

externer Eingang I3 tiber M12-Buchse

kein Signal 0
Signal liegt an 1
externer Eingang 14 tiber M12-Buchse
kein Signal 0
Signal liegt an 1
e Der START-Befehl bzw. die Freigabe der geforderten Drehrichtung
erfolgt Uber DQO (FWD) oder DQ1 (REV).
e Der Ausgang O3 kann tdber DQ2 kann auf High oder Low geschaltet
werden.
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5.7 Diagnose und Fehlerbehebung

Alle vom Leistungsmodul (DQL) erkannten Stérungen werden intern als
Sammelstormeldung an die AS-Interface-Baugruppe weitergeleitet:
DI1 (Fehler). Im Motorsymbol leuchtet die rote LED auf.

» Drehen Sie den Schlusselschalter in Stellung OFF, um die Fehlermel-
dung zurtckzusetzen (Reset). Lassen Sie den Schalter fur mindestens
eine Sekunde in dieser Stellung, damit RAMO den Befehl erkennt.

Der Reset-Befehl Uber AS-i erganzt bei RAMO die lokale Reset-Moglichkeit
fUr den Fall, dass dieser unzuganglich angeordnet ist. Der lokale Reset Gber
den Schllsselschalter bleibt die Hauptanwendung, da jede Diagnose eine
Ursache hat, die vor Ort analysiert und beseitigt werden muss.

Tabelle 11: Interner Diagnosestatus RAMO (nur fir unterwiesenes Servicepersonal)

Diagnose-Status Status Sammel-  Peripherie- Erlduterung
fehler fehler (FID)
P1 P2 P3 P4 DN

Thyristor/Bypass- 0 0 1 0 1 1 Ausgang durchgeschaltet (,Ein“-Stellung) ohne Ansteuerbefehl
Kontakt defekt Magliche Ursachen:

o Thyristor durchlegiert

e Bypass-Kontakt verschweif3t

e Kurzschluss Sensor 13/14

e Kurzschluss Aktor 03
Uberlastauslgsung 0 1 0 0 1 0 Ausldsung ab 110 % des thermischen Motor-Simulationswertes
Thermistorauslésung 0 1 1 0 1 0 Magliche Ursachen:

Motorstecker nicht gesteckt

e Thermistor im Motor nicht angeschlossen

e Briicke im Klemmkasten des Motors oder im Motorabgangs-

stecker fehlt (T1 =Pin 5, T2 = Pin 8).
¢ Ausldsung durch zu hohen Widerstand im Thermistorfihler-
kreis (z. B. Ubertemperatur)

keine Diagnose- 1 1 1 0 1 0 Magliche Ursachen:
meldung o Uberlast oder Kurzschluss der externen Eingange I3, 14

e Uberlast oder Kurzschluss des externen Ausgangs 03

o Falsche DIP-Schalter-Stellung

e \ersorgungsspannung 400 V fehlt

e Auslosung bei Unterschreitung der Stromuntergrenze
Handbetrieb 1 0 0 0 0 0 Schliisselschalter steht in Position HAND
(status_local_
operation)
Lastmeldung 1 1 0 1 0 0 0 Meldung ab 90 % des thermischen Motor-Simulationswertes
(status_overload_ (vorbeugenden Wartung, Meldung wird automatisch zuriickge-
warning) setzt).
Lastmeldung 2 | B T 1 0 0 Meldung ab 70 % des thermischen Motor-Simulationswertes

(status_load_
indication)

(vorbeugende Wartung, Meldung wird automatisch zurtickgesetzt).

1) Diagnose P4 nur bei Standard-Slave-Profil maglich (S-7.4)

Ein Wiedereinschalten ist nach etwa einer Minute moglich. Wenn der Fehler
weiterhin ansteht, leuchtet die Motor-LED rot. Wird der Fehler innerhalb die-
ser Zeit behoben, blinkt die rote Motor-LED. Es muss dann ein Reset Uber
den Schllsselschalter erfolgen.
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110 Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP  04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com



6 Drehzahisteller RASP
6.1 Benennung

6 Drehzahlsteller RASP

6.1 Benennung

EG)

=@

—®

®@ a
Abbildung 85: Ubersicht RASP

(@ Schliisselschalter fiir Hand- und Automatikbetrieb und Reset
(2 LED-Anzeigen zum Drehfeld der Motorsspannung

— FWD = Rechtsdrehfeld (Forward Run)

— REV = Linksdrehfeld (Reverse Run)

(® Wahlschalter fir die Drehfeldrichtung (FWD, REV) im Handbetrieb
® Verschlussschraube mit DIP-Schalter und serielle Schnittstelle (RJ45-Buchse)
(® Sensor-Eingang I3 (M12-Stecker) mit LED-Anzeige
(® AS-Interface (M12-Stecker) mit LED-Anzeige
(@ Lifter-Anschluss F (M12-Buchse) mit LED-Anzeige
Sensor-Eingang 14 (M12-Buchse) mit LED-Anzeige
(® Zustandsanzeigen (LED):
— UV = leuchtet griin, wenn die Versorgungsspannung (480 V AC) anliegt
— Motor = leuchtet rot, wenn RASP eine Stérung erkannt hat

Motor-Abgangsstecker

QD) Energiestecker, Versorgungsspannung (480 V AC)

(2) Gerételiifter (optional), bei RASP-5... (2,2 kW) werksseitig montiert
@) Kiihlkorper

Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP  04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com 111



6 Drehzahlsteller RASP
6.2 Merkmale

6.2 Merkmale

112

RASP (Speed Control Unit) ist ein elektronischer Drehzahlsteller fur den fre-
guenzgesteuerten Start und Betrieb von Drehstrommotoren bis 5,6 A

(& 2,2 kW bei 400 V). RASP liefert Uber den gesamten Frequenz-/Drehzahlbe-
reich ein konstantes Drehmoment und wird bevorzugt bei Hub- und Drehan-
trieben eingesetzt. Der Festdrehzahlwert (Standard: vier, maximal acht)
ermaoglicht prozessgesteuerte Geschwindigkeiten. Durch die Frequenzsteue-
rung (sanfter Anlauf) werden Motor und Mechanik geschont und die Energie-
zufUhrung entlastet (keine Stromspitzen).

RASP wird in vier Leistungsgrofden angeboten: von 2,4 bis 5,6 A.

Der interne elektronische Motorschutz (12t-Regler) ermdglicht den geschitz-
ten Betrieb von Drehstrommotoren im Bereich von 0,48 (2 180 W bei 400 V)
bis 5,6 A (& 2,2 kW bei 400 V). Der Anlaufstrom und damit nahezu proportio-
nal das Anlaufmoment des Motors ermdglicht Werte bis 200 % flur 2 s alle
20 s und 150 % fur 60 s alle 600 s. In Verbindung mit der integrierten Ther-
mistor-Uberwachung kann ein sogenannter , Motorvollschutz” gewahrleistet
werden.

Der interne Transistorschalter ermaéglicht die Ansteuerung von Federdruck-
bremsen mit Gleichstrom-Luftmagnet.

FUr den Bremsgleichrichter wird eine gesteuerte Versorgungsspannung von
230V /277 V AC bzw. 400 V/480 V AC ausgegeben. Zusatzlich ermaoglicht
RASP in der Auspragung mit integrietem Bremswiderstand auch dynamische
Bremsvorgange.

GEFAHR
Das Offnen von RASP durch den Anwender ist nicht vorgese-

hen und darf nur im spannungsfreien Zustand erfolgen!
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6.3 Anschliisse

Die Speed Control Unit RASP wird anschlussfahig ausgeliefert.
Alle Anschlusse erfolgen Uber steckbare Verbindungen.

3~ 400V, N, PE
50/60 Hz Y

Abbildung 86: Anschlisse an RASP

(1) Spannungsversorgung (3 AC 400V, N, PE) tiber eine Energieadapterleitung
(=> Abschnitt 3.5, ,,Energieanschlussstecker RA...C3...", Seite 72)

(@ AS-Interface, Datenbus zur Steuerung von RASP im Automatikbetrieb

(3 Motoranschluss gem&R DESINA Spezifikation

® Sensor- und Liifter-Anschliisse
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6.4 Spezielle technische Daten

Die nachfolgenden Tabellen zeigen die technischen Daten der Speed Control
Unit RASP in den einzelnen Leistungsgrofien mit der zugeordneten Motor-
leistung.

Die Zuordnung der Motorleistung erfolgt gemald dem Bemes-
sungsstrom.

Die Motorleistung kennzeichnet die abgegebene Wirkleistung
an der Antriebswelle eines normalen, vierpoligen, innen- oder
aulRenbellfteten Drehstrom-Asynchronmotors mit 1500 min-'
(bei 50 Hz) und 1800 min-! (bei 60 Hz) Umdrehungen.

%
%

Formel- Einheit RASP-2... RASP-3... RASP-4... RASP-5...
zeichen
Bemessungsstrom (lg) le A 2.4 3,3 43 56
Uberlaststrom fiir60 salle600s I, A 3.6 5 6.5 8.4
bei 40 °C
Anlaufstrom fiir 2 s I A 48 6,6 8,6 11,2
alle 20 s bei 40 °C
Scheinleistung bei 400 V Nenn- S kVA 1,66 2,29 2,98 3,88
betrieb
Zugeordnete Motorleistung bei
440 - 480 V, 60 Hz
P kW 0,75 11 15 2.2
P HP 1 15 2 3
Einstellbereich ) A 0,48-48 0,66-6,6 0,86-8,6 112-11,2
Strombegrenzung (P7.2)
Netzseite (Priméarseite)
Anzahl der Phasen 3 3 3 3
Bemessungsspannung U v 380V -15% - 480V + 10 %, 50/60 Hz
(380 - 480 V +0 %, 45 - 66 Hz +0 %)
Eingangsstrom IN A 3.2 4 5,6 7.3
Ableitstrom zur Erde (PE) ohne
Motor (typische Werte)
im Normalbetrieb lpg mA 75 75 75 75
bei Unterbrechung einer netz- lpg mA 70 70 70 70
seitigen Phase
bei Unterbrechung von zwei Ipg mA 35 35 35 35
netzseitigen Phasen
Bremsen
Bremswert I/lg % =30 =30 =30 =30
Einschaltschwelle fiir den Unc VDC 765 765 765 765

Bremstransistor
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Formel- Einheit RASP-2... RASP-3... RASP-4... RASP-5...
zeichen
Gleichstrombremsung I/lg % =100, einstellbar =100, einstellbar =100, einstellbar = 100, einstellbar
Bemessungsspannung fiir U VAC RASP-xx2...: 230/277
Bremsensteuerung RASP-xx4...: 400/480
Taktfrequenz fPwm kHz 6 (einstellbar 1,5 - 16)
U/f Charakteristik linear linear linear linear
Verlustleistung bei Py W 39 49 63 83
Bemessungsstrom (lg) und einer
Taktfrequenz (fpwim) von 6 kHz
Verlustleistung im Leerlauf Py W <12 <12 <12 <12
(Standby) mit AS-i-Versorgungs-
spannung
Wirkungsgrad n 0,95 0,95 0,96 0,96
Lifter

gerateintern temperaturgesteuert

Geratelufter auf Kuhlkorper - - - Lufter
Ausgangsfrequenz f; Hz 50/60 Hz, einstellbar 0 - 320 Hz

1. Festfrequenz (P10.2) f, Hz 30 30 30 30

2. Festfrequenz (P10.3) f, Hz 40 40 40 40

3. Festfrequenz (P10.4) f, Hz 50 50 50 50

Potenziometerfrequenz ,ng” f, Hz ~5-10; (WE: max. 50/60)

Reaktionszeit in WE

Motor einschalten (Auto- toN ms 30-50 30-50 30-50 30-50

matik)!

Motor ausschalten (Auto- toFF ms 15-35 15-35 15-35 15-35

matik)!)

Motor ausschalten (Schnell- torF ms 15-35 15-35 15-35 15-35

stopp)

Mindestimpulsdauer 13/14 toN ms 5 5 5 5
maximal zuldssige Motorlei- | m 10 10 10 10
tungslénge
(EMV, 2. Umgebung, C3)

Gewicht m kg 4.2/4,4 4.2/4.4 4.2/4.4 4,4/4.6
(ohne/mit Reparatur- und

Wartungsschalter)

Beschleunigungszeit t S g g 9 5
Verzégerungszeit t S 2 2 2 2

1) ohne Buslaufzeit, in Abhangigkeit von der Steuerung (SPS).
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6.4.1 Uberlastbarkeit

6.4.2 Derating-Kurven

116

Die Frequenzumrichtermodule der Speed Control Unit RASP ermaglichen
einen Uberlastzyklus von 150 % lg fur 60 s alle 600 s im Betrieb.

Nach der Uberlastphase (150 % le fiir 60 s oder 200 % ¢ fiir 2 s) kdnnen
kontinuierlich 100 % Bemessungsstrom lg abgerufen werden.

i

150 % Iy |~

60 s t
e B

600 s

Abbildung 87: Uberlastzyklus in Betrieb

Hohe Taktfrequenzen ermaoglichen niedrige Laufgerausche und kurzere
Reaktionszeiten, aber auch hohere Verluste in den Leistungs-Endstufen
sowie golRere Storungen auf den Netz- und Motorleitungen. Die Taktfrequenz
sollte deshalb so niedrig wie moglich eingestellt werden.

Im Lieferzustand ist die Schaltfrequenz (Taktfrequenz) fpywm auf 6 kHz einge-
stellt. Im Experten-Modus (P1.1 = 0) kann unter dem Parameter P11.9 die
Schaltfrequenz geandert werden.

Mit hoheren Taktfrequenzen nimmt die Erwarmung des RASP zu.
Deshalb muss bei hohen Taktfrequenzen der Ausgangsstrom (lon) — abhan-
gig von der Umgebungstemperatur — verringert werden (Derating).

Bei Forderungen nach hoheren Schaltfrequenzen (> 6 kHz) muss die Last
(Ausgangsstrom) und/oder die Umgebungstemperatur reduziert oder die
KUhlung verstarkt werden (Lufter RASP-FAN-S1).

Typ Bemessungsstrom I Liifter
bei 40 °C

RASP-2... 24A -

RASP-3... 33A -

RASP-4... 4,3 A -

RASP-5. .. 56A v

Der Lufter ermoglicht einen Betrieb bei hoheren Umgebungstemperaturen.
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Die folgenden Derating-Kurven zeigen den Ausgangsstrom im Dauerbetrieb
(Ian = lg) in Abhangigkeit von der Taktfrequenz (fpywv) und Umgebungstempe-
ratur (9) ohne bzw. mit Lifter RASP-FAN-S1 (=> Abschnitt

7.2.1, .. GeratellUfter RASP-FAN-S1“).

o

[A]
5

e

e
[A]

5

Ak

[A]

5

Abbildung 90: fpywm = 16 Hz, RASP mit Lifter RASP-FAN-S1
Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP  04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com 117



6 Drehzahlsteller RASP
6.5 Blockschaltbild

6.5 Blockschalthild
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Optionale Auspragung:

(@) Reparatur- und Wartungsschalter
(@ Ansteuerung externe Bremse (230 V)
(®) Geratelifter

®) interner Bremswiderstand

Abbildung 91: Blockschaltbild RASP-..
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6.6 Betrieb

6.6.1 LED-Anzeigen

Die LED-Anzeigen der Motor Control Unit RASP zeigen die Betriebszustande
an und ermaoglichen eine schnelle Diagnose.

LED Anzeige Beschreibung
FWD Rechtsdrehfeld der Motorspannung (U-V-W)
) .
OFF/RESET aus nicht angesteuert

@) VIR grin aktiviert (RUN-Modus)
@ blinkt griin angesteuert:
L]

aber gesperrt durch die Schnellstopp-Funktion der Sensor-Eingdnge
(I3, 14).

O OFF o e aber gesperrt, weil beim Einschalten der Versorgungsspannung
REV FWD (400 V oder AS-i) der Schliisselschalter in der Stellung HAND stand.
—> Reset-Befehl erforderlich.
REV Linksdrehfeld der Motorspannung (W-V-U)
aus nicht angesteuert
grlin aktiviert (RUN-Modus)
blinkt griin angesteuert:
e aber gesperrt durch die Schnellstopp-Funktion der Sensor-Eingange
(I3, 14).

e aber gesperrt, da beim Einschalten der Versorgungsspannung
(400 V oder AS-i) der Schliisselschalter in der Stellung HAND stand.
—> Reset-Befehl erforderlich

AS-Interface

aus keine Versorgungsspannung in der AS-i-Elektranik:
—> AS-i-Anschlussleitungen prifen
—> AS-i-Netzteil (Kopfsteuerung) priifen

griin Kommunikation aktiv, normaler Betrieb

rot keine Kommunikation:
e RASP nicht oder mit der falschen Adresse (ID) eingetragen

blinkt rot/gelb AS-i-Adresse = 0:
—> AS-i-Adresse einstellen

blinkt rot/griin = Peripheriefehler (=> Abschnitt 4.3.2, ,LED-Anzeigen”, Seite 94

Sensor-Eingang I3

aus ® nicht angeschlossen
* nicht angesteuert (kein Eingangssignal)
griin I3 angesteuert (Eingangssignal) tiber PIN 4
rot I3 angesteuert (Eingangssignal) tiber PIN 2
gelb I3 angesteuert (Eingangssignal) tiber PIN 2 und PN 4
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LED

Anzeige

Beschreibung

Sensor-Eingang 14

e nicht angeschlossen
e nicht angesteuert (kein Eingangssignal)

grin

14 angesteuert (Eingangssignal) tiber PIN 4

rot

14 angesteuert (Eingangssignal) tiber PIN 2

gelb

14 angesteuert (Eingangssignal) tiber PIN 2 und PIN 4

Gerételiifter (Ausgang F = Fan)

aus

¢ nicht angeschlossen
¢ nicht angesteuert

griin

Ausgangssignal (24 V DC) fiir den Gerateliifter.
Der Ausgang wird temperaturabhangig von RASP gesteuert.

uv

aus

Die Versorgungsspannung 400 V fehlt oder der Reparaturschalter ist
ausgeschaltet.

grin

Versorgungsspannung 400 V eingeschaltet.

Sammelstérmeldung des RASP

aus

keine Stormeldung

rot

Stormeldung:
Ein Fehler wurde erkannt und steht dauerhaft an.
—> Motor und Antriebseinheit priifen
e Stdrmeldung des internen Frequenzumrichters
—> Fehlercode (F...) mit der Parametriersoftware MaxConnect
auslesbar 5
e Thermistor- / Kabel-Uberwachung
—> Motor und Antriebseinheit priifen
(Reset bei abgekiihltem Motor)
—> keine Motorleitung angeschlossen (Motor-Abgangsbuchse)
—> Briicke T1/T2 im Mator-Klemmkasten fehlt bei Motoren ohne
Temperatursensor.
e Uberlast / Kurzschluss bei den Sensor-Eingéngen I3 und 14
Bei einem kurzeitig aufgetretenen oder behobenen Fehler blinkt diese LED
bis zum Reset-Befehl (Schliisselschalter).

blinkt rot

Der erkannte Fehler (Ursache fiir die Stérmeldung) wurde behoben.
Mit dem Schliisselschalter kann jetzt in Stellung OFF/RESET die Stérmel-
dung quittiert werden (—=> Die Motor-LED verldscht).
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Tabelle 12: Ansteuerung Speed Control Unit RASP
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6.6 Betrieb

Funktion

Signal an RASP

Ausginge Eingange

Dao Da1 DQ2 Da3 DI0

DI DI2 DI3

keine Reglerfreigabe

Linksdrehfeld (REV)

Rechtsdrehfeld (FWD)

keine Reglerfreigabe

fg = Analogwert per Potenziometer oder
FFO (P10.1), wenn P6.2=0

FF1(P10.2)=30 Hz

FF2 (P10.3) =40 Hz

FF3(P10.4) =50 Hz

Automatikbetrieb

kein Automatikbetrieb

Sammelfehler

kein Sammelfehler

externer Eingang I3a tiber M12-Buchse

kein Signal

Signal liegt an

externer Eingang |4a {iber M12-Buchse

kein Signal

Signal liegt an

Der START-Befehl bzw. die Freigabe der geforderten Drehrichtung erfolgt
Gber DQO (FWD) oder DQ1 (REV). Binarcodiert werden Uber die Ausgange
DQ2 und DQ3 die Festfrequenzen FF1 bis FF3 (digitaler Sollwert-Speicher)
aufgerufen. Sind DQ2 und DQ3 nicht angesteuert, so wird der am Spindel-
potenziometer ng eingestellte Frequenzwert fg ausgegeben (analoger Soll-
wert-Speicher, 0 bis 50 Hz).
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6.6.3 DIP-Schalter einstellen
Vor Inbetriebnahme der Speed Control Unit RASP mussen die Funktionen
Uber die DIP-Schalter eingestellt werden. Zur Einstellung der DIP-Schalter
muss die Verschlussschraube geoffnet werden.

ACHTUNG

Die DIP-Schalter unter der Verschlussschraube durfen nur vor
dem Anschluss des AS-Interface (M12-Stecker) bzw. vor dem
Anschalten der AS-i-Spannung eingestellt werden.

Ein Umschalten im Betrieb kann einen ungewollten Motorstart
hervorrufen.

RJ45-Schnittstelle

Abbildung 92: DIP-Schalter und Schnittstelle unter Verschlussschraube

Verschlussschraube RASP:

(® Funktionen, DIP-Schalter
(@ DIP-Schalter (z. Zt. ohne Funktion)
(® Serielle Schnittstelle (RJ45)

% Die Stellung der beiden DIP-Schalter (2) (in Stellung OFF) darf
nicht geandert werden!

ACHTUNG
Die RJ45-Schnittstelle ist nicht fur eine Ethernet-Kommunika-
tion geeignet.
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6.6.3.1 DIP-Schalter- und Motorkabeliiberwachung (DIP 1)

1ON
o|m

1

Der DIP-Schalter 1 ist in der Werkseinstellung in Stellung OFF. In der Stel-
lung ON wird die Stormeldung der Thermistor- und Motorkabellberwachung
deaktiviert (=> Seite 55).

6.6.3.2 AS-Interface-Diagnose (DIP 2)

% Keine Funktion.
DIP 2 muss immer in Schalterstellung OFF sein.
ON
1
0

6.6.3.3 Sensor-Eingange I3 und 14 (DIP 3)
Die Sensor-Eingange I3 und |4 sind fur Eingangssignale mit ansteigenden
Flanken (SchlieRer, drahtbruchsicher) aufgebaut. Im Auslieferzustand ist der
DIP-Schalter 3 dazu in Stellung O (= OFF) eingestellt. Das Sensorsignal wird
in RASP und im AS-Interface unverandert verarbeitet.

Bei Verwendung von nach Null schaltende Sensoren (Offner) muss der DIP-
Schalter 3 in Stellung 1 (= ON) gestellt werden. Fur die RASP-interne Verar-
beitung wird das Signal dann invertiert. Uber AS-Interface wird das Original-
signal gesendet. Es kann in der Ubergeordneten Kopfsteuerung (Master) bei
Bedarf invertiert werden.

|3,|4 — > 1
|3,|4 > _f 0

Abbildung 93: Konfigurieren der Sensor-Eingdnge 13 und 14
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6.6.3.4 Schnellstopp und verriegelter Handbetrieb (DIP 4 bis DIP 6)

ON

DIP-Schalter

4

5

6

Zusatzfunktion RASP...

Keine Zusatzfunktion (Auslieferungszustand)

Schnellstopp:

I3a und 14a aktiviert. I3a ist der Drehrichtung ,rechts” zugeordnet,
|4a ist der Drehrichtung , links” zugeordnet;

Anwendungsbeispiel: Vertikalsorter < 360°-Exzenter

Schnellstopp:
I3a aktiviert. 13a ist beiden Drehrichtungen zugeordnet. l4a hat keine Zusatzfunktion;
Anwendungsbeispiel: Kettenausschleuser

Schnellstopp und verriegelter Handbetrieb (flanken- und signalgesteuert):

I3a und 14a aktiviert. 13a ist die Drehrichtung ,rechts” zugeordnet, 4a ist die Drehrichtung
Llinks” zugeordnet;

Anwendungsbeispiel: Vertikalsorter < 360°-Exzenter

Schnellstopp und verriegelter Handbetrieb (nur flankengesteuert):

I3a und I4a aktiviert. 13a und l4a sind der Drehrichtung ,rechts” zugeordnet.
Die Drehrichtung ,links™ ist gesperrt;

Anwendungsbeispiel: Vertikalsorter > 360°-Exzenter und > 360°-Drehtisch

Schnellstopp und Schleichgang:

[3a/b und |4a/b aktiviert. I3a/b sind der Drehrichtung ,rechts” zugeordnet, |4a/b sind der Dreh-
richtung ,links” zugeordnet. Bei Erreichen von 13b/14b schaltet RASP. .. auf die Schleich-
geschwindigkeit FF 1 um. Bei Erreichen von 13a/l4a schaltet der Antrieb ab;
Anwendungsbeispiel: Drehtisch

Hinweis:
[3a/b bzw. |4a/b erfordern den Y-Verbinder RA-XM12-Y (—> Seite 44).

ungiiltige Schalterstellung/ Fehlermeldung auf DI1

Schnellstopp und verriegelter Handbetrieb (flanken- und signalgesteuert) und Schleichgang:
[3a/b und I4a/b aktiviert. I3a/b sind der Drehrichtung ,rechts” zugeordnet, 14a/b sind der Dreh-
richtung ,links” zugeordnet. Bei Erreichen von 13b/14b schaltet RASP... auf die Schleichge-
schwindigkeit FF 1 um. Bei Erreichen von 13a/l4a schaltet der Antrieb ab;
Anwendungsbeispiel: Drehtisch

Hinweis:
[3a/b bzw. |4a/b erfordern den Y-Verbinder RA-XM12-Y (—> Seite 44).
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Beispiel: Drehtisch

Sensor 14b (PIN 2) E I/ Sensor 14a (PIN 4)

I— [ Sensor I3b (PIN 2)
:: [ Sensor 13a (PIN 4)

Abbildung 94: Beispiel Drehtischsteuerung mit Rechtsdrehung
PIN 2: Schleichgang
PIN 4: Stopp

Wenn das Eingangssignal auf PIN 2 (I3b/I4b) kommt (ansteigende Flanke
oder Dauersignal), schaltet RASP den Antrieb von der Potenziometer-
Frequenz ng auf die Festfrequenz 1 (FF1) um. Das Eingangssignal soll ftr
mindestens 18,5 ms anstehen. Der Schleichgang bleibt aktiv, bis der End-
schalter (PIN 4 der M12-Buchsen 13, 14) erreicht wird und der Antrieb
abschaltet. Wird der Schllsselschalter von Hand- auf Automatikbetrieb
umgeschaltet und wieder zurtck, bleibt die Festfrequenz 1 (FF1) gesetzt,
wenn das Signal an PIN 2 (I3b/I4b) noch ansteht. Andernfalls gilt die Frequenz
von Potenziometer ng.

LEDI3 | aus | rot | gelb | (grin

13, PIN 2

13, PIN 4

\
\
\
Signal an Drive | —» (D= ‘ ‘ ‘

LEDFWD | an blinkt | aus
— - \
\
‘ \
Signal vom
Schltissel und
Wahlschalter |

Abbildung 95: Verriegelter Handbetrieb mit Schleichgang
(Beispiel Sensor-Eingang I3 und Rechtslauf)

() 135ms +5ms
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6.6.3.5 Phasenwechselschalter (DIP 7)
DIP-Schalter 7 wechselt bei RASP das Drehfeld am Ausgang von FWD zu

REV (=> Abbildung 22, Seite 49). Die Steuerlogik und die LED-Anzeigen blei-
ben hierbei in der Funktion FWD.

> Eine Anderung der Schalterstellung von DIP 7 sollte nur von
fachkundigen Anwendern gemaf’ diesem Handbuch vorgenom-

men werden.

ON
1
0

DIP7 Konfiguration

Wechsel der Phasenfolge (L1 =W und L3 = U = REV, Linksdrehfeld) in der Betriebsart FWD
0 Auslieferungszustand FWD (Rechtsdrehfeld) in der Betriebsart FWD

ON DIP

DIP 8 Konfiguration

Abschaltung mit zweiter Rampe (dec 2) beim Abschalten der externen 24 V DC-Steuerspannung

0 Keine Reaktion auf externe Steuerspannung 24 V DC (Auslieferungszustand)

RASP bendtigt keine externe 24-V-DC-Steuerspannung. RASP bietet aber
Uber den AS-Interface-Anschluss die Mdaglichkeit, bei Wegfall der externen
24V DC-Spannung mit der zweiten Rampe den Antrieb geflhrt stillzusetzen.
Dazu muss die 24 V DC-Spannung Uber den AS-Interface-Anschluss M12
zugefliihrt werden (=> Abbildung 115, Seite 169). Wird die Versorgungsspan-
nung abgeschaltet, werden die Digital-Eingange des internen Frequenz-
umrichters wie folgt gesetzt: DI1 -DI4 =0, DI6 = 1.

% Die zweite Verzogerungszeit kann mit Parameter P6.20 einge-
stellt werden (=> Seite 153).
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Interne Verkniipfung

ASi+ (0V) ASi- (+24V) (@ O) RA-XA-Z2-1M }@
A A A A > | ’ ’

1 2 3 |a 3 1 ASi+
2 v
3 ASi-
P11 =0 4 24V
P3.15=6
— — P6.20

+24V
ol [ [ 0
% “AUTO ? 777777777777 [y AND\ 7777777777777777 0 ?F/ﬁﬁéET\
T ‘: :Ks?"""""i
I J 1
i i | |
! REV\ FWD i e W |
'AUTO Do | Da1 i REV| FWD | Da2| D3| )
—————————— r——-r-——" bbb ik i Setpoint
‘ potentiometer
T >
o
Di2| DI DI3| DI4| DI5 < | DI
|9‘8‘ ‘10‘14‘15‘5‘4‘3‘16|dec2

Abbildung 96: Ansteuerung Speed Control Unit RASP

(® Schalter zur Einstellung der Phasenumkehr DIP 7
(@ Schliisselschalter AUTO — OFF/RESET- HAND
(® Wahlschalter REV — OFF — FWD

(® Potenziometer ng

(® Frequenzumrichtermodul

(® Zweite Rampenzeit (dec2)
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6.7 Diagnose und Fehlerbehebung

128

Alle vom Leistungsmodul erkannten Storungen werden intern als Sammel-
stormeldung an die AS-Interface-Baugruppe weitergeleitet: DI1 (Fehler).

Im Motorsymbol leuchtet die rote LED auf. Der angeschlossene Motor lauft
bei der Stormeldung ungefuhrt aus (Austrudeln). Bei einem Thermistorfehler
(auch Thermoclick, Unterbrechung der Motorleitung) wird der Motor mit der
unter Parameter P6.6 eingestellten Verzogerungszeit stillgesetzt (Werksein-
stellung: 2 s).

Eine Fehlermeldung wird zurlckgesetzt (Reset), wenn der Schllsselschalter
in Stellung OFF/Reset geschaltet wird. RASP bendtigt etwa 0,5 Sekunden in
dieser Stellung zur Erkennung des Reset-Befehls.

Der Reset-Befehl Uber AS-i erganzt beim RASP die lokale Reset-Maglichkeit
im Automatikbetrieb. Der lokale Reset Uber den Schlisselschalter bleibt die
Hauptanwendung, da die Ursache vor Ort analysiert und beseitigt werden
muss.

Im Automatikbetrieb interpretiert RASP das zeitgleiche Setzen der Ausgéange
far Rechts- und Linkslauf (Datenbits DOO und DO1) als Reset. Vor einem
Reset mussen die Datenbits DOO und DO1 fur mindestens 18,5 ms ,, low”
sein. Damit der Reset durchgefuhrt wird, mussen die Datenbits anschlie-
Send fUr mindestens 18,5 ms ein ,, High“-Signal haben. Eine interne Logik
verhindert Fehlzustande.

Mit dem Einschalten der Netzspannung fuhrt der interne Frequenzumrichter
einen Selbsttest durch.

Folgende Fehler werden vom Leistungsmodul erkannt und konnen Uber die
serielle Schnittstelle ausgegeben werden.

Netzuberspannung, Netzunterspannung,

Qberspannqu im Gleichspannungszwischenkreis,

Uberstrom (Uberlast, Kurzschluss, Erdschluss),

EEPROM- und Mikroprozessor-Fehler,

Ubertemperatur im Leistungsmodul,

Ubertemperatur Motor (nur bei Thermistor, Thermoclick) bzw. Unterbre-
chung der Motorleitung. Diese Fehlermeldung nicht vom Leistungsmo-
dul erfasst. Sie steht als Diagnosestatus Uber den Parameterkanal zur
Verfigung.

Ein Auslosen der gerateinternen Sicherungen fur den Gleichstrom-Luftmag-
neten wird nicht gesondert ausgewiesen. Zur Uberpriifung ist eine Span-
nungsmessung zwischen PIN 4 und PIN 6 erforderlich. Diese Uberpriifung
erfordert eine unterwiesene Fachkraft.

Die allgemeine Fehlerquittierung kann wie folgt geschehen:

e mittels Fehlerdiagnose unter Verwendung von Diagnose-Parametern,
e durch LED-Anzeigen.
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Autokonfiguration im Servicefall

Wenn Sie ein RASP-Gerat durch einen baugleichen Typ mit der Adresse 0
austauschen, wird die AS-Interface-Adresse automatisch Ubertragen.

Vorgehensweise:
» Stellen Sie die Steckverbindungen zum neuen RASP... her.

Der SchlUsselschalter steht in Stellung OFF. Nach spatestens 0,5 Sekunden
mussen alle Fehler-LEDs erloschen sein.

» \Wechseln Sie in den Hand- oder Automatikbetrieb.
Fehlerdiagnose unter Verwendung von Diagnose-Parametern

Die nachfolgend genannten Diagnoseparameter werden vom Steuerungs-
system gesetzt. Dies ist bei Rapid-Link-Geraten der Fall, die Gber AS-i kom-
munizieren. Das PLC-Programm beinhaltet vier Diagnose-Bits.

Diagnose-Bit  Rapid Link - PLC PLC -> Rapid Link

FO Config error Offline

F1 AS-i fail LOS Master Bit

F2 Peripherie error Activate project mode

F3 Project made active Activate normal operation

Der folgende Programmausschnitt zeigt ein Beispiel fur die Bus-Diagnose.

Q001 |(#=Control ASi=)

anoz2

Q003 | (*PLC—xA51%)

Q004 |>0X100 4. =mg0ffline;

Q005 |=0X100 . 5 =xLosMazterBit:

0006 [%0X100 6:= mProjectMode;

Q007 |=0E100 . 7 =x0perationMode;
Q008 |(*i=1—>FPLC*)

0009 |[xConfigError =4<TX100 4 ;

0010 |=xASiFail ==TX100 . 5;

0011 |=Bu=sFai1l: =51X100 &;

0012 |gProjectodebictive: ==T1X100 . 7;
(01 3 | 36383636 36 3636 36 36 36 36 36 36 3636 36 36 36 3636 I6 3636 3636 I6 3636 36 36 36 3636 36 3636 |

LED-Anzeigen

Die LEDs der Rapid-Link-Gerate zeigen lhnen die Betriebszustande an
—> Abschnitt 7.4, , Fehlerbehebung und Diagnose”) und ermdglichen so
eine schnelle Diagnose.

—_
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6.8 Parameter

6.8.1 Parametrierung

130

Die Speed Control Unit RASP ist werksseitig flr den direkten Betrieb im
System Rapid Link eingestellt. Eine Parametrierung ist fur den allgemeinen
Betrieb der Drehzahlsteuerung nicht erforderlich.

Eine Anderung der Parameterwerte im RASP erfordert eine Verbindung mit
der RJ45-Steckbuchse (3). Diese ist unter der frontseitigen Verschluss-
schraube angeordnet.

—_

Die Parameter der Speed Control Unit RASP kdnnen ausschlief3-
lich Uber die externe Bedieneinheit (RASP-KEY-S1) oder die
Parametriersoftware MaxConnect angezeigt und bearbeitet
werden.

Die Verbindung von RASP zur externen Bedieneinheit erfolgt
Uber ein Patchkabel mit RJ45-Stecker, die Verbindung zum PC
Uber das Verbindungskabel XMX-CBL-3M4 -USB.

Die hier aufgefuhrten Komponenten sind nicht im Lieferumfang
von RASP enthalten (optionales Zubehor). Das Zubehor ist im
Anhang des Handbuches aufgefuhrt und beschrieben.

ACHTUNG

Das Verbindungskabel zwischen RASP und externer Bedienein-
heit bzw. PC darf wahrend des Betriebs nicht gesteckt oder
abgezogen werden, da dies wahrend der Datenubertragung zu
unbestimmten Reaktionen des Antriebs fuhren kann!

—_

Die Speed Control Unit RASP weist im Auslieferzustand einen
Basis-Parametersatz aus (WE: P1.1 = 1).

FUr unterwiesene Fachkrafte ermoglicht die Umschaltung des Parameter-
bereichs auf P1.1 = 0 den Zugriff auf einen erweiterten Parametersatz in

RASP.
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ACHTUNG

Die Anderung des Parameterbereichs auf P1.1 = 0 erfordert
eine erweiterte Projektierung und sorgfaltige Parametrierung.
Wirkweise und Funktion von RASP kénnen dabei deutlich von
den Einstellungen im System Rapid Link abweichen und zu
abweichenden Betriebszustanden fuhren.

6.8.2 Parameterstruktur

Das nachfolgende Schema zeigt vereinfacht die Parameterstruktur innerhalb
von RASP. Die Einstellung der Basis-Parameter ist auf den nachfolgenden
Seiten detailliert beschrieben. Die Experten-Parameter sind in diesem Hand-
buch nur tabellarisch aufgelistet.
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132

Basis-Parameter
P11=1
Werkseinstellung

Experten-Parameter
P1.1=0
Erweiterter Parameterbereich

MNOA0200012
— m Betriebsanleitung M-Max™
Frequenzumrichter

Anzeigewerte
M1.1-M1.22

|

Anzeigewerte
M1.1-M1.22

Parameter-Auswahl

P1.1-P13

Parameter-Auswahl
P1.1-P1.3

Digital-Eingang (intern)

P3.1-P3.36
|

Digital-Ausgang (intern)

Drives-Steuerung
P6.2 - P6.22

P5.1-P5.13
|

Drives-Steuerung
P6.2 - P6.34

Motor
P7.1-P7

Motor
P7.1-P7.6

Schutzfunktionen
P8.3-P8.4

Schutzfunktionen
P8.3-P8.13

Festfrequenzen
P10.1-P10.8

Festfrequenzen
P10.1... P10.18

U/f-Kennlinie
P11.1-P11.9

U/f-Kennlinie
P11.1-P11.10

Bremsen

P12.5-P12.11

Bremsen
P12.1-P12.11

/weiter Parametersatz
P14.1-P14.16

System-Parameter

S1.1-S44

System-Parameter
S1.1-S4.4
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6.8.3 Parametrierung mit PC und der Software MaxConnect

3.4m(11.15ft)

A

Y

Fur die PC-Anschaltung ist das als Option erhaltliche Kommunikationskabel
XMX-CBL-3M4-USB erforderlich. Das Kabel beinhaltet einen Schnittstellen-
umsetzer mit galvanischer Trennung und ermaoglicht die Anbindung der
RJ45-Schnittstelle von RASP mit einer USB-Schnittstelle an einen PC.

Das nachfolgende Beispiel (Screenshots) zeigt einige Installationsschritte.
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www.Eaton.net Verbindung zum Internet (www.eaton.net) her-
stellen.

Produkte und Dienstleistungen J§ Ldsungen fiir Méarkte SCOLGGERHITGIg@8 Energie in die Zukunft

Bereich Kundensupport anwahlen.

Handbiicher, Montageanweisungen, technische Publikationen, Planungshilfen und mehr

Schnellsuche:
[ 4

Detaillierte Suche:
© Aktuell © Archiv

[l Alle

O Montageanweisungen
O Updates

Software «

[T Handbiicher

] Konformitatserkl&rungen

Anschlie3end Software und Rapid Link aus-

wahlen.
y— Download MaxConnect 1.1.2.0 oder hohere
MaxConnoct 1120 (gL 25 MB) Version mit aktuellem Datum auswahlen.

Software zur Parametrierung der Frequenzumrichter M-Max™ und Rapid Link RASP 4.0
Erstellt: 24.06.2011
Gedndert: 21.11.2014

Den Datei-Download mit Offnen bestatigen.

Méchien Sie dicae Dated aprichem ader aelithen?

IF Name: Fxton_RmoConnect_1.0.20_nsaallese

Tp: Anwendung
Yo Mpumoeller. el

[ Astibeen | | Spechem | [ Abbrachen |

Cintrien ousi dem Infrened kednnen niEzich arin, aber diraer Dabeifyn
|ﬁ ket wvertuel auf dem Computer Schaden annchben. Tobren Se
- chose Sofiwane nichl S und speschein Se e o, (Sl Sie dey
Gl mickhl vesteien  ii-hes Bk hosteht?
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Organisienén, *
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Ansicht  Fgeras ]

In Beblicthek aufnehmen »

v Ealon_MexComnec 1140 melall

Bibdic

o) Caton - MaxConnect 1.1.20

Chek Fie® o cominue,

Paext &

e

Welcome Lo the Ealon - MaxConnect
Sctup Wizard

This wizard will gusde you through the rstallaton of Caton -
MaxCorrml,

186 recommended Shal you dose &l ofher spplicators
beetore sl ling Setugr. This vall make (L posslle 1o updsle
rekevant system fiies vashout kaving te rehont youe
COMpiREr

o1 Eaton - MadConrect 1120

Choose Components
Choose whach featunes of Laton -

Masonnect you want to nstall,

Chevic She mporeris yol want i iretall and unchec She componenta you don't want 1o

msted. Ok feact bo continge

Sefecl tompunenls Lo nstal;

Sonce regured: 1o, 9

i - MlanCorreet L 0]
M Lifmrt 1110, 1130, §
Start Mang Shortouss
Dtk luny Fwn

Slirer Laboratones CP2 I
MNET Framesnic 3551

= Prefioad appicaon oom

- = +

DesorpSon

faact
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Die Datei Eaton_MaxConnect_..._install.exe
mit Doppelklick 6ffnen.

Eaton_MaxLoader_... wird hier nicht benotigt
und ist nur fur Software-Updates erforderlich.

Mit Next MaxConnect Setup Wizard starten.

—_

Mit dem Installationsassistent wird
bei den nachfolgenden Eingabefel-
dern mit der jeweiligen Bestati-
gung die Installation automatisch
durchgefihrt.

Individuelle Einstellmaglichkeiten
werden hier nicht beschrieben.

Mit Next die Auswahl der zu installierenden
Dateien bestatigen.

—_

www.eaton.com

Erforderliche Schnittstellentreiber,
die nicht auf dem PC installiert
sind, werden automatisch in dieser
Auswahl aktiviert (gran markiert).
Zum Beispiel CP210x (Silcon Labo-
ratories) fur den Schnittstellen-
umsetzer von XMX-CBL-3M4-USB.
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Choose Install Location —
Choost the foldsr i whach T ratal Eaton - MasConrect, { J_"

Srtup will instald Eater - MawCnnnect in the: fnllowang folder. Ta install in a défferent folder,
ok Prowse and selact snother folder. Chd Install to start the retallasan

i B owese.,. i

Sonce requred: Lh 9
Soace avalside: 128, 7GE

Compleling the Ealon - MaxConnecl
Setup Wizard

Eaton - MayConnect s heen irstalied on your compuners,

Chk Firh o dove B vizard,

! Boun Eaton - ManComecl

Uber die Schaltfliche Browse... kann ein ande-
rer Speicherplatz bzw. ein anderer Name fur die
Programminstallation von MaxConnect festge-

legt werden.

Mit einem Klick auf Install wird die Installation
gestartet.

Die Installation wurde erfolgreich durchgefihrt.

Mit Finish wird der Installationsvorgang abge-
schlossen und das Programm MaxConnect
automatisch gestartet.
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Startup mode =] Die Funktion Startup mode (Inbe-

triebnahmemodus) erfordert eine
Verbindung von RASP und PC.
Verwenden Sie nur das Verbin-
dungskabel XMX-CBL-3M4-USB!

Select startup mode:

[ Online J | Offiing |

Wenn RASP mit Netzspannung
(400 V) versorgt wird (Die UV-LED
leuchtet grun), kann mit der Schalt-
flache Online der Startup mode
aktiviert werden.

Die Funktion Offline kann nur
genutzt werden, wenn bereits
Datensatze fur RASP auf dem PC
gespeichert sind.

—_—

Searching lor eonneried derecs s

Ceres bame  Dve Type  Dand  Medar Pon/ (P ComicE | MAL |
I-hhag Emon MMX Eaon Eeial COMD COME SEon Labm OP210x UGS & WART Brdge
1
Rafreah Cance Conned o Sekctsd

Der automatische Suchlauf zur ldentifizierung
des angeschlossenen Antriebs wird durch
.Searching for connected divice...” angezeigt.

Mit der Anzeige ,Select devices” kann der
identifizierte Antrieb dann durch Anklicken
bestatigt werden (blaue Markierung). Die
Schaltflache Connect to Selected wird
dadurch aktiviert.

Durch Anklicken der Schaltflache Connect to
Selected wird die Verbindung zu RASP akti-
viert.

Wahrend der Datenubertragung darf die Netzspannung von
RASP nicht abgeschaltet oder die Verbindung zwischen RASP

und PC unterbrochen werden. Nichtgespeicherte Parameter
und Einstellwerte kénnen dabei verloren gehen.

ACHTUNG

Verwenden Sie ausschliel3lich das Verbindungskabel
XMX-CBL-3M4-USB fur die Verbindung von RASP und PC.
Setzen Sie keine Ethernet-Verbindung ein!

Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP 04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com

137



6 Drehzahlsteller RASP
6.8 Parameter

Datel Beaheitan Anzégen Umnchler Extras  Hifa

d I R o
[ Umrichbear | W-UNWBHF k4 |
l Datelen ] A : E-.E-. Lga [ M L B £  Sucnen
+ ¥ Meau noex 1D West \E

|| Rt Link Parsmotor 3¢

& B prvamcimgameni

| Libareachungowene | 18 )
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4 ¥ Parzmeter-Schasdemneteiung M1l 1 il A mganpinaguons
® 1 Paramiutor-Aaaahl M12 25 1 Bl Erisuimrr -Safwen
# 3 Digita-Eingang
1 - st
P 5 Orvet-Steaeruns M13 2 o Khotor-Wilkndresheahl
"7 pntar Mi4a A 000 Whalor-Sirom
# A Sonrrfunionen M1S 4 &0 Tobor-Dinanmonient
? n
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Abbildung 97: Parameterstruktur bei MaxConnect

Die Parameter des RASP werden automatisch ausgelesen. Der Ladevorgang
wird dabei durch einen orangefarbenen Laufbalken (links unten, Uploading
tree... ) angezeigt. Der Fortschritt und die geladenen Parameterbereiche
werden im mittleren Feld durch blau markierte Ordnersymbole angezeigt. Im
rechten Feld werden die zugehorigen Parameter aufgelistet.

Nach dem Ladevorgang konnen in der Kopfzeile (links oben) allgemeine PC-
Funktionen aktiviert werden. So kann beispielsweise unter der Schaltflache
File (Datei) der aus dem RASP hochgeladene Parametersatz auf dem PC
gespeichert oder die Parameterliste ausgedruckt werden. Unter Tools
(Extras) kann Uber Option (oder F4 der PC-Tastatur) die gewunschte Sprache
aktiviert werden (Language: German - Germany). Wird die Auswahl Uber die
Schaltflache OK bestatigt, wechselt die Anzeige in die ausgewahlte Sprache.

% Sprachen, zu denen noch keine Sprachdateien vorliegen, wer-
den komplett oder teilweise mit englischem Inhalt angezeigt.
Die angezeigten Parameterbenennungen und Hilfetexte
beschreiben die Frequenzumrichter der Geratereihe M-Max™.
Sie konnen teilweise von den nachfolgenden Parameterbe-
schreibungen (siehe Seite 88) abweichen!

Die fur RASP spezifischen Sprachdateien sind:

e German - Germany Rapid Link,
e English - United States Rapid Link.
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Abbildung 98: Parameterauswahl

Die Funktion oder die GroRRe eines Parameterwertes kann in der Spalte Wert
geandert werden. Uber die Funktionen der PC-Maus kann das Eingabefeld
aktiviert werden. Dazu wird automatisch ein Feld eingeblendet, das die mog-
lichen Einstellwerte und Funktionen anzeigt. Dieses Feld blendet sich nach
kurzer Zeit automatisch wieder aus und kann durch Bewegung der PC-Maus
erneut aktiviert werden.

Ein geanderter Parameterwert wird mit Betatigung der Enter-Taste (PC-Tas-
tatur) oder durch Anwahl eines anderen Parameters (PC-Maus) direkt im
RASP gespeichert.

Die Beschreibung der Parameter und ihrer Einstellwerte und Funktionen
erfolgt in => Abschnitt 6.8.6, , Basis-Parameter”.

% Die Speed Control Unit RASP kann nicht Uber die PC-Software
MaxConnect gesteuert werden!

Die Start-/Stopp-Funktionen sind nur direkt im Hand- und
Automatikbetrieb Uber RASP moglich.
MaxConnect bietet eine einfache und Ubersichtliche Maglich-
keit zur Parametrierung, zur Datensicherung und zum Ausdruck
der Parameterdaten. Unter dem Punkt Anzeigen, Betriebsda-
ten (Ctrl + 2) konnen die Betriebsdaten des RASP auch grafisch
dargestellt werden (Oszilloskop).

Im Rahmen der Installation wird auf der PC-Oberflache
(Desktop) ein Symbol flr das Programm MaxConnect ange-
legt, wodurch ein schneller Aufruf von MaxConnect ermdg-
licht wird.

| MaxCannect:

Das Programm startet stets im Inbetriebnahmemodus
(Startup mode).
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6.8.4 Parametrierung mit Bedieneinheit RASP-KEY-S1

% Die Anschaltung der optionalen Bedieneinheit RASP-KEY-S1
erfordert ein Standard-Verbindungskabel mit beidseitig angeord-
neten RJ45-Steckern (Patchkabel).
Im Lieferumfang RASP-KEY-S1 ist ein 1 m langes Verbindungs-
kabel enthalten.
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Die folgende Abbildung zeigt und benennt die Elemente der optionalen

Bedieneinheit RASP-KEY-S1 fur RASP.

E:T-N

READY RUN STOP__ ALARM _ FAULT

PN

REF| 4
MOoN| 4
PAR| 4
FIT 4™

v

PN PN PN PN

W oo
i i, 1,010

-’y e’ ] e
AVs % k Hz °C °F rom Mk W h
v v v v

FWD

REV /0 KEYPAD BUS

Abbildung 99: Ansicht der Bedieneinheit RASP-KEY-S
mit LCD-Anzeige und Funktionstasten

—_
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Mit der Bedieneinheit RASP-KEY-S1 konnen Messwerte (MON)
angezeigt, Parameter (PAR) eingestellt und Betriebszustande

von RASP signalisiert werden.

Ein Betrieb bzw. eine Steuerung von RASP Uber RASP-KEY-S1

ist nicht moglich!
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Tabelle 13: Die Elemente der Bedieneinheit

Element der Bedieneinheit Erklarung
Aoy stp g pur, * Hinterleuchtete Flissigkristallanzeige (LCD)
REF| = o o e o Klartext mit alphanumerischen Zeichen
0 i_/‘nwunud
o AN |
firl - mAV s % k Hz°C°F rpm  MkWh
L >z vy vy v _
FWD REV 0 KEYPAD BUS

e Fehlermeldung quittieren (Reset)
e Aktiviert die Auswahl der Mentiebenen (< blinkt).

Keine Funktion bei RASP

e Funktion und Parameter anwahlen
e /ahlenwert erhdhen

e Auswahl bestétigen und aktivieren (speichern)
* Anzeige fixieren

e Funktion und Parameter anwahlen
e Zahlenwert reduzieren

e \Wechsel zu den einzelnen Parametergruppen
(...S41-P1.1-P21-P3.1..)
e Wechsel bei mehrziffriger Anzeige zwischen den einzelnen Ziffern (Cursor)

Keine Funktion bei RASP

Keine Funktion bei RASP

Mit Betatigung der Pfeiltasten wird der aktive Wert, der Parame-
ter oder die Funktion gewechselt bzw. um eine Einheit erhoht
oder verringert.

Wenn Sie die Pfeiltaste gedriickt halten, erfolgt die Anderung
automatisch.

142 Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP  04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com



6.8.5.1 Anzeigeeinheit

6 Drehzahlsteller RASP
6.8 Parameter

Nachfolgend ist die Anzeigeeinheit (LCD-Anzeige) mit ihren Anzeigeelemen-
ten) zu sehen.

®
/—J%

READY  RUN__ STOP_ ALARM _FAULT
i
REF| 4 -

NN 4 NN/ EEyaya}

oo 0t oo

A a A

®

PAR| 4
FLT|4 mAV s % k Hz°C°F rom  MkWh
v

FWD REV I/0 KEYPAD BUS

%ﬁ—J
@

Abbildung 100: LCD-Anzeige (Bereiche)

Die Anzeigeeinheit besteht aus einer beleuchteten Flussigkristallanzeige
(LCD). Sie ist in vier Bereiche aufgeteilt (siehe nachfolgende Tabelle).

Tabelle 14: Die Bereiche der LCD-Anzeige
Bereich Beschreibung

@ Statusanzeige Die Pfeilspitzen A an der oberen Kante zeigen Informationen zum Antrieb an.
e READY = startbereit

RUN = Betriebsmeldung

STOP = Stopp, Stoppbefehl aktiviert

ALARM = Alarmmeldung aktiviert

FAULT = Der Antrieb wurde wegen einer Fehlermeldung gestoppt.

@ Klartextanzeige Zwei 14- und drei 7-Segment-Bldcke fiir die Anzeige von:

AL = Alarmmeldung

F = Fehlermeldungen

M = Messwerte (Betriebsdaten)

P = Parameternummern

S = Systemparameter

- = Linksdrehfeld (REV).

n der unteren Zeile werden die jeweiligen zugehérigen MaReinheiten angezeigt.

(® Meniiebene Die Pfeilspitze < zeigt auf das angewahlte Hauptmend:
e REF = (nicht aktiviert)
e MON = Betriebsdatenanzeige (Monitor)
e PAR = Parameterebenen
e FLT = Fehlerspeicher (FAULT).

@ Steuerbefehle Die Pfeilspitze ¥ zeigt auf die angewahlte Drehfeldrichtung und die aktive Steuer-
ebene:
e FWD = Rechtsdrehfeld (Forward Run)

REV = Linksdrehfeld (Reverse Run)

I/0 = tber die Steuerklemmen (Input/Output)

KEYPAD = (iber die Bedieneinheit

BUS = tiber Feldbus (Schnittstelle)
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6.8.5.2 Allgemeine Hinweise zur Meniifiihrung

144

Mit Einschalten der Versorgungsspannung fur RASP (400 V) fihrt der interne
Frequenzumrichter automatisch folgende Funktionen aus:

e Die Beleuchtung der LCD-Anzeige wird eingeschaltet und die Anzeige
0-0 wird kurzzeitig angezeigt.

¢ Nach dem Selbsttest werden Startbereitschaft und ordnungsgemalier
Betriebszustand in der oberen Statuszeile der LCD-Anzeige durch eine
Pfeilspitze A unter READY angezeigt.
Die Pfeilspitze A unter STOP signalisiert, dass kein Startbefehl (FWD
bzw. REV) anliegt.

e Die Pfeilspitze ¥ in der unteren Statuszeile zeigt auf I/O (Control Input/
Output) die Ansteuerung Uber die interne Steuerklemmen an.
Die Pfeilspitze ¥ Uber FWD (Forward) signalisiert die Basisdrehfeldrich-
tung (Phasenfolge fur ein Rechtsdrehfeld an den Ausgangsklemmen
U/T1, V/T2 und W/T3).

¢ Die Anzeige der Betriebsdaten M1.1 und 0,00 Hz (Ausgangsfrequenz)
erfolgt im automatischen Wechsel. Die Pfeilspitze « an der linken Sta-
tuszeile weist dabei auf die Menliebene MON (Monitor = Betriebsdaten-
anzeige).

READY RUN STOP ALARM  FAULT
—

=
FWD REV 110 KEYPAD BUS

g

Anzeige im automatischen Wechsel

/I\

S
Ininl

READY RUN STOP ALARM  FAULT
—

MON | 4
" UL
FLT| Hz
r v ___ |
FWD REV /0  KEYPAD BUS

Abbildung 101: Betriebsdatenanzeige (startbereit)

Durch Betatigung der OK-Taste kann die wechselnde Anzeige auf
Q die Ausgangsfrequenz (0,00 Hz) fixiert werden.

Der Frequenzumrichter ist nun im RASP betriebsbereit und kann mit den vor-
gegebenen Werten der Werkseinstellung bei Anschluss der zugeordneten
Motorleistung gestartet werden.
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6.8.5.3 Parameter auswahlen

Die nachfolgende Tabelle zeigt beispielhaft allgemeine Handhabungen und
Anzeigen zum Auswahlen und Einstellen der Parameter (=> Seite 134).

9 Die Aktivierung und Speicherung der Funktionen, Parameter
und Werte erfolgt durch Betatigen der OK-Taste.

Reihen-  Befehle Anzeige Beschreibung
folge
0 READY _RUN__ STOP _ ALARM  FAULT Messwert 1.1
REF'_A - 1 Die Anzeige wechselt automatisch mit dem Wert der Ausgangs-
(Y] [ | frequenz 0,00 Hz (bei STOP).
|
N ||
PAR 1 |
FLT| I
v v
SRS TR U0 KEvRAD BUS
1 READY  RUN  STOP  ALARM  FAULT Mit Betatigung der Taste BACK/RESET aktivieren Sie die Mend-
D S . ebene (Pfeil blinkt).
REF|
MON \4:/7 |
PAR |
FLT| I
v v
FWD  REV /0 KEYPAD  BUS
Mit den beiden Pfeiltasten kdnnen Sie dabei die einzelnen Haupt-
A meniis anwahlen:
e REF = Sollwertvorgabe (Reference)
e MON = Betriebsdatenanzeige (Monitor)
e PAR =Parameterebenen
e FLT = Fehlerspeicher (FAULT).
_—
Q Mit der Taste OK dffnen Sie das angewahlte Hauptmenti.
2 READY  RUN  STOP  ALARM  FAULT Vom ausgewdahlten Hauptmenti wird stets der numerisch erste Wert
REFi_ _: T AT T angezeigt.
L [ |
M°N| I~ 11 | Beispiel: Hauptmenii PAR, Parameter P1.1
PAR, 4 ' | Die Anzeige wechselt dabei automatisch zwischen der Parameter-
ml I nummer und dem eingestellten Wert.
I_FWD_ & _E_KWD_ s Pt1 .|1| =1 wird bei_mtesten Einschalten und nach aktivierter Werksein-
stellung angezeigt.
\
Anzeige im automatischen Wechsel
READY  RUN  STOP  ALARM  FAULT Mit der Taste OK aktivieren Sie den angewahlten Parameter.
Q S Der Wert 1) blinkt
REF|
MON| ,, |
PAR! ¢ |
FLT| - - I
SRS TR U0 KEvRAD BUS
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Reihen-  Befehle Anzeige
folge

Beschreibung

Bei blinkendem Parameterwert konnen Sie mit den beiden Pfeil-
tasten den Wert innerhalb des zul&ssigen Bereichs andern.

P1.1 = Basis-Parameter
e P1.0 = Experten-Parameter

Mit der Taste OK bestatigen Sie den angewahlten Wert.
Die Anzeige wechselt jetzt wieder automatisch zwischen dem Wert
und der zugehdrigen Parameternummer.

4a READY
R

4b READY
'_A_ - T . T
REF

4c READY _RUN__ STOP _ ALARM_
—a
REF

4d READY
—

Mit der Pfeiltaste ~ wechselt die Anzeige zum nummerisch
nachsthoheren Parameter (P1.1 >P1.2->P13...)

Mit der Pfeiltaste < wechselt die Anzeige zum ersten Parameter der
letzten Parametergruppe (P1.1 > S4.2 > S5.3...).

Mit der Pfeiltaste > wechselt die Anzeige zum ersten Parameter der
nummerisch n&chsthoheren Gruppe (P1.1->P6.2>P7.1...)

Mit der Pfeiltaste ™ wechselt die Anzeige zum letzten Parameter-
wert (P1.1 > S4.6 > S45...)

Mit Betatigen der Taste BACK/RESET verlassen Sie das Hauptmenti
PAR (Pfeilspitze blinkt).

Mit den Pfeiltasten ~\ bzw.  kénnen Sie nun die Meniiebene
wechseln.
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6.8.6 Basis-Parameter
In den nachfolgenden Parameterlisten haben die verwendeten Abkulrzungen
folgende Bedeutung:

PNU Parameternummer (Parameter number)

ID |dentifikationsnummer des Parameters
(Identification number)

RUN Zugriffsrecht auf die Parameter im Betrieb (Laufmeldung RUN):
v =Anderung zuléssig,
- = Anderung nur im STOP méglich

ro/rw Lese- und Schreibrechte der Parameter tiber eine Feldbusanschaltung (BUS):
ro = schreibgeschiitzt, nur zum Lesen (read only)
rw = lesen und schreiben (read and write)

Wert Einstellung des Parameter

WE Werkseinstellung:
WE (P1.1 = 1) Basis-Parameter

Die nachfolgende Abbildung zeigt die Auflistung der Parameter im vorliegen-
den Handbuch und in der PC-Software MaxConnect.

% Parameter, die in den nachfolgenden Tabellen in der Spalte
Zugriffsrecht RUN mit dem Zeichen v gekennzeichnet sind,
konnen im Betrieb (RUN-Modus) geandert werden. Die Anzeige
der Zugriffsrechte ist in MaxConnect nicht vorhanden.

% Die Anzahl und Reihenfolge der angezeigten Spalten kann in
MaxConnect geandert werden (vergleichbare Spalten in Excel
oder unter Extra-Optionen-Parameter/Wert).

PNU ID Zugriffsrecht ~ Wert Beschreibung WE
RUN ro/rw
| Index | ID | Wert Variabler Text |Min.|Max.| Einheit | Standard
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% Nachfolgend sind nur die fur RASP relevanten Parameter aufge-
listet.

6.8.6.1 Parameter-Auswabhl (P1)

In der Parameter-Auswahl (P1) werden die Grundeinstellungen des RASP
ausgewahlt.

PNU 1D Zugriffsrecht Wert Beschreibung WE

RUN rw/ (P1.1=1)
ro

P1.1 115 v rw Parameterbereiche 1

0 Expert (Erweiterter Parametersatz)
Achtung: die Aktivierung von P1.1 = 0 erfordert eine erweiterte Projektie-
rung und Parametrierung, da Wirkweise und Funktion von RASP im System
Rapid Link abweichen kdnnen.

1 Basis
Standard-Parameter fiir RASP im System Rapid Link

P1.2 540 - w Applikationen 0

Hinweis:
Eine Anderung dieser Werkseinstellung ist nur maglich, wenn die DIP-
Schalter 4 bis 6 auf 0 stehen.

0 Zwei Drehrichtungen mit drei Festfrequenzen
FWD/REV/B0/B1
(AS-i-Ausgang DQO - DQ3)
DQO0 = FWD (Rechtsdrehfeld)
DQ1 = REV (Linksdrehfeld)
DQA0 + DAQ1 = Reset
DQ2 = FF1 (P10.2 = 30 Hz)
DQ3 =FF2 (P10.3 =40 Hz)
DQ2 + DQ3 = FF3 (P10.4 =50 Hz)

1 Eine Drehrichtungen mit 7 Festfrequenzen
FWD/B0/B1/B2
(AS-i-Ausgang DQO - DQ3)
DQO0 = FWD (Rechtsdrehfeld)
DQ1=FF1(P10.2 =30 Hz)
DQ2 + FF2 (P10.3 = 40 Hz)
DQ1+DQ2 = FF3 (P10.4 = 50 Hz)
DQ3 =FF4(P10.5=10 Hz)
DQ1+DAQ3 = FF5 (P10.6 = 15 Hz)
DQ2 + DQ3 = FF6 (P10.7 = 20 Hz)
DQ1 +DQ2 + DA3 = FF7 (P10.8 = 25 Hz)

2 2 = PM-Motor
(nicht aktiviert, fiir Permanent-Motoren vorgesehen)
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PNU ID Zugriffsrecht Wert Beschreibung WE
RUN rw/ (P1.1=1)
ro
P1.3 1472 - rw Werkseinstellung (WE), landesspezifisch 0
0 EU (Europa, 50 Hz-Netze)
1 USA (Nordamerika, 60 Hz-Netze)

Die landesspezifische Werkseinstellung beriicksichtigt hier die frequenz-
basierten GréRen in Bezug auf 50 bzw. 60 Hz-Netze:.

PNU Bezeichnung P1.3=0 P13=1

P6.4 Maximale Frequenz 50 Hz 60 Hz

P7.3 Motor-Nenndrehzahl 1440 rpm 1720 rpm

P7.6 Motor-Nennfrequenz 50 Hz 60 Hz

P11.2 Eckfrequenz 50 Hz 60 Hz

P11.4 U/f-Kennlinie, mittlerer 25 Hz 30 Hz
Frequenzwert

P14.3 Motor-Nenndrehzahl 1440 rpm 1720 rpm
(2PS)

P14.6 Motor-Nennfrequenz 50 Hz 60 Hz
(2PS)

P14.8 Maximale Frequenz 50 Hz 60 Hz
(2PS)

Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP  04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com 149



6 Drehzahlsteller RASP
6.8 Parameter

6.8.6.2 Drives-Steuerung (P6)

In der Parametergruppe P6 werden die Betriebsbedingungen fur den
Frequenzumrichter in RASP festgelegt.

PNU ID Zugriffsrecht Wert Beschreibung WE
RUN w/ (P1.1=1)
ro
P6.2 117 v rw Sollwertvorgabe 3
0 FFO (Festfrequenz)
Den Wert kénnen Sie in Parameter P10.1 einstellen.
1 REF (externe Bedieneinheit RASP-KEY-S1)

Mit dieser Einstellung wird der unter REF eingestellte Sollwert gelesen.
Er kann tber die Bedieneinheit mit den Pfeiltasten vorgegeben werden.

2 deaktiviert

3 Potenziometer ng
(=> Abbildung 102, interner Eingang Al1 des Frequenzumrichters)

Ui
10 x RN
Y = i
et |
no ) 0.4x25mm 0-50Hz !
0-400V ‘ 1 -
~5 Hz 50 Hz f

Abbildung 102: 10-Gang-Spindelpotenziometer:
in der Werkseinstellung auf etwa 5 - 10 Hz eingestellt.

150 Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP  04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com



6 Drehzahlsteller RASP
6.8 Parameter

PNU 1D Zugriffsrecht Wert Beschreibung WE
RUN  rwiro AR =1L
P6.3 101 - rw minimale Frequenz 0,00
0,00 - P6.4 [Hz]
P6.4 102 - rw maximale Frequenz 50,00
P6.3 - 320 Hz
P6.5 103 v w Beschleunigungszeit (acc1) 50
0,1-3000,0 s (=> Abbildung 103 unten)
P6.6 104 v w Verzégerungszeit (dec1) 2,0
0,1 -3000,0 s (siehe Abbildung 103 unten)
fout g
[Hz] S
[P64] 4 --------- 4
4 |
yaye i
/ | j |
7 | ! |
Vil ! ! |
e | | !
OILEI A b oo ‘
- ; |
P6.3 “ ! “
| Kz

Abbildung 103: Beschleunigungs- und Verzogerungszeit

Bezugspunkte fur die in Parameter P6.5 und P6.6 eingestellten Beschleuni-
gungs- und Verzogerungszeiten sind immer 0 Hz (P6.3) und die maximale
Ausgangsfrequenz fmax (P6.4).

(@ Bei Einstellung einer minimaler Ausgangsfrequenz (P6.3 grdRer als 0 Hz) reduzieren sich die Beschleunigungs- und
Verzogerungszeit des Antriebs auf t1 bzw. t;.

Die Werte fur die Beschleunigungszeit t1 und die Verzogerungszeit to
berechnen sich wie folgt:

(P6.4 - P6.3) x P6.5
P6.4

(P6.4 - P6.3) x P6.6
P6.4
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Die eingestellten Beschleunigungs- (P6.5) und Verzogerungszei-
ten (P6.6) gelten fur alle Anderungen des Frequenzsollwertes.
Mit Parameter P6.8 = 1 (WE) erfolgt stets ein gefuhrter Auslauf
(Bremsrampe P6.6).

Anlaufreibung und Lasttragheit konnen zu langeren Beschleuni-
gungszeiten des Antriebs fuhren, als in P6.5 eingestellt. Durch
grofRe Schwungmassen oder angetrieben durch die Last kann
die Verzogerungszeit des Antriebs grofder sein, als in P6.6 einge-

stellt.
PNU ID Zugriffsrecht Wert Beschreibung WE
RUN  rw/ro (P1.1=1)
P6.7 505 - rw Start-Funktion 0
0 Rampe (Beschleunigung)
Die Beschleunigungszeit mit dem unter Parameter P6.5 eingestellten Wert.
1 Fangschaltung
Starten auf einen laufenden Motor. Durch Aufschalten eines kleinen Strom-
wertes wird ein kleines Drehmoment gebildet.
Mit einem Frequenzsuchlauf (beginnend bei der maximalen Frequenz P6.4)
wird dazu die korrekte Drehfeldfrequenz ermittelt. AnschlieRend wird die
Ausgangsfrequenz, entsprechend den eingestellten Beschleunigungs- (P6.5)
und Verzégerungszeiten (P6.6), auf die vorgegebene Sollwertfrequenz ange-
passt.
P6.8 506 - rw Stopp-Funktion 1
0 Freier Auslauf
Der Motor lduft nach Abschalten der Startfreigabe (FWD/REV) ungefihrt
aus (Austrudeln).
1 Rampe (Verzdgerung) = generatorisches Bremsen.
Verzdgerungszeit mit dem unter P6.6 eingestellten Wert.
Wird die beim generatorischen Bremsen vom Motor zuriickgespeiste
Energie zu hoch, muss die Verzogerungszeit verléngert werden. Bei RASP
mit internem Bremswiderstand kann iiberschiissige Bremsenergie abgebaut
werden (P12.5 und P12.6 = Seite 168).
P6.9 500 - rw Kurvenform, zeitliche S-Form 0,0
0.0 Lineare Beschleunigungs- und Verzogerungszeit gemaR P6.5 und P6.6.
0,1-10,0s Zeitlich verschliffener Ubergang zu Anfang und am Ende der Beschleuni-

gungs- (P6.5) und Verzdgerungsrampen (P6.6).
Die hier eingestellte Zeit gilt fiir beide Rampen (siehe hierzu Abbildung 104).
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Abbildung 104: S-férmiger Verlauf der Beschleunigungs- und Verzogerungsrampen

PNU

Zugriffsrecht
RUN  rw/ro

Wert

Beschreibung

WE
(P1.1=1)

P6.19

502

v w

Zweite Beschleunigungszeit (acc2)

10,0

0,1-3000,0 s (siehe P6.5).
Die Aktivierung erfolgt bei der unter P6.21 eingestellten Frequenz.

P6.20 503 v w Zweite Verzdgerungszeit (dec2) 10,0

0,1-3000,0 s (siehe P6.6).
Die Aktivierung erfolgt bei der unter P6.22 eingestellten Frequenz.

P6.21 526 - rw Ubergangsfrequenz (acc1 - acc2) 0,00

0,00 Hz = deaktiviert

0,01 -P6.4 Hz

Mit Uberschreiten der hier eingestellten Ausgangsfrequenz wird die
Beschleunigungszeit automatisch von acc1 (P6.5) auf acc2 (P6.19) umge-
schaltet.

P6.22 1334 - w Ubergangsfrequenz (dect - dec2) 0,00

0,00 Hz = deaktiviert

0,01 -P6.4 Hz

Mit Uberschreiten der hier eingestellten Ausgangsfrequenz wird die
Verzdgerungszeit automatisch von dec1 (P6.6) auf dec2 (P6.20) umge-
schaltet.

fout A
[Hz]

P6.5 t[s]

A
A

Abbildung 105: Umschaltung der Rampenzeiten
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Verzoégerungszeit automatisch anpassen

% RASP ab Release 005 — nur im Experten-Modus (P1.1 = 1) ein-
stellbar.

Zu kurz eingestellte Verzogerungsrampen oder zu hohe Schwungmassen
konnen beim Verzogern des Antriebs zu einem Ubersynchronen Betrieb fuh-
ren. Der Motor wird dabei generatorisch und ladt den Gleichspannungszwi-
schenkreis auf. Bei zu hohen Spannungswerten erscheint die Stormeldung
F 02 (Uberspannung).

Mit Parameter P6.34 haben Sie die Moglichkeit, die Verzogerungsrampe
automatisch anzuhalten, wenn die Zwischenkreisspannung unzulassig hohe
Werte beim Verzogern erreicht. Die Verzogerungszeit des Antriebs (bis Stopp),
verlangert sich dabei automatisch. Der Wert fur die unter P6.6 eingestellte
Rampenzeit wird dabei nicht geandert. Wahlen Sie diese Funktion, wenn
kurze Verzogerungszeiten (P6.6) gefordert sind, aber wechselnde Lasten
eine langere Verzogerungszeit bedingen.

Alternativ: RASP-1... mit internem Bremswiderstand
(=> Abschnitt, ,, Generatorische Bremsung”, Seite 167)

UDCT

UDC max

Ubc max = maximal zulasmge Zwischenkreisspannung
0V = Overvoltage (Uberspannung)
t fo = Ausgangsfrequenz

Abbildung 106: Zeitliche Verzogerung der Ausgangsfrequenz

Mit Beginn der Verzogerung (STOPP-Befehl) (1) reduziert sich die Ausgangs-
frequenz fo des RASP. Ist die Drehzahl des Motors hoher als der Ausgangs-
wert des Frequenzumrichters, wirkt der Motor generatorisch und speist die
Energie in den Zwischenkreis zurtick. Dadurch erhoht sich die Zwischenkreis-
spannung. Uberschreitet die Zwischenkreisspannung den internen Grenz-
wert OV (2), wird die Reduzierung der Ausgangsfrequenz f; angehalten. Die
Verzogerung wird erst wieder fortgesetzt, wenn der Motor nicht mehr gene-
ratorisch wirkt und die Zwischenkreisspannung unter den Wert OV sinkt (3).

PNU 1D Zugriffsrecht Wert Beschreibung WE
RUN  rwiro =0
P6.34 1998 - rw Uberspannungsregler 1
0 ON, automatische Anhalten der Verzégerungszeit (Ausgangsfrequenz)

1 OFF, keine Uberwachung
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FUr ein optimales Betriebsverhalten sollten hier die Leistungsschildangaben
des Motors eintragen werden. Sie bilden die Basiswerte fur die Steuerung
des Motors (elektrisches Abbild).

i A

O | | o
\ 230/400 V Il 4023A |
\ 0,75 KW ][ cos ¢ 0.67 \
\ 1410 mint | 50 Hz]
O | | o

————

Y
y P7.4 ¥
P7.3 P7.6

Abbildung 107: Motorparameter vom Leistungsschild

% In der Werkseinstellung sind die Motordaten auf die Bemes-
sungsdaten des RASP eingestellt und von der LeistungsgroRe
abhangig.
Schaltungsart der Statorwicklungen des Motors

Beispiel unter Berucksichtigung der speisenden Netzspannung und Motor
gemalR (=> Abbildung 107):

400V (P7.5) => Sternschaltung=> P7.1 = 2,3 A

Ut vy wi
oo o
w21 u2l v2

U, =400V

Abbildung 108: Schaltungsart Stern
fur RASP bei Uiy =400V
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PNU ID Zugriffsrecht Wert Beschreibung WE
RUN  rwiro (P11=1)
P7.1 113 - w Motor-Nennstrom 2,41
Einstellbereich: 0,2 x lg - 2 x lg [Al
le = Bemessungsstrom des Frequenzumrichters in RASP
(=> Leistungsschild Motor)
P7.2 107 = rw Strombegrenzung 36"
Einstellbereich: 0,2 x lg - 2 x g [A]
Werkseinstellung: 1,5 x lg
P7.3 112 = w Motor-Nenndrehzahl 14407
Einstellbereich: 300 - 20000 rpm (min-') (= Leistungsschild Motor) 1720
P7.4 120 - w Motor-Leistungsfaktor (cos @) 0,851
Einstellbereich: 0,30 - 1,00 (=> Leistungsschild des Motors)
P7.5 110 - rw Motor-Nennspannung 400"
Einstellbereich: 180 - 500 V (—=> Leistungsschild des Motors).
Hahe der speisenden Netzspannung und die Schaltungsart der Statorwicklung
beachten!
P7.6 11 - w Motor-Nennfrequenz 50,00")
60,00

Einstellbereich: 30 - 320 Hz (=> Leistungsschild des Motors)

1) Beispiel: Werte bei RASP-2... in der Werkseinstellung.
Fir das Leistungsschild in Abbildung 107 missen die Parameter wie folgt eingestellt werden: P7.1=2,3, P7.3=1410, P7.4=0,67.
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6.8.6.4 Schutzfunktionen (P8)

In der Parametergruppe P8 kann die Reaktion des internen Frequenzumrich-
ters im RASP auf externe Einflisse eingestellt werden:

e (0 = deaktiviert, keine Reaktion

e 1 =Warnung (z. B. Warnmeldung AL 50)

e 2 = Fehler (Stoppmodus nach Fehlermeldung gemaf}
Parameter P6.8, z. B. F...50)

Die Fehler- (FAULT) und Warnmeldungen (ALARM) sind in Kapitel 5 beschrie-
ben.

PNU ID Zugriffsrecht Wert Beschreibung WE
RUN  rwiro (P1.1=1)

P8.3 703 = rw Erdschlussiiberwachung 2

Die Erdschlusstiberwachung priift die Strome in den Motorphasen gegen
Erde (PE) beim Start und ist auch wahrend des Betriebs aktiv.

0 deaktiviert )
Bei deaktivierter Uberwachung verkiirzt sich die Reaktionszeit auf ein Start-
Signal.

Achtung: )
Bei deaktivierter Uberwachung kann ein Erdschluss zu einem Schaden im
Wechselrichter fiihren.

1 Warnung (AL 03)
2 Fehler (F... 03), Stopp-Funktion gemaR P6.8
P8.4 709 - - Blockierschutz 2

Der Blockierschutz ist von der Funktion her ein Uberstromschutz.
Er schiitzt den Moator vor kurzzeitigen Uberlastungen (z. B. blockierte Motor-
welle) und wird mit Parameter P7.2 eingestellt.

Hinweis:

Bei groRen Motorleitungslangen und kleinen Motorleistungen (schlechter
Wirkungsgrad cos @) kann ein hoherer (kapazitiver) Motorstrom fliefen und
eine vorzeitige Auslsung hervorrufen.

Abhilfe: Motordrossel oder Sinusfilter

0 deaktiviert
1 Warnung (AL 15)
2 Fehler (F... 15), Stopp-Funktion gemaR P6.8.
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6.8.6.5 Festfrequenzsollwerte (P10)

In Abhangigkeit von Parameter P1.2 konnen im RASP bis zu sieben Fest-
frequenzen aktiviert werden.

% Der maximal zulassige Einstellwert fur eine Festfrequenz wird
durch den Parameter P6.4 (maximale Frequenz) begrenzt.
Eine unter Parameter P6.3 eingestellte minimale Grenzfrequenz
kann mit einem Festfrequenzwert unterschritten werden.

% Die Festfrequenzwerte konnen im Betrieb (RUN) geandert wer-
den.

Festfrequenz

Binarcodierte Aktivierung der Festfrequenzen

Eingang (binar) Festfrequenz
BO B1 B2 (Werkseinstellung)
FFO, P10.1 = 5 Hz, nur wenn P6.2 =0

X FF1, P10.2 =30 Hz
X FF2, P10.3 =40 Hz

X X FF3, P10.4 =50 Hz
X FF4, P10.5=10 Hz

X X FF5, P10.6 = 15 Hz
X X FF6, P10.7 =20 Hz

X X X FF7,P10.8 =25 Hz

Bezeichnung PNU Digital- Parametrierung AS-Interface Handbetrieb
Eingang
(intern)
DQo DQ1 D02 D03
0 - - Spindelpotenziometer ng - - 0 0 Wahlschalter
(=> Abbildung 102, (HAND, FWD, REV)
Seite 150)
FF1 P10.1  DI3 WE =30 Hz - - 1 0 -
FF2 P10.2  DI4 WE =40 Hz - - 0 1 -
FF3 P10.3  DI3+DI4 WE =50 Hz - - 1 1 -
FWD - DN - 1 0 - - FWD, HAND
REV - DI2 - 0 1 - - REV, HAND
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Der Wechsel zwischen den einzelnen Festfrequenzwerten erfolgt mit den
unter P6.5 und P6.6 eingestellten Beschleunigungs- und Verzégerungszei-
ten. Bei Abschaltung der Freigaben FWD bzw. REV wird die Ausgangsfre-
quenz direkt gesperrt (ungefuhrter Auslauf). Mit P6.8 = 1 wird der Antrieb
geflihrt verzogert (1) (=> Abbildung 109).

—_

In => Abbildung 96, Seite 127 kennzeichnen DI1, DI3 und DI4
die digitalen Eingange des Frequenzumrichters im RASP. Die
Ansteuerung dieser Eingange erfolgt im Automatikbetrieb Uber
die AS-i-Ausgange DQO bis DQ3.

PNU 1D Zugriffsrecht Wert Beschreibung WE
RUN  rwiro AR
P10.1 124 v rw Festfrequenz FFO 5,00
1)
0,00 Hz bis zum maximalen Frequenzwert (P6.4). GLy
Dieser Wert ist nur aktiv, wenn fiir die Sollwertvorgabe der Parameter
P6.2 = 0 eingestellt wurde.
P10.2 105 v rw Festfrequenz FF1 30,00
1)
0,00 Hz bis zum maximalen Frequenzwert (P6.4) s
(intern tiber DI3 aktiviert)
P10.3 106 v rw Festfrequenz FF2 40,00
1)
0,00 Hz bis zum maximalen Frequenzwert (P6.4) el
(intern tber DI4 aktiviert)
P10.4 126 v rw Festfrequenz FF3 50,00
1)
0,00 Hz bis zum maximalen Frequenzwert (P6.4) el
(intern tiber DI3 und D14 nur bei P1.2 = 1 aktiviert)
P10.5 127 v rw Festfrequenz FF4 10,00
1)
0,00 Hz bis zum maximalen Frequenzwert (P6.4) 2
P10.6 128 v rw Festfrequenz FF5 15,00
1)
0,00 Hz bis zum maximalen Frequenzwert (P6.4) T
P10.7 129 v rw Festfrequenz FF6 20,00
1)
0,00 Hz bis zum maximalen Frequenzwert (P6.4) el
P10.8 130 v rw Festfrequenz FF7 25,00
30,001

0,00 Hz bis zum maximalen Frequenzwert (P6.4)

1) Wertbei P1.3=1

Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP 04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com

159



6 Drehzahlsteller RASP
6.8 Parameter

[Ha) 4
fmax

(50 Hz)

20 Hz
15 Hz

10 Hz

|

|

Di3|  FA FF3 G
| | |

DI4 [ Fr2 FF3 }
| |

DI | FWD |

® @ srop

Abbildung 109: Beispiel: Aktivierung der Festfrequenzen mit Beschleunigungs-
und Verzégerungsrampen
DQ2 = DI3 = FF1 (P10.2)
DQ3 = Dl4 = FF2 (P10.3)
DQ2 + DQ3=>DI3 + DI4 = FF1 FF3 (P10.2)

6.8.6.6 U/f-Kennlinie (P11)

Der Frequenzumrichter im RASP steuert seinen Wechselrichter mit einer
sinusbewerteten Pulsweitenmodulation (PVWWM). Die Ansteuerung der IGBTs
erfolgt dabei durch zwei U/f- basierende Steuerverfahren, die in Parameter
P11.8 eingestellt sind.

P11.8 =0:

e  Frequenzsteuerung (Hz),

e paralleler Anschluss mehrerer Motoren,

e grolder Leistungsunterschied (Pry >> Pmotor),
Schalten im Ausgang,

e geringe Verlustleistung.

P11.8=1:

e Drehzahlsteuerung (rpm, min-1) mit Schlupfkompensation,

e Einzelbetrieb (nur ein Motor, der maximal eine LeistungsgrofRe kleiner
sein darf).

¢ Hohes Drehmoment (Voraussetzung: genaue Motordaten flr das
berechnende Motormodell, Parametergruppe 7).
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Die U/f-Kennlinie (Spannungs/Frequenz-Kennlinie) kennzeichnet ein Steuer-
verfahren des Frequenzumrichters, bei dem die Motorspannung in einem
bestimmten Verhaltnis zur Frequenz gesteuert wird. Ist das Spannungs/
Frequenz-Verhaltnis konstant (lineare Kennlinie), sind auch der Magnetisie-
rungsfluss und das Drehmomentverhalten des angeschlossenen Motors
annahernd konstant.

In der Standardanwendung entsprechen die Eckwerte der U/f-Kennlinie den
Bemessungsdaten des angeschlossenen Motors (siehe Leistungsschild des
Motors):

—_

Eckfrequenz P11.2 = Motornennfrequenz P7.6 =
maximale Frequenz P6.4.

Ausgangsspannung P11.3 = Motornennspannung P7.5.

Die Nenndaten der U/f-Kennlinie werden automatisch zugewie-
sen und entsprechen den Werten der Parameter P7.5 (Motor-

nennspannung) und P7.6 (Motornennfrequenz).

Fur andere Werte der U/f-Kennlinie mUssen zuerst die Parame-
ter P7.5 und P7.6 eingestellt werden, bevor die hier aufgefihr-
ten Parameter der U/f-Kennlinie geandert werden kénnen.

PNU 1D Zugriffsrecht Wert Beschreibung WE
RUN  rwiro (P11=1)
P11.1 108 - w U/f-Kennlinie: Charakteristik 0

0 linear

Die Ausgangsspannung andert sich linear mit der Ausgangsfrequenz: von

Null bis zur Spannung P11.3 bei der Eckfrequenz P11.2.

Bei Vorgabe einer minimalen Frequenz (P6.3) wird eine dem linearen Kenn-

linienverlauf entsprechende Spannung ausgegeben.

Das zwischen null und Eckfrequenz linear verlaufende U/f-Verhaltnis bleibt

konstant.
Mit Parameter P11.6 kann der Spannungswert im linearen

U/f-Verhdltnis iiber den gesamten Stellbereich prozentual angehoben

werden.

1 quadratisch

Die Ausgangsspannung andert sich quadratisch mit der Ausgangsfrequenz:
von null bis zur Spannung P11.3 bei der Eckfrequenz P11.2.

Bei Vorgabe einer minimalen Frequenz P6.3 wird eine dem quadratischen
Kennlinienverlauf entsprechende Spannung ausgegeben. Das zwischen null

und der Eckfrequenz quadratisch verlaufende U/f-Verhéltnis bleibt konstant.

Mit Parameter P11.6 kann der Spannungswert im quadratischen U/f-
Verhaltnis tiber den gesamten Stellbereich prozentual angehoben werden.

parametrierbar
In Verbindung mit den Parametern P11.4, P11.5 und P11.6 kdnnen das
U/f-Verhaltnis und damit der Kennlinienverlauf frei parametriert werden.
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Uk Ui Ui
[%] [%] [%]
P —— ‘ P - PI3J ‘
| | |
| | 1
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: | B e :
| | i1} | :
| | |
P11.6 1 > P11.6 } > ‘ i >
f [z f[H] f [z
linear quadratisch parametrierbar
P11.1=0 P11.1=1 P11.1=2
Abbildung 110: U/f-Kennlinie (P11.1)
PNU ID Zugriffsrecht Wert Beschreibung WE
RUN  rwiro (P1.1=1)
P11.2 602 - rw Eckfrequenz 50,00
30,00 - 320,00 Hz 60,00
Bei der Eckfrequenz erreicht die Ausgangsspannung ihren maximalen Nenn-
wert P11.3. Zum Beispiel: 400 V bei 50 Hz.
Wird die maximale Ausgangsfrequenz (P6.4) auf héhere Werte eingestellt,
bleibt die Ausgangsspannung ab der hier eingestellten Eckfrequenz
konstant.
Ab dieser Eckfrequenz ist das Spannungs/Frequenz-Verhaltnis nicht mehr
konstant. Der Magnetisierungsfluss des angeschlossenen Motors wird mit
zunehmender Frequenz reduziert (Feldschwéchebereich).
U &
[%]
T ‘ -———
| |
I I
; l
| |
| |
| |
3 |
PI16 ‘ i -
P11.2 f [Hz]
Beispiel: lineare U/f-Kennlinie mit Eckfrequenz und Feldschwachebereich
P11.3 603 = rw Ausgangsspannung 100,00
10,00 - 200,00 % der Netzspannung
In der Standardanwendung ist der hier eingestellte Wert gleich 100 % der
speisenden Netzspannung und entsprechend der unter P7.5 eingestellten
Motornennspannung (—> Leistungsschild des Motors).
P11.4 604 - rw U/f-Kennlinie, mittlerer Frequenzwert 50,00
60,00

0,00 - P11.2 [Hz]

Festlegung eines Frequenzwertes zum unter P11.5 eingestellten Spannungs-
wert

Definiertes Verhaltnis (Knickpunkt) der parametrierten U/f-Kennlinie

(P11.1 =2, siehe Kennlinie P11.1=2)
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PNU

Zugriffsrecht

RUN

rw/ro

Wert

Beschreibung WE
(P1.1=1)

P11.5

605

U/f-Kennlinie, mittlerer Spannungswert 100,00

0,00-P11.3%

Festlegung eines Spannungswertes zu dem unter P11.4 eingestellten
Frequenzwert

Definiertes Verhaltnis (Knickpunkt) der parametrierten U/f-Kennlinie
(P11.1 =2, siehe Kennlinie P11.1=2)

P11.6

606

Ausgangsspannung bei 0 Hz 0,00

0,00 - 40,00 %
Festlegung einer Startspannung bei 0 Hz (Nullfrequenzspannung)

Hinweis:
Eine hohe Startspannung ermdglicht ein hohes Drehmoment beim Start.

Achtung:

Ein hohes Drehmoment bei kleiner Drehzahl fiihrt zu einer hohen thermi-
schen Belastung des Motors. Bei zu hohen Temperaturen sollte der Motor
daher mit einem Fremdlifter ausgestattet werden.

P11.7

109

Drehmomenterhéhung 0

deaktiviert

aktiviert
Automatische Erhéhung der Ausgangsspannung (Boost) bei hoher Belastung
und kleiner Drehzahl (z. B. Schweranlauf).

Achtung:
Ein hohes Drehmoment bei kleiner Drehzahl fiihrt zu einer hohen thermi-
schen Belastung des Motors.

Hinweis:
Bei zu hohen Temperaturen sollte der Motor mit einem Fremd|iifter ausge-
ristet sein.

P11.8

600

Steuermodus 0

Frequenzsteuerung (U/f-Kennlinie)
Die Sollwertvorgabe steuert die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters
(Auflosung der Ausgangsfrequenz = 0,01 Hz).

Hinweis:
In diesem Modus kdnnen mehrere Motaren, auch unterschiedlicher Leis-
tung, parallel im Ausgang des Frequenzumrichters angeschlossen sein.

Drehzahlsteuerung mit Schlupfkompensation).
Die Sollwertvorgabe steuert die Motordrehzahl in Abhangigkeit vom Last-
moment (Berechnung durch Motormodell).

Hinweis:
In diesem Modus darf nur ein Motor mit der zugeordneten LeistungsgroRe
(Strom) im Ausgang des Frequenzumrichters angeschlossen sein.

Hinweis:

Die Drehzahlsteuerung bedingt ein genaues elektrisches Abbild des ange-
schlossenen Motors. Die Leistungsschildangaben des Motors miissen dazu
in der Parametergruppe P7 eingestellt werden.
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Am konstanten dreiphasigen Wechselstromnetz hat der Drehstrom-Asyn-
chronmotor in Abhangigkeit von Polpaarzahl und Netzfrequenz eine kon-
stante Lauferdrehzahl (nq, P7.3, Leistungsschildangabe). Der Schlupf kenn-
zeichnet dabei Differenz zwischen Standerdrehfeld und Lauferdrehzahl.

Im statischen Betrieb ist der Schlupf konstant. Lastanderungen (1) an der
Motorwelle bewirken einen groReren Schlupf (An) und damit eine reduzierte
Lauferdrehzahl (2). Im gesteuerten Betrieb (U/f-Kennlinie) kann der Frequenz-
umrichter diese lastbedingte Drehzahldifferenz nicht ausgleichen. Das Dreh-
zahlverhalten des Motors ist hierbei gleich dem am konstanten Wechsel-
stromnetz.

o

M,
(G
M,
n, A" n, ne
-
@

Abbildung 111: Drehzahlverhalten ohne Schlupfkompensation

Im Steuermodus ,,Drehzahlsteuerung” (P11.8 = 1) kann der Frequenz-
umrichter diese lastbedingten Schwankungen kompensieren. Das interne
Motormodell berechnet dazu aus den gemessenen Spannungs- und Strom-
werten der Standerwicklung (uq, i1) die erforderlichen Stellgrofien fur die
flussbildende Grofe iy und die drehmomentbildende Grofde iv. Im Ersatz-
schaltbild des Drehstrommmotors ist der lastabhangige Schlupf als Widerstand
R'o/s abgebildet. Im unbelasteten Leerlauf geht dieser Widerstandswert
gegen unendlich, mit zunehmender Belastung gegen null.

X Ry X'y Ry
— Ee'aal \ |_s
| |
— I e
I : : Iw
l l
| |
l § l
| |
Uy oo R
| |
| |
| |
| |
| |

0, @ ®
Abbildung 112:Ersatzschaltbild Drehstrom-Asynchronmotor
(@) Standerwicklung

@) Luftspalt
(®) transformierte Lauferwicklung
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Voraussetzung fur die exakte Berechnung sind die genauen Leistungsschild-
angaben des Motors (Parametergruppe 7). Die Drehzahlsteuerung

(P11.8 = 1) kann dann die lastbedingten Schlupfanderungen kompensieren.
So wird (vereinfacht dargestellt) bei zunehmendem Lastmoment (1) die
dadurch bedingte Drehzahlabsenkung durch ein Anheben der Ausgangsfre-
quenz (2) kompensiert (siehe Abbildung).

Abbildung 113: Drehzahlverhalten mit Schlupfkompensation
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6.8.6.7 Schaltfrequenz/Taktfrequenz
Nur im Experten-Modus einstellbar.

PNU ID Zugriffsrecht Wert Beschreibung WE
RUN  rwiro (P1.1=0)
P11.9 601 - w Taktfrequenz (fpym) 6,0
1,5-16,0 kHz

Durch Verwendung einer hohen Schaltfrequenz kdnnen die Magnetisie-
rungsgerausche im Motor reduziert werden.

Die Verlustleistung im Wechselrichter (IGBT) steigt bei hohen Schaltfre-
quenzen an.

Bei Motorfrequenzen < 5 Hz kann durch niedrige Schaltfrequenzen eine
hohere Drehzahlstabilitat erreicht werden.

Hinweis: Zum Schutz vor thermischer Uberlast reduziert der Frequenz-
umrichter die Schaltfrequenz automatisch, wenn beispielsweise:

e hier zu hohe Werte eingestellt sind,

e bei hohen Umgebungstemperaturen,

e bei hohen Laststromen.

Fiir den Betrieb mit einer konstanten Taktfrequenz muss Parameter
P11.10 = 1 eingestellt sein.

P11.10 522 - w Taktfrequenz, Konstanthalter (Sinusfilter) 0
0 deaktiviert
1 aktiviert
Die unter P11.9 eingestellte Schaltfrequenz (fpw) wird konstant gehalten.
Hinweis:

Beim Einsatz eines Sinusfilters muss die Taktfrequenz konstant sein.

Zu hohe Umgebungstemperaturen und zu hohe Laststréme kénnen bei
dieser Einstellung (P11.10 = 1) zu einer Automatischen Abschaltung mit der
Fehlermeldung F14 fihren (=> Abschnitt 6.7, ,Diagnose und Fehlerbehe-
bung”, Seite 128)

6.8.6.8 Bremsen (P12)
RASP-Varianten mit Bremswiderstand und aktiviertem Brems-Chopper:
e RASP-21...
e RASP-31...
e RASP-A41...
e RASP-51...

% Die Parameter P12.5 und P12.6 sind nur dann sichtbar, wenn
ein Bremswiderstand im RASP eingebaut ist. Der interne
Bremswiderstand (Rg = 1500 Q) hat eine Dauerbremsleistung
von 460 W.

In Parametergruppe P12 konnen die verschiedene Bremsfunktionen des
RASP eingestellt werden:

e generatorische Bremsung (Brems-Chopper mit Bremswiderstand),
e mechanische Bremse (Ansteuerung).

Mit den Bremsfunktionen konnen unerwlnschte Nachlaufwege und lange
Nachlaufzeiten reduziert werden. Mechanische Bremsen gewahrleisten
zudem sichere Betriebszustande.
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Generatorische Bremsung

Wird der Laufer eines Asynchronmotors in Drehrichtung des Drehfeldes
Ubersynchron angetrieben, gibt er Uber seine Standerwicklungen elektrische
Leistung ab. Der Motor wird somit zu einem Generator. Im Frequenzumrich-
ter fUhrt diese generatorische Energie zu einer Erhohung der Zwischenkreis-
spannung.

Ubersynchrone Drehzahlen stellen sich beispielsweise ein, wenn im Fre-
quenzumrichterbetrieb die Ausgangsfrequenz mit kurzen Verzogerungszei-
ten reduziert wird, die angekoppelte Arbeitsmaschine groRe Schwungmas-
sen aufweist oder bei Pumpen und Luftern das stromende Medium der
Drehzahlreduzierung entgegenwirkt.

Der Anstieg der Zwischenkreisspannung wird vom Frequenzumrichter Uber-
wacht und ermoglicht immer ein Bremsmoment von etwa 30 % des Motor-
Nennmoments. Ein hoheres Bremsmoment kann durch Auswahl eines leis-
tungshoheren RASP (Frequenzumrichters) erreicht werden. RASP haben
einen internen Brems-Chopper mit einem Hochlastwiderstand.

v
HF

o G i —

el

Abbildung 114: Generatorische Bremsung mit externem Bremswiderstand

(@ Schwungmasse Arbeitsmaschine
(@ Wechselrichter mit Brems-Chopper (Brems-Transistor)
(® Bremswiderstand (Rg) => Energiefluss (Bremsmoment)
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PNU ID Zugriffsrecht Wert Beschreibung WE
RUN  rw/ (P1.1=1)
ro
P12.5 504 = rw Brems-Chopper 2
0 Brems-Chopper deaktiviert
1 Automatische Aktivierung im Betrieb (RUN), dynamische Zwischenbremse
2 Automatische Aktivierung im Betrieb (RUN) und bei Stopp (STOP).

Dynamische Zwischenbremse im Betrieb und wahrend der Verzdgerungs-
rampe nach einem Stopp-Befehl.

P12.6 1447 - rw Brems-Chopper, Schaltschwelle 765
Einstellbereich: 0- 911V

—> Die Schaltschwelle firr den Brems-Transistor sollte immer tber der
maximalen Zwischenkreisspannung liegen.

Beispielsweise unter Berlicksichtigung der maximal zuldssigen Netz-
spannungstberhéhung von + 10 %:

Uiny=400VAC

Un+10% =400V AC=440V AC

Upc=1,42 x UNmax = 1,42 x 440 V = 625 V DC (maximale mdgliche
Zwischenkreisspannung im Motorbetrieb).

Unter Berticksichtigung einer etwa 30 %igen Energieaufnahme des
Zwischenkreises beim Bremsen sollte hier die Ein-Schaltschwelle fiir den
Brems-Transistor auf etwa 780 V eingestellt werden.

Hinweis:

Bei niedrigeren Werten fiir die Ein-Schaltschwelle wird der Bremswider-
stand friiher eingeschaltet und damit starker belastet.

Die Hohe der DC-Zwischenkreisspannung wird unter M1.8 angezeigt.

In der Praxis betragt der Wert der Zwischenkreisspannung etwa 565 V bei
Un=400V.

Mechanische Bremse (Ansteuerung)

% Die Ansteuerung einer externen mechanischen Bremse kann
nur im Experten-Modus (P1.1 = 0) eingestellt werden, wenn der
Parameter P5.3 = 29 aktiviert ist.

Uberschreitet die Ausgangsfrequenz (F2) des Frequenzumrichtermoduls den
unter P5.5 eingestellten Wert, wird der zugeordnete Digital-Ausgang

(P5.3 => DO) aktiviert und die externe mechanische Bremse des Motors
angesteuert. Die Bremse |Uftet.

Fallt die Ausgangsfrequenz unter den eingestellten Wert von P5.7, wird der
Digital-Ausgang wieder abgeschaltet. Die mechanische Bremse féllt ein.

168 Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP  04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com



6 Drehzahlsteller RASP
6.8 Parameter

Fur die Praxis kdnnen folgende Einstellungen gewahlt werden:

e P6.8 = 0: Digital-Ausgang und Bremse werden mit dem Stopp-Befehl
direkt abgeschaltet, unabhangig von der Ausgangsfrequenz.

e P55 =P5.7: gleiche Ein- und Ausschaltfrequenz, z. B. bei Haltebremsen

e P55 > P5.7: Die Ausgangsfrequenz muss erst den Wert von P5.5 tber-
schritten haben, bevor bei einem Unterschreiten des Wertes von P5.7
die Bremse wieder einfallt.

e P5.5 < P5.7 (=> Abbildung 115): Der Digital-Ausgang bleibt nach Uber-
schreiten des Wertes von P5.5 so lange aktiviert (= Bremse geluftet), bis
die Ausgangsfrequenz den Wert von P5.7 Uberschritten hat.

Nach Unterschreiten des Wertes von P5.7 kann der Digital-Ausgang erst
wieder aktiviert werden, sobald auch der Wert von P5.5 unterschritten

wurde.

Die Ein-/Ausschaltverzogerung des Digital-Ausgangs DO und damit das LUf-
ten bzw. Einfallen der Bremse kann mit den Parametern P5.12 (DO-Einschalt-
verzogerung) und P5.13 (DO-Ausschaltverzogerung) beeinflusst werden.

!
[Hz]

[P5.7)-
(P51

RUN
(FWD/REV)
o — |

Abbildung 115: Ansteuerung der mechanischen Bremse

(@ Bremse, geliiftet
(@ Bremse fillt ein und bremst den Antrieb mechanisch.
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PNU

Zugriffsrecht Wert Beschreibung

RUN rwiro

WE
(P1.1=0)

P12.7

1448

= rw Externe Bremse dffnen, Verzégerungszeit

Einstellbereich: 0,00 - 320,00 s

Bedingung: RUN (Startfreigabe)

Bei Uberschreiten der hier eingestellten Frequenz wird mit Wert 26 der
zugeordnete Digitalausgang (P5. ..) geschaltet und die Bremse angesteuert
(luftet).

0,2

P12.8

1449

= w Externe Bremse 6ffnen, Frequenzgrenzwert

Einstellbereich: 0,00 - P6.4 Hz

Bedingung: RUN (Startfreigabe)

Nach Ablauf der hier eingestellten Zeit wird der Wert 26 auf den zugeord-
neten Digital-Ausgang (P5...) geschaltet (Ansteuerung der Bremse).

1,50

P12.9

1450

= w Externe Bremse schlieRen, Frequenzgrenzwert

Einstellbereich: 0,00 - P6.4 Hz
Bei Unterschreiten der hier eingestellten Frequenz wird mit Wert 26 der
2ugeordnete Digital-Ausgang (P5. . .) deaktiviert. Die Bremse schliet wieder.

1,00

P12.10

1451

- rw Externe Bremse schlieRen, Frequenzgrenzwert beim Reversieren (REV)

Einstellbereich: 0,00 - P6.4 Hz

1,50

P12.11

1452

= rw Externe Bremse 6ffnen, Stromgrenzwert

Einstellbereich: 0,00 - P7.2 A
Bedingung: RUN (Startfreigabe)
Beim Erreichen des hier eingestellten Stromwertes wird der Wert 26 auf

den zugeordneten Digital-Ausgang (P5. . .) geschaltet (Ansteuerung der Bremse).

0,00
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Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP 04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com



6 Drehzahlsteller RASP
6.8 Parameter

6.8.6.9 Systemparameter

Die Systemparameter (S-Parameter) informieren den Anwender Uber gerate-
spezifische Einstellungen.

9 Die Systemparameter sind, mit Ausnahme der Gruppe S4, auf
den Status ro (= read only, nur lesen) gestellt und kénnen nicht
geandert werden!

PNU

Zugriffsrecht Wert Beschreibung Werks-
einstellung

RUN rw/ro

Hard- und Software-Informationen

S1.1 2314 - ro XX API SW ID: Steuerteil, Software |dentifizierung 0
S1.2 835 = ro XXXXX API SW Version: Steuerteil, Software-Version 0
S1.3 2315 - ro X Power SW ID: Leistungsteil, Software Identifizierung 0
S14 834 - ro XXX Power SW Version: Leistungsteil, Software-Version 0
S1.5 837 - ro 90xx Applikations-ID 0
S1.6 838 - ro XXX.XX Applikations-Revision 0,00
S1.7 839 - ro XX Systembelastung 0
prozentuale Belastung [%].
Kommunikation (nur zur internen Kommunikation)
$2.11) 808 - ro XX.YYY Kommunikationsstatus 0,000
xx = Anzahl der Fehlermeldungen (0 bis 64)
yyy = Anzahl der korrekten Meldungen (0 bis 999)
$2.21) 809 v rw Feldbusprotokall 1
0 Feldbus deaktiviert
1 Modbus RTU
$2.31 810 v w Slave-Adresse 1
Teilnehmeradresse 1 bis 255.
$2.41) 811 v W Baudrate 5

Ubertragungsgeschwindigkeit (1 Baud = 1 Symbol pro Sekunde)
Die Baudrate muss auf der Sende- und Empfangsseite gleich sein.

0 =300 Baud

1 =600 Baud

= 1200 Baud (1,2 kBaud)

= 2400 Baud (2,4 kBaud)

= 4800 Baud (4,8 kBaud)
=9600 Baud (9,6 kBaud)
=19200 Baud (19,2 kBaud)
= 38400 Baud (38,4 kBaud)
8 = 57600 Baud (57,6 kBaud)

~N| o g B W N

1) Die Parameter S2.1 bis S2.4 werden nur zur internen Kommunikation des Frequenzumrichtermoduls in RASP genutzt und mit spezifischen Parameter-
werten {iberschrieben.

Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP  04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com 171



6 Drehzahlsteller RASP
6.8 Parameter

PNU ID Zugriffsrecht Wert Beschreibung Werkseinstellung
RUN rw/ro
S2.6 813 - ro Paritatstyp 0
0 =keine Funktion (gesperrt)
S2.7 814 - ro Zeitiiberschreitung Kommunikation 0
0 = nicht verwendet
1 =1s
2 =2s
...255 =his 255 s
S2.8 815 - ro Kommunikationsstatus zuriicksetzen 0
0 = nicht verwendet
1 = setzt den Parameter S2.1 zuriick
Summenzéhler
S3.1 827 - ro MWh-Zahler 0,000
S3.2 828 - ro Betriebstage [d] 0
S3.3 829 - ro Betriebsstunden [h] 0
S34 840 - ro 0 - 0000 RUN-Zahler: Tage 0
S35 841 - ro 0-24 RUN-Zahler: Stunden 0
S36 842 - ro 0- 0000 FLT-Zahler: Fehlerzahler 0
S3.71) - 1o 0 Status Parametersatz (nur bei RASP-KEY-S1) 5
Benutzereinstellungen
S4.2 831 - w Werkseinstellung (WE) 0
0 = Werkseinstellung oder geénderte Werte (Benutzereinstellung der
Parameter)
1 = stellt fur alle Parameter die Werkseinstellung wieder her.
S4.3 832 v rw Passwort 0000
Der Passwortschutz gilt fiir alle Parameter.
Passwort vergessen (—> Service und Garantie, Seite 22)
0000 deaktiviert
0001-9999  aktiviert, individuelles Passwaort einstellen
S4.4 833 v rw Hintergrundbeleuchtung (nur bei RASP-KEY-S1) 5
0 deaktiviert, immer aus (OFF)
1-60 aktiviert, Einstellwert 1 bis 60 Minuten
61 aktiviert, immer EIN (ON)
S4.5 - rw Parametersatz speichern (nur bei RASP-KEY-S1) 0
0 deaktiviert
1 aktiviert, Parametersatz in RASP-KEY-S1 speichern
S4.6 - rw Parametersatz riickspeichern (nur bei RASP-KEY-S1) 0
0 deaktiviert
1 aktiviert, Parameter aus RASP-KEY-S1 in die Speed Control Unit
RASP speichern
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6.8.7 Betriebsdatenanzeige (MION) am externen Keypad

Mit Anlegen der vorgegebenen Versorgungsspannung (L1, L2, L3, N) wird
die LCD-Anzeige beleuchtet (= Power ON) und alle Segmente kurz ange-
zeigt. Danach werden im automatischen Wechsel die Parameternummer
(M1.1) und der zugehorige Anzeigewert (0.00) angezeigt.

DY _RUN__ STOP _ ALARM FAULT READY ~_RUN__ STOP _ ALARM FAULT
a N a -l
P i i i =N REF - e e
1 1 | Anzeige im automatischen Wechsel MON| ) 'mIEEE) |
ol W LIl
FLT] Hz
M S IR . SR
110 KEYPAD BUS FWD REV 110 KEYPAD BUS

Abbildung 116:

Betriebsdatenanzeige

In der MenUebene MON (Monitor) kann die gewUlnschte Betriebs-
datenanzeige (Parameternummer M...) Uber die Pfeiltasten ~ und  ausge-
wahlt werden. Die Anzeige von Parameternummer und Anzeigewert wech-
selt automatisch und kann mit der OK-Taste auf den ausgewahlten
Anzeigewert fixiert werden. Falls Sie eine andere Betriebsdatenanzeige auf-
rufen mochten, mussen Sie erneut die OK-Taste betatigen. Die Auswahl
erfolgt wieder Uber die Pfeiltasten ~ bzw.  und die Festlegung mit der
OK-Taste. Unter der jeweiligen Betriebsdatenanzeige wird die zugehdrige
Einheit angezeigt.

(d. h. durch Werteeingabe) geandert werden!

Die Auswahl der Betriebsdatenanzeige kann im Betrieb (RUN)

% Die Werte der Betriebsdatenanzeige konnen nicht von Hand
e erfolgen.
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PNU ID Bezeichnung Anzeige- Einheit Beschreibung

wert

M1.1 1 Ausgangsfrequenz 0.00 Hz Frequenz zum Motor

M1.2 25 Frequenzsollwert 0.00 Hz Frequenzsollwert

M1.3 2 Motorwellendrehzahl 0 rpm Berechnete Drehzahl des Motors (min-1)1)

M1.4 3 Motorstrom 0.00 A Gemessener Motorstrom

M1.5 4 Motordrehmoment 0.0 % Berechnetes Verhaltnis von Drehmoment zu Nenn-
moment des Motors').

M1.6 5 Motorleistung 0.0 % Berechnetes Verhaltnis von abgegebener Leistung zur
Nennleistung des Motors?).

M1.7 6 Motorspannung 0.0 Gemessene Ausgangsspannung zum Motor.

M1.8 7 DC-Zwischenkreisspannung 000 Gemessene Zwischenkreisspannung
(abhangig von der Versorgungsspannung).

M1.9 8 Geratetemperatur 00 °C Gemessene Kiihlkdrpertemperatur.

M1.10 9 Motor-Temperatur 0 % % (berechneter Wert)

M1.11 13 Analog-Eingang 1 0.0 % Wert an Al1

M1.14 15 Digital-Eingang 0 = Status DI1, DI2, DI3 (siehe Beispiel unten)

M1.15 16 Digital-Eingang 0 = Status DI4, DI5, DI6 (siehe Beispiel unten)

M1.16 17 Digital-Ausgang 1 = Status RO1, RO2, DO (siehe Beispiel unten)

M1.21 1480 Zahler, Digital-Eingang 0 = Anzahl der Ansteuerungen eines unter P3.23 zugewie-
senen Digitlal-Eingangs (DI1 - DI6). Der Riicksetzbefehl
flir den Zahler wird unter P3.24 eingestellt.

M1.22 1999 RASP-Geratetemperatur 0 G Gemessene Temperatur im RASP-Gehé&use.

1) Die berechneten Motordaten (M1.3, M1.5 und M1.6) basieren auf den in Parametergruppe P7 eingegebenen Werten

(=—> Abschnitt 6.8.6.3, ,Motor (P7)", Seite 155).

2) Die berechnete Motortemperatur (M1.10) beriicksichtigt das Temperaturmodell der Schutzfunktion in Parametergruppe P8

(=> Abschnitt 6.8.6.4, , Schutzfunktionen (P8)", Seite 157).
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Beispiel: Statusanzeigen

Die Statusanzeigen der digitalen Ein- und Ausgange sind aquivalent. Sie
ermoglichen es zu kontrollieren, ob ein ausgegebenes Steuersignal (bei-
spielsweise von einer externen Steuerung) die Eingange (DI1 bis DI6) des
Frequenzumrichters aktiviert. Hiermit steht ein einfaches Mittel zur Verdrah-
tungskontrolle (Drahtbruch) zur Verfligung.

Die nachfolgende Tabelle zeigt einige Beispiele.

Anzeigewert:

e 1 = aktiviert = High
e 0 = nicht aktiviert = Low
PNU ID Anzeige- Beschreibung
wert
M1.14 15 0 Es ist kein digitaler Eingang (D11, DI2, DI3) angesteuert.
1 Steuerklemme 10 ist angesteuert (DI3) = ASi: DQ2 (FF1).
10 Steuerklemme 9 ist angesteuert (DI2) = ASi : DQ1 (REV).
100 Steuerklemme 8 ist angesteuert (DI1) = ASi : DQO (FWD).
101 Die Steuerklemmen 10 und 8 sind angesteuert (DI3 + DI1) = ASi : DQ2 + DQO.
111 Die Steuerklemmen 10 und 9 und 8 sind angesteuert (DI3 + DI2 + DI1) = ASi: DQ2 + DQ1 + DQO.
M1.15 16 1 Steuerklemme 14 ist angesteuert (DI14) = ASi : DQ3 (FF2).
10 Steuerklemme 15 ist angesteuert (DI15) = RESET.
100 Steuerklemme 16 ist angesteuert (DI16) = QUICK STOP.
M1.16 17 1 Transistor DO ist angesteuert. Der Transistor schaltet die an Steuerklemme 20 (D0O+) angeschlossene Spannung
auf Steuerklemme 13 (DO-) = Fault => Fehlermeldung tiber ASi.
10 Relais ROZ ist angesteuert.
Die Steuerklemmen 25 (R21) und 26 (R24) sind verbunden (geschlossener Wechsler).
Schaltet den Ausgang F fir den Gerateliifter.
100 Relais RO1 ist angesteuert.

SchlieRer Steuerklemme 22 (R13) und 23 (R14) ist geschlossen. Steuert den elekronischen Leistungsschalter fiir
die externe Bremse.

6.8.8 Fehler- und Warnmeldungen (FLT)

6.8.8.1 Einleitung

Bei der Speed Control Unit RASP werden alle Fehler von der Sammelstorung
angezeigt (Die Motor-LED leuchtet rot). Das interne Frequenzumrichter-
modul kann bei erkannten Abweichungen vom ordnungsgemafen Betriebs-
zustand zwischen Fehler- (FAULT) und Warnmeldungen (ALARM) unter-
scheiden.

Uber die serielle Schnittstelle (RJ 45 Stecker unter der Verschlussschraube,
—> Abschnitt 6.6.3, ,,DIP-Schalter einstellen”, Seite 122) kdnnen mit der PC-
Software MaxConnect oder mit der optionalen Bedieneinheit RASP-KEY-S1
detaillierte Informationen zu einer Stormeldung ausgelesen werden.
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6.8.8.2 Fehlermeldungen

Fehler konnen Fehlfunktionen und technische Defekte verursachen. Zum
Schutz vor Schaden wird beim Erkennen eines Fehlers der Wechselrichter
(Ausgang des Frequenzumrichters) automatisch gesperrt. Der angeschlos-
sene Motor lauft dann frei aus.

Die Fehlermeldungen werden im Display der optionalen Bedieneinheit
RASP-KEY-S1 mit einer Pfeilspitze A unter FAULT und dem Fehlercode F...
angezeigt. Der aktuelle (letzte) Fehler wird immer mit F1 gekennzeichnet und
blinkend angezeigt, der vorletzte mit F2 usw.

READY RUN STOP ALARM  FAULT
—

FWD REV 110 KEYPAD BUS

Abbildung 117: Beispiel fur eine Fehlermeldung (Unterspannung)

6.8.8.3 Fehlermeldung quittieren (Reset)

176

Generell wird die Fehlermeldung durch Drehung des Schllisselschalters in
Stellung OFF/RESET quittiert. Im Display der ausgeschalteten Bedieneinheit
RASP-KEY-S1 wechselt die Anzeige dabei automatisch von der blinkenden
Fehlermeldung zur kontinuierlichen Anzeige der Fehlermeldung. Die Pfeil-
spitze A unterhalb von FAULT erlischt. Dieses Quittieren der Fehlermeldung
kann auch Uber die Taste BACK/RESET erfolgen, setzt aber nur die Fehler-
meldung im Frequenzumrichter-Modul zurlck.

In Verbindung mit der Bedieneinheit RASP-KEY-S1 wird automatisch alle
5 Sekunden ein Reset-Befehl ausgegeben. Wenn die LED am Motorsymbol
blinkt, kann die Stormeldung quittiert werden.

% Die Stérmeldung (Fehlermeldung) im RASP kann nur durch den
Schlusselschalter in Stellung OFF/RESET quittiert werden.

Die Anzeige der aktuellen Fehlermeldung (F1...) im RASP-KEY-S1 wird
geloscht, wenn die Versorgungsspannung abschaltet oder nach Betatigung
von Taste BACK/RESET die OK-Taste gedrlckt (Anzeige F...) und dann noch
einmal die Taste BACK/RESET gedrtckt wird. Die Anzeige erlischt und die
Pfeilspitze € blinkt an der Mentuebene MON. Mit Bestatigung der OK-Taste
wird das Monitor-Menu aktiviert.

% Im Fehlerregister (Anzeige F...) ist der Rucksprung in die

Menuebene (Die Pfeilspitze € FLT blinkt) nur aus der
Anzeige F... moglich.
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6.8.8.4 Fehlerspeicher (FLT)

6.8.8.5 Warnmeldungen

Im Fehlerspeicher (FLT) konnen die Fehler nur mit der optionalen Bedienein-
heit RASP-KEY-S1 ausgelesen werden. Es werden die letzten neun Fehler
aufgelistet.

Uber die Meniiebene FLT (4) kénnen mit den Pfeiltasten ~ und \ die Fehler
F1 bis F9 einzeln aufgerufen werden. Zu jeder Fehlermeldung ist mit d

(day = Tag), H (hour = Stunde) und m (minute = Minute) die Fehler-Eintritts-
zeit hinterlegt. Der Aufruf erfolgt mit der OK-Taste, die Anwahl mit den Pfeil-
tasten ~ und V.

Der Inhalt des Fehlerspeichers wird bei einem Aktivieren der Werkseinstel-
lung geloscht.

Mit einer Aktivierung der Werkseinstellung werden alle Parame-
ter zuruckgesetzt!

Eine Warnmeldung warnt vor moglicherweise auftretenden Schaden und
weist auf drohende Fehler hin, die allerdings noch unterbunden werden kon-
nen, z. B. bei einem UbermaRigen Anstieg der Temperatur. Warnmeldungen
werden im Display der optionalen Bedieneinheit RASP-KEY-S1 mit einer
Pfeilspitze A unter ALARM und AL mit der zugehorigen Code-Nummer ange-
zeigt. Die Code-Nummern fur Fehler- und Warnmeldungen sind identisch.

READY RUN STOP ALARM  FAULT
—

FWD REV 110 KEYPAD BUS

Abbildung 118: Beispiel fur eine Warnmeldung

9 Bei einer Warnmeldung bleibt der Frequenzumrichter im RASP
weiterhin aktiv (READY, RUN).

Die Alarmmeldung (AL) wird im Wechsel mit dem betriebsmaf3ig aktiven
Anzeigewert angezeigt.

Die Tabelle 15 zeigt die Fehlercodes, ihre mdglichen Ursachen und weist auf
Korrekturmaflnahmen hin.
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Tabelle 15: Liste der Fehler- (F) und Warnmeldungen (AL)

Anzeige Bezeichnung Magliche Ursache Hinweise
01 Uberstrom e Der Frequenzumrichter hat einen zu hohen e Belastung priifen
Strom (> 4 x Iy} im Motorkabel entdeckt. ¢ MotorgréRe prifen
plotzlicher Lastanstieg. e Kabel priifen
Kurzschluss im Motorkabel. (=> Parameter P6.6)
ungeeigneter Motor.
02 Uberspannung o Die DC-Zwischenkreisspannung hat die Bremszeit verldngem.
internen Sicherheitsgrenzwerte tiberschritten.
2u kurze Verzoigerungszeit.
hohe Uberspannungsspitzen im Netz.
03 Erdschluss e Durch Strommessung wurde beim Start ein Motorkabel und Motor priifen.
zusétzlicher Ableitstrom ermittelt.
e |solationsfehler in den Kabeln oder im Motor.
08 Systemfehler CPU-Fehlermeldung Fehler zuriicksetzen: Netzspannung abschalten und wieder
Interner Kommunikationsfehler. ginschalten (Restart).
Sollte der Fehler erneut auftreten, wenden Sie sich bitte
an die nachste Eaton Vertretung.
09 Unterspannung Die DC-Zwischenkreisspannung hat die internen e |m Falle eines kurzfristigen Spannungsausfalls Fehler
Sicherheitsgrenzwerte tiberschritten. zurlicksetzen und den Frequenzumrichter neu starten.
Wahrscheinliche Ursache: e Die Versorgungsspannung prifen. Ist diese in
e zu geringe Versorgungsspannung, Ordnung, liegt ein interner Fehler vor.
e interner Geratefehler, Wenden Sie sich in diesem Fall bitte an die nachste
e Spannungsausfall. Eaton-Vertretung.
1 Phasenausfall Kabelbruch im: Diese Fehlermeldung erfolgt auch im Leerlauf und bei
Motorleitung ¢ Motorabgangsstecker Sollwert Null.
e Motorkabel Abhilfe: Motorkabel mit Stecker austauschen
e Klemmkasten des Motors Hinweis:
Fehlermeldung ab Release 007 implementiert.
13 Untertemperatur Die Temperatur des IGBT-Schalters liegt Umgebungstemperatur priifen
unter -10 °C..
14 Ubertemperatur Die Temperatur des IGBT-Schalters liegt Ungehinderten Kiihlluftstrom sicherstellen.
tiber 120 °C.. Umgebungstemperatur priifen.
Eine Ubertemperaturwarnung wird ausgegeben, e Sicherstellen, dass die Schaltfrequenz
falls die IGBT-Schaltertemperatur 110 °C iiber- (=> Parameter P11.9) im Verhaltnis zur Umgebungs-
steigt. temperatur und zur Motorlast nicht zu hoch ist.
15 Motor blockiert Der Motorblockierschutz wurde ausgeldst. Motor priifen
16 Motoriiber- Das Motortemperaturmodell des Frequenzumrich- Motorlast senken.
temperatur ters hat eine Matoriiberhitzung festgestellt. Der Falls der Motor nicht tiberlastet ist, Temperaturmodell-
Motor ist lberlastet. parameter priifen.
17 Motorunterlast Motor im Leerlauf, Verbindung zur Lastmaschine Diese Funktion muss unter P8.5 aktiviert werden.
unterbrochen (z. B. Keilriemenabriss). Die Einstellung der Unterlastmeldung erfolgt in P8.12 und
P8.13.
22 EEPROM-Priif- e Fehler beim Speichern von Parametern. Wenden Sie sich an die nachste Eaton Vertretung.
summenfehler e Fehlfunktion,
e Bauteilfehler, )
e Fehler in der Mikroprozessor-Uberwachung.
25 Watchdog e Fehler in der Mikroprozessor-Uberwachung. Fehler zuriicksetzen und neu starten.
e Fehlfunktion, Sollte der Fehler erneut auftreten, wenden Sie sich bitte
e Bauteilfehler. an die néchste Eaton Vertretung.
27 Back EMF Gegeninduktionsspannung (Electromotive Force) ¢ Die Rotationsenergie ist groRer als die Bremsenergie.
(Gegen EMK) Die bei der Drehung im Motor induzierte Spannung @ Verzogerungszeiten verlangern.
ist groRer als die Ausgangsspannung des Frequen- @  Brems-Chopper und Bremswiderstand einschalten.
zumrichters. e |Leistungsgroferen Frequenzumrichter einsetzen.
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Anzeige Bezeichnung Magliche Ursache Hinweise

30 Interner Fehler interne Fehlermeldung. Der Fehler kann nicht zurickgesetzt werden.

Keine Funktion im RASP. Wenden Sie sich bitte an die ndchste Eaton Vertretung.

35 Applikationsfehler Die Applikation funktioniert nicht. Wenden Sie sich bitte an die nachste Eaton Vertretung.

50 Live zero Fehler Intern iberwachter Nullpunkt (4 mA, 2V Wenden Sie sich an die néchste Eaton Vertretung.

(Analogeingang) —> Parameter P2.1) des Analogeingangs (AO1)

51 Externer Fehler Fehlermeldung an einem Digitaleingang (DI1 bis e Programmierung tberpriifen (P3.5, P3.6) und das
DI6), der als Eingang fiir eine externe Fehlermel- Gerét, auf das die Fehlermeldung hinweist, priifen.
dung programmiert ist. e Auch Verkabelung des entsprechenden Gerats priifen.

53 Feldbusfehler Die interne Kommunikationsverbindung ist unter- Wenden Sie sich bitte an die nachste Eaton Vertretung.
brochen.

Keine Funktion im RASP.

54 Feldbus-Schnitt- Die Feldbus-Anschaltung ist unterbrachen. Wenden Sie sich an die nachste Eaton Vertretung.

stellenfehler Keine Funktion im RASP.

55 (Reserve) - -

6.8.9 Sollwertvorgabe (REF)

—_

Diese Funktion ist in RASP nicht aktiviert!
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7 Anhang

1.1 Abmessungen
Motorstarter RAMO
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Abbildung 119: RAMO-D, RAMO-W Abbildung 120: RAMO-D, RAMO-W
mit Reparatur- und Wartungs-
schalter
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Drehzahlsteller RASP

220

Abbildung 121: RASP-2, RASP-3, Abbildung 122: RASP-2, RASP-3, RASP-4 mit
RASP-4 Reparatur- und Wartungsschalter

-
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Drehzahlsteller RASP
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Abbildung 123: RASP-5 Abbildung 124: RASP-5 (2,2 kW mit Geratelufter)
(2,2 kW mit GeratelUfter) mit Wartungs- und Reparatur-
schalter
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1.2 Zubehor

1.2.1 Gerateliifter RASP-FAN-S1
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Abbildung 125: RASP-FAN-S1 Abbildung 126: Abmessungen
(Artikel-Nr.: 156643) des GeratelUfters

% Der Geratelufter RASP-FAN-S1 ist nicht im Lieferumfang von
RASP enthalten.
Bei RASP-5... (2,2 kW) ist der Geratellfter Bestandteil des
Gerats.

Der Geratelufter RASP-FAN-S1 kann bei den Varianten RASP-2... (0,75 kW),
RASP-3... (1,1 kW) und RASP-4... (1,5 kW) zur verstarkten Kihlung zusatz-
lich montiert werden. Der Wert fUr die maximal zulassige Umgebungstempe-
ratur erhoht sich dadurch von +40 °C auf +55 °C.

Bei RASP-5... (2,2 kW) ist der bereits montierte Geratellfter Bestandteil des
erforderlichen Kahlmittels. Die maximal zulassige Umgebungstemperatur fur
RASP-5... (2,2 kW) betragt +40 °C bzw. +55 °C mit Derating.
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Abbildung 127: Geréatellfter RASP-FAN-S1 montieren

Die Montage des Geratellfters erfolgt mit den vier beiliegenden Schrauben
auf den Kahlkorper. Die Ansteuerung des Gerateltfters erfolgt temperatur-
gefuhrt vom RASP Uber die M12-Buchse.

71.2.2 Kommunikationskabel XMX-CBL-3M4-USB

Abbildung 128: Kommunikationskabel XMX-CBL-3M4-USB (Artikel-Nr.: 153448)

% Das Kommunikationskabel XMX-CBL-3M4-USB ist nicht im
Lieferumfang von RASP enthalten.

Das Kommunikationskabel XMX-CBL-3M4-USB ermaoglicht die Kommunika-
tion und den Datenaustausch zwischen RASP und einem PC. Das Kabel hat
eine Lange von etwa 3,4 m, einen Schnittstellenumsetzer mit galvanischer
Trennung, einen RJ45-Stecker und einen USB-Steckanschluss.

Der RJ45-Stecker wird in die serielle Schnittstelle (3) — unter der Verschluss-
schraube von RASP - eingesteckt. Der USB-Stecker wird mit einem freien
Steckplatz eines PC verbunden.

Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP  04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com 185



7 Anhang
7.2 Zubehor

Abbildung 129: Kommunikationskabel zwischen PC und RASP

Verschlussschraube RASP

(@ Funktionen, DIP-Schalter

(@ DIP-Schalter (z. Zt. ohne Funktion)
(® Serielle Schnittstelle (RJ45)

FUr den Datenaustausch zwischen PC und RASP muss der RASP mit der
Netzspannung versorgt werden.

Bereich Support auswahlen.

Im Bereich Download Center Auswahlkastchen Software ankreuzen.
Rapid Link aus der Liste (,Nach Anwendungen”) auswahlen.
Software MaxConnect herunterladen.

Far RASP ist die Version V 1.1.2.0 oder hoher erforderlich.

\A A A4

% Die Parametriersoftware MaxConnect steht im Internet auf der
Eaton Website zum kostenlosen Download bereit:

www.eaton.de/EatonDE/Produkteundl oesungen/Electrical/index.htm
—> Kundensupport = Download Center — Software
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1.2.3 Optionale Bedieneinheit RASP-KEY-S1
Abbildung 130: RASP-KEY-S1 Abbildung 131: Steckanschluss RJ45 auf der
(Artikel-Nr.: 156644) Ruckseite der Bedieneinheit

RASP-KEY-S1

9 Die optionale Bedieneinheit RASP-KEY-S1 ist nicht im Liefer-
umfang von RASP enthalten.

Die optionale Bedieneinheit RASP-KEY-S1 ermoglicht die Parametrierung von
RASP und die Anzeige der Betriebsdaten. Die Bedientasten (Start, Stopp)
und die Sollwertvorgabe sind ohne Funktion. Die Verbindung zu RASP erfor-
dert ein Patchkabel mit RJ45-Stecker.

9 Im Lieferumfang der Bedieneinheit RASP-KEY-S1 ist ein T m
langes Patchkabel enthalten.
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1.2.3.1 AS-i-Profile

188

RASP
RASP... hat das AS-i-Profil S-7.E.O (alt) und das AS-i-Profil S-7.4 (neu).

Aufgrund des erweiterten AS-i-Profils muss bei einem Austausch der neuen
Gerate RASP mit Profil S-7.4 der Master (Gateway) eine neue Initialisierung
durchflhren. Hierzu wird der AS-i-Master in den Projektierungsmodus
geschaltet. In diesem Modus erkennt der AS-i-Master Art und Profil der
angeschlossenen AS-i-Slaves an der AS-i-Leitung.

Das Profil wird den Slave-Modulen bei der Herstellung , fest eingebrannt”
und kann nicht geandert werden. In der Regel kann dieser Projektierungs-
modus bei einem PROFIBUS/AS-i-Gateway nur aktiviert werden, wenn keine
Kommunikation zum PROFIBUS besteht.

Die Belegung der Ein-/Ausgange bei Rapid Link und die Datenbits sind unver-
andert. Eine Anpassung der SPS-Programme ist nicht erforderlich.

RAMO

RAMO-...Al1S hat das AS-i-Profil S-7.4 (alt); RAMO-...Al2S hat das AS-i-Profil
S-7.A.E (neu).

Aufgrund des erweiterten AS-i-Profils muss bei einem Austausch der neuen
Gerate RAMO mit Profil S-7.4 gegen RAMO mit Profil S-7.4.A.E eine neue
Initialisierung durchgefuhrt werden. Hierzu wird der AS-i-Master in den Pro-
jektierungsmodus geschaltet. In diesem Modus erkennt der AS-i-Master Art
und Profil der angeschlossenen AS-i-Slaves an der AS-i-Leitung.

Das Profil wird den Slave-Modulen bei der Herstellung , fest eingebrannt”
und kann nicht geandert werden. In der Regel kann dieser Projektierungs-
modus bei einem PROFIBUS/AS-i-Gateway nur aktiviert werden, wenn keine
Kommunikation zum PROFIBUS besteht.

Die Belegung der Ein-/Ausgange bei Rapid Link und die Datenbits sind unver-
andert. Eine Anpassung der SPS-Programme ist nicht erforderlich.
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1.2.4 Verschlusshiigel SET-M-LOCK

Falls der Anlagenbetreiber eine Trenneinrichtung und Abschlie@maoglichkeit
fur Bugelschlosser an jedem Motor fordert, kann der Verschlussbugel SET-
M-LOCK verwendet werden. Mit dem Verschlussbugel konnen die Motorlei-
tungen SET-M3... und SET-M4... mit einem oder zwei Blgelschldossern mit
Bugelstarke bis zu 8 mm sicher von der Energie getrennt werden.

Im Zusammenhang mit Motorstartern RAMO und Drehzahlstellern RASP
erfullt der Verschlussblgel die Anforderungen der IEC/EN 60204-1:

¢ an Netz-Trenneinrichtungen bis 16 A nach Abschnitt 5.3,

e an Ausschalteinrichtungen zur Verhinderung von unerwartetem Anlauf
nach Abschnitt 5.4,

e an Einrichtungen zum Trennen der elektrischen Ausrustung nach
Abschnitt 5.5,

e zum Schutz vor unbefugtem, unbeabsichtigtem und/oder irrtimlichem
Schlief3en nach Abschnitt 5.6.

Der Verschlussbugel kann neben jedem Motorstarter RAMO und Drehzahl-

steller RASP mit einer oder zwei 90°-Senkschrauben M5 (z. B. nach ISO 2009
oder ISO 7046) montiert werden. Alternativ kann der Verschlussblgel jeder

Wartungsfachkraft als Hilfsmittel zum Werkzeug gegeben werden.

Vorgehensweise

» Schalten den SchlUsselschalter des Motorsteuergerats (RAMO oder
RASP) auf Stellung OFF.

» Warten Sie, bis der Motor zum Stillstand gekommen ist und die
Zwischenkreisspannung abgebaut ist (mindestens 5 Minuten).

» Losen Sie den Verriegelungsbugel des Motorabgangs und ziehen Sie
den Motorstecker aus der Buchse des Motorsteuergerats.

» Flgen Sie den Motorstecker in den Verschlussbugel und sichern Sie ihn
mit lhrem Bugelschloss.
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RASP-CM1...

Abbildung 132: Montage des Verschlussbugels
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1.2.5 Motorkabel

RAMO (RAMO-CM1-...)

Der Motor wird mit Hilfe eines ungeschirmten, DESINA-konformen Motor-

kabels RAMO-CM1-... (8 x 1,5 mm?2) angeschlossen.

Tabelle 16: PIN-Belegung

®

1 1 U1

3 3 W1

4 5

5 6 T
6 4

7 2 V1

8 7 T2
PE PE PE

RASP (RASP-CM1-...)

7 Anhang

7.2 Zubehor

Der Motor wird mit Hilfe eines ungeschirmten, DESINA-konformen Motor-
kabels RASP-CM1-... (4 x 1,5 mmZ2 + 2 x (2 x 0,75) mmZ2) angeschlossen.

Tabelle 17: PIN-Belegung

®

1 1 U1

3 3 W1

4 5

5 7 T
6 6

7 2 Vi

8 8 T2
PE PE PE
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1.3 Parameterlisten fiir RASP

In den nachfolgenden Parameterlisten haben die verwendeten Abkurzungen
folgende Bedeutung:

PNU Parameternummer (Parameter number)

ID Identifikationsnummer des Parameters
(Identification number)

RUN Zugriffsrecht auf die Parameter im Betrieb (Laufmeldung RUN):
v =Anderung zuléssig,
- = Anderung nur im STOP méglich

ro/rw Lese- und Schreibrechte der Parameter tiber eine Feldbusanschaltung (BUS)
ro = schreibgeschiitzt, nur zum Lesen (read only)
rw = lesen und schreiben (read and write)

Seite Seitenzahl zur Parameterbeschreibung in dem hier vorliegenden Handbuch

WE Werkseinstellung:
e WE (P1.1=1) Basis-Parameter

Eigene Eigene Einstellung der Parameter
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—_

7 Anhang

7.3 Parameterlisten fur RASP

In der nachfolgenden Tabelle sind alle Parameter in der werks-
seitigen (P1.1 = 1) Basis-Einstellung des RASP aufgelistet.

PNU 1D Zugriffsrecht

RUN  ro/rw

Bezeichnung

Wertebereich

Seite WE Eigene

(P1.1=1)

Parameter-Auswahl

P1.1 115 4 rw

Parameterbereich

0 = Expert
(Erweiterter Parametersatz)

Hinweis: Diese Parameter sind im
vorliegenden Handbuch nur auszugs-
weise und in direkter Zuordnung zum
Rapid Link beschrieben.

Die allgemeine Beschreibung dieser
Parameter finden Sie im Handbuch
MNO04020001Z (Frequenzumrichter
M-Max).

1 =Basis
(Standardparameter)

148 1

P1.2 540 - rw

Applikation

0 = FWD/REV/FF1/FF2

1= FWD/FF1/FF2/FF3

2 = PM-Motor
(nicht aktiviert)

148 0

P1.3 1472 = w

Werkseinstellung (WE)
(landesspezifisch)

0=EU

1=USA

149 0
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PNU ID Zugriffsrecht Bezeichnung Wertebereich Seite WE Eigene
(P1.1=1)
RUN  ro/rw
Drives-Steuerung
P6.2 117 v rw Sollwertvorgabe 148 3
0 = FFO (Festfrequenz)
1 = REF (Bedieneinheit)
3 = Potenziometer n0
(A1, Steuerklemme 2)
P6.3 101 - rw minimale Frequenz 0,00 - P6.4 Hz 150 0,00
P6.4 102 - rw maximale Frequenz P6.3 - 320,00 Hz 151 50,00
P6.5 103 - rw Beschleunigungszeit (acc1) 0,1-3000,0s 151 50
P6.6 104 - rw Verzégerungszeit (dec1) 0,1-3000,0s 151 2,0
P6.7 505 = w Start-Funktion 152 0
0 = Beschleunigungszeit (Rampe)
1 = Fangschaltung
P6.8 506 - rw Stopp-Funktion 152 1
0 = freier Auslauf
1 = Verzégerungszeit (Rampe)
P6.9 500 = w S-Rampe, zeitliche Kurvenform 0,00 = linear 152 0,0
0,1-10,0 s = S-formig
P6.19 502 v rw Beschleunigungszeit (acc2) 0,1-3000,0s 153 10,0
P6.20 503 v rw Verzégerungszeit (dec2) 0,1-3000,0s 153 10,0
P6.21 526 = rw Ubergangsfrequenz 0,00 = deaktiviert 153 0,00
(acc1 - acc2) 0,01 -P6.4 Hz
P6.22 1334 - rw Ubergangsfrequenz 0,00 = deaktiviert 153 0,00
(dect - dec2) 0,01 - P6.4 Hz
Motor
P7.1 113 = rw Motor, Nennstrom 02xle-2xle 156 le
(=> Leistungsschild des Motors)
P7.2 107 - rw Strombegrenzung 02xlg-2xlg 156 15x g
P7.3 112 - w Motor, Nenndrehzahl 300 - 20000 min-1 156 1440
(=> Leistungsschild des Motors)
P7.4 120 - rw Motor, Leistungsfaktor (cos ¢) 0,3-1,00 156 0,85
(=> Leistungsschild des Motors)
P7.5 110 = rw Motor, Nennspannung 180 - 500 V 156 400
(=> Leistungsschild des Motors)
P7.6 1M1 - rw Motor, Nennfrequenz 30-320Hz 156 50,00
(=> Leistungsschild des Motors)
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PNU ID Zugriffsrecht Bezeichnung Wertebereich Seite WE Eigene
(P1.1=1)
RUN  ro/rw
Schutzfunktionen
P8.3 703 = rw Erdschlussiiberwachung 157 2
0 = deaktiviert
1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp gemaR P6.8
P8.4 709 = rw Blockierschutz 157 2
0 = deaktiviert
1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp gemaR P6.8
Festfrequenzen
P10.1 124 v rw Festfrequenz FFO 0,00 - P6.4 Hz 159 5,00
P10.2 105 v rw Festfrequenz FF1 0,00 - P6.4 Hz 159 30,00
P10.3 106 v rw Festfrequenz FF2 0,00 - P6.4 Hz 159 40,00
P10.4 126 v rw Festfrequenz FF3 0,00 - P6.4 Hz 159 50,00
P10.5 127 v rw Festfrequenz FF4 0,00 - P6.4 Hz 159 10,00
P10.6 128 v rw Festfrequenz FF5 0,00 - P6.4 Hz 159 15,00
P10.7 129 v rw Festfrequenz FF6 0,00 - P6.4 Hz 159 20,00
P10.8 130 v rw Festfrequenz FF7 0,00 - P6.4 Hz 159 25,00
U/f-Kennlinie
P11.1 108 = rw U/f-Kennlinie, Charakteristik 161 0
0 = linear
1 = quadratisch
2 = parametrierbar
P11.2 602 = rw Eckfrequenz 30,00 - 320,00 Hz 162 50,00
P11.3 603 - rw Ausgangsspannung 10,00 - 200,00 % der Motornenn- 162 100,00
spannung (P6.5)
P11.4 604 - rw U/f-Kennlinie, mittlerer Frequenz- 0,00-P11.2 Hz 162 50,00
wert
P11.5 605 - rw U/f-Kennlinie, mittlerer Span- 0,00-P11.3 Hz 163 100,00
nungswert
P11.6 606 - rw Ausgangsspannung bei Nullfre- 0,00 - 40,00 % 163 0,00
quenz
P11.7 109 - rw Drehmomenterhéhung 163 0
0 = deaktiviert
1 = aktiv
P11.8 600 = rw Steuermodus 163 0
0 = Frequenzsteuerung (U/f)
1 = Drehzahlsteuerung (Vektor)
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7.3 Parameterlisten fur RASP

PNU ID Zugriffsrecht Bezeichnung Wertebereich Seite WE Eigene
(P1.1=1)
RUN ro/rw
Bremsen
P12.5 504 = w Brems-Chopper Parameteranzeige nur bei 168 2
RASP mit Bremswiderstand
0 = deaktiviert
1 = aktiv im RUN
2 = aktiv in RUN und STOP
P12.6 1447 - rw Brems-Chopper, Schaltschwelle Parameteranzeige nur bei RASP mit 168 765
Bremswiderstand 0 - 911 V
P12.7 1448 - rw Externe Bremse 6ffnen, 0,00-320s 170 0,20
Verzogerungszeit
P12.8 1449 - rw Externe Bremse offnen, 0,00 - 320,00 Hz 170 1,50
Frequenzgrenzwert
P12.9 1450 - rw Externe Bremse schlielien, 0,00 - 320,00 Hz 170 1,00
Frequenzgrenzwert
P12.10 1451 - rw Externe Bremse schlielen, 0,00 - 320,00 Hz 170 1,50
Frequenzgrenzwert beim Rever-
sieren (REV)
P12.11 1452 - rw Externe Bremse offnen, 0,00-P7.2A 170 0,00
Stromgrenzwert
System-Parameter
Hard- und Software-Informationen
S1.1 2314 - 1o APl SW ID (1440 17 0
S1.2 835 - ro APl SW Version (3 171 0
S1.3 2315 - ro Power SW ID (1 171 0
S1.4 834 = ro Power SW Version (1131 171 0
S1.5 837 - ro Applikation ID (9002) 171 0
S1.6 838 - ro Applikation Revision (102,33)1) 171 0,00
S1.7 839 - ro Systembelastung (80 %)") 171 0

1) Beispiel: Anzeigewerte, abhangig von Ausprdgung und LeistungsgrofRe
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7.3 Parameterlisten fur RASP

PNU ID Zugriffsrecht Bezeichnung Wertebereich Seite WE Eigene
(P1.1=1)
RUN  ro/rw
Kommunikation
S2.11) 808 = ro Kommunikationsstatus Im Format xx.yyy 171 0,000
xx = Anzahl der Fehlermeldungen
(0-64)
yyy = Anzahl der korrekten Meldungen
(0-999)
S2.21 809 v rw Fedbusprotokoll 0 = FB deaktiviert 171 1
1 =Modbus RTU
S2.31 810 v rw Slave-Adresse 1-255 171 1
S2.41 811 v rw Baudrate 0=300 171 5
1=600
2=1200
3=2400
4 = 4800
5=9600
6 =19200
7 =38400
8=57600
1) Nur zur RASP-internen Kommunikation.
S2.6 813 v rw Paritétstyp 0 = None, keine => 2 Stoppbits 172 0
1 = Even, gerade (gleich)
—> 1 Stoppbit
2 = 0dd, ungerade => 1Stoppbit
S2.7 814 v rw Kommunikation 0 = nicht verwendet 172 0
Zeitliberschreitung 1=1s
2=2s
...255=his 255 s
S2.8 815 v rw Kommunikationsstatus zuriick- 0 = nicht verwendet 172 0
setzen 1 = setzt den Parameter S2.1 zuriick
Summenzihler
S3.1 827 - ro MWh-Zahler MWh 172 0,000
S3.2 828 - ro Betriebstage d 172 0
S3.3 829 - ro Betreibstunden H 172 0
S34 840 = ro RUN-Zahler, Tage d 172 0
S5 841 - ro RUN-Z&hler, Stunden H 172 0
S3.6 842 - ro FLT-Z&hler 172 0
Benutzereinstellungen
S4.1 830 v rw Kontrast der Anzeige 0-15 172 7
(externes Keypad)
S4.2 831 - rw Werkseinstellung (WE) 172 0
0 = aktuelle Werte behalten
1 = loscht alle Werte und stellt die
Werkseinstellung wieder her
S4.3 832 v rw Passwort 0000 = deaktiviert 172 0000

0001 - 9999 = Passwort
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7.3 Parameterlisten fur RASP

PNU ID Zugriffsrecht Bezeichnung Wertebereich Seite WE Eigene
(P1.1=1)
RUN  ro/rw

Anzeigewerte

M1.1 1 = ro Ausgangsfrequenz Hz 174 0,00

M1.2 25 - ro Frequenz-Sollwert Hz 174 0,00

M1.3 2 = 1o Motor-Wellendrehzahl rpm (berechneter Wert, min-') 174 0

M1.4 3 = ro Motor-Strom A 174 0,00

M1.5 4 = ro Motor-Drehmoment % (berechneter Wert) 174 0,0

M1.6 g = ro Motor-Leistung % (berechneter Wert) 174 0,0

M1.7 6 = ro Mator-Spannung V 174 0,0

M1.8 7 = ro DC-Zwischenkreis-Spannung V 174 0

M1.9 8 - ro Geratetemperatur oC 174 0

M1.10 9 - ro Motor-Temperatur oC (berechneter Wert) 174 0

M1.11 13 = ro Analog-Eingang Al % (Potenziometer no) 174 0,0

M1.14 (5 - ro Digital-Eingang DI1, DI2, DI3 DI1=100,DI2=10, DI3 =1 174 0
(AS-i-Ausgang DQ0-DQ1) (0-1-10-11-100-101-110-111)

M1.15 16 - ro Digital-Eingang DI4, DI5, DI6 DI4 =100, DI5=10, DI6 = 1 174 0
(AS-i-Ausgang DQ2-DQ3) (0-1-10-11-100-101-110-111)

M1.16 17 = ro Digital-Ausgang RO1, R02, DO RO1=100,R02=10,D0=1 174 0
(AS-i-Eingang DIO-DI1) (0-1-10-11-100-101-110-111)

M1.21 1480 - ro Zahler, Digital-Ausgang n 174 0

M1.22 1999 - ro RASP-Geratetemperatur °C 174 0
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1.3.2 Experten-Parameter (P1.1 = 0)

7 Anhang
7.3 Parameterlisten fur RASP

PNU

Parameternummer (Parameter number)

ID

|dentifikationsnummer des Parameters (ldentification number)

RUN

Zugriffsrecht auf die Parameter im Betrieb (Laufmeldung RUN):
v =Anderung zuléssig,
- = Anderung nur im STOP méglich

ro/rw

Lese- und Schreibrechte der Parameter tiber eine Feldbusanschaltung (BUS)
ro = schreibgeschiitzt, nur zum Lesen (read only)
rw = lesen und schreiben (read and write)

Seite
WE

Seitenzahl zur Parameterbeschreibung in dem hier vorliegenden Handbuch.

Werkseinstellung: WE (P1.1 = 0) Experten-Parameter

—>i

Verweist auf die Parameterbeschreibung im Handbuch MN04020001Z zum
Frequenzumrichter M-MaxTM,

Eigene

Eigene Einstellung der Parameter

In der nachfolgenden Tabelle sind alle Parameter des RASP auf-
gelistet. Diese Parameterliste ist nur fur speziell ausgewiesene
Fachkrafte vorgesehen!

Die fur den Experten-Betrieb des RASP vorgesehenen Parame-
ter der Grundeinstellung sind in dem nachfolgenden Abschnit-
ten aufgelistet.
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7.3 Parameterlisten fur RASP

PNU ID Zugriffsrecht Bezeichnung Wertebereich Seite WE Eigene

(P1.1=0)
RUN ro/rw

Parameter-Auswahl

P1.1 115 v rw Parameterbereich 148 1=>0

0 = Expert

(Erweiterter Parametersatz)

1 =Basis

(Standardparameter)

Hinweis:

Diese Parameter sind im vorliegenden
Handbuch nur auszugsweise und in
direkter Zuordnung zum Rapid Link
beschrieben. Die allgemeine Beschrei-
bung dieser Parameter finden Sie im
Handbuch MN04020001Z (, Frequenzum-
richter M-Max”).

P1.2 540 = rw Applikation 148 0

0= FWD/REV/FF1/FF2
1= FWD/FF1/FF2/FF3

2 = PM-Motor
(nicht aktiviert)
P1.3 1472 = rw Werkseinstellung (WE), 149 0
landesspezifisch
0=EU
1=USA

Digital-Eingang

P3.1 300 v rw Start-Stopp-Logik e d 3

0=DI1 (FWD), DI2 (REV), REAF

1=DI1 (FWD) + DI2 = REV

2 =DI1 (Impuls Start), DI2 (Impuls Stopp)
3=DI1 (FWD), DI2 (REV)

P3.2 403 v w Startsignal (FWD) =dl 1

0 = deaktiviert

1 = aktiviert tber DQ1 (=DI1)

2 = aktiviert iber DQ2 (= DI2)

3 = aktiviert tiber DQ3 (= DI3)

4 = aktiviert tiber DQ4 (= DI4)

5 = nicht verwenden (Reset)

6 =24 DC Uberwachung des AS-Interface
(M12-Stecker)

P3.3 404 v rw Startsignal (REV) wie P3.2 —>i 2
P3.4 412 v rw Reversieren (Wechsel der wie P3.2 e d 0
Drehfeldrichtung)
P3.5 405 v w Externer Fehler (SchlieRer) wie P3.2 - 0
P3.6 406 v w Externer Fehler (Offner) wie P3.2 - 0
P3.8 407 v w Startfreigabe (RUN) wie P3.2 —>i 0
P3.9 419 v rw Festfrequenz, Binarwert B0 wie P3.2 e d 3
P3.10 420 v rw Festfrequenz, Bindrwert B1 wie P3.2 e d 4
P3.11 421 v rw Festfrequenz, Binarwert B2 wie P3.2 e d 0
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7.3 Parameterlisten fur RASP

PNU ID Zugriffsrecht Bezeichnung Wertebereich Seite WE Eigene
(P1.1=0)
RUN ro/rw
P3.15 1402 v rw Beschleunigungs-/ wie P3.2 127 0
Verzogerungszeit wechseln
P3.16 1403 v rw Beschleunigungs-/ wie P3.2 —>i 0
Verzbgerungszeit anhalten
P3.17 1404 v rw Parameter sperren wie P3.2 e d 0
P3.21 1408 v rw Ablaufsteuerung, wie P3.2 e d 0
Programm Start
P3.22 1409 v w Ablaufsteuerung, wie P3.2 —>i 0
Programm Pause
P3.23 1410 v rw Zahler, Digital-Eingang wie P3.2 —>i 0
P3.24 1411 v w Zéhler, Reset wie P3.2 —>i 0
P3.25 1412 v rw Steuerebene wechseln wie P3.2 —>i 0
P3.26 1413 v w Sollwertquelle (I/0) wech- wie P3.2 ed 0
seln
P3.27 1414 v rw Zweiter Parametersatz wie P3.2 e=dl 0
P3.29 1416 v rw Zahler, Ausgangssignal 1 0 - 65535 —>i 0
P3.30 1417 v rw Zahler, Ausgangssignal 2 0- 65535 e=dl 0
P3.31 1418 v rw DI1-Logik —>i 0
(Ansteuerung DQ1)
0= SchlieRer
1 = Offner
Hinweis:
Anderung erst nach POWER ON/QFF aktiv.
P3.32 1419 v w DI2-Logik wie P3.31 e d 0
(Ansteuerung DQ2)
P3.33 1420 v rw DI3-Logik wie P3.31 —>i 0
(Ansteuerung DQ3)
P3.34 1421 v w DI4-Logik wie P3.31 —>i 0
(Ansteuerung DQ4)
P3.35 1422 v w DI5-Logik (Reset) nicht verandern =d 0
P3.36 1423 v w DI6-Logik (ohne Funktion) nicht verwenden =d 0
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7.3 Parameterlisten fur RASP

PNU ID Zugriffsrecht Bezeichnung Wertebereich Seite WE Eigene

(P1.1=0)
RUN ro/rw

Digital-Ausgang

P5.1 313 v rw RO1-Signal 0 = deaktiviert —>i 0
(nicht verwendet)

P5.2 314 v rw R0O2-Signal 0 = deaktiviert e d 30
(reserviert Heizung)

P5.3 312 v rw DO-Signal 169 26

(Digital Output)

0 = deaktiviert

1 = Startbereit (READY)

2 = Betrieb (RUN)

3 = Fehlermeldung (FAULT)

4 = Fehlermeldung invertiert

5 = Warnung (ALARM)

6 = Reversieren (FWD <> REV)

7 = Frequenzsollwert erreicht

8 = Motorregler aktiv

9 = Nullfrequenz

10 = Frequenzilberwachung 1

11 = Frequenziiberwachung 2

12 = Ubertemperatur-Kontrolle
13 = Uberstrom-Steuerung aktiv
14 = Uberspannungs-Steuerung aktiv
15 = Ablaufsteuerung aktiv

16 = Ablaufsterung, Einzelschritt beendet
17 = Ablaufsteuerung, Programmzyklus
beendet

18 = Ablaufsteuerung, Pause

19 = Z&hler, Wert 1 erreicht

20 = Zahler, Wert 2 erreicht

21 = RUN-Meldung aktiv

22 = Externe Bremse angesteuert
23 = deaktiviert

24 = deaktiviert

25 = deaktiviert

26 = Externe Bremse angesteuert
27 = Stromiiberwachung

28 = deaktiviert

29 = Frequency Special Monitor
30 = Reserve
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7.3 Parameterlisten fur RASP

PNU ID Zugriffsrecht Bezeichnung Wertebereich Seite WE Eigene
(P1.1=0)
RUN ro/rw
P5.4 315 v rw Frequenziiberwachung =d 0
0 = deaktiviert
1 =Minimum
2 = Maximum
P5.5 316 v rw Frequenziiberwachung, 0,00 - 320,00 Hz 169 0,00
Sollwert
P5.6 346 v rw Frequenziiberwachung —>i 0
0 = deaktiviert
1 =minimaler Wert
2 = maximaler Wer
P5.7 347 v rw Frequenziiberwachung, 0,00 - 320,00 Hz 169 0,00
Sollwert (2PS)
P5.8 1457 v rw Stromiiberwachung, 0,00-leA —>i 0,00
Sollwert
P5.9 1458 v rw DO-Logik —>i
0= SchlieBer 0
1 = Offner
P5.12 1459 v rw DO-Einschaltverzogerung 0,00 - 320,00 s 169 0,00
75,13 1460 v rw DO-Ausschaltverzogerung 0,00 - 320,00 s 169 0,00
Drives-Steuerung
P6.2 117 v rw Sollwertvorgabe 150 3
0 = FFO (Festfrequenz)
1 = REF (Bedieneinheit)
(Al1, Steuerklemme 2)
3 = Potenziometer ng
P6.3 101 - rw minimale Frequenz 0,00 - P6.4 Hz 151 0,00
P6.4 102 = w maximale Frequenz P6.3 - 320,00 Hz 151 50,00
P6.5 103 = rw Beschleunigungszeit (acc1)  0,1-3000,0s 151 5,0
P6.6 104 - w Verzogerungszeit (dec1) 0,1-30000s 151 2.0
P6.7 505 - w Start-Funktion 152 0
0 = Beschleunigungszeit (Rampe)
1 = Fangschaltung
P6.8 506 - rw Stopp-Funktion 152 1
0 = freier Auslauf
1 = Verzégerungszeit (Rampe)
P6.9 500 - rw S-Rampe, 0,00 = linear 152 0.0
zeitliche Kurvenform 0,1-10,0 s = S-formig
P6.10 17 - w REAF, Wartezeit (iber drei 0,10-10,00s —>i 0,50
automatische Neustarts
P6.11 718 - rw REAF, Priifzeit vor einem 0,00-60,00 s e d 30,00
automatischen Neustart
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7.3 Parameterlisten fur RASP

PNU 1D Zugriffsrecht Bezeichnung Wertebereich Seite WE Eigene
(P1.1=0)
RUN ro/rw
P6.12 719 = rw REAF, Start-Funktion bei e d 0
einem automatischen
Neustart
0 = Beschleunigungszeit (Rampe)
1 = Fangschaltung
2 =gemal P6.7
P6.13 731 - rw REAF, automatischer —>i 0
Neustart nach einer Fehler-
meldung
0 = deaktiviert
1 = aktiv
P6.15 184 - rw REF, Sollwertvorgabe -P6.4 - P6.4 Hz —>i 0,00
externe Bedieneinheit
(KEYPAD)
P6.18 1428 - w Sollwertvorgabe (2PS) wie P6.2 e d 2
P6.19 502 v rw Beschleunigungszeit (acc2)  0,1-3000,0s 153 10,0
P6.20 503 v rw Verzdgerungszeit (dec2) 0,1-3000,0s 153 10,0
P6.21 526 = rw Ubergangsfrequenz 0,00 = deaktiviert 153 0,00
(acct - acc2) 0,01 -P6.4 Hz
P6.22 1334 - rw Ubergangsfrequenz 0,00 = deaktiviert 153 0,00
(dec? - dec2) 0,01-P6.4 Hz
P6.23 1429 = rw REV gesperrt —>i 0
0 = deaktiviert
1 = aktiv
P6.24 509 - rw Frequenzsprung 1, 0,00 = deaktiviert e d 0,00
unterer Wert 0,01 -P6.4 Hz
P6.25 510 - rw Frequenzsprung 1, 0,00 = deaktiviert e 0,00
oberer Wert 0,01-P6.4 Hz
P6.26 511 = rw Frequenzsprung 2, 0,00 = deaktiviert —>i 0,00
unterer Wert 0,01-P6.4 Hz
P6.27 512 - rw Frequenzsprung 2, 0,00 = deaktiviert —>i 0,00
oberer Wert 0,01 -P6.4 Hz
P6.28 513 - rw Frequenzsprung 3, 0,00 = deaktiviert e 0,00
unterer Wert 0,01-P6.4 Hz
P6.29 514 = rw Frequenzsprung 3, 0,00 = deaktiviert —>i 0,00
oberer Wert 0,01-P6.4 Hz
P6.30 759 - rw REAF, Anzahl der automati-  1-10 —>i 3
schen Neustarts
P6.34 1998 - rw Uberspannungsregler 0=0N 154 1
1=0FF
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7.3 Parameterlisten fur RASP

PNU ID Zugriffsrecht Bezeichnung Wertebereich Seite WE Eigene
(P1.1=0)
RUN ro/rw
Motor
P7.1 113 - rw Motor, Nennstrom 0,2xlg-2xle 156 le
(=> Leistungsschild des Motars)
P7.2 107 - w Strombegrenzung 02xlg-2xle 156 15xle
P7.3 112 - w Motor, Nenndrehzahl 300 ... 20000 min- 156 1440
(=> Leistungsschild des Motors)
P7.4 120 - rw Motor, 0,3-1,00 156 0,85
Leistungsfaktor (cos @) (=> Leistungsschild des Motors)
P7.5 110 = rw Mator, Nennspannung 180 - 500 V 156 400
(=> Leistungsschild des Motors)
P7.6 1M - rw Motor, Nennfrequenz 30-320 Hz 156 50,00
(=> Leistungsschild des Motors)
Schutzfunktionen
P8.3 703 - rw Erdschlussiiberwachung 157 2
0 = deaktiviert
1=Warnung
2 = Fehler, Stopp gemaR P6.8
P8.4 709 - rw Blockierschutz 157 2
0 = deaktiviert
1=Warnung
2 = Fehler, Stopp gemaR P6.8
P8.5 713 - w Unterlastschutz —>i 2
0 = deaktiviert
1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp gemaR P6.8
P8.6 704 = w Motor, Temperaturschutz e=dl 2
0 = deaktiviert
1=Warnung
2 = Fehler, Stopp gemaR P6.8
P8.7 705 - rw Mator, Umgebungs- -20-+100°C —>i 40
temperatur
P8.8 706 - rw Motor, Kiihlungsfaktor bei 0,0-150 % e=dl 40
Nullfrequenz
P8.9 707 - rw Motor, thermische Zeit- 1-200 min e d 45
konstante
P8.12 714 - rw Unterlast, Lastkurve bei 10,0 - 150,0 % —>i 50,0
Nennfrequenz
P8.13 715 - rw Unterlast, Lastkurve bei 10,0 - 150,0 % —>i 10,0
Frequenz =0
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PNU ID Zugriffsrecht Bezeichnung Wertebereich Seite WE Eigene
(P1.1=0)
RUN ro/rw
Festfrequenzen
P10.1 124 v rw Festfrequenz FFO 0,00 - P6.4 Hz 159 5,00
P10.2 105 v rw Festfrequenz FF1 0,00 - P6.4 Hz 159 30,00
P10.3 106 v rw Festfrequenz FF2 0,00 - P6.4 Hz 159 40,00
P10.4 126 v rw Festfrequenz FF3 0,00 - P6.4 Hz 159 50,00
P10.5 127 v rw Festfrequenz FF4 0,00 - P6.4 Hz 159 10,00
P10.6 128 v rw Festfrequenz FF5 0,00 - P6.4 Hz 159 15,00
P10.7 129 v rw Festfrequenz FF6 0,00 - P6.4 Hz 159 20,00
P10.8 130 v rw Festfrequenz FF7 0,00 - P6.4 Hz 159 25,00
P10.9 1436 v rw Ablaufsteuerung e d 0
0 = deaktiviert
1 = Programmzyklus einmal
2 = Programmzyklus kontinuierlich
3 = Programmzyklus schrittweise
4 = Programmzyklus kontinuierlich und
schrittweise
P10.10 1437 v rw Ablaufsteuerung, 0-255 el 0
Programm FWD/REV
P10.11 1438 v rw Ablaufzeit fiir FFO 0-10000 s e d 0
P10.12 1439 v rw Ablaufzeit fiir FF1 0-10000 s e d 0
P10.13 1440 v rw Ablaufzeit fiir FF2 0-10000 s e d 0
P10.14 1441 v rw Ablaufzeit fiir FF3 0-10000 s e d 0
P10.15 1442 v rw Ablaufzeit fiir FF4 0-10000 s e d 0
P10.16 1443 v rw Ablaufzeit fiir FF5 0-10000 s e d 0
P10.17 1444 v rw Ablaufzeit fiir FF6 0-10000 s e d 0
P10.18 1445 v rw Ablaufzeit fiir FF7 0-10000 s e d 0
U/f-Kennlinie
P11.1 108 - rw U/f-Kennlinie, 161 0
Charakteristik
0 =linear
1 = quadratisch
2 = parametrierbar
P11.2 602 - rw Eckfrequenz 30,00 - 320,00 Hz 162 50,00
P11.3 603 - rw Ausgangsspannung 10,00 - 200,00 % der Motornennspannung 162 100,00
(P6.5)
P11.4 604 - rw U/f-Kennlinie, 0,00-P11.2Hz 162 50,00
mittlerer Frequenzwert
P11.5 605 - rw U/f-Kennlinie, 0,00-P11.3Hz 163 100,00
mittlerer Spannungswert
P11.6 606 - rw Ausgangsspannung bei 0,00 - 40,00 % 163 0,00

Nullfrequenz
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7.3 Parameterlisten fur RASP

PNU ID Zugriffsrecht Bezeichnung Wertebereich Seite WE Eigene
(P1.1=0)
RUN ro/rw
P11.7 109 = rw Drehmomenterhéhung 0 = deaktiviert 163 0
1 = aktiv
P11.8 600 - w Steuermodus 0 = Frequenzsteuerung (U/f) 163 0
1 = Drehzahlsteuerung (Vektor)
P11.9 601 - rw Taktfrequenz 1,5-16,0 kHz 166 6.0
P11.10 522 - rw Taktfrequenz, Konstant- 0 = deaktiviert 0
halter (Sinusfilter) 1 = aktiv
Bremsen
P12.1 507 - w DC-Bremsung, Strom A, abhéngig von le =i e
P12.2 516 = rw DC-Bremsung, 0,00 -600,00s e d 0,00
Bremszeit beim Start
P12.3 515 - rw DC-Bremsung, Startfre- 0,00 - 10,00 Hz —>i 1,50
quenz bei Verzdgerungs-
rampe
P12.4 508 = rw DC-Bremsung, 0,00-600,00s —>i 0,00
Bremszeit bei STOP
P12.5 504 = rw Brems-Chapper Parameteranzeige nur bei 168 2
RASP mit Bremswiderstand
0 = deaktiviert
1 = aktivim RUN
2 = aktiv in RUN und STOP
P12.6 1447 = rw Brems-Chapper, Parameteranzeige nur bei 168 765
Schaltschwelle RASP mit Bremswiderstand
0-911V
P12.7 1448 - rw Externe Bremse offnen, 0,00-320s 170 0,20
Verzbgerungszeit
P12.8 1449 - rw Externe Bremse offnen, 0,00 - 320,00 Hz 170 1,50
Frequenzgrenzwert
P12.9 1450 = rw Externe Bremse schlielRen, 0,00 - 320,00 Hz 170 1,00
Frequenzgrenzwert
P12.10 1451 - rw Externe Bremse schlielRen, 0,00 - 320,00 Hz 170 1,50
Frequenzgrenzwert beim
Reversieren (REV)
P12.11 1452 = w Externe Bremse 6ffnen, 0,00-P7.2A 170 0,00
Stromgrenzwert
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PNU ID Zugriffsrecht Bezeichnung Wertebereich Seite WE Eigene
(P1.1=0)
RUN ro/rw
Zweiter Parametersatz
P14.1 1347 - rw Motor (2PS), Nennstrom 02xlg-2xle A e d le
(=> Leistungsschild des Motors)
P14.2 1352 - w Strombegrenzung (2PS) 0.2xlg-2xle A —>i 1,5xle
P14.3 1350 - w Motor (2PS), Nenndrehzahl 300 - 20000 rpm (min-1) e 1440
(=> Leistungsschild des Motors)
P14.4 1351 - w Motor (2PS), 0,3-1,00 =i 0,85
Leistungsfaktor (cos ) (=> Leistungsschild des Motors)
P14.5 1348 - rw Motor (2PS), Nennspannung 180 - 500 V e d 400
(=> Leistungsschild des Motors)
P14.6 1349 - w Motor (2PS), Nennfrequenz 30-320 Hz - 50,00
(=> Leistungsschild des Motors)
P14.7 1343 = rw Minimale Frequenz (2PS) 0,00-P14.8 Hz —>i 0,00
P14.8 1344 = rw Maximale Frequenz (2PS) P14.7 - 320 Hz —>i 50,00
P14.9 1345 - rw Beschleunigungszeit (2PS, 0,1-3000s =i 3.0
acc3)
P14.10 1346 - rw Verzégerungszeit (2PS, 0,1-3000s —>i 3.0
dec3)
P14.11 1355 - w U/f-Kennlinie (2PS), 0 = linear - 0
Charakteristik 1 = quadratisch
2 = parametrierbar
P14.12 1354 - w Drehmomenterhéhung (2PS) 0 = deaktiviert e d 0
1 = aktiviert
P14.13 1353 - w Motor (2PS), Temperatur- wie P8.1 - 0
schutz
P14.14 1469 - rw Moator (2PS), Umgebungs- -20 - +100 °C =i 40
temperatur
P14.15 1470 - w Motor (2PS), Kiihlfaktor bei 0,0-150 % - 40,0
Nullfrequenz
P14.16 1471 - w Motor (2PS), thermische 1-200 min - 45
Zeitkonstante
208 Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP  04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com



7 Anhang

7.3 Parameterlisten fur RASP

PNU ID Zugriffsrecht Bezeichnung Wertebereich Seite WE Eigene
(P1.1=0)
RUN ro/rw
System-Parameter
Hard- und Software-Informationen
S1.1 2314 - ro API'SW ID 62 171 0
S1.2 835 - ro APl SW Version 65534 171 0
S1.3 2315 - ro Power SW ID 0 171 0
S1.4 834 - ro Power SW Version 253 171 0
S1.5 837 - ro Applikation [D 9002 171 0
S1.6 838 - ro Applikation Revision 655,33 171 0,00
S1.7 839 - ro Systembelastung 80 % 171 0
Kommunikation
S2.11) 808 - ro Kommunikationsstatus Im Format xx.yyy 171 0,000
xx = Anzahl der Fehlermeldungen
(0-64)
yyy = Anzahl der korrekten Meldungen
(0-999)
S2.21 809 v w Fedbusprotokoll 0 = FB deaktiviert 171 1
1=Modbus RTU
$2.31) 810 v w Slave-Adresse 1-255 171 1
S2.41 811 v w Baudrate 0=300 171 5
1=600
2=1200
3=2400
4 = 4800
5=9600
6=19200
7 =38400
8=57600
1) Nur zur RASP-internen Kommunikation.
S2.6 813 v rw Paritatstyp 0 = None, keine => 2 Stoppbits 172 0
1 =Even, gerade (gleich) => 1 Stoppbit
2 = 0dd, ungerade => 1Stoppbit
S2.7 814 v w Kommunikation 0 = nicht verwendet 172 0
Zeitliberschreitung 1=1s
2=2s
...255=his 255 s
S2.8 815 v w Kommunikationsstatus 0 = nicht verwendet 172 0
zuriicksetzen 1 = setzt den Parameter S2.1 zuriick
Summenzéhler
S3.1 827 - ro MWh-Zahler MWh 172 0,000
S3.2 828 - ro Betriebstage d 172 0
S3.3 829 - ro Betreibstunden H 172
S34 840 = ro RUN-Zahler, Tage d 172 0
S5 841 - ro RUN-Zahler, Stunden H 172 0
S3.6 842 - ro FLT-Z&hler 172 0
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PNU ID Zugriffsrecht Bezeichnung Wertebereich Seite WE Eigene
(P1.1=0)
RUN ro/rw
Benutzereinstellungen
S4.1 830 v w Kontrast der Anzeige 0= 163 172 7
(externes Keypad)

S4.2 831 - w Werkseinstellung (WE) 0 = aktuelle Werte behalten 172 0
1 =l6scht alle Werte und stellt die
Werkseinstellung wieder her

S4.3 832 v rw Passwort 0000 = deaktiviert 172 0000
0001 - 9999 = Passwaort

S4.4 833 = ro Software-Paket 0-61min 172 5

210 Rapid Link 4.0 - RAMO - RASP  04/16 MN03406003Z-DE  www.eaton.com



7 Anhang
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PNU ID Zugriffsrecht Bezeichnung Wertebereich Seite WE Eigene
(P1.1=0)
RUN ro/rw
Anzeigewerte
M1.1 1 = ro Ausgangsfrequenz Hz 174 0,00
M1.2 25 - ro Frequenz-Sollwert Hz 174 0,00
M1.3 2 = ro Motor-Wellendrehzahl rpm (berechneter Wert, min-1) 174 0
M1.4 3 - ro Maotor-Strom A 174 0,00
M1.5 4 - ro Motor-Drehmoment % (berechneter Wert) 174 0.0
M1.6 3 = ro Motor-Leistung % (berechneter Wert) 174 0.0
M1.7 6 = ro Motor-Spannung V 174 0.0
M1.8 7 - ro DC-Zwischenkreis- v 174 0
Spannung
M1.9 8 - ro Geratetemperatur oC 174 0
M1.10 9 - ro Motor-Temperatur oC (berechneter Wert) 174 0
M1.11 13 - ro Analog-Eingang Al1 % (Potenziometer ng) 174 0,0
M1.14 15 - ro Digital-Eingang DI1, DI2, DI1=100,DI2=10,DI3 =1 174 0
DI3 (0-1-10-11-100-101-110-111)
(AS-i-Ausgang DQ0-DQ1)
M1.15 16 - ro Digital-Eingang D14, DI5, DI4 =100, DI5=10,DI6 =1 174 0
DI6 (0-1-10-11-100-101-110-111)
(AS-i-Ausgang DQ2-DQ3)
M1.16 17 = ro Digital-Ausgang RO1, R0O2, RO1=100,R02=10,D0="1 174 0
DO (0-1-10-11-100-101-110-111)
(AS-i-Eingang DI0-DI1)
M1.21 1480 - ro Zahler, Digital-Ausgang n 174 0
M1.22 1999 - ro RASP-Geratetemperatur °C 174 0
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1.4 Fehlerbehebung und Diagnose

212

Die LEDs der Rapid-Link-Gerate zeigen die Betriebszustande an und ermogli-
chen so eine schnelle Diagnose. Die beiden folgenden Tabellen zeigen die
LED-Zustande und Beispielfehler auf und benennen Fehlerbeseitigungsmal’-
nahmen. Es wird dabei angenommen, dass alle Gbrigen Teilnehmer fehlerfrei
sind und Uber die SPS gesteuert werden konnen.
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N Tabelle 18: LED-Anzeigen und magliche Fehler(mallnahmen)

€

WoduoledI MMM 30-ZE00907 EONIN 9T/70  dSVYH - OINVY - 0°F dul pidey

LED-Zustand  Fehler Priifung MaRBnahmen AS-i-Gateway SPS
griin keiner keine keine Datenkommunikationmit  kann mit allen Rapid-Link-
Rapid Link ist hergestellt.  Geraten kommunizieren und
diese steuern
aus Ug liegt nicht an. e Sind AS-i-Verbindungen Stecker, Leitungen und AS-i- Missing slave kann mit Rapid-Link-Geraten
AS-i Die Versorgungsspan- lose? Spannungsversorgung priifen. Config Error nicht kommunizieren und diese
nung ist aufgeschaltet. e |nterne Elektronik ist nicht nicht steuern
in Ordnung.
e AS-i-Spannungsversor-
gung nicht in Ordnung.
rot keine Datenkommunika- ® Wurde Rapid Link neu Adresse von Rapid Link Idschen  Unknown Slave kann Rapid Link erst dann

Sueyuy /

tion zum Gateway

adressiert?
e st der Master im Stopp-
Modus?

und neu vergeben.

Config Error

asouselq pun S8ungaysqio|ys 7/

wieder steuern, sobald Rapid
Link neu adressiert und
programmiert ist

blinkt rot/gelb

kein Datenaustausch

st die Rapid-Link-Adresse 0

Rapid Link neue Adresse

Unknown Slave

kann Rapid Link erst dann

moglich oder das Rapid-Link-Gerat zuweisen. Config Error wieder steuern, sobald Rapid
neu? Link neu adressiert ist
rot/griin interner AS-i-Fehler; keine Fehler zuriicksetzen und neu Periphery Fault kann mit Rapid-Link-Geraten
Peripheriefehler starten. Sollte der Fehler nicht kommunizieren und diese
erneut auftreten, so wenden nicht steuern
Sie sich bitte an die nachste
Eaton Vertretung.
aus keiner keine keine keine kann mit allen Rapid-Link-
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diese steuern
rot —> Seite 102, —> Seite 102, —> Seite 102, keine kann mit allen Rapid-Link-
Sammel- —> Seite 109, —> Seite 109, —> Seite 109, Geraten kommunizieren, aber
stor- —> Seite 120 —> Seite 120 —> Seite 120 diese nicht steuern
meldun
una blinkt rot keiner Ist ein Reset bei Rapid Link Stormeldung quittieren durch keine kann mit allen Rapid-Link-
erfolgt? OFF/RESET Geraten kommunizieren, aber
diese nicht steuern
uv aus keine Versorgungsspan- @ Ist der 5-polige Energie- Hauptversorgung und keine kann mit allen Rapid-Link-
nung stecker angeschlossen? Leitungen tberpriifen Geraten kommunizieren, aber
Versor- e Liegt Spannung an den diese nicht steuern
gungs- Eingangsklemmen?
spannung griin keiner keine keine keine kann mit allen Rapid-Link-

Gerdten kommunizieren und
diese steuern
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1.4.1 Fehlerdiagnose
Die nachfolgende Tabelle zeigt mogliche Fehlerstellen auf.

Tabelle 19: FehlermaRnahmen und Fehlerorte

Fehler MalBRnahme Fehlerort

PLC defekt Alle Motoren stoppen.

SPS austauschen und neu konfigurie-
ren. Das Gateway zeigt ,Bus Fault” (bF)
an.

PROFIBUS-Kabel Alle Motoren stoppen.

defekt oder getrennt Das Gateway zeigt bF an.

Sobald die Verbindung wieder herge-
stellt ist, laufen alle Motoren automa-

tisch wieder an.

Motorleitung defekt Der angeschlossene Motor stoppt.

oder getrennt Die Sammelstérungs-LED leuchtet rot.

Nach der Wiederherstellung der Verbin-
dung lauft der Motor nicht automatisch
an

-> RESET des Motors

AS-i-Gateway defekt  Alle Motoren stoppen.

Sobald die Verbindung wieder herge-
stellt ist, laufen alle Motoren automa-
tisch wieder an.

-> Gateway tauschen!
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Fehler

MafRnahme

Fehlerort

AS-i-Datenbus defekt
oder getrennt

Alle Rapid-Link-Gerate sind ohne Steu-
erspannung; alle Motoren stoppen.

Das AS-i-Gateway zeigt die fehlenden
Adressen nacheinander an.

Sobald die Verbindung wieder herge-
stellt ist, laufen alle Motoren automa-
tisch wieder an.

Spannungsversor-
gung defekt

Alle Rapid-Link-Gerate sind ohne Steu-
erspannung; alle Motoren stoppen.
Das Gateway ist aus.

-> Spannungsversorgung austauschen.

Sobald die Verbindung wieder herge-
stellt ist, laufen alle Motoren automa-
tisch wieder an.

Motor gestort oder
defekt

- Motor reparieren oder austauschen.

Sammelstorungs-LED leucht rot.
-> Reset erforderlich.
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